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Capitulo 1

1 Diagnostic Process

1.1  Presentacion

Los DFB de diagnostico, que se pueden utilizar con PL7 Pro o PL7 Junior, estan
compuesto de:

« DFB de diagnostico de aplicacién que permiten instalar la vigilancia del
procedimiento a través del programa aplicativo:
- supervisién de una ecuacion PL7,
- supervision del tiempo de reaccion del procedimiento frente a un comando,
- supervision de las condiciones de seguridad,
- supervision de las entradas/salidas y del bus ASI,

 DFB de comando y diagnéstico de la parte operativa que permiten controlar y
enviar comandos a los elementos de la parte operativa (EPO):
- control de las informaciones de los captadores,
- control de las peticiones de comando de un accionador,
- supervision de la duracion de un movimiento,
- memorizacién de las duraciones minima y maxima de un movimiento,
- aprendizaje de las duraciones de un desplazamiento,
- comando de un accionador.

Compatibilidad: TSX57/PCX57/PMX57 version software > V3.3.

La biblioteca esta compuesta de los DFB siguientes:

EV_DIA Supervision del estado de 2 bits sin tomar en cuenta el factor tiempo.

MV_DIA Supervision del estado de 2 bits sin tomar en cuenta el factor tiempo
con posibilidad de supervisar la evolucidon de un movimiento (cambio
del estado de un bit en un plazo definido).

NEPO_DIA | Supervisién, controly diagndstico de un elemento de la parte operativa.
TEPO_DIA

IO_DIA Diagnostico de todos los mddulos de E/S.

ASI_DIA Diagnéstico de un modulo de entradas/salidas Asi.

ALRM_DIA | Interfaz con el buffer de diagnoéstico (almacenamiento de los errores).

Mensaje de error
Cada DFB contiene su propio mensaje de error estandar o personalizable en funcion
del tipo de DFB.
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Visualizacion de los mensajes de error

1. El Viewer integrado en los talleres PL7 Pro y PL7 ProDyn permite visualizar de
manera muy simple los mensajes de diagndstico (véase la documentacion de las
pantallas de explotacion).

Canfimacian : 010 | Fa||a| frea | Liparician ; 8 | Desapanicion: 5 | Mengaje | Estadn 0 p Estado 1 |*|
W Sincorfmacion AL 5 11/03/1999 150250 Llam...

b Sin confimacién 9 0 1ER0000FFFF
J Sin corfimacidn 5999 0%:00:07 12/03/1993 - 09.00:37 16800000000 j

Acceso directo a Acceso directo al
la_configuracién editor programa para
visualizacion del DFB

de diagnéstico

2. Un Viewer de diagndstico también esta disponible con el CCX17 V2.5 (véase la
documentacién de la consola de comando CCX 17).

* ALARMAS ACTIVAS : 011 *
002 03/04/97 11:07:54....NEPO....ACK
Falla del motor izquierdo N°3
<ALT>+<P> -> Estado<¢! > -> Retorno
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Diagnostic process 1

1.2 Caracteristicas generales de un DFB de diagndstico

1.2-1 Representacion de un DFB

Los DFB de diagnostico tienen la siguientes estructura:

Entradas ——

Variables

publicas

ED: bit

DFB-de_ diagnoctic

ERROR: bit L Salidas
STATUS: word |

AREA_NR: word OP_CTRL: bit

Segun el tipo de DFB, algunos parametros estan ausentes.
Estos DFB no pueden ser modificados por el usuario.
La ficha descriptiva proporciona informacion sobre el DFB.

1.2-2 Descripcion de los parametros de un DFB

Parametros de entradas

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcion

ED

bit

R (1)

bit de validacién de la supervision:
Si ED =0, las entradas del DFB no se supervisan.
De forma predeterminada, ED = 0.

(1): acceso por programa

Parametros de salidas

Parametro | Tipo Acceso | Descripcion
ERROR bit R (1) bitde falla. Este bitse pone a1 apenas aparece unafalla.
Este bit se pone a 0 si la entrada ED vuelve a pasar a 0
o si ya no hay error.
STATUS word R (1) palabra que indica el tipo de falla.

Esta palabra se pone a 0 si no hay falla.
Esta palabra se pone a 0 si la entrada ED vuelve a pasar
a 0 o si ya no hay error.

(1): acceso por programa
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Variables publicas

Parametro |Tipo Acceso

Descripcion

AREA_NR |word [R (1)

esta palabrapermite especificarla zona del automatismo
que es supervisada por el DFB de diagnostico.
Ejemplo:

Mecanizado: n°1

Fresado: n°2

Parado: n° 3

AREA_ NR debera tener el valor 1, 2 6 3 para que el
usuarioidentifiquela partedel automatismo defectuoso.
Se recomienda que el desglose anterior corresponda
al desglose del médulo funcional.

AREA_ NR puedetomarun valorentre 0y 15(0deforma
predeterminada)

OP_CTRL |bit R (1)

este bit sefiala si es necesario 0 no una confirmacién de
la instancia del DFB por el operador.

OP_CTRL =0: sin confirmacion por parte del operador,
OP_CTRL = 1: confirmacion por el operador.

De forma predeterminada, OP_CTRL =0 .

(1): acceso por programa,

Nota: las variables publicas solo surten efecto al reanudar en frio.

1.2-3 Ficha descriptiva

Cada DFB de diagnostico posee una ficha descriptiva que describe la funcion del
DFB y sus parametros (entradas, salidas y variables publicas).

Se puede acceder a esta ficha haciendo doble clic en un tipo de DFB en el navegador
de aplicacion y, a continuacién, haciendo doble clic en la ficha "Ficha descriptiva"

en el editor DFB.

[ Editor tipo DFB: lo_dia

" Interface de llamada
E

nhiradas + Entradas/S slidas: |1_ i I; i l?: Salidas + Entradas/S alidas

Estado
(Protegido en 'codice’”.

:E: Interface y variables piblicas ]

Cédign._ (5T

DFE de DIAGNOSTICO: IO _DIA

confirmacicn.

FALLA DE ENTRADAS .~ SALIDAS

Este blogus prusba la presencia de una falla de entradas ~ =alidas
Una falla de entradas -~ =alida= =e registra en el drea 0 =in

<]
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Diagnostic process 1

1.3 Programacién de un DFB de diagnostico con PL7

1.3-1 Configuracion de la opcidn de diagndstico

1 Seleccionar el directorio Estacién en el navegador de aplicacion.

2. Acceder al cuadro de didlogo Propiedades de la aplicacion  (clic derecho en el
elemento Estacién del navegador de aplicaciony seleccién del menu Propiedades).

3. Elegir la ficha Diagndstico .

4. Marcar la casilla Activar el diagndstico en la aplicaciéon

La activacion de la opcion de diagnéstico reserva un buffer de diagnoéstico destinado
al almacenamiento de alarmas procedentes de los DFB de diagndstico (o errores)
generados.

1.3-2 Declaracién de los DFB

Antes de utilizar un DFB en una aplicacion, hay que:

1. Importar el archivo DFB binario (archivo .UFB) con ayuda del mend contextual
Importar binario a partir delsubdirectorio DIAG que se encuentra en el directorio
de instalacion PL7 (ejemplo C:\PL7\PL7PRO33\DIAG),

2. Declarar una instancia del DFB en el editor de variables de PL7.

Para més informacion de los DFB, consultar el manual de referencia PL7 Micro/

Junior/Pro seccion A, § 6.

Ejemplo: “Hopper” es una instancia del DFB EV_DIA.

il Variables =]
I Fardmetros| I OFE ;I I Ev_dia ;I W Areadeintroduccidn

Hopper d

=

Mombre | Tipa | Naturalezal al. Inic. | Comentaric =

= Hopper | Eu_dia - - -

Hopper.Valus EBOOL FUBLIC 1 W alar que debe tener Event r

Hopper.Area_nr WwORD FUELIC |0 Area de la miquina contralada por el OFE [0 a 15) :I

Hopper.Op_ctrl EEOOL FUELIC |0 Sies igual a TRUE, peticidn de confirmacidn operadar ﬂ

1.3-3 Personalizacién de los mensajes de error

El usuario puede personalizar el mensaje de error visualizado con cada error de una
instancia diag-DFB (salvo para los diag DFB I0_DIA y ASI_DIA) . Para ello, puede
modificar el comentario de la instancia declarada en el editor de variables.
Ejemplo: “Tolva” es una instancia del DFB EV_DIA.

Elcomentario de “Tolva” es “Silo vacio o tolva de pesaje abierta”. Estesera el mensaje
de error creado por el usuario para la instancia “Tolva”.

Observacion : Los mensajesde error son estandar paralos DFB10_DIAyASI_DIA.
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1.3-4 Reglas de programacion de los DFB

Todos los DFB de diagndstico pueden programarse en cualquier moédulo de
programa (Main, SR o seccién) en lenguaje Ladder (LD), Texto Estructurado (ST) y
Lista de Instrucciones (IL).

Reglas

1. Un DFB de diagnéstico debe ejecutarse en la tarea MAST para la gestion de los
modos operativos.

2. Se recomienda con especial énfasis programar sélo una vez una instancia de DFB
de diagndstico en la aplicacion

3. Para que un DFB de diagnéstico se ejecute, es necesario que:
- el DFB sea llamado (el elemento de programa al cual esta asignado se debe

ejecutar)

- la entrada ED debe estar a 1.

4. La etiqueta es obligatoria en el escalén o la frase que contiene el DFB de

diagndstico.

Lenguaje LD
Ejemplo de programacion

Fal1

Hooper

—| l——EnabIe Status{—
—' lfvaem
—{ }——Cond

[DFBJE- dia
EBOOL EBCOL %103
Ed Errat e >_
W00 EpooL WORD]

%MD ERnOL

%MI0Z | ERaoL

Lenguaje ST
La sintaxis de programacion es la siguiente:
%Li: etiqueta
Inst(I1,...,In,01,...,0n);
%Li: etiqueta
Inst Nom de instancia de un DFB diag
11,....In Entradas del DFB diag
01,...,.0n Variables vinculadas a las salidas del DFB diag
Ejemplo : programacion en lenguaje ST del ejemplo anterior
Entradas Salidas:
ED: siempre verdadero -> TRUE Error: Klaxon

ENABLE: Filling,

EVENT: Closed,

COND: Level

I %L1 Hopper (TRUE, Filling, Closed, Level, Klaxon,);
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Diagnostic process 1

Lenguaje IL
La sintaxis de programacion es la siguiente:

[Inst(I1,...,In,01,...,0n)]

Inst nombre de intancia de un DFB diag
11,...,In entradas del DFB diag
01,...,0n variables vinculadas a las salidas del DFB diag

Ejemplo : programacion en lenguaje IL del ejemplo anterior

Entradas Salidas:

ED: siempre verdadero -> TRUE Error: Klaxon
ENABLE: Filling,

EVENT: Closed,

COND: Level

1%L1 LD TRUE
[hopper (TRUE, Filling, Closed, Level, Klaxon,)]

1.4 Mensajes de error de los DFB

Cada DFB contiene su propio mensaje de error estandar o personalizable segun el
tipo de DFB.
El tamafio de los mensajes de error esta limitado a 40 caracteres.

Mensajes de error estandar (los mensajes de error se visualizan en PL7 sin los
acentos).

EV_DIA “EVENT<>VALUE y/o COND < > 1"

MV_DIA “EVENT<>VALUE,COND,EVENT_TO,EVENT_T1 < > 1”
NEPO_DIA “Error de configuracién o parte operativa”

TEPO_DIA

I0_DIA “Falla de entradas/salidas”

ASI_DIA mensaje de error estandar segun la falla:

“falla del médulo o bus”

“Al menos 1 esclavo esta ausente”

“Al menos 1 esclavo no esta configurado”
“Al menos 1 esclavo esta defectuoso”

ALRM_DIA “COND1<>10 CONDO <>0"

Mensajes de error del usuario

Es posible definir un mensaje de error del usuario acompafiado de un comentario
de la instancia del DFB en el editor de variables de PL7 (salvo para los DFB I0_DIA
y ASI_DIA).

Atencién! Sélo los 40 primeros caracteres se toman en cuenta para construir el
mensaje de error del usuario
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Reglas

1. Sdlo los 40 primeros caracteres se toman en cuenta para elaborar el mensaje de
error de usuario.

2. No hay mensajes de error de usuario para los DFB IO_DIA y ASI_DIA, sino
Unicamente los mensajes de error estandar.

3. El Viewer muestra el mensaje de error de usuario si existe y sino visualiza el
mensaje de error estandar.

4. El mensaje de error estandar es idéntico para todas las instancias de DFB.

5. El mensaje de error de usuario puede ser diferente para cada instancia de DFB.

Informacion del sistema
Existen bits y palabras del sistema que proporcionan informacién relativa al

diagndstico:

%S101 = 1 buffer de diagnoéstico configurado

%S102 = 1 buffer de diagnoéstico lleno

%SW162 = numero de errores en el buffer de diagnoéstico

Atencion : si el buffer de diagndstico no puede registrar un error, éste error se pierde
y el bit %S102 lo pasa a 1.

15 Visualizacién de los mensajes de error con el Viewer integrado

Confimacian : 0/0 | Falla | Liea | Aparicion : 8 | Desaparicion : 5 | Mensaje | Estado 0y Estado 1 |*|

= Sicorfimacion AL 5§ 114031933 - 150250 Blam..

i Sin confimacion 0341939 - 15:0250 1BH0000FFFF
J Sincorfimacian  Mi. B 12/031999- 030007 120031999 - 09.00:37 1600000000 j

Cada linea que aparece en el Viewer corresponde a un mensaje que puede contener

la siguiente informacion:

® Uniconoy texto indicando el estado del mensaje: el mensaje debe ser confirmado,
esta confirmado o no esta confirmado,

® El tipo de DFB en error (EV_DIA, MV_DIA, NEPO_DIA, ALRM_DIA, etc ..) y la

implantacion de la instancia del DFB en el programa,

La indicacion de la zona de origen (variable publica AREA_NR),

La fecha y la hora de aparicion del error,

La fecha y la hora de desaparicion del error,

El mensaje asociado al error,

El valor del estado en el momento del error.
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Diagnostic process 1

Aparicién de un mensaje
Los mensajes aparecen sistematicamente al final de la lista.

Gestion de la visualizacion

Dos elementos pueden configurarse:

® El color del mensaje que aparece (color del texto y del fondo),
® El parpadeo asociado a un mensaje con confirmacion.

Para obtener méas informacién, véase la documentacién de las pantallas de
explotacion.
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Capitulo 2

2 Supervision de un suceso: EV_DIA

2.1 Generalidades

El DFB EV_DIA permite supervisar el estado de 2 bits sin nocién de tiempo.

2.2 Presentacionde EV_DIA

EV_DIA

Entradas Salidas

— ED: bit ERROR: bit —

— ENABLE: bit STATUS: word ——

— EVENT: bit

— COND: bit
Variables VALUE: bit
publicas AREA_NR: word OP_CTRL: bit

21



2.3 Descripcion de los parametros

Parametros de entrada

Parametro [Tipo |Acceso | Descripcién
ED bit |R (1) Bit de activacién del DFB
Si ED = 0, las entradas EVENT y COND no se supervisan.
De forma predeterminada, ED = 0.
ENABLE bit |R (1) Bit de validacién de la supervisién
Si ENABLE = 0, sélo la entrada COND se supervisa,
Si ENABLE =1, las entradas COND y EVENT se supervisan.
De forma predeterminada ENABLE = 0.
EVENT bit |R (1) Bit de entrada a supervisar.
Si el DFB se ejecuta y si ENABLE = 1, el DFB sélo supervisa:
* la entrada EVENT tiene el valor especificado por la
variable publica VALUE,
* si la entrada EVENT es estable (no se pasa a los
estados 1, 0, 1 sucesivos).
En caso contrario, el DFB sefiala una falla.
Si ENABLE = 0, la entrada EVENT no es supervisada.
De forma predeterminada EVENT = 0.
COND bit R (1) Bit de entrada a supervisar a 1, cualquiera sea el estado de

la entrada ENABLE.
Si el DFB se ejecuta y si este bit pasa a 0, el DFB sefiala una
falla.

De forma predeterminada COND = 1.

(1): acceso por programa.

