4. - (‘()N'I‘R()l,l,()Rl PROGRAMMABILI

11 - DESCRIZIONE DI UN CONTROLLORE PROGRAMMABILE

Un controllore programmabile, come qualsiasi altro sistema piti complesso (minicomputer, computer,
) & un sistema logico in grado di realizzare un insieme ordinato di operazioni definite da comandi.
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[ comandi, comunemente detti istruzioni, sono stabiliti per ogni tipo di controllore in fase di
progettazione dello stesso, vanno cosi a costituire il cosiddetto linguaggio di programmazione.

Fig. 4.2 - Controllori programmabili Omron serie SYSMAC.

41



4.2

MEMORIA DAT!

—-———> CcPU —_9 ouTPyT

MEMORIA PROGRAMMA

INPUT
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L’insieme delle successive istruzioni con cui si realizza, attraverso il co.ntrollor.e, P elabofazione '
a (software) ed € memorizzato in UN’apposiy “chj%
a

sui dati in ingresso ¢ chiamato programma (¢ ' : |
programma; 1 dati relativi allo stato degli ingresst € delle uscite SONO INVECe MemOorizzati e, e Orig
lavoro o memoria dati. o : m‘)ﬂad,'
La parte del PLC che coordina ed organizza tutte le 'at\tlvga sopradde?te e denominata unit
(CPU), tra essa ed il sistema da controllare troviamo le unita d’ingresso e di uscita, che hanpg i Centry

: i . i il kit
adattare i segnali elettrici esistenti fra circuitl esterni e la circuiteria interna del P1LC Mpity ¢
Collegata al controllore possiamo trovare Punita di programmazione, che consente ¢ o

e

programma in un’apposita memoria interna.

Oltre alle unita precedentemente citate si possono utilizzarg alFre apparecchiature che aumentyy,
possibilita del controllore: tali apparecchiature, denominate periferiche, sono 1 simulatori, [ memorie:

massa, le stampanti, le interfacce per PLC o computer.
[ simulatori sono apparecchiature che simulano cio che accade nell"impianto; il loro uso consente, ¢y,

certi limiti, di mettere a punto efficacemente il programma.

? SIMULATORE COMPUTER MONITOR STAMPANTE

' 1 |

e l | |
==

| i i PERIFERICHE | ———— ,
|
v | ,

——————————————— J r
UNITA’ DI ’ :
PROGRAMMAZIONE [€— 1 — :
i DISPOSITVI
| MEMORIA CIRCUITI | e
i PROGRAMMA DI T T
| INGRESSO : o
MEMORIA DI 3 el |
MASSA o |
| UNITA' :
o CONTROLLO {
|
l
MEtoRA CIRCUITI }
|
LAVORO usomra |t
I (OUTPUT) 12
b
P
1
1
ALIMENTATORE

Fig. 4.4 - Struttura di un controllore logico programmadbile e re.

Le memori_e? di massa permettono di memorizzare i progr . 3 ,,
controllore, cio evita di dover riscrivere il programma e c;goalmm anche
installazione su di un altro PLC, 2 nsentono



gtampanti consentono, mediante opportune interfh s ,
.I‘°d§ informazioni sul programma. il
* particolare importanza rivestono le interfacee per collegare il control

. \olare nel primo €aso ¢ possibile collegare in rete diversi PLC in

: l‘;‘;e di automazione di grandi impianti. ‘ | ‘
S1¢ | caso che il controllore venga collegato ad un computer é possibile
Ne gi utilizzare i costos videoterminali dedicati, si possono inoltre stampare 1 progran
o o di massa ed eseguire tutta una serie di controlli sia durante la fase di progra

o, memorne ¢
o zionamento.

male fun :
nOlSna grandezza che caratterizza le pot

seite (numero l/O).‘ ; . ' |
del;‘; L;;enerale s1 possono identificare tre classi di apparecchiature:

piccole unitd con un massimo di 128 /O,

medie unita con un massimo di 1024 1/0,

grandi unita con un numero uguale o maggiore di 1024 I/O. . e '
Volendo gestire un numero piu elevato di I/O st possono collegare in rete piu controllori.

