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GFL-002
Utilisation de I'expression

"Attention danger" et des termes
"Attention" et "Remarque" dans ce document

Attention danger

L’expression "Attention danger" est utilisée pour mettre en évidence des risques de blessures
dues aux tensions, aux courants, aux températures ou a d’autres grandeurs physiques.

Toutes les situations ol un manque d’attention peut étre source de blessures physiques ou de
dommages pour I'équipement sont repérées par cette expression.

Attention

Le terme "Attention” est associé aux situations ol un manque d’attention risque de
conduire a des dégats matériels.

Remarque

Les "Remarques" ont pour but d’attirer votre attention sur des informations particulierement utiles a
la compréhension et a la mise en oeuvre de I'équipement.

Ce document est basé sur des informations disponibles au moment de sa publication. Malgré nos
efforts de précision, nous ne pouvons prétendre couvrir tous les détails et toutes les variations maté-
rielles ou logicielles possibles, ni aborder tous les cas de figure de l'installation, du fonctionnement
ou de la maintenance. Les caractéristiques décrites dans ce document peuvent étre absentes de
certains systemes matériels ou logiciels. GE Fanuc Automation ne s’engage pas a avertir les pos-
sesseurs de ce document d’éventuelles modifications ultérieures.

GE Fanuc Automation ne fournit aucune garantie explicite, implicite ou statutaire, et décline toute
responsabilité quant a la précision, a I'utilité, et au caractére complet ou suffisant des informations
contenues dans ce document. GE Fanuc Automation ne donne aucune garantie de qualité marchande
et d’'aptitude a une utilisation donnée.

Les margues suivantes sont des marques déposées de GE Fanuc Automation North America, Inc.

Alarm Master GEnet PowerMotion Series One
CIMPLICITY Genius ProLoop Series Six
CIMPLICITY PowerTRAC  Genius PowerTRAC PROMACRO Series Three
CIMPLICITY 90-ADS Helpmate Series Five VuMaster
CIMSTAR Logicmaster Series 90 Workmaster
Field Control Modelmaster
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Preface

Ce manuel décrit le fonctionnement du systéme, le traitement des défauts et les instructions de
programmation des automates programmables industriels (API) Séri3Q0S#rie 90 ™20 et

Série 90™ Micro Logicmaster 90™. Les API 90-30, 90-20 et 90 Micro sont des membres de la
gamme d'automates programmables industriels Série 90™ de GE Fanuc Automation.

Révisions de ce manuel

De nombreuses clarifications, améliorations et ajouts ont été apportés au texte de ce manuel afin
de prendre en compte les nouvelles fonctionnalités des unités centrales (UC) Version 8. Les UC
Version 8 351 et 352, par exemple, possedent une nouvelle fonctionnalité qui améliore la
protection de la mémoire ; pour plus d'informations a son sujet, voir la section "Protection
améliorée de la mémoire des UC versions 8 et ultérieures” a la page 2-15. De nouveaux produits
API Micro sont énumérés a la page 2-41. Afin de clarifier et décrire en détail la séquence de mise
sous tension, nous avons revu son diagramme ainsi que le texte qui I'accompagne aux pages 2-30
et suivantes.

Ce manuel contient aussi d'autres clarifications, en particulier aux sections "Fenétre de
communication avec la console de programmation” et "Modes de la fenétre de communication" du
chapitre 2, la section "Défaut d'application” du chapitre 3 et la section PID du chapitre 4.

Les sections de I'annexe E ont été réorganisées afin de les rendre plus lisibles. D'autres
corrections et modifications mineures ont aussi été apportées aux endroits appropriés.

Une partie du texte a en outre été rendue moins spécifigue a Logicmaster de fagcon a ce que le
manuel de référence s'applique plus particulierement aux UC des API 90-30, 90-20 et 90 Micro,
indépendamment du logiciel de programmation.

Contenu de ce manuel

GFK-0467J

Chapitre 1. Introduction: présente une description des APl 90-30, 90-20 et 90 Micro ainsi que
du jeu d'instructions 90-30/20/Micro.

Chapitre 2. Fonctionnement du systéme décrit le fonctionnement des API 90-30, 90-20 et 90
Micro. Cela inclut un exposé sur les séquences du cycle de I'API, les séquences de mise sous/hors
tension des API, les compteurs et temporisateurs, la protection par mot de passe, les E/S, et le
traitement des défauts. Cela inclut également des informations générales pour comprendre le
principe de la programmation d’'un diagramme en échelle.

Chapitre 3. Description et correction des défauts fournit les informations permettant de
rechercher et de corriger les défauts des API 90-30, 90-20 ou Micro. Il décrit les défauts de la
table des défauts automate et les catégories de défauts dans la Table des défauts des E/S.

Chapitre 4. Jeu d'instructions Série 90-30/20/Micro :décrit les instructions de

programmation disponibles pour les API 90-30, 90-20 et 90 Micro. Les informations dans ce
chapitre sont organisées en sections correspondant aux principaux groupes d’instructions de
programmation.
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Annexe A. Temps d’exécution des instructions indique la taille (en octets) et le temps
d’exécution (en microsecondes) de chaque instruction de programmation. La taille est le nombre
d’octets occupés par une instruction dans un programme d’application par diagramme en échelle.

Annexe B. Interpréter les tables des défauts décrit comment interpréter le format de
structure des messages lorsqu’on lit les tables des défauts en utilisant le logiciel Logicmaster
90-30/20/Micro.

Annexe C. Mnémoniques des instructions liste les mnémoniques pouvant étre tapés afin
d’afficher les instructions de programmations lors de la recherche ou de I'édition d’'un
programme.

Annexe D. Fonction des touches liste les attributions spéciales des touches, utilisées pour le
logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro.

Annexe E. Utilisation des nombres a virgule flottante décrit les éléments a prendre en
compte lors des calculs de nombres a virgule flottante.

Autres manuels a consulter

GFK-0466 Logicmastef 90 Series 9%-30/20/Micro Programming Software User's Manual
GFK-0468 Logicmastélr 90 Series 90-30 and 90-20 Important Product information.

GFK-0356 Série 90™-30 Automate Programmable - Manuel d’installation

GFK-0551 Series 90v-20 Programmable Controller Installation Manual

GFK-0898 Series 90v-30 I/0O Module Specifications Manual

GFK-0255 Series 90 Programmable Coprocessor Module and Support Software User’'s Manua

GFK-0487 Series 90v PCM Development Software (PCOP) User’'s Manual.
GFK-0499 CIMPLICITY™ 90-ADS Alphanumeric Display System User's Manual
GFK-0641 CIMPLICITY™ 90-ADS Alphanumeric Display System Reference Manual

GFK-0521 Alphanumeric Display Coprocessor Module Data Sheet.

GFK-0402 Series 90-30 and 90-20 PLC Hand-Held Programmer User's Manual
GFK-0840 Power Mate APM for Series 9630 PLC—Standard Mode User’'s Manual
GFK-0781 Power Mate APM for Series 9630 PLC—Follower Mode User’s Manual.
GFK-0293 Manuel utilisateur du Compteur Rapide HSC pour APl 90-30
GFK-0412 Series 90v-30 Genius Communications Module User’'s Manual.
GFK-0272 Genius Communications Module Data Sheet

GFK-1034 Series 90v-30 Genius™ Bus Controller User's Manual.

GFK-1038 Series 90-70 FIP Bus Controller User's Manual.

GFK-1037 Series 9®v-30 FIP Remote I/O Scanner User's Manual.
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GFK-0825 Field Control™ Distributed 1/0 and Control System GeniiBus Interface Unit
User’s Manual.

GFK-1065 Manuel utilisateur du module de communication CCM pour API 90-30

GFK-0582 Series 90" PLC Serial Communications User’'s Manual.

Vos remarques et suggestions sont les bienvenues

GE Fanuc Automation s’efforce d’éditer des documentations techniques de qualité. Aprés avoir
utilisé ce manuel, merci de consacrer quelgues instants a la page suivante, "Page de remarques”,
pour la compléter et nous la renvoyer.

David D. Bruton

Sr. Technical Writer
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1

Introduction

Les automates Série 90-30, Série 90-20 et Série Micro sont des membres de la gamme d'automates
programmables industriels (API) Série 90™ de GE Fanuc. Ces API sont faciles a installer et a
configurer, offrent des instructions de programmation avancées, et sont compatibles avec

I'API 90-70.

L'API 90-20 offre une plate-forme d'un bon rapport co(t-performance pour les applications a
faibles besoins d'E/S. Les principaux objectifs de I'API 90-20 sont les suivants :

»  Offrir un petit automate facile a utiliser, a installer, & mettre a niveau et a entretenir.
»  Offrir une compatibilité de gamme et un bon rapport codt-performance.

» Faciliter l'intégration systéme par des protocoles et un matériel de communication standard.

L'API 90 Micro fournit aussi une plate-forme rentable pour les applications de comptage d'E/S.
Outre les principaux objectifs identiques a I'API 90-20, I'API Micro offre aussi les avantages
suivants :

» Incorporation de I'UC, de l'alimentation, des entrées et des sorties & un seul petit
périphérigue.

* Incorporation d'un compteur rapide a la plupart des modéles.

e Configuration aisée en raison de l'incorporation de I'UC, de l'alimentation, des entrées et des
sorties a un seul petit périphérique.

Les API 90-30 (a l'exception des modeéles 351/352) et 90-20 utilisent une architecture logicielle

qui gére la mémoire et la priorité d'exécution dans le microprocesseur 80188. Les modéles 351 et
352 de I'API1 90 utilisent plutdt un microprocesseur 80386 EX tandis que I'API 90 Micro, elle,

utilise un microprocesseur H8. Cette opération supporte les taches d'exécution du programme et de
gestion interne de base, telles que les sous-programmes de diagnostic, la scrutation des E/S et le
traitement des alarmes. Le systéme d'exploitation contient également des sous-programmes
assurant l'interface avec la console de programmation. Ces sous-programmes permettent de
charger et de transférer des programmes d'application, de récupérer des informations d'état, et de
commander 'API.

Dans I'API1 90-30, le programme d'application (programme utilisateur), qui gére le processus final
asservi par I'API, est commandé par un Séquenceur d'instructions dédié (coprocesseur ISCP).
L'ISCP est un composant matériel dans les modéles 313 et supérieurs et un composant logiciel
dans les modéles 311 et Micro. Le microprocesseur 80188 et I'lSCP fonctionnent simultanément,
permettant ainsi au microprocesseur de prendre en charge les communications pendant que I'|SCP
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exécute l'essentiel du programme d'application ; toutefois, le microprocesseur doit exécuter les
blocs fonctionnels non-booléens.

Sur les API 90-30 et 90-20, il y a défaut lorsque certaines pannes ou conditions sont de nature a
affecter le fonctionnement et les performances du systéme. Ces conditions peuvent affecter
l'aptitude de I'API & contrdler une machine ou un procédé. D'autres conditions jouent simplement
le réle d'alarme, telles qu'un signal de "seuil pile bas", indiquant que la pile de sauvegarde de la
mémoire doit étre remplacée. Cette condition ou panne est appelée défaut.

Les défauts sont gérés par un processeur d'alarmes enregistrant les défauts dans la Table des
défauts automate ou dans la Table des défauts d'E/S. (Les UC modéles 331 et 341 enregistrent
également la date et I'heure des défauts.) Ces tables peuvent étre affichées sous forme d'écrans
dans le logiciel Logicmaster 90-30/20 en utilisant les instructions de commande et d'état.

Informations de référence complémentaires :
voir les annexes a la fin de ce manuel.

L'annexe A indique la taille (en octets) et le temps d'exécution (en microsecondes) de chaque
instruction de programmation.

L'annexe B décrit comment interpréter le format de structure des messages pour lire la Table des
défauts d'API et la Table des défauts d'E/S.

L'annexe C donne une liste des mnémoniques des instructions utilisées avec le logiciel
Logicmaster 90-30/20/Micro.

L'annexe D donne une liste des attributions spéciales des touches utilisées avec le logiciel
Logicmaster 90-30/20/Micro.

L'annexe E fournit des instructions et des remarques relatives a |'utilisation des calculs de
nombres & virgule flottante (disponibles uniqguement sur les UC 90-30 351 et 352).
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Chapitre| Fonctionnement du systeme

2

Ce chapitre décrit le fonctionnement des API Série 90-30, 90-20 et Micro. Le fonctionnement
inclut :

e Ladescription d'un cycle API (voir § 1).

e L'organisation du programme et données/références utilisateur (voir § 2).
¢ Les séquences de mise sous/hors tension (voir § 3).

e Les horloges et temporisateurs (voir § 4).

e La protection par mot de passe (voir § 5).

e Les modules d'E/S modele 30 (voir § 6).
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Section 1;

Description d'un cycle API

Le programme utilisateur des API Série 90-30, 90-20 et Micro est exécuté de maniére répétitive
jusgu'a ce gu'il rencontre une instruction provenant de la console de programmation ou d'un autre
équipement. La séquence d'opérations nécessaire pour exécuter une fois un programme est appelée
“cycle". En plus de I'exécution du programme utilisateur, le cycle comprend l'acquisition de

données des modules d'entrée, la transmission de données aux modules de sortie, I'exécution de
taches interne, les communications avec la console de programmation et d'autres échanges de
données.

Les API Série 90-30, 90-20 et Micro fonctionnent normalement en @gA@¢E DE

PROGRAMME NORMALautres modes d'exploitation incluent le ma&eOP AVEC E/S

INVALIDEES, le mode STOP AVEC E/S VALIDEES , et le modeCYCLE CONSTANT

décrits dans ce chapitre. Chacun de ces modes est commandé par des événements externes et la
configuration de l'application. Au début de chaque cycle, I'API décide de son mode d'exploitation.

Cycle de programme normal

2-2

Le mode CYCLE DE PROGRAMME NORMAbnctionne généralement dans toutes les condi-
tions. Le processeur exécute un programme d'application, rafraichit les E/S et exécute les
échanges de données et d'autres taches. Cela se produit selon un cycle répétitif appelé "cycle du
processeur". La séquence d'exécution du Cycle de programme normal comporte sept parties :

La gestion interne de début du cycle.

L'acquisition des entrées (lecture des données).

La résolution des équations du programme d'application.
La restitution des sorties (rafraichissement des sorties).
Communication avec la console de programmation.

Communication avec les modules intelligents et les coprocesseurs.

N o o0 M WD PRE

Les diagnostics.
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Toutes ces étapes, a I'exception du service demandé par la console de programmation, s'exécutent
a chaque cycle. Le service demandé par la console de programmation se produit uniquement en
cas de détection d'un défaut de carte ou si la console de programmation émet une demande de
service. La séquence de Cycle de programme normal est présentée dans la figure suivante.

* 243064
GESTION
INTERNE DE
DEBUT DU CYCLE GESTION INTERNE
NON
oul
ACQUISITION DES 'bEOC,]HEEESDEE,\?
ENTREES NTREE
NON
oul
v EXECUTION DU TEMPS
PROGRAMME DE
CYCLE
DE L'API
NON
+ oul
TRANSMISSION
RESTITUTION DES DONNEES
DES SORTIES
COMMUNICATION COS,\',ESRS/{%EDE
CONSOLE DE PROGRAMMATION
PROGRAMMATION
COMMUNICATION COMMUNICATION
COPROCESSEURS COPROCESSEURS
CALCUL DE
CHECKSUM DU
PROGRAMME
UTILISATEUR DIAGNOSTIC
DEBUT CYCLE SUIVANT | Y

Figure 2-1. Cycle d'API
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Comme indiqué dans la séquence de cycle de I'API, le cycle inclut plusieurs étapes. Ces étapes
contribuent au temps total de cycle comme indiqué dans le tableau suivant.

Tableau 2-1. Contribution au temps de cycle

Eléments Description Contribution au temps (ms)*
de Cycle

Micro 211 |[311/313( 331 | 340/34L 351/35Q

Gestion interne|*  Calcule le temps de cycle. | 0368 | 0.898| 0.714| 0705 0.428  0.279
+ Détermine le démarrage du cycle suivant.

« Détermine le mode du cycle suivant.

* Rafraichit les tables de référence des
défauts.

* Remet a zéro le compteur chien de garde.

—

Lecture des | Réception des données venant des modules (5) Voir Tableau 2-2 pour contribution au tempg de
données d'entrée et optionnels. cycle.
(entrées)
Exécution du | Résolution du programme utilisateur. Le temps d'exécution dépend de la longueur du pilo-
programme gramme et du type d'instructions qu'il utilise. Les temps
d'exécution des instructions sont indiqués dans
annexe A.
Transmission des Transmission des données aux modules de| 0.1656| Voir Tableau 2-2 pour contribution au temps de
données (sortie) sortie et aux modules optionnels. cycle
Service des | Les demandes de service émiseLs HHP 1.93 6.526| 4.426| 4.524 2.47H 0.33¢

consoles externgspar les consoles de
programmation et les modules

intelligents sont traitées.

LM-90 0.380 | 3.536| 2.383] 2.454 1.248 0.51y

PCM 2 N/A N/A N/A 3.337 | 1.943 0.482

Reconfiguration| Les emplacements contenant des moduleg n/A6 N/A 0.458 | 0.639| 0.463 0.319
défectueux ainsi que les emplacements vidgs
sont surveillés.

Diagnostics Verifient l'intégrité du programme utilisateyr nya7 | 0.083 | 0.050( 0.04§  0.031 0.01d
(la contribution au temps correspond au temps
requis pour le checksum des mots de chaqye

cycle). 3

1. Lacontribution au temps de cycle du service des consoles externes varie en fonction du mode de la fenétre de
communication dans laquelle le service est traité. En middE'ED , 6 ms maximum sont consacrées
a cette fenétre. En mo&&JN-TO-COMPLETION50 ms maximum peuvent étre consacrées a cette
fenétre, selon le nombre de demandes présentées simultanément.

2. Ces mesures ont été prises quand PCM était présent physiqguement, mais pas configuré et lorsqu'aucune tache
d'application n'était en cours d'exécution sur PCM.

3. Le nombre de mots du calcul de la checksum au cours de chaque balayage peut étre modifié a I'aide du bloc fonctionnel
SVCREQ.

4.  Ces mesures ont été prises avec un programme vide et la configuration par défaut. Les API 90-30 figuraient dans un bac a
10 emplacements vide auquel aucun bac d'extension n'était connecté.

5.  Ladurée de lecture des données de I'API Micro peut étre déterminée de la maniére suivante :
0,365 ms. (scrutation fixe) + 0,036 ms. (temps de filtre) x (temps de cycle total)/0,5ms.

6. Comme I'API Micro posséde un jeu d'E/S statique, la reconfiguration n'est pas nécessaire.

7. Comme le programme utilisateur de I'API Micro est en mémoire flash, son intégrité n'est pas vérifiée.
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Tableau 2-2. Contributions au temps de scrutation des E/S pour les modules
90-30 311-341 (en millisecondes)

Type de module Modéle d'UC
311/313 331 340/341
Bac Bac Bac Bac Bac Bac
prin- d'extension distant prin- d'extension distant
cipal cipal
Entrée discréte, 8 points 0,076 | 0,054 0,095 0,255 0,048 0,089 0,244
Entrée discréte, 16 points 0,075 | 0,055 0,097 0,257 0,048 0,091 0,25(
Entrée discréte, 32 points 0,094 | 0,094 0,126 0,335 0,073 0,115 0,321
Sortie discrete, 8 points 0,084 | 0,059 0,097 0,252 0,053 0,090 0,244
Sortie discrete, 16 points 0,083 | 0,061 0,097 0,253 0,054 0,090 0,244
Sortie discrete, 32 points 0,109 | 0,075 0,129 0,333 0,079 0,114 0,32(
Entre/sortie combinée, 8 points 0,165 | 0,141 0,218 0,529 0,098 0,176 0,484
Entrée analogique, 4 canaux 0,151 0,132 0,183 0,490 0,117 0,160 0,464
Sortie analogique, 2 canaux 0,161 0,138 0,182 0,428 0,099 0,148 0,397
Compteur rapide 2,070 [ 2,190 2,868 5,587 1,580 2,175 4,891
APM Power Mate (1 axe) 2,330 [ 2,460 3,175 6,647 1,750 2,506 5,894
pas de périphériqgueg 0,041 0,054 0,063 0,128 0,038 0,048 0,084
GCM
8 périphériques & 64 11,420 | 11,57 13,247 21,288 9,536 10,648 19,48
points
pas de périphérique | 0,887 | 0,967 1,164 1,920 0,666 0,901 1,624
GCM+
32 périphériques a 64 4,120 | 6,250 8,529 21,352 5,043 7,146 20,05
points
non configuré ou sarls  N/A 3,350 N/A N/A 1,684 N/A N/A
PCM 311 | tache d'application
lecture 128 %R ausgi  N/A 4,900 N/A N/A 2,052 N/A N/A
vite que possible
ADC 311 N/A 3,340 N/A N/A 1,678 N/A N/A
Entrée analogique, 16 canaux 1,370 1,450 1.937 4,186 1,092 1,570 3,796
(courant ou tension)
Lien E/S pas de périphérique | 1,910 | 2,030 1,169 1,925 0,678 0,904 1,.62
malitre
16 périphériques 2 84 6,020 | 6,170 8,399 21,291 4,992 6,985 20,01
points
Lien E/S 32 points 0,206 | 0,222 0,289 0,689 0,146 0,226 0,634
esclave
64 points 0,331 | 0,350 0,409 1,009 0,244 0,321 0,924
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Tableau 2-3. Contributions au temps de scrutation des E/S pour les modules 351/352 90-30

(en millisecondes)

Type de module uc
351/352
Bac Bac Bac
prin- [ d'extension | distant
cipal
Entrée discrete, 8 points 0,030 0,055 0,20p
Entrée discréte, 16 points 0,030 0,055 0,206
Entrée discréte, 32 points 0,043 0,073 0,260
Sortie discrete, 8 points 0,030 0,053 0,197
Sortie discréete, 16 points 0,030 0,053 0,197
Sortie discréete, 32 points 0,042 0,070 0,259
Entrée/sortie discréte combinée 0,060 0,112 0,405
Entrée analogique, 4 canaux 0,075 0,105 0,396
Sortie analogique, 2 canaux 0,058 0,114 0,402
Entrée analogique, 16 canaux 0,978 1,446 3,999
(courant ou tension)
Sortie analogique, 8 canaux 1,274 1,988 4,472
Entrée/sortie analogique combinée 1,220 1,999 4,338
Compteur rapide 1,381 2,106 5,221
APM Power Mate (1 axe) 1,527 2,581 6,388
Processeur d'E/S 1,574 2,402 6,388
Interface Ethernet (pas de connexion)| 0,038 0,041 0,053
pas de périphérique 0,911 1,637 5,020
GCM
8 périphériques a | 8,826 16,932 21,179
64 points
pas de périphériqug  0,56[7 0,866 1.830
GCM+
32 périphériques a| 1,714 2,514 5,783
64 points
pas de périphériqug 0,798 1,202 2,540
GBC
32 périphériques a| 18,382 25,377 70,777
64 points
non configuré ou 0,476 N/A N/A
sans tache
PCM 311 d'application
lecture 128 %R 0,485 N/A N/A
aussi vite que
possible
ADC (pas de tache) 0,476 N/A N/A
Lien E/S maitre pas de périphériqued,569 0,865 1,932
16 périphériques a| 4,948 7,003 19,908
64 points
Lien E/S esclave 3foints 0,087 0,146 0,553
64 points 0,154 0,213 0,789
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Calcul du temps de cycle

Le tableau 2-1 liste les sept étapes composant le cycle de I'API. Le temps de cycle inclut des temps
fixes (gestion interne et diagnostics) et des temps variables. Les temps variables varient en
fonction de la configuration des E/S, de la taille du programme utilisateur et du type de console de
pro-grammation connectée a I'API.

Exemple de calcul du temps de cycle

Un exemple de calcul pour déterminer le temps de cycle d'un API Série 90-30 modéle 331 est
présenté dans le tableau suivant.

Voici la liste des modules et des instructions utilisés pour effectuer ces calculs:
* Modules d'entrée : 5 modules d'entrée a 16 points modéle 30.
* Modules de sortie : 4 modules de sortie & 16 points modéle 30.

» Instructions de programmation : programme de 1200 pas constitués de 700 instructions
booléennes (LD, AND, OR, etc.), 300 bobines de sortie (OUT, OUTM, etc.) et 200
instructions arithmétiques (ADD, SUB, etc.).

Contribution au temps
Elément sans cons. d¢ avec HHP avec
du cycle Calcul prog. LM90

Gestion interne| 0,705 ms 0,705 ms 0,705 mp 0,705 ms

Lecture des |0,055x5=0,275ms 0,275 ms 0,275 ms 0,275 ms

données
Exécution du | 700 x 0,4us + 300 x 0,5us + 200 x 51,21s = 10,7 ms 10,7 ms 10,7 ms
programme | 10,7 ms
Transmission deg0,061 x 4 = 0,244 ms 0,244 ms 0,244 ms 0,244 ms
données

Communication| 0,4 ms + temps cons. prog. + 0,6 ms 0ms 4,524{ms 2,454 ms

console de
programmation
Communication | Aucun dans cet exemple 0ms 0ms 0 ms

coprocesseurs
Reconfiguration | 0,639 ms 0,639 ms 0,639 mps 0,638 ms

Diagnostics 0,048 ms 0,048 ms 0,048 ms 0,048 ms
Temps de cycle| Gestion interne + Lecture des données + Exécytiod2,611 ms | 17,135m$ 15,065 ms

d'API du programme + Transmission des données +
Communication console de programmation +
Communication coprocesseurs + Diagnostics
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Gestion interne

La partie "gestion interne" du cycle exécute toutes les taches nécessaires en vue du début du cycle.
Si I'API est en modeCYCLE CONSTAN(TIle cycle est différé jusqu'a ce que le temps de cycle

imparti soit écoulé. Si ce temps imparti est déja écoulé, le contact OV_SWP %SA0002 est mis a
"1" et le cycle continue sans délai. Ensuite, le systéme rafraichit les valeurs des temporisateurs
(centiémes, dixiemes et secondes) en calculant la différence entre le début du cycle précédent et le
temps du nouveau cycle. Pour garder la méme précision, le début effectif du cycle est enregistré en
incréments de 100 microsecondes. Chaque temporisateur comporte un champ "reste" contenant le
nombre d'incréments de 100 microsecondes écoulés depuis sa derniére incrémentation.

Acquisition des entrées

L'acquisition des entrées se produit avant la résolution du programme. Au cours de cette partie du
cycle, tous les modules d'entrée modéle 30 sont scrutés et leurs données stockées, selon le cas,
dans I'emplacement mémoire %I (entrées logiques) ou %Al (entrées analogiques). Toutes les
données globales recues par un module de communication Genius sont stockées dans
I'emplacement %G.

Les modules sont scrutés dans l'ordre croissant des adresses de références : le module de
communication Genius en premier, puis le module d'entrées logiques, et enfin les modules
d'entrées analogiques.

SiI'UC est en mode&STOP et qu'elle est configurée pour ne pas scruter les E/S en Sibde
l'acquisition des entrées est omise.

Exécution du programme d’application

L'exécution du programme commence toujours par la premiére instruction dans le programme
d'application de I'utilisateur, immédiatement aprés la fin de l'acquisition des entrées. La résolution
du programme détermine un nouvel ensemble de sorties. La résolution logique se termine lorsque
l'instruction END est exécutée.

Le programme d'application est exécuté par le séquenceur d'instructions (ISCP) et le micro-
processeur 80C188. Dans les UC modéles 313 et supérieurs, I''SCP exécute les instructions
booléennes et le microprocesseur 80C188 ou 80386 EX exécute les instructions de temporisation,
de comptage et les blocs fonctionnels. Dans les UC modéle 311 et 90-20, le microprocesseur
80C188 exécute toutes les instructions booléennes, de temporisation, de comptage et les blocs
fonctionnels. Sur les API Micro, le processeur H8 exécute toutes les instructions booléennes et les
blocs fonctionnels.

Vous trouverez une liste des temps d'exécution pour chaque instruction de programmation dans
annexe A.

Restitution des sorties

Les sorties sont restituées au cours de la partie "restitution des sorties" du cycle, immédiatement
apres la résolution logique. Les sorties sont rafraichies, selon le cas, avec les données %Q (pour
les sorties logiques) ou les données %AQ (pour les sorties analogiques). Si le module de
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communication Genius (GCM) est configuré pour transmettre des données globales, les données
%G sont envoyées au GCM. Les restitutions de sorties des APl 90-20 et Micro comprennent
uniguement les sorties discretes.

Au cours de la restitution des sorties, tous les modules de sortie modéle 30 sont mis a jour dans
l'ordre ascendant des adresses de références.

Si le processeur est en mo&83 OP et qu'il est configuré pour ne pas scruter les E/S en mode
STOR la mise a jour des sorties est omise. La restitution des sorties est exécutée lorsque toutes les
données de sortie ont été envoyées aux modules de sortie modéle 30.

Calcul de CHECKSUM du programme utilisateur

La CHECKSUM du programme utilisateur est calculée a la fin de chaque cycle. Comme la
CHECKSUM serait trop longue a calculer pour I'ensemble du programme, on peut spécifier, sur
I'écran de configuration du processeur, le nombre de mots, entre 0 et 32, sur lesquels elle doit
porter.

Sila CHECKSUM calculée ne correspond pas a la CHECKSUM de référence, l'indicateur d'erreur
de CHECKSUM est mis a "1". Cela a pour effet d'enregistrer une nouvelle entrée dans la Table
des défauts automate et de faire passer I'API en 83@&P Ce défaut n'affecte pas la fenétre de
communication de la console de programmation.

Fenétre de communication avec la console de programmation

Cette partie du cycle est consacrée a la communication avec la console de programmation. Si une
console de programmation est connectée I'UC exécute le cycle de communication avec la console
de programmation. Cette partie du cycle n'est pas exécutée s'il n'existe aucune console de pro-
grammation connectée ou de carte a configurer dans le systéme. Une seule carte est configurée a
chaque cycle.

Une aide est fournie pour la miniconsole de programmation (HHP) et d'autres consoles de
programmation pouvant se connecter au port série et utiliser le Series Ninety Protocol (SNP).
Uneaide est également fournie pour la communication entre la console de programmation et les
coprocesseurs.

En mode Limited par défaut, I'UC exécute, & chaque cycle, une opération pour la console de
programmation, c'est-a-dire qu'elle prend en charge une demande de service ou répond a l'appui
d'une touche. Si le traitement de la demande du programmeur exige plus de 6 ms (ou 8 ms selon
I'UC, voir Remarque), le traitement est réparti sur plusieurs cycles, si bien gqu'aucun cycle ne dure
plus de 6 ms (ou 8 ms selon I'UC, voir Remarque).

Remarque

La durée de la fenétre de communication est limitée a 6 millisecondes pour les
UC 340 et supérieures et a 8 millisecondes pour les modéles 311, 313, 323 et
331. En mode Run, toutefois, cette durée peut étre portée jusqu'a 12 milli-
secondes (voir page 2-14).
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La figure suivante présente un organigramme de la partie "communication de la console de
programmation” du cycle.

a45659

HHP
CONNECTEE

CONSOLE
CONNECTE

ETAT CONSOLE
CONNECTEE

ETAT
PRECEDENT 2

PRECEDENT ?

NON
CONNECTEE

NON
CONNECTEE

CONNECTEE CONNECTEE

DEMANDE DE TOUCHE NON
LA CONSOLE ? OPERATION CONFIGUR- APPUYEE ?
' EN COURS ATION POUR
ANNULEE HHP
* * oul
DEMANDE TRAITEE CONFIG. POUR AFFICHAGE | TOUCHE TRAITEE |
SERIES NINETY INITIAL
PROTOCOL ENVOYE
NOUVEL AFFICH.
TRAITE
p-( STOP |- +

Figure 2-2. Organigramme de la fenétre de communication de la console de programmation

Fenétre de communication systeme (modeles 331 et supérieurs)

Il s'agit de la partie du cycle ou les demandes de communication provenant des modules co-
processeurs, tel que le module coprocesseur programmable (PCM), sont traitées (voir organi-
gramme). Les demandes sont prises en charge sur une base "premier arrivé premier servi".
Toutefois, comme les coprocesseurs sont interrogés a tour de rdle, aucun d'entre eux n'a priorité
sur un autre.

En modeRun-to -Completion  par défaut, la durée de la fenétre de communication systéme est
limitée a 50 millisecondes. Si le traitement d'une demande émise par un coprocesseur exige plus
de 50 ms, la demande est répartie sur plusieurs cycles, si bien qu'aucun cycle ne dure plus de 50
ms.
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a43066
DEPART

DEMANDES NON
EN FILE ?

1 DEMANDE RETIREE

Y

DEMANDE TRAITEE

DEPASSEME
DE DUREE ?

INTER-
ROGATION
STOPPEE ?

NON

REPRISE INTERROG.

—

STOP

Figure 2-3. Organigramme de communication systéme
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Communication du PCM avec I'API (modeles 331 et supérieurs)

Il n‘existe aucun moyen, pour les coprocesseurs tels que le PCM, d'interrompre I'UC lorsqu'ils font
une demande de service. L'UC doit interroger chaque coprocesseur afin de savoir s'il fait une
demande de service. Cette interrogation s'effectue de maniére asynchrone, comme tache de fond
au cours du cycle (voir I'organigramme ci-dessous).

Lorsqu'un coprocesseur est interrogé et qu'il envoie une demande de service a I'UC, la demande
est mise en file d'attente en vue de son traitement pendant la fenétre de communication systéeme.

DEPART

a43067

STOPPER

DEMANDE
RECUE ?

| METTRE DEMANDE |
ENFIE

Figure 2-4. Communication du PCM avec I'API
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Variantes du cycle de programme

En plus de I'exécution du cycle de programme normal, certaines variantes peuvent étre
rencontrées ou forcées. Ces variantes, décrites plus loin, peuvent étre affichées et/ou modifiées
depuis le menu d'état et de commande de I'API, dans le logiciel de programmation.

Mode Temps de cycle constant

PLC

GFK-0467J

Dans le cycle de programme normal, chaque cycle est exécuté aussi rapidement que possible avec
une durée variant & chaque cycle. Un autre mode est le oS DE CYCLE CONSTANT

ou chaque cycle a la méme durée. Utilisez un cycle constant lorsque des points d'E/S ou des
valeurs de registre doivent étre interrogées a une fréquence constante, notamment dans des
algorithmes de contrble. Pour cela, définissez le cycle constant configuré, qui sera ensuite utilisé
comme mode de cycle par défaut et appliqué chaque fois que I'API passera du mode STOP au
mode RUN. Il est possible de choisir une valeur comprise entre 5 et 200 millisecondes pour le
temporisateur de cycle constant (par défaut : 100 millisecondes).

En raison des variations de temps pour chaque partie du cycle d'API, le temps de cycle constant
doit étre réglé a une valeur d'au moins 10 millisecondes supérieure au temps de cycle affiché sur la
ligne d'état lorsque I'API est en mode @¥ CLE STANDARDafin d'éviter |'apparition

intempestive de défauts pour cause de dépassement de cycle.

L'une des raisons de l'utilisation du mo@lemps de cycle constant serait, par exemple,

de garantir que les E/S sont rafraichies & intervalles réguliers. Une autre raison serait de garantir
gu'un certain temps s'écoule entre la restitution des sorties et l'acquisition des entrées du cycle
suivant, pour permettre aux entrées de se stabiliser apres avoir recu les données de sortie du
programme.

Si le temporisateur de cycle constant expire avant la fin du cycle, I'ensemble du cycle est exécute,
fenétres comprises. Toutefois, un défaut de dépassement de cycle est enregistré au début du cycle
suivant.

Remarque

Contrairement au cycle constant actif qui ne peut étre modifié qu'en mode RUN,
le mode de cycle constant configuré ne peut étre modifié qu'en mode STOP. ||
faut en outre stocker la configuration de la console de programmation vers 'API
avant que la modification entre en vigueur. Une fois la configuration stockée, ce
mode sera utilisé comme mode de cycle par défaut.

Lorsque I'API est mod&STOR le programme d'application n'est pas exécuté. On peut choisir si
les E/S doivent étre scrutées ou non. La scrutation des E/S peut avoir lieu eSToEesi le
parameétrelOScan_Stop (scrutation des E/S en mo®TOB sur I'écran de configuration du
processeur est réglé s@UI. Les communications avec la console de programmation et les
coprocesseurs continuent. De plus, l'interrogation des cartes en défaut et I'exécution de la
reconfiguration des cartes continuent en m&3¥€OP Pour des raisons d'efficacité, le systéme
d'exploitation utilise des valeurs de tranches de temps plus grandes que celles utilisées en mode
RUN (généralement d'environ 50 millisecondes par fenétre).
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Modes de la fenétre de communication

2-14

Le mode par défaut de la fenétre de communication de la console de programmation est le mode
Limited. Autrement dit, quand la durée de traitement d'une demande est supérieure a 6 milli-
secondes, elle est répartie sur plusieurs cycles de fagon a ce qu'aucun d'eux ne dure plus de

6 millisecondes. Pour les UC 313, 323 et 331, I'impact du cycle peut atteindre jusqu'a 12 milli-
secondes pendant un stockage en mode RUN. Le mode de la fenétre active peut étre modifié a
l'aide de I'écran "Sweep Control" dans le logiciel Logicmaster. Pour obtenir des informations sur
la modification du mode de la fenétre active ou afficher l'aide en ligne du contrdle CIMPLICITY,
voir le chapitre 5, "PLC Control and Status",ldagicmaster 90™ Series 90™-30/20/Micro
Programming Software User's Manu@bFK-0466).

Remarque

Si vous remplacez le mode de la fenétre systeme par le mode Limited, les
modules en option tels que PCM ou GBC qui communiquent avec I'API & l'aide
de la fenétre systéme produiront moins d'impact sur le temps de cycle, mais les
réponses a leurs demandes seront plus lentes.
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Interrupteur a clé des UC 351/352 : Changement de mode et
protection de la mémoire flash

Chaque UC 351 et 352 est équipée d'un interrupteur a clé a l'avant du module qui protége la
mémoire flash contre tout écrasement de son contenu. Lorsque vous tournez la clé sur la position
ON/RUN, la mémoire flash ne peut étre modifiée qu'en ramenant préalablement la clé sur la
position OFF.

Sur les versions 7 et ultérieures des UC 351 et 352, cet interrupteur & clé est doté d'une fonction
supplémentaire qui permet de basculer I'API en mode STOP ou en mode RUN et de supprimer les
défauts non fatals, comme décrit a la section suivante.

Enfin, sur les versions 8 et ultérieures des UC 351 et 352, cet interrupteur a clé offre aussi une
fonction de protection améliorée de la mémoire qui fournit deux types de protection supplé-
mentaires (voir la section "Utilisation de la protection de la mémoire des versions 8 et
ultérieures").

Utilisation de l'interrupteur a clé des versions 7 et ultérieures

GFK-0467J

Contrairement aux fonctions de protection de mémoire flash de la version antérieure, I'UC ne
possede le contrdle amélioré décrit ci-dessous que si vous activez l'interrupteur a clé a l'aide du
paramétre Interrupteur a clé RUN/STOP dans I'écran de configuration de I'UC.

Avant que I'API passe en mode RUN, l'interrupteur & clé assure les mémes protections et vérifica-
tions que la transition existante vers le mode RUN, ce qui signifie que I'API ne passe pas en mode
RUN par l'intermédiaire de I'entrée de l'interrupteur a clé quand elle est en mode STOP/FAULT.
Vous pouvez néanmoins effacer les défauts non fatals et placer 'API en mode RUN via l'inter-
rupteur a clé.

Si les tables des défauts contiennent des erneur$atales(des erreurs qui n‘entrainent pas le
passage de I'UC au mode STOP/FAULT), I'UC passe en mode RUN la premiére fois que vous
déplacez la clé de la position STOP & la position RUN et les tables des défauts ne sont PAS
effacées.

Si les tables des défauts contiennent des erfaiales(passage de 'UC en mode STOP/FAULT),

le voyant CPU RUN commence a clignoter a une fréquence de 2 Hz et un temporisateur de 5
secondes se met en marche la premiére fois que l'interrupteur a clé passe de la position STOP a la
position RUN. Le clignotement du voyant RUN indique que les tables des défauts contiennent une
ou plusieurs erreurs fatales. Dans ce cas, I'UC ne passe PAS a I'état RUN, méme si l'interrupteur &
clé se trouve sur la position RUN.
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Effacement de la table des défauts a I'aide de I'interrupteur a clé

Lorsque vous déplacez la clé de la position RUN & la position STOP, puis que vous la ramenez sur
la position RUN pendant les 5 secondes durant lesquelles le voyant RUN clignote, les défauts sont
effacés et 'UC passe en mode RUN. A ce stade, le voyant cesse de clignoter et demeure allumé.
Pour utiliser cette fonction, l'interrupteur doit demeurer sur la position RUN ou STOP pendant 1/2
seconde au moins avant d'étre ramené sur l'autre position.

Remarque

Si vous laissez expirer le temporisateur de 5 secondes (arrét du clignotement du
voyant RUN), I'UC demeure dans son état d'origine, a savoir le mode STOP/
FAULT, tandis que la table des défauts conserve les erreurs. Si vous tournez a
nouveau la clé de l'interrupteur de la position STOP vers la position RUN a ce
moment, le processus recommence en considérant cette action comme la
premiére transition.

Le tableau suivant résume la maniére dont les deux paramétres de I'UC affectant l'interrupteur a
clé (R/S Switch et IOScan-Stop) et la position physique de celui-ci influencent I'API.

Parameétre R/S Paramétre
Key Switch de la Position de | 10Scan-Stop de la
configuration de | linterrupteur configuration de Fonctionnement de I'API
'uc aclé 'uc
OFF X X Tous les modes de la console de programmation dg
I'API sont autorisés.
ON ON/RUN X Tous les modes de la console de programmation de
I'API sont autorisés.

ON OFF/STOP X L'API ne peut pas passer au mode RUN.

ON Passage de X L'API passe en mode RUN si aucun défaut fatal n'egt
l'interrupteur a présent ; sinon, le voyant RUN clignote pendant 5
clé de la position secondes.

OFF/STOP ala
position
ON/RUN

ON Passage de NO L'API passe en mode STOP-NO 10
l'interrupteur a
clé de la position|
ON/RUN a la
position
OFF/STOP

ON Passage de YES L'API passe en mode STOP-1O
l'interrupteur a
clé de la position|
ON/RUN a la
position
OFF/STOP

X=Ne produit aucun effet, quel que soit sa valeur
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Protection améliorée de la mémoire des UC versions 8 et ultérieures

GFK-0467J

Outre les fonctionnalités décrites ci-dessus, l'interrupteur a clé des UC versions 8 et ultérieures
peut aussi interdire toute modification de la mémoire RAM a partir du logiciel de programmation,
a condition de définir préalablement le paramétre de programmation adéquat. Quand cette
protection mémoire est activée, deux types d'opérations sont verrouillés : la configuration et le
programme utilisateur ne peuvent pas étre modifiés tandis que le forcage et le dépassement des
données de point sont interdits. Vous activez ces fonctionnalités a I'aide du champ Mem Protect
dans I'écran de configuration du module de I'UC 351 ou 352 du programme Logicmaster ou le
champ Memory Protect de I'onglet Parametres du module de I'UC 351 ou 352 dans I'écran de
configuration du matériel du contr6le CIMPLICITY. Dans ces deux logiciels, cette fonctionnalité
est désactivée par défaut.
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Section 2 ;
utilisateur
2-18

Organisation du programme et donneées/références

La taille totale de I'API Série 90-30 peut étre de 6 Ko pour une UC modéle 311 ou 313, de 16 Ko
pour un modéle 331, de 32 Ko pour un modéle 340 et de 80 Ko pour les UC modéles 341, 351 et
352. Pour I'API Série 90-20 avec UC modele 211, la taille maximale d'un programme est de 2 Ko
tandis que pour I'API Série 90 Micro avec UC Micro a 28 points, elle peut atteindre jusqu'a 12 Ko.

Le programme utilisateur contient les instructions exécutées lors de sa mise en route. Le nombre
maximum de segments autorisé par bloc logique (programme ou sous-programme) est de 3000.
L'API exécute le programme de facon cyclique.

a45660

|entrées|

lecture des
données

PROGRAMME

écriture des -
données sorties

Voir le document GFK-0356 Série 90t-30 Automate Programmable - Manuel d'installation ou le
document GFK-0551 Series 90-20 Programmable Controller User's Manual pour la liste des
tailles de programme et des limites de référence pour chaque modéle d'UC.

Tous les programmes commencent par une table de déclaration de variables. Cette table liste les
symboles et les descriptions des références ayant été attribuées dans le programme utilisateur.

L'éditeur de déclaration de blocs liste les blocs de sous-programme déclarés dans le programme
principal.
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Blocs de sous-programme (APl Série 90-30 seulement)

Un programme peut "appeler" les blocs de sous-programme lors de son exécution. Un sous-
programme doit au préalable étre déclaré dans I'éditeur de déclaration de blocs pour qu'une
instruction CALL puisse étre utilisée pour ce sous-programme. Chaque bloc logique du
programme peut contenir jusqu'a 64 déclarations de blocs de sous-programme et jusqu'a 64
instructions CALL. La taille maximale d'un bloc de sous-programme est de 16 Ko ou de 3000
segments, mais le programme principal et I'ensemble des sous-programmes ne doivent pas
excéder les limites de la taille logique pour ce modéle de processeur.

Remarque

Les blocs de sous-programme ne sont pas disponibles pour I'API Série 90-20 et
Série Micro.

L'utilisation de sous-programmes est optionnelle. La division d'un programme en plusieurs sous-
programmes plus petits peut simplifier la programmation et réduire le volume total du
programme.

Exemples d'utilisation des blocs de sous-programme

Un programme pourrait étre divisé en trois sous-programmes, chacun d'eux pouvant étre appelé
par le programme selon les besoins. Dans cet exemple, le programme peut ne contenir qu'un
minimum logiciel, chargé essentiellement de gérer le séquencement des blocs de sous-programme.

a45661

—pp-| SOUS-PROGR.
| 2

PROGRAMME {—| SOUSEROGR.

> SOUS—4PROGR.

Un bloc de sous-programme peut étre utilisé plusieurs fois pendant I'exécution du programme. La
partie logicielle devant étre répétée plusieurs fois dans un programme peut étre entrée dans un
bloc de sous-programme. Pour y accéder, des instructions CALL permettent d'appeler ce bloc de
sous-programme, réduisant ainsi la taille totale du programme.

| a45662

SOUS-PROGR.
2

PROGRAMME

1Yy
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Non seulement les blocs de sous-programme peuvent étre appelés par le programme, mais ils
peuvent étre également appelés par d'autres blocs de sous-programme. Un bloc de sous-
programme peut aussi s'appeler lui-méme.

a45663
SOUS-PROGR.
2

> SOUS-PROGR.
3

PROGRAMME 4

P SOUS-PROGR.

L'API n'autorise que huit appels imbriqués avant de consigner un défaut "Application Stack
Overflow" et de passer en moderét/Défaut . L'imbrication des niveaux d'appel compte le
programme principal comme niveau 1.

Appel des blocs de sous-programme

Un bloc de sous-programme est exécuté chaque fois qu'il est appelé par le bloc principal du
programme :

%I10004 %T0001

%I0006 | |
|—— | CALLASTRO |—
| (SOUS-PROGR) |
I |

%I10003 910010 %Q0010

Ce exemple montre l'instruction CALL appelant un sous-programme, telle qu'elle apparait dans le
bloc appelant.
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Sous-programmes périodiques

Les versions 4.20 et ultérieures des UC 340 et supérieures prennent en charge les sous-
programmes périodiques. Vous devez cependant tenir compte des restrictions suivantes :

1. Les blocs fonctionnels du temporisateur (TMR, ONDTR et OFDTR) ne s'exécutent pas
correctement au sein d'un sous-programme périodique. En effet, quand la plage de références
d'un bloc fonctionnel DOIO au sein d'un sous-programme périodique contient des références
attribuées a un module E/S intelligent (HSC, Power Mate APM, Genius, etc.), cela entraine
une perte de communications entre I'UC et le module. Les contacts FST_SCN et LST_SCN
(%S1 et %S2) possedent une valeur indéterminée pendant I'exécution du sous-programme
périodique. Un sous-programme périodique ne peut pas appeler ou étre appelé par d'autres
sous-programmes.

2. Ladurée du sous-programme périodique (c'est-a-dire l'intervalle maximum entre le moment
ou il doit avoir été exécuté et celui ou il est réellement exécuté) est d'environ 0,35
milliseconde lorsque le bac principal ne contient pas de module PCM, CMM ou ADC. Si le
bac contient un de ces modules et méme s'il n'est pas configuré ou utilisé, cette durée peut
atteindre environ 2,25 millisecondes. Pour cette raison, nous vous recommandopasie ne
utiliser de sous-programme périodique avec des produits PCM.

Références utilisateur

Les données utilisées dans un programme d'application sont stockées sous forme de références
logiques ou de références de type registre.

Tableau 2-4. Références des registres

Type Description

%R | Le préfixe %R est utilisé pour attribuer des références registre systeme, qui stockent legs
données de programme, telles que les résultats de calculs.

%Al | Le préfixe %Al représente un registre d'entrée analogique. Ce préfixe est suivi de I'adresse de
registre de la référence (par exemple, %AI0015). Un registre d'entrée analogique contig¢nt la
valeur d'une entrée analogique ou une autre valeur.

%AQ | Le préfixe %AQ représente un registre de sortie analogique. Ce préfixe est suivi de I'adresse de
registre de la référence (par exemple, %AQ0056). Un registre de sortie analogique contient la
valeur d'une sortie analogique ou une autre valeur.

Remarque

Toutes les références de type registre sont sauvegardées en cas de coupure de
I'UC.
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Tableau 2-5. Références logiques (Bits)

Type Description

%l | Le préfixe %l représente les références d'entrée. Ce préfixe est suivi de I'adresse de la féférence
dans la table des entrées (par exemple, %100121). Les références %Il sont situées dang la table
d'état des entrées, qui stocke I'état de toutes les entrées envoyées par les modules d'erjtrée au
cours de la derniere acquisition des entrées.
Les adresses de référence sont attribuées aux modules d'entrée logique avec le logiciel|de
configuration ou la miniconsole de programmation (HHP). Tant qu'une adresse de référgnce
n'est pas attribuée, aucune donnée n'est regue en provenance du module.

%Q | Le préfixe %Q représente les références des sorties physiques. La fonction de contrdle [des
bobines du logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro recherche, dans les instructions, I'existence de
l'utilisation multiple de références %Q a des bobines ou sorties a relais. On peut choisir|le
niveau désiré du contrdle des bobir®dMPLE, AVERTIR MULTIPLE, ou
MULTIPLE). Voir le document GFK-0466 Logicmastert 90-30/20/Micro Programming
Software User's Manual pour plus d'informations sur cette fonction

Le préfixe %Q est suivi de l'adresse de la référence dans la table des sorties (par exemple,
%Q00016). Les références %Q sont situées dans la table d'état des sorties, qui enregistre I'état
des références des sorties, tel qu'il a été défini par le programme d'application. Les valgurs de
cette table d'état des sorties sont envoyées aux modules de sortie & la fin de la scrutation du
programme.

Une adresse de référence est attribuée aux modules de sorties logiques en utilisant le Ipgiciel de
configuration ou la miniconsole de programmation (HHP). Tant qu'une adresse de référgnce

n'est pas attribuée, aucune donnée n'est envoyée au module. Une référence %Q particuliere peut
étre rémanente ou non rémanente. *

%M | Le préfixe %M représente les références internes. La fonction de contréle des bobines du
logiciel Logicmaster 90-30/20 recherche I'existence, dans les instructions, de Il'utilisation
multiple de références %M a des bobines ou sorties a relais. On peut choisir le niveau gésiré du
controle des bobineS{MPLE, AVERTIR MULTIPLE, ou MULTIPLE). Voir le
document GFK-0466 Logicmastert 90-30/20/Micro Programming Software User's Manugl pour
plus d'informations sur cette fonction. Une référence %M particuliére peut étre rémanente ou

non rémanente. *

%T | Le préfixe %T représente les références temporaires. Le contrdle de I'utilisation multipld des
références a des bobines n'est pas effectué sur ces références ; par conséquent, elles geuvent étre
utilisées plusieurs fois dans le méme programme méme lorsque le contréle de l'utilisatign des
bobines est validé. %T peut étre utilisé pour éviter des conflits d'utilisation des bobines lprsque

les fonctions couper/coller et écrire/inclure fichier sont utilisées.

Cet emplacement mémoire étant utilisé temporairement, il n'est jamais conservé en cas|de
coupure d'alimentation ou de transiti®UN-STOP-RUNet ne peut pas étre utilisé avec dgs
bobines rémanentes.

*  Larémanence dépend du type de bobine. Pour plus d'informations, voir "Rémanence des données" page 2- 23.
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Tableau 2-5. Références logiques - Suite

Type

Description

%S

Le préfixe %S représente les références d'état systeme. Ces références sont utilisées

accéder aux données spéciales de I'API, telles que les données des temporisateurs, de
scrutations et des défauts. Les références systeme incluent les références %S, %SA, 9
%SC.

Les références %S, %SA, %SB et %SC peuvent étre utilisées sur n'importe quels conta

Les références %SA, %SB et %SC peuvent étre utilisées sur les bobines rémanentes

La référence %S peut étre utilisée comme arguments d'entrée de chaine binaire ou con
pour les instructions ou blocs fonctionnels.

Les références %SA, %SB et %SC peuvent étre utilisées comme arguments d'entrée o
sortie de chaine binaire ou comme mot pour les instructions ou blocs fonctionnels.

%G

Le préfixe %G représente les références des données globales. Ces références sont u
pour accéder aux données partagées par plusieurs API. Les références %G peuvent ét
utilisées sur les bobines rémanentes et les contacts car la mémoire %G est toujours ré

%G ne peut pas étre utilisé sur les bobines non rémanentes.

Transitions et forcages

GFK-0467J

Les références utilisateur %l, %Q, %M et %G ont des bits associés de transition et de forcage. Les

pour
S
bSB et

ACtS.

r(M)-.
hme mot

l de

lilisées
re
manente.

références %T, %S, %SA, %SB et %SC ont des bits de transition, mais pas de bits de forcage.

L'UC utilise les bits de transition pour les compteurs et les bobines de transition. A noter que les
compteurs n'utilisent pas le méme type de bits de transition que les bobines. Les bits de transition
des compteurs sont stockés dans la référence de localisation.

Sur les UC modeles 331 et supérieurs, les bits de forcage peuvent étre mis a "1". Lorsqu'ils sont a
"1", les références associées ne peuvent pas étre modifiées ni par le programme ni par le dispositif
d'entrée ; elles ne peuvent étre modifiées que sur une instruction de la console de programmation.

N

Les UC modeles 323, 321, 313 311 et 211 ainsi que les UC Micro ne prennent pas en charge le
forgage des références discretes.
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Rémanence des données

Les données sont dites "réemanentes” si elles sont sauvegardées par I'API lorsque celui-ci est

stoppé. Les API Série 90 conservent le programme, les tables des défauts et les diagnostics, les
forcages et les sorties forcées, les données de mot (%R, %Al, %AQ), les données des bits (%l,

%S, %G, les bits de défauts et les bits réservés), les données %Q et %M (sauf si elles sont utilisées
avec les bobines non rémanentes), et les données de mot stockées dans %Q et %M. Les données de
%T ne sont pas sauvegardées. Cependant, comme nous l'avons décrit plus haut, les données des
bits %SC sont rémanentes, mais pas celles des bits %S, %SA et %SB.

Les références %Q et %M ne sont pas rémanentes (c'est-a-dire qu'elles sont effacées a la mise sous
tension lorsque I'API passe du mode STOP au mode RUN) chaque fois qu'elles sont utilisées avec
les bobines non rémanentes. Les bobines non rémanentes incluent les bobines —( )—, les bobines

inversées —(/)—, les bobines de mise a "1" —(S)—, et les bobines de remise & "0" —(R)—.

Lorsque des références %Q ou %M sont utilisées avec les bobines rémanentes, ou comme sorties
de blocs fonctionnels, le contenu est conservé en cas de coupure d'alimentation ou de transition
RUN-STOP-RUNLes bobines rémanentes incluent les bobines rémanentes —(M)—, les bobines
rémanentes inversées —(/M)—, les bobines rémanentes de mise & "1" —(SM)—, et les bobines

rémanentes de remise & "0" —(RM)—.

La derniére programmation d'une référence %Q ou %M dans une instruction de bobine détermine
si la référence %Q ou %M est rémanente ou non selon le type de bobine. Par exemple, si
%Q00001 a été programmé en dernier comme référence d'une bobine rémanente, les données
%Q00001 sont rémanentes. Par contre, si %Q00001 a été programmé en dernier sur une bobine
non rémanente, les données %Q00001 ne sont pas rémanentes.
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Types de données

Les types de données sont les suivants

Tableau 2-6. Types de données

Type

Nom Description

Format des données

INT

Entier
signé

Les entiers signés utilisent des emplac
ments mémoire de 16 bits, et sont repr
sentés en complément a deux. La plag
valide des données de type INT est de
-32 768 a +32 767.

;_ Registre 1
Sl
16 1

| (emplacement
16 bits)

YA

a

DINT

Entier |Les entiers signés en double précision
signé en | sont stockés dans des emplacements
double [mémoire de 32 bits (en fait, dans 2
précision | emplacements mémoire de 16 bits) et §
représentés en complément a deux. (le
32 est le bit de signe). La plage valide
données de type DINT est de -2 147 48
648 a +2 147 483 867.

Registre 2 Registre 1

S|
Ull
b‘ﬁé 17 16
fles  (Valeur en complément & deux)
3

BIT

Bit Les données de type BIT sont les plus
petites unités de mémoire. Elles ont de|
états : 1 ou 0. Une chaine de bits peut
avoir une longueur N.

ux

BYTE

Octet Les données de type OCTET ont une
valeur de 8 bits. La plage valide est
comprise entre 0 et 255 (0 a FF au forn

hexadécimal).

hat

WORD

Les données de type MOT utilisent 16
bits consécutifs d'emplacement mémoir
mais, au lieu de représenter un nombre
dans I'emplacement mémoire, les bits s
indépendants les uns des autres. Chag
bit représente sont propre état binaire
(1 ou 0), et les bits ne sont pas considé
ensemble pour représenter un nombre
entier. La plage valide des valeurs de n
est de 0 a FFFF.

e
ont Registre 1
e |

16 1
res

(emplacement
16 bits)

not

a

BCD-4

Décimal |Les nombres DCB a 4 chiffres utilisent
codé |des emplacements mémoire a 16 bits.

Registre 1

binaire & 4 Chaque chiffre DCB utilise 4 bits et pey

chiffres | représenter des nombres entre O et 9.
codage DCB des 16 bits a une plage ds
valeurs valides de 0 & 9999.

I 41312]1 | (4 chiffres BCD)

- C

1613 9 51

b

REAL

Les nombres réels utilisent 32 bits
consécutifs (deux emplacements mémg
a 16 bits consécuitifs). La plage des
nombres susceptibles d'étre stockés dd
ce format est comprise entre £

Virgule
flottante

ire Registre 2 Registre 1

[ sl I I

ng; 17 16

(Valeur en complément a deux)

1,401298E-45 et 3,402823E+38.

S = bit de signe (0 = positif, 1 = négatif).
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Références d'état systeme

Les références d'état systéeme dans I'API Série 90 sont attribuées aux emplacements mémoire %S,
%SA, %SB et %SC. Elles ont chacune un symbole. Des références d'impulsion d'horloge peuvent

étre, par exemple, T_10MS, T_100MS, T_SEC, et T_MIN. Des références pratiques peuvent étre,

par exemple, FST_SCN, ALW_ON et ALW_OFF.

