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Bedeutung der Betriebsanleitung

Diese Betriebsanleitung erlautert die Funktionsbausteine fiir die Positioniersysteme
PSx-3__-PN (mit PROFINET-Schnittstelle).

Von diesen Geréaten kdnnen fir Personen und Sachwerte Gefahren durch nicht
bestimmungsgemale Verwendung und durch Fehlbedienung ausgehen. Deshalb muss jede
Person, die mit der Handhabung der Gerate betraut ist, eingewiesen sein und die Gefahren
kennen. Die Betriebsanleitung und insbesondere die darin gegebenen Sicherheitshinweise
mussen sorgfaltig beachtet werden. Wenden Sie sich unbedingt an den Hersteller, wenn
Sie Teile davon nicht verstehen.

Der Hersteller behalt sich das Recht vor, digse Funktionsbausteine weiterzuentwickeln, ohne
dies in jedem Einzelfall zu dokumentieren. Uber die Aktualitat dieser Betriebsanleitung gibt
Ihnen Ihr Hersteller gerne Auskunft.

© 2017

Das Urheberrecht an dieser Betriebsanleitung verbleibt beim Hersteller. Sie darf weder ganz
noch in Teilen vervielfaltigt oder Dritten zugéanglich gemacht werden.
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1 Sicherheitshinweise
1.1 Bestimmungsgemaéale Verwendung

Die Positioniersysteme PSx-3__-PN eignen sich besonders zur automatischen Einstellung von
Werkzeugen, Anschlagen oder Spindeln bei Holzverarbeitungsmaschinen,
Verpackungsmaschinen, Druckmaschinen, Abflllanlagen und bei Sondermaschinen.

Die PSx-3__-PN sind nicht als eigenstandige Gerate zu betreiben, sondern dienen
ausschliefBlich zum Anbau an eine Maschine.

1.2 Symbolerklarung

In dieser Betriebsanleitung wird mit folgenden Hervorhebungen auf die darauf folgend
beschriebenen Gefahren bei der Handhabung der Anlage hingewiesen:

WARNUNG!
Sie werden auf eine Gefahrdung hingewiesen, die zu Korperverletzungen

bis hin zum Tod fihren kann, wenn Sie die gegebenen Anweisungen
missachten.

ACHTUNG!

Sie werden auf eine Gefahrdung hingewiesen, die zu einem erheblichen
Sachschaden fuhren kann, wenn Sie die gegebenen Anweisungen
missachten.

INFORMATION!
Sie erhalten wichtige Informationen zum sachgeméafen Betrieb.

2 Datenstruktur DRIVE_DATA

Fur jeden Antrieb gibt es eine Datenstruktur, in der einige Daten eines Antriebs abgelegt sind.
Fir jeden Antrieb wird eine globale Instanz dieser Struktur benétigt. Diese Instanz muss jedem
FB Ubergeben werden, der auf den betr. Antrieb wirkt. Hiermit soll z.B. sichergestellt werden,
dass nicht gleichzeitig zwei Zugriffe aus unterschiedlichen FBs auf den Parameterkanal
durchgefuhrt werden kénnen. Des Weiteren missen in dieser Datenstruktur die Adressen zu
den Ein-/Ausgangsdaten des jeweiligen Antriebs hinterlegt werden.
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Parametername Datentyp geschrieben von Beschreibung
INT (S7-1200 +
S7-1500)
DWORD (S7- Adresse Prozessdaten Device
PdAddressin 300) Benutzer -> Controller

INT (S7-1200 +
S7-1500)
DWORD (S7- Adresse Prozessdaten
PdAddressOut 300) Benutzer Controller = Device
AxisName STRINGJ[16] Benutzer (optional) | Name der Achse
Beschreibung

(z.B. Funktion, Aufgabe dieser
AxisDescription STRINGJ[32] Benutzer (optional) | Achse)

State DINT Funktionsbausteine | Actual state
Kommunikationsfehler zum
Communication_error | BOOL Funktionsbausteine | |IO-Device

Datenstruktur zur internen
Private STRUCT Funktionsbausteine | Verwendung

Die folgende Darstellung zeigt, wie im TIA-Portal die vergebenen Adressen der Prozessdaten
Uberprift werden kdnnen:

Gerate |& Topologiesicht g Netzsicht Y Geratesicht |

5 [Z] 2 [ vemewmen| 1 verbindungen ST E
.
~ _] Halstrup_PSx3:0¢PN_S71200_1500_2019 il

& Neues Gerit hinzufiigen
oy Gerte & Netze
» [ PLC_1 [CPU 1511-1 PN]

» [ Technologieobjekte
¥ @} Externe Quellen
~ [g PLCVariablen
%5 Alle Variablen anzeigen

K Neue Veriblentabell hinaifigen o = ™
84 standard-variablentabelle [51] CPU1214C PSE mit 2 Busst... ﬁ(,
i en PLC 4
ate
er

|

5 FLCHeldetentlisten
» [l Lokale Module
» [ Dezentrale Peripherie
» & Nicht gruppierte Gerate

i v
» [g§ Gemeinsame Daten
= < 1l 3| 100% ——
» [ Dokumentatienseinstellungen <] 55— 0
» [ Sprachen & Ressourcen |/ Eigenschaften  [Yiinfo | % Diagnose |
» [ Online-Zugange || Allgemein | 10-Variabl | [ Texte
v | Detailansi ~ PROFINETSubnet Ml o [~
- Adressiibersicht
Allgemein (=]
v D
+ Sync-Domains
Name » Sync-Domain_1 I Fier: [ Eingange [ Ausgange [ Adresslucken ¥ steckplatz
» MRP-Domains ‘
Ubersicht Taktsynchronisati... ||
- PLC_4 PROFINETIOSystem (. || Typ |Adrvon |Adrbis |GréBe Modul Baugr... Steck.. | Gerdtename Gerdt.. | Master/l0-System A
(e E 68 83 16Bytes  16Bywe Eingang_1 0 1 PSE_3 [PSE with 2 connectors] 1 PROFINETIOSystem [100] -
e o) A Bd 77 14Bytes  14Byte Ausgang_1 o 2 PSE_3 [PSE with 2 connec ors] 1 PROFINETIOSystem [100] -
Adressibersicht
< i >

{ Portalansicht =2 Gbersicht | il orve pata | i) orve pata [y cerate anet...

(Adressen der Prozessdaten in Step 7 TIA)
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3 Datenbaustein ,,Antriebsdaten*

Dieser Datenbaustein dient als Vorlage fir die Anbindung an die Funktionsbausteine. Der
Datenbaustein stellt die notwendigen Variablen bereit, um alle Ein- und Ausgange aller zur
Verfligung stehender Funktionsbausteine beschalten zu kénnen. Jede Variable ist dabei
doppelt vorhanden, so dass zwei Positioniersysteme angesteuert werden kénnen.

Beispiel:
“DB114
"MC_
Parametnzation_
DB_1*
%8114
"MC_Parametrization™
.. EN
“DB81000
DBEXB740
“Antniebsdaten”.
PSE_
Parametnzation_
1.Execute Exacute

Falls der Datenbaustein in das Projekt iUbernommen wird, ist empfehlenswert, die nicht
verwendeten Variablen zu I6schen (damit nicht unndtig Speicher in der SPS belegt wird) und
den Baustein auf die Anzahl der tatsachlich vorhandenen Antriebe anzupassen.

Der Datenbaustein benétigt standardmagig die Datentypen ,Parameter und
.,ParameterEnable“, diese mussen also aus der Bibliothek in das Projekt Gbernommen werden.



