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SofCon s.r.0. Dema na Tecomat

1. Uvod

Firma SofCon s.r.o. vytvofila programové vybaveni pro komunikaci s PLC
zafizenimi Tecomat a Tecoreg firmy Teco a.s., s jehoZ pomoci je mozno pfipojit
prumyslovy terminal Term10 firmy SofCon ke zvolenému poctu PLC Tecomati jako
vizualiza¢ni €1 operatorsky panel. Déle je mozno pfipojit terminal Term10 (nebo i vice
terminal®) i jako podfizenou jednotku - Slave.

Na distribu¢ni disket¢ je nckolik demonstraénich piikladd na komunikaci se
zafizenimi Tecomat. Programy jsou psané v jazyce Kit-Basic pro prostfedi Kit-Builder s
grafickym termindlem Term10. Posiland a ¢tena data mezi terminalem Term10 a PLC
Tecomatem jsou zprostfedkovana pomoci sériové komunikace RS485 s protokolem
Tecomat.

Vsechny demopftiklady pouzivaji komunika¢nich automatti naimplementovanych v
tzv. ,,include* souborech (.PRI) nebo v uzivatelskych procedurach Kit-Basicu (Proc3, Proc4
a Proc5, Proc6). Automaty se d€li na Master automaty pro obsluhu podfizenych Tecomati a
Slave automaty pro odpovidani na dotazy nadfazenych Tecomatii. Master automaty
zajistuji navazani a udrzovani spojeni s pozadovanym poctem piipojenych PLC Tecomatt,
¢teni a zapis pozadovanych registrii. Slave automaty zajiStuji odpovidani na zpravy
nadfizené stanice.

2. Programy pro PLC Tecomat pro jednotlivé demoptiklady

Pro spravny chod jednotlivych demopftikladu je tieba do PLC Tecomatu nahrat vzdy
urcity program .950.

Programy .950 pro jednotlivé demopeiklady:

DTECO1 .PRG \

DTECO2 .PRG - TECO_REG.950
DTECO3 .PRG /

DTECOIO .PRG - TECO DIO.950
DTECOIO2.PRG /

DTECOSL .PRG - TECO MAS.950

2.1. Popis programu TECO REG.950

Program TECO_REG.950 definuje dva automaty implementujici simulaci dvou
jednoduchych P regulatorti. Princip obou regulatorti spociva v postupném piiblizovani
méfené hodnoty k pozadované (po expinenciale). Druhy regulator se od prvniho 1i§i v tom,
ze navic uklada postupné pozadované a meiené hodnoty do dvou archivii (archiv méfenych
a archiv pozadovanych hodnot). Proto vizualizacni program v Terml10 sledujici prabéh
regulace miize Cist pouze pravé méienou a pozadovanou hodnotu nebo i cely archiv
meéfenych a pozadovanych hodnot za urCitou posledni dobu (napi. pro grafické zndzornéni
prabéhu regulace).
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2.2. Popis programu TECO DIO.950

Program TECO DIO.950 obsluhuje 8 digitalnich vstupt a vystupt tak, Zze
periodicky zapisuje hodnotu v regiastru RO na vystupy a obraz vstupii uklada do registru
R1. Vizualiza¢ni program v Term10 periodicky zapisuje rotujici danou hodnotu do registru
RO a zpétné Cte obsah registru R1 - obé hodnoty zobrazuje na displeji. Pokud jsou u
Tecomatu navzajem propojeny digitalni vstupy s vystupy, je na signalizacnich LED vstupti
a vystupt vidét pribéh komunikace (bez propojeni vstupli a vystupti je prubéh komunikace
vidét jen na LED vystupit).

2.3. Popis programu TECO MAS.950

Program obsluhuje 3 podfizené stanice s adresami 1, 2 a 3. Z prvni stanice
periodicky ¢te R registry RO az R9. Do druhé stanice periodicky zapisuje do R registrt R10
az R19. Ze treti stanice zaroven Cte R registry RO az R9 a zaroven zapisuje do R registra
R10 az R19. Hodnoty ¢tenych registri tieti stanice pravidelné¢ kopiruje do zapisovanych
registrl, to znamena, ze pii uspéSné komunikaci by ve tieti podiizené stanici m¢l byt obsah
¢tenych i1 zapisovanych R registrt stejny.

3. Popis demonstra¢nich piiklad

3.1. Stru¢ny piehled vSech demoptikladi

DTECO1l .PRG - Obsluhuje 1 podiizeny PLC Tecomat, do jehoz P reguldtoru zapisuje
pozadovanou hodnotu. Zpétné ¢te archiv méfenych a pozadovanych
hodnot, které potom zobrazuje ve form¢ Casového grafu na displeji.
PouZiva soubor TECOM 1.PRI.

DTECO2 .PRG - Podobny peiklad jako DTECO1 - Obsluhuje 1 podeizeny PLC
Tecomat, do jehoz P reguldtoru zapisuje pozadovanou hodnotu. Zpitni
¢te aktudlni migenou a pozadovanou hodnotu, které potom uklada do
archivu. Tyto dva archivy potom zobrazuje ve formi ¢asového grafu na
displeji. PouZiva soubor TECOM 1.PRI.

DTECO3 .PRG - Podobny peiklad jako DTECO2 - Obsluhuje 2 podeizené¢ PLC
Tecomaty, do jejichz P regulatoru zapisuje pozadovanou hodnotu.
Zpitni ¢te aktudlni misenou a pozadovanou hodnotu, které potom
ukladd do archivu. Tyto archivy potom zobrazuje ve formi dvou
casovych grafu na displeji. S obima Tecomaty komunikuje stejné
registry. PouZiva soubor TECOM 2 .PRI.

DTECOIO .PRG - Obsluhuje 1 podeizeny PLC Tecomat, do jehoz registru RO zapisuje
pozadovanou hodnotu digitalnich vystupu. Tuto hodnotu periodicky
rotuje, takze signalizaéni LED na digitalnich vystupech Tecomatu sviti
dle aktualniho stavu vystupu. Program zpitni éte registr R1, ktery
obsahuje obraz digitdlnich vstupu. Obi hodnoty jsou potom
zobrazovany na displeji termindlu. Pouziva soubor TECOM 1.PRI.
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DTECOIO2.PRG - Podobny peiklad jako DTECOIO s tim rozdilem, Ze pro komunikaci
nepouzivd komunikaéni automat v daném .PRI souboru, ale pouziva
komunikaéniho Master automatu prosteednictvim uZivatelskych
procedur Proc5 (inicializace komunikace) a Proc6 (zruSeni
komunikace).