[ controllori si possono suddividere anghp a seconda de!l’aspetto realizzativo. Si. sono venute a
ratteristiche comuni ai diversi costruttor rispetto a macchine legate alla stessa fascia prezzo/pr .
Lar; r le piccole unita si possono trovare PLC in un unico blocco (vedere nei successivi capitoli i
Natiznal PL20. Toshiba EX20, Omron €20, C20K, C4OH, Siemens $5-95U), contenente I'unita ¢
le unita di ingresso e di uscita; possono essere ampliati con gplta di espansione COn un NUMero ﬁsso

per le medie e le grandi unita (ma si trovano sempre piu Spesso anche per piccole ur}lta) sl a
schede modulari (vedere nei successivi capitoli il modello Siemens SS-100U), le quz}l{ consentono
configurare il controllore assemblando le varie schede, ognuna con la sua funzione (unita centr ale,
[/O. alimentatore, ecc.), al fine di ottenere un PLC che meglio si adatti alle esigenze di una deterr

automazione.

enzialita di un controllore ¢ il numero complessivo

4.2 - UNITA CENTRALE

L’unita centrale di elaborazione dati, detta CPU (Central Processing Unit), puo essere realizzata

uno o pitl microprocessori (LP) oppure con un processore cablato realizzato con piu circuiti integrati.

In presenza di piu CPU si parla di elaborazione in multiprocessing.

E il centro di attivita di tutto il sistema, in pratica coordina tutte le attivita del PLC.

Va a cercare nelle memorie le funzioni che gli vengono richieste, le analizza per poterle riconoscere,
esegue ad una ad una, in modo sequenziale, per gestire il funzionamento completo di ogni processo.

Per mezzo di periferiche il microprocessore recepisce tutte le informazioni che provengono dal mo
esterno (tramite interruttori, trasduttori, ecc.), quindi, svolgendo il programma, invia per mezzo di ¢
periferiche 1 risultati delle sue operazioni all’esterno (attraverso contattori, relé, trasduttori, at
video, stampanti, calcolatori).

In pr atica la CPU sostituisce i cablaggi e alcune funzioni come quelle svolte dai temporizzatori
contatori, con la differenza che in una logica cablata, che opera in parallelo cioe contemporancair
PLC 'la CPU esegue le proprie funzioni in modo sequenziale, ne consegue la grande impor
Veloflté_ con la quale vengono svolte le operazioni. ,

L umita centrale puo essere suddivisa in diverse parti: unita logica ALU, unita di contr
Memoria istruzioni ROM, registri, contatore di programma PC.
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Fig. 4.6 - Architettura di un microcomputer o PLC.

- Iﬁl MICroprocessore ¢ un parti
I dispositivi necessari per tal
sostituzione di logiche cablate e
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ni del microprocessore sono comandate da opportuni impulsi di sincronismo deno

ingombro € posto all’esterno del microprocessore.
La frequenza di oscillazione del quarzo ¢ compresa tra 1 e diverse decine di MHz (es. 100-150 M
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distribuzione delle Junzioni sui terminali
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a utilizzabile da un microp

oni: si definisce ciclo di istruzione il tempc
tamente un’istruzione. Tale tempo ¢ diverso in

guita. Una misura piu omogenea ¢ il ciclo macchina, cioé il tempc
per eseguire un’operazione elementare, che costituisce parte di

leta,

delle istruzi

microprocessori il numero dei registri sp
ono di un unico registro (chiamato accumulatore) nell’unita
dispositivi che incorporano due accumulatori, fatto che amplia la loro
e. Per gli altri registri € in genere possibile utilizzare una parte della
i del microprocessore oppure € in uso inserire vari registri

importante nel

b

esecuzione di un programma puo essere interrotta in alcuni casi (€s. in ¢
teristica fondamentale del microprocessore € la capacita di recepire e
in_ter'ruziom'. Mediante tali interruzioni si possono stabil
ltri dispositivi 0 apparecchiature, senza che cio influisca sulla
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4.4 - DESCRIZIONE DEI BUS DI COMUNICAZIONE

