
プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : TimeSlice

00001

★彡┓ 時分割

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003

Ｚレジスタで,１スキャン毎にカウントするカウンタ(リングカウンタ)を作っています.

この「Ｚ」でインデックス修飾する事でデバイスをスキャン毎に時分割制御する事ができます.

カウンタが１周した事を知らせるフラグも設けました.

データが揃った等の確認に使えます.

00004

CR2002

常時ON

RES

MR000

Carry.

Slice-Ful

l

RES

MR001

Carry.

Slice-Hal

f

00005 ↓↓↓↓Check!!

00006

｜Full実行：nで停止

｜Half実行：n/2毎に停止

｜Step実行：インクリメント毎に停止

00007

Full実行 Half実行 Step実行 @MR000

2^n(AND

@MR001

偶数(余

@MR002

偶数(XOR

#0

00008

#0 昇順

LDA.L

Z6

LDA.L

Z7

LDA.L

Z8

LDA

Full_Carr

y

LDA

Half_Carr

y

LDA.L

EvenNum

LDA.L

HalfEven

00009 ■０～Ｆ （２のｎ乗の場合）

00010

STP

@MR000

2^n(AND

00011 .０ ⇒ (2^n -1)

00012

◎ 加算命令でインクリメントした場合

※ KV-3000の場合の実行時間

LDA.L=0.09

ADD.L=0.02

合計  0.11μsec

00013

CR2002

常時ON

LDA.L

Z6

ADD.L

+1

ANDA.D

$0000000F

STA.L

Z6 CR2010

演算結果

がゼロ

MR000

Carry.

Slice-Ful

l

00014 .０ ⇒ (2^n/2 -1)

00015

◎ インクリメント命令でインクリメントした場合

※ KV-3000の場合の実行時間

INC.L=0.13

LDA.L=0.09

合計  0.22μsec

00016

CR2002

常時ON

INC.L

Z7

LDA.L

Z7

ANDA.D

$00000007

STA.L

Z7 CR2010

演算結果

がゼロ

MR001

Carry.

Slice-Hal

f

00017 .(2^n/2) ⇒ (2^n -1)
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : TimeSlice

00018

昇順

ORA.D

$00000008

STA.L

Z8

00019 .(2^n -1) ⇒ (2^n/2)

00020

0x0～0x7と0x7のXORで  0x0→0x7 ⇒ 0x7→0x0  に変換.

0x8を加えて  0xf～0x0  にしています.

00021

昇順

EORA.D

$00000007

ORA.D

$00000008

STA.L

Z8

00022

CR2002

常時ON

STP_AND

CALL

#1

00023

STP_AND

00024

STE

00025

@MR000

2^n(AND

RES

STP_AND

00026

■０～ ( E - 1 )  （任意の正の偶数Ｅ）

<< 割り算Version >>

00027

STP

@MR001

偶数(余

00028 .０ ⇒  ( E - 1)

00029

Index「Ｚ」をBuffer Size「EvenNum」で割って剰余を取る正規化をし,一定の範囲に限定しています.

(負数に関しては適切な処理はしていません.負数処理に付いてはRingBufferモジュールを参照.)

00030

CR2002

常時ON

LDA.L

Z6

ADD.L

+1

DIV

EvenNum

LDA

TM1

System

EXT STA.L

Z6 CR2010

演算結果

がゼロ

MR000

Carry.

Slice-Ful

l

00031 .０ ⇒ ( E / 2 - 1)

00032

CR2002

常時ON

LDA.L

Z7

ADD.L

+1

DIV

HalfEven

LDA

TM1

System

EXT STA.L

Z7 CR2010

演算結果

がゼロ

MR001

Carry.

Slice-Hal

f

00033 .( E / 2) ⇒ ( E - 1)

00034 0～(E/2-1)に(E/2)を加えて,(E/2)～(E-1)  にしています.
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : TimeSlice

00035

昇順

ADD

HalfEven

EXT STA.L

Z8

00036 .( E - 1) ⇒ ( E / 2)

00037

0～(E/2-1)を全Bits反転させ  (-1)～(-E)  に変換し E を加え,

(E-1)～(E/2) にしています.

00038

昇順

COM ADD

EvenNum

EXT STA.L

Z8

00039

CR2002

常時ON

STP_DIV

CALL

#2

00040

STP_DIV

00041

STE

00042

@MR001

偶数(余

RES

STP_DIV

00043

■０～ ( E - 1 )  （任意の正の偶数Ｅ）

<< 排他的論理和で一致比較Version >>

00044

STP

@MR002

偶数(XOR

00045

CR2002

常時ON

STP_XOR

CALL

#3

00046

STP_XOR

00047 .０ ⇒  ( E - 1)

00048

CR2002

常時ON

INC.L

Z6

LDA.L

Z6

EORA.D

EvenNum CR2010

演算結果

がゼロ

MR000

Carry.

Slice-Ful

l

STA.L

Z6

00049 .０ ⇒ ( E / 2 - 1)
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : TimeSlice

00050

CR2002

常時ON

INC.L

Z7

LDA.L

Z7

EORA.D

HalfEven CR2010

演算結果

がゼロ

MR001

Carry.

Slice-Hal

f

STA.L

Z7

00051 .( E / 2) ⇒ ( E - 1)

00052

昇順

LDA.L

Z7

ADD.L

HalfEven

EXT STA.L

Z8

00053

昇順

LDA.L

Z7

COM ADD

EvenNum

EXT STA.L

Z8

00054

STE

00055

@MR002

偶数(XOR

RES

STP_XOR

00056  .実行停止

00057

Step実行

RES

@MR000

2^n(AND

RES

@MR001

偶数(余

RES

@MR002

偶数(XOR

00058

Full実行 MR000

Carry.

Slice-Ful

l

00059

Half実行 MR001

Carry.

Slice-Hal

f

00060     << Flags Kill＠PowerON >>

00061

CR2008

運転開始

時1ｽｷｬﾝON

RES

MR000

Carry.

Slice-Ful

l

RES

MR001

Carry.

Slice-Hal

f

00062

00063

MR000

Carry.

Slice-Ful

l

INC

Full_Carr

y

ラダー図(4/99)

【ラダー図】



プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : TimeSlice

00064

MR001

Carry.

Slice-Hal

f

INC

Half_Carr

y

00065

00066

END

00067

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00068 03 << Check

00069

SBN

#3

00070

CR2002

常時ON

@MR000

2^n(AND

@MR001

偶数(余

@MR002

偶数(XOR

00071

CR2002

常時ON

LDA.L

EvenNum

CMP.L

Z6 CR2009

演算結果

が負

LDA.L

+0

STA.L

Z6

STA.L

Z7

00072

LDA.L

HalfEven

CMP.L

Z7 CR2009

演算結果

が負

LDA.L

+0

STA.L

Z6

STA.L

Z7

00073

RET

00074 02 << Check

00075

SBN

#2

00076

CR2002

常時ON

@MR000

2^n(AND

@MR001

偶数(余

@MR002

偶数(XOR
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : TimeSlice

00077

RET

00078 01 << Check

00079

SBN

#1

00080

CR2002

常時ON

@MR000

2^n(AND

@MR001

偶数(余

@MR002

偶数(XOR

00081

RET

00082 00 << Initial

00083

SBN

#0

00084

CR2002

常時ON

LDA.L

-1

STA.L

Z6

STA.L

Z7

00085

CR2002

常時ON

LDA

#16

EXT DIV

#2

MUL

#2

STA

EvenNum

DIV

#2

STA

HalfEven @MR000

2^n(AND

00086

CR2002

常時ON

Initial

00087

RET

00088

ENDH

ラダー図(6/99)

【ラダー図】



プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : VirtualIAI

00001

★彡┓ ♪Virtual IAI

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003

シミュレーション用のIAIロボシリンダを16個作りました.

16個分のコードを記述するのは現実的ではないので,１スキャンで1個のシリンダを

時分割制御しています.

「TimeSlice」モジュールのZ6(0～15の値を循環)で各デバイスをインデックス修飾しています.

00004

ポイント指定はは0～15で,ポイントの数値が大きいほど位置決に時間を要します.

初回の起動は,原点復帰を行うので２回目より位置決に時間がかかります.

[ SBN 10 ]で演算

00005

Virtual Robo Cylinder 16 (Number：00～15)

.Strobe         ：R010ch

.Point Finish   ：R011ch

.Point Address  ：R012ch

.Delay Run      ：@T00～@T15

.Time Required  ：@T16～@T31

00006

CR2002

常時ON

T

S

@0

#50

DELAY.

Read_00

T

S

@1

#50

T

S

@2

#50

T

S

@3

#50

T

S

@4

#50

T

S

@5

#50

T

S

@6

#50

T

S

@7

#50 #0

00007

#0

T

S

@8

#50

DELAY.

Read_08

T

S

@9

#50

T

S

@10

#50

T

S

@11

#50

T

S

@12

#50

T

S

@13

#50

T

S

@14

#50

T

S

@15

#50 #1

00008

#1

T

S

@16

#0

TIME.

Required_0

0

T

S

@17

#0

T

S

@18

#0

T

S

@19

#0

T

S

@20

#0

T

S

@21

#0

T

S

@22

#0

T

S

@23

#0 #2

00009

#2

T

S

@24

#0

TIME.

Required_0

8

T

S

@25

#0

T

S

@26

#0

T

S

@27

#0

T

S

@28

#0

T

S

@29

#0

T

S

@30

#0

T

S

@31

#0

00010

R1000:Z6

STRB.

Robo_00

@MR300:Z6

△Strb

RES

@T0:Z6

DELAY.

Read_00

00011

@MR300:Z6

△Strb

@T0:Z6

DELAY.

Read_00

@MR200:Z6

△Read

CALL

#10

SET

@MR000:Z6

Run

RES

R1100:Z6

PFIN.

Robo_00

00012

@MR200:Z6

△Read

00013

R1000:Z6

STRB.

Robo_00

@MR000:Z6

Run

@T16:Z6

TIME.

Required_0

0

RES

@MR000:Z6

Run

SET

R1100:Z6

PFIN.

Robo_00
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : VirtualIAI

00014

00015

END

00016

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00017 11 << Point ～ Time required Calculation (修飾なし

00018

SBN

#11

00019

CR2002

常時ON

@R001

PFIN

SET

@MR602

2ndTime

00020

CR2002

常時ON

LDA

R1200

2^0

ANDA

$000F

MUL

#500

ADD

#1000 @MR602

2ndTime

ADD

#3000

00021

STA

@T49

TIME.

Required

RES

@T49

TIME.

Required

00022

RET

00023 10 << Point ～ Time required Calculation (修飾

00024

SBN

#10

00025

CR2002

常時ON

R1100:Z6

PFIN.

Robo_00

SET

@MR500:Z6

2ndTime

00026

CR2002

常時ON

LDA

R1200

2^0

ANDA

$000F

MUL

#500

ADD

#1000 @MR500:Z6

2ndTime

ADD

#3000

00027

STA

@T16:Z6

TIME.

Required_0

0

RES

@T16:Z6

TIME.

Required_0

0
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : VirtualIAI

00028

RET

00029 00 << Initial

00030

SBN

#0

00031

CR2002

常時ON

Initial

00032

RET

00033

00034

ENDH

00035 修飾なしのコード(参考

00036

@R000

STRB

T

S

@48

#800

DELAY.

Read

@T48

DELAY.

Read

SET

@MR600

RUN

CALL

#11

RES

@R001

PFIN

00037

@MR600

RUN

T

S

@49

#2000

TIME.

Required

@T49

TIME.

Required

@R000

STRB

RES

@MR600

RUN

SET

@R001

PFIN

00038

00039
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : VirtualCylinder

00001

★彡┓ ♪Virtual Cylinder

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003

シミュレーション用の仮想エアシリンダを32個作りました.

32個分のコードを記述するのは現実的ではないので,１スキャンで2個のシリンダを

時分割制御しています.

「TimeSlice」モジュールのZ6(0～15の値を循環)で各デバイスをインデックス修飾しています.

00004

Virtual Cylinder 32 (Number：00～31)

.Input Power (Single) ：R014～015ch

.Air Switch (ON       ：R016～017ch

.Air Switch (OFF      ：R018～019ch

.Clock (ON            ：@T00～@T31

.Clock (OFF           ：@T32～@T63

.Counter              ：@FM00～@FM15

00005   .00～15

00006

CR2002

常時ON

T

S

@0

#0

CLK00.

Act

T

S

@1

#0

T

S

@2

#0

T

S

@3

#0

T

S

@4

#0

T

S

@5

#0

T

S

@6

#0

T

S

@7

#0

00007

T

S

@8

#0

T

S

@9

#0

T

S

@10

#0

T

S

@11

#0

T

S

@12

#0

T

S

@13

#0

T

S

@14

#0

T

S

@15

#0

00008

CR2002

常時ON

T

S

@32

#0

CLK00.

Inact

T

S

@33

#0

T

S

@34

#0

T

S

@35

#0

T

S

@36

#0

T

S

@37

#0

T

S

@38

#0

T

S

@39

#0

00009

T

S

@40

#0

T

S

@41

#0

T

S

@42

#0

T

S

@43

#0

T

S

@44

#0

T

S

@45

#0

T

S

@46

#0

T

S

@47

#0

00010

■ シリンダＯＮ時の動作

シリンダ電源の立上りでClock間隔のタイマをリセットします.

シリンダセンサ(能動端)がFの間,Clockをかうんとアップし続けます.

Clockカウントが設定値になれば,能動端センサをTにしてClockカウントを停止します.

00011

R1400:Z6

CYL00.

Power

@MR000:Z6

△Cyl00.

ON

RES

@T0:Z6

CLK00.

Act

00012

R1600:Z6

AS00.

Act

@T0:Z6

CLK00.

Act

RES

@T0:Z6

CLK00.

Act

INC

@FM0:Z6

COUNT00.

Cyl

00013

@MR000:Z6

△Cyl00.

ON

>=.S

@FM0:Z6

Resolutio

n

COUNT00.

Cyl

R1600:Z6

AS00.