Parametros de salida

Parametro |Tipo |Acceso | Descripcién

ERROR bit [R (1) bit de falla. Este bit se pone a 1 apenas aparece una falla.
Este bit se pone a 0 si la entrada ED vuelve a pasar a 0 o si
ya no hay error.

STATUS word [R (1) palabra que indica el tipo de falla (véase el capitulo 2.4).

Esta palabra esta en 0 si no hay falla.
Esta palabra pasa a 0 si la entrada ED vuelve a pasar a 0 o
si ya no hay error.

(1): acceso por programa.
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Supervision de un suceso: EV_DIA 2

Variables publicas

Parametro |Tipo |Acceso | Descripcion

VALUE bit R/W (1) | valor (0 6 1) con el cual se compara la entrada EVENT.
De forma predeterminadaVALUE = 1.

AREA_NR word |R (1) esta palabra permite especificar la zona del automatismo que|
es supervisada por el DFB de diagndstico.
Ejemplo:
Mecanizado: n°1
Fresado: n°2
Tarado: n° 3
AREA_ NR debera tener el valor 1, 2 6 3 para que el usuario
identifique la parte del automatismo defectuoso.
Se recomienda que el desglose anterior corresponda al
desglose del modulo funcional.
AREA_ NR puede tomar un valor comprendido entre 0 y 15
(0 de forma predeterminada)

OP_CTRL | bit R (1) este bit sefiala si es necesaria 0 no una confirmacion de la|

instancia del DFB por el operador.
OP_CTRL = 0: sin confirmacién por el operador,
OP_CTRL = 1: confirmacién por el operador.
De forma predeterminada OP_CTRL = 0

(1): acceso por programa.

2.4 Listadelas fallas EV_DIA

Palabra de ESTADO

bit2

a

bit7

bit8 = 1:
bit9

a

bit15

no significativo

no significativo

EVENT inestable

no significativo

no significativo

bit0 = 1: EVENT diferente del valor VALUE especificado
bitl = 1: COND no tiene el valor 1 esperado

Atencion : los mensajes de error se visualizan en el PL7 sin los acentos.
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2.5 Funcionamiento

.
Seoucon || | [ 1 L 1
e I = R - N

de supervision de supervision

En cada ejecucion del DFB, éste efectla los tratamientos siguientes:
 adquisicion de las entradas (ED, ENABLE, EVENT, COND),

 supervision de las entradas,
* actualizacién de las salidas (ERROR, STATUS).

ED ‘

ENABLE —‘

EVENT J_I J

(6)

VALUE

COND

2 (3): @ @ _6 ©) @
ERROR r

(1) Se detecta una falla cuando la entrada EVENT es diferente a la variable
pablica VALUE (ENABLE = 1).

(2) Lasalida ERROR pasa a cero cuando la entrada EVENT toma el valor de la
variable publica VALUE.

(3) Se detecta una falla cuando la entrada EVENT se vuelve inestable.
(4) Se detecta una falla cuando la entrada COND es diferente a 1.
(5) La salida ERROR pasa a cero cuando la entrada COND toma el valor 1.

(6) Laentrada EVENT es diferente a la variable puablica VALUE: no hay falla ya que
la entrada ENABLE = 0.

(7) Lasalida ERROR pasa a cero cuando la entrada ED toma el valor 0.
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Supervision de un suceso: EV_DIA

2

Por ejemplo: diagndstico de activacion de las seguridades automaticas.

Control a efectuar

e supervision en funcionamiento automatico que las seguridades no se activen,
e supervisar en permanencia que una bomba hidraulica tenga presion.

Principio del programa PL7

Secul Secu?2 Secu3 Secu |

A A

EV_DIA1
True — ED:hit Error: bit
Auto —| ENABLE:hit STATUS:word

Secu —EVENT:bit
Bomba—— COND:hit

- Klaxon

Representacion del DFB en lenguaje ST
%LO0:
EV_DIAL (True, Auto, Secu, Bomba, Klaxon,);

2.5-1 Comportamiento del DFB en caso de deteccion de falla(s)

Tan pronto una de las entradas supervisadas no esta en el estado parametrado en el

DFB, éste sefiala una falla al actualizar estas salidas:

« el bit ERROR pasa a 1,

« el bit de palabra STATUS correspondiente a la falla pasa a 1.

Todas las fallas detectadas durante un mismo ciclo de supervision se acumulan a
medida que aparecen (el bit de la palabra STATUS correspondiente a la actualizacion

de las salidas pasa a 1).

Al término de un ciclo de supervision (flanco descendiente de la entrada ED), se

reinicializan a 0 las salidas ERROR y STATUS.
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Falla "entrada EVENT inestable"
Esta falla aparece después de 2 cambios de estado de la entrada EVENT en un mismo
ciclo de supervision.

ENABLE | |

EVENT

(VALUE=1) | 1 |
A B C

falla A : la entrada EVENT ya no tiene el valor especificado por VALUE,

falla B : la entrada EVENT es inestable.

La falla "entrada EVENT inestable" se convierte en falla "EVENT es diferente de
VALUE" si entre By C hay méas de 1.000 ciclos de autdomata.

La falla "entrada EVENT inestable" desaparece depués de C si el nimero de ciclo del
autdmata es superior a 1.000 y si la entrada EVENT sigue siendo igual al valor
especificado por VALUE.

2.5-2 Comportamiento del DFB tras corte de alimentacion

Cuando se produce una reanudacion al frio, el DFB inicializa sus parametros y
variables publicas:
» puesta a 1 de la entrada COND y puesta a 0 de las demas entradas,

* puesta a 0 de las salidas,
* puesta a 1 de VALUE ,

2/6



Supervision de un suceso: EV_DIA 2

2.5-3 Ejemplo de funcionamiento

ED

ENABLE

EVENT | _
COND \—

1 @ ©) 4) ®) (6)

ERROR

STATUS

Q) el bit COND es diferente de 1. El bit ERROR pasa a 1y la palabra STATUS
sefala esta falla (bit 1 = 1).

(2)  en el flanco ascendente del bit COND, el bit ERROR y el bit 1 de la palabra
STATUS pasan a 0.

3) el bit EVENT es diferente del valor especificado por VALUE (= 1 de forma
predeterminada). El bit ERROR pasa al estado 1y la palabra STATUS sefiala
la falla (bit 0 a 1).

(4) el bit COND es diferente de 1. El bit ERROR no cambiay el bit 1 de la palabra
STATUS pasa a 1.

(5) el bit EVENT es igual al valor especificado por VALUE y el bit COND esta a 1.
El bit ERROR y la palabra STATUS pasan a 0.

(6) el bit EVENT es diferente del valor especificado por VALUE (= 1 de forma
predeterminada). El bit ERROR permanece a0y la palabra STATUS no sefiala
esta falla ya que la entrada ENABLE esta a 0 (supervision de los sucesos).
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2.6 Ejemplo de utilizacion

Control del llenado de una tolva

Ciclo: vertir 100 kg de producto en la tolva.
Controles a efectuar
* supervisar que la tolva esté cerrada durante el llenado, '

* supervisar en permanencia que el silo no esté vacio . Nivel

P By

Tolvapesadora

Cierre ¢
Programa PL7

Abertura Ifl:l
E Cerrada
%LO0:

EV_DIA1 (Ciclo, EV1, Cerrada; Nivel, Klaxon,);
(*Llenado de la tolva*)
I IF (Ciclo Y Cerrada)
THEN
SET EVI;
ELSE
RESET EV1;
END_IF;
(*Comando trampilla de Tolva*)
I IF Peso >= 100
THEN
RESET EV1;
RESET Cierre;
SET Abertura;
END_IF;
I'IF Peso = 0
THEN
RESET Abertura;
SET Cierre;
END_IF;

« la presencia del nivel en el silo es controlada en permanencia mientras el ciclo esta
en curso,

e cuando la tolva se llena (EV1 en ENABLE) la trampilla de la tolva es supervisada
en el estado Cerrado (entrada EVENT).

EV_DIAL

Ciclo — ED: bit Error: bit Klaxon
EV1 | ENABLE: bit STATUS:word [
Cerrada—{ EVENT: bit

Nivel — coND: bit
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Capitulo 3

3 Supervision de un movimiento: MV_DIA

3.1 Generalidades

Este DFB permite supervisar:

« el estado de un bit sin nocién de tiempo,
e un movimiento o cambio de estado de un bit en un intervalo de tiempo definido.

3.2 Presentacibnde MV_DIA

Entradas

Variables

publicas

MV_DIA
ED: bit ERROR: bit
ENABLE: bit STATUS: word
EVENT: bit TTIME: word
COND:bit
EVENT_TO: bit
EVENT_T1: bit
VALUE: bit
PPRESET: word BASE: word
INI_TO: word INI_T1: word
TO : word T1: word
INI_MIN: word INI_MAX: word
MMIN: word MMAX: word
DEFTIME: word
MIN_EVTO: word ~ MAX_EVTO: word
MIN_EVT1: word ~ MAX_EVT1: word
MIN_VAL: word MAX_VAL: word
AREA_NR: word OP_CTRL: hit

Salidas
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3.3  Descripcion de los parametros

Parametros de entradas

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcion

ED

bit

R (1)

bit de activacion del DFB

Si ED =0, las entradas EVENT, EVENT_TO, EVENT_T1
y COND no son supervisadas.

De forma predeterminada ED = 0.

ENABLE

bit

R (1)

bit de validacion de la supervision:

Si ENABLE = 0, sélo se supervisa la entrada COND ,

Si ENABLE = 1, se supervisan todas las entradas COND,
EVENT, EVENT_TO, EVENT_T1.

De forma predeterminada ENABLE = 0.

EVENT

bit

R (1)

bit de entrada a supervisar . Si el DFB se ejecuta y si

ENABLE = 1, el DFB supervisa que:

¢ la entrada EVENT tenga el valor especificado por el
dato interno VALUE,

* la entrada EVENT esta estable (no se produzcan 2
cambios de estados sucesivos),

« la entrada EVENT tenga el valor especificado por
VALUE, un tiempo minimo MMIN y un tiempo maximo
MMAX.

En caso contrario, el DFB sefiala una falla.
De forma predeterminada EVENT = 0.

COND

bit

R (1)

bit de entrada a supervisar a 1.
Si el DFB se ejecuta y si este bit pasa a 0, el DFB sefiala
una falla.

De forma predeterminada, COND = 1.

EVENT_TO

bit

R (1)

suceso exterior asociado al tiempo TO.

Este parametro opcional es un bit que debe pasar del
estado 0 al estado 1 antes del tiempo TO, o durante el
margen ENABLE = 1.

De forma predeterminada EVENT_TO = 1.

EVENT_T1

bit

R (1)

suceso exterior asociado al tiempo T1.

Este parametro opcional es un bit que debe pasar del
estado O al estado 1 antes del tiempo T1, o en el margen
ENABLE = 1.

De forma predeterminada EVENT_T1 = 1.

(1) acceso por programa.
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Supervision de un movimiento: MV_DIA 3

Parametros de salidas

Parametro | Tipo Acceso | Descripcién

ERROR bit R (1) bit de falla. Este bit pasa a 1 apenas aparece una falla.
Este bit pasa a 0 si la entrada ED vuelve a pasar a 0 o si I3
falla desaparece.

STATUS word R (1) palabra que indica el tipo de falla (véase seccién 3.4).

TTIME word R (1) palabra que indica el tiempo actual con una base de tiempo

expresada en multiplos de N x 100 ms.

El coeficiente N es definido por la variable publica BASE.
TTIME se inicializa en el valor PPRESET y comienza a
evolucionar en el flanco ascendente de la entrada ENABLE.
Deja de evolucionar y se fija en el valor actual, en el flanco|
descendente de ENABLE.

Si se detecta una falla (ERROR= 1), TTIME permanece
fijado en este estado hasta que ERROR vuelva a pasar a|
0, entonces

* si ENABLE =0, TTIME =0

e si ENABLE = 1, TTIME = tiempo interno actual.

(1) acceso por programa.

3/3



Variables publicas

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcion

VALUE

bit

RIW (1)

valor (0 6 1) con el cual se compara la entrada EVENT.
De forma predeterminada, VALUE = 1.

PPRESET

word

RIW (1)

esta palabra permite definir por programao por modificacién
de variable el valor de inicializacion del tiempo actual
(TTIME) en flanco ascendente de ENABLE.

De forma predeterminada, PPRESET = 0.

TO

word

RIW (1)

esta palabra define el tempo TO maximo para que la
entrada EVENT_TO pase del estado 0 a 1.

Si este cambio de estado se efectlia después del tiempo
TO, el DFB sefiala una falla.

De forma predeterminada, TO = 0.

T1

word

RIW (1)

esta palabra define el tiempo T1 maximo para que la
entrada EVENT_T1 pase del estado 0 a 1.

Si este cambio de estado se efecttia después del tiempo
T1, el DFB sefiala una falla.

De forma predeterminada, T1 = 0.

MMIN

word

RIW (1)

esta palabra define el tiempo minimo durante el cual la
entrada EVENT debe ser igual al dato interno VALUE.
Tan pronto la entrada EVENT sea diferente de VALUE
antes del tiempo MMIN, el DFB sefala una falla. Si esta
fallaeslaprimerafallaenlaentrada EVENT desde la Gltima
inicializacion (ENABLE 0 -> 1), el tiempo correspondiente
(MMIN) queda memorizado por DEFTIME.

De forma predeterminada MMIN = 0.

MMAX

word

RIW (1)

esta palabra define el tiempo maximo durante el cual la
entrada EVENT debe ser igual al dato interno VALUE.
Silaentrada EVENT esigual a VALUE después del tiempo
MMAX, el DFB sefala una falla. Si esta falla es la primera
falla en la entrada EVENT desde la ultima inicializacion
(ENABLE 0->1), el tiempo correspondiente (MMAX) queda
memorizado por DEFTIME.

DEFTIME

word

RIW (1)

esta palabra memoriza el tiempo correspondiente a la
primera falla en la entrada EVENT.

DEFTIME se inicializa a 0 en el flanco descendente de la
entrada ED.

De forma predeterminada DEFTIME = 0.

(1) acceso por programa.
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Supervision de un movimiento: MV_DIA 3

Variables publicas (continuacion)

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcién

MIN_EVTO

word

RIW (1)

esta palabra memoriza el tiempo minimo que ha sido
necesario para que la entrada EVENT_TO pase del
estado 0 al estado 1. MIN_EVTO se inicializa a 32767 en
el flanco ascendente de la entrada ED.

De forma predeterminada, MIN_EVTO = 32767.

MIN_EVT1

word

RIW (1)

esta palabra memoriza el tiempo minimo que ha sido
necesario para que la entrada EVENT_T1 pase del
estado 0 al estado 1. MIN_EVT1 se inicializa a 32767 en
el flanco ascendente de la entrada ED.

De forma predeterminada, MIN_EVT1 = 32767.

MAX_EVTO

word

RIW (1)

esta palabra memoriza el tiempo maximo que ha sido
necesario para que la entrada EVENT_TO pase del
estado 0 al estado 1. MAX_EVTO se inicializa a 0 en el
flanco ascendente de la entrada ED.

De forma predeterminada, MAX_EVTO = 0.

MAX_EVT1

word

RIW (1)

esta palabra memoriza el tiempo maximo durante el cual
la entrada EVENT_T1pase del estado O al estado 1.
MAX_EVT1 se inicializa a 0 en el flanco ascendente de la
entrada ED.

De forma predeterminada, MAX_EVT1 = 0.

MIN_VAL

word

RIW (1)

esta palabra memoriza el tiempo minimo durante el cual
la entrada EVENT ha tenido el valor especificado por el
dato VALUE.

MIN_VAL pasa a 32767 en el flanco ascendente de la
entrada ED.

De forma predeterminada, MIN_VAL = 32767.

MAX_VAL

word

RIW (1)

esta palabra memoriza el tiempo maximo durante el cual
la entrada EVENT ha tenido el valor especificado por el
dato VALUE.

MAX_VAL se pone a 0 en el flanco ascendente de la
entrada ED.

De forma predeterminada, MAX_VAL = 0.

INIL_TO

word

R (1)

esta palabra indica el valor inicial del tiempo TO. Este
valor es transferido por el dato TO en el arranque o al
reanudar en frio.

De forma predeterminada, INI_TO = 0.

