
 

١٠١  
 

  جلسه دهم
  :هدف

  :براي CPUIFMبررسي امكانات سخت افزار همراه ماژول 
 )  OB40با ( 1ايجاد وقفه سخت افزاري •
  10KHZايجاد يك شمارنده سخت افزاري بالا  و پائين شمار تا فركانس  •
  10Kتا فركانس  Bو  Aايجاد دو شمارنده موازي سخت افزاري بالا  و پائين شمار  •
  10kHZخت افزاري تا  ايجاد يك فركانس متر س •
 ايجاد يك شمارنده تعيين موقعيت براي استفاده از شفت انكودر   •

  
  وقفه سخت افزاري) 10-1

  مقدمه
ها داراي قابليت ايجاد وقفه همه ماژول. شودها فراخواني ميبرنامه وقفه سخت افزاري توسط سيگنال هاي مشخصي از بعضي ماژول

هاي افزار پيكر بندي سخت افزار، تنظيمهائي كه اين قابليت را دارند، لازم است با استفاده از نرملبراي ماژو. سخت افزاري را ندارند
  .شودها انجام مياين ماژول Object Propertiesها در بخش اين تنظيم. مورد نياز براي بكار گيري اين قابليت انجام شود

  

  
  )1 - 10(شكل

  
يك ماژول ورودي آنـالوگ نشـان داده شـده     Properties Objectاز اين نوع تنظيم در بخش اي نمونه) 1-10(براي مثال، در شكل

ي تنظيم در اين تنظيم محدوده مقادير ورودي آنالوگ طوري تنظيم شده كه اگر دامنه سيگنال ورودي اين ماژول از محدوده. است
  S7-300هاي سري PLCتوضيج اينكه در . شودخواني ميبلوك برنامه وقفه سخت افزاري انتخاب شده براي آن فرا, شده خارج شود

مـاژول  .  داراي قابليت ايجاد وقفه سخت افزاري نيسـت  PLCقابل اجرا بوده و همچنين هر ماژولي از اين سري   OB40فقط بلوك
PLC  314يكپارچه-IFM  به همراهCPU جاد وقفـه سـخت   آن داراي امكانات سخت افزاري است كه يكي از  قابليت اين امكانات اي

تـا    I126.0بـا آدرسـهاي   (هاي ديجيتـال ايـن مـاژول    براي اين منظور چهار بيت از ورودي. افزاري از طريق ورودي ديجيتال است
I126.3 (شودبراي بررسي نحوه بكار گيري اين نوع وقفه،  طبق روند زيرعمل مي. سخت افزاري هستند داراي توانائي ايجاد وقفه.  

  
  

                                                 
١ Hardware interrupt  
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  .شودايجاد مي OB40و  OB1هاي بهمراه بلوك CPU314 IFMاستفاده از ماژول يك پروژه با  - 1
باز ) 2-10(راست كليك شده و از منوئي كه مانند شكل CPU314 IFMدر برنامه پيكربندي سخت افزار، بر روي ماژول   - 2

اين ماژول  Object Propertiesهاي با اين انتخاب، مجموعه صفحه. شودانتخاب مي Object Propertiesخواهد شد گزينه 
  .شوندباز مي

  
  )2- 10(شكل

  
  Integrated  نشان داده شده است صفحه بـا سـربرگ  ) 3-10(كه در شكل Object Propertiesهاي از مجموعه صفحه -3

Function  در اين صفحه گزينه . شودانتخاب ميInterrupt Inputs  انتخاب و دكمهParameter Assignment فعال مي-
  . شود

 
  )3- 10(شكل

  
. نشان داه شده است باز مي شود) 4-10(كه در شكل Integrated Functionهاي با فعال شدن اين دكمه مجموعه صفحه - 4

  .است Interruptsاي كه در رو قرار گرفته داراي سربرگ در اين شكل صفحه

  



 

١٠٣  
 

  )4- 10(شكل
 تا I126.0 هايهاي ديجيتال با آدرسريق ورودياين صفحه  مربوط به ايجاد وقفه سخت افزاري  از ط 4تا  1هاي ستون - 5

- 10(در شكل. توان براي ايجاد وقفه با لبه مورد نظر تنظيم كردهاي ديجيتال را ميهستند،  هريك از اين ورودي 126.3
يه رونده تنظيم شده است بقبراي ايجاد وقفه با لبه بالا) است I126.0كه مربوط به ورودي ديجيتال (فقط ستون يك ) 4

، كار پيكربندي سخت افزار براي ايجاد وقفه  OKهاي ها بوسيله دكمهدر پايان با تائيد تنظيم. ها غير فعال هستندستون
 .يابدپايان مي CPU314IFMسخت افزاري با ماژول 

 . شود Down Load)(منتقل  PLCدر اينجا لازم است پيكربندي آماده شده  به  توجه شود
  

  :مربوطه كنترل شوند بطوريكه) ها SFC(توانند با توابع سيستمي ت افزاري ميوقفه هاي سخ :توضيح
  شود پذيرش وقفه غيرفعال مي SFC39 (DIS_IRT)با اجراي تابع  

  . شود پذيرش وقفه فعال مي SFC40  (EN_IRT)با اجراي تابع 
هاي خطاها غيرهمزماني تا اولويت بالاتر و يا وقفههاي جديد با در زمان اجراي وقفه، اجراي وقفه  SFC41 (DIS_AIRT)با اجراي  

  . افتدپايان اجراي وقفه جاري به تاخير مي
  .شودهاي خطاها لغو ميهاي با اولويت بالاتر و يا وقفهبه تاخير افتادن اجراي وقفه SFC42  (EN_AIRT)با اجراي 

  