Act
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : VirtualCylinder

00014

■ シリンダＯＦＦ時の動作

シリンダ電源の立下りでClock間隔のタイマをリセットします.

シリンダセンサ(非能動端)がFの間,Clockをカウントダウンし続けます.

Clockカウントが０になれば,非能動端センサをTにしてClockカウントを停止します.

00015

R1400:Z6

CYL00.

Power

@MR200:Z6

△Cyl00.

OFF

RES

@T32:Z6

CLK00.

Inact

00016

R1800:Z6

AS00.

Inact

@T32:Z6

CLK00.

Inact

RES

@T32:Z6

CLK00.

Inact

DEC

@FM0:Z6

COUNT00.

Cyl

00017

@MR200:Z6

△Cyl00.

OFF

<=.S

@FM0:Z6

+0

COUNT00.

Cyl

R1800:Z6

AS00.

Inact

00018   .16～31

00019

CR2002

常時ON

T

S

@16

#0

CLK16.

Act

T

S

@17

#0

T

S

@18

#0

T

S

@19

#0

T

S

@20

#0

T

S

@21

#0

T

S

@22

#0

T

S

@23

#0

00020

T

S

@24

#0

T

S

@25

#0

T

S

@26

#0

T

S

@27

#0

T

S

@28

#0

T

S

@29

#0

T

S

@30

#0

T

S

@31

#0

00021

CR2002

常時ON

T

S

@48

#0

CLK16.

Inact

T

S

@49

#0

T

S

@50

#0

T

S

@51

#0

T

S

@52

#0

T

S

@53

#0

T

S

@54

#0

T

S

@55

#0

00022

T

S

@56

#0

T

S

@57

#0

T

S

@58

#0

T

S

@59

#0

T

S

@60

#0

T

S

@61

#0

T

S

@62

#0

T

S

@63

#0

00023

R1500:Z6

CYL16.

Power

@MR100:Z6

△Cyl16.

ON

RES

@T16:Z6

CLK16.

Act

00024

R1700:Z6

AS16.

Act

@T16:Z6

CLK16.

Act

RES

@T16:Z6

CLK16.

Act

INC

@FM16:Z6

COUNT16.

Cyl

00025

@MR100:Z6

△Cyl16.

ON

>=.S

@FM16:Z6

Resolutio

n

COUNT16.

Cyl

R1700:Z6

AS16.

Act
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : VirtualCylinder

00026

R1500:Z6

CYL16.

Power

@MR300:Z6

△Cyl16.

OFF

RES

@T48:Z6

CLK16.

Inact

00027

R1900:Z6

AS16.

Inact

@T48:Z6

CLK16.

Inact

RES

@T48:Z6

CLK16.

Inact

DEC

@FM16:Z6

COUNT16.

Cyl

00028

@MR300:Z6

△Cyl16.

OFF

<=.S

@FM16:Z6

+0

COUNT16.

Cyl

R1900:Z6

AS16.

Inact

00029

00030

END

00031

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00032 02 << Timer Parameter

00033

SBN

#2

00034

CR2002

常時ON

EXT DIV

Resolutio

n

00035

RET

00036 00 << Initial

00037

SBN

#0

00038

CR2002

常時ON

LDA

#10

STA

Resolutio

n

ラダー図(12/99)
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : VirtualCylinder

00039   .タイマ設定  Resolution(分解能：ms)  最小値：Resolution(分解能)以上

00040

CR2002

常時ON

LDA

#1500

CALL

#2

STA

ACT_t

LDA

#800

CALL

#2

STA

IAC_t

DW.L

+0

Z1

00041

FOR

#32

00042

CR2002

常時ON

LDA

ACT_t

STA

@T0:Z1

CLK00.

Act

LDA

IAC_t

STA

@T32:Z1

CLK00.

Inact

INC.L

Z1

00043

NEXT

00044   .Local変数宣言

00045

CR2002

常時ON

LDA

@T63

LDA

@MR300

△Cyl16.

OFF

FMOV

#0 @FM0

COUNT00.

Cyl

#32

00046

CR2002

常時ON

Initial

00047

RET

00048

ENDH

00049

ラダー図(13/99)
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00001

★彡┓ 微分

┗━┛─────────────────────────

00002

00003

★…微分の事は自分でしなさい…★…………………………………………………………………………………

敢えて命令語に備わっている微分命令（LDP/DIFU/MEP等）を使わずに自力で微分を作るのには

次にあげる理由からです.

・PLC起動時に微分動作させたい.

・INDEX修飾では微分命令は使えない.

・ワード単位での処理に微分命令は無い.

・余分な微分命令を使わなくて済む.(既に微分動作をしているデバイスを見つける能力が高まる.)

通常は微分命令を使用した方が良いでしょうが.

(あまり使う場面はないと思いますが.)

00004 ■ PLC 立上り時,１回のみ実行.

00005

PLC立上り時,初期設定しています.

CR2008(運転開始時1スキャンON)を使ってもいいですが,

立上り後,任意に初期設定したい場合は不可能です.

初期設定を毎スキャンCodeに記述するのはやめましょう.

可読性が下がり,スキャンに時間がとられます.

サブルーチンにする事で,他の場所からでも呼出せます.

00006

Initial

CALL

#0

00007 ■ 立上微分

00008 ① PLC起動時,入力真で発行

00009

■立上 Buf△01

INC

@DM0

●Check.

▲01-bit

Dev▲01

00010

Buf△01

00011

00012

Gate

LDA

@FM0

Buffer.

△01

COM ANDA

@R000

■Inp00

ANDA

LR000

/MaskBit

STA

@MR000

Device.

▲00

CR2010

演算結果

がゼロ

INC

@DM1

●Check.

▲01-word

Dev▲01代

00013

LDA

@R000

■Inp00

STA

@FM0

Buffer.

△01

00014 ↓↓↓↓Check!!
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00015

@R000

■Inp00

@R001 @R002 @R003 @R004 @R005 @R006 @R007

LDA

@DM1

●Check.

▲01-word

00016

LR000

/MaskBit

LR001 LR002 LR003 LR004 LR005 LR006 LR007 R500

Dummy

00017 ② 微分出力デバイスに代入

00018

Gate

LDA

@FM1

Buffer.

△02

ORA

Out▲02

ANDA

@R100

■Inp01

STA

@FM1

Buffer.

△02

COM ANDA

@R100

■Inp01

ANDA

LR000

/MaskBit

STA

Out▲02

00019   .Latch 追加

00020

Gate

ORA

@MR100

Device.

▲01

STA

@MR100

Device.

▲01

00021 ↓↓↓↓Check!!

00022

@R100

■Inp01

@R101 @R102 @R103 @R104 @R105 @R106 @R107 R500

Dummy

00023

LR000

/MaskBit

LR001 LR002 LR003 LR004 LR005 LR006 LR007 R500

Dummy

00024

@MR100

Device.

▲01

@MR101 @MR102 @MR103 @MR104 @MR105 @MR106 @MR107 R500

Dummy

00025 ③ Latch Deviceを外部からResetしないと微分出力しない.

00026

Buf△03 ■立上 Buf△03

00027

Latch▲03
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00028

Buf△03 ■立上 Latch▲03

00029

Latch▲03

00030

Buf△03 ■立上

INC

@DM3

●Check.

▲03-bit

Dev▲03

00031

00032

Gate

LDA

@FM2

Buffer.

△03

ORA

@MR200

Latch.

▲02

ANDA

@R200

■Inp02

STA

@FM2

Buffer.

△03

COM ANDA

@R200

■Inp02

ANDA

LR000

/MaskBit

CR2010

演算結果

がゼロ

INC

@DM4

●Check.

▲03-word

00033

ORA

@MR200

Latch.

▲02

STA

@MR200

Latch.

▲02

00034 ↓↓↓↓Check!!

00035

@R200

■Inp02

@R201 @R202 @R203 @R204 @R205 @R206 @R207

LDA

@DM4

●Check.

▲03-word

00036

LR000

/MaskBit

LR001 LR002 LR003 LR004 LR005 LR006 LR007 R500

Dummy

00037

@MR200

Latch.

▲02

@MR201 @MR202 @MR203 @MR204 @MR205 @MR206 @MR207 R500

Dummy

00038 ④ PLC起動時,入力真でも発行しない

00039

■立上 Buf△04

INC

@DM5

●Check.

▲04-bit

Div▲04

00040

Buf△04

00041
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00042

Gate

LDA

@FM3

Buffer.

△04

ANDA

@R300

■Inp03

ANDA

LR000

/MaskBit

STA

@MR300

Device.

▲03

CR2010

演算結果

がゼロ

INC

@DM5

●Check.

▲04-bit

Div▲04代

00043

LDA

@R300

■Inp03

COM STA

@FM3

Buffer.

△04

00044 ↓↓↓↓Check!!

00045

@R300

■Inp03

@R301 @R302 @R303 @R304 @R305 @R306 @R307

LDA

@DM5

●Check.

▲04-bit

00046

LR000

/MaskBit

LR001 LR002 LR003 LR004 LR005 LR006 LR007 R500

Dummy

00047

⑤ 応用サンプル

回転系の原点センサの立上でモータ停止.

00048

■TRG MOTOR 原点 Buf△原点

RES

■TRG

00049

原点 Buf△原点

00050 ■ 立下微分

00051 ① PLC起動時,入力偽でも発行しない

00052

■立下 Buf▽01

INC

@DM16

●Check.

▼01-bit

Dev▼01

00053

Buf▽01
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00054

Gate

LDA

@R800

■Inp08

COM ANDA

@FM8

Buffer.

▽01

ANDA

LR000

/MaskBit

STA

@MR800

Device▼0

8

CR2010

演算結果

がゼロ

INC

@DM17

●Check.

▼01-word

Dev▼01代

00055

LDA

@R800

■Inp08

STA

@FM8

Buffer.

▽01

00056 ↓↓↓↓Check!!

00057

@R800

■Inp08

@R801 @R802 @R803 @R804 @R805 @R806 @R807

LDA

@DM17

●Check.

▼01-word

00058

LR000

/MaskBit

LR001 LR002 LR003 LR004 LR005 LR006 LR007 R500

Dummy

00059 ② Latch Deviceを外部からResetしないと微分出力しない.

00060

Buf▽02 ■立下 Buf▽02

00061

Latch▼02

00062

Buf▽02 ■立下 Latch▼02

00063

Latch▼02

00064

Buf▽02 ■立下

INC

@DM18

●Check.

▼02-bit

Dev▼02

00065
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00066

Gate

LDA

@MR900

Latch▼09

COM ANDA

@FM9

Buffer.

▽02

ORA

@R900

■Inp09

STA

@FM9

Buffer.

▽02

00067

COM ORA

@R900

■Inp09

COM

CR2010

演算結果

がゼロ

INC

@DM19

●Check.

▼02-word

00068

ORA

@MR900

Latch▼09

STA

@MR900

Latch▼09

00069 ↓↓↓↓Check!!

00070

@R900

■Inp09

@R901 @R902 @R903 @R904 @R905 @R906 @R907

LDA

@DM19

●Check.

▼02-word

00071

LR000

/MaskBit

LR001 LR002 LR003 LR004 LR005 LR006 LR007 R500

Dummy

00072

@MR900

Latch▼09

@MR901 @MR902 @MR903 @MR904 @MR905 @MR906 @MR907 R500

Dummy

00073 ③ PLC起動時,入力偽で発行

00074

■立下 Buf▽03

INC

@DM20

●Check.

▼03-bit

Dev▼03

00075

Buf▽03

00076

Gate

LDA

@R1000

■Inp10

ORA

@FM10

Buffer.

▽03

COM ANDA

LR000

/MaskBit

STA

@MR1000

Device▼1

0

CR2010

演算結果

がゼロ

INC

@DM21

●Check.

▼03-word

Dev▼03代

00077

LDA

@R1000

■Inp10

COM STA

@FM10

Buffer.

▽03
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00078

@R1000

■Inp10

@R1001 @R1002 @R1003 @R1004 @R1005 @R1006 @R1007

LDA

@DM21

●Check.

▼03-word

00079

LR000

/MaskBit

LR001 LR002 LR003 LR004 LR005 LR006 LR007 R500

Dummy

00080 ■ 両エッジ微分 (入力とBufferのXor)

00081 ① 両方

00082

両方 Buf△▽01

INC

@DM32

●Check.

▲▼01-bi

t

00083

両方 Buf△▽01

00084

両方 Buf△▽01

00085

00086

Gate

LDA

@R1800

■Inp18

EORA

@FM16

Buffer.

△▽01

CR2010

演算結果

がゼロ

INC

@DM33

●Check.

▲▼01-wo

rd

00087

LDA

@R1800

■Inp18

STA

@FM16

Buffer.

△▽01

00088 ↓↓↓↓Check!!

00089

@R1800

■Inp18

@R1801 @R1802 @R1803 @R1804 @R1805 @R1806 @R1807

LDA

@DM33

●Check.

▲▼01-wo

rd

00090 ② PLC起動時,入力ONで↑側 微分出力.

00091

両方 Buf△▽02

INC

@DM34

●Check.

▼02-bit
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00092

両方 Buf△▽02

INC

@DM35

●Check.

▲02-bit

00093

Buf△▽02

00094 ③ PLC起動時,入力OFFで↓側 微分出力.

00095

両方 Buf△▽03

INC

@DM36

●Check.

▲03-bit

00096

両方 Buf△▽03

INC

@DM37

●Check.

▼03-bit

00097

Buf△▽03

00098 ④ 入力↑で出力SET／入力↓で出力RES

00099

CR2002

常時ON

LDA

@FM19

Buffer.

△Set

COM ANDA

@R1900

■Inp19

ORA

@MR1900

Device19

STA

@MR1900

Device19

00100

LDA

@R1900

■Inp19

STA

@FM19

Buffer.

△Set

00101

CR2002

常時ON

LDA

@R1900

■Inp19

ORA

@FM20

Buffer.

▽Res

ANDA

@MR1900

Device19

STA

@MR1900

Device19

00102

LDA

@R1900

■Inp19

COM STA

@FM20

Buffer.

▽Res

00103 ↓↓↓↓Check!!