DTECOSL .PRG - Odpovidd na éteni a zapis R registru z nadeizeného Tecomatu -
definuje pole 20-ti R registru, z nichz prvnich deset je pro ¢teni a zbylé
jsou pro zapis. Hodnoty vSech registru zobrazuje na displeji terminalu.
Registry pro éteni periodicky plni ndhodnymi hodnotami. Nadeizeny
Tecomat periodicky ¢ete tyto hodnoty a zpitni je zapisuje do registru pro
Zapis.

3.2. Podrobnijsi popis demonstraenich peikladu

Demopftiklady DTecol, DTeco2 a DTeco3 slouZzi pro vizualizaci dat dan¢ho zafizeni
PLC Tecomat. VSechny tyto demonstracni ptriklady zasilaji do PLC Tecomatu pozadovanou
hodnotu, simulétor regulatoru v PLC Tecomatu podle této hodnoty upravi aktualni méfenou
hodnotu, kterou pak posle zpét terminalu Term10 jako vysledek. Pribéh pozadovanych a
méfenych hodnot je pribézne zaznamendvan do grafti a zobrazovan na displeji terminalu
Term10. Demonstracni programy prostfednictvim Master automat zajiStuji obsluhu
pozadovaného poctu piipojenych PLC Tecomati, jako je navazani a udrzovani komunikace,
zasilani a pfijimani zprav a jejich nasledné vyhodnocovani.

Demopftiklady DTecolO a DTecolO2 také slouZzi pro vizualizaci dat daného zatizeni
PLC Tecomat, v tomto piipadé se jednd o vizualizaci digitalnich vstupi a vystupa
piipojeného Tecomatu.

Demopftiklad DTeco-S1 slouzi pro ndzorny ptiklad, jak z termindlu Term10 udélat
podfizenou stanici.

3.2.1. DTecol

Tento program ovlada pouze jeden PLC Tecomat prostiednictvim komunikac¢niho
automatu naimplementovaném v pfilinkovaném include souboru TECOMI1.PRI (viz 3.3
Popis a pouzivani include soubort TECOMI.PRI a TECOM2.PRI). V hlavnim souboru
DTECOI1.PRG se definuji parametry komunikace (jako je napiiklad pocet ctenych a
zapisovanych registrl) a obrazovky termindlu. Z ptipojeného PLC Tecomatu se ¢tou dvé
hotova pole dat. Tyto pole slouZzi jako archiv pozadovanych a métenych hodnot z regulatoru
naimplementovaném v PLC Tecomatu programem TECO_REG.950. Velikost pfenosu dat
mezi terminalem Term10 a PLC Tecomatem se pohybuje okolo 200 byta.

3.2.2. DTeco2

Tento program ovlada také pouze jeden PLC Tecomat prostfednictvim
komunika¢niho automatu naimplementovaném ve stejném souboru TECOMI.PRI. V
hlavnim souboru DTECO2.PRG se definuji (stejné¢ jako v DTECOI1.PRG) parametry
komunikace a obrazovky terminalu, ale navic se definuji vedlejSi procesy (automaty) na
zpracovani piectenych hodnot z PLC Tecomatu do poli graft, blikani LED na panelu
terminalu Term10 apod. Automaty na zpracovavani piectenych dat do poli pozadovanych a
méfenych hodnot jsou obdobné automatim provadéjici stejnou Cinnost v programu
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TECO_REG.950 v PLC Tecomatu. Z toho vyplyva, Ze se nemusi po komunikacni lince
pfenaset tolik dat pro grafické znazornéni pribchu regulace. Velikost pfenosu dat mezi
termindlem Term10 a PLC Tecomatem je podstatné mensi a to asi 10 bytd.

3.2.3. DTeco3

Tento program ovlada jiz dva PLC Tecomaty prostfednictvim komunikacniho
automatu naimplementovaném v pfilinkovaném include souboru TECOM?2.PRI (viz 3.3
Popis a pouzivani include soubort TECOMI1.PRI a TECOMZ2.PRI). Tento demostra¢ni
piiklad je rozsitenim ptikladu DTECO2.PRG pro dva PLC Tecomaty se stejnou datovou
strukturou. V hlavnim souboru DTECO3.PRG se definuji parametry komunikace,
obrazovky terminalu a vedlejsi procesy (automaty) na zpracovani prectenych hodnot do poli
grafti apod. Jak jiz bylo feceno, oba dva piipojené¢ PLC Tecomaty maji stejny program i
strukturu registrli, a proto jsou obrazovky terminalu Term10 pro oba dva PLC Tecomaty
definovany spole¢né, vzdy se pouze v zahlavi dané obrazovky urc¢i, ktery Tecomat je
zobrazovan. Velikost pfenosu dat mezi termindlem Term10 a jednim PLC Tecomatem se
pohybuje okolo 10 bytt.

3.2.4. DTecolO

Tento program ovlada jeden PLC Tecomat prostiednictvim komunika¢niho
automatu naimplementovaném v pfilinkovaném include souboru TECOMI1.PRI (viz 3.3
Popis a pouzivani include soubort TECOMI.PRI a TECOM2.PRI). V hlavnim souboru
DTECOIO.PRG se definuji parametry komunikace (jako je napiiklad pocet ctenych a
zapisovanych registrt) a obrazovky terminalu. Do pfipojeného PLC Tecomatu se zapisuje
pozadovana hodnota digitdlnich vystupli a zpétn€ se ¢te hodnota digitdlnich vstupt.
Program déle definuje automat, ktery pro lepsi ndzornost periodicky rotuje o 1 bit hodnotu
zapisovanou do PLC Tecomatu na dig. vystupy. Velikost pfenosu dat mezi terminalem
Term10 a PLC Tecomatem se pohybuje do 10 byta.