Remarque

Les bits %S sont des bits a lecture seulement ; ne pas écrire dans ces bits. Vous
pouvez toutefois écrire dans les bits %SA, %SB et %SC.

Ci-dessous se trouve une liste des références d'état systéme disponibles, pouvant étre utilisées dans
un programme d'application. Lorsqu'on entre le programme, on peut utiliser soit la référence soit
le symbole. Voir le chapitre 3, "Description et correction des défauts”, pour plus d'informations

sur la description des défauts et le moyen de les corriger.

Vous ne pouvez pas utiliser ces nhoms spéciaux dans un autre contexte.

Tableau 2-7. Référence d'état systéme

Référence| Symbole Définition

%S0001 FST_SCN| Mis a"1" sile cycle actuel est le premier.

%S0002 LST_SCN | Remis de "1" a "0" si le cycle actuel est le dernier.

%S0003 T_10MS | Contact temporisé de 0,01 s.

%S0004 T_100MS | Contact temporisé de 0,1 s.

%S0005 T_SEC Contact temporisé de 1 s.

%S0006 T_MIN Contact temporisé de 1 min.

%S0007 ALW_ON | Toujours a "1".

%S0008 | ALW_OFF | Toujours a "0".

%S0009 SY_FULL |Mis a"1" lorsque la table des défauts automate est pleine. Remis a 0"
lorsqu'une entrée est retirée dans cette table ou lorsque la table est yidée.

%S0010 IO_FULL |Mis a"1" lorsque la table des défauts d'E/S est pleine. Remis a "0"
lorsqu'une entrée est retirée de la Table des défauts d'E/S ou lorsqug la
table est vidée.

%S0011 OVR_PRE| Mis a"1" lorsqu'un forcage existe dans I'emplacement mémoire %I, %Q,
%M, ou %G.

%S0013 PRG_CHK| Mis a"1" lorsque le contr6le du programme de fond est actif.

%S0014 PLC_BAT | Mis a "1" pour indiquer un "seuil pile bas" dans une UC v. 4 ou ult. Ua
référence du contact est rafraichie une fois par cycle.
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Tableau 2-7. Références d'état systéme - Suite

Référence| Symbole Définition

%S0017 SNPXACT [ Le systeme central SNP_X est activement connecté a I'UC.

%S0018 SNPX_RD [ Le systeme central SNP_X a lu des données provenant de I'UC.

%S0019 SNPX_WT | Le systéme central SNP_X a écrit des données dans I'UC.

%S0020 Mis a "1" lorsqu'une instruction de comparaison utilisant des données REAL
s'exécute correctement. Il est mis a "0" lorsque I'une ou l'autre entrée n'est [pas un
nombre (de type NaN).

%S0032 Réservé au logiciel de programmation.

%SA0001 PB_SUM Mis a "1" lorsqu'une CHECKSUM calculée dans le programme d'applicatiopn ne
correspond pas a la CHECKSUM de référence. Si le défaut résulte d'une ganne
temporaire, le bit logique peut étre remis a "0" en chargeant le programme[dans
I'UC. Si le défaut résulte d'une panne permanente de la RAM, I'UC doit étrg
remplacée.

%SA0002 OV_SwWP Mis a "1" lorsque I'API détecte que le cycle précédent a duré plus longtemps que
le temps spécifié par I'utilisateur. Remis a "0" lorsque I'API détecte que la durée
du cycle précédent n'a pas excédé le temps spécifié. Il est également mis & "0"
pendant la transition du mod8TOP au modeRUN Valide uniguement si I'AP
est en mode Cycle constant.

%SA0003 APL_FLT | Mis a"1"lorsqu'un défaut de I'application s'est produit. Remis a "0" lorsqug I'API
passe du mod&TOP en modeRUN

%SA0009 CFG_MM | Mis a"1" lorsqu'une incohérence de la configuration est détectée a la mis¢ sous
tension du systéme ou pendant le chargement de la configuration. Remis 4 "0" a
la mise sous tension de I'API si aucune incohérence n'existe, ou pendant Ig
chargement de la configuration qui correspond au matériel.

%SA0010 HRD_CPU | Mis a"1" lorsque le diagnostic détecte un probleme matériel de I'UC. Renlis a "0"
en remplacant I'UC.

%SA0011 LOW_BAT | Mis a"1" lorsque le "seuil pile bas" est atteint. Remis a "0" en remplacant Ia pile
et en s'assurant qu'a la mise sous tension de I'API, la condition de la pile e$t
normale.

%SA0014 LOS_IOM | Mis a"1"lorsqu'un module d'E/S cesse de communiquer avec I'UC de I'APJ.
Remis & "0" en remplacant le module et en remettant le bac principal sous
tension.

%SA0015 LOS_SIO Mis a "1" lorsqu'un coprocesseur cesse de communiquer avec I'UC de I'ARI.
Remis & "0" en remplacant le module et en remettant le bac principal sous
tension.

%SA0019 ADD_IOM | Mis a "1" lorsqu'un module d'E/S est ajouté a un bac. Remis a "0" en remettant le
bac principal sous tension et si la configuration enregistrée correspond au
matériel.

%SA0020 ADD_SIO | Mis a"1" lorsqu'un coprocesseur est ajouté a un bac. Remis a "0" en remejtant le
bac principal sous tension et si la configuration enregistrée correspond au
matériel.

%SA0027 HRD_SIO | Mis a"1" lorsqu'une panne matérielle est détectée dans un coprocesseur| Remis a
"0" en remplacant le module et en remettant le bac principal sous tension.

%SA0031 SFT_SIO Mis a "1" lorsqu'un défaut logiciel irrémédiable est détecté dans un coprog¢esseur.
Remis a "0" en remettant le bac principal sous tension et si la configuration|
correspond au matériel.

%SB0010 BAD_RAM | Mis a "1" lorsque I'UC détecte un défaut de la mémoire RAM a la mise soug
tension. Remis a "0" si 'UC détecte que la RAM est valide a la mise sous tg¢nsion.
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Tableau 2-7. Références d'état systéme - Suite

Référence| Symbole Définition

%SB0011 BAD_PWD | Mis a "1" lorsque se produit une violation d'acces par mot de passg.
Remis a "0" lorsque la table des défauts de I'API est vidée.

%SB0013 SFT_CPU Mis a "1" lorsque I'UC détecte une erreur irrémédiable dans le lggiciel.
Remis a "0" en remettant I'UC sous tension.

%SB0014 STOR_ER Mis & "1" lorsqu'une erreur se produit quand la console de
programmation effectue une opération de stockage. Mis a "0" lorsque
cette opération est menée a bien.

%SC0009 ANY_FLT Mis a "1" lorsqu'un défaut se produit. Mis a "0" lorsque les deux taples
de défauts sont vides (aucune entrée).

%SC0010 SY_FLT [Mis a"1" lorsqu'un défaut est enregistré dans la table des défauts
automate. Mis a "0" lorsque la Table des défauts automate est vide
(aucune entrée).

%SC0011 I0_FLT Mis a "1" lorsqu'un défaut est enregistré dans la Table des défauts des
E/S. Mis & "0" lorsque la Table des défauts d'E/S est vide (aucune
entrée).

%SC0012 SY_PRES Mis a "1" tant gqu'il existe au moins un défaut enregistré dans la [fable
des défauts automate. Mis a "0" lorsque la Table des défauts automate
est vide (aucune entrée).

%SC0013 IO_PRES [Mis a"1" tant qu'il existe au moins un défaut enregistré dans la Tgble
des défauts des E/S. Mis a "0" lorsque la Table des défauts d'E/S |est
vide (aucune entrée).

%SC0014 HRD_FLT |[Mis a"1" lorsqu'un défaut matériel se produit. Mis a "0" lorsque les
deux tables de défauts sont vides (aucune entrée).

%SC0015 SFT_FLT Mis & "1" lorsqu'un défaut logiciel se produit. Mis a "0" lorsque les
deux tables de défauts sont vides (aucune entrée).

Structure des blocs fonctionnels

Chaque segment de logique est constituée d'une ou plusieurs instructions de programmation. Elles
peuvent étre de type diagramme en échelle ou de fonctions plus complexes.

Format des instructions a diagramme en échelle

Le logiciel Logicmaster 90-30/20 inclut plusieurs types d'instructions par diagramme en échelle.
Ces instructions assurent un déroulement et un contréle de base du programme. Cela inclut, par
exemple, un contact de relais normalement ouvert et une bobine inversée. Chaque bobine et
contact de relais comporte une entrée et une sortie. Ensemble, ils fournissent un flux validant a
travers la bobine ou le contact. Leur association en grand nombre permet de résoudre les équations
logiques du programme.
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Chaque bobine ou contact de relais doit posséder une référence, entrée lorsque le relais est sélec-
tionné. Pour un contact, la référence correspond a un emplacement dans la mémoire, déterminant
un niveau logique 1 ou 0 selon que le flux validant entre ou non dans le contact. Dans l'exemple
suivant, si la référence %10122 est a "1", le flux validant passera par ce contact de relais (sélection
du relais).

%0122
_| |_
Pour une bobine, la référence correspond a un emplacement mémoire contr6lé par le flux validant
entrant dans la bobine. Dans cet exemple, si le flux validant entre par le cété gauche de la bobine,

la référence %Q0004 est mise a "1".

%Q0004
_( )_
Le logiciel de programmation et la miniconsole de programmation (HHP) ont tous deux une

fonction de contréle des bobines, recherchant I'existence, dans les instructions, de ['utilisation
multiple de références %Q ou %M aux sorties ou bobines de relais.

Format des blocs fonctionnels de programme

Certaines instructions sont trés simples, telles que les instructions MCR (relais de contrdle
maitre), indiquées entre crochets par leur abréviation :

—[MCR ]-

D'autres sont plus complexes. Les informations qui seront utilisées par l'instruction peuvent étre
entrées a plusieurs endroits.

Le bloc fonctionnel présenté ci-dessous est une multiplication (MUL). Les parties qui le
composent sont communes a de nombreuses instructions de programmation. La partie supérieure
du bloc fonctionnel indique le nom de l'instruction. Il peut également indiquer un type de

données ; dans le cas présent, il s'agit d'un nombre entier signé.

— et pratabosdondiomnel M lier signe)
MUL_|— ypreprésente le t}s e ¢i |a tallle des d%nnées
INT | | | “sur Ieslquelles portera l'instruction.

22222727—12 |

De nombreuses instructions permettent de choisir le type de données sur lesquelles portera l'ins-
truction une fois sélectionnée. Par exemple, on peut choisir le type de données "entier signé en
double précision” pour l'instruction MUL. D'autres informations sur les types de données sont
développées dans les pages précédentes de ce chapitre.
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Parametres des blocs fonctionnels

Chagque ligne entrant par la gauche d'un bloc fonctionnel représente une entrée dans cette
instruction. Les deux formes d'entrée d'un bloc fonctionnel sont les constantes et les références.
Une constante est une valeur explicite. Une référence est l'adresse d'une valeur.

Dans I'exemple suivant, le paramétre d'entrée |1 est entré dans le bloc fonctionnel ADD comme
constante, et le paramétre d'entrée |12 comme référence.

%1000T | %Q0001

N | ADD_|

’J IN'|I'|

CONST —|I1 Q|—%R0002
+0001o‘ |

%ROJ|)01 —|||2 |

Chagque ligne quittant le c6té droit du bloc fonctionnel représente une sortie. Il n'existe qu'une
seule forme de sortie d'un bloc fonctionnel ou d'une référence. Les sorties ne peuvent jamais étre
écrites par des constantes.

Lorsqu'un point d'interrogation se trouve a gauche d'un bloc fonctionnel, on doit entrer la donnée
proprement dite, I'adresse de la référence ol se trouve cette donnée, ou encore une variable repré-
sentant cette adresse de référence. Lorsque des points d'interrogation se trouvent a droite d'un bloc
fonctionnel, on entre généralement I'adresse de référence de la donnée définie par le bloc fonc-
tionnel ou une variable représentant cette adresse de référence.

????-??l—lli | — Paramétre de sortie (Q )
[ ] du bloc fonctionnel.

Parametres d'entrée (11 et 12)
—du bloc fonctionnel.

La plupart des blocs fonctionnels ne modifient pas les données d'entrée, mais placent le résultat de
l'opération dans une référence de sortie.
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Pour les instructions intervenant sur des tableaux, il est possible de choisir une longueur pour
l'instruction. Dans le bloc fonctionnel suivant, une chaine comportant jusqu'a 256 mots ou doubles
mots peut étre choisie pour l'instruction logique AND.

(enabILQNB|RAbI\|ID |— (ok)

9979L79_| 11 Ql_'?’?'?’?’?’?’)

(LEN est la longueur chojsie
00001 pour le bloc fonctionnel).
27222227—12 |

Les instructions de temporisation, de comptage, BITSEQ et ID exigent une adresse pour lI'empla-
cement de trois mots (registres) qui stockent la valeur actuelle, la valeur présélectionnée, et un
mot de contr6le de l'instruction.

( validlatiog ) —|ONDTR|— Q

{1.003|
( raz )—R |
’????L?’?|—|PV |

(| adresse )

Entrée et sortie du flux validant d'une instruction
(validation d'un bloc fonctionnel)

L'entrée du flux validant s'effectue en haut a gauche du bloc fonctionnel. Souvent, la logique de
validation est utilisée pour commander un bloc fonctionnel par le contrble de flux ; sinon, le bloc
fonctionnel est exécuté sans condition a chaque cycle d'UC.

Logique de validation
Flux validant entrant dans l'instruction
Flux validant sortant de l'instruction

%I0001 - %Q0001
O 1 mu — 29 (O—
XINT| N
%R0123 —|I1 Q|—%RO:{24 o Affiche I'état
de la référence
CONST —|12 |
00002 | |

Remarque

Les blocs fonctionnels ne peuvent pas étre directement reliés au rail de flux
gauche. Vous pouvez cependant utiliser %S7, le bit ALL_ON (toujours a "1")
avec un contact normalement ouvert qui est lié au rail pour appeler une fonction
a chaque cycle.

Le flux validant sort en haut & droite du bloc fonctionnel. Il peut étre dirigé vers une autre logique
de programme ou vers une bobine (optionnel). Les blocs fonctionnels transmettent le flux validant
(niveau logique 1) s'ils ont été exécutés de fagon satisfaisante. La description des instructions,
dans ce manuel, explique les conditions dans lesquelles chaque instruction dirige le flux validant
vers la droite.
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Section 3 :

Séquences de mise sous/hors tension

Il existe deux séquences possibles de mise sous tension de I'API Série 90-30 : la mise sous tension
a chaud et la mise sous tension a froid. L'UC utilise généralement la séquence de mise sous
tension a froid. Toutefois, dans une APl modéle 331 ou supérieur, si l'intervalle de temps entre

une mise hors tension et la mise sous tension suivante est inférieur & 5 secondes, la séquence de
mise sous tension & chaud est utilisée.

Mise sous tension
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Une séquence de mise sous tension & froid est composée de la séquence d'événements suivants :

Remarque

A l'exception de I'étape 1 qui est sautée, la séquence de mise sous tension &
chaud est identique a la séquence de mise sous tension a froid.

L'UC exécute un autodiagnostic. Cela inclut le contréle d'une partie de la RAM sauvegardée
par pile pour déterminer si elle contient ou non des données valides.

Si une mémoire EPROM, EEPROM ou Flash est présente et si I'option de mise sous tension
PROM dans PROM spécifie que le contenu PROM doit étre utilisé, ce dernier est copié dans
la mémoire RAM. Si aucune mémoire EPROM, EEPROM ou Flash n'est présente, la
mémoire RAM demeure identique et n'est pas remplacée par le contenu PROM.

L'UC interroge chague emplacement dans le systéme pour connaitre les cartes présentes.

La configuration matérielle est comparée a la configuration logicielle pour s'assurer qu'elles
sont identiques. Toute différence détectée est considérée comme défaut et signalée. En outre,
si une carte est spécifiée dans la configuration logicielle et si un autre module est présent dans
la configuration matérielle physique, cette condition est un défaut et est signalée.

S'il n'existe pas de configuration logicielle, 'UC utilise celle par défaut.
L'UC établit la communication entre lui-méme et tous modules intelligents existants.

Dans I'étape finale de I'exécution, le mode du premier cycle est déterminé d'apres la
configuration de I'UC. S'il s'agit du mode RUN, le cycle est exécuté comme indiqué dans la
“transition du mode STOP au mode RUN". La Figure 2.5, page suivante, présente la séquence
de décision du processeur lorsqu'il décide de copier depuis la PROM ou de mettre sous
tension en modeSTOP ou RUN

Remarque

Les étapes 2 a 6 ci-dessus ne s'appliquent pas a I'API Série 90 Micro. Pour plus
d'informations sur les séquences de mise sous et hors tension de I'API Micro,
voir la section "Séquences de mise sous et hors tension" du chapitre 5, "System
Operation" dans I8eries 90 Micro PLC User’'s Manu@BFK-1065).

Manuel de référence pour API 90-30/90-20/MieMai 1997 GFK-0467J



GFK-0467J

245680

DEBUT

*Efface la totalité du procédé

TOUCHES
CLR-M-T DE
HHP

usb
PRESENT ET
VALIDE

VRAI FAUX

URAM
ALTERE

usb
NON PRESENT

TOUCHES
LD-NOT DE
HHP

LD-NOT DE
HHP

14
TOUCHES

NOT RUN DE

COPIE PRG, CFG & COPIE PRG &
REGS de USD CFG de USD HHP
VERS URAM VERS URAM

Y

FAUX

Efface la totalité du
procédé

S

EFFACE PRG, CFG,
ET REGS

PILE FAIBLE

FAUX
8

IODE STOP MODE PU IDENTIQUE A|
MISE HORS TENSION

i

Figure 2-5. Séquence de mise sous tension

Avant l'instruction START (DEBUT) dans le diagramme de mise sous tension, 'UC exécute les
diagnostics de mise sous tension pour tester la mémoire RAM ainsi que les différents
périphériques qu'elle utilise. Une fois les diagnostics terminés, les structures de données internes
et les périphériques utilisés par I'UC sont initialisés. L'UC détermine ensuite si la mémoire RAM
utilisateur (URAM) a été altérée. Si c'est le cas, le programme utilisateur et la configuration sont
effacés, les valeurs par défaut sont rétablies et tous les registres utilisateur sont supprimés.
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TERMES DU DIAGRAMME :

PRG = programme utilisateur

CFG = configuration utilisateur

REGS = registres utilisateur (références %l, %Q, %M, %G, %R, %Al et %AQ).
USD = périphérique de stockage utilisateur, périphérigue EEPROM ou Flash.
URAM = mémoire RAM utilisateur non volatile qui contient PRG, CFG et REGS.

DESCRIPTION DU DIAGRAMME :
(1) Les touches <CLR> et <M_T> de HHP ont-elles été enfoncées pendant la mise sous tension

pour effacer la totalité de URAM ?

(2) USD est-il présent (ne peut étre absent que sur les modéles qui utilisent le périphérique
EEPROM) et les informations sur USD sont-elles valides ?

(3) Le paramétre PRG SRC dans USD a-t-il la valeur Prom, signifiant que PRG et CFG doivent
étre chargés a partir du périphérique USD ?

(4) Le parametre PRG SRC dans URAM a-t-il la valeur Prom, signifiant que PRG et CFG doivent
étre chargés a partir du périphérique USD ?

(5) Le parameétre REG SRC dans USD a-t-il la valeur Prom, signifiant que REGS doit étre chargé
a partir du périphérique USD ?

(6 & 7) Les touches <LD> et <NOT> de HHP ont-elles été enfoncées pendant la mise sous tension
pour empécher le chargement de PRG, CFG et REGS a partir d'USD ?

(8) Copie PRG, CFG et REGS d'USD vers URAM.

(9) Copie PRG et CFG d'USD vers URAM.

(10) Les checksums de PRG ou CFG venant d'étre chargés a partir d'USD ne sont-ils pas valides ?

(11) URAM est-il altéré ? Cela peut étre di au fait que le systéme a été mis hors tension alors que
la pile était a plat ou non connectée. Cela peut aussi étre di a une mise a jour du micrologiciel.

(12) Le paramétre PRG SRC dans URAM a-t-il la valeur Prom, signifiant que PRG et CFG
doivent étre chargés a partir du périphérique USD ?

(13) USD est-il présent ? S'applique uniguement aux modéles qui utilisent le périphérique
EEPROM.

(14) Les touches <NOT> et <RUN> de HHP ont-elles été enfoncées pendant la mise sous tension
pour effectuer la mise sous tension en mode Stop ?

(15) Le paramétre PWR UP dans URAM a-t-il pour valeur RUN ?

(16) La pile est-elle a plat ?

(17) Le parametre PWR UP dans URAM a-t-il pour valeur STOP ?

(18) Attribue au mode de mise sous tension la valeur du mode de mise hors tension.
(19) Efface PRG, CFG et REGS.

Remarque

La premiére partie du diagramme de la page précédente ne s'applique pas a
I'API Série 90 Micro. Pour plus d'informations sur les séquences de mise sous et
hors tension de I'API Micro, voir la section "Séquences de mise sous et hors
tension” du chapitre 5, "System Operation" darisdees 90 Micro PLC User's
Manual (GFK-1065).
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Mise hors tension

Le systéme est mis hors tension lorsque l'alimentation détecte que la tension secteur d'entrée a
chuté pendant plus d'une période ou que la sortie d'alimentation 5 V a chuté au-dessous de
4,9 Vcc.
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Section4:  Compteurs et temporisateurs

Les compteurs et temporisateurs de I'API Série 90-30 incluent un compteur de temps de fonction-
nement, une horloge interne (modéles 331, 340/341, 351/352 et Micro & 28 points), un temporisa-
teur chien de garde et un temporisateur de cycle constant. Deux types de blocs fonctionnels de
temporisation incluent un temporisateur suspensif et un temporisateur de démarrage-remise a
zéro. Quatre contacts d'impulsions d'horloge s'ouvrent et se ferment pendant des intervalles de
0,01s,0,1s,1s,etlmin.

Compteur de temps de fonctionnement

Le compteur de temps de fonctionnement utilise des "impulsions” de 100 microsecondes pour
suivre le temps écoulé depuis la mise sous tension de I'UC. Ce compteur redémarre a zéro apres
chaque coupure d'alimentation et mise sous tension. Une fois par seconde, le matériel interrompt
I'UC pour permettre I'enregistrement des secondes. Le comptage des secondes peut continuer
pendant environ 100 ans aprés le démarrage du compteur.

Comme le compteur de temps de fonctionnement est la base des opérations du systéme d'exploi-
tation et des blocs fonctionnels de temporisation, il ne peut pas étre remis a zéro depuis le pro-
gramme utilisateur ou la console de programmation. Toutefois, le programme d'application peut
lire la valeur actuelle du compteur de temps de fonctionnement en utilisant la demande de
service 16.

Horloge interne

Les API Micro a 28 points et les API Série 90-30 modéles 331 et supérieurs sont équipées d'une
horloge matérielle qui indique I'heure. L'horloge interne assure sept fonctions :

* Année (deux chiffres).
* Mois.

e Quantiéme du mois.

e Heure.
* Minute.
e Seconde.

e Jour de la semaine.

L'horloge interne est sauvegardée par pile et conserve sa valeur en cas de coupure d'alimentation.
Toutefois, a moins d'initialiser I'horloge, les valeurs qu'elles contient sont sans signification. Le
programme d'application peut lire et régler I'horloge interne en utilisant la demande de service 7.
L'horloge interne peut étre également lue et réglée a l'aide du logiciel de configuration de I'UC.

L'horloge interne est congue pour gérer le passage d'un mois a l'autre et d'une année a l'autre. Elle
tient également compte des années bissextiles jusqu'en 2079.
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Temporisateur chien de garde

Le temporisateur chien de garde de I'API Série 90-30 est congu pour tenir compte des conditions
de panne catastrophique qui peuvent provoquer un cycle anormalement long. La temporisation du
temporisateur chien de garde est de 200 millisecondes (500 millisecondes sur les UC 351 et 352) ;
cette valeur étant fixe, elle ne peut pas étre modifiée. Le temporisateur chien de garde démarre
toujours a zéro au début de chaque cycle.

En cas de dépassement de durée du chien de garde, le voyant OK s'éteint ; I'UC est réinitialisée
puis mise hors fonction, et les sorties prennent leur état par défaut. Toute communication devient
impossible et tous les microprocesseurs de toutes les cartes sont stoppés. La reprise s'effectue en
remettant sous tension le bac contenant I'UC.

Sur les UC 90-20 ainsi que les modeéles 340 et supérieurs, la temporisation chien de garde réinitia -
lise I'UC, exécute la logique de mise sous tension, génére un défaut de chien de garde et passe au
mode STOP.

Temporisateur de cycle constant

Le temporisateur de cycle constant controle la durée d'un cycle de programme lorsque I'API Série
90-30 fonctionne en mod€@EMPS DE CYCLE CONSTANTDans ce mode de fonctionnement,
chaque cycle est exécuté pendant une durée identique. En régle générale, pour la plupart des pro-
grammes d'application, I'acquisition des entrées, la scrutation de la logique du programme d'appli-
cation et la restitution des sorties n'exigent pas exactement le méme temps d'exécution dans
chaque cycle. La durée du temporisateur de cycle constant est paramétrée par la console de
programmation entre 5 et 200 ms (la durée par défaut est de 100 ms).

Si le temporisateur de cycle constant expire avant la fin du cycle et que le cycle précédent n'a pas connu
de dépassement de durée, I'API place une alarme de dépassement de cycle dans sa table des défauts. Au
début du cycle suivant, I'API met & "1" le contact de défaut OV_SWP (dépassement de cycle). Le contact
OV_SWP est remis a "0" lorsque I'API n'est plus en mbA®IPS DE CYCLE constant ou si le temps

du dernier cycle n'a pas excédé la durée impartie par le temporisateur de cycle constant.

Contacts d'impulsions d'horloge

L'API Série 90-30 offre quatre contacts d'impulsion d'horloge de 0,01 s, 0,1 s, 1 s et 1 min. L'état
de ces contacts reste inchangé pendant I'exécution du cycle. lls offrent une impulsion ayant une
durée égale d'activation et de désactivation. Ces contacts sont appelés T_10MS (0,01 s), T_100MS
(0,1s), T_SEC (1s) et T_MIN (1 min.).

Le chronogramme suivant représente le temps d'ouverture/fermeture de ces contacts.

a4307
X

T_XXXXX SEC
—A— ] — |
X2 X2
SEC SEC

Figure 2-6. Chronogramme des contacts d'impulsions d'horloge
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Section 5 :

Sécurité du systeme

Sur les API Série 90-30, Série 90-20 et Micro, la sécurité est congue pour interdire toute modifica -
tion non autorisée du contenu d'un API. L'API offre quatre niveaux de sécurité. Le premier, qui
est toujours disponible, permet seulement de lire les données de I'API et interdit toute modification
du programme d'application. Les trois autres niveaux offrent un accés protégé par mot de passe.

Chaque niveau d'autorisation offre un plus grand nombre de possibilités que le(s) niveau(x) infé-
rieur(s), cumulant & chaque fois les autorisations attribuées aux niveaux inférieurs. Les niveaux et
leurs autorisations sont :

Niveau
d'autorisation Description

Niveau 1 Toutes les données peuvent étre lues, a I'exception des mots de passe. Cela jnclut
toutes les mémoires de données (%l, %Q, %AQ, %R, etc.), les tables des défauts et
tous les types de blocs de programme (données, valeur et constante). Aucune valeur
ne peut étre modifiée dans I'API.

Niveau 2 Ce niveau autorise l'acces en écriture aux emplacements mémoire (%l, %R, efc.).

Niveau 3 Ce niveau autorise I'acces en écriture au programme d'application en mode STOP
seulement.

Niveau 4 Niveau par défaut des systemes n'ayant aucun mot de passe défini. Le niveau par
défaut d'un systeme comportant des mots de passe est le niveau non protégé le plus
élevé. Ce niveau le plus élevé autorise les accés en lecture et écriture a toutes les
mémoires ainsi qu'aux mots de passe dans les niedéset STOPR (Les données
de configuration ne peuvent pas étre modifiées en niidi)

Mots de passe

2-38

Il existe un mot de passe pour chaque niveau d'autorisation dans I'API. (Aucun mot de passe ne
peut étre défini par l'acces de niveau 1.) Chaque mot de passe peut étre unique, mais vous pouvez
utiliser le méme pour plusieurs niveaux. Les mots de passe comportent de 1 a 4 caracteres ASCII.
lls ne peuvent étre entrés ou modifiés qu'a I'aide du logiciel de programmation ou de la mini-
console de programmation.

Un changement de niveau d'autorisation ne peut étre effectué que si la liaison entre I'API et la
console de programmation est correcte. Il n'est pas nécessaire qu'il y ait une activité, mais la
liaison ne doit pas étre interrompue. Si la liaison est interrompue pendant 15 minutes, le niveau
d'acces retourne au niveau non protége le plus élevé.

Lors de la connexion de I'API, le logiciel de programmation demande a I'API le degré de
protection de chaque niveau d'autorisation. Le logiciel de programmation demande ensuite a I'API
de passer au niveau non protégé le plus élevé, permettant ainsi au programmeur d'accéder au
niveau non protége le plus élevé sans avoir & demander un niveau particulier. Lorsque la HHP est
connectée a I'API, ce dernier retourne au niveau non protégé le plus éleve.
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Demandes de changement de niveau d'autorisation

Pour demander un changement de niveau d'autorisation, la console de programmation transmet le
nouveau niveau d'autorisation et le mot de passe correspondant. Ce changement de niveau d'auto-
risation est refusé si le mot de passe envoyé par la console de programmation ne correspond pas
au mot de passe du niveau demandé, stocké dans la table d'acces aux mots de passe de I'API. Le
niveau d'autorisation actuel est conservé et aucun changement ne se produit. Si vous tentez d'accé-
der ou de modifier des informations dans I'API en utilisant la HHP sans le niveau d'autorisation
correct, la HHP répond par un message d'erreur indiquant que l'accés est refuse.

Verrouillage/déverrouillage des sous-programmes

Les blocs de sous-programme peuvent étre verrouillés ou déverrouillés en utilisant la fonction de
verrouillage de bloc du logiciel de programmation. Deux types de verrouillage sont disponibles :

Type de verrou Description
Lecture Une fois ce verrou choisi, vous ne pouvez pas visualiser le sous-programme.
Edition Une fois ce verrou choisi, les informations dans le sous-programme n¢g
peuvent pas étre modifiées mais peuvent étre lues.

Un sous-programme précédemment verrouillé en Lecture ou Edition peut étre déverrouillé dans
I'éditeur de déclaration de blocs sauf s'il est verrouillé en permanence en Lecture ou Edition.

Une fonction Recherche ou Recherche/Remplace peut étre effectuée sur un sous-programme
verrouillé en Lecture. Si la cible de la recherche est trouvée dans le sous-programme verrouillé en
Lecture, I'un des messages suivants s'affiche, a la place de la logique :

Trouvé dans bloc verrouillé <nom_bloc> (Continuer/Quitter)

ou

Ne peut pas écrire ds bloc verrouillé <nom_bloc> (Continuer/Quitter)

On peut continuer ou annuler la recherche.

Les fichiers contenant des sous-programmes verrouillés peuvent étre vidés ou effacés. Si un fichier
contient des sous-programmes verrouillés, ces blocs restent verrouillés lorsque les fonctions
Copier, Sauvegarder et Restaurer fichier du logiciel de programmation sont utilisées.
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Verrouillage permanent d'un sous-programme

En plus des verrous LECTURE et EDITION, il existe deux types de verrouillages permanents. Si
un verrouillage LECT-Permanent est validé, tous les accés en lecture des sous-programmes sont
refusés. Si un verrouillage EDIT-Permanent est validé, toute tentative pour éditer le bloc est
refusée.

Attention

A la différence des verrous LECTURE et EDITION, les verrouillages
permanents ne peuvent pas étre supprimés une fois validés.

Quand un verrou EDIT-PERMANENT est défini, il ne peut étre remplacé que par un verrou
LECT-PERMANENT. Un verrou LECT-PERMANENT, par contre, ne peut étre remplacé par
aucun autre type de verrou.
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Section 6 : 8rie 90-30, Série 90-20 et Série Micro

L'API constitue l'interface entre I'API Série 90-30 et les équipements et périphériques fournis par
l'utilisateur. Les E/S Série 90-30 sont appelées modules d'E/S modéle 30. Les modules d'E/S
modele 30 se raccordent directement dans les emplacements de la plaque de base de I'UC ou dans
les emplacements des platines d'extension des API Série 90-30 modéles 331 ou supérieurs. Les
modeles 331, 340 et 341 supportent jusqu'a 49 modules d'E/S modéle 30. Les modéles 351 et 352,
par contre, supportent jusqu'a 79 modules d'E/S modéle 30. La platine a 5 emplacements de I'API
Série 90-30 modéle 311 ou 313 supporte jusqu'a 5 modules d'E/S modéle 30 et la platine a 10
emplacements, jusqu'a 10 modules d'E/S modéle 30.

La structure d'E/S de I'API Série 90-30 est présentée dans la figure suivante.
E/S de I'API

RAM MEMOIRE a43072
D'APPLICATION CACHE

% Al % |
% AQ
%R

% T

% G

% S
% O

DONNEES DE | _ SCRUTATION

CONFIG. DES E/S DES E/S %M
f¢—1657s—> 1T e
FOND DE BAC
SERIE 90-30
Y Y Y
MODULE MODULE MODULE MODULE DE
D'ENTREES | | DE SORTIES D'E/S COMMUNICATION
LOGIQUE LOGIQUES | |ANALOGIQUH| GENIUS POUR
MODELE 30| | MODELE 30 MODELE 30 SERIE 90-30
RESEAU b
GENIUS <_T—T—T—‘
GENIUS GENIUS GENIUS
POUR POUR POUR GLOBAL

SERIE FIVE | | SERIESIX | [SERIE 90-70 GENIUS

UC POUR UC POUR UC POUR UC POUR
SERIE FIVE SERIE SIX SERIE 90-70| |SERIE 90-30

Figure 2-7. Structure d'E/S de I'API Série 90-30
Remarque

Le diagramme ci-dessus est spécifique a la structure d'E/S 90-30. Pour plus
d'informations sur la structure d'E/S 90-20, voilSeries 90M-20

Programmable Controller User's ManuéGFK-0551) et pour plus
d'informations sur la structure d'E/S de I'API Micro, voiSkries 90" Micro
PLC User's Manua(GFK-1065).
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Modules d'E/S Modeéle 30

Cing types de modules d'E/S Modéle 30 sont disponibles : les modules d'entrées logiques, les

modules de sorties logiques, les modules d'entrées analogiques, les modules de sorties

analogiques, et les modules intelligents ou coprocesseurs. Le tableau suivant liste les modules

d'E/S Modele 30 par référence produit, nombre de points d'E/S, et les décrit brievement.

Remarque

Au moment ol ce manuel est imprimé, tous les modules d'E/S listés ci-dessous
peuvent ne étre pas disponibles. Pour connaitre leur disponibilité actuelle, con-
sulter votre distributeur local d'API GE Fanuc ou votre représentant GE Fanuc.
Voir le documenGFK-0898 Série 90-30 Automate Programmable - Manuel

d'installationpour les spécifications et les informations de connexion de chaque
module d'E/S Modéle 30.

Tableau 2-8. Modules d'E/S Modéle 30

Référence Référence
produit Points Description manuel
Modules d'entrées logigues
1IC693MDL230 8 120 Vca Isolé GFK-0898
1IC693MDL231 8 240 Vca Isolé GFK-0898
1C693MDL240 16 120 Vca GFK-0898
1IC693MDL241 16 24 Vcalcc Logique positive/négative GFK-0898
1IC693MDL630 8 24 Vcalcc Logique positive GFK-0898
1IC693MDL632 8 125 Vcc Logique positive/négative GFK-0898
IC693MDL633 8 24 Vcc Logique négative GFK-0898
IC693MDL634 8 24 Vcc Logique positive/négative GFK-0898
IC693MDL640 16 24 Vcc Logique positive GFK-0898
IC693MDL641 16 24 Vcc Logique négative GFK-0898
IC693MDL643 16 | Vcc Logique positive, rapide GFK-0898
IC693MDL644 16 24 Vcc Logique négative, rapide GFK-0898
1IC693MDL645 16 24 Vcc Logique positive/négative GFK-0898
IC693MDL646 16 24 Vcc Logique positive/négative, rapide GFK-0898
IC693MDL652 32 24 Vcc Logique positive/négative GFK-0898
IC693MDL653 32 24 Vcc Logique positive/négative, rapide GFK-0898
IC693MDL654 32 5/12 Vcc (TTL) Logique positive/négative GFK-0898
IC693MDL655 32 24 Vcc Logique positive/négative GFK-0898
IC693ACC300 8/16 | Simulateur d'entrée GFK-0898
2-42 Manuel de référence pour API 90-30/90-20/MieMai 1997 GFK-0467J



GFK-0467J

Tableau 2-9. Modules d'E/S Modeéle 30 - Suite

Référence Référence
produit Points Description manuel
Modules de sorties logigues
IC693MDL310 12 | 120 Vca, 0,5A GFK-0898
IC693MDL330 8 120/240 Vca, 2A GFK-0898
IC693MDL340 16 | 120Vca, 0,5A GFK-0898
IC693MDL390 5 120/240 Vcalsolated, 2 A GFK-0898
IC693MDL730 8 12/24 Vcc Logique positive, 2 A GFK-0898
IC693MDL731 8 12/24 Vcc Logique négative, 2 A GFK-0898
IC693MDL732 8 12/24 Vcc Logique positive, 0,5 A GFK-0898
IC693MDL733 8 12/24 Vcc Logique négative, 0,5 A GFK-0898
IC693MDL734 6 125 Vcc Logique positive/négative, 2 A GFK-0898
IC693MDL740 16 12/24 Vcc Logique positive, 0,5 A GFK-0898
IC693MDL741 16 12/24 Vcc Logique négative, 0,5 A GFK-0898
IC693MDL742 16 | 12/24 Vce Logique positive, 1 A GFK-0898
IC693MDL750 32 12/24 Vcc Logique négative GFK-0898
IC693MDL751 32 12/24 Vcc Logique positive, 0,3A GFK-0898
IC693MDL752 32 5/24 Vcc (TTL) Logique négative, 0,5A GFK-0898
IC693MDL753 32 12/24 Ve Logique positive/négative, 0,5A GFK-0898
IC693MDL930 8 Relais, N.O. 4 A Isolé GFK-0898
IC693MDL931 8 Relais, BC, Isolé GFK-0898
IC693MDL940 16 |Relais,N.O.2 A GFK-0898
Modules d'entrées/sorties
IC693MDR390 8/8 | Entrées 24 VDC Sorties a relais GFK-0898
IC693MAR590 8/8 | Entrées 120 VAC Sorties a relais GFK-0898
Modules analogiques

IC693ALG220 4can. | Entrée analogique, Tension GFK-0898
IC693ALG221 4can. | Entrée analogique, Courant GFK-0898
IC693ALG222 16 Entrée analogique, Tension GFK-0898
IC693ALG223 16 Entrée analogique, Courant GFK-0898
IC693ALG390 2can. | Sortie analogique, Tension GFK-0898
IC693ALG391 2can. | Sortie analogique, Courant GFK-0898
IC693ALG392 8can. | Sortie analogique, Courant/Tension GFK-0898
IC693ALG442 4/2 Etrée/sortie analogique combinée, Courant/Tension GFK-0898
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Tableau 2-9. Modules d'E/S Modeéle 30 - Suite

Référence o Référence
produit Description manuel
Modules optionnels
IC693APU300 | Compteur rapide (HSC) GFK-0293
IC693CMM311 | Coprocesseur de communication (CMM) GFK-0582
IC693PCM300 Coprocesseur programmable (PCM), 160K (35 K de GFK-0255
programme utilisateur MegaBasic)
IC693PCM301 Coprocesseur programmable (PCM), 192K Bytes (47 K d&FK-0255
programme utilisateur MegaBasic)
IC693PCM311 Coprocesseur programmable (PCM), 640K Bytes (190 K @&#K-0255
programme utilisateur MegaBasic)
IC693ADC311 Coprocesseur d'affichage alphanumérique GFK-0521
IC693BEM331 | Contrbleur de bus Genius GFK-1034
IC693CMM301 | Module de communication Genius (GCM) GFK-0412
IC693CMM302 | Module de communication Genius amélioré (GCM+) GFK-0695
IC693BEM320 Module d'interface de lien d'E/S (esclave) GFK-0631
IC693BEM321 Module d'interface de lien d'E/S (maitre) GFK-0823
IC693APU301 | Module APM Motion Mate, Mode 1-Axis—Follower GFK-0781
- N Module APM Motion Mate, Mode 1-Axis—Standard GFK-0840
IC693APU302 | Module APM Motion Mate, Mode 2-Axis—Follower GFK-0781
- N Module APM Motion Mate, Mode 2-Axis—Standard GFK-0840
IC693MCS001/2[ Commande Power Mate J Motion (1 et 2 axes) GFK-1256
IC693APU305 | Module processeur d'E/S GFK-1028
IC693CMM321 | Communications Ethernet GFK-1084

Formats des données d'E/S

Les données des E/S logiques sont stockées sous forme binaire dans la mémoire cache binaire
(table des états). Les données des E/S analogiques sont stockées sous forme de mots et sont
résidentes en mémoire dans une partie de la RAM d'application affectée a cet usage.

Conditions par défaut des modules de sortie Modele 30

A la mise sous tension, les modules de sorties logiques Modele 30 forcent par défaut leurs sorties a
"0". lls conservent cette condition par défaut jusqu'a la premiére restitution des sorties par I'API.
Les modules de sorties analogiques peuvent étre configurés a l'aide d'un cavalier situé sur le
bornier du module, soit par défaut a "0" soit pour conserver leur dernier état. De plus, les modules
de sorties analogiques peuvent étre mis sous tension par une source d'alimentation externe, de
telle sorte que, méme si I'API n'est pas sous tension, le module de sorties analogiques continue a

fonctionner dans son état choisi par défaut.
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Données de diagnostic

Les bits de diagnostic sont disponibles a I'emplacement mémoire %S. lIs indiquent qu'un module
d'E/S est perdu ou qu'il existe une incohérence dans la configuration des E/S. Les données de
diagnostic ne sont pas disponibles pour les différents points d'E/S. Pour plus d'informations sur la
gestion des défauts, voir le chapitre 3, "Description et correction des défauts".

Données globales

GFK-0467J

L'API Série 90-30 supporte le partage ultra-rapide des données entre plusieurs UC a l'aide des
données globales. Le contrbleur de bus Genius, IC693BEM331 de I'UC (version 5 et ultérieures)
ainsi que le module de communications Genius amélioré, IC693CMM302, peuvent transmettre
jusqu'a 128 octets de données a d'autres APl ou d'autres ordinateurs. lls peuvent aussi recevoir
jusqu'a 128 octets de chacun des 30 autres contrdleurs Genius maximum du réseau. Les données
peuvent étre transmises ou regues dans n'importe quel type de mémoire et non uniquement les bits
globaux %G. Le module de communications Genius original, IC693CMM301, était limité aux
adresses %G fixes et ne pouvait échanger que 32 bits par adresse de bus série entre les SBA 16 et
23. Dans la mesure ou le GCM amélioré posséde des capacités 50 fois plus élevées, nous vous
conseillons de ne plus utiliser cette carte d'origine.

Les données globales peuvent étre partagées entre les API Série 90 existant sur le méme réseau
Genius. Il existe une méthode préconfigurée de partage des données globales. Aucune
configuration n'est alors a effectuer par |'utilisateur.

Les données globales sont mises en ceuvre par les modules de communication Genius en
transmettant les données d'E/S d'apres leurs adresses sur le réseau. Chague module peut
également lire les données globales transmises par sept autres modules de communication Genius.
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Modules d'E/S Modéle 20

API Micro

2-46

Les modules d'E/S suivants sont disponibles pour I'API Série 90-20. Chaque module est listé par
référence produit, nombre de points d'E/S, et décrit brievement. Les E/S sont intégrées dans un
bac, avec l'alimentation. Pour les spécifications et les informations de connexion de chaque
module, voir le chapitre 5 dBFK-0551 Series 90-20 Programmable Controller User's Manual

Référence produit Description Points d'E/S
IC692MAA541 Module de base d'alimentation et d'E/S, 16 E/12 S
120 Vca Entrée/120 Vca Sortie/Alimentation 120 Vca
IC692MDR541 Module de base d'Alimentation et d'E/S 16 E/12 S
24 Vcc Entrée/Sortie a relais/Alimentation 120 Vca
IC692MDR741 Module de base d'Alimentation et d'E/S 16 E/12 S
24 Vcc Entrée/Sortie a relais/Alimentation 240 Vca
1IC692CPU211 Module d'UC, Modéle 211 Non applicabl

1%

Les API Série 90 Micro ci-dessous sont disponibles. Chague API Micro est accompagnée de sa
référence produit, du nombre de points d'E/S et d'une description succincte. L'UC, I'alimentation
et les E/S font partie de la méme unité. Pour plus d'informations sur le cablage et les

caractéristiques de chague module, voideies 90 Micro Programmable Controller User’s

Manual GFK-1065.

Référence produit Description Points d'E/S
IC693UDRO01 UC, alimentation et E/S (en une seule unité) 8EI6S
Entrée CC Micro a 14 points/Sortie relais, alimentation
secteur
IC693UDRO002 UC, alimentation et E/S (en une seule unité) 8EI6S
Entrée CC Micro a 14 points/Sortie relais, alimentation ¢C
IC693UAA003 UC, alimentation et E/S (en une seule unité) 8EII6S
Entrée CA Micro a 14 points/Sortie CA, alimentation secteur
IC693UDRO005 UC, alimentation et E/S (en une seule unité) 16 E/11 S
Entrée CC Micro a 28 points/Sortie relais, alimentation |relais/1 S CC
secteur
IC693UALO06 UC, alimentation et E/S (en une seule unité) 1SCC9S
Entrée CC Micro a 23 points/Sortie CC, alimentation se¢tmlais/2 E
analogiques/1 S
analogique
IC693UAAQ07 UC, alimentation et E/S (en une seule unité) 16 E/12 S
Entrée CA Micro a 28 points/Sortie CA, alimentation secteur
IC693UDRO010 UC, alimentation et E/S (en une seule unité) 16 ECC/1S
Entrée CC Micro a 28 points/Sortie CC, alimentation C{ CC/11 S relais
IC693UEX011 Unité d'extension a 14 points-Entrée CC a 14 points/Sqr8eE/6 S
relais, alimentation secteur
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Chapitre

3

GFK-0467J

Description et correction des defauts

Ce chapitre permet de rechercher les défauts des API Série 90-30 et de les corriger. Il explique les
descriptions des défauts qui apparaissent dans la table des défauts automate, et les catégories de

défauts, qui apparaissent dans la table des défauts d'E/S.

Chaque explication de défaut, dans ce chapitre, indique la description du défaut pour la table des
défauts automate, ou la catégorie de défaut pour la table des défauts d'E/S. Rechercher la descrip-
tion du défaut ou la catégorie de défaut correspondant a l'entrée de la table de défauts applicable
(automate ou E/S), affichée sur votre console de programmation. Ci-dessous se trouve une descrip-

tion de la cause du défaut ainsi que les instructions a suivre pour le corriger.

Le chapitre 3 couvre les sujets suivants :

Section Titre Description Page
1 Gestion des défauts| Décrit le type de défaut pouvant se produire dans I'ARI 3-2
Série 90-30 ou Série 90-20 et comment ils sont affichés
dans les tables des défauts. La description des écrans des
tables des défauts (automate et E/S) est également
incluse.
2 Description de la | Décrit chaque défaut de I'API et indiqgue comment le 3-7
Table des défauts | corriger.
automate
3 Description de la | Décrit les catégories de défauts "module d'E/S perdu| €3-17
Table des défauts | "module d'E/S additionnel”.
d'E/S
3-1



Section 1; Gestion des défauts

3-2

Des défauts se produisent dans I'API Série 90-30 lorsque certaines défaillances ou conditions affec-
tent le fonctionnement et les performances du systeme. Ces conditions, telles qu'un module d'E/S
ou un bac perdu, peuvent affecter la capacité de I'API a contréler une machine ou un procédé.
D'autres conditions peuvent signaler qu'un nouveau module est connecté et qu'il est & présent dis-
ponible. Ou bien, ces conditions peuvent servir seulement d'avertissement, tel qu'un signal de
"seuil pile bas", indiquant que la pile de sauvegarde de la mémoire doit étre remplacée.

Processeur d'alarmes

La condition ou la panne elle-méme est appelée défaut. Lorsqu'un défaut est recu et traité par
I'UC, il est appelé "alarme". Le logiciel de I'UC qui traite ces conditions est appelé Processeur
d'alarmes. L'interface entre l'utilisateur et le Processeur d'alarmes est le logiciel de
programmation. Tout défaut détecté est enregistré dans une table des défauts et affiché dans la
table des défauts automate ou la table des défauts d'E/S, selon le cas.

Catégories de defauts

Les API Série 90-30 et Série 90-20 détectent plusieurs catégories de défauts : les défauts internes,
les défauts externes et les défauts de fonctionnement.

Classe de défauts Exemples

Défauts internes Pas de réponse des modules.
Seuil pile bas.

Erreur de CHECKSUM de la mémoire.
Défauts externes des E/S  Bac ou module perdu.
Bac ou module additionnel.

Défauts de fonctionnement Défauts de communication.
Défauts de configuration.
Défauts d'acces par mot de passe.
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Réponse du systeme aux defauts

Généralement, les défauts matériels exigent la mise hors service de I'API ou le défaut est toléré.
Les défauts d'E/S peuvent étre tolérés par I'API, mais ils peuvent ne pas étre tolérés par l'applica-
tion ou le procédé contrdlé. Les défauts de fonctionnement sont normalement tolérés. Les défauts
de I'API Série 90-3(possédent deux attributs :

Attribut Description

Table des défauts Table des défauts d'E/S

concernée Table des défauts automate
Intervention défaut Fatal
Diagnostic
Informationnel

Table des défauts

Deux tables des défauts sont mises a jour dans I'API pour I'enregistrement des défauts : la table
des défauts d'E/S pour I'enregistrement des défauts associés aux modules d'E/S, et la table des
défauts automate pour I'enregistrement de tous les autres défauts. Le tableau suivant liste les
groupes de défauts, les interventions défaut, les tables de défauts concernées, et le "nom" des

points %S logiques du systeme

Tableau 3-1. Sommaire des défauts

affectés.

Intervention | Table des Références spéciales des
Groupe de défauts défaut défauts défauts discrets
Module d'E/S perdu ou manquant Diagnostic E/S io_fit any|flit io_pres los|iom
Module coprocesseur perdu ou manguat Diagnostic Automate sy_fit any_flt sy pres Ips_sio
Configuration systeme incohérente Fatal Automate sy_fit any_flt | sy _pres| cfg_mm
Défaut matériel de I'UC d'API Fatal Automatel sy_fit any flt | sy preq hrd_cp
Défaut de CHECKSUM Fatal Automate | sy_fit any flt [ sy _pres pb_sun
Seuil pile bas Diagnostic Automate sy_fl any it sy pres low |pat
Table des défauts automate pleine Diagnosti — sy_full
Table des défauts d'E/S pleine Diagnostid — io_full
Défaut de I'application Diagnostic Automate sy_fit any fit sy pgres apl|fit
Pas de programme utilisateur Informationngl Automate sy |fit any| fit sy |pres nojprog
RAM utilisateur altérée Fatal Automate| sy_fit any flt [ sy preq bad_ram
Défaut d'acces par mot de passe Diagnosti¢ Automgte sy fit any flt sy pres bgd_pwd
Défaut logiciel de I'API Fatal Automate | sy_fit any flit | sy _pred sft_cpu
Défaut de stockage d'API Fatal Automate sy_flit any flt | sy pres stor_ef
Dépassement du temps de cycle constapt Diagnostic Autorrfate sy_fit ahy flt sy _pres V_swp
Défaut d'API inconnu Fatal Automate| sy_flt any_flt | sy _preg
Défaut d'E/S inconnu Fatal E/S io_flt any_fit io_pres
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Intervention défaut

Pour faciliter la recherche des défauts, deux tables des défauts sont prévues, évitant ainsi que l'une
d'entre elles ne devienne trop longue. Ces tables sont : la table des défauts automate et la table des
défauts d'E/S.

Lorsqu'un défaut de type fatal se produit, celui-ci est enregistré dans la table appropriée, les varia-
bles de diagnostic sont mises a "1", et le systéeme est arrété. Les défauts de type diagnostic sont
enregistrés dans la table appropriée, et toute variable de diagnostic est mise & "1". Les défauts de

type informationnel sont seulement enregistrés dans la table appropriée.

Les interventions défaut possibles sont indiquées dans la table suivante.

Tableau 3-2. Interventions défaut

Intervention défaut Réponse de I'UC

Fatal Enregistre le défaut dans la table des
défauts.

Met a "1" les références de défauts.
Passe en mod8TOR

Diagnostic Enregistre le défaut dans la table des
défauts.

Met a "1" les références de défauts.

Informationnel Enregistre le défaut dans la table des
défauts.

Lorsqu'un défaut est détecté, I'UC utilise l'intervention défaut pour ce défaut. Les interventions
défaut ne sont pas configurables dans I'API Série 90-30.

Références de défauts

Les références de défauts pour les API Série 90-30 et Série 90-20 sont d'un seul type : les
références récapitulatives de défaut. Les références récapitulatives de défaut sont mises a "1" pour
indiquer le défaut qui s'est produit. La référence de défaut est conservée jusqu'a ce que I'API soit
réinitialisé ou que le programme d'application la mette & "0".

L'exemple ci-dessous montre un bit de défaut mis a "1" puis remis a "0". Dans cet exemple, la
bobine light_01 (voyant) est mise a "0" lorsqu'un dépassement de cycle (OVSWP) se produit ; le
voyant et le contact OV_SWP restent & "1" jusqu'a ce que le contact %I10359 soit fermé.

ov_swp light_01
1T

1L

%I0359 ov_swp
1T
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Définitions des références de défauts

Le processeur d'alarmes conserve I'état des 128 bits logiques systéme dans I'emplacement mémoire
%S. Ces références de défauts peuvent étre utilisées pour indiquer I'endroit ou le défaut s'est pro-
duit et le type de défaut dont il s'agit. Les références de défauts sont attribuées aux emplacements
%S, %SA, %SB et %SC, et elles ont chacune un symbole. Ces références peuvent étre utilisées
dans le programme d'application selon les besoins. Pour obtenir la liste des références d'état sys-
teme, voir le chapitre 2, "Fonctionnement du systeme".

Effets secondaires des défauts

Deux défauts décrits précédemment ont des effets secondaires qui leur sont associés. Ces effets
sont décrits dans le tableau suivant.

Effet secondaire Description

Défaut logiciel de I'UC de I'APIl Chaque fois qu'un défaut logiciel de I'UC de I'API est enregistré,|I'UC
Série 90-30 ou Série 90-20 passe immédiatement en mode spécjal de
CYCLE D'ERREUR Aucune activité n'est permise dans ce mode.|La
seule méthode pour supprimer cette condition est de réinitialiser [API
(c'est-a-dire de le mettre hors/sous tension).

Défaut pendant la période de | Au cours d'un stockage (blocs de programme et autres données
stockage démarrant par l'instruction spéciale de début de séquence et se
terminant par l'instruction de fin de séquence), si la liaison avec Ia
miniconsole de programmation effectuant le stockage est interrompue,
ou si un autre défaut se produit, interrompant le chargement, le Défaut
de stockage est enregistré. Tant que ce défaut est présent dans Je
systeme, I'API ne passe pas en m&igN

Affichage de la Table des défauts de I'API

La table des défauts automate affiche les défauts de I'API, tels que les violations de mot de passe,
les incohérences dans la configuration du systéme, les erreurs de parité et les erreurs de communi-
cation.

Le logiciel de programmation peut étre dans n'importe quel mode de fonctionnement. S'il est en
mode OFFLINE, aucun défaut n'est affiché. En m@MLINE ou MONITORpar contre, les
données de défaut de I'API sont affichées. Enfin, en n@MEINE, les défauts peuvent étre effa-
cés (cette fonction peut cependant étre protégée par mot de passe).

Une fois mis & "0", les défauts encore présents ne sont pas réenregistrés dans la table (& I'exception
du défaut "Seuil pile bas").
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Affichage de la Table des défauts d'E/S

La table des défauts d'E/S affiche les défauts d'E/S tels que les défauts de circuit, les conflits
d'adresse, les circuits forcés et les défauts du bus d'E/S. Par exemple :

Le logiciel de programmation peut étre dans n'importe quel mode de fonctionnement. S'il est en
mode OFFLINE, aucun défaut n'est affiché. En mo@&LINE ou MONITORIes données

relatives aux défauts d'E/S sont affichées. Enfin, en r@dddNE, les défauts peuvent étre

effacés (cette fonction peut cependant étre protégée par mot de passe).

Une fois mis & "0", les défauts encore présents ne sont pas réenregistrés dans la table.

Accéder aux informations additionnelles concernant les défauts

Les tables de défauts contiennent des informations élémentaires sur les défauts. D'autres
informations relatives a chague défaut peuvent étre affichées par I'intermédiaire du logiciel de
programmation. Ce dernier peut aussi fournir un affichage hexadécimal du défaut.

La derniére entrée, Correction, pour chaque description de défaut dans ce chapitre liste la/les
mesure(s) corrective(s). A noter que la mesure corrective pour certains défauts inclut le message :

Afficher la Table des défauts automate sur la miniconsole de
programmation. Prendre contact avec le service assistance-client
de

GE Fanuc, et lui communiquer toutes les informations indiquées par
I'entrée de la Table des défauts.

Ce second message signifie que vous devez indiquer au Service assistance-client les informations
lisibles directement dans la table des défatitss informations hexadécimales. Le personnel du
Service assistance-client vous indiquera alors la procédure a suivre.
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Section 2:  Description du défaut dans la Table des défauts
automate

Chaque explication de défaut contient une description du défaut et les mesures correctives le
concernant. Plusieurs descriptions de défauts ont des causes multiples. Dans ce cas, le code
d'erreur, affiché avec les informations additionnelles du défaut, sont utilisées pour distinguer
différentes conditions de défaut partageant la méme description. Le code d'erreur est indiqué par
deux chiffres hexadécimaux dans le cinquiéme groupe de nombres, comme indiqué dans I'exemple
suivant.

01 000000 01030100 0902 0200 000000000000
|

Code d'erreur (deux premiers
chiffres hex. dans le cinquieme
groupe )

Certains défauts peuvent résulter d'une défaillance de la RAM de I'UC de I'API. Ces méme défauts
peuvent également se produire a la suite d'une coupure d'alimentation du systéme si la tension de
la pile n'est pas suffisante pour sauvegarder la mémoire. Pour éviter une utilisation en double des
instructions, lorsqu'une altération de mémoire est susceptible de provoquer une erreur, la
correction indique simplement :

Corriger la mémoire altérée.

Autrement dit, vous devez :

1. Remplacer la pile si le systéme a été mis hors tension. La tension de la pile peut étre
suffisante pour conserver le contenu de la mémoire.

2. Remplacer I'UC de I'API. Les circuits intégrés de I'UC de I'API sont peut-étre défectueux.

Le tableau suivant permet de trouver rapidement la description particuliére d'un défaut d'API
décrit dans cette section. Chaque entrée est listée telle qu'elle apparait dans I'écran de la console
de programmation.