INI_T1

word

R (1)

esta palabraindica el valorinicial del tiempo T1. Este valor
se transfiere al dato T1 en el arranque o al reanudar en
frio.

De forma predeterminada, INI_T1 = 0.

(1) acceso por programa.
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Variables publicas

Parametro | Tipo Acceso | Descripcion

INI_MIN word R (1) esta palabra indica el valor inicial del tiempo MMIN.
Este valor se transfiere a MMIN en el arranque o al
reanudar en frio.

De forma predeterminada, INI_MIN = 0.

INI_MAX word R (1) esta palabra indica el valor inicial del tiempo MMAX. Este
valor se transfiere a MMAX en el arranque o al reanudar
en frio.

De forma predeterminada, INI_MAX = 0.

BASE word R (1) esta palabra define el coeficiente N necesario para la
definicion de la base de tiempo . Todos los tiempos se
expresan en multiplos de N x 100 ms.

De forma predeterminada, BASE = 1.

AREA_NR | word R (1) esta palabra permite especificar qué area del automatismo
debe ser supervisada por el DFB de diagnéstico.
Ejemplo:

Mecanizado: n°1

Fresado: n°2

Tarado: n° 3

AREA__ NR debera tener el valor 1, 2 6 3 para que el
usuario identifique la parte del automatismo defectuosa.
Se recomienda que el desglose anterior corresponda al
desglose del modo funcional.

AREA_ NR puede tomar un valor entre 0y 15 (0 de forma
predeterminada)

OP_CTRL | bit R (1) este bit sefiala siuna confirmacién de lainstancia del DFB

es necesaria 0 no por el operador.
OP_CTRL = 0: sin confirmacion por el operador,
OP_CTRL = 1: confirmacién por el operador.

De forma predeterminada, OP_CTRL =0 .

(1) : acceso por programa.
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Supervision de un movimiento: MV_DIA 3

3.4 Listade las fallas

Palabra STATUS

bit0=1 :
bitl1=1 :
bit2=1 :
bit3=1 :
bit4=1 :
bit5=1 :
bit6=1 :
bit7=1 :
bit8=1 :
bit9=1 :
bit 10 = 1:
bit 11

a

bit 13
bit 14 = 1:
bit 15

EVENT observado diferente del valor VALUE especificado
COND no tiene el valor 1 esperado

EVENT no ha tenido el valor VALUE durante todo el periodo MIN
solicitado

EVENT ha tenido el valor VALUE fuera del periodo MAX solicitado
EVENT-TO no observado a 1 antes del tiempo TO solicitado
EVENT-T1 no observado a 1 antes del tiempo T1 solicitado
EVENT-TO no observado a 1 durante el margen ENABLE = 1
EVENT-T1 no observado a 1 durante el margen

EVENT inestable

EVENT-TO cae a 0 después del tiempo TO

EVENT-T1 cae a 0 después del tiempo T1

no significativo

no significativo

falla de rebasamiento de reloj interno

no significativo

Atencion : los mensajes de error se visualizan en PL7 sin los acentos.
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3.5 Funcionamiento

-
Beoucion | || ]
eb L [ cioode | [ Cibde |

supervision supervision

En cada ejecucion del DFB, éste efectlia los siguientes tratamientos:

« adquisicién de las entradas (ED, ENABLE, EVENT, EVENT_TO, EVENT_T1,
COND),

* supervision de las entradas,

* actualizacién de las salidas (ERROR, STATUS).

|

ED I

ENABLE |

EVENT |J J J

|

|

|

T

|

i ©) :
|

VALUE : |
| |
| |
| |
|

COND

W' @ ® @ 4)_ (5 () @

ERROR r|

(1) Se detecta una falla cuando la entrada EVENT es diferente a la variable
plblica VALUE (ENABLE = 1).

(2) La salida ERROR pasa a cero cuando la entrada EVENT toma el valor de la
variable publica VALUE.

(3) Se detecta una falla cuando la entrada EVENT se vuelve inestable.
(4) Se detecta una falla cuando la entrada COND es diferente a 1.
(5) La salida ERROR pasa a cero cuando la entrada COND toma el valor 1.

(6) La entrada EVENT es diferente a la variable publica VALUE: no hay falla
cuando la entrada ENABLE = 0.

(7) La salida ERROR pasa a cero cuando la entrada ED toma el valor 0.
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Supervision de un movimiento: MV_DIA 3

T

|
ED JE— | L__
ENABLE

EVENT_TO !
| |
: I
EVENT_T1 | ! !
T T
0, TOI Tl: :
| |
. . | |
internal time WONNG o @
|
ERROR I

(1) Se detecta una falla cuando la entrada EVENT_TO no pasa a 1 durante el
tiempo TO.

(2) Lasalida ERROR pasa a cero cuando la entrada EVENT_TO toma el valor 1.

(3) Se detecta una falla cuando la entrada EVENT_T1 no pasa a 1 durante el
tiempo T1.

(4) Lasalida ERROR pasa a cero cuando la entrada EVENT_T1 toma el valor 1.

ED —— |

ENABLE
I

I
EVENT_TO
I
.
EVENT_T1 L

-

0

|

Lo
tiempo interno L

|

|

|

(4

=
@ ;JZI‘

ERROR

(1) Sedetecta unafalla cuando la entrada EVENT_TO no permanece a 1 después
del tiempo TO.

(2) Lasalida ERROR pasa a cero cuando la entrada EVENT_TO toma el valor 1.

(83) Se detecta una falla cuando la entrada EVENT_T1no permanece a 1 después
del tiempo T1.

(4) Lasalida ERROR pasa a cero cuando la entrada ENABLE pasa a 0.
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La base de tiempo que permite el contaje de los tiempos actuales TO, T1, MMIN y
MMAX est4 definida por BASE. No se tomara en cuenta un cambio de valor de BASE
para el ciclo de supervision actual; se considerara en el arranque del proximo ciclo.

3.5-1 Comportamiento del DFB en caso de deteccion de falla(s)

A partir del momento que una de las entradas supervisadas no esta en el estado
parametrado en el DFB, éste sefiala una falla al actualizar las salidas siguientes:

e puesta a 1 del bit ERROR,
* puesta a 1 del bit de palabra STATUS que corresponde a la falla.

Todas las fallas detectadas durante un mismo ciclo de supervision se acumulan a
medida que aparecen (puesta a 1 del bit de la palabra STATUS que corresponde a
la actualizacion de las salidas).

Al final de un ciclo de supervision (flanco descendente de la entrada ED), las salidas
ERROR y STATUS se reinicializan a 0.

Falla "entrada EVENT inestable"

Esta falla aparece después de 2 cambios de estado de la entrada EVENT en el mismo
ciclo de supervision.

I
ENABLE
EVENT |
(VALUE = 1) A B C

falla A: la entrada EVENT ya no tiene el valor especificado por VALUE,
falla B: la entrada EVENT es inestable.

La falla "entrada EVENT inestable" se convierte en falla "EVENT es diferente de
VALUE" si entre B y C hay mas de 1.000 ciclos de automata.

La falla "entrada EVENT inestable" desaparece después de C si el nUmero de ciclo
del autdbmata es superior a 1.000, y si la entrada EVENT permanece siempre igual
al valor especificado por VALUE.
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Supervision de un movimiento: MV_DIA 3

3.5-2 Comportemiento del DFB tras corte de alimentacion

Durante una reanudacion en frio el DFB inicializa sus parametros y variables

publicas:

e puesta a 1 de las entradas COND, EVENT_TO y EVENT_T1,

e puesta a 0 de las demas entradas (ENABLE, EVENT),

e puesta a 0 de las salidas ERROR, STATUS y TTIME,

e puesta a 1 de VALUE,

« transferencia de INI_TO, INI_T1, INI_MIN e INI_MAX respectivamente a TO, T1,
MMIN y MMAX,

e puesta a 32767 de MIN_EVTO, MIN_EVT1 y MIN_VAL,

e puesta a 0 de los otros datos (PPRESET, DEFTIME, MAX_EVTO, MAX_EVT1y
MAX_VAL).
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3.6 Ejemplos de utilizacion

Control de desplazamiento de un carro

Controles a efectuar

« controlar que la orden Adelante se haya impartido correctamente,

» después de recepcion de la orden Adelante , verificar que el carro salga del
captador fcAr antes de 1 segundo,

 controlar que la duracion de la carrera Avance no sobrepase los 10 segundos,

 controlar que los 2 captadores al final de la carrerajamas estén a 1 al mismo tiempo,

« controlar que el captador fcAr esté en el estado 1 cuando el carro esté en posicion
de parada.

Programa PL7

%LO0:

Avance := Adelante AND NOT fcAv;

CondOK := Not (fcAv AND fcAr) AND (fcAr OR Avance OR fcAv) ;
MV_DIA1 (Avance, Adelante, CondOK, Not fcAr, fcAv, , ,) ;

 la entrada EVENT permite verificar que la orden Adelante haya sido impartida
correctamente mientras que el carro se desplaza,

 la entrada EVENT_TO permite verificar que el carro salga del captador fcAr antes
de 1 segundo,

 la entrada EVENT_T1 controla que la carrera no dure mas de 10 segundos,

» laentrada COND es supervisada a 1 todo el tiempo que se ejecuta el DFB. Permite
controlar que:
- el captador fcAr estda a 1 cuando el carro esta parado,
- los 2 captadores fcAr y fcAv no estén jamas a 1 al mismo tiempo.
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Supervision de un movimiento: MV_DIA

MV_DIAL

—— ED: bit ERROR: bit —
Avance ——| ENABLE: bit STATUS: word ——
Adelante ——| EVENT: bit TTIME: word —
CondOk —— COND:bit
Not fcAr —— EVENT_TO: bit
fcAv —— EVENT_T1: bit

VALUE: bit PPRESET: word

BASE:10*100ms
INI_TO: 1*BASE INI_T1: 10*BASE

TO: word T1: word
INI_MIN: 0 INI_MAX:32000
MMIN: word MMAX: word

DEFTIME: word

MIN_EVTO: word MAX_EVTO: word
MIN_EVT1: word MAX_EVT1: word
MIN_VAL: word  MAX_VAL: word
AREA_NR: word OP_CTRL: bit
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Capitulo 4

4 Comando y Diagnoéstico de la parte operativa: NEPO_DIA, TEPO_DIA

4.1 Generalidades

Este DFB permite controlar, impartir comandos y diagnosticar un elemento de la
parte operativa , es decir, un equipo que actia directamente sobre los productos
fabricados y sobre el entorno. Para ello, el DFB, definido por una asociacion de
"preaccionador-accionador/captador”, garantiza un posicionamiento entre dos
puntos de referencia (controlados o no) con desplazamiento (lineal o en rotacion)
practicado a velocidad constante. Este caso corriente se relaciona al comando de
los datos (monoestables, biestables o distribuidores de punto medio) o del comando
de determinados motores utilizados como medio de posicionamiento, apriete,
unidad de mecanizado, platillo giratorio, etc.

I
O— X
Alxy,l
I
I %I S [ B
RN
p»—0O0—
DFB ' Oxy,i —
> NEPO_DIA »>—O «
—> |
PL7-Pr0 [P : >< — —
(0]
PL7-ProDyn< |
b .
I
I

Parte de comando y supervision Parte operativa

Observacion

El DFB TEPO_DIA es estrictamente idéntico al DFB NEPO_DIA. La Unica
limitacion es soélo generar desplazamientos lineales (sin rotacion).

Por consiguiente, las variables publicas ROTACION y ONEWAY no existen para
este DFB.
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4.2

Presentacionde NEPO_DIA

NEPO_DIA

Entradas
—— ED. bit ERROR. bit
—1 INIT. bit STATUSO. word
— REQ_LI. bit STATUSL1. word
——1 REQ_O. hit READY. bit
—— SENSOR_I. bit ORDER_L. bit
—— SENSOR_O. bit ORDER_O: bit
—— SECU_L. bit STATE_L. bit
—— SECU_O. bhit STATE_O. bit
SECUPERM. bit  POSSIB_|I. bit
POSSIB_O. bit
FAULT_L. bit
FAULT_O. bit
INC_I. bit
INC_O. bit
Variables RMIN_I. word ADJ_TIME. bit
publicas RMAX_I. word RESET_CT. bit
TIME_I. word RESET_FB. bit
TMIN_I. word OUTCTRL. bit
TMAX_I. word ORIGIN. bit
RMIN_O. word RESEQ _|I. bit
RMAX_O. word RESEQ_O. bit
TIME_O. word NOSENS_|I. bit
TMIN_O. word NOSENS_O. hit
TMAX_O. word MVT_I. bit
N_REQ. word MVT_O. bit
N_ERROR.word EXPECTED. hit
CONFIG. word DIS_TIME. word
NBSENS_|.word APP_TIME.word
NBSENS_O.word SET_ERR.word
ROTACION. bit RST_ORD.word
ONEWAY.hit RST_FB.word
IMIN_I. word ORD_MNT. bit
IMAX_I. word NEW_REQ. bit
IMIN_O. word SIMUL. bit
IMAX_O. word BASE. word
AREA NR.word OP_CTRL.bit

Salidas
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Comando y diagnéstico de la parte operativa: NEPO_DIA, TEPO_DIA 4

4.3  Descripcionde los parametros

Parametros de entradas

Parametro |Tipo Acceso | Descripcion

ED bit R (1) bit de activacion del DFB
Si ED =0, el DFB no se ejecuta
De forma predeterminada, ED = 0.

INIT bit R (1) en el estado 1 de este bit provoca la confirmacion de las
fallas indicadas por el bit ERROR y la palabra STATUSO.
Es puesto a 0 por el DFB.
De forma predeterminada, INIT = 0.

REQ_I bit R (1) este bit esta posicionado a 1 por la parte comando para
solicitar un movimiento de "entrada".
De forma predeterminada, REQ_I| = 0.

REQ_O bit R (1) este bit esta posicionado a 1 por la parte comando para
solicitar un movimiento de "salida".
De forma predeterminada, REQ_O = 0.

SENSOR_I | bit R (1) esta entrada recibe la informacion de posicion de todos
los captadores de posicion de "entrada”.
De forma predeterminada, SENSOR_| = 0.

SENSOR_O | bit R (1) esta entrada recibe la informacién de posicion de todos
los captadores de posicion de "salida".
De forma predeterminada, SENSOR_O = 0.

SECU_I bit R (1) esta entrada permite cablear las condiciones de seguridad
de un movimiento de “"entrada”.
De forma predeterminada, SECU_I = 0.

SECU_O bit R (1) estaentrada permite cablear las condiciones de seguridad
de un movimiento de "salida".
De forma predeterminada, SECU_O = 0.

SECUPERM | bit R (1) esta entrada permite cablear las condiciones permanen-

tes de funcionamiento.
De forma predeterminada, SECUPERM = 0.

(1): acceso por programa.
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Parametros de salidas

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcion

ERROR

bit

R (1)

bit de falla. Este bit es posicionado a 1 tan pronto aparece
una falla siempre y cuando esta falla no esté enmascarada
(véase la variable publica SET_ERR).

De forma predeterminada, ERROR = 0.

STATUSO
STATUS1

word

R (1)

estas 2 palabras indican el tipo de falla.

STATUSO sefiala las fallas vinculadas al
funcionamiento del DFB;

STATUSL1 esta reservado a las fallas de configuracion
(véase el § 4.6).

De forma predeterminada, STATUSO = 0

y STATUS1 = 0.

READY

bit

R (1)

este bit sefiala la disponibilidad del DFB:

en el estado 1, el DFB estd en modo comando
(posicionamiento de las 6rdenes) y en el estado 0, el DFB
estd en modo resincronizacién (espera de la toma de
origen).

De forma predeterminada, READY = 0.

ORDER_|

bit

R (1)

en el estado 1 este bit indica que el comando "entrada”
estd activado.
De forma predeterminada, ORDER_I = 0.

ORDER_O

bit

R (1)

en el estado 1 este bit indica que el comando "salida" esta
activado.
De forma predeterminada, ORDER_O = 0.

STATE_

bit

R (1)

en el estado 1 este bit indica que la posicién "entrada” esta
controlada.
De forma predeterminada, STATE_| = 0.

STATE_O

bit

R (1)

en el estado 1 este bit indica que la posicion "salida" esta
controlada.
De forma predeterminada, STATE_O = 0.