3.2.5. DTecolO2

Tento program ovlada jeden PLC Tecomat prostfednictvim komunika¢niho Master
automatu naimplementovaném piimo v prostfedi KitBuilder (viz 3.5 Popis Master automatu
a uzivatelskych procedur Proc5 a Proc6). V hlavnim souboru DTECOIO2.PRG se definuji
parametry komunikace (jako je napfiklad pocet ctenych a zapisovanych registri) a
obrazovky terminalu. Do pfipojen¢ho PLC Tecomatu se zapisuje pozadovana hodnota
digitalnich vystupti a zpétné se Cte hodnota digitalnich vstupii. Program déle definuje
automat, ktery pro lepsi nazornost periodicky rotuje o 1 bit hodnotu zapisovanou do PLC
Tecomatu na dig. vystupy. Velikost pfenosu dat mezi termindlem Terml0 a PLC
Tecomatem se pohybuje do 10 bytt.

3.2.6. DTeco_SI

Tento program prostiednictvim komunikacniho Slave automatu (viz. 3.4 Popis
Slave automatu a uZivatelskych procedur Proc3 a Proc4) odpovida na zpravy nadfizené
stanice. Komunika¢ni Slave automat se spusti dle nastavenych parametri uzivatelskou
procedurou Proc3. Program definuje pole 20-ti R registrl, z nichZ prvnich deset je pro ¢teni
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a ostatni jsou pro zapis. Na prvni obrazovce termindlu je zobrazen stav komunikace a pocet
pfijatych pozadavkl na zdpis €i Cteni vSech druhil registri (X, Y, S, R i DataBoxu). Na
dal$i obrazovce zobrazuje hodnoty vSech dvaceti R registrii. Registry R pro ¢teni periodicky
plni ndhodnymi hodnotami. Nadeizeny Tecomat periodicky ¢ete tyto hodnoty a zpitni je
zapisuje do registru pro zapis. To znamena, Ze poi uspisné komunikaci by mil byt obsah
prvnich deseti R registru (etené registry) v terminalu Term10 shodny s obsahem druhych
deseti R registru (zapisované registry).

3.3. Popis a pouzivani include soubort TECOMI1.PRI a TECOM2.PRI

Include soubory TECOMI1.PRI a TECOM2.PRI definuji automaty, které zajiStuji
navazani a udrzovani spojeni s podfizenymi PLC Tecomaty a Cteni a zapis pozadovanych
registrli podle nastavenych proménnych zaznamu dané¢ho Tecomatu. Oba soubory se lisi
pouze v poctu obsluhovanych PLC Tecomatl. I kdyz soubor TECOMI.PRI definuje
automat obsluhujici pouze jeden PLC Tecomat, je jiz naprogramovan tak, aby jednoduchou
zménou mohl obsluhovat 1 vice PLC Tecomati. Proto se soubory TECOMI.PRI a
TECOM2.PRI lisi jen minimdlné¢ a uzivatel ma tak nazorny piiklad, jak ptidélat do
nekterého z té€chto souborii obsluhu dalSich PLC Tecomatii. Pro usnadnéni hleddni téchto
mist, jsou v souborech komentare s nasledujici syntaxi: "!Pro vice Tecomatu".

Pozn: Jak jiz bylo feceno vyse soubor TECOMI1.PRI je pouzit v demoptikladech DTecol,
DTeco2 a DTecolO, a soubor TECOM2.PRI je pouzit v demopiikladu DTeco3.

Tyto include soubory se do vlastniho aplika¢niho programu pftilinkuji pomoci
direktivy include (viz manual Kit-Builder) a to zpravidla na jeho zacatku. Je vSak pted
jejich pfilinkovanim nutné definovat urCité konstanty a definice, které .PRI soubory
vyzaduji.

Prehled a vyznam konstant, které se musi v aplikaci definovat pred prilinkovanim
vlastniho .PRI souboru:

cTC_MaxPLC
Konstanta definujici poCet obsluhovanych a maximalné ptipojenych PLC stanic
(pro include soubor TECOM1.PRI je rovna 1, pro include soubor TECOM2.PRI je
rovna 2 apod).

c¢TC SndMaxTOut
Konstanta definujici maximalni dobu pro ¢ekani do konce vysilani zpravy
(timeout). Hodnota se udava v desitkach milisekund.

cTC RecMaxTOut
Konstanta definujici maximalni dobu pro ¢ekani na odpovéd (timeout). Hodnota
se udava v desitkach milisekund.

cTC TryConnect
Konstanta definujici prodlevu mezi testovanim piipojenych PLC zpravou Connect.
Hodnota se udavé v sekundach.

cTC_SizeRead
Konstanta definujici velikost bufferu pro ¢teni registri z PLC. Hodnota se udava v
bytech a plati pro ni jista pravidla:

1. musi byt délitelna ctyima

2. musi byt v intervalu 0 az 244
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cTC_SizeWrite
Konstanta definujici velikost bufferu pro zapis registrti do PLC. Hodnota se udava
v bytech a plati pro ni jista pravidla:

1. musi byt délitelna ¢tyfma
2. musi byt v intervalu 0 az 244

cTC_ParamStr
Retézcova konstanta s parametry komunikace (viz komunikaéni knihovny ChnXxx
nebo Manual Kit-Builder).

Include soubory .PRI dale definuji konstanty a fidici proménné pro oblsuhu
Tecomatl, strukturu zaznami dat jednotlivych Tecomatii a procedury pro nastavovani
proménnych pro pfistup k datim jednotlivych Tecomatd. Nasleduje popis téch konstant,
proménnych, struktur a procedur, které mize uzivatel pouzit ve své aplikaci.

3.3.1. Struktura zdznamu dat jednoho Tecomatu

Data jednoho Tecomatu jsou v paméti ulozena ve formé symbolickych néazvh
jednotlivych ¢asti pole, které je alokovano v paméti (napi: TC1 Addr, TC2 Addr atd.).
Pravidla a ptiklady pro alokaci tohoto pole je mozno nalézt v include souborech .PRI. Dale
nebudeme toto pole nazyvat jen obecné "pole", ale specifictéji "zaznam". Nasleduje seznam
polozek zdznamu urcenych pro potieby uzivatele a aplikacniho programu:

TC_DNode = byte(TCl Addr) [cTC DNode] ;
Polozka definuje adresu stanice PLC Tecomatu v siti.

TC _FlConnect = byte(TCl Addr) [c¢TC Flconnect];
Polozka definuje ptiznak ptipojeni daného PLC Tecomatu.