00104

@R1900

■Inp19

@R1901 @R1902 @R1903 @R1912 @R1913 @R1914 @R1915 R500

Dummy
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00105

@MR1900

Device19

@MR1901 @MR1902 @MR1903 @MR1912 @MR1913 @MR1914 @MR1915 R500

Dummy

00106 ■ Deviceの 立上/立下 インターロック

00107

[ △Interlock = T ] 時SwitchはON しない

[ ▽Interlock = T ] 時Switchはoffしない

00108

CMD01 @R2000

■Inp20

00109

CR2002

常時ON

LDA

@FM17

Buffer.

IL

COM ANDA

@R2000

■Inp20

ANDA

@LR000

△I-Lock

EORA

@R2000

■Inp20

STA

@R2000

■Inp20

#0

00110

#0

COM ANDA

@FM17

Buffer.

IL

ANDA

@LR100

▽I-Lock

EORA

@R2000

■Inp20

STA

@R2000

■Inp20

STA

@FM17

Buffer.

IL

00111

@R2000

■Inp20

@R2000

■Inp20

INC

@DM40

●Check.

Chat

00112

@R2001 @R2002 @R2003 @R2004 @R2005 @R2006 @R2007 R500

Dummy

00113

@LR000

△I-Lock

@LR001 @LR002 @LR003 @LR004 @LR005 @LR006 @LR007 R500

Dummy

00114

@LR100

▽I-Lock

@LR101 @LR102 @LR103 @LR104 @LR105 @LR106 @LR107 R500

Dummy

00115 ■ Impulse 発生

00116

・VALUE.Output：出力値

・VALUE.Impulse：インパルス設定値

・TIME.Scan：インパルス出力時間(スキャン回数)設定値

・Impulse：インパルストリガ

トリガすると設定値を出力回数(Scan回数)出力値に出力する.
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00117

ImpTRG Buf_Imp

LDA

@EM0

VALUE.

Output

STA

@FM21

MEMO.

Value

LDA

@EM1

VALUE.

Impulse

STA

@EM0

VALUE.

Output

LDA

@EM2

TIME.

Scan

STA

@FM22

COUNT.

Scan

00118

Buf_Imp

DEC

@FM22

COUNT.

Scan

CR2009

演算結果

が負

RES

ImpTRG

LDA

@FM21

MEMO.

Value

STA

@EM0

VALUE.

Output

00119

ImpTRG

INC

@EM3

ScanCheck

00120 ■ 同時True禁止 (Word中１BitのみTrue

00121

① 早いもの勝ち

既にTrue のBit がある場合,次にTrue になったBit の立上と自分自身で自分を殺している.

PLC起動時に複数のTrueがある場合,同時ONを避けるため,ENCO命令をつかっている.(最も若いAddressが選択される.)

※ Input Deviceは微分命令でSETしてください.

Trueにするのは,このCodeの前.使うのはこのCodeの後にしてください.

このCodeをSubroutineにしておき,Input DeviceをONにする毎に呼び出してもいいでしょう.

また,タッチパネルからも使いやすいと思います.(スイッチモードをセットに設定)

00122

CR2002

常時ON

LDA

@FM23

Buff.

△22

COM ANDA

@R2200

■Inp22

STA

@FM24

▲22

COM ANDA

@R2200

■Inp22

#0

00123

#0 CR2010

演算結果

がゼロ

LDA

@FM24

▲22

EORA

@R2200

■Inp22

STA

@R2200

■Inp22

00124

CR2010

演算結果

がゼロ

LDA

@R2200

■Inp22

CR2010

演算結果

がゼロ

ENCO

@R2200

#16

■Inp22

DECO

@R2200

#4

■Inp22

00125

CR2002

常時ON

LDA

@R2200

■Inp22

STA

@FM23

Buff.

△22

00126 ↓↓↓↓Check!!

00127

@R2200

■Inp22

@R2201 @R2202 @R2203 @R2212 @R2213 @R2214 @R2215 R500

Dummy

00128

② 遅いもの勝ち

※ Input Deviceは微分命令でSETしてください.

Trueにするのは,このCodeの前.使うのはこのCodeの後にしてください.

このCodeをSubroutineにしておき,Input DeviceをONにする毎に呼び出してもいいでしょう.

また,タッチパネルからも使いやすいと思います.(スイッチモードをセットに設定)
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00129

CR2002

常時ON

LDA

@FM25

Buff.

△23

COM ANDA

@R2300

■Inp23

CR2010

演算結果

がゼロ

STA

@R2300

■Inp23

ENCO

@R2300

#16

■Inp23

DECO

@R2300

#4

■Inp23

00130

LDA

@R2300

■Inp23

STA

@FM25

Buff.

△23

00131 ↓↓↓↓Check!!

00132

@R2300

■Inp23

@R2301 @R2302 @R2303 @R2312 @R2313 @R2314 @R2315 R500

Dummy

00133

00134

END

00135

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00136 00 << Initial

00137

SBN

#0

00138

CR2002

常時ON

FMOV

#0 @FM0

Buffer.

△01

#48

00139

Gate

FMOV

#0 @DM0

●Check.

▲01-bit

#48

00140

CR2002

常時ON

Gate

LDA

$00FD

STA

LR000

/MaskBit
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Differential

00141

00142

CR2002

常時ON

Initial

00143

RET

00144

ENDH

00145

00146
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00001

★彡┓ フリップ・フロップ

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003 ■ R/S Flipflop

00004 ① 機械Relayで動作可能 (PLC起動時■SET=Tで出力ON)

00005

●RSout01 ■SET BufRS11

00006

BufRS11

00007

■RES ●RSout01 BufRS12

00008

BufRS12

00009

■SET BufRS11 ■RES ●RSout01

00010

●RSout01 BufRS12

00011 ↓↓↓↓Check!!

00012

■SET ■RES ●RSout01 R500

Dummy

00013 ② Set/Resetに微分使用 (PLC起動時■SET=Tで出力ON)
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00014

■SET

Buf△Set0

2 ■RES ●RSout02

00015

●RSout02

Buf△Res0

2

00016

■SET

Buf△Set0

2

00017

■RES

Buf△Res0

2

00018 ↓↓↓↓Check!!

00019

■SET ■RES ●RSout02 R500

Dummy

00020

00021

CR2002

常時ON

LDA

@FM0

△Set②

COM ANDA

@R000

■Set

ORA

@MR000

●Out02

STA

TM4

Buffer.

Temp①

#0

00022

#0

LDA

@R100

■Reset

COM ORA

@FM1

△Reset②

ANDA

TM4

Buffer.

Temp①

STA

@MR000

●Out02

#1

00023

#1

LDA

@R000

■Set

STA

@FM0

△Set②

LDA

@R100

■Reset

STA

@FM1

△Reset②

00024 ↓↓↓↓Check!!

00025

@R000

■Set

@R001 @R002 @R003 @R004 @R005 @R006 @R007 R500

Dummy
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00026

@R100

■Reset

@R101 @R102 @R103 @R104 @R105 @R106 @R107 R500

Dummy

00027

@MR000

●Out02

@MR001 @MR002 @MR003 @MR004 @MR005 @MR006 @MR007 R500

Dummy

00028 ③ Set/Resetに微分使用  (PLC起動時■SET=Tでも出力OFF)

00029

CR2002

常時ON

LDA

@FM2

△Set③

ANDA

@R000

■Set

ORA

@MR200

●Out03

STA

TM4

Buffer.

Temp①

#0

00030

#0

LDA

@R100

■Reset

COM ORA

@FM3

△Reset③

ANDA

TM4

Buffer.

Temp①

STA

@MR200

●Out03

#1

00031

#1

LDA

@R000

■Set

COM STA

@FM2

△Set③

LDA

@R100

■Reset

STA

@FM3

△Reset③

00032

@R000

■Set

@R001 @R002 @R003 @R004 @R005 @R006 @R007 R500

Dummy

00033

@R100

■Reset

@R101 @R102 @R103 @R104 @R105 @R106 @R107 R500

Dummy

00034

@MR200

●Out03

@MR201 @MR202 @MR203 @MR204 @MR205 @MR206 @MR207 R500

Dummy

00035 ■ R↓ / S↑ S=TならResetをMask

00036

Reset● Set● Out●

00037

Diff● Out●
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00038

Diff● Out● Diff●

00039

Reset●

00040 ↓↓↓↓Check!!

00041

Set● Reset● Out● R500

Dummy

00042 ■ D Latch

00043

■EnabD ■EnabD ●Dout00

00044

■DataD ●Dout00

00045 ↓↓↓↓Check!!

00046

■DataD ■EnabD ●Dout00 R500

Dummy

00047

00048

CR2002

常時ON

LDA

@R500

■Enable

ORA

@R400

■Data

STA

TM4

Buffer.

Temp①

LDA

@R500

■Enable

COM ORA

@MR800

●Out

ANDA

TM4

Buffer.

Temp①

STA

@MR800

●Out

00049 ↓↓↓↓Check!!

00050

@R400

■Data

@R401 @R402 @R403 @R404 @R405 @R406 @R407 R500

Dummy

00051

@R500

■Enable

@R501 @R502 @R503 @R504 @R505 @R506 @R507 R500

Dummy
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00052

@MR800

●Out

@MR801 @MR802 @MR803 @MR804 @MR805 @MR806 @MR807 R500

Dummy

00053 ■ D Flip-Flop

00054 ① 機械Relayで動作可能

00055

■EnabD ■EnabD BufD11

00056

BufD11 ■DataD

00057

■EnabD ●Dout01

00058

●Dout01

00059 ↓↓↓↓Check!!

00060

■DataD ■EnabD ●Dout01 R500

Dummy

00061 ② Latch Enable をロジック内で微分

00062

■DataD ■EnabD Buf△D02 ■DataD ●Dout02

00063

■EnabD

00064

●Dout02 Buf△D02

00065

■EnabD Buf△D02
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00066 ↓↓↓↓Check!!

00067

■DataD ■EnabD ●Dout02 R500

Dummy

00068

00069

CR2002

常時ON

LDA

@FM4

△D-FF②

COM ANDA

@R400

■Data

ANDA

@R500

■Enable

ORA

@MR900

●Out02

STA

TM4

Buffer.

Temp①

#0

00070

#0

LDA

@R500

■Enable

COM ORA

@R400

■Data

ORA

@FM4

△D-FF②

ANDA

TM4

Buffer.

Temp①

STA

@MR900

●Out02

LDA

@R500

■Enable

STA

@FM4

△D-FF②

00071 ↓↓↓↓Check!!

00072

@R400

■Data

@R401 @R402 @R403 @R404 @R405 @R406 @R407 R500

Dummy

00073

@R500

■Enable

@R501 @R502 @R503 @R504 @R505 @R506 @R507 R500

Dummy

00074

@MR900

●Out02

@MR901 @MR902 @MR903 @MR904 @MR905 @MR906 @MR907 R500

Dummy

00075 ③ Latch Enable に微分命令使用

00076

■EnabD Buf▲D03

00077

■DataD Buf▲D03 ■DataD ●Dout03

00078

●Dout03 Buf▲D03

00079 ↓↓↓↓Check!!
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00080

■DataD ■EnabD ●Dout03 R500

Dummy

00081

00082

CR2002

常時ON

LDA

@FM5

△D-FF③

COM ANDA

@R500

■Enable

STA

TM4

Buffer.

Temp①

ANDA

@R400

■Data

ORA

@MR1000

●Out03

STA

TM5

Buffer.

Temp②

00083

LDA

TM4

Buffer.

Temp①

COM ORA

@R400

■Data

ANDA

TM5

Buffer.

Temp②

STA

@MR1000

●Out03

LDA

@R500

■Enable

STA

@FM5

△D-FF③

00084 ↓↓↓↓Check!!

00085

@R400

■Data

@R401 @R402 @R403 @R404 @R405 @R406 @R407 R500

Dummy

00086

@R500

■Enable

@R501 @R502 @R503 @R504 @R505 @R506 @R507 R500

Dummy

00087

@MR1000

●Out03

@MR1001 @MR1002 @MR1003 @MR1004 @MR1005 @MR1006 @MR1007 R500

Dummy

00088 ④ Latch Enable に微分命令使用 (③の簡素版)

00089

■EnabD Buf▲D04

00090

Buf▲D04 ■DataD ●Dout04

00091

Buf▲D04 ●Dout04

00092 ↓↓↓↓Check!!

00093

■DataD ■EnabD ●Dout04 R500

Dummy

ラダー図(32/99)

【ラダー図】



プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00094

00095

CR2002

常時ON

LDA

@FM6

△D-FF④

COM ANDA

@R500

■Enable

STA

TM4

Buffer.

Temp①

COM ANDA

@MR1100

●Out04

STA

TM5

Buffer.

Temp②

00096

LDA

TM4

Buffer.

Temp①

ANDA

@R400

■Data

ORA

TM5

Buffer.

Temp②

STA

@MR1100

●Out04

LDA

@R500

■Enable

STA

@FM6

△D-FF④

00097 ↓↓↓↓Check!!

00098

@R400

■Data

@R401 @R402 @R403 @R404 @R405 @R406 @R407 R500

Dummy

00099

@R500

■Enable

@R501 @R502 @R503 @R504 @R505 @R506 @R507 R500

Dummy

00100

@MR1100

●Out04

@MR1101 @MR1102 @MR1103 @MR1104 @MR1105 @MR1106 @MR1107 R500

Dummy

00101 ■ Toggle Flipflop

00102 ① 機械Relayで動作可能 (Trigger の↓で反転.↑動作させるには/Triggerに変更.)

00103

■TrgT ■TrgT ●Tout01

00104

BufT11 ●Tout01

00105

■TrgT BufT11

00106

●Tout01

00107 ↓↓↓↓Check!!
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00108

■TrgT ●Tout01 R500

Dummy

00109

② Trigger をロジック内で微分

Xor 入力に 出力を フィードバック

00110

■TrgT Buf△T02 ●Tout02 ●Tout02

00111

■TrgT ●Tout02

00112

Buf△T02

00113

■TrgT Buf△T02

00114 ↓↓↓↓Check!!

