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Allgemeines

VIPA SPEEDY7 Library

Copyright © VIPA GmbH

1 Allgemeines

1.1 Copyright © VIPA GmbH

All Rights Reserved

EG-Konformitatserklarung

Informationen zur Konfor-
mitéatserkldarung

Warenzeichen

Dieses Dokument enthélt geschiitzte Informationen von VIPA und darf auRer in Uberein-
stimmung mit anwendbaren Vereinbarungen weder offengelegt noch benutzt werden.

Dieses Material ist durch Urheberrechtsgesetze geschiitzt. Ohne schriftliches Einver-
stédndnis von VIPA und dem Besitzer dieses Materials darf dieses Material weder repro-
duziert, verteilt, noch in keiner Form von keiner Einheit (sowohl VIPA-intern als auch -
extern) gedndert werden, es sei denn in Ubereinstimmung mit anwendbaren
Vereinbarungen, Vertragen oder Lizenzen.

Zur Genehmigung von Vervielfaltigung oder Verteilung wenden Sie sich bitte an: VIPA,
Gesellschaft fir Visualisierung und Prozessautomatisierung mbH OhmstralRe 4, D-91074
Herzogenaurach, Germany

Tel.: +49 9132 744 -0
Fax.: +49 9132 744-1864
EMail: info@vipa.de
http://www.vipa.com

Es wurden alle Anstrengungen unternommen, um sicherzustellen, dass
i die in diesem Dokument enthaltenen Informationen zum Zeitpunkt der

Veréffentlichung vollstdndig und richtig sind. Das Recht auf Anderungen
der Informationen bleibt jedoch vorbehalten.

Die vorliegende Kundendokumentation beschreibt alle heute bekannten
Hardware-Einheiten und Funktionen. Es ist méglich, dass Einheiten
beschrieben sind, die beim Kunden nicht vorhanden sind. Der genaue
Lieferumfang ist im jeweiligen Kaufvertrag beschrieben.

Hiermit erklart VIPA GmbH, dass die Produkte und Systeme mit den grundlegenden
Anforderungen und den anderen relevanten Vorschriften tibereinstimmen. Die Uberein-
stimmung ist durch CE-Zeichen gekennzeichnet.

Fir weitere Informationen zur CE-Kennzeichnung und Konformitatserklarung wenden Sie
sich bitte an Ihre Landesvertretung der VIPA GmbH.

VIPA, SLIO, System 100V, System 200V, System 300V, System 300S, System 400V,
System 500S und Commander Compact sind eingetragene Warenzeichen der VIPA
Gesellschaft fir Visualisierung und Prozessautomatisierung mbH.

SPEEDY ist ein eingetragenes Warenzeichen der profichip GmbH.

SIMATIC, STEP, SINEC, TIA Portal, S7-300 und S7-400 sind eingetragene Warenzei-
chen der Siemens AG.

Microsoft und Windows sind eingetragene Warenzeichen von Microsoft Inc., USA.

Portable Document Format (PDF) und Postscript sind eingetragene Warenzeichen von
Adobe Systems, Inc.

Alle anderen erwahnten Firmennamen und Logos sowie Marken- oder Produktnamen
sind Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen ihrer jeweiligen Eigentiimer.
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Uber dieses Handbuch

Dokument-Support Wenden Sie sich an lhre Landesvertretung der VIPA GmbH, wenn Sie Fehler anzeigen
oder inhaltliche Fragen zu diesem Dokument stellen mdchten. Ist eine solche Stelle nicht
erreichbar, kdnnen Sie VIPA Uber folgenden Kontakt erreichen:

VIPA GmbH, OhmstralRe 4, 91074 Herzogenaurach, Germany
Telefax: +49 9132 744-1204
EMail: documentation@vipa.de

Technischer Support Wenden Sie sich an lhre Landesvertretung der VIPA GmbH, wenn Sie Probleme mit dem
Produkt haben oder Fragen zum Produkt stellen mdchten. Ist eine solche Stelle nicht
erreichbar, kdnnen Sie VIPA Uber folgenden Kontakt erreichen:

VIPA GmbH, OhmstralRe 4, 91074 Herzogenaurach, Germany
Telefon: +49 9132 744-1150 (Hotline)
EMail: support@vipa.de

1.2 Uber dieses Handbuch
Zielsetzung und Inhalt Das Handbuch beschreibt die Baustein-Bibliothek "Simple Motion Control” von VIPA:

B Beschrieben wird Aufbau, Projektierung und Anwendung in verschiedenen Program-
miersystemen.

B Das Handbuch ist geschrieben flir Anwender mit Grundkenntnissen in der Automati-
sierungstechnik.

B Das Handbuch ist in elektronischer Form als PDF-Datei verfiigbar. Hierzu ist der
Adobe Acrobat Reader erforderlich.

B Das Handbuch ist in Kapitel gegliedert. Jedes Kapitel beschreibt eine abgeschlos-
sene Thematik.

B Als Orientierungshilfe stehen im Handbuch zur Verfiigung:
— Gesamt-Inhaltsverzeichnis am Anfang des Handbuchs
— Verweise mit Seitenangabe

Piktogramme Signalworter Besonders wichtige Textteile sind mit folgenden Piktogrammen und Signalworten ausge-
zeichnet:

GEFAHR!

Unmittelbar drohende oder mdgliche Gefahr. Personenschaden sind
moglich.

VORSICHT!
Bei Nichtbefolgen sind Sachschaden madglich.

Zusétzliche Informationen und nlitzliche Tipps.

1
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2 Ubersicht

Leistungsmerkmale Mit den Bausteinen der Simple Motion Control Library kénnen Sie auf einfache Weise
ohne Detailwissen Antriebe in lhre Applikationen integrieren. Hierbei werden verschie-
dene Antriebe und Bussystem unterstiitzt. Mittels der PLCopen-Bausteine kénnen Sie
einfache Antriebsaufgaben in lhrer Steuerung realisieren. Dieses System bietet fol-
genden Leistungsumfang:

B Einsetzbar im VIPA SPEED7 Studio und Siemens SIMATIC Manager
B Umsetzung von einfachen Antriebsfunktionen

— Einschalten bzw. Ausschalten

— Drehzahlvorgabe

— Relative bzw. absolute Positionierung

— Referenzfahrt (Homing)

— Lesen und Schreiben von Parametern

— Abfrage von Achsposition und Status

Einfache Inbetriebnahme und Diagnose ohne detaillierte Kenntnisse der Antriebe
Unterstltzung verschiedener Antriebe und Feldbusse

Visualisierung einzelner Achsen

Skalierbar durch Einsatz von PLCopen-Bausteinen

Struktur Die Simple Motion Control Library ist in folgende Gruppen gegliedert:

B Axis Control
— Allgemeine Bausteine zur Steuerung der Antriebe.
B Sigmab EtherCAT

— Spezifische Bausteine flir den Einsatz von Sigma-5-Antrieben, welche ber
EtherCAT angebunden sind.

B Sigma7 EtherCAT

— Spezifische Bausteine fiir den Einsatz von Sigma-7S-Antrieben, welche Uber
EtherCAT angebunden sind.

— Spezifische Bausteine fiir den Einsatz von Sigma-7W-Antrieben, welche iber
EtherCAT angebunden sind.

B Sigma5+7 PulseTrain

— Spezifischer Baustein fir den Einsatz von Sigma-5 bzw. Sigma-7-Antrieben,
welche Uber Pulse Train angebunden sind.

® V1000 PWM

— Spezifischer Baustein fiir den Einsatz von V1000-Frequenzumrichter, welche Uber
PWM angebunden sind.

B V1000 Modbus RTU

— Spezifische Bausteine fir den Einsatz von V1000-Frequenzumrichter, welche
Uber Modbus-RTU angebunden sind.

8 HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.008 | de | 17-46
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Parameter am Antrieb einstellen

3 Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT
3.1 Einsatz Sigma-5 EtherCAT

3.1.1 Ubersicht
Voraussetzung

Schritte der Projektierung

B SPEED7 Studio ab V1.6.1
oder

B Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5 SP2 & SPEED7 EtherCAT Manager & Simple
Motion Control Library

B CPU mit EtherCAT-Master wie z.B. CPU 015-CEFNROO

B Sigma-5-Antrieb mit EtherCAT-Optionskarte

-—

Parameter am Antrieb einstellen

B Die Einstellung der Parameter hat mit dem Softwaretool Sigma Win+ zu
erfolgen.

2. , Hardwarekonfiguration im VIPA SPEED?7 Studio oder Siemens SIMATIC Manager

B  Projektierung einer CPU mit EtherCAT-Master-Funktionalitat.
B Projektierung eines Sigma-5 EtherCAT-Antriebs.
B Projektierung der EtherCAT-Anbindung Uber SPEED7 EtherCAT Manager.

3. » Programmierung im VIPA SPEED7 Studio oder Siemens SIMATIC Manager

B /nit-Baustein zur Konfiguration der Achse beschalten.
B Kernel-Baustein zur Kommunikation mit der Achse beschalten.
B Bausteine fur die Bewegungsablaufe beschalten.

3.1.2 Parameter am Antrieb einstellen

Parameter-Digits

Sigma-5 (20Bit Encoder)

Servopack Para-
meter

Pn205
Pn20E
Pn210
PnB02
PnB04
PnB06
PnB08

VORSICHT!

Vor der Erstinbetriebnahme missen Sie Ihren Antrieb mit dem Software-
tool Sigma Win+ an lhre Applikation anpassen! Naheres hierzu finden Sie
im Handbuch zu ihrem Antrieb.

Zur Abstimmung auf die Simple Motion Control Library sind folgende Parameter tiber
Sigma Win+ einzustellen:

Adresse:Digit Name Wert
(2205h) Multiturn Limit Setting 65535
(220Eh) Electronic Gear Ratio (Numerator) 1
(2210h) Electronic Gear Ratio (Denominator) 1
(2701h:01) Position User Unit (Numerator) 1
(2701h:02) Position User Unit (Denominator) 1
(2702h:01) Velocity User Unit (Numerator) 1
(2702h:02) Velocity User Unit (Denominator) 1
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Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Servopack Para- Adresse:Digit Name Wert
meter

PnBOA (2703h:01) Acceleration User Unit (Numerator) 1
PnBOC (2703h:02) Acceleration User Unit (Denominator) 1

3.1.3 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

3.1.3.1 Hardware-Konfiguration
CPU im Projekt anlegen Bitte verwenden Sie fur die Projektierung das SPEED7 Studio ab V1.6.1.

1. » Starten Sie das SPEED7 Studio.

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe

[AH = RAEGRHEEXDB BLEB
Projektbaum -3 x 2 Aligemein
& Startseite
SPEED7 Studio
Start: Letzte Projekte:
| Letzter Zugriff

Projektmappe

eue:
o
/QJ Projekt &ffnen

E3 proiektimportieren

-
i) Projekt loschen

Projekt:

2. ) Erstellen sie auf der Startseite mit “Neues Projekt” ein neues Projekt und vergeben
Sie einen "Projektnamen”.
= Ein neues Projekt wird angelegt und in die Sicht "Geréte und Netze" gewech-
selt.
3. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".

n

Projektbaum

@ SLIO_SMC
Neues Gerit hinzufiigen ...

Geratename: PLC 01

Neues Gerat hinzufiigen -
- PLC .. L -
L. Wahlen Sie eine Geratevorlage

< @ _..SLIO
. ...
@ CPUs 015
"]

-

—a
-

& CPU 015-CEFN...
"

N

= Es o6ffnet sich ein Dialog fir die Gerateauswabhl.

4. 5, Wahlen Sie unter den "Gerétevorlagen” eine CPU mit EtherCAT-Master-Funktiona-
litat wie z.B. die CPU 015-CEFNROO und klicken Sie auf [OK].

= Die CPU wird in "Geréte und Netze" eingeflgt und die "Gerétekonfiguration”
geoffnet.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Motion-Control-Funkti-
onen aktivieren

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio

Sofern bei Ihrer CPU die EtherCAT-Master-Funktionalitat noch nicht aktiviert ist, erfolgt
die Aktivierung nach folgenden Vorgehensweise:

Projektbaum D aigemein BpLc 01

E> Geritekonfiguration

BHE

3 SLIO_sSMC

L
(L.

# PLC_01[CPU 015...

Eigenschaﬂen der Baugruppe

1. ) Klicken Sie in der "Gerétekonfiguration” auf die CPU und wahlen Sie "Kontextmendi
=>» Eigenschaften der Baugruppe".

= Es 0Offnet sich der Eigenschaften-Dialog der CPU.

Projektbaum 2 Aligemein B pLC 01
EE EE E Geratekonfiguration
3 SLIO_SMC .
HHI . 1 2
Allgemein Feature Sets e
Feature Sets Motion Control
PLC 01 [CPU 015 [] Inaktiv
therCAT-Master ... Achsen
>
O

1.10

2. ) Klicken Sie auf "Feature Sets" und aktivieren Sie unter "Motion Control" einen der
Parameter "EtherCAT-Master ... Achsen". Die Anzahl der Achsen ist in diesem Bei-

spiel nicht relevant.
3. ) Bestétigen Sie lhre Angaben mit [OK].
= Die Motion-Control-Funktionen steht lhnen nun in lhrem Projekt zur Verfligung.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie, dass bei jeder Anderung der Feature-Set-
Einstellungen systembedingt das EtherCAT-Feldbus-System

zusammen mit der Motion-Control-Konfiguration aus Ihrem Pro-
jekt geléscht werden!

11
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VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Ethernet-PG/OP-Kanal 1.

parametrieren

Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".
= Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU.

rojektbaum D aigemein BpLc 01

53 Gerate und Netze

0 SLIO_sSMC

i3 Geréate und Netze

# PLC_01[CPU 015...

Klicken Sie auf das Netzwerk "PG_OP_Ethernet".
Wahlen Sie "Kontextmenii =» Eigenschaften der Schnittstelle".

= Es o6ffnet sich ein Dialogfenster. Hier kénnen Sie IP-Adressdaten fiir lhren
Ethernet-PG/OP-Kanal angeben. Giiltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von
Ihrem Systemadministrator.

Bestatigen Sie lhre Eingabe mit [OK].

= Die IP-Adressdaten werden in lhr Projekt Gbernommen und in "Geréte und
Netze" unter "Lokale Baugruppen" aufgelistet.

Nach der Ubertragung Ihres Projekts ist Inre CPU (iber die angegebenen IP-
Adressdaten via Ethernet-PG/OP-Kanal erreichbar.

ESI-Datei installieren Damit der Sigma-5 EtherCAT Antrieb im SPEED7 EtherCAT Manager konfiguriert werden
kann, muss die entsprechende ESI-Datei installiert sein. In der Regel wird das SPEED7
Studio mit aktuellen ESI-Dateien ausgeliefert und Sie kdnnen diesen Teil Uberspringen.
Sollte Ihre ESI-Datei veraltet sein, finden Sie die aktuellste ESI-Datei fir den Sigma-5
EtherCAT Antrieb unter www.yaskawa.eu.com unter "Service
=>» Drives & Motion Software".

1.
4.
Sigma-5 Antrieb hinzu- 1.
fiigen 2

Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende ESI-Datei herunter. Entpacken Sie diese
falls erforderlich.

Gehen Sie in Ihr SPEED7 Studio.

Offnen Sie mit "Extras = Gerétebeschreibungsdatei installieren (EtherCAT - ESI)"
das zugehorige Dialogfenster.

Geben Sie unter "Quellpfad” die ESI-Datei an und installieren Sie diese mit [Instal-
lieren].

= Die Gerate der ESI-Datei steht Ihnen nun zur Verfligung.

Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".
Klicken Sie hier auf "EC-Mastersystem" und wahlen sie "Kontextmendi

= Neues Gerét hinzufiigen”.
i EC-Mastersystem

= Es o6ffnet sich die Geratevorlage zur Auswahl eines EtherCAT-Devices.

12
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Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio

m Neues Gerat hinzufiigen...

=l ... Geréatevorlage
b SGDV-...

3. » Wahlen Sie lhren Sigma-5 Antrieb aus:
B SGDV-xxxxE5...
B SGDV-xxxxE1...

Bestatigen Sie Ihre Angaben mit [OK]. Sollte Ihr Antrieb nicht vorhanden sein,
missen Sie die entsprechende ESI-Datei wie weiter oben beschrieben installieren.

~

EC-Mastersystem

] ]
EC_Slave_01
SGDV-...

Y.

= Der Sigma-5 Antrieb wird an Ihr EC-Mastersystem angebunden.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Sigma-5 Antrieb konfigu-
rieren

i EC-Mastersyst*

EC_Slave_01 Eigenschaften ... (Experte)
SGDV-...

1. » Klicken Sie auf "EC-Mastersystem” und wahlen sie "Kontextmenii
= Eigenschaft des Bussystems (Experte)".

) PDOQOs kénnen Sie nur im "Experten-Modus" bearbeiten! Ansonsten
i werden die Schaltflichen ausgeblendet.

[l |

= Der SPEED7 EtherCAT Manager wird gestartet. Hier konnen Sie die EtherCAT-
Kommunikation zu lhrem Sigma-5 Antrieb konfigurieren.

Naheres zum Einsatz des SPEED7 EtherCAT Manager finden Sie in der
Onlinehilfe zum SPEED7 Studio.

2. ), Klicken Sie im SPEED7 EtherCAT Manager auf den Slave und wahlen Sie im
"Geréte-Editor" den Reiter "PDO-Zuweisung" an.

EtherCAT Manager
Projekt-Explorer Geréte-Editor
~ . EC-Mastersystem :
8 Ec-Siave 001 | [PDO Zuweisung J\
Eingange
O 1st Transmit PDO mapping

= Dieser Dialog zeigt eine Auflistung aller PDOs.
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio

3. ) Durch Anwahl des entsprechenden PDO-Mappings kénnen Sie mit [Bearbeiten] die
PDOs bearbeiten. Wahlen Sie das Mapping "1st Transmit PDO mapping" an und
klicken Sie auf [Bearbeiten].

) Bitte beachten Sie, dass aufgrund der Voreinstellung manche
i PDOs nicht bearbeitet werden kénnen. Durch Deaktivierung bereits
aktivierter PDOs kénnen Sie die Bearbeitung von gesperrten PDOs

[l |

frei geben.
Gerate-Editor
fPDO Zuweisung ]
Eingéange Ausgange
O1st Transmit PDO mapping O1st Receive PDO mapping
0O2nd Transmit PDO mapping 0O2nd Receive PDO mapping
Bearbeiten
N
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY Library

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

= Es offnet sich der Dialog "PDO bearbeiten”. Bitte Gberpriifen Sie hier die aufge-
fuhrten PDO-Einstellungen und passen Sie diese ggf. an. Bitte bertcksichtigen
Sie hierbei auch die Reihenfolge der "Eintrdge" und erganzen Sie diese ent-

sprechend.
E.
Allgemein Optional
Name 1st Transmit PDO mapping AusschlieBen:
Index 0x1A00 Dez [Hex] |J2401
Flags Richtung [ 1402
Zwingend TxPdo ( ¥ 1403
Schreibgeschitzt RxPdo (Aus
Virtuel
Eintrage
Name Index Bitlange Kommentar
Status word 0x6041:00 16
Position actual internal value 0x6063:00 32
Position actual value 0x6064:00 32
Torque actual value 0x6077:00 16
Following error actual value 0x60F4:00 32
Modes of operation display 0x6061:00 8
8
Digital inputs Ox60FD:00 32
Neu Ldéschen Bearbeiten Nachoben Nach unten

Fir die Bearbeitung der "Eintrdge" stehen folgende Funktionen zur Verfligung:

B Neu

— Hiermit kdnnen Sie in einem Dialogfenster einen neuen Eintrag anlegen,
indem Sie aus dem "CoE-Objektverzeichnis" den entsprechenden Ein-
trag auswahlen und lhre Einstellungen vornehmen. Mit [OK] wird der
Eintrag Ubernommen und in der Liste der Eintrédge aufgefuhrt.

B Loschen

— Hiermit kdnnen Sie den angewahlte Eintrag lI6schen.

B Bearbeiten

— Hiermit kdnnen Sie allgemeinen Daten eines Eintrags bearbeiten.

® Nach oben/unten

— Hiermit kénnen Sie den angewahlten Eintrag in der Liste nach oben
bzw. nach unten bewegen.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Fihren Sie folgende Einstellungen durch:
Eingédnge: 1st Transmit PDO 0x1A00

B Allgemein

— Name: 1st Transmit PDO mapping

— Index: 0x1A00
B Flags

— Alles deaktiviert
B Richtung

— TxPdo (Eingang): aktiviert
B Ausschlielen

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-

gleich aktiviert werden kénnen!

— 1A01: deaktiviert
B Eintrage
Name Index Bitlange
Status word 0x6041:00 16Bit
Position actual internal value  0x6063:00 32Bit
Position actual value 0x6064:00 32Bit
Torque actual value 0x6077:00 16Bit
Following error actual value ~ 0x60F4:00 32Bit
Modes of operation display 0x6061:00 8Bit
- - 8Bit
Digital inputs 0x60FD:00 32Bit

Schliel3en Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Wahlen Sie das Mapping "2nd Transmit PDO mapping” an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fihren Sie folgende Einstellungen durch:

Eingange: 2nd Transmit PDO 0x1A01

B Allgemein
— Name: 2nd Transmit PDO mapping
— Index: Ox1A01
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— TxPdo (Eingang): aktiviert
B AusschlieRen
Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!
— 1AQ0: deaktiviert
— 1A02: deaktiviert
— 1A03: deaktiviert
B Eintrage
Name Index Bitlange
Touch probe status 0x60B9:00 16Bit
Touch probe 1 position 0x60BA:00 32Bit
value
Touch probe 2 position 0x60BC:00 32Bit
value
Velocity actual value 0x606C:00 32Bit

SchlieRen Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].

18
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

6. » Wahlen Sie das Mapping "1st Receive PDO mapping" an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fihren Sie folgende Einstellungen durch:

Ausginge: 1st Receive PDO 0x1600

B Allgemein
— Name: 1st Receive PDO mapping
— Index: 0x1600
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— RxPdo (Ausgang): aktiviert
B Ausschlief3en

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!

— 1601: deaktiviert
— 1602: deaktiviert
— 1603: deaktiviert

B Eintrage

Name Index Bitlange
Control word 0x6040:00 16Bit
Target position 0x607A:00 32Bit
Target velocity 0x60FF:00 32Bit
Modes of operation 0x6060:00 8Bit

- 8Bit
Touch probe function 0x60B8:00 16Bit

Schlief3en Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

7. » Wahlen Sie das Mapping "2nd Receice PDO mapping" an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fihren Sie folgende Einstellungen durch:

Ausgiénge: 2nd Receive PDO 0x1601

B Allgemein
— Name: 2nd Receive PDO mapping
— Index: 0x1601
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— RxPdo (Ausgang): aktiviert
B AusschlielRen

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!

— 1600: deaktiviert
— 1602: aktiviert
— 1603: aktiviert

B Eintrage

Name Index Bitlange
Profile velocity 0x6081:00 32Bit
Profile acceleration 0x6083:00 32Bit
Profile deceleration 0x6084:00 32Bit

SchlieRen Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].

8. ) Aktivieren Sie in PDO-Zuweisung die PDOs 1 und 2 fiir die Ein und Ausgange. Alle
nachfolgenden PDOs miissen deaktiviert bleiben. Sollte dies nicht mdglich sein,
Uberprtfen Sie bitte den jeweiligen PDO-Parameter "Ausschlie3en".

Gerate-Editor

(PDO Zuweisung |

Eingange Ausgange
wransmit PDO mapping M@eceive PDO mapping
d Transmit PDO mapping d Receive PDO mapping

9. ), Wahlen Sie im "Geréate-Editor" des SPEED7 EtherCAT Manager den Reiter
"Verteilte Uhren" an und stellen Sie "DC unused" als "Betriebsart" ein.

Gerate-Editor

(Verteilte Uhren K
Verteilte Uhren

Betriebsart | DC unused w
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio

10., Wahlen Sie im "Geréte-Editor" Uber die Pfeiltaste den Reiter "Prozessabbild" an
und notieren Sie sich flr die Parameter des Bausteins FB 871 -
VMC_InitSigma5_EC folgende PDO-Anfangsadressen:

B  "E-Adresse S7" = "InputsStartAddressPDQO"
B "A-Adresse S7" > "OutputsStartAddressPDQO"

Gerate-Editor
. [ Prozessabbild _ | .. <y
E/A-Adressen N
Nr. E-Adresse S7 A-Adresse S7
300 - 309 300 - 305

11.). Indem Sie den Dialog des SPEED7 EtherCAT Manager mit [X] schlie3en, wird die
Konfiguration in das SPEED7 Studio ibernommen.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

3.1.3.2 Anwender-Programm
3.1.3.2.1 Programmstruktur

Init
FB 871
VMC_InitSigma5_EC

A

DB Kernel
FBs [ UDT 870

1 le
TB 860 VMC_ConfigSigma5EC_REF [~ FB 870
VMC_AxisControl VMC_KernelSigma5_EC
= UDT 860

N <
|‘

”| MC_AXIS_REF
FB 800 ... 838

= DB
Fir jede Achse ist ein Datenbaustein (Achs-DB) fiir Konfiguration und Statusdaten
anzulegen. Der Datenbaustein besteht aus folgenden Datenstrukturen:

— UDT 870 - VMC_ConfigSigma5EC_REF
Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur fur Sigma-5 EtherCAT.

— UDT 860 - MC_AXIS_REF

Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Parameter und Statusinformationen
von Antrieben.

Allgemeine Datenstruktur fir alle Antriebe und Bussysteme.
® FB 871 - VMC_InitSigma5_EC
— Der Init-Baustein dient zur Konfiguration einer Achse.
— Spezifischer Baustein fur Sigma-5 EtherCAT.
— Die Konfigurationsdaten fir die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.
® FB 870 - VMC_KernelSigma5_EC

— Der Kernel-Baustein kommuniziert mit dem Antrieb Uber das entsprechende Bus-
system, verarbeitet die Benutzerauftrage und liefert Statusmeldungen zurick.

— Spezifischer Baustein fir Sigma-5 EtherCAT.
— Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.
B FB 860 - VMC_AxisControl
— Universal-Baustein fur alle Antriebe und Bussysteme.
— Unterstltzt einfache Bewegungskommandos und liefert alle relevanten Status-
meldungen.
— Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.
— Uber die Instanzdaten des Bausteins kdnnen Sie zur Bewegungssteuerung und
Statusabfrage eine Visualisierung anbinden.
— Zusatzlich zum FB 860 - VMC_AxisControl haben Sie die Moglichkeit PLCopen-
Bausteine zu nutzen.
m FB800... FB 838 - PLCopen
— Die PLCopen-Bausteine dienen zur Programmierung von Bewegungsablaufen
und Statusabfragen.
— Allgemeine Bausteine fiir alle Antriebe und Bussysteme.

4

A
A4
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT
Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio

3.1.3.2.2 Programmierung

Bausteine in Projekt
kopieren

Projektbaum 1. » Klicken Sie im Projektbaum innerhalb der CPU unter "PLC-Programm”,
== "Programmbausteine” auf "Neuen Baustein hinzufligen".

o

@ sLio_smc

.. % Organisationsbaustein hinzufiigen...

& PLC_01[CPU 015-CE...

“J PLC Programm

Nummer: |[0B57

OB Baustei Name: [ DP: Manuf... |

2 Programmbausteine "
Neue Bausteine hinzufligen

FB Baustein

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" 6ffnet sich.

2. ) Wahlen Sie den Bausteintyp "OB Baustein" und fligen Sie nacheinander OB 57,
OB 82 und OB 86 Ihrem Projekt hinzu.

[
EEEEEESEE ;8

@ Programmerereignisze [, Konsstensmeldungen o Kommunikationzereignisze [ Projeitogbuch [ EherCAT-eldungen > Ausgsbe

3. , Offnen Sie im "Katalog” unter "Bausteine” "Simple Motion Control” und ziehen Sie
per Drag&Drop folgende Bausteine in "Programmbausteine” des Projektbaums:

B Sigma-5 EtherCAT:
— UDT 870 - VMC_ConfigSigma5EC_REF
— FB 870 - VMC_KernelSigma5_EC
— FB 871 -VMC_InitSigma5_EC
B Axis Control
— UDT 860 - MC_AXIS_REF
— Bausteine fir die gewlinschten Bewegungsablaufe

Achs-DB anlegen 1. » Fugen Sie Ihrem Projekt einen neuen DB als Achs-DB hinzu. Klicken Sie hierzu im
Projektbaum innerhalb der CPU unter "PLC-Programm”, "Programmbausteine" auf
"Neuen Baustein hinzufligen", wahlen Sie den Bausteintyp "DB Baustein" und ver-
geben Sie diesem den Namen "Axis01". Die DB-Nr. kénnen Sie frei wahlen wie z.B.
DB 10.

= Der Baustein wird angelegt und gedffnet.
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Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

2. ), W |legen Siein "Axis01" die Variable "Config" vom Typ UDT 870 an. Dies sind
spezifische Achs-Konfigurationsdaten.

B Legen Sie in "Axis01" die Variable "Axis" vom Typ UDT 860 an. Wahrend des
Betriebs werden hier alle Betriebsdaten der Achse abgelegt.

Axis01 [DB10]
Bausteinstruktur

Adr... Name Datentyp ...
Config UDT [870]
Axis uDT [860]

OB 1
Konfiguration der Achse Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:
FB 871 - VMC_InitSigma5_EC, DB 871 & Kapitel 3.1.5.3 "FB 871 - VMC_Ini-
tSigma5_EC - Sigma-5 EtherCAT Initialisierung" auf Seite 45
Geben Sie unter InputsStartAddressPDO bzw. OutputsStartAddressPDO die
Adresse aus dem SPEED7 EtherCAT Manager an. & 21
= CALL "VMC InitSigma5 EC" , "DI InitSgm5ETCO1"
Enable :="InitS5EC1 Enable"
LogicalAddress :=300
InputsStartAddressPDO :=300 (EtherCAT-Man.: E-Adresse S7)
OutputsStartAddressPD0O:=300 (EtherCAT-Man.: A-Adresse S7)
EncoderType =1
EncoderResolutionBits :=20
FactorPosition :=1.048576e+006
FactorVelocity :=1.048576e+006
FactorAcceleration :=1.048576e+002
OffsetPosition :=0.000000e+000
MaxVelocityApp :=5.000000e+001
MaxAccelerationApp :=1.000000e+002
MaxDecelerationApp :=1.000000e+002
MaxVelocityDrive :=6.000000e+001
MaxAccelerationDrive :=1.500000e+002
MaxDecelerationDrive :=1.500000e+002
MaxPosition :=1.048500e+003
MinPosition :=-1.048514e+003
EnableMaxPosition :=TRUE
EnableMinPosition :=TRUE
MinUserPosition :="InitS5EC1 MinUserPos"
MaxUserPosition :="InitS5EC1 MaxUserPos"
Valid :="InitS5EC1 Valid"
Error :="InitS5EC1l Error"
ErrorID :="InitS5EC1 ErrorID"
Config :="Axis01l".Config
Axis :="Axis01".Axis
Kernel fiir Achse Der Kernel verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet an
beschalten den Antrieb Uber das jeweilige Bussystem weiter.

FB 870 - VMC_KernelSigma5_EC, DB 870 & Kapitel 3.1.5.2 "FB 870 - VMC_Kern-
elSigmab_EC - Sigma-5 EtherCAT Kernel" auf Seite 45

= CALL "VMC KernelSigma5 EC" , "DI KernelSgm5ETCO1"
Init :="KernelS5ECl Init"
Config:="Axis01".Config
Axis :="AxisO01l".Axis
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Baustein fiir Bewegungs-

ablaufe beschalten

Zur Vereinfachung soll hier die Beschaltung des FB 860 - VMC_AxisControl gezeigt

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

werden. Dieser Universalbaustein unterstitzt einfache Bewegungskommandos und liefert
Statusmeldungen zurtick. Die Ein- und Ausgange kénnen Sie individuell beschalten. Bitte
geben Sie unter "Axis" die Referenz zu den entsprechenden Achsdaten im Achs-DB an.

FB 860 - VMC_AxisControl, DB 860 & Kapitel 3.4.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -
Control-Baustein Achskontrolle" auf Seite 132

=

CALL "VMC AxisControl" , "DI AxisControlO1l"
AxisEnable :="AxCtrll AxisEnable"
AxisReset :="AxCtrll AxisReset"
HomeExecute :="AxCtrll HomeExecute"
HomePosition :="AxCtrll HomePosition"
StopExecute :="AxCtrll StopExecute"

MvVelocityExecute:="AxCtrll MvVelExecute"
MvRelativeExecute:="AxCtrll MvRelExecute"
MvAbsoluteExecute:="AxCtrll MvAbsExecute"

PositionDistance :="AxCtrll PositionDistance"
Velocity :="AxCtrll Velocity"
Acceleration :="AxCtrll Acceleration"
Deceleration :="AxCtrll Deceleration"
JogPositive :="AxCtrll JogPositive"
JogNegative :="AxCtrll JogNegative"
JogVelocity :="AxCtrll JogVelocity"
JogAcceleration :="AxCtrll JogAcceleration"
JogDeceleration :="AxCtrll JogDeceleration"
AxisReady :="AxCtrll AxisReady"
AxisEnabled :="AxCtrll AxisEnabled"
AxisError :="AxCtrll AxisError"
AxisErrorID :="AxCtrll AxisErrorID"
DriveWarning :="AxCtrll DriveWarning"
DriveError :="AxCtrll DriveError"
DriveErrorID :="AxCtrll DriveErrorID"
IsHomed :="AxCtrll IsHomed"
ModeOfOperation :="AxCtrll ModeOfOperation"
PLCopenState :="AxCtrll PLCopenState"
ActualPosition :="AxCtrll ActualPosition"
ActualVelocity :="AxCtrll ActualVelocity"
CmdDone :="AxCtrll CmdDone"

CmdBusy :="AxCtrll CmdBusy"
CmdAborted :="AxCtrll CmdAborted"
CmdError :="AxCtrll CmdError"
CmdErrorID :="AxCtrll CmdErrorID"

DirectionPositive:="AxCtrll DirectionPos"
DirectionNegative:="AxCtrll DirectionNeg"

SWLimitMinActive :="Athrll:SWLimitMinActive"
SWLimitMaxActive :="AxCtrll SWLimitMaxActive"
HWLimitMinActive :="AxCtrll HWLimitMinActive"
HWLimitMaxActive :="AxCtrll HWLimitMaxActive"
Axis :="Ax1s01" .Axis

) Fir komplexe Bewegungsaufgaben kénnen Sie die PLCopen-
i Bausteine verwenden. Hier miissen Sie ebenfalls unter Axis die
. |, Referenz zu den Achsdaten im Achs-DB angeben.

Ihr Projekt beinhaltet nun folgende Bausteine:

OB 1 - Main

OB 57 - DP Manufacturer Alarm

OB 82 - 1/0_FLT1

OB 86 - Rack_FLT

FB 860 - VMC_AxisControl mit Instanz-DB
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Zeitlicher Ablauf

Steuerung des Antriebs
uber HMI

FB 870 - VMC_KernelSigma5_EC mit Instanz-DB
FB 871 - VMC_InitSigma5_EC mit Instanz-DB
UDT 860 - MC_Axis_REF

UDT 870 - VMC_ConfigSigma5EC_REF

Waéhlen Sie "Projekt = Alles libersetzen" und Ubertragen Sie das Projekt in lhre
CPU. Naheres zur Ubertragung Ihres Projekt finden Sie in der Onlinehilfe zum
SPEED7 Studio.

= Sie kénnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem

Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

Bevor eine Achse gesteuert werden kann, muss diese initialisiert werden. Rufen Sie
hierzu den Init-Baustein FB 871 - VMC_InitSigma5_EC mit Enable = TRUE auf.

= Der Ausgang Valid meldet TRUE zurick. Im Fehlerfall kbnnen Sie durch Aus-
wertung der ErrorID den Fehler ermitteln.

Den Init-Baustein missen Sie erneut aufrufen, wenn Sie einen neuen Achs-DB
laden oder Parameter am Init-Baustein geandert wurden.

O Fahren Sie erst fort, wenn der Init-Baustein keinen Fehler

i meldet!

[l |

Stellen Sie sicher, dass der Kernel-Baustein FB 870 - VMC_KernelSigma5_EC zyk-
lisch aufgerufen wird. Auf diese Weise werden Steuersignale an den Antrieb Uber-
geben und Statusmeldungen Ubermittelt.

Programmieren Sie Ihre Applikation mit dem FB 860 - VMC_AxisControl oder mit
den PLCopen Bausteinen auf.

Sie haben die Mdglichkeit tber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fur
Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek fur den Zugriff auf den VMC_AxisControl
Funktionsbaustein. & Kapitel 7 "Antrieb tiber HMI steuern” auf Seite 313

3.1.4 Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

3.1.41 Voraussetzung
Ubersicht

Bitte verwenden Sie fir die Projektierung den Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5
SP2.

Die Projektierung der System SLIO CPU erfolgt im Siemens SIMATIC Manager in
Form des virtuellen PROFINET IO Devices "VIPA SLIO CPU". Das "VIPA SLIO
System" ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

Die Projektierung des EtherCAT-Masters erfolgt im Siemens SIMATIC Manager in
Form des virtuellen PROFINET 10 Devices "EtherCAT-Netzwerk". Das "EtherCAT-
Netzwerk" ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

Das "EtherCAT-Netzwerk"” kann mit dem VIPA-Tool SPEED7 EtherCAT Manager kon-
figuriert werden.

Fir die Projektierung des Antriebs im SPEED7 EtherCAT Manager ist die Installation
der zugehorigen ESI-Datei erforderlich.

26
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VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

10 Device "VIPA SLIO
System"” installieren

10 Device EtherCAT-Netz-
werk installieren

SPEED7 EtherCAT
Manager installieren

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Die Installation des PROFINET IO Devices "VIPA SLIO CPU" im Hardware-Katalog
erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

1. ). Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

2. ), Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die
Konfigurationsdatei fur Ihre CPU.

Extrahieren Sie die Datei in lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.
Schlief3en Sie alle Projekte.

Gehen Sie auf "Extras =@ GSD-Dateien installieren".

Nj|o & & |«

Navigieren Sie in Ihr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation finden Sie das entsprechende PROFINET IO Device unter
"PROFINET |10 < Weitere Feldgeréte = I/0O = VIPA SLIO System".

Die Installation des PROFINET IO Devices "EtherCAT-Netzwerk" im Hardware-Katalog
erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

1. » Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com

2. ), Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien =» EtherCAT" die
GSDML-Datei fir Ihren EtherCAT-Master.

Extrahieren Sie die Dateien in lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.
Schlief3en Sie alle Projekte.

Gehen Sie auf "Extras = GSD-Dateien installieren”.

N & & |«

Navigieren Sie in Ihr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation finden Sie das "EtherCAT-Netzwerk" unter "PROFINET IO
=> Weitere Feldgeréte = I/0 = VIPA EtherCAT System".

Die Konfiguration des PROFINET 10 Devices "EtherCAT-Netzwerk" erfolgt mit dem
SPEED7 EtherCAT Manager von VIPA. Sie finden diesen Im Servicebereich von
www.vipa.com unter "Service/Support = Downloads = SPEED7".

Die Installation erfolgt nach folgender Vorgehensweise:
1. » Schlielten Sie den Siemens SIMATIC Manager.
2. ) Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com

3. » Laden Sie den SPEED7 EtherCAT Manager und entpacken Sie diesen auf lhren
PC.

Zur Installation starten Sie die Datei EtherCATManager _v... .exe.
Wahlen Sie die Sprache fir die Installation aus.

Stimmen Sie dem Lizenzvertrag zu.

Wahlen Sie das Installationsverzeichnis und starten Sie die Installation.

® N o | |~

Nach der Installation miissen Sie Ihren PC neu starten

= Der SPEEDY EtherCAT Manager ist installiert und kann jetzt Gber das Kontext-
menul des Siemens SIMATIC Manager aufgerufen werden.
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3.1.4.2 Hardware-Konfiguration

CPU im Projekt anlegen Steckp..| Baugruppe
1
2 CPU 315-2 PN/DP
X1 MPI/DP
X2 | PN-IO
X2... | Port 1
X2... | Port 2
3
Um kompatibel mit dem Siemens SIMATIC Manager zu sein, sind folgende Schritte
durchzufiihren:

1. » Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens mit einem neuen Projekt.
2. ), Flgen Sie aus dem Hardware-Katalog eine Profilschiene ein.

3. , Platzieren Sie auf "Slot"-Nummer 2 die CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14
V3.2).

4. ,, Uber das Submodul "X7 MPI/DP" projektieren und vernetzen Sie den integrierten
PROFIBUS-DP-Master (Buchse X3).

5. , Uber das Submodul "X2 PN-IO" projektieren Sie den EtherCAT-Master als virtu-
elles PROFINET-Netzwerk.

Klicken Sie auf das Submodul "PN-/0" der CPU.
Wahlen Sie "Kontextmenii = PROFINET |O-System einfligen".

Steckpl. Baugruppe
1
2 CPU.. PROFINET-I0-System
X... PN_IO tm:xm:-:-
3
8. » Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie glltige IP-Adress-

Daten

9. Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
= Objekteigenschaften"” den Eigenschafts-Dialog.

10.,. Geben Sie unter "Allgemein"” einen "Gerdtenamen" an. Der Geratename muss ein-
deutig am Ethernet-Subnetz sein.
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Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

Steckpl.| Modul
1
2 CPU ...
X... | PN-IO —
3
4 343-1EX30
5
|

"EtherCAT-Netzwerk" ein-
fligen

1.

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Steckpl. Modul
1
2 CPU ... PROFINET-IO-System
X... | PN-IO —
... SLIO CPU
3

g

Steckpl.| Baugruppe Bestellnummer
0 ... SLIO CPU ... 015-...
X2 | 015-...

Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET 10
= Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA SLIO System” und binden Sie das 10-Device
"015-CEFNROO CPU" an Ihr PROFINET-System an.

= In der Steckplatziibersicht des PROFINET-IO-Device "VIPA SLIO CPU" ist auf
Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert. Ab Steckplatz 1 kdnnen Sie lhre
System SLIO Module platzieren.

Platzieren Sie flr den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
343-1 (SIMATIC 300\ CP 300 \ Industrial Ethernet \CP 343-1\ 6GK7 343-1EX30
0XEO V3.0).

Offnen Sie durch Doppelklick auf den CP 343-1EX30 den Eigenschaften-Dialog und
geben Sie fir den CP unter "Eigenschaften” |IP-Adress-Daten an. Gilltige IP-
Adress-Parameter erhalten Sie von Ihrem Systemadministrator.

Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-
Daten nicht Gbernommen!

Katalog

Steckpl.| Modul Vi PROFINET IO

CPU .. V£ Weitere Feldgerate

PROFINET-IO-System
PN-10 “I——Iri—l———
vEo

1.

V [1VIPA EtherCAT System
- ElerchT™ &SLIO EtherCAT System
AEEEN

Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET 10
= Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA EtherCAT System" und binden Sie das 10
Device "SLIO EtherCAT System" an Ihr PROFINET-System an.
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2. ) Klicken Sie auf das eingefiigte |0 Device "EtherCAT-Netzwerk"” und definieren Sie
die Bereiche fur Ein- und Ausgabe, indem Sie den entsprechenden "Out”- bzw.

"In"-Bereich auf einen Steckplatz ziehen.

Legen Sie folgende Bereiche an:

In 128Byte
m  Out 128Byte

Modul

Steckpl.
1

2
X...

CPU ...

PN-IO

3. » Wahlen Sie "Station = Speichern und (ibersetzen"

PROFINET—IO-sttem

-s-«!‘

'

Steckpl.

Bestellnumzer™
/ J—

-—

Katalog
V (5 PROFINET 10

V - Weitere Feldgerate
\ J=1T0)
V £VIPA EtherCAT System
@ SLIO EtherCAT System
lin 1024 byte

lin 128 byte
[Out 1024 byte

/ ﬂaut 128 byte

Sigma-5 EtherCAT Antrieb  Die Konfiguration des Antriebs erfolgt im SPEED7 EtherCAT Manager.

konfigurieren

30
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O Vor dem Aufruf des SPEED7 EtherCAT Manager miissen Sie immer lhr
i Projekt mit "Station = Speichern und (ibersetzen" speichern.

1

Steckpl.| Modul
1
2 CPU ... PROFINET-IO-System
X... | PN-IO =
3

i §

1. ) Klicken Sie auf das eingefiigtes IO Device "EtherCAT-Netzwerk" und wahlen Sie
"Kontextmenii = Device Tool starten = SPEED7 EtherCAT Manager".

= Der SPEED7 EtherCAT Manager wird gestartet. Hier kénnen Sie die EtherCAT-
Kommunikation zu lhrem Sigma-5 Antrieb konfigurieren.

Naheres zum Einsatz des SPEED7 EtherCAT Manager finden Sie im zugehd-
rigen Handbuch bzw. in der Onlinehilfe.

w
DE:IHS Br dd@ DI BN

3. ) Damit der Sigma-5 EtherCAT Antrieb im SPEED7 EtherCAT Manager konfiguriert
werden kann, ist die entsprechende ESI-Datei zu installieren. Die ESI-Datei fiir den
Sigma-5 EtherCAT Antrieb finden Sie unter www.yaskawa.eu.com unter "Service
=>» Drives & Motion Software". Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende ESI-Datei
herunter. Entpacken Sie diese falls erforderlich.

4. ,, Offnen Sie im SPEED7 EtherCAT Manager (iber "Datei & ESI-Verwaltung” das
Dialogfenster "ESI-Manager".

5. » Klicken Sie im "ESI-Manager" auf [Datei hinzufiigen] und wéhlen Sie Ihre ESI-Datei
aus. Mit [Offnen] wird die ESI-Datei im SPEED7 EtherCAT Manager installiert.

6. ) SchlieRen Sie den "ESI-Manager".
= |hr Sigma-5 EtherCAT Antrieb steht Ihnen nun zur Konfiguration zur Verfigung.
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EtherCAT Manager

Projekt-Explorer Gerate-Editor
. CPU 315-2 PN/DP

[ R A}

Slave anhangen

7. » Klicken Sie im EtherCAT Manager auf ihre CPU und 6ffnen Sie Uber "Kontextmenii
=> Slave anhédngen" das Dialogfenster zum Hinzufigen eines EtherCAT-Slave.

= Das Dialogfenster zur Auswahl eines EtherCAT-Slave wird gedffnet.

8. » Wahlen Sie lhren Sigma-5 EtherCAT Antrieb und bestatigen Sie Ihre Auswahl mit
[OK].

= Der Sigma-5 EtherCAT Antrieb wird an den Master angebunden und kann nun
konfiguriert werden.

) PDOs kénnen Sie nur im "Experten-Modus” bearbeiten! Ansonsten
T werden die Schaltflichen ausgeblendet. Durch Aktivierung des
"Experten-Modus" kénnen Sie in die erweiterte Bearbeitung
umschalten.

(el |

Aktivieren Sie den Experten-Modus durch Aktivierung von "Ansicht = Experte”.

10.,. Klicken Sie im SPEED7 EtherCAT Manager auf den Sigma-5 EtherCAT Slave und
wahlen Sie im "Geréte-Editor" den Reiter "PDO-Zuweisung" an.

EtherCAT Manager

Projekt-Explorer Gerate-Editor
* . CPU 315-2PN/DP

M Siave 001 [PDO Zuweisung J\
Eingange

O1st Transmit PDO mapping

= Dieser Dialog zeigt eine Auflistung aller PDOs.
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Gerate-Editor

fPDO Zuweisung ]
Eingéange
O1st Transmit PDO mapping

0O2nd Transmit PDO mapping

Ausgange

O1st Receive PDO mapping

0O2nd Receive PDO mapping

Bearbeiten

N

11.,. Durch Anwahl des entsprechenden PDO-Mappings kénnen Sie mit [Bearbeiten] die
PDOs bearbeiten. Wahlen Sie das Mapping "1st Transmit PDO mapping" an und
klicken Sie auf [Bearbeiten].

Bitte beachten Sie, dass aufgrund der Voreinstellung manche
PDOs nicht bearbeitet werden kénnen. Durch Deaktivierung bereits
aktivierter PDOs kénnen Sie die Bearbeitung von gesperrten PDOs
frei geben.

o

Allgemein Optional
Name 1st Transmit PDO mapping AusschlieBen:
Index 0x1A00 Dez | Hex| | [J1a01
Flags Richtung 1A02
Zwingend TxPdo (Eingang) ] 1a03
Schreibgeschitzt RxPdo (Ausgang)
Virtuel
Eintrage
Name Index Bitlange Kommentar

Status word 0x6041:00 16

Position actual internal value 0x6063:00 32
Position actual value 0x6064:00 32
Torque actual value 0x6077:00 16
Following error actual value Ox60F4:00 32
Modes of operation display 0x6061:00 8

8

Digital inputs Ox60FD:00 32

Neu Ldéschen Bearbeiten Nach oben Nach unten
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= Es offnet sich der Dialog "PDO bearbeiten”. Bitte Gberpriifen Sie hier die aufge-
fuhrten PDO-Einstellungen und passen Sie diese ggf. an. Bitte bertcksichtigen
Sie hierbei auch die Reihenfolge der "Eintrdge" und erganzen Sie diese ent-
sprechend.

Fir die Bearbeitung der "Eintrdge" stehen folgende Funktionen zur Verfligung:

B Neu

— Hiermit kdnnen Sie in einem Dialogfenster einen neuen Eintrag anlegen,
indem Sie aus dem "CoE-Objektverzeichnis" den entsprechenden Ein-
trag auswahlen und lhre Einstellungen vornehmen. Mit [OK] wird der
Eintrag Ubernommen und in der Liste der Eintrédge aufgefihrt.

B Loschen
— Hiermit kdnnen Sie den angewahlte Eintrag I6schen.

B Bearbeiten
— Hiermit kdnnen Sie allgemeinen Daten eines Eintrags bearbeiten.

B Nach oben/unten
— Hiermit kénnen Sie den angewahlten Eintrag in der List nach oben bzw.

nach unten bewegen.
12., Fuhren Sie folgende Einstellungen durch:
Eingédnge: 1st Transmit PDO 0x1A00

B Allgemein
— Name: 1st Transmit PDO mapping
— Index: 0x1A00
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— TxPdo (Eingang): aktiviert
B AusschlielRen

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!

— 1A01: deaktiviert

B Eintrage

Name Index Bitlange
Status word 0x6041:00 16Bit
Position actual internal value 0x6063:00 32Bit
Position actual value 0x6064:00 32Bit
Torque actual value 0x6077:00 16Bit
Following error actual value  0x60F4:00 32Bit
Modes of operation display 0x6061:00 8Bit

- - 8Bit
Digital inputs 0x60FD:00 32Bit

SchlieRen Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].
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Wahlen Sie das Mapping "2nd Transmit PDO mapping” an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fihren Sie folgende Einstellungen durch:

Eingange: 2nd Transmit PDO 0x1A01

B Allgemein
— Name: 2nd Transmit PDO mapping
— Index: Ox1A01
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— TxPdo (Eingang): aktiviert
B AusschlieRen
Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!
— 1AQ0: deaktiviert
— 1A02: deaktiviert
— 1A03: deaktiviert
B Eintrage
Name Index Bitlange
Touch probe status 0x60B9:00 16Bit
Touch probe 1 position 0x60BA:00 32Bit
value
Touch probe 2 position 0x60BC:00 32Bit
value
Velocity actual value 0x606C:00 32Bit

SchlieRen Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].
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14.

Wahlen Sie das Mapping "1st Receive PDO mapping” an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fihren Sie folgende Einstellungen durch:

Ausginge: 1st Receive PDO 0x1600

B Allgemein

— Name: 1st Receive PDO mapping

— Index: 0x1600
B Flags

— Alles deaktiviert
B Richtung

— RxPdo (Ausgang): aktiviert
B Ausschlief3en

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-

gleich aktiviert werden kénnen!

— 1601: deaktiviert

— 1602: deaktiviert

— 1603: deaktiviert
B Eintrage
Name Index Bitlange
Control word 0x6040:00 16 Bit
Target position 0x607A:00 32 Bit
Target velocity 0x60FF:00 32 Bit
Modes of operation 0x6060:00 8 Bit
- 8 Bit
Touch probe function 0x60B8:00 16 Bit

Schlief3en Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].

36
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15., Wahlen Sie das Mapping "2nd Receice PDO mapping" an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fuhren Sie folgende Einstellungen durch:

Ausgiénge: 2nd Receive PDO 0x1601

B Allgemein
— Name: 2nd Receive PDO mapping
— Index: 0x1601
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— RxPdo (Ausgang): aktiviert
B AusschlielRen

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!

— 1600: deaktiviert
— 1602: aktiviert
— 1603: aktiviert

B Eintrage

Name Index Bitlange
Profile velocity 0x6081:00 32Bit
Profile acceleration 0x6083:00 32Bit
Profile deceleration 0x6084:00 32Bit

SchlieRen Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].

16.,. Aktivieren Sie in PDO-Zuweisung die PDOs 1 und 2 fiir die Ein und Ausgange. Alle
nachfolgenden PDOs miissen deaktiviert bleiben. Sollte dies nicht mdglich sein,
Uberprtfen Sie bitte den jeweiligen PDO-Parameter "Ausschlie3en".

Gerate-Editor

(PDO Zuweisung |

Eingange Ausgange
wransmit PDO mapping M@eceive PDO mapping
d Transmit PDO mapping d Receive PDO mapping

17., Wahlen Sie im "Geréte-Editor" des SPEED7 EtherCAT Manager den Reiter
"Verteilte Uhren" an und stellen Sie "DC unused" als "Betriebsart" ein.

Gerate-Editor

(Verteilte Uhren K
Verteilte Uhren

Betriebsart | DC unused w
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3143
3.1.4.31

Programmstruktur

18.

19.

20.

Anwender-Programm

Init

FB 871
VMC_InitSigma5_EC

Wahlen Sie im "Geréte-Editor" Uber die Pfeiltaste den Reiter "Prozessabbild" an
und notieren Sie sich fir die Parameter des Bausteins FB 871 - VMC_Ini-
tSigma5_EC folgende PDO-Anfangsadressen:

B  "E-Adresse S7" = "InputsStartAddressPDQO"

B "A-Adresse S7" > "OutputsStartAddressPDQO"

Gerate-Editor

. [ Prozessabbild _ | ..

<K

E/A-Adressen

A-Adresse S7
300 - 305

E-Adresse S7
300 - 309

Nr.

Indem Sie den Dialog des SPEED7 EtherCAT Manager mit [X] schlieRen, wird die
Konfiguration in die Projektierung Gbernommen. Sie kénnen lhre EtherCAT-Konfigu-
ration jederzeit im SPEED7 EtherCAT Manager wieder bearbeiten, da die Konfigu-
ration in Ihrem Projekt gespeichert wird.

Speichern und Ubersetzen Sie Ihre Konfiguration

A

DB Kernel
FBs A uDT 870 i "
FB 860 VMC_ConfigSigma5EC_REF | FB 870
VMC_AxisControl VMC_KernelSigma5_EC
- N UDT 860 | <
o 4| MC_AXIS_REF |~ La
FB 800 ... 838
® DB

Fir jede Achse ist ein Datenbaustein (Achs-DB) flir Konfiguration und Statusdaten
anzulegen. Der Datenbaustein besteht aus folgenden Datenstrukturen:

— UDT 870 - VMC_ConfigSigma5EC_REF
Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur fiir Sigma-5 EtherCAT.

— UDT 860 - MC_AXIS_REF
Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Parameter und Statusinformationen
von Antrieben.
Allgemeine Datenstruktur fur alle Antriebe und Bussysteme.

FB 871 - VMC_InitSigma5_EC

— Der Init-Baustein dient zur Konfiguration einer Achse.

— Spezifischer Baustein fir Sigma-5 EtherCAT.

— Die Konfigurationsdaten fur die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.

38
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Bibliothek einbinden

Bausteine in Projekt
kopieren

Alarm-OBs anlegen
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FB 870 - VMC_KernelSigma5_EC

— Der Kernel-Baustein kommuniziert mit dem Antrieb Uber das entsprechende Bus-
system, verarbeitet die Benutzerauftrage und liefert Statusmeldungen zurick.

— Spezifischer Baustein fir Sigma-5 EtherCAT.

— Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.

FB 860 - VMC_AxisControl

Universal-Baustein fur alle Antriebe und Bussysteme.

Unterstitzt einfache Bewegungskommandos und liefert alle relevanten Status-
meldungen.

Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.

Uber die Instanzdaten des Bausteins kdnnen Sie zur Bewegungssteuerung und
Statusabfrage eine Visualisierung anbinden.

Zusatzlich zum FB 860 - VMC_AxisControl haben Sie die Méglichkeit PLCopen-
Bausteine zu nutzen.

FB 800 ... FB 838 - PLCopen

— Die PLCopen-Bausteine dienen zur Programmierung von Bewegungsablaufen
und Statusabfragen.

— Allgemeine Bausteine fiir alle Antriebe und Bussysteme.

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "VIPA Lib" die Simple Motion Control
Library.

Offnen Sie mit "Datei = Dearchivieren" das Dialogfenster zur Auswahl der ZIP-
Datei.

Wihlen Sie die entsprechende ZIP-Datei an und klicken Sie auf [Offnen].

Geben Sie ein Zielverzeichnis an, in dem die Bausteine abzulegen sind und starten
Sie den Entpackvorgang mit [OK].

Offnen Sie die Bibliothek nach dem Entpackvorgang und ziehen Sie per Drag&Drop
folgende Bausteine in "Bausteine" Ihres Projekts:

B Sigma-5 EtherCAT:
— UDT 870 - VMC_ConfigSigma5EC_REF
— FB 870 - VMC_KernelSigma5_EC
— FB 871 -VMC_InitSigma5_EC
B Axis Control
— UDT 860 - MC_AXIS_REF
— Bausteine fur die gewlinschten Bewegungsablaufe

Klicken Sie in Inrem Projekt auf "Bausteine” und wahlen Sie "Kontextmendi
= Neues Objekt einfiigen = Organisationsbaustein”.

= Das Dialogfenster "Eigenschaften Organistionsbaustein” dffnet sich.
Flgen Sie nacheinander OB 57, OB 82 und OB 86 Ihrem Projekt hinzu.
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Achs-DB anlegen 1. ) Klicken Sie in Ihrem Projekt auf "Bausteine” und wahlen Sie "Kontextmendii
= Neues Objekt einfiigen = Datenbaustein”.

Geben Sie folgende Parameter an:

B Name und Typ
— Die DB-Nr. als "Name" konnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 10.
— Stellen Sie "Global-DB" als "Typ" ein.

B Symbolischer Name
— Geben Sie "Axis01" an.

Bestatigen Sie lhre Eingaben mit [OK].
= Der Baustein wird angelegt.

2. , Offnen Sie DB 10 "Axis01" durch Doppelklick.

B Legen Sie in "Axis01" die Variable "Config" vom Typ UDT 870 an. Dies sind
spezifische Achs-Konfigurationsdaten.

B Legen Sie in "Axis01" die Variable "Axis" vom Typ UDT 860 an. Wahrend des
Betriebs werden hier alle Betriebsdaten der Achse abgelegt.