Description des défauts Numéro de page
Coprocesseur perdu ou manquant. 3-8
Coprocesseur réinitialisé, additionnel ou non configufé. 3-8
Incohérence dans la configuration du systeme. 3-8
Défaut logiciel du coprocesseur. 3-10
Défaut de CHECKSUM des blocs de programme. 3-10
Signal "seuil pile bas". 3-10
Dépassement du temps de cycle constant. 3-11
Défaut de l'application. 3-11
Pas de programme utilisateur présent. 3-12
Programme utilisateur altéré a la mise sous tension. 3-13
Echec d'acces par mot de passe. 3-13
Défaut du systéme d'exploitation de I'UC de I'API. 3-13
Défaut de communication pendant le stockage. 3-16
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Intervention défaut

A la suite des défauts de tydatal”, I'API entre dans un type de mo&TOP a la fin du cycle
dans lequel I'erreur s'est produite. Les défauts de tipgriostic' sont enregistrés et les contacts
de défaut correspondants sont fermés. Les défauts ddrifgrenationnel” sont simplement
enregistrés dans la table des défauts automate.

Coprocesseur perdu ou manguant

Le groupe de défautBoprocesseur perdu ou manquanintervient lorsqu'un module PCM,

CMM ou ADC ne répond pas. Le défaut peut se produire a la mise sous tension si le module est
manquant, ou pendant le fonctionnement si celui-ci ne répond pas. L'intervention défaut pour ce
groupe est de typRiagnostic

Code d'erreur: 1,42
Nom : Echec de la réinitialisation, par l'utilisateur, du coprocesseur

Description : L'UC de I'API ne peut pas rétablir la communication avec le coprocesseur apres
sa réinitialisation utilisateur.

Correction : (1) Essayer une seconde fois la réinitialisation utilisateur.
(2) Remplacer le coprocesseur.

(3) Mettre le systeme hors tension. Vérifier si le PCM est correctement placé
dans le bac et si tous les cables sont connectés et positionnés correftement.

(4) Remplacer les cables.

Code d'erreur :  Tous les autres
Nom : Défaut du module pendant la configuration.

Description : Le systeme d'exploitation de I'API génere cette erreur lorsqu'un module torfnbe en
panne au cours d'une mise sous tension ou d'un stockage de la configuratjon.

Correction : (1) Mettre le systeme hors tension. Remplacer le module situé dans ce bac et
cet emplacement.

Coprocesseur réinitialisé, additionnel ou non configuré

Le Groupe de défauBoprocesseur réinitialisé, additionnel ou non configuréntervient

lorsqu'un coprocesseur (PCM, ADC, etc.) est mis sous tension, réinitialisé, ou si un module se
trouvant dans le bac n'est pas spécifié dans la configuration. L'intervention défaut pour ce groupe
est de typdiagnostic Trois octets de données spécifiques fournissent un complément
d'information concernant le défaut.

Correction : (1) Mettre a jour le fichier de configuration en spécifiant le module.
(2) Retirer le module du systeme.
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Incohérence dans la configuration systeme

Le Groupe de défautacohérence dans la configurationintervient lorsque le module occupant
un emplacement est différent de celui spécifié dans le fichier de configuration. L'intervention
défaut est de typeatal.

Code derreur: 1

Nom : Incohérence dans la configuration systéme

Description : Le systeme d'exploitation (configurateur systeme) de I'API génére ce défayt
lorsque le module occupant un emplacement n'est pas du méme type que|celui
spécifié dans le fichier de configuration pour cet emplacement ou lorsque le type
de bac configuré ne concorde pas avec celui qui est présent.

Correction : Identifier I'incohérence et reconfigurer le module ou le bac.

Code d'erreur: 6

Nom : Incohérence dans la configuration systéme

Description : Ce code d'erreur est identique au code 1 car ce défaut survient lorsque le |module
occupant un emplacement n'est pas du méme type que celui spécifié dang le
fichier de configuration pour cet emplacement ou lorsque le type de bac
configuré ne concorde pas avec celui qui est présent.

Correction : Identifier Iincohérence et reconfigurer le module ou le bac.

Code d'erreur: 18

Nom : Matériel non supporté

Description : Un PCM ou un module de type PCM est présent dans 311, 313 ou 323 oy bien
dans un bac d'extension.

Correction : Remédier physiquement a la situation en enlevant le PCM ou le module dE type
PCM ou en installant une UC qui supporte le PCM.

Code d'erreur: 26

Nom : Le module est occupé et n'a pas encore accepté la configuration

Description : Le module ne peut pas accepter de nouvelle configuration pour le moment, car il
est occupé avec un autre processus.

Correction : Attendre que le module termine I'opération en cours et restaurer la configyration.

Code d'erreur: 51

Nom : Exécution de l'instruction END a partir d'une action SFC

Description : Ce défaut est di au placement d'une instruction END dans la logiqgue SFQ ou la
logique appelée par celle-ci.

Correction : Supprimer l'instruction END de la logique SFC ou de la logique appelée par
celle-ci.
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Défaut logiciel du coprocesseur

Le Groupe de défauBéfaut logiciel du coprocesseuimtervient lorsqu'un défaut logiciel non
réparable se produit sur un module PCM ou ADC. L'intervention défaut pour ce groupe est de type
Fatal.

Code d'erreur:  Tous
Nom : La fréquence COMMREQ est trop élevée.

Description : Les demandes de communication sont envoyées a un module plus rapidement
qu'il ne peut les traiter.

Correction : Modifier le programme d'API pour que les COMMREQ soit envoyées a ce
module a une vitesse inférieure.

Défaut de CHECKSUM des blocs de programme

Le Groupe de défauBéfaut de CHECKSUM des blocs de programméntervient lorsque I'UC

de I'API détecte des conditions d'erreur dans les blocs de programme recus par I'API. Il intervient
également lorsque I'UC de I'API détecte des erreurs de CHECKSUM pendant la vérification de la
mémoire & la mise sous tension, ou au cours du contréle de fond duRbiddE'intervention

défaut pour ce groupe est de tysal.

Code d'erreur:  Tous
Nom : Défaut de CHECKSUM des blocs de programme.

Description : Le systeme (logiciel) d'exploitation de I'API génére cette erreur lorsqu'un bloc de
programme est altéré.

Correction : (1) Reéinitialiser la mémoire de I'API et réessayer le stockage.

(2) Afficher la table des défauts automate sur la console de programmaition.
Prendre contact avec le Service assistance-AP de GE Fanuc, et lui
communiquer toutes les informations contenues dans I'entrée de défaut.

3-10 Manuel de référence pour API 90-30/90-20/MieMai 1997 GFK-0467J



Signal "seuil pile bas"

Le Groupe de défauignal seuil pile basntervient lorsque I'UC de I'API détecte une pile faible
dans I'Alimentation d'API ou dans un module, tel que le PCM, et signale une condition de "seuil
pile bas". L'intervention défaut pour ce groupe est deDjpgnostic

Code d'erreur : 0

Nom : Signal de pile déchargée
Description : La pile du module d'UC (ou d'un autre module équipé d'une pile) est déchargée.
Correction : Remplacer la pile. Ne pas mettre le bac hors tension.

Code d'erreur : 1

Nom : Signal de seuil pile bas
Description : La pile du module d'UC ou d'un autre module est faible.
Correction : Remplacer la pile. Ne pas mettre le bac hors tension.

Dépassement du temps de cycle constant

GFK-0467J

Le Groupe de défauBépassement du temps de cycle constairitervient lorsque I'UC de I'API
fonctionne en modeCYCLE CONSTANTet détecte un dépassement du temporisateur de cycle
constant. Les données de défaut additionnelles contiennent le temps réel du cycle dans les deux
premiers octets et le nom du programme dans les huit octets suivants. L'intervention défaut pour
ce groupe edbiagnostic

Correction : (1) Augmenter le temps de cycle constant.

(2) Supprimer la logique du programme d'application.
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Défaut d'application

Le Groupe de défauBéfaut d'application intervient lorsque I'UC de I'API détecte un défaut
dans le programme utilisateur. L'intervention défaut pour ce groupe est ddidgpesticou de
typeFatal en présence de l'erreur Dépassement de la pile d'appels de sous-programme.

Code d'erreur: 7
Nom : Dépassement de la pile d'appels de sous-programme.

Description : La profondeur d'appel est limitée a 8 niveaux : un sous-programme peut appeler
un autre sous-programme qui, a son tour, peut appeler un autre sous-programme
jusgu'a ce que le niveau 8 soit atteint.

Correction : Modifier le programme pour que la profondeur d'appel de sous-programme
n'excéde pas 8 niveaux.

Code d'erreur: 1B
Nom : Comm Req non traitée en raison des limitations de mémoire de I'API

Description : Des demandes de communication sans attente peuvent étre placées dang la file
d'attente a une vitesse supérieure a celle du traitement (notamment une gar
cycle). Dans ce cas, lorsque I'accumulation des demandes de communications est
supérieure a la quantité de mémoire minimale disponible de I'API, les demandes
de communication ne sont pas traitées et des défauts sont générés.

Correction : Réduire le nombre de demandes de communication ou la quantité de coufrier
échangée au sein du systeme.

Code d'erreur:  5A
Nom : Demande d'arrét de I'utilisateur

Description : Le systeme d'exploitation de I'API (blocs fonctionnels) génere cette alarme
informationnelle lorsque la demande de service 13 (arrét de I'utilisateur) efst
exécutée dans le programme d'application.

Correction : Aucune. Cette alarme est générée a titre d'information uniquement.

Pas de programme utilisateur présent

Le Groupe de défauRgas de programme utilisateur présentintervient lorsque I'UC de I'API a
recu l'instruction de passer du mo8@OP au modeRUN ou en cas de stockage dans I'API alors
gue celui-ci ne contient aucun programme utilisateur. L'UC de I'API détecte I'absence d'un
programme utilisateur a la mise sous tension. L'intervention défaut pour ce groupe est de type
Informationnel .

Correction : Charger un programme d'application avant de tenter de passer eRuoigde
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Programme utilisateur altéré a la mise sous tension

Le Groupe de défauRrogramme utilisateur altéré a la mise sous tensioimtervient lorsque

I'UC de I'API détecte que la RAM utilisateur est altérée. L'UC de I'API reste en 80P
jusgu'a ce qu'un programme utilisateur et un fichier de configuration valides soient chargés.
L'intervention défaut pour ce groupe est de tyatal.

Code d'erreur : 1
Nom : Altération de la RAM utilisateur a la mise sous tension.

Description : Le systeme (logiciel) d'exploitation de I'API génere cette erreur lorsqu'il défecte
une altération de la RAM utilisateur a la mise sous tension.

Correction : (1) Recharger le fichier de configuration, le programme utilisateur, et leg
références (s'il en existe).

(2) Remplacer la pile de 'UC de I'API.
(3) Remplacer la carte d'extension de mémoire de I'UC de I'API.
(4) Remplacer I'UC de I'API.

Code d'erreur: 2
Nom : Détection d'un code opération booléen interdit

Description : Le systeme (logiciel) d'exploitation de I'API génere cette erreur lorsqu'il défecte
une instruction erronée dans le programme utilisateur.

Correction : (1) Restaurer le programme utilisateur et les références (s'il en existe).
(2) Remplacer la carte d'extension de mémoire de I'UB\BE
(3) Remplacer I'UC de I'API.

Echec de I'accés par mot de passe

Le Groupe de défauBéfaut d'accés par mot de passatervient lorsque I'UC de I'API recoit
l'instruction de modifier un niveau d'acces et que le mot de passe inclus dans la demande n'est pas
valide pour ce niveau. L'intervention défaut pour ce groupe est dinfppmationnel.

Correction : Réessayer la demande en utilisant le mot de passe correct.
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Défaut du systeme d'exploitation de I'UC de I'API

Les défauts dans le Groupe de déf@éfaut du systéme d'exploitation de I'UC de I'APIsont

générés par le logiciel d'exploitation de 'UC des API Série 90-30 ou Série 90-20. lls peuvent se
produire en différents points du fonctionnement du systéme. Lorsqu'un défaut Batglse

produit, 'UC de I'API passenmédiatementen mode spécial d€YCLE D'ERREUR La seule

activité autorisée lorsque I'API est dans ce mode est la communication avec la console de
programmation. Aucune activité n'est autorisée lorsque I'API se trouve dans ce mode. La seule
facon de supprimer cette condition est de réinitialiser I'alimentation de I'API. L'intervention défaut
dans ce groupe est de typatal.

Codederreur: 1aB
Nom : La mémoire programme n'a pu étre allouée.

Description : Le systeme d'exploitation (gestionnaire mémoire) de I'API génére ces errefirs
lorsque le logiciel demande au gestionnaire mémoire d'affecter ou de désaffecter
un ou plusieurs blocs de mémoire de la RAM utilisateur qui sont interdits. |[Ces
erreurs ne doivent pas se produire dans un systeme de production.

Correction : Affiche la table des défauts automate sur la console de programmation. Prendre
contact avec le Service assistance-API de GE Fanuc et communiquer toutgs les
informations contenues dans l'entrée de défaut.

Code d'erreur: D
Nom : Mémoire systeme non disponible

Description : Le systéme d'exploitation (scrutation des E/S) de I'API génére cette erreur
lorsque le gestionnaire mémoire refuse sa demande de bloc de mémoire gystéeme
du fait qu'aucun segment de mémoire systeme n'est disponible. Le défaut|est de
type informationnel si I'erreur se produit pendant I'exécution d'un bloc
fonctionnel DO /O (rafraich. imm. des E/S). Il est de type fatal s'il se produit
lors de l'initialisation a la mise sous tension ou lors de la configuration
automatique.

Correction : Affiche la table des défauts automate sur la console de programmation. Prendre
contact avec le Service assistance-API de GE Fanuc et lui communiquer tputes
les informations contenues dans I'entrée du défaut.

Code derreur: E

Nom : La mémoire systéme n'a pu étre libérée.

Description : Le systéme d'exploitation (scrutation des E/S) de I'API génére cette erreur
lorsqu'il demande au gestionnaire mémoire de désaffecter un bloc de mémoire
systeme et que sa demande échoue.

Cette erreur se produit uniquement pendant I'exécution d'un bloc fonctionnel DO
E/S (rafraich. imm. des E/S).

Correction : (1) Afficher la table des défauts automate sur la console de programmafgon.
Prendre contact avec le Service assistance-API de GE Fanuc et lui
communiquer toutes les informations contenues dans I'entrée du défaut.

(2) Corriger la mémoire altérée.
Code d'erreur: 10
Nom : Demande de scrutation invalide du scrutateur d'E/S

Description : Le systéme d'exploitation (scrutation des E/S) de I'API génére cette erreur
lorsque le systéme d'exploitation ou la scrutation du bloc fonctionnel DO I/D
(rafraich. imm. des E/S) ne demande ni scrutation compléte ni partielle des E/S.
Cela ne doit pas se produire dans un systeme de production.

Correction : Afficher la table des défauts automate sur la console de programmation. Rrendre
contact avec le Service assistance-API de GE Fanuc et lui communiquer tputes
les informations contenues dans l'entrée du défaut.
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Code d'erreur :

Nom :
Description :

Correction :

13

Erreur du systeme d'exploitation de I'API
Le systéme d'exploitation de I'API génére cette erreur lorsqu'il rencontre cg
problémes. Cela ne doit pas se produire dans un systéme de production.

(1) Afficher la table des défauts automate sur la console de programmat
Prendre contact avec le Service assistance-API de GE Fanuc et lui
communiquer toutes les informations contenues dans I'entrée du déf|

(2) Corriger la mémoire altérée.

brtains

on.

aut.

Code d'erreur :

Nom :
Description :

Correction :

14, 27

Altération de la mémoire programme de I'API.
Le systéme d'exploitation de I'API génére ces erreurs lorsqu'il rencontre cd
problemes. Celaedoit passe produire dans un systeme de production.

(1) Afficher la table des défauts automate sur la console de programmat
Prendre contact avec le Service assistance-API de GE Fanuc et lui
communiquer toutes les informations contenues dans I'entrée du déf]

(2) Corriger la mémoire altérée.

rtains

on.

aut.

Code d'erreur :

Nom :
Description :

Correction :

27 4 4E

Erreur du systéme d'exploitation de I'API.
Le systéme d'exploitation de I'API génére ces erreurs lorsqu'il rencontre cd
problemes. Celaedoit passe produire dans un systeme de production.

Afficher la table des défauts automate sur la console de programmation. H
contact avec le Service assistance-API de GE Fanuc et lui communiquer t
les informations contenues dans I'entrée du défaut.

rtains

rendre
butes

Code d'erreur :

Nom :
Description :

Correction :

4F
Echec de la communication

Le systéme d'exploitation (processeur de demandes de service) de I'API g
cette erreur lorsqu'il tente de répondre a une demande exigeant la
communication avec le fond de bac et recoit une réponse refusée.

(1) \Vérifier si le bus a une activité anormale.
(2) Remplacer le coprocesseur vers lequel la demande était dirigée..

Bnere

Code d'erreur :

Nom :
Description :

Correction :

50, 51, 53
Erreurs dans la mémoire systeme
Le systéme d'exploitation de I'API génére ces erreurs lorsque le gestionna

mémoire refuse sa demande de bloc mémoire systeme du fait qu‘aucune 1
n'est disponible ou qu'elle contient des erreurs.

(1) Afficher la table des défauts automate sur la console de programmat
Prendre contact avec le Service assistance-API| de GE Fanuc et lui
communiquer toutes les informations contenues dans I'entrée du déf]

(2) Corriger la mémoire altérée.

re
némoire

on.

aut.

Code d'erreur :

Nom :
Description :

Correction :

52
Echec de la communication avec le fond de bac
Le systéme d'exploitation (processeur de demandes de service) de I'API g

cette erreur lorsqu'il tente de répondre a une demande exigeant la
communication avec le fond de bac et recoit une réponse refusée.

(1) \Vérifier si le bus a une activité anormale.

(2) Remplacer le coprocesseur vers lequel la demande était dirigée.

(3) \Vérifier si le cable paralléle de console de programmation est fixé
correctement.

Bnere
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Code d'erreur : Tous les autres

Nom : Erreur systéme interne de I'UC de I'API

Description : Une erreur systéme interne s'est produitenguioit pas se produire dans un
systéme de production.

Correction : Afficher la table des défauts automate sur la console de programmation. Hrendre

contact avec le Service assistance-API de GE Fanuc et lui communiquer tputes
les informations contenues dans l'entrée du défaut.

Défaut de communication pendant le stockage

Le Groupe de défauBéfaut de communication pendant le stockagmtervient pendant le

stockage, dans I'API, de blocs de programme et d'autres données. Le train d'instructions et de
données pour le stockage des blocs de programme et des données commence par une instruction
spéciale de début de séquence et se termine par une instruction de fin de séquence. En cas
d'interruption de la communication avec la console de programmation effectuant le stockage, ou
d'autre défaut mettant fin au chargement, ce défaut est enregistré. L'API ne passe pas en mode
RUN tant que ce défaut est présent dans le systeme.

Ce défaun'estpasremis a "0" automatiquement a la mise sous tension ; l'utilisateur doit ordonner
expressément que cette condition soit supprimée. L'intervention défaut pour ce groupe est de type
Fatal.

Correction : Corriger le défaut et réessayer de charger le programme ou fichier de
configuration.
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Section 3:  Descriptions de la Table des défauts d'E/S

La table des défauts d'E/S présente trois types d'information :
» La catégorie de défaut.

* Le type de défaut.

» Ladescription du défaut.

Les défauts décrits dans la page suivante ont une catégorie de défaut, mais n'ont ni type ni groupe
de défauts.

Chaque explication de défaut contient une description du défaut et les instructions a suivre pour le
corriger. Plusieurs descriptions de défaut ont des causes multiples. Dans ce cas, le code d'erreur,
affiché avec les informations additionnelles obtenues en appuyant sur CTRL-F, est utilisé pour
distinguer différentes conditions de défaut partageant la méme description de défaut. (Pour plus
d'informations concernant I'utilisation de CTRL-F, se référer a I'annexe B, "Interpréter les Tables
de défauts", dans ce manuel.) Le code d'erreur est indiqué par les deux premiers chiffres
hexadécimaux dans le cinquieme groupe de nombres, comme indiqué dans I'exemple suivant.

01 000000 01030100 0902 0200 000000000000
|

Code d'erreur (deux premiers
chiffres hexadécimaux du
cinquieme groupe )

Le tableau suivant permet de trouver rapidement une description de défaut d'E/S dans cette
section. Chaque entrée est listée telle gqu'elle apparait sur la console de programmation.

Module d'E/S perdu

La catégorie de défaModule d'E/S perdu s'applique aux modules d'E/S logiques et analogiques
Modele 30. Il n'existe pas de types de défaut ou de descriptions de défaut associés a cette catégorie.
L'intervention défaut est de tyjpagnostic

Description : Le systeme d'exploitation de I'API génere cette erreur lorsqu'il détecte qu'un
module d'E/S Modéle 30 ne répond plus aux commandes de I'UC de I'API,|ou
lorsque le fichier de configuration indique que I'emplacement devant étre qccupé
par un module d'E/S est vide.

Correction : (1) Remplacer le module.
(2) Corriger le fichier de configuration.

(3) Afficher la table des défauts automate sur la console de programmatjon.
Prendre contact avec le Service assistance-AP| de GE Fanuc et lui
communiquer toutes les informations contenues dans I'entrée du défaut.
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Module d'E/S additionnel

La catégorie de défadodule d'E/S additionnel s'applique aux modules d'E/S logiques et
analogiques Modéle 30. Il n'existe pas de type ou de descriptions de défaut associés a cette
catégorie de défaut. L'intervention défaut est de Bipgnostic

Description : Le systeme d'exploitation de I'API génere cette erreur lorsqu'un module d'#/S,
qui était en défaut, refonctionne.

Correction : (1) Aucune intervention n'est nécessaire si le module a été retiré ou renjplacé
ou si le bac déporté a été remis sous tension.

(2) Mettre a niveau le fichier de configuration ou retirer le module.

Description : Le systeme d'exploitation de I'API génere cette erreur lorsqu'il détecte qu'un
module d'E/S Modeéle 30 se trouve dans un emplacement, qui d'aprés le fichier
de configuration, devrait étre vide.

Correction : (1) Retirer le module. (Il est peut-étre dans le mauvais emplacement).

(2) Mettre a niveau et restaurer le fichier de configuration en incluant le
module additionnel.
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Chapitre

A

GFK-0467J

Jeu d'instructions Serie 90-30/20/Micro

La programmation consiste a créer un programme d'application pour Automate programmable in-
dustriel (API). Les API Série 90-30, 90-20 et 90 Micro ayant un jeu d'instructions commun, il est
possible d'utiliser le méme logiciel pour les programmer. Ce chapitre décrit les instructions de
programmation pouvant étre utilisées pour créer les programmes a diagramme en échelle pour les
API Série 90-30 et Série 90-20.

Si le logiciel de programmation Logicmaster 90-30/20/Micro n'est pas encore installé, voir le document
GFK-0466 Logicmaster 90-30/20/Micro Prognaing Software User's Manual pour plus d'in-
formations. Ce manuel explique comment créer, transférer, modifier et imprimer les programmes.

La configuration consiste a attribuer des adresses logiques, ainsi que d'autres caractéristiques, aux
modules physiques du systéeme. Elle peut étre effectuée avant ou aprés la programmation en
utilisant le logiciel de configuration ou la miniconsole de programmation (HHP). Il est toutefois
recommandé d'effectuer la configuration en premier. Si elle n'a pas été effectuée, voir le document
GFK-0466 Logicmastert 90-30/20/Micro Programming Software User's Manual, afin de

déterminer s'il est préférable de commencer la programmation dés a présent.

Ce chapitre contient les sections suivantes :

Section Titre Description Page
1 Instructions par diagramme| Décrit les contacts, bobines et liens. 42
en échelle
2 Instruction de temporisation| Décrit les compteurs, décompteurs, temporisateurs suspensifs et ctjiedsl@e
et de comptage garde.
3 Instructions arithmétiques Décrit I'ditth, la soustraction, la multiplication, la division, la division 427

module, la racine carrée, les instructions de trigonométrie, les instructions de
logarithme/exposant et les instructions de conversion radian.

Notez que les instructions de trigonométrie, de logarithme/ exposant et
de conversion radian ne sont disponibles qu'avec 'UC modeéle 352

4 Instructions de comparaiso Décrit les opérations égal a, différent de, supérieur &, supérieur pu4dal a,

inférieur &, inférieur ou égal a.
5 Instructions au niveau du bif  Décrit comment effectuer des opérations de comparaison et de tilansiést
sur des chaines binaires.
6 Instructions de transfert de | Décrit les possibilités de base du transfert de données. h-71
données
7 Instructions de tableau Décrit comment utiliser les instructions de tableau pour entrer def 4-89
valeurs dans un tableau et copier les données d'un tableau.
8 Instructions de conversion Décrit comment convertir un nombre élémentaire d'un type a un putre. 497
9 Instructions de commande Décrit comment limiter I'exécution du programme et modifier la fd¢ér110

dont I'UC exécute le programme d'application, en utilisant les
instructions de commande.
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Section 1: Instructions par diagramme en échelle

Cette section expligue l'utilisation des contacts, bobines et liens dans les segments du diagramme

en échelle.

Fonction Page
Contact N.O. et contact N.F. 4-3
Bobine et bobine inversée. 4-2
Bobine rémanente et bobine rémanente inverség. 4-5
Bobine de transition positive et bobine de transitiord-5
négative.
Bobine de mise a "1" et bobine de remise a "0". 46
Bobine rémanente de mise a "1" et bobine 47
rémanente de remise a "0".
Liens horizontaux et verticaux. 47
Bobines "suite" et contacts "suite". 49

Utilisation des Contacts

Un contact est utilisé pour contrOler I'état d'une référence. Le fait que le contact laisse passer le
flux validant ou non dépend de I'état de la référence contrblée et du type de contact. Une référence
est activée si son état est a "1", et désactivée s'il est a "0".

Tableau 4-1. Types de contacts

Type de contact Affichage Le contact laisse passer le flux validant vers la droit¢ :
Normalement ouvert —| |— Lorsque la référence est a "1".
Normalement fermé —|I— Lorsque la référence est a "0".

Contact "suite" <+> Si la bobine "suite" précédente est a "1".
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Utilisation des bobines

GFK-0467J

Les bobines sont utilisées pour contrdler les références logiques. La logique conditionnelle doit

étre utilisée pour commander une bobine par contrble de flux. Les bobines provoquent directement
une action ; elles ne dirigent pas le flux validant vers la droite. Si une logique additionnelle doit
étre exécutée dans le programme comme conséquence de la condition de la bobine, une référence
interne doit étre utilisée pour cette bobine ou une combinaison bobine/contact "suite".

Les bobines sont toujours situées sur la position la plus a droite d'une ligne de logique. Un
segment peut contenir jusqu'a 8 bobines.

Le type de bobine utilisé dépend du type d'exécution que I'on attend du programme. L'état des
bobines rémanentes est sauvegardé a la réinitialisation de I'alimentation ou lorsque I'API passe du
mode STOP ou au mode RUN. L'état des bobines non rémanentes est mis a zéro a la réinitialisa-
tion de l'alimentation ou lorsque I'API passe du m&¥€©OP ou modeRUN

Tableau 4-2. Types de bobines

Type de [ Affichage | Flux validant Résultat
bobine vers bobine
N.O. —()— ACTIVE |Met la référence a "1".
DESACT |Met la référence a "0".
Inversée —WN— ACTIVE |Met la référence a "0".
DESACT |Met la référence a "1".
Rémanente —(M)— ACTIVE |Met la référence a "1", rémanente.
DESACT [Met la référence a "0", rémanente.
Rémanente —(/IM)— ACTIVE |Met la référence a "0", rémanente.
inversée DESACT [Met la référence a "1", rémanente.
De transition | —(1)— | DESACT-ACT | Si la référence est & "0", la met & "1" pendant un cycle.
positive
De transition | —(1)— | ACT —~DESACT | Si la référence est & "0", la met & "1" pendant un cyclg.
négative
De misea"1"| —(S)— ACT Met la référence a "1" jusqu'a sa remise a "0" par —{R)—

DESACT | Nechange pas I'état de la bobine.

Deremise a "0 —(R)— ACT Met la référence a "0" jusqu'a sa mise "1" par —(S)+{—.
DESACT | Nechange pas I'état de la bobine.
Rémanente d¢ —(SM)— ACT Met la référence a "1" jusqu'a sa remise a "0" par —
mise a "1" (RM)—, rémanente.
DESACT | Nechange pas I'état de la bobine.
Rémanente d¢ —(RM)— ACT Met la référence a "0" jusqu'a sa mise a "1" par —(SM)—
remise a "0" , rfémanente.
DESACT | Nechange pas I'état de la bobine.
Bobine —_—<+> ACTIVE [Meta"1" le contact "suite" suivant.
"Suite” DESACT [Met a "0" le contact "suite" suivant.
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4-4

Contact normalement ouvert —| |—

Un contact N.O. se comporte comme un interrupteur laissant passer le flux validant si la référence
associée est a "1".

Contact normalement fermé —|/|—

Bobine —()—

Un contact N.F. se comporte comme un interrupteur laissant passer le flux validant si la référence

associée est a "0".

Exemple :

L'exemple suivant présente un segment comportant 10 éléments ayant les symboles E1 a E10. La
bobine E10 est a "1" lorsque les références E1, E2, E5, E6, et E9 sont a "1" et les références E3,
E4, E7, et E8 sont a "0".

'l I I/} I/} [ 'l I/} 1/l 'l ()—

Une bobine met une référence logique a "1" pendant qu'elle regoit le flux validant. Elle est non
rémanente ; par conséquent, elle ne peut pas étre utilisée avec les références d'état systeme (%SA,
%SB, %SC ou %G).

Exemple :

Dans I'exemple suivante, la bobine E3 est a "0" lorsque la référence E1 est a "1" et la référence E2
esta "0".

'l I/}

|
| E1  E2 E3
|
I
[
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Bobine inversée —(/)—

Une bobine inversée met une référence logique a "1" lorsqu'elle ne recoit pas de flux validant. Elle
n'est pas rémanente ; par conséquent, elle ne peut étre utilisée avec les références d'état systeme
(%SA, %SB, %SC ou %G).

Exemple :

Dans I'exemple suivant, la bobine E3 est a "1" lorsque la référence E1 est a "0".

E1l E2

E2 E3

Bobine rémanente —(M)—
Comme une bobine N.O., la bobine rémanente met une référence logique a "1" pendant qu'elle
recoit le flux validant. L'état de la bobine rémanente est conservé pendant une coupure
d'alimentation. C'est pourquoi elle ne peut pas étre utilisée avec les références de la mémoire
strictement non rémanente (%T).

Bobine rémanente inversée —(/M)—
La bobine rémanente inversée met une référence logique a "1" lorsqu'elle ne recoit pas de flux
validant. L'état de la bobine rémanente inversée est conservé pendant une coupure d'alimentation.
C'est pourquoi elle ne peut pas étre utilisée avec les références de la mémoire strictement non
rémanente (%T).

Bobine de transition Positive —(1)—

Si la référence associée a une bobine de transition positive est a "0", lorsque la bobine recoit le
flux validant, elle est mise & "1" jusqu'a ce que la bobine soit & nouveau exécutée. (Si le segment
contenant la bobine est omise dans les cycles suivants, elle reste a "1".) Cette bobine peut étre

utilisée comme impulsion.

Afin de préserver la nature impulsionnelle de la bobine, chaque référence ne doit étre utilisée
comme bobine de transition qu'une seule fois dans le programme d'application.

Les bobines de transition peuvent étre utilisées avec les références de mémoire rémanente ou non
rémanente (%Q, %M, %T, %G, %SA, %SB ou %SC).
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Bobine de transition négative —(i )—

Si la référence associée a cette bobine est a "0", lorsque la boiditexle recevoir le flux

validant, la référence est mise & "1" jusqu'a la prochaine exécution de la bobine.

Afin de préserver la nature impulsionnelle de la bobine, chaque référence ne doit étre utilisée
comme bobine de transition qu'une seule fois dans le programme d'application.

Les bobines de transition peuvent étre utilisées avec les références de mémoire rémanente ou non
rémanente (%Q, %M, %T, %G, %SA, %SB ou %SC).
Exemple :

Dans I'exemple suivant, lorsque la référence E1 passe de "0" a "1", les bobines E2 et E3 regoivent
le flux validant, mettant E2 a "1" pendant un cycle logique. Lorsque E1 passe de "1" & "0", le flux
validant est supprimé de E2 et de E3, mettant la bobine E3 a "1" pendant un cycle.

E2

-
L

E3

(4)—

RNk
[=Y [=Y

Bobine de mise a "1" —(S)

Les bobines de mise a "1" et de remise & "0" sont des bobines non rémanentes pouvant étre
utilisées pour conserver (verrouiller) I'état d'une référence (par exemple, E1) soit a "1" soit a "0".
Lorsgu'une bobine de mise a "1" recoit le flux validant, sa référence reste a "1" (que la bobine elle-

méme recoive le flux validant ou non) jusqu'a ce la référence soit remise a "0" par une autre
bobine.

Les bobines de mise a "1" écrivent un résultat non défini dans le bit de transition de la référence
donnée. (Voir aux informations concernant les "Transitions et forcages" dans le chapitre 2,
"Fonctionnement du systeme").

Bobine de remise a "0" —(R)—
La bobine de remise a "0" met une référence logique a "0" si la bobine recoit le flux validant. La
référence reste a "0" jusqu'a ce qu'elle soit mise a "1" par une autre bobine. La derniére bobine de

mise a "1" ou de remise a "0" traitée dans une paire a la priorité.

Les bobines de remise & "0" écrivent un résultat non défini dans le bit de transition d'une référence
donnée. (Voir les informations concernant les "Transitions et forgages" dans le chapitre 2,
"Fonctionnement du systeme").
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Exemple :

Dans I'exemple suivant, la bobine représentée par E1 est mise a "1" chaque fois que la référence
E2 ou E6 est mise a "1". La bobine représentée par E1 est mise a "0" chaque fois que la référence

E5 ou E3 est mise a "1".

E2 E1l
| l—+
I
E6 |
—
E5 E1l
| l—+
I
E3 |
—
Remarque

Lorsque le niveau de vérification de la bobine est UNIQUE, vous pouvez utiliser
une référence %M ou %Q spécifique a I'aide d'une seule bobine, mais vous
pouvez |'utiliser simultanément avec une bobine de mise a 1 et une bobine de
remise a 0. Lorsque le niveau de vérification de la bobine est PREVENIR
MULTIPLE ou MULTIPLE, chaque référence peut étre utilisée avec plusieurs
bobines, bobines de mise a 1 et bobines de remise a 0. En pareil cas, une
référence doit étre mise a 1 par une bobine de mise & 1 ou une bobine normale et
peut étre remise a 0 par une bobhine de remise a 0 ou une bobine normale.

\

Bobine rémanente de mise a "1" —(SM)—

Les bobines rémanentes de mise a "1" et de remise a "0" sont similaires aux bobines de mise & "1"
et de remise & "0", excepté qu'elles sont conservées en cas de coupure d'alimentation ou lorsque
I'AP| passe du mod&TOP au modeRUN Une bobine rémanente de mise & "1" met une

référence logique a "1" si la bobine recoit le flux validant. La référence reste a "1" jusqu'a ce

gu'elle soit remise a "0" par une bobine rémanente de remise a "0".

Les bobines rémanentes de mise a "1" écrivent un résultat non défini dans le bit de transition pour
la référence donnée. (Voir les informations concernant les "Transitions et forcages" dans le
chapitre 2, "Fonctionnement du systéme").
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Bobine rémanente de remise a "0" —(RM)—

Cette bobine met une référence logique a "0" lorsqu'elle recoit le flux validant. La référence reste a
"0" jusqu'a ce gu'elle soit mise a "1" par une bobine rémanente de mise a "1". L'état de cette
bobine est conservé pendant une coupure d'alimentation ou lorsque I'API passe &iragde

au modeRUN

La bobine rémanente de remise & "0" écrit un résultat non défini dans le bit de transition de la
référence donnée. (Voir les informations concernant les "Transitions et forcages" dans le chapitre
2, "Fonctionnement du systeme").

Liens

Les liens horizontaux et verticaux sont utilisés pour relier, entre les instructions, les éléments
d'une ligne de diagramme en échelle. Leur rdle est de réaliser le flux validant de gauche & droite
dans une ligne de diagramme.

Remarque

Vous ne pouvez pas utiliser un lien horizontal pour relier une fonction ou une
bobine au rail de flux gauche. Vous pouvez cependant utiliser %S7, le bit
systeme AWL_ON (toujours a 1), avec un contact normalement ouvert qui est lié
au rail pour appeler une fonction a chaque cycle.

Exemple :

Dans l'exemple suivant, deux liens horizontaux sont utilisés pour relier les contacts E2 et E5. Un
lien vertical est utilisé pour relier les contacts E3, E6, E7, E8 et E9 & E2.

E2 ES5 El
— + el
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Bobines "suite" (——<+>) et Contacts (<+>——) "suite"
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Les bobines "suite"( <+>) et les contacts "suite" (<+> ) sont utilisés pour continuer

le diagramme en échelle au-dela de la limite des 10 colonnes. L'état de la bobine "suite"
derniérement exécutée est I'état du flux validant qui sera utilisé sur le prochain contact "suite"
exécuté. Une bobine "suite" doit étre présente pour que la logique puisse exécuter un contact
"suite". L'état du contact "suite" est effacé lorsque I'API passe du mode STOP au mode RUN et le
flux n'est rétabli que lorsque la bobine de transition est remise a 1 aprés le passage au mode RUN.

Chaque segment ne peut comporter qu'une seule paire bobine/contact "suite" ; le contact "suite"
doit étre dans la colonne 1, et la bobine "suite" dans la colonne 10. Un exemple de bobine et de
contact "suite" est présenté ci-dessous.

(’]'RUGRH TABLES |STATUS FOLDER |UTILTY |PRINT "2

flinsertffaedit JEpodifyliscarchie o Joptionigoto femore dlizoon |

I1140_00 I141_07 #T0OB6

REG_111—I1 QT0001

#0043 ~TOO74 #Noo39

<>—— T —, ()

END OF PROGRAM LOGIC 1

1
C :\LHIONLESSON m& BLK: MAIN WSIZE:  177JRUNG 0007

REFPLACE]|
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Section 2 : Instructions de temporisation et de comptage

Cette section expligue comment utiliser les temporisateurs suspensifs et chiens de garde, les

compteurs et décompteurs. Les données associées a ces instructions sont rémanentes en cas de
coupure d'alimentation.

Abréviation Fonction Page
ONDTR Temporisateur suspensif rémanent 4412
TMR Temporisateur suspensif simple  4-15
OFDT Temporisateur a l'ouverture 4-18
UPCTR Compteur 4-21
DNCTR Décompteur 4-23

Données de bloc fonctionnel nécessaires aux temporisateurs et compteurs

Chaque temporisateur ou compteur utilise 3 mots (registres) de mémoire %R pour stocker les
informations suivantes :

valeur courante (CV) mot 1
valeur présélectionnée (PV| mot 3
mot de controle mot 3

Lorsqu'on entre une instruction de temporisation ou de comptage, on doit entrer une adresse de

début pour ces trois mots (registres) immédiatement sous le graphique représentant l'instruction.
Par exemple :

(validation) - ONDTR -
emps
(réinit.) - R

(valeur présélect.) - PV

(adresse) - Entrer I'adresse de début ici.
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Remarque

N'utilisez pas de registres consécutifs pour les 3 blocs de mot du temporisa-
teur/compteur. Logicmaster ne vérifiaset ne vous avertit pas en cas de
chevauchement des blocs du registre. Les temporisateurs et les compteurs ne
fonctionnent pas lorsque vous placez la valeur courante d'un bloc au-dessus de la
valeur présélectionnée du bloc précédent.

Le mot de contréle stocke I'état des E/S booléennes de son bloc fonctionnel associé, comme
indiqué dans la présentation suivante :

|15|14] 13| 12| 11| 10] o] 8] [7]6]s5]4]3]2]1]0]

[' Réservés

f Réservés

Entrée d'initialisation
Entrée de validation,
exécution précédente

Q (sortie d'état de
temporisateur/compteur)

EN (entrée de validation)

Les bits 0 & 11 sont utilisés pour la précision du temporisateur ; les bits 0 a 11 ne sont pas utilisés
pour les compteurs.

Remarque

Soyez extrémement prudent lorsque vous utilisez la méme adresse pour la valeur
présélectionnée et le deuxiéme mot du bloc de trois mots. Quand la valeur présé-
lectionnée n'est pas une constante, elle est généralement définie & un
emplacement différent du deuxiéme mot. Certaines applications choisissent
d'utiliser l'adresse du deuxiéme mot pour la valeur présélectionnée, notamment
%R0102 lorsque le bloc de données inférieur commence a %R0101. Cela permet
a une application de modifier la valeur présélectionnée pendant que le
temporisateur ou le compteur tourne. Les applications peuvent lire la premiére
valeur courante ou le troisieme mot de contrble, mais elles ne peuvent pas écrire
de données dans ces valeurs, sinon l'instruction ne fonctionne pas.
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ONDTR

Un temporisateur rémanent suspensif (ONDTR) s'incrémente pendant qu'il recoit le flux validant

et conserve sa valeur lorsque le flux cesse. Le temps peut étre compté en dixiemes ou centiémes de
secondes. La plage est comprise entre 0 et +32767 unités de temps. L'état de ce temporisateur est
rémanent en cas de coupure d'alimentation ; aucune initialisation automatique ne se produit a la
mise sous tension.

Lorsque ONDTR recoit le flux validant pour la premiére fois, il commence a incrémenter le temps
(valeur courante). Lorsque ce temporisateur est rencontré dans le programme, sa valeur courante
est rafraichie.

Remarque

Si des occurrences multiples du méme temporisateur avec la méme adresse de
référence sont validées au cours d'un cycle de I'UC, les valeurs courantes des
temps seront les mémes.

Lorsque la valeur courante égale ou excéde la valeur présélectionnée (PV), la sortie Q est activée.
Tant que le temporisateur continue de recevoir le flux validant, il continue de s'incrémenter
jusgu'a ce que la valeur max. soit atteinte. Une fois la valeur max. atteinte, elle est conservée et la
sortie Q reste activée quel que soit I'état de I'entrée de validation.

a42931

VALIDATION J I—,—I_
REINIT
0 [ ] [

| | | | | [ |
A B C D E F G H

= VALIDATION est mis a "1" ; le temporisateur commence a s'incrémenter.

= La valeur courante atteint la valeur présélectionnée ; Q es mis a "1".

REINIT est mis & "1" ; Q est mise a "0", le temps cumulé est réinitialisé.

= REINIT est mis & "0" ; le temporisateur s'incrémente a nouveau.

= VALIDATION est mis a "0" ; le temporisateur arréte de s'incrémenter. Le temps cumulé reste

le méme.

VALIDATION est mis & "1" & nouveau ; le temporisateur continue a incrémenter le temps.

G = La valeur courante est égale a la valeur présélectionnée ; Q est mis a "1". Le temporisateur

continue a incrémenter le temps jusqu'a ce que VALIDATION soit mis a "0", que REINIT soit mis

a"1" ou que la valeur courante devienne égale au temps maximum.

VALIDATION est mis & "0" ; le temporisateur arréte de s'incrémenter.

moow>
1"

T
1

H

Lorsque le flux validant vers le temporisateur s'arréte, la valeur courante cesse de s'incrémenter
puis est conservée. La sortie Q reste activée si elle I'est déja. Lorsque l'instruction recoit a nouveau
le flux validant, la valeur courante s'incrémente & nouveau, en démarrant a la valeur conservée.
Lorsque REINIT R recoit le flux validant, la valeur courante est remise a zéro et la sortie Q est

désactivée. Sur les API 351 et 352, si la validation vers ONDTR est mise & "0", si la valeur
présélectionnée est égale a zéro et si REINIT R recoit le flux validant, la sortie est mise a "0". Sur

les APl 311-341, par contre, dans ces mémes conditions, la sortie est mise a "1".
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[ 1
(validation) —|ONDTR|—(®)

[1.00s]|
|

(réinit) —[R |
[ ]

[
(valeur présélect) —|PV CV|— (valeur courante)

(adresse)
Parametres :
Paramétre Description
adresse ONDTR utilise trois mots consécutifs (registres) de la mémoire %R pour stocker les

éléments suivant :
. Valeur courante (CV) =mot 1.
. Valeur présélectionnée (PV) = mot 2.
. Mot de contrdle = mot 3.

Lorsque vous entrez un ONDTR, vous devez spécifier I'adresse d'emplacement dle ces
trois mots consécutifs (registres) directement sous le graphique représentant la
fonction.

Remargue : N'utilisez pas cette adresse avec d'autres instructions.

Attention : Les références qui se chevauchent entrainent un mauvais fonctionngment
du temporisateur.

validation Lorsque Validation recoit le flux validant, la valeur courante du temporisateur egt

incrémentée.
R Lorsque R recoit le flux validant, il réinitialise a zéro la valeur courante.
PV PV est la valeur & copier dans la valeur courante du temporisateur lorsque le

temporisateur est réinitialisé ou validé.

Q La sortie Q est activée lorsque la valeur courante est supérieure ou égale a la valeur
présélectionnée.

temps Le temps augmente en dixiemes (0,1), centiemes (0,01) ou milliémes (0,001) d
secondes pour le bit inférieur de la valeur présélectionnée et de la valeur courante.

D

Types de mémoires valides :

Parameétre | flow | %l [%Q |%M |%T RS WG oR %Al %AQ canst npne
adresse .
validation .
R .
PV . . . . . . . . . .
Q . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
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Exemple :

Dans I'exemple suivant, un temporisateur suspensif rémanent est utilisé pour créer un signal

(%Q0011) s'activant 8 secondes apres la mise a "1" de %Q0010, et se désactivant lorsque
%Q0010 est mis a "0".

%Q0010| | %Q0011
| |[ONDTR]|
| 0.1s|

%Q0010 | |
I/} R |

|
CONST —|PV CV|—

+00080 | |
%R0004
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TMR
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L'instruction temporisateur suspensif rémanent simplifié (TMR) s'incrémente pendant qu'il regoit
le flux validant et se réinitialise lorsque le flux cesse. Le temps peut étre compté en dixiémes ou
centiemes de seconde. La plage est comprise entre 0 et +32767 unités de temps. L'état de ce
temporisateur est rémanent en cas de coupure d'alimentation ; aucune initialisation automatique
ne se produit & la mise sous tension.

Lorsque TMR recoit le flux validant, il commence & compter le temps (valeur courante). La valeur
courante est rafraichie lorsqu'elle est rencontrée dans la logique pour refléter le temps total écoulé
durant lequel le temporisateur a été validé, depuis sa derniére réinitialisation.

Remarque

Si des occurrences multiples du méme temporisateur avec la méme adresse de
référence sont validées pendant un cycle d'UC, les valeurs courantes des temps
sont les mémes.

Ce rafraichissement s'effectue tant que la logique de validation reste a "1". Lorsque la valeur
courante égale ou excéde la valeur présélectionnée (PV), l'instruction commence a diriger le flux
validant vers la droite. Le temporisateur continue d'incrémenter le temps jusqu'a ce que la valeur

max. soit atteinte. Lorsque le paramétre de validation passe de "1" & "0", le temporisateur arréte
d'incrémenter le temps et la valeur courante est remise a zéro.

validation _I
0 [ 1

I I I I I
A B c D E

a42933

A = VALIDATION est mis a "1"; le temporisateur commence a s'incrémenter.

B = La valeur courante atteint la valeur présélectionnée (PV) ; Q est mis a "1", et le temporisateur
continue a incrémenter le temps.

C = VALIDATION est mis a"0"; Q est mis a "0" ; le temporisateur stoppe l'incrémentation et le

temps courant est remis a zéro.

D = VALIDATION est mis a "1"; le temporisateur commence a incrémenter le temps.

E = VALIDATION est mis a "0" avant que la valeur courante n‘atteigne la valeur présélectionnée (PV) ;
Q reste a "0" ; le temporisateur  stoppe l'incrémentation puis est remis a zéro.

| |
(validation) —| TMR |— O]
|2.00s|

[ ]
(valeur présélect.)—|PV CV|— (valeur courante)

(adresse)
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4-16

Parametres :
Paramétre Description
adresse TMR utilise trois mots consécutifs (registres) de la mémoire %R pour stocker lgs
éléments suivants :
. Valeur courante (CV) =mot 1.
. Valeur présélectionnée (PV) = mot 2.
. Mot de contrdle = mot 3.
Lorsque vous entrez un TMR, vous devez spécifier I'adresse d'emplacement de ¢es trois
mots conseécutifs (registres) directement sous le graphique représentant la fonctjon.
Remargue : N'utilisez pas cette adresse avec d'autres instructions.
Attention : Les références qui se chevauchent entrainent un mauvais fonctionngment
du temporisateur.
validation Lorsque Validation recoit le flux validant, la valeur courante du temporisateur egt
incrémentée. Lorsque TMR n'est pas validé, la valeur courante est remise & zérp et Q
est mise 4 "0".
PV PV est la valeur & copier dans la valeur courante du temporisateur lorsque le
temporisateur est réinitialisé ou validé.
Q La sortie Q est activée lorsque TMR est validé et que la valeur courante est supgrieure
ou égale a la valeur présélectionnée.

Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |%Q (%M P6T  PS G %R %Al %AQ cgnst auJqun
adresse .
validation .
PV . . . . . . . . . .
Q . .

* Référence ou position v;

alidation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
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Exemple :

Dans I'exemple suivant, un temporisateur suspensif TMRAD est utilisé pour contréler le temps
pendant lequel cette bobine ATTENTE (maintien) est activée. Lorsque le contact (momentané)
N.O. LANCT est a "1", la bobine ATTENTE est activée. Le contact de la bobine ATTENTE
maintient activée la bobine ATTENTE (lorsque le contact LANCT est réouvert), et démarre
également le temporisateur TMRAD. Lorsque TMRAD atteint sa valeur présélectionnée d'une
demi-seconde, la bobine REL (réouverture) est activée, interrompant la condition de verrouillage a
"1" de la bobine ATTENTE. Le contact ATTENTE interrompt le flux validant vers TMRAD,
réinitialisant sa valeur courante et désactivant la bobine REL. Le circuit est ensuite prét pour une
autre activation momentanée du contact LANCT.

LANCT REL

ATTENTE

|
ATTENTE |
— —+

ATTENTE| |
[ TMR |

REL

10.1s|

[ |
CONST —|PV |
+00005 | |

TMRAD
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OFDT

Le temporisateur & lI'ouverture (OFDT) augmente lorsque le flux validant est désactivé et est remis
a zéro quand il est activé. Le temps peut étre compté en dixiemes ou centiémes de seconde. La
plage est comprise entre 0 et +32767 unités de temps. L'état de ce temporisateur est rémanent en
cas de coupure d'alimentation ; aucune initialisation automatique ne se produit a la mise sous
tension.

La premiére fois que OFDT recoit le flux validant, il le passe vers la droite et la valeur courante
(CV) est mise a zéro. (OFDT utilise le mot 1 [registre] comme emplacement de stockage de la
valeur courante ; pour plus d'informations, voir la section "Paramétres" a la page suivante.) La
sortie demeure a 1 aussi longtemps que l'instruction recoit le flux validant. Deés qu'elle cesse de
recevoir le flux validant par la gauche, elle continue a le passer vers la droite tandis que le
temporisateur commence a comptabiliser le temps dans la valeur courante.

Remarque

Si des occurrences multiples du méme temporisateur avec la méme adresse de
référence sont validées pendant un cycle d'UC, les valeurs courantes des temps
sont les mémes.

OFDT ne passe pas le flux validant si la valeur présélectionnée est négative ou égale a zéro.

Chaque fois que l'instruction est appelée en mettant a zéro la logique d'activation, la valeur
courante est mise a jour pour refléter le temps écoulé depuis la remise a zéro du temporisateur.
Quand la valeur courante (CV) est égale a la valeur présélectionnée (PV), l'instruction cesse de
passer le flux validant vers la droite et le temporisateur s'arréte (voir la partie C ci-dessous).

Lorsque l'instruction recoit & nouveau le flux validant, la valeur courante est remise a zéro

VALIDATION —|
o L L

[ |
A B C D E F G H

a42932

A = VALIDATION et Q sont mis a"1"; le temporisateur est remis a zéro (CV = 0).
B = VALIDATION est mis & "0" ; le temporisateur commence a s'incrémenter.
C = Lavaleur courante est égale a la valeur présélectionnée ; Q est mis a "0" et le temporisateur arréte de

s'incrémenter.

= VALIDATION est mis a "1" ; le temporisateur est remis a zéro (CV = 0).

= VALIDATION est mis a "0" ; le temporisateur commence a s'incrémenter.

= VALIDATION est mis & "1" ; le temporisateur est remis a zéro (CV = 0).

= VALIDATION est mis a "0" ; le temporisateur commence a s'incrémenter.

= La valeur courante est égale a la valeur présélectionnée ; Q est mis a "0" et le temporisateur arréte de
s'incrémenter.

I @ T m O
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I
(réinit) —|OFDT | o]
[ |
[1.00s]|
[ |
| |
|

(valeur présélect.) —|PV CV|— (valeur courante)

(adresse)

Quand OFDT est utilisé dans un bloc de programme quipassippelé a chaque cycle, le
temporisateur accumule le temps entre les appels du bloc de programme jusqu'a sa remise a zéro.
Cela signifie qu'il fonctionne comme le temporisateur d'un programme dont le cycle est nettement
plus lent que celui du bloc de programme principal. Dans le cas des blocs de programme qui sont
inactifs pendant une durée prolongée, le temporisateur doit étre programmé pour supporter cette
fonction. Si le temporisateur d'un bloc de programme est remis a zéro, par exemple, et si le bloc
de programme n'est pas appelé (est inactif) pendant quatre minutes, au moment de l'appel du bloc,
guatre minutes se sont déja accumulées. Cette durée est appliqué au temporisateur lorsqu'il est
activé, sauf s'il est préalablement remis a zéro.

Parametres :

Paramétre Description

adresse OFDT uitilise trois mots consécutifs (registres) de la mémoire %R pour stocker les
éléments suivants :

. Valeur courante (CV) =mot 1.
. Valeur présélectionnée (PV) = mot 2.
. Mot de contrble = mot 3.

Lorsque vous entrez un OFDT, vous devez spécifier 'adresse d'emplacement de cegs trois
mots consécutifs (registres) directement sous le graphique représentant la fonction.

Remargue : N'utilisez pas cette adresse avec d'autres instructions.

Attention : Les références qui se chevauchent entrainent un mauvais fonctionnemrent du
temporisateur.

validation | Lorsque Validation recoit le flux validant, la valeur courante du temporisateur est

incrémentée.
temps Le temps (P1) spécifie le type d'unités (millisecondes, etc.) utilisé par les registres|.
PV PV est la valeur a copier dans la valeur courante du temporisateur lorsque le

temporisateur est réinitialisé ou validé. Pour une référence PV du registre (%R), le
parametre PV est spécifié€ comme deuxieme mot du paramétre d'adresse. Le pararpeétre
d'adresse %R0001, par exemple, utilise %R0002 comme parameétre PV.

Q La sortie Q est activée lorsque la valeur courante est inférieure a la valeur présélectionnée.
L'état de Q est rémanent en cas de panne de secteur et aucune initialisation automatique
n'est effectuée a la mise sous tension.

Chapitre 4 Jeu d'instructions Serie 90-30/20/Micro 4-19



Types de mémoires valides :

Parametre | flux | %l [%0Q [©6M PoT %S %G %R %Al  UAQ const | aucun

adresse .

validation .
PV . . . . . . . . . . .
Q . .

. Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, un temporisateur OFDT est utilisé pour désactiver une sortie (%Q0001)
chaque fois qu'une entrée (%l0001) est activée. La sortie est a nouveau activée 0,3 seconde apres
la désactivation de I'entrée.

%I0001 | | %Q0001
11

[ |OFDT |
|0.10s]
|

CONST —|PV CV|—

+00003 | |

%R00019
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Le compteur (UPCTR) est une instruction utilisée pour compter jusqu'a une valeur

présélectionnée. La plage est comprise entre 0 et +32767. Lorsque la réinitialisation du compteur

esta "1", la valeur courante du compteur est réinitialisée a zéro. Chaque fois que I'entrée de

validation passe de "0" a "1", la valeur courante est incrémentée de 1. La valeur courante peut étre
incrémentée au-dela de la valeur présélectionnée (PV). La sortie est mise & "1" chaque fois que la

valeur courante est supérieure ou égale a la valeur présélectionnée.

L'état de UPCTR est rémanent en cas de coupure d'alimentation ; aucune initialisation
automatique ne se produit a la mise sous tension.

I
(validation) >|UPCTR|— (@)}

(réinit) —||R |

I
(valeur présélect.) —|PV |

(adresse)

Parametres :
Paramétre Description
adresse UPCTR utilise trois mots consécutifs (registres) de la mémoire %R pour stocker les
éléments suivants :
. Valeur courante (CV) =mot 1.
. Valeur présélectionnée (PV) = mot 2.
. Mot de contrdle = mot 3.
Lorsque vous entrez un UPCTR, vous devez spécifier I'adresse d'emplacement de ces
trois mots consécutifs (registres) directement sous le graphique représentant la
fonction.
Remargue : N'utilisez pas cette adresse avec un autre compteur, un autre décompteur
ou toute autre instruction, car cela risquerait d'entrainer un mauvais fonctionnenjent.
Attention : Les références qui se chevauchent entrainent un mauvais fonctionngment
du compteur.
validation Lors d'une transition positive de Validation, le comptage actuel est incrémenté de 1.
R Lorsque R recoit le flux validant, il réinitialise la valeur courante a zéro.
PV PV est la valeur a copier dans la valeur présélectionnée du compteur lorsque celui-ci
est validé ou réinitialisé.
Q La sortie Q est activée lorsque la valeur courante est supérieure ou égale a la valeur
présélectionnée.
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Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |%Q (%M P6T PS G %R %Al %AQ cgnst adjcun
adresse .
validation .
R .
PV . . . . . . . . . .
Q . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, chaque entrée de temps %10012 passe de "0" a "1", le compteur
PRT_CNT est incrémenté de 1 ; la bobine interne %M0001 est activée tous les 100 comptages.
Chaque fois que %M0001 est a "1", la valeur cumulée est remise a zéro.

%0012 ] | %M0001
| — >UPCTR|

|
%MO001 |
L
||
[ |

|
CONST —|PV |
+00100 | |
|

|
PRT_CNT

|
L

4-22 Manuel de référence pour API 90-30/90-20/MieMai 1997 GFK-0467J



DNCTR

GFK-0467J

L'instruction de décomptage (DNCTR) est utilisée pour décompter & partir d'une valeur pré-
sélectionnée. La valeur présélectionnée minimale est zéro ; la valeur courante maximale est de
+32767. La valeur courante minimale est de -32768. Lorsqu'elle est réinitialisée, la valeur

courante du compteur prend la valeur présélectionnée (PV). Lorsque I'entrée de validation passe
de "0" a"1", la valeur courante est décrémentée de 1. La sortie est mise & "1" chaque fois que la

valeur courante est inférieure ou égale a zéro.

La valeur courante de DNCTR est rémanente en cas de coupure d'alimentation ; aucune
initialisation automatique ne se produit a la mise sous tension.

(validation) : —>DNCTR|-{(0)

(réinit) —|:R |

I
(valeur présélect.) —|PV |

Parametres :

(adresse)

Paramétre

Description

adresse

DNCTR utilise trois mots consécutifs (registres) de la mémoire %R pour stocker les

éléments suivants :

. Valeur courante (CV) =mot 1.
. Valeur présélectionnée (PV) = mot 2.
. Mot de contrble = mot 3.

Lorsque vous entrez un DNCTR, vous devez spécifier I'adresse d'emplacement de ces

trois mots consécutifs (registres) directement sous le graphique représentant la
fonction.

Remargue : N'utilisez pas cette adresse avec un autre compteur, un autre décompteur
ou toute autre instruction, car cela risquerait d'entrainer un mauvais fonctionnenjent.