POSSIB_|

bit

R (1)

este bit indica que el DFB est& listo para aceptar una
peticion de movimiento “"entrada”.
De forma predeterminada, POSSIB_| = 0.

POSSIB_O

bit

R (1)

este bit indica que el DFB esta listo para aceptar una
peticion de movimiento "salida".
De forma predeterminada, POSSIB_O = 0.

(1): acceso por programa.
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Comando y diagnéstico de la parte operativa: NEPO_DIA, TEPO_DIA 4

Parametros de salidas (continuacion)

Parametro |Tipo Acceso | Descripcion

FAULT_I bit R (1) este bit sefiala unafalla constatada durante un movimiento
de "entrada" (fuera de posicion).

De forma predeterminada, FAULT_| = 0.

FAULT_O bit R (1) este bit sefiala unafalla constatada durante un movimiento
de "salida" (fuera de posicién).

De forma predeterminada, FAULT_O = 0.

INC_|I bit R (1) este bit sefiala, a falta de orden o de peticién, una
incoherencia entre el estado "entrada" esperado por el
automatismo (dato RESEQ_| u ORIGIN) y la posicion
conocida por el DFB.

De forma predeterminada, INC_| = 0.
INC_O bit R (1) este bit sefiala, a falta de orden o de peticion, una

incoherencia entre el estado "salida" esperado por el
automatismo (dato RESEQ_O)y la posicién conocida por
el DFB.

De forma predeterminada, INC_O = 0.

(1): acceso por programa.

4/5



Variables publicas vinculadas a la gestion del tiempo

Los valores de estos datos expresan un tiempo igual a n veces 100 ms, donde n es
el valor de la constante BASE. Los valores admitidos son los niameros enteros
comprendidos entre 0 y 32767 inclusive.

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcién

RMIN_I,
MIN_O

word

RIW (1)

estas 2 palabras sirven de referencia de duracién
minima para, respectivamente, los movimientos de
"entrada" y de "salida" .

De forma predeterminada o por peticion RESET_FB,
estas palabras se inicializan respectivamente en el
valor de IMIN_I e IMIN_O (0 a 0 si IMIN_I = IMAX_| =
0, IMIN_O = IMAX_O = 0).

RMAX_I,
RMAX_O

word

RIW (1)

estas 2 palabras sirven de referencia maxima para,
respectivamente, los movimientos de “"entrada " y de
"salida".

De forma predeterminada o por peticion RESET_FB,
estas palabras se inicializan respectivamente en el
valor IMAX_Il e IMAX_O (o0 a 32767 si IMIN_I = IMAX_|I
=0, IMIN_O = IMAX_O = 0).

TIME_I,
TIME_O

word

R @)

estas 2 palabras contienen el tiempo actual, respecti-
vamente para los movimientos de "entrada" y de
"salida" actuales o el tiempo del Gltimo movimiento
respectivamente de "entrada" o de "salida" realizado.

De forma predeterminada, TIME_| = 0 y TIME_O = 0.

TMIN_I,
TMIN_O

word

R (1)

estas 2 palabras memorizan el tiempo minimo que ha
sido necesario, respectivamente, para los movimientos
de "entrada" y de "salida".

De forma predeterminada o por peticion RESET_CT,
TMIN_l y TMIN_O toman el valor RMAX_| o RMAX_O
si ADJ_TIME = 1;

e IMAX_l o IMAX_O si ADJ_TIME = 0.

TMAX_I,
TMAX_O

word

R (1)

estas 2 palabras memorizan el tiempo maximo que ha
sido necesario, respectivamente, para los movimientos
de "entrada" y de "salida".

De forma predeterminada o por peticion RESET_CT,
TMAX_l y TMAX_O toman el valor RMIN_I o RMIN_O
si ADJ_TIME = 1;

e IMIN_I o IMIN_O si ADJ_TIME = 0.

(1): acceso por programa.
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Comando y diagnéstico de la parte operativa: NEPO_DIA, TEPO_DIA 4

Variables publicas utilizadas como indicadores de fiabilidad

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcién

N_REQ

word

R (1)

esta palabramemoriza el nimero de peticiones aceptadas
por el DFB. Toma el valor de 0, cuando RESET_CT se
pone en el estadol, o por rebalsamiento del contador
(cuando se alcanza el valor limite 32767). El rebalsamiento
del contador N_REQ genera su puesta a cero asi como
la del contador N_ERROR.

N_ERROR

word

R (1)

esta palabra memoriza el numero de errores detectados
por el DFB (flanco ascendente del bit ERROR). Toma el
valor 0 cuando RESET_CT se pone en el estado 1 o por
rebalsamiento del contador (cuando se alcanza el valor
limite 32767). El rebalsamiento del contador N_ERROR
genera su puesta a cero asi como la del contador N_REQ.

Variables publicas utilizadas para las peticiones especificas

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcién

RESET_CT

bit

RIW (1)

en el estado 1 este bit reinicializa los contadores que
memorizan los tiempos minimo, maximo y actual de los
movimientos de "entrada"y de "salida" (TMIN_I, TMIN_O,
TMAX_l, TMAX_O, TIME_I y TIME_O), el nimero de
peticiones de movimiento aceptadas (N_REQ)y el numero
de errores detectados (N_ERROR). Es puesto a 0 por el
DFB.

De forma predeterminada, RESET_CT = 0.

RESET_FB

bit

RIW (1)

en el estado 1 este bit reinicializa el DFB (salvo los
datos generados por RESET_CT). Es puesto a 0 por
el DFB.

De forma predeterminada, RESET_FB = 0.

(1): acceso por programa.
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Variables publicas utilizadas para la puesta en ciclo

Parametro | Tipo Acceso | Descripcion

OUTCTRL | bit R/W (1) |después de una falla seleccionada en RST_FB, este dato
permite autorizar al DFB el envio de ordenes sin supervision
de los captadores con el fin de llevar a la parte operativa
una posicién controlada que permita la resincronizacion.
Les entradas SECU_I, SECU_O y SECUPERM deben
ser vélidas.

De forma predeterminada, OUTCTRL = 0.

ORIGIN bit R/W (1) |este bit sefiala que el automatismo espera el estado
"posicion de origen" (equivalente a RESEQ_I pero
prioritario).

De forma predeterminada, ORIGIN = 0.

RESEQ_|I bit R/W (1) |este bit sefiala que el automatismo espera el estado

"entrada".
De forma predeterminada, RESEQ _| = 0.
RESEQ_O | hit R/W (1) |este bit sefiala que el automatismo espera el estado

"salida".
De forma predeterminada, RESEQ_O = 0.

Variables publicas uti

lizadas para el control de las posiciones

Parametro | Tipo Acceso | Descripcion
NOSENS_|I, | bit R/W (1) | estos bits proporcionan la posicién inversa de los capta-
NOSENS_O dores cableados en las entradas respectivas SENSOR_|

y SENSOR_O. Estos bits se utilizan Unicamente si el DFB
esta configurado para controlar las posiciones con ayuda
de estos datos (constantes internas NBSENS_| y/o
NBSENS_O = 2).

Variables publicas qu

e indican los estados

Parametro | Tipo Acceso | Descripcion
ADJ_TIME | bit R (1) este bit sefiala que se han adquirido los tiempos de
referencia de los movimientos (modo aprendizaje).
De forma predeterminada, ADJ_TIME = 0.
MVT_|I bit R (1) estos 2 bits sefialan el estado transitorio de un movimiento
MVT_O de"entrada” o de "salida" iniciado y no terminado (posicion
buscada pero no alcanzada).
De forma predeterminada, MVT_I =0y MVT_O = 0.
EXPECTED | bit R (1) este bit sefiala que el DFB espera la aparicion de un

captador de fin de movimiento (el movimiento se ha
iniciado desde un mayor nimero de RMIN_I o RMIN_O
0 ha sido interrumpido).

De forma predeterminada, EXPECTED = 0.

(1): acceso por programa.
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Comando y diagnéstico de la parte operativa: NEPO_DIA, TEPO_DIA 4

Variables publicas utilizadas para configurar los tipos de accionadores

controlados

Parametro

ipo

Acceso

Descripcion

CONFIG

word

R (1)

esta palabra permite configurar el tipo de accionador
controlado (véase la seccion 4.5).

De forma predeterminada, CONFIG = -1 (este valor es
erroneo voluntariamente para hacer obligatoria la seleccion
del tipo de accionador).

NBSENS_I,
NBSENS_O

word

R (1)

estas 2 palabras permiten definir la manera en que el DFB

controla respectivamente las posiciones de "entrada" o de

"salida":

* NBSENS_I (0 NBSENS_O) = 0; no se controla la posicion

* NBSENS_| (0 NBSENS_O) = 1; la posicion se controla
con la entrada SENSOR_| (0 SENSOR_O),

* NBSENS_I| (0 NBSENS_O) = 2; la posicién se controla con
la entrada SENSOR_| (0 SENSOR_O) (estado de trabajo
de todos los captadores) y la variable piblica NOSENS |
(0 NOSENS_O) (estado de reposo de todos los
captadores).

De forma predeterminada, NBSENS_|=1 y NBSENS_O = 1.

ROTACION

R (@) (2

en el estado 1 este bit define un movimiento de rotacion.

De forma predeterminada, ROTACION=0 (movimiento
lineal).

ONEWAY

bit

R@ (2

en el estado 1 este bit define un movimiento de rotacién con
la posibilidad de encadenar varios movimientos en un
mismo sentido. De forma predeterminada, ONEWAY = 0.

SIMUL

bit

R (1)

en el estado 1 este bit posiciona el DFB en modo
simulacién. De forma predeterminada, SIMUL = 0.

Variables publicas vinculadas a la gestion del tiempo

Los valores de estas constantes expresan un tiempo igual a n veces 100 ms, donde n es el
valor de la constante BASE. Los valores admitidos son los nimeros enteros comprendidos
entre 0 y 32767 inclusive.

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcién

IMIN_I,
IMIN_O

word

R (1)

estas 2 palabras definen el tiempo minimo autorizado
respectivamente para los movimientos de "entrada" y de
"salida". Al inicializarse el DFB, los valores de IMIN_| e
IMIN_O se copian respectivamente en RMIN_I y
RMIN_O (si IMIN_I e IMIN_O no estan ambos a 0).
De forma predeterminada, IMIN_| = 0 e IMIN_O = 0.

IMAX_I,
IMAX_O

word

R (1)

estas 2 palabras definen el tiempo méaximo autorizado
respectivamente para los movimientos de "entrada" y de
"salida". Al inicializarse el DFB, los valores de IMAX_| e
IMAX_O se copian respectivamente en RMAX_| y
RMAX_O (si IMAX_| e IMAX_O no estan ambos a 0).
De forma predeterminada, IMAX_I =0 e IMAX_O = 0.

(1): acceso por programa
(2). estos parametros no existen para el DFB TEPO_DIA (no hay rotacion)
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Variables publicas vinculadas a la gestién del tiempo (continuacion)

Parametro |Tipo Acceso | Descripcion

DIS_TIME word R (1) esta palabra define la duracién durante la cual se tolera
la desaparicion de un captador de posicion.

De forma predeterminada, DIS_TIME = 0.

APP_TIME |word R (1) esta palabra define la duraciéon durante la cual se tolera
la aparicion no esperada de un captador de posicion.
De forma predeterminada, APP_TIME = 0.

BASE word R (1) esta palabra representa el coeficiente N necesario para
la definicion de la base de tiempo. Todos los tiempos se
expresan en multiplos de N x 100 ms.

De forma predeterminada, BASE = 1.

Variables publicas utlizadas para configurar el comportamiento del DFB en una

falla

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcion

SET_ERR

word

R (1)

esta palabra permite seleccionar las fallas que provocaran
la puesta en el estado 1 del bit ERROR.

De forma predeterminada, SET_ERR = H'OFET7'
(véase seccion 4.4).

RST_ORD

word

R (1)

esta palabra permite seleccionar las fallas que provocan
la puesta a cero de las 6rdenes (ORDER_| y ORDER_O).
Estas fallas se memorizan en STATUSO hasta su
confirmaciéon. También deben seleccionarse en la
mascara SET_ERR.

De forma predeterminada, RST_ORD = H'OF87
(véase seccion 4.4).

RST_FB

word

R (1)

esta palabra permite seleccionar las fallas que provocan
el paso del DFB al modo de resincronizacion.

Estas fallas se memorizan en STATUSO hasta su
confirmacion. También deben seleccionarse en la mascara
SET_ERR.

De forma predeterminada, RST_FB = H'0187'
(véase seccion 4.4).

(1): acceso por programa.
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Comando y diagnéstico de la parte operativa: NEPO_DIA, TEPO_DIA 4

Variables publicas utilizadas para configurar el DFB al reinicio del ciclo

Parametro |Tipo Acceso | Descripcién

ORD_MNT | bit R (1) si este bitestaen el estado 1, las érdenes seran reactivadas
con la desaparicion de la sefializacion en el STATUSO de
la o de las fallas que hayan provocado una puesta a cero
de las ordenes.
De forma predeterminada, ORD_MNT = 0.

NEW_REQ | bit R (1) si este bit estd en el estado 1, se exigiran nuevas

peticiones después de la deteccion de una falla que haya
provocado el paso del DFB al modo de resincronizacion
(es decir, de una falla seleccionada en RST_FB).

De forma predeterminada, NEW_REQ = 1.

(1): acceso por programa.

Variables publicas utilizadas para el didlogo hombre-maquina

Parametro |Tipo Acceso | Descripcién

AREA_NR | word R (1) esta palabra permite especificar el area del automatismo
es supervisada por el DFB de diagndstico.
Ejemplo:
Mecanizado: n°1
Fresado: n°2
Tarado: n° 3
AREA_ NR debera tener el valor 1, 2 6 3 para que el
usuario identifique la parte defectuosa del automatismo.
Se recomienda que el desglose anterior corresponda al
desglose del moédulo funcional.
AREA_ NR puede tomar un valor comprendido entre 0
y 15 (0 de forma predeterminada).

OP_CTRL | bit R (1) este bit sefiala si es necesaria 0 no una confirmacion de

la instancia del DFB por el operador.
OP_CTRL = 0: sin confirmacion por el operador,
OP_CTRL = 1: confirmacion por el operador.

De forma predeterminada, OP_CTRL = 0

(1): acceso por programa.
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4.4

Méscaras de seleccién de las variables publicas

El cuadro que sigue proporciona los valores predeterminados de las mascaras de
seleccion de las variables SET_ERR, RST_ORD y RST_FB. Cuando un bit esta
marcado por una cruz, significa que esta seleccionado y que la falla correspondiente
no estara enmascarada. Asi, el DFB permite ejecutar un movimiento en presencia
de error y cualquiera sea el error. Por ejemplo, si el bit 9, al seleccionar la falla
"desaparicion de las condiciones permanentes de funcionamiento" esta posicionado
a 0, las 6rdenes podran ser activadas incluso si desaparece esta condicion.

Bit |Significacién SET_ERR RST_ORD RST_FB
(H'OFET7") (H'OF87") (H'0187")

0 | Error comando X X X

1 |Captador "entrada" no esperado X X X

2 |Captador "salida" no esperado X X

3 | Captador "entrada" intempestivo

4 | Captador "salida" intempestivo .

5 |[Captador "entrada" tardio X

6 | Captador "salida" tardio X . .

