
プロジェクト名 : plc_public_code1_01a

プログラム名 : Go2Point

00001

★彡┓ ポイント指定でトリガ(IAI RoboCylinderなど)

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003

IAI のロボシリンダ等,ポイントをI/Oで指示し,トリガをかけて動作させる

サンプルコードです.

IAIのRoboCylinder(以下RCと表記) を仮想的に作ってある「VirtualIAI」を使い動作確認します.

このシステムでは省配線を実現する為,ポイント指示のアドレス線をバスにして

全RCで共通に使っています.

そのため,同時に複数のRCにトリガをかけた場合アドレス線が衝突するので,時分割処理をして

衝突を防ぎます.

動作説明は「■非 INDEX修飾版」にて記述.

00004

00005 ■ ストローブのOFFを位置決信号で確認

00006 ↓↓↓↓Check!!

00007

・POINT.Move_xx(@F0～)に動作させたいポイントを代入します.

・■TRG.xx(@MR000～)をセットします.

・位置決完了後,自動的に■TRG.xxがFalseになります.

00008

STG

@R000

■Top.

Test①

@LR000

DEVICE.

Gate_00

RES

@LR000

DEVICE.

Gate_00

SET

@MR010

■TRG.

10

SET

@MR008

■TRG.

08

DW

#5

@FM10

POINT.

Move_10

DW

#3

@FM8

POINT.

Move_08

JMP

@R002

00009

STG

@R002 @MR010

■TRG.

10

@MR008

■TRG.

08

SET

@MR001

■TRG.

01

SET

@MR000

■TRG.

00

SET

@MR005

■TRG.

05

DW

#1

@FM1

POINT.

Move_01

DW

#10

@FM0

POINT.

Move_00

DW

#2

@FM5

POINT.

Move_05

JMP

@R004

00010

STG

@R004 @MR001

■TRG.

01

@MR000

■TRG.

00

@MR005

■TRG.

05

JMP

@R006

00011

STG

@R006 @LR000

DEVICE.

Gate_00

RES

@LR000

DEVICE.

Gate_00

SET

@MR007

■TRG.

07

LDA

POINT

STA

@FM7

POINT.

Move_07

JMP

@R008

00012

STG

@R008 @MR007

■TRG.

07

JMP

@R000

■Top.

Test①

00013   .Timer

00014

DTC_TRG

T

S

@10

#0

DELAY.

BusyOff

@T10

DELAY.

BusyOff

RES

DTC_TRG

RES

BUSY
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01a

プログラム名 : Go2Point

00015

CR2002

常時ON

T

S

@8

#100

DELAY.

Strb

T

S

@9

#500

WIDTH.

Strb

00016   ◇ INDEX修飾版

00017

「VirtualIAI」では16台のRCがあります.

16台を個々に動作させるためのCodeを記述するのは実現的ではないので

下記Codeでは「TimeSlice」モジュールのZ7(0～7の値を循環)で各デバイス(Robo_00～07)をインデックス修飾しています.

00018

@MR300:Z7

Wait.

FIN_00

R1100:Z7

PFIN.

Robo_00

RES

@MR000:Z7

■TRG.

00

RES

@MR300:Z7

Wait.

FIN_00

LDA

@FM0:Z7

POINT.

Move_00

STA

@FM16:Z7

POINT.

Answer_00

00019

@MR100:Z7

◆KILL.

00

RES

@MR100:Z7

◆KILL.

00

RES

@MR000:Z7

■TRG.

00

RES

@MR300:Z7

Wait.

FIN_00

00020

@MR000:Z7

■TRG.

00

BUSY @MR300:Z7

Wait.

FIN_00

RES

@T8

DELAY.

Strb

SET

BUSY

SET

@MR200:Z7

STAT.

OnSTR_00

DW

$FFFF

@FM16:Z7

POINT.

Answer_00

LDA

@FM0:Z7

POINT.