DB10

Adresse |Name | Typ
Struct
Config "VMC_ConfigSigma5EC_REF"
Axis "MC_AXIS_REF
END_STRUCT
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OB 1
Konfiguration der Achse Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:
FB 871 - VMC_InitSigma5_EC, DB 871 & Kapitel 3.1.5.3 "FB 871 - VMC_Ini-
tSigma5_EC - Sigma-5 EtherCAT Initialisierung" auf Seite 45
Geben Sie unter InputsStartAddressPDO bzw. OutputsStartAddressPDO die
Adresse aus dem SPEED7 EtherCAT Manager an. & 38
= CALL "VMC InitSigma5 EC" "DI InitSgmSETCOL"
Enable :="InitS5EC1 Enable"
LogicalAddress :=300
InputsStartAddressPDO :=300 (EtherCAT-Man.: E-Adresse S7)
OutputsStartAddressPD0O:=300 (EtherCAT-Man.: A-Adresse S7)
EncoderType =1
EncoderResolutionBits :=20
FactorPosition =1.048576e+006
FactorVelocity =1.048576e+006
FactorAcceleration =1.048576e+002
OffsetPosition =0.000000e+000
MaxVelocityApp =5.000000e+001
MaxAccelerationApp =1.000000e+002
MaxDecelerationApp =1.000000e+002
MaxVelocityDrive =6.000000e+001
MaxAccelerationDrive =1.500000e+002
MaxDecelerationDrive :=1.500000e+002
MaxPosition :=1.048500e+003
MinPosition :=-1.048514e+003
EnableMaxPosition :=TRUE
EnableMinPosition :=TRUE
MinUserPosition :="InitS5EC1 MinUserPos"
MaxUserPosition :="InitS5EC1 MaxUserPos"
Valid :="InitS5EC1 Valid"
Error :="InitS5EC1 Error"
ErrorID :="InitS5EC1 ErrorID"
Config :="Axis01l".Config
Axis :="Axis01".Axis
Kernel fiir Achse Der Kernel verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet an
beschalten den Antrieb Uber das jeweilige Bussystem weiter.

FB 870 - VMC_KernelSigma5_EC, DB 870 % Kapitel 3.1.5.2 "FB 870 - VMC_Kern-

elSigmab_EC - Sigma-5 EtherCAT Kernel" auf Seite 45
"DI KernelSgmSETCOL1"

= CALL "VMC KernelSigma5 EC"
Init :="KernelS5EC1l Init"
Config:="Axis01".Config
Axis :="Axis01l".Axis
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Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Baustein fiir Bewegungs- Zur Vereinfachung soll hier die Beschaltung des FB 860 - VMC_AxisControl gezeigt

ablaufe beschalten werden. Dieser Universalbaustein unterstutzt einfache Bewegungskommandos und liefert
Statusmeldungen zurtick. Die Ein- und Ausgange kénnen Sie individuell beschalten. Bitte
geben Sie unter "Axis" die Referenz zu den entsprechenden Achsdaten im Achs-DB an.

FB 860 - VMC_AxisControl, DB 860 & Kapitel 3.4.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -
Control-Baustein Achskontrolle" auf Seite 132

= CALL "VMC AxisControl" , "DI AxisControlO1l"
AxisEnable :="AxCtrll AxisEnable"
AxisReset :="AxCtrll AxisReset"
HomeExecute :="AxCtrll HomeExecute"
HomePosition :="AxCtrll HomePosition"
StopExecute :="AxCtrll StopExecute"

MvVelocityExecute:="AxCtrll MvVelExecute"
MvRelativeExecute:="AxCtrll MvRelExecute"
MvAbsoluteExecute:="AxCtrll MvAbsExecute"

PositionDistance :="AxCtrll PositionDistance"
Velocity :="AxCtrll Velocity"
Acceleration :="AxCtrll Acceleration"
Deceleration :="AxCtrll Deceleration"
JogPositive :="AxCtrll JogPositive"
JogNegative :="AxCtrll JogNegative"
JogVelocity :="AxCtrll JogVelocity"
JogAcceleration :="AxCtrll JogAcceleration"
JogDeceleration :="AxCtrll JogDeceleration"
AxisReady :="AxCtrll AxisReady"
AxisEnabled :="AxCtrll AxisEnabled"
AxisError :="AxCtrll AxisError"
AxisErrorID :="AxCtrll AxisErrorID"
DriveWarning :="AxCtrll DriveWarning"
DriveError :="AxCtrll DriveError"
DriveErrorID :="AxCtrll DriveErrorID"
IsHomed :="AxCtrll IsHomed"
ModeOfOperation :="AxCtrll ModeOfOperation"
PLCopenState :="AxCtrll PLCopenState"
ActualPosition :="AxCtrll ActualPosition"
ActualVelocity :="AxCtrll ActualVelocity"
CmdDone :="AxCtrll CmdDone"

CmdBusy :="AxCtrll CmdBusy"
CmdAborted :="AxCtrll CmdAborted"
CmdError :="AxCtrll CmdError"
CmdErrorID :="AxCtrll CmdErrorID"

DirectionPositive:="AxCtrll DirectionPos"
DirectionNegative:="AxCtrll DirectionNeg"

SWLimitMinActive :="Athrll:SWLimitMinActive"
SWLimitMaxActive :="AxCtrll SWLimitMaxActive"
HWLimitMinActive :="AxCtrll HWLimitMinActive"
HWLimitMaxActive :="AxCtrll HWLimitMaxActive"
Axis :="Ax1s01" .Axis

) Fir komplexe Bewegungsaufgaben kénnen Sie die PLCopen-
i Bausteine verwenden. Hier miissen Sie ebenfalls unter Axis die
Referenz zu den Achsdaten im Achs-DB angeben.

Ihr Projekt beinhaltet nun folgende Bausteine:

Bm OB 1-Main

OB 57 - DP Manufacturer Alarm

OB 82 - 1/0_FLT1

OB 86 - Rack_FLT

FB 860 - VMC_AxisControl mit Instanz-DB
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Zeitlicher Ablauf

Steuerung des Antriebs
tiber HMI

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

FB 870 - VMC_KernelSigma5_EC mit Instanz-DB
FB 871 - VMC_InitSigma5_EC mit Instanz-DB
UDT 860 - MC_Axis_REF

UDT 870 - VMC_ConfigSigma5EC_REF

Wechseln Sie in den Siemens SIMATIC Manager und bertragen Sie |hr Projekt in
die CPU.

Die Ubertragung kann ausschlieBlich aus dem Siemens SIMATIC Manager
erfolgen - nicht Hardware-Konfigurator!

Da Slave- und Modulparameter mittels SDO-Zugriff bzw. SDO-Init-
i Kommando (bertragen werden, bleibt die Parametrierung solange
bestehen, bis ein Power-Cycle durchgefiihrt wird oder neue Para-
meter fiir die gleichen SDO-Objekte lbertragen werden.

[l |

Beim Urléschen werden Slave- und Modul-Parameter nicht
zuriickgesetzt!

= Sie kénnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem

Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

Bevor eine Achse gesteuert werden kann, muss diese initialisiert werden. Rufen Sie
hierzu den Init-Baustein FB 871 - VMC_InitSigma5_EC mit Enable = TRUE auf.

= Der Ausgang Valid meldet TRUE zuriick. Im Fehlerfall kdnnen Sie durch Aus-
wertung der ErrorlD den Fehler ermitteln.

Den Init-Baustein missen Sie erneut aufrufen, wenn Sie einen neuen Achs-DB
laden oder Parameter am /nit-Baustein gedndert wurden.

Fahren Sie erst fort, wenn der Init-Baustein keinen Fehler

i meldet!

[l |

Stellen Sie sicher, dass der Kernel-Baustein FB 870 - VMC_KernelSigma5 EC zyk-
lisch aufgerufen wird. Auf diese Weise werden Steuersignale an den Antrieb Gber-
geben und Statusmeldungen Ubermittelt.

Programmieren Sie |hre Applikation mit dem FB 860 - VMC_AxisControl oder mit
den PLCopen Bausteinen auf.

Sie haben die Maglichkeit Gber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fiir
Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek fir den Zugriff auf den VMC_AxisControl
Funktionsbaustein. & Kapitel 7 "Antrieb (iber HMI steuern” auf Seite 313
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Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

3.1.4.4 Projekt kopieren
Vorgehensweise Im Beispiel wird die Station "Source"” kopiert und als "Target " gespeichert.

1. , Offnen Sie die Hardware-Konfiguration der "Source”-CPU und starten Sie hier den
SPEED?7 EtherCAT Manager.

2. ), Speichern Sie im SPEED7 EtherCAT Manager Uber "Datei = Speichern unter" die
Konfiguration in lhrem Arbeitsverzeichnis.

3. » SchlieRen Sie den SPEED7 EtherCAT Manager und den Hardware-Konfigurator
wieder.

4. , Kopieren Sie die Station "Source” mit Strg+C und fiigen Sie diese mit Strg+V als
"Target" in Ihr Projekt ein.

5. » Wechseln Sie in den "Baustein"-Ordner der "Target"-CPU I6schen Sie die
"Systemdaten"”.

6. ) Offnen Sie die Hardware-Konfiguration der "Target”-CPU. Passen Sie die IP-
Adressdaten an oder vernetzen Sie die CPU bzw. den CP neu.

O Vor dem Aufruf des SPEED7 EtherCAT Manager miissen Sie
i immer Ihr Projekt mit "Station = Speichern und libersetzen" spei-
chern.

Speichern Sie lhr Projekt mit "Station = Speichern und (ibersetzen.".

Offnen Sie den SPEED7 EtherCAT Manager.

Laden Sie mit "Datei = Offnen” die Konfiguration aus Ihrem Arbeitsverzeichnis.
10.), SchlieRen Sie den SPEED7 EtherCAT Manager wieder.

11.), Speichern und Ubersetzen Sie lhre Konfiguration.
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Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

3.1.5 Antriebsspezifische Bausteine
3.1.51 UDT 870 - VMC_ConfigSigma5EC_REF - Sigma-5 EtherCAT Datenstruktur Achskonfiguration

Dies ist eine benutzerdefinierte Datenstruktur, die Informationen zu den Konfigurations-
daten beinhaltet. Die UDT ist speziell angepasst an die Verwendung eines Sigma-5-
Antriebs, welcher Giber EtherCAT angebunden ist.

3.1.5.2 FB 870 - VMC_KernelSigma5_EC - Sigma-5 EtherCAT Kernel

Beschreibung Dieser Baustein setzt die Antriebskommandos fur eine Sigma-5 Achse Uber EtherCAT um
und kommuniziert mit dem Antrieb. Je Sigma-5 Achse ist eine Instanz dieses FBs zyk-
lisch aufzurufen.

) Bitte beachten Sie, dass dieser Baustein intern den SFB 238 aufruft.

i Im SPEED?7 Studio wird dieser Baustein automatisch in Ihr Projekt einge-
—  figt.

Im Siemens SIMATIC Manager miissen Sie den SFB 238 aus der Motion
Control Library in Ihr Projekt kopieren.

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

Init INPUT BOOL Mit einer Flanke 0-1 wird der Baustein intern zurtickgesetzt.
Hierbei werden bestehende Bewegungskommandos abge-
brochen und der Baustein wird initialisiert.

Config IN_OUT uDT870 Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Konfigurati-
onsdaten an den AxisKernel.
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Informati-

onen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine.

3.1.5.3 FB 871 - VMC_lInitSigma5_EC - Sigma-5 EtherCAT Initialisierung

Beschreibung Dieser Baustein dient zur Konfiguration der Achse. Der Baustein ist speziell angepasst an
die Verwendung eines Sigma-5-Antriebs, welcher tber EtherCAT angebunden ist.

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

Config IN_OUT uDT870 Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Konfi-
gurationsdaten an den AxisKernel.

Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Infor-
mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine.

Enable INPUT BOOL Freigabe der Initialisierung

LogicalAddress INPUT INT Startadresse der PDO-Eingangsdaten

InputsStartAddressPDO INPUT INT Startadresse der Eingabe-PDOs

OutputsStartAddressPDO  INPUT INT Startadresse der Ausgabe-PDOs

EncoderType INPUT INT Encoder-Typ

B 1: Absolut-Encoder
B 2: Inkremental-Encoder
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Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

Parameter

EncoderResolutionBits

FactorPosition

FactorVelocity

FactorAcceleration

OffsetPosition
MaxVelocityApp

MaxAccelerationApp

MaxDecelerationApp

MaxPosition

MinPosition

EnableMaxPosition

EnableMinPosition

MinUserPosition

Deklaration Datentyp

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT
INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

OUTPUT

INT

REAL

REAL

REAL

REAL
REAL

REAL

REAL

REAL

REAL

BOOL

BOOL

REAL

Beschreibung

Anzahl der Bits, die einer Geber-Umdrehung entspre-
chen. Default: 20

Faktor zur Umrechnung der Position von Benutzerein-
heiten [u] in Antriebseinheiten [Inkremente] und zurtick.

Es qilt: pynkremente) = Py X FactorPosition

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2701:1 und 0x2701:2 vor-
geben kénnen. Dieser sollte 1 sein.

Faktor zur Umrechnung der Geschwindigkeit von Benut-
zereinheiten [u/s] in Antriebseinheiten [Inkremente/s] und
zuruck.

Es gilt: Vinkrementers] = Viuis) X FactorVelocity

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2702:1 und 0x2702:2 vor-
geben kénnen. Dieser sollte 1 sein.

Faktor zur Umrechnung der Beschleunigung von Benut-
zereinheiten [u/s?] in Antriebseinheiten [10 * x Inkre-
mente/s?] und zurlick.

Es gilt: 10 X apnkrementersy = auisy X FactorAcceleration

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2703:1 und 0x2703:2 vor-
geben kdnnen. Dieser sollte 1 sein.

Offset flir die Nullposition [u].
Maximale Geschwindigkeit der Applikation [u/s].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert Uberpruft.

Maximale Beschleunigung der Applikation [u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert Uberpruft.

Maximale Verzégerung der Applikation [u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert Uberpruft.

Maximale Position fiir die Uberwachung der Softwareli-
mits [u].

Minimale Position fir die Uberwachung der Softwareli-
mits [u].

Uberwachung maximale Position

® TRUE: Aktivierung der Uberwachung der maximalen
Position.

Uberwachung minimale Position

®m  TRUE: Aktivierung der Uberwachung der minimalen
Position.

Minimale Benutzerposition basierend auf dem minimalen
Encoder Wert von 0x80000000 und dem FactorPosition

[u].
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Parameter Deklaration Datentyp
MaxUserPosition OUTPUT REAL
Valid OUTPUT BOOL
Error OUTPUT BOOL
ErrorlD OUTPUT WORD

3.2 Einsatz Sigma-7S EtherCAT
3.2.1 Ubersicht

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Ubersicht

Beschreibung

Maximale Benutzerposition basierend auf dem maxi-
malen Encoder Wert von Ox7FFFFFFF und dem Factor-
Position [u].

Initialisierung
B  TRUE: Initialisierung ist gultig.

B  Fehler
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche
Fehlerinformationen konnen dem Parameter
ErrorlD entnommen werden. Die Achse wird
gesperrt.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Einsatz des Doppelachs-Antriebs % Kapitel 3.3 "Einsatz Sigma-7W EtherCAT"

auf Seite 86

Voraussetzung B SPEED7 Studio ab V1.6.1

oder

B Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5 SP2 & SPEED7 EtherCAT Manager & Simple

Motion Control Library

B CPU mit EtherCAT-Master wie z.B. CPU 015-CEFNROO
B Sigma-7S-Antrieb mit EtherCAT-Optionskarte

-

Schritte der Projektierung

Parameter am Antrieb einstellen

B Die Einstellung der Parameter hat mit dem Softwaretool Sigma Win+ zu

erfolgen.

2. , Hardwarekonfiguration im VIPA SPEED?7 Studio oder Siemens SIMATIC Manager

B Projektierung einer CPU mit EtherCAT-Master-Funktionalitat.
B Projektierung eines Sigma-7S EtherCAT-Antriebs.
B Projektierung der EtherCAT-Anbindung Uber SPEED7 EtherCAT Manager.

3. » Programmierung im VIPA SPEED7 Studio oder Siemens SIMATIC Manager

B /nit-Baustein zur Konfiguration der Achse beschalten.
B Kernel-Baustein zur Kommunikation mit der Achse beschalten.
B Bausteine fur die Bewegungsablaufe beschalten.

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.008 | de | 17-46

47



Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Parameter am Antrieb einstellen

3.2.2 Parameter am Antrieb einstellen

Parameter-Digits

Sigma-7S (24Bit Encoder)

VORSICHT!

Vor der Erstinbetriebnahme mussen Sie Ihren Antrieb mit dem Software-
tool Sigma Win+ an lhre Applikation anpassen! Naheres hierzu finden Sie
im Handbuch zu ihrem Antrieb.

Zur Abstimmung auf die Simple Motion Control Library sind folgende Parameter Uber
Sigma Win+ einzustellen:

Servopack Para- Addresse:Digit Name Wert
meter
Pn205 (2205h) Multiturn Limit Setting 65535
Pn20E (220Eh) ElectronicGear Ratio (Numerator) 16
Pn210 (2210h) Electronic Gear Ratio (Denominator) 1
PnB02 (2701h:01) Position User Unit (Numerator) 1
PnB04 (2701h:02) Position User Unit (Denominator) 1
PnB06 (2702h:01) Velocity User Unit (Numerator) 1
PnB08 (2702h:02) Velocity User Unit (Denominator) 1
PnBOA (2703h:01) Acceleration User Unit (Numerator) 1
PnBOC (2703h:02) Acceleration User Unit (Denominator) 1
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio

3.2.3 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Hardware-Konfiguration

CPU im Projekt anlegen

Bitte verwenden Sie fur die Projektierung das SPEED7 Studio ab V1.6.1.
1. » Starten Sie das SPEED7 Studio.

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe

A A H = R2GRHEELL BLH D
Projektbaum -0 x 2 Aligemein
& Startseite
SPEED7 Studio
Start: Letzte Projekte:
| Letzter Zugriff

Projekimappe

.
il Neues Projet

=
/Z“ Projekt &ffnen

Ee Projekt importieren

-
wiy) Projekt dschen

Projekt:

2. ) Erstellen sie auf der Startseite mit “Neues Projekt” ein neues Projekt und vergeben
Sie einen "Projektnamen”.
= Ein neues Projekt wird angelegt und in die Sicht "Geréte und Netze" gewech-
selt.
3. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".

Neues Gerat hinzufiigen ...
Geratename: PLC 01

PLC
\ Wahlen Sie eine Geratevorlage

< @ _..SLIO
I
B CPUs 015
"]

g CPU 015-CEFN...

N

= Es offnet sich ein Dialog fir die Gerateauswabhl.

4. 5, Wahlen Sie unter den "Gerétevorlagen” eine CPU mit EtherCAT-Master-Funktiona-
litat wie z.B. die CPU 015-CEFNROO und klicken Sie auf [OK].

= Die CPU wird in "Geréate und Netze" eingeflgt und die "Geratekonfiguration”
geoffnet.
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Sofern bei Ihrer CPU die EtherCAT-Master-Funktionalitat noch nicht aktiviert ist, erfolgt

Motion-Control-Funkti-
die Aktivierung nach folgenden Vorgehensweise:

onen aktivieren

Projektbaum D aigemein BpLc 01

E> Geritekonfiguration

BHE

3 SLIO_sSMC

L
(L.

# PLC_01[CPU 015...

Eigenschaﬂen der Baugruppe

1. ) Klicken Sie in der "Gerétekonfiguration” auf die CPU und wahlen Sie "Kontextmendi
=>» Eigenschaften der Baugruppe".

= Es 0Offnet sich der Eigenschaften-Dialog der CPU.

Projektbaum 2 Aligemein B pLC 01
EE EE E Geratekonfiguration
3 SLIO_SMC .
HHI . 1 2
Allgemein Feature Sets e
Feature Sets Motion Control
PLC 01 [CPU 015 [] Inaktiv
therCAT-Master ... Achsen
>
O

1.10

2. ) Klicken Sie auf "Feature Sets" und aktivieren Sie unter "Motion Control" einen der
Parameter "EtherCAT-Master ... Achsen". Die Anzahl der Achsen ist in diesem Bei-

spiel nicht relevant.
3. ) Bestétigen Sie lhre Angaben mit [OK].
= Die Motion-Control-Funktionen steht lhnen nun in lhrem Projekt zur Verfligung.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie, dass bei jeder Anderung der Feature-Set-
Einstellungen systembedingt das EtherCAT-Feldbus-System

zusammen mit der Motion-Control-Konfiguration aus Ihrem Pro-
jekt geléscht werden!

50 HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.008 | de | 17-46



VIPA SPEED? Library
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Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

ESI-Datei installieren

Sigma-78S Singleachs-
Antrieb hinzufiigen

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".
= Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU.

rojektbaum D aigemein BpLc 01

53 Gerate und Netze

0 SLIO_sSMC

i3 Geréate und Netze

# PLC_01[CPU 015...

Klicken Sie auf das Netzwerk "PG_OP_Ethernet".
Wahlen Sie "Kontextmenii =» Eigenschaften der Schnittstelle".

= Es o6ffnet sich ein Dialogfenster. Hier kénnen Sie IP-Adressdaten fiir lhren
Ethernet-PG/OP-Kanal angeben. Giiltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von
Ihrem Systemadministrator.

Bestatigen Sie lhre Eingabe mit [OK].

= Die IP-Adressdaten werden in lhr Projekt Gbernommen und in "Geréte und
Netze" unter "Lokale Baugruppen" aufgelistet.

Nach der Ubertragung Ihres Projekts ist Inre CPU (iber die angegebenen IP-
Adressdaten via Ethernet-PG/OP-Kanal erreichbar.

Damit der Sigma-7 EtherCAT Antrieb im SPEED7 EtherCAT Manager konfiguriert werden
kann, muss die entsprechende ESI-Datei installiert sein. In der Regel wird das SPEED7
Studio mit aktuellen ESI-Dateien ausgeliefert und Sie kdnnen diesen Teil Uberspringen.
Sollte Ihre ESI-Datei veraltet sein, finden Sie die aktuellste ESI-Datei flir den Sigma-7
EtherCAT Antrieb unter www.yaskawa.eu.com unter "Service

=>» Drives & Motion Software".

1.

-—

Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende ESI-Datei herunter. Entpacken Sie diese
falls erforderlich.

Gehen Sie in Ihr SPEED7 Studio.

Offnen Sie mit "Extras = Gerétebeschreibungsdatei installieren (EtherCAT - ESI)"
das zugehorige Dialogfenster.

Geben Sie unter "Quellpfad” die ESI-Datei an und installieren Sie diese mit [Instal-
lieren].

= Die Gerate der ESI-Datei steht Ihnen nun zur Verfligung.

Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".
Klicken Sie hier auf "EC-Mastersystem" und wahlen sie "Kontextmendi

= Neues Gerét hinzufiigen”.
i EC-Mastersystem

= Es o6ffnet sich die Geratevorlage zur Auswahl eines EtherCAT-Devices.
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

m Neues Gerat hinzufiigen...

=l ... Geréatevorlage
%) SGDTS-..

3. » Wahlen Sie lhren Sigma-7 Antrieb aus:

B SGD7S-xxxAAO...
B SGD7S-xxxDAO...
B SGD7S-xxxxAO0...

Bestatigen Sie Ihre Angaben mit [OK]. Sollte Ihr Antrieb nicht vorhanden sein,
mussen Sie die entsprechende ESI-Datei wie weiter oben beschrieben installieren.

~

EC-Mastersystem

] ]
EC_Slave_01
SGD7S-...

Y.

= Der Sigma-7 Antrieb wird an |hr EC-Mastersystem angebunden.
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio

Sigma-78S Singleachs-
Antrieb konfigurieren

i EC-Mastersyst*

EC_Slave_01 Eigenschaften ... (Experte)
SGD7S-...

1. » Klicken Sie auf "EC-Mastersystem” und wahlen sie "Kontextmenii
= Eigenschaft des Busystems (Experte)".

) PDOQOs kénnen Sie nur im "Experten-Modus" bearbeiten! Ansonsten
i werden die Schaltflichen ausgeblendet.

[l |

= Der SPEED7 EtherCAT Manager wird gestartet. Hier konnen Sie die EtherCAT-
Kommunikation zu lhrem Sigma-7 Antrieb konfigurieren.

Naheres zum Einsatz des SPEED7 EtherCAT Manager finden Sie in der
Onlinehilfe zum SPEED7 Studio.

2. ), Klicken Sie im SPEED7 EtherCAT Manager auf den Slave und wahlen Sie im
"Geréte-Editor" den Reiter "PDO-Zuweisung" an.

EtherCAT Manager
Projekt-Explorer Geréte-Editor
~ . EC-Mastersystem :
8 Ec-Siave 001 | [PDO Zuweisung J\
Eingange
O 1st Transmit PDO mapping

= Dieser Dialog zeigt eine Auflistung aller PDOs.
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

3. ) Durch Anwahl des entsprechenden PDO-Mappings kénnen Sie mit [Bearbeiten] die
PDOs bearbeiten. Wahlen Sie das Mapping "1st Transmit PDO mapping" an und
klicken Sie auf [Bearbeiten].

) Bitte beachten Sie, dass aufgrund der Voreinstellung manche
i PDOs nicht bearbeitet werden kénnen. Durch Deaktivierung bereits
aktivierter PDOs kénnen Sie die Bearbeitung von gesperrten PDOs

[l |

frei geben.
Gerate-Editor
fPDO Zuweisung ]
Eingéange Ausgange
O1st Transmit PDO mapping O1st Receive PDO mapping
0O2nd Transmit PDO mapping 0O2nd Receive PDO mapping
Bearbeiten
N
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VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio

= Es offnet sich der Dialog "PDO bearbeiten”. Bitte Gberpriifen Sie hier die aufge-
fuhrten PDO-Einstellungen und passen Sie diese ggf. an. Bitte bertcksichtigen
Sie hierbei auch die Reihenfolge der "Eintrdge" und erganzen Sie diese ent-

sprechend.
E.
Allgemein Optional
Name 1st Transmit PDO mapping AusschlieBen:
Index 0x1A00 Dez [Hex] |J2401
Flags Richtung [ 1402
Zwingend TxPdo (Eingang) ¥ 1403
Schreibgeschitzt RxPdo (Aust
Virtuel
Eintrage
Name Index Bitlange Kommentar
Status word 0x6041:00 16
Position actual internal value 0x6063:00 32
Position actual value 0x6064:00 32
Torque actual value 0x6077:00 16
Following error actual value 0x60F4:00 32
Modes of operation display 0x6061:00 8
8
Digital inputs Ox60FD:00 32
Neu Ldéschen Bearbeiten Nachoben Nach unten

Fir die Bearbeitung der "Eintrdge" stehen folgende Funktionen zur Verfligung:

Neu

— Hiermit kdnnen Sie in einem Dialogfenster einen neuen Eintrag anlegen,
indem Sie aus dem "CoE-Objektverzeichnis" den entsprechenden Ein-
trag auswahlen und lhre Einstellungen vornehmen. Mit [OK] wird der
Eintrag Ubernommen und in der Liste der Eintrédge aufgefuhrt.

Loéschen

— Hiermit kdnnen Sie den angewahlte Eintrag lI6schen.

Bearbeiten

— Hiermit kdnnen Sie allgemeinen Daten eines Eintrags bearbeiten.
Nach oben/unten

— Hiermit kénnen Sie den angewahlten Eintrag in der Liste nach oben
bzw. nach unten bewegen
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

4. , Fuhren Sie folgende Einstellungen durch:
Eingédnge: 1st Transmit PDO 0x1A00

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-

B Allgemein
— Name: 1st Transmit PDO mapping
— Index: 0x1A00
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— TxPdo (Eingang): aktiviert
B Ausschlielen
gleich aktiviert werden kénnen!
— 1A01: deaktiviert
B Eintrage
Name Index
Status word 0x6041:00
Position actual internal value  0x6063:00
Position actual value 0x6064:00
Torque actual value 0x6077:00

Following error actual value ~ 0x60F4:00

Modes of operation display 0x6061:00

Digital inputs 0x60FD:00

Schliel3en Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].

Bitlange
16BiIt
32Bit
32Bit
16Bit
32Bit
8Bit

8Bit
32Bit

56
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Wahlen Sie das Mapping "2nd Transmit PDO mapping” an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fihren Sie folgende Einstellungen durch:

Eingange: 2nd Transmit PDO 0x1A01

B Allgemein
— Name: 2nd Transmit PDO mapping
— Index: Ox1A01
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— TxPdo (Eingang): aktiviert
B AusschlieRen
Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!
— 1AQ0: deaktiviert
— 1A02: deaktiviert
— 1A03: deaktiviert
B Eintrage
Name Index Bitlange
Touch probe status 0x60B9:00 16Bit
Touch probe 1 position 0x60BA:00 32Bit
value
Touch probe 2 position 0x60BC:00 32Bit
value
Velocity actual value 0x606C:00 32Bit

SchlieRen Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

6. » Wahlen Sie das Mapping "1st Receive PDO mapping" an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fihren Sie folgende Einstellungen durch:

Ausginge: 1st Receive PDO 0x1600

B Allgemein
— Name: 1st Receive PDO mapping
— Index: 0x1600
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— RxPdo (Ausgang): aktiviert
B Ausschlief3en

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!

— 1601: deaktiviert
— 1602: deaktiviert
— 1603: deaktiviert

B Eintrage

Name Index Bitlange
Control word 0x6040:00 16Bit
Target position 0x607A:00 32Bit
Target velocity 0x60FF:00 32Bit
Modes of operation 0x6060:00 8Bit

- 8Bit
Touch probe function 0x60B8:00 16Bit

Schlief3en Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio

7. » Wahlen Sie das Mapping "2nd Receice PDO mapping" an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fihren Sie folgende Einstellungen durch:

Ausgiénge: 2nd Receive PDO 0x1601

B Allgemein
— Name: 2nd Receive PDO mapping
— Index: 0x1601
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— RxPdo (Ausgang): aktiviert
B AusschlielRen

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!

— 1600: deaktiviert
— 1602: aktiviert
— 1603: aktiviert

B Eintrage

Name Index Bitlange
Profile velocity 0x6081:00 32Bit
Profile acceleration 0x6083:00 32Bit
Profile deceleration 0x6084:00 32Bit

SchlieRen Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].

8. ) Aktivieren Sie in PDO-Zuweisung die PDOs 1 und 2 fiir die Ein und Ausgange. Alle
nachfolgenden PDOs miissen deaktiviert bleiben. Sollte dies nicht mdglich sein,
Uberprtfen Sie bitte den jeweiligen PDO-Parameter "Ausschlie3en".

Gerate-Editor

(PDO Zuweisung |

Eingange Ausgange
wransmit PDO mapping M@eceive PDO mapping
d Transmit PDO mapping d Receive PDO mapping

9. ), Wahlen Sie im "Geréate-Editor" des SPEED7 EtherCAT Manager den Reiter
"Verteilte Uhren" an und stellen Sie "DC unused" als "Betriebsart" ein.

Gerate-Editor

(Verteilte Uhren K
Verteilte Uhren

Betriebsart | DC unused w
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

10., Wahlen Sie im "Geréte-Editor" Uber die Pfeiltaste den Reiter "Prozessabbild" an
und notieren Sie sich fir die Parameter des Bausteins FB 873 - VMC_Ini-
tSigma7S_EC folgende PDO-Anfangsadressen:

"E-Adresse S7" >
"A-Adresse S7" >

"InputsStartAddressPDO"
"OutputsStartAddressPDQO"

Gerate-Editor

. [ Prozessabbild _ | .. <y
E/A-Adressen N

Nr.

E-Adresse S7 A-Adresse S7
300 - 309 300 - 305

11.) Klicken Sie im SPEED7 EtherCAT Manager auf "EC-Mastersystem” und wahlen
Sie im "Geréte-Editor" den Reiter "Master" an.

EtherCAT Manager

Projekt-Explorer

Gerate-Editor

~ . EC-Mastersystem

EC-Slav

001 Master

Allgemein

Name |

Zykluszeit [us] | 4000

<

=

g

Stellen Sie fur Sigma-7S (400V) Antriebe (SGD7S-xxxDAO... und SGD7S-

xxxxA0...) eine Zykluszeit von mindestens 4ms ein. Ansonsten lassen Sie den
Wert bei 1ms.

12.), Indem Sie den Dialog des SPEED7 EtherCAT Manager mit [X] schlieen, wird die

3.2.3.2 Anwender-Programm
3.2.3.21 Programmstruktur

Init

A

FB 873
VMC_InitSigma7S_EC

FBs

FB 860
VMC_AxisControl

Konfiguration in das SPEED7 Studio ibernommen.

DB

Ll dl
| VMC_ConfigSigma7EC_REF [

UDT 872

Kernel

|

A

FB 800 ... 838

>

UDT 860

4

FB 872
VMC_KernelSigma7_EC

<
MC_AXIS_REF I

A 4

60
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VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

3.2.3.2.2 Programmierung

Bausteine in Projekt
kopieren

Projektbaum

i

J sLio_smC

e

& PLC_01[CPU 015-CE...
-J PLC Programm

2 Programmbausteine
& Neue Bausteine hinzufiigen

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

DB

Fir jede Achse ist ein Datenbaustein (Achs-DB) flir Konfiguration und Statusdaten
anzulegen. Der Datenbaustein besteht aus folgenden Datenstrukturen:

— UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF
Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur flir Sigma-7 EtherCAT.

— UDT 860 - MC_AXIS_REF

Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Parameter und Statusinformationen
von Antrieben.

Allgemeine Datenstruktur fur alle Antriebe und Bussysteme.
FB 873 - VMC_InitSigma7S_EC
— Der Init-Baustein dient zur Konfiguration einer Achse.
— Spezifischer Baustein flir Sigma-7S EtherCAT.
— Die Konfigurationsdaten fiir die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.
FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC

— Der Kernel-Baustein kommuniziert mit dem Antrieb Uber das entsprechende Bus-
system, verarbeitet die Benutzerauftrdge und liefert Statusmeldungen zurick.

— Spezifischer Baustein fur Sigma-7 EtherCAT.

— Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.
FB 860 - VMC_AxisControl

— Universal-Baustein fiir alle Antriebe und Bussysteme.

— Unterstitzt einfache Bewegungskommandos und liefert alle relevanten Status-
meldungen.

— Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.

— Uber die Instanzdaten des Bausteins kénnen Sie zur Bewegungssteuerung und
Statusabfrage eine Visualisierung anbinden.

— Zuséatzlich zum FB 860 - VMC_AxisControl haben Sie die Moglichkeit PLCopen-
Bausteine zu nutzen.

FB 800 ... FB 838 - PLCopen

— Die PLCopen-Bausteine dienen zur Programmierung von Bewegungsablaufen
und Statusabfragen.

— Allgemeine Bausteine fur alle Antriebe und Bussysteme.

Klicken Sie im Projektbaum innerhalb der CPU unter "PLC-Programm”,
"Programmbausteine” auf "Neuen Baustein hinzufligen".

| E Organisationsbaustein hinzufiigen...

iz Name: [ DP: Manu... |

Nummer: |[0B57

F

FB Bauétein

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" 6ffnet sich.

Wahlen Sie den Bausteintyp "OB Baustein" und fugen Sie nacheinander OB 57,
OB 82 und OB 86 Ihrem Projekt hinzu.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Achs-DB anlegen

[
BEEEEEE; ¢

B2 Ale Verondungen|  Fiter: [Me Verbindungen

@ Programmerereignisze [, Konsstensmeldungen o Kommunikationzereignisze [ Projeitogbuch [ EherCAT-eldungen > Ausgsbe

Offnen Sie im "Katalog” unter "Bausteine” "Simple Motion Control” und ziehen Sie
per Drag&Drop folgende Bausteine in "Programmbausteine” des Projektbaums:

B Sigma-7 EtherCAT:
— UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF
— FB 872 -VMC_KernelSigma7_EC
— FB 873 - VMC_InitSigma7S_EC
B Axis Control
— UDT 860 - MC_AXIS_REF
— Bausteine fur die gewlinschten Bewegungsablaufe

Fiigen Sie Ihrem Projekt einen neuen DB als Achs-DB hinzu. Klicken Sie hierzu im
Projektbaum innerhalb der CPU unter "PLC-Programm”, "Programmbausteine" auf
"Neuen Baustein hinzufiigen", wahlen Sie den Bausteintyp "DB Baustein" und ver-
geben Sie diesem den Namen "Axis01". Die DB-Nr. kénnen Sie frei wahlen wie z.B.
DB10.

= Der Baustein wird angelegt und geéffnet.

B Legen Sie in "Axis01" die Variable "Config" vom Typ UDT 872 an. Dies sind
spezifische Achs-Konfigurationsdaten.

B Legen Sie in "Axis01" die Variable "Axis" vom Typ UDT 860 an. Wahrend des
Betriebs werden hier alle Betriebsdaten der Achse abgelegt.

Axis01 [DB10]
Bausteinstruktur

Adr... Name Datentyp ...
Config UDT [872]
Axis ubDT [860]

62
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio

OB 1
Konfiguration der Achse Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:
FB 873 - VMC_InitSigma7S_EC, DB 873 & Kapitel 3.2.5.3 "FB 873 - VMC _Ini-
tSigma7S_EC - Sigma-7S EtherCAT Initialisierung” auf Seite 84
Geben Sie unter InputsStartAddressPDO bzw. OutputsStartAddressPDO die
Adresse aus dem SPEED7 EtherCAT Manager an. & 60
= CALL "VMC InitSigma7S_EC" "DI InitSgm7SETCO1"
Enable :="InitS7SECl Enable"
LogicalAddress :=300
InputsStartAddressPDO :=300 (EtherCAT-Man.: E-Adresse S7)
OutputsStartAddressPD0O:=300 (EtherCAT-Man.: A-Adresse S7)
EncoderType =1
EncoderResolutionBits :=20
FactorPosition =1.048576e+006
FactorVelocity =1.048576e+006
FactorAcceleration =1.048576e+002
OffsetPosition =0.000000e+000
MaxVelocityApp =5.000000e+001
MaxAccelerationApp =1.000000e+002
MaxDecelerationApp =1.000000e+002
MaxVelocityDrive =6.000000e+001
MaxAccelerationDrive =1.500000e+002
MaxDecelerationDrive :=1.500000e+002
MaxPosition :=1.048500e+003
MinPosition :=-1.048514e+003
EnableMaxPosition :=TRUE
EnableMinPosition :=TRUE
MinUserPosition :="InitS7SEC1 MinUserPos"
MaxUserPosition :="InitS7SEC1 MaxUserPos"
Valid :="InitS7SEC1 Valid"
Error :="InitS7SEC1l Error"
ErrorID :="InitS7SECl ErrorID"
Config :="Axis01l".Config
Axis :="Axis01".Axis
Kernel fiir Achse Der Kernel verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet an
beschalten den Antrieb Uber das jeweilige Bussystem weiter.

FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC, DB 872 & Kapitel 3.2.5.2 "FB 872 - VMC_Kern-
elSigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel" auf Seite 84

= CALL "VMC KernelSigma7 EC"
Init :="KernelS7SECl Init"
Config:="Axis01l".Config
Axis :="AxisO01l".Axis

"DI KernelSgmSETCOL1"
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Baustein fiir Bewegungs- Zur Vereinfachung soll hier die Beschaltung des FB 860 - VMC_AxisControl gezeigt

ablaufe beschalten werden. Dieser Universalbaustein unterstutzt einfache Bewegungskommandos und liefert
Statusmeldungen zurtick. Die Ein- und Ausgange kénnen Sie individuell beschalten. Bitte
geben Sie unter "Axis" die Referenz zu den entsprechenden Achsdaten im Achs-DB an.

FB 860 - VMC_AxisControl, DB 860 & Kapitel 3.4.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -
Control-Baustein Achskontrolle" auf Seite 132

= CALL "VMC AxisControl" , "DI AxisControlO1l"
AxisEnable :="AxCtrll AxisEnable"
AxisReset :="AxCtrll AxisReset"
HomeExecute :="AxCtrll HomeExecute"
HomePosition :="AxCtrll HomePosition"
StopExecute :="AxCtrll StopExecute"

MvVelocityExecute:="AxCtrll MvVelExecute"
MvRelativeExecute:="AxCtrll MvRelExecute"
MvAbsoluteExecute:="AxCtrll MvAbsExecute"

PositionDistance :="AxCtrll PositionDistance"
Velocity :="AxCtrll Velocity"
Acceleration :="AxCtrll Acceleration"
Deceleration :="AxCtrll Deceleration"
JogPositive :="AxCtrll JogPositive"
JogNegative :="AxCtrll JogNegative"
JogVelocity :="AxCtrll JogVelocity"
JogAcceleration :="AxCtrll JogAcceleration"
JogDeceleration :="AxCtrll JogDeceleration"
AxisReady :="AxCtrll AxisReady"
AxisEnabled :="AxCtrll AxisEnabled"
AxisError :="AxCtrll AxisError"
AxisErrorID :="AxCtrll AxisErrorID"
DriveWarning :="AxCtrll DriveWarning"
DriveError :="AxCtrll DriveError"
DriveErrorID :="AxCtrll DriveErrorID"
IsHomed :="AxCtrll IsHomed"
ModeOfOperation :="AxCtrll ModeOfOperation"
PLCopenState :="AxCtrll PLCopenState"
ActualPosition :="AxCtrll ActualPosition"
ActualVelocity :="AxCtrll ActualVelocity"
CmdDone :="AxCtrll CmdDone"

CmdBusy :="AxCtrll CmdBusy"
CmdAborted :="AxCtrll CmdAborted"
CmdError :="AxCtrll CmdError"
CmdErrorID :="AxCtrll CmdErrorID"

DirectionPositive:="AxCtrll DirectionPos"
DirectionNegative:="AxCtrll DirectionNeg"

SWLimitMinActive :="Athrll:SWLimitMinActive"
SWLimitMaxActive :="AxCtrll SWLimitMaxActive"
HWLimitMinActive :="AxCtrll HWLimitMinActive"
HWLimitMaxActive :="AxCtrll HWLimitMaxActive"
Axis :="Ax1s01" .Axis

) Fir komplexe Bewegungsaufgaben kénnen Sie die PLCopen-
i Bausteine verwenden. Hier miissen Sie ebenfalls unter Axis die
Referenz zu den Achsdaten im Achs-DB angeben.

Ihr Projekt beinhaltet nun folgende Bausteine:

Bm OB 1-Main

OB 57 - DP Manufacturer Alarm

OB 82 - 1/0_FLT1

OB 86 - Rack_FLT

FB 860 - VMC_AxisControl mit Instanz-DB
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Zeitlicher Ablauf

Steuerung des Antriebs
uber HMI

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC mit Instanz-DB
FB 873 - VMC_InitSigma7S_EC mit Instanz-DB
UDT 860 - MC_Axis_REF

UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF

Waéhlen Sie "Projekt = Alles libersetzen" und Ubertragen Sie das Projekt in lhre
CPU. Naheres zur Ubertragung Ihres Projekt finden Sie in der Onlinehilfe zum
SPEED7 Studio.

= Sie kénnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem

Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

Bevor eine Achse gesteuert werden kann, muss diese initialisiert werden. Rufen Sie
hierzu den Init-Baustein FB 873 - VMC_InitSigma7S_EC mit Enable = TRUE auf.

= Der Ausgang Valid meldet TRUE zurick. Im Fehlerfall kbnnen Sie durch Aus-
wertung der ErrorID den Fehler ermitteln.

Den Init-Baustein missen Sie erneut aufrufen, wenn Sie einen neuen Achs-DB
laden oder Parameter am Init-Baustein geandert wurden.

O Fahren Sie erst fort, wenn der Init-Baustein keinen Fehler

i meldet!

[l |

Stellen Sie sicher, dass der Kernel-Baustein FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC zyk-
lisch aufgerufen wird. Auf diese Weise werden Steuersignale an den Antrieb Uber-
geben und Statusmeldungen Ubermittelt.

Programmieren Sie Ihre Applikation mit dem FB 860 - VMC_AxisControl oder mit
den PLCopen Bausteinen.

Sie haben die Mdglichkeit tber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fur
Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek fur den Zugriff auf den VMC_AxisControl
Funktionsbaustein. & Kapitel 7 "Antrieb iber HMI steuern” auf Seite 313

3.2.4 Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

3.241 Voraussetzung
Ubersicht

Bitte verwenden Sie fir die Projektierung den Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5
SP2.

Die Projektierung der System SLIO CPU erfolgt im Siemens SIMATIC Manager in
Form des virtuellen PROFINET IO Devices "VIPA SLIO CPU". Das "VIPA SLIO
System" ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

Die Projektierung des EtherCAT-Masters erfolgt im Siemens SIMATIC Manager in
Form des virtuellen PROFINET 10 Devices "EtherCAT-Netzwerk". Das "EtherCAT-
Netzwerk" ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

Das "EtherCAT-Netzwerk"” kann mit dem VIPA-Tool SPEED7 EtherCAT Manager kon-
figuriert werden.

Fir die Projektierung des Antriebs im SPEED7 EtherCAT Manager ist die Installation
der zugehorigen ESI-Datei erforderlich.
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

10 Device "VIPA SLIO Die Installation des PROFINET IO Devices "VIPA SLIO CPU" im Hardware-Katalog
System"” installieren erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

1. ). Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

2. ), Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die
Konfigurationsdatei fur Ihre CPU.

Extrahieren Sie die Datei in lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.
Schlief3en Sie alle Projekte.

Gehen Sie auf "Extras =@ GSD-Dateien installieren".

Nj|o & & |«

Navigieren Sie in Ihr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation finden Sie das entsprechende PROFINET IO Device unter
"PROFINET |10 < Weitere Feldgeréte = I/0O = VIPA SLIO System".

10 Device EtherCAT-Netz- Die Installation des PROFINET IO Devices "EtherCAT-Netzwerk" im Hardware-Katalog
werk installieren erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

1. » Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com

2. ), Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien =» EtherCAT" die
GSDML-Datei fir Ihren EtherCAT-Master.

Extrahieren Sie die Dateien in lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.
Schlief3en Sie alle Projekte.

Gehen Sie auf "Extras = GSD-Dateien installieren”.

N & & |«

Navigieren Sie in Ihr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation finden Sie das "EtherCAT-Netzwerk" unter "PROFINET IO
=> Weitere Feldgeréte = I/0 = VIPA EtherCAT System".

SPEED7 EtherCAT Die Konfiguration des PROFINET 10 Devices "EtherCAT-Netzwerk" erfolgt mit dem
Manager installieren SPEED7 EtherCAT Manager von VIPA. Sie finden diesen Im Servicebereich von
www.vipa.com unter "Service/Support = Downloads = SPEED7".

Die Installation erfolgt nach folgender Vorgehensweise:
1. » Schlielten Sie den Siemens SIMATIC Manager.
2. ) Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com

3. » Laden Sie den SPEED7 EtherCAT Manager und entpacken Sie diesen auf lhren
PC.

Zur Installation starten Sie die Datei EtherCATManager _v... .exe.
Wahlen Sie die Sprache fir die Installation aus.

Stimmen Sie dem Lizenzvertrag zu.

Wahlen Sie das Installationsverzeichnis und starten Sie die Installation.

® N o | |~

Nach der Installation miissen Sie Ihren PC neu starten

= Der SPEEDY EtherCAT Manager ist installiert und kann jetzt Gber das Kontext-
menul des Siemens SIMATIC Manager aufgerufen werden.
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3.24.2 Hardware-Konfiguration

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

CPU im Projekt anlegen Steckp..| Baugruppe
1
2 CPU 315-2 PN/DP
X1 MPI/DP
X2 | PN-IO
X2... | Port 1
X2... | Port 2
3
Um kompatibel mit dem Siemens SIMATIC Manager zu sein, sind folgende Schritte
durchzufiihren:
1. » Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens mit einem neuen Projekt.
2. ), Flgen Sie aus dem Hardware-Katalog eine Profilschiene ein.
3. ) Platzieren Sie auf "Slot"-Nummer 2 die CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14
V3.2).
4. ,, Uber das Submodul "X7 MPI/DP" projektieren und vernetzen Sie den integrierten
PROFIBUS-DP-Master (Buchse X3).
5. , Uber das Submodul "X2 PN-IO" projektieren Sie den EtherCAT-Master als virtu-
elles PROFINET-Netzwerk.
Klicken Sie auf das Submodul "PN-/0" der CPU.
Wahlen Sie "Kontextmenii = PROFINET |O-System einfligen".
Steckpl.| Baugruppe
1
2 CPU.. PROFINET-IO-System
X... PN-IO t—:—:—:—:m:x“-:-:—
3
8. » Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie glltige IP-Adress-
Daten
9. » Kiicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
= Objekteigenschaften"” den Eigenschafts-Dialog.
10.,. Geben Sie unter "Allgemein"” einen "Gerdtenamen" an. Der Geratename muss ein-

deutig am Ethernet-Subnetz sein.
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Steckpl. Modul
1
2 CPU ... PROFINET-IO-System
X... | PN-IO —
... SLIO CPU
3

Steckpl.| Baugruppe Bestellnummer
0 ... SLIO CPU ... 015-...
X2 | 015-...
1
2
3

11.), Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET |10
= Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA SLIO System” und binden Sie das 10-Device
"015-CEFNROO CPU" an Ihr PROFINET-System an.

= In der Steckplatziibersicht des PROFINET-IO-Device "VIPA SLIO CPU" ist auf
Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert. Ab Steckplatz 1 kdnnen Sie lhre
System SLIO Module platzieren.

Ethernet-PG/OP-Kanal 1. ) Platzieren Sie fur den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
parametrieren 343-1 (SIMATIC 300 \ CP 300 \ Industrial Ethernet \CP 343-1 \ 6GK7 343-1EX30
0XEO V3.0).
Steckpl.| Modul 2. , Offnen Sie durch Doppelklick auf den CP 343-1EX30 den Eigenschaften-Dialog und
1 geben Sie fir den CP unter "Eigenschaften” |IP-Adress-Daten an. Gilltige IP-
2 CPU ... Adress-Parameter erhalten Sie von lhrem Systemadministrator.
X... | PN-IO " 3. Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-
Daten nicht Gbernommen!
3
4 343-1EX30
5
|
"EtherCAT-Netzwerk" ein- Katalog
fiigen Ste<13k,p|- Modul V¥ £ PROFINET IO
2 CPU ... PROFINET-IO-System V- Weitere Feldgerate
V=0
V [1VIPA EtherCAT Syst
3 - Bl SSL10 EtherCAT Systern
EEER

1. » Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET 10
= Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA EtherCAT System" und binden Sie das 10
Device "SLIO EtherCAT System" an Ihr PROFINET-System an.
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

2. ) Klicken Sie auf das eingefiigte |0 Device "EtherCAT-Netzwerk"” und definieren Sie
die Bereiche fur Ein- und Ausgabe, indem Sie den entsprechenden "Out”- bzw.

"In"-Bereich auf einen Steckplatz ziehen.

Legen Sie folgende Bereiche an:

In 128Byte
m  Out 128Byte

Modul

Steckpl.
1

2
X...

CPU ...

PN-IO

3. » Wahlen Sie "Station = Speichern und (ibersetzen"

PROFINET—IO-sttem

-s-«!‘

'

Steckpl.

Bestellnumzer™
/ J—

-—

Katalog
V (5 PROFINET 10

V - Weitere Feldgerate
\ J=1T0)
V £VIPA EtherCAT System
@ SLIO EtherCAT System
lin 1024 byte

lin 128 byte
[Out 1024 byte

/ ﬂaut 128 byte

Sigma-7S EtherCAT Die Konfiguration des Antriebs erfolgt im SPEED7 EtherCAT Manager.

Antrieb konfigurieren
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VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

) Vor dem Aufruf des

SPEEDY EtherCAT Manager miissen Sie immer lhr

i Projekt mit "Station = Speichern und (ibersetzen" speichern.

1

PROFINET-IO-System

Steckpl.| Modul
1
2 CPU ...
X... | PN-IO
3

i §

Klicken Sie auf das eingefiigtes 10 Device "EtherCAT-Netzwerk" und wahlen Sie

"Kontextmentii = Device

Tool starten = SPEED7 EtherCAT Manager".

= Der SPEED7 EtherCAT Manager wird gestartet. Hier kénnen Sie die EtherCAT-
Kommunikation zu lhrem Sigma-7S Antrieb konfigurieren.

Naheres zum Einsatz des SPEED7 EtherCAT Manager finden Sie im zugehd-

rigen Handbuch bzw.

in der Onlinehilfe.

w
DE:IHS Br dd@ DI BN

Damit der Sigma-7S EtherCAT Antrieb im SPEED7 EtherCAT Manager konfiguriert
werden kann, ist die entsprechende ESI-Datei zu installieren. Die ESI-Datei fiir den
Sigma-7S EtherCAT Antrieb finden Sie unter www.yaskawa.eu.com unter "Service
=>» Drives & Motion Software". Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende ESI-Datei
herunter. Entpacken Sie diese falls erforderlich.

Offnen Sie im SPEED7 EtherCAT Manager (iber "Datei & ESI-Verwaltung" das
Dialogfenster "ESI-Manager".

Klicken Sie im "ESI-Manager" auf [Datei hinzufligen] und wahlen Sie Ihre ESI-Datei
aus. Mit [Offnen] wird die ESI-Datei im SPEED7 EtherCAT Manager installiert.

Schlieen Sie den "ES/-Manager".
= |hr Sigma-7S EtherCAT Antrieb steht Innen nun zur Konfiguration zur Verfu-

gung.

70
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

EtherCAT Manager

Projekt-Explorer Gerate-Editor
. CPU 315-2 PN/DP

[ R A}

Slave anhangen

7. » Klicken Sie im EtherCAT Manager auf ihre CPU und 6ffnen Sie Uber "Kontextmenii
=> Slave anhédngen" das Dialogfenster zum Hinzufigen eines EtherCAT-Slave.

= Das Dialogfenster zur Auswahl eines EtherCAT-Slave wird gedffnet.

8. » Wahlen Sie lhren Sigma-7S EtherCAT Antrieb und bestatigen Sie |hre Auswahl mit
[OK].

= Der Sigma-7S EtherCAT Antrieb wird an den Master angebunden und kann nun
konfiguriert werden.

) PDOs kénnen Sie nur im "Experten-Modus” bearbeiten! Ansonsten
T werden die Schaltflichen ausgeblendet. Durch Aktivierung des
"Experten-Modus" kénnen Sie in die erweiterte Bearbeitung
umschalten.

(el |

Aktivieren Sie den Experten-Modus durch Aktivierung von "Ansicht = Experte”.

10.,. Klicken Sie im SPEED7 EtherCAT Manager auf den Sigma-7S EtherCAT Slave und
wahlen Sie im "Geréte-Editor" den Reiter "PDO-Zuweisung" an.

EtherCAT Manager

Projekt-Explorer Gerate-Editor
* . CPU 315-2PN/DP

M Siave 001 [PDO Zuweisung J\
Eingange

O1st Transmit PDO mapping

= Dieser Dialog zeigt eine Auflistung aller PDOs.
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Gerate-Editor
fPDO Zuweisung ]
Eingéange Ausgange
O1st Transmit PDO mapping O1st Receive PDO mapping
0O2nd Transmit PDO mapping 0O2nd Receive PDO mapping
Bearbeiten

N

11.,. Durch Anwahl des entsprechenden PDO-Mappings kénnen Sie mit [Bearbeiten] die
PDOs bearbeiten. Wahlen Sie das Mapping "1st Transmit PDO mapping" an und
klicken Sie auf [Bearbeiten].

O) Bitte beachten Sie, dass aufgrund der Voreinstellung manche
i PDOs nicht bearbeitet werden kénnen. Durch Deaktivierung bereits
aktivierter PDOs kénnen Sie die Bearbeitung von gesperrten PDOs

frei geben.
E
Allgemein Optional
Name 1st Transmit PDO mapping AusschlieBen:
Index 0x1A00 Dez [Hex| | [J1a01
Flags Richtung 1402
Zwingend TxPdo (Eingang) ] 1a03
Schreibgeschitzt RxPdo (Ausgang)
Virtuel
Eintrage
Name Index Bitlange Kommentar
Status word 0x6041:00 16
Position actual internal value 0x6063:00 32
Position actual value 0x6064:00 32
Torque actual value 0x6077:00 16
Following error actual value Ox60F4:00 32
Modes of operation display 0x6061:00 8
8
Digital inputs Ox60FD:00 32
Neu Ldéschen Bearbeiten Nachoben Nach unten
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= Es offnet sich der Dialog "PDO bearbeiten”. Bitte Gberpriifen Sie hier die aufge-
fuhrten PDO-Einstellungen und passen Sie diese ggf. an. Bitte bertcksichtigen
Sie hierbei auch die Reihenfolge der "Eintrdge" und erganzen Sie diese ent-
sprechend.

Fir die Bearbeitung der "Eintrdge" stehen folgende Funktionen zur Verfligung:

B Neu

— Hiermit kdnnen Sie in einem Dialogfenster einen neuen Eintrag anlegen,
indem Sie aus dem "CoE-Objektverzeichnis" den entsprechenden Ein-
trag auswahlen und lhre Einstellungen vornehmen. Mit [OK] wird der
Eintrag Ubernommen und in der Liste der Eintrédge aufgefihrt.

B Loschen
— Hiermit kdnnen Sie den angewahlte Eintrag I6schen.

B Bearbeiten
— Hiermit kdnnen Sie allgemeinen Daten eines Eintrags bearbeiten.

B Nach oben/unten
— Hiermit kénnen Sie den angewahlten Eintrag in der List nach oben bzw.

nach unten bewegen.
12., Fuhren Sie folgende Einstellungen durch:
Eingédnge: 1st Transmit PDO 0x1A00

B Allgemein
— Name: 1st Transmit PDO mapping
— Index: 0x1A00
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— TxPdo (Eingang): aktiviert
B AusschlielRen

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!

— 1A01: deaktiviert

B Eintrage

Name Index Bitlange
Status word 0x6041:00 16Bit
Position actual internal value 0x6063:00 32Bit
Position actual value 0x6064:00 32Bit
Torque actual value 0x6077:00 16Bit
Following error actual value  0x60F4:00 32Bit
Modes of operation display 0x6061:00 8Bit

- - 8Bit
Digital inputs 0x60FD:00 32Bit

SchlieRen Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

13.

Wahlen Sie das Mapping "2nd Transmit PDO mapping” an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fihren Sie folgende Einstellungen durch:

Eingange: 2nd Transmit PDO 0x1A01

B Allgemein
— Name: 2nd Transmit PDO mapping
— Index: Ox1A01
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— TxPdo (Eingang): aktiviert
B AusschlieRen
Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!
— 1AQ0: deaktiviert
— 1A02: deaktiviert
— 1A03: deaktiviert
B Eintrage
Name Index Bitlange
Touch probe status 0x60B9:00 16Bit
Touch probe 1 position 0x60BA:00 32Bit
value
Touch probe 2 position 0x60BC:00 32Bit
value
Velocity actual value 0x606C:00 32Bit

SchlieRen Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].
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14.

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Wahlen Sie das Mapping "1st Receive PDO mapping” an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fihren Sie folgende Einstellungen durch:

Ausginge: 1st Receive PDO 0x1600

B Allgemein

— Name: 1st Receive PDO mapping

— Index: 0x1600
B Flags

— Alles deaktiviert
B Richtung

— RxPdo (Ausgang): aktiviert
B Ausschlief3en

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-

gleich aktiviert werden kénnen!

— 1601: deaktiviert

— 1602: deaktiviert

— 1603: deaktiviert
B Eintrage
Name Index Bitlange
Control word 0x6040:00 16 Bit
Target position 0x607A:00 32 Bit
Target velocity 0x60FF:00 32 Bit
Modes of operation 0x6060:00 8 Bit
- 8 Bit
Touch probe function 0x60B8:00 16 Bit

Schlief3en Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].
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15., Wahlen Sie das Mapping "2nd Receice PDO mapping" an und klicken Sie auf
[Bearbeiten]. Fuhren Sie folgende Einstellungen durch:

Ausgiénge: 2nd Receive PDO 0x1601

B Allgemein
— Name: 2nd Receive PDO mapping
— Index: 0x1601
B Flags
— Alles deaktiviert
B Richtung
— RxPdo (Ausgang): aktiviert
B AusschlielRen

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeit-
gleich aktiviert werden kénnen!

— 1600: deaktiviert
— 1602: aktiviert
— 1603: aktiviert

B Eintrage

Name Index Bitlange
Profile velocity 0x6081:00 32Bit
Profile acceleration 0x6083:00 32Bit
Profile deceleration 0x6084:00 32Bit

SchlieRen Sie den Dialog "PDO bearbeiten” mit [OK].