00115

■TrgT ●Tout02 R500

Dummy

00116

00117

CR2002

常時ON

LDA

@R800

■Trigger

COM ORA

@FM12

△T-FF②

ORA

@MR1600

●Out02

COM STA

TM4

Buffer.

Temp①

00118

LDA

@R800

■Trigger

COM ORA

@FM12

△T-FF②

ANDA

@MR1600

●Out02

ORA

TM4

Buffer.

Temp①

STA

@MR1600

●Out02

LDA

@R800

■Trigger

STA

@FM12

△T-FF②

00119 ↓↓↓↓Check!!

00120

@R800

■Trigger

@R801 @R802 @R803 @R804 @R805 @R806 @R807 R500

Dummy
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00121

@MR1600

●Out02

@MR1601 @MR1602 @MR1603 @MR1604 @MR1605 @MR1606 @MR1607 R500

Dummy

00122

③ Triggerに微分命令使用

Xor 入力に 出力を フィードバック

00123

■TrgT Buf▲T03

00124

Buf▲T03 ●Tout03 ●Tout03

00125

Buf▲T03 ●Tout03

00126 ↓↓↓↓Check!!

00127

■TrgT ●Tout03 R500

Dummy

00128

00129

CR2002

常時ON

LDA

@FM13

△T-FF②

COM ANDA

@R900

■Trigger

EORA

@MR1700

●Out03

STA

@MR1700

●Out03

LDA

@R900

■Trigger

STA

@FM13

△T-FF②

00130 ↓↓↓↓Check!!

00131

@R900

■Trigger

@R901 @R902 @R903 @R904 @R905 @R906 @R907 R500

Dummy

00132

@MR1700

●Out03

@MR1701 @MR1702 @MR1703 @MR1704 @MR1705 @MR1706 @MR1707 R500

Dummy

00133 ■ 実用サンプル

00134   □ D Latck と D Flipflop

00135

   -スイッチを押す毎に、停止状態を反転します。ただし、停止状態移行はスイッチ押下即時、

停止状態解除はスイッチ押下長押し。

    Input ：[■SW.PAUSE]

    Output：[●STAT.PAUSE]
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00136

@R1000

■SW.

PAUSE

T

S

@0

#1200

DELAY.

CanPause

@MR1802

STAT.

Delay

@MR1801

△

@MR1800

▲TRG.

Pause

00137

@MR1802

STAT.

Delay

@T0

DELAY.

CanPause

@MR1801

△

00138

  .Delay Latck

   ■SW.PAUSE が Fの時に●STAT.PAUSE の状態をラッチ

00139

@R1000

■SW.

PAUSE

@R1000

■SW.

PAUSE

@MR1802

STAT.

Delay

00140

@R1002

●STAT.

PAUSE

@MR1802

STAT.

Delay

00141

  .Toggle Flipflop

   ■SW.PAUSE による ▲TRG.Pause(微分動作) をTriggerとして反転動作

00142

@MR1800

▲TRG.

Pause

@R1002

●STAT.

PAUSE

@R1002

●STAT.

PAUSE

00143

@MR1800

▲TRG.

Pause

@R1002

●STAT.

PAUSE

00144 ↓↓↓↓Check!!

00145

@R1000

■SW.

PAUSE

@R1002

●STAT.

PAUSE

@MR1802

STAT.

Delay

R500

Dummy

00146

END

00147

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00148 00 << Initial

00149

SBN

#0
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : FlipFlop

00150

CR2002

常時ON

FMOV

#0 @FM0

△Set②

#32

00151

CR2002

常時ON

LDA

$000F

STA

@R000

■Set

00152

00153

CR2002

常時ON

Initial

00154

RET

00155

ENDH
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Timer

00001

★彡┓ タイマー

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003 ■ On～Off 遅延

00004 ① ２行書き

00005

■Source

T

S

@0

#2000

Delay.

On-01

@T0

Delay.

On-01

@T1

Delay.

Off-01

●OnOff01 ■Source

T

S

@1

#5000

Delay.

Off-01

00006

●OnOff01

00007 ② １行書き

00008

■Source ●OnOff02

T

S

@2

#600

Delay.

On-02

@T2

Delay.

On-02

@T3

Delay.

Off-02

●OnOff02 ■Source

T

S

@3

#600

Delay.

Off-02

00009 ↓↓↓↓Check!!

00010

■Source ●OnOff01 ●OnOff02 R500

Dummy

00011 ③ 遅延出力の微分

00012

■Source

T

S

@4

#400

Delay.

On-03

@T4

Delay.

On-03

@T5

Delay.

Off-03

●OnOff03

INC

@DM0

▲On-D

00013

●OnOff03 ●OnOff03 ■Source

T

S

@5

#500

Delay.

Off-03

@T5

Delay.

Off-03

INC

@DM1

▲Off-D

00014 ↓↓↓↓Check!!

00015

■Source ●OnOff03

LDA

@DM0

▲On-D

LDA

@DM1

▲Off-D

R500

Dummy

00016 ④ Timer をIndex 修飾 (Z7)

00017

タイマ及びカウンタのデバイス番号は

インデックス修飾が出来ないので下記の様なCodeにします.
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Timer

00018

CR2002

常時ON

T

S

@8

#500

Delay.

On-Idx00

T

S

@9

#800

Delay.

On-Idx01

T

S

@10

#1000

Delay.

On-Idx02

T

S

@11

#1200

Delay.

On-Idx03

T

H

@12

#500

T

H

@13

#800

T

H

@14

#1000

T

H

@15

#1200

00019

T

S

@16

#1500

Delay.

Off-Idx00

T

S

@17

#1300

Delay.

Off-Idx01

T

S

@18

#600

Delay.

Off-Idx02

T

S

@19

#1000

Delay.

Off-Idx03

T

H

@20

#1500

T

H

@21

#1300

T

H

@22

#600

T

H

@23

#1001

00020

@R000:Z7

■Source

RES

@T16:Z7

Delay.

Off-Idx00

RES

@T8:Z7

Delay.

On-Idx00

00021

@T8:Z7

Delay.

On-Idx00

@MR000:Z7

●Out04

@T16:Z7

Delay.

Off-Idx00

@MR000:Z7

●Out04

00022 ↓↓↓↓Check!!

00023

@R000

■Source

@R001 @R002 @R003 @R004 @R005 @R006 @R007 R500

Dummy

00024

@MR000

●Out04

@MR001 @MR002 @MR003 @MR004 @MR005 @MR006 @MR007 R500

Dummy

00025 ■ Off 遅延

00026

① Latch 無 Code

※ 運転開始にTimerをセットする事

00027

CR2008

運転開始

時1ｽｷｬﾝON

SET

@T24

Delay.

Off-01

00028

■Source

T

S

@24

#1000

Delay.

Off-01

@T24

Delay.

Off-01

●Off01

00029 ② Latch 有 Code
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Timer

00030

■Source @T25

Delay.

Off-02

●Off02 ■Source

T

S

@25

#1200

Delay.

Off-02

00031

●Off02

00032 ↓↓↓↓Check!!

00033

■Source ●Off01 ●Off02 R500

Dummy

00034

■非安定マルチバイブレータ(発振)

(Astable Multivibrator)

00035 ① ２タイマによる

00036

@T33

Astable.

Off-01

T

S

@32

#1500

Astable.

On-01

@T32

Astable.

On-01

●AM01

00037

@T32

Astable.

On-01

T

S

@33

#2000

Astable.

Off-01

●_AM01

00038 ② ２タイマによる

00039

●AM02

T

S

@34

#800

Astable.

Off-02

00040

@T34

Astable.

Off-02

@T35

Astable.

On-02

T

S

@35

#300

Astable.

On-02

●AM02

00041

●AM02

00042 ③ １タイマによる (Timerの↑エッジで反転)

00043

@T36

Astable.

TRG-03

T

S

@36

#600

Astable.

TRG-03
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Timer

00044

@T36

Astable.

TRG-03

●AM03 ●AM03

00045

@T36

Astable.

TRG-03

●AM03

00046

■単安定マルチバイブレータ(ワンショット)

(Monostable Multivibrator)

00047

① Trigger時間＞Timer ⇒ On時間 = Timer

   Trigger時間＜Timer ⇒ On時間 = Trigger時間

00048

■TrgMM01

T

S

@44

#1200

Monosta.

On-01

@T44

Monosta.

On-01

●MM01

00049

② TimeMM でタイマ時間を設定.タイマUPで,Triggerを自動OFF

   Trigger時間＜Timer ⇒ On時間 = Trigger時間

00050

■TrgMM02 ●MM02

LDA

TimeMM

STA

@T46

Monosta.

On-02

INC

@DM2

▲MM02

00051

T

S

@46

#0

Monosta.

On-02

@T46

Monosta.

On-02

●MM02

RES

■TrgMM02

00052 ↓↓↓↓Check!!

00053

■TrgMM02 ●MM02

LDA

@DM2

▲MM02

R500

Dummy

00054

③ パルス発行遅延タイマをリセットする事で,遅延後にワンショット

※ 運転開始にT1/T2をセットする事

00055

CR2008

運転開始

時1ｽｷｬﾝON

SET

@T48

Delay.

MM03

SET

@T49

Width.

MM03

00056

■TrgMM03

RES

■TrgMM03

RES

@T48

Delay.

MM03

00057

CR2002

常時ON

T

S

@48

#1000

Delay.

MM03

@T48

Delay.

MM03

T

S

@49

#2000

Width.

MM03

@T49

Width.

MM03

●MM03

00058 ↓↓↓↓Check!!
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Timer

00059

■TrgMM03 ●MM03 R500

Dummy

00060

④ Trigger後遅延してワンショット.タイマUPで,Triggerを自動OFF

   Trigger時間＜Timer ⇒ On時間 = Trigger時間

00061

■TrgMM04

T

S

@50

#1500

Delay.

MM04

@T50

Delay.

MM04

T

S

@51

#1300

Width.

MM04

@T51

Width.

MM04

RES

■TrgMM04

INC

@DM4

▼Delay.

MM04

00062

@T51

Width.

MM04

●MM04

INC

@DM5

▲Delay.

MM04

00063

●MM04

00064 ↓↓↓↓Check!!

00065

■TrgMM04 ●MM04

LDA

@DM4

▼Delay.

MM04

LDA

@DM5

▲Delay.

MM04

R500

Dummy

00066

⑤ Timer をIndex 修飾 (Z7)

タイマUPで,Triggerを自動OFF

   Trigger時間＜Timer ⇒ On時間 = Trigger時間

00067

タイマ及びカウンタのデバイス番号は

インデックス修飾が出来ないので下記の様なCodeにします.

00068

CR2008

運転開始

時1ｽｷｬﾝON

SET

@T64

Width.

MM05-00

SET

@T65

Width.

MM05-01

SET

@T66

SET

@T67

SET

@T68

SET

@T69

SET

@T70

SET

@T71

00069

CR2002

常時ON

T

S

@64

#500

Width.

MM05-00

T

S

@65

#600

Width.

MM05-01

T

S

@66

#700

T

S

@67

#800

T

S

@68

#900

T

S

@69

#1000

T

S

@70

#1100

T

S

@71

#1200
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Timer

00070

@R100:Z7

■TrgMM.

05-00

@MR100:Z7

△Width

RES

@T64:Z7

Width.

MM05-00

00071

@T64:Z7

Width.

MM05-00

RES

@R100:Z7

■TrgMM.

05-00

00072

@MR100:Z7

△Width

00073 ↓↓↓↓Check!!

00074

@R100

■TrgMM.

05-00

@R101

■TrgMM.

05-01

@R102 @R103 @R104 @R105 @R106 @R107 R500

Dummy

00075 ⑥ タイマの一時停止(ワンショット編)

00076

Trigger[ ■TrgMM06 ]の↑でタイマー値セット

Stop[ ■StopMM06 ]の↑で現タイマー値を記憶

Stop[ ■StopMM06 ]の↓で記憶している値を復元

00077

■TrgMM06

RES

■TrgMM06

SET

●MM06

LDA

#100

STA

@T80

MM06

STA

@FM0

MEM.

TimeVal06

00078

■StopMM0

6

Buf_stop

06

LDA

@T80

MM06

STA

@FM0

MEM.

TimeVal06

INC

@DM8

COUNT.

TimeStop

00079

■StopMM0

6

Buf_stop

06

LDA

@FM0

MEM.

TimeVal06

STA

@T80

MM06

INC

@DM9

COUNT.

TimeStart

00080

Buf_stop

06 ●MM06

T @80

#0

MM06

@T80

MM06

RES

●MM06

00081 ⑦ タイマの一時停止(Clock編)

00082

■TrgMM07

LDA

#50

STA

@T82

Clock

STA

@FM2

MEM.

TimeVal07
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Timer

00083

■StopMM0

7

Buf_stop

07

LDA

@T82

Clock

STA

@FM2

MEM.

TimeVal07

00084

■StopMM0

7

Buf_stop

07

LDA

@FM2

MEM.

TimeVal07

STA

@T82

Clock

00085

Buf_stop

07 @T82

Clock

T @82

#1000

Clock

@T82

Clock

INC

@DM10

COUNT.

Clock

■TrgMM07

00086

00087

END

00088

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00089 00 << Initial

00090

SBN

#0

00091

CR2002

常時ON

DW

#2000

TimeMM

00092

CR2002

常時ON

Initial

00093

RET
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00094

ENDH
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : StateStage

00001

★彡┓ 状態遷移

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003

■ Increment Step ①

飛び先イレギュラー時のみ  相対Address 指定

00004

◇ この方式の特徴

・条件分岐が容易.

・状態フラグに使うDeviceの種類は,ベースに設定したDeviceのみ.

・メモリを無駄に消費しない

00005

① Stage 制御  (Jamp先を常に指定する場合) Stage完了フラグは不要.

参考Code

00006

GATE

LDA

@FM0

①MEM.

Address

CMP

@EM0

①Jump.

Address

CR2010

演算結果

がゼロ

EXT.S STA

Z1

RES

@R000:Z1

■①Stage

.

Top

00007

LDA

@EM0

①Jump.

Address

EXT.S STA

Z1

SET

@R000:Z1

■①Stage

.

Top

LDA

@EM0

①Jump.