Attention : Les références qui se chevauchent entrainent un mauvais fonctionng
du compteur.

ement

validation

Lors d'une transition positive de Validation, la valeur courante est décrémentée

de un.

R

Lorsque R recoit le flux validant, il réinitialise la valeur courante a la valeur
présélectionnée.

PV

PV est la valeur a copier dans la valeur présélectionnée du compteur lorsque ce
est validé ou réinitialisé.

lui-ci

La sortie Q est activée lorsque la valeur courante est inférieure & ou égale a zér,
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Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l [%Q [|%M [T pPoS G YR %Al %AQ canst aLIqun
adresse .
validation .
R .
PV . . . . . . . . . .
Q . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, le décompteur appelé PIECES compte 500 nouvelles piéces avant
d'activer la sortie %Q0005.

NVELL-P[ | %Q0005

— | |— >DNCTR]|
I 1
TOP_CTP| |
_lll R

[ |
CONST —|PV CV|—

+05000 | |
[

PIECES
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Exemple :

Dans I'exemple suivant, I'API est utilisée pour suivre le nombre de piéces contenues dans une zone
d'entreposage temporaire. Le jeu d'instructions Série 90-30/20/Micro propose deux méthodes pour

exécuter cette instruction.

La premiére méthode consiste & utiliser une paire compteur/décompteur avec un registre partagé
pour la valeur cumulée ou courante. Lorsque les piéces entrent dans la zone de stockage, le
compteur est incrémenté de 1, augmentant d'une valeur de 1 le nombre actuel de piéces stockées.
Lorsqu'une piéce quitte la zone de stockage, le décompteur décrémente de 1, diminuant de 1 la
valeur du stock. Pour éviter un conflit avec le registre partagé, le compteur et le décompteur
utilisent des adresses de registre différentes. Lorsqu'un registre compte, sa valeur courante doit
étre calquée sur le registre de la valeur courante du décompteur.

%0003 |
[ |— >UPCTR|
[
%I10001 | [ |
+ | |—+ t—————+R |
|
|%610009 | [ |
+—| | + CONST -+PV |
+00005 | |
+ +
%R0100
%0003 [ ]
| [—+ +MOVE_+
[INT |
%0001 |
+ [ + %R0100 -+IN Q|-%R0104
| LEN
|oo001|
|
%0003 |
[ |— >DNCTR|
[
%0002 | [ |
+ | |—+ t—————+R |
|
|9610009 | [ |
+—| | + CONST -+PV |
+00005 | |
+ +
%R0104
%0002 [ ]
+————————+MOVE_+
| [INT |
%I10003 |
+ [ + %R0104 -+IN Q|-%R0100
| LEN |
|oo001|
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La seconde méthode, présentée ci-dessous, utilise les instructions ADD et SUB pour assurer un
suivi du stock.

%10004 %M0001
+ 11 IS
[ L

%10005 %M0002
+—] | z
%MO000L | |

I|I I | ADD_|—

[INT |

|
%R0201 —|11 Q|—%R00201
||

[ |
CONST —|12 |
+00001 | |

%MO0002 | |
[ | SUB_|—

| |
[INT |

[ |
%R0201 —|11 Q|—%R00201
||

[ |
CONST —|12 |
+00001 | |
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Section 3 : Instructions arithmétiques

Cette section décrit les instructions arithmétiques du jeu d'instructions Série 90-30/20/Micro :

Abréviation Fonction Description Page
ADD Addition Additionne deux nombres. 4-28
SuUB Soustraction Soustrait un nombre d'un autre. 4-28
MUL Multiplication Multiplie deux nombres. 4-28
DIv Division Divise un nombre par un autre, et obtient 4-28

un quotient.
MOD Division modulo Divise un nombre par un autre, et obtiemt 4-32
un reste.
SQRT Racine carrée Trouve la racine carrée d'un nombre eptier. 434
SIN, COS, TAN, Instructions de Applique l'instruction appropriée a la 4-40
ASIN, ACOS, trigonométrie T valeur réelle de I'entrée IN.
ATAN
LOG, LN Instructions de Applique l'instruction appropriée a la 4-153
EXP, EXPT logarithme/exposant T | valeur réelle de I'entrée IN.
RAD, DEG Conversion radian T Applique l'instruction appropriée a la 4-40
valeur réelle de I'entrée IN.

T Les instructions de trigonométrie, de logarithme/exposant et de conversion radian sont disponibles
uniguement sur I'UC modéle 352.

Remarque

La division et la division modulo sont des instructions similaires qui different
par leur résultat. La division trouve un quotient, alors que la division modulo
trouve un reste.
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Arithmétiques (ADD, SUB, MUL, DIV)

Les instructions arithmétiques incluent I'addition, la soustraction, la multiplication et la division.
Lorsqu'une instruction recoit le flux validant, celle-ci est exécutée sur les paramétres 11 et 12. Ces
paramétres doivent étre du méme type de données. La sortie Q est du méme type de données que
11 etl2.

Remarque

La division arrondit vers le bas et non a l'entier le plus proche.
(Par exemple, 24 DIV 5 =4))

Les instructions arithmétiques opérent sur les types de données suivants :

Type de données Description
INT Nombre entier signé.
DINT qubre entier signé en double
précision.
REAL Virgule flottante
Remarque

Le type de données REAL est disponible uniguement sur les UC 352.

Le type de données par défaut est le nombre entier signé ; toutefois, il peut étre changé aprés avoir
choisi la fonction. Pour plus d'informations sur les types de données, voir le chapitre 2, § 2,
"Organisation du programme et données/références utilisateur".

Si 'opération provoque un dépassement, la sortie de référence prend sa valeur la plus élevée
possible pour ce type de données. Pour les nombres signés, le signe est mis pour indiquer le sens
du dépassement. Si l'opération n'entraine pas de dépassement (et si les entrées sont des nombres
valides), la sortie ok est mise a "1" ; sinon, elle est mise & "0". En cas d'utilisation des entiers
signés ou a double précision, le signe du résultat des instructions de division et de multiplication

varie en fonction du signe d'l1 et 12.

(validatiorll) l (ok)
it
(paramétre d'enltréeI 11) —|I11 Q|— (paramétre de sortie Q)
||
(paramétre d'enltréeI 12) —| 12 |
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Parametres:
Paramétre Description
validation L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.

11 11 contient une constante ou une référence pour la premiere valeur utilisée dans
l'opération. (11 est sur le c6té gauche de I'équation arithmétique, comme dans I11_]2).

12 12 contient une constante ou une référence pour la seconde valeur utilisée dans
I'opération (12 est sur le c6té droit de I'équation arithmétique, comme dans 11_12).

ok La sortie ok est activée lorsque l'instruction est exécutée sans dépassement, sauf si une
opération invalide se produit.

Q La sortie Q contient le résultat de l'opération.

Types de mémoires valides :

Parameétre| flux | %l [%Q |%M [T P6S G YR %Al %AQ cdnst alcun
validation .
11 o) 0 o) o) o . . . ot
12 o) 0 o) o) o . . . ot
ok . .
Q o] o] o] o] o] . . .

* Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

o0 Référence valide pour les données de type INT seulement ; n'est pas valide pour DINT.

1t Les constantes sont limitées aux valeurs comprises entre -32768 et +32767 pour les opérations avec nombres entiers
signés en double précision.

Remarque

Le type par défaut est INT pour les opérandes uniques ou 16 bits du registre. Ap-
puyez suiF10 pour sélectionner le type DINT, double mot a 32 bits ou REAL
(pour I'UC 352 seulement). Les valeurs INT de I'API occupent un seul registre

de 16 bits, %R, %Al ou %AQ. Les valeurs DINT, par contre, nécessitent deux
registres consécutifs et placent les 16 bits inférieurs dans le premier mot et les
16 bits supérieurs dans le deuxieme. Sur I'UC 352 seulement, les valeurs REAL
occupent aussi un double registre de 32 bits et placent le signe dans le bit
supérieur, suivi de I'exposant et de la mantisse.
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Exemple :

Dans I'exemple suivant, chaque fois que I'entrée %10001 est mise a "1", le contenu entier de
%R0002 est décrémenté de 1 et la bobine %Q0001 est mise a "1", s'il n'y a pas de dépassement
dans la soustraction.

%I0001 | | %Q0001
11

= | SUB_|
[INT |

[ |
%R0002—]11 Q|—%R0002
+00095 | |

| |
CONST —[12 |
+00001 ||

Instructions arithmétiques et types de données

Instruction Opération Affichage
ADD INT Q(16 bit) = 11(16 bit) + 12(16 bit) Nombre de base 10 a 5 chiffres avec signe
ADD DINT Q(32 bit) = 11(32 bit) + 12(32 bit) Nombre de base 10 a 8 chiffres avec signe
ADD REAL* Q(32 bit) = 11(32 bit) + 12(32 bit) Nombre de base 10 a 7 chiffres, signe et
décimale
SUB INT Q(16 bit) = 11(16 bit) — 12(16 bit) Nombre de base 10 a 5 chiffres avec signe
SUB DINT Q(32 bit) = 11(32 bit) — 12(32 bit) Nombre de base 10 a 8 chiffres avec signe
SUB REAL* Q(32 bit) = 11(32 bit) — 12(32 bit) Nombre de base 10 a 7 chiffres, signe et
décimale
MUL INT Q(16 bit) = 11(16 bit) * 12(16 bit) Nombre de base 10 a 5 chiffres avec signg
MUL DINT Q(32 bit) = 11(32 bit) * 12(32 bit) Nombre de base 10 a 8 chiffres avec signg
MUL REAL* Q(32 bit) = 11(32 bit) * 12(32 bit) Nombre de base 10 a 7 chiffres, signe et
décimale
DIV INT Q(16 bit) = 11(16 bit) / 12(16 bit) Nombre de base 10 a 5 chiffres avec signge
DIV DINT Q(32 bit) = 11(32 bit) / 12(32 bit) Nombre de base 10 a 8 chiffres avec signge
DIV REAL* Q(32 bit) = 11(32 bit) / 12(32 bit) Nombre de base 10 a 7 chiffres, signe et
décimale

* UC 352 uniquement
Remarque

Les types de données d'entrée et de sortie doivent étre identiques. Les
instructions MUL et DIV ne supportent pas de mode mixte comme le fait 'API
90-70. L'instruction MUL INT de 2 entrées & 16 bits, par exemple, donne un
produit de 16 bits et non de 32 bits. L'utilisation de MUL DINT pour un produit
de 32 bits nécessite deux entrées de 32 bits. L'instruction DIV INT divise 12 & 16
bits pour un résultat de 16 bits tandis que DIV DINT divise |1 a 32 bits par 12 &
32 hits pour un résultat de 32 bits.

Ces instructions passent le flux en I'absence de dépassement mathématique.

Dans le cas contraire, le résultat correspond a la valeur la plus élevée
accompagnée du signe adéquat sans passage du flux.
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Veillez a éviter les dépassements lorsque vous utilisez les instructions MUL et DIV. Si vous devez
convertir des valeurs INT en valeurs DINT, n'oubliez pas que I'UC utilise le complément standard
de 2 en étendant le signe vers le bit le plus élevé du deuxiéme mot. Vous devez vérifier le signe du
mot de 16 bits inférieur et I'étendre au deuxiéme mot de 16 bits. Si le bit le plus significatif d'un
mot INT de 16 bits est 0 (positif), déplacez un 0 vers le deuxiéme mot. Si le bit le plus significatif
d'un mot de 16 bits est —1 (négatif), déplacez un -1 ou la valeur hexadécimale OFFFFh vers le
deuxieme mot. La conversion de DINT vers INT est plus facile, car le mot de 16 bits inférieur
(premier registre) correspond a la partie INT d'un mot DINT de 32 bits. Les 16 bits supérieurs ou
le deuxiéme mot doivent avoir la valeur 0 (positif) ou —1 (négatif), sinon le nombre DINT est trop
élevé pour effectuer la conversion en 16 bits.

La conversion des valeurs d'entrée analogique a l'aide d'une opération MUL suivie d'une opération
DIV et, éventuellement, d'une opération ADD est une application mathématique courante. Avec
une plage maximale de 32000, I'utilisation de MUL INT provoque un dépassement. L'utilisation
d'une valeur %Al avec MUL DINT ne fonctionne pas non plus, car 11 & 32 bits combine
simultanément 2 entrées analogiques. Vous devez déplacer I'entrée analogique vers le mot
inférieur d'un registre double, puis tester le signe et affecter la valeur 0 au deuxiéme registre s'il
est positif ou la valeur -1 s'il est négatif. Utilisez le registre double avec MUL DINT afin d'obtenir

un produit 32 pour la fonction DIV ci-dessous.

La logique ci-dessous, par exemple, peut étre utilisée pour convertir une entrée %Al1 de +/-10
volts en unités d'ingénierie de +/— 25000 dans %R5.

ALW_ON | | [ [
1T | MOVE| | MOVE]| | GT_|
|| I (.
| INT | | INT | | INT ||
|| [ | |1l
%Al0001—|IN Q|-%R0001 CONST —|IN Q|-%R0002 %R0001 —|I1 Q|-
| LEN | +00000 | LEN | |
|ooo01| |00001| | ]
| ] CONST —|I12 |
+00000 | |
T
<+>————|MOVE_|-
||
| INT |
[ |
CONST —|IN Q|-%R0002
—00001 | LEN |
|oo001|
[
AL\NﬁON | l | | | | |
= . MUlL_.l | DIV_|-
| DINT] | DINT|
[ [
%R0001 |11 Q|-%R0003 %R0003 |11 Q|-%R0005
| | I
CONST —|I12 | CONST —|I12 |
+0000025000 | | +0000032000 | |
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MOD  (INT, DINT)

L'instruction Modulo (MOD) est utilisée pour diviser une valeur par une autre du méme type, pour
obtenir le reste. Le signe du résultat est toujours celui du paramétre d'entrée |1.

L'instruction MOD opére sur les types de données suivants :

Type de données Description
INT Nombre entier signé.
DINT Nombre entier signé en double
précision.

Le type de données par défaut est le nombre entier ; toutefois, il peut étre changé aprés avoir
chaisi l'instruction. Pour plus d'informations sur ces types de données, voir le chapitre 2, § 2,
"Organisation du programme et données/références utilisateur".

Lorsque l'instruction recoit le flux validant, elle divise le parameétre d'entrée 11 par le paramétre
d'entrée 12. Ces paramétres doivent étre du méme type de données. La sortie Q est calculée en
utilisant la formule :

Q=11-((I1 DIV I2) * 12)

ou DIV donne un nombre entier. Q est du méme type de données que les paramétres d'entrée 11 et
12.

OK est toujours & "1" lorsque l'instruction recgoit le flux validant, sauf s'il y a une tentative de

division par zéro. Dans ce cas, elle est mise a "0".

|1
(validation) - _MOD - N
|
[ INT |
|
(parametre d'entrée 11) —|I1 Q|— (parameétre de sortie Q)
|

(parametre d'entrée 12) —| 12 |

Parametres :

Paramétres Description

validation L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.

11 11 contient une constante ou une référence pour la valeur a diviser par 2.

12 12 contient une constante ou une référence pour que I1 soit divisé par la valeur.
ok La sortie ok est activée lorsque l'instruction est exécutée sans dépassement.
Q La sortie Q contient le résultat de la division de I1 par 12 pour obtenir un reste.
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Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |%Q |%M [%T PoS 0G R %Al %AQ cdnst aucun
validation .
11 ) 0 0 o) o} . . ot
12 ) 0 0 o) o} . . ot
ok . .
Q o] o] o] o] o] . .

* Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
0 Référence validation pour les données de type INT seulement ; n'est pas valide pour DINT.

T Les constantes sont limitées aux valeurs comprises entre -32768 et +32767 pour les opérations a nombres entiers

en double précision.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, le reste de la division entiere, BOITES par PALETTES est placé dans

NT_FULL chaque fois que %I0001 est a "1".

%I0001 | |
: | MOD_|—
|
INT |
|
PALETTES—|I1 Q|— NT_FULL
|
—00017 | | -0005
I
BOITES —|12 |
+00006 | |
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SQRT

(INT, DINT, REAL)

L'instruction SQRT est utilisée pour trouver la racine carrée d'une valeur. Lorsque l'instruction
recoit le flux validant, la sortie Q a pour valeur la partie entiére de la racine carrée de I'entrée IN.
La sortie Q doit étre du méme type que IN.

L'instruction SQRT opére sur les types de données suivants :

Type de données Description
INT Nombre entier signé.
DINT qubre entier signé en double
précision.
REAL Virgule flottante.
Remarque

Le type de données REAL est disponible uniguement sur les UC 352.

Le type de données par défaut est le nombre entier signé ; toutefois, il peut étre changé aprés avoir
choisi l'instruction. Pour plus d'informations sur ces types de données, voir le chapitre 2, § 2,
"Organisation du programme et données/références utilisateur".

OK est mis a "1" si l'instruction est exécutée sans dépassement, sauf en présence d'une des
opérations REAL non valides ci-dessous :

« IN<O.
» IN est NaN (Not a Number).

Sinon, ok est mis a "0".

||
(validation) [ -_SORT_-_[I§]
| |
[ INT |
|

I
(paramétre d'entrée IN) —|IN Q|— (paramétre de sortie Q)

Parametres :

Paramétre Description

validation L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.

IN IN contient une constante ou une référence pour la valeur dont la racine carrée doit étre
calculée. Si IN est inférieur a zéro, l'instruction ne passe pas le flux validant.

ok La sortie ok est activée lorsque l'instruction est exécutée sans dépassement, sajf si une
opération invalide se produit.

Q La sortie Q contient la racine carrée de IN.
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Types de mémoires valides :

Parameétre| flux | %l [%Q |%M [%T P6S G %R %Al %AQ cgnst auJqun
validation .
IN o 0 0 0 o} . . . ot
ok . .
Q o] o] o] o] o] . . .

* Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

0 Référence validation pour les données de type INT seulement ; n'est pas valide pour DINT.

T Les constantes sont limitées aux valeurs comprises entre -32768 et +32767 pour les opérations avec nombres entiers signés
en double précision.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, la racine carrée du nombre entier situé a %AI001 est placée dans le

résultat situé a %R0003 chaque fois que %0001 est mis a "1".

| _
[%10001 | |
I|I
[INT |

||
%AI0001—|IN Q|—%R0003

ISQRT_|
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Instructions de trigonométrie  (SIN, COS, TAN, ASIN, ACOS, ATAN)

Les instructions SIN, COS et TAN permettent de calculer respectivement le sinus, le cosinus et la
tangente trigonométriques de l'entrée. Lorsqu'une de ces instructions recoit le flux validant, elle
calcule le sinus (le cosinus ou la tangente) d'IN, dont les unités sont les radians, et stocke le
résultat dans la sortie Q. IN et Q sont des valeurs a virgule flottante.

Les instructions ASIN, ACOS et ATAN permettent de calculer respectivement le sinus, le cosinus
et la tangente inverse de l'entrée. Lorsqu'une de ces instructions recoit le flux validant, elle calcule
le sinus (le cosinus ou la tangente) inverse d'IN et stocke le résultat dans la sortie Q, dont les
unités sont les radians. IN et Q sont des valeurs a virgule flottante.

Les instructions SIN, COS et TAN acceptent une vaste plage de valeurs d'entrée, ou
—63 <IN <+203 (263=9,22x139).

Les instructions ASIN et ACOS, par contre, n'acceptent qu'une plage limitée de valeurs valides,
ou — 1< IN £ 1. Si le parametre IN posséde une valeur valide, l'instruction ASIN_REAL produit
un résultat Q semblable a ceci :

- T I
= — < < =
ASIN (IN) 5 Q 2

L'instruction ACOS_REAL produit un résultat Q semblable a ceci :
ACOS (IN) = 0 Q =

L'instruction ATAN accepte la plus vaste plage de valeurs d'entréepou<IN < + «, Si
le parameétre IN possede une valeur valide, l'instruction ATAN_REAL produit un résultat Q
semblable a ceci :

ATAN(IN) = —

NS

SQslzT

[ |
(validatioln) I | SIN_|—  KCIN;
| REAL]

| ]
(paramétre d'entrée IN) —|IN Q|— (paramétre de sortie Q)

Remarque

Les instructions TRIG sont disponibles uniquement sur 'UC modéle 352.
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Parametres :
Paramétre Description
validation | L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.
IN IN contient la constante ou la valeur réelle de référence qui doit étre calculée.
ok La sortie ok est activée lorsque l'instruction est exécutée sans dépassement, sauf §i une
opération invalide se produit et/ou si IN est NaN.
Q La sortie Q contient la valeur trigonométrique d'IN.
Types de mémoires valides :
Parametre | flux %l |%Q %M [%T %S %G PoR %Al NAQ const | aucun
validation .
IN . . . .
Ok [ .
Q L] L] L]

Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

Exemple :

Dans l'exemple ci-dessous, le COS de la valeur de %R0001 est placé dans %R0033.

| COS_|—

| 1
| REAL|
%R0001—|IN Q|—%R0033
+3.141500]| | -1.000000
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Instructions de logarithme/exposant  (LOG, LN, EXP, EXPT)

Les instructions LOG, LN et EXP possedent deux parameétres d'entrée et deux parametres de
sortie. Quand l'instruction recoit le flux validant, elle applique I'opération de logarithme/exposant
appropriée a la valeur réelle de I'entrée IN et place le résultat dans la sortie Q.

*  Pour l'instruction LOG, le logarithme de base 10 d'IN est placé dans Q.
»  Pour linstruction LN, le logarithme naturel d'IN est placé dans Q.

» Pour linstruction EXPe est élevé a la puissance spécifiée par IN et le résultat est placé dans
Q.

» Pour l'instruction EXPT, la valeur de I'entrée |1 est élevée a la puissance spécifiée par 12 et le
résultat est placé dans Q. (L'instruction EXPT posséde trois paramétres d'entrée et deux
paramétres de sortie.)

La sortie ok recoit le flux validant, sauf si IN est NaN (Not a Number) ou négatif.

| 1
(validatioln) I | LOG_|— (]
| REAL|
||
|

parametre d'entrée IN) —|IN Q|— (paramétre de sortie Q)

Parametres :

Paramétre Description

validation | L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.

IN IN contient la valeur réelle a calculer.
ok La sortie ok est activée lorsque l'instruction est exécutée sans dépassement, sauf §i une
opération invalide se produit et/ou si IN est NaN ou négatif.
Q La sortie Q contient la valeur logarithmique/exponentielle d'IN.
Remarque

Les fonctions LOG, LN, EXP et EXPT sont disponibles uniqguement sur I'UC
modéle 352.
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Types de mémoires valides :

const

aucun

Parametre | flux %l |%Q

%M

%T

%S

%G

PR

oAl

AQ

validation .

IN*

ok .

Q

Exemple :

Pour linstruction EXPT, I'entrée IN est remplacée par les paramétres d'entrée 11 et 12.
Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

Dans I'exemple ci-dessous, la valeur de %AI001 est élevée a la puissance 2,5 et le résultat est

placé dans %R0001.

| |

| REAL|
[ |

I

%AI0001—|I1 Q|—%R0001
| |

[ |
CONST —|12
2.50000E+00] |
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Conversion radian  (RAD, DEG)

Quand l'instruction recoit le flux validant, la conversion appropriée (RAD_TO_DEG ou
DEG_TO_RAD, radians en degrés et inversement) est appliquée a la valeur réelle de l'entrée

IN et le résultat est placé dans la sortie Q.

La sortie ok recoit le flux validant, sauf si IN est NaN (Not a Number).

[
(validation) | RAD —|—H(]9]
||
| TO_|
|
| DEG |

[ |
(paramétre d'entrée IN) —|IN Q|— (paramétre de sortie Q)

Parametres :

Paramétre Description

validation | L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.

IN IN contient la valeur réelle a calculer.

NaN.

ok La sortie ok est activée lorsque l'instruction est exécutée sans dépassement, sauf 5i IN est

Q La sortie Q contient la valeur convertie d'IN.

Remarque

Les instructions de conversion radian sont disponibles uniquement sur 'UC 352.

Types de mémoires valides :

Parametre | flux %l |%Q %M |%T %S (WG PR %Al

AQ

const

aucun

validation .

IN . . .
Ok A .
Q .

Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
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Exemple :
Dans I'exemple ci-dessous, +1500 est converti en DEG et placé dans %R0001.

[
| RAD_|

| 1
| TO_|
| 1
| DEG |
CONST | |
+1500.000 —|IN Q|— %R0001
| | 85943.67
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Section 4 : Instructions de comparaison

Les instructions de comparaison sont utilisées pour comparer deux nombres. Cette section décrit
les instructions de comparaison suivantes :

Abréviation Fonction Description Page
EQ Egal a Teste si deux nombres sont égaux. 442
NE Différent de | Teste si deux nombres sont différents. 4:42
GT Supérieur a Teste si un nombre est supérieur a un autre. 4-42
GE Supérieur ou | Teste si un nombre est supérieur ou égal a un autre 4-42
égal a
LT Inférieur a Teste si un nombre est inférieur a un autre. 4-42
LE Inférieur ou | Teste si un nombre est inférieur ou égal a un autre. 4-42
égal a
RANGE Intervalle Détermine si un nombre est compris dans un intervdllel- 45
spécifié.

Les instructions de comparaison sont utilisées pour déterminer la relation entre deux valeurs.
Lorsque l'instruction recoit le flux validant, elle compare le paramétre d'entrée 11 au paramétre
d'entrée 12. Ces paramétres doivent étre du méme type de données :

Type de données Description
INT Nombre entier signé.
DINT qubre entier signé en double
précision.
REAL Virgule flottante
Remarque

Le type de données REAL est disponible uniquement sur 'UC 352. En outre, le
bloc d'instruction Range n'accepte pas le type REAL. Le bit %S0020 est mis a
"1" quand une instruction de comparaison utilisant des données REAL est
exécutée correctement. Il est effacé quand une entrée correspond & NaN (Not a
Number).

Le type de données par défaut est le nombre entier signé. Pour comparer des entiers signés ou des
entiers signés en double précision, choisir le houveau type de données aprés avoir choisi l'instruc-
tion de comparaison. Pour comparer les données d'autres types ou de types différents, utiliser
d'abord l'instruction de conversion appropriée (décrite dans le § 8, "Instructions de conversion")
pour que les données passent a l'un des types entiers.
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Si les paramétres d'entrée 11 et 12 correspondent a la comparaison spécifiée, la sortie Q recoit le

flux validant et est mise a "1" ; sinon, elle est mise a "0".

(validatioln) | (ok)
it

(paramétre d'enltréeI 11) —|I1 Q|— (paramétre de sortie Q)
||

(paramétre d'enltréeI 12) —|12 |

Parametres :
Paramétre Description
validation L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.
11 11 contient une constante ou une référence pour la premiére valeur a comparer.
(11 est sur le coté gauche de I'équation de comparaison, comme dans 11 < 12).
12 12 contient une constante ou une référence pour la seconde valeur a comparer.
(12 est sur le coté droit de I'équation de comparaison, comme dans |1 < 12).
Q La sortie Q est activée lorsque I1 et 12 correspondent a la comparaison spécifiég.
Remarque

I1 et 12 doivent étre des nombres valides, c'est-a-dire différents de NaN (Not a
Number).

Types de mémoires valides

Parametre| flux | %l |%Q (%M [T P6S G %R %Al %AQ cgnst adcun
validation .
11 o} o 0 o} o} . . . ot
12 o} o 0 o} o} . . . ot
Q . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
o Référence validation pour les données de type INT seulement ; n'est pas valide pour DINT.
T Les constantes sont limitées aux opérations avec nombres entiers en double précision.
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Exemple :

Dans I'exemple suivant, deux nombres entiers en double précision PWR_MDE et BIN_FUL sont

comparés chaque fois que %I0001 est mis a "1". Si PWR_MDE est inférieur ou égal & BIN_FUL,
la bobine %Q0002 est mise a "1".

%10001 |
11

|
| DINT|

|LE_|—

%Q0002

[ |
PWR_MDE—|I1 Q|
|

[ ]
BIN_FUL—]12 |
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(INT, DINT, WORD)

L'instruction RANGE est utilisée pour déterminer si une valeur est comprise entre deux nombres.
Remarque

Cette instruction est disponibleuniquementsur les UC version 4.41 ou
ultérieures.

L'instruction RANGE opere sur les types de données suivants :

Type de données Description
INT Nombre entier signé.
DINT qubre entier signé en double
précision.
WORD Données de type "mot".

Le type de données par défaut est le nombre entier signé ; toutefois, il peut étre changé aprés avoir
choisi l'instruction. Pour plus d'informations sur les types de données, voir le chapitre 2, § 2,
"Organisation du programme et données/références utilisateur".

Lorsque l'instruction est validée, le bloc fonctionnel RANGE compare la valeur dans le paramétre
d'entrée IN par rapport a l'intervalle spécifié par les parameétres de limite L1 et L2. Lorsque la
valeur est comprise dans l'intervalle spécifié par L1 et L2, inclus, le paramétre de sortie Q est mis

a"l". Sinon, Q est mis a "0".

|1
(validation) (ok)
| INT |

[ |
(paramétre de limite L1) —|L1 Q|- (paramétre de sortie Q)
(paramétre de limite L2) —|L2 |

(valeur a comparer) —|IN |

Remarque

Les paramétres de limite L1 et L2 représentent les extrémités (point de
départ/d'arrivée) d'un intervalle. Il n'existe aucune connotation mini./max. ou
haut/bas attribuée a I'un ou a l'autre de ces parametres. Vous pouvez par
exemple spécifier l'intervalle de 0 & 100 en attribuant0 a L1 et 100 aL2 ou 0 a
L2 et 100 & L1.
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Parametres :
Paramétre Description
validation L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.
L1 L1 contient le point de départ de l'intervalle.
L2 L2 contient le point d'arrivée de l'intervalle.
IN IN contient la valeur a comparer dans l'intervalle spécifié par L1 et L2.
Q La sortie Q est activée lorsque la valeur dans IN est comprise dans l'intervalle spécifié
par L1 et L2, inclus. T

Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l ([%Q (%M P6AT  P6S 0G R %Al %AQ const aucun
validation .
L1 o) o) o) o) 0 . . . o
L2 o) o) o) o) 0 . . . o
IN o o) 0 o) o) . . .
Q . .

* Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

0 Référence validation pour les données de type INT seulement ; n'est pas valide pour DINT.

1 Les constantes sont limitées aux valeurs entiéres pour les opérations a nombres entiers en double précision.

4-46

Exemple 1:

Dans I'exemple suivant, on vérifie si %AI001 est compris dans un intervalle spécifié par deux

constantes, 0 et 100.

%I0001 | |
[
[INT |
|

+RANGE|

%MO0002

I
%R0001—+L1 Q+

[ |
%R0002—+L2 |

[ |
%R0O003—+IN |

Table de vérité de RANGE
Etat de validation Valeur Valeur Valeur IN Etat de Q
%I10001 constante L1| constante L2 %AI001 %Q0001
"1 100 0 <0 "0"
"1 100 0 0— 100 "1
"1 100 0 > 100 "0"
"o" 100 0 Indifférent "0"
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Exemple 2 :

Dans cet exemple, on vérifie si %AI001 est compris dans un intervalle spécifié par deux valeurs
de registre.

%I0001 | |
| +RANGE|

[INT |

I %M0002

%R0001—+L1 Q|

[ |
%R0002—+L2 |

[ |
%R0O003—+IN |

Table de vérité de RANGE
Etat de Valeur L1 Valeur L2 Valeur IN Etat de Q
validation %R0001 %R0002 %AI001 %Q0001
%0001
1 500 0 <0 "0"
1 500 0 0 —500
"1 500 0 > 500 "0"
0' 500 0 Indifférent
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Section 5 :

4-48

Opérations Logiques

Les opérations logiques exécutent des opérations de comparaison logiques et de transfert sur des
chaines binaires. Les opérations AND, OR, XOR et NOT fonctionnent sur un seul mot. Les autres
opérations logiques peuvent fonctionner sur plusieurs mots, avec une longueur de chaine

maximale de 256 mots. Toutes les opérations logiques exigent des données de type WORD (mot).

Méme si les données doivent étre spécifiées en incréments de 16 bits, ces instructions opérent sur
les données comme si elles étaient une chaine binaire continue, le bit 1 du premier mot étant le bit
de poids faible (BPf), et le dernier bit du dernier mot le bit de poids fort (BPF). Par exemple, si
vous avez spécifié trois mots de données commencant a la référence %R0100, l'instruction
opérerait sur une chaine de 48 bits contigus.

[

%R0100( 16| 15| 14 13 12 13 10 9 | 8 | 7| 6| 5| 4| 3| 2 « bit1 (LSB)
42 21 p0 [19 (18 (17

%R0101| 32| 31| 30 29 2§ 27 26 25 24 2

%R0102| 48| 47| 46 45 44 43 42 41 4D 3 38 7 36 PB5 [34 (33

(MSB)
Remarque

Le chevauchement des intervalles d'adresses de références des E/S, dans les
instructions multi-mots, peut produire des résultats imprévisibles.
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Les opérations logiques suivantes sont décrites dans cette section :

Abréviation Fonction Description Page
AND Et logique Si un bit dans la chalne binaire I1 et le bit correspgn-4-50
dant dans la chaine binaire 12 sont tous deux a 1, place
un 1 dans la position correspondante dans la chaine de
sortie Q.

OR Ou logique Si un bit dans la chaine binaire 11 et le bit corresgom 50
dant dans la chaine binaire |12 sont tous deux a 0, place
un 0 dans la position correspondante dans la chaine de
sortie Q.

XOR Ou exclusif logique¢ Si un bit dans la chaine binaire I1 et le bit correspo#d-52
dant dans la chaine 12 sont différents, place un 1 dans
la position correspondante dans la chaine binaire de
sortie.

NOT Inversion logique| Met chaque bit dans la chaine binaire de sortie QJ a4-54
I'état opposé du bit correspondant dans la chaine
binaire 11.

SHL Décalage a gauche Décale vers la gauche tous les bits d'un mot ou ('uh&6
chaine de mots, d'un nombre spécifié de positions.

SHR Décalage a droite Décale vers la droite tous les bits d'un mot ou d'und-56
chaine de mots, d'un nombre spécifié de positions.

ROL Rotation a gauchg Permute & gauche tous les bits d'une chaine, d'un| 4-59
nombre spécifié de positions.

ROR Rotation & droite| Permute a droite tous les bits d'une chaine, d'un 457
nombre spécifié de positions.
BTST Tester un bit | Teste un bit d'une chaine binaire pour déterminer $'il4-61
est actuellement a 1 ou 0.
BSET Mise a "1" Met a "1" un bit d'une chaine binaire. 4-63
BCLR Mise & "0" Met a "0" un bit d'une chaine binaire. 463
BPOS Position binaire | Recherche, dans une chaine binaire, un bit mis a "{1"4-65
MSKCMP Comparaison Compare le contenu de deux chaines de bit sépareeg-67
masquée avec possibilité de masquer des bits sélectionnés

(disponible sur les UC version 4.5 ou ultérieures).
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4-50

AND et OR (WORD)

A chaque cycle ou le flux validant est recu, l'instruction AND (ou OR) examine les deux chaines
binaires bit & bit en commencant, dans chacune, par le bit de poids faible.

L'instruction AND, si les deux bits comparés sont a "1", place un "1" dans la position correspon-
dante dans la chaine de sortie Q. Si I'un des deux bits ou les deux sont a "0", elle place un "0"

dans la chaine Q dans cette position.

L'instruction AND est utile pour créer des masques, ou seuls certains bits sont filtrés (ceux en face
d'un 1 dans le masque), et tous les autres bits sont mis & "0". Cette instruction peut étre également
utilisée pour mettre & "0" la zone choisie de la référence de mots en exécutant une opération Et
avec une constante égale & zéro "0". Les chaines binaires I1 et 12 spécifiées peuvent se

chevaucher.

L'instruction OR, si I'un ou l'autre bit comparés ou les deux sont & "1", place un "1" dans la
position correspondante dans la chaine de sortie Q. Si les deux bits sont & "0", elle place un "0"
dans la chaine Q dans cette position.

L'instruction OR est utile pour combiner des chaines binaires et contrdler plusieurs entrées en
utilisant une fonction logique simple. Cette instruction équivaut a deux contacts de relais en
paralléle, multipliés par le nombre de bits dans la chaine. Elle peut étre utilisée pour commander
des voyants directement depuis |'état des entrées, ou pour superposer des conditions de
clignotement sur des voyants d'état.

L'instruction passe le flux validant vers la droite chaque fois qu'elle le recoit.

[ 1
(validatioln)l | AND —|—gHI(el§]
| WORD)|

[ |

(paramétre d'entrée 11) —|I1 Q|— (parametre de sortie Q)
||
]

(paramétre d'entrée 12) —|I2 |

Parametres :

Paramétre Description

validation L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.

11 11 contient une constante ou une référence pour le premier mot de la premiere ghaine.
12 12 contient une constante ou une référence pour le premier mot de la seconde chaine.
ok La sortie ok est activée chaque fois que Validation est activé.

Q La sortie Q contient le résultat de I'opération.
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Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |%Q |%M [%T PoS G R %Al %AQ cdnst audicun
validation .
11 . . . . . . . . . .
12 . . . . . . . . . .
ok . .
Q . . . . ot . . . .

* Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
T %SA, %SB ou %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, chaque fois que I'entrée %10001 est mise a "1", les chaines de 16 bits
représentées par les symboles WORD1 et WORD?2 sont examinées. Les résultats de Et logique
sont placés dans la chaine de sortie RESULT.

%I0001 | |

[ | AND-|—

| WORD)|

[ 1

WORD1 —|I1 Q|—RESULT
|
[ ]
]

WORD2 —|I2 |

WORD1 (O |O|Of1]j1|1f(1]1]2f 20 O 14 g q d

WORD2 (1 (1 |0f1]1|1(0]jO0|lOfOjO O 4 1§y 1 1

RESULT [0 |0 fo|1|1]1]o0[ o[ ool o o 14 d ¢ ¢
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XOR

(WORD)

L'instruction Ou exclusif (XOR) est utilisée pour comparer chaque bit de la chaine binaire 11 avec
le bit correspondant dans la chaine 12. Si les bits sont différents, un 1 est placé dans la position
correspondante dans la chaine binaire de sortie.

A chaque cycle, si le flux validant est recu, l'instruction examine les deux chaines binaires bit a

bit, en commencant par le bit de poids faible. Pour les bits examinés, si un seul est & "1", la chaine
binaire Q place un "1" dans la position correspondante. La sortie OK est active chaque fois que
Validation est activé.

Si la chaine 12 et la chaine de sortie Q commencent & la méme référence, un "1" placé dans la
chaine 11 force le bit correspondant dans la chaine |12 a alterner entre 0 et 1, changeant d'état a
chaque scrutation tant que le flux validant est recu. Des cycles plus longs peuvent étre
programmés en pulsant le flux validant vers l'instruction & deux fois la fréquence désirée du
clignotement ; I'impulsion du flux validant devrait étre longue d'une scrutation (bobine de type a
impulsion ou temporisateur a réinitialisation automatique).

L'instruction XOR est utile pour comparer rapidement deux chaines binaires, ou pour faire
alterner un groupe de bits a une fréquence d'un état "1" toutes les deux scrutations.

| 1
(validation) —| XOR-|— [(]9}

| ]
| WORD|
[ 1

(paramétre d'entrée 11) —|I1 Q|— (parametre de sortie Q)
||
[ |
[ |
[ ]

(parametre d'entrée 12) —[12 |

Parametres :

Paramétre Description

validation L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.

11 11 contient une constante ou une référence pour le premier mot devant subir une
opération XOR.

12 12 contient une constante ou une référence pour le second mot devant subir une
opération XOR.

ok La sortie ok est activée chaque fois que Validation est activé.

Q La sortie Q contient le résultat de 11 ayant subi une opération XOR avec I2.
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Types de mémoires valides :

Parameétre | flow | %Il |%Q [%M [%T [%S PG PR %Al %BAQ const aucun
validation .
11 . . . . B B B B B o
12 . . . . B B B B B B
ok . .
Q . . . . ot . . . .

* Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
T %SA, %SB ou %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, chaque fois que %I0001 est mise a "1", la chaine binaire représentée par
le symbole WORD3 est mise entierement a zéro.

%I0001 | |

[ | XOR_|—

| WORD)|

[ 1

WORD3 —|I1 Q|—WORD3
|
[LEN |
[00001]

[ 1
WORD3 —|I2 |

I1L(WORD3) (OfO(fOf 2 1f 2f 2f 2f 2 2f Oof Of 1f O J ¢
I2(WORD3) (OfO(fOf 2 1f 2f 2f 2f 2f 2f Oof Of 1f O d ¢

Q (WORD3) |o|o|o|o|o|o| o| o| o| o| o| o| o| o| q (1
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NOT  (WORD)

L'instruction NOT (Pas) est utilisée pour donner a chaque bit de la chaine binaire de sortie Q I'état
opposé a celui du bit correspondant dans la chaine binaire 11.

Tous les bits changent d'état a chaque cycle si le flux validant est regu, faisant de la chaine de
sortie Q le complément logique de I1. La sortie OK est activée chaque fois que Validation est

activé.

(validatioln) | (ok)
I W(l)RD|
(paramétre d'enltrée 11) —|I1 Q|— (paramétre de sortie Q)
N
[ |

Parametres :
Paramétre Description
validation L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.
11 11 contient la constante ou la référence du mot a inverser.
ok La sortie ok est activée chaque fois que Validation est activé.
Q La sortie Q contient la négation (NOT) de I1.
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Types de mémoires valides :

Parameétre| flux | %l [%Q |%M [%T P6S 0G R %Al %AQ cgnst auJqun
validation .
11 . . . . . . . . .
ok . .
Q . . . . ot . . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

T %SA, %SB ou %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, chaque fois que I'entrée %I0001 est mise a "1", la chaine binaire
représentée par le symbole TAC est inversée par rapport a la chaine binaire CAT.

%I0001 | |
[ | NOF|—
| WORD)|
|
CAT —|I1 Q—TAC
|
[ ]
[
I
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4-56

SHL et SHR

(WORD)

L'instruction de Décalage a gauche (SHL) est utilisée pour décaler a gauche tous les bits d'un mot
ou d'un groupe de mots, d'un nombre déterminé de positions. Au moment du décalage, le nombre
déterminé de bits est décalé hors de la chaine de sortie vers la gauche. A mesure que les bits sont
décalés hors de la chaine par son extrémité haute, le méme nombre de bits est entré par décalage a
I'extrémité basse.

MSB LSB

s2-[1]1fofafafafof 14 d 4909 pe

L'instruction de Décalage a droite (SHR) est utilisée pour décaler vers la droite tous les bits d'un
mot ou groupe de mots, d'un nombre déterminé de positions. Lorsque le décalage se produit, le
nombre déterminé de bits est décalé hors de la chaine de sortie. A mesure que les bits sont décalés
hors de la chaine par son extrémité basse, le méme nombre de bits est entré par décalage a
I'extrémité haute.

MSB LSB

er-[t]1fofafafafofof 44 d 490 p-e2

Une chaine de 1 a 256 mots de longueur peut étre choisie pour I'une ou l'autre instruction.

Si le nombre de bits a décaler (N) est supérieur au nombre de bits du tableau (LEN) * 16 ou égal a
zéro, le tableau (Q) est complété & l'aide de copies du bit d'entrée (B1) tandis que le bit d'entrée est
copié vers le flux validant de la sortie (B2). Si le nombre de bits & décaler est égal & zéro, aucun
décalage n'est effectué, le tableau d'entrée est copié dans le tableau de sortie et le bit d'entrée (B1)
est copié vers le flux validant.

Les bits entrés par décalage au début de la chaine sont déterminés par le paramétre d'entrée B1. Si
une longueur supérieure a 1 a été spécifiée comme nombre de bits a décaler, chacun des bits recoit
la méme valeur (0 ou 1). Ce peut étre :

e La sortie booléenne d'une autre instruction de programme.

e Tous a 1. Pour cela, utiliser le symbole spécial de référence ALW_ON comme permissif vers
l'entrée B1.

» Tous a 0. Pour cela, utiliser le symbole spécial de référence ALW_OFF comme permissif vers
l'entrée B1.

L'instruction SHL ou SHR passe le flux validant vers la droite, sauf si le nombre de bits a décaler
est égal a zéro.

La sortie Q correspond a la copie décalée de la chaine d'entrée. Si vous souhaitez décaler la chaine
d'entrée, le paramétre de sortie Q doit utiliser le méme emplacement mémoire que le parameétre
d'entrée IN. La totalité de la chaine décalée est écrite a chaque scrutation ou le flux validant est
recu. La sortie B2 correspond au dernier bit décalé. Si quatre bits ont été décalés, par exemple, B2
correspond au quatrieme bit.
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[
(validation) [ SHL—|—J(Ly;
I

|
| WORD)|

I
(mot & décaler) —|IN B2|— (dernier bit sorti par décalage)
I

I
(nombre de bits) —|N Q|— (paramétre de sortie Q)

(bit entré par décalage) —|B1 |

Parametres :
Paramétre Description
validation Le décalage est exécuté lorsque l'instruction est validée.

IN IN contient le premier mot & décaler.
N N contient le nombre de positions (bits) décalant le tableau.

B1 B1 contient la valeur binaire & entrer par décalage dans le tableau.
B2 B2 contient la valeur binaire du dernier bit décalé hors du tableau.
Q La sortie Q contient le premier mot du tableau décalé.

LEN LEN est le nombre de mots décalés dans le tableau.

Types de mémoires valides :

Paramétre

flux

%l

%Q |%M  [%T  PAS G %R

pAl

%

AQ cd

nst aI.IICUI’I

validation

IN

N

Bl

B2

Q

. . . n’l‘ . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
T %SA, %SB ou %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.
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Exemple :

Dans I'exemple suivant, chaque fois que I'entrée %10001 est mise a "1", la chaine binaire de sortie
représentée par le symbole WORD2 devient une copie de WORD1, décalée & gauche du nombre

de bits représentés par le symbole LENGTH (longueur). Les bits d'ouverture résultant, au début de
la chaine de sortie, prennent la valeur de %10002.

%I0001 | |

[
I WORD]|

W0F|2D1|—||N B2]—OUTBIT
I LElN [

[00001]

L%NGlTHI —IN Q|—WORD?2

| SHL_|—

%I0002 | |
[

1B |
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(WORD)

L'instruction de Rotation a gauche (ROL) est utilisée pour permuter vers la gauche tous les bits
d'une chaine d'un nombre spécifié de positions. Au moment de la rotation, le nombre spécifié de
bits est sorti de la chaine d'entrée par permutation vers la gauche, puis entré a nouveau dans la
chaine par la droite.

L'instruction de Rotation & droite (ROR) est utilisée pour permuter les bits d'une chaine vers la
droite. Au moment de la rotation, le nombre spécifié de bits est sorti de la chaine d'entrée par
permutation vers la droite, puis entré a nouveau dans la chaine par la gauche.

Une chaine de 1 a 256 mots de longueur peut étre choisie pour I'une ou l'autre instruction.

Le nombre de positions spécifiées pour la rotation doit étre supérieur & zéro et inférieur au nombre
de bits dans la chaine. Sinon, aucune rotation ne se produit et aucun flux validant n'est généré.

L'instruction ROL ou ROR dirige le flux validant vers la droite, sauf si le nombre spécifié de bits a
permuter, est supérieur a la longueur totale de la chaine ou inférieur a zéro.

Le résultat est placé dans la chaine de sortie Q. Si vous souhaitez faire pivoter la chaine d'entrée,
le paramétre de sortie Q doit utiliser le méme emplacement mémoire que le paramétre d'entrée IN.
L'ensemble de la chaine permutée est écrite & chaque scrutation ou le flux validant est recu.

(validatioln) | (ok)
I W(l)RD|
(mot a pernlutelr) —I|IN Q|— (paramétre de sortie Q)
I LEN |
|00001|
(nombre delbits!) —IN |

Parametres :

Paramétre Description

validation La rotation est exécutée lorsque l'instruction est validée.

IN IN contient le premier mot a permuter.
N N contient le nombre de positions permutées dans le tableau.
ok La sortie ok est activée lorsque la rotation est activée et si la longueur de la rotafion
n'est pas supérieure a la taille du tableau.
Q La sortie Q contient le premier mot du tableau permuté.
LEN LEN est le nombre de mots permutés dans le tableau.
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Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |%Q (%M P6T PS G %R %Al %AQ cgnst auJqun
validation .
IN B B B B B B B B .
N . . B B B B B B B
ok . .
Q . . . . ot . . . .

* Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
T %SA, %SB ou %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, chaque fois que I'entrée %l0001 est mise a "1", la chaine binaire d'entrée
%R0001 est permutée de trois bits et le résultat est placé dans %R0002. Une fois cette instruction
exécutée, la chaine binaire d'entrée %R0001 reste inchangée. Si la méme référence est utilisée
pour IN et Q, une rotation se produit a la place.

%I0001 | |
[ | ROL-|—
| WORD)|
[ ]
%R0001—]|IN Q|—%R0002
|
[LEN |
[00001]
[ |
CONST —|N |
+00003 | |

%R0001:

MSB LSB

~[afa]sfsfsfofofd dddqq g9 p-

%R0002 (aprés la mise a "1" de %10001) :

MSB LSB

[1]1]ofofofolodddqdqq i
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BTST (WORD)

L'instruction Tester un bit (BTST) est utilisée pour déterminer si I'état d'un bit dans une chaine

binaire est actuellement a "1" ou & "0". Le résultat du test est placé dans la sortie Q.

A chaque cycle, si le flux validant est recu, l'instruction BTST met sa sortie Q au méme état que le
bit spécifié. Si un registre, plutét qu'une constante, est utilisé pour spécifier le numéro du bit, le
méme bloc fonctionnel peut tester différents bits lors de cycles successifs. Si la valeur de BIT est
hors de l'intervalle (¥ BIT < (16 * LEN) ), Q est mise a "0".

Une chaine de 1 a 256 mots peut étre choisie.

|1

(validatioln) | IEE s (0K)
|TEST —|
| WORD|

(bit & tester) —|IN Q|— (paramétre de sortie Q)
| LEN |
|00001]|
[
(numéro du bit de IN) —|BIT |
I I

Parametres :
Paramétre Description
validation |L'opération Tester un bit est exécutée lorsque l'instruction est validée.
IN IN contient le premier mot de données sur lequel porte I'opération.
BIT BIT contient le numéro de bit de IN qui doit étre testé. L'intervalle valide esB(T <
(16 * LEN) ).
ok La sortie ok est activée chaque fois que Validation est activé et que BIT est supérigur a la
longueur de la chaine ou égal a zéro.
Q La sortie Q est activée si le bit testé était un 1.
LEN LEN est le nombre de mots a tester dans la chaine.
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Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |%Q (%M P6T PS G %R %Al %AQ cgnst adjcun
validation .
IN B B B B B B B B .
BIT o o B . B B . B B
Q . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, chaque fois que I'entrée %0001 est mise a "1", le bit a la position
contenue dans la référence PICKBIT est testé. Ce bit fait partie de la chaine PRD_CDE. S'il est a
1, la sortie Q laisse passer le flux validant et la bobine %Q0001 est mise a "1".

%I0001 | |

[
[TEST
|

| BIT —|—

|
| WORD)| %Q0001
PRD_CDE—I|IN Q|

TLEN |
[00001]
PICKBIT—|BIT |
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BSET et BCLR (WORD)

L'instruction de mise a "1" (BSET) est utilisée pour mettre a "1" un bit d'une chaine binaire.
L'instruction de mise a "0" (BCLR) est utilisée pour mettre a "0" un bit d'une chaine.

A chaque cycle, si le flux validant est regu, l'instruction met le bit spécifié a "1" pour l'instruction
BSET, ou a "0" pour l'instruction BCLR. Si une variable (registre), plutdt qu'une constante, est

utilisée pour spécifier le numéro du bit, le méme bloc fonctionnel peut mettre & "1" différents bits
lors de cycles successifs.

Une chaine de 1 a 256 mots de longueur peut étre sélectionnée. L'instruction dirige le flux
validant vers la droite, sauf si la valeur de BIT est hors de l'intervadleB(T < (16 * LEN) ). A

ce moment-la, ok est mise a "0".

|1
(validation) B (ok)
I
| SET_|
| WORD|
(premier mot) —|IN |

[LEN |
[00001]

[
(numéro du bit de IN) —|BIT |
I I

Parametres :
Paramétre Description
validation |L'opération au niveau du bit est exécutée lorsque l'instruction est validée.

IN IN contient le premier mot de données sur lequel porte I'opération.

BIT BIT contient le numéro du bit de IN devant étre mis a "1" ou a "0".

L'intervalle valide est (¥ BIT < (16 * LEN) ).
ok La sortie ok est activée chaque fois que Validation est activé.
LEN LEN est le nombre de mots dans la chaine binaire.
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Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |%Q (%M P6T PS G %R %Al %AQ cgnst adjcun
validation .
IN B B B B T B B B B
BIT o o B . B B . B B
ok . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
T %SA, %SB ou %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, chaque fois que I'entrée %0001 est mise a "1", le bit 12 de la chaine
commencant a la référence %R0040 est mis a "1",

%I0001 | |

I|I
[ SET |
[ ]

| WORD)|
%R0040—]|IN |

| BIT_|—

CONST —|BIT |
00012 | |
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BPOS  (WORD)

L'instruction Position binaire (BPOS) est utilisée pour rechercher un bit mis a "1" dans une chaine
binaire.

A chaque cycle, si le flux validant est regu, l'instruction scrute la chaine binaire en commencant
par le premier bit du premier mot. L'instruction stoppe la scrutation lorsqu'un bit égal a "1" a été
trouvé ou que toute la longueur de la chaine a été scrutée.

POS est mis sur la position, dans la chaine binaire, du premier bit différent de zéro ; POS est mis

a "0" si aucun bit différent de zéro n'est trouvé.

Une longueur de chaine de 1 a 256 mots peut étre sélectionnée. La sortie ok est activée chaque fois
gue Validation est activé.

(validatioln) : (ok)

POS_|

I
WORD|
(premier mot) —|IN |

I
LEN |
00001
POS|— (position du bit différent de 0 ou 0)

Parametres :

Paramétre Description

validation | Une recherche de bit est exécutée lorsque l'instruction est validée.

IN IN contient le premier mot de données sur lequel porte I'opération.
ok La sortie ok est activée chaque fois que Validation est activé.
POS Position ou le premier bit différent de zéro est trouvé, ou zéro si un bit différent fe zéro

n'est pas trouveé.

LEN LEN est le nombre de mots dans la chaine binaire.
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Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |%Q (%M P6T PS G %R %Al %AQ cgnst adjcun
validation .
IN B B B B B B B B .
POS . . . . . . . .
ok . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, si %10001 est mise a "1", la chaine binaire commencgant a %M0001 est
recherchée jusqu'a ce qu'un bit égal a "1" soit trouvé, ou que 6 mots aient été recherchés. La
bobine %Q0001 est mise a "1". Si un bit égal a 1 est trouvé, sa position dans la chaine binaire est
écrite dans %A0001. Si %10001 est mise a "1", le bit %M0001 est 0, et le bit %M0002 est 1, puis
la valeur écrite dans %A0001 est 2.

%I0001 | | %Q0001
|
|

e
POS._|
WORD]|
%MO001—IIN |
LEN |
00006

POS|—%AQ0001
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MSKCMP  (WORD, DWORD)

L'instruction de comparaison masquée (MSKCM3fonible avec les UC version 4.41 ou

ultérieureg permet de comparer le contenu de deux chaines de bits séparées et de masquer les bits
sélectionnés. La longueur des chaines de bits & comparer est spécifiée par le paramétre LEN (ou la
valeur de LEN détermine le nombre de mots de 16 bits de l'instruction MSKCMPW et le nombre

de mots de 32 bits de l'instruction MSKCMPD).

Quand la logique qui contréle I'entrée de validation vers l'instruction passe le flux validant &
I'entrée de validation (EN), I'instruction commence a comparer les bits de la premiére chaine avec
les bits correspondants de la deuxiéme chaine. La comparaison se poursuit jusqu'a ce qu'une
incohérence soit trouvée ou jusqu'a la fin de la chaine.

L'entrée BIT permet de stocker le numéro du bit auquel la comparaison suivante doit commencer
(ou 0 désigne le premier bit de la chaine). La sortie BN permet de stocker le numéro du bit dans
lequel a eu lieu la derniere comparaison Xalésigne le premier bit de la chaine). L'attribution de

la méme référence a BIT et BN permet de commencer la comparaison a la position de bit qui suit
une incohérence ou au début, si tous les bits ont été comparés avec succes des le prochain appel du
bloc fonctionnel.

Si vous souhaitez commencer la comparaison suivante a un autre endroit dans la chaine, vous
pouvez spécifier des références différentes pour BIT et BN. Si la valeur de BIT correspond a un

emplacement situé au-dela de la fin de la chaine, BIT est remis & "0" avant le début de la
comparaison suivante.

Si tous les bits d'I1 et d'I2 sont identiques

Si tous les bits correspondants des chaines I1 et 12 concordent, l'instruction met & "0" la sortie
d'incohérence MC et attribue a BN le nombre de bits le plus élevé dans les chaines d'entrée.
Ensuite, la comparaison s'arréte. Au prochain appel de MSKCMPW, elle est remise a "0".

En présence d'une incohérence

Lorsque deux bits concurrents ne sont pas identiques, l'instruction vérifie le numéro de bit
correspondant dans la chaine M (masque). Si le bit du masque a lalydetomparaison se
poursuit jusqu'a la prochaine incohérence ou jusqu'a la fin des chaines d'entrée.

Si une incohérence est trouvée et si le bit du masque correspondant a la valeur 0, l'instruction
exécute les opérations suivantes :

1. Elle meta"1" le bit du masque correspondant dans M.
2. Elle met & "1" la sortie de l'incohérence (MC).

3. Elle met a jour la chaine des bits de sortie Q de fagon a ce qu'elle concorde avec le nouveau
contenu de la chaine du masque M.

4. Elle attribue & la sortie du numéro de bit (BN) le numéro du bit de I'incohérence.

5. Elle arréte la comparaison.
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4-68

(paramétre d'en

(paramétre d'en

(validation)

COMP_|
|
WORD)|

00001

I
rée 11) —|I1 MC|— (incohérence)
EN

I
rée 12) —|I2 Q|— (parametre de sortie Q)
I

I
(masque de la chaine de bits) —|M BN|— (numéro du bit de la derniére incohérence)

I
(numéro du bit) —|BIT |

Parametres :
Paramétre Description
validation | Valide la logique pour activer l'instruction.

11 Référence de la premiére chaine de bits & comparer.
12 Référence de la deuxiéme chaine de bits a comparer.

M Référence du masque de la chaine de bits.

BIT Référence du numéro de bit auquel la prochaine comparaison doit commencer.
MC Logique utilisateur déterminant si une incohérence est présente.
Q Copie de sortie de la chaine de bits du masque (M).

BN Numeéro du bit auquel a eu lieu la derniére comparaison.

LEN Nombre de mots de la chaine de bits.

