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· 輸出、入編號：
      ●輸入                   ●輸出

           啟動PB1     X0         脈波    Y0

           停止PB2     X1         正反轉  Y1

           正反轉PB3   X2

· 動作要求：

    （1）PB1押下，固定脈波輸出 2000  pules，
                    需要加減速，起動頻率 200 Hz

                    目標頻率 2000 Hz。
    （2）PB2押下，減速停止。
· 動作說明：
      STEP  4  ： 初始設定 目標頻率   D8 ＝ 2000 Hz

                             起動頻率  D6 ＝ 200 Hz

                             脈波數量  D2 ＝ 2000 pules
        STEP  26 ： 啟動輸入（X0）產出脈波（M5）
            STEP  29 ： 停止輸入（X1）產出脈波（M8）
            STEP  32 ： 正反轉（X2）控制（Y1）
            STEP  34 ： PLSY輸出完成產出完成脈波（M2）
        STEP  37 ： 利用啟動脈波（M5）產生自保持起動完成（M0），完成脈波Turn  OFF  M0

        STEP  41 ： 利用停止脈波（M8）產生自保持減速停止信號（M1），完成脈波Turn  OFF  M1

        STEP  45 ： 主程式結束
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        STEP  48 ： 3ms 定時中斷副程式
            STEP  50 ： PLSY啟動完成產出M7脈波
        STEP  53 ： PLSY啟動完成，Reset大於等於減速點M10、M11
        STEP  58 ： 加減速判定回路10 Hz/ 3ms，剛起動初始D9136＝0 (脈波 O / P狀態），
                      D0＝200 Hz 起始頻率。加速、定速時尋找減速點利用P0副程式，

                      加速時與目標頻率D8比較，目標＞現在頻率加10 Hz，

                      減速時與D6比較，目標＜現在頻率減10 Hz，

                      當減速至D0＝D6時，如是押停止所致產出減速停止完成脈波（M4）
        STEP 147 ： 當PLSY啟動完成，執行DPLSY指令，脈波輸出。

                     指令執行完畢M9029  ON 1 掃描時間，產出pules輸出完成脈波
        STEP 161 ： PLSY動作自保持回路，完成時Turn  OFF

        STEP 166 ： 3 ms 定時中斷副程式結束

        STEP 167 ： P0 副程式

        STEP 169 ： 減速所需pules數運算：
                      （現在頻率）×（時間）
                                  2

                                                        
 D0 ×（ D0 / 10 ×3 ms）


           2





＝





＝





 D0 × D0 × 3 


     20000





減速點 ＝ 目標（D2）－所需pules數（D20）＋6（0～200Hz所需）pules數








◎減速點＝目標（D2）－所需pules數（D20）＋6（0～200Hz所需）pules數
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