Address

STA

@FM0

①MEM.

Address

00008 ① Stage 制御

00009

GATE NextSTG

RES

NextSTG

LDA

@FM0

①MEM.

Address

EXT.S STA.L

Z1

RES

@R000:Z1

■①Stage

.

Top

#0

00010

#0

LDA

@EM0

①Jump.

Address

CMP

@FM0

①MEM.

Address

CR2010

演算結果

がゼロ

STA

@FM0

①MEM.

Address

00011

CR2010

演算結果

がゼロ

INC

@FM0

①MEM.

Address

LDA

@FM0

①MEM.

Address

00012

EXT.L STA.S

Z1

STA

@EM0

①Jump.

Address

SET

@R000:Z1

■①Stage

.

Top

00013 ① Stage Sample
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : StateStage

00014

@R000

■①Stage

.

Top

@LR000

DEVICE.

Gate

RES

@LR000

DEVICE.

Gate

SET

NextSTG

00015

@LR001

SAMPLE.

シリンダ

へ

RES

@LR001

SAMPLE.

シリンダ

へ

DW

#16

@EM0

①Jump.

Address

SET

NextSTG

00016

@LR002

DEVICE.

Gate

RES

@LR002

DEVICE.

Gate

DW

#4

@EM0

①Jump.

Address

SET

NextSTG

00017

@R001 @MR000

Output.

test00

@LR003

DEVICE.

Gate

RES

@LR003

DEVICE.

Gate

INC

①Test

SET

NextSTG

00018

@R002 @LR004

DEVICE.

Gate

RES

@LR004

DEVICE.

Gate

SET

NextSTG

00019

@R003

SET

@MR001

Output.

test01

@LR005

DEVICE.

Gate

RES

@LR005

DEVICE.

Gate

RES

@MR001

Output.

test01

SET

NextSTG

00020

@R004 @LR006

DEVICE.

Gate

RES

@LR006

DEVICE.

Gate

DW

#0

@EM0

①Jump.

Address

SET

NextSTG

00021

@LR008

DEVICE.

Gate

RES

@LR008

DEVICE.

Gate

DW

#2

@EM0

①Jump.

Address

SET

NextSTG

00022 ① Cylinder Sample

00023

仮想Air Cylinder Module を使い,以下の動作をします.

①ハンド下降

②ハンド閉

③ハンド上昇

④ハンド横移動

⑤ハンド下降

⑥ハンド開

⑦ハンド上昇

⑧横移動戻り

00024

@R100 ①待機 ①CYL中止

RES

①CYL中止

DW

#0

@EM0

①Jump.

Address

SET

NextSTG

00025

①CYL開始

RES

①CYL開始

SET

NextSTG
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : StateStage

00026 ↓↓↓↓Check!!  ● 動作確認し易い様,Bufferを介しました.

00027

①上昇 ①横戻 ①横行 ①把持 ①待機 R500

Dummy

00028

①下降 ①開放

00029

@R101

Down.

Chuck

SET

①下降 R1600

AS00.

Act

SET

①把持 R1602

AS02.

Act

SET

NextSTG

00030

@R102

Up.

Go

RES

①下降 R1800

AS00.

Inact

SET

①横行 R1601

AS01.

Act

SET

NextSTG

00031

@R103

Down.

Unchuck

SET

①下降 R1600

AS00.

Act

RES

①把持 R1802

AS02.

Inact

SET

NextSTG

00032

@R104

Up.

Return

RES

①下降 R1800

AS00.

Inact

RES

①横行 R1801

AS01.

Inact

DW

#16

@EM0

①Jump.

Address

SET

NextSTG

00033

①下降 ①上昇 R1400

CYL00.

Power

00034

①横行 ①横戻 R1401

CYL01.

Power

00035

①把持 ①開放 R1402

CYL02.

Power

00036 ■ Jump先 絶対Address 指定 ②

00037

◇ この方式の特徴

・条件分岐が容易.

・状態フラグに使うDeviceの種類は,ベースに設定したDeviceのみ.

・メモリを無駄に消費しない

00038 ② Stage 制御
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : StateStage

00039

GATE

LDA.L

@FM2

②MEM.

Address

CMP.L

@EM2

②Jump.

Address

CR2010

演算結果

がゼロ

CALL

#10

STA.L

Z1

RES

@R000:Z1

■①Stage

.

Top

#0

00040

#0

LDA.L

@EM2

②Jump.

Address

CALL

#10

STA.L

Z1

SET

@R000:Z1

■①Stage

.

Top

LDA.L

@EM2

②Jump.

Address

STA.L

@FM2

②MEM.

Address

00041 ② Stage Sample

00042

@R400

■②Stage

.

Top

@LR400

DEVICE.

Gate

RES

@LR400

DEVICE.

Gate

RES

@MR801

Output.

test01

RES

@MR802

Output.

test02

DW.L

+401

@EM2

②Jump.

Address

00043

@LR408

SAMPLE.

SPIへ

RES

@LR408

SAMPLE.

SPIへ

DW.L

+500

@EM2

②Jump.

Address

00044

@R401 @MR800

Output.

test00

@LR401

DEVICE.

Gate

RES

@LR401

DEVICE.

Gate

INC

②Test

DW.L

+402

@EM2

②Jump.

Address

00045

@R402 @LR402

DEVICE.

Gate

RES

@LR402

DEVICE.

Gate

SET

@MR801

Output.

test01

DW.L

+403

@EM2

②Jump.

Address

00046

@LR405

DEVICE.

Gate

RES

@LR405

DEVICE.

Gate

SET

@MR802

Output.

test02

DW.L

+400

@EM2

②Jump.

Address

00047

@R403 @LR403

DEVICE.

Gate

RES

@LR403

DEVICE.

Gate

DW.L

+404

@EM2

②Jump.

Address

00048

@R404 @LR404

DEVICE.

Gate

RES

@LR404

DEVICE.

Gate

DW.L

+400

@EM2

②Jump.

Address

00049

@R500 SPI中止

RES

SPI中止

DW.L

+400

@EM2

②Jump.

Address

00050

SPI開始

RES

SPI開始

DW.L

+502

@EM2

②Jump.

Address

00051 ② SPI Sample (Serial Transmit)
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : StateStage

00052

シリアル・ペリフェラル・インタフェース(Serial Peripheral Interface, SPI)

コンピュータ内部で使われるデバイス同士を接続するバスである。

パラレルバスに比べて接続端子数が少なくて済むシリアルバスの一種で、

比較的低速なデータ転送を行うデバイスに利用される。

00053 ↓↓↓↓Check!!  ● CLKの↑でDataをセット.読込側は,CLKの↓で読込.

00054

@MR900

/■CLK-ou

t

@MR901

■DATA

LDA

BIT

LDA

@DM8

転送Word

数

LDA

@DM0

■Data.

00

LDA

@DM1

LDA

@DM2 R500

Dummy

00055 ◇ Clock

00056

@T0

CLOCK

@LR500

ENABLE.

Clock

T

S

@0

#100

CLOCK

00057

@T0

CLOCK

@MR900

/■CLK-ou

t

@MR900

/■CLK-ou

t

00058

@T0

CLOCK

@MR900

/■CLK-ou

t

00059  .Initial

00060

@R502

SerialTop

LDA

@DM8

転送Word

数

CMP

#8 CR2011

演算結果

が正

LDA

#8

00061

STA

@FM10

COUNT.

Words

DW

#0

@FM12

Index.

Z

RES

@MR901

■DATA

DW.L

+504

@EM2

②Jump.

Address

00062

@R504

StartMark

T

S

@2

#0

DELAY.

Data

@T2

DELAY.

Data

SET

@LR500

ENABLE.

Clock

SET

@MR900

/■CLK-ou

t

#0

00063

#0

LDA

@FM12

Index.

Z

EXT.L STA.L

Z1

LDA

@DM0:Z1

■Data.

00

STA

@FM8

DataBuffe

r

DW

$8000

@FM9

BitSelect

.

Pattern

DW

#16

BIT

DW.L

+508

@EM2

②Jump.

Address

00064  .Stream

00065

@R508

DataSet

@MR900

/■CLK-ou

t

LDA

@FM9

BitSelect

.

Pattern

ANDA

@FM8

DataBuffe

r

CR2010

演算結果

がゼロ

SET

@MR901

■DATA

DW.L

+510

@EM2

②Jump.

Address

00066

CR2010

演算結果

がゼロ

RES

@MR901

■DATA

DW.L

+510

@EM2

②Jump.

Address
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : StateStage

00067

@R510

ClockOff

@MR900

/■CLK-ou

t

DEC

BIT

LDA

@FM9

BitSelect

.

Pattern

SRA

#1

STA

@FM9

BitSelect

.

Pattern

CR2010

演算結果

がゼロ

DW.L

+508

@EM2

②Jump.

Address

00068

CR2010

演算結果

がゼロ

DW.L

+512

@EM2

②Jump.

Address

00069

@R512

WordCount

DEC

@FM10

COUNT.

Words

LDA

@FM10

COUNT.

Words

CR2010

演算結果

がゼロ

RES

@LR500

ENABLE.

Clock

INC

@FM12

Index.

Z

DW.L

+504

@EM2

②Jump.

Address

00070

CR2010

演算結果

がゼロ

DW.L

+514

@EM2

②Jump.

Address

00071  .EndMark

00072

@R514

EndMark

@MR900

/■CLK-ou

t

RES

@LR500

ENABLE.

Clock

RES

@MR900

/■CLK-ou

t

RES

@MR901

■DATA

DW.L

+600

@EM2

②Jump.

Address

00073

@R600

T

S

@3

#0

DELAY.

Finish

@T3

DELAY.

Finish

DW.L

+500

@EM2

②Jump.

Address

00074 ■ STG～JMP 命令 ③

00075

◇ この命令の特徴

・条件分岐が非常に楽.

・アクティブでないSTG内の命令は実効しない.

・STGに使うDeviceの種類が自由に設定できる.

・メモリを無駄に消費しない

00076 ③ Stage Sample

00077

STG

@R800

■③Stage

.

Top

@LR800

DEVICE.

Gate

RES

@LR800

DEVICE.

Gate

JMP

@R802

00078

@LR801

SAMPLE.

シリンダ

へ

RES

@LR801

SAMPLE.

シリンダ

へ

JMP

@R900

■③CYL.

Top

00079

STG

@R802 @MR800

Output.

test00

@LR803

DEVICE.

Gate

RES

@LR803

DEVICE.

Gate

INC

③Test

JMP

@R803

00080

STG

@R803 @MR800

Output.

test00

@LR804

DEVICE.

Gate

RES

@LR804

DEVICE.

Gate

JMP

@R804
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : StateStage

00081

STG

@R804

SET

@MR801

Output.

test01

@LR805

DEVICE.

Gate

RES

@LR805

DEVICE.

Gate

JMP

@R806

00082

STG

@R806 @LR806

DEVICE.

Gate

RES

@LR806

DEVICE.

Gate

JMP

@R800

■③Stage

.

Top

00083

@LR807

DEVICE.

Gate

RES

@LR807

DEVICE.

Gate

SET

@R803

ENDS

00084 ③ Cylinder Sample

00085

仮想Air Cylinder Module を使い,以下の動作をします.

①ハンド下降

②ハンド閉

③ハンド上昇

④ハンド横移動

⑤ハンド下降

⑥ハンド開

⑦ハンド上昇

⑧横移動戻り

00086

STG

@R900

■③CYL.

Top

③待機 ③CYL中止

RES

③CYL中止

JMP

@R800

■③Stage

.

Top

00087

③CYL開始

RES

③CYL開始

JMP

@R902

Down.

Chuck

00088 ↓↓↓↓Check!!  ● 動作確認し易い様,Indicatorを付けました.

00089

③上昇 ③上端 ③横戻 ③横行 ③把持 ③閉端 ③待機 R500

Dummy

00090

③下降 ③下端 ③戻端 ③行端 ③開放 ③開端

00091

STG

@R902

Down.

Chuck

SET

R1404

CYL04.

Power

R1604

AS04.

Act

SET

R1406

CYL06.

Power

R1606

AS06.

Act

JMP

@R904

Up.

Go

00092

STG

@R904

Up.

Go

RES

R1404

CYL04.

Power

R1804

AS04.

Inact

SET

R1405

CYL05.

Power

R1605

AS05.

Act

JMP

@R906

Down.

Unchuck
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00093

STG

@R906

Down.

Unchuck

SET

R1404

CYL04.

Power

R1604

AS04.

Act

RES

R1406

CYL06.

Power

R1806

AS06.

Inact

JMP

@R908

Up.

Return

00094

STG

@R908

Up.

Return

RES

R1404

CYL04.

Power

R1804

AS04.

Inact

RES

R1405

CYL05.

Power

R1805

AS05.

Inact

JMP

@R900

■③CYL.

Top

00095   .Indicator

00096

R1404

CYL04.

Power

③下降 R1604

AS04.

Act

③下端

00097

③上昇 R1804

AS04.

Inact

③上端

00098

R1405

CYL05.

Power

③横行 R1605

AS05.

Act

③行端

00099

③横戻 R1805

AS05.

Inact

③戻端

00100

R1406

CYL06.

Power

③把持 R1606

AS06.

Act

③閉端

00101

③開放 R1806

AS06.

Inact

③開端

00102 ■ 巷の歩進  ⑩

00103

仮想Air Cylinder Module を使い,以下の動作をします.

①ハンド下降

②ハンド閉

③ハンド上昇

④ハンド横移動

⑤ハンド下降

⑥ハンド開

⑦ハンド上昇

⑧横移動戻り

00104 ↓↓↓↓Check!!  ● 動作確認し易い様,Bufferを介しました.
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00105

⑩上昇 ⑩横戻 ⑩横行 ⑩把持 ⑩開始 R500

Dummy

00106

⑩下降 ⑩開放

00107

◇ この方式の特徴

・条件分岐が煩雑になる事.

・記述がだらだらと長くなる事.

・歩進を進める条件の中に出力を記述できない事.(常時実行される為)

・歩進を進める条件と,出力を別の場所にCodingしなければならないので見通しが悪い.無駄が多い.