« |halstrup
walcher Funktionsbausteine PSx-3__ -PN

4 Fehlerbeschreibung (Error ID)

Nachfolgend die Fehlercodes, die von den Funktionsbausteinen ausgegeben werden:

ErrorlD (hex) Beschreibung

16xF000 (mask) |FB

16#1XXX Error in MC_Move

16#2XXX Error in MC_Error

16#3xxX Error in MC_ReadParameter
16#4xXX Error in MC_WriteParameter
16#5XXX Error in MC_Parametrization
16#6XXX Error in MC_PosParametrization

16#0F00 (mask) |Internal FB and PD errors

16#x1xx Error in state machine or other FB internal error
16#X2XX Invalid PD input address

16#X3xxX Invalid PD output address

16#x4xX Error while reading PD

16#x5xx Error while writing PD

16#X6XX Unallowed input data change

16#00F0 (mask) |Parameter errors

16#xx1X Parameter. communication timeout (1000 ms)

16#XX2X Parameter: invalid parameter number

16#xx3x Parameter: value is read only

16#Xx4X Parameter: lower or upper limit exceeded

16#xx5x Parameter: faulty sub-index

16#XxX6X Parameter: not an array

16#XX7X Parameter: incorrect data type

16#xx8x Parameter: setting not allowed (resetting only)
Parameter: request cannot be processed due to operating

16#xx9X state

16#XXAX Other error

16#000F (mask) |Drive errors

16#xxx1 Drag error

16#xxx2 Under- or overvoltage motor supply / STO-enabling inactive
16#xxx3 Pasitioning run aborted

16#xxx4 Temperature exceeded

16#xxx5 Absolute measuring system error or STO hardware error
16#xxx6 Block or overcurrent error

16#xxxX7 Manual displacement

16#xxx8 Incorrect target value

16#xxx9 Under- or overvoltage during run / failure voltage control
16#xxXXA Lower position limit exceeded

16#xxxB Upper position limit exceeded

Die Fehler ,Drive errors® sind eine Abbildung der Fehlerbits im Statuswort des PSx.
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Beispiele:
e Fahrauftrag (MC_Move) mit falschem Sollwert - ErrorlD = 16#1008

o Parameter schreiben (MC_WriteParameter) mit ungultiger Parameternummer >
ErrorID = 16#4020

5 Beschreibung und Anwendung der Funktionsbausteine
Zunachst mussen die Bausteine in ein eigenes Anwenderprojekt eingebunden werden. Dies
geschieht durch Offnen der gewiinschten Bibliothek und Kopieren der gewlinschten
Funktionsbausteine.

Folgende Bibliotheken stehen zur Auswahl:

Jlibrary PSx3xxPN_Step7_Xxxx"
-> fur Step 7 Classic V5.5
- Llibrary_PSx3xxPN_TIA13_300_xxxx"
- fir CPU S7-300 im TIA-Portal (V13 SP1)
- dibrary PSx3xxPN_TIA14 300 xxxx“
- fir CPU S7-300 im TIA-Portal (V14)
- Llibrary_PSx3xxPN_TIA16_300_xxxx"
- fur CPU S7-300 im TIA-Portal (V16)
- Llibrary PSx3xxPN_TIA13 1200-1500_ xxxx"
- fir CPU S7-1200/1500 im TIA-Portal (V13 SP1)
- Ldibrary PSx3xxPN_TIA14_1200-1500_ xxxx"
- fur CPU S7-1200/1500 im TIA-Portal (V14)
- Llibrary_ PSx3xxPN_TIA16_1200-1500_xxxx*
- fur CPU S7-1200/1500 im TIA-Portal (V16)

5.1  Offnen der Bibliothek

Nach dem Offnen der Bibliothek prasentieren sich die Funktionsbausteine folgendermafen:

EI@ halstrup-walcher Ohijektname | Syrnbalizcher Mame | E rstellzprache | Grofe im Arbeitzspei.. | Typ
EHED 57-Frogramm(1) £ FE110 MC_Mave FUP 2186 Funklionshaustsin
3 Duellen £ FEIN MC_Error FUP 2380 Funktionshaustsin
i3 3 FE112 MC_ReadParameter FUP 1904 Funktionsbaustein
Lk FB113 MC_‘writeParameter FUP 1718 Funktionsbaustein
Lk FE114 MC_Parametrization FUP BE98  Funktionsbaustein
LF FB115 MC_PosParametrization FUP 2366 Funktionsbaustein
& FC17 IMSERT AL 526 Funktion
3 FC100 MC_Errar_ID FUP 1368 Funklion
& FC101 MC_Communication_57-300  FUP 2828 Funktion
3 DE100 Antriebzdaten DB 1784  Datenbaustein
o UDT2 DRIVE_DATA AL - Datentyp
£+ UDT3 Parameter AL - Datentyp
L+ UDT4 ParameterEnable AL - Datentyp

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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+ | Globale Bibliotheken

. — ==y
FdYh D K=
¥ L] Buttons-and-Switches
» L1l Long Functions
» LLI Monitoring-and-contral-objects

s|o0|-8

» L] Documentation templates
» L[] vinAC_MP
~ L[] library_PSx3xfN_TIA14_1200-1500
4 E Typen
- r:_ kopiervorlagen
@ Antriebsdaten
] DRIVE_DATA
& MC_Communication_S7-1200_1500
38 MC_Error
48 MC_Error_ID
& MC_Move
& MC_Parametrization
4L MC_PosParametrization
48 MC_ResdFarameter
48 MC_WiriteFarameter
M Farameter
M FarameterEnable
» [g§ Gemeinsame Daten

uaquﬁ;nvb@n”

uaxayolqig = ||

r ::g sprachen & Ressourcen

(Ansicht in Step 7 TIA V13 + V14)

5.2 Kopieren von Bausteinen in das Anwenderprojekt

Folgende Elemente aus der Bibliothek sind (unabh. von den tatsachlich verwendeten
Funktionsbausteinen ,MC_...“ und der Anzahl der Antriebe) in jedem Fall in das Projekt des
Anwenders zu kopieren:

In ,Programmbausteine“ der gewiinschten CPU kopieren:

e Datentyp DRIVE_DATA (,UDT2" bei Step 7 Classic V5.5)
fir S7-1200 und S7-1500: MC_Communication_S7-1200 1500
alternativ fur S7-300: MC_Communication_S7-300

e MC Error_ID

zusatzlich bei Verwendung der Bibliotheksversion fir Step 7 Classic V5.5:

In ,S7-Programm -> Bausteine* kopieren:

e FC17 (,INSERT") ... eine Siemens-Systemfunktion
Diese Elemente dienen der Kommunikation mit dem Antrieb. Die Funktionen und
Funktionsbldcke aus dieser Gruppe durfen im Programm NICHT aufgerufen werden.

Daneben sind die gewlinschten Funktionsbausteinen ,MC _...“ in das Anwenderprojekt zu
kopieren, also alle oder eine Auswahl der folgenden Bausteine:

9
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MC_Move

MC_Error
MC_ReadParameter
MC_WriteParameter
MC_Parametrization
MC_PosParametrization
Datentyp ,Parameter®
Datentyp ,ParameterEnable®

Zusatzlich kann der Datenbaustein ,Antriebsdaten” als Vorlage fir die Anbindung an die
Funktionsbausteine bernommen werden, in dessen Standardausfiihrung missen dann auch
die Datentypen ,Parameter® und ,ParameterEnable® lbernommen werden (s. Kap. 3).

5.3 Erzeugen von Instanzdatenbausteinen

Pro Achse und pro gewiinschtem Funktionsbaustein muss ein Instanzdatenbaustein erzeugt
werden.

5.4  Anlegen von globalen Daten

Pro Achse muss eine globale Variable vom Typ DRIVE_DATA angelegt werden (GroR3e:

132 Byte in Classic Step 7, 100 Byte im TIA-Portal). Aul3erdem muissen Variablen erzeugt
werden, die an die Ein- und Ausgénge der einzelnen Bausteine angeschlossen werden.