7 | Desaparicion captador "entrada” X X X

8 | Desaparicion captador "salida" X X X

9 | Desaparicion condicion permanente X X

10 |Desaparicion cond. seguridad "entrada” X X

11 |Desaparicion cond. seguridad "salida" X X

12 | Peticion "entrada" rechazada

13 | Peticion "salida" rechazada

14 | Captador "entrada" no bajada

15 | Captador "salida" no bajada
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Comando y diagnéstico de la parte operativa: NEPO_DIA, TEPO_DIA

4

4.5

Seleccion de los tipos de accionadores

Es el valor de la constante interna CONFIG que permite seleccionar el tipo de
accionador y el tipo de orden deseados. Las diferentes configuraciones posibles son

las siguientes:

Config JAccionador

g

-

omando

Hgica de comando

0 accionador monoestable,
una sola orden (ORDER_O)

una sola peticién
(REQ_O)

orden si peticién (tipo 1)

1 accionador monoestable,
una sola orden (ORDER_O)

dos peticiones
(REQ_O, REQ._I)

orden conservada hasta
peticion inversa (tipo 2)

2 accionador monoestable
una sola orden
(ORDER_O)

dos peticiones
(REQ_O, REQ_I)

orden si peticion y fin de orden
en la posicion, desbloqueo por
peticion inversa o pérdida de
posicion (tipo 5)

3 accionador biestable
dos érdenes distintas
(ORDER_O, ORDER_I)

dos peticiones
(REQ_O, REQ_I)

orden si peticion (tipo 1)

4 accionador biestable
dos érdenes distintas
(ORDER_O, ORDER_I)

dos peticiones
(REQ_O, REQ._I)

orden conservada hasta
peticion inversa (tipo 2)

5 accionador biestable
dos 6rdenes distintas
(ORDER_O, ORDER_)

dos peticiones
(REQ_O, REQ_I)

orden si no se alcanza la
peticion y la posicion (tipo 3).
El preaccionador reacciona a
un impulso, indtil conservar la
orden.

6 accionador biestable
dos 6rdenes distintas
(ORDER_O, ORDER_I)

dos peticiones
(REQ_O, REQ_I)

orden conservada hasta peti-
cion inversa y hasta posicion

(tipo 4)

7 accionador biestable
dos érdenes distintas
(ORDER_O, ORDER_I)

dos peticiones
(REQ_O, REQ_I)

orden si peticion y fin de orden
en la posicion, desbloqueo por
peticion inversa o pérdida de
posicion (tipo 5)

8 accionador multiestable dos peticiones idem 4
dos érdenes distintas (REQ_O, REQ_I)
(ORDER_O, ORDER_I)
9 accionador multiestable dos peticiones idem 6
(REQ_O, REQ_J)
10 |accionador multiestable dos peticiones idem 5
(REQ_O, REQ_l)y |Parada intermedia autorizada
ausencia de peticion| (ausencia de peticiones)
11 |accionador multiestable dos peticiones idem 7
(REQ_O, REQ_I) y |Parada intermedia autorizada
ausencia de peticion| (ausencia de peticiones)
Nota

CONFIG = 8 a 11: parada intermedia posible por falla seleccionada en RST_ORD.
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4.6 Listade fallas

Cuando el DFB detecta una falla, la sefiala a través de las palabras STATUSO y
STATUS 1 (se pueden sefalar varias fallas a la vez).

La memorizacion o no de las fallas depende de los valores de las mascaras de

seleccion del comportamiento del DFB tras una falla: RST_ORD y RST_FB:

e una falla seleccionada en RST_FB se memorizara en STATUSO hasta su
desaparicion y su confirmacién por INIT (el DFB pasa al modo resincronizacién),

» una falla seleccionada en RST_ORD se memorizara en STATUSO hasta su
desaparicion y su confirmacion por INIT (el DFB permanece en modo control-
comando),

» todas las demas fallas (no seleccionadas) cesan de ser sefialadas cuando
desaparece la causa de la falla.

Una falla seleccionada en SET_ERR posiciona el bit ERROR a 1.
El cuadro que sigue lista los tipos de fallas sefialadas por el DFB:

Bit Significado de la palabra STATUS 0O

bit 0 =1 | Error en los comandos o informacion de captador anormales

El DFB ha detectado un comando aberrante o informacién incoherente
sobre las posiciones.

Comandos aberrantes: peticiones de "entrada" y " salida" presentes
al mismo tiempo, utilizacién del comando "entrada" para un accionador
monoestable con una sola peticion, estados esperados "entrada"
(RESEQ_I) y "salida" (RESEQ_O) presentes al mismo tiempo.

Informacioén incoherente sobre las posiciones: captadores de
posiciones no confundidos para un movimiento de rotacion, posicion
no controlada y captador de posicion activo, posicién controlada por
varios captadores y variables SENSOR_I/ Oy NOSENS_I/O activas
simultdneamente.

bit 1 =1 |Captador de "entrada" no esperado

bit 2 =1 | Captador de "salida" no esperado

En posicion, al menos un captador de la posicién opuesta esta activo
durante un tiempo superior al tiempo autorizado, configurado en
APP_TIME.

Después de bajado el captador de la posicion salida aparece
nuevamente durante un tiempo superior al tiempo autorizado definido
en APP_TIME.

En resincronizacion, al menos un captador esta presente en cada
posicion.

bit 3 =1 |Captador de "entrada" intempestivo

bit 4 =1 | Captador de "salida" intempestivo

Al menos un captador de la posicién por alcanzar esta presente antes
del tiempo minimo del movimiento definido en RMIN_I o RMIN_O.
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Comando y diagnéstico de la parte operativa: NEPO_DIA, TEPO_DIA 4

Lista de fallas (continuacion)

Bit Significado

bit 5 =1 | Captador de "entrada" tardio

bit 6 =1 | Captador de "salida" tardio
Al menos un captador de la posicién por alcanzar no esta ain presente
fuera del tiempo maximo impartido al movimiento y definido en
RMAX_I o RMAX_O.

bit 7 = 1 | Desaparicion del captador de "entrada"

bit 8 = 1 | Desaparicion del captador de "salida"
En posicién, al menos un captador ha desaparecido durante un
tiempo superior al tiempo tolerado, configurado en DIS_TIME.
En resincronizacion, no se encuentra ninguna posicion.

bit 9 = 1 | Desaparicion de la condicién permanente
Las condiciones permanentes han desaparecido durante un
movimiento.

bit 10 = 1| Desapariciondelacondiciénde seguridad paraelmovimientode"entrada”

bit 11 = 1| Desaparicion de la condicion de seguridad para el movimiento de
"salida"
La condicion de seguridad ha desaparecido durante un movimiento.

bit 12 = 1| Peticion de "entrada" rechazada

bit 13 = 1| Peticion de "salida" rechazada
Una peticion no puede ser aceptada por el DFB (condiciones de
seguridad y/o condiciones permanentes ausentes, ...).

bit 14 = 1| Captador de "entrada" no bajado

bit 15 = 1| Captador de "salida" no bajado

Al menos un captador de la posicién salida no ha bajado después del
tiempo minimo del movimiento, definido en RMIN_I o RMIN_O.
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Fallas de configuracién

Durante la inicializacion del DFB (transferencia de aplicacion, cambio de tarjeta de
memoria, etc.), éste se encuentra en un estado "fuera de contexto de utilizacion" y
en espera de toma de origen. En ese momento puede detectar los errores de
configuracién , que impiden su funcionamiento, sefialandolos mediante el parametro
de salida STATUSL. Las fallas sefialadas son las siguientes:

Bit Significado de la palabra STATUS 1

bit0 =1 |Tipo de accionador invalido (valor de CONFIG erréneo).

bit1 =1 [Posicion de "entrada" Y posicion de "salida" elegidas no controladas.

bit 2 =1 [Movimiento de rotacion Y una de posicion elegida no controlada.

bit 3 =1 [Movimiento de rotaciéon, monoestable y en un solo sentido.

bit 4 =1 |Duracién maxima de un movimiento inferior o igual a la duracién
minima.

bit5=1 [Modo de simulaciéon y aprendizaje de las duraciones de los
movimientos.

bit 6 =1 |[Movimiento de translacién y en un solo sentido.

bit 7 =1 |Modode aprendizaje de lasduraciones de los movimientosy posiciones
no controladas.

bit 8 =1 |[Movimiento de rotacion y posiciones controladas diferentemente.

bit 9 =1 |Config elegida y mascara de seleccion RST_ORD incompatibles.

bit 10 = 1 | CONFIG elegida Y posiciéon no controlada incompatibles.
(tipo de accionadores 2, 7 u 11 y NBSENS_| o NBSENS_O = 0).

bit 11 = 1 |Mascaras de seleccion RST_ORD y RST_FB incompatibles.
(lasfallas seleccionadas en RST_FB deben sertambién seleccionadas
en RST_ORD).

bit 12 = 1 |M4scaras de seleccion RST_ORD, RST_FB y SET_ERR incompati-
bles.
(las fallas seleccionadas en RST_FB y RST_ORD deben ser también
seleccionadas en SET_ERR).

bit 13 = 1 |Movimiento de rotacidon Y mascara de seleccion RST_FB incompati-
bles.
(ROTACION =1y falla captador(es) no bajado(s) no seleccionada en
RST_FB).
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4.7  Funcionamiento

EI DFB se inserta en el comando garantizando el vinculo entre el programa aplicativo
y laaccién, e inversamente: las entradas REQ_O y REQ_I permiten recibir peticiones
y las salidas ORDER_O y ORDER_| transmiten las érdenes hacia el accionador. Las
entradas SENSOR_O y SENSOR_I y en algunos casos, los datos NOSENS_O y
NOSENS_I informan al DFB sobre las posiciones fisicas "salida" y "entrada".

La duracién del movimiento se controla a través de los datos RMIN_O, RMAX_O,
RMIN_I y RMAX_I. Las entradas SECU_O y SECU_I definen las condiciones de
seguridad que deben ser validas durante los movimientos de "entrada" y de "salida".
La entrada SECUPERM representa la condicion de marcha de la maquina que debe
ser védlida durante los movimientos.

4.7-1 Preprogramacion del DFB
Es necesario preprogramar el DFB con el fin de elegir:

@ El tipo de accionador controlado, definido por la constante interna CONFIG:
monoestable (ORDER_I no utilizado) o biestable (ORDER_O y ORDER_I
utilizados),

@ El tipo de movimiento, definido por la constante ROTACION: translacién o
rotacion. Si el movimiento elegido es la rotacion, los captadores de posicion de
"entrada"y "salida" se confundeny la constante ONEWAY define si el movimiento
tiene un solo sentido o dos sentidos de rotacion,

® El tipo de ordenes impartidas al accionador. Estas 6rdenes se aplican a los
accionadores segln las ecuaciones siguientes para los movimientos de "salida".
Estas ecuaciones son idénticas para los movimientos de “"entrada" (reemplazar
_O por _I y viceversa):

» Orden si peticion (tipo 1)
REQ_O REQ_|I ORDER_O

» Orden memorizada hasta la peticié@wersa (tipo 2)

REQ O REQ | ORDER_O
| | | 4~
[ T
ORDER_O O
I P
|| 1
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« Orden si peticién y hasta la posicion (tipo 3)

REQ_O STATE_O REQ_|I ORDER_O
| | b |
1 =11 =11 B
» Orden memorizada hasta la peticion inversa y hasta la posicion (tipo 4)
REQ O REQ _| STATE_O ORDER_O
1 H———t b
ORDER_O

— i

» Orden si peticién y fin de la orden hasta la posicién (tipo 5)

REQ O REQ | ORDER O
1| |+

| =l S

ORDER_O STATE_O
| | | |
1 |

@ La manera en que el DFB controla las posiciones fisicas del EPO. Esta definida
por las constantes internas NBSENS_O y NBSENS_|.

NBSENS_O| Control
o]

NBSENS_|

0 Posicion no controlada. Se considera haber alcanzado esta posicién si el DFB
espera alcanzarla, o no alcanzada si el DFB no espera hacerlo. Ninguna falla
vinculada a esta posicion (captador no bajado, no esperado, etc.) sera
sefialada. En otros términos, esto significa que si una posicién se elige como
no controlada, el DFB detendra el movimiento (hacia esta posicion) apenas
se alcance la duracion limite RMAX_| o RMAX_O y considerara el EPO
virtualmente en esta posicion.

Por otra parte, a una inicializacion o la resincronizacion, la toma de origen sélo
puede efectuarse en una posicion controlada.

1 Posicién controlada a través de la entrada SENSOR_O o SENSOR_I.

2 Posicion controlada fisicamente con varios captadores. EI DFB controla la
posicion con 2 datos: SENSOR_O (0 SENSOR_I)y NOSENS_O (0 NOSENS_),
con:

POSITION_O = SENSOR_O . NOSENS Oy

POSITION_I = SENSOR_I . NOSENS_|

SENSOR_O o SENSOR_I representa el estado de trabajo de todos los
captadores,

NOSENS_O o NOSENS_| representa el estado de reposo de todos los
captadores.
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4

Observacién

No se puede elegir las dos posiciones, no controladas. Si tal es el caso, el DFB
sefiala una falla de configuracion (STATUS1) y no se puede utilizar.

® El comportamiento del DFB al detectar una falla:

- el dato SET_ERR define las fallas, que provocaran la puesta en el estado 1 del

bit ERROR,
» el dato RST_ORD define las fallas que haran caer las salidas ORDER_|
ORDER_O,

y

el dato RST_FB define las fallas que provocaran el basculamiento del DFB

hacia el modo "resincronizacion".

La puesta a 1 de un bit en uno de los 2 datos RST_ORD o RST_FB selecciona

la falla asociada al bit del mismo rango en STATUSO.

» el dato ORD_MNT define si las 6rdenes deben ser reactivadas o no cuando
desaparezca la sefializacion en el STATUSO de la o de las fallas que hayan

provocado la puesta a cero de las érdenes durante un movimiento.

» el dato NEW_REQ define si se exigen nuevas peticiones después que una falla
haya posicionado el DFB en modo "resincronizacion”. De forma predeterminada,

se exigen las nuevas peticiones.

®las duraciones de los movimientos.

* losdatos IMAX_lyIMAX_O definenlas duraciones maximas de los movimientos

de "entrada" y "salida",

* los datos IMIN_ly IMIN_O definen las duraciones minimas de los movimientos

de "entrada" y "salida",

Los valores expresan tiempos en una base de N x 100 ms, donde N es el valor
del dato BASE. Al inicializarse el DFB, estos valores se copian en los datos
RMAX_I, RMAX_O, RMIN_Iy RMIN_O. Silos datos IMIN_I y IMAX_I (o IMIN_O
y IMAX_0), que definen la duracién del movimiento, estan a cero, el DFB hara el

aprendizaje de la duracion del movimiento.
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4.7-2 Ejecucion del movimiento

En funcionamiento normal (modo control-comando y bit READY = 1), el DFB controla
el o los movimientos realizando las operaciones siguientes:

control de la informacién de los captadores (entradas SENSOR_I y SENSOR_O
y eventualmente NOSENS_| y NOSENS_O0),

control de las peticiones (entradas REQ_| y REQ_O),

supervisiéon de la duracion del movimiento,

memorizacién de las duraciones minima y maxima de los movimientos,
aprendizaje de las duraciones de desplazamiento,

deteccion y reaccion a los errores,

elaboracién de las confirmaciones para el comando funcional,

elaboracién de las 6rdenes de comando del accionador (salidas ORDER | y
ORDER_O),

actualizacion de los indicadores de funcionamiento,

asistencia a la puesta en ciclo.
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Las figuras siguientes indican las diferentes acciones de movimiento:
 de translacion
0 ORDER_O

Posicion de "entrada” C) (3 Posicion "salida"

¢ ORDER_I o (sin REQ_O y monoestable)

Parada segun los casos

0 ORDER_O
Posicion no controlada C) (3 Posicion "salida"
¢ ORDER_I o (sin REQ_O y monoestable)
0 ORDER_O
Posicion de "entrada" C) (:) Posicién no controlada
¢ ORDER_I o (sin REQ_O y monoestable)
0 MVT_O
SIMUL C) (3 SIMUL
* MVT |
 de rotacion
0 ORDER_O 0 MVT_O

Rotacion Rotacién

Posicién sentidos SIMUL sentidos
0 ORDER_| 0 MVT_I
o (sin REQ_O y monostable)
J ORDER_O 0 MVT_O
Rotacion Rotacién
Posicién sentido SIMUL sentido

Unico

Unico
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Autorizacion de movimiento

En ausencia de peticiones de movimiento y si éstas a priori estan autorizadas (la
activacion de la informacién "peticién rechazada" en STATUSO no seria activada),
el DFB posiciona sus salidas POSSIB_I y POSSIB_O en el estado 1.

Observaciones

 SECUPERM (condiciones permanentes de marcha) o ECU_O /| (condiciones de
seguridad del movimiento) entran en la evaluacion del bit POSSIB_O / | si sus
ausencias hacen caer las 6rdenes;es decir, silas fallas asociadas se seleccionan
en la mascara RST_ORD .

* un movimiento se rechaza, si una falla seleccionada en RST_ORD esta presente
en el momento de la peticion.