00108

⑩開始 @MR1609

STG.

⑩終了

@MR1601

STG.

⑩下降

00109

@MR1601

STG.

⑩下降

00110

R1608

AS08.

Act

@MR1601

STG.

⑩下降

@MR1602

STG.

⑩閉

00111

@MR1602

STG.

⑩閉

00112

R1610

AS10.

Act

@MR1602

STG.

⑩閉

@MR1603

STG.

⑩上昇

00113

@MR1603

STG.

⑩上昇

00114

R1808

AS08.

Inact

@MR1603

STG.

⑩上昇

@MR1604

STG.

⑩横行

00115

@MR1604

STG.

⑩横行
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00116

R1609

AS09.

Act

@MR1604

STG.

⑩横行

@MR1605

STG.

⑩下降

00117

@MR1605

STG.

⑩下降

00118

R1608

AS08.

Act

@MR1605

STG.

⑩下降

@MR1606

STG.

⑩開

00119

@MR1606

STG.

⑩開

00120

R1810

AS10.

Inact

@MR1606

STG.

⑩開

@MR1607

STG.

⑩上昇

00121

@MR1607

STG.

⑩上昇

00122

R1808

AS08.

Inact

@MR1607

STG.

⑩上昇

@MR1608

STG.

⑩横戻

00123

@MR1608

STG.

⑩横戻

00124

R1809

AS09.

Inact

@MR1608

STG.

⑩横戻

RES

⑩開始 @MR1609

STG.

⑩終了

00125 ⑩  出力 及び インジケータ

00126

@MR1601

STG.

⑩下降

@MR1603

STG.

⑩上昇

⑩下降 ⑩上昇 R1408

CYL08.

Power

00127

@MR1605

STG.

⑩下降

@MR1607

STG.

⑩上昇
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00128

@MR1602

STG.

⑩閉

@MR1606

STG.

⑩開

⑩把持 ⑩開放 R1410

CYL10.

Power

00129

@MR1604

STG.

⑩横行

@MR1608

STG.

⑩横戻

⑩横行 ⑩横戻 R1409

CYL09.

Power

00130 ■ 巷のステップ ⑪

00131

仮想Air Cylinder Module を使い,以下の動作をします.

①ハンド下降

②ハンド閉

③ハンド上昇

④ハンド横移動

⑤ハンド下降

⑥ハンド開

⑦ハンド上昇

⑧横移動戻り

00132 ↓↓↓↓Check!!  ● 動作確認し易い様,Bufferを介しました.

00133

⑪上昇 ⑪横戻 ⑪横行 ⑪把持 ⑪開始 R500

Dummy

00134

⑪下降 ⑪開放

00135

◇ この方式の特徴

・条件分岐が煩雑になる事.

・歩進を進める条件と,出力を別の場所にCodingしなければならないので見通しが悪い.無駄が多い.

・無駄にメモリを使用費する事.(この例では10ステップに対し16bits占有されている.)

・記述がだらだらと長くなる事.

・出力に工夫が要る事.

00136 ⑪ Stage 制御
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00137

@MR1700

STG.

⑪待機

⑪開始 ⑪▲STG

INC

@EM8

⑪Jump.

Address

00138

@MR1701

STG.

⑪下降

R1612

AS12.

Act

00139

@MR1702

STG.

⑪閉

R1614

AS14.

Act

00140

@MR1703

STG.

⑪上昇

R1812

AS12.

Inact

00141

@MR1704

STG.

⑪横行

R1613

AS13.

Act

00142

@MR1705

STG.

⑪下降

R1612

AS12.

Act

00143

@MR1706

STG.

⑪開

R1814

AS14.

Inact

00144

@MR1707

STG.

⑪上昇

R1812

AS12.

Inact

00145

@MR1708

STG.

⑪横戻

R1813

AS13.

Inact

00146

@MR1709

STG.

⑪終了

DW

#0

@EM8

⑪Jump.

Address

RES

⑪開始

00147

CR2002

常時ON

LDA

@EM8

⑪Jump.

Address

DECO

@MR1700

#4

STG.

⑪待機

00148 ⑪ 出力  (OUT命令で記述しても良いが,今回はSET/RES命令で書いてみた.)
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00149

@MR1701

STG.

⑪下降

@MR1705

STG.

⑪下降

⑪▲STG

SET

R1412

CYL12.

Power

00150

@MR1703

STG.

⑪上昇

@MR1707

STG.

⑪上昇

⑪▲STG

RES

R1412

CYL12.

Power

00151

⑪▲STG @MR1704

STG.

⑪横行

SET

R1413

CYL13.

Power

00152

@MR1708

STG.

⑪横戻

RES

R1413

CYL13.

Power

00153

⑪▲STG @MR1702

STG.

⑪閉

SET

R1414

CYL14.

Power

00154

@MR1706

STG.

⑪開

RES

R1414

CYL14.

Power

00155 ⑪ インジケータ

00156

R1412

CYL12.

Power

⑪下降 ⑪上昇

00157

R1413

CYL13.

Power

⑪横行 ⑪横戻

00158

R1414

CYL14.

Power

⑪把持 ⑪開放

00159

00160

END
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00161

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00162 10 << Index 算出

00163 接点番号１５以上は禁止

00164

SBN

#10

00165

CR2002

常時ON

STA.L

SOURCE

EXT.L DIV.L

+100

STA.L

CHAN

MUL.L

+100

STA.L

TM4

Buffer.

Temp①

#0

00166

LDA.L

CHAN

MUL.L

+16

ADD.L

CONT

00167

#0

LDA.L

SOURCE

SUB.L

TM4

Buffer.

Temp①

STA.L

CONT

CMP.L

+15 CR2011

演算結果

が正

CR2002

常時ON

#1

00168

CR2002

常時ON

DW.L

+15

CONT

00169

#1

DIV.L

+16

ADD.L

CHAN

STA.L

CHAN

LDA.L

TM2

System

STA.L

CONT

00170

RET

00171 01 << SPI Parameter Preset

00172

SBN

#1

00173   .Timer Set

00174

CR2002

常時ON

LDA

#250

STA

@T0

CLOCK

LDA

#1000

STA

@T2

DELAY.

Data

LDA

#200

STA

@T3

DELAY.

Finish

00175   .Data Sample
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00176

CR2002

常時ON

LDA

@DM8

転送Word

数

LDA

@DM8

転送Word

数

CR2010

演算結果

がゼロ

DW

#1

@DM8

転送Word

数

00177

DW

$AD2D

@DM0

■Data.

00

DW

$42F4

@DM1

DW

$889C

@DM2

00178

RET

00179 00 << Initial

00180

SBN

#0

00181   .Local変数宣言

00182

CR2002

常時ON

LDA

@R1500

LDA

@FM15

00183

00184   .ステージの初期値 をセット

00185   ■ Increment Step

00186

CR2002

常時ON

LDA

#0

STA

@FM0

①MEM.

Address

STA

@EM0

①Jump.

Address

LDA

@EM0

①Jump.

Address

EXT.S STA.L

Z1

SET

@R000:Z1

■①Stage

.

Top

00187   ■ Jump先 絶対Address 指定

00188

CR2002

常時ON

LDA.L

+400

STA.L

@FM2

②MEM.

Address

STA.L

@EM2

②Jump.

Address

LDA.L

@EM2

②Jump.

Address

CALL

#10

STA.L

Z1

SET

@R000:Z1

■①Stage

.

Top

00189   ■ STG～JMP 命令

00190

CR2002

常時ON

@R800

■③Stage

.

Top

00191   ■ 巷のステップ

00192

CR2002

常時ON

LDA

#0

STA

@EM8

⑪Jump.

Address
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00193

00194

CR2002

常時ON

CALL

#1

00195

00196

CR2002

常時ON

Initial

00197

RET

00198

ENDH
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00001

★彡┓ リングバッファ

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003

値が循環するカウンタ(リングカウンタ)値をポインタとしてインデックス修飾し,リングバッファを作り,データの書込と読出を行います.

データシフト命令を使う手もありますが,データ数が大きくなると処理に時間がかかります.

(KV3000の場合,1000個の１ワードデータで81.75usecも要する.)

その点,ポインタを使うとデータ数に関係なく,一定時間で処理できます.

リングカウンタに関しては

「TimeSlice」モジュールも参照してみてください.

00004

00005 ■ 移動平均

00006

◇ 以下のパラメータでデータを蓄積し,最新データからN個分の移動平均を算出します.

Ringbuffer

・＠FM0～

定数

・データ蓄積用バッファ数      ：＠EM0

・平均算出用サンプル数        ：＠EM4

変数

・データ書込ポインタ          ：＠DM16

・平均算出用サンプル数カウンタ：＠DM20

・サンプルの総計              ：＠DM0

・平均値                      ：＠DM8

00007

MANUAL @T0

T

S

@0

#200 @T0 TRG

00008

MANUAL RUN

RES

RUN

SET

TRG

00009 ↓↓↓↓Check!!

00010

CR2002

常時ON

LDA

@EM0

①Qtty.

Buffer

LDA

@EM4

①Qtty.

Sample

00011

CR2002

常時ON

LDA

@DM16

①POINT.

Buffer

LDA

@DM20

①COUNT.

Sample

LDA

@DM0

①SUM

LDA

@DM8

①AVR.

Moving

00012

STP

TRG

00013

CR2002

常時ON

LDA.L

INDEX

STA.L

Z2

MUL.L

+2

STA.L

Z3

RND

RANDOM

00014

  ・平均算出のサンプル数が設定に達したか判断します.

設定値以上にUPしない様制限をしています.

また,過去の残骸データを読出して総和から減算しない様,サンプル数が

設定に達したフラグを設けています.「Qover」
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00015

CR2002

常時ON

INC

@DM20:Z2

①COUNT.

Sample

LDA

@EM4:Z2

①Qtty.

Sample

CMP

@DM20:Z2

①COUNT.

Sample

CR2009

演算結果が

負

STA

@DM20:Z2

①COUNT.

Sample

Qover

00016

Qover

INC

@DM20:Z2

①COUNT.

Sample

LDA

@EM4:Z2

①Qtty.

Sample

CMP

@DM20:Z2

①COUNT.

Sample

CR2011

演算結果が

正

SET

Qover

00017

  ・書込ポイントにデータ(RANDOM)を書込みます.

また,そのデータを総和に加えます.

サブルーチン１は,書込ポインタからインデックス値を計算し,

ポインタが蓄積バッファ数を超えるのを制限します.

00018

CR2002

常時ON

LDA

@DM16:Z2

①POINT.

Buffer

CALL

#1

STA

@DM16:Z2

①POINT.

Buffer

LDA

RANDOM

STA

@FM0:Z1

EXT ADD.D

@DM0:Z3

①SUM

STA.D

@DM0:Z3

①SUM

00019   ・サンプル数が設定に達したら,一番古いポイントからデータを読出し,総和から引きます.

00020

Qover

LDA

@DM16:Z2

①POINT.

Buffer

SUB

@EM4:Z2

①Qtty.

Sample

CALL

#1

LDA

@FM0:Z1

EXT STA.D

TM4

Buffer.

Temp①

LDA.D

@DM0:Z3

①SUM

SUB.D

TM4

Buffer.

Temp①

STA.D

@DM0:Z3

①SUM

00021   .平均を算出

00022

CR2002

常時ON

LDA

@DM20:Z2

①COUNT.

Sample

EXT STA.D

TM4

Buffer.

Temp①

LDA.D

@DM0:Z3

①SUM

EXT.D DIV.D

TM4

Buffer.

Temp①

STA

@DM8:Z2

①AVR.

Moving

00023   .ポインタをインクリメント

00024

CR2002

常時ON

INC

@DM16:Z2

①POINT.

Buffer

00025

STE

00026

00027

END

00028

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00029 01 << Index

00030

◇ 引数：レジスタ渡し

戻値：レジスタ/Z1渡し

ラダー図(63/99)

【ラダー図】



プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : RingBuffer

00031

SBN

#1

00032

  ・ポインタが負数になった場合でも,蓄積バッファ数を加える事で正しいポインタ計算をします.

負数が適切に処理されていれば、バッファの最初より前になると最後に進みます.

00033

CR2002

常時ON

ADD

@EM0:Z2

①Qtty.

Buffer

EXT DIV

@EM0:Z2

①Qtty.

Buffer

LDA

TM1

System

EXT STA.L

Z1

00034

RET

00035

SBN

#0

00036   .Local変数宣言

00037

CR2002

常時ON

LDA

@EM15

LDA

@DM31

LDA

@FM9999

00038

00039

CR2002

常時ON

LDA.L

+0

STA.L

INDEX

00040

CR2002

常時ON

LDA

#10000

STA

@EM0

①Qtty.

Buffer

STA

@EM1

②Qtty.

Buffer

STA

@EM2

③Qtty.

Buffer

STA

@EM3

④Qtty.

Buffer

00041

CR2002

常時ON

LDA

#34

STA

@EM4

①Qtty.

Sample

STA

@EM5

②

STA

@EM6

③

STA

@EM7

④

00042

CR2002

常時ON

LDA.D

#0

STA.D

@DM0

①SUM

STA.D

@DM2

②

STA.D

@DM4

③

STA.D

@DM6

④

00043

CR2002

常時ON

LDA

#0

STA

@DM8

①AVR.

Moving

STA

@DM9

②

STA

@DM10

③

STA

@DM11

④

00044

CR2002

常時ON

LDA

#0

STA

@DM20

①COUNT.

Sample

STA

@DM21

②

STA

@DM22

③

STA

@DM23

④
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00045

00046

CR2002

常時ON

DW.L

+0

Z1

00047

FOR

#4

00048

CR2002

常時ON

LDA

@EM0:Z1

①Qtty.

Buffer

CMP

@DM16:Z1

①POINT.

Buffer

CR2009

演算結果が

負

STA

@DM16:Z1

①POINT.

Buffer

00049

CR2002

常時ON

INC.L

Z1

00050

NEXT

00051

CR2002

常時ON

Initial

00052

RET

00053

ENDH

00054

00055
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00001

★彡┓ 位相

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003

インクリメンタル形ロータリーエンコーダはこのロジックで

回転方向を検知できます.