Types de mémoires valides :

Parametre | flux | %l [%Q |%M PoT S %G YR Al 9%9AQ canst aLIICUI’]
validation .
11 0 (0] (0] (0] i i
12 0 0 0 0 . .
M 0 0 0 0 ot . .
BIT . . . . . . . . .
LEN of
MC . .
Q 0 0 0 0 ot 0 . . .
BN . . . . . . . .
. Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
o] Référence valide pour les données WORD uniquement et non pour DWORD.
T %SA, %SB, %SC uniquement ; %S ne peut pas étre utilisé.
¥ La valeur maximale de la constante est 4095 pour WORD et 2047 pour DWORD.
Manuel de référence pour API 90-30/90-20/MieMai 1997 GFK-0467J



Exemple :

L'exemple ci-dessous exécute le bloc fonctionnel MSKCMPW aprés la premiére scrutation.
%MO0001 & %M0016 sont comparés avec %M0017 a %M0032. %M0033 & %M0048 contiennent
la valeur du masque. La valeur de %R0001 détermine a quel emplacement de bit commence la
comparaison entre les deux chaines d'entrée. Avant I'exécution du bloc fonctionnel, les références
ci-dessus contiennent les éléments suivants :

(I1) — %M0001 = 6C6Ch =

lolala1lolafafolololalalolala]o]o]
(12) — %MO0017 = 606Fh =

lolalalolafafolalolafalolalafa]a]
(M/Q) — %M0033 = 000Fh =

lololololoflofJololoflolololaf[a]a]a1]

(BIT/BN) — %R0001 = 0
(MC) — %Q0001 = OFF

Aprés I'exécution du bloc fonctionnel, ces références contiennent les élément suivants :

(1) — %MO0001 =

lolalalolafafolololalalolalafo]o]
(12) — %MO0017 =

lolalalolafafolalolafalolalafa]a]
(M/Q) — %M0033

lololololoflofJol1loflololola[a]a]a]
(BIT/BN) — %R0001 = 8

(MC) — %Q0001 = ON

GFK-0467J Chapitre 4 Jeu d'instructions Serie 90-30/20/Micro 4-69



Représentation du diagramme en échelle
FST SCNT |
—I|I IMASK|

[COMP -
| WORD)| %Q0001

%M0001 -|I1 MC]|
[LEN |
[00001]

%MO0017 -[12 Q|- %M0033
]

%M0033 -|[M BN|- %R0001
N

%R0001 -|BIT |
|

Notez que dans I'exemple ci-dessus, nous avons utilisé le contact FST_SCN pour forcer une seule
et unique exécution. Dans le cas contraire, la comparaison masquée se répéte, sans pour autant
produire les résultats souhaités.
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Section 6 ; Instructions de transfert de données

Ces instructions offrent des fonctions de base permettant de transférer des données. Cette section
décrit les instructions de transfert de données suivantes :

Abréviation Fonction Description Page

MOVE Transfert Copie les données sous forme binaire. La longyeur 72
max. autorisée est de 256 mots, a l'exception de
MOVE_BIT de 256 bits. Les données peuvent éfre

transférées dans un type de données différent spns
conversion préalable.

BLKMOV Transfert de bloc| Copie un bloc de sept constantes dans un 4-75
emplacement mémoire spécifié. Les constantes|sont
entrées comme éléments de l'instruction.

BLKCLR Mise a "0" de bloc| Remplace le contenu d'un bloc de données par dés77
zéros. Cette instruction peut étre utilisée pour
mettre a "0" une zone de mémoire de bits (%I, %Q,
%M, %G ou %T) ou de mots (%R, %Al ou %AQ).
La longueur max. autorisée est de 256 mots.

SHFR Registre de | Décale un ou plusieurs mots de données dans yn 4-79
décalage tableau. La longueur max. autorisée est 256 mojs.
BITSEQ Séquenceur binaine Exécute une séquence de décalage binaire dang-&2
tableau binaire. La longueur max. autorisée est fle
256 mots.
COMMREQ Demande de |Permet au programme de communiquer avec ur] 4-85

communication | coprocesseur, tel qu'un module de communicatign
Genius ou un module coprocesseur programmable.

GFK-0467J Chapitre 4 Jeu d'instructions Serie 90-30/20/Micro 4-71



4-72

MOVE

(BIT, INT, WORD, REAL)

L'instruction de transfert (MOVE) est utilisée pour copier des données d'une position & une autre.
Comme les données sont copiées en format binaire, il n'est pas nécessaire que la nouvelle position
soit du méme type de données que la position d'origine.

L'instruction MOVE a 2 parameétres d'entrée et 2 parameétres de sortie. Lorsque l'instruction regoit
le flux validant, elle copie les données du paramétre d'entrée IN vers le paramétre de sortie Q sous
forme binaire. Si les données sont transférées d'une position dans la mémoire logique a une autre
(par exemple, de la mémoire %l a la mémoire %T), les informations de transition associées aux
éléments de la mémoire logique sont également copiées dans la nouvelle position. Les données du
parameétre d'entrée restent inchangées sauf s'il existe un chevauchement dans la destination
d'origine.

Pour le type de données BIT, d'autres éléments doivent étre pris en compte. Si un tableau de type
BIT spécifié dans le paramétre Q n'englobe pas la totalité des bits d'un octet, les bits de transition
associés a cet octet (qui ne figurent pas dans le tableau) sont effacés quand l'instruction
MOVE_BIT recoit le flux validant.

L'entrée IN peut étre une référence pour les données a transférer ou une constante. Si une
constante est spécifiée, sa valeur est placée dans la position spécifiée par la référence de sortie. Par
exemple, si une valeur constante de 4 est spécifiée pour IN, 4 est placé dans I'emplacement
mémoire spécifié par Q. Si la longueur est supérieure a 1 et qu'une constante est spécifiée, cette
derniére est placée dans I'emplacement mémoire spécifié par Q et les emplacements suivants,
jusgu'a la longueur spécifiée. Par exemple, si la valeur constante 9 est spécifiée pour IN et que la
longueur est de 4, 9 est placé dans I'emplacement mémoire spécifié par Q et les trois

emplacements suivants.

L'opérande LEN spécifie le nombre de

e mots a transférer pour MOVE_INT et MOVE_WORD,

e bits a transférer pour MOVE_BIT,

e données de type Real a transférer pour MOVE_REAL.
Remarque

Le type de données REAL est disponible uniqguement sur les UC modéle 352.

La sortie ok est activée chaque fois que l'instruction est validée.

[ 1
(validation) IMOVE-|— [(e§]
|

| INT |
||
(valeur a transférer) —|IN Q|— (parameétre de sortie Q)

[ LEN |
|00001]|
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Parametres :

Paramétre

Description

validation

Le transfert est exécuté lorsque l'instruction est validée.

IN

IN contient la valeur a transférer. Pour MOVE_BIT, toute référence logique peut
utilisée ; le rang du bit de départ peut étre quelconque. Toutefois, 16 bits, comm
par l'adresse de référence spécifiée, sont affichés alignés.

Etre
encant

ok

La sortie ok est activée chaque fois que l'instruction est validée.

Lorsque le transfert est exécuté, la valeur & IN est écrite dans Q. Pour MOVE_HIT,

toute référence logique peut étre utilisée ; il n'est pas nécessaire d'avoir un align
de 8 bits. Toutefois, 16 bits, commencant par I'adresse de référence spécifiée, s
affichés alignés.

ement
ont

LEN

LEN spécifie le nombre de mots ou de bits a transférer. Pour MOVE_WORD et
MOVE_INT, LEN doit étre compris entre 1 et 256 mots. Pour MOVE_BIT, lorsqu
est une constante, LEN doit étre compris entre 1 et 16 bits ; sinon, LEN doit étre

e IN

compris entre 1 et 256.

Remarque

Sur les UC 351 et 352, les instructions MOVE_INT et MOVE_WORD ne
fonctionnent pas correctement lorsque les parameétres IN et Q se chevauchent.

Notez aussi que I'UC 352 est la seule UC a virgule flottante de la Série 90-30 qui
est actuellement disponible. Elle est donc la seule a pouvoir exécuter
l'instruction MOVE_REAL.

Types de mémoires valides :

Paramétre

flux

%l

%Q |%M [T S G  WR %Al %AQ cgnst adjcun

validation

IN

ok

Q

. . . OT . . . .

Remargue : Pour les données REAL, les seuls types valides sont %R, %Al et %AQ.

« Référence validation pour données de type BIT, INT, WORD, ou position ou le flux validant peut traverser l'instruction.
Pour MOVE_BIT, le bit de départ des références utilisateur logiques %I, %Q, %M et %T peut étre quelconque.

0 Référence validation pour données de type BIT ou WORD seulement ; n'est pas valide pour INT.

T %SA, %SB, %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.
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Exemple 1:

Lorsque I'entrée de validation %Q0014 est a "1", 48 bits sont transférés de I'emplacement
mémoire %MO0001 a I'emplacement mémoire %M0033. Méme si la destination chevauche la
source sur 16 bits, le transfert s'effectue correctement (sauf sur les UC 351 et 352, comme décrit
plus haut).

%Q0014 | |
||| IMOVE_|—

| WORD)|
%M0001 —|IN Q|—%M0033

[LEN |
[00003]

Avant d'utiliser l'instruction de Transfert:

ENTREE (%M0001 & %M0048)

%M0016| 1| 1| 1| 1 O Of O Of 1 11 13 14 g Q@ @ (
%M0032| 0| O O Of 1| 1f 1} 1f o O O O ¥ 1 1 1
%MO0048| 1| 1| 1| 1f 1} 1f 1} 1 1 1 3 ¥ ¥ 1 1 1

Aprés avoir utilisé l'instruction de Transfert:
ENTREE (%M0033 & %MO0080)

33
%MO0048| 1| 1| 1| 1 O Of O Oof 1 11 13 14 g Q@ Q@ (
%M0064| O| O O Of 1| 1f 1} 1f Oof O O O ¥ 1 1 1
%MO0080| 1| 1| 1| 1f 1} 1f 1} 1 1 1 3 ¥ ¥ 1 1 1

Exemple 2:

Dans cet exemple, chaque fois que %I0001 est mise a "1", les trois bits %M0001, %M0002, et
%MO0003 sont transférés a %M0100, %M0101 et %M0102 respectivement. La bobine %Q0001 est
mise a "1".

%I0003 | | %Q0001

I IMOVE_|
B
%MAOO]l.—HN Q|—%M0100
I LEN |
[00003]
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BLKMOV  (INT, WORD, REAL)

L'instruction de Transfert de bloc (BLKMOV) est utilisée pour copier un bloc de sept constantes
vers un emplacement spécifié.

Remarque

Le type de données REAL est disponible uniguement sur les UC 352.

L'instruction BLKMOV posséde 8 paramétres d'entrée et 2 parameétres de sortie. Lorsque
l'instruction recoit le flux validant, elle copie les valeurs des constantes dans les positions
consécutives, en commencant a la destination spécifiée dans la sortie Q. La sortie Q ne peut
étre I'entrée d'une autre instruction de programme.

Remarque

Pour BLKMOV_INT, les valeurs de IN1 a IN7 sont affichées en décimal
signées. Pour BLKMOV_WORD, IN1 a IN7 sont affichées en hexadécimal.
Pour BLKMOV_REAL, IN1 a IN7 sont affichées au format Real.

La sortie ok est activée chaque fois que l'instruction est validée.

| |
(validation) |BLKMV|—{(e]3}
| |

[ INT |

(valeur constante) —|IN1 Q|— (paramétre de sortie Q)
|

(valeur constante) —|IN2 |
|

(valeur constante) —|IN3 |
|

(valeur constante) —|IN4 |
|

(valeur constante) —|IN5 |
|

(valeur constante) —|IN6 |
I

I
(valeur constante) —|IN7 |

Parametres

Paramétre Description

validation | Le transfert de bloc est exécuté lorsque l'instruction est validée.

IN1I— IN7 [IN1 a IN7 contiennent sept valeurs de constantes.

ok La sortie ok est activée chaque fois que l'instruction est validée.

Q La sortie Q contient le premier nombre entier du tableau transféré. IN1 est transféré gans Q.

GFK-0467J Chapitre 4 Jeu d'instructions Serie 90-30/20/Micro 4-75



Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |%Q (%M P6T PS G %R %Al %AQ cgnst adjcun
validation .
IN1 — IN7 .
ok . .
Q . . . . ot . . . .

Remarqgue : Pour les données REAL, les seuls types valides sont %R, %Al et %AQ.

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

0 Référence validation pour les données de type WORD seulement ; n‘est pas valide pour INT ou REAL.
T %SA, %SB, %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.

Remarque

L'UC 352 est la seule UC a virgule flottante de la Série 90-30 qui est
actuellement disponible. Elle est donc la seule a pouvoir exécuter l'instruction
BLKMV_REAL.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, lorsque I'entrée de validation représentée par le symbole FST_SCN est

mise a "1", l'instruction BLKMOV copie les sept constantes d'entrée dans les emplacements
mémoire %R0010 a %R0016.

FST_SCN[ |
S |BLKMV|—

[ INT

[ |
CONST —|IN1 Q|— %R0010
+32767| |

| |
CONST —|IN2 |
-32768| |

|
CONST —|IN3 |
+00001| |

| |
CONST —|IN4 |
+00002| |

| |
CONST —|IN5 |
-00002 | |

|
CONST —]|IN6 |
-00001| |

|
CONST —|IN7 |
+00001| |

(I
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(WORD)

L'instruction Mise a "0" d'un bloc (BLKCLR) est utilisée pour mettre a zéro un bloc de données
spécifié.

L'instruction BLKCLR posséde 2 paramétres d'entrée et 1 parameétre de sortie. Lorsque
l'instruction recoit le flux validant, elle écrit des zéros dans I'emplacement mémoire, en
commencant a la référence spécifiée par IN. Lorsque la zone a mettre a "0" pointe sur la mémoire
logique (%I, %Q, %M, %G ou %T), les informations de transition associées aux références sont

également mises a "0".

La sortie ok est activée chaque fois que l'instruction est validée.

o
(valldatloln) | —I| BLK —|—}GN]

| CLR_|
[ ]
| WORD|
[ ]

(Adresse du mot a mettre a zéro) —|IN |
| LEN |
[00001|
I

Parameétres :

Paramétre Description

validation Le tableau est mis a "0" lorsque l'instruction est validée.

IN IN contient le premier mot du tableau a mettre a "0".
ok La sortie ok est activée chaque fois que l'instruction est validée.
LEN LEN doit étre compris entre 1 et 256 mots.
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Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |%Q (%M P6T PS 0G R %Al %AQ cgnst adjcun
validation .
IN B B B B ot o
ok . .

T %SA, %SB, %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, a la mise sous tension, 32 mots de mémoire %Q (512 points),
commengant a %Q0001, sont remplis de zéros.

FST_SCN|

CLR |

| WORD|

LEN |
00032

%Q0001—|IN |

| BLK_|—

Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
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(BIT, WORD)

L'instruction Registre a décalage (SHFR) est utilisée pour décaler un ou plusieurs mots de données
d'une adresse de référence dans un emplacement mémoire spécifié. Par exemple, un mot peut étre
entré par décalage dans un emplacement mémoire. Comme conséquence de ce décalage, un autre
mot de données est sorti par décalage de la fin de I'emplacement mémoire.

Remarque

Lorsqu'on attribue des adresses de références, le chevauchement des intervalles
d'adresses de références d'entrée et de sortie dans les instructions multi-mots
peut produire des résultats imprévisibles.

L'instruction SHFR possede 4 paramétres d'entrée et 2 paramétres de sortie. L'entrée de
réinitialisation (R) a priorité sur I'entrée de validation de l'instruction. Lorsque la réinitialisation
est active, toutes les références commencant au registre a décalage (ST) jusqu'a la longueur
spécifiee (LEN) sont remplies de zéros.

Si l'instruction recoit le flux validant et que l'initialisation n'est pas active, chaque bit ou mot du
registre a décalage est transféré a la référence immédiatement supérieure. Le dernier élément dans
le registre & décalage est décalé dans Q. La référence la plus élevée de I'élément IN du registre a
décalage est entré par décalage dans I'élément rendu libre commengant a ST. Le contenu du
registre a décalage est accessible pendant tout le programme car ce contenu est recouvert sur les
positions absolues dans la mémoire logique adressable.

L'instruction dirige le flux validant vers la droite chaque fois qu'il est recu via la logique de
validation.

|1
(validation) |SHFR—|—K(]3}
|
WORD]|
|
(réinit) —|R Q|— (sortie de décalage Q)
LEN |

00001

|
(entrée a décalage) —|IN |
|

|
(adresse début de registre) —|ST |
|
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Parametres :
Paramétre Description
validation Lorsque Validation est activé et R ne I'est pas, le décalage est exécuté.

R Lorsque R est activé, le registre a décalage situé a ST est rempli de zéros.

IN IN contient la valeur & décaler dans le premier bit ou mot du registre a décalage{ Pour
SHFR_BIT, toute référence logique peut étre utilisée ; il n'est pas nécessaire d'ayvoir un
alignement de 8 bits. Toutefois, 16 bits, commencant par l'adresse de référence
spécifiée, sont affichés alignés.

ST ST contient le premier bit ou mot du registre a décalage. Pour SHFR_BIT, toute
référence logique peut étre utilisée ; il n'est pas nécessaire d'avoir un alignement de 8
bits. Toutefois, 16 bits, commencant par I'adresse de référence spécifiée, sont affichés
alignés.

ok La sortie ok est activée chaque fois que l'instruction est validée et que R n'est pas
validé.

Q La sortie Q contient le bit ou mot décalé hors du registre a décalage. Pour SHFR_BIT,
toute référence logique peut étre utilisée ; il n'est pas nécessaire d'avoir un alignement
de 8 bits. Toutefois, 16 bits, commencant par I'adresse de référence spécifiée, spnt
affichés alignés.

LEN LEN détermine la longueur du registre a décalage. Pour SHFR_WORD, LEN doit étre
compris entre 1 et 256 mots. Pour SHFR_BIT, LEN doit étre compris entre 1 et 256
bits.

Types de mémoires valides :
Parametre| flux | %l [%Q [|%M [T pPoS G R %Al 9%AQ cgnst alicun
validation .
R .
IN B B B B B B B B B B
ST . . . . ot . . . .
ok . .
Q . . . . ot . . . .

« Référence validation po

ur données de type BIT ou WORD, ou position ou le flux validant peut traverser l'instruction..

Pour SHFR_BIT, il n'est pas nécessaire que les références logiques utilisateur %I, %Q, %M et %T aient un alignement

de 8 bits..

T %SA, %SB, %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.
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Exemple 1:

Dans I'exemple suivant, le registre a décalage travaille sur les positions de mémoire des registres
%R0001 & %R0100. Lorsque la référence de réinitialisation CLEAR est active, les mots du
registre a décalage sont mis a "0".

Lorsque la référence NXT_CYC est active et que CLEAR n'est pas active, le mot de la position
%Q0033 de la table d'état des sorties est entré par décalage dans le registre a décalage a %R0001.
Le mot décalé hors du registre a décalage de %R0100 est stocké dans la sortie %R0200.

NXT_CYC|

_lll
| WORD)|

CLEAR |

|SHFR_|—

R Q|—%M0005

%Q0033—|IN |
|

|
%R0001—|ST |

Exemple 2:

Dans cet exemple, le registre a décalage travaille sur les emplacements mémoire %M0001 a
%MO0100. Lorsque la référence de réinitialisation CLEAR est active, les bits du registre sont mis a
"0".

Lorsque NXT_CYC est active et que CLEAR ne l'est pas, l'instruction SHFR décale d'un bit les

données dans %M0001 & %M0100. Le bit dans %QO0033 est entré par décalage dans %M0001
tandis que le bit décalé hors de %M0100 est écrit dans %M0200.

NXT_CYC| |
— | |SHFR_|—
| 1
[BIT|
CLEAR | |
— 1 R Q—%M0200
| LEN |
[00100]|
[ ]
i
%Q0033—|IN |
||
%MO0001—|ST |
(I
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BITSEQ

(BIT)

L'instruction Séquenceur binaire (BITSEQ) exécute une séquence de décalage binaire dans un
tableau de bits. L'instruction BITSEQ posséde 5 paramétres d'entrée et 1 parametre de sortie.
L'exécution de l'instruction dépend de la valeur précédente du paramétre EN, comme indiqué dans
le tableau suivant.

Exécution Exécution Exécution
actuelle de R | précédente de EN actuelle de EN Exécution du séquenceur binaire
DESACT DESACT DESACT Le séquenceur binaire n'est pas exécuté.
DESACT DESACT ACTIVE Le séquenceur binaire est
incrémenté/décrémenté de 1.

DESACT ACTIVE DESACT Le séquenceur binaire n'est pas exécuté.
DESACT ACTIVE ACTIVE Le séquenceur binaire n'est pas exécutg.
ACTIVE INDIFFERENT INDIFFERENT | Le séquenceur binaire est réinitialisé.

L'entrée de réinitialisation (R) force la validation (EN) et réinitialise toujours le séquenceur.
Lorsque R est activé, le numéro de la phase (STEP) courante prend la valeur transmise via le
parameétre de numéro de phase. Si aucun numéro de phase n'est transmis, la phase est mise a "1".

Tous les bits du séquenceur sont mis a "0", a I'exception du bit sur lequel pointe la phase courante,
qui est mis a "1".

Lorsque EN est activé et R ne l'est pas, le bit sur lequel pointe le numéro de la phase courante est
mis a "0". Le numéro de la phase courante est incrémenté ou décrémenté, selon le paramétre de
direction. Ensuite, le bit sur lequel pointe le nouveau numéro de phase est mis a "1".

* Lorsque le numéro de phase est incrémenté et qu'il sort de l'intervalle derfiéro de
phase< LEN), il est remis a "1".

» Lorsque le numéro de phase est décrémenté et qu'il sort de l'intervalle deni€&ro de
phase< LEN), il prend la valeur de LEN.

Le parameétre ST est optionnel. S'il n'est pas utilisé, 'instruction BITSEQ opére comme indiqué

ci-dessus, excepté qu'aucun bit n'est mis a "1" ou a "0". Ensuite, BITSEQ itere simplement le
numéro de la phase actuelle dans toute son intervalle autorisé.
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Occupation mémoire d'un séquenceur binaire

Chaque séquenceur binaire utilise 3 mots (registres) de mémoire %R pour stocker les informations
suivantes :

numéro de la phase actuelle mot 1

longueur de la séquence (en bit§)  mot 2

mot de contrble mot 3

Lorsque vous entrez un séquenceur binaire, vous devez entrer une adresse de début pour ces trois
mots (registres) immédiatement sous le graphique représentant l'instruction (voir exemple page
suivante).

o
(valldatloln) | L e (0K)
| SEQ |
(réinit) —|[R |
| LEN |
100001

(direction) —|DIR |
N
(numéro) —|STEP |
||
(adresse de début) —|ST |
L
(adresse) - entrer l'adresse de début ici.

Le mot de contrble stocke I'état des E/S booléennes de son bloc fonctionnel associé, comme
indiqué dans le format suivant :

|15]14] 13| 12]11] 10| 9] 8] |7 ]6]5]4a]3]2]1]o0]

Réservé

f Réservé

OK (sortie d'état)

EN (entrée de validation)

Remarque

Les bits 0 & 13 ne sont pas utilisés.
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Parametres :

Remarque

Dans le cas de l'instruction BITSEQ, la vérification de la bobine vérifie 16 bits a
partir du parameétre ST, méme si la valeur de LEN est inférieure a 16.

Types de mémoires valides :

r, et les

de

Paramétre Description
adresse Adresse est la position de la phase actuelle du séquenceur binaire, sa longuel
derniers états ok et de validation.
validation Lorsque l'instruction est validée, si elle n'était pas validée lors du cycle précédept et si
R n'est pas activé, le décalage de séquence binaire est exécuté.
R Lorsque R est activé, le numéro de phase du séquenceur binaire prend la valeu
STEP (par défaut = 1), et le séquenceur binaire est rempli de zéros, a I'exceptioh du bit
de numéro de phase actuelle.
DIR Lorsque DIR est activé, le numéro de phase du séquenceur binaire est incrémenté avant
le décalage. Sinon, il est décrémenté.
STEP Lorsque R est activé, le numéro de phase prend cette valeur.
ST ST contient le premier mot du séquenceur binaire.
ok La sortie ok est activée chaque fois que l'instruction est validée.
LEN LEN doit étre compris entre 1 et 256 bits.

Parametre

flow

%l | %Q

%M |%T [%S PG PR %Al %AQ canst aucun

adresse

validation

R

DIR

STEP

ST

. . . .T . . . . .

ok

Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

T SA, %SB, %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.

Manuel de référence pour API 90-30/90-20/MieMai 1997

GFK-0467J



GFK-0467J

Exemple :

Dans I'exemple suivant, le séquenceur opere sur la mémoire des registres %R0001. Ses données
fixes sont stockées dans les registres R0004, R0O005 et RO006. Lorsque CLEAR est activé, le
séquenceur est réinitialisé et la phase courante prend le numéro 3. Les 8 premiers bits de %R0001
sont mis a "0".

Lorsque NXT_SEQ est activé et que CLEAR ne l'est pas, le bit du numéro de phase 3 est mis a
"0" et le bit du numéro de phase 2 ou 4 (si DIR est activé) est mis a "1".

NXT_SEQ]

_lll I | BIT_|—
| SE

CLEAR | |

— | R |
| LEN

DIRECT |00008|

— | IDIR |

|
CONST —|STEP |

00003 | |

|
%R0001—|ST |

|
%R0004
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L'instruction Demande de communication (COMMREQ) est utilisée si le programme doit
communiquer avec un coprocesseur, tel qu'un module de communication Genius ou un module
coprocesseur programmable (PCM).

Remarque

Les informations indiquées dans les pages suivantes présentent le format de
l'instruction COMMREQ. Des informations supplémentaires sont nécessaires
pour programmer COMMREQ pour chaque type de module. Les spécifications
de programmation pour chaque module utilisant I'instruction COMMREQ sont
décrites dans la documentation du module.

L'instruction COMMREQ possede 3 paramétres d'entrée et un parametre de sortie. Lorsque
l'instruction COMMREQ recoit le flux validant, un bloc de commande de données est envoyé a la
TACHE de communication. Le bloc de commande commence a la référence spécifiée dans le
paramétre IN. Le module destinataire est indiqué en entrant dans SYSID son bac et son numéro
d'emplacement.

COMMREQ peut envoyer un message et attendre une réponse, ou envoyer un message et
continuer sans attendre de réponse. Si le bloc de commande spécifie que le programme ne doit pas
attendre de réponse, le contenu du bloc de commande est envoyé au module destinataire et
I'exécution du programme reprend immédiatement. (La valeur du délai d'exécution est ignorée.)

Ce mode est appelé moddOWAIT (pas d'attente).

Si le bloc de commande spécifie que le programme doit attendre une réponse, le contenu du bloc
de commande est envoyé au module destinataire et I'UC attend une réponse. Le temps d'attente
maximum de I'API est spécifié dans le bloc de commande. Si le module ne répond pas dans les
limites de ce délai, I'exécution du programme reprend. Ce mode s'appellevdddie(attente).

La sortie Instruction en défaut (FT) peut étre mise a "1" si :

1. [l'adresse destinataire spécifiée n'est pas présente (SYSID),
2. latache spécifiée n'est pas valide pour ce module (TASK),
3. lalongueur des données est de 0,
4

I'adresse du pointeur d'état du module (incluse dans le bloc de commande) n'existe pas. Ce
peut étre d( a une sélection incorrecte du type de mémoire, ou a une adresse hors limites dans
ce type de mémoire.

Bloc de commande

Le bloc de commande fournit au module intelligent des informations supplémentaires sur la
commande & exécuter.

L'adresse du bloc de commande est spécifiée pour I'entrée IN de l'instruction COMMREQ. Cette
adresse peut étre n'importe quelle zone de mémoire de type mot (%R, %Al, ou %AQ). La
longueur du bloc de commande dépend du volume de données transmis au module.
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Le bloc de commande a la structure suivante :

Longueur (en mots) adresse
Indicateur Attente/Pas d'attente adresse + 1
Mémoire du pointeur d'état adresse + 2
Décalage du pointeur d'état adresse + 3
Valeur du délai d'attente adresse + 4
Temps max. de communication adresse + 5
adresse + 6
Bloc de données a
adresse + 133

Les informations nécessaires au bloc de commande peuvent étre placées dans la zone de mémoire
désignée en utilisant une instruction de programmation appropriée.

(validatioln) |
|Reg|
(premier mot du bloc de commande) —|IN FT|—
(numéro de bac/erl]placement) —|SYSID|

(code de tache) —|TASK |

Parameétres :
Paramétre Description
validation La demande de communication est exécutée lorsque l'instruction est validée.
IN IN contient le premier mot du bloc de commande.
SYSID SYSID contient le numéro de bac (octet de poids fort) et le numéro d'emplacement
(octet de poids faible) du module destinataire.
TASK TASK contient le code de tache du procédé sur le module destinataire.
FT FT est activé lorsque la demande de communication échoue.
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Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l [%Q [|%M [T pPoS G R %Al 9%AQ cgnst alicun

validation .

IN

SYSID . .

TASK

FT .

Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, lorsque I'entrée de validation %M0020 est a "1", un bloc de commande
implanté commengant a %R0016 est envoyé a la tiche de communication 1 dans le module situé
dans le bac 1, emplacement 2 de I'API. Si une erreur se produit, %Q0100 est mis a "1".

%MO0020 [ |

[ |COMM_|—

||

| REQ |

| %Q0100
%R0016—]IN FT]|

|

| |
CONST —|SYSID|
0102 | |

| |
CONST —|TASK |
00001 ||

Remarque

Sur les systemes qui ne possedent pas de bac d'extension, SYSID doit avoir la
valeur O pour le bac principal.
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Section 7 ; Instructions sur tableau

Les instructions sur tableau sont utilisées pour exécuter les opérations suivantes :

Abréviation Fonction Description Page
ARRAY_MOVE Transfert de | Copie un nombre spécifié d'éléments de données d'yn 4-90
tableau tableau source vers un tableau de destination.
SRCH_EQ Cherche Cherche, dans un tableau, toutes les valeurs égales|a 419
équivalent | valeur spécifiée.

SRCH_NE Cherche non | Cherche, dans un tableau, toutes les valeurs différente$ 94
équivalent | d'une valeur spécifiée.

SRCH_GT Cherche Cherche, dans un tableau, toutes les valeurs supérigude84
supérieur & | a une valeur spécifiée.

SRCH_GE Cherche | Cherche, dans un tableau, toutes les valeurs supérigure84

supérieur ou égdlou égales a une valeur spécifiée.
a

SRCH_LT Cherche inférieuf Cherche, dans un tableau, toutes les valeurs inférieyret @4
a une valeur spécifiée.

SRCH_LE Cherche inférieuf Cherche, dans un tableau, toutes les valeurs inférieyret 94
ou égal a ou égales a une valeur spécifiée.

La longueur maximale autorisée pour ces instructions est de 32 767 octets ou mots, ou bien
262 136 bits (les bits n'étant disponibles qu'avec l'instruction ARRAY_MOVE).

Les instructions sur tableau opérent sur les types de données suivants :

Type de Description
données
INT Nombre entier signé.
DINT Nombre entier signé en double
précision.

BIT * Données de type bit.

BYTE Données de type octet.
WORD Données de type mot.
*  Disponible uniqguement pour ARRAY_MOVE.

Le type de données par défaut est I'entier signé. Il est possible de choisir un autre type de données
apres avoir choisi l'instruction de tableau désirée. Pour comparer les données d'autres types ou de
deux types différents, utilisez d'abord l'instruction de conversion appropriée (décrite dans le § 8,
Instructions de conversidmpour choisir l'un des autres types de données, listés ci-dessus.
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ARRAY_MOVE (INT, DINT, BIT, BYTE, WORD)

L'instruction Transfert de tableau (ARRAY_MOVE) est utilisée pour copier un nhombre déterminé
d'éléments de données d'un tableau source vers un tableau de destination.

L'instruction ARRAY_MOVE posséde 6 parameétres d'entrée et 2 parametres de sortie. Lorsque
l'instruction recoit le flux validant, le nombre d'éléments (N) est extrait du tableau d'entrée en
commencant par la position indexée (SR + SNX — 1). Les éléments de données sont écrits dans le
tableau de sortie en commencant par la position indexée (DS + DNX — 1). L'opérande LEN
spécifie le nombre d'éléments constituant chaque tableau.

Pour ARRAY_MOVE_BIT, lorsqu'une adresse "mot" est choisie pour les paramétres de |'adresse
de début du tableau source et/ou de destination, le bit de poids faible du mot spécifié est le premier
bit du tableau. La valeur affichée reste de 16 bits, quelle que soit la longueur du tableau.

Les index d'une instruction ARRAY_MOVE sont a base de 1. Avec ARRAY_MOVE, aucun
élément hors du tableau source ou destination (déterminés par l'adresse de début et la longueur) ne
peut étre désigné.

La sortie ok recoit le flux validant, sauf si I'une des conditions suivantes se produit :
+ Validation est désactivé.

e (N + SNX-—1) est supérieur a LEN.

e (N + DNX—1) est supérieur a LEN.

[ 1
(validation) |[ARRAY |—N(]9]
[ ]
|IMOVE_|
| BIT |

(adresse du tableau source) —|SR DS|— (adresse du tableau de destination)
| LEN |
00001|
(index du tableau source) —|SNX |

(index du tableau de destination) —|DNX |

(nombre d'éléments a transférer) —|N |
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ts.
S

BIT,
e 8 bits.
S

Parametres
Paramétre Description
validation L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.
SR SR contient I'adresse de début du tableau source. Pour ARRAY_MOVE_BIT, tolite
référence peut étre utilisée ; il n'est pas nécessaire d'avoir un alignement de 8 b
Toutefois, 16 bits, commencant par l'adresse de référence spécifiée, sont affichg
alignés.
SNX SNX contient l'index du tableau source.
DNX DNX contient I'index du tableau destination.
N N offre un indicateur de comptage.
ok La sortie ok est activée chaque fois que Validation est activé.
DS DS contient I'adresse de début du tableau de destination. Pour ARRAY_MOVE |
toute référence peut étre utilisée ; il n'est pas nécessaire d'avoir un alignement (
Toutefois, 16 bits, commencant par l'adresse de référence spécifiée, sont affichg
alignés.
LEN LEN spécifie le nombre d'éléments commencant & SR et DS, constituant chaque
tableau.

Types de mémoires valides

Parameétre | flow | %l |%Q |%M [%T [%S PG PR %AI %AQ const aucun
validation .

SR o] o] o] o] AT o] . . .

SNX . . . . . . . . .

DNX o o o B B B B B B
N B B B B B B B B B
ok . .
DS o} o o] o] T 0 . . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction. Pour ARRAY_MOVE_BIT, il n'est pas
nécessaire que les références utilisateurs logiques %l, %Q, %M, et %T aient un alignement de 8 bits.

—+ > O

Référence validation pour les données de type INT, BIT, BYTE, ou WORD seulement ; n'est pas valide pour DINT.
Type de données validation pour données BIT, BYTE, ou WORD seulement ; n'est pas valide pour INT ou DINT.
%SA, %SB, %SC seulement ; %S ne peut pas étre utilisé.
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Exemple 1:

Dans cet exemple, si %R100=3, %R0003 a %R0007 du tableau %R0001 & %R0016 sont écrits
dans %R0104 & %R0109 du tableau %R0100 & %R0115.

%I0001 | |
I |ARRAY|—
IMOVE_|
[ ]
| WORD)|
[ ]
%R0001—|SG93R DS|— %R0100
| LEN
[00016]
CONST —|SNX |
00003 | |
| 1
CONST —|DNX |
00005 | |
| 1
CONST —|N |
00005 ||

Exemple 2 :

En utilisant la mémoire de bits pour SR et DS, %M0011 & %M0017 du tableau %M0009 a
%M0024 sont écrits dans %Q0026 a %Q0032 du tableau %Q0022 a %Q0037.

%I0001 | |

I |ARRAY|—
IMOVE_|
|
|

| ]
%MO0009—|SR DS|— %Q0022

| LEN

[00016]
CONST —|SNX |
00003 | |

| 1
CONST —|DNX |
00005 | |

| 1
CONST —|N |
00007 ||

[
BIT|
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Exemple 3 :

En utilisant la mémoire de mots, pour SR et DS, le 3e bit de poids faible de %R0001 jusqu'au 2e
bit de poids faible de %R0002 du tableau contenant les 16 bits de %R0001 et 4 bits de %R0002
sont lus puis écrits dans le 5e bit de poids faible de %R0100 jusqu'au 4e bit de poids faible de
%R0101 du tableau contenant les 16 bits de %R0100 et 4 bits de %R0101.

%I0001 | |
I |ARRAY|—
IMOVE_|
[ 1
[BIT|
[ ]
%R0001—|SR DS|— %R0100

| LEN |

|00020]|

CONST —|SNX |

00003 | |
| |

CONST —|DNX |

00005 | |
| |

CONST —|N |

00016 |____ |
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SRCH_EQ et SRCH_NE  (INT, DINT, BYTE, WORD)
SRCH_GT et SRCH_LT
SRCH_GE et SRCH_LE

Utiliser l'instruction Search appropriée, listée ci-dessous, pour rechercher dans un tableau toutes
les valeurs correspondantes a cette fonction particuliére.

Abréviation Fonction Description
SRCH_EQ Cherche équivalentherche, dans un tableau, la premiére valeur égale a une yvaleur
spécifiée.

SRCH_NE Cherche non | Cherche, dans un tableau, la premiére valeur différente d'une
équivalent valeur spécifiée.

SRCH_GT Cherche supérieliCherche, dans un tableau, la premiére valeur supérieure & une

a valeur spécifiée.

SRCH_GE Cherche supérietiCherche, dans un tableau, la premiére valeur supérieure ou

ou égal a égale a une valeur spécifiée.

SRCH_LT Cherche inférieur @ Cherche, dans un tableau, la premiére valeur inférieure & une
valeur spécifiée.

SRCH_LE Cherche inférieur| Cherche, dans un tableau, le premiére valeur inférieure ou|égale
ou égal a a une valeur spécifiée.

Chagque instruction possede 4 paramétres d'entrée et 2 parametres de sortie. Lorsque l'instruction
recoit le flux validant, le tableau est exploré en commencant par (AR + entrée NX). C'est l'adresse
de début du tableau (AR) plus l'index dans ce tableau (entrée NX).

La recherche continue jusqu'a ce que I'élément du tableau, faisant I'objet de la recherche (IN), soit
trouvé, ou jusqu'a ce que la fin du tableau soit atteinte. Si un élément de tableau est trouvé, le
paramétre de sortie (FD) est mis & "1" et le paramétre de sortie (sortie NX) prend la position
relative de cet élément dans le tableau. Si aucun élément de tableau n'est trouvé avant la fin du
tableau, le paramétre de sortie (FD) est mis & "0" et le paramétre de sortie (sortie NX) est mis &
"0".

Les valeurs valides de I'entrée NX sont comprises entre 0 et LEN — 1. NX doit étre mis & zéro
pour commencer la recherche au premier élément. Cette valeur s'incrémente de 1 au moment de
I'exécution. Par conséquent, les valeurs de la sortie NX sont comprises entre 1 et LEN. Si la valeur
de I'entrée NX est hors limites, (< 0 auLEN), sa valeur prend celle par défaut (zéro).

o
(valldatloln) | |SRCH|
| EQ_]|
| WORD|

[ ]
(adresse de début) —|AR FD|—
| LEN
|00001|
(index d'entrée) —|NX NX|— (index de sortie)
| 1

[ ]
(objet de la recherche) —|IN |
|
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Parametres :

Paramétre Description

validation L'opération est exécutée lorsque l'instruction est validée.

AR AR contient l'adresse de début du tableau sur lequel porte la recherche.
entrée NX L'entrée NX contient I'index dans le tableau, & partir duquel la recherche doit
commencer.
IN IN contient I'objet de la recherche.

sortie NX La sortie NX contient la position, dans le tableau, de I'objet de la recherche.

porter la recherche. Ce peut étre de 1 & 32 767 octets ou mots.

FD FD indique qu'un élément du tableau a été trouvé et que l'instruction a été mende a
bien.
LEN LEN spécifie le nombre d'éléments commencgant & AR constituant le tableau ou

Toit

Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l [%Q [|%M [T pPoS G R %Al 9%AQ cgnst alicun
validation .
AR o o o o] A o . . .
NX in B B B B B B B . B
IN o o} o] o] A o . . . .
NX out . . . . . . . .
FD . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction
0 Référence validation pour les données de type INT, BYTE, ou WORD seulement ; n'est pas valide pour DINT.
A Référence validation pour les données de type BYTE ou WORD seulement ; n'est pas valide pour INT ou DINT.
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Exemple 1:

Le tableau AR est défini comme étant les adresses de mémoire %R0001 a %R0005. Lorsque EN
esta"1", la partie du tableau entre %R0004 et %R0005 est explorée pour rechercher un élément
dont la valeur est égale a IN. Si %R0001 = 7, %R0002 = 9, %R0003 = 6, %R0004 = 7, %R0005 =
7, et %R0100 = 7, la recherche commence a %R0004 et se termine a %R0004 lorsque FD est mis

a"1" et un 4 est écrit dans %R0101.

%I0001 | |
[

||
!

[INT | %Q0001
%R0001—|AR FD|

|SRCH_|

| LEN |

[00005]
CONST —|NX NX|— %R0101
00003 | |

| ]
%R0100—]|IN |

Exemple 2 :

Le tableau AR est défini comme étant les adresses de mémoire %AI001 & %AI016. Les valeurs
des éléments du tableau sont 100, 20, 0, 5, 90, 200, 0, 79, 102, 80, 24, 34, 987, 8, 0, et 500. Au
départ, %AQO001 est 5. Lorsque EN est & "1", chaque cycle explore le tableau pour rechercher une
correspondance a la valeur O d'IN. Le premier cycle commence la recherche a %AIl006 et trouve
une correspondance a %AI007, si bien que FD est a "1" et %AQ001 est 7. Le deuxieme cycle
commence la recherche a %Al008 et trouve une correspondance a %AI015, si bien que FD reste &
"1" et %AQO001 est 15. Le cycle suivant commence a %Al016. Comme la fin du tableau est

atteinte sans correspondance, FD est mis a "0" et %AQ001 est mis a zéro. Le cycle suivant
commence la recherche au début du tableau.

%I0001 | |
[ |SRCH_|
EQ_|
INT | %M0001
%AI0001—|AR FDJ
| LEN |
[00016]
%AQ0001—|NX NX|—%AQ0001
|
CONST —|IN |
0000 ||
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Section 8 :

GFK-0467J

Instructions de conversion

Les instructions de conversion sont utilisées pour convertir un type de nombre en un autre.
Plusieurs instructions de programmation, notamment les instructions arithmétiques, doivent
utiliser des données du méme type. Cette section décrit les instructions de conversion suivantes :

Chapitre 4 Jeu d'instructions Serie 90-30/20/Micro

Abréviation Fonction Description Page
BCD-4 Conversion en DCB a 4 | Convertit un nombre entier signé en DCB 3 4-98
chiffres chiffres.
INT Conversion en entier signfConvertit un nombre DCB a 4 chiffres en | 4-100
nombre entier signé.
DINT Conversion en entier signg @onvertit des données REAL en entier signéal02
double précision double précision.
REAL Conversion en REAL Convertit INT, DINT, DCB-4 ou WORD au| 4-104
format REAL.
WORD Conversion en WORD | Convertit le format REAL au format WORD 4-106
TRUN Tronquage Arrondit le nombre réel vers zéro. 4-108
4-97



—>BCD-4

(INT)

L'instruction BCD-4 est utilisée pour obtenir en sortie I'équivalent DCB a 4 chiffres d'un nombre
entier signé. Les données de départ ne sont pas modifiées par cette instruction. Les données de
sortie peuvent étre utilisées directement comme entrée pour une autre instruction de programme.

Si le nombre est négatif, les sorties ok et Q sont a "0".

Les données peuvent étre converties en format DCB pour piloter les voyants codés en DCB ou les
valeurs présélectionnées de modules externes tels que les compteurs rapides (HSC).

Lorsque l'instruction est validée, elle exécute la conversion, mettant le résultat & disposition a la
sortie Q. La sortie ok est validée, sauf si la conversion spécifiée donne une valeur en dehors de
l'intervalle 0 a 9999.

o
(valldatloln) | [ INT_|— KGN
| TO_|
| |
| BCD4|

(valeur a convertir) —|IN Q|— (parametre de sortie Q)

Parametres :

Paramétre Description

validation La conversion est exécutée lorsque l'instruction est validée.

IN IN contient une référence pour le nombre entier a convertir en DCB a 4 chiffres.
ok La sortie ok est activée lorsque l'instruction est exécutée sans erreur.
Q La sorte Q contient le format DCB a 4 chiffres de la valeur de départ dans IN.

Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |[%Q (%M [%T P6S G YR %Al 9%AQ const alcun
validation .
IN B B B o o o B B o
ok . .
Q . . . . . . . .

4-98

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
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Exemple :

Dans l'exemple suivant, chaque fois que I'entrée %10002 est mise a "1" et qu'aucune erreur
n'existe, le nombre entier a la position d'entrée %I0017 & %10032 est converti en DCB a 4
chiffres, et le résultat est stocké dans les emplacements mémoire %Q0033 & %Q0048. La bobine
%Q1432 est utilisée pour contrbler si la conversion a réussi.

| _
[%610002 | | %Q1432
11

[ 1 [ INT_]|
| TO_|

|
| BCDA|

%10017—]|IN Q|—%Q0033
I
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—>INT  (BCD-4, REAL)

L'instruction Convertir en entier signé est utilisée pour obtenir en sortie I'équivalent d'un nombre
entier DCB a 4 chiffres ou de données REAL. Les données de départ ne sont pas modifiées par
cette instruction. Les données de sortie peuvent étre utilisées directement comme entrée pour une
autre instruction de programme.

Remarque

Le type de données REAL est disponible uniguement sur les UC 352.

Lorsque l'instruction est validée, elle exécute la conversion, mettant le résultat & disposition a la
sortie Q. L'instruction transmet la validation, sauf si les données sont hors limites.

|
(validation)

Parametres :

| TO_|

INT |
(valeur a convertir) —|IN Q|— (paramétre de sortie Q)

|BCDA—|—RELS

Paramétre

Description

validation

La conversion est exécutée lorsque l'instruction est validée.

IN

IN contient une référence pour la valeurDCB-4, REAL ou Constante a convertir en

entier.

ok

La sortie ok est activée lorsque la validation est activée, sauf si les données ne sont pas

comprises dans la plage ou si elles correspondent a NaN (Not a Number).

Q

La sortie Q contient le format d'entier de la valeur d'origine de IN.

Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |[%Q (%M [%T P6S 0G R %Al %AQ const adicun
validation .
IN B B B o o o B B o
ok . .
Q . . . . . . . .

Remargue : Pour les données REAL, les seuls types valides sont %R, %Al et %AQ.

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
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Exemple :

Dans I'exemple suivant, chaque fois que I'entrée %10002 est mise a "1", la valeur DCB a 4 chiffres
dans PARTS est convertie en nombre entier signé et transmise a l'instruction ADD, ou elle est
ajoutée au nombre entier signé représenté par la référence RUNNING. Le total est envoyé en
sortie par l'instruction ADD a la référence TOTAL.

I
[ IREAL | | ADD_|—
|

[
PARTS -|IN Q|- %R0001 %R0001 |I1 Q|- TOTAL

[
RUNNING-|12 |
[
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—>DINT

4-102

(REAL)

L'instruction Convertir en entier signé a double précision permet de produire en sortie I'équivalent
en données Real d'un entier signé a double précision. Les données de départ ne sont pas modifiées
par cette instruction. Les données de sortie peuvent étre utilisées directement comme entrée pour
une autre instruction de programme.

Lorsque l'instruction recoit le flux validant, elle exécute la conversion et met le résultat a dis-
position a la sortie Q. L'instruction passe toujours le flux validant lorsqu'elle le recoit, sauf si la
valeur réelle n'est pas comprise dans la plage.

|
(validation)

| TO_|
[ |
| DINT]

| REAL|— [(9)

(valeur a convertir) —|IN Q|— (paramétre de sortie Q)

Parametres :

Paramétre

Description

validation

La conversion est exécutée quand l'instruction est validée.

IN

IN contient la référence de la valeur a convertir en entier a double précision.

ok

La sortie ok est activée lorsque la validation est activée, sauf si la valeur réelle n'egt pas

comprise dans la plage.

Q

Q contient I'entier signé a double précision équivalent a la valeur de départ dans IN.

Remarque

Dans la mesure ou le format REAL posséde 24 bits significatifs, la conversion

du format REAL au format DINT peut entrainer une perte de précision.

Types de mémoires valides :

Parameétre

flux

%]

%Q (%M PoT PSS

oR

pAl

%

AQ

const

aucun

validation

.

IN

ok

Q
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Exemple :

Dans I'exemple ci-dessous, chaque fois que I'entrée %10002 est mise a "1", le nombre entier a la
position d'entrée %10017 est converti en entier signé a double précision, et le résultat est stocké
dans I'emplacement mémoire %R0001. La sortie %Q1001 est mise a "1" chaque fois que
l'instruction est exécutée correctement.

%10002 | | %Q1001
[ [ INT_|
||
| TO_|
|
| DINT|
%10017—]|IN Q|—%R0001
[
GFK-0467J Chapitre 4 Jeu d'instructions Serie 90-30/20/Micro
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—>REAL  (INT, DINT, BCD-4, WORD)

L'instruction Convertir au format REAL permet de produire en sortie la valeur réelle des données
de l'entrée. Les données de départ ne sont pas modifiées par cette instruction. Les données de
sortie peuvent étre utilisées directement comme entrée pour une autre instruction de programme.

Lorsque l'instruction recoit le flux validant, elle exécute la conversion et met le résultat a dis-
position a la sortie Q. L'instruction passe toujours le flux validant lorsqu'elle le recoit, sauf si le
résultat de la conversion n'est pas compris dans la plage.

Dans la mesure ou le nombre de bits significatifs est réduit a 24, la conversion de DINT au format
REAL peut entrainer une perte de précision.

Remarque

Cette fonction est disponible uniquement sur les UC 352.

| 1
(validatioln) | | INT - (ok)
| TO_|
| |
| REAL|

(valeur a convertir) —|IN Q|— (paramétre de sortie Q)

Parametres :

Paramétre Description

validation | La conversion est exécutée quand l'instruction est validée.

IN IN contient la référence de la valeur d'entier a convertir au format REAL.
ok La sortie ok est activée quand l'instruction est exécutée sans erreur.
Q Q contient le format REAL de la valeur de départ dans IN.

Types de mémoires valides :

Parametre | flux | %l [%Q %M |%T |%S %G PR YAl %AQ const | aucun

validation .

IN 0 0 0 0 [0) * * * *
Ok . .
Q . . .

. Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

0 Non valide pour DINT_TO_REAL.
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Exemple :
Dans I'exemple ci-dessous, la valeur d'entier de I'entrée IN est 678. La valeur de résultat qui est

stockée dans I'emplacement mémoire %T0016 est 678,000.

|
| TO_|

[ 1
| REAL|
%T0001—|IN Q|—%R00016

| INT_|—

4-105
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—>WORD

4-106

(REAL)
L'instruction Convertir au format WORD permet de produire en sortie I'équivalent WORD des
données réelles. Les données de départ ne sont pas modifiées par cette instruction.
Remarque
Cette fonction est disponible uniquement sur les UC 352.
Lorsque l'instruction recoit le flux validant, elle exécute la conversion et met le résultat a dis-
position a la sortie Q. L'instruction passe toujours le flux validant lorsqu'elle le recoit, sauf si le
résultat de la conversion produit une valeur qui n'est pas comprise dans la plage 0 & FFFFh.
| 1
(validation) | REAL|— (N}
|_ |
| TO_|
[ ]
| WORD|
(valeur a convertir) —|IN Q|— (paramétre de sortie Q)
Parameétres :
Paramétre Description
validation | La conversion est exécutée quand l'instruction est validée.
IN IN contient la référence de la valeur a convertir au format WORD.
ok La sortie ok est activée quand l'instruction est exécutée sans erreur.
Q Q contient I'entier non signé de la valeur de départ dans IN.
Types de mémoires valides :
Parametre | flux %l |%Q %M [%T %S %G PoR %Al NAQ const | aucun
validation .
IN . . . .
ok . .
Q . . . . . . . .

Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
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Exemple :

%I0002 | |

I |REAL_| |RANGE|—
|| [

[TO_| | WORD)|

|

|
| WORD)| | | %Q0001

%R0001—]|IN Q|-%R0003 HI_LIM-|L1 Q—()
(I | [
LOW_LIM-|L2 |
|

| |
%R0003-|IN |
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TRUN  (INT, DINT)

L'instruction Tronquer permet d'arrondir le nombre réel vers zéro. Les données de départ ne sont
pas modifiées par cette instruction. Les données de sortie peuvent étre utilisées directement
comme entrée pour une autre instruction de programme.

Remarque

Dans la mesure ou I'UC 352 est la seule UC Série 90-30 a virgule flottante,
l'instruction TRUN ne s'applique pas aux autres UC 90-30.

Lorsque l'instruction recoit le flux validant, elle exécute la conversion et met le résultat a dis-
position a la sortie Q. L'instruction passe toujours le flux validant lorsqu'elle le recoit, sauf si le
résultat de la conversion produit une valeur qui n'est pas comprise dans la plage ou si IN
correspond & NaN (Not a Number).

[ 1
(validation) I |REAL—|— J(eI§]
[TRUN_|

INT |
(valeur a convertir) —|IN Q|— (paramétre de sortie Q)

Parametres :

Paramétre Description

validation | La conversion est exécutée quand l'instruction est validée.

IN IN contient la référence de la valeur réelle a tronquer.
ok La sortie ok est activée quand l'instruction est exécutée sans erreur, sauf si la valgur n'est
pas comprise dans la plage ou si IN correspond a NaN.
Q Q contient la valeur INT ou DINT tronquée de la valeur de départ dans IN.
Remarque

Dans la mesure ou le format REAL posséde 24 bits significatifs, la conversion
de REAL au format DINT peut entrainer une perte de précision.
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Types de mémoires valides :

Parametre | flux %l |%Q %M [%T %S %G PoR %Al %AQ const | aucun
validation .

IN . . . .

ok . .

Q 0 0 0 0 0 . . .

Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

o] Valide pour REAL_TRUN_INT uniquement.

Exemple :
Dans I'exemple ci-dessous, la constante affichée est tronquée et I'entier 562 obtenu comme résultat

est stocké dans I'emplacement mémoire %TO0001.

|REAL_|—

I
[TRUN_|

|
[INT |
CONST —|IN Q|—%T0001
5.62987E+02] |

4-109
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Section 9 ; Instructions de commande

Cette section décrit les instructions de commande pouvant étre utilisées pour limiter I'exécution du
programme et modifier la fagon dont 'UC exécute le programme d'application. (voir le chapitre 2,

§ 1, "Séquences de cycle d'API", pour plus d'informations sur le cycle d'API.

Fonction Description Page
CALL Commande a I'exécution du programme d'aller a un bloc de sous-programme spécifié. | 4-111
DOIO Rafraichissement immédiat d'un champ d'entrée ou de sortie pendant un cycle.|Lés112

rafraichissements partiels des modules d'E/S ne sont pas exécutés. Optionnellement,
une copie des E/S scrutées peut étre placée dans la mémoire interne plutdt que dans
les mémoires des E/S.

END Offre une fin temporaire de la logique. Le programme est exécuté depuis le premiér118
segment jusqu'au dernier ou jusqu'a l'instruction END, si elle est présente. Cettg ins-
truction est utile pour la mise au point, mais n'est pas autorisée dans la programmation
SFC (voir la remarque a la pagd 48).

MCR Programme un relais de contréle maitre. Une instruction MCR force I'exécution fe4-119

et toutes les lignes entre MCR et son instruction ENDMCR (fin de MCR) consécutiye,
MCRN sans flux validant. Le logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro supporte deux formes
d'instruction MCR : une forme non imbriquée (MCR) et une forme imbriquée
(MCRN).

ENDMCR Indique que la logique suivante doit étre exécutée avec le flux validant normal. Le 4-122

et logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro supporte deux formes d'instruction ENDMCR :

ENDMCRN [ une forme non imbriquée (ENDMCR) et une forme imbriquée (ENDMCRN).

JUMP Commande a l'exécution du programme de sauter a une position déterminée (indigae8
et par une ETIQUETTE (LABEL). Le logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro supporte
JUMPN deux formes d'instruction JUMP : une forme non imbriquée (JUMP) et une form¢
imbriqguée (JUMPN).
LABEL Spécifie la position destinataire d'une instruction JUMP. Le logiciel Logicmaster | 4-125
et 90-30/20/Micro supporte deux formes d'instruction LABEL : une forme non imbr{quée

LABELN (LABEL) et une forme imbriquée (LABELN).

COMMENT | Place un commentaire dans le programme. Une fois l'instruction programmeée, I¢ #4126
peut étre tapé en effectuant un zoom" dans l'instruction.

SVCREQ Demande I'un des services spéciaux d'API suivants : 4-127

. Modifier/Lire I'état de la tache et le nombre de mots que doit vérifier le
total de contrdle.

. Modifier/Lire I'norloge interne.

. Mettre I'API hors fonction.

. Vider les Tables des défauts.

. Lire la derniere entrée de Table des défauts enregistrée.

. Lire le compteur de temps de fonctionnement.

. Lire I'état de forcage des E/S.

. Lire Checksum maitre

. Interroger les E/S

. Lire le compteur de mise hors tension

PID Offre deux algorithmes de commande en boucle fermée PID (proportionnelle, infé4ra#s

et dérivée) :
. Algorithme PID standard ISA a termes dépendants (PIDISA).
. Algorithme a termes indépendants (PIDIND).
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L'instruction CALL est utilisée pour commander a I'exécution du programme d'aller & un bloc de
sous-programme specifié.

A 2?77?7777 |-

| [
| (SOUS-PROG.) |
| |

Lorsque l'instruction CALL est validée, la scrutation va immédiatement au bloc de sous-
programme désigné, qui est ensuite exécuté. Une fois ce bloc exécuté, le contrdle retourne au point
de la logique qui suit immédiatement l'instruction CALL.

Exemple :

L'exemple dans I'écran suivant présente l'instruction CALL telle qu'elle apparait dans le bloc

appelant. Pour effectuer un zoom dans le sous-programme, placer le curseur dans l'instruction et
appuyer surF10.

%I0004 %T0001
||

I I
%I0006 | CALLASTRO |-
[ | (SOUS-PROG.) |
I I
I I

%10003 %0010 %Q0010
| F—t—11

%10001 |
[ |—+

Remarque

Comme les UC Micro ne supportent pas les sous-programmes, l'instruction
CALL ne peut pas étre utilisée avec une UC Micro.
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DOIO

4-112

L'instruction DO I/O (DOIO) est utilisée pour rafraichir les entrées ou les sorties pendant une
scrutation au cours de I'exécution du programme. DOIO peut étre également utilisée pour
rafraichir les E/S choisies durant le programme en plus de la scrutation normale des E/S.

Si des références d'entrée sont spécifiées, l'instruction va chercher les valeurs les plus récentes de
ces entrées pour utilisation par la logique du programme. Si des références de sortie sont
spécifiées, DO I/O rafraichit les sorties d'aprés les valeurs les plus récentes, stockées dans la
mémoire des E/S. Les E/S sont desservies par incréments de modules d'E/S entiers ; si nécessaire,
I'API ajuste les références pendant I'exécution de l'instruction.

L'instruction DOIO posséde 4 parameétres d'entrée et 1 paramétre de sortie. Lorsque l'instruction
est validée et que des références d'entrée sont spécifiées, les bits d'entrée depuis la référence de
début (ST) jusqu'au END sont scrutés. Si une référence est spécifiée pour ALT, une copie des
nouvelles valeurs d'entrée est stockée en mémoire, commencant a cette référence, et les bits
d'entrée réels ne sont pas rafraichis. ALT doit étre de méme taille que le type de référence scruté.
Si une référence logique est utilisée pour ST et END, ALT doit étre également logique. Si aucune
référence n'est spécifiée pour ALT, les bits réels sont rafraichis.

Lorsque l'instruction DOIO est validée et que des références de sortie sont spécifiées, les bits de
sortie depuis la référence de début (ST) jusqu'au END sont écrits dans les modules de sortie. Si les
sorties doivent étre écrites dans les modules de sortie depuis la mémoire interne, autre que %Q ou
%AQ, la référence de début peut étre spécifiée pour ALT. L'intervalle des sorties écrites dans les
modules de sortie est spécifié par la référence de début (ST) et la référence de fin (END).

