
  

PLC, verschijnings-vormen



  

PLC, programmeer-talen
KOP (kontakt-plan, ladder logic),  lijkt op relais-logica

Toepassing: Kleine programma’s, 
door electrotechnici.



  

PLC, programmeer-talen
FUP (funktions plan), lijkt op halfgeleider-logica 

Toepassing: Middelgrote 
programma’s, door 
electrotechnici.



  

PLC, programmeer-talen
AWL (anweisungs-liste), lijkt op assembly-language

Toepassing: Historisch.



  

PLC, programmeer-talen
Structured Text, lijkt een beetje op de “klassieke” taal BASIC

Bovenstaande Structured Text is C++ met zwaar gebruik van de macro 
preprocessor. Door de keuze voor C++ is zowel simulatie als codegeneratie 
op elegante wijze mogelijk.
De simpele notatie van Structured Text is enigszins misleidend.
Zo wordt de boolean variabele holdPoging in dit code-fragment gereset (1) 
ongeacht of de expressie not routeWachtStap de waarde true of false heeft.

(1) Variable holdPoging is een 
zogenaamde “oneshot”, een variabele die 
precies één sweep  lang true blijft en 
daarna op precies het zelfde punt in de 
sweep wordt gereset naar false.

Toepassing: Kleine en grote programma’s, door 
programmeurs.



  

PLC, programmeer-talen
Grafcet (state transition diagram), lijkt op Finite State Machine

Toepassing: Programma’s die zich als Finite State 
Machine gedragen, door proces-deskundigen.



  

PLC, programmeer-talen
Object-notatie in bijv. Python of C++, geschikt voor simulatie 

Uit Object-notatie kan automatisch 
code worden gegenereerd voor 
KOP, FUP, AWL, Structured Text, 
Grafcet en alle andere talen, zoals 
bijvoorbeeld C(++).

Toepassing: Kleine en grote en/of complexe 
programma’s, door proces-deskundigen en 
programmeurs.



  

PLC, essentie

Een PLC-besturing is in essentie een tijd-discrete 
besturing (volgende slide) die opeenvolgende 
cycli i ter lengte Δti doorloopt.

● In de INPUT fase worden alle sensors uitgelezen. 
(bedieningsorganen, camera’s, radar, 
eindschakelaars etc.)

● In de SWEEP fase berekent het 
besturingsprogramma uit de input de output. Dit 
programma bevat geen lussen.

● In de OUTPUT fase worden alle actuators 
aangestuurd. (motoren, zuigers, lampen, 
geluidssignalen etc.)

INPUT

SWEEP

OUTPUT

Δti

ie cyclus



  

Tijd-discrete besturingen

De tijd is verdeeld in tijdstappen Δti.

● Deze hoeven niet van gelijke lengte te zijn!

● Ze mogen een bepaalde lengte Δti, max niet overschrijden vanwege de 
reactiesnelheid van de besturing.

● Binnen één tijdstap is het overal even laat, er zijn geen 
“tussenliggende” tijden.



  

Voor elke cyclus wordt de klok één 1x opgevraagd

INPUT

SWEEP

OUTPUT

vraag ti op, bereken
Δti = ti - ti-1

Dit eenmalig 
opgevraagde tijdstip ti 
geldt gedurende de 
hele ie cyclus, dus 
gedurende INPUT, 
SWEEP en OUTPUT.

Ook geldt:

Δti = ti - ti-1

ie cyclus

Δti



  

Een PLC lijkt te multitasken

Alle outputs worden “in 1 klap” berekend uit alle inputs.
Alle outputs reageren binnen Δti, max (bijv. 10 ms) op de inputs.

Dit wekt de indruk van multitasking, maar zonder de complexiteit en 
kwetsbaarheid hiervan.

Timers worden nooit gemaakt met delays, maar altijd door de starttijd van de 
timer ti_start te onthouden en deze in elke cyclus van de huidige tijd ti af te 
trekken.

Een timer “loopt af” als in cyclus i geldt: ti - ti_start >= tthreshold

Een timer wordt gestart door eenmalig de starttijd op te bergen.

Omdat de sweep geen lussen of delays bevat blijft de besturing nooit “hangen”.
Dit alles maakt een PLC-besturingen eenvoudig en effectief. 
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