Move_00

CALL

#10

00021

@MR200:Z7

STAT.

OnSTR_00

@T8

DELAY.

Strb

R1000:Z7

STRB.

Robo_00

R1100:Z7

PFIN.

Robo_00

RES

@T9

WIDTH.

Strb

00022

R1000:Z7

STRB.

Robo_00

R1100:Z7

PFIN.

Robo_00

@T9

WIDTH.

Strb

SET

DTC_TRG

SET

@MR300:Z7

Wait.

FIN_00

RES

@MR200:Z7

STAT.

OnSTR_00

LDA

#0

CALL

#10

00023   ◇ 非 INDEX修飾版

00024   .Robo 08

00025

- RCのストローブ受付後,位置決信号を監視.

- 位置決完了時,POINT.Answer_xxに位置決されたポイントを代入.

- ■TRG.xxをリセット.

- 位置決信号の返答が一定時間以上無かった場合や,途中でポイントを変更する場合,

  ◆KILL.xxをセットすれば初期状態へ復旧.

00026

@MR308

Wait.

FIN_08

R1108

PFIN.

Robo_08

RES

@MR008

■TRG.

08

RES

@MR308

Wait.

FIN_08

LDA

@FM8

POINT.

Move_08

STA

@FM24

POINT.

Answer_08

00027

@MR108

◆KILL.

08

RES

@MR108

◆KILL.

08

RES

@MR008

■TRG.

08

RES

@MR308

Wait.

FIN_08

00028

- 他のRCがアドレス線を使っていなければ(BUSY==False)BUSYを発行.

- 現在ポイント変数のPOINT.Answer_xx(@F16～)に-1を代入.

- アドレス線にポイント番号を出力(SBN 10).

- ストローブ発行遅延タイマを初期化.

00029

@MR008

■TRG.

08

BUSY @MR308

Wait.

FIN_08

RES

@T8

DELAY.

Strb

SET

BUSY

SET

@MR208

STAT.

OnSTR_08

DW

$FFFF

@FM24

POINT.

Answer_08

LDA

@FM8

POINT.

Move_08

CALL

#10
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01a

プログラム名 : Go2Point

00030

- アドレス出力完了後,ストローブ出力を遅延して発行.

- ストローブ出力時,位置決信号がFalseなら(未原点復帰時),タイマを初期化し,一定時間パルスを出力.

- ストローブ出力時,位置決信号がTrueなら(原点復帰完了時),

位置決信号がFalseになるまでストローブを出力.

- ストローブ出力終了後,位置決信号監視Flagを立て,アドレス線に"0"を出力(SBN 10).

00031

@MR208

STAT.

OnSTR_08

@T8

DELAY.

Strb

R1008

STRB.

Robo_08

R1108

PFIN.

Robo_08

RES

@T9

WIDTH.

Strb

00032

R1008

STRB.

Robo_08

R1108

PFIN.

Robo_08

@T9

WIDTH.

Strb

SET

DTC_TRG

SET

@MR308

Wait.

FIN_08

RES

@MR208

STAT.

OnSTR_08

LDA

#0

CALL

#10

00033   .Robo 09

00034

@MR309

Wait.

FIN_09

R1109

PFIN.

Robo_09

RES

@MR009

■TRG.

09

RES

@MR309

Wait.

FIN_09

LDA

@FM9

POINT.

Move_09

STA

@FM25

POINT.

Answer_09

00035

@MR109

◆KILL.

09

RES

@MR109

◆KILL.

09

RES

@MR009

■TRG.

09

RES

@MR309

Wait.

FIN_09

00036

@MR009

■TRG.

09

BUSY @MR309

Wait.

FIN_09

RES

@T8

DELAY.

Strb

SET

BUSY

SET

@MR209

STAT.

OnSTR_09

DW

$FFFF

@FM25

POINT.

Answer_09

LDA

@FM9

POINT.