L'exécution de l'instruction continue jusqu'a ce que toutes les entrées dans le champ choisi aient
été lues, ou jusqu'a ce que toutes les sorties aient été écrites dans les modules d'E/S. Ensuite,
I'exécution du programme retourne a l'instruction qui suit DO I/0.

Si la plage de références comprend un module en option (HSC, APM, etc.), la totalité des données
d'entrée (%I et %Al) ou de sortie (%Q et %AQ) de ce module est scrutée. Le paramétre ALT est
ignoré pendant le scrutage des modules en option. En outre, la plage de références ne peut pas
comprendre de module GCM amélioré.

La validation est transmise vers la droite chaque fois que le flux validant est recu, sauf si :
» certaines références du type spécifié ne font pas partie de l'intervalle choisi.

* |'UC n'est pas en mesure de gérer correctement la liste temporaire des E/S, créée par
l'instruction.

» lintervalle spécifié inclut les modules d'E/S associés a un défaut de module d'E/S perdu”.

(validatioln) | | —[DG-10|— JGIN

[
n

(adresse de début) —|ST |
n

(adresse de fin) -|[END |

[
—IJALT |
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Parametres :

Paramétre

Description

validation

Lorsque l'instruction est validée, une scrutation limitée des entrées ou des sorti
exécutée.

PS est

ST

ST est l'adresse de début de I'ensemble de points d'entrée ou de sortie ou de
desservir.

ots a

END

END est l'adresse de fin ou I'ensemble de points d'entrée ou de sortie ou de mo
desservir.

ALT

Pour la scrutation des entrées, ALT spécifie I'adresse ou stocker les valeurs des
mots/points d'entrée scrutés. Pour la scrutation des sorties, ALT spécifie I'adress
obtenir les valeurs des mots/bits de sortie, a envoyer aux modules d'E/S. Pour lg
modeles 331 et supérieurs, le paramétre ALT peut influencer la vitesse d'exécut]
bloc fonctionnel DOIO (voir la remarque ci-dessous ainsi que la section relative
l'instruction DO 1/O améliorée pour les UC modeles 331 et supérieurs, a la page
112).

ok

La sortie ok est activée lorsque la scrutation des entrées ou des sorties est exéq
normalement.

e ou
s UC
on du

utée

Remarque

Sur les UC modeles 331 et supérieurs, le paramétre ALT du bloc fonctionnel
DOIO peut étre utilisé pour entrer I'emplacement d'un module unique dans le
bac principal. Dans ce cas, le bloc fonctionnel DOIO s'exécute en 80
microsecondes en lieu en place des 236 microsecondes requises pour l'exécuter
sans le parametre ALT. Aucune vérification d'erreur n'est effectuée pour
empécher le chevauchement des adresses de référence ou les incohérences entre
les types de module.

Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |[%Q (%M [%T P6S G YR %Al 9%AQ const alcun
validation .
ST . . . .
END . . . .
ALT B . . o . o . . o
ok . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
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Exemple d'entrée 1 :

Dans I'exemple suivant, lorsque I'entrée de validation %10001 est a "1", les références %10001 a
%0064 sont scrutées, et %Q0001 est mise & "1". Une copie des entrées scrutées est placée dans la
mémoire interne, entre la référence %MO0001 et %M0064. Les points d'entrée réels ne sont pas
rafraichis. Cette forme d'instruction peut étre utilisée pour comparer les valeurs actuelles des

points d'entrée aux valeurs des points d'entrée au début de la scrutation.

%I0001 | | %Q0001
11

A IDO_IO|

[ ]
%I0001 -|ST |
N
%10064 -|END |
|

[ ]
%M0001 —I|ALT |

Exemple d'entrée 2 :

Dans I'exemple suivant, lorsque I'entrée de validation %10001 est a "1", les références %10001 a
%0064 sont scrutées, et %Q0001 est mise a "1". Les entrées scrutées sont placées dans la
mémoire d'état des entrées, entre les références %I0001 et %10064. Cette forme de l'instruction
permet de scruter les points d'entrée une ou plusieurs fois au cours de la partie "exécution de
programme" du cycle d'UC.

%I0001 | | %Q0001
11

A IDO_IO|

[ ]
%I0001 -|ST |
N
%10064 -|END |
|

(.
—IJALT |
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Exemple de sortie 1 :

Dans I'exemple suivant, lorsque I'entrée de validation %10001 est a "1", les valeurs aux références
%R0001 a %R0004 sont écrites dans les voies des sorties analogiques %AQ001 a %AQO004, et
%Q0001 est mise a "1". Les valeurs de %AQ001 & %AQ004 ne sont pas écrites dans les modules
de sorties analogiques.

%I0001 | | %Q0001
11

A IDO_IO|

[ 1
%AQO01 -|ST |
|
%AQ004 -|[END |
|

[ ]
%R0001 —|ALT |

Exemple de sortie 2 :

Dans I'exemple suivant, lorsque I'entrée de validation %0001 est a "1", les valeurs dans %AQ001
a %AQO004 sont écrites dans les voies des modules de sorties analogiques %AQ001 a %AQ004, et
%Q0001 est mise a "1".

%I0001 | | %Q0001
11

[ IDO_IO|
||
|

|
%AQO01 -|ST |
||
%AQ004 -|[END |
|

(.
—IJALT |
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Instruction DO 1/O évoluée pour les UC modeles 331 et 341

Attention

Si l'instruction DO /O évoluée est utilisée dans un programme, celui-ci ne
doit pas étre chargé par une version du logiciel Logicmaster 90-30/20
antérieure a 4.01.

Une version évoluée de l'instruction DO 1/O (DOIO) est disponible pour la version 4.20, ou une
version ultérieure des UC modéles 331 et supérieurs. Cette version évoluée de l'instruction DOIO
ne peut étre utilisée que sur un module d'entrées a 8, 16 ou 32 points, ou sur un module de sorties
analogiques.

Le parametre ALT identifie I'emplacement, dans le bac principal, ou se trouve le module. Par
exemple, une valeur constante de 2 dans ce paramétre indique a I'UC qu'elle doit exécuter la
version évoluée du bloc fonctionnel DOIO pour le module dans I'emplacement 2.

Remarque

Le seul contrdle effectué par le bloc fonctionnel DOIO est celui de I'état du
module se trouvant dans I'emplacement spécifié afin de vérifier s'il est correct..

L'instruction DOIO évoluée s'appliqgue uniquement aux modules situés dans le bac principal. C'est
pourquoi le parameétre ALT doit étre compris entre 2 et 5 pour un bac a 5 emplacements, ou entre
2 et 10 pour un bac a 10 emplacements.

Les références de début et de fin doivent étre %l ou %Q. Ces références spécifient la premiére et
la derniere référence pour lesquelles le module est configuré. Par exemple, si un module d'entrée a
16 points est configuré de %10001 & %10016 dans I'emplacement 10 d'un bac principal a 10
emplacements, le parameétre ST doit étre %10001, le paramétre END doit étre %I0016, et le
paramétre ALT doit étre 10, comme indiqué ci-dessous :

%I0001 | | %Q0001
11

A IDO_IO|

[ ]
%I0001 -|ST |
||
%10016 -|END |
|

[
IO —|ALT |
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Le tableau suivant compare les temps d'exécution d'un bloc fonctionnel DOIO normal pour un

module d'E/S logiques a 8, 16, ou 32 points a ceux d'un bloc fonctionnel DOIO évolué.

Module

Temps d'exécution
DOIO normal

Temps d'exécution
DOIO évolué

Module d'entrée logique a 8 points
Module de sortie logique a 8 pointg

224 microsecondes
208 microsecondes

67 microsecondes
48 microsecondes

Module d'entrée logique a 16 points
Module de sortie logique a 16 points

224 microsecondes
211 microsecondes

68 microsecondes
47 microsecondes

Module d'entrée logique a 32 points
Module de sortie logique a 32 points

247 microsecondes
226 microsecondes

91 microsecondes
50 microsecondes
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END

L'instruction END permet de mettre fin temporairement a la logique. Le programme est exécuté
depuis la premiére ligne jusqu'a la derniére ou jusqu'a l'instruction END, si elle est présente.

L'instruction END termine de maniére inconditionnelle I'exécution du programme. Il ne peut rien
y avoir aprés END dans une ligne. Aucune logigue n'est exécutée au-dela de END, et le contrle
est retourné au début du programme pour le cycle suivant.

L'instruction END est utile a la mise au point car elle évite I'exécution de toute logique venant
apres.

Le logiciel de programmation Logicmaster offre un marqueur [ END OF PROGRAM LOGIC ]
indiquant la fin du programme exécuté. Ce marqueur est utilisé si aucune instruction END n'est
programmée dans la logique.

Exemple :
Dans I'exemple suivant, une instruction END est programmée pour terminer le cycle actuel.

STOP
L END ]

Remarque

Le placement d'une instruction END dans la logique SFC ou la logique appelée
par SFC produit un défaut "Exécution de l'instruction END a partir d'une action
SFC" sur les UC version 7 ou ultérieures. (Cette instruction ne fonctionnait pas
bien non plus sur les UC antérieures a la version 7, mais ne produisait
cependant pas de défaut.) Pour plus d'informations sur ce défaut, voir le
paragraphe "Incohérence dans la configuration systéme" du chapitre 3, Section
2.
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Toutes les lignes entre un relais de contrdle maitre (MCR) et sa Fin de relais de contréle maitre
(ENDMCR) correspondante sont exécutées sans flux validant vers les bobines. La condition de
validation de l'instruction MCR est appliquée en NAND (NON ET) a I'ensemble des lignes de
programme comprises entre MCR et ENDMCR. Une instruction ENDMCR associée a la MCR est
utilisée pour reprendre normalement I'exécution du programme. A la différence de l'instruction de
Saut JUMP, les MCR ne peuvent avoir lieu que vers l'avant. Dans le programme, l'instruction
ENDMCR doit apparaitre aprés son instruction MCR correspondante.

Le logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro supporte deux formes d'instruction MCR : une forme non
imbriquée et une forme imbriquée. La forme non imbriquée est appelée MCR.

Remarque

Les UC modéles 351 et supérieurs ne possedent pas la forme non imbriquée
MCR. N'utilisez donc que la forme imbriquée (MCRN) avec les UC 351 et 352.

Il ne peut y avoir qu'une seule instruction MCR pour chaque instruction ENDMCR. L'intervalle
des MCR et ENDMCR non imbriguées ne peut pas chevaucher l'intervalle d'une autre paire
MCR/ENDMCR ou d'une paire d'instructions JUMP/LABEL. Les MCR non imbriquées ne
peuvent pas entrer dans l'intervalle d'une autre paire MCR/ENDMCR ou d'une paire
JUMP/LABEL. De plus, une paire JUMP/LABEL ou une paire MCR/ENDMCR ne peut pas
entrer dans l'intervalle d'une paire MCR/ENDMCR.

Remarque

L'instruction MCR non imbriguée est la seule instruction de relais de commande
maitre qui peut étre utilisée sur une UC Série 90-30 Version 1. La fonction
MCR imbriquée doit étre utilisée avec toutes les nouvelles applications.

La forme imbriquée d'une instruction MCR est appelée MCRN ; elle doit étre utilisée dans toutes
les nouvelles applications. Une instruction MCRN peut étre imbriquée avec d'autres instructions
MCRN, a la condition d'étre imbriquées correctement. L'instruction MCRN et son instruction
ENDMCRN correspondante doivent étre incluses entierement dans une autre paire
MCRN/ENDMCRN.

Une instruction MCRN peut étre placée n'importe ou dans un programme, a la condition d'étre
imbriquée correctement par rapport aux autres MCRN, et de ne pas intervenir dans l'intervalle
d'une instruction MCR non imbriquée ou JUMP non imbriquée.

Remarque

N'utilisez qu'une seule instruction MCRN pour chague ENDMCRN sur les UC 351.

Il peut y avoir plusieurs instructions MCRN correspondant & une méme ENDMCRN (sauf pour les
UC 351 et 352, comme décrit plus haut). Cela est comparable a l'instruction JUMP imbriquée, ou
vous pouvez avoir plusieurs sauts (JUMP) vers la méme étiquette (LABEL). Pour plus

d'informations sur les différences entre les instructions JUMP et MCR, voir la section "Différences

entre les instructions MCR et JUMP" & la page 4- 120.
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Les deux formes de l'instruction MCR ont les mémes paramétres. Elles ont toutes deux une entrée
booléenne de validation (EN) et également un nom indiquant gu'il s'agit d'une MCR. Ce nom se
retrouve dans une instruction ENDMCR ; La MCR, comme la MCRN, n'a pas de sortie ; il ne

peut rien y avoir dans un segment apres une MCR.

Différences entre les instructions MCR et JUMP

Dans le cas d'une instruction MCR, les blocs fonctionnels compris dans la portée de MCR sont
exécutésans flux validantet les bobinesont désactivee®ans I'exemple ci-dessous, quand
%I10002 est a "1", MCR est activé. Quand MCR est activé, méme si %10001 est a "1", le bloc
fonctionnel ADD est exécutansflux validant (c'est-a-dire qu'il n‘ajoute pas 1 a %R0001) et
%Q0001 est & "0".

|
%0002 FIRST
[ [MCR]

%I0001 | | %Q0001
11

| ADD |
[INT|
| |
%R0001-|I1 Q|— %R0001
[
1—12 |

+[ ENDMCR ]

Dans le cas d'une instruction JUMP, tous les blocs fonctionnels compris entre JUMP et héABEL
sont pasexécutés et les bobinee sont pas affectée®ans I'exemple ci-dessous, quand %I0002
esta"1", JUMP est pris. Comme la logiqgue comprise entre JUMP et LABEL est sautée, %Q0001

n'est pas affecté (c'est-a-dire qu'il demeure a "0" s'il était a "0" ou a "1" s'il était a "1").

%I10001

%I0001 | | %Q0001
|1

. | ADD |
[ INT |
| |
%R0001-|11 Q|- %R0001
[

[
112 |
|

—TEST1:
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Exemple :

Dans I'exemple ci-dessous, chaque fois que %10002 autorise le flux validant dans l'instruction
MCR, l'exécution du programme se poursuit sans passer le flux validant aux bobines, jusqu'a ce
gue ENDMCR associé soit atteint. Si %10001 et %10003 sont a "1", %Q0001 est mis a "0" et
%Q0003 demeure a "1".

I
%0002 FIRST

1 [MCR]
%10001 %Q0001
|1
%0003 %Q0003
|1
FIRST

+[ ENDMCR ]
|
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ENDMCR

L'instruction Fin de relais de contr6le maitre (ENDMCR) est utilisée pour reprendre I'exécution
normale du programme apres une instruction MCR. Lorsque la MCR associée a la ENDMCR est
activée, la ENDMCR force I'exécution du programme a reprendre avec le flux validant normal.
Lorsque la MCR associée a la ENDMCR n'est pas activée, la ENDMCR est sans effet.

Le logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro supporte deux formes d'instruction ENDMCR : une forme
non imbriquée et une forme imbriquée. La forme non imbriquée (ENDMCR) doit étre utilisée
avec l'instruction MCR non imbriquée (MCR). La forme imbriquée (ENDMCRN) doit étre utilisée
avec l'instruction MCR imbriquée (MCRN).

La validation de l'instruction doit étre fournie par la barre d'alimentation dépendante d'une
instruction MCR. L'exécution n'est pas conditionnelle. L'instruction ENDMCR a également un
nom, qui identifie la ENDMCR et l'associe a la/aux MCR correspondante(s). L'instruction
ENDMCR n'a pas de sorties ; il ne peut rien y avoir avant ou aprés une ENDMCR dans un
segment.

2?77?77 2?7?7777

[ ENDMCR ] ou -[ ENDMCRN |

Exemple :

Dans les exemples suivants, une instruction ENDMCR est programmée pour terminer l'intervalle
MCR “clear."

Exemple de ENDMCR non imbriquée :

CLEAR
-1 ENDMCR ]

Exemple de ENDMCR imbriquée :

CLEAR
-1 ENDMCRN ]
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JUMP

L'instruction JUMP est utilisée pour sauter une partie de la logique de programme. L'exécution du
programme continue a I'étiquette (LABEL) spécifiée. Lorsque JUMP est activée, toutes les bobines
dans son intervalle de validité sont laissées a leur état précédent. Cela inclut les bobines associées
aux temporisateurs, compteurs, verrous, et relais.

Le logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro supporte deux formes d'instruction JUMP : une forme
non imbriquée et une forme imbriquée. La forme non imbriquée a la forme
>>L ABELO1, ou LABELOL1 est le nom de l'instruction LABEL non imbriquée.

Pour les JUMP non imbriqués, il ne peut y avoir qu'une seule instruction JUMP pour chaque
instruction LABEL. Le saut (JUMP) peut étre effectué vers l'avant ou vers l'arriére.

L'intervalle des JUMP et LABEL non imbriqués ne peut pas chevaucher l'intervalle d'une autre
paire d'instructions JUMP/LABEL ou MCR/ENDMCR. Les JUMP non imbriqués et leurs LABEL
correspondants ne peuvent pas étre dans l'intervalle de validité d'une autre paire JUMP/LABEL ou
MCR/ENDMCR. De plus, une paire MCR/ENDMCR ou une autre paire JUMP/LABEL ne peut

pas étre dans l'intervalle de validité d'une paire JUMP/LABEL non imbriqués.

Remarque

La forme non imbriquée de l'instruction JUMP est la seule instruction JUMP qui
peut étre utilisée sur une UC Série 90-30 Version 1. L'instruction JUMP
imbriquée peut étre utilisée (et est méme recommandée) avec toutes les
nouvelles applications.

Veuillez noter aussi que les UC 351 et supérieures supportent uniquement les
instructions JUMP imbriquées et non la forme non imbriquée.

La forme imbriquée de l'instruction JUMP a la forme N >>| ABELO1, ou LABELO1
est le nom de l'instruction LABEL imbriquée correspondante. Elle est disponible dans les
Versions 2 et ultérieures du logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro et le micrologiciel de I'API.

Une instruction JUMP imbriquée peut étre placée n'importe ol dans un programme, a la condition
de ne pas intervenir dans l'intervalle d'une MCR non imbriquée ou d'une JUMP non imbriquée.

Il peut y avoir plusieurs instructions JUMP imbriquées correspondant a un méme LABEL
imbriqué. Les JUMP imbriqués peuvent étre des sauts vers l'avant ou vers l'arriére.

Les deux formes de l'instruction JUMP sont toujours placées dans les colonnes 9 et 10 du segment
en cours ; il ne peut rien y avoir aprés l'instruction JUMP dans le segment. Le flux validant saute
directement de l'instruction vers le segment avec I'étiquette (LABEL) désignée.
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JUMP non imbriqué :

>> 277

JUMP imbriqué :

N——>> 7?77

Attention

Pour éviter de créer une boucle sans fin avec des instructions JUMP vers
l'avant et vers l'arriére, une instruction JUMP vers l'arriere doit contenir
un argument rendant le saut conditionnel.

Exemple :

Dans les exemples suivants, chaque fois que JUMP TEST1 est activé, le flux validant est dirigé
vers LABEL TESTL1.

Exemple de JUMP non imbriqué :

9610001
11

Exemple de JUMP imbriqué :

9610001
| 11
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LABEL

L'instruction LABEL fonctionne comme cible d'une instruction JUMP. Utiliser l'instruction
LABEL pour reprendre I'exécution du programme aprés une instruction JUMP.

Il ne peut y avoir, dans un programme, qu'une seule instruction LABEL avec un nom d'étiquette
particulier. Les programmes sans paire JUMP/LABEL associée peuvent étre créés et stockés dans
I'API mais ils ne peuvent pas étre exécuteés.

Le logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro supporte deux formes d'instruction LABEL : une forme
non imbriquée et une forme imbriquée. La forme non imbriquée (LABELOL1:) doit étre utilisée

avec l'instruction non imbriquée JUMP, ———>> ABELO1. La forme imbriquée,
LABELO1:(imbriquée), doit étre utilisée avec l'instruction JUMP imbriquée, N—
>>L ABELO1.

L'instruction LABEL ne posséde ni entrée ni sortie ; il ne peut rien y avoir avant ou aprés un
LABEL dans un segment.

LABEL non imbriqué :

LABEL imbriqué :

Exemple :

Dans les exemples suivants, le flux validant provenant de JUMP TEST1 est repris, démarrant a
LABEL TEST1.

Exemple de LABEL non imbriqué :

|
| TESTL :
[

Exemple de LABEL imbriqué :

I
| TEST1 :(imbriqué)
I
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L'instruction COMMENT est utilisée pour entrer un commentaire (une explication de segment)
dans le programme. Un commentaire peut comporter jusqu'a 2048 caractéres de texte. Il est
représenté dans le diagramme en échelle comme suit :

* COMMENT *

Le texte peut étre lu ou modifié en déplacant le curseur sur (* COMMENT *) aprés avoir accepté
le segment et choisi Zoom (F10). Le texte du commentaire peut étre également imprimé.

Un texte plus long peut étre inclus dans les éditions en utilisant un fichier-texte d'annotation,
comme indiqué ci-dessous :

1. Créer le commentaire :
A. Entrer le texte jusqu'au point ou le texte de l'autre fichier doit commencer.

B. Déplacer le curseur au début d'une nouvelle ligne et éhtrer\, |'unité de disque
suivie de deux points (), le répertoire, le nom du fichier, comme indiqué dans I'exemple
suivant :

\I d:\text\commntl

L'indication de l'unité de disque n'est pas utile si le fichier est situé dans celle du fichier
de programme.

C. Continuer I'édition du programme, ou passer au MS-DOS.

2. Aprés avoir quitté la console de programmation, créer un fichier-texte a I'aide de I'utilitaire
compatible MS-DOS. Donner au fichier le nom de fichier entré dans le commentaire et placer
le dans l'unité spécifiée dans le commentaire.
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Utiliser l'instruction Demande de service (SVCREQ) pour demander I'un des services spéciaux
d'API suivants :

Tableau 4-3. Instructions de demande de service

Fonction Description
6 Moadifier/lire I'état de la tache de CHECKSUM et le nombre de mots qu'elle doit
vérifier.
7 Modifier/lire I'horloge interne.
13 Mettre I'API hors service.
14 Vider les Tables des défauts.
15 Lire la derniere entrée de Table des défaut enregistrée.
16 Lire le compteur de temps de fonctionnement.
18 Lire I'état de forgage des E/S.
23 Lire Checksum maitre
26/30 Interroger les E/S
29 Lire le compteur de mise hors tension

L'instruction SVCREQ posséde 3 paramétres d'entrée et 1 paramétre de sortie. Lorsque SVCREQ
est validé, I'API recoit l'instruction d'exécuter l'instruction FNC indiquée. Les paramétres de cette
instruction commencent a la référence donnée pour PARM. L'instruction SVCREQ valide la sortie
ok, a moins gu'il ne soit spécifié un numéro d'instruction incorrect, des parametres incorrects, ou
des références hors limites. D'autres causes de défaut sont décrites dans les pages suivantes.

La référence donnée pour PARM peut représenter n'importe quel type de mémoire de mots (%R,
%Al, ou %AQ). Cette référence est la premiére d'un groupe constituant le "bloc de paramétres" de
l'instruction. Les positions a 16 bits successives stockent des paramétres additionnels. Le hombre
total de références demandées dépend du type d'instruction SVCREQ utilisée.

Les blocs de paramétres peuvent étre utilisés comme entrées pour l'instruction et comme position
ou les données peuvent étre sorties une fois l'instruction exécutée. De ce fait, les données
retournées par l'instruction sont accessibles & une position identique a celle spécifiée pour PARM.

(validatio:n) : (ok)
| REQ |

(numéro de service) —|FNC |
[

[
(référence de début)-|PARM |
I
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Parameétres :
Paramétre Description
validation La demande de service est exécutée lorsque Validation est activé.
FNC FNC contient la constante ou la référence du service demandé.
PARM PARM contient la référence de début du bloc de paramétres du service demandg.
ok La sortie ok est activée si l'instruction est exécutée sans erreur.

Types de mémoires valides :

Parametre| flux | %l |%Q (%M P6T PS G %R %Al %AQ cgnst adjcun
validation .
FNC . . . . . . . . .
PARM . . . . . . . .
ok . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, lorsque I'entrée de validation %10001 est a "1", l'instruction SVCREQ
numeéro 7 est appelée, avec le bloc de parameétres positionné commencant a %R0001. La bobine de

N

sortie %Q0001 est mise a "1" si l'instruction est menée a bien.

%I0001 | | %Q0001
I|I I | SVC_|
e
CONST —|FNC |
00007 | |

[ 1
%R0001 —|PARM |
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SVCREQ #6: Modifier/lire I'état de la tiche de CHECKSUM et le nombre
de mots qu'elle doit verifier

Utiliser l'instruction SVCREQ numéro 6 pour :
» lire la valeur courante du nombre de mots pour le calcul de CHECKSUM
e écrire un nouveau nombre de mots pour le calcul de CHECKSUM

L'instruction est menée a bien, & moins qu'un nombre autre que 0 ou 1 ne soit entré comme
opération demandée (voir ci-dessous).

Pour les instructions de CHECKSUM, le bloc de paramétres a une longueur de 2 mots.

Pour lire la valeur courante du nombre de bits :

Entrer l'instruction SVCREQ numéro 6 avec ce bloc de paramétres :

0 adresse

ignoré adresse + 1

Une fois exécutée, l'instruction retourne la CHECKSUM courante dans le second mot du bloc de
paramétres. Aucun intervalle n'est spécifié pour la fonction de lecture ; la valeur retournée est le
nombre de mots sur lequel porte actuellement la CHECKSUM.

0 adresse

nombre actuel adresse + 1

Pour écrire un nouveau nombre de mots :

Entrer l'instruction SVCREQ numéro 6 avec ce bloc de paramétres :

1 adresse

nouveau nombre adresse + 1

En entrant 1, I'API ajuste le nombre de mots sur lequel doit porter la CHECKSUM a la valeur
donnée dans le second mot du bloc de paramétres. Pour les UC 331 et 311, cette valeur peut étre O
ou 8. Pour I'UC 211, elle peut étre 0 ou 4.

Remarque

Cette demande de service n'est pas disponible sur les API Micro.
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Exemple :

Dans I'exemple suivant, lorsque le contact de validation FST_SCN est mis a"1", les blocs de para-
meétres de la fonction de CHECKSUM sont créés. Plus loin dans le programme, lorsque I'entrée
%I10137 est mise a "1", le nombre de mots sur lesquels porte la CHECKSUM est lu par le systéme
d'exploitation de I'API. Ce nombre est augmenté de 16, les résultats de l'instruction ADD_INT
étant placés dans le paramétre "hold new count for set" (mémoire nouvelle valeur). Le second bloc
de demande de service demande a I'API la nouvelle valeur en service.

FST_SCN] I
[ [ XOR_| IMOVE_|
| | |
[ INT | [ INT |
| |
%R0150 —|I1 Q|]— %R0150 CONST —|IN Q|— %R0152
| 00001 | LEN |
| ] |00001]
%R0150 —|12 | ]
%0137 | | ] [
[ | SVC_| | ADD_| | SVC_|—
| | I [
| REQ] [INT | | REQ|
CONST —|FNC | %R0151 —|I1 Q|— %R0153 CONST —|FNC |
00006 | | | 00006 |
L |
%R0150 —|PARM | CONST —[12 | %R0152 —|PARM |
|| 00016|___ |

Dans cet exemple, les blocs de paramétres sont situés a l'adresse %R0150. lls ont le contenu
suivant :

0 = lire valeur courante %R0150
mémoire valeur courante %R0151
1 = mise a jour du compteur %R0152
mémoire nouvelle valeur %R0153
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SVCREQ #7: Modifier/lire I'horloge interne

Utiliser l'instruction SVCREQ numéro 7 pour lire et régler I'horloge interne.
Remarque

Cette instruction est disponible uniquement sur les UC Série 90-30 331 ou
supérieures ainsi que sur les UC des API a 28 points Série 90 Micro (c'est-a-dire
IC693UDRO005, IC693UAAO007 et IC693UDRO010) et les UC des API & 23 points
Série 90 Micro (IC693UALOO06).

L'instruction est exécutée correctement sauf si :

1. unnombre autre que 0 ou 1 est entré comme opération demandée (voir ci-dessous).
2. des données au format invalide sont spécifiées.

3. le format des données n'est pas celui attendu.

Pour les fonctions date/heure, la longueur du bloc de paramétres dépend du format de données. Le
format DCB exige 6 mots et le format ASCII compressé 12 mots.

0 = lire heure/date adresse
1 = régler heure/date
1 = format DCBt adresse + 1
3 = format ASCIl compressé

données adresse + 2 jusqu'a la fin

Dans le mot 1, spécifier si l'instruction doit lire ou modifier les valeurs.
0 = lire
1 = modifier
Dans le mot 2, spécifier un format de données :
1 = DCB

3 = ASCII compressé avec espaces et ":" intercalés

Les mots 3 jusqu'a la fin du bloc de parameétres contiennent les données de sortie retournées par
une lecture, ou de nouvelles données fournies par une modification. Dans les deux cas, le format

de ces mots de données est le méme. Lors de la lecture de la date et de I'heure, les mots (adresse +
2) a (adresse + 8) du bloc de parametres sont ignorés a l'entrée.

GFK-0467J Chapitre 4 Jeu d'instructions Serie 90-30/20/Micro 4-131



4-132

Exemple :

Dans I'exemple suivant, des le premier cycle, un bloc de parametres pour I'horloge interne est créé
pour demander d'abord la date et I'heure courantes, puis pour régler I'horloge a 12 h en utilisant le
format DCB. Le bloc de paramétres est situé a la position des données communes %R0300. Le
tableau MIDI (12 h) a été configuré ailleurs dans le programme pour contenir les valeurs 12, 0, et
0. (Le tableau MIDI doit également contenir les données a %R0300.) Le format DCB exige 6
emplacements mémoire contigus pour le bloc de paramétres.

FST SCNT| | T

— | +MOVE_+ +MOVE_+-
| ] [

[ INT | | INT |
|

CONST -|IN Q+- NOON CONST -+IN Q+- MIN_SEC

| |
+04608 | LEN | +00000 | LEN |

|00001| |00001|
[ [
%I10016 | | | | %T0001
| | +MOVE_+ +MOVE_+ + SVC_+
|| I (.
[ INT | | INT | | REQ |

|
CONST -+IN Q+- %R0300 CONST -+IN Q+- %R0301 CONST -+FNC |
| | I |
+00000 | LEN | +00001 | LEN | +00007 | |
|00001| |00001]|
| | | %R0300 -+PARM |
|

%T0001 9%I10017 | |
11 |

[ [ + AND_+ + ADD_+-
I W(l)RD| | || INT |
%R0£03 -+11 Q+- %R0303 %R0303 -+IN Q+- %R0303
CON|ST|-+|2 | | N(I)ON 2 |
0OFF | | | |

%T0001 %I0017 | | [ [
11

| | +MOVE_+ +MOVE_+ + SV
[ INT | | INT | | REQ |
|
MIN_SEC-+IN Q+- %R0304 CONST -+IN Q+- %R0300 CONST -+FNC |
| LEN | +00001 | LEN | +00007 | |
|00002]| |00001|

| | %R0300 -+PARM |
|
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Contenu du bloc de parameétres

Le contenu du bloc de paramétres, pour les différents formats de données, est présenté dans les
pages suivantes. Pour les deux formats de données :

* les heures sont stockées en format de 24 heures.

» lejour de la semaine est une valeur numérique :

Valeur | Jour de la semaine

Dimanche
Lundi
Mardi

Mercredi
Jeudi
Vendredi
Samedi

N|oOo|ga|lh|WIN]|EF

Pour modifier/lire la date et I'heure en utilisant le format DCB :

En format DCB, chaque élément de I'heure et de la date occupe un seul octet. Ce format exige 6
mots. Le dernier octet du 6e mot n'est pas utilisé. Lorsque vous réglez la date et I'heure, cet octet
est ignoré ; lorsque vous lisez la date et I'heure, l'instruction retourne un caractére nul (00).

Exemple de bloc de parameétres de sortie :
Lire la date et I'heure en format DCB

GFK-0467J

Octet a "1" Octet a "0" (Lun 3 juillet 1988, 14:45:30)

0 = modifier ou 0 =lire adresse 0

1 adresse + 1 1

mois année adresse + 2 07 88
heures quantiéme du moig  adresse + 3 14 03
secondes minutes adresse + 4 30 45
(vide) jour de la semaine | adresse +5 00 01
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Pour modifier/lire la date et I'heure en utilisant le format ASCII compressé avec (:)

intercalé

En format ASCII compresse€, chaque chiffre de I'heure et de la date occupe un octet en format
ASCII. De plus, les espaces et les deux points (;) sont intercalés dans les données pour les sortir
tels quels sur une imprimante ou une console d'affichage. Ce format exige 12 mots.

Exemple de bloc de parameétres de sortie :
Lire la date et I'neure en format ASCIlI compressé

Octet a "1" Octet a "0" (Jeu 2 oct. 1989, 23:13:00)

1 = modifier ou 0O=lire adresse 0

3 adresse + 1 3

année année adresse + 2 39 38

mois (espace) adresse + 3 31 20

(espace) mois adresse + 4 20 30

guantieme du mois guantieme du mofs adresse + 5 32 30

heures (espace) adresse + 6 32 20
heures adresse + 7 3A 33

minutes minutes adresse + 8 33 31

secondes adresse + 9 30 3A

(espace) secondes adresse + 10 20 30

jour de la semaine jour de la semaing  adresse + 11 32 30

Manuel de référence pour API 90-30/90-20/Miekdai 1997

GFK-0467J



GFK-0467J

SVCREQ #13: Mettre hors service (arréter) I'API

L'instruction SVCREQ numéro 13 est utilisée pour arréter I'API & la fin du cycle courant. Toutes
les sorties prennent leur état par défaut, désigné, au début du cycle d'API suivant. Un défaut
informationnel est placé dans la Table des défauts automate, indiquant qu'un bloc fonctionnel
"SHUT DOWN PLC" a été exécuté. La scrutation des E/S continue telle qu'elle a été configurée.

Cette instruction n'a pas de bloc de paramétres.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, lorsqu'un défaut "module d'E/S perdu" se produit, l'instruction SVCREQ
numeéro 13 est exécutée. Comme aucun bloc de paramétres n'est nécessaire, l'entrée PARM n'est
pas utilisée ; toutefois, le logiciel de programmation exige que PARM ait une entrée.

Cet exemple utilise une instruction JUMP jusqu'a la fin du programme pour forcer la mise hors
service de I'API si l'instruction Shutdown PLC est menée a bien. Ce saut (JUMP) et cette étiquette
(LABEL) sont nécessaires car la transition vers le m8@©P n'intervient qu'a la fin du cycle

dans lequel l'instruction est exécutée.

LOS_MD %T0001

||
() Y7

%T0001 | |

'l T | SVC_|
| REQ|

[ 1
CONST —|FNC |
00013 | |

[ 1
%R1001 —|PARM |

END_PRG:

[ FINDE LA LOGIQUE DE PROGRAMME ]

Remarque

Pour s'assurer que le contact %S0002 LST_SCN fonctionne correctement, I'API
exécute un cycle supplémentaire aprés celui dans lequel l'instruction SVCREQ
#13 a été exécutée.
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SVCREQ #14: Vider les tables des défauts

L'instruction SVCREQ numéro 14 est utilisée pour vider la Table des défauts automate ou la
Table des défauts d'E/S. La sortie SVCREQ est mise a "1", sauf si un nombre autre que 0 ou 1 est
entré comme opération demandée (voir ci-dessous).

Pour cette instruction, le bloc de paramétres a une longueur de 1 mot. C'est uniguement un bloc de
paramétres d'entrée.

0 = vider la Table des défauts adresse
automate.

1 = vider la Table des défauts d'E/S.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, lorsque les entrées %10346 et %10349 sont a "1", la Table des défauts
automate est vidée. Lorsque les entrées %I10347 et %10349 sont & "1", la Table des défauts d'E/S
est vidée. Lorsque les entrées %0348 et %10349 sont & "1", les deux tables sont vidées.

Le bloc de paramétres de la Table des défauts automate est situé a %R0500. Le bloc de paramétres
de la Table des défauts d'E/S est situé & %R0550. Les deux blocs de paramétres sont configurés
ailleurs dans le programme.

%10349 %0346 [
|—t—— | —+—— | SVC_|—

[
[%10348 |
+—| |—+CONST —|FNC |

00014 | |

[ 1
%R0500 —|PARM |

%10349 %0347 [
|—+——| |—+—— | SVC_|-

[
9610348 |
+——| |—+CONST -|FNC |

00014 | |

[ 1
%R0550 -|PARM |
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SVCREQ #15: Lire la derniere entrée enregistrée dans la table des défauts

L'instruction SVCREQ numéro 15 est utilisée pour lire la derniére entrée enregistrée dans la

Table des défauts automate ou la Table des défauts d'E/S. La sortie SVCREQ est mise a "1" sauf si
un autre nombre autre que 0 ou 1 est entré comme opération demandée (voir ci-dessous), ou si la
table des défauts est vide. (Pour plus d'informations sur les entrées des tables des défauts, voir le

chapitre 3, "Description et correction des défauts".)

Pour cette instruction, le bloc de parameétres a une longueur de 22 mots. Le bloc de paramétres
d'entrée a le format suivant :

0 = Lire la Table des défauts automate. adresse
1 = Lire la Table des défauts d'E/S.

Le format du bloc de paramétres de sortie dépend de la table des défauts qui sera lue par

l'instruction.
Format de sortie de la Table des défauts Format de sortie de la Table des défauts
automate d'E/S
Octet a "0" Octet a "1" Octet & "0" Octet a "1"
0 1
long/court adresse + 1 long/court
de remplissage adresse + 2 adresse de référence
adresse du défaut automate adresse + 3
adresse + 4 adresse du défaut d'E/S
groupe de défauts et adresse + 5
intervention défaut
code d'erreur adresse + 6 groupe de défauts et intervention défaut
adresse + 7 catégorie de défaut type de défaut
adresse + 8 description du défaut
adresse + 9

adresse + 10
adresse + 11

données spécifiques au adresse + 12 | données spécifiques au
défaut défaut

adresse + 13
adresse + 14
adresse + 15
adresse + 16
adresse + 17
adresse + 18

adresse + 19
marquage date/heure adresse + 20 marquage date/heure

adresse + 21
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Dans le premier octet de I'adresse de mot + 1, I'indicateur Long/Court définit la quantité de
données spécifiques au défaut, présentes dans I'entrée du défaut :

Table des défauts 00 = -8 octets (court)
automate :

01 = 24 octets (long)
Table des défauts d'E/S: 02 = —5 octets (court)
03 = 21 octets (long)

Exemple 1:

Dans I'exemple suivant, lorsque les entrées %I10251 et %10250 sont & "1", la dernieére entrée dans
le Table des défauts automate est écrite dans le bloc de parametres. Lorsque l'entrée %10251 est a
"0" et que l'entrée %10250 est & "1", la derniére entrée dans la Table des défauts d'E/S est écrite
dans le bloc de paramétres. Le bloc de paramétres est situé a I'emplacement %R0600.

%I10250 %I0251 |
||

[ I [ [MOVE_|
[INT |
CONST —|IN Q|- %R0600
00000 | LEN |
|00001]

%10250 %I0251 | |
[ Il [MOVE_|

|
[INT |
CONST —|IN Q|— %R0600
00001 | LEN |
|00001]
ALWON | |
— | | SVC_|—
| REQ |
CONST —|FNC |

00015 | |
|
%R0600 —|PARM |
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Exemple 2 :

Dans l'exemple suivant, I'API est mis hors service lorsqu'un défaut se produit dans un module
d'E/S, sauf si le défaut se produit dans les modules du bac 0, emplacement 9, et du bac 1,
emplacement 9. Si des défauts se produisent dans ces deux modules, le systéme continue a
fonctionner. Le paramétre pour "type de table" est configuré lors du premier cycle. Le contact
IO_PRES, lorsque mis a "1", indique la Table des défauts d'E/S contient une entrée. L'UC de I'API
met a "1" le contact N.O. dés le premier cycle aprés que la logique de défaut a placé un défaut
dans la table. Si des défauts sont placés dans la table pendant deux cycles consécutifs, le contact
N.O. est mis a "1" pendant deux cycles consécutifs.

Cet exemple utilise un bloc de parametres situé & %R0600. Une fois l'instruction SVCREQ exé-
cutée, les 4e, 5e et 6e mots du bloc de paramétres contiennent I'adresse du module d'E/S mis en
défaut :

1 %R0600

long/court %R0601
adresse de référence %R0602

numéro de bac numéro %R0603

d'emplacement
numéro du bus d'E/S adresse du bus %R0604
adresse du bit %R0605

données du défaut

Dans le programme, les blocs EQ_INT comparent I'adresse du bac/emplacement dans la table aux
constantes hexadécimales. La bobine interne %M00007 est mise & "1" lorsque le bac/emplacement
ou le défaut s'est produit rencontre le critéere spécifié ci-dessus. Si %MO00007 est mise & "1", son
contact N.F. est mis & "0", évitant la mise hors service. A l'inverse, si %M00007 est mise &"0" du
fait que le défaut s'est produit dans un module différent, le contact N.F. est mis a "1" et la mise

hors service se produit.
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FST_SCNT |
IMOVE_|—

I
[INT |
| |
CONST —|IN Q|— %R0600

00001 | LEN |
|00001]

IO_PRES[ | %T0001
I|I I | SVC_|
e

CONST —|FNC |

00015 | |

|
%R0600 —|PARM |

%T0001 | |

I|I | EQ_|—

[INT |

[ %MO0007
%R0603 —|I1 Q|

|
CONST —|12 |
00109 | |
%T0001 | |

I|I | EQ_|—

[INT |

%MO0007

[ 1
%R0603 —|I1 Q|
|

[ |
CONST —|12 |
00265 | |

IO_PRES %M0007 | |
|

[ T /1 | SVC_|—
| REQ |
|
CONST —|FNC |
00013| |

|
%R0001 —|PARM |
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SVCREQ #16: Lire le compteur de temps de fonctionnement

L'instruction SVCREQ numeéro 16 est utilisée pour lire le compteur de temps de fonctionnement,
indiguant le temps écoulé (en secondes) depuis la mise sous tension de I'API. Le temporisateur
retourne & zéro environ une fois tous les 100 ans.

Cette instruction possede uniqguement un bloc de parameétres. Le bloc de paramétres a une
longueur de 3 mots.

secondes depuis mise sous tension (poids faiﬂ)le) adresse

secondes depuis mise sous tension (poids fort) adresse + 1

impulsions de 100 microsecondes adresse + 2

Les deux premiers mots sont le temps écoulé (en secondes). Le dernier mot est le nombre
d'impulsions de 100 microsecondes dans la seconde actuelle.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, lorsque la bobine interne %M0233 est & "1", la valeur du compteur de
temps de fonctionnement est lue et la bobine %M0234 est mise a "1". Lorsqu'elle est & "0", la
valeur est lue & nouveau. La différence entre les valeurs est ensuite calculée, puis le résultat stocké

dans la mémoire des registres a I'emplacement %R0250.

Le bloc de parameétres pour la premiére lecture est a %R0127, et pour la seconde lecture a
%R0131. Le calcul ignore le nombre d'impulsions de 100 microsecondes et que le type DINT est
en réalité une valeur signée. Le calcul est correct jusqu'a ce que le temps écoulé depuis la mise
sous tension soit d'environ 50 ans.

%M0233 | | %M0234
I|I I | SVC_|
| REIQ |
CONST —|FNC |
00016 | |

| 1
%R0127 —|PARM |

%M0233  %M0234 | | [ %M0234
I/ [ | SVC_| | SUB_|
| | [
| REQ | | DINT|
[ | I
CONST —|FNC | %R0131 —|I1 Q|— %R0250
00016 | |

|| [
%R0131 —|PARM | %R0127 —[12 |
I
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SVCREQ #18: Lire I'état des forcages des E/S

L'instruction SVCREQ numéro 18 est utilisée pour lire I'état courant des forcages dans |I'UC.
Remarque

Cette instruction est disponiblmiquementpour les UC 331 ou supérieures.

Pour cette instruction, le bloc de parameétres a une longueur de 1 mot. C'est uniguement un bloc de
paramétres de sortie.

0 = Pas de forgage activé. adresse
1 = Les forgages sont mis.

Remarque

SVCREQ #18 signale uniqguement les for¢ages des références %l et %Q.

Exemple :

Dans I'exemple suivant, I'état des forcages des E/S est toujours écrit dans I'emplacement %R1003.

Si aucun for¢age n'est présent, la sortie %T0001 est mise a "1".

%I0001 | | [
I I S|VC I [EQ_I-

||
| REQ | [INT |

|
CONST —|FNC | CONST —|I1 Q|

%T0001

00018| | 00001 | |

[ 1 | ]
%R1003 —|PARM | %R1003 —|I2 |
[ | [ |
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SVCREQ #23: Lire Checksum maitre

Utilisez l'instruction SVCREQ numéro 23 pour lire les checksums maitre du programme
utilisateur et de la configuration. La sortie SVCREQ est toujours mise a "1" si l'instruction est
activée et le bloc de sortie d'information (voir ci-dessous) commence a l'adresse donnée dans le
paramétre 3 (PARM) de l'instruction SVCREQ.

Quand unRUN MODE STOREest actif, les checksums du programme peuvent ne pas étre

valides aussi longtemps que le stockage n'est pas terminé. Deux drapeaux sont donc fournis au
début du bloc de paramétres de sortie pour indiquer & quel moment les checksums du programme
et de la configuration sont valides.

Pour cette instruction, le bloc de parameétres de sortie a une longueur de 12 mots avec le format
suivant :

Checksum du programme maitre valide (0 = non valide, 1 = valid¢) adresse
Checksum de la configuration maitre valide (0 = non valide, 1 = |adresse + 1
valide)

Nombre de blocs de programme (y compris _MAIN) adresse + 2

Taille en octets du programme utilisateur (type de données DWORD)  adresse + 3

Checksum de programme supplémentaire adresse + 5

Checksum CRC du programme (type de données DWORD) adresse + 6

Taille en octets des données de configuration adresse + 8

Checksum de configuration supplémentaire adresse + 9

Checksum CRC de la configuration (type de données DWORD) adresse + 10
Exemple :

Dans I'exemple ci-dessous, quand I'entrée %0251 est & "1", les informations de checksum maitre

sont stockées dans le bloc de paramétres et la bobine de sortie (%6Q0001) est mise a "1". Le bloc de
paramétres se trouve a I'emplacement mémoire %R0050.

%1025 | | %Q0001
I|I | | SVC_|
| REIQ |

CONST —|FNC |

+0023| |

[ 1
%R0050 —|PARM |
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SVCREQ #26/30: Interroger les E/S

Utilisez l'instruction SVCREQ numéro 26 (ou numéro 30 ; ces instructions étant identiques, vous
pouvez utiliser I'un ou l'autre numéro pour exécuter la méme tache) pour interroger les modules
actuellement présents et les comparer avec la configuration de bac/emplacement, en générant des
alarmes d'ajout, de suppression ou d'incohérence, comme si vous aviez procédé a un stockage de la
configuration. Cette instruction SVCREQ génére des défauts dans les tables des défauts de I'API et
des E/S, selon le défaut.

Cette instruction est dépourvue de bloc de parameétres et produit toujours le flux validant.
Remarque

La durée d'exécution de cette instruction SVCREQ varie en fonction du nombre
de défauts. L'exécution de cette instruction SVCREQ peut donc durer plus
longtemps lorsque plusieurs modules sont défectueux.

Exemple :

Dans I'exemple ci-dessous, quand l'entrée %10251 est a "1", les modules présents sont interrogés
et comparés avec la configuration de bac/emplacement . La sortie %Q0001 est mise a "1" une fois
gue l'exécution de SVCREQ est terminée.

%0251 | | %Q0001
11

[ 1 | SVC_|
| |
| REQ |

CONST —|FNC |
+0026 | |

[ 1
%R0050 —|PARM |

Remarque

Cette demande de service n'est pas disponible sur les API Micro.
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SVCREQ #29 : Lire le compteur de mise hors tension

Utilisez l'instruction SVCREQ numéro 29 pour lire la durée écoulée entre la derniere mise hors
tension et la mise sous tension la plus récente. La sortie SVCREQ est toujours mise a "1" et le bloc
de sortie d'informations (voir ci-dessous) commence a l'adresse spécifiée dans le paramétre 3
(PARM) de l'instruction SVCREQ.

Remarque

Cette instruction est disponible uniqguement sur les UC 331 et supérieures.

Cette instruction ne posséde qu'un bloc de paramétres de sortie, d'une longueur de 3 mots.

Durée en secondes de la mise hors tension (ordre inférieur) adresse
Durée en secondes de la mise hors tension (ordre supérieur) adresse + 1
Intervalles de 100 microsecondes adresse + 2

Les deux premiers mots correspondent & la durée en secondes de la mise hors tension et le dernier,
a la durée de mise hors tension restante, par intervalles de 100 microsecondes (qui est toujours
égal a 0). Chaque fois que I'API ne peut pas calculer correctement la durée de mise hors tension,

la durée est mise a "0". Cela se produit notamment lorsque I'API est mise sous tension en

appuyant sur la touche CLR M/T de la miniconsole de programmation ou lorsque le temporisateur

chien de garde expire avant la mise hors tension.

Exemple :

Dans I'exemple ci-dessous, quand l'entrée %10251 est mise a "1", le compteur de mise hors
tension est placé dans le bloc de paramétres et la bobine de sortie (%6Q0001) est mise & "1". Le
bloc de paramétres figure a I'emplacement mémoire %R0050.

%0251 | | %Q0001
I|I I | SVC_|
| REIQ |

CONST -|FNC |

+0029 | |

[ 1
%R0050 -|PARM |

GFK-0467J Chapitre 4 Jeu d'instructions Serie 90-30/20/Micro 4-145



PID

4-146

L'instruction de commande PID (Proportional plus Integral plus Derivative, proportionnel +
intégral + dérivé) est l'algorithme général le plus fréquemment utilisé pour les commandes en
boucle fermée. Le bloc fonctionnel PID Série 90 compare un retour de variable de procédé avec le
bit de consigne du procédé désiré et met a jour une sortie de variable de commande sur base de
l'erreur.

Le bloc utilise des gains en boucle PID ainsi que d'autres paramétres stockés dans un tableau de 40
mots de 16 bits (décrits a la page 4-148) pour résoudre l'algorithme PID dans l'intervalle de temps
souhaité. Tous les parameétres sont des mots d'entier de 16 bits afin d'assurer la compatibilité avec
les variables de procédé analogiques de 16 bits. Cela permet de stocker les variables de procédé
d'entrée dans lI'emplacement mémoire %Al et les variables de commande de sortie dans
I'emplacement %AQ. L'exemple ci-dessous inclut des entrées typiques.

%S00007 | |
(validation) —| |— EBIREIRE (oK) Sortie du flux validant si OK
|
| IND |
[
(point de consigne) %R00010 —|SP CV|— %AQ0001 " Variable de commande
+21000 | | +25000
[ |
(variable de procédé) %Al0001 —|PV |
+20950 | |
[
%MO0001 | |
IMAN |
| %M0001

|
%M0002 | | —o|]——
UP |

I
%M0002 [DN |
[ I

| I

%R00100 RefArray de 40 mots %R

(adresse du tableau de référence)

Dans la mesure ou les termes d'entrée Point de consigne et Variable de procédé ainsi que le terme
de sortie Variable de commande sont fréquemment utilisés, nous les désignerons désormais a
l'aide de leur abréviation, a savoir respectivement SP, PV et CV. Comme 16 nombres entiers sont
convertis, de nombreux parametres doivent étre définis en termes de comptages ou d'unités PV ou
CV. L'entrée SP, par exemple, doit étre convertie dans la méme plage que PV, car le bloc PID
calcule l'erreur en soustrayant ces deux entrées. Les comptages PV et CV peuvent correspondre a
—32000 ou 0 & 32000 pour concorder avec la conversion analogique ou étre compris entre 0 et
10000 pour afficher des variables entre 0,00% et 100,00%. Lorsque les comptages PV et CV
n'utilisent pas la méme conversion, des facteurs de conversion sont inclus dans les gains PID.

Remarque

L'instruction PID n'est généralement exécutée qu'une seule fois toutes les

10 millisecondes. Cela peut donc modifier les résultats souhaités si vous
planifiez son exécution & chaque cycle et si le cycle dure moins de 10
millisecondes. En effet, dans ce cas, l'instruction PID n'est exécutée que
lorsqu'un nombre suffisant de cycles s'est déroulé pour atteindre la durée de 10
millisecondes. Si le cycle dure 9 millisecondes, par exemple, la fonction PID
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sera exécutée a raison d'un cycle sur deux avec un intervalle de 18 millisecondes
entre chaque exécution.

act.

ini a

entrée

e d'une

Parameétres :
Paramétre Description
validation L'instruction PID est exécutée lorsqu'elle est validée par I'intermédiaire d'un con

SP SP est le point de consigne du procédé ou de la boucle de commande. Il est dé
l'aide des compteurs PV tandis que PID ajuste la sortie CV afin que PV concord¢ avec
SP (erreur zéro).

PV Variable de procédé entrée a partir du procédé qui est commandé, souvent une
9%Al.

MAN Lorsqu'il est mis & "1" (via un contact), le bloc PID est en mbtAeNUALS:I le bloc

PID est mis manuellement a "0", il est en mode automatique.

UP Lorsqu'il est activé avec MAN, il augmente CV a raison d'un CV par solution.*

DN Lorsqu'il est activé avec MAN, il diminue CV a raison d'un CV par solution.*
RefArray Adresse est I'emplacement des informations du bloc de commande PID (paramejtres
Address internes et parametres utilisateur). Il utilise 40 mots %R qui ne peuvent pas étre

partagés.

ok La sortie ok est activée quand l'instruction est exécutée sans erreur. En présenq

ou plusieurs erreurs, elle est mise a "0".
cv CV est la sortie de la variable de commande vers le procédé, souvent une sortie

analogique %AQ.

*Incrémenté (parametre UP) ou décrémenté (parameétre DN) d'une unité (1) par acces de l'instruction PID.

Types de mémoires valides :

Paramétre

flux

%l

%Q |%M [%T poS G %R %Al 9%AQ const alicun

validation .

SP

PV

MAN

upP

DN

adresse

ok

Ccv

. . . . . . . .

« Référence ou position validation ou le flux validant peut traverser l'instruction.
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Bloc de parameétres PID :

Outre les 2 mots d'entrée et les 3 contacts de commande manuelle, le bloc PID utilise 13

paramétres de RefArray, qui doivent étre définis avant d'appeler le bloc. Les autres parameétres
sont utilisés par I'API et ne sont pas configurables. %Ref qui figure dans le tableau ci-dessous
correspond & la méme adresse RefArray a la fin du bloc PID. Le chiffre qui suit le signe plus (+)
désigne le décalage dans le tableau. Si RefArray commence a I'emplacement %R100, par exemple,

%R113 contiendra la commande manuelle utilisée pour définir CV et l'intégrateur au mode

manuel.

Tableau 4-4. Présentation des parametres PID

Registre Parameétre Unités du bit Plage de valeurs
inférieur
%Ref+0000 Numéro de boucle Entier 0 a 255 (pour I'affichage de I'utilisateur
uniguement)
%Ref+0001 Algorithme N/A; défini et géré
par I'API Non configurable
%Ref+0002 Période d'échantillonnage 10 millisecondg® (chaque cycle) a 65535 (10,9 Min).
Utilisez au moins 10 pour les API 90-30
(voir Remarque a la pagel4b).
%Ref+0003 Bande morte + Comptages PV | 0 a 32000 (jamais négatif)
%Ref+0004 Bande morte — Comptages PV | -32000 a 0 (jamais positif)
%Ref+0005 Gain proportionnel —Kp[ 0,01 CV%/PV%| 0 a 327,67 %/%
%Ref+0006 Dérivé—Kd 0,01 seconde 0 & 327,67 sec.
%Ref+0007 Coefficient intégral—Ki Répétition/1000 | 0 a 32,767 répétitions/sec.
Sec
%Ref+0008 Décalage en sortie Comptages CV| -32000 a 32000 (ajouté a la sortie de
I'intégrateur)
%Ref+0009 Limite haute Comptages CV | —32000 & 32000 (>%Ref+10) limite de softie
%Ref+0010 Limite basse Comptages CV | —-32000 a 32000(<%Ref+09) limite de sorfie
%Ref+0011 Temps minimum de | Seconde/Parcourg 0 (aucun) a 32000 sec. pour transférer
parcours de I'échelle totalgtotal 32000 CV
%Ref+0012 Mot de configuration Utilisation des 5| Bits 0 & 2 pour Erreur+/—, polarité de sortie,
bits inférieurs action dérivée.
%Ref+0013 Commande manuelle Comptages CV| Suit CV en mode auto ou définit CV en
mode manuel
%Ref+0014 Mot de commande Géré par AP, | Géré par I'API sauf s'il est défini autrement :
sauf sile bit 1 est | remplace la définition des bits inférieurs sl
mis a "1". est mis & "1" (voir la description dans le
tableau "Détails des parameétres PID", a la
page 4153)
%Ref+0015 Consigne (SP) N/A; défini et gér@lon configurable
par I'API
%Ref+0016 Variable de commande N/A; défini et géré | Non configurable
(cv) par I'API
%Ref+0017 Variable procédé (PV) N/A; défini et gérion configurable
par I'API
%Ref+0018 Sortie N/A; défini et géréNon configurable
par I'API
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Tableau 4-4. Présentation des paramétres PID (suite)

Registre Paramétre Unités des bits Plage des valeurs
inférieurs
%Ref+0019 Stockage du terme | N/A; défini et Non configurable
différentiel géré par I'API
%Ref+0020 Stockage du terme | N/A; défini et Non configurable
and intégral géré par I'API
%Ref+0021
%Ref+0022 Stockage du terme deN/A; défini et Non configurable
parcours de I'échelle | géré par I'API
totale
%Ref+0023 Horloge N/A; défini et
géré par I'API
%Ref+0024 Non configurable
%Ref+0025 (temps écoulé de la
derniére exécution)
%Ref+0026 Stockage du reste Y N/A; défini et
géré par I'API Non configurable
%Ref+0027 | Plage basse pour SP, PV Comptages PV —32000 a 32000 (>%Ref#28)
I'affichage
%Ref+0028 | Plage haute pour SP, PV Comptages RV —32000 a 32000 (<%Ref+27) poyr
I'affichage
%Ref+0029
. Réservé pour usage | N/A Non configurable
interne
%Ref+0034
%Ref+0035
. Réservé pour usage | N/A Non configurable
interne
%Ref+0039

Le tableau RefArray doit comporter %R registres sur I'AP1 90-30. Notez que chaque appel de bloc
PID doit utiliser un tableau de 40 mots différent, méme si les 13 parametres utilisateur sont identi-
ques, car d'autres mots du tableau sont réservés au stockage des données PID internes. Assurez-
vous que le tableau ne s'étend pas au-dela de la mémoire.

Pour configurer les parametres utilisateur, sélectionnez l'instruction PID et appuyez sur la touche
F10 pour effectuer un zoom avant de I'écran des paramétres utilisateur ; utilisez ensuite les
touches fléchées pour sélectionner des champs, puis tapez les valeurs souhaitées. Vous pouvez
utiliser 0 pour la plupart des valeurs par défaut, a I'exception de la limite haute CV, qui doit étre
supérieure a la limite basse pour que le bloc PID fonctionne. Notez que le bloc PID mmphksse

flux en présence d'une erreur dans les parameétres utilisateur. Surveillez donc la modification des
données a l'aide d'une bobine temporaire.