Gdf. ist es sinnvoll, fur diese Daten einen weiteren Datenbaustein vom Typ ,Global® anzulegen
(z.B. DB100), im Falle des TIA-Portals kann auch die Vorlage ,Antriebsdaten” verwendet
werden (s. Kap. 3).

Es missen nicht alle Ein- und Ausgange beschaltet werden. Wenn Teile eines Bausteins nicht
bendtigt werden, kénnen die zugehdrigen Eingange unbeschaltet bleiben, es gilt dann der
jeweilige Anfangswert fir diesen Eingang. Nicht benotigte Ausgange kénnen ebenfalls offen
bleiben.

55 Gemeinsamkeiten aller Funktionsbausteine

Die Bausteine werden in einem Programmteil, der zyklisch aufgerufen wird (z.B. im OB1),
eingefligt und sofort mit ihren jeweiligen Instanzdatenbausteinen verknupft.

An den Eingang ,,Drive“ (Typ IN_OUT) muss zwingend die fir diese Achse vorgesehene
Variable vom Typ ,,DRIVE_DATA" angeschlossen werden.

Der Eingang EN und der Ausgang ENO jedes Bausteins konnen unbeschaltet bleiben.

Die Ein-/Ausgéange ,Drive®, ,.EN“ und ,ENO* sind in den folgenden Beschreibungen der
einzelnen FBs nicht mehr gesondert aufgefihrt.

10
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5.6  Verriegelungen zwischen den Funktionsbausteinen

Die Bausteine sind z.T. gegeneinander verriegelt. Dadurch ist z.B. sichergestellt, dass nicht
gleichzeitig zwei Zugriffe aus unterschiedlichen FBs auf den Parameterkanal einer Achse
durchgefihrt werden kénnen.

Es gelten die folgenden Regeln:

e Wenn der Eingang ,Release” von MC_Move gesetzt ist, kbnnen die Bausteine
MC_Parametrization und MC_ PosParametrization nicht aktiviert werden (Setzen von
.Execute” bringt den Fehler 16#x100).

o Dagegen ist es mdglich, wahrend einer Bewegung MC_ReadParameter oder
MC_WriteParameter aufzurufen (z.B. um das aktuelle Drehmoment auszulesen oder
wahrend der Fahrt die Solldrehzahl zu &ndern).

¢ Wenn der Eingang ,Execute” von MC_Parametrization oder MC_ PosParametrization
gesetzt ist, kann der Baustein MC_Move nicht aktiviert werden (Setzen von Release
bringt den Fehler 16#1100).

e Es kann stets nur einer der Bausteine MC_ReadParameter, MC_WriteParameter,
MC_Parametrization oder MC_ PosParametrization aktiv sein. Wenn der Eingang
.Execute” einer dieser Bausteine gesetzt ist und der Eingang ,Execute” eines weiteren
Bausteins gesetzt wird, gibt dieser den Fehler 16#x100 aus.

o Der Baustein MC_Error kann unabh. von den anderen Bausteinen stets aktiviert sein.

5.7 Beispiel

Folgendes Beispiel soll die Vorgehensweise beim Einbinden der Funktionsbausteine
veranschaulichen:

Im Projekt befinden sich drei Antriebe. Jeder Antrieb soll Gber einen FB MC_Move angesteuert
werden, auBerdem soll mit MC_Error der Status jedes Antriebs ermittelt werden kénnen und
pro Antrieb sollen beliebige Lese- und Schreibzugriffe ausgefiihrt werden kénnen.

Gemal Kap. 5.2 kopieren wir dazu die folgenden Bausteine aus der Bibliothek in das Projekt
des Anwenders:

In ,Programmbausteine” der gewiinschten CPU kopieren:

Datentyp ,DRIVE_DATA® (,UDT2“ bei Step 7 Classic V5.5)

FC101 (,MC_Communication_S7-1200_1500“ oder ,MC_Communication_S7-300)
FC100 (,MC_Error_ID%)

FB110 (,MC_Move*)

FB111 (,MC_Error®)

FB112 (,MC_ReadParameter®)

FB113 (,MC_WriteParameter®)

zusatzlich bei Verwendung der Bibliotheksversion fur Step 7 Classic V5.5:

In ,S7-Programm -> Bausteine*“ kopieren:

e FC17 ("INSERT") ... eine Siemens-Systemfunktion

11
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Im n&chsten Schritt erzeugen wir gemaf Kap. 5.3 die folgenden Instanzdatenbausteine:
e drei Instanzdatenbausteine vom Typ FB110 (,MC_Move*), z.B.
- DB1101, symbolischer Name = ,PSE_1 _FB110¢
- DB1102, symbolischer Name = ,PSE_2_FB110“
- DB1103, symbolischer Name = ,PSE_3_FB110“
e drei Instanzdatenbausteine vom Typ FB111 (,MC_Error®), z.B.
- DB1111, symbolischer Name = ,PSE_1 FB111“
- DB1112, symbolischer Name = ,PSE_2_FB111"
- DB1113, symbolischer Name = ,PSE_3_FB111"
e drei Instanzdatenbausteine vom Typ FB112 (,MC_ReadParameter), z.B.
- DB1121, symbolischer Name = ,PSE_1 FB112“
- DB1122, symbolischer Name = ,PSE_2_FB112“
- DB1123, symbolischer Name = ,PSE_3 FB112“
e drei Instanzdatenbausteine vom Typ FB113 (,MC_WriteParameter®), z.B.
- DB1131, symbolischer Name = ,PSE_1 FB113“
- DB1132, symbolischer Name = ,PSE_2_FB113“
- DB1133, symbolischer Name = ,PSE_3 FB113“

Danach erzeugen wir gemaf Kap. 5.4 einen weiteren Datenbaustein vom Typ ,,Global“ mit
Namen DB1000. Darin legen wir drei Variablen vom Typ ,DRIVE_DATA® an, z.B. mit den
folgenden Bezeichnungen:

e ,PSE_ 1
e ,PSE 2
e ,PSE 3"

Zusatzlich legen wir dort die Variablen zur Steuerung der einzelnen Bausteine an, z.B.:
o ,PSE_1 Move DINT_Sollposition,

,PSE_2 Move_ DINT_Sollposition®,

,PSE_1 Read BOOL_ Execute®,

,PSE_2 Read BOOL_ Execute®,

Nun sind alle Vorbereitungen getroffen, um die Bausteine zu verwenden. Im Editor ,Bausteine
programmieren® erscheinen die Bausteine ,MC _...“ im Abschnitt ,FB Bausteine®. In unserem
Beispiel werden also in einem Programmteil, der zyklisch aufgerufen wird (z.B. im OB1), die
Funktionsblécke MC_Move, MC_Error, MC_ReadParameter und MC_WriteParameter jeweils
drei mal eingefiigt und sofort mit ihren jeweiligen Instanzdatenbausteinen verknupft.
Zusatzlich werden MC_Communication_S7-1200_1500 und MC_Error_ID bendtigt, wobei
MC_Error_ID in den oben genannten FBs aufgerufen wird. MC_Communication_S7-
1200_1500 wird pro Antrieb jeweils separat zyklisch aufgerufen.

An den Eingang ,Drive* legen wir jeweils die fir diese Achse vorgesehene Variable vom Typ
,DRIVE_DATA® an (also ,PSE_1%, ,PSE_2“ und ,PSE_3).