TC SWritePerm = byte(TCl_Addr) [cTC_SWritePerm] ;
Polozka definuje ptiznak permanentniho vysilani zpravy pro zapis registri. Pokud
ma polozka hodnotu 1, bude se zprava pro zapis registri vysilat neustale, naopak
(pokud ma polozka hodnotu 0) se bude zprava pro zapis registrii vysilat pouze pii
nastaveném piiznaku TC FISWrite.

TC FlSWrite = byte(TC1l Addr) [cTC_FlSWrite];
Pokud polozka TC SWritePerm mé hodnotu 1, potom tato polozka nemé vyznam.
V opacném piipad¢ definuje ptiznak, zda se ma (hodnota 1) ¢i nemé (hodnota 0)
vyslat jednordzove zprava pro zépis registrii. Po ptipadném vyslani zpravy pro zéapis
registrli se tato polozka automaticky snuluje.

TC_SReadCt = longint (TC1l Addr) [cTC SReadCt];
Polozka definuje ¢ita¢ vyslanych zprav pro ¢teni registra.

TC_RReadCt = longint (TC1l Addr) [cTC RReadCt];
Polozka definuje ¢ita¢ piijatych odpoveédi na zpravu pro Cteni registri.

TC _SWriteCt = longint (TC1l Addr) [cTC SWriteCt];
Polozka definuje ¢ita¢ vyslanych zprav pro zépis registru.

TC RWriteCt = longint (TC1 Addr) [¢TC_RWriteCt];
Polozka definuje ¢ita¢ piijatych odpoveédi na zpravu pro zapis registra.

PoloZzky vysilaciho bufferu pro ¢teni registrii

TC_SRead Typ = byte(TCl Addr) [cTC_SRead Typl;
Polozka definuje typ registrii, které se maji zpravou pro Cteni registrii precist (viz
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nize - konstanty typt registrd PLC Tecomatu).
TC_SRead_ Frst = byte(TCl_Addr) [cTC_SRead Frst];
Polozka definuje adresu prvniho registru, ktery se ma ptecist z PLC Tecomatu. Po
nastaveni této polozky je tfeba zavolat proceduru TecoRelnit (viz XXX) pro Upravu
jinych vnitinich polozek na této polozce zavislych.
TC_SRead_Len = byte(TCl_Addr) [cTC_SRead Len] ;
Polozka definuje pocet registrii (bytl), které se maji piecist z PLC Tecomatu.
Polozky pfijimaciho bufferu pro ¢teni registra
TC_RRead Data = byte(TCl_Addr) [cTC_Read Datal;
Polozka definuje pole o velikosti cTC SizeRead byta (viz vyse), kam jsou ulozeny
hodnoty ptectenych registri z PLC Tecomatu.

Polozky vysilaciho bufferu pro zapis registra
TC SWrite Typ = byte(TCl Addr) [cTC_SWrite Typl;

Polozka definuje typ registrl, které se maji zapsat do PLC Tecomatu (viz nize -
konstanty typt registrit PLC Tecomatu).

TC SWrite Frst= byte(TCl Addr) [cTC SWrite Frst];
Polozka definuje adresu prvniho registru, ktery se ma zapsat do PLC Tecomatu. Po
nastaveni této polozky je tfeba zavolat proceduru TecoRelnit pro Upravu jinych
vnitinich poloZek na této poloZce zavislych.

TC SWrite Len = byte(TCl Addr) [cTC_SWrite Len];
Polozka definuje pocet registrii (byti), které se maji zapsat do PLC Tecomatu. Po
nastaveni této polozky je tfeba zavolat proceduru TecoRelnit pro Upravu jinych
vnitinich poloZek na této poloZce zavislych.

TC SWrite Data= byte(TCl Addr) [cTC Write Datal;
Polozka definuje pole hodnot registri o velikosti cTC_SizeWrite bytl (viz vyse) pro
zapsani do PLC Tecomatu.

3.3.2. Konstanty typt registrit PLC Tecomatu

cTC RegX = 0;

Konstanta pro pfistup k registrim X (registry vstupit) PLC Tecomatu.
cTC RegY = 1;

Konstanta pro ptistup k registrim Y (registry vystupti) PLC Tecomatu.
cTC_RegS = 2;

Konstanta pro ptistup k registrim S (systémové registry) PLC Tecomatu.
cTC RegR = 3;

Konstanta pro pfistup k registriim R (uzivatelské registry) PLC Tecomatu.
cTC DBox0 = $80;

Konstanta pro pfistup k piidavné paméti DataBox adresy $00000 - $SOFFFF.
cTC_DBoxl = $81;

Konstanta pro pfistup k piidavné paméti DataBox adresy $10000 - $1FFFF.
cTC_DBox2 = $82;

Konstanta pro pfistup k piidavné paméti DataBox adresy $20000 - $2FFFF.
cTC DBox3 = $83;

Konstanta pro pfistup k piidavné paméti DataBox adresy $30000 - $3FFFF.
CTC_DBox4 = $84;

Konstanta pro pfistup k piidavné paméti DataBox adresy $40000 - $4FFFF.
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cTC_DBox5 = $85;

Konstanta pro pfistup k ptidavné paméti DataBox adresy $50000 - $5FFFF.
cTC_DBox6 = $86;

Konstanta pro pfistup k ptidavné paméti DataBox adresy $60000 - S6FFFF.
cTC_DBox7 = $87;

Konstanta pro pfistup k ptidavné paméti DataBox adresy $70000 - $7FFFF.

3.3.3. Proménné pro piistup k datim zdznami jednotlivych Tecomati

TC_ ComTeco = byte;
Proménna definujici ¢islo aktualniho PLC Tecomatu, s nimz se pravé komunikuje.
Aplikaéni program nesmi ménit jeji hodnotu.

TC ViewTeco = byte;
Proménna definujici ¢islo aktualniho PLC, jehoz registry (data) jsou zobrazovany
(slouzi pro nastaveni adresy pro zobrazovani).

TC_ComAdr = word;
Proménna definujici offsetovou adresu pro pfistup k zdznamiim PLC Tecomatu, se
kterym se komunikuje. Aplika¢ni program nesmi meénit jeji hodnotu.