  :مثال براي كاربرد وقفه سخت افزاري
  براي ايجاد وقفه سخت افزاري برنامه زير را اجرا و عملكرد آن را بررسي كنيد CPU314IFMپس از تنظيم مازول 

  
  :OB1برنامه 

  
  :OB40برنامه
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   10KHZشمارنده سخت افزاري بالا  و پائين شمار تا فركانس  )2- 10

  مقدمه
بالا و پائين شمار، تا فركانس  توان براي بكار گيري يك شمارندهمي CPU314IFMدر ماژول  CPUاز امكانات سخت افزاري همراه 

10KHZ اين امكانات  با استفاده از سخت   .نشان داده شده است) 5- 10(تمام امكانات اين شمارنده در شكل بلوكي . استفاده كرد
شوند و بلوك نرم افزاري كه در برنامه پيكربندي سخت افزار پارامترهاي آن تنظيم مي CPU314IFMافزار موجود در ماژول 

SFB29 شوندكه بعدا معرفي خواهد شد، حاصل مي . 
مربوط به وقفه ( OB40و بلوك سازماني  SFB29نحوه ارتباط بخش سخت افزار شمارنده با بلوك سيستمي ) 5- 10(شكل بلوكي

  . دهدرا نشان مي CPU314IFMهاي سخت افزاري ماژول و ورودي و خروجي) افزاريسخت
 

  
 )5- 10(شكل

  
اين بلوك شامل يك شمارنده و دو . دهدافزاري اين شمارنده را نشان مينرم _افزاري مجموعه امكانات سخت ) 6- 10(شكل بلوكي 

كننده، با مقادير در اين طرح مقادير دو مقايسه. بيتي و سخت افزاري هستند 32اين سه المان همگي . است Bو  Aمقايسه كننده 
افزاري از طريق برنامه افزاري در خروجي ماژول و دو بيت داده نرميگنال سختشمارنده مقايسه شده و نتايج آنها  بصورت دو س

-ها بار ميها و مقدار اوليه شمارنده از طريق برنامه اجرائي كاربر در آنمقادير مقايسه كننده. گيرنداجرائي كاربر در اختيار قرار مي
. گيرندرنده  از طريق نرم افزار در اختيار برنامه كاربر قرار ميها و مقدار واقغي شمامقادير بار شده در مقايسه كننده. شوند

افزاري از طريق سخت سخت Star\Stopسيگنالهاي شمارش براي شمارش بالا و پائين، سيگنال تعيين جهت شمارش و سيگنال 
  .شوندافزاري از طريق برنامه اجرائي كاربر  به شمارنده اعمال مينرم Start/Stopافزار و بيت 
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  )6- 10(شكل

اند نرم افزاري و بقيه هائي كه با دو نوع نوشتار نام گزاري شدههمه ورودي و خروجي) 6- 10(در شكل بلوكي  توضيح اينكه
  .باشندها سخت افزاري ميورودي خروجي

بطوريكه از روي شكل . دهمثالي از تغيير مقادير شمارنده را در ارتباط با سيگنالهاي شمارش بالا و پائين نشان مي) 7- 10(شكل
فعال . شودشود در اين مثال شمارش بالا با لبه بالا رونده سيگنال و شمارش پائين با لبه پائين رونده سيگنال انجام ميمشاهده مي

   .شوندافزار تنظيم ميهاي شمارش و انتخاب نوع  لبه براي آنها، در برنامه پيكربندي سختو غير فعال شدن هر يك از سيگنال
 

  
  )7- 10(شكل

 

  .هدمثالي از نحوه عملكرد دو مقايسه كننده را در ارتباط با شمارنده نشان مي) 8- 10(شكل
 

  
  )8- 10(شكل
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در ارتباط با  Status bit Aو بيت نرم افزاري  Digital output Aفعال و غير فعال شدن سيگنال سخت افزاري ) 9- 10(در شكل
فعال و غير فعال شدن سيگنال خروجي  شود،مشاهده ميبطوريكه از روي شكل . دهدرا نشان مي Aكننده وضعيت مقايسه

علاوه بر نتايخ حاصل از مقايسه كننده وابسته به نوع تنظيم اين خروجي كه در نرم افزار پيكربندي سخت افزار انجام   ديجيتال
  .ايخ  مقايسه كننده استفقط وابسته به وضعيت نت  Status bitافزاري ولي بيت نرم. خوهد شد،  است

 

  
  )9- 10(شكل

  
  SFB29معرفي بلوك سيستمي 

بجز . آمده، رابط بين شمارنده سخت افزاري و برنامه كاربراست) 9- 10(كه شماي آن در شكل SFB29بلوك سيستمي   
) 5- 10(لوكيهاي نرم افزاري شكل بهاي  اين بلوك منطبق با ورودي خروجيديگر ورودي خروجي ENOو  ENورودي و خروجي 
  .هاي اين بلوك سيستمي به شرح زير هستندوروري و خروجي. باشندامده در مقدمه مي

  
  

 
  )9- 10(شكل

 
  :هاي بلوكمعرفي ورودي

EN:  بصورتBOOLشود ، با يك شدن آن به بلوك اختيار عملكرد داده مي  
PRES_COUNT:  براي مقدار دهي اوليه براي شمارنده بوده و فرمت داده آنDint است.  

PRES_COMP_A: كننده براي مقدار دهي اوليه براي مقايسهA  بوده و فرمت داده آنDint است. 
PRES_COMP_B: كننده براي مقدار دهي اوليه براي مقايسهB  بوده و فرمت داده آنDint است. 