Danach verbinden wir die restlichen bendétigten Ein- und Ausgange mit inren dafar
vorgesehenen globalen Variablen (also ,PSE_1_Move_DINT_Sollposition* usw.).
5.8 MC_Communication_S7-1200_1500, MC_Communication_S7-300 (FC101)

Bei S7-300 Steuerungen heif3t der Baustein ,MC_Communication_S7-300“. Bei S7-1200- und
S7-1500-Steuerungen heifdt der Baustein ,MC_Communication_S7-1200_1500“. Die

12
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Funktionalitat ist in beiden Fallen identisch, im Folgenden wird der Baustein fur die S7-1200
und S7-1500 beschrieben.

Dieser FC dient der Kommunikation mit dem Antrieb (I0-Device). Er fuhrt die Kommunikation
zentral fur alle folgenden Bausteine (MC_Move, MC_ReadParameter, MC_WriteParameter,
MC_Error, MC_Parametrization, MC_PosParametrization) durch. Das Ein- und
Ausgangsmodul wird im Datentyp DRIVE_DATA abgelegt. Uber diese Schnittstelle konnen die
anderen Bausteine darauf zugreifen.

"MC_Communication_

87-300"
- EH
"Antriebsd
aten".
PSE 1. Inpus_

PdRdressIn — Address

"Antriabsad
aten”.

PSE 1.
PdidressOu |Cutput_
t = hddress

Comeminica
tion_
"log 0" —Error
"Antriebad
aten".
PSE 1 ={Drive END [

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)

YFCc101
"MC_Communication_S7-
1200_1500"
= EN
%DEBE 100 .DBEWD
"Antriebzdaten”.
PSE_1.
PdAdressin Input_Address
YDEB100_DBWZ
“Antrichsdaten”.
FZE_1.  putput_
FdAdressOut Address
W10 Communicatio
*log 0" — n_Errar

PADB100.DEXD .0
"Antriebzdaten”.
PSE_1

Drive ENO —

(Ansicht in Step 7 TIA V13 + V14)
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Input_Address
Adresse des Eingangsmoduls des Antriebs

e Typ: INT (bei S7-1200 und S7-1500), DWORD (bei S7-300)
e Art: INPUT

Output Address

Adresse des Ausgangsmoduls des Antriebs
e Typ: INT (bei S7-1200 und S7-1500), DWORD (bei S7-300)
e Art: INPUT

Communication_Error
Kommunikationsfehler zu dem 10-Device (Antrieb)
o Typ: BOOL
e Art: INPUT
Beschreibung:
o Die Diagnose der Baugruppen-Zustande der 10-Devices wird in der Regel zentral im
SPS-Programm verwaltet, z.B. im OB86 oder mit der Anweisung ,DeviceStates®.
¢ Beim Ausfall des enstprechenden |O-Devices (d.h. hier des Antriebs) ist dieser
Eingang mit ,TRUE" zu beschalten. Solange die Kommunikation nicht beeintrachtigt
ist, ist der Eingang mit ,FALSE" zu belegen.
¢ Bei Kommunikationsfehlern werden mit Hilfe von MC_Move gestartete Fahrauftrage
abgebrochen. Ebenso werden laufende Parameterzugriffe (MC_ReadParameter,
MC_WriteParameter) abgebrochen.

5.9 MC_Move (FB110)

FSE_Mave

1.Aelease — Releane

“Antriebed

"Antriebsd

aten”
PEE 1 —DEive EHO |

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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DB
"MC_Move_DB"
YFB110
"MC_Move™
--——EN

¥DB100 DEX22.0
“antriebsdaten”.

PSE_Move_1.

Release — pelease E;E:::ggo
%NB100_DBD94 “Antricbzdaten”.
"Antriebsdaten”. F:'S E__h-'rcv.re_1 .

FSE_Maove_1. Active — Hctve
Position Position
WWDB100.
%DB100.DBEX98.0 !J1B)C1.D4.1 .
"Antriebsdaten”. Antriebsdaten”.
FSE_Move_1. PSE_Move_1.

ManualRunTolard  panualRunTola InPosition — InFosition

ervalues — rgervalues
¥WDBE100 DBED106

"Antriebsdaten”.
PSE_Maove_1.
ActualPosition

¥DB100 DEX98 .1
“antriebsdaten”.

PSE_Move 1. Actua|Position
ManualRunToSma ManualRunTas
llervalues — mallervalues WWDB100.
DBX110.0
“Antricbsdaten”.
%DB100.DED100 F‘E:: r;::wje 51 en

Antriebsdaten”. Errar — Error

PSE_Move_1.
Time_Bus
“Cycle %DB100.DBEWI12
! Time_Bus_Cycle “Antriecbsdaten”.
PHDB100_DBEX0 .0 PSE_Move_1.
"Antriebsdaten”. Errarip — ErrorlD

FSE_1 — Drive EMO =—

(Ansicht in Step 7 TIA V13 + V14)

Release
Freigabe des Antriebs

o Typ: BOOL

e Anfangswert: FALSE

e Art: INPUT

Beschreibung:

e Ein Sollwert wird erst angefahren, wenn dieser Eingang gesetzt ist.

o Dieser Eingang wirkt direkt auf das Freigabebit (Bit 4) im Steuerwort. Bleibt der
Eingang gesetzt und ist z.B. das Nachregeln im Antrieb aktiv, so regelt der Antrieb
automatisch nach.

e Ist der Eingang gesetzt und wird der Sollwert geandert, so fahrt der Antrieb diesen
sofort an. Eine Flanke ist nicht erforderlich.

o Wird der Eingang wahrend der Fahrt zurlickgesetzt, stoppt der Antrieb.

Position
Anzufahrender Sollwert
e Typ: DINT
e Anfangswert: 0

15
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Art: INPUT

Beschreibung:

Wird wahrend einer Fahrt eine neue Sollposition tUbertragen, wird diese sofort
angefahren.

Ist nach Fahrtende das Release-Bit noch gesetzt und wird der Sollwert gedndert, so
fahrt der Antrieb diesen sofort an.

INFORMATION!
Um den gleichen Sollwert z.B. nach einem Blockieren anzufahren, muss

die Freigabe ,Release” zuriickgesetzt und erneut gesetzt werden.

ManualRunToLargerValues

Handfahrt zu groReren Werten

Typ: BOOL
Anfangswert: FALSE
Art: INPUT

Beschreibung:

Handfahrt zu groReren Werten bis zum oberen Endschalter.
Der Eingang ,Release” muss zusatzlich gesetzt sein/werden.

ACHTUNG!

Beim Zurticksetzen des Eingangs ,ManualRunToLargerValues* muss
auch der Release-Eingang zuriickgesetzt werden, da der Antrieb
ansonsten den Sollwert (FB-Eingang ,Position“) anfahrt.

ManualRunToSmallerValues

Handfahrt zu kleineren Werten

Typ: BOOL
Anfangswert: FALSE
Art: INPUT

Beschreibung:

Handfahrt zu kleineren Werten bis zum unteren Endschalter.
Der Eingang ,Release” muss zusatzlich gesetzt sein/werden.

ACHTUNG!

Beim Zurucksetzen des Eingangs ,ManualRunToSmallerValues® muss
auch der Release-Eingang zuriickgesetzt werden, da der Antrieb
ansonsten den Sollwert (FB-Eingang ,Position“) anfahrt.

Time Bus Cycle

Aktualisierungszeit des Profinet Buszyklus

Typ: TIME
Anfangswert: 40 ms
Art: INPUT

Beschreibung:

Bei langen Zykluszeiten auf dem Profinet-Bus kann es passieren, dass die SPS keinen
Wechsel des Bits ,Antrieb lauft* empféngt. Dies ist dann der Fall, wenn die Fahrtdauer
kiurzer als der Buszyklus ist.