16.,. Aktivieren Sie in PDO-Zuweisung die PDOs 1 und 2 fiir die Ein und Ausgange. Alle
nachfolgenden PDOs miissen deaktiviert bleiben. Sollte dies nicht mdglich sein,
Uberprtfen Sie bitte den jeweiligen PDO-Parameter "Ausschlie3en".

Gerate-Editor

(PDO Zuweisung |

Eingange Ausgange
wransmit PDO mapping M@eceive PDO mapping
d Transmit PDO mapping d Receive PDO mapping

17., Wahlen Sie im "Geréte-Editor" des SPEED7 EtherCAT Manager den Reiter
"Verteilte Uhren" an und stellen Sie "DC unused" als "Betriebsart" ein.

Gerate-Editor

(Verteilte Uhren K
Verteilte Uhren

Betriebsart | DC unused w
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18.,, Wahlen Sie im "Geréte-Editor" Uber die Pfeiltaste den Reiter "Prozessabbild" an
und notieren Sie sich fiir die Parameter des Bausteins
FB 873 - VMC_InitSigma7S_EC folgende PDO-Anfangsadressen:

B  "E-Adresse S7" = "InputsStartAddressPDQO"
B "A-Adresse S7" > "OutputsStartAddressPDQO"

Gerate-Editor

. [ Prozessabbild _ | .. <y
E/A-Adressen N
Nr. E-Adresse S7 A-Adresse S7
300 - 309 300 - 305

19.). Klicken Sie im SPEED7 EtherCAT Manager auf ihre CPU und wahlen Sie im
"Geréte-Editor" den Reiter "Master" an.

EtherCAT Manager
Projekt-Explorer Gerate-Editor
-~ . CPU 3152 PN/DP
mSIave_iOO{... W
Allgemein
Name |

Zykluszeit [ps] [ 4000

<

g

= Stellen Sie fir Sigma-7S (400V) Antriebe (SGD7S-xxxDAO... und SGD7S-
xxxxA0...) eine Zykluszeit von mindestens 4ms ein. Ansonsten lassen Sie den
Wert bei 1ms.

20.), Indem Sie den Dialog des SPEED7 EtherCAT Manager mit [X] schlie3en, wird die
Konfiguration in die Projektierung ibernommen. Sie kénnen lhre EtherCAT-Konfigu-
ration jederzeit im SPEED7 EtherCAT Manager wieder bearbeiten, da die Konfigu-
ration in Ihrem Projekt gespeichert wird.

21.,, Speichern und Ubersetzen Sie lhre Konfiguration.
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3.24.3 Anwender-Programm
3.24.3.1 Programmstruktur

Init
FB 873
VMC_InitSigma7S_EC

A

DB Kernel
FBs [ UDT 872

1 le
FB 860 VMC_ConfigSigma7EC_REF [~ FB 872
VMC_AxisControl VMC_KernelSigma7_EC
= UDT 860

N <
|‘

”| MC_AXIS_REF
FB 800 ... 838

= DB

Fir jede Achse ist ein Datenbaustein (Achs-DB) fiir Konfiguration und Statusdaten
anzulegen. Der Datenbaustein besteht aus folgenden Datenstrukturen:

— UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF
Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur fur Sigma-7 EtherCAT.

— UDT 860 - MC_AXIS_REF

Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Parameter und Statusinformationen
von Antrieben.

Allgemeine Datenstruktur fir alle Antriebe und Bussysteme.
® FB 873 - VMC_InitSigma7S_EC
— Der Init-Baustein dient zur Konfiguration einer Achse.
— Spezifischer Baustein fur Sigma-7S EtherCAT.
— Die Konfigurationsdaten fir die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.
B FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC

— Der Kernel-Baustein kommuniziert mit dem Antrieb Uber das entsprechende Bus-
system, verarbeitet die Benutzerauftrage und liefert Statusmeldungen zurick.

— Spezifischer Baustein fir Sigma-7 EtherCAT.
— Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.
B FB 860 - VMC_AxisControl
— Universal-Baustein fur alle Antriebe und Bussysteme.
— Unterstltzt einfache Bewegungskommandos und liefert alle relevanten Status-
meldungen.
— Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.
— Uber die Instanzdaten des Bausteins kdnnen Sie zur Bewegungssteuerung und
Statusabfrage eine Visualisierung anbinden.
— Zusatzlich zum FB 860 - VMC_AxisControl haben Sie die Moglichkeit PLCopen-
Bausteine zu nutzen.
m FB800... FB 838 - PLCopen
— Die PLCopen-Bausteine dienen zur Programmierung von Bewegungsablaufen
und Statusabfragen.
— Allgemeine Bausteine fiir alle Antriebe und Bussysteme.

4

A

A 4

3.24.3.2 Programmierung
Bibliothek einbinden 1. Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

2. Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "VIPA Lib" die Simple Motion Control
Library.
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Bausteine in Projekt
kopieren

Alarm-OBs anlegen

Achs-DB anlegen

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Offnen Sie mit "Datei = Dearchivieren" das Dialogfenster zur Auswahl der ZIP-
Datei.

Wihlen Sie die entsprechende ZIP-Datei an und klicken Sie auf [Offnen].

Geben Sie ein Zielverzeichnis an, in dem die Bausteine abzulegen sind und starten
Sie den Entpackvorgang mit [OK].

Offnen Sie die Bibliothek nach dem Entpackvorgang und ziehen Sie per Drag&Drop
folgende Bausteine in "Bausteine” lhres Projekts:

B Sigma-7S EtherCAT:
— UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF
— FB 872 -VMC_KernelSigma7_EC
— FB 873 - VMC_InitSigma7S_EC
® Axis Control
— UDT 860 - MC_AXIS_REF
— Bausteine fur die gewlinschten Bewegungsablaufe

Klicken Sie in Inrem Projekt auf "Bausteine"” und wahlen Sie "Kontextmendi
= Neues Objekt einfiigen = Organisationsbaustein”.

= Das Dialogfenster "Eigenschaften Organistionsbaustein” offnet sich.

Fiigen Sie nacheinander OB 57, OB 82 und OB 86 Ihrem Projekt hinzu.

Klicken Sie in Inrem Projekt auf "Bausteine” und wahlen Sie "Kontextmendi
= Neues Objekt einfiigen = Datenbaustein”.

Geben Sie folgende Parameter an:

B Name und Typ
— Die DB-Nr. als "Name" koénnen Sie frei wahlen wie z.B. DB10.
— Stellen Sie "Global-DB" als "Typ" ein.

B Symbolischer Name
— Geben Sie "Axis01" an.

Bestatigen Sie lhre Eingaben mit [OK].
= Der Baustein wird angelegt.

Offnen Sie DB10 "Axis01" durch Doppelklick.

B Legen Sie in "Axis01" die Variable "Config" vom Typ UDT 872 an. Dies sind
spezifische Achs-Konfigurationsdaten.

B Legen Sie in "Axis01" die Variable "Axis" vom Typ UDT 860 an. Wahrend des
Betriebs werden hier alle Betriebsdaten der Achse abgelegt.

DB10

Adresse |Name | Typ
Struct
Config "VMC_ConfigSigma7EC_REF"
Axis "MC_AXIS_REF
END_STRUCT
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OB 1
Konfiguration der Achse

Kernel fiir Achse
beschalten

Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:

FB 873 - VMC_InitSigma7S_EC, DB 873 & Kapitel 3.2.5.3 "FB 873 - VMC _Ini-
tSigma7S_EC - Sigma-7S EtherCAT Initialisierung” auf Seite 84

Geben Sie unter InputsStartAddressPDO bzw. OutputsStartAddressPDO die

Adresse aus dem SPEED7 EtherCAT Manager an. & 78
CALL "VMC InitSigma’7S_EC"

=

Enable
LogicalAddress
InputsStartAddressPDO

EncoderType
EncoderResolutionBits
FactorPosition
FactorVelocity
FactorAcceleration
OffsetPosition
MaxVelocityApp
MaxAccelerationApp
MaxDecelerationApp
MaxVelocityDrive
MaxAccelerationDrive
MaxDecelerationDrive
MaxPosition
MinPosition
EnableMaxPosition
EnableMinPosition
MinUserPosition
MaxUserPosition
Valid

Error

ErrorID

Config

Axis

:=300
OutputsStartAddressPDO:=300

=1

:=20

.048576e+006
.048576e+006
.048576e+002
.000000e+000
.000000e+001
.000000e+002
.000000e+002
.000000e+001
.500000e+002
.500000e+002

=1

=1.

"DI InitSgm7SETCO1"
:="InitS7SECl Enable"
:=300

048500e+003

:=-1.048514e+003
:=TRUE
:=TRUE
:="InitS5EC1 MinUserPos"
:="InitS5EC1 MaxUserPos"

:="InitS5EC1 Vvalid"
:="InitS5EC1 Error"

(EtherCAT-Man.: E-Adresse S7)
(EtherCAT-Man.: A-Adresse S7)

:="InitS5EC1 ErrorID"

:="Axis01l".Config

:="Ax1s01".Axis

Der Kernel verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet an
den Antrieb Uber das jeweilige Bussystem weiter.

FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC, DB 872 & Kapitel 3.2.5.2 "FB 872 - VMC_Kern-
elSigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel" auf Seite 84

=

CALL "VMC KernelSigma7 EC"

Init :="KernelS7ECl Init"
Config:="Axis01l".Config
Axis :="AxisO01l".Axis

"DI KernelSgm7ETCO1"

80
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Baustein fiir Bewegungs- Zur Vereinfachung soll hier die Beschaltung des FB 860 - VMC_AxisControl gezeigt

ablaufe beschalten werden. Dieser Universalbaustein unterstutzt einfache Bewegungskommandos und liefert
Statusmeldungen zurtick. Die Ein- und Ausgange kénnen Sie individuell beschalten. Bitte
geben Sie unter "Axis" die Referenz zu den entsprechenden Achsdaten im Achs-DB an.

FB 860 - VMC_AxisControl, DB 860 & Kapitel 3.4.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -
Control-Baustein Achskontrolle" auf Seite 132

= CALL "VMC AxisControl" , "DI AxisControlO1l"
AxisEnable :="AxCtrll AxisEnable"
AxisReset :="AxCtrll AxisReset"
HomeExecute :="AxCtrll HomeExecute"
HomePosition :="AxCtrll HomePosition"
StopExecute :="AxCtrll StopExecute"

MvVelocityExecute:="AxCtrll MvVelExecute"
MvRelativeExecute:="AxCtrll MvRelExecute"
MvAbsoluteExecute:="AxCtrll MvAbsExecute"

PositionDistance :="AxCtrll PositionDistance"
Velocity :="AxCtrll Velocity"
Acceleration :="AxCtrll Acceleration"
Deceleration :="AxCtrll Deceleration"
JogPositive :="AxCtrll JogPositive"
JogNegative :="AxCtrll JogNegative"
JogVelocity :="AxCtrll JogVelocity"
JogAcceleration :="AxCtrll JogAcceleration"
JogDeceleration :="AxCtrll JogDeceleration"
AxisReady :="AxCtrll AxisReady"
AxisEnabled :="AxCtrll AxisEnabled"
AxisError :="AxCtrll AxisError"
AxisErrorID :="AxCtrll AxisErrorID"
DriveWarning :="AxCtrll DriveWarning"
DriveError :="AxCtrll DriveError"
DriveErrorID :="AxCtrll DriveErrorID"
IsHomed :="AxCtrll IsHomed"
ModeOfOperation :="AxCtrll ModeOfOperation"
PLCopenState :="AxCtrll PLCopenState"
ActualPosition :="AxCtrll ActualPosition"
ActualVelocity :="AxCtrll ActualVelocity"
CmdDone :="AxCtrll CmdDone"

CmdBusy :="AxCtrll CmdBusy"
CmdAborted :="AxCtrll CmdAborted"
CmdError :="AxCtrll CmdError"
CmdErrorID :="AxCtrll CmdErrorID"

DirectionPositive:="AxCtrll DirectionPos"
DirectionNegative:="AxCtrll DirectionNeg"

SWLimitMinActive :="Athrll:SWLimitMinActive"
SWLimitMaxActive :="AxCtrll SWLimitMaxActive"
HWLimitMinActive :="AxCtrll HWLimitMinActive"
HWLimitMaxActive :="AxCtrll HWLimitMaxActive"
Axis :="Ax1s01" .Axis

) Fir komplexe Bewegungsaufgaben kénnen Sie die PLCopen-
i Bausteine verwenden. Hier miissen Sie ebenfalls unter Axis die
Referenz zu den Achsdaten im Achs-DB angeben.

Ihr Projekt beinhaltet nun folgende Bausteine:

Bm OB 1-Main

OB 57 - DP Manufacturer Alarm

OB 82 - 1/0_FLT1

OB 86 - Rack_FLT

FB 860 - VMC_AxisControl mit Instanz-DB
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

B FB 872 -VMC_KernelSigma7_EC mit Instanz-DB
B FB 873 -VMC_InitSigma7S_EC mit Instanz-DB
m UDT 860 - MC_Axis_REF
B UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF
Zeitlicher Ablauf 1. ) Wechseln Sie in den Siemens SIMATIC Manager und Ubertragen Sie |hr Projekt in
die CPU.

Die Ubertragung kann ausschlieBlich aus dem Siemens SIMATIC Manager
erfolgen - nicht Hardware-Konfigurator!

Da Slave- und Modulparameter mittels SDO-Zugriff bzw. SDO-Init-
i Kommando (bertragen werden, bleibt die Parametrierung solange
bestehen, bis ein Power-Cycle durchgefiihrt wird oder neue Para-
meter fiir die gleichen SDO-Objekte lbertragen werden.

[l |

Beim Urléschen werden Slave- und Modul-Parameter nicht
zuriickgesetzt!

= Sie kénnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem

Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

2. ) Bevor eine Achse gesteuert werden kann, muss diese initialisiert werden. Rufen Sie
hierzu den Init-Baustein FB 873 - VMC_InitSigma7S_EC mit Enable = TRUE auf.

= Der Ausgang Valid meldet TRUE zuriick. Im Fehlerfall kdnnen Sie durch Aus-
wertung der ErrorlD den Fehler ermitteln.

Den Init-Baustein missen Sie erneut aufrufen, wenn Sie einen neuen Achs-DB
laden oder Parameter am /nit-Baustein gedndert wurden.

Fahren Sie erst fort, wenn der Init-Baustein keinen Fehler

i meldet!

[l |

3. ) Stellen Sie sicher, dass der Kernel-Baustein FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC zyk-
lisch aufgerufen wird. Auf diese Weise werden Steuersignale an den Antrieb Gber-
geben und Statusmeldungen Ubermittelt.

4. , Programmieren Sie Ihre Applikation mit dem FB 860 - VMC_AxisControl oder mit
den PLCopen Bausteinen auf.

Steuerung des Antriebs Sie haben die Maglichkeit Gber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fiir
tiber HMI Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek fir den Zugriff auf den VMC_AxisControl
Funktionsbaustein. & Kapitel 7 "Antrieb (iber HMI steuern” auf Seite 313
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3.24.4 Projekt kopieren

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Vorgehensweise Im Beispiel wird die Station "Source"” kopiert und als "Target " gespeichert.

1.

1.

Offnen Sie die Hardware-Konfiguration der "Source”-CPU und starten Sie hier den

SPEED?7 EtherCAT Manager.

Speichern Sie im SPEED7 EtherCAT Manager Uber "Datei = Speichern unter" die

Konfiguration in lhrem Arbeitsverzeichnis.

Schlieen Sie den SPEED7 EtherCAT Manager und den Hardware-Konfigurator

wieder.

Kopieren Sie die Station "Source” mit Strg+C und fligen Sie diese mit Strg+V als

"Target" in Ihr Projekt ein.

Wechseln Sie in den "Baustein"-Ordner der "Target"-CPU léschen Sie die
"Systemdaten"”.

Offnen Sie die Hardware-Konfiguration der "Target”-CPU. Passen Sie die IP-
Adressdaten an oder vernetzen Sie die CPU bzw. den CP neu.

O Vor dem Aufruf des SPEED7 EtherCAT Manager miissen Sie
i immer Ihr Projekt mit "Station = Speichern und libersetzen" spei-
chern.

Speichern Sie lhr Projekt mit "Station = Speichern und (ibersetzen.".
Offnen Sie den SPEED7 EtherCAT Manager.

Laden Sie mit "Datei = Offnen” die Konfiguration aus Ihrem Arbeitsverzeichnis.

SchlieBen Sie den SPEED7 EtherCAT Manager wieder.

Speichern und bersetzen Sie Ihre Konfiguration.
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

3.2.5 Antriebsspezifische Bausteine
3.2.51 UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF - Sigma-7 EtherCAT Datenstruktur Achskonfiguration

Dies ist eine benutzerdefinierte Datenstruktur, die Informationen zu den Konfigurations-
daten beinhaltet. Die UDT ist speziell angepasst an die Verwendung eines Sigma-7-
Antriebs, welcher Giber EtherCAT angebunden ist.

3.25.2 FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel

Beschreibung

Dieser Baustein setzt die Antriebskommandos fir eine Sigma-7 Achse Uber EtherCAT um
und kommuniziert mit dem Antrieb. Je Sigma-7 Achse ist eine Instanz dieses FBs zyk-
lisch aufzurufen.

\_J

1

Parameter Deklaration
Init INPUT
Config IN_ OUT
Axis IN_OUT

Bitte beachten Sie, dass dieser Baustein intern den SFB 238 aufruft.

Im SPEED?7 Studio wird dieser Baustein automatisch in Ihr Projekt einge-
—  figt.

Im Siemens SIMATIC Manager miissen Sie den SFB 238 aus der Motion
Control Library in Ihr Projekt kopieren.

Datentyp Beschreibung

BOOL Mit einer Flanke 0-1 wird der Baustein intern zurtickgesetzt.
Hierbei werden bestehende Bewegungskommandos abge-
brochen und der Baustein wird initialisiert.

uDT872 Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Konfigurati-
onsdaten an den AxisKernel.

MC_AXIS_REF Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Informati-
onen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine.

3.25.3 FB 873 - VMC_InitSigma7S_EC - Sigma-7S EtherCAT Initialisierung

Beschreibung

Dieser Baustein dient zur Konfiguration der Achse. Der Baustein ist speziell angepasst an
die Verwendung eines Sigma-7-Antriebs, welcher tber EtherCAT angebunden ist.

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Config IN_OUT uDT872 Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Konfi-
gurationsdaten an den AxisKernel.
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Infor-
mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine.
Enable INPUT BOOL Freigabe der Initialisierung
LogicalAddress INPUT INT Startadresse der PDO-Eingangsdaten
InputsStartAddressPDO INPUT INT Startadresse der Eingabe-PDOs
OutputsStartAddressPDO  INPUT INT Startadresse der Ausgabe-PDOs
EncoderType INPUT INT Encoder-Typ
B 1: Absolut-Encoder
B 2: Inkremental-Encoder
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Parameter

EncoderResolutionBits

FactorPosition

FactorVelocity

FactorAcceleration

OffsetPosition
MaxVelocityApp

MaxAccelerationApp

MaxDecelerationApp

MaxPosition

MinPosition

EnableMaxPosition

EnableMinPosition

MinUserPosition

Deklaration Datentyp

INPUT INT

INPUT REAL
INPUT REAL
INPUT REAL
INPUT REAL
INPUT REAL
INPUT REAL
INPUT REAL
INPUT REAL
INPUT REAL
INPUT BOOL
INPUT BOOL

OUTPUT REAL

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

Beschreibung

Anzahl der Bits, die einer Geber-Umdrehung entspre-
chen. Default: 20

Faktor zur Umrechnung der Position von Benutzerein-
heiten [u] in Antriebseinheiten [Inkremente] und zurtick.

Es qilt: pynkremente) = Py X FactorPosition

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2701:1 und 0x2701:2 vor-
geben kénnen. Dieser sollte 1 sein.

Faktor zur Umrechnung der Geschwindigkeit von Benut-
zereinheiten [u/s] in Antriebseinheiten [Inkremente/s] und
zuruck.

Es gilt: Vinkrementers] = Viuis) X FactorVelocity

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2702:1 und 0x2702:2 vor-
geben kénnen. Dieser sollte 1 sein.

Faktor zur Umrechnung der Beschleunigung von Benut-
zereinheiten [u/s?] in Antriebseinheiten [10 * x Inkre-
mente/s?] und zurlick.

Es gilt: 10 X apnkrementersy = auisy X FactorAcceleration

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2703:1 und 0x2703:2 vor-
geben kdnnen. Dieser sollte 1 sein.

Offset flir die Nullposition [u].
Maximale Geschwindigkeit der Applikation [u/s].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert Uberpruft.

Maximale Beschleunigung der Applikation [u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert Uberpruft.

Maximale Verzégerung der Applikation [u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert Uberpruft.

Maximale Position fiir die Uberwachung der Softwareli-
mits [u].

Minimale Position fir die Uberwachung der Softwareli-
mits [u].

Uberwachung maximale Position

® TRUE: Aktivierung der Uberwachung der maximalen
Position.

Uberwachung minimale Position

®m  TRUE: Aktivierung der Uberwachung der minimalen
Position.

Minimale Benutzerposition basierend auf dem minimalen
Encoder Wert von 0x80000000 und dem FactorPosition

[u].
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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Ubersicht

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

MaxUserPosition OUTPUT REAL Maximale Benutzerposition basierend auf dem maxi-
malen Encoder Wert von Ox7FFFFFFF und dem Factor-
Position [u].

Valid OUTPUT BOOL Initialisierung
B  TRUE: Initialisierung ist gultig.

Error OUTPUT BOOL B  Fehler

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche
Fehlerinformationen konnen dem Parameter
ErrorlD entnommen werden. Die Achse wird
gesperrt.

ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

3.3 Einsatz Sigma-7W EtherCAT

3.3.1 Ubersicht
Einsatz des Singelachs-Antriebs & Kapitel 3.2 "Einsatz Sigma-7S EtherCAT" auf Seite 47

Voraussetzung B SPEED7 Studio ab V1.6.1
oder

B Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5 SP2 & SPEED7 EtherCAT Manager & Simple
Motion Control Library

B CPU mit EtherCAT-Master wie z.B. CPU 015-CEFNR0OO
B Sigma-7W Doppelachs-Antrieb mit EtherCAT-Optionskarte

-

Schritte der Projektierung Parameter am Antrieb einstellen

B Die Einstellung der Parameter hat mit dem Softwaretool Sigma Win+ zu
erfolgen.

2. ), Hardwarekonfiguration im VIPA SPEED7 Studio oder Siemens SIMATIC Manager

B Projektierung einer CPU mit EtherCAT-Master-Funktionalitat.
B Projektierung der Sigma-7W EtherCAT Doppelachsen.
B Projektierung der EtherCAT-Anbindung Uber SPEED7 EtherCAT Manager.

3. » Programmierung im VIPA SPEED7 Studio oder Siemens SIMATIC Manager

B /nit-Baustein zur Konfiguration der Doppel-Achsen beschalten.
B Kernel-Baustein zur Kommunikation mit je einer Achse beschalten.
B Bausteine fur die Bewegungsablaufe beschalten.
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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Parameter am Antrieb einstellen

3.3.2 Parameter am Antrieb einstellen

Parameter-Digits

Zur Abstimmung auf die Simple Motion Control Library sind folgende Parameter Uber

Vor der Erstinbetriebnahme mussen Sie Ihren Antrieb mit dem Software-
tool Sigma Win+ an lhre Applikation anpassen! Naheres hierzu finden Sie

0) VORSICHT!
1)
2)
3)

im Handbuch zu ihrem Antrieb.

Sigma Win+ einzustellen:

Achse 1 - Module 1 (24Bit Encoder)

Servopack Adresse:Digit
Parameter

Pn205 (2205h)
Pn20E (220Eh)
Pn210 (2210h)
PnB02 (2701h:01)
PnB04 (2701h:02)
PnB06 (2702h:01)
PnB08 (2702h:02)
PnBOA (2703h:01)
PnBOC (2703h:02)

Achse 2 - Module 2 (24Bit Encoder)

Servopack Adresse:Digit
Parameter

Pn205 (2A05h)
Pn20E (2A0Eh)
Pn210 (2A10h)
PnB02 (2F01h:01)
PnB04 (2F01h:02)
PnB06 (2F02h:01)
PnB08 (2F02h:02)
PnBOA (2F03h:01)
PnB0OC (2F03h:02)

Name

Multiturn Limit Setting
ElectronicGear Ratio (Numerator)
Electronic Gear Ratio (Denominator)
Position User Unit (Numerator)
Position User Unit (Denominator)
Velocity User Unit (Numerator)
Velocity User Unit (Denominator)
Acceleration User Unit (Numerator)

Acceleration User Unit (Denominator)

Name

Multiturn Limit Setting
ElectronicGear Ratio (Numerator)
Electronic Gear Ratio (Denominator)
Position User Unit (Numerator)
Position User Unit (Denominator)
Velocity User Unit (Numerator)
Velocity User Unit (Denominator)
Acceleration User Unit (Numerator)

Acceleration User Unit (Denominator)

Wert

65535
16

Wert

65535
16
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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

3.3.3 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

3.3.3.1 Hardware-Konfiguration
CPU im Projekt anlegen Bitte verwenden Sie fur die Projektierung das SPEED7 Studio ab V1.6.1.

1. » Starten Sie das SPEED7 Studio.

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe

A A H = R2GRHEELL BLH D
Projektbaum -0 x 2 Aligemein

& Startseite

SPEED7 Studio

Start: Letzte Projekte:

Projektmappe | Letzter Zugriff

.
i) Neues Projekt

=
/Z“ Projekt &ffnen

Ee Projekt importieren

-
wiy) Projekt dschen

Projekt:

2. ) Erstellen sie auf der Startseite mit “Neues Projekt” ein neues Projekt und vergeben
Sie einen "Projektnamen”.
= Ein neues Projekt wird angelegt und in die Sicht "Geréte und Netze" gewech-
selt.
3. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".

| Projektbaum
7 SLIO_SMC

f-IA.. Y - Neues Gerit hinzufiigen ...

L i3 .

Neues Gerat hinzufiigen - Geratename: | PLC_01

PLC . . "
L \ Wabhlen Sie eine Gerétevorlage
<« @ ..SLIO
[~ .
@ CPUs 015

[ .
g CPU 015-CEFN...

N

= Es offnet sich ein Dialog fir die Gerateauswabhl.

4. 5, Wahlen Sie unter den "Gerétevorlagen” eine CPU mit EtherCAT-Master-Funktiona-
litat wie z.B. die CPU 015-CEFNROO und klicken Sie auf [OK].

= Die CPU wird in "Geréate und Netze" eingeflgt und die "Geratekonfiguration”
geoffnet.
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Motion-Control-Funkti-
onen aktivieren

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Sofern bei Ihrer CPU die EtherCAT-Master-Funktionalitat noch nicht aktiviert ist, erfolgt
die Aktivierung nach folgenden Vorgehensweise:

Projektbaum D aigemein BpLc 01

E> Geritekonfiguration

BHE

3 SLIO_sSMC

L
(L.

# PLC_01[CPU 015...

Eigenschaﬂen der Baugruppe

1. ) Klicken Sie in der "Gerétekonfiguration” auf die CPU und wahlen Sie "Kontextmendi
=>» Eigenschaften der Baugruppe".

= Es 0Offnet sich der Eigenschaften-Dialog der CPU.

Projektbaum 2 Aligemein B pLC 01
EE EE E Geratekonfiguration
3 SLIO_SMC .
HHI . 1 2
Allgemein Feature Sets e
Feature Sets Motion Control
PLC 01 [CPU 015 [] Inaktiv
therCAT-Master ... Achsen
>
O

1.10

2. ) Klicken Sie auf "Feature Sets" und aktivieren Sie unter "Motion Control" einen der
Parameter "EtherCAT-Master ... Achsen". Die Anzahl der Achsen ist in diesem Bei-

spiel nicht relevant.
3. ) Bestétigen Sie lhre Angaben mit [OK].
= Die Motion-Control-Funktionen steht lhnen nun in lhrem Projekt zur Verfligung.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie, dass bei jeder Anderung der Feature-Set-
Einstellungen systembedingt das EtherCAT-Feldbus-System

zusammen mit der Motion-Control-Konfiguration aus Ihrem Pro-
jekt geléscht werden!
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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Ethernet-PG/OP-Kanal 1.

parametrieren

Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".
= Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU.

rojektbaum D aigemein BpLc 01

53 Gerate und Netze

0 SLIO_sSMC

i3 Geréate und Netze

# PLC_01[CPU 015...

Klicken Sie auf das Netzwerk "PG_OP_Ethernet".
Wahlen Sie "Kontextmenii =» Eigenschaften der Schnittstelle".

= Es o6ffnet sich ein Dialogfenster. Hier kénnen Sie IP-Adressdaten fiir lhren
Ethernet-PG/OP-Kanal angeben. Giiltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von
Ihrem Systemadministrator.

Bestatigen Sie lhre Eingabe mit [OK].

= Die IP-Adressdaten werden in lhr Projekt Gbernommen und in "Geréte und
Netze" unter "Lokale Baugruppen" aufgelistet.

Nach der Ubertragung Ihres Projekts ist Inre CPU (iber die angegebenen IP-
Adressdaten via Ethernet-PG/OP-Kanal erreichbar.

ESI-Datei installieren Damit der Sigma-7 EtherCAT Antrieb im SPEED7 EtherCAT Manager konfiguriert werden
kann, muss die entsprechende ESI-Datei installiert sein. In der Regel wird das SPEED7
Studio mit aktuellen ESI-Dateien ausgeliefert und Sie kdnnen diesen Teil Uberspringen.
Sollte Ihre ESI-Datei veraltet sein, finden Sie die aktuellste ESI-Datei flir den Sigma-7
EtherCAT Antrieb unter www.yaskawa.eu.com unter "Service
=>» Drives & Motion Software".

1.
4.
Sigma-7W Doppelachs- 1.
Antrieb hinzufiigen 2

Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende ESI-Datei herunter. Entpacken Sie diese
falls erforderlich.

Gehen Sie in Ihr SPEED7 Studio.

Offnen Sie mit "Extras = Gerétebeschreibungsdatei installieren (EtherCAT - ESI)"
das zugehorige Dialogfenster.

Geben Sie unter "Quellpfad” die ESI-Datei an und installieren Sie diese mit [Instal-
lieren].

= Die Gerate der ESI-Datei steht Ihnen nun zur Verfligung.

Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".
Klicken Sie hier auf "EC-Mastersystem" und wahlen sie "Kontextmendi

= Neues Gerét hinzufiigen”.
i EC-Mastersystem

= Es o6ffnet sich die Geratevorlage zur Auswahl eines EtherCAT-Devices.
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m Neues Gerat hinzufiigen...

=l ... Geréatevorlage

%’\ %:GD7W-... V\

3. » Wahlen Sie lhren Sigma-7W Doppelachs-Antrieb aus:
B SGD7W-xxxxAO...

Bestatigen Sie lhre Angaben mit [OK]. Sollte Ihr Antrieb nicht vorhanden sein,
missen Sie die entsprechende ESI-Datei wie weiter oben beschrieben installieren.

T EC-Mastersystem
[ ]
EC_Slave_01
SGD7W-...

Y.

= Der Sigma-7W Doppelachs-Antrieb wird an Ihr EC-Mastersystem angebunden.
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Sigma-7W Doppelachs-
Antrieb konfigurieren

i EC-Mastersyst*

EC_Slave_01
SGD7W-...

1. ) Klicken Sie auf "EC-Mastersyste

Eigenschaften ... (Experte)

m" und wahlen sie "Kontextmenii

= Eigenschaft des Busystems (Experte)".

) PDOQOs kénnen Sie nur im "Experten-Modus" bearbeiten! Ansonsten
i werden die Schaltflichen ausgeblendet.

[l |

= Der SPEED7 EtherCAT Manager wird gestartet. Hier konnen Sie die EtherCAT-
Kommunikation zu Ihrem Sigma-7W Doppelachs-Antrieb konfigurieren.

Naheres zum Einsatz des SPEED7 EtherCAT Manager finden Sie in der
Onlinehilfe zum SPEED7 Studio.

2. ), Klicken Sie im SPEED7 EtherCAT Manager auf den Slave und wahlen Sie im
"Geréte-Editor" den Reiter "PDO-Zuweisung" an.

EtherCAT Manager

Projekt-Explorer Gerate-Editor

v | EC-Mastersystem

il EC-Slave_001

[PDO Zuweisung K
£ 001: Module 1 | Eingange

= 002: Module 2

OModule 1 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping

= Dieser Dialog zeigt eine Auflistung aller PDOs flir "Module 1" (Achse 1) und

"Module 2" (Achse 2).
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3. » Durch Anwahl des entsprechenden PDO-Mappings kénnen Sie mit [Bearbeiten] die
PDOs bearbeiten. Wahlen Sie das Mapping "Module 1 (SGD7). 1st Transmit PDO
mapping"” an und klicken Sie auf [Bearbeiten].

) Bitte beachten Sie, dass aufgrund der Voreinstellung manche

i PDOs nicht bearbeitet werden kénnen. Durch Deaktivierung bereits

frei geben.

aktivierter PDOs kénnen Sie die Bearbeitung von gesperrten PDOs

Gerate-Editor

PDO Zuweisung

Eingéange

Ausgange

OModule 1 (SGD7‘ETransmit PDO mapping
OModule 1 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping
OModule 2 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping

OModule 2 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping

OModule 1 (SGD7). 1st Receive PDO mapping

OModule 1 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping

OModule 2 (SGD7). 1st Receive PDO mapping

OModule 2 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping

Bearbeiten
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= Es offnet sich der Dialog "PDO bearbeiten”. Bitte Gberpriifen Sie hier die aufge-
fuhrten PDO-Einstellungen und passen Sie diese ggf. an. Bitte bertcksichtigen
Sie hierbei auch die Reihenfolge der "Eintrdge" und erganzen Sie diese ent-

sprechend.
B
Allgemein Optional
Name Module 1 (SGD7).1st Transmit PDO1|  AusschlieBen:
Index Ox1A00 Dez [Hex] || 2a01
Flags Richtung O 102
Zwingend TxPdo (E 11403
Schreibgeschitzt [ 1410
Virtuel
[1a11
[ 1412
O 1a13
Eintrage
Name Index Bitlange Kommentar
Status word 0x6041:00 16
Position actual internal value 0x6063:00 32
Position actual value 0x6064:00 32
Torque actual value 0x6077:00 16
Following error actual value 0x60F4:00 32
Modes of operation display 0x6061:00 8
8
Digital inputs Ox60FD:00 32
Neu Ldéschen Bearbeiten Nachoben Nach unten

Fir die Bearbeitung der "Eintrdge" stehen folgende Funktionen zur Verfligung:

B Neu

— Hiermit kdnnen Sie in einem Dialogfenster einen neuen Eintrag anlegen,
indem Sie aus dem "CoE-Objektverzeichnis" den entsprechenden Ein-
trag auswahlen und lhre Einstellungen vornehmen. Mit [OK] wird der
Eintrag Ubernommen und in der Liste der Eintrédge aufgefuhrt.

B Loschen

— Hiermit kdnnen Sie den angewahlte Eintrag lI6schen.

B Bearbeiten

— Hiermit kdnnen Sie allgemeinen Daten eines Eintrags bearbeiten.

® Nach oben/unten

— Hiermit kénnen Sie den angewahlten Eintrag in der Liste nach oben

bzw. nach unten bewegen.
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4. ), Fihren Sie fiir die Transmit PDOs folgende Einstellungen durch:

Eingédnge: 1st Transmit PDO

Module 1 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping Module 2 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping
Name: Module 1 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping Name: Module 2 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping
Index: 0x1A00 Index: 0x1A10

Flags: Alles deaktiviert
Richtung: TxPdo (Eingang): aktiviert
Ausschlieen: 1A01: deaktiviert 1A11: deaktiviert

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeitgleich aktiviert werden kénnen!

Eintrage Modul 1 (Achse 1) Modul 2 (Achse 2) Bitlange
Name Index Index

Status word 0x6041:00 0x6841:00 16Bit
Position actual internal 0x6063:00 0x6863:00 32Bit
value

Position actual value 0x6064:00 0x6864:00 32Bit
Torque actual value 0x6077:00 0x6877:00 16Bit
Following error actual value 0x60F4:00 0x68F4:00 32Bit
Modes of operation display = 0x6061:00 0x6861:00 8Bit
--- --- -—- 8Bit
Digital inputs 0x60FD:00 0x68FD:00 32Bit

Eingédnge: 2nd Transmit PDO

Module 1 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping Module 2 (SGD7). 2st Transmit PDO mapping
Name: Module 1 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping Name: Module 2 (SGD7). 2st Transmit PDO mapping
Index: Ox1A01 Index: Ox1A11

Flags: Alles deaktiviert
Richtung: TxPdo (Eingang): aktiviert
Ausschlielen: 1A00, 1A02, 1A03: deaktiviert 1A10, 1A12, 1A13: deaktiviert

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeitgleich aktiviert werden kénnen!

Eintrage Modul 1 (Achse 1) Modul 2 (Achse 2) Bitlange
Name Index Index

Touch probe status 0x60B9:00 0x68B9:00 16Bit
Touch probe 1 position 0x60BA:00 0x68BA:00 32Bit
value

Touch probe 2 position 0x60BC:00 0x68BC:00 32Bit
value

Velocity actual value 0x606C:00 0x686C:00 32Bit
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5. » Fuhren Sie fur die Receive PDOs folgende Einstellungen durch:

Ausgéange: 1st Receive PDO

Module 1 (SGD7). 1st Receive PDO Module 2 (SGD7). 1st Receive PDO
Name: Module 1 (SGD7). 1st Receive PDO mapping Name: Module 2 (SGD7). 1st Receive PDO mapping
Index: 0x1600 Index: 0x1610

Flags: Alles deaktiviert
Richtung: RxPdo (Ausgang): aktiviert
AusschlieRen: 1601, 1602, 1603: deaktiviert 1611, 1612, 1613: deaktiviert

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeitgleich aktiviert werden kénnen!

Eintrage Modul 1 (Achse 1) Modul 2 (Achse 2) Bitlange
Name Index Index

Control word 0x6040:00 0x6840:00 16Bit
Target position 0x607A:00 0x687A:00 32Bit
Target velocity 0x60FF:00 0x68FF:00 32Bit
Modes of operation 0x6060:00 0x6860:00 8Bit

-—- - - 8Bit
Touch probe function 0x60B8:00 0x68B8:00 16Bit

Ausgéange: 2nd Receive PDO

Module 1 (SGD7). 2nd Receive PDO Module 2 (SGD7). 2nd Receive PDO
Name: Module 1 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping Name: Module 2 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping
Index: 0x1601 Index: Ox1611

Flags: Alles deaktiviert
Richtung: RxPdo (Ausgang): aktiviert
AusschlieRen: 1600, 1602, 1603: deaktiviert 1610, 1612, 1613: deaktiviert

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeitgleich aktiviert werden kdnnen!

Eintrage Modul 1 (Achse 1) Modul 2 (Achse 2) Bitlange
Name Index Index

Profile velocity 0x6081:00 0x6881:00 32Bit
Profile acceleration 0x6083:00 0x6883:00 32Bit
Profile deceleration 0x6084:00 0x6884:00 32Bit

96 HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.008 | de | 17-46



VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

6. j» Aktivieren Sie fur "Module 1" und "Module 2" in PDO-Zuweisung die PDOs 1 und 2
fur die Ein- und Ausgange. Alle nachfolgenden PDOs mussen deaktiviert bleiben.
Sollte dies nicht moéglich sein, Uberprifen Sie bitte den jeweiligen PDO-Parameter
"Ausschlie3en".

Gerate-Editor
PDO Zuweisung
Eingange Ausgange

wule 1 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping EKule 1 (SGD7). 1st Receive PDO mapping

Ewule 1 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping Ew ule 1 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping

wule 2 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping EKule 2 (SGD7). 1st Receive PDO mapping

wme 2 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping Wule 2 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping

7. » Wahlen Sie im "Geréate-Editor" des SPEED7 EtherCAT Manager den Reiter
"Verteilte Uhren" an und stellen Sie "DC unused” als "Betriebsart” ein.

Gerate-Editor

fVerteiIte Uhren K
Verteilte Uhren

Betriebsart | DC unused gy

8. Wahlen Sie im "Geréte-Editor" liber die Pfeiltaste den Reiter "Prozessabbild” an
und notieren Sie sich fiir die Parameter des Bausteins
FB 874 - VMC_InitSigma7W_EC folgende PDO-Anfangsadressen:

B Module 1: "E-Adresse S7" > "M1_Pdolnputs" (hier 0)

B Module 2: "E-Adresse S7" > "M2_Pdolnputs" (hier 36)
B Module 1: "A-Adresse S7" = "M1_PdoOutputs” (hier 0)
B Module 2: "A-Adresse S7" > "M2_PdoOutputs" (hier 36)

Gerate-Editor
. [ Prozessabbild _ | .. <y
E/A-Adressen N
Nr. Modul ... E-Adresse S7 A-Adresse S7
Module 1 0-35 0-25
Module 2 36-71 36 - 61
!\ !\
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9. ) Klicken Sie im SPEED7 EtherCAT Manager auf "EC-Mastersystem"” und wahlen
Sie im "Geréte-Editor" den Reiter "Master" an.

EtherCAT Manager

Projekt-Explorer Gerate-Editor

v . EC-Mastersystem
B EC-Siven001 | |Master o ] ..

©001: Module 1 |  Allgemein
= 002: Module 2

Name | |

AN

g

Zykluszeit [ps] | 4000

= Stellen Sie fur Sigma-7W (400V) Antriebe eine Zykluszeit von mindestens 4ms
ein.

10.). Indem Sie den Dialog des SPEED7 EtherCAT Manager mit [X] schlieen, wird die
Konfiguration in das SPEED7 Studio ibernommen.

3.3.3.2 Anwender-Programm
3.3.3.2.1 Programmstruktur

: <
Init B
<
FB 874 I
VMC_lnitSigma7w_EC %
<
DB Kernel
FBs 4| UDT 872 [ N
FB 860 7] VMC_ConfigSigma7EC_REF [~ = FB 872
VMC_AxisControl VMC_KernelSigma7_EC  |g—
= | — o UDT 860 L o
= MC_AXIS_REF [* ”
FB 800 ... 838
DB Kernel
FBs | UDT 872 | N
T VMC_ConfigSigma7EC_REF |€ o —
VMC_AxisControl VMC_KernelSigma7_EC
= . N| UDT 860 | o
i | MC_AXIS_REF [* »
FB 800 ... 838
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3.3.3.2.2 Programmierung

Bausteine in Projekt
kopieren

Projektbaum

i

J sLio_smC

]

& PLC_01[CPU 015-CE...
-J PLC Programm

2 Programmbausteine
& Neue Bausteine hinzufiigen

1.

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

DB

Fir jede Achse ist ein Datenbaustein (Achs-DB) flir Konfiguration und Statusdaten
anzulegen. Der Datenbaustein besteht aus folgenden Datenstrukturen:

— UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF
Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur flir Sigma-7 EtherCAT.

— UDT 860 - MC_AXIS_REF

Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Parameter und Statusinformationen
von Antrieben.

Allgemeine Datenstruktur fur alle Antriebe und Bussysteme.
FB 874 - VMC_InitSigma7W_EC
— Der Init-Baustein dient zur Konfiguration des Doppelachs-Antriebs.
— Spezifischer Baustein fiir Sigma-7W EtherCAT.
— Die Konfigurationsdaten fiir die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.
FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC

— Der Kernel-Baustein kommuniziert mit dem Antrieb Uber das entsprechende Bus-
system, verarbeitet die Benutzerauftrdge und liefert Statusmeldungen zurick.

— Je Achse ist der FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC aufzurufen.
— Spezifischer Baustein fur Sigma-7 EtherCAT.

— Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.

FB 860 - VMC_AxisControl

— Universal-Baustein fir alle Antriebe und Bussysteme.

— Je Achse ist der FB 860 - VMC _AxisControl aufzurufen.

— Unterstltzt einfache Bewegungskommandos und liefert alle relevanten Status-
meldungen.

— Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.

— Uber die Instanzdaten des Bausteins kdnnen Sie zur Bewegungssteuerung und
Statusabfrage eine Visualisierung anbinden.

— Zusatzlich zum FB 860 - VMC_AxisControl haben Sie die Moglichkeit PLCopen-
Bausteine zu nutzen.

FB 800 ... FB 838 - PLCopen

— Die PLCopen-Bausteine dienen zur Programmierung von Bewegungsablaufen
und Statusabfragen.

— Je Achse sind die PLCopen-Bausteine aufzurufen.

Klicken Sie im Projektbaum innerhalb der CPU unter "PLC-Programm”,
"Programmbausteine” auf "Neuen Baustein hinzufiigen".

| E Organisationsbaustein hinzufiigen...

iz Name: [ DP: Manu... |

Nummer: |[0B57

F

FB Bauétein

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" &ffnet sich.
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2,

3.

Achs-DB fiir "Module 1" 1.

anlegen

Achs-DB fiir "Module 2" 1.

anlegen

Wahlen Sie den Bausteintyp "OB Baustein" und fugen Sie nacheinander OB 57,
OB 82 und OB 86 Ihrem Projekt hinzu.

@ Programmerereignisze [, Konsstensmeldungen o Kommunikationzereignisze [ Projeitogbuch [ EherCAT-eldungen > Ausgsbe

Offnen Sie im "Katalog" unter "Bausteine"” "Simple Motion Control” und ziehen Sie
per Drag&Drop folgende Bausteine in "Programmbausteine” des Projektbaums:

B Sigma-7 EtherCAT:
— UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF
— FB872-VMC_KernelSigma7_EC
— FB 874 - VMC_InitSigma7W_EC
B Axis Control
— UDT 860 - MC_AXIS_REF
— Bausteine fir die gewlinschten Bewegungsablaufe

Fugen Sie Ihrem Projekt einen neuen DB als Achs-DB hinzu. Klicken Sie hierzu im
Projektbaum innerhalb der CPU unter "PLC-Programm”, "Programmbausteine" auf
"Neuen Baustein hinzufligen", wahlen Sie den Bausteintyp "DB Baustein" und ver-
geben Sie diesem den Namen "Axis01". Die DB-Nr. kdnnen Sie frei wahlen wie z.B.
DB 10.

= Der Baustein wird angelegt und geoffnet.

B Legen Sie in "Axis01" die Variable "Config" vom Typ UDT 872 an. Dies sind
spezifische Achs-Konfigurationsdaten.

B Legen Sie in "Axis01" die Variable "Axis" vom Typ UDT 860 an. Wahrend des
Betriebs werden hier alle Betriebsdaten der Achse abgelegt.

Axis01 [DB10]
Bausteinstruktur

Adr... Name Datentyp ...
Config UDT [872]
Axis ubT [860]

Flgen Sie Ihrem Projekt einen weiteren DB als Achs-DB hinzu und vergeben Sie
diesem den Namen "Axis02". Die DB-Nr. kdnnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 11.

= Der Baustein wird angelegt und geéffnet.
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2. , ®m |egen Siein "Axis02" die Variable "Config" vom Typ UDT 872 an. Dies sind

spezifische Achs-Konfigurationsdaten.

B Legen Sie in "Axis02" die Variable "Axis" vom Typ UDT 860 an. Wahrend des

Betriebs werden hier alle Betriebsdaten der Achse abgelegt.

Axis02 [DB11]
Bausteinstruktur

Config UDT
Axis uDT

Adr... Name Datentyp ...

[872]
[860]
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OB 1

Konfiguration der Doppel-
achse

Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:
FB 874 - VMC_InitSigma7W_EC, DB 874 & Kapitel 3.3.5.3 "FB 874 - VMC_Ini-

tSigma7W _EC - Sigma-7W EtherCAT Initialisierung" auf Seite 126

Geben Sie unter M1/M2_Pdolnputs bzw. M1/M2_PdoOutputs die Adresse aus dem

SPEED7 EtherCAT Manager fiir die entsprechende Achse an. & 98

= CALL
Enable
LogicalAddress
M1 PdoInputs

M1 PdoOutputs

M1 EncoderType

M1 EncoderResolutionBits
M1 FactorPosition

M1 FactorVelocity

M1 FactorAcceleration
M1 OffsetPosition

M1 MaxVelocityApp

M1 MaxAccelerationApp
M1 MaxDecelerationApp
M1 MaxVelocityDrive

M1 MaxAccelerationDrive
M1 MaxDecelerationDrive
M1 MaxPosition

M1 MinPosition

M1 EnableMaxPosition

M1 EnableMinPosition

M2 PdoInputs

M2 PdoOutputs

M2 EncoderType

M2 EncoderResolutionBits
M2 FactorPosition

M2 FactorVelocity

M2 FactorAcceleration
M2 OffsetPosition

M2 MaxVelocityApp

M2 MaxAccelerationApp
M2 MaxDecelerationApp
M2 MaxVelocityDrive

M2 MaxAccelerationDrive
M2 MaxDecelerationDrive
M2 MaxPosition

M2 MinPosition

M2 EnableMaxPosition

M2 EnableMinPosition

M1 MinUserPosition

M1 MaxUserPosition

M2 MinUserPosition

M2 MaxUserPosition
Valid

Error

"VMC InitSigma7W_EC"

"DI_Inithm7WETCOl"
:=TRUE

:=0

:=0 (EtherCAT-Manager
Modulel: E-Adresse S7)

:=0 (EtherCAT-Manager
Modulel: A-Adresse S7)

2
2
1.048576e+006
1.048576e+006
1.048576e+002
:=0.000000e+000
5.000000e+001
1.000000e+002
1.000000e+002
6.000000e+001
1.500000e+002
1.500000e+002
:=1.048500e+003
:=-1.048514e+003
:=TRUE
:=TRUE

:=36

=36

(EtherCAT-Manager

Module?2:

E-Adresse S7)

(EtherCAT-Manager

Module?2:

A-Adresse S7)

=2

:=20
:=1.048576e+006
:=1.048576e+006
:=1.048576e+002
:=0.000000e+000
:=5.000000e+001
:=1.000000e+002
:=1.000000e+002
:=6.000000e+001
:=1.500000e+002
:=1.500000e+002
:=1.048500e+003
:=-1.048514e+003
:=TRUE

:=TRUE

:=-1000.0

1000.0
:=-1000.0
:=1000.0
:="InitS7WEC1 Valid"
:="InitS7WEC1l Error"
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ErrorID :="InitS7WEC1 ErrorID"

M1 Config :="Axis0l".Config

Ml Axis :="Axis01".Axis

M2 Config :="Axis02".Config

M2 Axis :="Axi1s02" .Axis
Kernel fiir die jeweilige Der Kernel verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet an
Achse beschalten den Antrieb Uber das jeweilige Bussystem weiter.

FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC, DB 872 fur Achse 1

FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC, DB 1872 flr Achse 2 & Kapitel 3.2.5.2 "FB 872
- VMC_KernelSigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel" auf Seite 84

= CALL "VMC KernelSigma7 EC" , DB 872
Init :="KernelS7WECl Init"
Config:="Axis01".Config
Axis :="AxisOl".Axis

CALL "VMC KernelSigma7 EC" , DB 1872

Init :="KernelS7WEC2 Init"
Config:="Axis02".Config
Axis :="Axis02".Axis
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Baustein fiir Bewegungs- Zur Vereinfachung soll hier die Beschaltung des FB 860 - VMC_AxisControl gezeigt

ablaufe beschalten werden. Dieser Universalbaustein unterstutzt einfache Bewegungskommandos und liefert
Statusmeldungen zurtick. Die Ein- und Ausgange kénnen Sie individuell beschalten. Bitte
geben Sie unter "Axis" die Referenz zu den entsprechenden Achsdaten im Achs-DB an.

FB 860 - VMC_AxisControl, DB 860 & Kapitel 3.4.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -
Control-Baustein Achskontrolle" auf Seite 132

= CALL "VMC AxisControl" , "DI AxisControlO1l"
AxisEnable :="AxCtrll AxisEnable"
AxisReset :="AxCtrll AxisReset"
HomeExecute :="AxCtrll HomeExecute"
HomePosition :="AxCtrll HomePosition"
StopExecute :="AxCtrll StopExecute"

MvVelocityExecute:="AxCtrll MvVelExecute"
MvRelativeExecute:="AxCtrll MvRelExecute"
MvAbsoluteExecute:="AxCtrll MvAbsExecute"

PositionDistance :="AxCtrll PositionDistance"
Velocity :="AxCtrll Velocity"
Acceleration :="AxCtrll Acceleration"
Deceleration :="AxCtrll Deceleration"
JogPositive :="AxCtrll JogPositive"
JogNegative :="AxCtrll JogNegative"
JogVelocity :="AxCtrll JogVelocity"
JogAcceleration :="AxCtrll JogAcceleration"
JogDeceleration :="AxCtrll JogDeceleration"
AxisReady :="AxCtrll AxisReady"
AxisEnabled :="AxCtrll AxisEnabled"
AxisError :="AxCtrll AxisError"
AxisErrorID :="AxCtrll AxisErrorID"
DriveWarning :="AxCtrll DriveWarning"
DriveError :="AxCtrll DriveError"
DriveErrorID :="AxCtrll DriveErrorID"
IsHomed :="AxCtrll IsHomed"
ModeOfOperation :="AxCtrll ModeOfOperation"
PLCopenState :="AxCtrll PLCopenState"
ActualPosition :="AxCtrll ActualPosition"
ActualVelocity :="AxCtrll ActualVelocity"
CmdDone :="AxCtrll CmdDone"

CmdBusy :="AxCtrll CmdBusy"
CmdAborted :="AxCtrll CmdAborted"
CmdError :="AxCtrll CmdError"
CmdErrorID :="AxCtrll CmdErrorID"

DirectionPositive:="AxCtrll DirectionPos"
DirectionNegative:="AxCtrll DirectionNeg"

SWLimitMinActive :="Athrll:SWLimitMinActive"
SWLimitMaxActive :="AxCtrll SWLimitMaxActive"
HWLimitMinActive :="AxCtrll HWLimitMinActive"
HWLimitMaxActive :="AxCtrll HWLimitMaxActive"
Axis :="Axis...".Axis

Geben Sie unter Axis fiir die Achse 1 "Axis01" und flir die Achse 2 "Axis02" an.

) Fiir komplexe Bewegungsaufgaben kénnen Sie die PLCopen-
i Bausteine verwenden. Hier miissen Sie ebenfalls unter Axis die
Referenz zu den Achsdaten im Achs-DB angeben.

[l |

Ihr Projekt beinhaltet nun folgende Bausteine:

B OB 1-Main

B OB 57 - DP Manufacturer Alarm
m OB82-1/0_FLT1

B OB 86 -Rack_FLT
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Zeitlicher Ablauf 1.

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

FB 860 - VMC_AxisControl mit Instanz-DB

FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC mit Instanz-DB
FB 874 - VMC_InitSigma7W_EC mit Instanz-DB
UDT 860 - MC_Axis_REF

UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF

Wabhlen Sie "Projekt =» Alles libersetzen" und Ubertragen Sie das Projekt in Ihre
CPU. Naheres zur Ubertragung lhres Projekt finden Sie in der Onlinehilfe zum
SPEED7 Studio.

= Sie kdnnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem

Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

Bevor der Doppelachs-Antrieb gesteuert werden kann, muss diese initialisiert
werden. Rufen Sie hierzu den Init-Baustein FB 874 - VMC_InitSigma7W_EC mit
Enable = TRUE auf.

= Der Ausgang Valid meldet TRUE zuriick. Im Fehlerfall kbnnen Sie durch Aus-
wertung der ErrorID den Fehler ermitteln.

Den Init-Baustein missen Sie erneut aufrufen, wenn Sie einen neuen Achs-DB
laden oder Parameter am Init-Baustein geandert wurden.

O Fahren Sie erst fort, wenn der Init-Baustein keinen Fehler

j meldet!

[l |

Stellen Sie sicher, dass fur jede Achse der Kernel-Baustein FB 872 - VMC_Kernel-
Sigma7_EC zyklisch aufgerufen wird. Auf diese Weise werden Steuersignale an
den Antrieb tGbergeben und Statusmeldungen Gbermittelt.

Programmieren Sie fir jede Achse lhre Applikation mit dem FB 860 - VMC_ Axis-
Control oder mit den PLCopen Bausteinen auf.

Steuerung des Antriebs Sie haben die Mdglichkeit Gber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fur
tiber HMI Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek fur den Zugriff auf den VMC_AxisControl
Funktionsbaustein. & Kapitel 7 "Antrieb tiber HMI steuern” auf Seite 313

3.3.4 Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

3.3.4.1 Voraussetzung
Ubersicht n

Bitte verwenden Sie fir die Projektierung den Siemens SIMATIC Managerab V 5.5
SP2.

Die Projektierung der System SLIO CPU erfolgt im Siemens SIMATIC Manager in
Form des virtuellen PROFINET IO Devices "VIPA SLIO CPU". Das "VIPA SLIO
System" ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

Die Projektierung des EtherCAT-Masters erfolgt im Siemens SIMATIC Manager in
Form des virtuellen PROFINET 10 Devices "EtherCAT-Netzwerk". Das "EtherCAT-
Netzwerk" ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.
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B Das "EtherCAT-Netzwerk" kann mit dem VIPA-Tool SPEED7 EtherCAT Manager kon-
figuriert werden.

B Fir die Projektierung des Antriebs im SPEED7 EtherCAT Manager ist die Installation
der zugehorigen ESI-Datei erforderlich.

10 Device "VIPA SLIO Die Installation des PROFINET IO Devices "VIPA SLIO CPU" im Hardware-Katalog
System” installieren erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

1. » Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

2. ), Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die
Konfigurationsdatei fur Ihre CPU.

Extrahieren Sie die Datei in lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.
SchlieRen Sie alle Projekte.

Gehen Sie auf "Extras = GSD-Dateien installieren”.

N o & & |»

Navigieren Sie in lhr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation finden Sie das entsprechende PROFINET 1O Device unter
"PROFINET IO = Weitere Feldgeréate = I/0O = VIPA SLIO System".

10 Device EtherCAT-Netz- Die Installation des PROFINET 10 Devices "EtherCAT-Netzwerk" im Hardware-Katalog
werk installieren erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

1. » Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com

2. ), Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien =» EtherCAT" die
GSDML-Datei fir Ihren EtherCAT-Master.

Extrahieren Sie die Dateien in Ihr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.
SchlieRen Sie alle Projekte.

Gehen Sie auf "Extras = GSD-Dateien installieren”.

N o | |&|»

Navigieren Sie in lhr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation finden Sie das "EtherCAT-Netzwerk" unter "PROFINET 10
=> Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA EtherCAT System".

SPEED7 EtherCAT Die Konfiguration des PROFINET 10 Devices "EtherCAT-Netzwerk" erfolgt mit dem
Manager installieren SPEED7 EtherCAT Manager von VIPA. Sie finden diesen Im Servicebereich von
www.vipa.com unter "Service/Support = Downloads = SPEED7".

Die Installation erfolgt nach folgender Vorgehensweise:
1. ), Schliel’en Sie den Siemens SIMATIC Manager.
2. ), Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com

3. » Laden Sie den SPEED7 EtherCAT Manager und entpacken Sie diesen auf lhren
PC.

Zur Installation starten Sie die Datei EtherCATManager _v... .exe.
Wahlen Sie die Sprache fir die Installation aus.

Stimmen Sie dem Lizenzvertrag zu.

Nje @ |~

Wahlen Sie das Installationsverzeichnis und starten Sie die Installation.
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8. » Nach der Installation missen Sie lhren PC neu starten

= Der SPEEDY EtherCAT Manager ist installiert und kann jetzt Gber das Kontext-
menu des Siemens SIMATIC Manager aufgerufen werden.

3.3.4.2 Hardware-Konfiguration

CPU im Projekt anlegen Steckp..| Baugruppe
1
2 CPU 315-2 PN/DP
X1 MPI/DP
X2 | PN-IO
X2... | Port 1
X2... | Port 2
3
Um kompatibel mit dem Siemens SIMATIC Manager zu sein, sind folgende Schritte
durchzuflihren:

1. ) Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens mit einem neuen Projekt.
2. ), Fugen Sie aus dem Hardware-Katalog eine Profilschiene ein.