EN_COUNT:  بصورتBOOL شود و پائين داده ميهاي شمارش بالاو با يك شدن آن به شمارنده اختيار شمارش سيگنال .  
EN_DO:  بصورتBOOL شود و يك شدن آن به دو خروجي ديجيتال اختيار عمل داده مي  

SET_CONT:  بصورتBOOLشود، با يك شدن آن مقدار اوليه شمارنده به داخل حافظه آن وارد مي . 
SET_COMP_A:  بصورتBOOLكننده ، با يك شدن آن مقدار اوليه مقايسهB  شودحافظه آن وارد ميبه داخل.  
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SET_COMP_B:  بصورتBOOLكننده ، با يك شدن آن مقدار اوليه مقايسهB شودبه داخل حافظه آن وارد مي.  
  :هاي بلوكمعرفي خروجي

ENO:  با فرمتBOOL هرگاه در عملكرد بلوك خطائي رخ دهد و يا اينكه ورودي ،EN شوديك نشود صفر مي.  
COUNT:  با فرمتDint دهنده مقدار واقعي شمارندهنشان  

COMP_A:  با فرمتDint كننده دهنده مقدار بارگذاري شده براي مقايسهنشانA 
COMP_B:  با فرمتDint كننده دهنده مقدار بارگذاري شده براي مقايسهنشانB 

STATUS_A:  با فرمتBOOL كننده نشان دهنده وضعيت مقايسهA   
STATUS_B:  با فرمتBOOL كننده ه وضعيت مقايسهنشان دهندB  

   
  هاي سخت افزاري شمارندهمعرفي ورودي خروجي سيگنال -

ها اين ورودي خروجي. هاي ورودي خروجي سيگنالهاي سخت افزاري شمارنده نشان داده شده استآدرس) 1-10(در جدول
  . باشندمقدمه مي) 5- 10(هاي سخت افزاري آمده در شكل بلوكي منطبق با ورودي خروجي

  

  
  )1-10(جدول

  پيكربندي سخت افزاري براي شمارنده ‐
ها يك از گزينه) 11- 10(در صفحه شكل CPU314IFMبراي انتخاب نوع كاربري از سخت افزار  موجود در ماژول 

با سر برگ  CPU314IFMماژول  Object Propertiesهاي مربوط به صفحهاين صفحه يكي  از مجموعه . شوندانتخاب مي
Integrated Function  ،شمارنده انتخاب شده است كه در اينجا نوع استفاده از سخت افزار،است.  

  

 
  )11- 10(شكل
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در ايـن  . شـود باز مي) 12-10(، صفحه شكل Parameter Assignmentدكمه  فعال شدنبا  Counterدر اين صفحه پس از انتخاب 
  :شامل  امترهااين پار .شوندپارامترهاي شمارنده انتخاب شده تنظيم ميصفحه 
  SFB29اختصاصي براي بلوك سيستمي  DBتعين شماره  •
 هاشمارش بالا و پائين  و يا غير فعال كرد هر يك از اين ورودي هاي وروديتعيين نوع لبه براي سيگنال •
  :هاي سخت افزاري ديجيتال مربوطه شاملهاي خروجيروي سيگنال Bو  Aهاي كنندهتعيين نوع تاثيرگذاري مقايسه •

o On : برايset  كردن خروجي ديجتال است  
o Off  برايreset كردن خروجي دجيتال لست  
o Unaffected :براي بدون تغيير حالت خروج است. 

o هاي كنندهتعيين نوع تاثيرگذاري مقايسهA  وB روي سخت افزار شامل:  
o فعال كردن وقفه سخت افزاري.  
o Reset كردن شمارنده.  
o هكنندبارگذاري مقايسه.  

  

  
 ) 12- 10(كلش

  
  :CPU314-IFM برنامه براي مثالي از كاربرد شمارنده سخت افزاري در ماژول -

  .اين برنامه را آماده كرده و نحوه عملكرد شمارنده را بر اساس آنچه در اين بخش آمده بررسي كنيد  
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  )Counter A/B Integrated Function(  A/Bدو شمارنده سخت افزاري بالا و پائين شمار موازي )2- 10

  مقدمه
توان براي بكار گيري دو شمارنده بالا و پائين شمار مشابه، و مي CPU314IFMدر ماژول  CPUاز امكانات سخت افزاري همراه 

  اند نام گذاري شده Bو  Aاين دو شمارنده . استفاده كرد 10KHZبطور موازي  براي شمارش فركانس تا 
اين قابليت با استفاده از سخت افزار موجود در ماژول   .دهدها را نشان مييك از شمارندههاي  هر شكل بلوكي زير قابليت

CPU314IFM  كه در برنامه پيكربندي سخت افزار پارامترهاي آن تنظيم ميشوند و بلوك نرم افزاريSFB38  كه در ادامه معرفي
  . شودشود، حاصل ميمي

مربوط به وقفه ( OB40و بلوك سازماني  SFB38فزار شمارنده با بلوك سيستمي نحوه ارتباط بخش سخت ا) 13- 10(شكل بلوكي 
  .دهدرا نشان مي CPU314IFMهاي سخت افزاري ماژول افزاري و وروديو خروجيسخت

  

  
  )13- 10(شكل 
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مل يك شمارنده شا. دهدها را نشان مينرم افزاري هر يك از شمارنده - كه مجموعه امكانات سخت افزاري ) 14- 10(شكل بلوكي 
كننده، با مقدار شمارنده مقايسه شده و در اين طرح مقدار موجود در مقايسه. بيتي سخت افزاري است 32و يك مقايسه كننده

 مقدار اوليه مقايسه كننده. شودافزاري به خروجي سخت ديجيتال افزاري منتقل مينتايج اين مقايسه بصورت يك سيگنال سخت
شود، اين مقدار بار گذاري شده و همچنين مقادير شمارش شده توسط  شمارنده  از طريق نرم افزار بار مي ر آناز طريق نرم افزار د