Um dem zu begegnen, wurde der Parameter ,Time_Bus_Cycle* eingefuhrt. Als
Defaultwert werden 40 ms fur einen Buszyklus angesetzt. Fir diese Dauer wird nach
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einem Fahrauftrag der Ausgang ,Active” auf jeden Fall gesetzt und der Ausgang
»INPosition“ zurlickgesetzt. Danach nehmen diese Ausgange in Abhéngigkeit der
Ruckmeldung des Statusworts (Bit ,Antrieb lauft* und Bit ,Sollposition ist erreicht®) den
entsprechenden Zustand an.

e Beilangeren Buszykluszeiten empfiehlt es sich, anstatt dem Defaultwert die
tatsachliche Dauer des Zyklus multipliziert mit 2 einzugeben.

¢ \Wenn eine kirzere Buszykluszeit garantiert eingehalten wird, die Zeit fur die
Positionierung sehr kurz ist und nach abgeschlossener Positionierung der
Ubergeordnete Ablauf schnell fortgesetzt werden soll, kann der Wert fiir
Time_Bus_Cycle auch auch verringert werden.

Active
Fahrauftrag bzw. Fahrt ist aktiv
o Typ: BOOL
e Art: OUTPUT
Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn:
e die Freigabe (,Release®) von 0 auf 1 gesetzt wird
¢ die Freigabe (,Release®) schon vorhanden ist und sich der Sollwert &ndert
e das Bit ,Antrieb lauft im Status des Antriebs gesetzt ist (z.B. beim Nachregeln des
Antriebs)
Dieser Ausgang wird zurlickgesetzt, wenn:
e am Ende einer Fahrt das Bit ,Antrieb lauft” im Status des Antriebs nicht mehr gesetzt
ist und die Zeit des Parameters ,Buszyklus® (siehe ,Time_Bus_Cycle") abgelaufen ist
¢ ein Kommunikationsfehler auftritt

InPosition
Sollposition erreicht

e Typ: BOOL

e Art: OUTPUT
Dieser Ausgang ist eine Abbildung des Statusbits ,Sollposition erreicht®. Zusétzlich wird der
Ausgang fur die Dauer des Parameters ,Buszyklus® (siehe ,Time_Bus_Cycle“) nach dem Start
durch ,Release” auf 0 gesetzt. Falls ein Kommunikationsfehler auftritt, wir er zurtickgesetzt.

Actual position
Istwert der Position

o Typ: DINT

e Art: OUTPUT
Dieser Wert ist eine Abbildung der Istposition. Falls ein Kommunikationsfehler auftritt, wird der
Wert auf O gesetzt.

Error
Fehler bei der Ausfihrung des FB oder Fehler im Antrieb
o Typ: BOOL
e Art: OUTPUT
Das Fehlerbit kann auch gesetzt sein, wahrend der Antrieb fahrt (z.B. Schleppfehler).

ErrorlD
Fehler-1D
o Typ: WORD
o Art: OUTPUT
Die ErrorID kann auch gesetzt sein, wahrend der Antrieb fahrt (z.B. Schleppfehler). Falls kein
Fehler vorliegt, wird 0 ausgegeben.
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Error und ErrorID von MC_Move werden stets aktualisiert — auch dann,
wenn der Eingang ,Release” nicht gesetzt ist.

Falls der Antrieb mehrere Fehler meldet, wird die ErrorID mit der hochsten Prioritat ausgeben.
Die Prioritat der Ausgabe entspricht der Reihenfolge in der folgenden Tabelle (h6chste Prio
hat 16#x1xx):

ErrorlD Beschreibung

16#x1xx FB internal error

16#X2XX Invalid PD input address

16#Xx3xxX Invalid PD output address

16#x4xxX Error while reading PD

16#X5xx Error while writing PD

16#xXx2 Under- or overvoltage motor supply / STO-enabling inactive

16#xxx4 Temperature exceeded

16#xxx5 Absolute measuring system error or STO hardware error

16#xxx8 Incorrect target value

16#xxx9 Under- or overvoltage during run / failure voltage control

16#xxx6 Block or overcurrent error

16#XXX7 Manual displacement

16#xxxA | Lower position limit exceeded

16#xxxB | Upper position limit exceeded

16#xxx3 Pasitioning run aborted

16#xxx1 Drag error

5.10 MC_Error (FB111)

Dieser FB gibt den Status des Antriebs und des FBs als Fehlerbit, Fehler-ID (,ErrorID“) und
als Text aus. Falls MC_Error aktiviert ist, ist die Fehler-1D stets dieselbe wie diejenige des
Bausteins MC_Move.

222

FB111
"MC Erroxr"
Error [=BOOL
. —{EN
ErrorID [—=WORD
BOOL —Enable
ErrorDesc

IN ouT —Drive ription |=-STRING[]

ENO (=

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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= 7775

%FB111
"MC_Error"
Emmor == B00
ErrorlD — Word
~=—EN ErrorDescriptio
Bool — Enable n STRING[]
IN_OUT — Drive ENO —

(Ansicht in Step 7 TIA V13 + V14)

Enable

Die Ausgange Error, ErrorlD und ErrorDescription werden standig vom Antrieb aktualisiert,
solange Enable gesetzt ist. Wird das Enable zurtickgesetzt, so nehmen diese Ausgange die
angegebenen Defaultwerte an.

e Typ: BOOL
¢ Anfangswert: FALSE
e Art: INPUT
Error
Fehler bei der Ausfihrung des FB oder Fehler im Antrieb
e Typ: BOOL

o Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT

ErrorlD

Fehler-1D (siehe folgende Tabelle ,ErrorlD*)
o Typ: WORD
e Defaultwert: 0
e Art: OUTPUT

ErrorDescription
Fehlerbeschreibung als Text
o Typ: STRING
o Defaultwert: ,*
o Art: OUTPUT
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Die Prioritat der Ausgabe entspricht der Reihenfolge in der folgenden Tabelle (héchste Prio

hat 16#x1xXx).

ErroriD ErrorDescription

16#X1XX FB internal error

16#X2xxX Invalid PD input address

16#X4XX Error while reading PD

16#xxx2 Under- or overvoltage motor supply / STO-enabling inactive
16#xxx4 Temperature exceeded

16#xxx5 Absolute measuring system error or STO hardware error
16#xxx8 Incorrect target value

16#xxx9 Under- or overvoltage during run / failure voltage control
16#xxx6 Block or overcurrent error

16#XXX7 Manual displacement

16#xxxA | Lower position limit exceeded

16#xxxB | Upper position limit exceeded

16#xxx3 Positioning run aborted

16#xxx1 Drag error
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5.11 MC_Error_ID (FC100)

Dieser FC wird intern als Unterfunktion der Bausteine ,MC_Move*, ,MC_ReadParameter*,
,MC_WriteParameter* und ,MC_Error” eingesetzt. Er ist lediglich aus der Bibliothek in das
Anwenderprogramm zu kopieren. Die Beschaltung findet schon intern statt.

"MC Error_ID"

— S
sDrive. Commmunica
Communicat tion_

ien error =—error

§S5tatus_8_ Status_8_
oy ]

DHELEE0 —FHE_4_7

Response_
Identifie
0 ez_dziv
communica
tieon_
flogic_0 — timeout

Execute_
flelease —Release

finterlock —interlock

call_
from MC
$logic 1 —Move

eall
from MC_
glogic_0 — Error

call_
from MC
feadParam

flogic_0 ——et

call
from MC_
WricePara

£logic 0 —{me

call

from MC_
Parametri RET VAL —gret walle
$logic 0 ——Z& -
Error —gError

call
from MC_ ErzozlD [=gEzrrorID
PositionP

flogic 0 —ar ENO =

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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Wc100
"MC_Error_ID"
—EN
#Drive.
Communication_ | Communicatio

EITOT — n_error

#Drive. Private.