TC ViewAdr = word;
Proménna definujici offsetovou adresu pro pfistup k zaznamim PLC Tecomatu,
jehoz hodnoty jsou zobrazovany. Aplikacni prograj ji smi nastavovat pouze
procedurou TC SetViewTecoAdr (viz nize). Pokud aplikacni program zméni
hodnotu této proménné, mél by nasledné zavolat proceduru TC SetViewTecoAdr
(viz nize).

TC_PomTeco = byte;
Proménna definujici Cislo aktualniho PLC Tecomatu pro potieby aplikace.
TC_PomAdr = word;
Proménna definujici offsetovou adresu pro piistup k zaznamim PLC Tecomatu,
jehoz Cislo je v proménné TC PomTeco. Hodnota této proménné se smi nastavovat
pouze prostifednictvim procedury TC SetPomTecoAdr (viz nize).

TC1l Offs = word;
Proménna definujici offsetovou adresu zdznamu 1.Tecomatu. Podobné jsou
definovany i offsetové adresy dalSich zaznamti Tecomatii. Aplikacni program nesmi
meénit hodnoty téchto adres.

Uzivatel se v aplika¢nim programu odkazuje na jednotlivé polozky zdznamu daného
Tecomatu bud’ pomoci piimé offsetové adresy zaznamu dan¢ho Tecomatu (napf:
TC_F1lSWrite[TC1l Offs] := ...), nebo pomoci jiné offsetové adresy, ktera se nastavuje
podle proménnych s  aktudlnimi Cisly daného PLC  Tecomatu (napf:
TC_F1SWrite[TC AdrView] := ...).

3.3.4. Popis procedur

procedure TC_ SetViewTecoAdr;
Podle proménné TC ViewTeco nastavi hodnotu offsetové adresy TC ViewAdr na
ptimou offsetouvou adresu daného Tecomatu (TC1_Offs, TC2_ Offs nebo atd.).
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procedure TC_ SetPomTecoAdr;
Podle proménné TC PomTeco nastavi hodnotu offsetové adresy TC PomAdr na
ptimou offsetouvou adresu daného Tecomatu (TC1_Offs, TC2 Offs nebo atd.).

procedure Tecolnit;
Tato procedura nastavi implicitné hodnoty vSech polozek zdznami vSech Tecomatt.
Je ji nutné zavolat v procedute INIT, ktera se vold vzdy po resetu, a to jesté pied
definovanim vlastnich hodnot jednotlivych polozek!.

procedure TecoRelnit;
Tato procedura provede Upravu vnitinich polozek zaznamti vSech Tecomati podle
uzivatelského nastaveni vefejnych polozek (napiiklad podle poctu zapisovanych
registr do PLC Tecomatu upravi délku vysilané zpravy pro zapis registrit). Proto ji
je nutné volat po zméné hodnoty téch polozek, které tuto vlastnost maji (viz vyse
Struktura zaznamu dat jednoho Tecomatu).

3.3.5. Definovani symbolickych nazvii registrii

V include souborech .PRI jsou definovany pro hodnoty ¢tenych a zapisovanych
registrti pouze pole byti. Uzivatel si mtize polozky téchto poli (nejen byty ale 1 wordy,
longinty atd.) pro pfehlednost symbolicky pojmenovat.

Napf: MerenaTepl = word  (TC1l Addr) [cTC Read Data + 0];
CisloMer = longint (TC1l_Addr) [cTC_Read Data + 2];
PozadTepl = word (TC1_Addr) [cTC Write Data + 31];

Symbolickd proménnd MerenaTepl je typu word a je to prvni az druhy ¢teny registr z
prvniho PLC Tecomatu. Symbolickd proménna CisloMer je typu longint a je to tieti az
Sesty Cteny registr z prvniho PLC Tecomatu. Tato symbolickd proménna nemutze byt
definovana v poli ¢tenych registri na misté [¢cTC Read Data +1], protoze by se
piekryvala s druhym ctenym registrem pro symbolickou proménnou MerenaTepl.
Symbolickd proménna PozadTepl je typu word a je to tieti az ¢tvrty zapisovany registr
do prvniho PLC Tecomatu.

3.4. Popis Slave automatu a uzivatelskych procedur Proc3 a Proc4

Slave automat se spousti (vitSinou v INIT proceduge vlastniho programu)
uzivatelskou procedurou Proc3, kterd ma tei parametry. Prvni parametr typu byte je po¢atek
inicializa¢niho eetizce komunikace, ktery obsahuje adresu dané Slave stanice, adresu a ¢islo
poeruseni (IRQ) komunikaeéniho kandlu, peenosouvou rychlost, paritu apod. Druhy
parametr také typu byte je poeatek tabulky, jejiz polozky uréuji pocty a adresy poistupnych
registri pro ¢teni a zdpis. Teeti parametr také typu byte je poeatek zdznamu, do jehoz
polozek budou zaznaménavany informace o peichozich zpravach a stavu probihajici
komunikace.

Slave automat se ukoneuje uzivatelskou procedurou Proc4. Ve vitsini peipadu neni
toeba tuto proceduru volat (vitS§inou se Slave komunikace nainicializuje a bizi po celou
dobu programu), jen pokud by uzivatel chtil tuto komunikaci v prubihu programu zrusit.

Proceduru Proe3 je mozno volat opakovani. To znamend, zZe pokud uzivatel chce
nastavit napeiklad jinou komunikaéni rychlost, provede peoislusnou upravu eetizce s
parametry komunikace a zavold proceduru Proc3. Ta provede zruSeni dosavadni
komunikace a jeji novou inicializaci dle nového nastaveni. Lze to samozeejmi provést i
poes proceduru Proc4, a to nésledovni:
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Proc4 (...); {poé&atek zruSeni komunikace}

repeat until ChnState=cCh None; {é&ekdni do Gplného zruZeni
komunikace}

Proc3(...); {nova inicializace}

3.4.1. Detailni popis jednotlivych parametru procedury Proc3

1. parametr - inicializaéni eetizec komunikace

Paiklad deklarace a naplnini inicializaéniho eetizce komunikace:

symbol
ParamStr = string:128; {eetizec parametrli komunikace}
PocParStr = byte(ParamStr[0]); {po&adtek wetizce}
ParamStr = "NOD=3 NAM=COM ADD=$2310 IRQ=3 BD=19200 BIT=8 STO=2

PAR=E LRB=1000";