3. » Platzieren Sie auf "Slot"-Nummer 2 die CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14
V3.2).

4. , Uber das Submodul "X7 MPI/DP" projektieren und vernetzen Sie den integrierten
PROFIBUS-DP-Master (Buchse X3).

5. , Uber das Submodul "X2 PN-IO" projektieren Sie den EtherCAT-Master als virtu-
elles PROFINET-Netzwerk.

Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU.
Wahlen Sie "Kontextmenii = PROFINET |O-System einfiigen".

Steckpl.| Baugruppe
1
2 | CPU.. PROFINET-I0-System
X... PN_IO tm:xm:-:-
3
8. ) Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie gliltige IP-Adress-

Daten

9. Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
=> Objekteigenschaften” den Eigenschafts-Dialog.

10.), Geben Sie unter "Allgemein” einen "Gerdtenamen" an. Der Geratename muss ein-
deutig am Ethernet-Subnetz sein.
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Steckpl. Modul
1
2 CPU ... PROFINET-IO-System
X... | PN-IO —
... SLIO CPU
3

Steckpl.| Baugruppe Bestellnummer
0 ... SLIO CPU ... 015-...
X2 | 015-...
1
2
3

11.), Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET |10
= Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA SLIO System” und binden Sie das 10-Device
"015-CEFNROO CPU" an Ihr PROFINET-System an.

= In der Steckplatziibersicht des PROFINET-IO-Device "VIPA SLIO CPU" ist auf
Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert. Ab Steckplatz 1 kdnnen Sie lhre
System SLIO Module platzieren.

Ethernet-PG/OP-Kanal 1. ) Platzieren Sie fur den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
parametrieren 343-1 (SIMATIC 300 \ CP 300 \ Industrial Ethernet \CP 343-1 \ 6GK7 343-1EX30
0XEO V3.0).
Steckpl.| Modul 2. , Offnen Sie durch Doppelklick auf den CP 343-1EX30 den Eigenschaften-Dialog und
1 geben Sie fir den CP unter "Eigenschaften” |IP-Adress-Daten an. Gilltige IP-
2 CPU ... Adress-Parameter erhalten Sie von lhrem Systemadministrator.
X... | PN-IO " 3. Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-
Daten nicht Gbernommen!
3
4 343-1EX30
5
|
"EtherCAT-Netzwerk" ein- Katalog
fiigen Ste<13k,p|- Modul V¥ £ PROFINET IO
2 CPU ... PROFINET-IO-System V- Weitere Feldgerate
V=0
V [1VIPA EtherCAT Syst
3 - Bl SSL10 EtherCAT Systern
EEER

1. » Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET 10
= Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA EtherCAT System" und binden Sie das 10
Device "SLIO EtherCAT System" an Ihr PROFINET-System an.
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2. ) Klicken Sie auf das eingefiigte |0 Device "EtherCAT-Netzwerk"” und definieren Sie
die Bereiche fur Ein- und Ausgabe, indem Sie den entsprechenden "Out”- bzw.
"In"-Bereich auf einen Steckplatz ziehen.

Legen Sie folgende Bereiche an:

B In 128Byte
m  Out 128Byte

Katalog
Ste<1:kpl. Modul V i PROFINET IO
2 CPU ... PROFINET-IO-System V - Weitere Feldgerate
X... | PN-IO 4-_____7-1___1- VEI/O
V £VIPA EtherCAT System
3 - EtrcaT™ #&SLIO EtherCAT System
EEEE lin 1024 byte

lin 128 byte

/ [Out 1024 byte

10ut 128 byte
Steckpl.| Baugruppe Bestellnupmer™ | /
In 128 byte M
Out 128 byt

3. » Wahlen Sie "Station = Speichern und (ibersetzen"

Sigma-7W EtherCAT Dop- Die Konfiguration des Doppelachs-Antriebs erfolgt im SPEED7 EtherCAT Manager.
pelachs-Antrieb konfigu-
rieren
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O Vor dem Aufruf des SPEED7 EtherCAT Manager miissen Sie immer lhr
i Projekt mit "Station = Speichern und (ibersetzen" speichern.

1

PROFINET-IO-System

Steckpl.| Modul
1
2 CPU ...
X... | PN-IO
3

i §

1. ) Klicken Sie auf das eingefiigtes IO Device "EtherCAT-Netzwerk" und wahlen Sie
"Kontextmenii = Device Tool starten = SPEED7 EtherCAT Manager".

= Der SPEED7 EtherCAT Manager wird gestartet. Hier kénnen Sie die EtherCAT-
Kommunikation zu lhrem Sigma-7W EtherCAT Doppelachs-Antrieb konfigu-

rieren.

Naheres zum Einsatz des SPEED7 EtherCAT Manager finden Sie im zugehd-
rigen Handbuch bzw. in der Onlinehilfe.

w
DE:IHS Br dd@ DI BN

3. ) Damit der Sigma-7W EtherCAT Doppelachs-Antrieb im SPEED7 EtherCAT
Manager konfiguriert werden kann, ist die entsprechende ESI-Datei zu installieren.
Die ESI-Datei fir den Sigma-7W EtherCAT Doppelachs-Antrieb finden Sie unter
www.yaskawa.eu.com unter "Service = Drives & Motion Software". Laden Sie die

zu Ihrem Antrieb passende ESI-Datei herunter. Entpacken Sie diese falls erforder-

lich.

4. ,, Offnen Sie im SPEED7 EtherCAT Manager (ber "Datei = ESI-Verwaltung” das
Dialogfenster "ESI-Manager".

5. » Klicken Sie im "ESI-Manager” auf [Datei hinzufiigen] und wahlen Sie Ihre ESI-Datei
aus. Mit [Offnen] wird die ESI-Datei im SPEED7 EtherCAT Manager installiert.

6. 5 SchlielRen Sie den "ESI-Manager”".

= lhr Sigma-7W EtherCAT Doppelachs-Antrieb steht lhnen nun zur Konfiguration
zur Verfligung.

110
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10.

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

EtherCAT Manager

Projekt-Explorer Gerate-Editor
. CPU 315-2 PN/DP

[ R A}

Slave anhangen

Klicken Sie im EtherCAT Manager auf ihre CPU und 6ffnen Sie Uber "Kontextmenii
=> Slave anhédngen" das Dialogfenster zum Hinzufigen eines EtherCAT-Slave.

= Das Dialogfenster zur Auswahl eines EtherCAT-Slave wird gedffnet.

Wahlen Sie lhren Sigma-7W EtherCAT Doppelachs-Antrieb und bestatigen Sie lhre
Auswahl mit [OK].

= Der Sigma-7W EtherCAT Doppelachs-Antrieb wird an den Master angebunden
und kann nun konfiguriert werden.

) PDOs kénnen Sie nur im "Experten-Modus” bearbeiten! Ansonsten
T werden die Schaltflichen ausgeblendet. Durch Aktivierung des

"Experten-Modus" kénnen Sie in die erweiterte Bearbeitung
umschalten.

(el |

Aktivieren Sie den Experten-Modus durch Aktivierung von "Ansicht = Experte”.

Klicken Sie im SPEED7 EtherCAT Manager auf den Sigma-7W EtherCAT Slave
und wahlen Sie im "Geréte-Editor" den Reiter "PDO-Zuweisung" an.

EtherCAT Manager

Projekt-Explorer Gerate-Editor

~ | CPU315-2 PN/DP
8 Slave 001 (PDO Zuweisung J\
£ 001: Module 1 | Eingénge

= 002: Module 2

OModule 1 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping

= Dieser Dialog zeigt eine Auflistung aller PDOs.
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11.,. Durch Anwahl des entsprechenden PDO-Mappings kdnnen Sie mit [Bearbeiten] die
PDOs bearbeiten. Wahlen Sie das Mapping "Module 1 (SGD7). 1st Transmit PDO
mapping"” an und klicken Sie auf [Bearbeiten].

O) Bitte beachten Sie, dass aufgrund der Voreinstellung manche

i PDOs nicht bearbeitet werden kénnen. Durch Deaktivierung bereits
aktivierter PDOs kénnen Sie die Bearbeitung von gesperrten PDOs

frei geben.

Gerate-Editor

PDO Zuweisung

Eingéange Ausgénge
OModule 1 (SGD7‘ETransmit PDO mapping OModule 1 (SGD7). 1st Receive PDO mapping

OModule 1 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping || OModule 1 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping

OModule 2 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping OModule 2 (SGD7). 1st Receive PDO mapping

OModule 2 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping || OModule 2 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping

Bearbeiten
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= Es offnet sich der Dialog "PDO bearbeiten”. Bitte Gberpriifen Sie hier die aufge-
fuhrten PDO-Einstellungen und passen Sie diese ggf. an. Bitte bertcksichtigen
Sie hierbei auch die Reihenfolge der "Eintrdge" und erganzen Sie diese ent-

sprechend.
B
Allgemein Optional
Name Module 1 (SGD7).1st Transmit PDO1|  AusschlieBen:
Index Ox1A00 Dez [Hex] || 2a01
Flags Richtung O 102
Zwingend TxPdo (E 11403
Schreibgeschitzt [ 1410
Virtuel
[1a11
[ 1412
O 1a13
Eintrage
Name Index Bitlange Kommentar
Status word 0x6041:00 16
Position actual internal value 0x6063:00 32
Position actual value 0x6064:00 32
Torque actual value 0x6077:00 16
Following error actual value 0x60F4:00 32
Modes of operation display 0x6061:00 8
8
Digital inputs Ox60FD:00 32
Neu Ldéschen Bearbeiten Nachoben Nach unten

Fir die Bearbeitung der "Eintrdge" stehen folgende Funktionen zur Verfligung:

B Neu

— Hiermit kdnnen Sie in einem Dialogfenster einen neuen Eintrag anlegen,
indem Sie aus dem "CoE-Objektverzeichnis" den entsprechenden Ein-
trag auswahlen und lhre Einstellungen vornehmen. Mit [OK] wird der
Eintrag Ubernommen und in der Liste der Eintrédge aufgefuhrt.

B Ldschen

— Hiermit kdnnen Sie den angewahlte Eintrag lI6schen.
B Bearbeiten

— Hiermit kdnnen Sie allgemeinen Daten eines Eintrags bearbeiten.
B Nach oben/unten

— Hiermit kénnen Sie den angewahlten Eintrag in der Liste nach oben
bzw. nach unten bewegen.
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Eingédnge: 1st Transmit PDO

Module 1 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping
Name: Module 1 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping

Index: 0x1A00
Flags: Alles deaktiviert

12., Fuhren Sie fir die Transmit PDOs folgende Einstellungen durch:

Richtung: TxPdo (Eingang): aktiviert
Ausschlieen: 1A01: deaktiviert

Module 2 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping
Name: Module 2 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping

Index: 0x1A10

1A11: deaktiviert

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeitgleich aktiviert werden kénnen!

Eintrage Modul 1 (Achse 1) Modul 2 (Achse 2) Bitlange
Name Index Index

Status word 0x6041:00 0x6841:00 16Bit
Position actual internal 0x6063:00 0x6863:00 32Bit
value

Position actual value 0x6064:00 0x6864:00 32Bit
Torque actual value 0x6077:00 0x6877:00 16Bit
Following error actual value 0x60F4:00 0x68F4:00 32Bit
Modes of operation display = 0x6061:00 0x6861:00 8Bit
--- --- -—- 8Bit
Digital inputs 0x60FD:00 0x68FD:00 32Bit

Eingédnge: 2nd Transmit PDO

Module 1 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping
Name: Module 1 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping
Index: Ox1A01

Module 2 (SGD7). 2st Transmit PDO mapping
Name: Module 2 (SGD7). 2st Transmit PDO mapping
Index: Ox1A11

Flags: Alles deaktiviert

Richtung: TxPdo (Eingang): aktiviert
AusschlieBen: 1A00, 1A02, 1A03: deaktiviert 1A10, 1A12, 1A13: deaktiviert

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeitgleich aktiviert werden kénnen!

Eintrage Modul 1 (Achse 1) Modul 2 (Achse 2) Bitlange
Name Index Index

Touch probe status 0x60B9:00 0x68B9:00 16Bit
Touch probe 1 position 0x60BA:00 0x68BA:00 32Bit
value

Touch probe 2 position 0x60BC:00 0x68BC:00 32Bit
value

Velocity actual value 0x606C:00 0x686C:00 32Bit

114
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13.) Fuhren Sie fir die Receive PDOs folgende Einstellungen durch:

Ausgéange: 1st Receive PDO

Module 1 (SGD7). 1st Receive PDO Module 2 (SGD7). 1st Receive PDO
Name: Module 1 (SGD7). 1st Receive PDO mapping Name: Module 2 (SGD7). 1st Receive PDO mapping
Index: 0x1600 Index: 0x1610

Flags: Alles deaktiviert
Richtung: RxPdo (Ausgang): aktiviert
AusschlieRen: 1601, 1602, 1603: deaktiviert 1611, 1612, 1613: deaktiviert

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeitgleich aktiviert werden kénnen!

Eintrage Modul 1 (Achse 1) Modul 2 (Achse 2) Bitlange
Name Index Index

Control word 0x6040:00 0x6840:00 16Bit
Target position 0x607A:00 0x687A:00 32Bit
Target velocity 0x60FF:00 0x68FF:00 32Bit
Modes of operation 0x6060:00 0x6860:00 8Bit

-—- - - 8Bit
Touch probe function 0x60B8:00 0x68B8:00 16Bit

Ausgéange: 2nd Receive PDO

Module 1 (SGD7). 2nd Receive PDO Module 2 (SGD7). 2nd Receive PDO
Name: Module 1 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping Name: Module 2 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping
Index: 0x1601 Index: Ox1611

Flags: Alles deaktiviert
Richtung: RxPdo (Ausgang): aktiviert
AusschlieRen: 1600, 1602, 1603: deaktiviert 1610, 1612, 1613: deaktiviert

Bitte diese Einstellungen beachten, da ansonsten die PDO-Mappings nicht zeitgleich aktiviert werden kdnnen!

Eintrage Modul 1 (Achse 1) Modul 2 (Achse 2) Bitlange
Name Index Index

Profile velocity 0x6081:00 0x6881:00 32Bit
Profile acceleration 0x6083:00 0x6883:00 32Bit
Profile deceleration 0x6084:00 0x6884:00 32Bit
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14., Aktivieren Sie fur "Module 1" und "Module 2" in PDO-Zuweisung die PDOs 1 und 2
fur die Ein- und Ausgange. Alle nachfolgenden PDOs mussen deaktiviert bleiben.
Sollte dies nicht moéglich sein, Uberprifen Sie bitte den jeweiligen PDO-Parameter
"Ausschlie3en".

Gerate-Editor
PDO Zuweisung
Eingange Ausgange

wule 1 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping EKule 1 (SGD7). 1st Receive PDO mapping

Ewule 1 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping Ew ule 1 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping

wule 2 (SGD7). 1st Transmit PDO mapping EKule 2 (SGD7). 1st Receive PDO mapping

wme 2 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping Wule 2 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping

15.,, Wahlen Sie im "Geréte-Editor" des SPEED7 EtherCAT Manager den Reiter
"Verteilte Uhren" an und stellen Sie "DC unused” als "Betriebsart" ein.

Gerate-Editor

fVerteiIte Uhren K
Verteilte Uhren

Betriebsart | DC unused gy

16., Wahlen Sie im "Geréte-Editor" Uiber die Pfeiltaste den Reiter "Prozessabbild” an
und notieren Sie sich fir die Parameter des Bausteins FB 874 - VMC_Ini-
tSigma7W_EC folgende PDO-Anfangsadressen:

B  Module 1: "E-Adresse S7" > "M1_Pdolnputs" (hier 0)

B Module 2: "E-Adresse S7" > "M2_Pdolnputs" (hier 36)
B Module 1: "A-Adresse S7" = "M1_PdoOutputs” (hier 0)
B Module 2: "A-Adresse S7" > "M2_PdoOutputs" (hier 36)

Gerate-Editor
. [ Prozessabbild _ | .. <y
E/A-Adressen N
Nr. Modul ... E-Adresse S7 A-Adresse S7
Module 1 0-35 0-25
Module 2 36-71 36 - 61
!\ !\
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

17.) Klicken Sie im SPEED7 EtherCAT Manager auf Ihre CPU und wéhlen Sie im
"Geréte-Editor" den Reiter "Master" an.

EtherCAT Manager

Projekt-Explorer

Gerate-Editor

v | v CPU 3152 PN/DP
[ | Slave_&ON\
- 001: Module 1
= 002: Module 2

Master

Allgemein

Name |

Zykluszeit [ps] | 4000

AN

g

= Stellen Sie fur Sigma-7W (400V) Antriebe eine Zykluszeit von mindestens 4ms

ein.

18.) Indem Sie den Dialog des SPEED7 EtherCAT Manager mit [X] schlieRen, wird die
Konfiguration in die Projektierung ibernommen. Sie kénnen lhre EtherCAT-Konfigu-
ration jederzeit im SPEED7 EtherCAT Manager wieder bearbeiten, da die Konfigu-
ration in Ihrem Projekt gespeichert wird.

19.). Speichern und tbersetzen Sie lhre Konfiguration.

3.3.4.3 Anwender-Programm
3.3.4.3.1 Programmstruktur
Init

FB 874
VMC_InitSigma7W_EC

A A A A

FBs

FB 860
VMC_AxisControl

FB 800 ... 838

FBs

FB 860
VMC_AxisControl

FB 800 ... 838

Kernel

A 4

FB 872
VMC_KernelSigma7_EC

DB
| UDT 872 I
| VMC_ConfigSigma7EC_REF [=
N UDT 860 [
d MC_AXIS_REF [
DB
| UDT 872

A 4

<_

Kernel

VMC_ConfigSigma7EC_REF [

| UDT 860

A

A 4

FB 872
VMC_KernelSigma7_EC

|
> MC_AXIS_REF [

A 4
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VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

3.3.4.3.2 Programmierung
Bibliothek einbinden

DB

Fir jede Achse ist ein Datenbaustein (Achs-DB) flir Konfiguration und Statusdaten
anzulegen. Der Datenbaustein besteht aus folgenden Datenstrukturen:

UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF

Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur flir Sigma-7 EtherCAT.

UDT 860 - MC_AXIS_REF

Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Parameter und Statusinformationen
von Antrieben.

Allgemeine Datenstruktur fur alle Antriebe und Bussysteme.

FB 874 - VMC_InitSigma7W_EC

Der Init-Baustein dient zur Konfiguration des Doppelachs-Antriebs.
Spezifischer Baustein fiir Sigma-7W EtherCAT.
Die Konfigurationsdaten fiir die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.

FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC

Der Kernel-Baustein kommuniziert mit dem Antrieb Gber das entsprechende Bus-
system, verarbeitet die Benutzerauftrdge und liefert Statusmeldungen zurick.

Je Achse ist der FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC aufzurufen.
Spezifischer Baustein fir Sigma-7 EtherCAT.
Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.

FB 860 - VMC_AxisControl

Universal-Baustein fir alle Antriebe und Bussysteme.
Je Achse ist der FB 860 - VMC_AxisControl aufzurufen.

Unterstitzt einfache Bewegungskommandos und liefert alle relevanten Status-
meldungen.

Der Austausch der Daten erfolgt mittels des Achs-DB.

Uber die Instanzdaten des Bausteins kdnnen Sie zur Bewegungssteuerung und
Statusabfrage eine Visualisierung anbinden.

Zusatzlich zum FB 860 - VMC_AxisControl haben Sie die Méglichkeit PLCopen-
Bausteine zu nutzen.

FB 800 ... FB 838 - PLCopen

Die PLCopen-Bausteine dienen zur Programmierung von Bewegungsablaufen
und Statusabfragen.

Je Achse sind die PLCopen-Bausteine aufzurufen.

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "VIPA Lib" die Simple Motion Control
Library.

Offnen Sie mit "Datei & Dearchivieren" das Dialogfenster zur Auswahl der ZIP-
Datei.

Wahlen Sie die entsprechende ZIP-Datei an und klicken Sie auf [Offnen].

Geben Sie ein Zielverzeichnis an, in dem die Bausteine abzulegen sind und starten
Sie den Entpackvorgang mit [OK].
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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Bausteine in Projekt Offnen Sie die Bibliothek nach dem Entpackvorgang und ziehen Sie per Drag&Drop
kopieren folgende Bausteine in "Bausteine” |hres Projekts:

B Sigma-7W EtherCAT:
— UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF
— FB 872 -VMC_KernelSigma7_EC
— FB 874 - VMC_lInitSigma7W_EC
B Axis Control
— UDT 860 - MC_AXIS_REF
— Bausteine fur die gewlinschten Bewegungsablaufe

Alarm-OBs anlegen 1. ) Klicken Sie in Ihrem Projekt auf "Bausteine” und wahlen Sie "Kontextmendi
= Neues Objekt einfiigen = Organisationsbaustein”.

= Das Dialogfenster "Eigenschaften Organistionsbaustein” offnet sich.
2. ) Flgen Sie nacheinander OB 57, OB 82 und OB 86 |hrem Projekt hinzu.

Achs-DB fiir "Module 1" 1. » Klicken Sie in Ihrem Projekt auf "Bausteine” und wahlen Sie "Kontextmendi
anlegen = Neues Objekt einfiigen = Datenbaustein”.

Geben Sie folgende Parameter an:

B Name und Typ
— Die DB-Nr. als "Name" konnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 10.
— Stellen Sie "Global-DB" als "Typ" ein.

B  Symbolischer Name
— Geben Sie "Axis01" an.

Bestatigen Sie Ihre Eingaben mit [OK].
= Der Baustein wird angelegt.

2. , Offnen Sie DB 10 "Axis01" durch Doppelklick.

B Legen Sie in "Axis01" die Variable "Config" vom Typ UDT 872 an. Dies sind
spezifische Achs-Konfigurationsdaten.

B Legen Sie in "Axis01" die Variable "Axis" vom Typ UDT 860 an. Wahrend des
Betriebs werden hier alle Betriebsdaten der Achse abgelegt.

DB10

Adresse |Name | Typ
Struct
Config "VMC_ConfigSigma7EC_REF"
Axis "MC_AXIS_REF

END_STRUCT
Achs-DB fiir "Module 2" 1. ) Fugen Sie Ihrem Projekt einen weiteren DB als Achs-DB hinzu und vergeben Sie
anlegen diesem den Namen "Axis02". Die DB-Nr. kdnnen Sie frei wahlen wie z.B. DB11.

= Der Baustein wird angelegt.
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2. , Offnen Sie DB 11 "Axis02" durch Doppelklick.

B Legen Sie in "Axis02" die Variable "Config" vom Typ UDT 872 an. Dies sind
spezifische Achs-Konfigurationsdaten.

B Legen Sie in "Axis02" die Variable "Axis" vom Typ UDT 860 an. Wahrend des
Betriebs werden hier alle Betriebsdaten der Achse abgelegt.

DB 11

Adresse |Name | Typ
Struct
Config "VMC_ConfigSigma7EC_REF"
Axis "MC_AXIS_REF
END_STRUCT
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

OB 1

Konfiguration der Doppel-
achse

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

tSigma7W _EC - Sigma-7W EtherCAT Initialisierung" auf Seite 126

Geben Sie unter M1/M2_Pdolnputs bzw. M1/M2_PdoOutputs die Adresse aus dem
SPEED7 EtherCAT Manager fir die entsprechende Achse an. & 117

= CALL
Enable
LogicalAddress
M1 PdoInputs

M1 PdoOutputs

M1 EncoderType

M1 EncoderResolutionBits
M1 FactorPosition

M1 FactorVelocity

M1 FactorAcceleration
M1 OffsetPosition

M1 MaxVelocityApp

M1 MaxAccelerationApp
M1 MaxDecelerationApp
M1 MaxVelocityDrive

M1 MaxAccelerationDrive
M1 MaxDecelerationDrive
M1 MaxPosition

M1 MinPosition

M1 EnableMaxPosition

M1 EnableMinPosition

M2 PdoInputs

M2 PdoOutputs

M2 EncoderType

M2 EncoderResolutionBits
M2 FactorPosition

M2 FactorVelocity

M2 FactorAcceleration
M2 OffsetPosition

M2 MaxVelocityApp

M2 MaxAccelerationApp
M2 MaxDecelerationApp
M2 MaxVelocityDrive

M2 MaxAccelerationDrive
M2 MaxDecelerationDrive
M2 MaxPosition

M2 MinPosition

M2 EnableMaxPosition

M2 EnableMinPosition

M1 MinUserPosition

M1 MaxUserPosition

M2 MinUserPosition

M2 MaxUserPosition
Valid

Error

"VMC InitSigma7W_EC"

"DI InitSgm7WETCO1"

:=TRUE
:=0
:=0 (EtherCAT-Manager

==1

Modulel: E-Adresse S7)

(EtherCAT-Manager
Modulel: A-Adresse S7)

.048576e+006
.048576e+006
.048576e+002
.000000e+000
.000000e+001
.000000e+002
.000000e+002
.000000e+001
.500000e+002
.500000e+002
.048500e+003

.048514e+003

:=TRUE
:=TRUE

:=36

=36

=2

:=20
=1.
:=1.
:=1.

(EtherCAT-Manager
Module2: E-Adresse S7)

(EtherCAT-Manager
Module2: A-Adresse S7)

048576e+006
048576e+006
048576e+002

:=0.000000e+000
:=5.000000e+001
:=1.000000e+002
:=1.000000e+002
:=6.000000e+001
:=1.500000e+002
:=1.500000e+002
:=1.048500e+003
:=-1.048514e+003
:=TRUE

:=TRUE

:=-1000.0

1000.0

:=-1000.0

:=1000.0
:="InitS7WEC1 Valid"
:="InitS7WEC1l Error"

Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:
FB 874 - VMC_InitSigma7W_EC, DB 874 & Kapitel 3.3.5.3 "FB 874 - VMC_Ini-
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ErrorID :="InitS7WEC1 ErrorID"

M1 Config :="Axis0l".Config

Ml Axis :="Axis01".Axis

M2 Config :="Axis02".Config

M2 Axis :="Axi1s02" .Axis
Kernel fiir die jeweilige Der Kernel verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet an
Achse beschalten den Antrieb Uber das jeweilige Bussystem weiter.

FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC, DB 872 fur Achse 1

FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC, DB 1872 flr Achse 2 & Kapitel 3.2.5.2 "FB 872
- VMC_KernelSigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel" auf Seite 84

= CALL "VMC KernelSigma7 EC" , DB 872
Init :="KernelS7WECl Init"
Config:="Axis01".Config
Axis :="AxisOl".Axis

CALL "VMC KernelSigma7 EC" , DB 1872

Init :="KernelS7WEC2 Init"
Config:="Axis02".Config
Axis :="Axis02".Axis
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Baustein fiir Bewegungs-

ablaufe beschalten

Zur Vereinfachung soll hier die Beschaltung des FB 860 - VMC_AxisControl gezeigt

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

werden. Dieser Universalbaustein unterstitzt einfache Bewegungskommandos und liefert
Statusmeldungen zurtick. Die Ein- und Ausgange kénnen Sie individuell beschalten. Bitte
geben Sie unter "Axis" die Referenz zu den entsprechenden Achsdaten im Achs-DB an.

FB 860 - VMC_AxisControl, DB 860 & Kapitel 3.4.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -
Control-Baustein Achskontrolle" auf Seite 132

=

CALL

AxisEnable
AxisReset
HomeExecute
HomePosition
StopExecute

PositionDistance

Velocity
Acceleration
Deceleration
JogPositive
JogNegative
JogVelocity
JogAcceleration
JogDeceleration
AxisReady
AxisEnabled
AxisError
AxisErrorID
DriveWarning
DriveError
DriveErrorID
IsHomed
ModeOfOperation
PLCopenState
ActualPosition
ActualVelocity
CmdDone

CmdBusy
CmdAborted
CmdError
CmdErrorID

SWLimitMinActive
SWLimitMaxActive
HWLimitMinActive
HWLimitMaxActive
Axis

"VMC AxisControl"

:="Axis..

"DI AxisControlOl"
:="AxCtrll AxisEnable"
:="AxCtrll AxisReset"
:="AxCtrll HomeExecute"
:="AxCtrll HomePosition"
:="AxCtrll StopExecute"
MvVelocityExecute:="AxCtrll MvVelExecute"
MvRelativeExecute:="AxCtrll MvRelExecute"
MvAbsoluteExecute:="AxCtrll MvAbsExecute"
:="AxCtrll PositionDistance"
:="AxCtrll Velocity"
:="AxCtrll Acceleration"
:="AxCtrll Deceleration"
:="AxCtrll JogPositive"
:="AxCtrll JogNegative"
:="AxCtrll JogVelocity"
:="AxCtrll JogAcceleration"
:="AxCtrll JogDeceleration"
:="AxCtrll AxisReady"
:="AxCtrll AxisEnabled"
:="AxCtrll AxisError"
:="AxCtrll AxisErrorID"
:="AxCtrll DriveWarning"
:="AxCtrll DriveError"
:="AxCtrll DriveErrorID"
:="AxCtrll IsHomed"
:="AxCtrll ModeOfOperation"
:="AxCtrll PLCopenState"
:="AxCtrll ActualPosition"
:="AxCtrll ActualVelocity"
:="AxCtrll CmdDone"
:="AxCtrll CmdBusy"
:="AxCtrll CmdAborted"
:="AxCtrll CmdError"
:="AxCtrll CmdErrorID"
DirectionPositive:="AxCtrll DirectionPos"
DirectionNegative:="AxCtrll DirectionNeg"
:="AxCtrll SWLimitMinActive"
:="AxCtrll SWLimitMaxActive"
:="AxCtrll HWLimitMinActive"
:="AxCtrll HWLimitMaxActive"
.".Axis

Geben Sie unter Axis fiir die Achse 1 "Axis01" und flir die Achse 2 "Axis02" an.

N

1

[l |

Fiir komplexe Bewegungsaufgaben kénnen Sie die PLCopen-
Bausteine verwenden. Hier miissen Sie ebenfalls unter Axis die
Referenz zu den Achsdaten im Achs-DB angeben.

Ihr Projekt beinhaltet nun folgende Bausteine:

B OB 1-Main

B OB 57 - DP Manufacturer Alarm
m OB82-1/0_FLT1

B OB 86 -Rack_FLT

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.008 | de | 17-46

123



Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT
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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Zeitlicher Ablauf

Steuerung des Antriebs
tiber HMI

FB 860 - VMC_AxisControl mit Instanz-DB

FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC mit Instanz-DB
FB 874 - VMC_InitSigma7W_EC mit Instanz-DB
UDT 860 - MC_Axis_REF

UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF

1. ) Wechseln Sie in den Siemens SIMATIC Manager und Ubertragen Sie |hr Projekt in
die CPU.

Die Ubertragung kann ausschlieBlich aus dem Siemens SIMATIC Manager
erfolgen - nicht Hardware-Konfigurator!

Da Slave- und Modulparameter mittels SDO-Zugriff bzw. SDO-Init-
i Kommando (bertragen werden, bleibt die Parametrierung solange
bestehen, bis ein Power-Cycle durchgefiihrt wird oder neue Para-
meter fiir die gleichen SDO-Objekte libertragen werden.

[l |

Beim Urloschen werden Slave- und Modul-Parameter nicht
zuriickgesetzt!

= Sie kénnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem

Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

2. ), Bevor der Doppelachs-Antrieb gesteuert werden kann, muss diese initialisiert
werden. Rufen Sie hierzu den Init-Baustein FB 874 - VMC_InitSigma7W_EC mit
Enable = TRUE auf.

= Der Ausgang Valid meldet TRUE zuriick. Im Fehlerfall konnen Sie durch Aus-
wertung der ErrorlD den Fehler ermitteln.

Den Init-Baustein mussen Sie erneut aufrufen, wenn Sie einen neuen Achs-DB
laden oder Parameter am /nit-Baustein geandert wurden.

Fahren Sie erst fort, wenn der Init-Baustein keinen Fehler

i meldet!

[l |

3. ) Stellen Sie sicher, dass fir jede Achse der Kernel-Baustein FB 872 - VMC_Kernel-
Sigma7_EC zyklisch aufgerufen wird. Auf diese Weise werden Steuersignale an
den Antrieb tGbergeben und Statusmeldungen Gbermittelt.

4. , Programmieren Sie fur jede Achse lhre Applikation mit dem FB 860 - VMC_Axis-

Control oder mit den PLCopen Bausteinen auf.

Sie haben die Mdglichkeit Uber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fur
Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek fir den Zugriff auf den VMC_AxisControl
Funktionsbaustein. & Kapitel 7 "Antrieb iiber HMI steuern” auf Seite 313
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3.3.4.4 Projekt kopieren

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Vorgehensweise Im Beispiel wird die Station "Source"” kopiert und als "Target " gespeichert.

1.

1.

Offnen Sie die Hardware-Konfiguration der "Source”-CPU und starten Sie hier den

SPEED?7 EtherCAT Manager.

Speichern Sie im SPEED7 EtherCAT Manager Uber "Datei = Speichern unter" die

Konfiguration in lhrem Arbeitsverzeichnis.

Schlieen Sie den SPEED7 EtherCAT Manager und den Hardware-Konfigurator

wieder.

Kopieren Sie die Station "Source” mit Strg+C und fligen Sie diese mit Strg+V als

"Target" in Ihr Projekt ein.

Wechseln Sie in den "Baustein"-Ordner der "Target"-CPU léschen Sie die
"Systemdaten"”.

Offnen Sie die Hardware-Konfiguration der "Target”-CPU. Passen Sie die IP-
Adressdaten an oder vernetzen Sie die CPU bzw. den CP neu.

O Vor dem Aufruf des SPEED7 EtherCAT Manager miissen Sie
i immer Ihr Projekt mit "Station = Speichern und libersetzen" spei-
chern.

Speichern Sie lhr Projekt mit "Station = Speichern und (ibersetzen.".
Offnen Sie den SPEED7 EtherCAT Manager.

Laden Sie mit "Datei = Offnen” die Konfiguration aus Ihrem Arbeitsverzeichnis.

SchlieBen Sie den SPEED7 EtherCAT Manager wieder.

Speichern und bersetzen Sie Ihre Konfiguration.
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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

3.3.5 Antriebsspezifische Bausteine
3.3.51 UDT 872 - VMC_ConfigSigma7EC_REF - Sigma-7 EtherCAT Datenstruktur Achskonfiguration

Dies ist eine benutzerdefinierte Datenstruktur, die Informationen zu den Konfigurations-
daten beinhaltet. Die UDT ist speziell angepasst an die Verwendung eines Sigma-7-
Antriebs, welcher Giber EtherCAT angebunden ist.

3.3.5.2 FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel

Dieser Baustein setzt die Antriebskommandos fir eine Sigma-7 Achse Uber EtherCAT um
und kommuniziert mit dem Antrieb. Je Sigma-7 Achse ist eine Instanz dieses FBs zyk-
lisch aufzurufen.

Beschreibung

Parameter

Init

Config

Axis

\_J

1

Deklaration

INPUT

IN_OUT

IN_OUT

Bitte beachten Sie, dass dieser Baustein intern den SFB 238 aufruft.

Im SPEED?7 Studio wird dieser Baustein automatisch in Ihr Projekt einge-
—  figt.

Im Siemens SIMATIC Manager miissen Sie den SFB 238 aus der Motion
Control Library in Ihr Projekt kopieren.

Datentyp Beschreibung

BOOL Mit einer Flanke 0-1 wird der Baustein intern zurtickgesetzt.
Hierbei werden bestehende Bewegungskommandos abge-
brochen und der Baustein wird initialisiert.

uDT872 Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Konfigurati-
onsdaten an den AxisKernel.

MC_AXIS_REF Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Informati-
onen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine.

3.3.5.3 FB 874 - VMC_InitSigma7W_EC - Sigma-7W EtherCAT Initialisierung

Dieser Baustein dient zur Konfiguration der Doppelachse eines Sigma-7W-Antriebs. Der
Baustein ist speziell angepasst an die Verwendung eines Sigma-7W-Antriebs, welcher
Uber EtherCAT angebunden ist.

Beschreibung

Parameter
M1_Config

M1_Axis

M2_Config

M2_Axis

Enable
LogicalAddress

Deklaration Datentyp

IN_OUT

IN_OUT

IN_OUT

IN_OUT

INPUT
INPUT

uDT872

MC_AXIS_REF

uDT872

MC_AXIS_REF

BOOL
INT

Beschreibung

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Konfi-
gurationsdaten an den AxisKernel fur Achse 1.

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Infor-
mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine flir
Achse 1.

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Konfi-
gurationsdaten an den AxisKernel fir Achse 2.

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Infor-
mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine fiir
Achse 2.

Freigabe der Initialisierung

Startadresse der PDO-Eingangsdaten
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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

M1_Pdolnputs INPUT INT Startadresse der Eingabe-PDOs fiir Achse 1
M1_PdoOutputs INPUT INT Startadresse der Ausgabe-PDOs fiir Achse 1
M1_EncoderType INPUT INT Encoder-Typ von Achse 1

B 1: Absolut-Encoder
B 2: Inkremental-Encoder

M1_EncoderResolutionBits INPUT INT Anzahl der Bits, die einer Geber-Umdrehung von Achse
1 entsprechen. Default: 20

M1_FactorPosition INPUT REAL Faktor zur Umrechnung der Position von Benutzerein-
heiten [u] in Antriebseinheiten [Inkremente] und zurlick
von Achse 1.

Es qilt: pynkremente) = Py X FactorPosition

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2701:1 und 0x2701:2 vor-
geben kénnen. Dieser sollte 1 sein.

M1_FactorVelocity INPUT REAL Faktor zur Umrechnung der Geschwindigkeit von Benut-
zereinheiten [u/s] in Antriebseinheiten [Inkremente/s] und
zurtck von Achse 1.

Es gilt: Vjnkrementess) = Vius) X FactorVelocity

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2702:1 und 0x2702:2 vor-
geben kdnnen. Dieser sollte 1 sein.

M1_FactorAcceleration INPUT REAL Faktor zur Umrechnung der Beschleunigung von Benut-
zereinheiten [u/s?] in Antriebseinheiten
[10 - x Inkremente/s?] und zurlick von Achse 1.

Es gilt: 10 X apnkrementersy = auisy X FactorAcceleration

Bitte berlicksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2703:1 und 0x2703:2 vor-
geben kénnen. Dieser sollte 1 sein.

M1_OffsetPosition INPUT REAL Offset flir die Nullposition von Achse 1 [u].
M1_MaxVelocityApp INPUT REAL Maximale Geschwindigkeit der Applikation von Achse 1
[u/s].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert Gberpruft.

M1_MaxAccelerationApp INPUT REAL Maximale Beschleunigung der Applikation von Achse 1
[u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert Uberpruft.

M1_MaxDecelerationApp INPUT REAL Maximale Verzégerung der Applikation von Achse 1
[u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert Uberpruft.

M1_MaxPosition INPUT REAL Maximale Position fiir die Uberwachung der Softwareli-
mits von Achse 1 [u].
M1_MinPosition INPUT REAL Minimale Position fiir die Uberwachung der Softwareli-

mits von Achse 1 [u].
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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

Parameter Deklaration Datentyp
M1_EnableMaxPosition INPUT BOOL
M1_EnableMinPosition INPUT BOOL
M2_Pdolnputs INPUT INT
M2_PdoOutputs INPUT INT
M2_EncoderType INPUT INT
M2_EncoderResolutionBits INPUT INT
M2_FactorPosition INPUT REAL
M2_FactorVelocity INPUT REAL
M2_FactorAcceleration INPUT REAL
M2_OffsetPosition INPUT REAL
M2_MaxVelocityApp INPUT REAL
M2_MaxAccelerationApp INPUT REAL

Beschreibung

Uberwachung maximale Position von Achse 1

B TRUE: Aktivierung der Uberwachung der maximalen
Position.

Uberwachung minimale Position von Achse 1

B TRUE: Aktivierung der Uberwachung der minimalen
Position.

Startadresse der Eingabe-PDOs fiir Achse 2
Startadresse der Ausgabe-PDOs fiir Achse 2

Encoder-Typ von Achse 2

B 1: Absolut-Encoder
B 2: Inkremental-Encoder

Anzahl der Bits, die einer Geber-Umdrehung von Achse
2 entsprechen. Default: 20

Faktor zur Umrechnung der Position von Benutzerein-
heiten [u] in Antriebseinheiten [Inkremente] und zurlick
von Achse 2.

Es qilt: pynkremente) = Py X FactorPosition

Bitte berlicksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2701:1 und 0x2701:2 vor-
geben kénnen. Dieser sollte 1 sein.

Faktor zur Umrechnung der Geschwindigkeit von Benut-
zereinheiten [u/s] in Antriebseinheiten [Inkremente/s] und
zurtck von Achse 2.

Es qilt: Vjnkrementess) = Vius) X FactorVelocity

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2702:1 und 0x2702:2 vor-
geben kdnnen. Dieser sollte 1 sein.

Faktor zur Umrechnung der Beschleunigung von Benut-
zereinheiten [u/s?] in Antriebseinheiten
[10 - x Inkremente/s?] und zurlick von Achse 2.

Es gilt: 10 X apnkrementersy = auisy X FactorAcceleration

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2703:1 und 0x2703:2 vor-
geben kénnen. Dieser sollte 1 sein.

Offset flir die Nullposition von Achse 2 [u].

Maximale Geschwindigkeit der Applikation von Achse 2
[u/s].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert Uberpruft.

Maximale Beschleunigung der Applikation von Achse 2
[u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert Uberpruft.
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Parameter Deklaration Datentyp
M2_MaxDecelerationApp INPUT REAL
M2_MaxPosition INPUT REAL
M2_MinPosition INPUT REAL
M2_EnableMaxPosition INPUT BOOL
M2_EnableMinPosition INPUT BOOL
M1_MinUserPosition OUTPUT REAL
M1_MaxUserPosition OUTPUT REAL
M2_MinUserPosition OUTPUT REAL
M2_MaxUserPosition OUTPUT REAL
Valid OUTPUT BOOL
Error OUTPUT BOOL
ErrorlD OUTPUT WORD

3.4 Bausteine zur Achskontrolle
3.4.1 Ubersicht

Bausteine zur Achskontrolle > Ubersicht

Beschreibung

Maximale Verzdégerung der Applikation von Achse 2
[u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf den
Maximalwert tUberpruft.

Maximale Position fiir die Uberwachung der Softwareli-
mits von Achse 2 [u].

Minimale Position fiir die Uberwachung der Softwareli-
mits von Achse 2 [u].

Uberwachung maximale Position von Achse 2

B TRUE: Aktivierung der Uberwachung der maximalen
Position.

Uberwachung minimale Position von Achse 2

B TRUE: Aktivierung der Uberwachung der minimalen
Position.

Minimale Benutzerposition fiir Achse 1 basierend auf
dem minimalen Encoder Wert von 0x80000000 und dem
FactorPosition [u].

Maximale Benutzerposition fiir Achse 1 basierend auf
dem maximalen Encoder Wert von Ox7FFFFFFF und
dem FactorPosition [u].

Minimale Benutzerposition fiir Achse 2 basierend auf
dem minimalen Encoder Wert von 0x80000000 und dem
FactorPosition [u].

Maximale Benutzerposition fuir Achse 2 basierend auf
dem maximalen Encoder Wert von 0x7FFFFFFF und
dem FactorPosition [u].

Initialisierung

B TRUE: Initialisierung ist gultig.

B  Fehler

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche
Fehlerinformationen kdnnen dem Parameter
ErrorlD entnommen werden. Die Achse wird
gesperrt.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Unter Axis Control finden Sie die Bausteine zur Programmierung von Bewegungsauf-

gaben und Statusabfragen.
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Bausteine zur Achskontrolle > Ubersicht

Einfache Bewegungsaufgaben

Baustein

UDT 860 - MC_AXIS_REF - Datenstruktur fir Achse

FB 860 - VMC_AxisControl - Steuerung von Antriebfunktionen
und Auslesen von Antriebszustanden

Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Baustein

UDT 860 - MC_AXIS_REF - Datenstruktur flr Achse
UDT 861 - MC_TRIGGER_REF - Datenstruktur

FB 800 - MC_Power
Achse freigeben bzw. sperren

FB 801 - MC_Home

Achse referenzieren

FB 802 - MC_Stop

Achse stoppen

FB 803 - MC_Halt
Achse anhalten

FB 804 - MC_MoveRelative

Achse relativ verfahren

FB 805 - MC_MoveVelocity

Achse verfahren mit konstanter Geschwindigkeit

FB 808 - MC_MoveAbsolute

Achse auf absolute Position verfahren

FB 811 - MC_Reset

Achse zurlcksetzen

FB 812 - MC_ReadStatus
PLCopen-State der Achse lesen
FB 813 - MC_ReadAxisError
Fehler von Achse lesen

FB 814 - MC_ReadParameter
Parameter der Achse lesen

FB 815 - MC_WriteParameter
Parameter an Achse schreiben

FB 816 - MC_ReadActualPosition

Aktuelle Position der Achse lesen

FB 817 - MC_ReadActualVelocity

Aktuelle Geschwindigkeit der Achse lesen
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¢ 132
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Baustein

FB 818 - MC_ReadAxisInfo
Zusatzinformationen der Achse lesen
FB 819 - MC_ReadMotionState
Zustand Bewegungsauftrag lesen

FB 823 - MC_TouchProbe
Achsposition erfassen

FB 824 - MC_AbortTrigger
Achsposition erfassen abbrechen

FB 825 - MC_ReadBoolParameter
Boolean-Parameter von Achse lesen
FB 826 - MC_\WriteBoolParameter
Boolean-Parameter an Achse schreiben
FB 827 - VMC_ReadDWordParameter
Doppelwort-Parameter von Achse lesen
FB 828 - VMC_WriteDWordParameter
Doppelwort-Parameter an Achse schreiben
FB 829 - VMC_ReadWordParameter
Wort-Parameter von Achse lesen

FB 830 - VMC_WriteWordParameter
Wort-Parameter an Achse schreiben

FB 831 - VMC_ReadByteParameter
Byte-Parameter von Achse lesen

FB 832 - VMC_WriteByteParameter
Byte-Parameter an Achse schreiben

FB 833 - VMC_ReadDriveParameter
Antriebsparameter lesen

FB 834 - VMC_WriteDriveParameter

Antriebsparameter schreiben

FB 835 - VMC_Homelnit_LimitSwitch
Initialisierung Referenzfahrt auf Endschalter

FB 836 - VMC_Homelnit_HomeSwitch

Initialisierung Referenzfahrt auf Referenzschalter

FB 837 - VMC_Homelnit_ZeroPulse

Initialisierung Referenzfahrt auf Nullimpuls

FB 838 - VMC_Homelnit_SetPosition
Initialisierung Referenzfahrt setze Position

Bausteine zur Achskontrolle > Ubersicht

Siehe Seite
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Bausteine zur Achskontrolle > Einfache Bewegungsaufgaben

3.4.2 Einfache Bewegungsaufgaben
3.421 UDT 860 - MC_AXIS_REF - Datenstruktur Achsdaten

Dies ist eine benutzerdefinierte Datenstruktur, die Statusinformationen der Achse bein-

haltet.

3.4.2.2 FB 860 - VMC_AxisControl - Control-Baustein Achskontrolle

Beschreibung

Parameter

Mit dem FB VMC_AxisControl kdnnen Sie die angebundene Achse steuern. Sie kdnnen
den Status des Antriebs abrufen, den Antrieb ein- bzw. ausschalten oder verschiedene
Bewegungskommandos ausfuhren. In den Instanzdaten des Bausteins befindet sich ein
gesonderter Speicherbereich. Uber diesen kénnen Sie mittels eines HMI Ihre Achse
steuern. & Kapitel 7 "Antrieb (iber HMI steuern" auf Seite 313

Der Baustein VMC_AxisControl sollte nie gleichzeitig mit dem PLCopen-
T Baustein MC_Power verwendet werden. Da der VMC_AxisControl Funk-

—

tionalitdten des MC_Power beinhaltet und immer der aktuellste Befehl

vom VMC_Kernel-Baustein ausgefiihrt wird, kann dies zu einem Fehlver-
halten des Antriebs fiihren.

Parameter Deklaration Datentyp

AxisEnable INPUT

AxisReset INPUT

HomeExecute INPUT

HomePosition INPUT

StopExecute INPUT

MvVelocityExecute INPUT

MvRelativeExecute INPUT

MvAbsoluteExecute INPUT

Direction* INPUT

BOOL

BOOL

BOOL

REAL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BYTE

Beschreibung

Achsenfreigabe
— TRUE: Die Achse wird freigegeben.
— FALSE: Die Achse wird gesperrt.

Reset Achse
— Flanke 0-1: Reset der Achse wird durchgefiihrt.

Referenzfahrt
— Flanke 0-1: Referenzfahrt wird gestartet.

Bei erfolgreicher Referenzierung wird die Istposition der Achse
einmalig gleich Position gesetzt. Die Position ist in der verwen-
deten Anwendereinheit anzugeben.

Achse stoppen
— Flanke 0-1: Stoppen der Achse wird gestartet.

Verfahren der Achse starten

— Flanke 0-1: Die Achse wird auf die angegebene
Geschwindigkeit beschleunigt / abgebremst.

Verfahren der Achse starten

— Flanke 0-1: Die relative Positionierung der Achse wird
gestartet.

Verfahren der Achse starten

— Flanke 0-1: Die absolute Positionierung der Achse wird
gestartet.

Modus fiir absolute Positionierung:

0: kirzester Weg

1: positive Richtung
2: negative Richtung
3: aktuelle Richtung
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Parameter

PositionDistance

Velocity

Acceleration
Deceleration

JogPositive

JogNegative

JogVelocity

JogAcceleration
JogDeceleration

AxisReady

AxisEnabled

AxisError

AxisErrorlD

DriveWarning

Deklaration
INPUT

INPUT

INPUT
INPUT
INPUT

INPUT

INPUT

INPUT
INPUT
OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

Datentyp
REAL

REAL

REAL
REAL
BOOL

BOOL

REAL

REAL
REAL
BOOL

BOOL

BOOL

WORD

BOOL

Bausteine zur Achskontrolle > Einfache Bewegungsaufgaben

Beschreibung

Absolute Position bzw. relative Wegstrecke je nach Kommando
in [Anwendereinheiten].

Geschwindigkeitsvorgabe (vorzeichenbehafteter Wert) in
[Anwendereinheiten/s].

Beschleunigung in [Anwendereinheiten/s?].
Verzdgerung in [Anwendereinheiten/s?).

B Achse mit konstanter Geschwindigkeit in positive Richtung
verfahren

— Flanke 0-1: Das Verfahren der Achse mit konstanter
Geschwindigkeit wird gestartet.

— Flanke 1-0: Die Achse wird gestoppt.

B Achse mit konstanter Geschwindigkeit in negative Richtung
verfahren

— Flanke 0-1: Das Verfahren der Achse mit konstanter
Geschwindigkeit wird gestartet.

— Flanke 1-0: Die Achse wird gestoppt.

Geschwindigkeitsvorgabe flir Jogging (positiver Wert) in
[Anwendereinheiten/s].

Beschleunigung in [Anwendereinheiten/s?].
Verzdgerung fir Jogging in [Anwendereinheiten/s?].

B AxisReady
— TRUE: Die Achse ist einschaltbereit.
— FALSE: Die Achse ist nicht einschaltbereit.
— Prife und behebe AxisError (siehe AxisErroriD).
— Prife und behebe DriveError (siehe DriveErrorlD).

— Prife Initialisierungs FB (Input- und Output Add-
ressen bzw. PDO Mapping richtig?)

B Status Achse

— TRUE: Achse ist eingeschaltet und nimmt Bewegungs-
auftrage an.

— FALSE: Achse ist nicht eingeschaltet und nimmt keine
Bewegungsauftrage an.

B Fehler bei Motion Achse
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten.

Zusatzliche Fehlerinformationen konnen dem Parameter
AxisErrorlD entnommen werden.

— Die Achse wird gesperrt.
Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen"
auf Seite 340

B Warnung
— TRUE: Der Antrieb liefert eine Warnung.

Zusatzliche Informationen sind aus dem entsprechenden
Handbuch des Herstellers zu entnehmen.
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Bausteine zur Achskontrolle > Einfache Bewegungsaufgaben

Parameter

DriveError

DriveErrorID

IsHomed

ModeOfOperation

PLCopenState

ActualPosition
ActualVelocity
CmdDone

CmdBusy

Deklaration
OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT
OUTPUT
OUTPUT

OUTPUT

Datentyp
BOOL

WORD

BOOL

INT

INT

REAL
REAL
BOOL

BOOL

Beschreibung

B Fehler direkt am Antrieb
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten.

Zusatzliche Fehlerinformationen konnen dem Parameter
DriveErrorlD entnommen werden.

— Die Achse wird gesperrt.

B Fehler
— TRUE: Der Antrieb liefert einen Fehler.

Zusatzliche Informationen sind aus dem entsprechenden
Handbuch des Herstellers zu entnehmen.

B Information Achse: referenziert
— TRUE: Die Achse ist referenziert.

Antriebsspezifischer Modus. Weitere Infos siehe Antriebsma-
nual.

Beispiel Sigma-5:

: No mode changed/no mode assigned
: Profile Position mode

: Reserved (keep last mode)

: Profile Velocity mode

: Torque Profile mode

: Homing mode

: Interpolated Position mode

0 N O A W N =~ O

: Cyclic Sync Position mode

9: Cyclic Sync Velocity mode

10: Cyclic Sync Torque mode
Other Reserved (keep last mode)
Aktueller PLCopenState:

: Disabled

: Standstill

: Homing

1

2

3

4: Discrete Motion
5: Continous Motion
7: Stopping

8: Errorstop
Position der Achse in [Anwendereinheit].
Geschwindigkeit der Achse in [Anwendereinheit/s].

B Status
— TRUE: Auftrag wurde ohne Fehler beendet.

m Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung.
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Parameter

CmdAborted

CmdError

CmdErrorlD

DirectionPositive

DirectionNegative

SWLimitMinActive

SWLimitMaxActive

HWLimitMinActive

HWLimitMaxActive

Axis

Deklaration
OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

IN_OUT

Datentyp
BOOL

BOOL

WORD

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

Bausteine zur Achskontrolle > Einfache Bewegungsaufgaben

Beschreibung

B Status

— TRUE: Der Auftrag wurde wahrend der Bearbeitung
von einem anderen Auftrag abgebrochen.

m Status
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten.

Zusatzliche Fehlerinformationen konnen dem Parameter
CmdErrorlD entnommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

B Zustand Bewegungsauftrag: Position zunehmend
— TRUE: Die Position der Achse nimmt zu.

B Zustand Bewegungsauftrag: Position abnehmend
— TRUE: Die Position der Achse nimmt ab.

B Software Endschalter

— TRUE: Software Endschalter Minimum aktiv (Minimale
Position in negative Richtung Gberschritten).

B Software Endschalter

— TRUE: Software Endschalter Maximum aktiv (Maximale
Position in positive Richtung tberschritten).

B Hardware Endschalter

— TRUE: Negativer Hardware Endschalter am Antrieb
aktiv (NOT- Negative Overtravel).

B Hardware Endschalter

— TRUE: Positiver Hardware Endschalter am Antrieb
aktiv (POT- Positive Overtravel).

MC_AXIS_REF Referenz zur Achse.

*) Dieser Parameter wird nicht von allen Antrieben unterstiitzt, z.B. Sigma 5 (iber EtherCAT unterstiitzt diesen Parameter nicht.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine
3.4.3 Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

@) Die Ansteuerung eines Pulse Train Antriebs erfolgt ausschliel3lich mit
i dem FB 875 VMC_AxisControl_PT. PLCopen-Bausteine werden nicht
untersttitzt!

1

3.4.31 UDT 860 - MC_AXIS_REF - Datenstruktur Achsdaten

Dies ist eine benutzerdefinierte Datenstruktur, die Statusinformationen der Achse bein-
haltet.

3.4.3.2 UDT 861 - MC_TRIGGER_REF - Datenstruktur Triggersignal

Diese ist eine benutzerdefinierte Datenstruktur, die Informationen zum Triggersignal bein-
haltet.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.3

Beschreibung

FB 800 - MC_Power - Achsenfreigabe

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF
Enable INPUT BOOL
EnablePositive INPUT BOOL
EnableNegative  INPUT BOOL
Status OUTPUT BOOL
Valid OUTPUT BOOL
Error OUTPUT BOOL
ErrorlD OUTPUT WORD

Achse freigeben

Mit MC_Power kann eine Achse freigegeben bzw. gesperrt werden.

Beschreibung
Referenz zur Achse

B Achsenfreigabe
TRUE: Die Achse wird freigegeben
FALSE: Die Achse wird gesperrt

Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit FALSE
Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit FALSE

B Status Achse
TRUE: Achse nimmt Bewegungsauftrage an
FALSE: Achse nimmt keine Bewegungsauftrage an

Immer FALSE

B Fehler

TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen konnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden. Die Achse wird gesperrt.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen"
auf Seite 340

Aufruf von MC_Power mit Enable = TRUE. Sobald Status den Wert TRUE zeigt, ist die

Achse freigegeben. In diesem Zustand kénnen Bewegungsauftrage aktiviert werden.

Achse sperren

Aufruf von MC_Power mit Enable = FALSE. Sobald Status den Wert FALSE zeigt, ist die

Achse gesperrt. Bei Sperren der Achse wird ein ggf. aktiver Bewegungsauftrag abgebro-
chen und die Achse gestoppt.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

® @ ©,

Enable
> t
Status
> 1
Error 1
0
>

(1) Die Achse wird mit Enable = TRUE freigegeben. Zum Zeitpunkt (1) ist die Freigabe
erfolgt. AnschlieBend kénnen Bewegungsauftrage aktiviert werden.

(2) Zum Zeitpunkt (2) tritt ein Fehler auf, der das Sperren der Achse zur Folge hat. Ein
ggf. aktiver Bewegungsauftrag wird abgebrochen und die Achse gestoppt.

(3) Der Fehler wird beseitigt und zum Zeitpunkt (3) quittiert. Da Enable weiterhin gesetzt
ist, wird die Achse wieder freigegeben. Zuletzt wird die Achse mit Enable = FALSE

gesperrt.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.43.4 FB 801 -MC_Home - Achse referenzieren

Beschreibung

Parameter

Parameter
Axis

Execute

Position

BufferMode

Done

Busy

CommandA-
borted

Error

ErrorlD

PLCopen-State

Mit MC_Home kann eine Achse referenziert werden. Dadurch kann ein Bezug zwischen
der Position der Achse und der mechanischen Stellung hergestellt werden. Die Referenz-
fahrt-Methode und die zugehorigen Parameter miissen Sie direkt am Antrieb konfigu-
rieren. Verwenden Sie hierzu die VMC_Homelnit_... Bausteine.

Deklaration Datentyp Beschreibung
IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
INPUT BOOL B Referenzfahrt

— Flanke 0-1: Referenzfahrt wird gestartet

INPUT REAL Bei erfolgreicher Referenzierung wird die Istposition der
Achse einmalig gleich Position gesetzt.

Position ist in der verwendeten Anwendereinheit anzugeben.

INPUT BYTE Parameter aktuell nicht unterstiitzt; Aufruf mit B#16#0
OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefihrt
OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Der Auftrag wurde wahrend der Bearbeitung
von einem anderen Auftrag abgebrochen.

OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kbnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Start des Auftrags nur im PLCopen-State Standstill méglich.

Achse referenzieren Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird die Referenzierung gestartet. Solange die Referen-

zierung lauft zeigt Busy den Wert TRUE. Sobald Done den Wert TRUE hat, ist die Refe-
renzierung erfolgreich abgeschlossen. Die Istposition der Achse wurde auf den Wert von
Position gesetzt.

() — Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich

57 FALSE weiterhin ausgefiihrt.

- L — Einlaufender Auftrag kann durch einen Bewegungsauftrag (z.B.
MC_MoveRelative) nicht abgebrochen werden.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der

Bausteinparameter

Execute

@

@ 010

Done

v
—

Busy

\ 4
—

Error

v
—

> 1

(1) Mit Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird die Referenzierung gestartet und
Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist die Referenzierung abgeschlossen. Busy liefert den Wert
FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.

(4) Zum Zeitpunkt (4) wird erneut die Referenzierung mit einer Flanke 0-1 an Execute
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(5) Zum Zeitpunkt (5) tritt ein Fehler bei der Referenzierung auf. Busy liefert den Wert
FALSE und Error den Wert TRUE.
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3.43.5 FB 802 -MC_Stop - Achse stoppen

Beschreibung Mit MC_Stop wird die Achse gestoppt. Mit dem Parameter Deceleration kann das dyna-
mische Verhalten beim Stoppvorgang bestimmt werden.

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Execute INPUT BOOL B Achse stoppen
— Flanke 0-1: Stoppen der Achse wird gestartet
Deceleration INPUT REAL Verzodgerung beim Stoppen in [Anwendereinheiten/s?]
Jerk INPUT REAL Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit 0.0
Done OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefihrt
Busy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
CommandA- OUTPUT BOOL B Status
borted — TRUE: Der Auftrag wurde wahrend der Bearbeitung
von einem anderen Auftrag abgebrochen
Error OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen konnen dem Parameter ErrorlD ent-
nommen werden.

ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorID - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

PLCopen-State B Start des Auftrags in den PLCopen-States Standstill, Homing, Discrete Motion und
Continuous Motion mdglich.

B MC_Stop fiihrt die Achse in den PLCopen-State Stopping Uber. In Stopping kdnnen
keine Bewegungsauftrage gestartet werden. Solange Execute gleich TRUE ist, bleibt
die Achse im PLCopen-State Stopping. Wird Execute gleich FALSE gesetzt, geht die
Achse in den PLCopen-State Standstill Gber. In Standstill kbnnen Bewegungsauftrage
gestartet werden.

Achse stoppen Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Stoppen der Achse gestartet. Solange das
Stoppen der Achse lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem die Achse gestoppt
wurde und somit die Geschwindigkeit O erreicht hat, wird Busy gleich FALSE und Done
gleich TRUE geliefert.

@ — Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich

57 FALSE bis zum Stopp der Achse ausgefiihrt.

- & — Ein laufender Auftrag kann durch einen Bewegungsauftrag (z.B.
MC_MoveRelative) nicht abgebrochen werden.
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Zustandsdiagramm der

Bausteinparameter
@ 2 ®

Execute
> t
Done !
2 t
1
Bus
y 0 t
Velocity
e » t

(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Stoppen der Achse
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE. Die Geschwindigkeit der Achse wird unter
Berlicksichtigung des Parameters Deceleration bis auf null verringert.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Stoppen der Achse abgeschlossen, die Achse ist gestoppt.
Busy liefert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch sdmtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.6

Beschreibung

FB 803 - MC_Halt - Achse anhalten

Mit MC_Halt wird die Achse bis zum Stillstand abgebremst. Mit dem Parameter Decelera-

tion kann das dynamische Verhalten beim Bremsvorgang bestimmt werden.

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp
Axis IN_ OUT MC_AXIS_REF
Execute INPUT BOOL
Deceleration INPUT REAL
Jerk INPUT REAL
BufferMode INPUT BYTE
Done OUTPUT BOOL
Busy OUTPUT BOOL
Active OUTPUT BOOL
CommandA- OUTPUT BOOL
borted
Error OUTPUT BOOL
ErrorlD OUTPUT WORD

PLCopen-State
moglich.

Beschreibung
Referenz zur Achse

B Achse anhalten
— Flanke 0-1: Anhalten der Achse wird gestartet

Verzégerung beim Bremsen in [Anwendereinheiten/s?]

Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit 0.0

Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit B#16#0

B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefihrt
B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
B Status
— TRUE: Baustein hat die Kontrolle Uber die Achse
B Status
— TRUE: Der Auftrag wurde wahrend der Bearbeitung
von einem anderen Auftrag abgebrochen
B Status

TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kénnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

B Start des Auftrags in den PLCopen-States Discrete Motion und Continuous Motion

B  MC_Halt fuhrt die Achse in den PLCopen-State Discrete Motion Uiber.

Achse anhalten

Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Anhalten der Achse gestartet. Solange das

Anhalten der Achse lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem die Achse angehalten
wurde und somit die Geschwindigkeit 0 erreicht hat, wird Busy gleich FALSE und Done

gleich TRUE geliefert.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich
FALSE bis zum Anhalten der Achse ausgefiihrt.

Ein laufender Auftrag kann durch einen anderen Bewegungsauftrag

(z.B. MC_MoveRelative) abgebrochen werden.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der

Bausteinparameter
@ 2 ®

Execute
> t
Done !
2 t
1
Bus
y 0 t
Velocity
e » t

(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Anhalten der Achse
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE. Die Geschwindigkeit der Achse wird unter
Berlcksichtigung des Parameters Deceleration bis auf O verringert.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Anhalten der Achse abgeschlossen, die Achse steht. Busy
liefert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch sdmtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.7 FB 804 - MC_MoveRelative - Achse relativ verfahren

Beschreibung Mit MC_MoveRelative wird die Achse relativ zu der Position bei Auftragsstart um eine
spezifizierte Distanz verfahren. Mit den Parametern Velocity, Acceleration und Decelera-
tion wird das dynamische Verhalten beim Bewegungsvorgang bestimmt.

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Execute INPUT BOOL B Achse relativ verfahren
— Flanke 0-1: Das relative Verfahren der Achse wird
gestartet
ContinuousUp- INPUT BOOL Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit FALSE
date
Distance INPUT REAL Relative Wegstrecke in [Anwendereinheiten]
Velocity INPUT REAL Max. Geschwindigkeit (muss nicht zwingend erreicht werden)
in [Anwendereinheiten/s]
Acceleration INPUT REAL Beschleunigung in [Anwendereinheiten/s?]
Deceleration INPUT REAL Verzogerung in [Anwendereinheiten/s?]
Jerk INPUT REAL Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit 0.0
BufferMode INPUT BYTE Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit B#16#0
Done OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefihrt; Zielposition
erreicht
Busy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Active OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Baustein hat die Kontrolle tber die Achse
CommandA- OUTPUT BOOL B Status
borted — TRUE: Der Auftrag wurde wéhrend der Bearbeitung
von einem anderen Auftrag abgebrochen
Error OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

PLCopen-State B Start des Auftrags in den PLCopen-States Standstill, Discrete Motion und Continuous
Motion maglich.

B MC_MoveRelative fihrt die Achse in den PLCopen-State Discrete Motion (ber.
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Achse relativ verfahren Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Verfahren der Achse gestartet. Solange das
Verfahren der Achse lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem die Zielposition erreicht
wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert. Die Geschwindigkeit der
Achse ist dann gleich 0.

) — Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich
i FALSE bis die Achse die Zielposition erreicht hat, ausgefiihrt.
. — Ein laufender Auftrag kann durch einen anderen Bewegungsauftrag

(z.B. MC_MoveAbsolute) abgebrochen werden.

Zustandsdiagramm der

Bausteinparameter
@ 2 ®

Execute !
0
> t
Done !
0
>
1
Bus
Y 0
>
Velocity max
0
>
Position 1008
— >

(1) Die Achse wird mit MC_MoveRelative um eine Distance = 1000.0 verfahren (Startpo-
sition bei Auftragsstart gleich 0.0). Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1)
wird das Verfahren der Achse gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) wurde die Achse um die Distance = 1000.0 verfahren, d.h. die Ziel-
position wurde erreicht. Busy liefert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.8 FB 805 - MC_MoveVelocity - Achse verfahren mit konstanter Geschwindigkeit

Beschreibung Mit MC_MoveVelocity wird die Achse mit einer konstanten Geschwindigkeit verfahren. Mit
den Parametern Velocity, Acceleration und Deceleration wird das dynamische Verhalten
beim Bewegungsvorgang bestimmt.

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Execute INPUT BOOL B Achse mit konstanter Geschwindigkeit verfahren
— Flanke 0-1: Das Verfahren der Achse mit konstanter
Geschwindigkeit wird gestartet
ContinuousUp- INPUT BOOL Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit FALSE
date
Velocity INPUT REAL Geschwindigkeitsvorgabe (vorzeichenbehafteter Wert) in
[Anwendereinheiten/s]
Acceleration INPUT REAL Beschleunigung in [Anwendereinheiten/s?]
Deceleration INPUT REAL Verzogerung in [Anwendereinheiten/s?]
Jerk INPUT REAL Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit 0.0
BufferMode INPUT BYTE Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit B#16#0
InVelocity OUTPUT BOOL B Geschwindigkeitsvorgabe
— TRUE: Geschwindigkeitsvorgabe erreicht
Busy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Active OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Baustein hat die Kontrolle Uber die Achse
CommandA- OUTPUT BOOL B Status
borted — TRUE: Der Auftrag wurde wahrend der Bearbeitung
von einem anderen Auftrag abgebrochen
Error OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kénnen dem Parameter ErrorlD ent-
nommen werden.
ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen"
auf Seite 340
PLCopen-State B Start des Auftrags in den PLCopen-States Standstill, Discrete Motion und Continuous
Motion méglich.
B  MC_MoveVelocity fuhrt die Achse in den PLCopen-State Continuous Motion Uber.
Achse mit Geschwindig- Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Verfahren der Achse mit Geschwindigkeitsvor-
keitsvorgabe verfahren gabe gestartet. Solange die Geschwindigkeitsvorgabe nicht erreicht ist, zeigt Busy den

Wert TRUE und InVelocity den Wert FALSE. Ist die Geschwindigkeitsvorgabe erreicht,
wird Busy gleich FALSE und InVelocity gleich TRUE. Die Achse wird mit dieser
Geschwindigkeit konstant weiter verfahren.
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) — Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich
i FALSE weiterhin ausgefiihrt, auch wenn die Geschwindigkeitsvor-
J L gabe erreicht wurde.

— Ein laufender Auftrag kann durch einen anderen Bewegungsauftrag
(z.B. MC_MoveAbsolute) abgebrochen werden.

Zustandsdiagramm der

Bausteinparameter
@ 2 ®

Execute

\ 4
—

InVelocity

v
—

Busy

v
—

CommandAbortZt)ad

v
—

Velocity Target

R >

(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Verfahren der Achse mit
Geschwindigkeitsvorgabe gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) erreicht die Achse die Geschwindigkeitsvorgabe und Busy liefert
den Wert FALSE und InVelocity den Wert TRUE.

(3) Das Riicksetzen von Execute auf FALSE zum Zeitpunkt (3) hat keine Auswirkung auf
die Achse. Die Achse wird weiterhin konstant mit der Geschwindigkeitsvorgabe ver-
fahren und InVelocity liefert weiterhin den Wert TRUE.

(4) Zum Zeitpunkt (4) wird der MC_Velocity-Auftrag durch einen MC_Halt-Auftrag abge-
brochen. Die Achse wird bis zum Halt abgebremst.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.9

Beschreibung

FB 808 - MC_MoveAbsolute - Achse auf absolute Position verfahren
Mit MC_MoveAbsolute wird die Achse auf eine absolute Position verfahren. Mit den Para-

metern Velocity, Acceleration und Deceleration wird das dynamische Verhalten beim
Bewegungsvorgang bestimmt.

Parameter

Parameter Deklaration Datentyp
Axis IN_ OUT MC_AXIS REF
Execute INPUT BOOL
ContinuousUp- INPUT BOOL
date

Position INPUT REAL
Velocity INPUT REAL
Acceleration INPUT REAL
Deceleration INPUT REAL
Jerk INPUT REAL
Direction INPUT Byte
BufferMode INPUT BYTE
Done OUTPUT BOOL
Busy OUTPUT BOOL
Active OUTPUT BOOL
CommandA- OUTPUT BOOL
borted

Error OUTPUT BOOL
ErrorlD OUTPUT WORD

PLCopen-State
Motion mdglich.

Beschreibung
Referenz zur Achse

B Verfahren der Achse starten
Flanke 0-1: Das Verfahren der Achse wird gestartet

Parameter aktuell nicht unterstiitzt; Aufruf mit FALSE

Absolute Position in [Anwendereinheiten]

Maximale Geschwindigkeit (muss nicht zwingend erreicht
werden) vorzeichenbehafteter Wert in [Anwendereinheiten/s]

Beschleunigung in [Anwendereinheiten/s?]
Verzoégerung in [Anwendereinheiten/s?]
Parameter aktuell nicht unterstitzt; Aufruf mit 0.0

B Richtung

0: Kirzeste Entfernung
1: Positive Richtung
2: Negative Richtung
3: Aktuelle Richtung

Parameter aktuell nicht unterstiitzt; Aufruf mit B#16#0

B Status

TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefihrt. Die Zielposi-
tion wurde erreicht.

Status
TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung

Status
TRUE: Baustein hat die Kontrolle tber die Achse

Status

TRUE: Der Auftrag wurde wahrend der Bearbeitung
von einem anderen Auftrag abgebrochen

Status

TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

B Start des Auftrags in den PLCopen-States Standstill, Discrete Motion und Continuous

B  MC_MoveVelocity fihrt die Achse in den PLCopen-State Discrete Motion Uber.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Achse absolute verfahren Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Verfahren der Achse gestartet. Solange das
Verfahren der Achse lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem die Zielposition erreicht
wurde, wird Busy = FALSE und Done = TRUE geliefert. Die Geschwindigkeit der Achse
ist dann gleich 0.

) — Mit Sigma-5 EtherCAT wird die Zielposition immer lber den Weg
i angefahren, welcher am kiirzesten ist.
. — Einlaufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich

FALSE, bis die Achse die Zielposition erreicht hat, ausgefiihrt.

— Ein laufender Auftrag kann durch einen anderen Bewegungsauftrag
(z.B. MC_MoveVelocity) abgebrochen werden.

Zustandsdiagramm der

Bausteinparameter
@ (2) ()

Execute
> t
Done 1
0
> 1
1
Bus
Y 0
>
Velocity max
>
Position 10000
UuUuvyvu
>

(1) Die Achse wird mit MC_MoveAbsolute auf die absolute Position = 10000.0 verfahren
(Startposition bei Auftragsstart gleich 2000.0). Mit der Flanke 0-1 an Execute zum
Zeitpunkt (1) wird das Verfahren der Achse gestartet und Busy liefert den Wert
TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) hat die Achse die Zielposition erreicht. Busy liefert den Wert
FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.10 FB 811 - MC_Reset - Reset Achse

Beschreibung Mit MC_Reset wird ein Reset (Neuinitialisieren) der Achse durchgefihrt. Dabei werden
alle internen Fehler der Achse zurlckgesetzt.

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Execute INPUT BOOL B Reset Achse
— Flanke 0-1: Reset der Achse wird durchgefiihrt
Done OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Reset wurde
durchgefihrt
Busy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Error OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen konnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.
ErrorlD OUTPUT WORD Zuséatzliche Fehlerinformationen
& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen"
auf Seite 340
PLCopen-State B Start des Auftrags im PLCopen-State ErrorStop mdglich.
B MC_Reset fiihrt die Achse in Abhangigkeit von MC_Power entweder in den
PLCopen-State Standstill (Aufruf von MC_Power mit Enable = TRUE) oder Disabled
(Aufruf von MC_Power mit Enable = FALSE) Uber.
Reset an Achse durch- Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird der Reset der Achse gestartet. Solange der Reset
fiihren der Achse lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem die Achse neu initialisiert wurde,

wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
i ausgeftihrt, bis der Auftrag abgeschlossen ist.

1
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Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

© @6

Execute
> t
Done !
0
> t
1
Bus
y 0
> t
Error 1
0
>

(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird der Reset der Achse gestartet
und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist der Reset erfolgreich abgeschlossen. Busy liefert den Wert
FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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3.43.11

Beschreibung

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp
Axis IN_ OUT MC_AXIS_REF
Enable INPUT BOOL
Valid OUTPUT BOOL
Error OUTPUT BOOL
ErrorlD OUTPUT WORD
ErrorStop OUTPUT BOOL
Disabled OUTPUT BOOL
Stopping OUTPUT BOOL
Homing OUTPUT BOOL
Standstill OUTPUT BOOL
DiscreteMotion OUTPUT BOOL
ContinuousMo- OUTPUT BOOL

tion

PLCopen-State

Status der Achse ermitteln

FB 812 - MC_ReadStatus - PLCopen Status
Mit MC_ReadStatus kann der PLCopen-State der Achse ermittelt werden.

Beschreibung
Referenz zur Slave-Achse

B Statusanzeige

TRUE: Der Status wird an den Ausgangen permanent
angezeigt

FALSE: Alle Ausgange werden gleich FALSE bzw. 0
geliefert

B Status glltig
TRUE: Der angezeigte Status ist gltig

B Status

TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorlD ent-
nommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340
B Achsfehler

TRUE: Achsfehler aufgetreten; ein Bewegungsauftrag
kann nicht aktiviert werden

Status Achse: Sperrung

TRUE: Achse ist gesperrt; ein Bewegungsauftrag
kann nicht aktiviert werden

Status Achse: Stop
TRUE: Achse wird gestoppt (MC_Stop ist aktiv)

Status Achse: Referenzierung
TRUE: Achse wird referenziert (MC_Homing ist aktiv)

Status Bewegungsauftrag

TRUE: Kein Bewegungsauftrag aktiv; Bewegungsauf-
trag kann aktiviert werden

Status Achsbewegung: Diskret

TRUE: Achse wird durch eine diskrete Bewegung ver-
fahren (MC_MoveRelative, MC_MoveAbsolute oder
MC_Halt ist aktiv)

Status Achsbewegung: Kontinuierlich

TRUE: Achse wird durch eine kontinuierliche Bewe-
gung verfahren (MC_MoveVelocity ist aktiv)

B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Mit Enable = TRUE wird an den Ausgéngen der Zustand der Achse entsprechend dem

Zustandsdiagramm nach PLCopen geliefert.
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Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

@ @)

Enable
>
Valid !
0
>
Error 1
0 .t

(1) Zum Zeitpunkt (1) wird Enable = TRUE gesetzt. Damit liefert Valid den Wert TRUE
und an den Ausgangen wird der Zustand entsprechend des PLCopen-Zustandsdia-

gramms angezeigt.
(2) Zum Zeitpunkt (2) wird Enable = FALSE gesetzt. Damit werden samtliche Ausgange

gleich FALSE bzw. 0 gesetzt.
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VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.12

Beschreibung

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF
Execute INPUT BOOL
Done OUTPUT BOOL
Busy OUTPUT BOOL
Error OUTPUT BOOL
ErrorlD OUTPUT WORD
AxisErrorlD OUTPUT WORD

PLCopen-State

Fehler der Achse lesen

FB 813 - MC_ReadAXxisError - Fehler von Achse lesen
Mit MC_ReadAxisError wird der aktuell anstehende Fehler direkt vom Antrieb gelesen.

Beschreibung
Referenz zur Achse

B Reset Achse

Flanke 0-1: Achsfehler wird gelesen.

Status
TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Achsfehler
ausgelesen.

Status
TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung.

Status

TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Achsfehler-ID; der gelieferte Wert ist Hersteller-spezifisch
kodiert.

B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State maglich.

Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Lesen des Achsfehlers gestartet. Solange das

Lesen des Achsfehlers lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Achsfehler
gelesen wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert. Der Ausgang
AxisErrorlID zeigt den aktuell anstehenden Achsfehler an.

1

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
weiterhin ausgefiihrt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

© @6

Execute
> t
Done !
0
> t
1
Bus
y 0
> t
Error 1
0
>

(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Lesen des Achsfehlers
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Lesen des Achsfehlers erfolgreich abgeschlossen. Busy lie-
fert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.13

Beschreibung

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp
Axis IN_ OUT MC_AXIS_REF
Execute INPUT BOOL
Parameter INPUT INT
Number
Done OUTPUT BOOL
Busy OUTPUT BOOL
Error OUTPUT BOOL
ErrorlD OUTPUT WORD
Value OUTPUT REAL

PLCopen-State

Parameter der Achse
lesen

FB 814 - MC_ReadParameter - Parameter der Achse lesen

Mit MC_ReadParameter wird der Parameter, der Uber die Parameter-Nummer festgelegt
ist, von der Achse gelesen.

& Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter" auf Seite 197

Beschreibung
Referenz zur Achse

B Parameter Achse lesen

Flanke 0-1: Das Lesen des Parameters wird durchge-
fuhrt

Nummer des Parameters, welcher gelesen werden soll.
& Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter” auf Seite 197

B Status

TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefihrt. Parameter
wurde ausgelesen

B Status
TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung

B Status

TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Wert des gelesenen Parameters

B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Lesen des Parameters gestartet. Solange das
Lesen des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Parameter

gelesen wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert. Der Ausgang
Value zeigt den Wert des Parameters an.

1

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
weiterhin ausgefihrt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

© @6

Execute
> t
Done !
0
> t
1
Bus
y 0
> t
Error 1
0
>

(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Lesen des Parameters
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Lesen des Parameters erfolgreich abgeschlossen. Busy lie-
fert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.14

Beschreibung

FB 815 - MC_WriteParameter - Parameter an Achse schreiben
Mit MC_WriteParameter wird der Wert des Parameters, der Uber die Parameter-Nummer

festgelegt ist, zur Achse geschrieben. & Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter”

auf Seite 197

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp
Axis IN_ OUT MC_AXIS REF
Execute INPUT BOOL
Parameter INPUT INT
Number
Value INPUT REAL
Done OUTPUT BOOL
Busy OUTPUT BOOL
Error OUTPUT BOOL
ErrorlD OUTPUT WORD

PLCopen-State

Parameter der Achse
schreiben

Beschreibung
Referenz zur Achse

B Parameter Achse schreiben

Flanke 0-1: Das Schreiben des Parameters wird
durchgefihrt

Nummer des Parameters, welcher geschrieben werden soll.
& Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter" auf Seite 197

Wert des geschriebenen Parameters

B Status
TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Parameter
wurde geschrieben

B Status
TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung

B Status

TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorlD ent-
nommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Schreiben des Parameters gestartet. Solange
das Schreiben des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Para-

meter geschrieben wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert.

1

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
weiterhin ausgefihrt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

© @6

Execute
> t
Done !
0
> t
1
Bus
y 0
> t
Error 1
0
>

(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Schreiben des Parameters
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Schreiben des Parameters erfolgreich abgeschlossen. Busy
liefert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.15 FB 816 - MC_ReadActualPosition - Aktuelle Position der Achse lesen

Beschreibung Mit MC_ReadActualPosition wird die aktuelle Position der Achse gelesen.
Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Enable INPUT BOOL B Position Achse lesen
— TRUE: Die Position der Achse wird kontinuierlich
gelesen
— FALSE: Alle Ausgange werden gleich FALSE bzw. 0
geliefert
Valid OUTPUT BOOL B Position glltig
— TRUE: Die gelesene Position ist glltig
Error OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340
Position OUTPUT REAL Position der Achse in [Anwendereinheit]
PLCopen-State B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.
Position der Achse lesen Mit Enable gleich TRUE wird die aktuelle Position der Achse ermittelt und unter Position
abgelegt.

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

@ @

Enable
>
Valid 1
0
>
Error 1
0
>

(1) Zum Zeitpunkt (1) wird Enable = TRUE gesetzt. Damit liefert Valid den Wert TRUE
und am Ausgang Position wird die aktuelle Position der Achse angezeigt.

(2) Zum Zeitpunkt (2) wird Enable = FALSE gesetzt. Damit werden samtliche Ausgange
gleich FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.16 FB 817 - MC_ReadActualVelocity - Aktuelle Geschwindigkeit der Achse lesen

Beschreibung Mit MC_ReadActualVelocity wird die aktuelle Geschwindigkeit der Achse gelesen.
Parameter

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse

Enable INPUT BOOL B  Geschwindigkeit Achse lesen

— TRUE: Die Geschwindigkeit der Achse wird kontinu-
ierlich gelesen
— FALSE: Alle Ausgange werden gleich FALSE bzw. 0

geliefert
Valid OUTPUT BOOL B Geschwindigkeit giiltig
— TRUE: Die gelesene Geschwindigkeit ist gtiltig
Error OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340
Velocity OUTPUT REAL Geschwindigkeit der Achse in [Anwendereinheit/s]
PLCopen-State B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.
Geschwindigkeit der Mit Enable gleich TRUE wird die aktuelle Geschwindigkeit der Achse ermittelt und unter
Achse lesen Velocity abgelegt.

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

@ @

Enable
>
Valid 1
0
>
Error 1
0
>

(1) Zum Zeitpunkt (1) wird Enable = TRUE gesetzt. Damit liefert Valid den Wert TRUE
und am Ausgang Velocity wird die aktuelle Geschwindigkeit der Achse angezeigt.

(2) Zum Zeitpunkt (2) wird Enable = FALSE gesetzt. Damit werden samtliche Ausgange
gleich FALSE bzw. 0 gesetzt.
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.17 FB 818 - MC_ReadAxisInfo - Zusatzinformationen der Achse lesen

Beschreibung Mit MC_ReadAxisInfo werden einige Zusatzinformationen der Achse angezeigt.
Parameter

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse

Enable INPUT BOOL B Zusatzinformationen Achse lesen

— TRUE: Die Zusatzinformationen der Achse werden
kontinuierlich gelesen
— FALSE: Alle Ausgange werden gleich FALSE bzw. 0

geliefert
Valid OUTPUT BOOL B Zusatzinformationen gultig
— TRUE: Die gelesene Zusatzinformationen sind giltig
Error OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorlD ent-
nommen werden.

ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340
HomeAbsSwitch OUTPUT BOOL Referenzschalter
B TRUE: Der Referenzschalter ist aktiviert
LimitSwitchPos ~ OUTPUT BOOL Endschalter positive Richtung
B TRUE: Endschalter positive Richtung ist aktiviert
LimitSwitchNeg  OUTPUT BOOL Endschalter negative Richtung (NOT-Bit am Antrieb)
B TRUE: Endschalter negative Richtung ist aktiviert
Simulation OUTPUT BOOL Parameter aktuell nicht unterstitzt; immer FALSE
Communication- OUTPUT BOOL B Information Achse: Datenaustausch
Ready — TRUE: Datenaustausch mit der Achse initialisiert;
Achse ist kommunikationsbereit
ReadyForPo- OUTPUT BOOL B [nformation Achse: Freigabe mdglich
werOn — TRUE: Die Freigabe der Achse ist moglich
PowerOn OUTPUT BOOL B Information Achse: freigegeben
— TRUE: Die Freigabe der Achse ist erfolgt
IsHomed OUTPUT BOOL B Information Achse: referenziert
— TRUE: Die Achse ist referenziert
AxisWarning OUTPUT BOOL B Information Achse: Fehler
— TRUE: Mindestens 1 Fehler wird von der Achse
gemeldet
PLCopen-State B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Status der Achse ermitteln  Mit Enable gleich TRUE werden an den Ausgéangen die Zusatzinformationen zur Achse
geliefert.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

@

@)

Enable
>
Valid !
0
>
Error 1
0
>

(1) Zum Zeitpunkt (1) wird Enable = TRUE gesetzt. Damit liefert Valid den Wert TRUE

und an den Ausgangen werden die Zusatzinformationen zur Achse angezeigt.

(2) Zum Zeitpunkt (2) wird Enable = FALSE gesetzt. Damit werden samtliche Ausgange

gleich FALSE bzw. 0 gesetzt.
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VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.18

Beschreibung

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp
Axis IN_ OUT MC_AXIS_REF
Enable INPUT BOOL
Source INPUT Byte
Valid OUTPUT BOOL
Error OUTPUT BOOL
ErrorlD OUTPUT WORD
ConstantVelocity OUTPUT BOOL
Accelerating OUTPUT BOOL
Decelerating OUTPUT BOOL
DirectionPositive OUTPUT BOOL
DirectionNega- OUTPUT BOOL

tive

PLCopen-State

Zustand des Bewegungs-

auftrags lesen der Achse geliefert.

FB 819 - MC_ReadMotionState - Zustand Bewegungsauftrag lesen

Mit MC_ReadMotionState wird der aktuelle Zustand des Bewegungsauftrags angezeigt.

Beschreibung
Referenz zur Achse

B Zustand Bewegungsauftrag lesen

TRUE: Zustand Bewegungsauftrag wird kontinuierlich
gelesen

FALSE: Alle Ausgange werden gleich FALSE bzw. 0
geliefert

Nur Source = 0 wird unterstiitzt; an den Ausgangen werden
die Istzustande des Bewegungsauftrags angezeigt.

B Zustand gultig

TRUE: Die gelesene Zustand des Bewegungsauf-
trags ist gultig

B Status

TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen konnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

B Zustand Bewegungsauftrag: Geschwindigkeit

TRUE: Geschwindigkeit ist konstant

Zustand Bewegungsauftrag: Beschleunigung

TRUE: Achse wird beschleunigt; die Geschwindigkeit
der Achse erhoht sich.

Zustand Bewegungsauftrag: Bremsvorgang

TRUE: Achse wird gebremst; die Geschwindigkeit der
Achse wird geringer.

Zustand Bewegungsauftrag: Position zunehmend
TRUE: Die Position der Achse nimmt zu

Zustand Bewegungsauftrag: Position abnehmend
TRUE: Die Position der Achse nimmt ab

m  Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Mit Enable gleich TRUE wird an den Ausgangen der Zustand des Bewegungsauftrags
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

@

@)

Enable
>
Valid !
0
>
Error 1
0
>

(1) Zum Zeitpunkt (1) wird Enable = TRUE gesetzt. Damit liefert Valid den Wert TRUE

und an den Ausgangen wird der Zustand des Bewegungsauftrags angezeigt.

(2) Zum Zeitpunkt (2) wird Enable = FALSE gesetzt. Damit werden samtliche Ausgange

gleich FALSE bzw. 0 gesetzt.
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VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.19

Beschreibung

FB 823 - MC_TouchProbe - Achsposition erfassen

Dieser Baustein erfasst einmalig die Achsposition in Abhangigkeit eines Trigger-Signals.

Das Trigger-Signal kann Uber die am Eingang Triggerinput angegebene Variable konfigu-
riert werden. Als Trigger-Signal kann z.B. ein Digitaleingang oder die Gebernullspur

dienen.
Parameter
Parameter Deklaration  Datentyp
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF
Triggerinput IN_OUT MC_TRIGGER_REF
Execute IN BOOL
Done ouT BOOL
Busy ouT BOOL
CommandA- ouT BOOL
borted
Error ouT BOOL
ErrorlD ouT WORD
RecordedPosi- ouT REAL
tion

Beschreibung
Referenz zur Achse.

Referenz zum Trigger-Eingang.
Struktur

B _Probe
— 01: TouchProbe-Register 1
— 02: TouchProbe-Register 2
B _TriggerSource
— 00: Eingang
— 00: Encoder Nullimpuls
B _Triggermode
— 00: SingleTrigger (fix)
B .Reserved (O fix)

Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird die Erfassung der
Achsposition aktiviert.

m  Status

— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefihrt. Die Achs-
position wurde erfasst.

B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung.

B Status

— TRUE: Der Auftrag wurde wahrend der Bearbei-
tung von einem anderen Auftrag abgebrochen.

B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche
Fehlerinformationen konnen dem Parameter
ErrorlD enthommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Erfasste Achsposition zum Zeitpunkt des Trigger-Signals
[Anwendereinheiten].
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Achsposition erfassen

) — Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich
i FALSE, solange ausgefiihrt, bis dieser abgearbeitet ist. Die erfasste
J L Achsposition wird dann fiir einen Zyklus am Ausgang RecordedPosi-

tion ausgegeben. & Kapitel 8.3 "Verhalten der Ein- und Ausgénge”
auf Seite 338

— Damit der Befehl ausgefiihrt werden kann, muss die Kommunikation
mit der Achse OK und der PLCopen-State ungleich Homing sein.

— Ein laufender Auftrag kann durch einen neuen MC_TouchProbe auf
der gleichen Achse abgebrochen werden.

— Ein laufender Auftrag kann durch den Befehl MC_AbortTrigger abge-
brochen werden.

— Ein laufender Auftrag kann durch den Befehl MC_Home abgebrochen
werden.

Mit einer Flanke 0-1 an Execute wir die Erfassung der Achsposition aktiviert. Solange der
Befehl abgearbeitet wird, zeigt Busy den Wert TRUE. Nach Abarbeitung des Befehls,
wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert. Der erfasste Wert wird in
RecordedPosition ausgegeben.
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.20 FB 824 - MC_AbortTrigger - Achsposition erfassen abbrechen

Beschreibung Dieser Baustein bricht die durch MC_TouchProbe gestartete Erfassung der Achsposition
ab.
Parameter
Parameter Deklaration  Datentyp Beschreibung

Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse.

Triggerinput IN_OUT MC_TRIGGER_REF Referenz zum Trigger-Eingang.
Struktur
B _Probe

— 01: TouchProbe-Register 1

— 02: TouchProbe-Register 2
B TriggerSource

— 00: Eingang

— 00: Encoder Nullimpuls
B _Triggermode

— 00: SingleTrigger (fix)
B .Reserved (0 fix)

Execute IN BOOL Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird die Erfassung der
Achsposition abgebrochen.
Done ouT BOOL B Status

— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefihrt. Die
Erfassung der Achsposition wurde abgebrochen.

Busy ouT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung.
Error ouT BOOL B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche
Fehlerinformationen kbnnen dem Parameter
ErrorlD entnommen werden.

ErrorlD ouT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen"
auf Seite 340

Damit der Befehl ausgefiihrt werden kann, muss die Kommunikation mit
i der Achse OK sein.

Erfassung der Achsposi- Mit einer Flanke 0-1 an Execute wir die Erfassung der Achsposition abgebrochen.
tion abbrechen Solange der Befehl abgearbeitet wird, zeigt Busy den Wert TRUE. Nach Abarbeitung des

Befehls, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.21 FB 825 - MC_ReadBoolParameter - Boolean-Parameter von Achse lesen

Beschreibung Mit MC_ReadBoolParameter wird der Parameter, der Uber die Parameter-Nummer fest-
gelegt ist, vom Datentyp BOOL von der Achse gelesen. & Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen
Parameter" auf Seite 197

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Execute INPUT BOOL B Parameter Achse lesen
— Flanke 0-1: Das Lesen des Parameters wird durchge-
fuhrt
Parameter INPUT INT Nummer des Parameters, welcher gelesen werden soll.
Number & Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter" auf Seite 197
Done OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Parameter
wurde ausgelesen
Busy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Error OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Value OUTPUT BOOL Wert des gelesenen Parameters

PLCopen-State B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Parameter der Achse Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Lesen des Parameters gestartet. Solange das
lesen Lesen des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Parameter

gelesen wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert. Der Ausgang
Value zeigt den Wert des Parameters an.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
i weiterhin ausgefiihrt.

1
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

© @6

Execute 1
0

> t
Done !
0

> t
1

Bus

y 0

> t
Error 1
0

>

(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Lesen des Parameters
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Lesen des Parameters erfolgreich abgeschlossen. Busy lie-
fert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.22 FB 826 - MC_WriteBoolParameter - Boolean-Parameter an Achse schreiben

Beschreibung Mit MC_WriteBoolParameter wird der Wert des Parameters, der Uber die Parameter-
Nummer festgelegt ist, vom Datentyp BOOL zur Achse geschrieben. & Kapitel 3.4.3.35
"PLCopen Parameter" auf Seite 197

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_ OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Execute INPUT BOOL B Parameter Achse schreiben
— Flanke 0-1: Das Schreiben des Parameters wird
durchgefihrt
Parameter INPUT INT Nummer des Parameters, welcher geschrieben werden soll.
Number & Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter" auf Seite 197
Value INPUT BOOL Wert des geschriebenen Parameters
Done OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Parameter
wurde geschrieben
Busy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Error OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kénnen dem Parameter ErrorlD ent-
nommen werden.
ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340
PLCopen-State B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.
Parameter der Achse Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Schreiben des Parameters gestartet. Solange
schreiben das Schreiben des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Para-

meter geschrieben wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
T weiterhin ausgefihrt.
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

© @6
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>

(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Schreiben des Parameters
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Schreiben des Parameters erfolgreich abgeschlossen. Busy
liefert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.23 FB 827 - VMC_ReadDWordParameter - Doppelwort-Parameter von Achse lesen

Beschreibung Mit VMC_ReadDWordParameter wird der Parameter, der Uber die Parameter-Nummer
festgelegt ist, vom Datentyp DWORD von der Achse gelesen. & Kapitel 3.4.3.35
"PLCopen Parameter" auf Seite 197

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Execute INPUT BOOL B Parameter Achse lesen
— Flanke 0-1: Das Lesen des Parameters wird durchge-
fuhrt
ParameterN- INPUT INT Nummer des Parameters, welcher gelesen werden soll.
umber & Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter" auf Seite 197
Done OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Parameter
wurde ausgelesen
Busy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Error OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Value OUTPUT DWORD Wert des gelesenen Parameters

PLCopen-State B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Parameter der Achse Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Lesen des Parameters gestartet. Solange das
lesen Lesen des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Parameter

gelesen wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert. Der Ausgang
Value zeigt den Wert des Parameters an.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
i weiterhin ausgefiihrt.
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter
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>

(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Lesen des Parameters
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Lesen des Parameters erfolgreich abgeschlossen. Busy lie-
fert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.24 FB 828 - VMC_WriteDWordParameter - Doppelwort-Parameter an Achse schreiben

Beschreibung Mit VMC_WriteDWordParameter wird der Wert des Parameters, der Gber die Parameter-
Nummer festgelegt ist, vom Datentyp DWORD zur Achse geschrieben. & Kapitel
3.4.3.35 "PLCopen Parameter" auf Seite 197

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_ OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Execute INPUT BOOL B Parameter Achse schreiben
— Flanke 0-1: Das Schreiben des Parameters wird
durchgefihrt
Parameter INPUT INT Nummer des Parameters, welcher geschrieben werden soll.
Number & Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter" auf Seite 197
Value INPUT DWORD Wert des geschriebenen Parameters
Done OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Parameter
wurde geschrieben
Busy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Error OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kénnen dem Parameter ErrorlD ent-
nommen werden.
ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340
PLCopen-State B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.
Parameter der Achse Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Schreiben des Parameters gestartet. Solange
schreiben das Schreiben des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Para-

meter geschrieben wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
T weiterhin ausgefihrt.
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter
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(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Schreiben des Parameters
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Schreiben des Parameters erfolgreich abgeschlossen. Busy
liefert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.25 FB 829 - VMC_ReadWordParameter - Wort-Parameter von Achse lesen

Beschreibung Mit VMC_ReadWordParameter wird der Parameter, der tber die Parameter-Nummer
festgelegt ist, vom Datentyp WORD von der Achse gelesen. & Kapitel 3.4.3.35
"PLCopen Parameter" auf Seite 197

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Execute INPUT BOOL B Parameter Achse lesen
— Flanke 0-1: Das Lesen des Parameters wird durchge-
fuhrt
Parameter INPUT INT Nummer des Parameters, welcher gelesen werden soll.
Number & Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter" auf Seite 197
Done OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Parameter
wurde ausgelesen
Busy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Error OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Value OUTPUT WORD Wert des gelesenen Parameters

PLCopen-State B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Parameter der Achse Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Lesen des Parameters gestartet. Solange das
lesen Lesen des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Parameter

gelesen wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert. Der Ausgang
Value zeigt den Wert des Parameters an.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
i weiterhin ausgefiihrt.
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter
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(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Lesen des Parameters
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Lesen des Parameters erfolgreich abgeschlossen. Busy lie-
fert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.26 FB 830 - VMC_WriteWordParameter - Wort-Parameter an Achse schreiben

Beschreibung Mit VMC_WriteWordParameter wird der Wert des Parameters, der Uber die Parameter-
Nummer festgelegt ist, vom Datentyp WORD zur Achse geschrieben. & Kapitel 3.4.3.35
"PLCopen Parameter" auf Seite 197

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_ OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Execute INPUT BOOL B Parameter Achse schreiben
— Flanke 0-1: Das Schreiben des Parameters wird
durchgefihrt
Parameter INPUT INT Nummer des Parameters, welcher geschrieben werden soll.
Number & Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter" auf Seite 197
Value INPUT WORD Wert des geschriebenen Parameters
Done OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Parameter
wurde geschrieben
Busy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Error OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kénnen dem Parameter ErrorlD ent-
nommen werden.
ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340
PLCopen-State B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.
Parameter der Achse Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Schreiben des Parameters gestartet. Solange
schreiben das Schreiben des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Para-

meter geschrieben wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
T weiterhin ausgefihrt.
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter
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(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Schreiben des Parameters
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Schreiben des Parameters erfolgreich abgeschlossen. Busy
liefert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.27 FB 831 - VMC_ReadByteParameter - Byte-Parameter von Achse lesen

Beschreibung Mit VMC_ReadByteParameter wird der Parameter, der Gber die Parameter-Nummer fest-
gelegt ist, vom Datentyp BYTE von der Achse gelesen. & Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen
Parameter” auf Seite 197

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse
Execute INPUT BOOL B Parameter Achse lesen
— Flanke 0-1: Das Lesen des Parameters wird durchge-
fuhrt
Parameter INPUT INT Nummer des Parameters, welcher gelesen werden soll.
Number & Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter" auf Seite 197
Done OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Parameter
wurde ausgelesen
Busy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Error OUTPUT BOOL B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Value OUTPUT BYTE Wert des gelesenen Parameters

PLCopen-State B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Parameter der Achse Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Lesen des Parameters gestartet. Solange das
lesen Lesen des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Parameter

gelesen wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert. Der Ausgang
Value zeigt den Wert des Parameters an.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
i weiterhin ausgefiihrt.

1
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

© @6
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(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Lesen des Parameters
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Lesen des Parameters erfolgreich abgeschlossen. Busy lie-
fert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.28 FB 832 - VMC_WriteByteParameter - Byte-Parameter an Achse schreiben

Beschreibung

Parameter

Parameter
Axis

Execute

Parameter
Number

Value

Done

Busy

Error

ErrorlD

PLCopen-State

Mit VMC_WriteByteParameter wird der Wert des Parameters, der Uber die Parameter-
Nummer festgelegt ist, vom Datentyp BYTE zur Achse geschrieben.

Deklaration Datentyp

IN_OUT
INPUT

INPUT

INPUT
OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

Parameter der Achse

schreiben

MC_AXIS_REF
BOOL

INT

BYTE
BOOL

BOOL

BOOL

WORD

Beschreibung
Referenz zur Achse

B Parameter Achse schreiben

— Flanke 0-1: Das Schreiben des Parameters wird
durchgefihrt

Nummer des Parameters, welcher geschrieben werden soll.
& Kapitel 3.4.3.35 "PLCopen Parameter” auf Seite 197

Wert des geschriebenen Parameters

B Status

— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Parameter
wurde geschrieben

B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung

B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorlD ent-
nommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Schreiben des Parameters gestartet. Solange
das Schreiben des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Para-
meter geschrieben wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
i weiterhin ausgefiihrt.

1
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter
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(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Schreiben des Parameters
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Schreiben des Parameters erfolgreich abgeschlossen. Busy
liefert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.29 FB 833 - VMC_ReadDriveParameter - Antriebsparameter lesen
Mit dem VMC_ReadDriveParameter wird ein Parameterwert aus dem angebundenen

Beschreibung

Parameter

Parameter
Axis

Execute

Index
Subindex
Length

Done

Busy

Error

ErrorlD

Value

PLCopen-State

Antrieb gelesen.

Deklaration Datentyp

IN_OUT
INPUT

INPUT
INPUT
INPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

Antriebsparameter lesen

MC_AXIS_REF
BOOL

WORD
BYTE
BYTE

BOOL

BOOL

BOOL

WORD

DWORD

Beschreibung

Referenz zur Achse

Antriebsparameter lesen

— Flanke 0-1: Das Lesen des Antriebsparameters wird
durchgefihrt.

Index des Antriebsparameters

Subindex des Antriebsparameters

Datenlange

1: BYTE
2: WORD
4: DWORD

Status

— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Parameter
wurde ausgelesen

Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung

Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen kdnnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Wert des gelesenen Parameters

B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Lesen des Antriebsparameters gestartet.
Solange das Lesen des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der
Parameter gelesen wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert. Der
Ausgang Value zeigt den Wert des Parameters an.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
j weiterhin ausgefihrt.

—

186

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.008 | de | 17-46



VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter
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(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird
das Lesen des Parameters gestartet und Busy liefert
den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Lesen des Parameters erfolg-
reich abgeschlossen. Busy liefert den Wert FALSE und
Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und
Execute wird gleich FALSE gesetzt und dadurch samt-
liche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.30 FB 834 - VMC_WriteDriveParameter - Antriebsparameter schreiben
Mit dem VMC_WriteDriveParameter wird ein Parameterwert in den angebundenen

Beschreibung

Parameter

Parameter
Axis

Execute

Index
Subindex
Length
Value

Done

Busy

Error

ErrorlD

PLCopen-State

Antriebsparameter
schreiben

Antrieb geschrieben.

Deklaration Datentyp

IN_OUT
INPUT

INPUT
INPUT
INPUT
INPUT
OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

MC_AXIS_REF
BOOL

WORD
BYTE
BYTE
DWORD
BOOL

BOOL

BOOL

WORD

Beschreibung
Referenz zur Achse

B Antriebsparameter schreiben

— Flanke 0-1: Das Schreiben des Antriebsarameters
wird durchgefihrt.

Index des Antriebsparameters

Subindex des Antriebsparameters
Datenlange: 1=BYTE; 2=WORD; 4=DWORD
Wert des geschriebenen Parameters

B Status
— TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt. Parameter
wurde ausgelesen

B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung

m  Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehler-
informationen konnen dem Parameter ErrorID ent-
nommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

B Start des Auftrags in jedem PLCopen-State moglich.

Mit einer Flanke 0-1 an Execute wird das Schreiben des Parameters gestartet. Solange
das Schreiben des Parameters lauft, zeigt Busy den Wert TRUE. Nachdem der Para-
meter geschrieben wurde, wird Busy gleich FALSE und Done gleich TRUE geliefert.

Ein laufender Auftrag wird auch beim Setzen von Execute gleich FALSE
i weiterhin ausgefiihrt.

1
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Zustandsdiagramm der
Bausteinparameter

© @6

Execute 1
0

> t
Done !
0

> t
1

Bus

y 0

> t
Error 1
0

>

(1) Mit der Flanke 0-1 an Execute zum Zeitpunkt (1) wird das Schreiben des Parameters
gestartet und Busy liefert den Wert TRUE.

(2) Zum Zeitpunkt (2) ist das Schreiben des Parameters erfolgreich abgeschlossen. Busy
liefert den Wert FALSE und Done den Wert TRUE.

(3) Zum Zeitpunkt (3) ist der Auftrag abgeschlossen und Execute wird gleich FALSE
gesetzt und dadurch samtliche Ausgangsparameter auf FALSE bzw. 0 gesetzt.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.31 FB 835 - VMC_Homelnit_LimitSwitch - Initialisierung Referenzfahrt auf Endschalter

Beschreibung

Parameter

Parameter

Execute

Direction

Velocity-
SearchSwitch

VelocitySearch-
Zero

Acceleration

Done

Busy

Error

ErrorlD

AXIS

Deklaration
IN

ouT

ouT

ouT

IN_OUT

Datentyp
BOOL

BOOL

REAL

REAL

REAL
BOOL

BOOL

BOOL

WORD

MC_AXIS_REF

Dieser Baustein initialisiert die Referenzfahrt (Homing) auf den Endschalter.

Beschreibung

B [nitialisierung der Referenzfahrt Methode

— Flanke 0-1: Werte der Eingangsparameter werden
Ubernommen und die Initialisierung der Referenz-
fahrt Methode gestartet.

B Richtung der Referenzfahrt
— TRUE: auf positiven Endschalter
— FALSE: auf negativen Endschalter

Geschwindigkeit fur die Suche nach dem Schalter in
[Anwendereinheiten/s]

Geschwindigkeit fiir die Suche nach dem Index in
[Anwendereinheiten/s]

Beschleunigung in [Anwendereinheiten/s?]

B Status
— TRUE: Initialisierung wurde ohne Fehler beendet.

B Status
— TRUE: Initialisierung ist aktiv

B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche
Fehlerinformationen kbnnen dem Parameter
ErrorlD entnommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Referenz zur Achse.
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VIPA SPEEDY Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Initialisierung Referenz-
fahrt auf Endschalter

Initialisierung der Refe-
renzfahrt Methode

Homing Method
1
2

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Mit einer Flanke 0-1 an Execute werden die Werte der Eingangsparameter ibernommen
und die Initialisierung der Referenzfahrt Methode gestartet. So lange die Initialisierung
aktiv ist, wird der Ausgang Busy auf True gesetzt. Ist die Initialisierung ohne Fehler
beendet worden, wird der Ausgang Done auf True gesetzt. Tritt bei der Initialisierung ein
Fehler auf, wird der Ausgang Error auf True gesetzt und am Ausgang ErrorID eine Feh-
lernummer ausgegeben.

1.
2.
3.

Uberpriifen der Kommunikation zur Achse.

Prifen auf erlaubte PLCopen Zustande.

Prufung der Eingangswerte:

Eingang VelocitySearchSwitch [UserUnits] > 0.0
VelocitySearchSwitch [InternalUnits] > 0
VelocitySearchSwitch [InternalUnits] < VelocityMax
Eingang VelocitySearchZero [UserUnits] > 0.0
VelocitySearchZero [InternalUnits] > 0
VelocitySearchZero [InternalUnits] < VelocityMax
Eingang Acceleration [UserUnits] > 0.0
Acceleration [InternalUnits] > 0

Acceleration [InternalUnits] < AccelerationMax

Ubertragung der Antriebsparameter:

"Homing Method" Referenzfahrtmethode in Abhangigkeit vom Eingang "Direc-
tion"

Siehe Tabelle unten!

"Homing Speed during search for switch" [Inc/s]

Geschwindigkeit fiir die Schaltersuche

"Homing Speed during search for zero" [Inc/s]

Geschwindigkeit fur die Indexsuche

"Homing Acceleration" [Inc/s?]

Anfahr- und Bremsbeschleunigung fur die Referenzfahrt

Direction
false

true
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.32

Beschreibung

Parameter

Parameter

Execute

InitialDirection

WithIndexPulse

OnRisingEdge

SameDirlndex-
Pulse

Velocity-
SearchSwitch

VelocitySearch-
Zero

Acceleration

Done

Busy

Error

ErrorlD

AXIS

Deklaration
IN

ouT

ouT

ouT

IN_OUT

Datentyp
BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

REAL

REAL

REAL
BOOL

BOOL

BOOL

WORD

MC_AXIS_REF

FB 836 - VMC_Homelnit_HomeSwitch - Initialisierung Referenzfahrt auf Referenzschalter

Dieser Baustein initialisiert die Referenzfahrt (Homing) auf den Referenzschalter.

Beschreibung

B [nitialisierung der Referenzfahrt Methode

— Flanke 0-1: Werte der Eingangsparameter werden
Ubernommen und die Initialisierung der Referenz-
fahrt Methode gestartet.

B Startrichtung der Referenzfahrt
— TRUE: auf positiven Endschalter
— FALSE: auf negativen Endschalter

B Referenzfahrt
— TRUE: mit Nullimpuls
— FALSE: ohne Nullimpuls

B Flanke Referenzschalter
— TRUE: Flanke 0-1
— FALSE: Flanke 1-0

B Nullimpulssuche

— TRUE: Nach dem Erkennen des Referenzschal-
ters ohne Richtungswechsel den Nullimpuls
suchen.

— FALSE: Nach dem Erkennen des Referenzschal-
ters einen Richtungswechsel zur Nullimpulssuche
durchfiihren.

Geschwindigkeit fur die Schaltersuche in [Anwenderein-
heiten/s]

Geschwindigkeit fur die Indexsuche in [Anwenderein-
heiten/s]

Beschleunigung in [Anwendereinheiten/s?]

B Status
— TRUE: Initialisierung wurde ohne Fehler beendet.

B Status
— TRUE: Initialisierung ist aktiv

B Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche
Fehlerinformationen konnen dem Parameter
ErrorlD entnommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen"
auf Seite 340

Referenz zur Achse.
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VIPA SPEEDY Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Initialisierung Referenz-
fahrt auf Referenzschalter

Initialisierung der Refe-
renzfahrt Methode

Homing Method
7

8

9

10

11

12

13

14

24
24
24
24

28

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Mit einer Flanke 0-1 an Execute werden die Werte der Eingangsparameter ibernommen
und die Initialisierung der Referenzfahrt Methode gestartet. So lange die Initialisierung

aktiv ist, wird der Ausgang Busy auf True gesetzt. Ist die Initialisierung ohne Fehler
beendet worden, wird der Ausgang Done auf True gesetzt. Tritt bei der Initialisierung ein
Fehler auf, wird der Ausgang Error auf True gesetzt und am Ausgang ErrorID eine Feh-
lernummer ausgegeben.

1. 5 Uberpriifen der Kommunikation zur Achse.

2. Prifen auf erlaubte PLCopen Zustande.

3. » Prifung der Eingangswerte:

Eingang VelocitySearchSwitch [UserUnits] > 0.0
VelocitySearchSwitch [InternalUnits] > 0
VelocitySearchSwitch [InternalUnits] < VelocityMax
Eingang VelocitySearchZero [UserUnits] > 0.0
VelocitySearchZero [InternalUnits] > 0
VelocitySearchZero [InternalUnits] < VelocityMax
Eingang Acceleration [UserUnits] > 0.0
Acceleration [InternalUnits] > 0

Acceleration [InternalUnits] < AccelerationMax

4. ,, Ubertragung der Antriebsparameter:

InitialDirection
positive
positive
positive
positive
negative
negative
negative

negative

positive
positive
positive

positive

negative

"Homing Method" Referenzfahrtmethode in Abhangigkeit vom Eingang "Direc-
tion"

Siehe Tabelle unten!

"Homing Speed during search for switch" [Inc/s]

Geschwindigkeit fiir die Schaltersuche

"Homing Speed during search for zero" [Inc/s]

Geschwindigkeit fur die Indexsuche

"Homing Acceleration" [Inc/s?]

Anfahr- und Bremsbeschleunigung fur die Referenzfahrt

WithindexPulse OnRisingEdge SameDirlndexPulse
true true false
true true true
true false false
true false true
true true false
true true true
true false false
true false true
false true false
false true true
false false false
false false true
false true false
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Homing Method InitialDirection WithindexPulse OnRisingEdge SameDirlndexPulse
28 negative false true true

28 negative false false false

28 negative false false true
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VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.33

Beschreibung

Parameter
Parameter Deklaration = Datentyp
Execute IN BOOL
Direction IN BOOL
VelocitySearch- IN REAL
Zero
Acceleration IN REAL
Done ouT BOOL
Busy ouT BOOL
Error ouT BOOL
ErrorlD ouT WORD
AXIS IN_ OUT MC_AXIS_REF

Initialisierung Referenz-
fahrt auf Nullimpuls

FB 837 - VMC_Homelnit_ZeroPulse - Initialisierung Referenzfahrt auf Null Impuls

Dieser Baustein initialisiert die Referenzfahrt (Homing) auf Null Impuls.

Beschreibung

B [nitialisierung der Referenzfahrt Methode
— Flanke 0-1: Werte der Eingangsparameter werden
Ubernommen und die Initialisierung der Referenz-
fahrt Methode gestartet.
B Richtung der Referenzfahrt
— TRUE: Positive Richtung
— FALSE: Negative Richtung

Geschwindigkeit fur die Indexsuche in [Anwenderein-
heiten/s]

Beschleunigung in [Anwendereinheiten/s?]

B Status
— TRUE: Initialisierung wurde ohne Fehler beendet.

B Status
— TRUE: Initialisierung ist aktiv

m  Status

— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche
Fehlerinformationen kbnnen dem Parameter
ErrorlD entnommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen"
auf Seite 340

Referenz zur Achse.

Mit einer Flanke 0-1 an Execute werden die Werte der Eingangsparameter ibernommen
und die Initialisierung der Referenzfahrt Methode gestartet. So lange die Initialisierung

aktiv ist, wird der Ausgang Busy auf True gesetzt. Ist die Initialisierung ohne Fehler
beendet worden, wird der Ausgang Done auf True gesetzt. Tritt bei der Initialisierung ein
Fehler auf, wird der Ausgang Error auf True gesetzt und am Ausgang ErrorID eine Feh-

lernummer ausgegeben.

Initialisierung der Refe- 1.
renzfahrt Methode

Uberpriifen der Kommunikation zur Achse.
2. ), Prifen auf erlaubte PLCopen Zustande.

3. » Priufung der Eingangswerte:

Eingang VelocitySearchZero [UserUnits] > 0.0
VelocitySearchZero [InternalUnits] > 0
VelocitySearchZero [InternalUnits] < VelocityMax
Eingang Acceleration [UserUnits] > 0.0
Acceleration [InternalUnits] > 0

Acceleration [InternalUnits] < AccelerationMax
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

4. ,, Ubertragung der Antriebsparameter:

B "Homing Method" Referenzfahrtmethode in Abhangigkeit vom Eingang "Direc-
tion"
Siehe Tabelle unten!

B "Homing Speed during search for switch" [Inc/s]
Geschwindigkeit fiir die Schaltersuche

B "Homing Speed during search for zero" [Inc/s]
Geschwindigkeit fiir die Indexsuche

B "Homing Acceleration" [Inc/s?]
Anfahr- und Bremsbeschleunigung fur die Referenzfahrt

Homing Method Direction
33 false
34 true
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VIPA SPEEDY Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

3.4.3.34 FB 838 - VMC_Homelnit_SetPosition - Initialisierung Referenzfahrt auf aktuelle Position

Beschreibung Dieser Baustein initialisiert die Referenzfahrt (Homing) auf die aktuelle Position.
Parameter

Parameter Deklaration = Datentyp Beschreibung

Execute IN BOOL B Initialisierung der Referenzfahrt Methode

— Flanke 0-1: Werte der Eingangsparameter werden
Ubernommen und die Initialisierung der Referenz-
fahrt Methode gestartet.

Done ouT BOOL B Status
— TRUE: Initialisierung wurde ohne Fehler beendet.
Busy ouT BOOL B Status
— TRUE: Initialisierung ist aktiv
Error ouT BOOL B Status
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche
Fehlerinformationen kdnnen dem Parameter
ErrorlD entnommen werden.
ErrorlD ouT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340
AXIS IN_OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse.
Initialisierung Referenz- Mit einer Flanke 0-1 an Execute werden die Werte der Eingangsparameter Gbernommen
fahrt auf Endschalter und die Initialisierung der Referenzfahrt Methode gestartet. So lange die Initialisierung

aktiv ist, wird der Ausgang Busy auf TRUE gesetzt. Ist die Initialisierung ohne Fehler
beendet worden, wird der Ausgang Done auf TRUE gesetzt. Tritt bei der Initialisierung ein
Fehler auf, wird der Ausgang Error auf TRUE gesetzt und am Ausgang ErroriD eine Feh-

lernummer ausgegeben.

Initialisierung der Refe- 1. 5 Uberpriifen der Kommunikation zur Achse.

renzfahrt Methode

2. ,, Prifen auf erlaubte PLCopen Zustande.