Inputrnodule.
Status_8_9 Status_8 9
0 PWE_4 7
Response_
Identifier_
0 drive
communication
#"logic 0° — timeout

Execute_
#Release — Release

#interlock — interlock

call_from_
#'logic 17 = MC_Move

call_from_
#"logic 0 = MC_Error

call_from_
MC_
#"logic 0" — ReadParameter

call_from_
MAC_
#"logic 0° — WriteParameter

call_from_
MAC_
#"logic 0" — Parametrization

call_from_
MC_
FositionParame ErrorlD #ErroriD

#"logic 0" — trization ENQ —

Errar = FError

(Ansicht in Step 7 TIA V13 + V14)

Communication error
Bei Kommunikationsfehlern werden die Ausgange ,Error® und die entsprechende ,Error-ID*

gesetzt.
o Typ: BOOL
e Art: INPUT
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Status 8 9

Auswertung des Statuswort des Antriebs
e Typ: STRUCT
e Art: INPUT

PWE 4 7

Auswertung des Parameterwerts
o Typ: DWORD
o Art: INPUT

Response_ldentifier_drive

Auswertung der Antwortkennung des Antriebs
o Typ:INT
e Art: INPUT

communication_timeout

Auswertung eines Kommunikations-Timeout
e Typ: BOOL
e Art: INPUT

Execute Release
Wird fiir die Auswertung von internen Verriegelungen bengétigt. Je nachdem, in welchem FB
MC_Error_ID aufgerufen wird, ist hier ,Execute“ oder ,Release” beschaltet.

e Typ: BOOL
e Art: INPUT
interlock
Wird fur die Auswertung von internen Verriegelungen bendtigt.
o Typ: BOOL
e Art: INPUT

Call_from_MC Move
FC (Unterfunktion) wird in Baustein ,MC_Move* aufgerufen. Je nachdem, in welchem FB
MC_Error_ID aufgerufen wird, wird entsprechend die erste Ziffer der Error-ID gesetzt.

e Typ: BOOL

o Art: INPUT

Call_from_MC Error
FC (Unterfunktion) wird in Baustein ,MC_Error“ aufgerufen. Je nachdem, in welchem FB
MC_Error_ID aufgerufen wird, wird entsprechend die erste Ziffer der Error-ID gesetzt.

o Typ: BOOL

o Art: INPUT

Call from MC ReadParameter
FC (Unterfunktion) wird in Baustein ,MC_ReadParameter” aufgerufen. Je nachdem, in
welchem FB MC_Error_ID aufgerufen wird, wird entsprechend die erste Ziffer der Error-1D

gesetzt.
o Typ: BOOL
e Art: INPUT
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Call_from_MC_ WriteParameter
FC (Unterfunktion) wird in Baustein ,MC_WriteParameter” aufgerufen. Je nachdem, in
welchem FB MC_Error_ID aufgerufen wird, wird entsprechend die erste Ziffer der Error-1D

gesetzt.
e Typ: BOOL
e Art: INPUT

Call_from_MC Parametrization
FC (Unterfunktion) wird in Baustein ,MC_Parametrization aufgerufen. Je nachdem, in
welchem FB MC_Error_ID aufgerufen wird, wird entsprechend die erste Ziffer der Error-1D

gesetzt.
e Typ: BOOL
e Art: INPUT

Call_from _MC PosParametrization
FC (Unterfunktion) wird in Baustein ,MC_PosParametrization“ aufgerufen. Je nachdem, in
welchem FB MC_Error_ID aufgerufen wird, wird entsprechend die erste Ziffer der Error-1D
gesetzt.

e Typ: BOOL

e Art: INPUT

Error

Wenn ein Fehler auftritt, wird dieses Bit gesetzt.
e Typ: BOOL
e Art: OUTPUT

ErroriD

In Abhéngigkeit der Eingange wird ,ErrorID* gesetzt.
o Typ: WORD
o Art: OUTPUT

5.12 MC_ReadParameter (FB112)

Mit diesem FB kdnnen Werte von Parametern aus dem Antrieb ausgelesen werden. Alle
Parameter aul3er Par. 23 (,Geratetyp als String“) kbnnen gelesen werden.

222

FB112
"MC ReadParameter"
Active |=BOOL
. —{EN
Done |—-BOOL
BOOL —{Execute
Error (—=BOOL

Parameter
INT —Number ErrorID [—WORD
INT —{SubIndex Value [—DINT
IN ouT —{Drive ENO |—

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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<777

%-B112
"MC_ReadParameter"

o = EN Active == 500
Bool — Execute Done — Boo
ParameterNum Error == 500
Int ber ErroriD Word
Nt — Sublndex Value — Dint
IN_OUT — Drive ENO —

(Ansicht in Step 7 TIA V13 + V14)

Execute
Start eines Lesevorgangs

e Typ: BOOL

e Anfangswert: FALSE

e Art: INPUT
Beschreibung:
Bei einer steigenden Flanke wird ein Lesevorgang des mit ,ParameterNumber® und
~oubindex” spezifizierten Parameters gestartet. Flir einen erneuten Lesevorgang muss erneut
eine steigende Flanke generiert werden. Wird das Bit zurtickgesetzt, so nehmen die Ausgéange
die angegebenen Defaultwerte an.

ParameterNumber

Parameternummer des auszulesenden Parameters
o Typ: INT
e Anfangswert: O
e Art: INPUT

Sublndex

Subindex des Parameters
e Typ:INT
e Anfangswert: 0
e Art: INPUT

Active
Bit ist gesetzt, solange der Lesevorgang lauft
o Typ: BOOL
o Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT
Das Bit wird zuriickgesetzt, sobald der Wert gelesen wurde oder ein Fehler aufgetreten ist.

Done

Bit ist gesetzt, sobald der Parameter erfolgreich gelesen wurde und an ,Value® anliegt
o Typ: BOOL
o Defaultwert: FALSE
o Art: OUTPUT

Das Bit wird beim Start eines Lesevorgangs zuriickgesetzt.
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Error

Bit ist gesetzt, wenn wahrend der Ausflihrung des FBs ein Fehler aufgetreten ist
e Typ: BOOL
o Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT

ErrorlD

Fehler-ID (siehe Tabelle ,ErrorlD* in Kap. 4)

e Typ: WORD
e Defaultwert: 0
e Art: OUTPUT
Antriebsfehler (,Drive errors®) werden beim Lesen eines Parameters nicht beachtet.

Value

Istwert des ausgelesenen Parameters
o Typ: DINT
e Defaultwert: 0
e Art: OUTPUT

Bei einem Fehler wird 0 ausgegeben.

5.13 MC_WriteParameter (FB113)

Mit diesem FB kdnnen Parameterwerte in den Antrieb geschrieben werden.
222
FB113

"MC WriteParameter"

. —{EN
Active |—BOOL
BOOL —{Execute

Done [=BOOL
Parameter
INT —{Number Error [—=BOOL

DINT —{Value ErrorID |—~WORD

IN OUT —{Drive ENO [—

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)

%FB113
"MC_WriteParameter"

Bool — Execute Active — Bool
ParameterNum Done = Bo0
b ber Error == 500l
Dint — Value ErrorlD — Word
IN_OUT Drive ENO —

(Ansicht in Step 7 TIA V13 + V14)
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Execute
Start eines Schreibvorgangs

e Typ: BOOL

o Anfangswert: FALSE

o Art: INPUT
Beschreibung:
Bei einer steigenden Flanke wird ein Schreibvorgang des mit ,ParameterNumber” und
~oubindex® spezifizierten Parameters mit dem Wert aus dem Eingang ,Value® gestartet. Fur
einen erneuten Schreibvorgang muss erneut eine steigende Flanke generiert werden. Wird
das Bit zurlickgesetzt, so nehmen die Ausgange die angegebenen Defaultwerte an.