{pwiklad napldeni getizce -
adresa stanice = 3
adresa COM portu = $2310
éislo pwgerugeni = 3
komun.rychlost = 19200Bd
datovych bitt = 8
stop bitu = 2
parita = suda
vyrovnavaci buffer pro peichozi znaky = 1000}

2. parametr - poeatek tabulky s poéty a adresami étenych a zapisovanych registru

Poiklad deklarace tabulky s informacemi o rozloZeni jednotlivych registru v datové
oblasti Kit-Builderu:

symbol

TableReg = Word:96; definice tabulky v pameti -
nasleduje struktura polozek tabulky}
index na pocatek v dat.oblasti KB
pro cteni X registru}
delka dat.oblasti KB pro cteni X
registru}
index na pocatek v dat.oblasti KB
pro cteni Y registru}
delka dat.oblasti KB pro cteni Y
registru}
index na pocatek v dat.oblasti KB
pro cteni S registru}
delka dat.oblasti KB pro cteni S
registru}
index na pocatek v dat.oblasti KB
pro cteni R registru}

{
BgI_X Rd = TableReg[ 0]; {
{
{
{
{
{
{
Poc R Rd = TableReg[14]; {delka dat.oblasti KB pro cteni R
{
{
{
{
{
{
{
{

Poc_X Rd = TableReg[ 2];
BgI_Y Rd = TableRegl[ 4];
Poc_Y Rd = TableRegl 6];
BgI_S Rd = TableRegl[ 8];
Poc_S Rd = TableReg[10];

BgI_R Rd = TableReg[12];

registru}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
cteni registru z 1.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro cteni
registru z 1.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
cteni registru z 2.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro cteni
registru z 2.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
cteni registru z 3.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro cteni
registru z 3.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
cteni registru z 4.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro cteni

BgI_1 Rd = TableRegl[16];
Poc_1 Rd = TableReg[18];
BgI 2 Rd = TableReg[20];
Poc_2 Rd = TableReg([22];
BgI_3_Rd = TableReg[24];
Poc_3 Rd = TableRegl[26];
BgI 4 Rd = TableReg[28];

Poc_4 Rd = TableReg([30];
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registru z 4.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
cteni registru z 5.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro cteni
registru z 5.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
cteni registru z 6.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro cteni
registru z 6.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
cteni registru z 7.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro cteni
registru z 7.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
cteni registru z 8.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro cteni
registru z 8.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis X registru}

delka dat.oblasti KB pro zapis X
registru}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis Y registru}

delka dat.oblasti KB pro zapis Y
registru}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis S registru}

delka dat.oblasti KB pro zapis S
registru}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis R registru}

delka dat.oblasti KB pro zapis R

{
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{delk
{reglstru}
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{
{

BgI 5 Rd = TableReg[32];
Poc_5 Rd = TableReg([34];
BgI 6 Rd = TableReg[36];
Poc_6 Rd = TableReg([38];
BgI_7 Rd = TableReg[40];
Poc_7 Rd = TableRegl[42];
BgI 8 Rd = TableRegl[44];
Poc_8 Rd = TableRegl[46];
BgI_X Wr = TableReg[48];
Poc_X Wr = TableReg[50];
BgI_Y Wr = TableReg[52];
Poc_Y Wr = TableReg([54];
BgI_S Wr = TableReg[56];
Poc_S Wr = TableReg[58];
BgI R Wr = TableReg[60];
Poc_R Wr = TableRegl[62];
BgI_ 1 Wr = TableReg[64]; {index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis registru z 1.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro zapis
registru z 1.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis registru z 2.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro zapis
registru z 2.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis registru z 3.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro zapis
registru z 3.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis registru z 4.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro zapis
registru z 4.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis registru z 5.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro zapis
registru z 5.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis registru z 6.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro zapis
registru z 6.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis registru z 7.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro zapis
registru z 7.DataBoxu}

index na pocatek v dat.oblasti KB pro
zapis registru z 8.DataBoxu}

delka dat.oblasti KB pro zapis
registru z 8.DataBoxu}

Poc_1 Wr = TableRegl[66];
Bgl_2 Wr = TableReg[68];
Poc_2 Wr = TableReg[70];
BgI 3 Wr = TableReg[72];
Poc_3 Wr = TableReg[74];
Bgl_4 Wr = TableReg[76];
Poc_4 Wr = TableReg[78];
Bgl_5 Wr = TableReg[80];
Poc 5 Wr = TableReg[82];
BgI_6_Wr = TableReg[84];
Poc_6 Wr = TableReg[86];
BgI_7_Wr = TableReg[88];
Poc_7_Wr = TableReg[90];
BgI_8 Wr = TableReg[92];

Poc_8 Wr = TableReg[94];

PocTableReg = Byte (TableReg) [0]; {pocatek tabulky Table Reg}
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3. parametr - po¢atek zaznamu pro ukladani informaci o stavu komunikace
Poiklad deklarace zaznamu pro ukladdni informaci o peijatych zpravach z
nadeizené stanice a o stavu komunikace.

symbol
TabStsCom = Word:6;

FlgsRead = byte(TabStsCom) [0]; {priznaky prijeti zprav pro
cteni}
FlReadRegX = FlgsRead.7; {priznak prijeti zpravy na cteni
X registru}
FlReadRegY = FlgsRead.é6; {priznak prijeti zpravy na cteni
Y registru}
FlReadRegS = FlgsRead.5; {priznak prijeti zpravy na cteni
S registru}
FlReadRegR = FlgsRead.4; {priznak prijeti zpravy na cteni
R registru}
FlReadDBox = FlgsRead.3; {priznak prijeti zpravy na cteni
DataBoxu}
FlgsWrite= byte (TabStsCom) [1]; {priznaky prijeti zprav pro
zapis}
FlWriteRegX = FlgsWrite.7; {prlznak prijeti zpravy pro
zapis X registru}
FlWriteRegY = FlgsWrite.6; {prlznak prijeti zpravy pro
zapis Y registru}
FlWriteRegS = FlgsWrite.5; {prlznak prijeti zpravy pro
zapis S registru}
FlWriteRegR = FlgsWrite.4; {prlznak prijeti zpravy pro
zapis R registru}
FlWriteDBox = FlgsWrite.3; {prlznak prijeti zpravy pro
zapis DataBoxu}
ChnState = byte (TabStsCom) [2]; {stav komunikace}
ChnResult= word (TabStsCom) [4]; {status (chyby) komunikace}