ها از طريق سخت سيگنالهاي شمارش بالا و پائين و سيگنال فعال و غير فعال كنند آن. گيرنددر اختيار برنامه اجرائي كاربرقرار مي
مقدار اوليه شمارنده كه در برنامه پيكربندي سخت افزاري مقدار آن  Resetبيت نرم افزاري  با. شوندافزار به شمارنده اعمال مي

  .شودتعيين خواهد شد، در شمارنده بار گذاري مي
  

  
   Bو  Aهاي موازي براي شمارنده) 14-10(شكل بلوكي

  
ها اند نرم افزاري و بقيه ورودي خروجيههائي كه با دو نوع نوشتار نام گزاري شدهمه ورودي و خروجي) 14- 10(در شكل بلوكي 
  .باشندسخت افزاري مي

بطوريكه از . هدمثالي از تغيير مقادير يكي از دو شمارنده را در ارتباط با سيگنالهاي شمارش بالا و پائين نشان مي )15- 10(شكل 
  . شودرونده سيگنال مربوطه انجام ميشود شمارش بالا و شمارش پائين در اين مثال هر دو با لبه بالاروي شكل مشاهده مي

  

  
  )15- 10(شكل 

  

ها بسمت يكي از ورودي توانند با سيگنالمي  Bو يا  Aهاي مشاهده هريك از شمارنده) 15- 10(بطوريكه در شكل مثال :توضيح
اي، با تغيير انتخاب گزينهتوان افزار مياما در برنامه پيكربندي سخت. بالا و با سيگنال ورودي ديگر بسمت پائين شمارش كنند

ها شمارنده بالا و يا پائين بطوريكه با لبه سيگنال يكي از ورودي. تغيير داده شوند) 16- 10(نحوه عمل شمارش بصورت شكل 
  . شودشمارش كرده و با سطح سيگنال ورودي  ديگر جهت اين شمارش تعين مي
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  )16- 10(شكل 

  
  .هدقايسه كننده را در ارتباط با شمارنده نشان ميمثالي از نحوه عملكرد م) 17- 10(شكل 

  

  
  )17- 10(شكل 

  
. دهدنشان مي Aكننده را در ارتباط با وضعيت مقايسه  Digital outputوضعيت سيگنال سخت افزاري ) 18- 10(شكل در 

ايخ حاصل از مقايسه كننده علاوه بر نت  ديجيتالفعال و غير فعال شدن سيگنال خروجي  شود،مشاهده ميبطوريكه از روي شكل 
  :ها شامل موار زير استاين تنظيم. وابسته به نوع تنظيم اين خروجي در نرم افزار پيكربندي سخت افزار است

      On : برايset  كردن خروجي ديجتال است  
Off  برايreset كردن خروجي دجيتال لست  

Change )Toggle :( براي تغيير حال قبلي خروجي است ازSet به Reset  و يا ازReset  بهSet   
Unaffected :براي بدون تغيير حالت خروج است.  

  

  
  )18- 10(شكل 

  
  هاهاي سخت افزاري شمارندهمعرفي ورودي خروجي سيگنال -

ها اين ورودي خروجي. ها نشان داده شده استهاي ورودي خروجي سيگنالهاي سخت افزاري شمارندهآدرس) 2- 10(در جدول
  . باشندهاي سخت افزاري آمده در شكل بلوكي مقدمه ميرودي خروجيمنطبق با و
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  )2-10(جدول

بالا و با پالس ديگر ) I126.0مثل (هابا پالس يكي از ورودي  Bو يا  Aهاي براي اينكه هر يك از شمارنده :توضيح
بالا و هم پائين شمارش كرده و ديگر  هم)I126.0مثل (پائين شمارش كند و يا اينكه با پالس يك ورودي ) I126.1مثل(ورودي

  .انجام مي شود CPU314IFMمربوط به  Object Propertiesتنظيم آن در . جهت شمارش را تعين شود) I126.1مثل(ورودي 
  

 SFB38معرفي بلوك سيستمي 
بجز . راستآمده، رابط بين شمارنده سخت افزاري و برنامه كارب) 19- 10(كه شماي آن در شكل  SFB38بلوك سيستمي   

- 10(هاي نرم افزاري شكل بلوكي هاي  اين بلوك منطبق با ورودي خروجيديگر ورودي خروجي ENOو  ENورودي و خروجي 
  .هاي اين بلوك سيستمي به شرح زير هستندباشند وروري و خروجيامده در مقدمه مي) 13

  

  
  )19- 10(شكل 

  
  :هاي بلوكورودي

EN:  با فرمتBool شود ه بلوك اختيار عملكرد  داده ميبا يك شدن آن ب  
PRES_COMP:  با فرمتDintشودكننده استفاده مي، براي مقدار دهي اوليه مقايسه.  

EN_COUNT : با فرمتBoolشودهاي ورودي براي شمارش پذيرفته مي، با يك شدن اين ورودي سيگنال.  
Reset : با فرمتBool  با يك شدن اين ورودي مقدارReset كه در  Object Propertiesشود بعنوان مقدار اوليه وارد تنظيم مي

  .شودشمارند مي
SET_COMP:  با فرمتBoolشودكننده بار گذاري مي، با لبه بالارونده اين ورودي مقدار اوليه مقايسه.  

  :هاي بلوكخروجي
ENO:  با فرمتBOOL هرگاه در عملكرد بلوك خطائي رخ دهد و يا اينكه ورودي ،EN شودنشود صفر مي يك.  