ParameterNumber

Parameternummer des zu schreibenden Parameters
o Typ: INT
e Anfangswert: 0
e Art: INPUT

Value

zu schreibender Wert des betr. Parameters
o Typ: DINT
e Anfangswert: O
e Art: INPUT

Active
Bit ist gesetzt, solange der Schreibvorgang lauft
e Typ: BOOL
o Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT
Das Bit wird zuriickgesetzt, sobald der Wert geschrieben wurde oder ein Fehler aufgetreten
ist.

Done

Bit ist gesetzt, sobald der Parameter erfolgreich geschrieben wurde
o Typ: BOOL
o Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT

Das Bit wird beim Start eines Schreibvorgangs zuriickgesetzt.

Error

Bit ist gesetzt, wenn wahrend der Ausfihrung des FBs ein Fehler aufgetreten ist
e Typ: BOOL
o Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT

ErrorlD
Fehler-1D (siehe Tabelle ,ErrorlD* in Kap. 4)
o Typ: WORD
e Defaultwert: 0
e Art: OUTPUT
Antriebsfehler (,Drive errors“) werden beim Schreiben eines Parameters nicht beachtet.
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5.14 MC_Parametrization (FB114)

Mit diesem FB kdnnen samtliche Parameter des Antriebs geschrieben werden.
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aten”. “Ancriebad “hrtziebad
PET_ ActualVal azen”. e
Parameter ue_Value_ P3T_Param_ per_ | Speedlimi
1. P; - Enable 1. |Draglrror Paramerer_ |Shbers_
Zrabled6 = Enable 1.P57 — Value_§7
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Lnabled?) e fnable
“Antriebad
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PEZ_Param  |Gemesalis
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(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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"Antziebsd Dore LDone
azen”,
par_  |SaveFosCo “Antriebsd
Parameter_ |nmectlime aten”.
1994 - 0ut_E4 PST_
Paramessis
“Antriebsd asion 1.
aven”. Errer Lerror
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“MC_
Farametrization_
DE"
WB114 %DB100.DBW714
"MC_Parametrization” “Antriebsdaten”.  PosScaleDeno
PSE_Parameter_ min_Value_
e —EM 1.F39 39

WDB100. WDB100.
DBXB40 .0 DBEXB340
“Antriebsdaten”. “Antriebsdaten”.

PSE_ PSE_Param_
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Enable_1. DirRotation_ *Antriebsdaten”.
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PSE_Parameter_ DirRotation *Antriebsdaten”.
1.P37 Value_37 B PSE_Param_
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*DB100. Enabledl gﬁré:sgng
DBXB34.2 =
“Antriebsdaten”. %DE100.DED720
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Antriebsdaten”. R .
PSE Param Antriebsdaten”.
Ensble 1. FSE_Farameter_  upperlimit_
— PosScaleDeno 1.P42 — yalue_42
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“Antriebsdaten”.

PSE_Param_
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“Antriebsdaten”.
FPSE_Param_
Enable_1. TargSpeedMan

Enable56 — pun Enable

“DB100.DBW748

“Antriebsdaten”.  TargSpeedMan
PSE_Parameter_ Run_Value_
1.P56 56
WB100.
DBX836.0
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“DB1 00. DBDT SE
“Antrigbsdaten”.
FSE_Farameter_

1.FES

%WDE100
DEXESE 3
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“Antrisbsdaten”.
FSE_Faram_
Enable 1.
Enables3

DB 00 DEWE2S
“Antriebsdaten”.
FSE_Farameter_

1.F83
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B 10U,
DBEXB39 3
“Antriebsdaten”.

PSE_Param_  ConfigConnecti

Enable_1.  anTimeout_
Enable®3 — Enable

WDB100.DBWE 24

“Antriebsdaten”.  ConfigConnecti
PSE_Parameter_ onTimeout_
1F93 — value_93
%WDB100.
DBXB39 4 YDB100.
"Antriebsdaten”. DBXB40.3

PSE_Param_  gayePosConne "Antriebsdaten”.

Enable_1.  ctionTimeout_ PSE_
Enable®4 _ Enable Fararmetrization_
Active — 1-Active
%DB100 DEDB26
"Antriebsdaten”.  SavePosConne xggg,‘_
PSE_Parameter_ ctionTimeout - -
1P93  vValue 94 Antricbsdaten”.
. PSE_
%WDB100. Parametrization_
DBXB395 Bone — 1.Done
"Antriebsdaten”.

PSE_Param_  RepetitionTime xg%}s
Enable_1.  5ayePosRun S .
Enabled5 — prable = Antriebsdaten”.

PSE_
Parametrization_
".\H?!HQD.DB\."-BSE} B Error — 1-Erar
Antriebsdaten’.  RepetitionTime
FSE_Farameter_ SavePosRun
1P95 — Value 95 DB 100 DBWS42
"Antriebsdaten”.
WDB100. PSE_
DBX840 2 Fararmetrization_
"Antriebsdaten”. ErroriD 1.ErrorlD
FSE
Parametrization_ :"‘EPB".DU"DBM:M
1 Savesettings_ Savesettings Antriebsdaten”.
% oo - PSE.
Farametrization_
PIDB100.DBXD.0 1E;r0rPa rameter
*antriebcdaten”. ErrorParameter
FSE_1 — Drive ENO —

(Ansicht in Step 7 TIA V13 + V14)

Folgendes ist bei der Nutzung des FBs zu beachten:

e Zu jedem Parameterwert gibt es ein Enable, um festzulegen, ob der Parameter
geschrieben werden soll.

Bsp.: DirRotation_Enable = 1 - DirRotation_Value wird gesetzt

¢ Die Reihenfolge der Schreibzugriffe erfolgt wie im FB dargestellt
(,DeliveryState* - ,DirRotation“ > ...).

¢ Wahlweise kann vor dem Setzen einzelner Parameter ein Auslieferungszustand
angefordert werden. Dazu muss vor der Ausfilhrung des FBs der Eingang
.DeliveryState_96“ auf TRUE gesetzt werden. Dadurch werden die Werte aller
Parameter auf den Auslieferungszustand gesetzt (zunachst ohne zu speichern).

o Wahlweise kénnen die geschriebenen Werte am Ende auch gespeichert werden. Dazu
muss vor der Ausfuhrung des FBs der Eingang ,SaveSettings_96“ auf TRUE gesetzt
werden.

o Bei einem Schreibfehler eines Parameters werden die hachfolgenden Parameter nicht
mehr geschrieben und es erfolgt auch kein Speichern der Werte, falls der Eingang
,SaveSettings” gesetzt ist.

Execute

Start eines Parametriervorgangs
e Typ: BOOL
e Anfangswert: FALSE
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e Art: INPUT
Beschreibung:
Bei einer steigenden Flanke wird ein Parametriervorgang mit den angegebenen Werten
gestartet. Fur einen erneuten Parametriervorgang muss erneut eine steigende Flanke
generiert werden. Wird das Bit zurlickgesetzt, so nehmen die Ausgange die angegebenen
Defaultwerte an.

DeliveryState
Laden der Werkseinstellungen (zunéchst ohne Speichern)

e Typ: BOOL
e Anfangswert: FALSE
e Art: INPUT
Stationsname und IP-Adresse bleiben jedoch unbeeinflusst.
x_Enable
Falls gesetzt, wird der betr. Parameter geschrieben
o Typ: BOOL
¢ Anfangswert: FALSE
e Art: INPUT
x_Value

Sollwert des Parameters

e Anfangswert: O

e Art: INPUT
Die Parameternummer ist hinter dem Parameternamen angegeben. Der Datentyp, eine
Beschreibung sowie der Wertebereich kann der Betriebsanleitung des PSx-3__ -PN
entnommen werden.