PocTabStsCom = Byte(TabStsCom) [0]; {pocatek tabulky TabStsCom}

Peiklad volani procedury Proc3
Proc3 (PocParStr, PocTableReg, PocTabStsCom) ;

3.4.2. Popis parametru procedury Proc4
Tato procedura nevyzaduje principielni Zzadné parametry, ale pro dodrzeni syntaxe

uzivatelskych procedur, které maji tei parametry, musime v programu nijaké parametry
zadat. Napeiklad staéi zavolat proca (B0, B0, BO) ;

3.4.3. Stavy komunikaeniho kanalu

Slave automat obsahuje nikolik stavi komunikaéniho kanalu.
Konstanty stavi komunikaeniho kandlu:

constant
cCh_None = kanal zavren }
cCh_Open = kanal se otvira }
cCh_Connect = kanal se otvira }
cCh Rec = kanal otevren - ceka se na prijem zpravy }

cCh:SendReply =
cCh DisConnect =
cCh_Close =

posila se odpoved }
kanal se zavira }
kanal se zavira }

AUl WNhR O

AN AN A A A A A

Tyto konstanty jsou po zavolani procedury Proc3 navraceny v prominné ChnState v
zaznamu TabStsCom (viz vise).

file: KBDTECO.DOC 3.4.2002 12



SofCon s.r.0. Dema na Tecomat

Na zaeatku je kandl ve stavu cCh None.

Po zavolani procedury Proc3 se kanal snazi dostat paes stavy cCh_Open a cCh_Connect do
stavu cCh_Rec, kde probiha ¢ekani na peijem zpravy od nadeizené stanice. Po jejim peijeti
a spravném dekodovani se sestavi pateiend odpovii a kandl peejde do stavu
cCh_SendReply, kde se tato odpovii odvysild. Po jejim odvysilani kanal peejde opit do
stavu cCh_Rec.

3.5. Popis Master automatu a uzivatelskych procedur Proc5 a Proc6

Master automat se spousti (vitSinou v INIT proceduee vlastniho programu)
uzivatelskou procedurou ProcS, kterd ma tei parametry. Prvni parametr typu byte je poeatek
tabulky s globalnimi parametry komunikace, ktery obsahuje maximalni ¢asové zprodlevy
(tzv. TimeOuty) pei vysilani a peijmu jednotlivych zprav, dale easovou periodu pro pokus o
navazani spojeni s nepgipojenymi podeizenymi stanicemi a nakonec oetizec s HW
parametry komunikace. (Z programatorského hlediska se nejedna peimo o eetizec - string,
ale jen o pole bytu, do kterého se poislusny eetizec vlozi) Tento eetizec by mil obsahovat
adresu dané Master stanice, adresu a ¢islo peeruseni (IRQ) komunikaeniho kandlu,
poenosouvou rychlost, paritu apod. Druhy parametr také typu byte je pocatek tabulky, jejiz
polozky uréuji pocty a adresy peistupnych registru pro eteni a zapis. Teeti parametr také
typu byte je pocatek zdznamu, do jehoz polozek budou zaznaménavany informace o
poichozich zpravach a stavu probihajici komunikace.

Slave automat se ukoneuje uzivatelskou procedurou Procé. Ve vitSini peipadu neni
toeba tuto proceduru volat (vitSinou se Master komunikace nainicializuje a bizi po celou
dobu programu), jen pokud by uzivatel chtil tuto komunikaci v prubihu programu zrusit.

Proceduru ProcS je mozno volat opakovani. To znamena, ze pokud uzivatel chce
nastavit napeiklad jinou komunikaeni rychlost, provede peisluSnou tupravu eetizce s
parametry komunikace a zavold proceduru Proc5. Ta provede zruSeni dosavadni
komunikace a jeji novou inicializaci dle nového nastaveni. Lze to samozeejmi provést i
poes proceduru Proc6, a to nésledovni:

Proc5(...); {poéatek zruZeni komunikace}
repeat until ChnState=cCh None; {&eké&ni do Gplného zruZeni

komunikace}
Procé6(...); {novd inicializace}

3.5.1. Detailni popis jednotlivych parametru procedury Proc5

1. parametr - tabulka s globanimi parametry komunikace

Tato tabulka obsahuje maximalni doby (TimeOuty) pei vysilani a peijimani zprav,
oetizec s HW parametry komunikace a periodu pro pokus o navazani spojeni s
nepgipojenymi podeizenymi stanicemi.

Poiklad deklarace a naplnini tabulky s globalnimi parametry komunikace:

symbol
ComGlbRec = word:136;
SndMaxTOut = word (ComGlbRec) [0]; {maximalni timeout v [ms] pro
vysilani}
RecMaxTOut = word(ComGlbRec) [2]; {maximalni timeout v [ms] pro
prijem odpovedi}
PerConnect = word(ComGlbRec) [4]; {perioda v [s] pro pokus o

navazani spojeni nepripojene
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stanice}
NumMsg = byte(ComGlbRec) [6]; {pocet obsluhovanych zprav
Master automatem}
ParamStr = byte(ComGlbRec) [7]; {pocatek retezce parametru

komunikace - pro tento
retezec je vyhrazeno 128 bytu
vcetne prvniho (delkoveho) }

PocComGlbRec = byte (ComGlbRec) [0]; {pocatek struktury ComGlbRec}

symbol
PomS = string:128; {pomocny retezec pro HW parametry komunikace}
SndMaxTOut := 200; {ms}
RecMaxTOut := 1000; {ms}
PerConnect := 10; {s}
NumMsg = 2;
PomS := "NOD=100 NAM=COM ADD=$2310 IRQ=3 BD=19200 BIT=8

STO=2 PAR=E LRB=1000";
ziklad napldeni pomocného setizce -
P P p

adresa stanice = 100
adresa COM portu = $2310
éislo pgeruSeni = 3

komun.rychlost = 19200Bd

datovych bitu = 8

stop bitu = 2

parita = suda

vyrovnavaci buffer pro peichozi znaky = 1000}

Move (PomS, ParamStr, PomS[0] +1) ;

{peesun obsahu pomocného getezce do pole bytu
vyhrazeného pro vlastni eetizec HW parametrid komunik.}

2. parametr - poe¢atek pole se zaiznamy obsahujicimi poéty a adresy etenych ei
zapisovanych registru

Délka tohoto pole je zavisla na poetu obsluhovanych zprav Master automatem (viz.
prominnd NumMsg). Velikost zdznamu jedné zpravy je 14 bytu. To znamena, Ze
celkova velikost pole se zaznamy jednotlivych zprav je NumMsg*14.