I bus sono delle linee di comunicazione (yedi ad esempio le piste dl‘
permettono il dialogo tra le varie parti di un microcomputer 0 PLC. Ng es
transitano in parallelo i bit che compongono una determinata informazione spe

In particolare abbiamo: "
BUS DATL pud essere costituito da 4, 8, 16, 32, 6% conduttori sui qual
numero di bit.
Il numero di
numero det bit mag

tra i vari stadi della macchina.
Sarebbe come far viaggiare delle automobili su una strada statale (bus a 8

autostrada a 2 o 3 corsie (bus a 16 o 32 bit): ovviamente nel secondo caso le ¢
muovere piu agevolmente e velocemente.

BUS INDIRIZZI: permette di individuare il numero dell’istruzione del progra
eseguire, che verra poi inviata attraverso il bus dati all’unita centrale; € in grado inoltre
locazione di memoria nella quale la CPU vuole effettuare un’operazione di lettura o di st "

bit del bus dati puo dare un’indicazione della bonta del PLC, in
giore ¢ la precisione della macchina e maggiore € la sua velocita
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F'ig. 4.8 - Microprocessori: a) Motorola 68020 - b) [NTEL ¢
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i identifica la capacita di indirizzamento di un m "i‘;a‘ o
_cioe 65536 locazioni diverse di memoria, s€ si trat

indirizz
ossg ;gtsra.controlgarz 216 i
“ivfﬂemn 7 6‘r‘nlfm)c,1tué microprocessori con capacita ben piu elevate (es. 220 = 104
Bsiston> (;?a di byte avremo 1048576 byte equivalenti ad 1 Mbyte. e
caso s€ 8t tra indi il bus indirizzi permette di definisce la massima quantita di memoria «
_Laves quo estire, cio ¢ In relazione alla quantita di memoria che l'utente ha a di
il compute; ?ﬁmﬂg magéiore quantita di memoria equivale a poter scrivere programmi
e pl(l;oNTR.OLLO: anche questo € un insieme di conduttori sui quali transitano le
lle operazioni nella macchina.
per determinare se .1 una locazione di memoria, dopo averla
le, mediante il bus dati. scrivere o leggere un dato.
e all’unita centrale le unita di espansione, le unita di Ingresso e j

le esigenze il controllore.

che controllano i| susseguirsi de
In particolare puo essere usato
er mezz0 del bus indirizzi, st VUO

BUS I/O: permette di collegar
dando cosi 12 possibilita di espandere a seconda del
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Fig. 4.9 - Esempi di contenitori per microprocessori.

4.5 - MEMORIE

[ tipi di memori o
. oria che possono essere utilizzati si possono raggruppare dal punto di vista

iy .;r;ld(():rne magnetiche e a semiconduttore ; e

€l s1 fa uso ; - : oo
B quasi esclusivo del tipo semiconduttore e normalmente a tecnolog

Le memori : '

orie a se - 4 :

. v(ﬁz;?rtl‘dqttore si suddividono solitamente in memorie volatili e non volati
Cessare dell’alimentaziolna el legato alla capacita o meno di una memoria di mantenere le
dell’alimentazione: | ¢ clettrica. Le memorie volatili perdono il loro contenuto informe

Un PLC deve ,a Verrrelemorle non Yolatili, al contrario, lo mantengono. : L
*Pegnimento voluto o U_r(lia memoria utente non volatile per il programma applicativo, in

nfatti un PLC ege accidentale dgl PLC non pregiudichi la presenza del programma.
“ase accidena; anf 2 laVO{ 0 in funzione del programma che contiene € tale programi
“Conomici (spreco di are perso, in quanto le conseguenze potrebbero essere molto gray

materie prime a causa del blocco dell’impianto oppure danni allo stes

di 51
€ l 1 9:4 . i % 2
colymigg, - addetti all'impianto, che potrebbero trovarsi in situazioni peri

e