SaveSettings
Speichern der Einstellungen

e Typ: BOOL
e Anfangswert: FALSE
e Art: INPUT
Active
Bit ist gesetzt, solange die Parametrierung lauft
o Typ: BOOL

o Defaultwert: FALSE

o Art: OUTPUT
Das Bit wird zuriickgesetzt, sobald die Parameterierung erfolgreich beendet wurde oder ein
Fehler aufgetreten ist.

Done

Bit ist gesetzt, sobald die Parameterierung erfolgreich beendet wurde
o Typ: BOOL
e Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT

Das Bit wird beim Start einer Parametrierung zuriickgesetzt.

Error
Bit ist gesetzt, wenn wahrend der Ausfihrung des FBs ein Fehler aufgetreten ist
e Typ: BOOL
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¢ Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT

ErrorlD
Fehler-1D (siehe Tabelle ,ErrorlD* in Kap. 4)
o Typ: WORD
e Defaultwert: 0
e Art: OUTPUT
Antriebsfehler (,Drive errors®) werden bei einer Parametrierung nicht beachtet.

ErrorParameter

Parameternummer, bei dem im Fall eines Fehlers der Fehler aufgetreten ist
o Typ:INT
e Defaultwert: 0
e Art: OUTPUT

Falls es keinen Fehler gab, wird 0 ausgegeben.

INFORMATION!
Im Falle der S7-300 muss bei den Bausteinen ,MC_Parametrization“ und

,MC_PosParametrization” die Variable vom Typ ,DRIVE_DATA" an den
Eingang ,Drive_IN“ und an den Ausgang ,Drive_ OUT* angeschlossen
werden (bei den S7-1200 und S7-1500 im TIA-Portal ist die Variable nur
einmal an den Ein-/Ausgang ,Drive“ angeschlossen).

5.15 MC_PosParametrization (FB115)

Mit diesem FB kann die Parametrierung der Positionsdaten vorgenommen werden
(Parameter, die die angezeigte Istposition beeinflussen).
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(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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Funktionsbausteine PSx-3__ -PN

%FB115
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IN_OUT Drive ENQ =

(Ansicht in Step 7 TIA V13 + V14)

Folgendes ist bei der Nutzung des FBs zu beachten:

Es mussen alle Werte gesetzt werden und die Werte miissen in einem sinnvollen
Bezug zueinander stehen. Alle Werte werden verarbeitet, danach werden die
folgenden Parameter in der angeg. Reihenfolge geschrieben:
- Drehsinn (Par. 37) = Direction
- Istwertbewertung Zahler (Par. 38) = 400
- Istwertbewertung Nenner (Par. 39) = StepsPerTurn
- Istwert (Par. 3) = SetPoint
- Falls (SetPoint > UpperLimit):

oberes Mapping-Ende (Par. 41) = SetPoint + (3 x StepsPerTurn)

sonst:

oberes Mapping-Ende (Par. 41) = UpperLimit + (3 x StepsPerTurn)
- obere Endbegrenzung (Par. 42) = UpperLimit
- untere Endbegrenzung (Par. 43) = LowerLimit
Die Anzahl der Schritte pro Umdrehung ,StepsPerTurn® ergibt unmittelbar den Wert
des Parameters ,Istwertbewertung Nenner” (Par. 39). Dabei wird angenommen, dass
der Wert von ,Istwertbewertung Zahler” (Par. 38) im Auslieferungszustand ist, also auf
400.
Vor dem Schreiben der Parameter werden die eingegebenen Werte auf Glltigkeit
geprift.

Nachfolgend die Bedingungen und die Fehlermeldungen, die bei nicht erfillter
Bedingung ausgegeben werden.

Bedingung ErroriD ErrorParameter
StepsPerTurn = 1 16#6140 39
StepsPerTurn < 10000 16#6140 39

LowerLimit < UpperLimit 16#6140 42

(UpperLimit - LowerLimit) / StepsPerTurn < 250 16#6140 43

Falls SetPoint < LowerLimit: 16#6140 3

(UpperLimit - SetPoint) / StepsPerTurn < 250

Falls SetPoint > UpperLimit: 16#6140 3

(SetPoint - LowerLimit) / StepsPerTurn < 250
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e Wahlweise kdnnen die geschriebenen Werte am Ende auch gespeichert werden. Dazu
muss vor der Ausfiihrung des FBs der Eingang ,SaveSettings” auf TRUE gesetzt
werden.

e Bei einem Schreibfehler eines Parameters werden die nachfolgenden Parameter nicht
mehr geschrieben und es erfolgt auch kein Speichern der Werte, falls der Eingang
.~SaveSettings” gesetzt ist.

Execute
Start eines Parametriervorgangs

e Typ: BOOL

o Anfangswert: FALSE

e Art: INPUT
Beschreibung:
Bei einer steigenden Flanke wird ein Parametriervorgang mit den angegebenen Werten
gestartet. Flr einen erneuten Parametriervorgang muss erneut eine steigende Flanke
generiert werden. Wird das Bit zurliickgesetzt, so nehmen die Ausgange die angegebenen
Defaultwerte an.

Direction
Richtung, in der der Antrieb bei grof3eren Werten drehen soll (bei Sicht auf die Abtriebswelle):
0->CW,1->CCw

o Typ:INT
e Anfangswert: O
o Art: INPUT

StepsPerTurn
Schritte pro Umdrehung an der Abtriebswelle (Auflosung)

o Typ: INT
e Anfangswert: 0
e Art: INPUT
LowerLimit
Untere Endbegrenzung
e Typ: DINT
e Anfangswert: O
o Art: INPUT
UpperLimit
Obere Endbegrenzung
e Typ: DINT
e Anfangswert: O
e Art: INPUT
SetPoint
Wert, auf den das Messsystem referenziert wird (neuer Istwert an der aktuellen Position)
e Typ: DINT
e Anfangswert: O
e Art: INPUT

SaveSettings
Speichern der Einstellungen

e Typ: BOOL
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e Anfangswert: FALSE
e Art: INPUT

Active
Bit ist gesetzt, solange die Parametrierung lauft
e Typ: BOOL
e Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT
Das Bit wird zurtickgesetzt, sobald die Parameterierung erfolgreich beendet wurde oder ein
Fehler aufgetreten ist.

Done

Bit ist gesetzt, sobald die Parameterierung erfolgreich beendet wurde
o Typ: BOOL
o Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT

Das Bit wird beim Start einer Parametrierung zuriickgesetzt.

Error

Bit ist gesetzt, wenn wahrend der Ausfihrung des FBs ein Fehler aufgetreten ist
e Typ: BOOL
o Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT

ErroriD
Fehler-1D (siehe Tabelle ,ErrorlD* in Kap. 4)
o Typ: WORD
e Defaultwert: 0
e Art: OUTPUT
Antriebsfehler (,Drive errors“) werden bei einer Parametrierung nicht beachtet.

ErrorParameter

Parameternummer, bei dem im Fall eines Fehlers der Fehler aufgetreten ist
o Typ: INT
o Defaultwert: O
e Art: OUTPUT

Falls es keinen Fehler gab, wird 0 ausgegeben.

INFORMATION!
Im Falle der S7-300 muss bei den Bausteinen ,MC_Parametrization* und

»,MC_PosParametrization” die Variable vom Typ ,DRIVE_DATA® an den
Eingang ,Drive_IN“ und an den Ausgang ,Drive_ OUT* angeschlossen
werden (bei den S7-1200 und S7-1500 im TIA-Portal ist die Variable nur
einmal an den Ein-/Ausgang ,Drive“ angeschlossen).
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