COUNT:  با فرمتDintدهدرا نشان مي ، مقدار خروجي شمارنده.  
COMP:  با فرمتDintدهد ، مقداري كه در مقايسه كنند بار شده نشان مي  
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  Bو  A پيكربندي سخت افزاري براي شمارنده-
اين صفحه يكي  . شوندانتخاب مي) 20- 10(در صفحه شكل  CPU314IFMنوع كاربري از سخت افزار  موجود در ماژول 

كه در اينجا است،  Integrated Functionبا سر برگ  CPU314IFMماژول  Object Propertiesهاي مربوط به صفحهاز مجموعه 
  ..انتخاب شده است  Bو  Aهاي  موازي شمارنده نوع استفاده از سخت افزار،

  

  
  )20- 10(شكل 

در اين وضعيت با انتخـاب  . شودباز مي) 21-10(، يكي از دو صفحه شكل  Parameter Assignment با انتخاب دكمه در صفحه بالا
تنظـيم    Bو Aهـاي  پارامترهـاي شـمارنده  ها در اين صفحه. هر دو صفحه زير در دسترس خواهد بود Bو  Aهاي هريك از سربرگ

  :شامل  اين پارامترها .شوندمي
  هابراي هر يك از شمارند   SFB38اختصاصي براي بلوك سيستمي  DBتعين شماره  -  •
 ها تعيين روند استفاده از دو سيگنال ورودي براي هر يك از شمارنده •
  :ها شاملديجيتال براي هر يك از شمارنده روي سيگنال خروجيهاي كنندهتعيين نوع تاثيرگذاري مقايسه •

o On : برايset  كردن خروجي ديجتال است  
o Off  برايreset كردن خروجي دجيتال لست  
o Toggle : براي تغيير حالت قبلي خروجي است ازSet  بهReset  و يا ازReset  بهSet   
o Unaffected :براي بدون تغيير حالت خروج است. 

  :ها روي سخت افزار مربوطه شاملهر يك از شمارنده كنندهتعيين نوع تاثيرگذاري مقايسه •
  .فزاريفعال كردن وقفه سخت ا

Reset كردن شمارنده.  
  . هكنندبارگذاري مقايسه
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 Aنشاندهنده  تنظيم براي شمارنده ) 21- 10(شكل

  
 Bنشاندهنده  تنظيم براي شمارنده ) 21- 10(شكل

هاي براي شمارنده CPU314IFMمربوط به  Object Propertiesدر  SFB38اصي، كه براي صهاي دو ديتا بلوك اختشماره :توضيح
A  وB شوند، فراخواني تعيين ميSFB38 كنندرا در برنامه كاربر براي اين دو شمارنده از هم تفكيك مي.  
  

 :CPU314-IFM در ماژول Bو  Aهاي برنامه براي مثالي از كاربرد دو شمارنده
  .ها را بر اساس آنچه در اين بخش آمده بررسي كنيداين برنامه را آماده كرده و نحوه عملكرد شمارنده
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 Frequency Meter Integrated Function)( فركانس متر سخت افزاري ) 3- 10
 10KHZتا ) يا سرعت موتور(گيري فركانس توان براي اندازهمي CPU314IFMدر ماژول  CPUاز امكانات سخت افزاري همراه 

قابليت با استفاده از سخت افزار موجود در  اين  .متر در شكل بلوكي زير نشان داده شده استقابليت اين فركانس. استفاده كرد
كه در ادامه  SFB30كه در برنامه پيكربندي سخت افزار پارامترهاي آن تنظيم ميشوند و بلوك نرم افزاري  CPU314IFMماژول 

  . دهدشود،  نتيجه ميمعرفي مي
مربوط به ( OB40و بلوك سازماني  SFB30متر با بلوك سيستمي نحوه ارتباط بخش سخت افزارفركانس)  22- 10(شكل بلوكي 
  . دهدرا نشان مي CPU314IFMافزاري و ورودي سخت افزاري ماژول وقفه سخت

  

 
  )22- 10(شكل

  
متر و دو  دهد، شامل يك فركانسمتر را نشان مينرم افزاري فركانس - كه مجموعه امكانات سخت افزاري )  23- 10(شكل بلوكي 

در اين طرح مقادير . بيتي و سخت افزاري هستند 32بوده، و همگي ) د بالا و پائين مقادير فركانسبراي مقايسه ح( مقايسه كننده 
متر مقايسه شده و نتايج اين مقايسه بصورت دو بيت اطاعات نرم افزاري به برنامه ها، با مقادير فركانسكنندهموجود در مقايسه
ها بار شده، و اين مقادير بار گذاري شده و همچنين مقادير طريق نرم افزار در آن ها ازمقادير مقايسه كننده. شوندكاربر منتقل مي

در اين طرح سيگنالي كه . گيرندمتر از طريق نرم افزاري در اختيار برنامه اجرائي كاربر قرار مياندازه گيري شده توسط فركانس
  .شودمتر اعمال ميبايد فركانس آن سنجيده شود از طريق ورودي سخت افزاري به فركانس
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  )23- 10(شكل

  
ها  همگي نرم متر سخت افزاري و بقيه ورودي و خروجيبطوريكه در توضيح بالا آمده است در اين طرح فقط ورودي فركانس

  .افزاري هستند
  .هدرا در ارتباط با شمارنده نشان مي ها_العمل عملكرد مقايسه كنندهمثالي از عكس) 24- 10(شكل 
  

  
  )24- 10(شكل

  
گيري فركانس در اين طرح اساس اندازهبرداري براي سنجش فركانس قابل تنظيم و افزاري، زمان نمونهدر برنامه پيكربندي سخت

  .بر پايه رابطه زير است

  
وره زمان نمونه رونده در يك دبالاهايبرداري و تعداد لبهگيري فركانس در ارتباط با زمان نمونهچند مثال از اندازه) 3- 10(درجدول

  . برداري نشان ارائه شده است
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  )3-10(جدول