また,車の入出庫などにも応用されています.

00004

00005 ■ 位相差検出

00006

①

A ＿┌─┓＿＿＿＿

B ＿＿┌─┓＿＿＿

O ＿＿┌─┓＿＿＿

00007

①PhaseB ①PhaseB ①Q ①PhaseB ●P_Out01

00008

①PhaseA ①Q

00009 ↓↓↓↓Check!!

00010

①PhaseA ①PhaseB ①P_Out R500

Dummy

00011

00012

CR2002

常時ON

LDA

@R100

Phase B

ORA

@R000

Phase A

STA

TM4

Buffer.

Temp①

LDA

@R100

Phase B

COM ORA

@FM0

Q1

ANDA

TM4

Buffer.

Temp①

STA

@FM0

Q1

#0

00013

#0

ANDA

@R100

Phase B

STA

@MR000

Out A→B
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00014

CR2002

常時ON

LDA

@R000

Phase A

ORA

@R100

Phase B

STA

TM4

Buffer.

Temp①

LDA

@R000

Phase A

COM ORA

@FM1

Q2

ANDA

TM4

Buffer.

Temp①

STA

@FM1

Q2

#0

00015

#0

ANDA

@R000

Phase A

STA

@MR500

Out B→A

00016 ↓↓↓↓Check!!

00017

@R000

Phase A

@R001 @R002 @R003 @R004 @R005 @R006 @R007 R500

Dummy

00018

@R100

Phase B

@R101 @R102 @R103 @R104 @R105 @R106 @R107 R500

Dummy

00019

@MR000

Out A→B

@MR001 @MR002 @MR003 @MR004 @MR005 @MR006 @MR007 R500

Dummy

00020

@MR500

Out B→A

@MR501 @MR502 @MR503 @MR504 @MR505 @MR506 @MR507 R500

Dummy

00021

②

A ＿┌─┓＿＿＿＿

B ＿＿┌─┓＿＿＿

O ＿┌─┓＿＿＿＿

00022

②PhaseA ②PhaseA ②Q ②PhaseA ●P_out02

00023

②PhaseB ②Q

00024 ↓↓↓↓Check!!

00025

②PhaseA ②PhaseB ②P_out R500

Dummy
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00026

00027

END

00028

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00029 00 << Initial

00030

SBN

#0

00031

CR2002

常時ON

Initial

00032

RET

00033

ENDH

00034

00035

ラダー図(68/99)
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Boolean

00001

★彡┓ ブール代数 論理演算

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003 ■ 論理否定 (NOT) ①

00004

■１入力 ●Out01

00005

■２入力 ●Out11

00006

00007

CR2002

常時ON

LDA

@R000

■Inp00

COM STA

@MR000

●Out00

00008 ↓↓↓↓Check!!

00009

@R000

■Inp00

@R001 @R002 @R003 @R004 @R005 @R006 @R007 R500

Dummy

00010

@MR000

●Out00

@MR001 @MR002 @MR003 @MR004 @MR005 @MR006 @MR007 R500

Dummy

00011 ■ 論理積 (AND) ②

00012

■１入力 ■２入力 ●Out02

00013   .ドモルガンの法則(De Morgan's laws)で変換.
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Boolean

00014

■１入力 ●Out12

00015

■２入力

00016

00017

CR2002

常時ON

LDA

@R200

■Inp02

ANDA

@R300

■Inp03

STA

@MR200

●Out02

00018 ↓↓↓↓Check!!

00019

@R200

■Inp02

@R201 @R202 @R203 @R204 @R205 @R206 @R207 R500

Dummy

00020

@R300

■Inp03

@R301 @R302 @R303 @R304 @R305 @R306 @R307 R500

Dummy

00021

@MR200

●Out02

@MR201 @MR202 @MR203 @MR204 @MR205 @MR206 @MR207 R500

Dummy

00022 ■ 論理和 (OR) ③

00023

■１入力 ●Out03

00024

■２入力

00025   .ドモルガンの法則(De Morgan's laws)で変換.

00026

■１入力 ■２入力 ●Out13

00027
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Boolean

00028

CR2002

常時ON

LDA

@R400

■Inp04

ORA

@R500

■Inp05

STA

@MR400

●Out04

00029 ↓↓↓↓Check!!

00030

@R400

■Inp04

@R401 @R402 @R403 @R404 @R405 @R406 @R407 R500

Dummy

00031

@R500

■Inp05

@R501 @R502 @R503 @R504 @R505 @R506 @R507 R500

Dummy

00032

@MR400

●Out04

@MR401 @MR402 @MR403 @MR404 @MR405 @MR406 @MR407 R500

Dummy

00033 ■ 排他的論理和 (ExOR) ④

00034

■１入力 ■２入力 ●Out04

00035

■１入力 ■２入力

00036

00037

CR2002

常時ON

LDA

@R600

■Inp06

EORA

@R700

■Inp07

STA

@MR600

●Out06

00038 ↓↓↓↓Check!!

00039

@R600

■Inp06

@R601 @R602 @R603 @R604 @R605 @R606 @R607 R500

Dummy

00040

@R700

■Inp07

@R701 @R702 @R703 @R704 @R705 @R706 @R707 R500

Dummy

ラダー図(71/99)

【ラダー図】



プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Boolean

00041

@MR600

●Out06

@MR601 @MR602 @MR603 @MR604 @MR605 @MR606 @MR607 R500

Dummy

00042 ■ １つの変数に,各ステップで論理演算

00043 演算結果を自分自身へ代入

00044

初期値

●演算結

果

00045

●演算結

果 積

●演算結

果

00046

●演算結

果 和

●演算結

果

00047

●演算結

果 排他

●演算結

果

00048

●演算結

果 排他

00049 ↓↓↓↓Check!!

00050

初期値 積 和 排他

●演算結

果 R500

Dummy

00051 ■ 論理和・論理積の移行

00052

① AND ⇒ OR

1 ＿┌┓＿＿＿┌────┓＿＿＿

2 ＿＿＿┌┓＿┌─┓＿┌─┓＿＿

O ＿＿＿＿＿＿┌─────┓＿＿
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Boolean

00053

■１入力 ■２入力 ■１入力 積⇒和

00054

積⇒和 ■２入力

00055

② OR ⇒ AND

1 ＿┌┓＿＿＿＿┌────┓＿＿＿

2 ＿＿＿＿┌┓＿┌─┓＿┌─┓＿＿

O ＿┌┓＿┌┓＿┌─┓＿┌┓＿＿＿

00056

■１入力 ■２入力 和⇒積

00057

■１入力 積⇒和

00058

■２入力

00059

00060

CR2002

常時ON

LDA

@R800

■Inp08

ORA

@R900

■Inp09

STA

TM5

Buffer.

Temp②

LDA

@R800

■Inp08

ANDA

@R900

■Inp09

STA

TM4

Buffer.

Temp①

ORA

@MR800

●Out08.

+⇒*

ANDA

TM5

Buffer.

Temp②

STA

@MR800

●Out08.

+⇒*

00061

COM ANDA

TM5

Buffer.

Temp②

ORA

TM4

Buffer.

Temp①

STA

@MR900

●Out09.

*⇒+

00062 ↓↓↓↓Check!!

00063

@R800

■Inp08

@R801 @R802 @R803 @R804 @R805 @R806 @R807 R500

Dummy

00064

@R900

■Inp09

@R901 @R902 @R903 @R904 @R905 @R906 @R907 R500

Dummy
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Boolean

00065

① AND ⇒ OR

1 ＿┌┓＿＿＿┌────┓＿＿＿

2 ＿＿＿┌┓＿┌─┓＿┌─┓＿＿

O ＿＿＿＿＿＿┌─────┓＿＿

00066

@MR800

●Out08.

+⇒*

@MR801 @MR802 @MR803 @MR804 @MR805 @MR806 @MR807 R500

Dummy

00067

② OR ⇒ AND

1 ＿┌┓＿＿＿＿┌────┓＿＿＿

2 ＿＿＿＿┌┓＿┌─┓＿┌─┓＿＿

O ＿┌┓＿┌┓＿┌─┓＿┌┓＿＿＿

00068

@MR900

●Out09.

*⇒+

@MR901 @MR902 @MR903 @MR904 @MR905 @MR906 @MR907 R500

Dummy

00069

END

00070

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00071 00 << Initial

00072

SBN

#0

00073

CR2002

常時ON

Initial

00074

RET

00075

ENDH

00076
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プログラム名 : Boolean

00077
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Rounding

00001

★彡┓ 丸め

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003 ■ 四捨五入(符号付/正負対称) ①

00004 商＝余×2／除数＋商

00005

CR2002

常時ON

LDA.S

@EM0

被除数

EXT.S DIV.S

@EM2

除数

STA.S

①商

LDA.S

TM1

System

MUL.S

+2

DIV.S

@EM2

除数

ADD.S

①商

STA.S

①商

00006 ↓↓↓↓Check!!

00007

CR2002

常時ON

LDA.S

@EM0

被除数

LDA.S

@EM2

除数

LDA.S

①商

00008 ■ 可変丸め(符号付/正負対称)

00009

丸め係数 ＠E4

０：切り上げ

１：零捨１入

２：    ２入

３：    ３入

４：    ４入

５：４捨５入

６：    ６入

７：    ７入

８：    ８入

９：    ９入

10：切り捨て

00010

00011 非除数を１０倍して計算 ②

00012

丸め桁に加算する値＝{(商≧０⇒＋１/商＜０⇒－１)×係数}

符号Bit($8000)を($4000)で割って符号反転 (商≧０⇒０/商＜０⇒－２)

↑に＋１(商≧１⇒０/商＜０⇒－１)

00013

CR2002

常時ON

LDA.S

+10

SUB.S

@EM4

丸め係数

STA.S

TM4

Buffer.

Temp①

LDA.S

@EM0

被除数

MUL.S

+10

DIV.S

@EM2

除数

STA.S

②商 #0

00014

#0

ANDA

$8000

EXT DIV

$4000

NEG ADD.S

+1

MUL.S

TM4

Buffer.

Temp①

ADD.S

②商 #1

00015

#1

DIV.S

+10

STA.S

②商

00016 ↓↓↓↓Check!!
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Rounding

00017

CR2002

常時ON

LDA.S

@EM0

被除数

LDA.S

@EM2

除数

LDA.S

②商

00018

00019

END

00020

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00021 00 << Initial

00022

SBN

#0

00023

CR2002

常時ON

LDA.S

+1

CMP.S

@EM2

除数

CR2011

演算結果

が正

STA.S

@EM2

除数

00024

00025

CR2002

常時ON

Initial

00026

RET

00027

ENDH

00028
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Sort

00001

★彡┓ ソート

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003

出来合いの命令語にソートはありますが,ここでは数種類のソートアルゴリズムを

STG～JMP 命令の学習を兼ねて,この命令で実現したいと思います.

１ScanでソートにMPUパワーを使わないのでScan時間の偏りはありませんが,要素数が多くなると時間がかかります.

また,ソートを自前で作る事によって命令語では実現できない,インデックスも含めたソートも可能になります.

00004

乱数生成

RES

乱数生成

CALL

#1

00005

乱数転写

RES

乱数転写

CALL

#2

00006 ■ シェーカーソート (Shaker Sort  ①

00007

バブルソートで1回スキャンを行うと、最後の要素1個がスキャン範囲中最大であることが分かり

次回のスキャン範囲を1狭めることができる。

さらに、このスキャンの最後で連続してm個の要素の交換が行われていなければ

そのm個についてはソート済みであることが分かるので、次回のスキャン範囲をm狭めることができる。

この工夫で、後半が殆ど整列済みのデータに対してバブルソートが高速に行えるようになる。

シェーカーソートはこれに加え、スキャン方向を毎回反転することにより、スキャン範囲を後方からだけではなく

前方からも狭めるようにしたものである。

挿入ソートのように、殆ど整列済みのデータに対しては高速に行うことができる。

00008 ↓↓↓↓Check!!

00009

CR2002

常時ON

LDA

Sort_Data

SortData

LDA

@EM0

INDEX.

Top

LDA

@EM1

INDEX.

Bot

LDA

@EM2

COUNT.

IDX

LDA

@EM3

INDEX.

Swap

乱数生成 乱数転写

LDA

Element

LDA

RANDOM

00010

00011

STG

@R000

■SHAKER.

Top

@MR000

Shaker

CALL

#9 @MR000

Shaker

DW

#0

@EM0

INDEX.

Top

LDA

Element

SUB

#1

STA

@EM1

INDEX.

Bot

JMP

@R002

□++Top.

00012   .順方向

00013

STG

@R002

□++Top.

LDA

@EM0

INDEX.

Top

STA

@EM3

INDEX.

Swap

STA

@EM2

COUNT.

IDX

DW.S

+1

SPAN

JMP

@R004

Top.

++Loop

00014

STG

@R004

Top.

++Loop

LDA

@EM2

COUNT.

IDX

STA.S

R_elem

ADD.S

SPAN

CALL

#10

JMP

@R006

++Do.

00015

F_SWAP

LDA

@EM2

COUNT.

IDX

STA

@EM3

INDEX.

Swap
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Sort

00016

STG

@R006

++Do.

INC

@EM2

COUNT.

IDX

LDA

@EM2

COUNT.

IDX

CMP

@EM1

INDEX.

Bot

CR2009

演算結果

が負

JMP

@R004

Top.

++Loop

00017

CR2009

演算結果

が負

LDA

@EM3

INDEX.

Swap

STA

@EM1

INDEX.

Bot

JMP

@R008

++Exit.

00018

STG

@R008

++Exit.

LDA

@EM0

INDEX.

Top

CMP

@EM1

INDEX.

Bot

CR2010

演算結果

がゼロ

JMP

@R102

□--Top.

00019

CR2010

演算結果

がゼロ

JMP

@R114

Finish

00020   .逆方向

00021

STG

@R102

□--Top.

LDA

@EM1

INDEX.

Bot

STA

@EM3

INDEX.

Swap

STA

@EM2

COUNT.

IDX

DW.S

-1

SPAN

JMP

@R104

Top.