* la presencia de peticion inversa, durante una peticion de movimiento, impedir4
siempre su ejecucion (esta falla no puede enmascararse). Ademas, durante la
ejecucion de un movimiento, una peticion inversa cancelara la orden sea o no
aceptada la peticion,

* en posicion, una peticién no tiene efecto para los comandos de tipo 6rden hasta
posicion (tipo 3 6 4). POSSIB tiene en cuenta esta condicion.

Desaparicion de un captador e inicio del movimiento

En posicién, la desaparicién de un captador se sefiala tinicamente al cabo del tiempo
indicado por DIS_TIME. Este control se inhibe apenas se acepta una peticiéon de
movimiento.

Captador no esperado
Fuera del modo resincronizacion, la aparicion de un captador no esperado sélo se
sefiala después del tiempo indicado por APP_TIME.

Informaciones sobre el movimiento
El DFB posiciona datos que suministran informacion acerca de la ejecucion del
movimiento:

* las salidas STATE_l y STATE_O indican el estado del movimiento controlado por
el DFB (posiciénalcanzada). FAULT_|y FAULT_O sefialan un error en elmovimiento
actual,

* INC_| e INC_O sefialan una incoherencia entre la posicion esperada (datos
RESEQ_I,RESEQ_OYORIGIN)ylassalidas STATE_|ly STATE_O, cuando no hay
orden o peticion,

¢ los datos internos MVT_ly MVT_O sefialan que el movimiento iniciado todavia no
ha terminado (fuera de posicion).

Durante el movimiento las condiciones de seguridad vinculadas al movimiento y las
condiciones permanentes deben permanecer validas segun las mascaras RST_FB
y RST_ORD.
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4.7-3 Modo de resincronizacién

Tras un error configurado en RST_FB o tras una peticion RESET_FB, que provoca
el paso a modo resincronizacion, el DFB realiza las siguientes operaciones:

« desactivacion del bit READY,

« desactivacion de las salidas STATE_|/ Oy ORDEN_I/0,

« toma en cuenta de los datos de configuracion y continuacion de funcionamiento
si no hay error de configuracion en STATUS1 (Gnicamente en caso de peticién
RESET_FB),

e espera de una peticion INIT para borrar las fallas que ya no estan presentes en el
STATUSO (Unicamente en caso de falla). El DFB esta entonces en un estado de
RESET en el cual esta "fijado". Ya no somete a prueba las condiciones permanen-
tes, las condiciones de seguridad y de salidas ya no cambian,

e paso al modo resincronizacion para recuperar una posicion de origen,

« retorno al modo control-comando apenas detecte una configuracion coherente de
los captadores.

4.7-4 Ayuda a la reanudacion de ciclo

Los datos RESEQ_I, RESEQ_O y ORIGIN indican al DFB el estado que espera el
automatismo. El DFB memoriza el Gltimo estado esperado (puesta a 1 de RESEQ_|,
RESEQ_O u ORIGEN). Si el estado o el movimiento controlado por el DFB no esta
de acuerdo con el estado esperado (el Ultimo memorizado), las salidas INC_I e
INC_O sefialan una incoherencia. Cuando el DFB pasa a modo resincronizacion, los
estados esperados antes del paso se memorizan.

4.7-5 Registro de las duraciones minimas y maximas de los movimientos

El DFB registra cada movimiento ejecutado (en modo no simulado), la duracion y
memorizalas duraciones minimas y maximas en los datos TMIN_I, TMAX_I, TMIN_O
y TMAX_O. Las duraciones maximas se memorizan Unicamente si son inferiores a
los valores maximos de referencia RMAX_| y RMAX_O.

La informacion RESET_CT permite reinicializar los valores minimos y maximos de
los movimientos.
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4.7-6 Aprendizaje de las duraciones de los movimientos

El DFB tiene la posibilidad de aprender las duraciones de los movimientos. Para ello,
es necesario que los datos de configuracion de gestion del tiempo sean inicializados
ao.

Cuando un movimiento se ejecuta sin interrupcion, el dato RMIN_O (o RMIN_I) toma
un valor igual ala mitad de la duracién del movimiento  ; mientras que RMAX_O (o
RMAX_I) toma un valor igual a1 vez y media este valor. Se dice que un movimiento
se ejecuta sin interrupcion cuando no se detiene voluntariamente ya sea por
ausencia de peticiones hacia los accionadores que lo generan, o por una falla que
provoque la puesta a cero de las ordenes.

Cuando se adquieren las duraciones de los dos movimientos, el bit ADJ_TIME toma
el valor 1.

4.7-7 Particularidades del movimiento de rotacién

Evaluacion de la posicion
Si las dos entradas SENSOR_I y SENSOR_O (y eventualmente NOSENS | y
NOSENS_O) no son idénticas, se sefialara la falla "error de comando".

En posicién, si al menos una de las dos entradas cae a 0, el DFB comenzara a contar
la duracion de la desaparicion de los captadores y ello, hasta que las 2 entradas
recuperen al mismo tiempo el valor 1.

En movimiento, la posicidon se considerara como "salida" si los 2 captadores son
vistos al menos una vez ambos a 0. La posicion se considerara como "alcanzada"
si los 2 captadores son vistos a 1.

Los Unicos defectos sefialados, referentes a los captadores, son entonces.

» en posicion. "captador(es) desaparecido(s)" o "captador(es) no bajado(s)",
* en movimiento. "captador(es) intempestivo(s)" o "captador(es) tardio(s)".

Peticiéon conservada y posicion alcanzada

En rotacion, una sola posicion se controla (los dos captadores se confunden). En una
posicién y a la inversa del movimiento de translacion, las dos peticiones se aceptan
e inician los dos movimientos posibles.

Cuando un movimiento se termina (posicion alcanzada), si la peticion de "entrada"
o de "salida" sigue activa, el movimiento se reinicia automaticamente. Para evitar esto
con el movimiento de rotacion, las peticiones se interpretan en el flanco ascendente.
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4.7-8 Modo manual

La ejecucion de los movimientos en modo manual (fuera de ciclo maquina) esta a
cargo del comando funcional, independientemente del DFB. Este Gltimo reacciona
a los comandos de la misma manera que en modo automatico.

Sin embargo, para que el DFB pueda funcionar en modo manual, es necesario que
también sea ejecutado fuera del ciclo maquina. Para ello, si el comando manual del
DFB esta previsto, éste Ultimo debe ejecutarse en un modulo PL7 facilmente
accesible, cualquiera sea el estado del ciclo de la maquina: mddulo ejecutado en
cada ciclo del autémata (POST o SR) cuya llamada puede controlarse facilmente en
funcién o independientemente del ciclo de maquina.

4.7-9 Modos de marcha del autbmata

Cuando se transfiere una aplicacion o se cambia de tarjeta de memoria, el DFB
reinicializa todos sus datos, toma en cuenta la informacion de configuracion y se
encuentra en modo de resincronizacion (READY a 0).

Cuando se produce una peticion %S0 o recuperacion después de un corte de
alimentacion, el DFB vuelve a pasar a modo de resincronizacion (READY a 0). Las
salidas ORDER_I/O y STATE_I/O seregresan a 0. Los contadores manejados por
RESET_CT asi como los tiempos de referencia se conservan.

El modo control-comando se activara cuando se encuentre una posicion, no se
sefiale ninguna falla y ninguna peticion esté presente (cualquiera sea el valor de
NEW_REQ).
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Capitulo5

5 Supervision del bus ASI: ASI_DIA

5.1 Generalidades

Este DFB permite supervisar la aparicion de un error en el bus ASI:

falla del mddulo o bus,

e ausencia de esclavo(s),
esclavo(s) no configurado(s),
« falla de esclavo(s).

5.2 Presentacionde ASI_DIA

ASI_DIA
Entradas Salidas
——| ED: bit STATUS : word -

—| ADR_SLA:word STGENE : word —
STSLABS :ar_ word [2] ——

STSLNC :ar_word [2] [—
STSLKO :ar word[2] +——

ar_word [2]: tabla de 2 palabras de 16 bits

Observacion
Las fallas ASI se registran en la zona O.
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5.3  Descripcion de los parametros

Parametros de entradas

Parametro Tipo Acceso | Descripcion
ED bit R (1) bit de activacion del DFB.
Si ED = 0, el bus ASI no es supervisado.
De forma predeterminada, ED = 0.
ADR_SLA word R (1) direccion XY del médulo ASI
Rack: X
Médulo: Y
(1) acceso por programa.
Parametros de salidas
Parametro | Tipo Acceso | Descripcion
STATUS word R (1) Indicacién del tipo de fallas detectado:
Bit O = 1: falla del médulo o bus
Bit 1 = 1: ausencia de esclavo(s)
Bit 2 = 1: esclavo(s) no configurado(s)
Bit 3 = 1: falla de esclavo(s)
De forma predeterminada, STATUS esta a 0.
STGENE word R (1) Detalle de la falla del médulo o bus

Bit 0 = 1: el médulo ASI no responde OK a la peticién de
identificaciéon del moédulo

Bit 1 = 1: esclavo de direccion 0 detectado en el bus

Bit 2 = 1: falla de la alimentacion ASI

Bit 3 = 1: fase OFFLINE activa

Bit 4 =1: modo DATA_EXCHANGE inactivo

Bit 5 = 1: ausencia de esclavo en el bus

De forma predeterminada, STGENE esta a 0.

(1) acceso por programa.
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Parametros de salida (continuacion)

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcién

STSLABS []

ar_word

(2]

R (1)

Lista de los esclavos ausentes

STSLABSIO] : esclavos 0 a 15

Bit 0: no significativo, siempre a 0.

Bit 1 = 1: el esclavo configurado en la direccién 1 esta
ausente

Bit 2 = 1: el esclavo configurado en la direccién 2 esta
ausente

Bit 15 = 1: el esclavo configurado en la direccién 15
estd ausente

STSLABSJ[1] : esclavo 16 a 31

Bit 0 = 1: el esclavo configurado en la direccion 16 esta
ausente

Bit 1 = 1: el esclavo configurado en la direccién 17 esta
ausente

Bit 2 = 1: el esclavo configurado en la direccién 18 esta
ausente

Bit 15 = 1: el esclavo configurado en la direccion 31
esta ausente

De forma predeterminada, STSLABS[0] y STSLABS[1]
estén a 0.

STSLNC [ ]

ar_word

(2]

R (D)

Lista de los esclavos no configurados

STSLNCIO] : esclavo 0 a 15

Bit 0: no significativo, siempre a 0.

Bit 1 = 1: el esclavo detectado en la direccion 1 no esta
configurado

Bit 2 = 1: el esclavo detectado en la direccion 2 no esta
configurado

Bit 15 = 1: el esclavo detectado en la direcciéon 15 no
esta configurado

STSLNCI1] : esclavo 16 a 31

Bit 0 = 1: el esclavo detectado en la direccién 16 no
esta configurado

Bit 1 = 1: el esclavo detectado en la direccién 17 no
esta configurado

Bit 2 = 1: el esclavo detectado en la direccién 18 no
esta configurado

Bit 15 = 1: el esclavo detectado en la direccion 31 no
esta configurado

De forma predeterminada, STSLNC[0] y STSLNC[1]
estan a 0.

(1) acceso por programa.
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Parametros de salidas (continuacion)

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcién

STSLKO []

ar_word

(2]

R (1)

Lista de las fallas de esclavos

STSLKOI[0] : esclavo 0 a 15

Bit 0: no significativo, siempre a 0.

Bit 1 = 1: el esclavo en la direccion 1 esta mal
configurado o presenta una falla

Bit 2 = 1: el esclavo en la direccion 2 esta mal
configurado o presenta una falla

Bit 15 = 1: el esclavo en la direccién 15 esta mal
configurado o presenta una falla

STSLKO[1] : esclavo 16 a 31

Bit 0 = 1: el esclavo en la direccion 16 esta mal
configurado o presenta una falla

Bit 1 = 1: el esclavo en la direccion 17 esta mal
configurado o presenta una falla

Bit 2 = 1: el esclavo en la direccion 18 esta mal
configurado o presenta una falla

Bit 15 = 1: el esclavo en la direccion 31 esta mal
configurado o presenta una falla

De forma predeterminada, STSLKO[0] y STSLKO[1]

estan a 0.

(1) acceso por programa.
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5.4  Funcionamiento

Todas las informaciones utilizadas en el DFB ASI_DIA se obtienen a partir de los
objetos de lenguaje asociados al médulo ASI. La lectura de esos objetos de lenguaje
se produce a cada segundo para no hacer méas lenta la ejecucién de la aplicacion.

ED J

ERROR: falla de
moddulo o bus

ERROR : esclavo(s)
ausente(s)

ERROR : esclavo(s) no
configurado(s)

ERROR : falla de
esclavo(s)

STATUS |J |_| |_| \—

D@ ©3) #OE) 6 ™ ® © (19 11

STGENE |

STSLABS[ ]
STSLNC[ ]

STSLKOJ[ ] —

(1) Un error de falla de modulo o bus  es registrado por el DFB en caso de corte
de alimentacion del ASI, el bit 0 de STATUS y el bit 2 de STGENE se
ponen a 1

(2) En el bus, se detecta un esclavo en la direccién 0, el bit STGENE pasa a 1

3) Se repara la alimentacion del ASI pero el error “Falla del médulo o bus” no se
borra porque un esclavo de la direccién 0 sigue siendo detectado en el bus.

(4) El esclavo de la direccion 0 ya no es detectado en el bus, el error desaparece.
Las palabras STATUS y ISTGENE se ponen a 0.
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5)

(6)

)

8

)

(10)

(11)

El error "Esclavo(s) ausente(s)" es subida en la palabra STATUS (bit=1) y el
bit 10 de STSLABS|0] es subido indicando que el esclavo ASI de direccién 10
esta ausente.

El esclavo ASI de direccion 14 se desconecta, solo el bit 14 de STSLABS[0]
se pone a 1.

Les esclavos ASI de direccion 10 y14 estdn nuevamente presentes en el Bus
ASI. El bit 1 de STATUS se pone a 0y STSLABSJ0] esta a 0.

El error “Esclavo(s) no configurado(s)” es subido en la palabra STATUS
(bit2=1) y el bit 12 de STSLNCJ1] es subido indicando que un esclavo ASI de
direccién 27 se presenta en el bus pero no configurado.

Desaparicion del esclavo de direccion 27 no configurado, STATUSy STSLNC
estan a 0.

El error “Esclavo(s) no configurado(s)” es subido en la palabra STATUS (bit
3=1) y el bit 5 de STSLKO[0] es subido indicando que un esclavo ASI de
direccién 5 tiene una averia.

Desaparicion de la averia del esclavo de direccion 5 en falla, STATUS y
STSLKO estan a 0.
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Capitulo 6

6 Supervisién de las entradas/salidas: 10_DIA

6.1 Generalidades

Este DFB permite supervisar el estado de las entradas/salidas (en base al valor del
bit %S10). El mensaje Falla de entradas/salidas visualizado por el Viewer. El
operador no tiene que hacer una confirmacion.

6.2 PresentaciondelO_DIA

I0_DIA

Entradas — ED : bit

6.3  Descripcion de los parametros

Parametros de entradas

Parametro Tipo Acceso | Descripcion

ED bit R (1) bit de activaciéon del DFB .

Si ED =1, el bit %S10 (falla de entradas/salidas) es
supervisado.

De forma predeterminada, ED = 0.

(1) acceso por programa.

Observacion
Las fallas de entradas/salidas se registran en el area 0.
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6.4  Funcionamiento

ED

%S10 j

(1) (2 ®_@

]

(1) Se detecta una falla de entradas/salidas cuando el bit sistema %S10 se pone
ao0.

(2) Puesta a cero de la falla cuando el bit sistema %S10 es puesto a 1.

(3) Puesta a cero de la falla cuando la entrada ED pasaa O .

Falla E/S
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Capitulo 7

7 Interface con el Buffer de diagndéstico: ALRM_DIA

7.1 Generalidades

Este DFB permite memorizar fallas en un buffer de diagnéstico. El paso de la entrada
Condl1 a 0 o el paso de la entrada CondO a 1 provoca el registro de un error en el
buffer de diagnostico. Si las dos entradas Condl y CondO son erréneas, soélo se
registra un error.
El error desaparece cuando las dos entradas Condl y CondO recuperan un valor

correcto.