  
  .آدرس اين ورودي نشان داده شده است) 4- 10(افزاري دارد كه در جدولمتر فقط يك ورودي سختاين فركانس

  

  
 )4-10(جدول

 SFB30معرفي بلوك سيستمي 
. متر سخت افزاري و برنامه كاربر استآمده، رابط بين فركانس) 25- 10(كه شماي آن در شكل SFB30بلوك سيستمي   

هاي نرم افزاري شكل بلوكي هاي  اين بلوك منطبق با ورودي خروجيبقيه ورودي و خروجي ENOو خروجي  ENبجز ورودي 
  .هاي اين بلوك سيستمي به شرح زير هستندوروري و خروجي. باشندآمده در مقدمه مي) 23- 10(
  

  
)25- 10(شكل  

 

  :هاي بلوكورودي
EN:  بصورتBOOLشود، با يك شدن آن به بلوك اختيار عملكرد  داده مي  

PRES_U_LIMIT: متر و فرمت داده آن كننده حد بالاي فركانسبراي مقدار دهي مقايسهDint است.  
PRES_L_LIMIT: متر و فرمت داده آن كننده حد پائين فركانسبراي مقدار دهي مقايسهDint است.  

SET_U_LIMI : شودمتر بار گذاري ميكننده حد بالاي فركانسبالارونده اين ورودي، مقدار اوليه مقايسهبا لبه.  
SET_L_LIMI: شودمتر بار گذاري ميكننده حد پائين فركانسبا لبه بالارونده اين ورودي، مقدار براي مقايسه.  

  :هاي بلوكخروجي
ENO:  با فرمتBOOLيا اينكه ورودي  ، هرگاه در عملكرد بلوك خطائي رخ دهد وEN شوديك نشود صفر مي.  

FREQ:  با فرمت دادهDint گيري شدهدهنده مقدار فركانس اندازهنشان  
U_LIMI : با فرمت دادهDint كننده حد فركانس بالادهنده مقدار بارگذاري شده در مقايسهنشان 
L_LIMI:   با فرمت دادهDint كننده حد فركانس پائيندهنده مقدار بارگذاري شده در مقايسهنشان 

STATUS_U:  با فرمت دادهBOOL كننده حد فركانس بالانشان دهنده وضعيت مقايسه  
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STATUS_L:  با فرمت دادهBOOL كننده حد فركانس پائين نشان دهنده وضعيت مقايسه  
  

  پيكربندي سخت افزاري براي فركانس متر -
اين صفحه يكي  . شوندانتخاب مي)  26- 10(در صفحه شكل  CPU314IFMنوع كاربري از سخت افزار  موجود در ماژول 

كه است،  Integrated Functionبا سر برگ  CPU314IFMماژول  Object Propertiesهاي مربوط به صفحهاز مجموعه 
  . متر انتخاب شده استدر اينجا نوع استفاده از سخت افزار، فركانس

  

  
  )26- 10(شكل

  
متـر  پارامترهـاي فرمـانس  در اين صـفحه  . شودباز مي)  27-10(، صفحه  Parameter Assignmentدكمه  در صفحه بالا با انتخاب

  :شامل  اين پارامترها .شوندتنظيم مي
  SFB30اختصاصي براي بلوك سيستمي  DBتعين شماره  ‐ 
 تعيين زمان نمونه بردادري از فركانس  ‐ 
       )OB40( اني وقفه سخت افزاري هاي حد بالا و پائين  براي فراخوكنندهتعيين مقايسه ‐ 

  توان از قابليت وقفه سخت افزاري استفاده كردمي4ms هاي زير گيري فركانس با زمانبراي اندازه :توضيح
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  )27- 10(شكل

  
  .شودانتخاب مي 1sانتخاب شده و براي مثال زير اين زمان   2msزمان اندازگيري فرگانس ) 27- 10(در شكل :توضيح

  

 :گيري سرعت موتوربراي اندازه CPU314-IFM متر در ماژوللي از كاربرد فركانسبرنامه مثا
را بر اساس آنچه در اين بخش ) سرعت موتور(نرم افزار اين طرح را آماده كرده و نحوه عملكرد فركانس متر  - سخت افزار 

  . آمده بررسي كنيد
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  Functional Principle of the Positioning Integrated Functionتعيين موقيت )5=10
  مقدمه

اطلاعات . دهدكاري يك قطعه در موقعيتهاي مشخص را نشان ميروند عملكرد موقعيت يابي، براي ماشين )28- 10(شكل بلوكي
  .آمده به شرح زير است 5تا  1ها در مسيرهاي انتقالي بين بلوك

 
  )28- 10(شكل

ر بر شروع شده و فرامين لازم براي تعين موقيت به بخش سخت افزار موقيت ياب داده يابي از برنامه كاعمليات موقعيت  )1
  .مي شود

را راه اندازي و سرعت آن را بر پايه فرمان دريافتي از برنامه ) جابجا كننده موقعيت(بخش سخت افزار موقعيت ياب موتور  )2
 .د موتور بايد در آنجا خاموش شود برسدكه كلي برسد  ايكه موقيت  به نقطهكاربر، كنترل كرده، تا  جائي

تا رسيذن به موقعيت مطلوب ) براي كنترل راه انداز موتور(سخت افزار موقعيت ياب پالسهاي تعيين كنندهء موقعيت را  )3
 .كنددريافت مي) افزايشي(از شفت انكودر 

 .مي شودهاي اتمام عمليات موقيت يابي از بخش سخت افزار به برنامه كاربر منتقل سيگنال )4
 . دهدهاي ماشين ميكاري يك قطعه در موقعيت بدست آمده را به عملگرهاي مربوط به ماشينبرنامه كاربر تمام پاسخ )5