--Loop

00022

STG

@R104

Top.

--Loop

LDA

@EM2

COUNT.

IDX

STA.S

R_elem

ADD.S

SPAN

CALL

#11

JMP

@R106

--Do.

00023

F_SWAP

LDA

@EM2

COUNT.

IDX

STA

@EM3

INDEX.

Swap

00024

STG

@R106

--Do.

DEC

@EM2

COUNT.

IDX

LDA

@EM2

COUNT.

IDX

CMP

@EM0

INDEX.

Top

CR2011

演算結果

が正

JMP

@R104

Top.

--Loop

00025

CR2011

演算結果

が正

LDA

@EM3

INDEX.

Swap

STA

@EM0

INDEX.

Top

JMP

@R108

--Exit.

00026

STG

@R108

--Exit.

LDA

@EM0

INDEX.

Top

CMP

@EM1

INDEX.

Bot

CR2010

演算結果

がゼロ

JMP

@R002

□++Top.

00027

CR2010

演算結果

がゼロ

JMP

@R114

Finish
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Sort

00028

STG

@R114

Finish

RES

@MR000

Shaker

JMP

@R000

■SHAKER.

Top

00029

00030 ■ 奇偶転置ソート (Odd-even Sort  ②

00031

奇偶置換ソートは、奇数番目とその次の偶数番目をペア (Pair1) にして比較／交換した後、

偶数番目とその次の奇数番目をペア (Pair2) にして比較／交換することを繰り返すアルゴリズムである。

Pair1:（1番目と2番目を比較、3番目と4番目を比較、5番目と6番目を比較、…）の後に

Pair2:（2番目と3番目を比較、4番目と5番目を比較、6番目と7番目を比較、…）を行う。これを繰り返す。

00032 ↓↓↓↓Check!!

00033

CR2002

常時ON

LDA

Sort_Data

SortData

LDA

@EM6

COUNT.

IDX

乱数生成 乱数転写

LDA

Element

LDA

RANDOM

00034

00035

STG

@R200

■OddEven

.

Top

@MR001

OddEven

CALL

#9 @MR001

OddEven

DW.S

+1

SPAN

SET

FLAG

LDA

Element

SUB

#2

STA

@EM4

BRAKE

JMP

@R202

00036

STG

@R202 FLAG

RES

@MR001

OddEven

JMP

@R200

■OddEven

.

Top

00037

FLAG

RES

FLAG

DW

#0

@EM6

COUNT.

IDX

JMP

@R204

00038   .偶数

00039

STG

@R204

LDA

@EM6

COUNT.

IDX

STA.S

R_elem

ADD.S

SPAN

CALL

#10

JMP

@R206

00040

F_SWAP

SET

FLAG

00041

STG

@R206

INC

@EM6

COUNT.

IDX

INC

@EM6

COUNT.

IDX

LDA

@EM6

COUNT.

IDX

CMP

@EM4

BRAKE

CR2011

演算結果

が正

JMP

@R204

00042

CR2011

演算結果

が正

JMP

@R302
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Sort

00043   .奇数

00044

STG

@R302

DW

#1

@EM6

COUNT.

IDX

JMP

@R304

00045

STG

@R304

LDA

@EM6

COUNT.

IDX

STA.S

R_elem

ADD.S

SPAN

CALL

#10

JMP

@R306

00046

F_SWAP

SET

FLAG

00047

STG

@R306

INC

@EM6

COUNT.

IDX

INC

@EM6

COUNT.

IDX

LDA

@EM6

COUNT.

IDX

CMP

@EM4

BRAKE

CR2011

演算結果

が正

JMP

@R304

00048

CR2011

演算結果

が正

JMP

@R202

00049

00050

00051

F_SWAP

RES

F_SWAP

00052

00053

END

00054

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00055 40 << Swap

00056

SBN

#40
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Sort

00057

CR2002

常時ON

F_SWAP

LDA

Sort_Data

:Z1

SortData

STA

TM4

Buffer.

Temp①

LDA

Sort_Data

:Z2

SortData

STA

Sort_Data

:Z1

SortData

LDA

TM4

Buffer.

Temp①

STA

Sort_Data

:Z2

SortData

00058

RET

00059 11 << Swap Check --

00060

SBN

#11

00061

CR2002

常時ON

EXT.S STA.L

Z2

LDA.S

R_elem

EXT.S STA.L

Z1

<

Sort_Data

:Z1

Sort_Data

:Z2

SortData

CALL

#40

00062

RET

00063 10 << Swap Check ++

00064

SBN

#10

00065

CR2002

常時ON

EXT.S STA.L

Z2

LDA.S

R_elem

EXT.S STA.L

Z1

>

Sort_Data

:Z1

Sort_Data

:Z2

SortData

CALL

#40

00066

RET

00067 09 << 同時起動 禁止

00068

SBN

#9
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Sort

00069

CR2002

常時ON

LDA

△SW

COM ANDA

@MR000

Shaker

STA

▲SW

COM ANDA

@MR000

Shaker

CR2010

演算結果

がゼロ

#0

00070

#0

LDA

▲SW

EORA

@MR000

Shaker

STA

@MR000

Shaker

00071

CR2002

常時ON

LDA

@MR000

Shaker

STA

△SW

00072

RET

00073 02 << 乱数転写

00074

SBN

#2

00075

CR2002

常時ON

FRSET

#3

00076

CR2002

常時ON

FMOV

#0 Sort_Data

SortData

#10000

00077

BMOV

@FM0 Sort_Data

SortData

Element

00078

RET

00079 01 << Data 生成

00080

SBN

#1

00081

CR2002

常時ON

DW.L

+0

Z1

FRSET

#3
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Sort

00082

LABEL

#0

00083

CR2002

常時ON

RND

RANDOM

00084

CR2002

常時ON

LDA

RANDOM

MUL

AREA

DIV

#65535 CR2010

演算結果

がゼロ

STA

@FM0:Z1

INC.L

Z1

00085

LDA

Element

CMP

Z1 CR2011

演算結果

が正

CJ

#0

00086

RET

00087 00 << Initial

00088

SBN

#0

00089   .Local変数宣言

00090

CR2002

常時ON

LDA

@FM9999

00091

00092

CR2002

常時ON

LDA

#256

STA

AREA

00093

CR2002

常時ON

LDA

Element

ZCMP

#10

#10000

CR2010

演算結果

がゼロ

LDA

#50

STA

Element

00094

CR2002

常時ON

DW

#1

RANDOM

CALL

#1

CALL

#2

00095   .STG Preset
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Sort

00096

CR2002

常時ON

@R000

■SHAKER.

Top

@R200

■OddEven

.

Top

@R400

00097

00098

CR2002

常時ON

Initial

00099

RET

00100

ENDH

00101

00102
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

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_01b

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_01b

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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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Go2Point

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(89/99)

【ラダー図】



プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Go2Point

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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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Go2Point

00072

RET

00073

ENDH

00074

00075
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Ttrapezium

00001

★彡┓ 加減速台形制御

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial

CALL

#0

00003

T_Act @T0

CLK.

Refer

T

S

@0

#0

CLK.

Refer

00004 ↓↓↓↓Check!!

00005

CR2002

常時ON

LDA

@EM0

◆TIME.

稼働

LDA

@EM1

◆TIME.

加速

LDA

@EM2

◆TIME.

減速

LDA

@EM3

◆VALUE.

速度

LDA

SPEED

LDA

@FM0

RefCLK

00006

CR2002

常時ON

LDA

@DM0

●TIME.

定速

LDA

@DM1

●TIME.

加速

LDA

@DM2

●TIME.

減速

LDA

@DM4

●STEP.

加速

LDA

@DM8

COUNT.

加速

LDA

@DM5

●STEP.

減速

LDA

@DM9

COUNT.

減速

00007

00008

STG

@R000

■Top.

TRG

CALL

#10

JMP

@R002

Aaccelerat

ion

00009

STG

@R002

Aaccelerat

ion

T_Act @T0

CLK.

Refer

F_Upp

CALL

#12

00010

T

S

@4

#0

TIME.

加速

@T4

TIME.

加速

LDA

@EM3

◆VALUE.

速度

STA

SPEED

JMP

@R004

Fixed amou

nt

00011

STG

@R004

Fixed amou

nt

T

S

@6

#0

TIME.

定速

@T6

TIME.

定速

JMP

@R006

Decelerati

on

00012

STG

@R006

Decelerati

on

T_Act @T0

CLK.

Refer

F_Dwn

CALL

#13

00013

T

S

@5

#0

TIME.

減速

@T5

TIME.

減速

LDA

#0

STA

SPEED

JMP

@R008

00014

STG

@R008

RES

TRG

JMP

@R000

■Top.
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Ttrapezium

00015

END

00016

 ∧ ∧

（^～^ ）♪

 ┏━━○━○━━━┓

 ┃Subroutine Area ┃

 ┗━━━━━━━━┛

00017 13 << 減速

00018

SBN

#13

00019

CR2002

常時ON

LDA

@DM9

COUNT.

減速

CR2010

演算結果が

ゼロ

F_Dwn

DEC

@DM9

COUNT.

減速

00020

F_Dwn

SPEED = @EM3 * @DM9 / @DM5

00025

RET

00026 12 << 加速

00027

SBN

#12

00028

CR2002

常時ON

INC

@DM8

COUNT.

加速

LDA

@DM4

●STEP.

加速

CMP

@DM8

COUNT.

加速

CR2009

演算結果が

負

F_Upp

00029

F_Upp

SPEED = @EM3 * @DM8 / @DM4

00034

RET

00035 10 << 加減速 時間

00036

SBN

#10

00037   .速度 リミッタ
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Ttrapezium

00038

CR2002

常時ON

LDA

@FM1

MaxVal.

Speed

CMP

@EM3

◆VALUE.

速度

CR2009

演算結果が

負

STA

@EM3

◆VALUE.

速度

00039

CR2002

常時ON

LDA

@FM2

MinVal.

Speed

CMP

@EM3

◆VALUE.

速度

CR2011

演算結果が

正

STA

@EM3

◆VALUE.

速度

00040   .加減速時間 リミッタ

00041

rem ■ 加減速時間

rem 立上時間 + 立下時間 ≧ 稼動時間  なら

rem 立上/立下の比率を保持し、稼動時間 = 立上時間 + 立下時間  にする。

AccTime = @EM1 + @EM2

if @EM0 < AccTime then

@DM1 =  ( @EM0 * @EM1 ) / AccTime

@DM2 =  ( @EM0 * @EM2 ) / AccTime

else

@DM1 = @EM1

@DM2 = @EM2

end if

@DM0 = @EM0 - ( @DM1 + @DM2 )

rem ■ 時間ステップ数

@DM4 = @EM1 / @FM0

@DM5 = @EM2 / @FM0

00072

CR2002

常時ON

LDA

@FM0

RefCLK

STA

@T0

CLK.

Refer

LDA

@DM1

●TIME.

加速

STA

@T4

TIME.

加速

LDA

@DM2

●TIME.

減速

STA

@T5

TIME.

減速

LDA

@DM0

●TIME.

定速

STA

@T6

TIME.

定速

00073

CR2002

常時ON

LDA

#0

STA

SPEED

LDA

#0

STA

@DM8

COUNT.

加速

LDA

@DM5

●STEP.

減速

STA

@DM9

COUNT.

減速

00074

CR2002

常時ON

F_Upp F_Dwn

00075

RET

00076 00 << Initial

00077

SBN

#0

00078

CR2002

常時ON

LDA

#10

STA

@FM0

RefCLK

LDA

#40000

STA

@FM1

MaxVal.

Speed

LDA

#200

STA

@FM2

MinVal.
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Ttrapezium

00079

CR2002

常時ON

LDA

@DM31

LDA

@EM31

LDA

@FM7

00080

CR2002

常時ON

@R000

■Top.

00081

00082

CR2002

常時ON

Initial

00083

00084

RET

00085

ENDH
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Counter

00001

★彡┓ カウンタ

┗━┛─────────────────────────

00002

Initial RESET

CALL

#0

00003 Trigger 生成

00004

AUTO @T0

CLOCK

T

S

@0

#150

CLOCK

00005

@T0

CLOCK

TRG TRG

00006

@T0

CLOCK

TRG

00007

AUTO SW

SET

TRG

00008 ■ Toggle FlipFlop で構成

00009

Toggle FlipFlopによる加算カウンタの例です.

前段のToggle FlipFlopの立下で次のToggle FlipFlopにトリガを掛けます.

こう言う接続の仕方を「カスケード接続」と巷では呼んでいます.

Z7でToggle FlipFlipをインデックス修飾しています.

00010   .0Bit目へのアプローチ

00011

TRG TRG @R000

Buffer1

00012

@R000

Buffer1

@MR000

1

00013

TRG @MR000

1

00014

@MR000

1
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Counter

00015

@MR000:Z7

1

@MR000:Z7

1

@R001:Z7
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00016

@R001:Z7

Buffer2

@MR001:Z7

2

00017

@MR000:Z7

1

@MR001:Z7

2

00018

@MR001:Z7

2

00019 ■ INC 命令で構成

00020   .[TRG]の立上りで INC命令を実行.

00021

TRG 微分01

INC

@MR100

INC命令で

00022

微分01

00023 ■ ADD 命令で構成

00024   .[TRG]の立上りで 加算命令を実行.

00025

TRG 微分02

LDA

@MR200

ADD命令で

ADD

#1

STA

@MR200

ADD命令で

00026

微分02

00027 ■ カウンタ 命令で構成

00028   .C命令

00029

RESET

C @0

#512

TRG

LDA

@C0

STA

@MR300

C命令で

00030   .OUTC命令
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Counter

00031
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C @1
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STA
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で

00032

00033

CR2002
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RESET

00034

END

00035 00 << Initial

00036
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00037
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@MR000
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@MR100
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@MR200

ADD命令で
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@MR400

OUTC命令

で
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00038
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常時ON
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00039

RET

00040

ENDH

00041 ↓↓↓↓Check!!
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プロジェクト名 : plc_public_code1_01b

プログラム名 : Counter

00043
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@MR100
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@MR200
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LDA

@MR300

C命令で
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@MR400
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