7.2 Presentacionde ALRM_DIA

Entradas

Variables

publicas

ALRM_DIA Salidas
___ | COND1 : bit ERROR : bit
CONDO : hit

AREA NR :word OP_CTRL : bit

7.3 Descripcion de los parametros

Parametros de entradas

Parametro

Tipo

Acceso

Descripcién

COND1

bit

R (1)

Bit de entrada a supervisar en el estado 1. Si se ejecuta
el DFB vy si este bit pasa a 0, el DFB muestra un error.
Si la entrada CONDO pasa a 1 no hay nuevo error.

En forma predeterminada, COND1 = 1.

CONDO

bit

R (1)

Bit de entrada a supervisar en el estado 0. Si se ejecuta
el DFB vy si este bit pasa a 1, el DFB muestra un error.
Si la entrada COND1 pasa a 0 no hay nuevo error.

En forma predeterminada, CONDO = 0.

(1) acceso por programa.
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Parametros de salida

Parametro | Tipo Acceso | Descripcion

ERROR bit R (1) Bit de error. Este bit se pone a 1 cuando aparece un
error.

Este bit se pone a 0 cuando la entrada ED pasaa 0O o's
no hay error.

(1): acceso por programa.

Variables publicas

Parametro | Tipo Acceso | Descripcion

AREA_NR word R (1) esta palabra permite especificar la zona del automatismo
que es supervisada por el DFB de diagnéstico.
Ejemplo:

Mecanizado: n°1

Fresado: n°2

Tarado: n° 3

AREA__NR deberatener valor 1, 2 6 3 para que el usuario
identifique la parte defectuosa del automatismo.

Se recomienda que el desglose anterior corresponda al
desglose en modulo funcional.

AREA_ NR puede tomar un valor entre 0y 15 (0 de forma
predeterminada).

OP_CTRL | bit R (1) este bit sefiala si una confirmacion de la instancia del DFB
es necesaria o no por el operador.

OP_CTRL = 0: no hay confirmacion por el operador,
OP_CTRL = 1: confirmacién por el operador.

De forma predeterminada, OP_CTRL =0 .

(1): acceso por programa.
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Buffer de diagndstico: ALRM_DIA 7

7.4  Funcionamiento
COND1 ‘

CONDO | I
@@ O @ _©G (6 4

ERROR

(1) Se detecta una falla cuando la entrada COND1 es puesta a 0

(2) Puesta a cero de la falla cuando la entrada CONDL1 es puesta a 1.
3) Se detecta una falla cuando la entrada CONDO es puesta a 1.
(4) Puesta a cero de la falla cuando la entrada CONDO es puesta a 0.

(5) No se detecta una falla cuando la entrada CONDO es puesta a 1 ya que hay
un error.

(6) No hay puesta a cero de la falla cuando la entrada COND1 es puesta a 1 ya
que la entrada CONDO permanece a 1.
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Capitulo 8

8 Viewer

8.1 Presentacién

El Viewer se utiliza para la depuracion de una aplicacion y permite visualizar las fallas
eventuales de la aplicacion.

Pantallas de explotacién

‘.ﬂ PL7 PRO : Homno_2 - [Pantallas de explotacion : Hueva _pantalla_2]
_ﬁ Archivo Edicion  Servicios  Wer Hemamientas Autdmata Debug Opciones Mentana 7 =18l x|
alwlE|E] ofv| 2 mlalel 5l wlEl| 2le(m| £l
A
] -Nueva_pantalla_
] 40-MNueva_pantalla_
[]-{? 19 - Mueva _pantalla_
-- 45 - Mueva _pantalla_ -
-- 44 -Mueva _pantalla_
[ 43-MNueva_pantalla_
] 42-MNueva_pantalla_
-- 41 - Mueva _partalla_ 0
-- 38 - Mueva _pantalla_
-- 37 - Mueva _pantalla_
-- 36 - Mueva _pantalla_ . lEI _
4 Nueva_familia_0 T
] 35-MNueva_pantalla_ E‘ T SO
B 33-Mueva_pantalla_
-- 32 -Mueva _pantalla_ ﬂl — Yo U . IEI
31 - Mueva _pantalla_ ' -
-- 30 - Mueva _pantalla_ SP‘ __lj
[ 29-MNueva_pantalla_ < | 4
” 28-Nueva _pantalla_ Canfirmacion : 0.0 Falla [ Area | Aparicidn : 7 Desaparicion : 4 | Mensaje I Estado 0y Est: &
:: Sg ) Ej::: -E:::::}:— P Sinconfmacion AL 5 12/03113-1327.31 Blam.
B 23-Nueva _pantal\a_ = Sin confimacian 1 1240341993 - 132731 TEHO000FFFF
[ 17-Nueva _pantal\a_ J Sinconfimacion Mi. B 12/03/1993- 132733 124031999 - 13:28:03 TE#00000000
LB 13- Nueva _DantaElj J Sinconfimacién  Mi. 6 12/03/1999-13:28:33 1240341999 - 13:29:03 16400000000 -
4 » A Sin confirmanidn Wi R 17/17/1999. 12 99-22 120121999 1230003 ARHANNNANAN
T < N el
[ 167 343 |CONECTADD [RUM |U:3Ys [ N\ I 1 |OVR A

Viewer de los DFB
de diagnéstico:
ventana de

Pantalla de visualizacion visualizacion

El conjunto de mensajes de falla aparece en una ventana que se sitla en la parte
inferior derecha del navegador de pantalla (en el editor gréafico). Es posible modificar
el tamafio de esta ventana (Unicamente utilizando el ratén), en cambio, es imposible
modificar su ubicacion. Es posible ocultar esta ventana.

Esta ventana esta constituida por una lista de mensajes y puede poseer dos cursores
de desplazamiento. Un cursor de desplazamiento vertical si el nimero de mensajes
que contiene lalista es superior al que puede mostrarse, y un cursor de desplazamiento
horizontal si el tamafio del Viewer no permite visualizar la totalidad del contenido de
una linea.
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8.2  Constitucion de los mensajes

Cada linea que aparece en el Viewer corresponde a una falla y contiene la
informacion siguiente:

e icono mas texto que indica el estado del mensaje (el mensaje debe ser
confirmado, esta confirmado o no tiene confirmacion)

* tipo de DFB defectuoso ,

« el area geogréafica de origen de la falla,

» fechay hora de aparicion de la falla,

» fechay hora de desaparicion de la falla,

* mensaje asociado a la falla,

« valor de la palabra estado en el momento de la falla.

La lista entonces esta dividida en siete columnas cuyo tamafio puede modificar
(aumentar o disminuir) el usuario (usando el ratén). Si el ancho de una columna es
insuficiente para mostrar una informacion en su totalidad, esta Ultima termina por 3
puntos. El ancho de cada columna queda memorizado y se restituye cuando se abre
la herramienta Pantallas de explotacion. Los encabezados de columna informan
también sobre el nUmero de mensajes y su estado.

8.3 Visualizacion de los mensajes

Es posible ordenar la lista de mensajes segun cada uno de los campos que contiene
la lista.

Para efectuar una clasificacion, basta hacer clic en el titulo de la columna que
contiene la informacién sobre la cual se va a efectuar la ordenacion. Un segundo clic
efectla la ordenacion en el orden inverso (modo operativo similar al del Explorador
de Windows).

De forma predeterminada, los mensajes se insertan en la lista por orden cronolégico
de aparicion de las fallas.

Atencién:incluso silalistaes ordenada en funcién de un campo dado, laaparicion
de un nuevo mensaje se efectla al final de la lista.

El nimero de mensajes que se puede mostrar en la lista sélo esta limitado por el
tamafio de memoria disponible. Cuando la memoria se agota, un mensaje advierte
al usuario y los mensajes de falla que han desaparecido Y han sido confirmados (si
deben serlo) son eliminados.

El color de los mensajes (color del texto y del fondo) y el parpadeo asociado a un
mensaje con confirmacion pueden ser modificados para visualizar correctamente
los diferentes tipos de mensaje que aparecen en la ventana del Viewer.

Cuando un mensaje aparece, la barra de fraccionamiento parpadea mientras que
el mensaje no se visualice.
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Viewer 8

Colores:

Las informaciones que aparecen en el Viewer utilizan los colores predeterminados
de Windows. Son definidos en la ficha Visualizacion del cuadro de dialogo Propiedades
de visualizacion, elementos Ventanas (colores texto + fondo) y elementos
seleccionados (colores texto + fondo) y son similares a los que se utilizan en el
Explorador de Windows.

De forma predeterminada, el color de una falla que aparece (y no desaparece) es
rojo para el texto. Sin embargo, es posible elegir otro color (para el texto y también
para el fondo) por intermedio del cuadro de dialogo Configuracion, Ficha Viewer.

Cuando la falla desaparece, la linea que contiene el mensaje recupera los colores
estandar.

Parpadeo:

Es posible hacer parpadear un mensaje con confirmacion segun dos modos: el
parpadeo de inicio de linea (solo el icono que indica el estado de confirmacién
parpadea) y el parpadeo de linea entera (la linea entera parpadea).

En caso en que la linea entera parpadee, los colores de fondo y de texto son
sencillamente invertidos durante el parpadeo.

Es posible visualizar en el Viewer Unicamente los mensajes que Proceden de una
0 varias areas especificas. Esta area se completa en el cuadro de dialogo
Configuracion, Ficha Viewer. El area esta comprendida entre 0 y 15. De forma
predeterminada, todos los mensajes (cualquiera sea su area) aparecen en el Viewer.
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8.4  Operaciény gestion de los mensajes

Navegacion:

La navegacion dentro de la lista de los mensajes se efectia mediante las teclas
FLECHA ARRIBA, FLECHA ABAJO, RE PAG y AVAN PAG, INICIO y FIN del teclado
0 con el raton (utilizacion del cursor de desplazamiento si la lista contiene mas
mensajes de los que puede visualizar).

Confirmacion:

Para confirmar un mensaje que lo requiere, basta seleccionar y utilizar el elemento
correspondiente del menu contextual con un clic derecho de ratén. También es
posible utilizar la tecla de funciéon F10 o el boton de la barra de herramientas servicios.
Es posible confirmar varios mensajes simultaneamente (seleccién multiple). Cuando
un mensaje estd confirmado, se envia una orden al automata y el icono "casilla"
asociado queda marcado. Un mensaje puede ser confirmado por otro Viewer. En
este caso, se envia un mensaje a la herramienta Pantallas de explotacién y el
mensaje se visualiza como confirmado.

Supresion de los mensajes de la lista:

Es imposible eliminar un mensaje que necesita una confirmacion o un mensaje que
no ha desaparecido.

LateclaSUPPR o el elemento del menu contextual correspondiente permite eliminar
so6lo los mensajes desaparecidos Y confirmados (si deben serlo).

Propiedades (estado):

Es posible mostrar un cuadro de didlogo que contiene informacién mas precisa sobre
el mensaje de alarmay el estado, activando la tecla INTRO o por intermedio del men(
contextual.

Se visualiza la informacién siguiente:

» nombre de la instancia y tipo del DFB defectuoso,

« direccion del Programa que contiene la instancia del DFB defectuoso: Tarea +
Seccion (si DFB Appli),

 texto asociado y bits de estado.

Activacion de otra herramienta MDI:
Siuno (o varios) mensajes se seleccionan, es posible activar las herramientas MDI
siguientes del taller software PL7:

» Tablas de Animacion para visualizar los datos externos e internos de la instancia
del DFB (tecla de funcion F6),

» Referencias Cruzadas (tecla de funcién F7),

« editor de Lenguaje donde se referencia la instancia del DFB defectuoso o el editor
de configuracion si se trata de un DFB sistema (tecla F8).

La activacién de estas herramientas se realiza por intermedio del menu contextual
(clic derecho), de las teclas de funcién (F6, F7 y F8) o de los botones de la barra de
herramientas Servicios.
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Viewer 8

Comportamiento del Viewer:

¢ cuando se activala herramienta Pantallas de explotacion, la ventana de visualizacion
se inicializa (los mensajes no se conservan de una sesion a otra). Si hay mensajes
en el buffer de diagnéstico en el momento de la conexién, estos se insertan en la
lista,

e cuando se produce una conexién al autbmata (paso a modo conectado), cuando
se transfiere un Programa a un autémata o se realiza una reconfiguracién, los
mensajes presentes en la lista se eliminan. Sin embargo, si hay mensajes en el
buffer de diagnéstico, en el momento de la conexion, éstos se insertan en la lista.

e cuando se produce una desconexién, los mensajes permanecen visualizados en
el Viewer. En cambio, los mensajes que deban ser confirmados dejan de parpadear
y es imposible confirmarlos.

Estas funciones son accesibles a través del menu contextual del Viewer que aparece
en la ventana Viewer tras un clic con el botén derecho.

8.5 Archivado de los mensajes

El archivado de los mensajes permite crear un archivo histérico. La activacion del
archivado y la ubicacion de los archivos se configuran en el cuadro de dialogo
Configuracion, Ficha Viewer.

Es posible modificar el directorio donde se situa el fichero histérico. Este archivo se
denomina NomAppli.his (donde NombreAppli es el nombre de la aplicacién actual)
y esta situado de forma predeterminada en el directorio de origen (SRC) de PL7.

Funcionamiento del archivado:

Los mensajes se archivan en linea (apenas el buffer del automata lee un mensaje,
éste se escribe en el archivo). Si un mensaje aparece y luego desaparece, esta
representado por una sola linea (mensaje) en la ventana de visualizacion, pero por
dos lineas en el archivo historico.

Para evitar que el archivo sea demasiado voluminoso, éste cambia de nombre para
llamarse NombredeArchivo.BAK cada 1000 registros, y un nuevo archivo histérico
vuelve a crearse con su nombre de origen.

Atencidn: si un archivo .BAK ya existe, es eliminado sin previo aviso.
Este archivo estéa en formato ASCII (cada informacion esta separada por un ;). Es facil

entonces, importarlo en cualquier Programa de tratamiento de texto o de hoja de
calculo.
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Capitulo 9

9 Visualizacioén de las alarmas con el CCX 17
9.1 Visualizacién de las alarmas activas

Las informaciones relativas a una alarma son las siguientes:

e el nimero de orden
« lafechay la hora de aparicién de la falla
e eltipo de alarma : EV_DIA, MV_DIA, NEPO_DIA o ASI_DIA,
* ¢l estado local de la alarma ,
- ACK: alarma confirmada (vista por el operador). El nimero de la alarma se envia
al autémata,
- ON: alarma no confirmada
« el mensaje asociado a la alarma

* ALARMAS ACTIVAS : 011 *
002 03/04/97 11:07:54....NEPO....ACK
Falla Motor izquierdo N°3
<ALT>+<P> -> Estado<+'> -> Retorno

Esta pantalla muestra también el nimero de alarmas activas y las secuencias de
teclas que se utilizan para navegar en las pantallas CCX17.
A partir de la pantalla de aplicacion:

[ALT] + [ACK] Esta pantalla muestra la lista de alarmas activas con
posicionamiento en la mas reciente.

[t] [4] Desplazamiento en la lista.
La alarma apuntada aparece en video inverso.
[ALT] + [ 4] Desplazamiento al final de la lista.
[ALT] + [ 1] Desplazamiento al inicio de la lista.
[ACK] Permite confirmar la alarma apuntada. Para una alarma de tipo DFB,

la informacion de confirmacién es enviada al autémata, si la opcion
ha sido configurada en la instancia del DFB.

[ALT] + [P] Si la alarma procede de un OFB o de un DFB de diagndstico, ésta
se muestra en la pantalla estado.

(O] Permite salir del modo de consulta y regresar a la pantalla actual
de dialogo.
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Alarmas archivadas Alarmas activas

Aparicion » CON ! v

de la falla
|
4

CConfimag——
*
T

Desaparicion de la falla

Observacion sobre la visualizacion de las alarmas activas

Las alarmas se ordenan en el area de memoria segun su orden de llegada con un
numero de orden. La pantalla visualiza en tiempo real un grupo de alarmas y al
desaparecer una alarma visualizada o generada antes de la visualizacion, se
produce un reposicionamiento (véase ejemplo a continuacion).