استفاده   CPU314IFMدر ماژول  CPUتوان از امكانات سخت افزاري همراه براي موقعيت يابي نظير روند آمده در بالا، مي
اين ساختار با استفاده   .توان بدست آورد در شكل بلوكي زير نشان داده شده استامكانات مي ساختار موقعيت يابي كه با اين. كرد

و بلوك نرم ) شوندكه در برنامه پيكربندي سخت افزار پارامترهاي آن تنظيم  مي( CPU314IFMاز سخت افزار موجود در ماژول 
هاي آمده در شكل اين بلوكي به شرح زير رودي خروجيو. شودحاصل مي) كه در بخش بعد  معرفي شده است( SFB39افزاري 

  .است

  
  )29- 10(شكل
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ها اند نرم افزاري و بقيه ورودي خروجيهائي كه با دو نوع نوشتار نام گزاري شدههمه ورودي و خروجي) 29- 10(در شكل بلوكي
  .باشندسخت افزاري مي

بطوريكه از روي شكل . هدنشان مي Bو  Aهاي ارتباط با قطار پالسمثالي از تغيير مقادير شمارنده موقعيت را در  )30- 10(شكل 
همچنين بر اين اصول . شودعمل شمارش بسمت بالا انجام مي Aصفر باشد با لبه بالا رونده پالس  Bهرگاه پالس  شودمشاهده مي
  شودعمل شمارش بسمت پائين انجام مي Bصفر باشد با لبه بالا رونده پالس  Aهرگاه پالس 

  
 

  
  )30- 10(شكل

  
  SFB39معرفي بلوك سيستمي 

و برنامه  CPUآمده، رابط بين بخش سخت افزار تعين موقعيت ) 31- 10(كه شماي آن در شكل SFB39بلوك سيستمي   
هاي نرم افزاري هاي  اين بلوك منطبق با ورودي خروجيديگر ورودي خروجي ENOو  ENبجز ورودي و خروجي . كاربر است

  .هاي اين بالوك سيستمي به شرح زير هستندوروري و خروجي. باشندآمده در مقدمه مي) 28- 10(شكل بلوكي 
  

  
 )31- 10(شكل

  :هاي بلوكمعرفي ورودي
EN:  ورودي بصورتBOOLشود، با يك شدن آن به بلوك اختيار عمل داده مي  

DEST_VAL:  ورودي با فرمتDintكند، مقدار آن موقعيت مقصد را مشخص مي.  
REF_VAL:  ورودي با فرمتDintكند، مقدار آن محل نقطه مرجع جديد را مشخص مي  

SWITH_OFF_DIFF:  ورودي با فرمتWordكند، مقدار آن فاصله نقطه قطع كليد موتور تا موقعيت مقصد را مشخص مي  
 BREAK:  ورودي با فرمتByte ابجائي موقعيت بصورت و يا ج(، مقدار آن ماكزيمم سرعت جابجائي را در عمليات موقيت يابي
  .هرچه مقدار آن كم تر باشد سرعت جابجاي بيشتر خواهد بود. كندمشخص مي) دستي را



 

١٢٢  
 

POS_MODE2:  ورودي بصورتBOOL  در صورتيكه ورودي (و با يك شدن آنPOS_STRT عمل جابجائي موقعيت ) صفر باشد
  .شوددستي استفاده مياز اين ورودي براي تنظيم موقعيت بصورت . شودبه سمت جلو اجرا مي

POS_MODE1:  ورودي بصورتBOOL  در صورتيكه ورودي (و با يك شدن آنPOS_STRT عمل جابجائي موقعيت ) صفر باشد
  .شوداز اين ورودي براي تنظيم موقعيت بصورت دستي استفاده مي. شودبه سمت عقب اجرا مي

موقعيت يابي يك نقطه بصورت دستي و با جابجائي كم براي  POS_MODE1و  POS_MODE2هاي معمولا از ورودي :توضيح
 . و صفر بودن اين هر دو ورودي عمليات موقعيت يابي بصورت خودكار قابل اجرا است. شودكم استفاده مي

REF_ENABLE: ورودي بصورت BOOL  ورودي(و با يك شدن آن وضعيت كليد مشخص كننده نقطه مرجعI126.2 ( مورد
  .گيردارزيابي قرار مي
POS_STRT:  ورودي بصورتBOOLاز اين ورودي براي موقعيت . شود، و با يك شدن آن عمليات موقعيت يابي مقصد انجام مي

  .شوديابي بصورت خودكار استفاده مي
SET_POS:  بصورتBOOL مقدار (، و با لبه بالا رونده آن مقدار مرجع جديد REF_VAL  ( بعنوان مقدار موقعيت فعلي پذيرفته

  .قبلا يك نشده باشد يك خواهد شد POS_VALIDشود و اگر خروجي مي
  :هاي بلوكمعرفي خروجي

ENO:  خروجي با فرمتBOOL هرگاه ،EN شوديك و عمليات بلوك بدون خطا اجرا شود اين خروجي يك مي.  
ACTUAL_POS:  خروجي با فرمتDint دهنده مقدار واقعي موقيت فعلي استنشان.  