Move_09

CALL

#10

00037

@MR209

STAT.

OnSTR_09

@T8

DELAY.

Strb

R1009

STRB.

Robo_09

R1109

PFIN.

Robo_09

RES

@T9

WIDTH.

Strb

00038

R1009

STRB.

Robo_09

R1109

PFIN.

Robo_09

@T9

WIDTH.

Strb

SET

DTC_TRG

SET

@MR309

Wait.

FIN_09

RES

@MR209

STAT.

OnSTR_09

LDA

#0

CALL

#10

00039   .Robo 10

00040

@MR310

Wait.

FIN_10

R1110

PFIN.

Robo_10

RES

@MR010

■TRG.

10

RES

@MR310

Wait.

FIN_10

LDA

@FM10

POINT.

Move_10

STA

@FM26

POINT.

Answer_10

00041

@MR110

◆KILL.

10

RES

@MR110

◆KILL.

10

RES

@MR010

■TRG.

10

RES

@MR310

Wait.

FIN_10

00042

@MR010

■TRG.

10

BUSY @MR310

Wait.

FIN_10

RES

@T8

DELAY.

Strb

SET

BUSY

SET

@MR210

STAT.

OnSTR_10

DW

$FFFF

@FM26

POINT.

Answer_10

LDA

@FM10

POINT.

Move_10

CALL

#10
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00043

@MR210

STAT.

OnSTR_10

@T8

DELAY.

Strb

R1010

STRB.

Robo_10

R1110

PFIN.

Robo_10

RES

@T9

WIDTH.

Strb

00044

R1010

STRB.

Robo_10

R1110

PFIN.

Robo_10

@T9

WIDTH.

Strb

SET

DTC_TRG

SET

@MR310

Wait.

FIN_10

RES

@MR210

STAT.

OnSTR_10

LDA

#0

CALL

#10

00045

00046 ■ストローブ垂流しタイマ版

00047

この方式は,ストローブ信号のOFFを単純にタイマでやっています.

RCのストローブ受付を確認しないため,安全を見てストローブ幅を長めにとる必要があり,占有時間が大きくなります.

00048

@MR400

◆TRG.

T

S

@16

#500

Delay.

STRB

@T16

Delay.

STRB

T

S

@17

#300

Width.

STRB

@T17

Width.

STRB

T

S

@18

#500

Delay.

Fini

R1015

STRB.

Robo_15

LDA

#0

CALL

#10

RES

BUSY

00049

@T18

Delay.

Fini

R1115

PFIN.

Robo_15

RES

@MR400

◆TRG.

00050

@T17

Width.

STRB

R1015

STRB.

Robo_15

00051

STG

@R100

■Top.

Test②

@LR001

DEVICE.

Gate_01

RES

@LR001

DEVICE.

Gate_01

BUSY

SET

BUSY

SET

@MR400

◆TRG.

LDA

POINT

CALL

#10

JMP

@R102

00052

STG

@R102 @MR400

◆TRG.

JMP

@R100

■Top.

Test②

00053

00054

END

00055

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00056 10 << Output Address

00057

SBN

#10

ラダー図(88/98)

【ラダー図】

Page(88/98)
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00058

CR2002

常時ON

STA

@MR600

2^0

@MR600

2^0

R1200

2^0

00059

@MR601

2^1

R1201

2^1

00060

@MR602

2^2

R1202

2^2

00061

@MR603

2^3

R1203

2^3

00062

RET

00063 00 << Initial

00064

SBN

#0

00065   .Local変数宣言

00066

CR2002

常時ON

LDA

@FM31

00067   .変数 初期値

00068

CR2002

常時ON

SET

@T9

WIDTH.

Strb

00069   .STG 変数 初期値

00070

CR2002

常時ON

@R000

■Top.

Test①

@R100

■Top.

Test②

00071

CR2002

常時ON

Initial
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00072

RET

00073

ENDH

00074

00075
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