Visualizacion antes de la Visualizacion después de la
desapariciénde laalarma?2 desaparicion de la alarma

0011 Alarma_1 0011 Alarma 1

[00% Alarma 2 visualizacion (004 Alarma 3

| Alarma 3 en la pantalla 8| Alarma 4

4 Alarma 4 (0024 Alarma 5

[003) Alarma 5 [003)

150 150

* Visualizacion de los estados del DFB

La informacion de estado del DFB que ha generado la alarma, aparece en dos lineas.
Para mostrar el conjunto de los mensajes, hay que utilizar las flechas[t] [ {]. Si el Gltimo
mensaje se visualiza (Ultimo bit de estado), sélo aparece la tecla[-] . Asimismo, si el
primer mensaje se visualiza, sdlo la tecla [{] aparece.

Ademés de los mensajes de estado, la pantalla muestra:

¢ El nombre de la instancia del DFB ,

» El mensaje asociado a la alarma.

Si la falla ha desaparecido, el mensaje "ALARMA DESAPARECIDA" aparece y los
mensajes de estado se borran.
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Capitulo 10

10 DFB de diagnéstico de usuario

10.1 Generalidades

El software PL7 (version > 3.4) ofrece al usuario la posibilidad de crear sus propios
bloques de funcion DFB de diagnéstico.

A partir de 2 DFB modeles, es posible realizar hasta:
e 26 tipos de DFB de diagnostico de usuario de tipo process,
ey 26 tipos de DFB de diagnéstico de usuario de tipo sistema.

Estos DFB tienen un nombre predefinido:
¢ Usra_dia, Usrb_dia, ..., Usry_dia et Usrz_dia para los DFB de tipo process,
e Sysa_dia, Sysb_dia, ..., Sysy_dia et Sysz_dia para los DFB de tipo sistema.

DFB de tipo process: el cadigo creado por el usuario serd orientado al comando
process y la supervision de aplicacion (ejemplo: supervision de niveles con varios
umbrales).

DFB de tipo sistema: el cédigo creado por el usuario sera orientado a la supervision
del modulo y del sistema (ejemplo: supervisién de un médulo de comando de aje, de
bits y palabras de sistema...).

Estos DFB se integran sin restriccion en la oferta de diagnéstico: son vistos por el
Viewer del CCX17 (dentro del limite de la memoria disponible) y por el Viewer de las
Pantallas de explotacion.

A partir del mensaje de error seleccionado, mediante el comando "Abrir el editor

asociado F8", el Viewer de las Pantallas de explotacion visualiza:

« la red de contactos o la frase que llama la instancia predeterminada para los DFB
de tipo process

« la pantalla de configuracion hardware para los DFB de tipo sistema
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10.2 Descripcion de los DFB modelos

Con el fin de crear los DFB de diagndstico de usuario, el software PL7 propone 2 DFB
de modelos:

e uno escrito en Lenguaje de contactos, denominado Usrld_dia.ufb,

« el otro escrito en Lenguaje literal estructurado, denominado Usrst_dia.ufb

Estos DFB estan comentados (ficha descriptiva), protegidos (contrasefa: diaguser)
y se proporcionan en forma binaria.

A partir de uno de estos modelos, el usuario puede enriquecer la interface y el codigo
con el fin de elaborar el DFB de diagndstico conveniente para su aplicacion.

Usrst_dia
Entradas Salidas
ED : bit ERROR : bit —
COND : bit
Variables
publicas
Variables
privadas

Parametros de entradas del DFB modelo

Parametro | Tipo Acceso | Descripcion

ED bit R (1) bit de activacion del DFB
Si ED = 0, el DFB no se ejecuta
De forma predeterminada ED = 0.

COND bit R (1) Bit de entrada a supervisar en el estaddo 1. Si el DFB se
ejecuta y si este bit pasa a 0, el DFB muestra un error.
De forma predeterminada COND = 1.

(1) acceso por programa.

Parametros de salida del DFB modelo

Parametro | Tipo Acceso | Descripcion

ERROR bit R (1) Bit de error. Este bit pasa a 1 cuando aparece un error.
Este bit pasa a 0 cuando la entrada ED pasa a 0 o si no
hay error.

(1) acceso por programa.
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DFB de diagnostico de usuario 10

Variables publicas del DFB modelo

Parametro Tipo Acceso |Descripcion

AREA_NR word R (1) esta palabra permite especificar qué area del automatismo
es supervisada por el DFB de diagndstico.

AREA_ NR puede tomar un valor entre 0 y 15 (0 de forma
predeterminada).

OP_CTRL | hit R (1) este bit sefiala si es necesaria 0 no una confirmacion de
distancia del DFB por el operador.

OP_CTRL = 0: sin confirmacion por el operador,
OP_CTRL = 1: con confirmacion por el operador.

De forma predeterminada OP_CTRL =0 .

(1) acceso por programa.

Variables privadas del DFB modelo

Parametro | Tipo Acceso |Descripcion

COMMENT | string:41 R (1) mensaje de error visualizado por el Viewer:
(2) contiene el comentario de la instanncia introducido en e|
editor de variable.

ADRPROG | arw:3 | R (1) direccion de la seccién de programa que llama la instancig
(2) del DFB defectuoso. Esta direccion es utilizada por €|
Viewer para mostrar la red de contactos o la frase.

INSTNAME | arw:3 | R (1) nombre de la instanacia defectuosa, que permite visualiza
la instancia defectuosa.

ERROR_ID | word R (1) N° de identificacion del error reenviado por el buffer de
diagnéstico (utilizado para borrar el registro de un error),

STATUS dword 'R (1) confirmacion del error a realizar por el usuario
(1) acceso por programa.
(2) variables obligatorias que no han de modificarse.

10.3 DFB ejemplos

Se proponen ejemplos de DFB de diagnostico :

¢ 1 ejemplo de DFB process que utiliza un gréfico de barras (Usra_dia.dfb)

« 2 ejemplos de DFB sistema para el diagnéstico de un médulo de eje (Sysa_dia.dfb)
y para el diagnostico Fipio (Sysb_dia.dfb)

Estos DFB estan comentados (ficha descriptiva), protegidas (contrasefia: diaguser) y
se suministran en forma binaria. Estos DFB naturalmente pueden ser explotados y
modificados por el usuario.
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10.4 Procedimiento de instalacion de un DFB de diagndstico

El cuadro que sigue describe el procedimiento para crear un DFB de diagndstico de
usuario.

Etapa Accién

1 Crear una aplicacion predeterminada (declarando un procesador de version >
V3.3) y configurar la opcién diagnéstico (véase apartado 1.3-1).

2 Importar el archivo binario de un DFB modelo (Usrld_dia.ufb o Usrst_dia.ufb),
para ello:

eactivar con ayuda del menu contextual (clic derecho en el directorio Tipos de
DFB del navegador) en el comando Importar binario.

«seleccionar el archivo modelo en el subdirectorio DIAG que se encuentra en
el subdirectorio de instalacion de PL7 (ejemplo: C:\PL7\PL7PRO33\DIAG), y
hacer clic en Importar .

3 Quitar la proteccion del DFB, para ello:

»doble clic en el DFB modelo importado en el navegador

eacceder por clic derecho en la ventana del editor en el comando Propiedades

eseleccionar el botén Sin proteccion , introducir la contrasefia: diaguser, y luego
validar

evalidar el DFB

4 Cambiar el nombre del DFB modelo en el navegador:

Seleccionar el DFB modelo, y hacer clic izquierdo en el nombre y cambiar el
nombre del DFB:

*Usr ?_dia para un DFB de tipo process

*Sys ?_dia para un DFB de tipo sistema

donde ? es una letra del alfabeto (por ejemplo: Usrf_dia, Sysb_dia)

5 Modificar la interface del DFB en funcion del DFB a desarrollar

Reglas a seguir:

eLas variables privadas "Comment", "Instname" y "Adrprog" son obligatorias vy
no deben cambiar ni de nombre ni de tipo.

*También debe existir obligatoriamente una variable de estado (privada o
publica) de tipo DWORD. Esta variable puede ser manejada o no por el DFB
(pero debe existir) y su nombre debe estar libre.

» También debe existir obligatoriamente al menos una variable de error (privada o
publica) de tipo WORD. Esta variable debe ser manejada por el DFB (registro y
borrar registro) y su nombre es libre.

«Por ultimo, la variable "Comment" tiene un valor inicial que es el mensaje de
error predeterminado generado por este tipo de DFB. Este mensaje se puede
modificar.

Atencion :
Si no se respetan las reglas anteriores, se puede provocar graves
disfuncionamientos de los DFBs de diagnostico.

6 Modificar el cédigo del DFB modelo en funcion del DFB a desarrollar y modificar
el valor de la clase de error segin el nombre del DFB, la clase de error se
especifica en el codigo en el parametro de instruccion REGDFB:

*de 16#004A (Usra_dia) a 16#0063 (Usrz_dia) para los DFBs de tipo process
*de 16#008A (Sysa_dia) a 16#00A3 (Sysz_dia) para los DFBs de tipo sistema

Véase lista de clases de error e instrucciones REGDFB yDEREG ap. 10.5.
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Etapa Accion
7 Validar el DFB
8 Comprobar y depurar el cédigo del DFB
Nota: un DFB de diagnéstico necesita de una etiqueta del elemento de lenguaje
(red de contactos o frase) que contenga su llamada.
9 Actualizar la ficha descriptiva (facultativo)
10 Proteger (facultativo) el DFB en “ savoir faire ” o en “ modificacion ”: la
contrasefia es libre
11 Hacer una exportacion binaria del DFB:
«acceder con ayuda del menu contextual (clic derecho en el DFB en el
navegador) en el comando Exportar binario
eseleccionar el subdirectorio DIAG que se encuentra en el subdirectorio de
instalacion de PL7 (ejemplo: C:\PL7\PL7PRO33\DIAG),
«nombrar el DFB : nombre_del_tipo_DFB.ufb (ej: Usra_dia.ufb) y guardar.
El DFB puede entonces ser reinyectado por importacion binaria en cualquier
aplicacion del usuario.
Atencién

Si no se respetan las reglas anteriores o en caso de una codificacién inapropiada del DFB
se pueden producir graves disfuncionamientos del conjunto del diagnéstico.
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10.5 Registrodealarmas en el buffer de diagnostico

10.5-1 Registrar una alarma

La instruccioén de registro de una alarma REGDFB, introducida en el codigo del DFB,
efectla el registro y la colocacion de fecha y hora de una alarma en el buffer de
diagnéstico.

Sintaxis :

REGDFB(Area_n°,Class,Slen,Op_ctrl, Comment, Instname, Adrprog, Status, Error_id, Stat)

Parametros de entrada:

Nombre | Funcion Tipo
Area_n° | Area de la maquina supervisada por el DFB: 0 a 15 WORD
Class Clase del error: (véase tabla pagina siguiente)

» 16#004A a 16#0063 para los DFBs de tipo process

» 16#008A a 16#00A3 para los DFBs de tipo sistema WORD
Slen Longitud de estado: O, 2 6 4 bytes WORD

0 = sin estado manejado
2 = estado manejado en una palabra
4= estado manejado en una doble palabra

Op_ctrl | 1= Confirmacion del operador solicitada 0= sin confirmacién BOOL
Comment] Mensaje de error predeterminado asociado a la instancia DFB STRING
Instname| Nombre de la instancia defectuosa AR_W
Adrprog | Direccion del programa de la instancia de DFB defectuosa AR_W
Status (1) Estado del DFB DWORD

(1) declarado en parametro OUT para pasar por la direccion y no por el valor. Debe
estar actualizado por el DFB.

Parametros de salidas:

Nombre | Funcion Tipo
Error_id | Identificador del error WORD
Stat (1) Confirmacion del registro del error WORD

(1) La palabra sistema %SW160 esta reservada para recibir el resultado del registro
de los DFB de diagndéstico (empleo no obligatorio pero recomendado)

Valores posibles del parametro Stat

* si el registro tiene éxito: Stat = 0 et Error_id es valido

« si el registro fracasa: Error_id es invalido
Stat=1 buffer de diagndstico no configurado
Stat=2 buffer de diagndstico lleno
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Clase de errores (parametro Class):

Este parametro debe ser introducido por el usuario, y debe haber obligatoriamente una
correspondencia entre el n°® de codigo de clase de error y el nombre proporcionado
al tipo DFB de diagnéstico. La tabla que sigue proporciona la correspondencia
Nombre del tipo de DFB y N°Clase de error.

DFB process DFB sistema

Nombre | Cddigo Nombre | Caddigo Nombre |Coédigo |Nombre | Codigo

Usra_dia |[16#004A |Usrg_dia |16#005A | Sysa_dia |16#008A |Sysq_dia| 16#009A
Usrb_dia |[16#004B |Usrr_dia |16#005B | Sysb_dia |16#008B |Sysr_dia| 16#009B
Usrc_dia |16#004C |Usrs_dia |16#005C | Sysc_dia |16#008C |Syss_dia| 16#009C
Usrd_dia |16#004D |Usrt_dia 16#005D | Sysd_dia |16#008D |Syst dia | 16#009D
Usre_dia |[16#004E |Usru_dia |16#005E | Syse dia |16#008E |Sysu_dia| 16#009E
Usrf_dia |16#004F |Usrv_dia |16#005F | Sysf dia |16#008F |Sysv_dia| 16#009F
Usrg_dia |16#0050 |Usrw_dia |16#0060 | Sysg_dia |16#0090 |Sysw_dig 16#00A0
Usrh_dia |16#0051 |Usrx_dia |16#0061 | Sysh_dia |16#0091 |Sysx_dia| 16#00A1
Usri_dia 16#0052 |Usry_dia |16#0062 | Sysi_dia |[16#0092 |Sysy_dia| 16#00A2
Usrj_dia |16#0053 |Usrz_dia |16#0063 | Sysj_dia |16#0093 |Sysz_dia| 16#00A3

Usrk_dia |16#0054 Sysk_dia |16#0094
Usrl_dia 16#0055 Sysl_dia |16#0095
Usrm_dia | 16#0056 Sysm_dia|16#0096
Usrn_dia | 16#0057 Sysn_dia |16#0097
Usro_dia |16#0058 Syso_dia |16#0098
Usrp_dia | 16#0059 Sysp_dia |16#0099

Correspondencia entre los parametros de entradas y las diferentes areas del
Viewer:

Confirmacian : 00 I Falla I frea I Aparicion : 8 I Desaparicion : 5 I tenzaje I E ztado 0 p E stado 1 Iﬂ
= Sinconfimacion AL 5 11/03/1999 - 15:0250 Alarm... _I

1EHO0DOFFFF
1EH#00000000 ﬂ

Mi.. &

Nombre del area Correspondencia

Confirmacion Parametro de entrada: Op_ctrl y orden de confirmacién del Viewer

Falla Nombre del tipo de DFB en error (acceso al nombre de la instancia
Instname mediante clic derecho en el DFB defectuoso y con el comando
Propiedades)

Area Parametro de entrada: Area_nr

Aparicién Introduccion de fecha y hora al ejecutar el comando REGDFB
Desaparicion Introduccion de fecha y hora al ejecutar el comando DEREG
Mensaje Parametro de entrada: Comment

Estado Oy 1 Pardmetro de entrada: Status
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10.5-2 Borrar registro de una alarma

Lainstruccion borrar registro de una alarma DEREG, introducida en el codigo del DFB,
efectla la introduccion de fecha y hora de la desaparicion del error en el buffer de
diagnostico.

Nota: La alarma permanece registrada en el buffer de diagndstico mientras que la falla
no sea confirmada (para las fallas con confirmacion) y leida al nivel de todos los
Viewers.

Sintaxis:

Result:=DEREG(Error_id)

Parametro de entrada:

Nombre | Funcién Tipo

Error_id | Identificador del error anteriormente registrado WORD

Retorno de la funcion:

Nombre | Funcién Tipo
Result Confirmacion del borrado de registro del error, WORD
(1) * si el borrado de registro tiene éxito,

Result =0

 si el borrado de registro fracasa:
- Result = 1 buffer de diagnéstico no configurado
- Result = 21 identificador de error incorrecto
- Result = 22 ningln error registrado con este identificador

(1) La palabra sistema %SW161 esta reservada para recibir el resultado del borrado
de registro de los DFB de diagnostico (empleo no obligatorio pero recomendado)
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