Poiklad deklarace pole se zaznamy s parametry jednotlivych zprav:

constant
SizeAllMsgRec = 2*14;
symbol
MsgRec = word:SizeAllMsgRec; {deklarace pole pro 2 zpravy}
{R}FlConnect = byte(MsgRec) [0]; {priznak pripojeni dane stanice}
RW_Perm = byte (MsgRec) [1]; {typ a zpusob vysilani teto

{
zZpravy}
byte (MsgRec) [1]; {typ zpravy - spodni 4 bity - viz
{

{w} MsgType
konstanty cRead, cWrite...}
priznak cyklickeho vysilani teto
zpravy, Jjinak vyslat jen je-11i
priznak FlWrite = 1}

{RW} Flwrite = RW Perm.5; {priznak jednorazoveho vyslani
teto zpravy, po jejim vyslani se
snuluje, tento priznak ma vyznam
jen je-1i FlPermWr = 0}

{w} {adresa cilove stanice}

{w} {adresa bufferu pro cteni/zapis
dat - index v dat.oblasti KB}

{w}BegI = word (MsgRec) [6]; {pocatek (adresa) v PLC

{w} {

{w} {

{W} FlPermWr = RW Perm.4;

DNo = word (MsgRec) [2];
AdrRW = word (MsgRec) [4];

ctenych/zapisovanych dat}

pocet ctenych/zapisovanych bytu}
typ ctenych ci zapisovanych dat
- viz konstanty RegX,RegY...}

Poc = byte (MsgRec) [8];
RegType = byte (MsgRec) [9];
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{rR}Counts
{R}CountR

word (MsgRec) [10] ; {pocitadlo poctu vyslanych zprav}
word (MsgRec) [12] ; {pocitadlo poctu prijatych
odpovedi }

PocMsgRec = byte (MsgRec) [0]; {pocatek pole MsgRec}

Na prvni pohled se muze zdat, ze definici jednotlivych polozek jsme nadefinovaly
strukturu pouze prvniho zaznamu v poli zprav. Ale neni problém se pomoci indexu
odkézat napeiklad na polozku uréujici typ komunikovanych dat 2. zpravy a to
nasledovni: RegType[14]. Obecni se na nebitovou polozku I-t¢ zpravy odkazeme
zpusobem: Item[(I-1)*14] a na bitovou polozku Item[(I-1)*14*8]. Tento rozdil v
odkazovani na bitové a nebitové polozky je z duvodu rozdilné implementace v
KitBuilderu.

Pozndmka: Peged jednotlivymi polozkami jsou symboly {R}, {W}, nebo {RW},
které znamenaji nasledujici:

R - tuto poloZku nastavuje komunikaéni automat
W - tuto polozku nastavuje uzivatel
RW- tuto polozku nastavuje jak uzivatel tak i komunikaéni automat

3. parametr - poéatek zaznamu pro ukladani informaci o stavu komunikace

Poiklad deklarace zdznamu pro ukladdéani informaci o stavu komunikace.

symbol
TabStsCom = Word:4;
ChnState = byte (TabStsCom) [2]; {stav komunikace}
ChnResult= word(TabStsCom) [4]; {status (chyby) komunikace}

PocTabStsCom = Byte (TabStsCom) [0]; {pocatek tabulky TabStsCom}

Peiklad volani procedury Proc5
Proc5 (PocComGlbRec, PocMsgRec, PocTabStsCom) ;

3.5.2. Popis parametru procedury Proc6

Tato procedura nevyzaduje principielni Zadné parametry, ale pro dodrzeni syntaxe
uzivatelskych procedur, které maji tei parametry, musime v programu nijaké parametry
zadat. Napeiklad staéi zavolat proce (B0, B0, BO) ;

3.5.3. Stavy komunikaeniho kanalu

Master automat obsahuje nikolik stavu komunikaéniho kanalu.
Konstanty stavi komunikaeniho kandlu:

constant
tCh None = 0; { kanal zavren }
tCh Open = 1; { kanal se otevira }
tCh Connect = 2; { kanal se otevira }
tCh Send = 3; { pocatek vysilani }
tCh MsgConnect = 4; { pocatek zpravy Connect }
tCh SendingConn= 5; { probiha vysilani zpravy Connect }
tCh RecConn = 6; { probiha prijem odpovedi na zpravu Connect }
tCh Sending = 7; { probiha vysilani }
tCh Rec = 8; { probiha prijem odpovedi }
tCh DisConnect = 9; { kanal se zavira }
tCh Close =10; { kanal se zavira }
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Tyto konstanty jsou po zavolani procedury Proc5 navraceny v prominné ChnState v
zaznamu TabStsCom (viz vise).

Na zaeétku je kandl ve stavu tCh_None.

Po zavoléani procedury Proc5 se kandl snazi dostat pees stavy tCh_Open a tCh_Connect do
stavu tCh_MsgConnect, kde zapoéne cyklicka obsluha vSech nadefinovanych zprav v poli
MsgRec. Automat se nejprve snazi zpravou Connect (viz. definice protokolu Tecom)
navazat s danou stanici spojeni a po jejim uspiSném navazani probihd vysilani vlastni
zpravy (stavy tCh_Send a tCh _Sending) a nésledné ¢ekani na odpovii (stav tCh_Rec). Poté
se jde zpit do stavu tCh MsgConnect, kde se zapoene obsluha dalsi zpravy.

4. Nikolid rad na zavir

Poed nahratim programu (.BIN souboru) do terminalu Term10 zkontroluje
spravné nastaveni parametru komunikace v pgisluSném .PRG souboru (vitSinou se jedna
o textovy getizec ze zacatku programu), zejména adresy a ¢isla peeruseni IRQ
komunikaeniho kanalu.

ZKkontrolujte spravné nastaveni komunikaéniho kanalu v PLC Tecomatu (zda
se jedna o rezim PC nebo MAS, komunikaéni rychlost apod.).
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