Une fois que vous avez sélectionné les valeurs PID appropriées, vous devez les définir comme
constantes dans BLKMOV afin de pouvoir éventuellement les utiliser pour recharger les
parameétres utilisateur PID par défaut.
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Fonctionnement de l'instruction

En mode de fonctionnement automatique normal, le bloc PID est appelé a chaque cycle en passant
le flux validant au contact de validation, mais pas aux contacts d'entrée manuelle. Le bloc

compare I'horloge de I'API en cours avec I'heure de la derniére solution PID stockée dans le
RefArray interne. Si la différence de temps est supérieure a la période d'échantillonnage définie
dans le troisieme mot (%Ref+2) de RefArray, l'algorithme PID est résolu a l'aide de la différence
temporelle tandis que I'heure de la derniére solution et la sortie CV sont mises a jour. En mode
automatique, la sortie CV est placée dans le paramétre de commande manuelle %Ref+13.

Si le flux validant est fourni aux contacts de validation et aux contacts d'entrée manuelle, le bloc
PID est placé en mode manuel et la sortie CV est définie a partir du parametre de commande
manuelle %Ref+13. Si les entrées UP ou DN sont activées, le mot de la commande manuelle est
incrémenté ou décrémenté d'un comptage CV pour chaque solution PID. Afin d'accélérer les
modifications manuelles de la sortie CV, il est possible d'ajouter ou de soustraire directement
n'importe quelle valeur de comptage CV au/du mot de la commande manuelle.

Le bloc PID utilise les paramétres de limites haute et basse pour limiter la sortie CV. Si un temps
minimum de parcours de I'échelle totale est défini, il est utilisé pour limiter le coefficient de
modification de la sortie CV. En cas de dépassement de la limite de coefficient ou d'amplitude
CV, la valeur stockée dans l'intégrateur est ajustée de fagon a adapter CV a la limite. Grace a la
fonction d'anti-saturation (définie a la page 4-40), méme si l'erreur a tenté d'entrainer CV au-dela
(ou en-deca) des limites pendant une période prolongée, la sortie CV est extraite de la limite dés
gue le terme de I'erreur change de signe.

Le suivi de CV par la commande manuelle en mode automatique ainsi que le passage de CV au
mode manuel assure un transfert sans heurt entre les modes automatique et manuel. Les limites
haute et basse de CV ainsi que le temps minimum de parcours de I'échelle totale sont toujours
appliqués a la sortie CV en mode manuel tandis que la valeur interne stockée dans l'intégrateur est
mise a jour. Cela signifie que si vous tentez de modifier la commande manuelle en mode manuel,
la sortie CV ne changera pas aussi rapidement que la limite du temps minimum de parcours de
I'échelle totale et ne dépassera pas les limites haute et basse de CV.

Remarque

Une instruction PID spécifique ne doit pas étre appelée plus d'une fois par cycle.

Le tableau ci-dessous fournit davantage de détails sur les paramétres énumérés dans le tableau
4-4. Le numéro entre parenthéses qui suit le nom de chaqgue parametre correspond au décalage
dans le RefArray.
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Tableau 4-5. Détails des paramétres PID

Elément de Description
données
Numéro de | Ce paramétre optionnel permet d'identifier un bloc PID. Il s'agit d'un entier sans signe offrant une
boucle(00) identification commune dans I'API avec le numéro de boucle défini par une interface opérateur. lle
numéro de boucle s'affiche sous I'adresse du bloc lorsque la logique est contrdlée a partir du logiciel
Logicmaster 90-30/20/Micro.
Algorithme (01) | Nombre entier sans signe réglé par I'API pour identifier I'algorithme utilisé par le bloc fonctionnel.
L'algorithme ISA est défini comme algorithme 1 et I'algorithme indépendant, comme algorithme 2.
Période Temps le plus court, en incréments de 10 millisecondes, entre les solutions de l'algorithme PID.|Utilisez
d'échantillonnage 10, par exemple, pour une période d'échantillonnage de 100 millisecondes. UINT peut prendre la valeur
(02) maximale 65535 pour une période d'échantillonnage de 10,9 minutes. Si elle est mise & "0", l'algorithme
est résolu chaque fois que le bloc est appelé (voir la section ci-dessous relative a la planificatior) du bloc
PID).
L'algorithme PID n'est résolu que si I'horloge de I'API courante est égale ou supérieure a I'neure|de la
derniére solution PID + cette période d'échantillonnage. N'oubliez pas que les API 90-30 n'utilisept pas
les temps de solution inférieurs & 10 millisecondes (voir la Remarque a la page 4-146) ; des temps de
cycle plus courts entrainent donc le saut de certains cycles. Cette instruction compense le temps réel
écoulé depuis la derniere exécution, & 100 microsecondes prés. Si cette valeur est mise a "0",
l'instruction est exécutée chaque fois qu’elle est validée ; elle est toutefois limitée a 10 millisecondes
minimum, comme décrit plus haut.
Bande morte | Valeur INT définissant les limites supérieure (+) et inférieure (=) de bande morte des comptages PV. Si
(+—) aucune bande morte n'est nécessaire, ces valeurs doivent étre mises a "0". Si I'erreur PID (SP + PV) ou
(03/04) (PV — SP) est supérieure a la valeur (=) et inférieure a la valeur (+), les calculs PID sont résolug en
mettant l'erreur & "0". Si celle-ci n'est pas a "0", la valeur (+) doit étre supérieure a zéro et la valgur (-)
inférieure a 0, sinon le bloc PID ne fonctionnera pasis devez laisser ces valeurs a "0" jusqu'a ce|que
les gains en boucle PID soient définis ou ajusEsuite, vous souhaiterez peut-étre ajouter une bande
morte pour éviter toute modification mineure de la sortie CV due a des légéres variations de I'erfeur,
visant notamment a réduire l'usure mécanique.
Gain Ce nombre INT, appelé gain de contrdleur dans la version ISA, détermine le changement de CV| dans les
proportionnet | comptages CV pour une modification de comptage PV 100 dans le terme d'erreur. Il est affiché sous la
Kp forme 0,00 %/% avec deux chiffres décimaux par défaut . Un Kp de 450, par exemple, est affiché sous la
(05) forme 4,50 et donne pour résultat une contribution de Kp*Erreur/100 ou 450*Erreur/100 & la sorfie PID.
Kp est généralement le premier gain qui est défini pendant le réglage d'une boucle PID.
Dérivé-Kd Ce nombre INT détermine le changement de CV dans les comptages CV si Erreur ou PV changg a raison
(06) d'un comptage PV toutes les 10 millisecondes. Entré sous la forme d'une heure dont le bit inférigur
indique 10 millisecondes, ce nombre est affiché a I'aide du format 0,00 secondes avec deux chiffres
décimaux par défaut. Un Kd de 120, par exemple, est affiché sous la forme 1,20 Sec et donne gour
résultat une contribution de Kd * Erreur delta /heure delta ou 120*4/3 & la sortie PID si I'erreur g été
modifiée par 4 comptages PV toutes les 30 millisecondes. Kd peut étre utilisé pour accélérer ung
réponse en boucle lente, mais est extrémement sensible aux parasites de I'entrée PV.
Coefficient Ce nombre INT détermine le changement de CV dans les comptages CV si Erreur correspond aun
intégral-Ki comptage PV constant. Il s'affiche sous la forme de 0,000 répétitions/sec. avec 3 chiffres décimgux par
(07) défaut. Un Ki de 1400, par exemple, est affiché sous la forme 1,400 répétitions/sec et donne popr
résultat une contribution de Ki * Erreur *dt ou 1400 * 20 * 50/1000 & la sortie PD pour une erreuf de 20
comptages PV et un temps de cycle de I'API de 50 millisecondes (avec une période d'échantillonnage de
0). Ki est généralement le deuxiéme gain qui est défini aprés Kp.
Décalage en | Valeur INT dans les comptages CV qui est ajoutée a la sortie PID avant les limites de coefficient et
sortie d'amplitude. Il peut servir a définir des valeurs CV différentes de 0 lorsque seuls des gains
(08) proportionnels Kp sont utilisés ou pour faire avancer la commande de cette sortie en boucle PID depuis
une autre boucle de commande.
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Tableau 4-5. Détails des paramétres PID - suite

Elément de Description
données
Limites CV haute | Valeurs INT des comptages CV qui définissent les valeurs supérieure et inférieure de CV. Ces valeurs sgnt
et basse obligatoires et la limite haute doit posséder une valeur supérieure a la limite basse pour que le bloc PID guisse
(09/10) fonctionner. Elles sont généralement utilisées pour définir des limites basées sur des limites physiques djune

sortie CV. Elles permettent aussi de convertir le graphique a barres de CV de l'affichage PID LM90 ou AQS. Le
bloc possede une fonction d'anti-saturation qui permet de modifier la valeur de l'intégrateur quand une limite du
CV est atteinte.

Temps minimum | Valeur UINT positive qui définit le nombre minimal de secondes requis par la sortie CV pour passer de 0 p
de parcours de | I'échelle totale de 100% ou a 32000 comptages CV. Cet élément limite la rapidité a laquelle la sortie CV peut

I'échelle totale (11) étre modifiée. Quand la valeur est positive, CV ne peut pas changer de plus de 32000 comptages CV pgndant la
durée Delta (secondes) divisée par le temps minimum de parcours de I'échelle totale. Si la période
d'échantillonnage est de 2,5 secondes, par exemple, et si le temps minimum de parcours de I'échelle totgle est de
500 secondes, CV ne peut pas changer de plus de 32000*2,5/500 ou de 160 comptages CV par solution PID.
De méme que les limites CV, une fonction anti-saturation ajuste la valeur de l'intégrateur en cas de dépagsement
de la limite CV. Si le temps minimum de parcours de I'échelle totale est égal a 0, il n'y a pas de limite de
coefficient CV. N'oubliez pas d'affecter la valeur 0 au temps minimum de parcours de I'échelle totale pendant
que vous définissez ou ajustez des gains en boucle PID.

Mot de Les 5 premiers bits de ce mot sont utilisés pour modifier trois paramétres PID standard. Les autres bits doivent
configuration | étre mis a "0". Mettez le premier bit a "1" pour remplacer le terme d'erreur PID standard normal (SP — P\{) par
(PV — SP), en inversant le signe du terme de retour. Cela permet d'inverser I'action des commandes ou GV doit
descendre quand PV monte. Mettez le deuxiéme bit a "1" pour inverser la polarité de sortie afin que CV
corresponde a la valeur négative de la sortie PID plutdt qu'a la valeur positive normale. Mettez le quatrierpe bit a
"1" pour modifier I'action dérivée de fagon a ce qu'elle n'utilise pas la modification normale du terme d'errgur
mais bien celle du terme de retour de PV.

Les cing premiers bits du mot de configuration sont définis en détail ci-dessous :

Bit0O = Terme d'erreur. Lorsque ce bit est mis a "0", le terme d’erreur est SP — PV.

Lorsque ce bit est mis a "1", le terme d’erreur est PV — SP.

Bit 1 Polarité de sortie. Lorsque ce bit est mis a "0", la sortie CV représente la sortie du calcul PIQ.
Lorsque ce bit est mis a "1", la sortie CV représente la négative de la sortie du calcul PID.

Bit 2 Action dérivée sur PV. Lorsque ce bit est mis a "0", I'action dérivée est appliqué au terme d'grreur.

Lorsqu'il est mis a "1", I'action dérivée est appliquée a PV. Tous les autres bits doivent étre mis a
"0".
Action de bande morte. Quand elle est mise a "0", aucune action de bande morte n'est sélegtionnée.
Si l'erreur se trouve dans les limites de la bande morte, sa mise a "0" est forcée. Sinon, l'errgur n'est
pas affectée par les limites de la bande morte. Si le bit de I'action de bande morte est mis a '[1",
I'action de bande morte est sélectionnée. Si l'erreur se situe dans les limites de la bande mqrte, sa
mise a "0" est forcée. Si l'erreur se trouve en dehors des limites de la bande morte, elle est r¢duite

selon la limite de bande morte (erreur = erreur — limite de bande morte).

Bit 3

Bit 4 Action d'anti-saturation. Quand ce bit est mis a "0", I'action d'anti-saturation utilise un calcul de
réinitialisation. Quand la sortie est limitée, elle remplace la valeur du reste Y accumulé (définfi a la
page 4-40) par la valeur requise pour produire la sortie limitée exacte. Quand le bit est mis af"1", il
remplace le terme Y accumulé par la valeur du terme Y au début du calcul. De cette facon, |p

valeur Y de prélimite est conservée aussi longtemps que la sortie est limitée.

REMARQUE : L'action d'anti-saturation est disponible uniguement sur les UC 90-30
version6.50 et ultérieures.

N'oubliez pas que les bits sont définis en puissances de 2. Pour mettre a "0" le mot de configuration pou la
configuration PID par défaut, par exemple, vous devez ajouter 1 pour remplacer le terme d'erreur SP-PV|par PV-
SP, ajouter 2 pour remplacer la polarité de sortie de CV = sortie PID par CV = —sortie PID ou ajouter 4 pour ne
plus appliquer I'action dérivée au terme d'erreur, mais bien a PV, etc.
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Tableau 4-5. Détails des paramétres PID - suite

Elément de Description
données
Commande | Valeur INT définie a l'aide de la sortie CV courante quand le bloc PID est en mode automatique. Lorsque(le bloc
manuelle passe en mod#anuel , cette valeur est utilisée pour définir la sortie CV et la valeur interne de l'intégrateur au
(13) sein des limites haute et basse et du temps minimum de parcours de I'échelle totale.
Mot de commande Parameétre interne qui demeure en principe a "0".
(14)
Si le bit Forgage est mis a "1", ce mot ainsi que d'autres parameétres CV, PV et SP internes doivent étre Utilisés
pour commander le fonctionnement a distance de ce bloc PID (voir plus bas). Cela permet a un périphéfique
d'interface opérateur distant tel qu'un ordinateur d'empécher le programme de I'API de commander. Attention :
Si vous ne souhaitez pas que cela se produise, assurez-vous que le mot de commande est mis & "0". Si le premier
bit est a "0", les 4 bits suivants peuvent étre lus pour suivre I'état des contacts d'entrée PID aussi longtemps que
le contact de validation PID possede le flux validant. Ce mot correspond a une structure de données disgrétes
dont les positions des cing premiers bits ont le format suivant :
Bit:  Valeur du mot: Fonction: Etat ou action externe si le bit de forcage est misa 1 :
0 1 Forcage S'il est mis a "0", il surveille les contacts de bloc ci- dessous. Sil
est mis & "1", les contacts doivent étre définis de maniére externe.
1 2 Manuel/ S'il est mis & "1", le bloc est en mldauel ;
Auto S'il posséde un autre nombre, il est en maglematique
2 4 Validation Doit en principe étre a "1", sinon le bloc n'est jamais appelé.
3 8 UP/Aug menter  S'il est a "1" et si Manuel (bit 1) est aussi a "1", CV est
incrémenté a chaque solution.
4 16 DN/Diminuer S'il est a "1" et si Manuel (bit 1) est aussi a "1", CV est
incrémenté a chaque solution.
SP (15) (Non configurable ; défini et géré par I'API) Suit I'entrée SP et doit étre défini de maniere externe si For¢age est
mis a "1".
CV (16) (Non configurable ; défini et géré par I'API) Suit la sortie CV.
PV (17) (Non configurable ; défini et géré par I'API) Suit I'entrée PV et doit étre défini de maniére externe si Forgage est
mis a "1".
Sortie (18) (Non configurable ; défini et géré par I'API) Valeur de mot signée représentant la sortie du bloc fonctionpel

avant I'application de l'inversion optionnelle.

Si aucune inversion de sortie n’est configurée et si le bit de polarité de sortie dans le mot de commande ¢
"0", cette valeur est égale a la sortie CV. Si I'inversion est choisie et si le bit de polarité de sortie est mis 3
cette valeur est égale a l'inverse de la sortie CV.

st mis a
",

Stockage du term
différentiel (19)

eUtilisé de maniere interne pour stocker les valeurs intermédiblieggas écrire dans cette position.

Stockage du term
intégral (20/21)

eUtilisé de maniere interne pour stocker les valeurs intermédiblieggas écrire dans cette position.

Stockage du term
de parcours de
I'échelle totale (22

eUtilisé de maniere interne pour stocker les valeurs intermédiblieggas écrire dans cette position.

Horloge (23-25)

Compteur de temps de fonctionnement (temps écoulé depuis la derniére exédatfmag.€crire dans cette
position.

Stockage du restg Conserve le reste de la mise a I'échelle de la division de l'intégrateur en |'absence d'erreur d'état stable.

Y (26)

Plage basse et
haute (27/28)

Valeurs INT optionnelles des comptages PV qui définissent les valeurs d'affichage supérieure et inférieur
graphique a barre horizontal de SP et PV de la tozicbendu logiciel Logicmaster et de I'affichage de la
plaque PID ADS.

e du

Réservés (29-34
35-39)

pP9 a 34 sont réservés a l'usage interne et 35 a 39 a l'usage externe. Ces mots sont destinés a étre utilis
Fanuc et ne peuvent pas servir a d'autres fins.

Bs par GE
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Parameétres internes de RefArray
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Comme décrit dans le Tableau 4-6 des pages précédentes, le bloc PID lit 13 parametres utilisateur
et utilise les autres éléments du tableau RefArray de 40 mots pour le stockage PID interne. En
principe, vous ne devez modifier aucune de ces valeurs. Si vous appelez le bloc PID en mode
automatique aprés un délai prolongé, vous souhaiterez peut-étre utiliser SVC_REQ #16 pour
charger I'horloge de I'API courante dans %Ref+23 afin de mettre & jour I'heure de la derniére
solution PID et éviter ainsi une modification d'échelon dans l'intégrateur. Si vous avez mis a "1" le
bit de forcage du mot de commande (%Ref+14), vous devez définir les quatre bits suivants du mot
de commande pour commander les contacts d'entrée du bloc PID (comme décrit dans le Tableau
4-5 des pages précédentes). Comme le bloc PID n'est plus commandé par le logiciel de
programmation, vous devez aussi définir SP et PV. Les mots de paramétre interne sont les
suivants :

Sélection de I'algorithme PID (PIDISA ou PIDIND) et gains

Le bloc PID peut étre programmé en sélectionnant le terme indépendant (PID_IND) ou les
versions ISA standard (PID_ISA) de I'algorithme PID. La maniére dont les gains intégral et
dérivé sont définis constitue la seule différence entre ces algorithmes. Pour comprendre cette
différence, vous devez maitriser les notions suivantes :

Les deux types de PID calculent le terme d'erreur a l'aide de SP — PV, qui peut étre remplacé par
PV — SP si le terme d'erreur (premier bit 0 du mot de configuration %Ref+12) est mis a "1".
L'action dérivée peut étre utilisée pour déplacer la sortie CV dans la direction opposée aux
changements d'entrée PV (CV descend pendant que PV monte) plutét que dans le sens normal de

la montée de CV pendant la montée de PV.
Erreur = (SP — PV) ou (PV — SP) si le premier bit du mot de configuration est mis a "1"

L'action dérivée est en principe basée sur la modification du terme d'erreur depuis la derniére
solution PID, qui peut entrainer une importante modification de la sortie en cas de changement de
la valeur de SP. Si vous ne souhaitez pas que cela se produise, vous pouvez mettre & "1" le
troisiéme bit du mot de configuration pour calculer I'action dérivée sur base de la modification de
PV. dt (heure delta) est déterminée en soustrayant I'neure de la derniére solution PID pour ce bloc
de I'heure de I'API courante.

dt = Heure de I'API courante — Heure API de la derniere solution PID

Action dérivée = (Erreur — erreur précédente)/dt  ou (PV — PV précédent)/dt si le 3éme bit du
mot de configuration est mis a "1"

L'algorithme PID & termes indépendants (PID_IND) calcule la sortie de la maniere suivante :
Sortie PID= Kp * Erreur + Ki* Erreur * dt + Kd * Action dérivée + Décalage en sortie
L'algorithme ISA standard (PID_ISA) utilise un format différent :

Sortie PID = Kc * (Erreur + Erreur * dt/Ti + Td * Action dérivée) + Décalage en sortie

ou Kc est le gain en commande, Ti I'heure intégrale et Td I'heure dérivée. L'algorithme ISA

permet d'ajuster Kc pour modifier la contribution des termes intégral et dérivé ainsi que du terme
proportionnel, en vue de faire tourner la boucle plus rapidement. Si vous possédez des gains PID a
termes ou Ti et Td, utilisez

Kp =Kc Ki = Kc/Ti et Kd = Kc/Td

pour les convertir et les utiliser comme entrées des parameétres utilisateur PID.
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Le décalage en sortie ci-dessus est un terme supplémentaire, distinct des composants PID, qui peut
étre requis si vous utilisez uniqguement le gain proportionnel Kp et si vous souhaitez que CV
posséde une valeur différente de zéro lorsque PV est égal & SP et que Erreur est mis a "0". Dans ce
cas, attribuez au décalage en sortie la valeur CV souhaitée quand PV est & SP. Le décalage en
sortie peut aussi étre utilisé pour faire avancer la commande la ou une autre boucle PID ou un
algorithme de commande est utilisé pour ajuster la sortie CV de cette boucle PID.

Si un gain Ki intégral est utilisé, le décalage en sortie est en principe a "0", car l'intégrateur fait
office de décalage en sortie automatique. Il suffit de démarrer en mode manuel et d'utiliser le mot
Commande manuelle (%Ref+13) pour attribuer a l'intégrateur le CV souhaité, puis de passer en
mode automatique. Cette procédure fonctionne aussi lorsque Ki est & "0", & I'exception du fait que
l'intégrateur n'est pas ajusté en fonction de I'erreur aprés le passage en mode automatique.

Le diagramme ci-dessous illustre le fonctionnement des algorithmes PID :

TERME DECALAGE EN SORTIE
) PROPORTIONAL - Kp
Sp Signe d’erreur
A
\ / LIMITE DE
>

a43646

BANDE | o INTEGRAL - Ki PARCOURS LIMITE POLARITE o
MORTE > > DE > > -
A HEURE LECHELLE HAUTE/BASSE
/s TOTALE
py Action dérivée 5
VALEUR > TERME
A Heure DERIVE - Kd

Algorithme a termes indépendants (PIDIND)

L'algorithme ISA (PIDISA) est similaire, a I'exception du fait que le gain Kp est appliqué a Ki et
Kd de sorte que le gain intégral soit égal a Kp * Ki et le gain dérivé, a Kp * Kd. Le signe d'erreur,
I'action dérivée et la polarité sont définis par des bits du paramétre utilisateur Mot de
configuration.

Limites d'amplitude et de coefficient de CV

Le bloc n'envoie pas directement la sortie PID calculée a CV. Les deux algorithmes PID peuvent
imposer I'amplitude et le coefficient des limites de changement de la variable de commande de
sortie. Le coefficient maximal de changement est déterminé en divisant la valeur CV maximale
100% (32000) par le temps minimum de parcours de I'échelle totale, si elle est supérieure a 0. Par
exemple, si le temps minimum de parcours de I'échelle totale est de 100 secondes, la limite de
coefficient sera de 320 comptages CV par seconde. Si le délai de solution dt était de 50 milli-
secondes, la nouvelle sortie CV ne pourrait pas changer de plus de 320*50/1000 ou 16 comptages
CV par rapport a la sortie CV précédente.

La sortie CV est ensuite comparée aux limites CV haute et basse. En cas de dépassement de l'une
ou l'autre limite, la sortie CV est ajustée a la valeur de la limite. Si la modification de CV entraine
un dépassement de la limite d'amplitude ou de coefficient, la valeur interne de l'intégrateur est
ajustée a la valeur limite de fagon a éviter 'anti-saturation.

Pour terminer, le bloc vérifie la polarité de sortie (deuxiéme bit du mot de configuration
%Ref+12) et modifie le signe de la sortie si ce bit est mis a "1".

CV = Sortie PID limitée ou — Sortie PID limitée si le bit de la polarité de sortie est mis a "1"

Si le bloc est en mode automatique, la variable de commande finale est placée dans la commande
manuelle %Ref+13. S'il est en mode manuel, I'équation PID est sautée puisque CV est définie par
la commande manuelle. Les limites d'amplitude et de coefficient sont cependant vérifiées. Cela
signifie que la commande manuelle ne peut pas modifier la sortie d'une valeur supérieure a la
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limite haute ou inférieure a la limite basse de CV ou a une vitesse supérieure au temps minimum
de parcours de I'échelle totale.

Période d'échantillonnage et planification du bloc PID

Comme le bloc PID est une mise en ceuvre numérique d'une instruction de commande analogique,
la période d'échantillonnage dt de I'équation de sortie PID n'est pas aussi infiniment petite que
celle des commandes analogiques. La moyenne de la plupart des procédés peut étre calculée sous
forme de gain a l'aide d'un retard de premier ou de deuxieme ordre, voire méme une temporisation
pure. Le bloc PID affecte une sortie CV au procédé et utilise le PV de retour du procédé pour
déterminer l'erreur a l'aide de laquelle la sortie CV suivante doit étre ajustée. La constante de
temps total est un paramétre clé du procédé, car elle mesure la rapidité de réaction de PV quand
CV subit une modification. Comme décrit a la section Définition des gains en boucle ci-dessous,

la constante de temps total, Tp+Tc, d'un systéme de premier ordre, correspond a la durée requise
par PV pour atteindre 63% de sa valeur finale quand CV est mis a I'échelle. Le bloc PID ne peut
contréler un procédé que si sa période d'échantillonnage est nettement inférieure a la moitié de la
constante de temps total. Des périodes d'échantillonnage plus longues peuvent rendre le procédé
instable.

La période d'échantillonnage ne doit pas étre supérieure a la constante de temps total divisée par
10 (ou, au pire, par 5). Si PV semble atteindre les 2/3 environ de sa valeur finale en 2 secondes,
par exemple, la période d'échantillonnage doit étre inférieure & 0,2 seconde ou 0,4 seconde dans le
pire des cas. Il ne faut pas non plus que la période d'échantillonnage soit extrémement réduite,
notamment 1000 fois plus petite que la constante de temps total, sinon le terme Ki * Erreur * dt

de l'intégrateur PID l'arrondira vers 0. Un procédé extrémement lent qui nécessite 10 heures ou
36000 secondes pour atteindre le niveau 63%, par exemple, doit avoir une période
d'échantillonnage de 40 secondes ou davantage.

A moins que le procédé soit extrémement rapide, il n‘est généralement pas nécessaire d'utiliser
une période d'échantillonnage 0 pour résoudre l'algorithme PID & chaque cycle PID. Si de
nombreuses boucles PID sont utilisées avec une période d'échantillonnage supérieure a la durée du
cycle, le temps de cycle de I'API peut varier considérablement si plusieurs boucles résolvent
l'algorithme en méme temps. La solution la plus simple consiste a séquencer un ou plusieurs bits
par l'intermédiaire d'un tableau de bits mis a "0" pour permettre au flux validant d'atteindre des
blocs PID individuels.

Détermination des caractéristiques du procédé

Les gains en boucle PID, Kp, Ki et Kd, sont déterminés par les caractéristiques du procédé qui est
commandé. Les deux principales questions a poser au sujet de la définition d'une boucle PID sont
les suivantes :

1. Quelle est I'importance de la modification de PV quand une modification fixe est appliquée a
CV, ou quel est le gain en boucle ouverte ?

2. Quelle est la rapidité de réaction du systéeme, ou a quelle vitesse PV change-t-il aprés une
mise a I'échelle de la sortie CV ?

La moyenne de la plupart des procédés peut étre calculée a I'aide d'un gain de procédé, un retard
de premier ou de deuxiéme ordre et une temporisation pure. Dans le domaine de fréquence,
l'instruction de transfert d'un systéme avec un retard de premier ordre et une temporisation pure
est:
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PV(s)ICV(s) =G(s) =K *e **(-Tp s)/(1 + Tc s)

Le tracage d'une réponse en échelon au temps t0 dans le domaine du temps donne une courbe de
réaction d'unité a boucle ouverte :

Sortie en échelon de l'unité CV & traiter Entrée de la courbe de réaction de I'unité PV a45709
a partir du procédé

0.632K

10

Les parametres du modéle de procédé ci-dessous peuvent étre déterminés a partir de la courbe de
réaction de l'unité PV :

K Gain en boucle ouverte du procédé = modification finale dans PV/modification dans
CV au temps t0 (Notez I'absence d'indice avec K)

Tp Temporisation du pipeline ou du procédé ou temps mort aprés t0 préalable ay début
du déplacement de la PV de sortie du procédé

Tc Constante de temps du procédé de premier ordre, durée requise apres Tp poulrr que
PV atteigne 63,2% de sa course finale.

Le moyen le plus rapide de mesurer ces parameétres consiste généralement a placer le bloc PID en
mode manuel et a créer un petit échelon dans la sortie CV, en modifiant la commande manuelle
%Ref+13 et en tracant la réponse de PV sur le temps. Pour les procédés plus lents, ces actions
peuvent étre exécutées manuellement, mais pour les procédés plus rapides, il est préférable de
consigner les données graphiques sur un ordinateur ou un enregistreur de graphiques. La taille de
I'échelon CV doit étre suffisamment élevée pour que la modification de PV puisse étre observée,
mais aussi suffisamment basse pour ne pas altérer le procédé qui est mesuré. Une taille optimale
est comprise entre 2 et 10% de la différence entre les limites haute et basse de CV.
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Définition des parameétres utilisateur et réglage des gains en boucle

Dans la mesure ou tous les parameétres PID dépendent totalement du procédé qui est commandé,
aucune valeur prédéterminée ne peut fonctionner. La procédure de recherche d'un gain en boucle
acceptable est toutefois généralement simple et itérative.

1. Mettez tous les parameétres utilisateur & "0", puis attribuez aux limites haute et basse les
valeurs CV les plus élevée et les plus basse que vous étes susceptible de rencontrer. Attribuez
a la période d'échantillonnage la valeur de la constante de temps estimée du procédé et
divisez-la par un nombre compris entre 10 et 100.

2. Placez le bloc en mode manuel et attribuez des valeurs différentes a la commande manuelle
(%Ref+13) afin de vérifier si CV peut étre déplacé jusqu'aux limites haute et basse.
Enregistrez la valeur PV & un point CV déterminé et chargez-la dans SP.

3. Attribuez un petit gain, notamment 100 * CV maximum/PV maximum & Kp et désactivez le
mode manuel. Echelonnez SP entre 2 et 10% de la PV maximum et observez la réponse de
PV. Augmentez Kp si la réponse en échelon de PV est trop lente ou réduisez-le si PV
augmente et oscille sans atteindre une valeur stable.

4. Deés que vous avez trouvé Kp, commencez a augmenter Ki pour obtenir un dépassement qui
amortit une valeur stable en 2 ou 3 cycles. Pour cela, il se peut que vous deviez réduire Kp.
Testez aussi différentes tailles d'échelon et différents points d'exploitation de CV.

5. Une fois que vous avez trouvé les gains Kp et Ki acceptables, essayez d'ajouter Kd pour
accélérer la réponse aux modifications de I'entrée, sans pour autant provoquer des
oscillations. Kd est souvent superflu et ne fonctionne pas avec une variable de procédé qui
engendre des parasites.

6. Vérifiez les gains par rapport a différents points d'exploitation de SP et ajoutez
éventuellement la bande morte ainsi que le temps minimum de parcours de I'échelle totale.
Certains procédés d'action inverse peuvent nécessiter une définition du signe d'erreur du mot
de configuration ou des bits de polarité.

Définition des gains en boucle - approche de réglage de Ziegler et Nichols

Une fois que vous avez déterminé les trois parameétres de modéle du procédé, a savoir K, Tp et Tc,
vous pouvez les utiliser pour estimer les gains en boucle PID de départ. L'approche ci-dessous,
développée par Ziegler et Nichols dans les années 40, est spécialement congue pour assurer une
bonne réponse aux interférences du systeme avec des gains produisant un rapport d'amplitude de
1/4. Le rapport d'amplitude correspond au rapport du deuxieme sommet comparé au premier dans
la réponse en boucle fermée.

1. Calculez le temps de réaction :
R =K/Tc
2. Pour la commande proportionnelle uniqguement, calculez Kp & l'aide de la formule suivante :

Kp=1/(R*Tp)=Tc/(K*Tp)
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3. Pour les commandes proportionnelle et intégrale, utilisez la formule suivante :
Kp=0,9/(R*Tp)=0,9* Tc/(K*Tp)
Ki=0,3*Kp/Tp

4. Pour les commandes proportionnelle, intégrale et dérivée, utilisez la formule suivante :
Kp=G/(R*Tp) ou G est compris entre 1,2 et 2,0
Ki=0,5*Kp/Tp
Kd=0,5*Kp*Tp

5. Vérifiez si la période d'échantillonnage est comprise entre (Tp + Tc)/10 et (Tp + Tc)/1000

La procédure de "réglage optimal" est une autre approche spécialement congue pour assurer une
réponse optimale aux modifications de SP, temporisées uniquement par le délai du procédé Tp ou
le temps mort.

Kp=2*Tc/(3*K*Tp)
Ki=Tc
Kd = Ki/4 Si le terme dérivé est utilisé

Une fois que les gains de départ sont déterminés, ils doivent étre convertis en parameétres
utilisateur au format de nombre entier. Pour éviter les problémes de conversion, vous devez
calculer le gain du procédé, K, sous la forme d'une modification des comptages PV de l'entrée
divisée par la modification de I'échelon de sortie dans les comptages CV, et non en unités
d'ingénierie CV ou PV du procédé. Vous devez aussi spécifier toutes les durées en secondes. Une
fois que Kp, Ki et Kd sont déterminés, Kp et Kd peuvent étre multipliés par 100 et entrés sous
forme d'entiers tandis que Ki peut étre multiplié par 1000 et entré dans le paramétre utilisateur
%RefArray.

Exemple d'appel PID

L'exemple ci-dessous utilise une période d'échantillonnage de 100 millisecondes, un gain Kp de
4,00 et un gain Ki de 1,500. Le point de consigne (SP) est stocké dans %R1 et la sortie de la
variable de commande dans %AQ2. La variable de procédé est renvoyée dans %AI3. Comme les
limites haute et basse de CV doivent étre définies, leurs valeurs respectives sont 20000 et 400 dans
ce cas-ci. Une petite bande morte optionnelle comprise entre +5 et -5 est également spécifiée. Le
tableau RefArray de 40 mots commence a I'emplacement %R100. En principe, les paramétres
utilisateur sont définis dans le tableau RefArray & l'aide de la touche de zodrl®IBais

%M6 peut étre défini pour remettre a "0" les 14 mots qui commencent a I'emplacement %R102
(%Ref+2) a partir des constantes stockées dans la logique.
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%MO006 | | | | T
|| | BLK_| [BLKMV|
[ | [ |
| CLR_| ['INT | | INT |
| WORD| | | |
%R00100—]|IN | CONST —]|IN1 Q|—%R00102 CONST —|IN1 Q|]— %R00109
| LEN| +00010| | +20000 | |
|00035| | | [
| CONST —|IN2 | CONST —|IN2 |
+00005 | | +00400| |
| | |
CONST —|IN3 | CONST —|IN3 |
+00005 | | +00000| |
| | |
CONST —|IN4 | CONST —|IN4 |
+00400| | +00000| |
| | |
CONST —|IN5 | CONST —|IN5 |
+00000 | | +00000| |
| | |
CONST —|IN6 | CONST —|IN6 |
+01500| | +00000| |
| | |
CONST —|IN7 | CONST —|IN7 |
+00000 || +00000 ||
ALW_ON [ | %T0001
[ | PID_|
| IND |
| |
%R0001—|SP CV|- %AQ002
N
%AIl0003—|PV |
[
%M0001 |
|| IMAN |
| [ |
| %6M0004 | |
e
| %6M0005 | |
| |———IDN |
%R00100
%MO0002 | |
[ | ADD_|
['INT |
[ ]
%R00113—|I1 Q|— %R00113
|
%R0002—]I2 |
|
%MO0003 | |
[ | SUB_|—
['INT |
[ ]
%R00113—|I1 Q|— %R00113
%R0002—]I2 |
|
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Le bloc peut étre converti au mode manuel a I'aide de %M1 afin de pouvoir régler la commande
manuelle %R113. Les bits de %M4 ou %M5 peuvent étre utilisés pour augmenter ou diminuer
%R113, CV PID et l'intégrateur d'une unité pour chaque solution de 100 millisecondes. Afin
d'accélérer le fonctionnement en mode manuel, vous pouvez utiliser les bits %M2 et %M3 pour
ajouter ou soustraire la valeur de %R2 a/de %R113 a chaque cycle de I'API. La sortie %T1 est
mise a "1" quand PID est OK.
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Annexe

GFK-0467J

Temps d'execution des instructions

L'API Série 90-30, 90-20 et Micro supporte plusieurs instructions et blocs fonctionnels différents.
Cette annexe contient des tableaux indiquant, pour chaque instruction, leur taille (en octets) et
leur temps d'exécution. La taille est le nombre d'octets occupés par l'instruction dans un
programme d'application par diagramme en échelle.

Deux temps d'exécution sont indiqués pour chaque instruction :

Temps Description
d'exécution
Validé Temps nécessaire pour exécuter l'instruction ou le bloc fonctionnel lorsque

le flux validant entre ou sort de l'instruction. Généralement, les temps |es
plus favorables sont ceux lorsque les données utilisées par le bloc se
trouvent dans la RAM utilisateur (mémoire de mots) et non dans la mgmoire
cache du coprocesseur ISCP (mémoire logique).

Invalidé Temps nécessaire pour exécuter l'instruction lorsque le flux validant eptre
dans l'instruction ou le bloc ; c'est toutefois un état inactif, comme lorsque un
temporisateur est maintenu dans I'état de réinitialisation.

Remarque

Les temporisateurs et compteurs sont rafraichis chaque fois qu'ils sont
rencontrés dans la logique ; les temporisateurs par la durée du dernier cycle et
les compteurs d'impulsions.

A-1



Tableau A-1. Temps d'exécution des instructions

Groupe Validé Invalidé Incrément
d'instruc- Fonction 311| 313 331|340/41) 311| 313 331 340/41 311 318 331 340/4alle
tions

Tempori- Temporisateur suspensif 116 BL 1p1l 12 105 (39 |46 21 - - - - 15
sateur Compteur temps de fonc. 9B 47 54 43 116 63 (73 B2 — - - - 9
Temporisateur 12% b 9 40 103 p4 66 BO — — — — 15
Compteurs | Compteur 137 10 q7 B6 130 |63 |78 33 — - - - 11
Décompteur 134 7 86 3y 1p7 41 15 P - - - - 11

Avrith- Addition (INT) 76 47 56 24 41 0 0] O - - - - 13
métique Addition (DINT) 90 60 76 34 41 1 q o - - - - 13
Soustraction (INT) 75 44 57| 25 M 0 - - - - 13

Soustraction (DINT) 92 62 78] 34 M 1 0 - - - - 13
Multiplication (INT) 79 49 62 28 41 0 of o - - - - 13
Multiplication (DINT) 108 80 100 43 4] 1 0o O - - - - 13

Division (INT) 79 51 61 27 41 0 0 0 - - - - 13

Division (DINT) 375 346| 434 175 41 1 0 O - - - - 13

Division modulo (INT) 78 51 61 27 41 0 q O - - - - 13

Division modulo (DINT) 134 103| 130 54 41 1 q o - - - - 13

Racine carrée (INT) 15 124 15% 65 42 D o o - - - - 9

Racine carrée (DINT) 26 239 299 120 42 D 1 1 - - - - 9

Compa- Egal a (INT) 66 35 44 19 41 1 i o0 - - - - 9
raison Egal & (DINT) 86 56 68 24 M1 ] O - - - - 9
Différent de (INT) 67 39 48 22 41 0 - - - - 9

Différent de (DINT) 81 51 65 28 41 i o0 - - - - 9

Supérieur a (INT) 64 33 42 2( M1 ] O - - - - 9

Supérieur & (DINT) 89 59 73 32 41 ] O - - - - 9
Supérieur/égal a (INT) 64 36 42 19 41 n 1 0 - - - - 9
Supérieur/égal a (DINT) 87 5 73 30 41 n 1 0 - - - - 9

Inférieur & (INT) 66 35 44 19 41 1 i o0 - - - - 9

Inférieur & (DINT) 87 57 70 30 4] 1 I o - - - - 9
Inférieur/égal a (INT) 66 34 44 21 M ] 0 - - - - 9
Inférieur/égal & (DINT) 86 57 70 31 an ] 0 - - - - 9

Compris entre (INT) 92 54 64 29 16 L o 1 - - - - 15

Compris entre (DINT) 106 75 84 3f 15 0] o o - - - - 15

Compris entre (WORD) 9 6 6l 2| 0 |0 0 0 — — — — 15

Remargues .

1. Le temps (en microsecondes) est basé sur la version 5.01 du logiciel Logicmaster 90-30/20 pour les UC modeéles 3BUMBA3348B1,

2. Pour les instructions de tableau, I'incrément est spécifié en unités de longueur. Pour les opérations binairediélessnipéasecondes/bit
et pour les instructions de transfert de données, en microsecondes/nombre de bits ou de mots.

Temps validé pour les unités de longueur simples de type %R, %Al et %AQ.

La durée COMMREQ a été mesurée entre I'UC et HSC.

DOIO correspond a la durée requise pour sortir des valeurs sur le module de sortie discréte.

Lorsqu'il existe plusieurs cas possibles, la durée indiquée ci-dessus s'applique au pire des cas.

o oA w

Informations relatives aux temps d'instruction de I'API Micro : Voir le Series 90" Micro Programmable Logic Controller
User’s Manual(GFK-1065B ou ultérieur).

Informations relatives aux temps d'instruction des API 351 et 352 Voir pages A-6 et suivantes
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Tableau A-1. Temps d'exécution des instructions - suite

Groupe Validé Invalidé Incrément
d'instruc- Fonction 311 313 331 | 340/41( 311| 313 331 340/41 311 313 33[L  340{4Taille
tions
Opérations | Et logique 67 37 48 22 12 [0 0 1 - + - E 13
au niveau Ou logique 68 38 48 21 2 |0 0 ] - - - + |13
du bit Ou exclusif logique 66 34 47 20 42 D D 1 + E + e 13
Inversion logique, Non 62 33 40 17 42 D D 1 + E + e 9
Décalage bit a gauche 139 89 131 47 74 (26 |30 131.61 11.61( 15.09 6.29 15
Décalage bit a droite 135§ 8y 107 45 75 p6 BO 1311.63| 11.62| 15.07 6.33 15
Rotation bit a gauche 154 12 158 6p 42 1 0 D11.70( 11.78( 15.1§ 6.33 15
Rotation bit a droite 146 114 147 6 42 L o g 11.74( 11.74( 15.23 6.27 15
Position bit 102 72 126 38 4p ] 133 0 E -] — — 1B
Mise a "0" 68 38 34 21 4p 1 33 1 — - - - 1
Tester un bit 79 49 132 28 41 1P6 1 E E E — 13
Mise a "1" 67 37 0 20 42 O 3 0 - - - - 1
Comparaison masquée (WORI 217 154 177 r4 107 |44 | 50 21 - - - — 25
Comparaison masquée 232 169 195 83 108 44 49 22 — — - - 2b
(DWORD)
Transfert Transfert (INT) 68 31 49 20 43 D L 0 1.62 | 1.62 6.60 1.31 13
de données | Transfert (BIT) 94 62 77 35 4P ( a 0| 12.61| 12.64] 15.78 6.33 13
Transfert (WORD) 67 37| 49 20 41 | 0| 1.62 | 1.63 6.60 1.31 13
Transfert de bloc (INT) 76 44 61 28 59 30 4 16 - - g - p7
Transf. de bloc (WORD) 76 4 62 29 b9 29 B5 1p - - - - 7
Mise a "0" d'un bloc 56 2§ 33 14 43 D D 0] 1.35( 1.29 1.78 0.78 9
Registre a décalage (BIT) 201 193 19p e 85 (36 |43 180.69 | 0.68 0.88 0.37 15
Registre a déc. (WORD) 103 53 671 29 73 P5 [29 12162 | 1.62 2.54 1.31 15
Séquenceur binaire 164 101 12y 53 9% |31 (37 160.07 | 0.07 0.10 0.05 15
COMM_REQ 1317 127¢ 1577 884 41 2 D - — — — 13
Tableau Transfert de tableau
INT 230 201 254 104 74 41 49 20 1.p9 1|15 716  2.96 P1
DINT 231 202 260 105 74 44 53 23 3.p4 3J24 13|20 2.41 P1
BIT 290 261 329 135 74 43 5] 23 -0B -03 039 0.7p Pl
BYTE 228 198 252 104 74 42 23 0.p1 0}82 5|58 1.35 P1
WORD 230 201 254 104 72 41 D 20 1129 1.15 7116 2.06 21
Cherche égal a
INT 197 158 199 82 78 39 44 20 1.9 1.p7 3]17 1.5p 19
DINT 206 166 209 87 79 3§ 41 21 4.3 4.34 5[72 2.44 19
BYTE 179 141 177 74 78 3§ 41 21 1. 1.49 2129 1.0B 19
WORD 197 158 199 82 78 39 4p 20 1.p3 1p7 3117 1.85 19
Remarques :
1. Le temps (en microsecondes) est basé sur la version 5.01 du logiciel Logicmaster 90-30/20 pour les UC modeles 3B4(B&83331,
2. Pour les instructions de tableau, I'incrément est spécifié en unités de longueur. Pour les opérations binairefigilesstrspéxsecondes/bit et pour les
instructions de transfert de données, en microsecondes/nombre de bits ou de mots.
3. Temps validé pour les unités de longueur simples de type %R, %Al et %AQ.
4. Ladurée COMMREQ a été mesurée entre I'UC et HSC.
5. DOIO correspond a la durée requise pour sortir des valeurs sur le module de sortie discréte.
6. Lorsqu'il existe plusieurs cas possibles, la durée indiquée ci-dessus s'applique au pire des cas.
7. Pour les instructions qui possédent une valeur d'incrément, multipliez I'incrément par (Longueur —1) et ajoutez caitéevapsLde base.
Informations relatives aux temps d'instruction de I'API Micro : Voir le Series 90" Micro Programmable Logic Controller
User's Manual(GFK-1065B ou ultérieur).
Informations relatives aux temps d'instruction des API 351 et 352 Voir pages A-6 et suivantes
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Tableau A-1. Temps d'exécution des instructions - suite

Groupe Validé Invalidé Incrément
d'instruc- Fonction 311 313 331 | 340/41( 311| 313 331 340/4 311 31B 331 340(Akille
tions
Cherche différent de
INT 198 159 200 83 79 39 44 21 1.93 1|93 347 1.%2 19
DINT 201 163 204 84 79 37 44 21 6.49 6|47 8.63 3.82 19
BYTE 179 141 178 73 79 3§ 47 19 1.%4 151 2.29 1.5 19
WORD 198 159 200 83 79 39 46 21 1.p3 193 3.7 1.2 19
Cherche supérieur &
INT 198 160 200 82 79 37 41 19 3.3 3.83 5.62 2.99 L9
DINT 206 167 210 88 78 38 44 20 8.61 8.p1 11.29 4.48 19
BYTE 181 143 178 73 79 37 41 19 344 3.44 4.69 2.0B Lo
WORD 198 160 200 82 79 37 4¢Y 19 3.83 3.83 5.62 2159 19
Cherche supérieur/égal a
INT 197 160 200 83 71 38 44 20 3.6 3.43 5.2 2(52 19
DINT 205 167 210 87 80 39 44 21 8.62 8.61 11.30 4187 L9
BYTE 180 142 178 75 79 37 44 20 347 344 4.69 2|00 19
WORD 197 160 200 83 777 3 46 20 3.86 3.83 5.62 2152 19
Cherche inférieur a
INT 199 159 201 84 74 38 44 20 3.83 3.6 5.9 2(48 19
DINT 206 168 210 87 79 3§ 4§ 19 8.62 8.60 11.29 4188 L9
BYTE 181 143 178 75 80 3§ 44 20 344 3.44 .69 2|00 19
WORD 199 159 201 84 7% 3 46 20 3.83 3.86 5.95 2048 19
Cherche inférieur/égal a
INT 200 158 200 82 79 38 44 21 3.J9 3.90 5.99 2|55 19
DINT 207 167 209 88 74 39 44 19 8.p0 8.61 11.30 4186 L9
BYTE 180 143 178 74 78 40 44 19 3.46 344 4.69 2|02 19
WORD 200 158 200 82 79 3 46 21 3{79 3.p0 5.p9 .55 19
Con- Convertir en entier 74 44 57 25 12 1 (o] ] - - - - 9
version Convertir en DCB-4 77 50 60 25 12 [ 0 1 + - - - 9
Remarques :
1. Le temps (en microsecondes) est basé sur la version 5.1 du logiciel Logicmaster 90-30/20 pour les UC modéles 31U®B&83331, 3
2. Pour les instructions de tableau, I'incrément est spécifié en unités de longueur. Pour les opérations binairefigilesstrspéxsecondes/bit et pour les
instructions de transfert de données, en microsecondes/nombre de bits ou de mots.
3. Temps validé pour les unités de longueur simples de type %R, %Al et %AQ.
4. Ladurée COMMREQ a été mesurée entre I'UC et HSC.
5. DOIO correspond a la durée requise pour sortir des valeurs sur le module de sortie discréte.
6. Lorsqu'il existe plusieurs cas possibles, la durée indiquée ci-dessus s'applique au pire des cas.
7. Pour les instructions qui possédent une valeur d'incrément, multipliez I'incrément par (Longueur —1) et ajoutez caitéevapsLde base.
Informations relatives aux temps d'instruction de I'API Micro : Voir le Series 90" Micro Programmable Logic Controller
User’s Manual(GFK-1065B ou ultérieur).
Informations relatives aux temps d'instruction des API 351 et 352 Voir pages A-6 et suivantes
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Tableau A-1. Temps d'exécution des instructions - suite

Instruction de fin (END, - - - - - - - - - - - - _

Demande de service

#6 93 54 68 45 41 2 0 0 - - - - 9
#7 (lire) - 37 363 161 - 2 0 0 - - - - 9
# 7 (mettre & "1") - 37 363 161 - 2 0 0 - - - - g
#14 447 418 599 244 41 2 0 0 - - - - 9
#15 281 243 305 139 41 2 0 0 - - - - 9
#16 131 104 131 69 41 2 0 0 - - - - 9
#18 - 56 365 180 - 2 0 0 - - - - 9
#23 1689 1663| 2110 939 43 1 0 0 - - - - 9
#26//30 1268 [ 1354| 8774 3538 42 0 0 0 - - - - 9
#29 - - 58 41 - - 1 0 - - - - 9
Combinaison de 135 73 88 39 75 25 28 12 - - - - g
MCR/ENDMCR
imbriqué
*La demande de service #26/30 a été mesurée a l'aide d'un compteur rapide et d'une sortie a 16 points dans un bac ats.emplacemen
Remarques:
1. Le temps (en microsecondes) est basé sur la version 4.5 du logiciel Logicmaster 90-30/20 pour les UC modéles 313432833131,
2. Pour les instructions de tableau, I'incrément est spécifié en unités de longueur. Pour les opérations binairefigileestrspéxsecondes/bit et pour les
instructions de transfert de données, en microsecondes/nombre de bits ou de mots.
3. Temps validé pour les unités de longueur simples de type %R, %Al et %AQ.
4. Ladurée COMMREQ a été mesurée entre I'UC et HSC.
5. DOIO correspond a la durée requise pour sortir des valeurs sur le module de sortie discréte.
6. Lorsqu'il existe plusieurs cas possibles, la durée indiquée ci-dessus s'applique au pire des cas.
7. Pour les instructions qui possédent une valeur d'incrément, multipliez I'incrément par (Longueur —1) et ajoutez caiftéevapsLde base.
Informations relatives aux temps d'instruction de I'API Micro : Voir le Series 90" Micro Programmable Logic Controller
User's Manual(GFK-1065B ou ultérieur).
Informations relatives aux temps d'instruction des API 351 et 352 Voir pages A-6 et suivantes
GFK-0467J Annexe A Temps d'exécution des instructions

Groupe Validé Invalidé Incrément
d'instruc- Fonction 311 313 331 340/41] 311 313 331 340/4 311 313 33 340/41aill@
tions

Com- Appeler un sous-progr{ 155 93 | 116 85 41 0 0 0 - - - - 7

mande Rafral. imm. des E/S 30 278 345 1y7 B8 1 0 D - - - — 12
Algor. PID dépendant | 1870 | 1827 2311 929 91 56 71 30 - - - - 1p
(ISA)
Algorithme PID 2047 | 2007| 2529 1017 91 56 71 30 - - - - 1p
indépend.
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Tableau A-1. Temps d'exécution des instructions - suite

Groupe Validé Invalidé Incrément
d'instructions Fonction 351/352 351/352 351/352 allle
Temporisateurs Temporisateur suspensif 4 4 - 1%
Temporisateur 2 3 - 15
Compteur temps de fonc. 2 2 - 15
Compteurs Compteur 2 2 - 13
Décompteur 2 2 - 13
Arithmétique Addition (INT) 1 0 - 13
Addition (DINT) 2 0 - 19
Addition (REAL), 352 seulement 33 0 - 17
Soustraction (INT) 1 0 - 13
Soustraction (DINT) 0 - 19
Soustraction (REAL)352 seulement 34 0 - 17
Multiplication (INT) 21 0 - 13
Multiplication (DINT) 24 0 - 19
Multiplication (REAL),352 seulement 38 1 - 17
Division (INT) 22 0 - 13
Division (DINT), 25 0 - 19
Division (REAL), 352 seulement 36 2 - 17
Division modulo (INT) 21 0 - 13
Div modulo (DINT) 25 0 - 19
Racine carrée (INT) 41 1 - 10
Racine carrée (DINT) 76 0 - 13
Racine carrée (REALB52 seulement 35 0 - 11
Trigonométrie SIN (REAL), 352 seulement 32 0 - 11
COS (REAL),352 seulement 29 0 - 11
TAN (REAL), 352 seulement 32 1 - 11
ASIN (REAL), 352 seulement 45 0 - 11
ACOS (REAL),352 seulement 63 0 - 11
ATAN (REAL), 352 seulement 33 1 - 11
Logarithme LOG (REAL), 352 seulement 32 0 - 11
LN (REAL), 352 seulement 32 0 - 11
Exposant EXP,352 seulement 42 0 - 11
EXPT, 352 seulement 54 1 - 17
Conversion radian Convertir RAD en DEG352 seulement 32 1 - 11
Convertir DEG en RAD352 seulement 32 0 11
Remargues:
1. Le temps (en microsecondes) est basé sur la version 7 du logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro pour les UC modeles 351 et 352.
2. Pour les instructions de tableau, l'incrément est spécifié en unités de longueur. Pour les opérations binairefigilegst spéci
microsecondes/bit et pour les instructions de transfert de données, en microsecondes/nombre de bits ou de mots.
3. Temps validé pour les unités de longueur simples de type %R, %Al et %AQ.
4. Ladurée COMMREQ a été mesurée entre I'UC et HSC.
5. DOIO correspond a la durée requise pour sortir des valeurs sur le module de sortie discréte.
6. Lorsqu'il existe plusieurs cas possibles, la durée indiquée ci-dessus s'applique au pire des cas.
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Tableau A-1. Temps d'exécution des instructions - suite

Groupe Validé Invalidé Incrément
d'instructions Fonction 351/352 351/352 351/352 allle
Comparaison Egal a (INT) 1 0 - 10
Egal & (DINT) 2 0 - 16

Egal a (REAL)352 seulement 33 0 - 14
Différent de (INT) 0 - 10
Différent de (DINT) 0 - 16
Différent de (REAL)352 seulement 31 0 - 14
Supérieur a (INT) 1 0 - 10
Supérieur a (DINT) 1 0 - 16
Supérieur a (REAL)352 seulement 32 0 - 14
Supérieur/Egal a (INT) 1 0 - 10
Supérieur/Egal a (DINT) 1 0 - 10
Supérieur/Egal & (REALB52 seulement 36 1 - 14
Inférieur a (INT) 1 0 - 10
Inférieur a (DINT) 0 - 16
Inférieur a (REAL)352 seulement 36 1 - 14
Inférieur/Egal a (INT) 1 0 - 10
Inférieur/Egal a (DINT) 3 0 - 16
Inférieur/Egal & (REAL)352 seulement 37 0 - 14
Compris entre (INT) 2 1 - 13
Compris entre (DINT) 2 1 - 22
Compris entre (WORD) 1 0 - 13
Opérations au Et logique 2 0 - 13
niveau du bit Ou logique 2 0 - 13
Ou exclusif logique 1 0 - 13
Inversion logique, Non 1 0 - 10
Décalage bit a gauche 31 1 1.37 16
Décalage bit a droite 28 0 3.03 16
Rotation bit a gauche 25 0 3.12 16
Rotation bit a droite 25 0 4.14 16
Position bit 20 1 - 13
Mise a "0" 20 0 - 13
Tester un bit 20 0 - 13
Mise a "1" 19 1 - 13
Comparaison masquée (WORD) 46 0 - 25
Comparaison masquée (DWORD) 48 0 — 25

Remargues:
1. Le temps (en microsecondes) est basé sur la version 7 du logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro pour les UC modeles 351 et 352.

2. Pour les instructions de tableau, l'incrément est spécifié en unités de longueur. Pour les opérations binaire§igil est spéci
en microsecondes/bit et pour les instructions de transfert de données, en microsecondes/nombre de bits ou de mots.
Temps validé pour les unités de longueur simples de type %R, %Al et %AQ.

La durée COMMREQ a été mesurée entre I'UC et HSC.

DOIO correspond a la durée requise pour sortir des valeurs sur le module de sortie discréte.

Lorsqu'il existe plusieurs cas possibles, la durée indiquée ci-dessus s'applique au pire des cas.

Pour les instructions qui possédent une valeur d'incrément, multipliez I'incrément par (Longueur —1) et ajoutez cette valeur
au temps de base.

No oA~
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Tableau A-1. Temps d'exécution des instructions - suite

Groupe Validé Invalidé Incrément
d'instructions Fonction 351/352 351/352 351/352 e
Transfert de Transfert (INT) 0 0 0.41 10
données
Transfert (BIT) 28 0 4.98 13
Transfert (WORD) 1 1 0.41 10
Transfert (REAL) 352 seulement 24 1 0.82 13
Transfert de bloc (INT) 0 - 28
Transfert de bloc (WORD) 0 - 28
Transfert de bloc (REAL) 36 0 - 13
Mise a "0" d'un bloc 1 0 0.24 11
Registre a décalage (BIT) 46 0 0.23 16
Registre a décalage (WORD) 27 0 0.41 16
Séquenceur binaire 38 22 0.02 16
Tableau Transfert de tableau
INT 54 0 0.97 22
DINT 54 0 0.81 22
BIT 69 0 0.36 22
BYTE 54 1 0.64 22
WORD 54 0 0.97 22
Cherche égal a
INT 37 0 0.62 19
DINT 41 1 1.38 22
BYTE 35 0 0.46 19
WORD 37 0 0.62 19
Cherche différent de
INT 37 0 0.62 19
DINT 38 0 2.14 22
BYTE 37 0 0.47 19
WORD 37 0 0.62 19
Cherche supérieur &
INT 37 0 1.52 19
DINT 39 0 2.26 22
BYTE 36 1 1.24 19
WORD 37 0 1.52 19
Cherche supérieur/égal a
INT 37 0 1.48 19
DINT 39 0 2.33 22
BYTE 37 1 1.34 19
WORD 37 0 1.48 19
Remargues:

1. Le temps (en microsecondes) est basé sur la version 7 du logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro pour les UC modeles 351 et 352.

2. Pour les instructions de tableau, l'incrément est spécifié en unités de longueur. Pour les opérations binaire§igil est spéci
en microsecondes/bit et pour les instructions de transfert de données, en microsecondes/nombre de bits ou de mots.