3. Ubertragung der Antriebsparameter:

B "Homing Method" = 35

3.4.3.35 PLCopen Parameter

PN Name Datentyp R/W Beschreibung

1 CommandedPosition REAL R Sollposition
Zugriff auf:

#Axis.Status.Positioning.SetValues.CommandedPo

sition

2 SWLimitPos REAL R/W Positive Software Endschalter Position
Zugriff auf:

"Axisll
ition

.AxisConfiguration.PositionLimits.MaxPos
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

PN Name Datentyp R/W Beschreibung

3 SWLimitNeg REAL R/W Negative Software Endschalter Position
Zugriff auf:

"Axis".AxisConfiguration.PositionLimits.MinPos
ition
4 EnableLimitPos BOOL R/W Positiven Endschalter aktivieren

Zugriff auf:
"Axis".AxisConfiguration.PositionLimits.Enable
MaxPos

5 EnableLimitNeg BOOL R/W Negativen Endschalter aktivieren

Zugriff auf: "Axis".AxisConfiguration.
PositionLimits.EnableMinPos

6 EnablePosLagMonitoring BOOL R/W Uberwachung Schleppabstand aktivieren
Funktion wird nicht unterstutzt

7 MaxPositionLag REAL R/W Maximaler Schleppabstand

Funktion wird nicht unterstutzt

8 MaxVelocitySystem REAL R Maximal zulassige Geschwindigkeit der Achse im Bewegungs-
system

Dieser Parameter wird aktuell nicht unterstiitzt

9 MaxVelocityAppl REAL R/W Maximal zulassige Geschwindigkeit der Achse in der Anwen-
dung

Zugriff auf:

#Axis.AxisConfiguration.DynamicLimits.MaxVeloc
ityApp

10  ActualVelocity REAL R Aktuelle Geschwindigkeit
Zugriff auf:

#Axis.Status.Positioning.ActValues.Velocity

11 CommandedVelocity REAL R Sollgeschwindigkeit

Zugriff auf:
#Axis.Status.Positioning.SetValues.Velocity

12 MaxAccelerationSystem REAL R Maximal zuldssige Beschleunigung der Achse im Bewegungs-
system

Dieser Parameter wird aktuell nicht unterstutzt

13  MaxAccelerationAppl REAL R/W Maximal zulassige Beschleunigung der Achse in der Anwen-
dung

Zugriff auf:
#Axis.AxisConfiguration.DynamicLimits.MaxAccel
erationApp

14 MaxDecelerationSystem REAL R Maximal zulassige Verzogerung der Achse im Bewegungs-
system

Dieser Parameter wird aktuell nicht unterstiitzt

15  MaxDecelerationAppl REAL R/W Maximal zulassige Verzoégerung der Achse in der Anwendung
Zugriff auf:

#Axis.AxisConfiguration.DynamicLimits.MaxDecel
erationApp
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VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

PN Name
16  MaxJerkSystem

17  MaxJerkAppl

3.4.3.36

Positionierachse: Yaskawa Sigma-5/ Sigma-7 Giber EtherCAT

Nr.
900
901
902
1000
1001
1002
1003
1004
1005
1006
1007
1008
1009
1010
1011
1012
1013
1014
1015
1016
1017

VIPA-spezifische Parameter

Name

HomingDone

Positive TorqueLimit
NegativeTorqueLimit
ErrorCode
HomeOffset
HomingMethod
SpeedSearchSwitch
SpeedSearchZero
HomingAcceleration
Positive TorqueLimit
NegativeTorqueLimit
MotorRatedTorque
FollowingErrorWindow
FollowingErrorTimeOut
PositionWindow
PositionTime

Min Position Limit

Max Position Limit

Datentyp R/W
REAL

REAL

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

R Maximal zulassiger Ruck der Achse im Bewegungssystem
Dieser Parameter wird aktuell nicht unterstutzt

R/W Maximal zulassiger Ruck der Achse in der Anwendung
Dieser Parameter wird aktuell nicht unterstitzt

Datentyp
BOOL
BOOL
BOOL
WORD
DWORD
WORD
DWORD
DWORD
DWORD
WORD
WORD
DWORD
DWORD
WORD
DWORD
WORD
DWORD
DWORD

Digital outputs/ physical outputs DWORD

Digital outputs/ mask

Quick stop deceleration

DWORD
DWORD

Beschreibung

Index

603F
607C
6098
6099
6099
609A
60EO0
O0x60E1
0x6076
0x6065
0x6066
0x6067
0x6068
0x607D
0x607D
Ox60FE
0x60FE
0x6085

Subindex

o O O

- O O O O O O o o N =~

- N

2
0

1) Zugriff liber & Kapitel 3.4.3.21 "FB 825 - MC_ReadBoolParameter - Boolean-Parameter von Achse lesen" auf Seite 170

2) Zugriff iber & Kapitel 3.4.3.22 "FB 826 - MC_WriteBoolParameter - Boolean-Parameter an Achse schreiben” auf Seite 172

3) Zugriff liber & Kapitel 3.4.3.25 "FB 829 -
4) Zugriff iiber & Kapitel 3.4.3.26 "FB 830 -
5) Zugriff iiber & Kapitel 3.4.3.23 "FB 827 -

6) Zugriff iber & Kapitel 3.4.3.24 "FB 828 -

VMC_ReadWordParameter - Wort-Parameter von Achse lesen” auf Seite 178
VMC_WriteWordParameter - Wort-Parameter an Achse schreiben” auf Seite 180
VMC_ReadDWordParameter - Doppelwort-Parameter von Achse lesen" auf Seite 174

VMC_WriteDWordParameter - Doppelwort-Parameter an Achse schreiben” auf Seite 176

Zugriff
R/W 1.2
R/W 12
R/W 12
R3

R/W 5.6
R/W 3.4
R/W 5.6
R/W 5.6
R/W 5.6
R/W 3.4
R/W 3.4
R/W 5.6
R/W 5.6
R/W 3.4
R/W 5.6
R/W 3.4
R/W 5.6
R/W 5.6
R/W 5.6
R/W 5.6
R/W 5.6

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.008 | de | 17-46

199



Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Bausteine zur Achskontrolle > Komplexe Bewegungsaufgaben - PLCopen-Bausteine

Nr. Name Datentyp Index Subindex Zugriff
1018 Forward external torque limit WORD 0x2404 0 R/W 3 4
1019 Reverse external torque limit WORD 0x2405 0 R/W 3.4

1) Zugriff iiber & Kapitel 3.4.3.21 "FB 825 - MC_ReadBoolParameter - Boolean-Parameter von Achse lesen" auf Seite 170

2) Zugriff liber % Kapitel 3.4.3.22 "FB 826 - MC_WriteBoolParameter - Boolean-Parameter an Achse schreiben” auf Seite 172

3) Zugriff liber % Kapitel 3.4.3.25 "FB 829 - VMC_ReadWordParameter - Wort-Parameter von Achse lesen” auf Seite 178

4) Zugriff liber & Kapitel 3.4.3.26 "FB 830 - VMC_WriteWordParameter - Wort-Parameter an Achse schreiben” auf Seite 180

5) Zugriff liber & Kapitel 3.4.3.23 "FB 827 - VMC_ReadDWordParameter - Doppelwort-Parameter von Achse lesen" auf Seite 174

6) Zugriff liber & Kapitel 3.4.3.24 "FB 828 - VMC_WriteDWordParameter - Doppelwort-Parameter an Achse schreiben” auf Seite 176
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

Parameter am Antrieb einstellen

4 Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

4.1 Ubersicht

Voraussetzung B SPEED7 Studio ab V1.7
oder
B Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5 SP2 & Simple Motion Control Library
oder
Siemens TIA Portal V 14 & Simple Motion Control Library

System MICRO bzw. System SLIO CPU mit Pulse Train Ausgabe wie z.B. CPU M13-
CCF0000 bzw. CPU 013-CCFORO00.

B Sigma-5- bzw. Sigma-7-Antrieb mit Pulse Train Optionskarte

-—

Schritte der Projektierung Parameter am Antrieb einstellen

® Die Einstellung der Parameter hat mit dem Softwaretool Sigma Win+ zu
erfolgen.

2. , Hardwarekonfiguration im VIPA SPEED7 Studio, Siemens SIMATIC Manager oder
Siemens TIA Portal.

B Projektierung der CPU.

3. » Programmierung im VIPA SPEED7 Studio, Siemens SIMATIC Manager oder Sie-
mens TIA Portal.

B  VMC_AxisControl_PT-Baustein zur Konfiguration und zur Kommunikation mit
der Achse, welche Uber Pulse Train angebunden ist.

4.2 Parameter am Antrieb einstellen

Parameter-Digits

(:00) VORSICHT!
(:01) Vor der Erstinbetriebnahme miissen Sie lhren Antrieb mit dem Software-
srd (:02) tool Sigma Win+ an lhre Applikation anpassen! Naheres hierzu finden Sie
4th (:03) . ; L
im Handbuch zu ihrem Antrieb.

Die nachfolgende Tabelle zeigt alle Parameter auf, die nicht den Standardwerten entspre-

chen. Zur Abstimmung auf die Simple Motion Control Library sind diese Uber Sigma Win+

einzustellen:
Sigma-5/7
Servopack Adresse:Digit Name Wert
Parameter
Pn000 (2000h:01) Basic Function Selection Switch 0 1: Position control (pulse train reference)
Pn002 (2002h:02) Application Function Select Switch 2 1: Uses absolute encoder as incremental

encoder
Pn200 (2200h:03) Position Control Reference From Selection Switch 1: Uses reference input filter for open
collector signal
Pn20E (220Eh) Electronic Gear Ratio (Numerator) 1024
Pn216 (2216h) Position Reference Acceleration / Deceleration Time 0
Constant

Pn217 (2217h) Average Movement Time of Position Reference 0
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Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

VIPA SPEED? Library

Beschaltung

Servopack Adresse:Digit Name

Parameter

Pn50A (250Ah:02)
Pn50A (250Ah:03)
Pn50B (250Bh:00)
Pn50B (250Bh:02)
Pn50B (250Bh:03)

4.3 Beschaltung
Beispielapplikation

/P-CON Signal Mapping
P-OT Signal Mapping
N-OT Signal Mapping
/P-CL Signal Mapping
/N-CL Signal Mapping

Wert

8: Sets signal off

8: Forward run allowed

8: Reverse run allowed

8: Sets signal off

8: Sets signal off

Die nachfolgende Abbildung zeigt den Anschluss eines Sigma-5 Servo-Antriebs liber
Pulse Train an eine System MICRO CPU M13C. In diesem Beispiel ist der Pulse Train
Kanal 0 (X2 - Pin 8) beschaltet. Zur Beschaltung von Kanal 1 ist X2 - Pin 7 zu ver-
wenden.

~ PT Chanel 1

PULS

/PULS

I SIGN

] /SIGN

/S-RDY+
/S-RDY
-
[ | JALM+

IALM

/S-ON

/ALM-RST

0V (NPN)

+24V) OV

11
12

= 29
= 30

31

m 32

40
44

a7

.33 §

SGDV-R90AO1A

JUSP-TA50PG-E

202
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X2:

X1:

X6

10 9 8| 7| 6| 5| 4| 3] 2 1
A 1M g 01 02 od 04 od of o
DC 24V | |

[
DO Byte 0

101 9| 8| 7| 6| 5/ 4| 3| 2| 1
3L+ [3m

! SECEEEEE

DC 24V

[
DI Byte 0

1

2 3‘ 4| 5| 6 7] 8| 9| 10
CHQJ CH1 19 1 1
L
1L+ ™

1 2 3

DC 24V AGND

| || |
1 I

Al DO Byte 1

© o N O DN

10

X6

Funk- Typ
tion

DO 0.7
DO 0.6
DO 0.2
DO 0.1
DO 0.0

m »>» » » >» >

oV

DC 24V E

Funk- Typ
tion

DI 0.2

E

DI0.0 E
oV E
E

DC 24V

Funk- Typ
tion

SysDC E
24V

Sys0V E

LED
M griin
M rot

LED
M griin

LED
M griin

Beschaltung

Beschreibung

Digital Ausgang DO 7
Digital Ausgang DO 6
Digital Ausgang DO 2
Pulse Train Kanal 1
Pulse Train Kanal 0

4M: GND fir Pulse Train

LED leuchtet bei Fehler, Uberlast bzw. Kurzschluss an

den Ausgangen

41 +: DC 24V Leistungsversorgung fiir Pulse Train

Beschreibung

Digitaler Eingang DI 2

Digitaler Eingang DI 0

3M: GND Leistungsversorgung fiir Onboard DI
3L+: DC 24V Leistungsversorgung fur Onboard DI

Beschreibung

1L+: DC 24V fur Elektronikversorgung

1M: GND fiir Elektronikversorgung
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Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration

4.4 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

4.41 Hardware-Konfiguration
CPU im Projekt anlegen Bitte verwenden Sie fir die Projektierung das SPEED7 Studio ab V1.7.

Sollten Sie einen anderen Kanal als Kanal 0 verwenden, missen Sie diesen in der Hard-
ware-Konfiguration und in lhrem Anwenderprogramm entsprechend anpassen.

1. » Starten Sie das SPEED7 Studio.

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe
2 A H = RESRAHDEEXD BL D

Projektbaum - ax 2 Aligemein

& Startseite

SPEED7 Studio
Letzte Projekte:
o ‘
/ZJ Projekt &ffnen

Start:
Projektmappe | Letzter Zugriff
E* Projekt importieren

-
i) Projekt loschen

Projekt:

2. ) Erstellen sie auf der Startseite mit “Neues Projekt” ein neues Projekt und vergeben
Sie einen "Projektnamen”.

= Ein neues Projekt wird angelegt und in die Sicht "Geréte und Netze" gewech-
selt.

3. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".

n

Projektbaum

2 SLIO_SMC

Neues Gerit hinzufiigen ...

-

—a
-

Geratename: PLC 01

Neues Gerat hinzufiigen -
- PLC .. L -
L. Wahlen Sie eine Geratevorlage

“ @ ..MICRO
“ lm CPUs M13
= CPU M13-CCF...

= Es o6ffnet sich ein Dialog fir die Gerateauswabhl.

4. 5, Wahlen Sie unter den "Gerétevorlagen” Ihre CPU mit Pulse Train Funktionalitat wie
z.B. die System MICRO CPU M13-CCF0000 und klicken Sie auf [OK].

= Die CPU wird in "Geréte und Netze" eingeflgt und die "Gerétekonfiguration”
geoffnet.
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Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

E/A-Peripherie auf Pulse
Train umschalten

Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration

Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".
= Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU.

Projektbaum D aigemein BpLc 01

53 Gerate und Netze

3 SLIO_SMC PLC..
k

S
i3 Gerate und Netze

# PLC_01 [CPU M13...

Klicken Sie auf das Netzwerk "PG_OP_Ethernet".
Wahlen Sie "Kontextmenii =» Eigenschaften der Schnittstelle".

= Es o6ffnet sich ein Dialogfenster. Hier kénnen Sie IP-Adressdaten fiir lhren
Ethernet-PG/OP-Kanal angeben. Giiltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von
Ihrem Systemadministrator.

Bestatigen Sie lhre Eingabe mit [OK].

= Die IP-Adressdaten werden in lhr Projekt Gbernommen und in "Geréte und
Netze" unter "Lokale Baugruppen" aufgelistet.

Nach der Ubertragung Ihres Projekts ist Inre CPU (iber die angegebenen IP-
Adressdaten via Ethernet-PG/OP-Kanal erreichbar.

Fir die Parametrierung der Ein-/Ausgabeperipherie und der Technologischen Funktionen
sind die entsprechenden Submodule der CPU zu verwenden. Fur die Pulse Train Aus-
gabe ist das Submodul Count auf "Pulsweitenmodulation” umzuschalten.

1.
2.

Klicken Sie im Projektbaum auf "PLC... > Gerétekonfiguration”.

Klicken Sie in der "Gerétekonfiguration” auf "-X27 Count” und wahlen Sie
"Kontextmenii = Eigenschaften der Baugruppe".

= Es 0Offnet sich der Eigenschaften-Dialog.

Klicken Sie auf den entsprechenden Kanal wie z.B. "Kanal 0" und stellen Sie unter
"Betriebsart" die Funktion "Pulsweitenmodulation” ein.
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Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Anwender-Programm

4. , Die fur Pulse Train erforderlichen Betriebsparameter werden intern auf die ent-
sprechenden Werte angepasst. Lassen Sie alle Werte unverandert.

12 3 4 5

YASKAWA A cruwe
‘ i
®
MR ‘
3
MAC PG/OP; 00-20- A”gemeln
= Kanal 0
E/A-Adressen
Slot Baugrupp| Betriebsart:| Pulsweitenmodulation ¥
Betriebsparameter K
e SRU Grundparameter B
-X2 Ausgabeformat Zeitbasis
X3 Kanal 0 Einschaltverzégerung D x 0.1 ms
-X27 Count :
Kanal 2 Mindestimpulsdauer x 0.1 ms
Kanal 3
OK

5. ) SchlieRen Sie den Dialog mit [OK].
6. » Wahlen Sie "Projekt = Alles libersetzen".

4.4.2 Anwender-Programm

Baustein in Projekt
kopieren

Verbindungzpriner 2

Adtive Verbindung | Endpunit. | ID(hex) | Name | Aktve Verbindung

EtherCAT-Meldungen

26t © | Meidung

@ Programmerereignisze [, Konsstensmeldungen o Kommunikationzereignisze [ Projeitogbuch [ EherCAT-eldungen > Ausgsbe

» Offnen Sie im "Katalog” unter "Bausteine” "Simple Motion Control” und ziehen Sie
per Drag&Drop folgenden Baustein in "Programmbausteine” des Projektbaums:

B Sigmab+7 Pulse Train

— FB 875 - VMC_AxisControl_PT & Kapitel 4.7.1 "FB 875 - VMC_AXis-
Control_PT - Achskontrolle iiber Pulse Train" auf Seite 219
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Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio > Anwender-Programm

OB 1
Konfiguration der Achse Sollten Sie einen anderen Kanal als Kanal 0 verwenden, mussen Sie diesen in der Hard-
ware-Konfiguration und in lhrem Anwenderprogramm entsprechend anpassen.
1. , Offnen Sie im Projektbaum innerhalb der CPU unter "PLC-Programm”,
"Programmbausteine” den OB 1 und programmieren Sie den Call FB 875, DB 875.
= Es o6ffnet sich der Dialog "Instanz-Datenbaustein hinzufligen".
2. ) Stellen Sie, wenn nicht schon geschehen, die Nummer fiir den Instanz-Datenbau-
stein ein und schliefen Sie den Dialog mit [OK].
= Der Bausteinaufruf wird angelegt und die Parameter werden aufgelistet
3. ) Vergeben Sie fir das Beispielprojekt folgende Parameter. Beachten Sie hier insbe-

sondere die beiden Umrechnungsfaktoren FactorPosition und FactorVelocity:

= CALL FB

"VMC AxisControl PT"

S _ChannelNumberPWM
S _Ready

S Alarm
FactorPosition
FactorVelocity
AxisEnable
AxisReset
StopExecute
MvVelocityExecute
MvRelativeExecute
JogPositive
JogNegative
PositionDistance
Velocity

S On

S Direction

S AlarmReset
MinUserDistance
MaxUserDistance
MinUserVelocity
MaxUserVelocity
AxisReady
AxisEnabled
AxisError
AxisErrorID
DriveError
CmdActive
CmdDone

CmdBusy
CmdAborted
CmdError
CmdErrorID

0

E 136.
E 136.
1024.0

976.5625

M 100.
M 100.
M 100.
M 100.
M 100.
M 100.
M

~N oUW N

"DI AxisControl PT"

0
2

1

Die Adressen von S_Ready und S_Alarm ergeben sich aus den Adressen der
Eingange, welche mit den Digitalausgéangen des Antrieb verbunden sind. Diese

konnen Uber das Submodul "-X25 DI/DIO" der CPU ermittelt werden.

Die Adressen von S_On, S_Direction und S_AlarmReset ergeben sich aus den

Adressen der Ausgange, welche mit den Digitaleingdngen des Antriebs ver-

bunden sind. Diese kdnnen lber das Submodul "-X25 DI/DIO" der CPU ermit-

telt werden.
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VIPA SPEEDY Library

Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Voraussetzung

Zeitlicher Ablauf 1.

Wahlen Sie "Projekt = Alles libersetzen" und Ubertragen Sie das Projekt in lhre
CPU. Naheres zur Ubertragung lhres Projekt finden Sie in der Onlinehilfe zum
SPEED?7 Studio.

= Sie kdnnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem

Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

Bringen Sie Ihre CPU in RUN und schalten Sie Ihren Antrieb ein.
= Der FB 875 - VMC_AxisControl_PT wird zyklisch abgearbeitet.

Sobald AxisReady = TRUE meldet, kdnnen Sie mit AxisEnable den Antrieb frei
geben.

Sie haben jetzt die Moglichkeit tber die entsprechenden Parameter lhren Antrieb zu
steuern und dessen Status abzufragen. & Kapitel 4.7.1 "FB 875 - VMC_Axis-
Control_PT - Achskontrolle (iber Pulse Train" auf Seite 219

Steuerung des Antriebs Sie haben die Mdglichkeit tber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fur
tiber HMI Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek fir den Zugriff auf den VMC_AxisControl_PT
Funktionsbaustein. & Kapitel 7 "Antrieb iber HMI steuern” auf Seite 313

4.5 Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

4.5.1 Voraussetzung

Ubersicht |

Bitte verwenden Sie fir die Projektierung den Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5
SP2.

Die Projektierung der VIPA CPU mit Pulse Train Funktionalitat erfolgt im Siemens
SIMATIC Manager in Form eines virtuellen PROFINET 1O Devices.

Das PROFINET IO Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

VIPA 10 Device installieren Die Installation des PROFINET VIPA IO Device im Hardware-Katalog erfolgt nach folg-
ender Vorgehensweise:

1.
2.

Nje @ |~ |«

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die
Konfigurationsdatei fur lhre CPU.

Extrahieren Sie die Datei in lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.
Schliel3en Sie alle Projekte.

Gehen Sie auf "Extras = GSD-Dateien installieren”.

Navigieren Sie in Ihr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation finden Sie das entsprechende PROFINET IO Device unter
"PROFINET IO = Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA ...".
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Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Hardware-Konfiguration

4.5.2 Hardware-Konfiguration

CPU im Projekt anlegen Steckp..| Baugruppe
1
2 CPU 314C-2PN/DP
X1 MPI/DP
X2 | PN-IO
X2... | Port 1
X2... | Port 2
Um kompatibel mit dem Siemens SIMATIC Manager zu sein, sind folgende Schritte
durchzufihren:
1. , Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens mit einem neuen Projekt.
2. , Figen Sie aus dem Hardware-Katalog eine Profilschiene ein.
3. » Platzieren Sie auf "Slot"-Nummer 2 die CPU 314C-2 PN/DP (314-6EH04-0AB0O
V3.3).
Klicken Sie auf das Submodul "PN-/0" der CPU.
5. » Wahlen Sie "Kontextmeni = PROFINET IO-System einfiigen".
Steckpl.| Baugruppe
1
2 CPU.. PROFINET-IO-System
3
6. 5 Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie glltige IP-Adress-
Daten.
7. » Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
= Objekteigenschaften"” den Eigenschafts-Dialog.
8. . Geben Sie unter "Allgemein" einen "Gerdtenamen" an. Der Geratename muss ein-

deutig am Ethernet-Subnetz sein.
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VIPA SPEEDY Library

Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Hardware-Konfiguration

Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

Steckpl.| Modul
1
2 CPU ...
X... | PN-IO —

3

4 343-1EX30

5

|

E/A-Peripherie auf Pulse
Train umschalten

CPU ... PROFINET-IO ...
PN-10 —_

XN -

VIPA MICRO...

3 -8
e

VIPA MICRO ... M13-CCF0000
2 | M13-CCF0000

wN|= x| o

Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET 10
=> Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA ..." und binden Sie z.B. fur das System
MICRO das |0-Device "M13-CCF0000" an Ihr PROFINET-System an.

= In der Steckplatziibersicht des PROFINET-IO-Device "VIPA MICRO PLC" ist
auf Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert.

Platzieren Sie flr den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
343-1 (SIMATIC 300\ CP 300 \ Industrial Ethernet \CP 343-1\ 6GK7 343-1EX30
0XEO V3.0).

Offnen Sie durch Doppelklick auf den CP 343-1EX30 den Eigenschaften-Dialog und
geben Sie fir den CP unter "Eigenschaften” IP-Adress-Daten an. Giiltige IP-
Adress-Parameter erhalten Sie von Ihrem Systemadministrator.

Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-
Daten nicht Gbernommen!

Fur die Parametrierung der Ein-/Ausgabeperipherie und der Technologischen Funktionen
sind die entsprechenden Submodule der Siemens CPU 314C-2 PN/DP
(314-6EHO04-0ABO0 V3.3) zu verwenden. Fir die Pulse Train Ausgabe ist das Submodul
Count auf "Pulsweitenmodulation" umzuschalten. Sollten Sie einen anderen Kanal als
Kanal 0 verwenden, mussen Sie diesen in der Hardware-Konfiguration und in Ihrem
Anwenderprogramm entsprechend anpassen.

1.

Doppelklicken Sie auf das Zahler-Submodul der Siemens CPU 314C-2 PN/DP.
= Sie gelangen in das Dialogfeld "Eigenschaften”.

Wahlen Sie z.B. "Kanal 0" und stellen Sie unter "Betriebsart" die Funktion
"Pulsweitenmodulation” ein.
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Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Anwender-Programm

3. Lassen Sie alle Werte unverandert.

2 CPU 314C-2 PN/DP
MPI/DP
- PROFINET-IO ...
X2P1R Port 1
X2 P2 R Port 2 VIPA MICRO...
2.5 DI24/DO16 !_. E
26 AI5/AO2 et
2.7 Zéahlen
2.8 Positio en
3

Eigenschaften - Zahlen

Kanal: [[(ll»] Betriebsart: [ Pulsweitenmodulation |w]

Schlief3en Sie den Dialog mit [OK].
Wahlen Sie "Station = Speichern und (ibersetzen".

SchlieRen Sie den Hardware-Konfigurator.

4.5.3 Anwender-Programm

Bibliothek einbinden

Bausteine in Projekt
kopieren

OB 1

Konfiguration der Achse

1.
2,

1.

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "VIPA Lib" die Simple Motion Control
Library.

Offnen Sie mit "Datei = Dearchivieren" das Dialogfenster zur Auswahl der ZIP-
Datei.

Wahlen Sie die entsprechende ZIP-Datei an und klicken Sie auf [Offnen].

Geben Sie ein Zielverzeichnis an, in dem die Bausteine abzulegen sind und starten
Sie den Entpackvorgang mit [OK].

Offnen Sie die Bibliothek nach dem Entpackvorgang und ziehen Sie per Drag&Drop
folgenden Baustein in "Bausteine” |hres Projekts:

B Sigmab+7 Pulse Train

— FB 875 - VMC_AxisControl_PT & Kapitel 4.7.1 "FB 875 - VMC _Axis-
Control_PT - Achskontrolle iber Pulse Train" auf Seite 219

Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie den Call FB 875, DB 875.
= Der Bausteinaufruf wird angelegt und die Parameter werden aufgelistet
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Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Anwender-Programm

2. ), Vergeben Sie fir das Beispielprojekt folgende Parameter. Beachten Sie hier insbe-
sondere die beiden Umrechnungsfaktoren FactorPosition und FactorVelocity:

= CALL FB "VMC AxisControl PT" , "DI AxisControl PT"

S_ChannelNumberPWM =0
S_Ready = E 136.0
S _Alarm := E 136.2
FactorPosition := 1024.0
FactorVelocity := 976.5625
AxisEnable := M 100.1
AxisReset := M 100.2
StopExecute := M 100.3
MvVelocityExecute := M 100.4
MvRelativeExecute := M 100.5
JogPositive := M 100.6
JogNegative := M 100.7
PositionDistance := MD 102
Velocity := MD 106
S_On := A 136.7
S Direction := A 136.2
S AlarmReset := A 136.6
MinUserDistance := MD 110
MaxUserDistance := MD 114
MinUserVelocity := MD 118
MaxUserVelocity := MD 122
AxisReady := M 101.3
AxisEnabled := M 101.4
AxisError := M 101.5
AxisErrorID = MW 126
DriveError := M 101.6
CmdActive := MB 128
CmdDone := M 130.0
CmdBusy := M 130.1
CmdAborted := M 130.2
CmdError := M 130.3
CmdErrorID := MW 132

Die Adressen von S_Ready und S_Alarm ergeben sich aus den Adressen der
Eingange, welche mit den Digitalausgéangen des Antrieb verbunden sind. Diese
kénnen uber das Submodul "DI24/DO16" der CPU ermittelt werden.

Die Adressen von S_On, S_Direction und S_AlarmReset ergeben sich aus den
Adressen der Ausgange, welche mit den Digitaleingdngen des Antriebs ver-
bunden sind. Diese kénnen liber das Submodul "DI24/DO16" der CPU ermittelt
werden.

Zeitlicher Ablauf 1. ) Wechseln Sie in den Siemens SIMATIC Manager und Ubertragen Sie |hr Projekt in
die CPU.

= Sie kénnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem

Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

2. , Bringen Sie Ihre CPU in RUN und schalten Sie lhren Antrieb ein.
= Der FB 875 - VMC_AxisControl_PT wird zyklisch abgearbeitet.

3. Sobald AxisReady = TRUE meldet, kdnnen Sie mit AxisEnable den Antrieb frei
geben.
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Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

Einsatz im Siemens TIA Portal > Hardware-Konfiguration

4. ), Sie haben jetzt die Mdglichkeit Uber die entsprechenden Parameter Ihren Antrieb zu
steuern und dessen Status abzufragen. & Kapitel 4.7.1 "FB 875 - VMC_Axis-
Control_PT - Achskontrolle iiber Pulse Train" auf Seite 219
Steuerung des Antriebs Sie haben die Mdaglichkeit Gber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fiir
tiber HMI Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek fir den Zugriff auf den VMC_AxisControl PT

Funktionsbaustein. & Kapitel 7 "Antrieb iiber HMI steuern" auf Seite 313

4.6 Einsatz im Siemens TIA Portal

4.6.1 Voraussetzung

Ubersicht |

Bitte verwenden Sie fiir die Projektierung das Siemens TIA Portal ab V 14.

Die Projektierung der VIPA CPU mit Pulse Train Funktionalitat erfolgt im Siemens TIA
Portal in Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices.

Das PROFINET IO Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

VIPA 10 Device installieren Die Installation des PROFINET VIPA IO Device im Hardware-Katalog erfolgt nach folg-
ender Vorgehensweise:

1.
2,

@ N o | | |«

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die ent-
sprechende Datei fur Ihr System - hier System MICRO.

Extrahieren Sie die Datei in lhr Arbeitsverzeichnis.

Starten das Siemens TIA Portal.

Schliel3en Sie alle Projekte.

Wechseln Sie in die Projektansicht.

Gehen Sie auf "Extras = Gerétebeschreibungsdatei (GSD) installieren”.

Navigieren Sie in Ihr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation wird der Hardware-Katalog aktualisiert und das Siemens
TIA Portal beendet.

Nach einem Neustart des Siemens TIA Portals finden Sie das entsprechende
PROFINET-IO-Device unter Weitere Feldgeréte > PROFINET > |0 > VIPA
GmbH > VIPA MICRO PLC.

Damit die VIPA-Komponenten angezeigt werden kénnen, miissen Sie im

N

i Hardware-Katalog bei "Filter" den Haken entfernen.

1

4.6.2 Hardware-Konfiguration

CPU im Projekt anlegen Um kompatibel mit dem Siemens TIA Portal zu sein, sind folgende Schritte durchzu-
fUhren:

1.
2.
3.

Starten Sie das Siemens TIA Portal mit einem neuen Projekt.
Wechseln Sie in die Projektansicht.

Klicken Sie in der Projektnavigation auf "Neues Gerét hinzufiigen".
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Einsatz im Siemens TIA Portal > Hardware-Konfiguration

4. ), Wabhlen Sie im Eingabedialog folgende CPU aus:
SIMATIC S7-300 > CPU 314C-2 PN/DP (314-6EH04-0AB0 V3.3)

= Die CPU wird mit einer Profilschiene eingeflgt.

1 2 4 5
® ] ]
==

Geréteubersicht:

Baugruppe Steckplatz Typ

PLC... 2 CPU 314C-2PN/DP
MPI-Schnittstelle... 2 X1 MPI/DP-Schnittstelle
PROFINET- 2 X2 PROFINET-Schnittstelle
Schnitt...

DI24/DO16... 25 DI24/DO16

AI5/A02... 26 AI5/A02

Zahlen... 27 Zahlen

Anbindung CPU als 1. » Wechseln Sie im Projektbereich in die "Netzsicht".

PROFINET-0-Device 2. Nach der Installation der GSDML finden Sie das |0-Device fiir die CPU im Hard-

ware-Katalog unter Weitere Feldgerédte > PROFINET > |0 > VIPA GmbH > VIPA
MICRO PLC. Binden Sie das Slave-System an die CPU an, indem Sie dies aus
dem Hardware-Katalog in die Netzsicht ziehen und dieses tiber PROFINET an die
CPU anbinden.

3. » Kilicken Sie in der Netzsicht auf den PROFINET-Teil der Siemens CPU und geben
Sie in "Eigenschaften” unter "Ethernet-Adressen” im Bereich "IP-Protokoll" gultige
IP-Adressdaten an.

4. Geben Sie unter "PROFINET" einen "PROFINET Gerdtenamen" an. Der Gerate-
name muss eindeutig am Ethernet-Subnetz sein.
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Einsatz im Siemens TIA Portal > Hardware-Konfiguration

TIA

Menu ... :
[ **d & X Zhx "M & AHBDERE0 Fr LEP =

Netzsicht Katalog

Filter
GK@

V B Weitere Feldgerate

V 5 PROFINET IO
s/ N

V 5 VIPA Micro PLC
.- QD Q

PLC
CPU 314C-2PN...

VIPA Micro PLC

CPU 314C-2Pw3 Eigenschaften
Allgemein Ethernet-Adressen (B
Ethernet-Adressen
IP-Protokoll
IP-Adresse:| ... |
Subnetzmaske:| ...

nNACING

PROFINET-Geratename:

5. » Wahlen Sie in der Netzsicht das |0-Device "VIPA MICRO PLC" an und wechseln
Sie in die Gerételibersicht.

= In der Gerételibersicht des PROFINET-IO-Device "VIPA MICRO PLC" ist auf
Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert.

Platzieren Sie fir den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
343-1 (6GK7 343-1EX30 0XEO V3.0).

1.,

2. , Offnen Sie durch Klick auf den CP 343-1EX30 den "Eigenschaften"-Dialog und
geben Sie fir den CP in den "Eigenschaften" unter "Ethernet-Adresse" IP-Adress-
Daten an. Giiltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von lhrem Systemadminist-
rator.

Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

6 7 |
1 Ethernet-PG/OP-Kanal
Geriatelibersicht
Baugruppe Steckplatz Typ
PLC ... 2 CPU 314C-2PN/DP
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VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz im Siemens TIA Portal > Anwender-Programm

E/A-Peripherie auf Pulse
Train umschalten

MPI/DP-Schnitt- 2 X1 MPI/DP-Schnittstelle
stelle
PROFINET- 2 X2 PROFINET-Schnittstelle

Schnittstelle

CP 343-1 4 CP 343-1

Fir die Parametrierung der Ein-/Ausgabeperipherie und der Technologischen Funktionen
sind die entsprechenden Submodule der Siemens CPU 314C-2 PN/DP
(314-6EH04-0ABO0 V3.3) zu verwenden. Fur die Pulse Train Ausgabe ist das Submodul
Count auf "Pulsweitenmodulation" umzuschalten. Sollten Sie einen anderen Kanal als
Kanal 0 verwenden, mussen Sie diesen in der Hardware-Konfiguration und in Ihrem
Anwenderprogramm entsprechend anpassen.

1.

Doppelklicken Sie auf das Zahler-Submodul der Siemens CPU 314C-2 PN/DP.
= Sie gelangen in das Dialogfeld "Eigenschaften”.

Wahlen Sie z.B. "Kanal 0" und stellen Sie unter "Betriebsart” die Funktion
"Pulsweitenmodulation” ein.

Lassen Sie alle Werte unverandert.

TR

Menu ...

4.6.3 Anwender-Programm

Bibliothek einbinden

1.
2.

Ha Xwm o x -y~ - ADCODECS S R =

PLC
CPU 314C-2PN...

J)
|

N

I— PROFINET IO System }'—I

CPU 314C-2PN/DP
Aligemein Kanal 0

1P-FigKoll
Zahlen : e o
etriebsart | Pulsweitenmodulation |

Klicken Sie in der Projektnavigation auf Ihre CPU und wahlen Sie "Kontextmendi
=> Ubersetzen = Alles”.

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "VIPA Lib" die Simple Motion Control
Library.

Die Bibliothek liegt fur die entsprechende TIA Portal Version als gepackte zip-Datei
VOr.

Starten Sie mit einem Doppelklick auf die Datei ... TIA_Vxx.zip ihr Unzip-Programm,
entpacken Sie Dateien und Ordner in ein Arbeitsverzeichnis fiir das Siemens TIA
Portal.

Wechseln sie im Siemens TIA Portal in die Projektansicht.
Wahlen Sie auf der rechten Seite die Task-Card "Bibliotheken".
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Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

Einsatz im Siemens TIA Portal > Anwender-Programm

Klicken Sie auf "Globale Bibliothek".

Klicken Sie innerhalb der "Globalen Bibliothek" auf die freie Flache und wahlen Sie
"Kontextmentii =» Bibliothek dearchivieren".

8. » Navigieren Sie zu ihrem Arbeitsverzeichnis und laden Sie die Datei ...Simple
Motion.zalxx.
Bausteine in Projekt TIA
kopieren Menue ...
L **UaXnixmte: JLOSRC 72 LAE x
. _ . . >
Projektnavigation Projekt Bibliotheken &
Q
O]
PLC... > Projektbibliothek g
Geratekonfigu... v Globale Bibliothek W
Programmbausteine %
— ~VIPA Simple Motion 3
Online & Diag.. \ Typen 2|
Kopiervorlage S
o Sigma5+7 Pulse Train |
" VMC_Axis_Control_PT
Kopieren Sie folgenden Baustein aus der Bibliothek in das Verzeichnis "Programm-
bausteine" in der Projektnavigation lhres Projekts.
B Sigmab+7 Pulse Train
— FB 875 - VMC_AxisControl_PT & Kapitel 4.7.1 "FB 875 - VMC_Axis-
Control_PT - Achskontrolle liber Pulse Train" auf Seite 219
OB 1
Konfiguration der Achse 1. , Offnen Sie in der Projektnavigation innerhalb der CPU unter "Programmbausteine”
den OB 1 und programmieren Sie den Call FB 875, DB 875
= Es oOffnet sich der Dialog "Instanz-Datenbaustein hinzufiigen".
2. ) Stellen Sie, wenn nicht schon geschehen, die Nummer fiir den Instanz-Datenbau-

stein ein und schlief’en Sie den Dialog mit [OK].

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und die Parameter werden aufgelistet
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Einsatz im Siemens TIA Portal > Anwender-Programm

3. ) Vergeben Sie fir das Beispielprojekt folgende Parameter. Beachten Sie hier insbe-
sondere die beiden Umrechnungsfaktoren FactorPosition und FactorVelocity:

= CALL FB "VMC AxisControl PT" , "DI AxisControl PT"

S_ChannelNumberPWM =0
S_Ready = E 136.0
S _Alarm := E 136.2
FactorPosition := 1024.0
FactorVelocity := 976.5625
AxisEnable := M 100.1
AxisReset := M 100.2
StopExecute := M 100.3
MvVelocityExecute := M 100.4
MvRelativeExecute := M 100.5
JogPositive := M 100.6
JogNegative := M 100.7
PositionDistance := MD 102
Velocity := MD 106
S_On := A 136.7
S Direction := A 136.2
S AlarmReset := A 136.6
MinUserDistance := MD 110
MaxUserDistance := MD 114
MinUserVelocity := MD 118
MaxUserVelocity := MD 122
AxisReady := M 101.3
AxisEnabled := M 101.4
AxisError := M 101.5
AxisErrorID = MW 126
DriveError := M 101.6
CmdActive := MB 128
CmdDone := M 130.0
CmdBusy := M 130.1
CmdAborted := M 130.2
CmdError := M 130.3
CmdErrorID := MW 132

Die Adressen von S_Ready und S_Alarm ergeben sich aus den Adressen der
Eingange, welche mit den Digitalausgéangen des Antrieb verbunden sind. Diese
kénnen uber das Submodul "DI24/DO16" der CPU ermittelt werden.

Die Adressen von S_On, S_Direction und S_AlarmReset ergeben sich aus den
Adressen der Ausgange, welche mit den Digitaleingdngen des Antriebs ver-
bunden sind. Diese kénnen Gber das Submodul "DI24/DO16" der CPU ermittelt
werden.

Zeitlicher Ablauf 1. » Wahlen Sie "Bearbeiten = Ubersetzen" und iibertragen Sie das Projekt in lhre
CPU. Naheres zur Ubertragung lhres Projekt finden Sie in der Onlinehilfe zum Sie-
mens TIA Portal.

= Sie kdnnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem

Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

2. , Bringen Sie Ihre CPU in RUN und schalten Sie lhren Antrieb ein.
= Der FB 875 - VMC_AxisControl_PT wird zyklisch abgearbeitet

3. » Sobald AxisReady = TRUE meldet, kénnen Sie mit AxisEnable den Antrieb frei
geben.
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Steuerung des Antriebs

liber HMI

4.7 Antriebsspezifischer Baustein

Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle Uber Pulse Train

4. , Sie haben jetzt die Moglichkeit Gber die entsprechenden Parameter Ihren Antrieb zu
steuern und dessen Status abzufragen. & Kapitel 4.7.1 "FB 875 - VMC_Axis-
Control_PT - Achskontrolle iiber Pulse Train" auf Seite 219

Sie haben die Mdaglichkeit Gber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fiir
Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek fir den Zugriff auf den VMC_AxisControl PT
Funktionsbaustein. & Kapitel 7 "Antrieb iiber HMI steuern" auf Seite 313

471 FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle tiber Pulse Train

Beschreibung

Parameter

Parameter

S _Channel-
NumberPWM

S Ready

S Alarm

FactorPosition

FactorVelocity

AxisEnable

AxisReset

StopExecute

Deklaration
INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

Mit dem FB VMC_AxisControl_PT kénnen Sie eine Uber Pulse Train angebundene Achse
steuern. Sie kdnnen den Status des Antriebs abrufen, den Antrieb ein- bzw. ausschalten
oder verschiedene Bewegungskommandos ausfihren. In den Instanzdaten des Bau-
steins befindet sich ein gesonderter Speicherbereich. Uber diesen kdnnen Sie mittels
eines HMI lhre Achse steuern. & Kapitel 7 "Antrieb liber HMI steuern" auf Seite 313

Die Ansteuerung eines Pulse Train Antriebs erfolgt ausschliel8lich mit
i dem FB 875 VMC_AxisControl_PT. PLCopen-Bausteine werden nicht
unterstiitzt!

Datentyp
INT

BOOL

BOOL

REAL

REAL

BOOL

BOOL

BOOL

Beschreibung

Kanalnummer vom PWM-Ausgang, der fur die Ansteuerung vom
Pulse-Train-Eingang des Servos (Signal PULS) verwendet wird.

B Digitaleingang zur Anbindung des S_Ready-Signals (S-RDY)
— TRUE: Servo ist bereit fir das S_On-Signal.

B Digitaleingang zur Anbindung des S_Alarm-Signals (ALM)
— FALSE, wenn der Servo einen Fehler erkannt hat.

Faktor zur Umrechnung der Position von Benutzer- in Antriebsein-
heiten (Inkremente) und zurtick. & "FactorPosition" auf Seite 222

Faktor zur Umrechnung der Geschwindigkeit von Benutzer- in
Antriebseinheiten (Inkremente/s) und zuriick. & "FactorVelocity"
auf Seite 223

B Achsenfreigabe
— TRUE: Die Achse wird freigegeben.
— FALSE: Die Achse wird gesperrt.

B Reset Achse
— Flanke 0-1: Reset der Achse wird durchgefihrt.

— Der Zustand eines mit AxisReset gestarteten Reset wird
nicht an den Ausgéngen CmdActive, CmdDone, CmdBusy,
CmdAborted, CmdError und CmdErrorID ausgegeben.

B Achse stoppen
— Flanke 0-1: Stoppen der Achse wird gestartet.

Hinweis: StopExecute = 1: Kein anderes Kommando kann gestartet
werden!
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Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle Uber Pulse Train

Parameter

MvVelocityExe-
cute

MvRelativeE-
xecute

JogPositive

JogNegative

PositionDis-
tance

Velocity

S On

S_Direction

S AlarmReset

MinUserDis-
tance

MaxUserDis-
tance

MinUserVelo-
city

MaxUserVelo-
city

Deklaration

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

Datentyp
BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

REAL

REAL

BOOL

BOOL

BOOL

REAL

REAL

REAL

REAL

Beschreibung

® Verfahren der Achse starten

— Flanke 0-1: Die Achse wird auf die angegebene Geschwin-
digkeit beschleunigt / abgebremst.

B Verfahren der Achse starten

— Flanke 0-1: Die relative Positionierung der Achse wird
gestartet.

Tipp-Betrieb positiv
B Achse mit konstanter Geschwindigkeit in positive Richtung ver-

fahren

— Flanke 0-1: Das Verfahren der Achse mit konstanter
Geschwindigkeit wird gestartet.

— Flanke 1-0: Die Achse wird gestoppt.

Tipp-Betrieb negativ

B Achse mit konstanter Geschwindigkeit in negative Richtung ver-
fahren

— Flanke 0-1: Das Verfahren der Achse mit konstanter
Geschwindigkeit wird gestartet.

— Flanke 1-0: Die Achse wird gestoppt.

Absolute Position bzw. relative Wegstrecke fir MvRelativeExecute
[Anwendereinheiten].

Geschwindigkeitsvorgabe (vorzeichenbehafteter Wert) in [Anwen-
dereinheiten/s].

B Digitalausgang zur Ansteuerung des S_On-Signals (S-ON)
— TRUE: schaltet den Servo ein.
— FALSE: schaltet den Servo aus.

B Digitalausgang zur Ansteuerung des S_Direction-Signals
(SIGN)

— TRUE: Vorgabe der Drehrichtung positive Richtung flir den
Servo.

— FALSE: Vorgabe der Drehrichtung negative Richtung fiir
den Servo.

B Digitalausgang zur Ansteuerung des S_AlarmReset-Signals
(ALM-RST)
— TRUE: Alarme werden im Servo zuriickgesetzt.
— FALSE: Alarme im Servo bleiben bestehen.

Minimaler Verfahrweg (1 Inkrement) des Servos [Anwenderein-
heiten].

Maximaler Verfahrweg (8388607 Inkremente = maximale Anzahl
Impulse des PWM-Ausgangs) des Servos [Anwendereinheiten].

Minimale Geschwindigkeit (Periodendauer = 65535us = maximale
Periodendauer des PWM-Ausgangs) des Servos [Anwenderein-
heiten].

Maximale Geschwindigkeit (Periodendauer = 20us = minimale Peri-
odendauer des PWM-Ausgang) des Servos [Anwendereinheiten].
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Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle Uber Pulse Train

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

AxisReady OUTPUT BOOL B AxisReady
— TRUE: Die Achse ist einschaltbereit.
— FALSE: Die Achse ist nicht einschaltbereit.
— Prife und behebe AxisError (siehe AxisErroriD).
— Prife und behebe DriveError.

AxisEnabled OUTPUT BOOL B Status Achse

— TRUE: Achse ist eingeschaltet und nimmt Bewegungsauf-
trage an.

— FALSE: Achse ist nicht eingeschaltet und nimmt keine
Bewegungsauftrage an.
B Bedingungen fur AxisEnabled = TRUE
— AxisEnable = TRUE
— S _Ready = TRUE
— S _Alarm = TRUE

AxisError OUTPUT BOOL B Fehler bei Motion Achse
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten.

Zusatzliche Fehlerinformationen konnen dem Parameter
AXxisErrorlD entnommen werden.

— Die Achse wird gesperrt (S_On = FALSE und AxisEnabled =
FALSE). Kommando wird nicht ausgefihrt.

AxisErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

DriveError OUTPUT BOOL B Fehler direkt am Antrieb
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten.
— — Die Achse wird gesperrt.

CmdActive OUTPUT BYTE B Kommando
— 0: kein Cmd aktiv
- 1:STOP
— 2: MvVelocity
— 3: MvRelative
— 4: JogPos
— 5:JogNeg

CmdDone OUTPUT BOOL B Status Done
— TRUE: Auftrag wurde ohne Fehler beendet.

CmdBusy OUTPUT BOOL B Status Busy
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung.

CmdAborted OUTPUT BOOL m Status Aborted

— TRUE: Der Auftrag wurde wahrend der Bearbeitung von
einem anderen Auftrag abgebrochen.

Hinweis: CmdAborted wird beim Start eines Cmd zurlickgesetzt
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Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle tGber Pulse Train

Parameter Deklaration
CmdError OUTPUT

CmdErrorlD OUTPUT

Datentyp Beschreibung

BOOL B Status Error
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Die Achse wird gesperrt

Zusatzliche Fehlerinformationen konnen dem Parameter CmdEr-
rorlD entnommen werden.

WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

4711 Umrechnungsfaktoren

FactorPosition

Die Berechnung von FactorPosition ist nur gliltig, wenn der Servo-Para-
i meter Reference Pulse Multiplier (Pn218) = 1 gesetzt ist.

1

o Resolution )
FactorPosition= ———— -Denominator
Numerator

FactorPosition - Faktor zur Umrechnung der Position von Benutzer- in Antriebseinheiten
(Inkremente) und zurtck.

Resolution - Anzahl Inkremente pro Anwendereinheit
Numerator - Zahler: Electronic Gear Ratio (Pn20E) der Servo-Parameter

Denominator - Nenner: Electronic Gear Ratio (Pn210) der Servo-Parameter

Beispiel Anwendereinheit fiir Position =1 Umdrehung

FactorPosition - Faktor zur Umrechnung der Position von Benutzer- in Antriebseinheiten
(Inkremente) und zurtick.

Resolution - Anzahl Inkremente pro Anwendereinheit
Resolution = 220 = 1048576
Numerator - Zahler: Electronic Gear Ratio (Pn20E) der Servo-Parameter

Numerator = 1024
Denominator - Nenner: Electronic Gear Ratio (Pn210) der Servo-Parameter

Denominator = 1

Resolution

FactorPosition= ——————— -Denominator
Numerator
. 1048576
FactorPosition=——— - 1=1024
1024

222

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.008 | de | 17-46



VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

FactorVelocity

Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle Giber Pulse Train

Beispiel minimaler Verfahrweg

MinPos -

Resolution

Numerator

Period

MinPos=Numerator-

MinPos=1024-

Minimaler Verfahrweg in Umdehungen

Anzahl Inkremente pro Anwendereinheit
Resolution = 220 = 1048576
Zahler: Electronic Gear Ratio (Pn20E) der Servo-Parameter

Numerator = 1024

Minimale Periode
Period = 1

Period

Resolutioon

1 1

1048576 1024

Beispiel maximaler Verfahrweg

MaxPos

Resolution

Numerator

Period

MaxPos=Numerator-

MaxPos=1024-
1048

Maximaler Verfahrweg in Umdrehungen

Anzahl Inkremente pro Anwendereinheit
Resolution = 220 = 1048576
Zahler: Electronic Gear Ratio (Pn20E) der Servo-Parameter

Numerator = 1024

Maximale Periode
Period = 8388607

Period

Resolution

8388607
—=8192
576

) Die Berechnung von FactorVelocity ist nur gliltig, wenn der Servo-Para-
i meter Reference Pulse Multiplier (Pn218) = 1 gesetzt ist.

1

FactorVelocity=Time-

Time
Numerator
Denominator

Resolution

Numerator

Denominator

Resolution

Zeit fir 1 Umdrehung in ys
Zahler: Electronic Gear Ratio (Pn20E) der Servo-Parameter
Nenner: Electronic Gear Ratio (Pn210) der Servo-Parameter

Anzahl Inkremente pro Anwendereinheit
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Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle tGber Pulse Train

Beispiel Anwendereinheit fiir Geschwindigkeit = Umdrehung/min

FactorVelocity - Faktor zur Umrechnung von Benutzer- in Antriebseinheiten (Inkremente/
sec) und zurick.

Time - Zeit fur 1 Umdrehung in ps
Time = 1min = 60-10%us

Numerator - Zabhler: Electronic Gear Ratio (Pn20E) der Servo-Parameter
Numerator = 1024

Denominator - Nenner: Electronic Gear Ratio (Pn210) der Servo-Parameter
Denominator = 1

Resolution - Anzahl Inkremente pro Anwendereinheit
Resolution = 22° = 1048576

Numerator

Denominator

FactorVelocity=Time- -
Resolution

1024

I 60100

FactorVelocity=60-10° =
1048576 1024

=58593,75

Beispiel Anwendereinheit fiir Geschwindigkeit = Umdrehung/s

FactorVelocity - Faktor zur Umrechnung von Benutzer- in Antriebseinheiten (Inkremente/
sec) und zurick.

Time - Zeit fir 1 Umdrehung in ps
Time = 1s = 108us

Numerator - Zahler: Electronic Gear Ratio (Pn20E) der Servo-Parameter
Numerator = 1024

Denominator - Nenner: Electronic Gear Ratio (Pn210) der Servo-Parameter
Denominator = 1

Resolution - Anzahl Inkremente pro Anwendereinheit
Resolution = 220 = 1048576

Numerator

Denominator

FactorVelocity=Time- -
Resolution

1024

T i
1048576 1024

FactorVelocity=10° =976,5625
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4.7.1.2 Funktionalitat

Antrieb ein- bzw. aus-
schalten

Antriebsfehler quittieren

Achse stoppen - MC_Stop

Geschwindigkeitsmodus -
MC_MoveVelocity

Relative Positionierung -
MC_MoveRelative

Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle Giber Pulse Train

Minimale Geschwindigkeit fir Umdrehungen/min
MinVel - Minimale Geschwindigkeit in Umdrehungen/min

FactorVelocity - Faktor zur Umrechnung von Benutzer- in Antriebseinheiten
(Inkremente/s) und zurtick.

FactorVelocity — 58593,75
65535 65535

MinVel=

Maximale Geschwindigkeit fiir Umdrehungen/min
MaxVel - Maximale Geschwindigkeit in Umdrehungen/min

FactorVelocity - Faktor zur Umrechnung von Benutzer- in Antriebseinheiten
(Inkremente/s) und zurick.

FactorVelocity — 58593,75
20 -

MaxVel=

=2929,69

B Der Eingang AxisEnable dient zum Ein- und Ausschalten einer Achse.

B Das Einschalten ist nur moglich, wenn AxisReady = TRUE meldet, d.h. die Achse ein-
schaltbereit ist.

B Sobald die Achse eingeschaltet ist, wird dies durch die Statusinformation AxisE-
nabled angezeigt.

B Hat die Achse einen Fehler, wird dies durch die Statusinformation AxisError ange-
zeigt. Weitere Informationen liefert AxisErroriD.

B Mit AxisReset kdbnnen Sie Fehler am Antrieb quittieren.
B  Anliegende Fehler werden Uber DriveError zuriick gemeldet.

B Eine Achse in Bewegung koénnen Sie durch Setzen von StopExecute stoppen.

B Solange StopExecute gesetzt ist, werden keine weiteren Pulse generiert und alle
Kommandos sind gesperrt.

Voraussetzung: Der Antrieb ist eingeschaltet und AxisReady = TRUE.

Mit MvVelocityExecute kdnnen Sie die Achse zum Drehen mit konstanter Geschwin-
digkeit bringen.

Die Geschwindigkeit geben Sie Gber Velocity vor.

Durch Vorgabe von 0 stoppt die Achse ebenso wie mit StopExecute.

Die Drehrichtung bestimmen Sie Uber das Vorzeichen von Velocity.

Der Wert flr Velocity darf 0 sein oder MinUserVelocity < Velocity < MaxUserVelocity.

Voraussetzung: Der Antrieb ist eingeschaltet und AxisReady = TRUE.

Die relative Positionierung erfolgt iber MvRelativeExecute.

Die Distanz kénnen Sie Uber PositionDistance in Anwendereinheiten vorgeben.
Die Drehrichtung bestimmen Sie Uber das Vorzeichen von PositionDistance.
Die Geschwindigkeit geben Sie Uber Velocity vor.

Durch Setzen von StopExecute kdnnen Sie ein laufendes Kommando stoppen.
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Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle tGber Pulse Train

Tipp-Betrieb - Jogging B Voraussetzung: Der Antrieb ist eingeschaltet und AxisReady = TRUE.

m  Mit einer Flanke 0-1 an JogPositive oder JogNegative kdnnen Sie |hren Antrieb im
Tipp-Betrieb steuern. Hierbei wird ein Jogging Kommando in die entsprechende Dreh-
richtung ausgefuhrt.

B Die Geschwindigkeit geben Sie uber Velocity vor. Das Vorzeichen ist nicht relevant.

®  Mit einer Flanke 1-0 an JogPositive oder JogNegative bzw. durch Setzen von
StopExecute wird die Achse gestoppt.
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Parameter am Frequenzumrichter einstellen

5 Einsatz Frequenzumrichter uber PWM

5.1 Ubersicht

Voraussetzung

Schritte der Projektierung

-—

SPEED7 Studio ab V1.7.1

oder

Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5 SP2 & Simple Motion Control Library
oder

Siemens TIA Portal V 14 & Simple Motion Control Library

System MICRO bzw. System SLIO CPU mit PWM-Ausgabe wie z.B. CPU M13-
CCF0000 bzw. CPU 013-CCFORO00.

Frequenzumrichter mit PWM-Eingang z.B. V1000.

Parameter am Frequenzumrichter einstellen

B Die Einstellung der Parameter hat mit dem Softwaretool Drive Wizard+ zu
erfolgen.

Hardwarekonfiguration im VIPA SPEED?7 Studio, Siemens SIMATIC Manager oder
Siemens TIA Portal.

B Projektierung der CPU.

Programmierung im VIPA SPEED7 Studio, Siemens SIMATIC Manager oder Sie-
mens TIA Portal.

B VMC_AxisControlV1000PWM-Baustein zur Konfiguration und zur Kommunika-
tion mit der Achse, welche Gber PWM angebunden ist.

5.2 Parameter am Frequenzumrichter einstellen

VORSICHT!
Vor der Erstinbetriebnahme missen Sie Ihren Frequenzumrichter mit

dem Softwaretool Drive Wizard+ an Ihre Applikation anpassen! Naheres
hierzu finden Sie im Handbuch zu ihrem Frequenzumrichter.

Die nachfolgende Tabelle zeigt alle Parameter auf, die nicht den Standardwerten entspre-
chen. Zur Abstimmung auf die Simple Motion Control Library sind diese Gber Drive
Wizard+ einzustellen. Danach folgt eine Tabelle mit Parameter, welche in Abhangigkeit

von der Applikation angepasst werden konnen.

Nr. Parameter, die vom Standard abweichen Einstellung fiir Simple Motion Control Library
B1-01 Auswahl Frequenzsollwert B 4: Pulse train input

B1-02 Auswahl Start-Befehl B 1: Control circuit terminal

H1-01 Funktionsauswabhl fiir Digitaleingange S1 B 0040: Forward Run Command

H1-02 Funktionsauswahl fiir Digitaleingange S2 B (0041: Reverse Run Command

H2-01 Funktionswahl Klemme MA, MB und MC (Relais) B O00OE: Fault

H2-02 Funktionswahl fir Klemme P1 (Open-Collector-Aus- m 0006

gang)

H6-01 Funktionsauswahl fir die Impulsfolgeeingangs-

klemmen RP

0: Frequency reference
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Nr.

