0001

PROGRAM Wegsteuerung_analog

0002 VAR

0003 Analogwert_INT AT %IWO:INT;
0004 Stopp_Bereich_250: BOOL,;
0005 Stopp_Bereich_150: BOOL,;
0006 Stopp_Mitte_Langloch: BOOL;
0007 Signal_nachPos150: BOOL;
0008 Meldung_LED: RS;

0009 FF_Wartezeit_1: RS;

0010 FF_Wartezeit_2: RS;

0011 Wartezeit_1: TON;

0012 Wartezeit_2: TON;

0013 Taktgeber: BLINK;

0014 [END_VAR

0001 |(*Skalierung der Analogeinheiten mit den ermittelten Grenzwerten 6280.0 und 28624.0%)

Analogwert_INT—

INT_TO_REAL

rxi
0.0—rY1
rx2
ry2
rEingang_X

Fu_Linear_2punkt

REAL_TO_INT

———Wegeinheiten

0002

0003

0004

0005

(*Tolleranzband: Stopp bei 249 ... 251 Einheiten*)

Wegeinheiten—
249

GE AND

Wegeinheiten—
251

LE

(*Tolleranzband: Stopp bei 148 ... 152 Einheiten*)

Wegeinheiten—
148

GE AND

Stopp_Bereich_250

————Stopp_Bereich_150

Wegeinheiten—
152

LE

(*Tolleranzband: Stopp Mitte Langloch bei 347 ... 349 Einheiten*)

Wegeinheiten—
347

GE AND

————Stopp_Mitte_Langloch

Wegeinheiten—
349

LE

(* < 250:Positionieren nach links; > 250: Position. nach rechts*)

Wegeinheiten—
248

LT

Hand_Auto—|

T_Start

AND

Positionieren_li

SET

RS

Stopp_Bereich_250-|RESET1

Q1




0006

0007

0008

0009

0010

0011

0012

(* < 250:Verfahren nach links; > 250: Verfahren nach rechts*)

Positionieren_re

GT AND RS
Wegeinheite SET Q1
252 T_Start Stopp_Bereich_250-|RESET1
Hand_Auto—|
FF_Wartezeit_1 Wartezeit_1

AND RS TON

Stopp_Bereich_250— SET Q1 IN Q—
Hand_Auto— Wartezeit 1.Q{RESET1 T#2s—PT ET—
Verf_re

OR RS

Stopp_Bereich_150— Wartezeit_1.Q—SET Q1 Signal_nachPos150
T_ausg —l— RESET1
Taktgeber
BLINK
TRUE—ENABLE ouT

T#250ms— TIMELOW
T#250ms— TIMEHIGH

AND OR

Taktgeber.OUT—| ———LED_links

FF_Wartezeit_1.Q1— Verf_re.Q1—

(* Ergaenzung: Wartezeit 500 ms *)

Stopp_Bereich_150—
Hand_Auto—

OR

(* Ergaenzung: Fahrt zu Mitte Langloch *)

Stopp_Mitte_Langloch—|
T ausQ

OR

FF_Wartezeit_2 Wartezeit_2
RS TON
SET Q1 IN Q
Wartezeit_2.Q—RESET1 T#500ms— PT
Verf_li_2
RS
Wartezeit_2.Q—SET Q1
—l— RESET1

ET+—