No oA

au temps de base.
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Temps validé pour les unités de longueur simples de type %R, %Al et %AQ.
La durée COMMREQ a été mesurée entre I'UC et HSC.
DOIO correspond a la durée requise pour sortir des valeurs sur le module de sortie discréte.

Lorsqu'il existe plusieurs cas possibles, la durée indiquée ci-dessus s'applique au pire des cas.
Pour les instructions qui possedent une valeur d'incrément, multipliez I'incrément par (Longueur —1) et ajoutez cette valeur
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Tableau A-1. Temps d'exécution des instructions - suite

Groupe Validé Invalidé Incrément
d'instructions Fonction 351/352 351/352 351/352 dllle
Cherche inférieur a
INT 37 0 1.52 19
DINT 41 1 2.27 22
BYTE 37 0 1.41 19
WORD 37 0 1.52 19
Cherche inférieur/égal a
INT 38 0 1.48 19
DINT 40 1 2.30 22
BYTE 37 0 1.24 19
WORD 38 0 1.48 19
Conversion Convertir en entier 19 1 - 10
Convertir en DCB-4 21 1 - 10
Convertir au format REAL352 seulement 21 0 - 8
Convertir au format WOREB52 seulement 30 1 - 11
Tronquer au format entie352 seulement 32 0 - 11
Tronquer au format entier a double positiop, 31 0 - 11
352 seulement
Commande Appeler un sous-programme 40 1 - 7
Rafral. imm. des E/S 123 1 - 13
Algorithme PID — ISA * 162 34 - 16
Algorithme PID — IND * 146 34 - 16
Instruction de fin - - - -
Demande de service
#6 22 1 - 10
#7 (lire) 75 1 - 10
#7 (mettre a "1") 75 1 - 10
#14 121 1 - 10
#15 46 1 - 10
#16 36 1 - 10
#18 261 1 - 10
#23 426 0 - 10
#26//30** 2910 1 - 10
#29 20 0 - 10
Combinaison MCR/ENDMCR 1 1 - 4
imbriqué
COMM_REQ 732 0 - 13

*Les temps PID ci-dessus sont basés sur la version 6.5 de 'UC 351.

** _a demande de service #26/30 a été mesurée a l'aide d'un compteur rapide et d'une sortie a 16 points dans un bac ats.emplacemen
Remarques:

1.
2.

No oA~

Le temps (en microsecondes) est basé sur la version 7 du logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro pour les UC modeles 351 et 352.
Pour les instructions de tableau, l'incrément est spécifié en unités de longueur. Pour les opérations binairefigileest spéci
microsecondes/bit et pour les instructions de transfert de données, en microsecondes/nombre de bits ou de mots.

Temps validé pour les unités de longueur simples de type %R, %Al et %AQ.

La durée COMMREQ a été mesurée entre I'UC et HSC.

DOIO correspond a la durée requise pour sortir des valeurs sur le module de sortie discréte.

Lorsqu'il existe plusieurs cas possibles, la durée indiquée ci-dessus s'applique au pire des cas.

Pour les instructions qui possedent une valeur d'incrément, multipliez I'incrément par (Longueur —1) et ajoutez cette valeur
autempsde base.
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Taille des instructions pour les UC 351 et 352

La taille de la mémoire correspond au nombre d'octets requis par l'instruction d'un programme
d'application a diagramme en échelle. Les UC modéles 351 et 352 nécessitent trois (3) octets pour
la plupart des instructions booléennes standard, voir le tableau A-2.

Tableau A-2. Taille des instructions pour les UC 351 et 352

Instruction Taille

Pas d'opération 1
Monter la pile et ET vers le haut 1
Monter la pile et OU vers le haut
Dupliquer le haut de la pile 1
Monter la pile
Pile initiale
Etiquette
Saut

Toutes les autres instructions 3

Blocs fonctionnels - voir Tableau A-1 -
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Annexe

B

Interprétation des tables des défauts

Les API Série 90-30, 90-20 et 90 Micro mettent a jour deux tables de défauts : la Table des défauts
généreés par les périphériques d'E/S (y compris les contrdleurs d'E/S) et la Table des défauts inter-
nes de I'API. Les informations contenues dans cette annexe permettront d'interpréter le format de
structure des messages en lisant ces tables. Ces deux tables contiennent des informations
similaires.

» La Table des défauts automate contient :
O lalocalisation du défaut.
O la description du défaut.
O la date et I'neure du défaut.
» La Table des défauts d'E/S contient :
O lalocalisation du défaut.
l'adresse de référence.
la catégorie de défaut.

le type de défaut.

O O O o

la date et I'hneure du défaut.

Table des défauts automate

GFK-0467J

Vous accédez a la table des défauts automate par I'intermédiaire du logiciel de programmation. Si
vous utilisez le logiciel Logicmaster, voir le chapitre S_.dgicmaste™ 90 Series 90/-30/20/

Micro Programming Software User's Manu@FK-0466) pour obtenir des informations sur la
maniére d'accéder aux tables des défauts.

B-1



B-2

Le diagramme suivant identifie chaque champ dans I'entrée de défaut "Incohérence dans la

configuration systéme" affichée ci-dessous :

Manuel de référence pour API 90-30/90-20/Mieddai 1997

000373F2 0B0O3 0100 000000000000000000047E0C0OB0301000000000000000000

Données supplémentaires
sur le défaut

Code d'erreur
Action sur défaut
Groupe de défauts
Téache
Emplacement

Bac

Remplissage
Long/Court
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L'entrée "Incohérence dans la configuration systeme" est décrite ci-dessous. (Toutes les données
sont en hexadécimal.)

Champ Valeur Description
Long/court 00 Ce défaut contient 8 octets d'informations additionnelles.
Bac 00 Bac principal (bac 0).
Emplacement 03 Emplacement 3.
Téache 44
Groupe de 0B Défaut "Incohérence dans la configuration systéeme".
défauts
Intervention 03 Défaut de type FATAL.
défaut
Code d'erreur 01

Les sections suivantes décrivent chaque champ de I'entrée de défaut. Des tableaux sont inclus,
indiquant l'intervalle de valeurs que peut avoir chaque champ.

Indicateur Long/Court

Cet octet indique si le défaut contient 8 octets ou 24 octets d'informations additionnelles sur le
défaut.

Type Code Données add. sur défaut
Court 00 8 octets
Long 01 24octets

Remplissage

Ces six octets sont des octets de remplissage utilisés pour que I'entrée de la Table des défauts
automate ait exactement la méme longueur que I'entrée de la Table des défauts d'E/S.

Bac

Le numéro de bac est compris entre 0 et 7. Zéro est le bac principal contenant I'API. Les bacs 1 a
7 sont les bacs d'extension, connectés a I'API par l'intermédiaire d'un cable d'extension.

Emplacement

Le numéro d'emplacement est compris entre 0 et 9. L'UC de I'API occupe toujours I'emplacement
1 dans le bac principal (bac 0).
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Tache
Le numéro de tache est compris entre 0 et +65 535. Parfois, le numéro de tache fournit des
informations additionnelles aux techniciens d'API ; généralement, la tache peut étre ignorée.

Groupe de défauts automate

Le groupe de défaut est la classification la plus haute d'un défaut ; il identifie sa catégorie
générale. Le texte descriptif du défaut, affiché par le logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro, est
fonction du groupe de défauts et des codes d'erreur.

Le Tableau B-1 liste les groupes de défauts possibles dans la table des défauts automate.

Le dernier groupe de défauts non masquable€ddes de défauts automate additionnedst

signalé dans le cas du traitement de nouvelles conditions de défaut dans le systéme dont I'API ne
connait pas expressément les codes d'alarme. Tous les codes d'alarme non reconnus, de type
automate, appartiennent a ce groupe.

Tableau B-1. Groupe de défauts automate

Numéro de groupe
Décimal | Hexadécimal Nom du groupe Intervention défau
1 1 Bac perdu ou manquant. Fatal
4 4 Coprocesseur perdu ou mangquant. Diagnostic
5 5 Bac additionnel ou non configuré. Diagnostic
8 8 Coprocesseur additionnel ou non configuré Diagnostic
11 B Incohérence dans la configuration systeme. Fatal
12 C Erreur du bus systeme. Diagnostic
13 D Défaut matériel de I'UC de I'API. Fatal
14 E Défaut matériel de module, non fatal. Diagnostic
16 10 Défaut logiciel de coprocesseur. Diagnostic
17 11 Défaut de CHECKSUM de bloc de programme. Fatal
18 12 Signal "seuil pile bas". Diagnostic
19 13 Dépassement du temps de cycle constant. Diagnostif
20 14 Table des défauts automate pleine. Diagnostic
21 15 Table des défauts d'E/S pleine. Diagnostic
22 16 Défaut de l'application utilisateur. Diagnostic
- - Codes de défaut automate additionnels. Tels que spédifiés
128 80 Défaut du bus systeme. Fatal
129 81 Pas de programme utilisateur a la mise sous tensign. Informationnel
130 82 Détection de RAM utilisateur altérée. Fatal
132 84 Echec de l'accés par mot de passe. Informationmel
135 87 Défaut logiciel de I'UC de I'API. Fatal
137 89 Défaut de stockage de séquence d'API. Fatal
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Action sur défaut

Chaque défaut est associé a une ou plusieurs actions. Ces actions sont fixes pour I'AP| Série 90-30
et ne peuvent pas étre modifiées par I'utilisateur.

Tableau B-2. Interventions défaut automate

Action sur défaut Intervention de 'UC Code

Informationnel Enregistre le défaut dans la table des 1
défauts.

Diagnostic Enregistre le défaut dans la table des 2
défauts.

Met a "1" les références de défaut.
Fatal Enregistre le défaut dans la table des 3
défauts.

Met a "1" les références des défauts.
Passe en mode STOP.

Code d'erreur

Le code d'erreur apporte un supplément d'informations a la description du défaut. Chaque groupe
de défauts a sa propre série de codes. Le Tableau B-3 présente les codes d'erreur du Groupe
d'erreurs des défauts logiciels d'API (Groupe 87H).

Tableau B-3. Codes d'erreur des défauts logiciels de I'UC de I'API

Décimal | Hexadécimal Nom
20 14 Mémoire programme d'API altérée.
39 27 Mémoire programme d'API altérée.
82 52 Echec de la communication fond de bac.
90 5A Mise hors service utilisateur demandée.
Tous les autres Erreur systeme interne de I'UC de I'API.
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B-6

Le Tableau B-4 présente les codes d'erreur pour tous les autres groupes de défauts.

Tableau B-4. Codes d'erreur des défauts de I'UC de I'API

Décimal Hexadécimal Nom
Codes d'erreur d'API pour groupe Coprocesseur perdu
44 2C Echec de la réinitialisation utilisateur du coprocesseur.
45 2D Echec de la réinitialisation utilisateur du coprocesseur.
255 FF Echec de la communication du coprocesseur.
Codes d'erreur du groupe Coprocesseur réinitialisé, additionnel, ou non configuré

2 2 Redémarrage module terminé.

Tous les autres| Coprocesseur réinitialisé, additionnel, ou non configuré.
Codes d'erreur du groupe Défaut logiciel de coprocesseur

1 1 Type de carte non supporté.

2 2 COMREQ - boite a lettres pleine lors du message sortant, démdrrant

la demande de communication.
3 3 COMREQ - boite a lettres pleine lors de la réponse.
5 5 Communication de fond de bac avec API ; demande perdue.
11 B Erreur de ressource (affectation, dépassement de table, etc.).
13 D Erreur du programme utilisateur.
401 191 Logiciel de module altéré ; demande rechargement.
Codes d'erreur du groupe Incohérence dans la configuration systeme

8 8 Incohérence des extensions analogiques.

10 A Caractéristique non supportée.

23 17 La taille du programme excede la capacité de la mémoire.

Codes d'erreur du groupe Erreur du bus systéme
Tous les autres | Erreur du bus systéme.
Codes d'erreur du groupe de contréle de CHECKSUM de bloc de programme.
3 3 | Défaut de CHECKSUM du programme ou du bloc de programme;,
Codes d'erreur pour signal Seuil pile bas
0 Pile déchargée sur I'UC de I'API ou autre module.
1 1 Seuil pile bas sur I'UC de I'API ou autre module.
Codes d'erreur du groupe Défauts de l'application utilisateur
2 2 Dépassement du temporisateur chien de garde d'API.
5 5 COMREQ - le mode ATTENTE (WAIT) n'est pas disponible pour
cette instruction.
6 6 COMREQ - code de tache incorrect.
7 7 Dépassement de la pile d'application.
Codes d'erreur du groupe Défaut de bus systeme
1 1 Systeme d'exploitation.
Codes d'erreur du groupe RAM utilisateur altérée a la mise sous tension
1 1 RAM utilisateur altérée a la mise sous tension.
2 2 Détection d'un code opération booléen interdit.
3 3 DEBORDEMENT_API_ISCP_PC.
4 4 ERREUR_SYNTAXE_PRG.
Codes d'erreur pour Défauts matériels de I'UC de I'API
Tous les codes Défaut matériel de I'UC de I'API
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Informations supplémentaires sur le défaut

Ce champ contient des informations additionnelles sur I'entrée de défaut. Exemple de données
pouvant étre présentées :

Quatre des codes d'erreur dans le groupe Incohérence dans la configuration
systeme fournissent des informations supplémentaires :

Groupe RAM ) , L A .
utilisateur Tableau B-5. Informations défaut automate - Détection d'un code opération booléen
altere : interdit
Infos add. sur défaut Incohérence des numéros de modéle
[0] Contenu du registre de défauts d'ISCP.
[1] Code opération incorrect.
[2,3] Compteur d'instructions de I''SCP.
[4,5] Numeéro d'instruction.
Pour un défaut de RAM dans I'UC de I'API (un des défauts signalés comme dé-
fauts matériels de 'UC de I'API), I'adresse du défaut est stockée dans les quatre
premiers octets de ce champ.
Défaut
matériel 4
de UG Horodatage de défaut automate
?deélfaAuF;' L'horodatage a six octets est la valeur de I'horloge systeme lorsque le défaut a été
. enregistré par 'UC de I'API. (Les valeurs sont codées en format DCB.
RAM) : gistre p

Tableau B-6. Horodatage de défaut automate

Numéro Description
d'octet
1 Secondes.
2 Minutes.
3 Heures.
4 Quantieme du mois.
5 Mois.
6 Année.
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Table des défauts d'E/S

Le diagramme suivant identifie les informations hexadécimales affichées dans chaque champ de
I'entrée de défaut.

Q0 FFOPOO 0QO37F7EFF7F 0702 OF 00 00 010000000000027EF00B0301000000000000000000

Informations spécifiques sur le défaut
Description du défaut

Type de défaut
Catégorie de défaut
Action sur défaut
Groupe de défauts
Point

Bloc

Bus d'E/S
Emplacement

Bac
Adresse de référence

Long/Court
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Les parties suivantes décrivent chague champ de la Table des défauts d'E/S, et incluent des
tableaux indiquant l'intervalle des valeurs que chaque champ peut avoir.

Indicateur long/court

Cet octet indique si le défaut contient 5 octets ou 21 octets d'informations spécifiques sur le défaut.

Tableau B-7. Octet indicateur de format de la Table des défauts d'E/S

t

Type Code Infos spécifiques sur défau
Short 02 5 octets
Long 03 2loctets

Adresse de référence

L'adresse de référence est une adresse a 3 octets contenant le type de mémoire d'E/S et la position
(ou décalage) dans cette mémoire, qui correspond au point en défaut. Ou bien, lorsqu'un défaut de
bloc Genius ou de module analogique intégré se produit, I'adresse de référence désigne le premier
point du bloc ol le défaut s'est produit.

Tableau B-8. Adresse de référence des E/S

Octet Description Intervalle
0 Type de mémoire 0-FF
1-2 Décalage 0 — 12K (décimal)

L'octet de type de mémoire est I'une des valeurs suivantes :

Tableau B-9. Type de mémoire des adresses de références

Nom Valeur (Hexadécimal)
Entrée analogique 0A
Sortie analogique oC
Groupée logique oD
Entrée logique 10 ou 46
Sortie logique 12 ou 48
Groupée logique 1F

Annexe Bnterprétation des tables des défauts
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Adresse de défaut d'E/S

L'adresse de défaut d'E/S est une adresse a 6 octets contenant I'adresse du bac, de I'emplacement,
du bloc et du point d'E/S a l'origine du défaut. L'adresse du point est un mot ; toutes les autres
adresses ont un octet chacune. Parfois, les cinq adresses ne sont pas toutes présentes dans le
défaut.

Lorsqu'une adresse de défaut d'E/S ne contient pas les cinq adresses ensembles, un code 7F hex
apparait dans l'adresse pour indiguer ou le poids stoppe. Par exemple, si 7F apparait dans l'octet
de bus, il s'agit d'un défaut de module. Seules les valeurs du bac et de I'emplacement sont
significatives.

Bac

Le numéro de bac est compris entre 0 et 7. Zéro correspond au bac principal, c'est-a-dire celui
contenant I'API. Les bac 1 & 7 sont des bacs d'extension.

Emplacement

Le numéro d'emplacement est compris entre 0 et 9. L'UC de I'API occupe toujours I'emplacement
1 dans le bac principal (bac 0).

Point

Le point est compris entre 1 et 1024 (décimal). Il indique le point en défaut dans le bloc lorsque le
défaut est de type point.

Groupe de défauts d'E/S

Le groupe de défaut est la classification la plus haute d'un défaut ; il identifie sa catégorie
générale. Le texte descriptif du défaut, affiché par le logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro, est
fonction du groupe de défauts et des codes d'erreur.

Le Tableau B-10 liste les groupes de défauts possibles dans la Table des défauts d'E/S. Les
numeéros de groupe inférieurs a 80 (Hex) correspondent a des défauts masquables.

Le dernier groupe de défauts non masquakledes des défauts d'E/8st signalé dans le cas du
traitement de nouvelles conditions de défaut dans le systéme dont I'API ne connait pas expressé-
ment les codes d'alarme. Tous les codes d'alarme non reconnus, de type E/S, appartiennent a ce
groupe.

Tableau B-10. Groupes de défauts d'E/S

Numéro de groupe Nom du groupe Intervention
défaut
3 Module d'E/S perdu ou manquant. Diagnostic
7 Module d'E/S additionnel ou non configurg. Diagnostic
9 Défaut de bus d'E/S ou de contrdleur d'E/S. Diagnostic
A Défaut de module d'E/S. Diagnostic
- Codes additionnels de défauts d'E/S. Tels que spécifiés
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Intervention défaut d'E/S

L'intervention défaut spécifie quelle doit étre I'intervention de I'UC de I'API lorsqu'un défaut se
produit. Le Tableau B-11 liste les interventions défaut possibles.

Tableau B-11. Intervention défaut d'E/S

Intervention défaut Intervention del'UC Code

Informationnel Enregistre le défaut dans la table des 1
défauts.

Diagnostic Enregistre le défaut dans la table des 2
défauts.
Met a"1" les références de défaut.

Fatal Enregistre le défaut dans la table des 3
défauts.

Met a"1" les références de défaut.
Passe en mode STOP.

Informations spécifiques de défaut d'E/S

Une entrée de la Table des défauts d'E/S peut contenir jusqu'a 5 octets d'informations spécifiques
de défaut d'E/S.

Informations spécifiques de défaut symbolique

Le Tableau B-12 liste les données nécessaires pour la configuration du circuit de bloc.

Tableau B-12. Informations spécifiques de défaut d'E/S

Numéro décimal Code hex. Description

Configuration du circuit

1 Lecircuit est une entrée - trois états
2 Lecircuit est une entrée.
3 Lecircuit est une sortie.

Interventions pour défauts spécifiques

Les défauts des circuits forcés/non forcés sont signalés comme défauts de type informationnel.
Tous les autres sont des défauts de type diagnostic et fatal.

L'incohérence des numéros de modéle, I'incohérence du type d'E/S et les défauts de module d'E/S
non existant sont signalés dans la Table des défauts automate sous le groupe Incohérence dans la
configuration systéme. |Is ne sont pas supportés dans la Table des défauts d'E/S.
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Horodatage de défaut d'E/S

L'horodatage de 6 octets est la valeur de I'horloge systéme lorsque le défaut a été enregistré par
I'UC de'API. Les valeurs sont codées en format DCB.

Tableau B-13. Horodatage de défaut d'E/S

Numéro d'octet

Description

OO WNPE

Secondes.
Minutes.
Heures.

Quantiéeme du mois.

Mois.
Année.
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Annexe

Mnemoniques des instructions

Le mode Afficher/Modifier programme permet d'entrer et de rechercher rapidement une

instruction de programmation en tapant le signe "&" suivi du mnémonique de l'instruction. Pour
certaines instructions, on peut également spécifier une adresse de référence ou un symbole, une

étiguette ou une adresse de référence de position.

Cette annexe liste les mnémoniques des instructions de programmation du logiciel de programma-
tion Logicmaster 90-30/20/Micro. Le mnémonique complet est indiqué dans la colonne 3 de ce
tableau, et I'entrée la plus courte que vous pouvez effectuer pour chaque instruction est listée dans
la colonne 4.

Vous pouvez afficher, a tout moment de la programmation, un écran d'aide présentant ces
mnémonigues en appuyant sur les touches ALT et I.

Groupe
d'instruc. Instruction Mnémonique
Toutes INT DINT BIT BYTE WORD REAL
Contacts Tout contact &CON &CON
Contact N.O. &NOCON &NOCON
Contact N.F. &NCCON &NCCON
Contact "suite” &CONC &CONC
Bobines Toute bobine &COl &COl
Bobine N.O. &NOCOI &NOCOI
Bobine inversée &NCCOI &NCCOI
Bobine de transition positive &PCOI &PCOI
Bobine de transition négative &NCOI &NCOI
Bobine de mise a "1" &SL &SL
Bobine de remise a "0" &RL &RL
Bobine rémanente de mise a "1" | &SM &SM
Bobine rémanente de remise a "0"| &RM &RM
Bobine rémanente &NOM &NOM
Bobine rémanente inversée &NCM &NCM
Bobine "suite” &COILC &COILC
Liens Lien horizontal &HO &HO
Lien vertical &VE &VE
Tempori- | Temporisateur suspensif &ON &ON
sateurs Compteur de temps de &TM &TM
fonctionnement &OF &OF
Compteurs | Compteur &UP &UP
Décompteur &DN &DN
GFK-0467J C-1



Groupe
d'instruc. Instruction Mnémonique
Toutes BCD-4 INT DINT BIT BYTE WORD REAL
Arith- Addition &AD &AD _| &AD_DI &AD_R
metique | goustraction &SUB &SUB | |&suB_pI il\SALLJJBL—E
Multiplication &MuL &MUL_I  |&MUL_DI DIV R
Division &DIV &DIV_| &DIV_DI &MOB_R&SQ_R
Modulo &MOD &MOD_| &MOD_DI
Racine carrée &SQ &SQ_| &SQ_DI
Sinus &SIN
Cosinus &COS
Tangente &TAN
Sinus inverse &ASIN
Cosinus inverse &ACOS
Tangente inverse &ATAN
Logarithme de base 10 &LOG
Logarithme naturel &LN
Puissance de e &EXP
Puissance de x &EXPT
Com- Egal a &EQ &EQ | &EQ DI &EQ R
paraison | piférent de &NE &NE_| &NE_DI g(’iﬁ—g
Supérieur a &GT &GT_I &GT_DI &GE R
Supérieur ou égal a &GE &GE_| &GE_DI &LT__R
Inférieur & &LT &LT | &LT DI &LE R
Inférieur ou égal a &LE &LE_| &LE_DI
Opération | Et logique &AN &AN_W
logique Ou logique &OR &OR_W
Ou exclusif logique &XO &XO_W
Non &NOT &NOT_W
Décalage binaire a gauchel &SHL &SHL_W
Décalage binaire a droite | &SHR &SHR_W
Rotation binaire a gauche | &ROL &ROL_W
Rotation binaire a droite | &ROR &ROR_W
Tester un bit &BT &BT_W
Mise a "1" &BS &BS_W
Mise a "0" &BCL &BCL_W
Position binaire &BP &BP_W
Comparaison masquée &MCM &MCM_W
Conversion | Convertir en entier &TO_INT &TO_INT_BCD4 | &MOV
Convertir en entier double| &TO_DINT &BLKM &BCD4_R
Convertir en DCB-4 &BCD4 &BLKC &TO_REAL_DI
Convertir au format REAL | &TO_REAL &SHF &TO_REAL_
Convertir au format WORD &TO_W &BI W
Tronquer au format entier | &TRINT &COMMR
Tronquer au format entier | &TRDINT
double
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Groupe
d'instruc. Instruction Mnémonique
Toutes INT DINT BIT BYTE WORD REAL
Transfert del Transfert &MOoV &MOV_| &MOoV_BI &MOV_W &MOV_R
données Transfert de bloc &BLKM &BLKM_| &BLKM_W &BLKM_R
Mise a "0" d'1 bloc &BLKC
Registre a décalage &SHF &SHF_BI &AR W
Séquenceur binaire &BI
Demande de communication &COMMR
Tableau [ Transfert de tableau &AR &AR_| &AR_DI &AR_Bl |&AR_BY &AR_W
Cherche équivalent &SRCHE &SRCHE_| | &RCHE_DI &SRCHE_BY | &SRCHE_W
Cherche non équivalent &SRCHN &SRCHN_I | &SRCHN_DI &SRCHN_BY [ &SRCHN_W
Cherche supérieur a &SRCHGT | &SRCHGT | | &SRCHGT DI &SRCHGT_BY gggg:gg’,"v
Cherche supérieur ou égal a &SRCHGE | &SRCHGE_| [ &SRCHGE_DI &SRCHGE_BY | gSRCHLT W
Cherche inférieur a &SRCHLT &SRCHLT_| [ &SRCHLT_DI &SRCHLT_BY &SRCHLE:W_
Cherche inférieur ou égal a &SRCHLE &SRCHLE_| | &SRCHLE_DI &SRCHLE_BY
Commande| Appel de sous-programme &CA
Rafrai. imm. des E/S &DO &MOV_I
Algo. PID dépend. (ISA) &PIDIS &BLKM_|
Algo. PID indép. &PIDIN
Fin &END
Explication de segment &COMME
Demande de services systeme | &SV
Relais de contréle maitre &MCR
Fin de relais de contr6le maitre | &ENDMCR
Relais de contrdle maitre imbriqli&MCRN &JUMP
Fin Qe rglais de contrble maitre gixgﬂg\‘
imbriqué &ENDMCRN &LABELN
Saut
Saut imbriqué &Jump
Etiquette &JUMPN
Etiquette imbriquée &LABEL
&LABELN
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Annexe| Fonction des touches

D

Cette annexe liste les commandes-clavier actives dans I'environnement logiciel. Ces informations
peuvent étre également affichées sur la console de programmation en appuyant sur ALT-K pour
accéder a I'écran d'aide.

Séquence de Description Séquence de Description
touches touches
Touches disponibles dans I'environnement logiciel

ALT-A Annuler. CTRL-Break Quitter le logiciel.

ALT-C Effacer le champ. Esc Quitter zoom.

ALT-M Changer le mode de la console de prog.| CTRL-Home Contenu de la ligne de commande préc.
ALT-R Changer I'état de 'API (RUN/STOP). CTRL-End Contenu de la ligne de commande suliv.
ALT-E Valider la zone d'état. CTRL- Curseur a gauche dans le champ.

ALT-J Valider la ligne de commande. CTRL- - Curseur a droite dans le champ.

ALT-L Lister les fichiers répertoires. CTRL-D Décrémenter I'adresse de référence.

ALT-P Imprimer I'écran. CTRL-U Incrémenter |'adresse de référence.

ALT-H Aide. Tab Modifier/incrémenter le contenu du champ.
ALT-K Aide aux touches. Shift-Tab Modifier/décrémenter le contenu du chammp.
ALTH Aide aux mnémoniques d'instructions. Entrée Accepter le contenu du champ.

ALT-N Valider les options d'affichage. CTRL-E Afficher la derniére erreur systéme.

ALT-T Démarrer le mode Apprentissage. F12 ou clavief -  Valider la référence logique.

ALT-Q Stopper le mode Apprentissage. F11 ou clavief* Invalider la référence logique.

ALT-n Rejouer le fichiern (n=04a9).

Touches disponibles dans I'éditeur de programme seulement

ALT-B Valider la sonnerie de I'éditeur de texte. Clavier + Accepter le segment.

ALT-D Effacer I'élément de ligne/Effacer la lignd.  Entrée Accepter le segment.

ALT-S Stocker le bloc dans I'API et le disque. | CTRL-PgUp Segment précédent.

ALT-X Afficher le niveau de zoom. CTRL-PgDn Segment suivant.

ALT-U Mettre & jour le disque. ~ Lien horizontal.

ALT-V Fenétre de la table de variables [ Lien vertical.

ALT-F2 Aller a la table de références des Tab Aller au champ d'opérandes suivant.

opérandes.
Touches spéciales
ALT-O Invalider le mot de passe. Disponible uniquement dans I'écran Mot de passe du logiciel de configuration.
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Le tableau d'aide de la page suivante présente la liste d'aide pour les touches et également le texte
d'aide pour les mnémoniques d'instructions utilisées dans le logiciel Logicmaster 90-30/20/Micro.
Ce tableau est imprimé en trois exemplaires et est perforé afin de faciliter son retrait de ce

manuel.
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Annexe| Utilisation des nombres a virgule flottante

Lorsque vous utilisez des nombres a virgule flottante, vous devez vous familiariser avec certains
éléments. La premiére section de cette annexe traite de ces considérations générales. Pour obtenir
des instructions sur la maniére de saisir et d'afficher des nombres a virgule flottante, voir les pages
A-5 et suivantes.

Nombres a virgule flottante

Le logiciel Logicmaster 90 permet de modifier, d'afficher, de stocker et d'extraire des nombres
avecdes valeurs réelles. Certaines instructions s'appliquent & des nombres a virgule flottante.
Vous ne pouvez toutefois utiliser des nombres a virgule flottante avec le logiciefriasgis
90-30/20/Micro que si vous possédez une UC 352. Les nombres a virgule flottante sont
représentés dans la notation scientifigue décimale & l'aide de six chiffres significatifs.

Remarque

Ce manuel utilise indifféeremment les termes "virgule flottante" et "REAL" pour
décrire la fonction d'entrée/affichage des nombres a virgule flottante du logiciel
Logicmaster.

Le logiciel Logicmaster 90 utilise le format ci-dessous. Pour les nombres compris entre
9999999999 et 0,0001, I'affichage est dépourvu d'exposant mais utilise entre six et sept chiffres
significatifs. Par exemple :

Saisie Affichage Description
0,000123456789 +0,0001234567  Dix chiffres, six ou sept significatifs.
—12,345e-2 -0,1234500 Sept chiffres, six ou sept significatifs.
1234 +1234,000 Sept chiffres, six ou sept significatifs.
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En dehors de la plage ci-dessus, six chiffres significatifs seulement sont affichés sous le format ci-
dessous :

+1,23456E+12
el
e+
et

Exposant (puissance de 10 avec signe)

[I] | +————— Indicateur et signe de I'exposant

I

||| +————— Cinq chiffres les moins significatifs
If

[+ Virgule décimale

|

|+ Chiffre le plus significatif

|

+ Signe du nombre entier
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Format interne des nombres a virgule flottante

Les nombres & virgule flottante sont stockés au format IEEE standard a précision simple. Ce
format nécessite 32 bits pour convertir les deux registres (adjacents) de 16 bits de I'API . Le

diagramme ci-dessous illustre I'encodage des bits.

A

Exposant a 8 bits

A

Signe a 1 bit (Bit 32)

¢———— Bits 17-32 > < Bits 1-16 >
ol [ [T T T T I T I T T T hahe TTTTTTTITITITTIT
» Mantisse a < >

23 bits

Le registre utilisé par un nombre a virgule flottante simple est illustré ci-dessous. Dans ce
diagramme, si le nombre a virgule flottante utilise les registres R5 et R6, par exemple, R5

correspond au registre le moins significatif et R6, au registre le plus significatif.

<+—Registre le moins significatif —>
< Bits 1-16
el [ [ [T T 1]s

<4— Bit le moins significatif : Bit 1

Bit le plus significatif : Bit 16

s

[——Registre le plus significatif

——  Bits17-32

sl | [ ]]

<+—Bit le moins significatif : Bit 17

A

Bit le plus significatif : Bit 32
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Valeurs des nombres a virgule flottante

Utilisez le tableau ci-dessous pour calculer la valeur d'un nombre a virgule flottante a partir du
nombre binaire stocké dans les deux registres.

Exposant (e) Mantisse (f) Valeur du nombre a virgule flottante
255 Différente de zérg NaN, Not a valid number (n'est pas un nombre
valide).
255 0 _1S * 00
0<e<255 Valeur quelconqye s x oe-127x 1 ¢
0 Différente de zérg _;s » —126 * 0.,f
0 0 0
f = lamantisse. La mantisse est une fraction binaire.
e = l'exposant. L'exposant est un entier E de sorte que E+127 est la puissance de 2 par laquelle la mantisse doit étre
multipliée pour produire la valeur a virgule flottante.
s = le bitdu signe.

I'opérateur de multiplication.

Prenons I'exemple du nombre a virgule flottante 12,5. La représentation binaire a virgule flottante
IEEE de ce nombre est :

01000001 01001000 00000000 00000000
ou 41480000 hex au format hexadécimal. Le bit le plus significatif (bit du signe) est zéro (s=0).
Les huit bits suivants les plus significatifs sont 10000010 ou la décimale 130 (e=130).

La mantisse est stockée sous la forme d'un nombre binaire décimal dans lequel la virgule décimale
précede le bit le plus significatif parmi les 23 bits. Le bit le plus significatif de la mantisse est
donc un multiple de 2L, le bit suivant le plus significatif est un multiple de?2etc. jusqu'au bit
le moins significatif, qui est un multiple de23 Les 23 bits finals (la mantisse) sont :
1001000 00000000 00000000

La valeur de la mantisse est donc 0,5625 (c‘est—a—di're 2‘4).
Comme e > 0 et que e < 255, nous utilisons la troisieme formule du tableau ci-dessus :

nombre=-1 S *2 €127 ¢
- 0+, 130-127 4 5605
=1%2 3 %1,5625
= 8*1,5625
=125

Vous constatez donc que la représentation binaire ci-dessus est exacte.

La plage des nombres susceptibles d'étre stockés dans ce format est comprise entre + 1,401298E—
45 et + 3,402823E+38 ainsi que le nombre zéro.
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Saisie et affichage des nombres a virgule flottante

Dans la mantisse, six ou sept chiffres significatifs de précision maximum peuvent étre saisis et
stockés. Le logiciel Logicmaster 90 n'affiche néanmoins que les six premiers chiffres. La mantisse
peut étre précédée d'un signe positif ou négatif. Si aucun signe n'est saisi, le nombre & virgule
flottante est supposé étre positif.

Si un exposant est saisi, il doit étre précédé de la etiva e, et la mantisse doit contenir une

virgule décimale pour éviter de la confondre avec un nombre hexadécimal. L'exposant peut étre
précédé d'un signe, mais s'il n'en posséde aucun, il est supposé étre positif. Si aucun exposant n'est
saisi, il est supposé étre égal a zéro. Les espaces ne sont pas autorisés dans les nombres a virgule
flottante.

Afin de vous faciliter la tache, la ligne de commande et les champs d'entrée de données acceptent
plusieurs formats, y compris un entier, un nombre décimal ou un nombre décimal suivi d'un
exposant. Ces nombres sont convertis dans un format d'affichage standard dés que l'utilisateur a
saisi les données et appuyé sur la tougece.

Voici des exemples de saisie de nombre a virgule flottante valide et I'affichage normalisé

correspondant :

Saisie Affichage

250 +250 0000

+4 +4,000000

—-2383019 —2383019,

34, +34,00000
—-0,0036209 —-0,003620900
12,E+9 +1,20000E+10
—-0,0004E-11 —4,00000E-15

731,0388 +731,0388
99,20003e-29 +9,92000E-28

Voici a présent des exemples de saisie de nombre & virgule flottante non valide :

Saisie non valide Explication
—433E23 Absence de la virgule décimale.

10e-19 Absence de la virgule décimale.

10,e19 La mantisse ne peut pas contenir d'espace entre des chiffres ou des
caracteres.
Cette saisie est acceptée sous la forme 10,e0, mais un message d'efreur est
affiché.

4,1e19 L'exposant ne peut pas contenir d'espace entre des chiffres ou des
caracteres.
Cette saisie est acceptée sous la forme 4,1e0, mais un message d'efreur est
affiché.
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Erreurs dans les opérations et les nombres a virgule flottante

Un dépassement survient lorsqu'un nombre supérieur a 3,402823E+38 ou inférieur a
-3,402823E+38 est généré par une instruction REAL. Lorsque cela se produit, la
sortie ok de l'instruction est mise & "0" et le résultat correspond a I'infini positif (pour
un nombre supérieur & 3,402823E+38) ou a l'infini négatif (pour un nombre inférieur a
-3,402823E+38). Vous pouvez déterminer I'endroit ou cette erreur est survenue en
testant sens de la sortie ok.

POS_INF  =7F800000h - Représentation de l'infini positif IEEE au format
hexadécimal.

NEG_INF = FF800000h - Représentation de l'infini négatif IEEE au format
hexadécimal.

Si les infinis produits par le dépassement sont utilisés comme opérandes pour d'autres instructions
REAL, le résultat risque d'étre indéfini. Ce résultat indéfini est appelé NaN (Not a Number, n'est
pas un nombre). Le résultat de I'ajout de l'infini positif & l'infini négatif, par exemple, est indéfini.
Quand l'instruction ADD_REAL est appelée en utilisant l'infini positif et I'infini négatif comme
opérandes, elle produit NaN comme résultat.

Chaque instruction REAL capable de donner un résultat NaN produit un NaN particulier qui
identifie l'instruction.

NaN_ADD. = 7F81FFFFh — Valeur d'erreur de I'addition au format Real en hex.
NaN_SuUB = 7F81FFFFh — Valeur d'erreur de la soustraction au format Real en hex.
NaN_MUL = 7F82FFFFh -Valeur d'erreur de la multiplication au format Real en hex.
NaN_DIV = 7F83FFFFh — Valeur d'erreur de la division au format Real en hex.
NaN_SQRT = 7F84FFFFh — Valeur d'erreur de la racine carrée au format Real en hex.
NaN_LOG = 7F85FFFFh — Valeur d'erreur de l'algorithme au format Real en hex.
NaN_POWO0 = 7F86FFFFh — Valeur d'erreur de I'exposant au format Real en hex.
NaN_SIN = 7F87FFFFh — Valeur d'erreur du sinus au format Real en hex.
NaN_COSs = 7F88FFFFh — Valeur d'erreur du cosinus au format Real en hex.
NaN_TAN = 7F89FFFFh — Valeur d'erreur de la tangente au format Real en hex.
NaN_ASIN = 7F8AFFFFh — Valeur d'erreur du sinus inverse au format Real en hex.
NaN_ACOS = 7F8BFFFFh Yaleur d'erreur du cosinus inverse au format Real en hex.
NaN_BCD = 7F8CFFFFh — Erreur de conversion DCB-4 au format Real.
REAL_INDEF = FFC00000h — Erreur de format Real indéfinie, division de 0 par 0.

Quand un résultat NaN est transféré a une autre instruction, il atteint aussi le résultat. Si un
NaN_ADD est la premiere opérande de l'instruction SUB_REAL, par exemple, le résultat de
SUB_REAL est NaN_ADD. Si les deux opérandes d'une instruction sont des NaN, la premiéere
opérande est transférée. Cette fonction de transfert des NaN aux instructions permet d'identifier
l'instruction qui a généré le premier NaN.

Remarque

Pour NaN, la sortie ok est mise a "0" (elle n'est pas validée).
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Configuration_4-1
Configuration systéme
incohérence dans [a_3-9
Console de programmation
fenétre de communicatidn_2-9
Contact "suite’| 49
Contact normalement fermé 4-4
Contact normalement ouvert 4-4

Contactd 4-

contact "suite’| 449
contact normalement fer4
contact normalement ouvert 4-4
Contacts d'impulsions d'horlofe 2}37
Contributions au temps de cycle des UC
351/352[ 2-b
Contributions au temps de scrutation des UC
351/352 2-6
COS 4-36
Cycle API| 2-2
acquisition des entré¢s p-8
calcul de CHECKSUM du programme
utilisateur] 2-9
calcul du temps de cyc@-?
communication avec la console de
programmatiof_219
communication du PCM avec I'API 2]12
contribution au temps de cydle »-4
contributions au temps de scrutation des UC
351/354 2-b
contributions au temps de scrutation pour les
uC 351/354 2
cycle de programme normal_2-2
exécution du programme d'appli2-8

fenétre de communication systéme 2-10

gestion interné_2}8
mode temps de cycle constant 3-13
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programme d'application 3-8

restitution des sortis_2-8

temporisateur de cycle constant 24-37

variantes du cycle de progra-13
Cycle API

mode temps de cycle constant confi-13
Cycle de programme normlal 2-2
cycle du processelir 2-2
Cycle, API

contributions au temps de scrutation des

uc3s51/359 2

contributions au temps de scrutation pour les

ucC 351/354 2-p
D

Décompteu
Défaults

défauts externes des H/S [3-2
Défaut

défaut d'applicatiz
Défaut d'applicatio 2
Défaut de communication pendant le stockage
3-16
Défaut de diagnostic 3-4
Défaut du systéme d'exploitation de 'DC 3-14
Défaut fatal 3-4
défaut de CHECKSUM des blocs de
programmé_3-10
défaut de communication pendant le stockage
3-16
défaut du systéme d'exploitation -14
défaut logiciel du module optionrel 3410
incohérence dans la configuration syst¢md 3-9
Défaut informationngl 314
Défaut logiciel du module optionngl 310
Défauty 3-p
accéder aux informations additionnelles
concernant les défautts_B-6
action sur défaut autom-5
catégories de défauts_3-2
codes d'erredr B}5
défaut de CHECKSUM des blocs de
programmé_3-10
ut de communication pendant le stockage
défaut du systéme d'exploitation de I'lUC_3-14
défaut logiciel du module optionrfel_3{10
défauts de fonctionnemeht B-2
dépassement du temps de cycle con$tant] 3-11
description du défaut dans la table des défauts
automatg 377
description et correction_3-1
descriptions de la table des défauts d[E/S |3-17
échec de l'accés par mot de pdsse |3-13
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effets secondairds_3-5
groupe de défauts automate B-4

groupe de défauts d'E/S_B{10

incohérence dans la configuration systéme| 3-9

interned 3P
interprétatior] B-1L
interprétation d'un défafit B-1
intervention| 3-8

intervention défaut 34
intervention défaut d'EfS_B-11
module d'E/S additionngl 3-18
module d'E/S perdu 3-17
module optionnel perdu ou manquént |3-8
module optionnel réinitialisé, additionnel ou
non configurd_318

pas de programme utilisateur prédent B-12
programme utilisateur altéré a la mise sous

tensior] 3-13
références 314
réponse du systéme aux défduts| 3-3
signal seuil pile bds 3-11
table des défauts automate 3-3; 3-6
table des défauts d'EfS B-3

Défauts de diagnostic

défaut d'applicatioh 3-12

dépassement du temps de cycle con$tant] 3-11

module d'E/S additionnfl 3-18
module d'E/S perdu_3-17
module optionnel perdu ou manquént |3-8
module optionnel réinitialisé, additionnel ou
non configurd_318
signal seuil pile bds 3-11
Défauts de fonctionnemept_3-2
Défauts de type informationnel
échec de I'accés par mot de passe |3-13
Défauts externes des H/S [3-2
DEG[ 4-44
Demande de service
interroger les E/§ 4-144
lire checksum maitie 4-143
lire le compteur de mise hors tension 41145
Demandes de changements de niveau
d'autorisatiof 2-39
Dépannagé 311
accéder aux informations additionnelles
concernant les défauts B-6
défauts non configurablés 3-8

description du défaut dans la table des défauts

automatd_347

descriptions de la table des défauts d|E/S [3-17

interprétation d'un défalit B-1
table des défauts automate 36

Description et correction des défalits |3-1
accéder aux informations additionnelles
concernant les défaufs 8-6
défaut d'applicatiop 3-12
défaut de CHECKSUM des blocs de
programmé_3-10
défaut de communication pendant le stockage
défaut du systéme d'exploitation de I'UC 3-14
défaut logiciel du module otion
défauts non configurabl¢s 3-8
dépassement du temps de cycle con$tant] 3-11
description du défafit 3-17

description du défaut dans la table des défauts

automat¢ 317
descriptions de la tables des défauts dfE/S |3-17

échec de I'accés par mot de pdsse |3-13
gestion des défaufs_3-2

groupe de défauts automate B-4
groupe de défauts d'EJS B{10
incohérence dans la configuration systémd 3-9
interprétation d'un défa{it B-1
module d'E/S additionngl 3-8
module d'E/S perdu_3-17
module optionnel perdu ou manquant |3-8
module optionnel réinitialisé, additionnel ou
non configurd 318

pas de programme utilisateur prédent 8-12
programme utilisateur altéré a la mise sous

tensior| 3-13
signal seuil pile bds _3-11
table des défauts automate B-5;3-6
type de défaft 3-17
Deviation intégrale proportionnelle (PID) 4-
146
DINT 2-25; 4-102
DIV
Division
DNCTR
DOIO| 4-112
instruction DO 1/0O évoluée pour les UC
modeéles 331 et 341 4-1[16
Données
rémanenck_2-34
Données de diagnosfic 2145
Données d'utilisateur et d'organisation du
programme
nombres a virgule flottanfe_B-1
Données globalgs 2-#5

Dépassement du temps de cycle congtant |3-11

Description du défa 7
Description et correction des défauts

catégorie de défalit 3-17
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E/S de I'API Série 90- Micro
UC Micro et E/_2-4b
E/S de I'API Série 90-20 2-h41

Index-3



Index

Index-4

E/S de I'API Série 90-30 2-h1

structure d'E/§_2-41
E/S, API Série 90-20 2-41
E/S, API Série 90-3p 2-41
E/SI, API Série 90- Micro
E/S Micro| 2-46
Echec de I'accés par mot de pdsse |3-13
EDITLOCK
Effets secondaires de défalits |3-5
END[ 4-11§
ENDMCR| 4-123
Entier signg 2-25
Entier signé en double précision 225
Entrées
acquisition 2-8
EQ[ 4-42
Etat systeme
références 2-2B; 2-26
Exécution du programme d‘applicati2—8

EXP| 4-38
EXPT]| 4-34

Faute fatale
programme utilisateur altéré a la mise sous
tensio
Fautes de type informationnel
pas de programme utilisateur prédent B-12
Fenétre de communication
communication systénje 210
Flux validan{ 2-31
Fonctionnement du systéme P-1
compteurs et temporisatelirs 2-36
description d'un cycle ARI 2-2
E/S de I'API Série 90-20 2-A1
E/S de 'API Série 90-30 2-#1
organisation du programme et
données/références utilisatéur_3-18

sécurité du systénfe 2438
séquences de mise sous/hors tersion | 2-32
Forcage$ 2-23

Formats des données d'E/S_2-44
FST_SCN 2-2b

G
GE[ 443

Gestion des défauts 3-2
processeur d'alarmes -2

Gestion interng¢ 218

Groupe de défauts Bf4; B-[lO

GT[ 4-42
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Horloge intern¢ 2-36

Horloges
compteur de temps de fonctionnenient_b-36
horloge interné 2-36

HRD_CPU[ 2-27

HRD_FLT[ 2-24

HRD_SIQ 2-27

Incohérence dans la configuration systdme] 3-9

Instruction BCD-4 4-9B

Instruction CALL[ 4-111

Instruction Cherche équivalgnt 4]94

Instruction Cherche inférieurla 4494

Instruction Cherche inférieur ou égdl @ 4-94

Instruction Cherche non équivalént 4594

Instruction Cherche supérieuf & 4+94

Instruction Cherche supérieur ou égal a 4-94

Instruction COMMENT _4-12b

Instruction Convertir au format REAL 4-1D4

Instruction Convertir au format WORD 4-106

Instruction Convertir en entier sighé 4-100

Instruction Convertir en entier signé a double
précisior] 4-10p

Instruction de comparaison masquée }1—67

Instruction de consinus inversé 4}36

Instruction de conversidn 4-97

Instruction de conversion radian 4140

Instruction de cosinls_4-B6

Instruction de Décalage & drojte 4}56

Instruction de Décalage & gau¢he 4-56

Instruction de logarithme de base[10 4-38

Instruction de logarithme naturfel 4{38

Instruction de mise a "¢" 4-63

Instruction de Mise a "0" d'un blgc 4477

Instruction de mise a "{" 4-63

Instruction de Rotation & droite 4]59

Instruction de Rotation & gauche 4-59

Instruction de sinus_4-36

Instruction de sinus inver$é 4136

Instruction de tangenfe 4-B6

Instruction de tangente inverdée 4-36

Instruction de transfeft 4-72

Instruction de Transfert de blpc_4]75

Instruction Demande de communication 4-86

Instruction Demande de service 4-127

Instruction Différent dg¢ 4-42

Instruction DO I/Q_4-11P
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instruction DO 1/O évoluée pour les UC

modeéles 331 et 341 4-1[16

Instruction DO I/O évoluée pour les UC
modéles 331 et 341 4-1116

Instruction Egal & 4-42

Instruction END 4-118

Instruction Fin de relais de contréle maitre 4-
122

Instruction Inférieur & 4-4 -2
Instruction Inférieur ou égalla 4- |42

instructions arithmétique
instructions de comman

Instruction JUMPR_4-12 instructions de comparaisbn_4{42
Instruction LABEL| 4-12 instructions de conversi 7
Instruction Modulg 4-3 instructions de transfert de donnges 4-71
Instruction Position binaire 4-65 instructions sur tabledu_489
Instruction RANG mnémoniques des instructions -1
Instruction Registre a décaldge 4-79 Ope;"’_‘“ons 'Og'qu X
Instruction Relais de controle maitre 4-119 par diagramme en echefe_p-

re_4-3 temporisateurs et compteurs 4-10

Instruction Séquenceur binajre 4{82

Instruction SupérieurZ Instructions de tableau

instruction Cherche inférieur ou égdla_4-94

Instruction Supérieur ou égal & 442 SRCH Ed 4-94
Instruction Tester un 1 SRCH GH 4-94
Instruction Transfert de tableau 4190 SRCH GT| 4-94
Instruction Tronquer 4-108 SRCH_L 4-9

Instructions arithmétiques 4-R7 SRCH N

Instructions de transfert de donnges 4-71

Instructions d'exposafit 4-38
puissance dele 4-B8
puissance dg K 4-38

instruction DO 1/O évoluée pour les UC  Instructions mathématiques
modeles 331 et 341 4-11i6 ACOS

ATAN
CcO
DEG
EXP| 4-3§
EXPT
' LN
temps d'exécution des instructijns -1 LOG| 4-3§
Instructions de comparaispn_4]42 RAD
EQ| 4-47 SIN| 4-3
GE[ 4-43 TAN|[4-36
GT[4-47 Instructions par diagramme en échélle|4-2
LE[4-4 bobine "suite’ 4-p
LT[4-42 bobine de mise & "
NE| 4-4 bobine de remise 4 "0" 4-6
RANGE[ 4-4 bobine de transition néga -6
Instructions de conversion bobine de transition positive_4-5
BCD-4 bobine |nverse-5
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bobine rémanente_4-5
bobine rémanente de mise a [1" |4-7
bobine rémanente de remise a['0"|4-8
bobine rémanente inversge |4-5
bobines 4-3; 444
contact "suite'| 49
contact normalement fermé 4-4
contact normalement ouvert 4-4
contactd 4P
liens horizontaux et verticalx_4-8
Instructions sur tableau 4-89
ARRAY_MOVE| 4-90
INT 2-25; 4-100
Interrupteur & clé des UC 351 352 2}15

Intervention défaut 8
défaut de diagnostic 3-4
défaut fatal 3-p
defaut informationn
intervention défaut d'E 1

Jeu d'instructions_4}1

instructions arithmétique 7
instructions de commange 4-110

instructions de transfert de donn71
plle |

instructions par diagramme en éch 4-2

instructions sur ta9

opérations logiquegs 4-48

temporisateurs et comptelirs_4-10
umR 123

L

LABEL

LE

Lien horizontal 4-B

Lien vertical| 4-8

Liens =
horizontaux et verticau 8

LN

LOG| 4-38

LOS_IOM

LT[2-42
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Maintenancd 31
MCR[ 4-119
Mémoire
altération 3-7
Mise hors tensiop 2-34
Mise sous tension 2-82
Mnémoniques des instructions_C-1
MOD[4-32
Mode temps de cycle constant 2-13
Modeles Micrd_2-46
Modes de la fenétre de communication 2-14
Module d'E/S additionnel 3-18
Module d'E/S perdu_3-17
Module optionnel
défaut logicie[ 3-1p
Module optionnel perdu ou manqudnt [3-8
Module optionnel réinitialisé, additionnel ou
non configurd 38
Modules d'E/S des API Série 90-20
modules d'E/S Modele 40 246
Modules d'E/S des API Série 90-30
conditions par défaut des modules de sortie
Modéle 30 2-4/
données de dia45
données globalgs 2-45
formats des données d44
modules d'E/S Modéle 30 2-42
Modules d'E/S Modele 20 2-16
Modules d'E/S Modeéle 30 2-42
MOT

Mots de passe 2-88

Multiplication[ 4-2§

N

NE[2-27
Nombres a virgule flottante E-1
erreurs dans les opérations et les nombres a
virgule rottant
format interne des nombres a virgule flottante

saisie et affichage des nombres a virgule

flottante[ E-§

valeurs des nombres a virgule flottapte |E-4

NOT| 4-54
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AND |4-50
BCLR|[4-6
BPOY 4-6
BSET| 4-61

Organisation du programme et
données/références utilisateur 2-18

état systemg 2-26
références utilisatedir 2-p1
rémanence des donnges_3-24
structure des blocs fonctionngls 228
transitions et forcages 2-p3
types de donnég¢s 2-p5

ov_SwH 2-27

OVR_PRH 2-26

P

Parametres des blocs fonctionrlels 2-30
Pas de programme utilisateur présent B-12
PB_SUM 2-27
PCM

communication avec I'ARI_2-12
PID| 4-148

PLC fault table

interpreting a faulf BJ1
PLC_BAT| 2-26
PRG_CHK|_2-26

Privileges d'accds 2-38
demandes de changemént _3-39
Processeur d'alarmgs_B-2
Programmation
instructiong 4-]L
instructions arithmétiqués 4-p7

Index

instructions de comman 10
instructions de comparaison 442
instructions de conversign 4497
instructions de transfert de donnfes 4-71
instructions sur tableau 4-89
mnémoniques des instructiohs -1
opérations logiquds 4-48
par diagramme en éche
temporisateurs et compte 10
Programme d'applicatidn 3-8
exécutior] 2-B
Programme utilisateur
calcul de CHECKSUM_ 219
Programme utilisateur altéré a la mise sous
tension] 3-18
Protection de la mémoire flash des UC 351 et

357 2-13
Puissance de l'instructio 38
Puissance de l'instructign|X 4{38
Racine carrég 4-34

RAD
RANGE
REAL
conversion au format RE4
structre de type de donnéeg2-25
utilisation des nombres a virgule flottafite F-1
utilisation des nombres ré-l
Référence de sortie
logique[ 2-22
Référence d'entrée
logique]_2-22
Références de défalts B-4
définition
Références des données globples [2-23

Références d'état

systemé_2-28

Références d'état systéme 2-26

BAD_PWD|
BAD_RAM
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Références internes

logiqueq_2-2p

Références logiqug

sorties logiquep_2-22
Références registre systéne 3-21
Références systénhe B-5
Références temporaires

logiqueq 2-2p

Références utilisate

références des regi
références logique

registres systé 1
sorties analogiqugs 2-P1
sorties logiqueg 2-22
Registre de sortie
analogique 2-2[1

Registre d'entrée

analogiqué 2-211
Rémanence des do—24
Restitution des sortigs 2-8
ROL 4-5%
ROR)| 4-5
S
Sécurité du systénje 2138

demandes de changement de niveau

d'autorisation 2-39
mots de passe 2-B8
niveaux d'accds 2-38

verrouillage/déverrouillage des sous-

programme§ 2-39

Séquences de mise sous/hors terfsion | 2-32

mise hors tension 2-84
mise sous tensign 2-82
Seuil pile bas

SHR| 4-5¢
Signal "seuil pile bag" 3-11
SIN[4-36
SNPX_RD
SNPX_WT| 2-27
SNPXACT| 2-27
Sorties
restitution|_2-8

Sous-programmes

verrouillage/déverrouillage 2-89
Sous-programmes périodiques 2-21

Soustractiofi 4-28
SQRT[ 4-34

SRCH_EQ 4-94
SRCH_GH 4-94
SRCH_GT| 4-94
SRCH_LH 4-94
SRCH_LT| 4-94

SRCH_NE 4-94
STOR_ER 2-2B

Structre d'E/S, API Série 90-830 2441
Structure des blocs fonctionngls 2}-28

flux validan{ 2-31

format des blocs fonctionnels de programme 2-

29

format des instructions a diagramme en échelle
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paramétres des blocs fonctiondels 2-30
Structure du programme

appel des sous-program -20
bloc de sous-programme 2{19

SuUB[ 4-28
SVCREQ 4-127
interroger les E/S 4-144
lire checksum maitie 4-143
lire la derniére entrée enregistrée dans la table
des défauts 4-137
lire le compteur de mise hors tensjon 4-145

lire le compteur de temps de fonctionnement 4-

141

lire I'état des forcages des

mettre hors service (arréter) I'API 4-135
modifier/lire I'état de la tAche de CHECKSUM
et le nombre de mots qu'elle doit vérifier 4-129

maodifier/lire I'norloge interng 4-131
vider les tables des défalts 4-136

SY _PRES 2-28
System status references

SNPX_RD[ 2-2
SNPX_WT[ 2-2
SNPXACT| 2-2

Systeme
fonctionnement_2J1

_
T_SEQ 2-26
Table des défauts automate 3-3; B-l
action sur défa5
bad B-3

codes d'erre 5
description 3-f
emplacement B

3
groupe de défau E—4
horodatage de défaut automfte |B-7
indicateur long/couft B13
informations squIémentaires sur le défaut]|B-7
& 3

remplissage B-
tachd B-4
Table des défauts d'E/S 3-3; 3-6; B-8
adresse de déf
adresse de référence B-9
bad_B-10

descriptions 3-1[7
emplacemerjt_B-10
groupe de défauts B-10

horodatage de défauts d'E/S_B-12

Index

indicateur long/couft BJ9

informations spécifiques de défaut d'E/S_B-11

informations spécifiques de défaut symbolique

interprétation d'un défalit B-1

intervention défaut B-11

interventions pour défauts spécifiqlies B-11

pointl B-10
TAN
Temporisateur a l'ouvertufe 4418
Temporisateur chien de garde 2-37
Temporisateur de cycle constant 2-37
Temporisateur suspensif 4-12; 4-15
Temporisateurs 2-0

contacts d'impulsions d'h37

données de bloc fonctionrel _4{10

OFDT| 4-18

ONDTR]| 4-12

temporisateur chien de garde 2-37

temporisateur de cycle constant 2-37

TMR
Temps d'exécution des instructidns A-1
TMR
Touches ALT| D-
Touches CTRIL D
Transitiong 2-2_3

Type de défa 7
Types de donnégs 2-25

UC 351 et 352: changement de mode a l'aide
linterrupteur a clé 2-15
UC 351 et 352: interrupteur a ¢1é_2}15

V

Variantes du cyle de programie 2-13
Verrouillage de blocs 2-39

EDITLOCK

VIEWLOCK
Verrouillage des blocs

verrouillage permanent d'un sous-programme

Verrouillage/déverrouillage des sous-
programme9
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W
WORD 4-106

XOR[4-53
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