H6-02
H6-03
H6-04
H6-05
H6-06

H6-07

Nr.
C1-01
C1-02
C1-10
C1-11
01-02

01-03

Parameter, die vom Standard abweichen
Skalierung fur Impulsfolgeeingang
Verstarkung fur Impulsfolgeeingang
Vorspannung fir Impulsfolgeeingang
Filterzeit fur Impulsfolgeeingang

Auswahl der Uberwachung fiir Impulsfolgeausgangs-
klemme MP

Uberwachungsskalierung fiir Impulsfolgeeingang

Parameter in Abhangigkeit von der Applikation
Hochlaufzeit 1

Tieflaufzeit 1

Einstellschritte fur Hochlauf-/Tieflaufzeit
Umschaltfrequenz fiir Hochlauf-/Tieflaufzeit

Auswahl Anwender-Uberwachungsparameter nach
dem Einschalten

Auswahl Anzeige am digitalen Bedienteil

1

Einstellung fiir Simple Motion Control Library

20000Hz

100.0%

0.0%

0.10s

102: Output frequency

20000Hz

Beispiel

10.00s
10.00s
0: 0.01- second units
0.0Hz

1: Frequency reference

2: min-1 unit

Damit alle Einstellungen iibernommen werden, miissen Sie den Frequen-
zumrichter nach der Parametrierung neu starten!
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5.3 Beschaltung

5.3.1 Ansteuerung V7000 Eingange
Beispielapplikation

Beschaltung > Ansteuerung V1000 Eingange

Die nachfolgende Abbildung zeigt eine Beispielapplikation zum Anschluss der Eingange

eines V1000 Frequenzumrichters uber PWM an eine System MICRO CPU M13C. In
diesem Beispiel ist der PWM Kanal 0 (X2 - Pin 8) beschaltet. Zur Beschaltung von Kanal
1 ist X2 - Pin 7 zu verwenden.

Sg: reverse run =

s

RiR-5¢5-16

[

[ -

P [WAWE W

+24V]Q OV

R Widerstand
Wert: max. 470Q
Verlustleistung: min. 0,6 W
Widerstandsbeispiel: Metallschichtwiderstand 0207
bedrahtet mit 0,6W Verlustleistung
Kabellange max. 20m

S4: Alarm reset =
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Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration

5.3.2 Ansteuerung V71000 Ausgange

Beispielapplikation Die nachfolgende Abbildung zeigt eine Beispielapplikation zum Anschluss der Ausgange
eines V1000 Frequenzumrichters an eine System MICRO CPU M13C.

+24V

< P1: Ready

+24V

+24V |0V

R Widerstand
Wert: 4,7kQ
Verlustleistung: min. 0,25W
Widerstandsbeispiel: Kohleschichtwiderstand 0207 bedrahtet mit 0,25W Verlustleis-
tung

5.4 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

5.4.1 Hardware-Konfiguration
CPU im Projekt anlegen Bitte verwenden Sie fiir die Projektierung das SPEED7 Studio ab V1.7.1
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Sollten Sie einen anderen Kanal als Kanal 0 verwenden, missen Sie diesen in der Hard-
ware-Konfiguration und in lhrem Anwenderprogramm entsprechend anpassen.

1. » Starten Sie das SPEED7 Studio.

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe

2 A H = RAEGRHEEXD BLHB

- ax 2 Aligemein

& Startseite
SPEED7 Studio
Letzte Projekte:
=
A proien :«neK

Projektmappe
E* Projekt importieren

Projektbaum

Start:
| Letzter Zugriff

-
i) Projekt loschen

Projekt:

2. ) Erstellen sie auf der Startseite mit “Neues Projekt” ein neues Projekt und vergeben
Sie einen "Projektnamen”.
= Ein neues Projekt wird angelegt und in die Sicht "Geréte und Netze" gewech-
selt.
3. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".

Projektbaum

Neues Gerit hinzufiigen ...
Geratename: PLC 01

2 SLIO_SMC

-

—a
-

Neues Gerat hinzufiigen -
- PLC .. L -
L. Wahlen Sie eine Geratevorlage

“ @ ..MICRO
“ lm CPUs M13
= CPU M13-CCF...

= Es o6ffnet sich ein Dialog fir die Gerateauswabhl.

4. , Wahlen Sie unter den "Gerétevorlagen” Ihre CPU mit PWM Funktionalitat wie z.B.
die System MICRO CPU M13-CCF0000 und klicken Sie auf [OK].

= Die CPU wird in "Geréte und Netze" eingeflgt und die "Gerétekonfiguration”
geoffnet.
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Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

E/A-Peripherie auf PWM
umschalten

1.

Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".
= Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU.

Projektbaum D aigemein BpLc 01

53 Gerate und Netze

3 SLIO_SMC PLC..
k

S
i3 Gerate und Netze

# PLC_01 [CPU M13...

Klicken Sie auf das Netzwerk "PG_OP_Ethernet".
Wahlen Sie "Kontextmenii =» Eigenschaften der Schnittstelle".

= Es o6ffnet sich ein Dialogfenster. Hier kénnen Sie IP-Adressdaten fiir lhren
Ethernet-PG/OP-Kanal angeben. Giiltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von
Ihrem Systemadministrator.

Bestatigen Sie lhre Eingabe mit [OK].

= Die IP-Adressdaten werden in lhr Projekt Gbernommen und in "Geréte und
Netze" unter "Lokale Baugruppen" aufgelistet.

Nach der Ubertragung Ihres Projekts ist Inre CPU (iber die angegebenen IP-
Adressdaten via Ethernet-PG/OP-Kanal erreichbar.

Fir die Parametrierung der Ein-/Ausgabeperipherie und der Technologischen Funktionen
sind die entsprechenden Submodule der CPU zu verwenden. Fir die PWM Ausgabe ist
das Submodul Count auf "Pulsweitenmodulation” umzuschalten.

1.
2.

Klicken Sie im Projektbaum auf "PLC... > Gerétekonfiguration”.

Klicken Sie in der "Gerétekonfiguration” auf "-X27 Count" und wahlen Sie
"Kontextmenii = Eigenschaften der Baugruppe".

= Es 0Offnet sich der Eigenschaften-Dialog.

Klicken Sie auf den entsprechenden Kanal wie z.B. "Kanal 0" und stellen Sie unter
"Betriebsart" die Funktion "Pulsweitenmodulation” ein.
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Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio > Anwender-Programm

4. , Die fur PWM erforderlichen Betriebsparameter werden intern auf die entsprech-
enden Werte angepasst. Lassen Sie alle Werte unverandert.

12 3 4 5

YASKAWA vencruwe
x
®
3
MAC PG/OP; 00-20- A”gemeln
= Kanal 0
E/A-Adressen
Slot Baugrupp| Betriebsart:| Pulsweitenmodulation ¥
Betriebsparameter K
e SRU Grundparameter p
-X2 Ausgabeformat Zeitbasis
X3 Kanal 0 Einschaltverzégerung D x 0.1 ms
-X27 Count :
Kanal 2 Mindestimpulsdauer x 0.1 ms
Kanal 3
OK

5. ) SchlieRen Sie den Dialog mit [OK].
6. » Wahlen Sie "Projekt = Alles libersetzen".

5.4.2 Anwender-Programm

Baustein in Projekt
kopieren

Verbindungzpriner 2

Adtive Verbindung | Endpunit. | ID(hex) | Name | Aktve Verbindung

EtherCAT-Meldungen

26t © | Meidung

@ Programmerereignisze [, Konsstensmeldungen o Kommunikationzereignisze [ Projeitogbuch [ EherCAT-eldungen > Ausgsbe

» Offnen Sie im "Katalog” unter "Bausteine” "Simple Motion Control” und ziehen Sie
per Drag&Drop folgenden Baustein in "Programmbausteine” des Projektbaums:
= V1000 PWM

— FB885 — VMC_AxisControlV1000PWM & Kapitel 5.7.1 "FB 885 -
VMC_AxisControlV1000_PWM - Achskontrolle iber PWM" auf Seite 246
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OB 1
Konfiguration der Achse

Sollten Sie einen anderen Kanal als Kanal 0 verwenden, miissen Sie diesen in der Hard-

ware-Konfiguration und in lhrem Anwenderprogramm entsprechend anpassen.

1. , Offnen Sie in "Projektbaum = ...CPU... & PLC-Programm = Programmbausteine"
den OB 1 und programmieren Sie den Call FB 885, DB 885.

= Es o6ffnet sich der Dialog "Instanz-Datenbaustein hinzufiigen".

2. ), Stellen Sie, wenn nicht schon geschehen, die Nummer fiir den Instanz-Datenbau-
stein ein und schliefen Sie den Dialog mit [OK].

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und die Parameter werden aufgelistet.

3. ) Vergeben Sie fir das Beispielprojekt folgende Parameter:

=

CALL

FB
"VMC AxisCtrlvV1000PWM 885"
I ChannelNumberPWM
I MA Alarm

I P1 Ready
MaxVelocityDrive
AxisEnable
AxisReset
StopExecute
MvVelocityExecute
JogPositive
JogNegative
Velocity

I S1 ForwardRun

I S2 ReverseRun

I S4 AlarmReset
MinUserVelocity
MaxUserVelocity
AxisReady
AxisEnabled
AxisError
AxisErrorID
DriveError
CmdActive

CmdDone

CmdBusy

CmdAborted
CmdError
CmdErrorID

"VMC AxisControlV1000PWM"

:="Ax1 I ChannelNumberPwWM"
:="Ax1l MA Alarm"
:="I P1 Ready"
:=1.000000e+002

:="Ax1l AxisEnable"
:="Ax1 AxisReset"
:="Ax1l StopExecute"
:="Ax1l MvVelExecute"
:="Ax1 JogPositive"
:="Ax1 JogNegative"
:="Ax1 Velocity"
:="Ax1l S1 ForwardRun"
:="Ax1 S2 ReverseRun"
:="Ax1l S4 AlarmReset"
:="Ax1 MinUserVelocity"
:="Ax1 MaxUserVelocity"
:="Ax1 AxisReady"
:="Ax1 AxisEnabled"
:="Ax1l AxisError"
:="Ax1 AxisErrorID"
:="Ax1 DriveError"
:="Ax1 CmdActive"
:="Ax1 CmdDone"

:="Ax1 CmdBusy"

:="Ax1 CmdAborted"
:="Ax1l CmdError"

:="Ax1 CmdErrorID"

Die Adressen von |_P1_Ready und |_MA_Alarm ergeben sich aus den

Adressen der Eingadnge, welche mit den Digitalausgadngen des Frequenzumrich-
ters verbunden sind. Diese kdnnen Uber das Submodul "-X25 DI/DIO" der CPU
ermittelt werden.

Die Adressen von |_S1_ForwardRun, |_S2_ ReverseRun und |_S4 AlarmReset
ergeben sich aus den Adressen der Ausgange, welche mit den Digitalein-
gangen des Frequenzumrichters verbunden sind. Diese kénnen ber das Sub-
modul "-X25 DI/DIO" der CPU ermittelt werden.
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Zeitlicher Ablauf 1.

Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Voraussetzung

Wahlen Sie "Projekt = Alles libersetzen" und Ubertragen Sie das Projekt in lhre
CPU. Naheres zur Ubertragung lhres Projekt finden Sie in der Onlinehilfe zum
SPEED?7 Studio.

= Sie kdnnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem Fre-

quenzumrichter, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

Bringen Sie Ihre CPU in RUN und schalten Sie Ihren Frequenzumrichter ein.
= Der FB 885 - VMC_AxisControlV1000PWM wird zyklisch abgearbeitet.

Sobald AxisReady = TRUE meldet, kdnnen Sie mit AxisEnable die Achse frei
geben.

Sie haben jetzt die Moglichkeit tber die entsprechenden Parameter lhre Achse zu
steuern und deren Status abzufragen. & Kapitel 5.7.1 "FB 885 - VMC_AxisCont-
rolV1000_PWM - Achskontrolle iber PWM" auf Seite 246

5.5 Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

5.5.1 Voraussetzung

Ubersicht m

Bitte verwenden Sie fir die Projektierung den Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5
SP2.

Die Projektierung der VIPA CPU mit PWM Funktionalitat erfolgt im Siemens SIMATIC
Manager in Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices.

Das PROFINET IO Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

VIPA 10 Device installieren  Die Installation des PROFINET VIPA IO Device im Hardware-Katalog erfolgt nach folg-
ender Vorgehensweise:

1.
2.

N | & |&|»

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die
Konfigurationsdatei fur Ihre CPU.

Extrahieren Sie die Datei in lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.
SchlieBen Sie alle Projekte.

Gehen Sie auf "Extras = GSD-Dateien installieren”.

Navigieren Sie in lhr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation finden Sie das entsprechende PROFINET IO Device unter
"PROFINET IO = Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA ...".
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5.5.2 Hardware-Konfiguration

CPU im Projekt anlegen

Steckp..| Baugruppe
1
2 CPU 314C-2PN/DP
X1 MPI/DP
X2 | PN-IO
X2... | Port 1
X2... | Port 2
Um kompatibel mit dem Siemens SIMATIC Manager zu sein, sind folgende Schritte
durchzufihren:
1. , Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens mit einem neuen Projekt.
2. , Figen Sie aus dem Hardware-Katalog eine Profilschiene ein.
3. » Platzieren Sie auf "Slot"-Nummer 2 die CPU 314C-2 PN/DP (314-6EH04-0AB0O
V3.3).
Klicken Sie auf das Submodul "PN-/0" der CPU.
5. » Wahlen Sie "Kontextmeni = PROFINET IO-System einfiigen".
Steckpl.| Baugruppe
1
2 CPU.. PROFINET-IO-System
3
6. 5 Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie glltige IP-Adress-
Daten.
7. » Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
= Objekteigenschaften"” den Eigenschafts-Dialog.
8. . Geben Sie unter "Allgemein" einen "Gerdtenamen" an. Der Geratename muss ein-

deutig am Ethernet-Subnetz sein.
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CPU ... PROFINET-IO ...
PN-10 —_

XN -

VIPA MICRO...

3 -8
e

VIPA MICRO ... M13-CCF0000
2 | M13-CCF0000

wN|= x| o

9. » Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET 10
=> Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA ..." und binden Sie z.B. fur das System
MICRO das 10-Device "M13-CCF0000" an Ihr PROFINET-System an.

= In der Steckplatziibersicht des PROFINET-IO-Device "VIPA MICRO PLC" ist
auf Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert.

Ethernet-PG/OP-Kanal 1. ) Platzieren Sie fir den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
parametrieren 343-1 (SIMATIC 300 \ CP 300 \ Industrial Ethernet \CP 343-1 \ 6GK7 343-1EX30
0XEO V3.0).
Steckpl.| Modul 2. Offnen Sie durch Doppelklick auf den CP 343-1EX30 den Eigenschaften-Dialog und
1 geben Sie fir den CP unter "Eigenschaften” IP-Adress-Daten an. Giiltige IP-
2 CPU ... Adress-Parameter erhalten Sie von Ihrem Systemadministrator.
X... | PN-IO " 3. ) Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-
Daten nicht Gbernommen!
3
4 343-1EX30
5
|
E/A-Peripherie auf PWM Fur die Parametrierung der Ein-/Ausgabeperipherie und der Technologischen Funktionen
umschalten sind die entsprechenden Submodule der Siemens CPU 314C-2 PN/DP

(314-6EHO04-0ABO0 V3.3) zu verwenden. Fir die PWM Ausgabe ist das Submodul Count
auf "Pulsweitenmodulation” umzuschalten. Sollten Sie einen anderen Kanal als Kanal 0
verwenden, mussen Sie diesen in der Hardware-Konfiguration und in lhrem Anwender-

programm entsprechend anpassen.

1. Doppelklicken Sie auf das Zahler-Submodul der Siemens CPU 314C-2 PN/DP.

= Sie gelangen in das Dialogfeld "Eigenschaften”.

2. Wahlen Sie z.B. "Kanal 0" und stellen Sie unter "Betriebsart" die Funktion
"Pulsweitenmodulation” ein.
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3. Lassen Sie alle Werte unverandert.

2 CPU 314C-2 PN/DP
MPI/DP
- PROFINET-IO ...
X2P1R Port 1
X2 P2 R Port 2 VIPA MICRO...
25 DI24/DO16 !! =
2.6 AI5/AO2 —
2.7 Zéahlen
2.8 Positio®&ren
3

Eigenschaften - Zahlen

Kanal: [[(ll»] Betriebsart: [ Pulsweitenmodulation |w]

Schlief3en Sie den Dialog mit [OK].
Wahlen Sie "Station = Speichern und (ibersetzen".

SchlieRen Sie den Hardware-Konfigurator.

5.5.3 Anwender-Programm

Bibliothek einbinden

Bausteine in Projekt
kopieren

OB 1

Konfiguration der Achse

1.
2,

S

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "VIPA Lib" die Simple Motion Control
Library.

Offnen Sie mit "Datei = Dearchivieren" das Dialogfenster zur Auswahl der ZIP-
Datei.

Wahlen Sie die entsprechende ZIP-Datei an und klicken Sie auf [Offnen].

Geben Sie ein Zielverzeichnis an, in dem die Bausteine abzulegen sind und starten
Sie den Entpackvorgang mit [OK].

Offnen Sie die Bibliothek nach dem Entpackvorgang und ziehen Sie per Drag&Drop
folgenden Baustein in "Bausteine” |hres Projekts:
® V1000 PWM

— FB885 — VMC_AxisControlV1000PWM & Kapitel 5.7.1 "FB 885 -
VMC _AxisControlV1000_PWM - Achskontrolle iber PWM" auf Seite 246

oliten Sie einen anderen Kanal als Kanal 0 verwenden, miissen Sie diesen in der Hard-

ware-Konfiguration und in lhrem Anwenderprogramm entsprechend anpassen.

1.

Offnen Sie im Projektbaum innerhalb der CPU unter "PLC-Programm”,
"Programmbausteine” den OB 1 und programmieren Sie den Call FB 885, DB 885.

= Es o6ffnet sich der Dialog "Instanz-Datenbaustein hinzufligen".
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Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Anwender-Programm

Stellen Sie, wenn nicht schon geschehen, die Nummer fir den Instanz-Datenbau-
stein ein und schliel3en Sie den Dialog mit [OK].

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und die Parameter werden aufgelistet
Vergeben Sie flr das Beispielprojekt folgende Parameter:

2 CALL FB  "VMC AxisControlV1000PWM"
"VMC_ AxisCtrlV1000PWM 885"

I ChannelNumberPWM

I MA Alarm
I Pl Ready

MaxVelocityDrive

AxisEnable
AxisReset
StopExecute

MvVelocityExecute

JogPositive

:="Ax1 I ChannelNumberPwWM"
:="Ax1 MA Alarm"
:="I Pl Ready"
:=1.000000e+002

:="Ax1l AxisEnable"

:="Ax1 AxisReset"

:="Ax1l StopExecute"

:="Ax1 MvVelExecute"
:="Ax1 JogPositive"

Zeitlicher Ablauf

JogNegative :="Ax1 JogNegative"
Velocity :="Ax1l Velocity"

I S1 ForwardRun :="Ax1l S1 ForwardRun"
I _S2 ReverseRun :="Ax1 S2 ReverseRun"
I S4 AlarmReset :="Ax1 S4 AlarmReset"

MInUgerVelocity :="Axl:MiHUserVelocity"
MaxUserVelocity :="Ax1l MaxUserVelocity"
AxisReady :="Ax1 AxisReady"
AxisEnabled :="Ax1 AxisEnabled"
AxisError :="Ax1 AxisError"
AxisErrorID :="Ax1 AxisErrorID"
DriveError :="Ax1l DriveError"
CmdActive :="Ax1 CmdActive"
CmdDone :="Ax1 CmdDone"

CmdBusy :="Ax1 CmdBusy"
CmdAborted :="Ax1 CmdAborted"
CmdError :="Ax1 CmdError"
CmdErrorID :="Ax1l CmdErrorID"

Die Adressen von |_P1_Ready und |_MA_Alarm ergeben sich aus den
Adressen der Eingange, welche mit den Digitalausgangen des Frequenzumrich-
ters verbunden sind. Diese kdnnen ber das Submodul "-X25 DI/DIO" der CPU
ermittelt werden.

Die Adressen von |_S1_ForwardRun, |_S2_ReverseRun und |_S4_AlarmReset
ergeben sich aus den Adressen der Ausgange, welche mit den Digitalein-
gangen des Frequenzumrichters verbunden sind. Diese kénnen Uber das Sub-
modul "-X25 DI/DIO" der CPU ermittelt werden.

Wechseln Sie in den Siemens SIMATIC Manager und Ubertragen Sie lhr Projekt in
die CPU.

= Sie kénnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem Fre-

quenzumrichter, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

Bringen Sie Ihre CPU in RUN und schalten Sie Ihren Frequenzumrichter ein.
= Der FB 885 - VMC_AxisControlV1000PWM wird zyklisch abgearbeitet.

Sobald AxisReady = TRUE meldet, kdnnen Sie mit AxisEnable die Achse frei
geben.
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4.

Sie haben jetzt die Mdglichkeit Uber die entsprechenden Parameter lhre Achse zu
steuern und deren Status abzufragen. & Kapitel 5.7.1 "FB 885 - VMC_AxisCont-
rolV1000_PWM - Achskontrolle iiber PWM" auf Seite 246

5.6 Einsatz im Siemens TIA Portal

5.6.1 Voraussetzung

Ubersicht m

Bitte verwenden Sie fir die Projektierung das Siemens TIA Portal ab V 14.

Die Projektierung der VIPA CPU mit PWM Funktionalitat erfolgt im Siemens TIA
Portal in Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices.

Das PROFINET IO Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

VIPA 10 Device installieren  Die Installation des PROFINET VIPA IO Device im Hardware-Katalog erfolgt nach folg-
ender Vorgehensweise:

1.
2.

Gl e S G il

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die ent-
sprechende Datei fiir lhr System - hier System MICRO.

Extrahieren Sie die Datei in Ihr Arbeitsverzeichnis.

Starten das Siemens TIA Portal.

SchlieBen Sie alle Projekte.

Wechseln Sie in die Projektansicht.

Gehen Sie auf "Extras = Gerétebeschreibungsdatei (GSD) installieren”.

Navigieren Sie in lhr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation wird der Hardware-Katalog aktualisiert und das Siemens
TIA Portal beendet.

Nach einem Neustart des Siemens TIA Portals finden Sie das entsprechende
PROFINET-IO-Device unter Weitere Feldgerédte > PROFINET > 10 > VIPA
GmbH > VIPA MICRO PLC.

) Damit die VIPA-Komponenten angezeigt werden kénnen, missen Sie im
i Hardware-Katalog bei "Filter" den Haken entfernen.

1

5.6.2 Hardware-Konfiguration

CPU im Projekt anlegen Um kompatibel mit dem Siemens TIA Portal zu sein, sind folgende Schritte durchzu-
fhren:

1.
2,
3.

Starten Sie das Siemens TIA Portal mit einem neuen Projekt.
Wechseln Sie in die Projektansicht.
Klicken Sie in der Projektnavigation auf "Neues Gerét hinzufiigen".
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4. ), Wabhlen Sie im Eingabedialog folgende CPU aus:
SIMATIC S7-300 > CPU 314C-2 PN/DP (314-6EH04-0AB0 V3.3)

= Die CPU wird mit einer Profilschiene eingeflgt.

1 2 4 5
® ] ]
==

Geréteubersicht:

Baugruppe Steckplatz Typ

PLC... 2 CPU 314C-2PN/DP
MPI-Schnittstelle... 2 X1 MPI/DP-Schnittstelle
PROFINET- 2 X2 PROFINET-Schnittstelle
Schnitt...

DI24/DO16... 25 DI24/DO16

AI5/A02... 26 AI5/A02

Zahlen... 27 Zahlen

Anbindung CPU als 1. » Wechseln Sie im Projektbereich in die "Netzsicht".

PROFINET-0-Device 2. Nach der Installation der GSDML finden Sie das |0-Device fiir die CPU im Hard-

ware-Katalog unter Weitere Feldgerédte > PROFINET > |0 > VIPA GmbH > VIPA
MICRO PLC. Binden Sie das Slave-System an die CPU an, indem Sie dies aus
dem Hardware-Katalog in die Netzsicht ziehen und dieses tiber PROFINET an die
CPU anbinden.

3. » Kilicken Sie in der Netzsicht auf den PROFINET-Teil der Siemens CPU und geben
Sie in "Eigenschaften” unter "Ethernet-Adressen” im Bereich "IP-Protokoll" gultige
IP-Adressdaten an.

4. Geben Sie unter "PROFINET" einen "PROFINET Gerdtenamen" an. Der Gerate-
name muss eindeutig am Ethernet-Subnetz sein.
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TIA
Menu ... :
[ **d & X Zhx "M & AHBDERE0 Fr LEP =

Netzsicht Katalog

m:ilter
V B Weitere Feldgerate

V 5 PROFINET IO
s/ N

V 5 VIPA Micro PLC
.- QD Q

PLC
CPU 314C-2PN...

VIPA Micro PLC

CPU 314C-2Pw3 Eigenschaften
Allgemein Ethernet-Adressen
Ethernet-Adressen

IP-Protokoll
IP-Adresse:| ... |
Subnetzmaske:| ... |

nNACING

PROFINET-Geratename:

5. » Wahlen Sie in der Netzsicht das |0-Device "VIPA MICRO PLC" an und wechseln
Sie in die Gerételibersicht.

= In der Gerételibersicht des PROFINET-IO-Device "VIPA MICRO PLC" ist auf
Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert.

Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

Platzieren Sie fir den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
343-1 (6GK7 343-1EX30 0XEO V3.0).

1.,

2. , Offnen Sie durch Klick auf den CP 343-1EX30 den "Eigenschaften"-Dialog und
geben Sie fir den CP in den "Eigenschaften" unter "Ethernet-Adresse" IP-Adress-
Daten an. Giiltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von lhrem Systemadminist-
rator.

6 7 |
1 Ethernet-PG/OP-Kanal
Geriatelibersicht
Baugruppe Steckplatz Typ
PLC ... 2 CPU 314C-2PN/DP
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E/A-Peripherie auf PWM
umschalten

Einsatz im Siemens TIA Portal > Anwender-Programm

MPI/DP-Schnitt- 2 X1 MPI/DP-Schnittstelle
stelle
PROFINET- 2 X2 PROFINET-Schnittstelle

Schnittstelle

CP 343-1 4 CP 343-1

Fir die Parametrierung der Ein-/Ausgabeperipherie und der Technologischen Funktionen
sind die entsprechenden Submodule der Siemens CPU 314C-2 PN/DP
(314-6EH04-0ABO0 V3.3) zu verwenden. Fur die PWM Ausgabe ist das Submodul Count
auf "Pulsweitenmodulation” umzuschalten. Sollten Sie einen anderen Kanal als Kanal 0
verwenden, miussen Sie diesen in der Hardware-Konfiguration und in lhrem Anwender-
programm entsprechend anpassen.

1.

Doppelklicken Sie auf das Zahler-Submodul der Siemens CPU 314C-2 PN/DP.

= Sie gelangen in das Dialogfeld "Eigenschaften”.

Wahlen Sie z.B. "Kanal 0" und stellen Sie unter "Betriebsart” die Funktion
"Pulsweitenmodulation” ein.

Lassen Sie alle Werte unverandert.

TR

Menu ...

5.6.3 Anwender-Programm

Bibliothek einbinden

1.
2.

Ha Xwm o x -y~ - ADCODECS S R =

n
‘

PLC |

CPU 314C-2PN...

= i
BN\

I— PROFINET IO System
CPU 314C-2PN/DP

Aligemein Kanal 0

IP-| koll

Zahlen\ etriebsart | Pulsweitenmodulation

Klicken Sie in der Projektnavigation auf Ihre CPU und wahlen Sie "Kontextmendi
=> Ubersetzen = Alles”.

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "VIPA Lib" die Simple Motion Control
Library.

Die Bibliothek liegt fur die entsprechende TIA Portal Version als gepackte zip-Datei
VOr.

Starten Sie mit einem Doppelklick auf die Datei ... TIA_Vxx.zip ihr Unzip-Programm,
entpacken Sie Dateien und Ordner in ein Arbeitsverzeichnis fiir das Siemens TIA
Portal.

Wechseln sie im Siemens TIA Portal in die Projektansicht.
Wahlen Sie auf der rechten Seite die Task-Card "Bibliotheken".
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Bausteine in Projekt
kopieren

OB 1

Konfiguration der Achse

Klicken Sie auf "Globale Bibliothek".

Klicken Sie innerhalb der "Globalen Bibliothek" auf die freie Flache und wahlen Sie
"Kontextmentii =» Bibliothek dearchivieren".

Navigieren Sie zu ihrem Arbeitsverzeichnis und laden Sie die Datei ...Simple
Motion.zalxx.

TIA

‘Ua Anisxote: GALADDREC 72 LAE x
Projektnavigation Projekt Bibliotheken
PLC... > Projektbibliothek

Geratekonfigu... v Globale Bibliothek
Programmbausteine

1\_ +VIPA Simple Motion

Online & Diag.. Typen
Kopiervorlage
- V1000

—~ VMC_AxisControlV1..

oy

| ueyeysonaig | usgebjny |

Kopieren Sie folgenden Baustein aus der Bibliothek in das Verzeichnis "Programm-
bausteine" in der Projektnavigation Ihres Projekts.
= V1000 PWM

— FB885 — VMC_AxisControlV1000PWM & Kapitel 5.7.1 "FB 885 -
VMC_AxisControlV1000_PWM - Achskontrolle iiber PWM" auf Seite 246

Sollten Sie einen anderen Kanal als Kanal 0 verwenden, missen Sie diesen in der Hard-
ware-Konfiguration und in lhrem Anwenderprogramm entsprechend anpassen.

1.

Offnen Sie in der Projektnavigation innerhalb der CPU unter "Programmbausteine”
den OB 1 und programmieren Sie den Call FB 885, DB 885

= Es o6ffnet sich der Dialog "Instanz-Datenbaustein hinzufligen".

Stellen Sie, wenn nicht schon geschehen, die Nummer fir den Instanz-Datenbau-
stein ein und schliel3en Sie den Dialog mit [OK].

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und die Parameter werden aufgelistet
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Einsatz im Siemens TIA Portal > Anwender-Programm

3. ) Vergeben Sie fir das Beispielprojekt folgende Parameter:

= CALL FB

"VMC AxisControlV1000PWM"

"VMC_ AxisCtrl1V1000PWM 885"

I ChannelNumberPWM

I MA Alarm

:="Ax1 I ChannelNumberPwWM"
:="Ax1 MA Alarm"

I Pl Ready :="I P1 Ready"
MaxVelocityDrive :=1.000000e+002
AxisEnable :="Ax1l AxisEnable"
AxisReset :="Ax]l AxisReset"
StopExecute :="Ax1l StopExecute"
MvVelocityExecute :="Ax1l MvVelExecute"
JogPositive :="Ax1 JogPositive"
JogNegative :="Ax1 JogNegative"
Velocity :="Ax1 Velocity"

:="Axl:Sl_ForwardRun"
:="Ax1 S2 ReverseRun"
:="Ax1 S4 AlarmReset"

I S1 ForwardRun
I S2 ReverseRun
I S4 AlarmReset

MinUgerVelocity
MaxUserVelocity

AxisReady
AxisEnabled
AxisError
AxisErrorID
DriveError
CmdActive
CmdDone
CmdBusy
CmdAborted
CmdError
CmdErrorID

:="Axl_MiHUserVelocity"
:="Ax1 MaxUserVelocity"
:="Ax1 AxisReady"
:="Ax1 AxisEnabled"
:="Ax1 AxisError"
:="Ax1 AxisErrorID"
:="Ax1 DriveError"
:="Ax1 CmdActive"
:="Ax1 CmdDone"

:="Ax1 CmdBusy"

:="Ax1 CmdAborted"
:="Ax1l CmdError"

:="Ax1 CmdErrorID"

Die Adressen von |_P1_Ready und I_MA_Alarm ergeben sich aus den
Adressen der Eingdnge, welche mit den Digitalausgadngen des Frequenzumrich-
ters verbunden sind. Diese kdnnen Uber das Submodul "-X25 DI/DIO" der CPU

ermittelt werden.

Die Adressen von |_S1_ForwardRun, |_S2 ReverseRun und |_S4 AlarmReset
ergeben sich aus den Adressen der Ausgange, welche mit den Digitalein-
gangen des Frequenzumrichters verbunden sind. Diese kénnen Gber das Sub-
modul "-X25 DI/DIO" der CPU ermittelt werden.

Zeitlicher Ablauf 1.

Wahlen Sie "Bearbeiten = Ubersetzen” und (ibertragen Sie das Projekt in lhre

CPU. Naheres zur Ubertragung lhres Projekt finden Sie in der Onlinehilfe zum Sie-

mens TIA Portal.

= Sie kdnnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem Fre-

quenzumrichter, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

2. ), Bringen Sie Ihre CPU in RUN und schalten Sie lhren Frequenzumrichter ein.
= Der FB 875 - VMC_AxisControl_PT wird zyklisch abgearbeitet
3. ) Sobald AxisReady = TRUE meldet, kdnnen Sie mit AxisEnable die Achse frei

geben.

4. ) Sie haben jetzt die Moglichkeit Uber die entsprechenden Parameter lhre Achse zu
steuern und deren Status abzufragen. & Kapitel 5.7.1 "FB 885 - VMC_AxisCont-
rolV1000_PWM - Achskontrolle tiber PWM" auf Seite 246
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Antriebsspezifischer Baustein > FB 885 - VMC_AxisControlV1000_PWM - Achskontrolle Gber PWM

5.7 Antriebsspezifischer Baustein
5.71 FB 885 - VMC_AxisControlV1000_PWM - Achskontrolle iiber PWM

Beschreibung

Parameter

Parameter

|_Channel-
NumberPWM

I_MA_Alarm

|_P1_Ready

MaxVelocity-
Drive

AxisEnable

AxisReset

StopExecute

MvVelocityExe-
cute

JogPositive

JogNegative

Mit dem FB VMC_AxisControlV1000_PWM koénnen Sie einen tber PWM angebundenen
Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

Deklaration Datentyp Beschreibung
INPUT INT Kanalnummer des PWM-Ausgangs, der fir die Ansteuerung des
PWM-Eingangs des Frequenzumrichters verwendet wird.
INPUT BOOL B Digitaleingang zur Anbindung des |_MA_Alarm-Signals (MA)
— TRUE: Der Frequenzumrichter hat einen Fehler erkannt.
INPUT BOOL B Digitaleingang zur Anbindung des |_P1_Ready-Signals
— FALSE: Der Frequenzumrichter ist bereit.
INPUT REAL B Maximale Geschwindigkeit des Frequenzumrichters [Anwender-
einheiten]. & Kapitel 5.7.1.1 "Berechnung" auf Seite 248
INPUT BOOL B Achsenfreigabe

— Dieser Parameter dient zur bausteininternen Freigabe und
hat keinen Einfluss auf den Frequenzumrichter.

— TRUE: Die Achse wird freigegeben.
— FALSE: Die Achse wird gesperrt.

INPUT BOOL B Reset Achse
— Flanke 0-1: Reset der Achse wird durchgefiihrt.

— Der Zustand eines mit AxisReset gestarteten Reset wird
nicht an den Ausgangen CmdActive, CmdDone, CmdBusy,
CmdAborted, CmdError und CmdErrorID ausgegeben.

INPUT BOOL B Achse stoppen
— Flanke 0-1: Stoppen der Achse wird gestartet.

Hinweis: StopExecute = 1: Kein anderes Kommando kann gestartet
werden!

INPUT BOOL B Verfahren der Achse starten

— Flanke 0-1: Die Achse wird auf die angegebene Geschwin-
digkeit beschleunigt/abgebremst.

INPUT BOOL Tipp-Betrieb positiv
B Achse mit konstanter Geschwindigkeit in positive Richtung ver-
fahren

— Flanke 0-1: Das Verfahren der Achse mit konstanter
Geschwindigkeit wird gestartet.

— Flanke 1-0: Die Achse wird gestoppt.

INPUT BOOL Tipp-Betrieb negativ
B Achse mit konstanter Geschwindigkeit in negative Richtung ver-
fahren

— Flanke 0-1: Das Verfahren der Achse mit konstanter
Geschwindigkeit wird gestartet.

— Flanke 1-0: Die Achse wird gestoppt.
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Parameter

Velocity

|_S1_For-
wardRun

|_S2 Rever-
seRun

|_S4 Alarm-
Reset

MinUserVelo-
city

MaxUserVelo-
city

AxisReady

AxisEnabled

AxisError

AxisErrorlD

DriveError

Deklaration
INPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

Antriebsspezifischer Baustein > FB 885 - VMC_AxisControlV1000_PWM - Achskontrolle Gber PWM

Datentyp
REAL

BOOL

BOOL

BOOL

REAL

REAL

BOOL

BOOL

BOOL

WORD

BOOL

Beschreibung

Geschwindigkeitsvorgabe (vorzeichenbehafteter Wert) in [Anwen-
dereinheiten/s].

Hinweis: Bei JogPositive, JogNegative wird der absolute Wert der
Geschwindkeit verwendet.

B Digitalausgang zur Ansteuerung des Frequenzumrichter-Sig-
nals S1

— TRUE: Schaltet Frequenzumrichter in positive Richtung frei.

B Digitalausgang zur Ansteuerung des Frequenzumrichter-Sig-
nals S2

— TRUE: Schaltet Frequenzumrichter in negative Richtung
frei.

B Digitalausgang zur Ansteuerung des Frequenzumrichter-Sig-
nals S4

— TRUE: Alarme werden im Frequenzumrichter zurickge-
setzt.

— FALSE: Alarme im Frequenzumrichter bleiben bestehen.

Minimale Geschwindigkeit (Periodendauer = 65535us = maximale
Periodendauer des PWM-Ausgangs) des Frequenzumrichters
[Anwendereinheiten].

Maximale Geschwindigkeit bei einer maximalen Frequenz von
20kHz des Frequenzumrichters [Anwendereinheiten].

B AxisReady
— TRUE: Die Achse ist einschaltbereit.
— FALSE: Die Achse ist nicht einschaltbereit.
— Prife und behebe AxisError (siehe AxisErroriD).
— Prife und behebe DriveError.

B Status Achse

— TRUE: Achse ist eingeschaltet und nimmt Bewegungsauf-
trage an.

— FALSE: Achse ist nicht eingeschaltet und nimmt keine
Bewegungsauftrage an.

B Fehler an Achse
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten.

Zusatzliche Fehlerinformationen konnen dem Parameter
AxisErrorlD entnommen werden.

— Die Achse wird gesperrt
(S_On = FALSE und AxisEnabled = FALSE)
Kommando wird nicht ausgefihrt.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen"
auf Seite 340

B Fehler direkt am Frequenzumrichter
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten.
— Die Achse wird gesperrt.
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Parameter

CmdActive

CmdDone

CmdBusy

CmdAborted

CmdError

CmdErrorlD

Deklaration
OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

5.7.1.1 Berechnung

MaxVelocityDrive

fmax,out 1

n=2-60-

poles min

5.7.1.2 Funktionalitat

Achse ein- bzw. aus-

schalten

Achsfehler quittieren

Datentyp
BYTE

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

WORD

Beschreibung

B Kommando
— 0: kein Cmd aktiv
— 1:STOP
— 2: MvVelocity
— 4: JogPos
— 5:JogNeg

B Status Done
— TRUE: Auftrag wurde ohne Fehler beendet.

B Status Busy
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung.

B Status Aborted

— TRUE: Der Auftrag wurde wahrend der Bearbeitung von
einem anderen Auftrag abgebrochen.

Hinweis: CmdAborted wird beim Start eines Cmd zurlickgesetzt

B Status Error
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Die Achse wird gesperrt

Zusatzliche Fehlerinformationen konnen dem Parameter CmdEr-
rorlD enthommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340

Dieser Wert dient zur Normierung des Eingangswerts Velocity.

fmax, out = Maximale Frequenz (Parameter E1-04)

poles - Anzahl der Motor-Pole (Parameter E5-04)

n - Maximale Geschwindigkeit des Frequenzumrichters [Anwendereinheiten] wie
z.B 100.0 % oder 3000.0 Umdrehungen/min.

B Der Eingang AxisEnable dient zum Ein- und Ausschalten einer Achse.
B Das Einschalten ist nur méglich, wenn AxisReady = TRUE meldet, d.h. die Achse ein-

schaltbereit ist.

B Sobald die Achse eingeschaltet ist, wird dies durch die Statusinformation AxisE-
nabled angezeigt.

B Hat die Achse einen Fehler, wird dies durch die Statusinformation AxisError ange-
zeigt. Weitere Informationen liefert AxisErroriD.

B Mit AxisReset kdnnen Sie Achsfehler quittieren.
B Anliegende Fehler werden Uber DriveError zuriick gemeldet.
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Antriebsspezifischer Baustein > FB 885 - VMC_AxisControlV1000_PWM - Achskontrolle tber PWM

Achse stoppen u
[
Geschwindigkeitsmodus |
[
[
[
[
|

Tipp-Betrieb - Jogging

Eine Achse in Bewegung kénnen Sie durch Setzen von StopExecute stoppen.

Solange StopExecute gesetzt ist, werden keine weiteren Pulse generiert und alle
Kommandos sind gesperrt.

Voraussetzung: Die Achse ist eingeschaltet und AxisReady = TRUE.

Mit MvVelocityExecute kdnnen Sie die Achse zum Drehen mit konstanter Geschwin-
digkeit bringen.

Die Geschwindigkeit geben Sie Uber Velocity vor.

Durch Vorgabe von 0 stoppt die Achse ebenso wie mit StopExecute.

Die Drehrichtung bestimmen Sie liber das Vorzeichen von Velocity.

Der Wert fur Velocity darf O sein oder MinUserVelocity < Velocity < MaxUserVelocity.

Voraussetzung: Die Achse ist eingeschaltet und AxisReady = TRUE.

Mit einer Flanke 0-1 an JogPositive oder JogNegative kbnnen Sie lhre Achse im Tipp-
Betrieb steuern. Hierbei wird ein Jogging Kommando in die entsprechende Drehrich-
tung ausgefuhrt.

Die Geschwindigkeit geben Sie Uber Velocity vor. Das Vorzeichen ist nicht relevant.
Mit einer Flanke 1-0 an JogPositive oder JogNegative bzw. durch Setzen von
StopExecute wird die Achse gestoppt.
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Parameter am Frequenzumrichter einstellen

6 Einsatz Frequenzumrichter uber Modbus RTU

6.1 Ubersicht

Voraussetzung B SPEED7 Studio ab V1.7.1

oder

B Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5 SP2 & Simple Motion Control Library
oder
Siemens TIA Portal V 14 & Simple Motion Control Library
System MICRO bzw. System SLIO CPU mit serieller Schnittstelle wie z.B. CPU M13-
CCF0000 bzw. CPU 013-CCFORO00.

B V1000-Frequenzumrichter mit serieller Schnittstelle und zugehérigem Motor

-—

Schritte der Projektierung Parameter am Frequenzumrichter einstellen

B Die Einstellung der Parameter hat mit dem Softwaretool Drive Wizard+ zu
erfolgen.

2. , Hardwarekonfiguration im VIPA SPEED7 Studio, Siemens SIMATIC Manager oder
Siemens TIA Portal.

B Projektierung der CPU.

3. » Programmierung im VIPA SPEED7 Studio, Siemens SIMATIC Manager oder Sie-
mens TIA Portal.

B Baustein zur seriellen Kommunikation beschalten.

Baustein fir jeden Modbus-Slave beschalten.

Baustein fir die Anzahl der Modbus-Slaves beschalten.

Baustein fir die Kommunikationsdaten aller Modbus-Slaves beschalten.
Baustein fir den Kommunikations-Manager beschalten.

Baustein zur Initialisierung des Frequenzumrichters beschalten.
Bausteine flir die Bewegungsablaufe beschalten.

6.2 Parameter am Frequenzumrichter einstellen

VORSICHT!
Vor der Erstinbetriebnahme missen Sie Ihren Frequenzumrichter mit

dem Softwaretool Drive Wizard+ an Ihre Applikation anpassen! Naheres
hierzu finden Sie im Handbuch zu ihrem Frequenzumrichter.

Die nachfolgende Tabelle zeigt alle Parameter auf, die nicht den Standardwerten entspre-
chen. Zur Abstimmung auf die Simple Motion Control Library sind diese Gber Drive
Wizard+ einzustellen:

Nr. Bezeichnung Wertebe- Einstellung fiir Simple Motion Control Library
reich
H5-01 Slave-Adresse Frequenzumrichter 00h ... 20h StandardmaRig ist die Slave-Adresse auf 1Fh ein-
gestellt.

Bitte beachten Sie, dass Adressen im Netzwerk
nicht mehrfach vergeben sein durfen!

H5-02 Kommunikationsgeschwindigkeit 0,1,2,...,8 B 3: 9600Bit/s
MEMOBUS/Modbus
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Nr.

H5-03

H5-04

H5-05

H5-06

H5-07

H5-09

H5-10

H5-11
H5-12
B1-01
B1-02
B1-15
B1-16

Bezeichnung

Ubertragungsparitast MEMOBUS/
Modbus

Stoppmethode nach Kommunikations-
Fehler (CE-Fehler)

Erkennung Kommunikations-Fehler
(CE-Fehler)

Wartezeit zwischen Empfang und
Senden von Daten des Frequenzum-
richters

Request to send (RTS)-Steuerung

Zeit nach der ein Kommunikations-
Fehler (CE-Fehler) erkannt wird.

SchrittgréRe (Auflésung) fur das
MEMOBUS/Modbus-Register 0025h

ENTER-Funktion fur Verbindungen
Auswahl Startbefehimethode
Eingangsquelle Frequenzsollwert 1
Eingangsquelle Startbefehl 1
Eingangsquelle Frequenzsollwert 2

Eingangsquelle Startbefehl 2

Damit alle Einstellungen iibernommen werden, miissen Sie den Frequen-
zumrichter nach der Parametrierung neu starten!

| —

Wertebe-
reich
0,1,2
0,1,2,3

0,1

5...65ms

0,1

0,0...10,0s

0,1

0,1

0,1
0,1,2,3,4
0,1,2,3
0,1,2,3,4
0,1,2,3

Parameter am Frequenzumrichter einstellen

Einstellung fiir Simple Motion Control Library

StandardmaRig ist die Auflésung auf 0,1V Inkre-

0: keine Paritat

3: Betrieb wird fortgesetzt mit Alarm

1: Aktiviert - Bei einem Abbruch der Verbin-

dung fir Ianger als 2s (einstellbar Uber H2-09)

wird ein CE-Fehler ausgelost.

5ms

1: Aktiviert - RTS wird nur beim Senden akti-
viert (bei RS485 oder RS422 und multi-drop)

2s

mente (0) eingestellt.

0: 0,1V Inkremente
1: 1V Inkremente

1: Enter-Befehl nicht erforderlich

1: Run/Stop

: MEMOBUS/Modbus-Kommunikation
: MEMOBUS/Modbus-Kommunikation
: MEMOBUS/Modbus-Kommunikation
: MEMOBUS/Modbus-Kommunikation
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Beschaltung

6.3 Beschaltung

RS485-Verkabelung
PtP

@EPOREO®OEO

n.c.
M24V

RxD/TxD-P (line B)
RTS

M5V

P5V

P24V

RxD/TxD-N (line A)
n.c.

Die nachfolgende Abbildung zeigt den Anschluss von V1000-Frequenzumrichter Uber
RS485. Hierbei werden die einzelnen Frequenzumrichter Gber PROFIBUS-Kabel ver-
bunden und Uber einen PROFIBUS-Stecker an die PtP-Schnittstelle (Point-to-Point) der
CPU angebunden.

B Bei allen angebunden Frequenzumrichter ist der Parameter H5-07 auf 1 zu setzen.
B Die serielle Leitung ist an Inrem Ende mit einem Abschlusswiderstand abzuschlieRen.

Zur Aktivierung missen Sie hierzu am entsprechenden Frequenzumrichter den
Schalter S2 auf "ON" stellen.

CPU RS485

RXD/TxD-N (A) 8
*

RxD/TxD-P (B)

Shield @

) — ) Verwenden Sie fiir einen stérungsfreien Datenverkehr einen
i Abschlusswiderstand von ca. 12042 an der CPU, wie z.B. beim PRO-
FIBUS-Stecker von VIPA.
— Verbinden Sie niemals Kabelschirm und M5V (Pin 5) miteinander, da
aufgrund von Ausgleichsstrémen die Schnittstellen zerstért werden
kdénnten!

252
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Anschluss der CPU

CPU Anschluss

MICRO
CPU M13C

System SLIO
CPU 013C

System SLIO
CPU 014 ... 017

Beschaltung

Kommentar

Fir die PtP-Kommunikation ist der Einsatz
des optional erhaltlichen Erweiterungsmo-
duls EM M09 erforderlich.

Das Erweiterungsmodul stellt die Schnitt-
stelle X1: PtP (RS422/485) mit fixer Pinbe-
legung zur Verfligung.

Verwenden Sie zur Anbindung an die CPU
einen PROFIBUS-Stecker von VIPA.
Aktivieren Sie am PROFIBUS-Stecker den
Abschlusswiderstand.

Nach Einschalten der Spannungsversor-
gung und kurzer Anlaufzeit ist die CPU
bereit fur die PtP-Kommunikation.

Die CPU besitzt die Schnittstelle X3
MPI(PtP) mit fixer Pinbelegung.
Verwenden Sie zur Anbindung an die CPU
einen PROFIBUS-Stecker von VIPA.
Aktivieren Sie am PROFIBUS-Stecker den
Abschlusswiderstand.

Nach Einschalten der Spannungsversor-
gung und kurzer Anlaufzeit bzw. nach dem
Urléschen hat die Schnittstelle MPI-Funkti-
onalitat. Uber die Hardware-Konfiguration
koénnen Sie die PtP-Funktionalitat akti-
vieren.

& Kapitel 6.4 "Einsatz im VIPA SPEED7
Studio" auf Seite 254

& Kapitel 6.5 "Einsatz im Siemens SIMATIC
Manager" auf Seite 269

& Kapitel 6.6 "Einsatz im Siemens TIA Portal”
auf Seite 284

Die CPU besitzt die Schnittstelle X2
PtP(MPI) die standardmaRig auf PtP-Kom-
munikation (point to point) eingestellt ist.
Verwenden Sie zur Anbindung an die CPU
einen PROFIBUS-Stecker von VIPA.
Aktivieren Sie am PROFIBUS-Stecker den
Abschlusswiderstand.

Nach Einschalten der Spannungsversor-
gung und kurzer Anlaufzeit ist die CPU
bereit fur die PtP-Kommunikation.
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Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration

6.4 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

6.4.1 Hardware-Konfiguration

6.4.1.1 Hardware-Konfiguration System MICRO
CPU im Projekt anlegen Bitte verwenden Sie fir die Projektierung das SPEED7 Studio ab V1.7.1

1.  Starten Sie das SPEED7 Studio.

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe

B AH= < R2GRHEELDL BL D
| Projektbaum -3 x 2 Aligemein
& Startseite
SPEED7 Studio
Start: Letzte Projekte:
| Letzter Zugriff

Projekimappe

e
d| Neves Projekt

am
2| Projekt sfinen

E& Projekt importieren

_—
wmiy) Projekt dschen

Projekt:

2. ) Erstellen sie auf der Startseite mit “Neues Projekt” ein neues Projekt und vergeben
Sie einen "Projektnamen”.
= Ein neues Projekt wird angelegt und in die Sicht "Geréte und Netze" gewech-
selt.
3. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".

£

Projektbaum

@ SLIO_SMC
Neues Gerat hinzufiigen ...

Geratename: PLC 01

-

—a
-

Neues Gerat hinzufiigen -
- PLC .. L -
L. Wahlen Sie eine Geratevorlage

“ @ ..MICRO
< |y CPUs M13
CPU M13-CCF...

= Es o6ffnet sich ein Dialog fir die Gerateauswabhl.
4. 5, Wahlen Sie unter den "Gerétevorlagen” die System MICRO CPU M13-CCF0000
und klicken Sie auf [OK].
= Die CPU wird in "Geréte und Netze" eingeflgt und die "Gerétekonfiguration”
geoffnet.
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Ethernet-PG/OP-Kanal 1. ) Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".

parametrieren

Projektbaum

3 SLIO_SMC [Ch

i Gerate und Netze

# PLC_01 [CPU M13...

3 Gerite und Netze

k>

= Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU.

D aigemein BpLc 01

2. ) Klicken Sie auf das Netzwerk "PG_OP_Ethernet".
3. » Wahlen Sie "Kontextmenti = Eigenschaften der Schnittstelle".

= Es o6ffnet sich ein Dialogfenster. Hier kénnen Sie IP-Adressdaten fiir lhren

Ethernet-PG/OP-Kanal angeben. Giiltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von
Ihrem Systemadministrator.

4. , Bestétigen Sie lhre Eingabe mit [OK].

= Die IP-Adressdaten werden in lhr Projekt Gbernommen und in "Geréte und

Netze" unter "Lokale Baugruppen" aufgelistet.

Nach der Ubertragung Ihres Projekts ist Inre CPU (iber die angegebenen IP-

Adressdaten via Ethernet-PG/OP-Kanal erreichbar.

PtP-Funktionalitat akti- 1. ) Klicken Sie im Projektbaum auf "PLC..CPU M13.... = Gerétekonfiguration”.

vieren

MAC PGIOP: 00-20-D5-00-00-00 M13-CCF0000

L] s |

= Die "Geréatekonfiguration" wird geéffnet.

1 2 8

ASKAWA oo

‘ST

MR

2. , Offnen Sie im "Katalog" unter "Baugruppen” die Sammlung "Seriell" und ziehen

Sie per Drag&Drop das serielle Modul “"M09-0CBO0O - Serial2x" auf den linken

Steckplatz der CPU. Per Default ist die Schnittstelle X1 auf PtP-Funktionalitat ein-

gestellt.
+ 2 x| g Algemein | [EEINEE

1B Gettekonfguation X
BE

PLC_01 [CPU M13-CCF0000]

W Projekthaun -
= . 3augruppen

Serial
[ M09-0c800 - Serix
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6.4.1.2 Hardware-Konfiguration System SLIO CPU 013C
Bitte verwenden Sie fur die Projektierung das SPEED?7 Studio ab V1.7.1

1. , Starten Sie das SPEED7 Studio.

CPU im Projekt anlegen

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe

A A H = R2GRHEELL BLH D
Projektbaum -0 x 2 Aligemein

& Startseite

SPEED7 Studio

Start: Letzte Projekte:

Projektmappe | Letzter Zugriff

.
i) Neues Projekt

=
/Z“ Projekt &ffnen

Ee Projekt importieren

-
wiy) Projekt dschen

Projekt:

2. ) Erstellen sie auf der Startseite mit “Neues Projekt” ein neues Projekt und vergeben
Sie einen "Projektnamen”.
= Ein neues Projekt wird angelegt und in die Sicht "Geréte und Netze" gewech-
selt.
3. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".

| Projektbaum
7 SLIO_SMC
f-IA.. Y - Neues Gerit hinzufiigen ...
L 3 .
Neues Gerat hinzufiigen - Geratename: | PLC_01
PLC . . "
[~ LI \ Wahlen Sie eine Geratevorlage
< ® ..SLIO
< | CPUs 013

= CPU 013-CCF...

= Es offnet sich ein Dialog fir die Gerateauswabhl.

4. 5, Wahlen Sie unter den "Gerétevorlagen” die System SLIO CPU 013-CCFORO00 und
klicken Sie auf [OK].
= Die CPU wird in "Geréate und Netze" eingefugt und die "Geratekonfiguration”
geoffnet.
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Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration

Ethernet-PG/OP-Kanal 1. ) Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".
parametrieren = Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU.
Projektbaum D nigemein WpLc 01
3 SLIO_SMC

i Gerate und Netze

& PLC_01[CPU O1...

2. ) Klicken Sie auf das Netzwerk "PG_OP_Ethernet".
3. » Wahlen Sie "Kontextmenti = Eigenschaften der Schnittstelle".

= Es o6ffnet sich ein Dialogfenster. Hier kénnen Sie IP-Adressdaten fiir lhren
Ethernet-PG/OP-Kanal angeben. Giiltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von
Ihrem Systemadministrator.

4. , Bestétigen Sie lhre Eingabe mit [OK].

= Die IP-Adressdaten werden in lhr Projekt Gbernommen und in "Geréte und
Netze" unter "Lokale Baugruppen" aufgelistet.

Nach der Ubertragung Ihres Projekts ist Inre CPU (iber die angegebenen IP-
Adressdaten via Ethernet-PG/OP-Kanal erreichbar.

PtP-Funktionalitat akti- 1. » Klicken Sie im Projektbaum auf "PLC... > Geré&tekonfiguration".

vieren 2. , Kiicken Sie in der "Gerétekonfiguration” auf "0 CPU 013..." und wéhlen Sie
"Kontextmenii = Eigenschaften der Baugruppe".

= Es o6ffnet sich der Eigenschaften-Dialog.
1.2 3 4 5

0
]

~
-
=
ua

Allgemein Erweiterte Einstellungen

Feature Sets
Slot Baugrupp| Funktion X3 PTIP K

0 CPLK
-X1

-X3

Schutz

Erweiterte Einstellungen

w

OK

3. » Klicken Sie auf "Erweiterte Einstellungen” und stellen Sie unter "Funktion X3" die
Funktion "PTP" ein.
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6.4.1.3 Hardware-Konfiguration System SLIO CPU 014 ... 017
Bitte verwenden Sie fur die Projektierung das SPEED?7 Studio ab V1.7.1

1. , Starten Sie das SPEED7 Studio.

CPU im Projekt anlegen

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe

A A H = R2GRHEELL BLH D
Projektbaum -0 x 2 Aligemein

& Startseite

SPEED7 Studio

Start: Letzte Projekte:

Projektmappe | Letzter Zugriff

.
i) Neues Projekt

=
/Z“ Projekt &ffnen

Ee Projekt importieren

-
wiy) Projekt dschen

Projekt:

2. ) Erstellen sie auf der Startseite mit “Neues Projekt” ein neues Projekt und vergeben
Sie einen "Projektnamen”.
= Ein neues Projekt wird angelegt und in die Sicht "Geréte und Netze" gewech-
selt.
3. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".

| Projektbaum
7 SLIO_SMC
f-IA.. Y - Neues Gerit hinzufiigen ...
L 3 .
Neues Gerat hinzufiigen - Geratename: | PLC_01
PLC . . "
[~ LI \ Wahlen Sie eine Geratevorlage
<« @ ..SLIO
< | CPUs 01...

B CPU 01..,

= Es offnet sich ein Dialog fir die Gerateauswabhl.

4. , Wahlen Sie unter den "Gerétevorlagen” die entsprechende System SLIO CPU aus
und klicken Sie auf [OK].
= Die CPU wird in "Geréate und Netze" eingefugt und die "Geratekonfiguration”
geoffnet.
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Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

PtP-Funktionalitit akti-
vieren

Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio > Anwender-Programm

1. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".
= Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU.

Projektbaum D aigemein BpLc 01

3 Gerite und Netze

i

0 SLIO_sSMC

i Gerate und Netze

& PLC_01[CPU O1...

Klicken Sie auf das Netzwerk "PG_OP_Ethernet".
Wahlen Sie "Kontextmenii =» Eigenschaften der Schnittstelle".

= Es o6ffnet sich ein Dialogfenster. Hier kénnen Sie IP-Adressdaten fiir lhren
Ethernet-PG/OP-Kanal angeben. Giiltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von
Ihrem Systemadministrator.

4. , Bestatigen Sie lhre Eingabe mit [OK].

= Die IP-Adressdaten werden in lhr Projekt Gbernommen und in "Geréte und
Netze" unter "Lokale Baugruppen" aufgelistet.

Nach der Ubertragung Ihres Projekts ist Inre CPU (iber die angegebenen IP-
Adressdaten via Ethernet-PG/OP-Kanal erreichbar.

Bei den System SLIO CPUs 014 ... 017 ist die RS485-Schnittstelle standardmafig auf
PtP-Kommunikation eingestellt. Eine Hardware-Konfiguration zur Einstellung der PtP-
Funktionalitat ist nicht erforderlich.

6.4.2 Anwender-Programm
6.4.21 Programmstruktur

OB 100

FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU

SFC 216 - SER_CFG

OB 1

B FB 876 - VMC_ConfigMaster RTU & 303

— Dieser Baustein dient zur Parametrierung der seriellen Schnittstelle der CPU fur
Modbus RTU Kommunikation.

— Intern wird der Baustein SFC 216 - SER_CFG aufgerufen.

