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Novita rispetto a eePLC

e Grafica rinnovata
e Supporto a schermi ad alta risoluzione (Windows 10 HighDPI)

« Temi Chiaro,Scuro,Classico

e3PLC per Titanio eePLC per SlimLine

& e3PLC Studio (FULL License) - Positonater demo.esplc
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Novita rispetto a eePLC

 Nuova gestione Task

Task

e Possibilita di nascondere task vuoti Show / Hide

Rename

 Pannello Task nella main window

Change Priority

Show [ Hide Tasks
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Main

Update Param
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Novita rispetto a eePLC

* Nuovo formato file .e3plc

 Possibilita di importare i vecchi files .eePLC




Novita rispetto a eePLC

* Funzionalita Split Pane

» Possibilita di visualizzare due task affiancati

§ 23PLC Studio (FULL DEMO Licenza) - Positionater_demo.e3plc
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Novita rispetto a eePLC

« Commenti su ogni riga di istruzione

e Possibilita di ridimensionare le colonne Istruzione e Commento

Instruction / Comment Comment

Time through one step fw and bw in each cycle

T_Wait_steps (User Var) := 130 (96H)




Miglioramenti rispetto a
eePLC

e Piu spazio per I'applicativo utente (~ 5 volte maggiore)
* Piu velocita di esecuzione

e (eePLC SlimLine: ~100us a istruzione)

e (e3PLC Titanio : ~10us a istruzione)




Miglioramenti rispetto a
eePLC

e Gestione Label migliorata

* Inserimento guidato da istruzioni JUMP, TEST e CAL
* Funzione Sposta Label

» Possibilita di definire le label durante 'editing delle istruzioni

JUMP Instruction




Miglioramenti rispetto a
eePLC

* Posizione Finestra di Watch selezionabile (in basso o a destra)
» Possibilita di nascondere Finestra di Watch (piu spazio per I'editing

del programma)

§ e3PLC Studio (FULL License) - Positionater_demo.e3plc § e3PLCStudio (FULL License) - Positionater_demo.e3plc
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Miglioramenti rispetto a
eePLC

e COStantl Utente e3PLC Application User Constants
e FunZiOne SpOSta Constant Name
 Funzione Rinomina

e Controllo duplicati




Miglioramenti rispetto a
eePLC

» Possibilita di selezionare la modalita di visualizzazione Editor
» Dettagliata (come in eePLC)
e Semplice (piu concisa, adatta all’afflancamento Task)

Visualizzazione Editor
Dettagliata Semplice

a delay of T_Wait_steps (User Var) ms T_Wait_steps ms
main_counter (User Var) := main_counter (User Var) - 1(1H) main_counter := main_counter - 1

if main_counter (User Var) is different than 0 (0H), if true jump to line # 11 main_counter <> 0, jump to # 11 (loop1)

a delay of 2000 (VDOH) ms 000 ms

Cycle_in_execution (User Var) := 0 (0H) Cycle_in_execution := 0




Miglioramenti rispetto a
eePLC

e Funzione controllo e cancellazione variabili inutilizzate

e Variabili Utente:

e3PLC Application User Variables

o

UEEF_LDFIQ_‘I.-’EF[E] EtEpE_'I 20 0 Cancel

Variable # Alias Initialization Value

User_Long_Var[4 steps_20

User_Long_Var(3] counter_180 L
User_Long_Var(e] counter_130
User_Lant Exchange Variables
Lot man List unused Variables
User_Long :

User Long_ Var{10]  main_counter

User Long Var{11]  flag_main_movement

User Long Var{12]  Cycle_in_execution

i
User Long Var{13]  Speed
[

User_Long Var{14]  T_Wait_steps

Read All




Miglioramenti rispetto a
eePLC

e Report in formato Grafico
 Possibilita di export in formato PDF, RTF, CSV, ecc.

20/05/2019 Positionater_demo.e3plc é aver
B1_Out6:
B1_out7:

e3PLC Application 1/0 Allocation:

Trigger Start input is B@_Inl low level

Trigger Stop input is B@_In@ high level

Forward Limit Switch input is Ba_In@ low level

Forward Limit switch input is Be_Ine@ low levellow level
Backward Limit Switch input is se_Inl low level

Fast Stop input is Be_Inz low level

e3PLC Application:

Task: Main

+e+TITLE: Positionater

*+*+OBJECTIVE : Learn to make motor positioning

*+HOW TO USE:cycle starts automatically to make “steps x”* for “counter x" times
***Motor executes severd moves of 180°,150%,120°,90°.

*+*Changeble param : Speed and t wat_steps (time before 1 turn fw and bw)

+wevSpeed is HZ and T Wait_steps ms

*e+Main_cycle

[Label1]

0 SET T Wait_steps = 150 + Time through one step fw and bwin each cycle
1 SET Speed := 8000  ;Speed of each movement

+++counter_xx is the times that one cycle is executed

[Initializyng]

2 SH counter 180 = 10
3 SET tounter_150 0
4 SET counter 120 := 10

Report generated with e3PLC Studio Release: 0.9.7 (Build: 0) 518




Miglioramenti rispetto a
eePLC

e Appunti Applicazione:
 Visualizzazione in finestra separata (sempre visibile durante
I'editing del programma)
 Possibilita di inserire la descrizione delle 1/O




Miglioramenti rispetto a
eePLC

] Debug Migliorat(): File  Edit Application Tools On-line Debug View  Help
» Tab dedicato al Debug

Drive Diagnostic Direct CMD Labelling Feedback Tuning  EtherCAT/Net

e Scope Monitor: Visualizzazione grafica parametri di moto

Feedback Tuning

4000 6000 8000 10000 12000
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