POS_READY:  بصورت خروجيBOOL يعني رسيدن به مقدار (دهنده كامل شدن عمليات موقعيت يابيو يك شدن آن نشان
 . است) Pos_Startپس از فعال شدن  DEST_VALتعين شده در ورودي 

REF_VALID: بصورت  خروجيBOOL يابي آهنگي در حين اجراي عمليات موقعيتدهنده رخ دادن همو يك شدن آن نشان
در حال حركت  Refrensبراي يافتن نقطه ) در پيكربندي سخت افزار ( اينكه هرگاه سيستم در جهت تعين شده يعني  .اخير است

برابر شده و  REF_VAL با ACTUAL_POS  مقدار خروجي ) يك خواهد شد I126.2كه ورودي (باشد ، با رسيدن به نقطه مرجع 
  .يابدادامه مي يابيبرابر نباشد موقيت REF_VALبا  DEST_VALدر صورتيكه 

يك باشد و جهت تغيير موقعيت در جهتي كه براي ارزيابي نقطه مرجع در پيكر بندي  REF_ENABLEاگر ورودي : توضيح
مورد ارزيابي قرار گرفته و با لبه بالا رونده اين  I126.2انتخاب شده، باشد، در اين شرايط ورودي ) كه بعدا خواهد آمد(سخت افزار 

كه مجددا ورودي خروجي يك شده تا زماني. شودشمارنده مي REF_VALيك شده و مقدار  REF_VALIDورودي  خروجي 
REF_ENABLE با يك شدن مجدد ورودي . از حالت صفر به يك انتقال نيابد در حالت يك باقي مي ماندREF_ENABLE 

  .گيردمورد ارزيابي قرار مي  I1216.2صفر شده و مجددا ورودي  REF VALIDخروجي 
قرار ) موقعيت فعلي(بعنوان مقدار مرجع جديد  REF_VALمقدار ورودي  I126.2همچنين در اين شرايط با لبه بالارونده ورودي  

  .يك نشده باشد اين خروجي هم يك مي شود SET_POSقبلا توسط ورودي  POS_VALIDگيردذ و اگر خروجي مي
POS_VALID: خروجي بصورتBOOL براي اولين مرتبه (آهنگ شدن موقعيت با نقطه مرجع مو يك شدن آن نشان دهنده ه

   .است) Restartپس از هر 
درصورتيكه ( I126.2صفر خواهد بود، اين خروجي با لبه بالا رونده ورودي POS_VALID، خروجي Restartپس از هر  :توضيح
در حالت يك باقي  CPUمجدد  Restartيك شده و تا  SET_POSو يا با لبه بالا رونده ورودي ) يك باشد REF_ENABLEورودي 

  . خواهد ماند
  

  سنجموقعيت  هاي سخت افزاريمعرفي ورودي خروجي سيگنال
ها اين ورودي خروجي. هاي ورودي خروجي سيگنالهاي سخت افزاري تعيين موقعيت داده شده استآدرس) 5- 10(در جدول

  .باشندمقدمه مي) 29- 10(هاي سخت افزاري آمده در شكل بلوكي منطبق با ورودي خروجي
  



 

١٢٣  
 

  
  )5-10(جدول

  پيكربندي سخت افزاري براي فركانس متر
اين صفحه يكي از . شوندانتخاب مي) 32- 10(در صفحه شكل CPU314IFMنوع كاربري از سخت افزار موجود در ماژول 

كه در است،  Integrated Functionبا سر برگ  CPU314IFMماژول  Object Propertiesهاي مربوط به صفحهمجموعه 
  اينجا نوع استفاده از سخت افزار، موقعيت ياب انتخاب شده است 

  

  
  )32- 10(شكل

  
 موقعيت يابي پارامترهايدر اين صفحه . شودباز مي) 33-10(، صفحه شكل  Parameter Assignmentدر صفحه بالا با انتخاب دكمه 

  :شامل  اين پارامترها .شوندتنظيم مي
  SFB39اختصاصي براي بلوك سيستمي  DBتعين شماره  ‐ 
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  .تعيين نوع سيگنال براي كنترل درايور موتور تغيير دهند موقعيت ‐ 
  .تعيين جهت براي يافتن نقطه مرجع ‐ 
 .درموقع شروع و توقف حركت تعين موقعيت. تعيين فاصله براي شتاب مثبت و منفي براي درايور موتور ‐ 

  

  
  )33- 10(شكل

  
. روشن شود  System failedمربوط به  PLC ،LEDتقال پيكر بندي سخت افزار آماده شده به ممكن است  پس از ان توجه شود،

منتقل نشده  PLCبه   DBمعرفي شده و از قبل يك چنين  DBدليل اين حالت آن خواهد بود كه چون در پيكر بندي سخت افزار 
  .شودخارج مي Failedمربوطه سيستم از حالت  DBبهمرا  Userپس از انتقال برنامه . است

  
 CPU314IFMارتباط بلوكي سخت افزار نرم افزار در عملكرد  :پيوست
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 :CPU314-IFM برنامه مثالي از كاربرد سخت افزار موقعيت يابي در ماژول

 .آماده كنيد CPU314IFMزير را براي بررسي تعين موقعيت با استفاده از سخت افزار   هابين بلوك ارتباط الكريكي
 
 

 
 
 .براي تعين موقعيت آماده و آنرا بررسي كنيد  CPU314IFMامه زير را به منظور استفاده از سخت افزار برن
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پالس شفت انكودر به جلو رفته سپس در شش مرحله با همان  10000همواره شش مرحله با فاصله  با اين برنامه موتور)1تمرين 
 .ثانيه متوقف مي شود 2ان هر مرحله بطوريكه در پاي. گرددفاصله قبلي به عقب بر مي

  
پالس شفت انكودر به جلو حركت كرده بطوريكه در پايان هر مرحله  10000مرحله با فاصله  5 موتور با اين برنامه) 2تمرين 
ه پالس فاصله را در يك مرحله ب  50000مرحله حركت بسمت جلو  موتور كل  5در پايان اجراي  . شودثانيه متوقف مي 5بمدت 

 .گرددعقب برمي
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  CPU314IFMشكل بلوكي ارتباط درايور موتور و شفت انكودر با ورودي خروجي  :پيوست
 

  
  

  سه فاز ACشكل بلوكي درايور موتور  :پيوست
 

  
  