FB 881 - VMC_InitV1000_RTU

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF

<_

—»{ UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

DB100 A7_V1000 FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU

FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU

L UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF

—» UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

A 2 4

—» UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF

FB 880 - VMC_WriteParameter_RTU

—» UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

DB 99 ComDataSlaves FB 877 - VMC_ComManager_RTU

UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

A

»{ UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

ARRAY [1 .. n] of

UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF
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Mit Ausnahme der Bausteine DB 99 und FB 877 mussen Sie fir jeden angebundenen
Frequenzumrichter die nachfolgend aufgefiuihrten Bausteine anlegen:

FB 881 - VMC_InitV1000_RTU & 307

Der FB 881 - VMC_InitV1000_RTU initialisiert den entsprechenden Frequenzum-
richter mit den Nutzerdaten.

Bevor ein Frequenzumrichter angesteuert werden kann, muss dieser initialisiert
werden.

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 303
— UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
FB 879 - VMC_ReadParameter RTU & 305

— Mit diesem FB haben Sie lesenden Zugriff auf die Parameter eines seriell tber
Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters.

— Die gelesenen Daten werden in einem Datenbaustein erfasst.
— UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
FB 880 - VMC_WriteParameter RTU & 306

— Mit diesem FB haben Sie schreibenden Zugriff auf die Parameter eines seriell
Uber Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters.

— Die zu schreibenden Daten sind in einem Datenbaustein abzulegen.
— UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
DB 100 - A1_V1000

— FuUr jeden Frequenzumrichter, welcher seriell iber Modbus RTU angekoppelt ist,
ist jeweils ein Datenbaustein anzulegen.

— UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
— UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 303
FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU & 309

Mit diesem Baustein kdnnen Sie einen seriell GUber Modbus RTU angebundenen
Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 303

UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303

— UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF & 303

DB 99 - ComDataSlaves

— Fdr die Erfassung der Kommunikationsdaten aller Frequenzumrichter, welche
seriell Uber Modbus RTU angekoppelt sind, ist ein gemeinsamer Datenbaustein
anzulegen.

— UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF & 303

— UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF & 303

FB 877 - VMC_ComManager RTU & 305

— Der Baustein sorgt daflr, dass immer nur 1 Frequenzumrichter (Modbus-Slave)
die serielle Schnittstelle benutzen kann. Bei Einsatz mehrerer Frequenzumrichter
sendet dieser Baustein als Kommunikations-Manager die Auftrage an die jewei-
ligen Modbus-Slaves und wertet deren Antworten aus.

— UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF & 303

260
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6.4.2.2 Bausteine in Projekt kopieren

Projektbaum

o

@ sLio_smc

& PLC_01[CPU 015-CE...

“J PLC Programm

2 Programmbausteine
Neue Baustewﬂgen

1. ) Klicken Sie auf "Projektbaum = ...CPU... & PLC-Programm

= Programmbausteine”.

"Programmbausteine" des Projektbaums:

FB 876 - VMC_ConfigMaster RTU

FB 877 - VMC_ComManager_ RTU

FB 878 - VMC_RWParameterSys RTU
FB 879 - VMC_ReadParameter RTU
FB 880 - VMC_WriteParameter RTU
FB 881 - VMC_InitvV1000_RTU

FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU

Hierbei werden folgende Bausteine automatisch dem Projekt hinzugefiigt:

SEND (FB 60)

RECEIVE (FB 61)

RTU MB_MASTER (FB 72)

SER_CFG (FC 216)

SER_SND (FC 217)

SER_RCV (FC 218)
VMC_ComSlavesRTU_REF (UDT 877)
VMC_ComObjectRTU_REF (UDT 878)
VMC_AxisRTU_REF (UDT 879)
VMC_ConfigV1000RTU_REF (UDT 881)

6.4.2.3 OB 100 fiir serielle Kommunikation anlegen

Projektbaum

@ sLio_smc
o .

" ] PLC_01 [CPU 015-CE...
“J PLC Programm

& Programmbausteine
Neue Bausteine hinzufligen

1. » Klicken Sie auf "Projektbaum = ...CPU... & PLC-Programm

= Programmbausteine < Neuen Baustein hinzufiigen".
= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" 6ffnet sich.

2. , Offnen Sie im "Katalog” unter "Bausteine = Simple Motion Control" die Sammlung
"V1000 Modbus RTU" und ziehen Sie per Drag&Drop folgende Bausteine in
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n

| PE Organisationsbaustein hinzufiigen...

Name: | Complete Restart ]

Nummer: |[OB 100

OB Baustei

F

FB Bauétein

2. ) Geben Sie OB 100 an und bestatigen Sie mit [OK].
= Der OB 100 wird angelegt und gedffnet.
3. » Figen Sie dem OB 100 einen Call FB876, DB876 Zu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_ConfigMaster RTU_876".

Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].

5. ) Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB876, DB876 & Kapitel 6.7.5 "FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU - Modbus RTU CPU-Schnittstelle” auf Seite 303

Baudrate =B#16#09 // Baudrate: 09h (9600Bit/s) IN: BYTE
CharLen =B#16#03 /I Anzahl Datenbits: 03h (8Bit) IN: BYTE
Parity =B#16#00 /I Paritat: 0 (none = keine) IN: BYTE
StopBits =B#1l6#01 /I Stopbits: 1 (1Bit) IN: BYTE
TimeOut = WHLI6H#1FFF /I Fehler-Wartezeit: 1FFFh (hoch gewahit) IN: WORD
Valid = "ModbusConfigValid" /I Konfiguration OUT: BOOL
Error = "ModbusConfigError" /I Fehlerriickmeldung OUT: BOOL
ErrorlD = "ModbusConfigErrorID" /I Zusatzliche Fehlerinformationen OUT: WORD
Symbolische Variable Die symbolischen Variablen erstellen Sie Uber "Kontextmendi

= Symbol erstellen/bearbeiten”. Hier kdnnen Sie Uber einen Dialog den entsprechenden
Operanden zuordnen.

6.4.2.4 Datenbaustein fiir Modbus-Slave anlegen

Fir jeden Frequenzumrichter, welcher seriell Gber Modbus RTU angekoppelt ist, ist
jeweils ein Datenbaustein anzulegen.

1. . Klicken Sie hierzu auf "Projektbaum =» ...CPU... & PLC-Programm
= Programmbausteine = Neuen Baustein hinzufiigen".

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" &ffnet sich.

2. , Wahlen Sie den Bausteintyp "DB Baustein" und vergeben Sie diesem den Namen
"A1_V1000". Die DB-Nr. kénnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 100. Geben Sie DB
100 an und legen Sie diesen als globalen DB mit [OK] an.

= Der Baustein wird angelegt und gedffnet.
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3. Legen Sie in "A1_V1000" folgende Variablen an:

B "AxisData" vom Typ UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF
B "V1000Data" vom Typ UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF

6.4.2.5 Anzahl der Modbus-Slaves definieren

Die Anzahl der Frequenzumrichter, welche seriell iber Modbus RTU angekoppelt sind,
koénnen Sie iber die UDT 877 - VMC_ComManager_RTU vorgeben.

1. , Offnen Sie die UDT 877 - VMC_ComManager_ RTU

2. j Stellen Sie in der Variable "Slave"” den "Array [1..1] OF" Datentyp auf die Anzahl
~||[1.1] OF UDT878 | @& ~ der Frequenzumrichter ein, welche seriell iber Modbus RTU angebunden sind.

__| Beispielsweise ist bei 3 Frequenzumrichter der Datentyp auf "Array [1..3] OF" zu
andern. Klicken Sie hierzu auf "Datentypeinstellung”.

Bitte beachten Sie, dass "OF UDT 878" unverandert bleibt.

6.4.2.6 Datenbaustein fiir alle Modbus-Slaves anlegen

Fir die Erfassung der Kommunikationsdaten aller Frequenzumrichter, welche seriell Uber
Modbus RTU angekoppelt sind, ist ein gemeinsamer Datenbaustein anzulegen.

1. ) Klicken Sie hierzu auf "Projektbaum =» ...CPU... =& PLC-Programm
= Programmbausteine = Neuen Baustein hinzufiigen".

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" &ffnet sich.

2. ,, Wahlen Sie den Bausteintyp "DB Baustein" und vergeben Sie diesem den Namen
"CombDataSlaves". Die DB-Nr. kénnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 99. Geben Sie
DB 99 an und legen Sie diesen als globalen DB mit [OK] an.

= Der Baustein wird angelegt und geéffnet.
3. » Legen Sie in "ComDataSlaves" folgende Variable an:
B "Slaves”" vom Typ UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

6.4.2.7 OB 1 -Instanz des Kommunikations-Managers anlegen

Der FB 877 - VMC_ComManager_RTU sorgt dafiir, dass immer nur 1 Frequenzumrichter
(Modbus-Slave) die serielle Schnittstelle benutzen kann. Als Kommunikations-Manager
sendet der Baustein die Auftrage an die jeweiligen Modbus-Slaves und wertet deren Ant-
worten aus.

1. ) Doppelklicken Sie auf "Projektbaum =» ...CPU... = PLC-Programm
= Programmbausteine =» Main [OB1]".

= Das Programmierfenster fir den OB 1 wird getffnet.
2. Fiigen Sie dem OB 1 einen Call FB877, DB877 zu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_ComManager RTU_877".

3. ) Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].
Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB877, DB877 % Kapitel 6.7.6 "FB 877 - VMC_ComManager_RTU - Modbus RTU Kommunikations-Manager" auf Seite 305

NumberOfSlaves =1 /I Anzahl angebundener Frequenzumrichter: 1 IN: INT
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WaitCycles

SlavesComData

= "ComWaitCycles" /I Mindestanzahl Wartezyklen IN: DINT

‘= "ComDataSlaves.Slave" /I Referenz zu allen Kommunikationobjekten IN-OUT: UDT 877

6.4.2.8 OB 1 - Instanz der V1000-Initialisierung anlegen

Der FB 881 - VMC_InitV1000_RTU initialisiert den entsprechenden Frequenzumrichter
mit den Nutzerdaten. Bevor ein Frequenzumrichter angesteuert werden kann, muss
dieser initialisiert werden.

1. Flgen Sie dem OB 1 einen Call FB881, DB881 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_InitV1000_RTU _881".

Bestéatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].

Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB881, DB881 & Kapitel 6.7.10 "FB 881 - VMC_InitV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung" auf Seite 307

Execute

Hardware

Laddr
Unitld

UserUnitsVelocity

UserUnitsAcceleration

MaxVelocityApp
Done

Busy

Error

ErrorlD

Axis

V1000

Eingabewerte

:="Al InitExecute" /I Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefiihrt. IN: BOOL

:="Al InitHardware" /I Angabe der eingesetzten Hardware IN: BYTE
/I 1: System SLIO CP040, 2: SPEED7 CPU

:="Al InitLaddr" /I Logische Adresse bei Einsatz CP040 IN: INT
:="Al InitUnitId" /I Modbus-Adresse des V1000 IN: BYTE
:="Al InitUserUnitsVel" /I Benutzereinheit fir Geschwindigkeiten IN: INT

/1 0: Hz, 1: %, 2: U/min
:="Al InitUserUnitsAcc" /I Benutzereinheit Beschleunigung/Verzégerung IN: INT
//0:0,01s, 1: 0,1s

:="Al InitMaxVelocityApp" /I Max. Geschwindigkeit in Benutzereinheiten IN: REAL

:="Al InitDone" /I Status Auftrag fertig OUT: BOOL

:="Al InitBusy" /I Status Auftrag in Bearbeitung OUT: BOOL

:="Al InitError" I Fehlerrickmeldung OUT: BOOL

:="Al InitErrorID" /I Zuséatzliche Fehlerinformationen OUT: WORD
:="Al V1000".AxisData /I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten IN-OUT: UDT 879
:="Al Vv1000".v1000Data /I Referenz zu den antriebsspezifischen Daten IN-OUT: UDT 881

Alle Parameter sind mit den entsprechenden Variablen bzw. Operanden zu verschalten.
Folgende Eingabe-Parameter sind entsprechend vorzubelegen:

B Hardware
Geben Sie hier die Hardware an, tber welche Sie Ihre Frequenzumrichter ansteuern:
— 1: System SLIO CP040 dessen logische Adresse liber Laddr vorzugeben ist.
— 2: SPEED7 CPU

B Laddr

— Logische Adresse fur System SLIO CP040 (Hardware = 1). Ansonsten wird dieser
Parameter ignoriert.

H Unitld
— Modbus-Adresse des VV1000.
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B UserUnitsVelocity

Benutzereinheit fir Geschwindigkeiten:
- 0:Hz
Angabe in Hertz
- 1%
Angabe als prozentualer Bezug auf die maximale Geschwindigkeit
= 2*fmax/P
mit f,.x: max. Ausgabefrequenz (Parameter E1-04)
p: Anzahl der Motorpole (motorabhangiger Parameter E2-04, E4-04 oder E5-04)
—  2:U/min

6.4.2.9

Angabe in Umdrehungen pro Minute
B UserUnitsAcceleration
Benutzereinheiten fur die Beschleunigung und Verzégerung
— 0:0,01s (Wertebereich: 0,00s - 600,00s)
— 1:0,1s (Wertebereich: 0,0 - 6000,0s)

B MaxVelocityApp

Max. Geschwindigkeit fiir die Applikation. Die Angabe hat in Benutzereinheiten zu
erfolgen und wird bei Bewegungskommandos fiir den Abgleich verwendet.

OB 1 - Instanz Achskontrolle V1000 anlegen

Mit dem FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU kdnnen Sie einen seriell Gber Modbus
RTU angebundenen Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

1. Fiigen Sie dem OB 1 einen Call FB882, DB882 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des

Instanz-Datenbausteins "VMC_AxisControlV1000_RTU 882",

Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].

Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB882, DB882 & Kapitel 6.7.11 "FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle" auf Seite 309

AxisEnable ="Al AxisEnable" Il Aktivierung der Achse IN: BOOL
AxisReset :="Al AxisReset" /I Kommando: Fehler des V1000 zuriicksetzen. IN: BOOL
StopExecute :="Al StopExecute" /l Kommando: Stop - Achse stoppen IN: BOOL
MvVelocityExecute '="Al MvVelocityExecute" /I Kommando: Move Velocity (Geschwindigkeitsregelung) IN: BOOL
Velocity :="Al Velocity" /I Parameter: Geschwindigkeitsvorgabe fiir MoveVelocity IN: REAL
AccelerationTime :="Al AccelerationTime" /I Parameter: Beschleunigungszeit IN: REAL
DecelerationTime :="Al DecelerationTime" /I Parameter: Verzogerungszeit IN: REAL
JogPositive :="Al JogPositive" /l Kommando: JogPos IN: BOOL
JogNegative :="Al JogNegative" /l Kommando: JogNeg IN: BOOL
JogVelocity :="Al JogVelocity" /I Parameter: Geschwindigkeitsvorgabe fiir Jogging IN: REAL
JogAccelerationTime :="Al JogAccelerationTime" /I Parameter: Beschleunigungszeit fir Jogging IN: REAL
JogDecelerationTime :="Al JogDecelerationTime" /I Parameter: Verzégerungszeit fir Jogging IN: REAL
AxisReady :="Al AxisReady" /I Status: Bereitschaft der Achse OUT: BOOL
AxisEnabled = "Al_AxisEnabled" /I Status: Aktivierung der Achse OUT: BOOL
AxisError :="Al AxisError" /I Status: Achsfehler OUT: BOOL
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AxisErrorID
DriveError
ActualVelocity
InVelocity
CmdDone
CmdBusy
CmdAborted
CmdError
CmdErrorlD
CmdActive
DirectionPositive
DirectionNegative
Axis

V1000

AxisComData

6.4.2.10

"Al AxisErrorID"
"Al DriveError"
"Al ActualVelocity"
"Al InVelocity"

"Al CmdDone"

="Al CmdBusy"

="Al CmdAborted"

"Al CmdError"

="Al CmdErrorID"

="Al CmdActive"

"Al DirectionPositive"

"Al DirectionNegative"

/I Status: Zuséatzliche Fehlerinformationen fir AxisError OUT: WORD
/I Status: Fehler Frequenzumrichter OUT: BOOL

/I Status: Aktuelle Geschwindigkeit OUT: REAL

/I Status Zielgeschwindigkeit OUT: BOOL

/I Status: Kommando fertig OUT: BOOL

/I Status: Kommando in Bearbeitung OUT: BOOL

/I Status: Kommando abgebrochen OUT: BOOL

/I Status: Kommando Fehler OUT: BOOL

/I Status: Zusatzliche Fehlerinformationen fir CmdError OUT: WORD
/I Status: Aktives Kommando OUT: INT

/I Status: Drehrichtung positiv OUT: BOOL

/I Status: Drehrichtung negativ OUT: BOOL

"Al V1000".AxisData

"Al V1000".v1000Data

="ComDataSlaves".Slaves.Slave (1) // Referenz zu den Kommunikationsdaten

/I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten IN-OUT: UDT 879

/I Referenz zu den allgemeinen Daten des IN-OUT: UDT 881
/I Frequenzumrichters

IN-OUT: UDT 878

OB 1 - Instanz Parameter lesen anlegen

Mit dem FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU haben Sie lesenden Zugriff auf die Para-
meter eines seriell Uber Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters. Fur die Erfas-
sung der Parameterdaten ist ein DB anzulegen.

1.

Klicken Sie hierzu auf "Projektbaum =» ...CPU... & PLC-Programm
= Programmbausteine = Neuen Baustein hinzufiigen".

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" &ffnet sich.

Wahlen Sie den Bausteintyp "DB Baustein" und vergeben Sie diesem den Namen
"A1_TransferData". Die DB-Nr. kdnnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 98. Geben Sie
DB 98 an und legen Sie diesen als globalen DB mit [OK] an.

= Der Baustein wird angelegt und gedffnet.
Legen Sie in "A1_TransferData" folgende Variablen an:

B  "Data_0" vom Typ WORD
®  "Data_1" vom Typ WORD
B "Data_ 2" vom Typ WORD
B "Data_3" vom Typ WORD

Flgen Sie dem OB 1 einen Call FB879, DB879 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_ReadParameter RTU".

Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].
Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB879, DB879 & Kapitel 6.7.8 "FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU - Modbus RTU Parameter lesen" auf Seite 305

Execute

StartAddress

‘= "Al RdParExecute"

‘= "Al RdParStartAddress"

/I Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefihrt. IN: BOOL

/| Start-Adresse des 1. Registers IN: INT
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Quantity
Done
Busy
Error
ErrorlD
Data

Axis

6.4.2.11

Call FB88O,
Execute
StartAddress
Quantity

Done

Busy

Error

ErrorlD

Data

Axis

= "Al RdParQuantity"

= "Al RdParDone"
'="Al RdParBusy"

= "Al RdParError"

= "Al RdParErrorID"
= P#DB98.DBX0.0 BYTES 8

'="Al V1000".AxisData

N

]|

Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio > Anwender-Programm

/I Anzahl der zu lesenden Register
/] Status Auftrag fertig

/I Status Auftrag in Bearbeitung

/I Fehlerrickmeldung

/I Zusétzliche Fehlerinformationen
/I Ablageort der Parameterdaten

/I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten

IN: INT

IN: REAL

OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: WORD
IN-OUT: UDT 879

Bitte beachten Sie, dass immer nur ganze Register als WORD gelesen
werden kénnen. Zur Auswertung einzelner Bits miissen Sie High- und

Low-Byte vertauschen!

OB 1 - Instanz Parameter schreiben anlegen

Mit dem FB 880 - VMC_WriteParameter RTU haben Sie schreibenden Zugriff auf die
Parameter eines seriell iber Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters. Fir die
Erfassung kdnnen Sie den fir Lesezugriff angelegten DB verwenden - hier DB 98.

1. ) Fugen Sie dem OB 1 einen Call FB880, DB88O0 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des

Instanz-Datenbausteins "VMC_WriteParameter RTU".

Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].

Geben Sie folgende Parameter vor:

= "Al WrParExecute"
= "Al WrParStartAddress"

= "Al WrParQuantity"

‘= "Al WrParDone"
‘="Al WrParBusy"

'="Al WrParError"

'="Al WrParErrorID"
= P#DB98.DBX0.0 BYTES 8

:="Al V1000".AxisData

/I Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefiihrt.
/I Start-Adresse des 1. Registers

/I Anzahl der zu schreibenden Register

/I Status Auftrag fertig

/I Status Auftrag in Bearbeitung

/I Fehlerriickmeldung

/I Zusatzliche Fehlerinformationen

/I Ablageort der Parameterdaten

/I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten

DB880 © Kapitel 6.7.9 "FB 880 - VMC_WriteParameter_RTU - Modbus RTU Parameter schreiben" auf Seite 306

IN: BOOL

IN: INT

IN: INT

IN: REAL

OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: WORD
IN-OUT: UDT 879
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6.4.2.12

Zeitlicher Ablauf

Wabhlen Sie "Projekt =» Alles libersetzen" und Ubertragen Sie das Projekt in Ihre
CPU. Naheres zur Ubertragung lhres Projekt finden Sie in der Onlinehilfe zum
SPEED7 Studio.

= Sie kdnnen jetzt Ihre Applikation Gber die bestehende Kommunikationsverbin-
dung in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem Fre-

quenzumrichter, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

Mittels einer Beobachtungstabelle kdnnen Sie den Frequenzumrichter manuell
steuern. Doppelklicken Sie auf "Projektbaum = ...CPU... = PLC-Programm
= Beobachtungstabellen = Neue Beobachtungstabelle hinzufiigen".

Geben Sie einen Namen fiir die Beobachtungstabelle an wie z.B. "V1000" und
bestatigen Sie mit [OK]

= Die Beobachtungstabelle wird angelegt und fir die Bearbeitung gedffnet.

Passen Sie zuerst die Wartezeit zwischen 2 Auftragen an. Diese betragt fur einen
V1000-Frequenzumrichter mindestens 200ms. Stellen Sie hierzu in der Beobach-
tungstabelle unter "Namen" den Bezeichner "ComWaitCycles" als "Dezimal” ein
und geben Sie unter "Steuerwert" einen Wert zwischen 200 und 400 vor.

Zur Performance-Steigerung kénnen Sie diesen Wert spéter nach

i unten Korrigieren, solange Sie keinen Timeout-Fehler (80C8h)
erhalten. Bitte beachten Sie hierbei, dass manche Befehle, wie z.B.

MoveVelocity aus mehreren Auftrdgen bestehen kénnen.

[l |

Bevor Sie einen Frequenzumrichter ansteuern kénnen, muss dieser mit dem
FB 881 - VMC_InitV1000_RTU initialisiert werden. & Kapitel 6.7.10 "FB 881 -
VMC _InitvV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung" auf Seite 307

Stellen Sie hierzu in der Beobachtungstabelle unter "Namen" den Bezeichner
"A1_InitExecute” als "Boolean" ein und geben Sie unter "Steuerwert” den Wert
"True" vor. Aktivieren Sie "Steuern” und starten Sie die Ubertragung der Steuer-
werte.

= Der Frequenzumrichter wird initialisiert. Nach Abarbeitung liefert der Ausgang
Done TRUE zuriick. Im Fehlerfall kbnnen Sie durch Auswertung der ErrorlD
den Fehler ermitteln.

Fahren Sie erst fort, wenn der Init-Baustein keinen Fehler

j meldet!

—

Bei erfolgreicher Initialisierung erfolgt zyklisch die Abarbeitung der Register der
angebundenen Frequenzumrichter d.h. diese erhalten zyklisch Auftrage. Zur manu-
ellen Steuerung kénnen Sie mit dem FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU Steu-
erbefehle an den entsprechenden Frequenzumrichter senden. & Kapitel 6.7.11 "FB
882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle" auf Seite 309

Legen Sie die Parameter des FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU zur Steue-
rung und Abfrage in der Beobachtungstabelle an.

Aktivieren Sie durch Setzen von AxisEnable die entsprechende Achse. Sobald
diese AxisReady = TRUE zuriickmeldet, konnen Sie diese mit den entsprechenden
Fahrbefehlen ansteuern.
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6.5 Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

6.5.1 Voraussetzung

Ubersicht m

Bitte verwenden Sie fir die Projektierung den Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5
SP2.

Bei einer System MICRO CPU wird durch Stecken des Erweiterungsmoduls die PtP-
Funktionalitat aktiviert. Die Projektierung erfolgt im Siemens SIMATIC Manager in
Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices. Das PROFINET IO Device ist mittels
GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

Bei einer System SLIO CPU 013C erfolgt die Projektierung der PtP-Funktionalitat im
Siemens SIMATIC Manager in Form eines virtuellen PROFINET IO Devices. Das
PROFINET IO Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

Bei den System SLIO CPUs 014 ... 017 ist die RS485-Schnittstelle standardmafig
auf PtP-Kommunikation eingestellt. Die Projektierung erfolgt im Siemens SIMATIC
Manager in Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices. Das PROFINET IO Device
ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

VIPA 10 Device installieren  Die Installation des PROFINET VIPA IO Device im Hardware-Katalog erfolgt nach folg-
ender Vorgehensweise:

1.
2.

N o @ |~ |«

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die
Konfigurationsdatei fiir lnre CPU.

Extrahieren Sie die Datei in lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.
Schlief3en Sie alle Projekte.

Gehen Sie auf "Extras @ GSD-Dateien installieren".

Navigieren Sie in Ihr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation finden Sie das entsprechende PROFINET IO Device unter
"PROFINET IO = Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA ...".

6.5.2 Hardware-Konfiguration
6.5.2.1 Hardware-Konfiguration System MICRO

CPU im Projekt anlegen Steckp..| Baugruppe
1
2 CPU 314C-2PN/DP
X1 MPI/DP
X2 | PN-IO
X2... | Port 1
X2... | Port 2
Um kompatibel mit dem Siemens SIMATIC Manager zu sein, sind folgende Schritte
durchzuflhren:
1. ) Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens mit einem neuen Projekt.
2. ), Flgen Sie aus dem Hardware-Katalog eine Profilschiene ein.
3. . Platzieren Sie auf "Slot"-Nummer 2 die CPU 314C-2 PN/DP (314-6EH04-0AB0O
V3.3).
4. ) Klicken Sie auf das Submodul "PN-IO" der CPU.
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5. » Wahlen Sie "Kontextmeni = PROFINET IO-System einfiigen".
Steckpl.| Baugruppe
1
2 | CPU.. PROFINET-IO-System
X... PN_IO t__:-:-:m:xm:-:-
3

6. ), Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie glltige IP-Adress-
Daten.

7. Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
=>» Objekteigenschaften"” den Eigenschafts-Dialog.

8. . Geben Sie unter "Allgemein" einen "Gerdtenamen" an. Der Geratename muss ein-
deutig am Ethernet-Subnetz sein.

1
2 CPU ... PROFINET-IO ...
X... | PN-IO E—

VIPA MICRO...
3 e —

VIPA MICRO ...
2 | M13-CCF0000

M13-CCF0000

wN|= x| o

9. » Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET 10
=> Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA ..." und binden Sie z.B. fur das System
MICRO das 10-Device "M13-CCF0000" an Ihr PROFINET-System an.

= In der Steckplatziibersicht des PROFINET-IO-Device "VIPA MICRO PLC" ist
auf Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert.
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Ethernet-PG/OP-Kanal

parametrieren

Steckpl.| Modul
1
2 CPU ...
X... | PN-IO
3
4 343-1EX30
5
|

PtP-Funktionalitait akti-

vieren

6.5.2.2

CPU im Projekt anlegen

Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Hardware-Konfiguration

1. ) Platzieren Sie fur den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
343-1 (SIMATIC 300\ CP 300 \ Industrial Ethernet \CP 343-1 \ 6GK7 343-1EX30
0XEO V3.0).

2. ), Offnen Sie durch Doppelklick auf den CP 343-1EX30 den Eigenschaften-Dialog und
geben Sie fir den CP unter "Eigenschaften" |IP-Adress-Daten an. Gilltige IP-
Adress-Parameter erhalten Sie von Ihrem Systemadministrator.

3. » Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-
Daten nicht Gbernommen!

Eine Hardware-Konfiguration zur Einstellung der PtP-Funktionalitat ist nicht erforderlich.

1. » Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

Montieren Sie das Erweiterungsmodul.

Stellen Sie einen Kabelverbindung zum Kommunikationspartner her.
4. ), Schalten Sie die Spannungsversorgung ein.

= Nach kurzer Hochlaufzeit ist die Schnittstelle X1 PtP bereit fir die PtP-Kommu-
nikation.

Hardware-Konfiguration System SLIO CPU 013C

Steckp..| Baugruppe
1
2 CPU 314C-2PN/DP
X1 | MPI/DP
X2 | PN-IO
X2... | Port 1
X2... | Port 2

Um kompatibel mit dem Siemens SIMATIC Manager zu sein, sind folgende Schritte
durchzufiihren:

1. ) Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens mit einem neuen Projekt.
2. ), Flgen Sie aus dem Hardware-Katalog eine Profilschiene ein.

3. , Platzieren Sie auf "Slot"-Nummer 2 die CPU 314C-2 PN/DP (314-6EH04-0AB0
V3.3).

Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU.
5. » Wahlen Sie "Kontextmentii @ PROFINET |O-System einfiigen".
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Steckpl.| Baugruppe
1
2 | CPU.. PROFINET-IO-System
X... PN-IO t—:—:—:—:m:x“-:-:-
3

Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie glltige IP-Adress-
Daten fur Ihr PROFINET-System.

Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
= Objekteigenschaften” den Eigenschafts-Dialog.

Geben Sie unter "Allgemein" einen "Gerdtenamen” an. Der Geratename muss ein-
deutig am Ethernet-Subnetz sein.

1
2 CPU ... PROFINET-IO-System
X... | PN-IO —
... SLIO CPU
3

... SLIO CPU ... 013-CCFOR00
2 | 013-CCFOR00

wN|= %o

Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET 10
=> Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA ..." und binden das 10-Device "013-
CCFORO00" CPU an |hr PROFINET-System an.

= In der Steckplatziibersicht des PROFINET 1O Device "VIPA SLIO CPU" ist auf
Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert. Ab Steckplatz 1 kdnnen Sie lhre
System SLIO Module platzieren.
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PtP-Funktionalitat akti-
vieren 1
2 CPU.. PROFINET-IO-System
X." PN_IO T T T e
... SLIO CPU
3
0 ... SLIO CP 013-CCFOR00
X2 | 013-CCFORO
1
2 Eigenschaften - ...CPU...
3 | | Parameter |
3 Parameter
‘3 Allgemeine Parameter
] Funktion X3 PTP \ R4
1. , Offnen Sie den Eigenschaften-Dialog, indem Sie auf die "VIPA SLIO CPU" doppel-
klicken.
= Im Eigenschaft-Dialog haben Sie Zugriff auf die VIPA-spezifischen Parameter.
2. , Stellen Sie unter "Funktion X3" den Wert "PTP" ein.
Ethernet-PG/OP-Kanal 1. ) Platzieren Sie fir den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
parametrieren 343-1 (SIMATIC 300 \ CP 300 \ Industrial Ethernet \CP 343-1 \ 6GK7 343-1EX30
0XEO V3.0).
Steckpl.| Modul 2. ), Offnen Sie durch Doppelklick auf den CP 343-1EX30 den Eigenschaften-Dialog und
1 geben Sie fir den CP unter "Eigenschaften” |P-Adress-Daten an. Giltige IP-
2 CPU ... Adress-Parameter erhalten Sie von lhrem Systemadministrator.
X... | PN-IO ~ 3. ) Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-
Daten nicht Gtbernommen!
3
4 343-1EX30
5
|

6.5.2.3 Hardware-Konfiguration System SLIO CPU 014 ... 017

CPU im Projekt anlegen Steckp..| Baugruppe
1
2 CPU 315-2 PN/DP
X1 | MPI/DP
X2 | PN-IO
X2... | Port 1
X2... | Port 2
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Um kompatibel mit dem Siemens SIMATIC Manager zu sein, sind folgende Schritte
durchzufihren:

1. , Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens mit einem neuen Projekt.
2. , Figen Sie aus dem Hardware-Katalog eine Profilschiene ein.

3. , Platzieren Sie auf "Slot"-Nummer 2 die CPU 315-2 PN/DP (315-2EH14-0AB0
V3.2).

4. , Kilicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU.

Steckpl.| Baugruppe
1
2 | CPU.. PROFINET-IO-System
X... PN_IO t—:—:—:—:m:x“-:-:-
3

5. ) Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie gliltige IP-Adress-
Daten fur Ihr PROFINET-System.

6. Klicken Sie auf das Submodul "PN-/IO" der CPU und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
= Objekteigenschaften"” den Eigenschafts-Dialog.

7. » Geben Sie unter "Allgemein" einen "Gerdtenamen" an. Der Geratename muss ein-
deutig am Ethernet-Subnetz sein.

1
2 CPU ... PROFINET-IO-System
X... | PN-IO ——
... SLIO CPU
e
, :

¥

... SLIO CPU ...

wN|= %o

8. » Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET 10
=> Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA ..." und binden das lhrer CPU entsprechende
IO-Device an Ihr PROFINET-System an.

= In der Steckplatziibersicht des PROFINET 10 Device "VIPA SLIO CPU" ist auf
Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert. Ab Steckplatz 1 kdnnen Sie lhre
System SLIO Module platzieren.
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Ethernet-PG/OP-Kanal 1. ) Platzieren Sie fur den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
parametrieren 343-1 (SIMATIC 300 \ CP 300 \ Industrial Ethernet \CP 343-1 \ 6GK7 343-1EX30
0XEO V3.0).
Steckpl.| Modul 2. ), Offnen Sie durch Doppelklick auf den CP 343-1EX30 den Eigenschaften-Dialog und
1 geben Sie fir den CP unter "Eigenschaften" |IP-Adress-Daten an. Gilltige IP-
2 CPU ... Adress-Parameter erhalten Sie von Ihrem Systemadministrator.
X... | PN-IO " 3. ) Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-
Daten nicht Gbernommen!
3
4 343-1EX30
5
|
PtP-Funktionalitat akti- Bei den System SLIO CPUs 014 ... 017 ist die RS485-Schnittstelle standardmafig auf
vieren PtP-Kommunikation eingestellt. Eine Hardware-Konfiguration zur Einstellung der PtP-

Funktionalitat ist nicht erforderlich.

6.5.3 Anwender-Programm
6.5.3.1 Programmstruktur
OB 100

B FB 876 - VMC_ConfigMaster RTU & 303

— Dieser Baustein dient zur Parametrierung der seriellen Schnittstelle der CPU fur
Modbus RTU Kommunikation.

— Intern wird der Baustein SFC 216 - SER_CFG aufgerufen.

FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU

SFC 216 - SER_CFG

OB 1

FB 881 - VMC_InitV1000_RTU

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF  [¢—
—»| UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

DB100 A7_V1000 FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU

FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU L »| UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF
| 3| UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF —»| UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF
UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF
UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF

A A
A A 4

FB 880 - VMC_WriteParameter_RTU

DB 99 ComDataSlaves FB 877 - VMC_ComManager_RTU

—»{ UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF
ARRAY [1 .. n] of

UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

A
A 4

UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF
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Mit Ausnahme der Bausteine DB 99 und FB 877 mussen Sie fir jeden angebundenen
Frequenzumrichter die nachfolgend aufgefiuihrten Bausteine anlegen:

® FB881-VMC_Initv1000_RTU & 307

Der FB 881 - VMC_InitV1000_RTU initialisiert den entsprechenden Frequenzum-
richter mit den Nutzerdaten.

Bevor ein Frequenzumrichter angesteuert werden kann, muss dieser initialisiert
werden.

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 303
— UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
B FB 879 - VMC_ReadParameter RTU & 305

— Mit diesem FB haben Sie lesenden Zugriff auf die Parameter eines seriell tber
Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters.

— Die gelesenen Daten werden in einem Datenbaustein erfasst.
— UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
® FB 880 - VMC_WriteParameter RTU & 306

— Mit diesem FB haben Sie schreibenden Zugriff auf die Parameter eines seriell
Uber Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters.

— Die zu schreibenden Daten sind in einem Datenbaustein abzulegen.
— UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
® DB 100-A1_V1000

— FuUr jeden Frequenzumrichter, welcher seriell iber Modbus RTU angekoppelt ist,
ist jeweils ein Datenbaustein anzulegen.

— UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
— UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 303
® FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU & 309

Mit diesem Baustein kdnnen Sie einen seriell GUber Modbus RTU angebundenen
Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 303
UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
— UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF & 303
® DB 99 - ComDataSlaves
— Fdr die Erfassung der Kommunikationsdaten aller Frequenzumrichter, welche
seriell Uber Modbus RTU angekoppelt sind, ist ein gemeinsamer Datenbaustein
anzulegen.
— UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF & 303
— UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF & 303
B FB 877 - VMC_ComManager RTU & 305
— Der Baustein sorgt daflr, dass immer nur 1 Frequenzumrichter (Modbus-Slave)
die serielle Schnittstelle benutzen kann. Bei Einsatz mehrerer Frequenzumrichter
sendet dieser Baustein als Kommunikations-Manager die Auftrage an die jewei-
ligen Modbus-Slaves und wertet deren Antworten aus.
— UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF & 303

6.5.3.2 Bausteine in Projekt kopieren

Bibliothek einbinden

1. » Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

2. ), Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "VIPA Lib" die Simple Motion Control
Library.

3. , Offnen Sie mit "Datei = Dearchivieren" das Dialogfenster zur Auswahl der ZIP-
Datei.

Wihlen Sie die entsprechende ZIP-Datei an und klicken Sie auf [Offnen].

5. » Geben Sie ein Zielverzeichnis an, in dem die Bausteine abzulegen sind und starten
Sie den Entpackvorgang mit [OK].
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Bausteine in Projekt

kopieren

Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Anwender-Programm

Offnen Sie die Bibliothek nach dem Entpackvorgang und ziehen Sie per Drag&Drop
alle Bausteine aus "V71000 Modbus RTU" in "Bausteine" Ihres Projekts:
FB 876 - VMC_ConfigMaster RTU

FB 877 - VMC_ComManager_RTU

FB 878 - VMC_RWParameterSys RTU

FB 879 - VMC_ReadParameter RTU

FB 880 - VMC_WriteParameter RTU

FB 881 - VMC_InitV1000_RTU

FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU

FB 60 - SEND

FB 61 - RECEIVE

FB 72 - RTU MB_MASTER

FC 216 - SER_CFG

FC 217 - SER_SND

FC 218 - SER_RCV

UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF

UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF

SFB 4 - TON

6.5.3.3 OB 100 fiir serielle Kommunikation anlegen

Alarm-OBs anlegen 1. » Klicken Sie in Ihrem Projekt auf "Bausteine” und wéhlen Sie "Kontextmenti
= Neues Objekt einfiigen = Organisationsbaustein”.
= Das Dialogfenster "Eigenschaften Organistionsbaustein” offnet sich.
Fiigen Sie den OB 100 Ihrem Projekt hinzu.
Offnen Sie den OB 100.
Flgen Sie dem OB 100 einen Call FB876, DB876 hinzu.
= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_ConfigMaster RTU_876".
5. ) Geben Sie folgende Parameter vor:
Call FB876, DB876 % Kapitel 6.7.5 "FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU - Modbus RTU CPU-Schnittstelle" auf Seite 303
Baudrate =B#16#09 // Baudrate: 09h (9600Bit/s) IN: BYTE
CharLen =B#16#03 /I Anzahl Datenbits: 03h (8Bit) IN: BYTE
Parity =B#16#00 / Paritat: 0 (none = keine) IN: BYTE
StopBits =B#16#01 // Stopbits: 1 (1Bit) IN: BYTE
TimeOut = W#16H#1FFF /I Fehler-Wartezeit: 1FFFh (hoch gewahlt) IN: WORD
Valid = "ModbusConfigValid" /I Konfiguration OUT: BOOL
Error = "ModbusConfigError" /I Fehlerriickmeldung OUT: BOOL
ErrorlD = "ModbusConfigErrorID" /I Zuséatzliche Fehlerinformationen OUT: WORD

Symbolische Variable

Die symbolischen Variablen erstellen Sie tber "Kontextmenii = Symbole bearbeiten”.

Hier kdnnen Sie Uber einen Dialog den entsprechenden Operanden zuordnen.
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6.5.3.4
1.
2,
3.
6.5.3.5

uDT 877

Datenbaustein fiir Modbus-Slave anlegen

Fur jeden Frequenzumrichter, welcher seriell Gber Modbus RTU angekoppelt ist, ist
jeweils ein Datenbaustein anzulegen.

Klicken Sie in Inrem Projekt auf "Bausteine” und wahlen Sie "Kontextmendi
= Neues Objekt einfiigen = Datenbaustein”.

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" 6ffnet sich.
Geben Sie folgende Parameter an:

B Name und Typ

— Die DB-Nr. als "Name" koénnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 100. Geben Sie
DB 100 an.

— Stellen Sie "Global-DB" als "Typ" ein.
B Symbolischer Name
— Geben Sie "A1_V1000" an.

Bestatigen Sie Ihre Eingaben mit [OK].

= Der Baustein wird angelegt.

Offnen Sie DB 100 "A1_V1000" durch Doppelklick.
Legen Sie in "A1_V1000" folgende Variablen an:

B "AxisData" vom Typ UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF
B "V1000Data" vom Typ UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF

Anzahl der Modbus-Slaves definieren

Die Anzahl der Frequenzumrichter, welche seriell iber Modbus RTU angekoppelt sind,
konnen Sie Uber die UDT 877 - VMC_ComManager_RTU vorgeben.

1.
2,

Adresse Name Typ

6.5.3.6

Struct

Slave  Array[1.
"VMC_CBRiObjectRTU_REF"
END_STRUT

Offnen Sie die UDT 877 - VMC_ComManager_RTU unter "Bausteine”.

Stellen Sie in der Variable "Slave" den "Array [1..1]" Datentyp auf die Anzahl der
Frequenzumrichter ein, welche seriell Uber Modbus RTU angebunden sind.

Beispielsweise ist bei 3 Frequenzumrichter der Datentyp auf "Array [1..3]" zu
andern.

Bitte beachten Sie, dass der Rest unverandert bleibt.

Datenbaustein fiir alle Modbus-Slaves anlegen

Fir die Erfassung der Kommunikationsdaten aller Frequenzumrichter, welche seriell Uber
Modbus RTU angekoppelt sind, ist ein gemeinsamer Datenbaustein anzulegen.

1.

Klicken Sie in Inrem Projekt auf "Bausteine"” und wahlen Sie "Kontextmendi
= Neues Objekt einfiigen = Datenbaustein”.

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" &ffnet sich.

Geben Sie folgende Parameter an:

B Name und Typ

— Die DB-Nr. als "Name" kénnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 99. Geben Sie
DB 99 an.

— Stellen Sie "Global-DB" als "Typ" ein.
B  Symbolischer Name

— Geben Sie "ComDataSlaves" an.
Bestatigen Sie Ihre Eingaben mit [OK].

= Der Baustein wird angelegt.
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6.5.3.7

Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Anwender-Programm

3. , Offnen Sie DB 99 "ComDataSlaves" durch Doppelklick.
Legen Sie in "ComDataSlaves" folgende Variable an:

B "Slaves” vom Typ UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

OB 1 - Instanz des Kommunikations-Managers anlegen

Der FB 877 - VMC_ComManager_RTU sorgt dafiir, dass immer nur 1 Frequenzumrichter
(Modbus-Slave) die serielle Schnittstelle benutzen kann. Als Kommunikations-Manager
sendet der Baustein die Auftrage and die jeweiligen Modbus-Slaves und wertet deren

Antworten aus.

1. , Offnen Sie den OB 1.

2. Flgen Sie dem OB 1 einen Call FB877, DB877 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des

Instanz-Datenbausteins "VMC_ComManager RTU_877".

3. ) Bestétigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].

Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB877, DB877 % Kapitel 6.7.6 "FB 877 - VMC_ComManager_RTU - Modbus RTU Kommunikations-Manager" auf Seite 305

NumberOfSlaves
WaitCycles

SlavesComData

6.5.3.8

1
"ComWaitCycles"

"ComDataSlaves.Slave"

/I Anzahl angebundener Frequenzumrichter: 1
/I Mindestanzahl Wartezyklen

/I Referenz zu allen Kommunikationobjekten

OB 1 - Instanz der V1000-Initialisierung anlegen

IN:INT

IN: DINT

IN-OUT: UDT 877

Der FB 881 - VMC_InitV1000_RTU initialisiert den entsprechenden Frequenzumrichter
mit den Nutzerdaten. Bevor ein Frequenzumrichter angesteuert werden kann, muss
dieser initialisiert werden.

1. » Fugen Sie dem OB 1 einen Call FB881, DB881 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des

Instanz-Datenbausteins "VMC_InitV1000_RTU _881".

2. , Bestétigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].

3. » Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB881, DB881 & Kapitel 6.7.10 "FB 881 - VMC_InitV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung" auf Seite 307

Execute

Hardware

Laddr
Unitld

UserUnitsVelocity

UserUnitsAcceleration

= "Al InitExecute"

'="Al InitHardware"

‘="Al InitLaddr"
‘= "Al InitUnitId"

‘= "Al InitUserUnitsVel"

'="Al InitUserUnitsAcc"

/I Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefiihrt.

/I Angabe der eingesetzten Hardware
/I 1: System SLIO CP040, 2: SPEED7 CPU

/I Logische Adresse bei Einsatz CP040
/I Modbus-Adresse des V1000

/I Benutzereinheit fir Geschwindigkeiten
/1 0: Hz, 1: %, 2: U/min
/I Benutzereinheit Beschleunigung/Verzégerung

//0:0,01s, 1: 0,1s

: BOOL
:BYTE

CINT
:BYTE
CINT

CINT
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MaxVelocityApp
Done

Busy

Error

ErrorlD

Axis

V1000

Eingabewerte

'="Al InitMaxVelocityApp" /I Max. Geschwindigkeit in Benutzereinheiten IN: REAL

:="Al InitDone" /] Status Auftrag fertig OUT: BOOL

:="Al InitBusy" /I Status Auftrag in Bearbeitung OUT: BOOL

:="Al InitError" I Fehlerrickmeldung OUT: BOOL

:="Al InitErrorID" /I Zusétzliche Fehlerinformationen OUT: WORD
:="Al V1000".AxisData /I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten IN-OUT: UDT 879
:="Al Vv1000".v1000Data /I Referenz zu den antriebsspezifischen Daten IN-OUT: UDT 881

Alle Parameter sind mit den entsprechenden Variablen bzw. Operanden zu verschalten.
Folgende Eingabe-Parameter sind entsprechend vorzubelegen:

Hardware

Geben Sie hier die Hardware an, tUber welche Sie Ihre Frequenzumrichter ansteuern:
— 1: System SLIO CP040 dessen logische Adresse Uber Laddr vorzugeben ist.

— 2: SPEED7 CPU

Laddr

— Logische Adresse fur System SLIO CP040 (Hardware = 1). Ansonsten wird dieser
Parameter ignoriert.

Unitld
— Modbus-Adresse des V1000.
UserUnitsVelocity
Benutzereinheit fir Geschwindigkeiten:
- 0:Hz
Angabe in Hertz
- 1%
Angabe als prozentualer Bezug auf die maximale Geschwindigkeit
= 2*fmax/P
mit f,.: max. Ausgabefrequenz (Parameter E1-04)
p: Anzahl der Motorpole (motorabhangiger Parameter E2-04, E4-04 oder E5-04)
— 2:U/min
Angabe in Umdrehungen pro Minute
UserUnitsAcceleration
Benutzereinheiten fur die Beschleunigung und Verzégerung
— 0:0,01s (Wertebereich: 0,00s - 600,00s)
— 1:0,1s (Wertebereich: 0,0 - 6000,0s)
MaxVelocityApp

Max. Geschwindigkeit fir die Applikation. Die Angabe hat in Benutzereinheiten zu
erfolgen und wird bei Bewegungskommandos fiir den Abgleich verwendet.

6.5.3.9 OB 1 - Instanz Achskontrolle V1000 anlegen

Mit dem FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU kdnnen Sie einen seriell Gber Modbus
RTU angebundenen Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

1.

Fiigen Sie dem OB 1 einen Call FB882, DB882 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_AxisControlV1000_RTU _882".

Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].
Geben Sie folgende Parameter vor:
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Call FB882, DB882 & Kapitel 6.7.11 "FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle" auf Seite 309

AxisEnable
AxisReset
StopExecute
MvVelocityExecute
Velocity
AccelerationTime
DecelerationTime
JogPositive
JogNegative
JogVelocity
JogAccelerationTime
JogDecelerationTime
AxisReady
AxisEnabled
AxisError
AxisErrorID
DriveError
ActualVelocity
InVelocity
CmdDone
CmdBusy
CmdAborted
CmdError
CmdErroriD
CmdActive
DirectionPositive
DirectionNegative
Axis

V1000

AxisComData

6.5.3.10

"Al AxisEnable"

"Al AxisReset"

"Al StopExecute"

"Al MvVelocityExecute"
"Al Velocity"

"Al AccelerationTime"

"Al DecelerationTime"

="Al JogPositive"

="Al JogNegative"

"Al JogVelocity"

"Al JogAccelerationTime"

"Al JogDecelerationTime"

"Al AxisReady"

"Al AxisEnabled"
"Al AxisError"

"Al AxisErrorID"
"Al DriveError"

"Al ActualVelocity"

"Al InVelocity"

="Al CmdDone"

"Al CmdBusy"

"Al CmdAborted"

="Al CmdError"

"Al CmdErrorID"

"Al CmdActive"

"Al DirectionPositive"
"Al DirectionNegative"
"Al V1000".AxisData

"Al Vv1000".v1000Data

"ComDataSlaves".Slaves.Slave (1)

OB 1 - Instanz Parameter lesen anlegen

/I Aktivierung der Achse

// Kommando: Fehler des V1000 zuriicksetzen.

/l Kommando: Stop - Achse stoppen

/I Kommando: Move Velocity (Geschwindigkeitsregelung)
/I Parameter: Geschwindigkeitsvorgabe fiir MoveVelocity
/I Parameter: Beschleunigungszeit

/I Parameter: Verzégerungszeit

/l Kommando: JogPos

/l Kommando: JogNeg

/I Parameter: Geschwindigkeitsvorgabe fiir Jogging

/I Parameter: Beschleunigungszeit fur Jogging

/I Parameter: Verzdgerungszeit fur Jogging

/I Status: Bereitschaft der Achse

/I Status: Aktivierung der Achse

/I Status: Achsfehler

/I Status: Zusatzliche Fehlerinformationen fir AxisError
/I Status: Fehler Frequenzumrichter

/I Status: Aktuelle Geschwindigkeit

/I Status Zielgeschwindigkeit

/I Status: Kommando fertig

/I Status: Kommando in Bearbeitung

/I Status: Kommando abgebrochen

/I Status: Kommando Fehler

/I Status: Zuséatzliche Fehlerinformationen fir CmdError
/I Status: Aktives Kommando

/I Status: Drehrichtung positiv

/I Status: Drehrichtung negativ

/I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten

/I Referenz zu den allgemeinen Daten des

/I Frequenzumrichters

/I Referenz zu den Kommunikationsdaten

IN: BOOL
IN: BOOL
IN: BOOL
IN: BOOL
IN: REAL
IN: REAL
IN: REAL
IN: BOOL
IN: BOOL
IN: REAL
IN: REAL
IN: REAL
OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: WORD
OUT: BOOL
OUT: REAL
OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: WORD
OUT: INT
OUT: BOOL
OUT: BOOL

IN-OUT: UDT 879

IN-OUT: UDT 881

IN-OUT: UDT 878

Mit dem FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU haben Sie lesenden Zugriff auf die Para-
meter eines seriell iber Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters. Fur die Erfas-
sung der Parameterdaten ist ein DB anzulegen.

1. ) Klicken Sie in Ihrem Projekt auf "Bausteine” und wahlen Sie "Kontextmendi
= Neues Objekt einfiigen = Datenbaustein”.

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" 6ffnet sich.
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2,

Geben Sie folgende Parameter an:

B Name und Typ

— Die DB-Nr. als "Name" konnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 98. Geben Sie
DB 98 an.

— Stellen Sie "Global-DB" als "Typ" ein.
B Symbolischer Name
— Geben Sie "A1_TransferData" an.

Bestatigen Sie Ihre Eingaben mit [OK].

= Der Baustein wird angelegt.

Offnen Sie DB 98 "A1_TransferData" durch Doppelklick.
Legen Sie in "A1_TransferData" folgende Variablen an:

B  "Data_0" vom Typ WORD
®  "Data_1" vom Typ WORD
B  "Data_ 2" vom Typ WORD
B "Data_3" vom Typ WORD

Flgen Sie dem OB 1 einen Call FB879, DB879 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_ReadParameter RTU".

Bestéatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].
Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB879, DB879 & Kapitel 6.7.8 "FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU - Modbus RTU Parameter lesen" auf Seite 305

Execute = "Al RdParExecute" /I Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefihrt. IN: BOOL
StartAddress :="Al RdParStartAddress" /I Start-Adresse des 1. Registers IN: INT

Quantity :="Al RdParQuantity" /I Anzahl der zu lesenden Register IN: INT

Done :="Al RdParDone" /I Status Auftrag fertig IN: REAL

Busy :="Al RdParBusy" /I Status Auftrag in Bearbeitung OUT: BOOL
Error '="Al RdParError" /I Fehlerrickmeldung OUT: BOOL
ErrorlD :="Al RdParErrorID" /I Zuséatzliche Fehlerinformationen OUT: BOOL

Data = P#DB98.DBX0.0 BYTES 8 /I Ablageort der Parameterdaten OUT: WORD
Axis '="Al_V1000".AxisData I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten IN-OUT: UDT 879

W,

j werden kénnen. Zur Auswertung einzelner Bits miissen Sie High- und

Bitte beachten Sie, dass immer nur ganze Register als WORD gelesen

Low-Byte vertauschen!

6.5.3.11 OB 1 - Instanz Parameter schreiben anlegen

Mit dem FB 880 - VMC_WriteParameter_RTU haben Sie schreibenden Zugriff auf die
Parameter eines seriell Uber Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters. Fur die
Erfassung kénnen Sie den fir Lesezugriff angelegten DB verwenden - hier DB 98.

1.

Flgen Sie dem OB 1 einen Call FB880, DB88O0 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_ WriteParameter RTU".
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Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].
Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB880, DB880 © Kapitel 6.7.9 "FB 880 - VMC_WriteParameter_RTU - Modbus RTU Parameter schreiben” auf Seite 306

Execute
StartAddress
Quantity
Done

Busy

Error

ErrorlD

Data

Axis

6.5.3.12

:="Al WrParExecute" /I Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefihrt. IN: BOOL

:="Al WrParStartAddress" /I Start-Adresse des 1. Registers IN: INT

'="Al WrParQuantity" /I Anzahl der zu schreibenden Register IN: INT

:="Al WrParDone" /I Status Auftrag fertig IN: REAL

:="Al WrParBusy" /I Status Auftrag in Bearbeitung OUT: BOOL

'="Al WrParError" /I Fehlerriickmeldung OUT: BOOL

:="Al WrParErrorID" /I Zuséatzliche Fehlerinformationen OUT: BOOL

= P#DB98.DBX0.0 BYTES 8 /I Ablageort der Parameterdaten OUT: WORD
'="Al_V1000".AxisData I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten IN-OUT: UDT 879

Zeitlicher Ablauf

Speichern Sie lhr Projekt mit "Station = Speichern und (ibersetzen".
Transferieren Sie Ihr Projekt in lhre CPU.

= Sie kdnnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem Fre-

quenzumrichter, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

Mittels einer Beobachtungstabelle kdnnen Sie den Frequenzumrichter manuell
steuern. Zum Anlegen einer Beobachtungstabelle wahlen Sie "Zielsystem
=>» Variable beobachten/steuern”.

= Die Beobachtungstabelle wird angelegt und flr die Bearbeitung gedffnet.

Passen Sie zuerst die Wartezeit zwischen 2 Auftrdgen an. Diese betragt fir einen
V1000-Frequenzumrichter mindestens 200ms. Stellen Sie hierzu in der Beobach-
tungstabelle unter "Symbol" den Bezeichner "ComWaitCycles" als "DEZ" ein und
geben Sie unter "Steuerwert" einen Wert zwischen 200 und 400 vor.

O Zur Performance-Steigerung kénnen Sie diesen Wert spéter nach
i unten korrigieren, solange Sie keinen Timeout-Fehler (80C8h)
erhalten. Bitte beachten Sie hierbei, dass manche Befehle, wie z.B.
MoveVelocity aus mehreren Auftrdgen bestehen kénnen.
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Bevor Sie einen Frequenzumrichter ansteuern kénnen, muss dieser mit dem FB
881 - VMC_InitV1000_RTU initialisiert werden. & Kapitel 6.7.10 "FB 881 -
VMC_InitV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung" auf Seite 307

Stellen Sie hierzu in der Beobachtungstabelle unter "Symbol"” den Bezeichner
"A1_InitExecute” als "BOOL" ein und geben Sie unter "Steuerwert” den Wert
"True" vor. Aktivieren Sie "Steuern” und starten Sie die Ubertragung der Steuer-
werte.

= Der Frequenzumrichter wird initialisiert. Nach Abarbeitung liefert der Ausgang
Done TRUE zuruck. Im Fehlerfall kbnnen Sie durch Auswertung der ErroriD
den Fehler ermitteln.

Fahren Sie erst fort, wenn der Init-Baustein keinen Fehler

i meldet!

[l |

Bei erfolgreicher Initialisierung erfolgt zyklisch die Abarbeitung der Register der
angebundenen Frequenzumrichter d.h. diese erhalten zyklisch Auftrage. Zur manu-
ellen Steuerung kénnen Sie mit dem FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU Steu-
erbefehle an den entsprechenden Frequenzumrichter senden. & Kapitel 6.7.11 "FB
882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle" auf Seite 309

Legen Sie die Parameter des FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU zur Steue-
rung und Abfrage in der Beobachtungstabelle an.

Speichern Sie die Beobachtungstabelle unter einem Namen wie z.B. "V1000".

Aktivieren Sie durch Setzen von AxisEnable die entsprechende Achse. Sobald
diese AxisReady = TRUE zuriickmeldet, kdbnnen Sie diese mit den entsprechenden
Fahrbefehlen ansteuern.

6.6 Einsatz im Siemens TIA Portal

6.6.1 Voraussetzung
Ubersicht

VIPA 10 Device installieren

Bitte verwenden Sie fiir die Projektierung das Siemens TIA Portal ab V 14.

Bei einer System MICRO CPU wird durch Stecken des Erweiterungsmoduls die PtP-
Funktionalitat aktiviert. Die Projektierung erfolgt im Siemens TIA Portal in Form eines

virtuellen PROFINET IO Devices. Das PROFINET 10 Device ist mittels GSDML im

Hardware-Katalog zu installieren.

Bei einer System SLIO CPU 013C erfolgt die Projektierung der PtP-Funktionalitat im
Siemens TIA Portal in Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices. Das PROFINET
10 Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

Bei den System SLIO CPUs 014 ... 017 ist die RS485-Schnittstelle standardmafig
auf PtP-Kommunikation eingestellt. Die Projektierung erfolgt im Siemens TIA Portal in
Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices. Das PROFINET IO Device ist mittels
GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

Die Installation des PROFINET VIPA 10 Device im Hardware-Katalog erfolgt nach folg-
ender Vorgehensweise:

1.
2,

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die
Konfigurationsdatei fur lhre CPU.

Extrahieren Sie die Datei in |lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten das Siemens TIA Portal.
Schliel3en Sie alle Projekte.
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6. » Wechseln Sie in die Projektansicht.
7. » Gehen Sie auf "Extras = Gerétebeschreibungsdatei (GSD) installieren".

8. ) Navigieren Sie in lhr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.

= Nach der Installation wird der Hardware-Katalog aktualisiert und das Siemens
TIA Portal beendet.

Nach einem Neustart des Siemens TIA Portals finden Sie das entsprechende
PROFINET-IO-Device unter Weitere Feldgerate > PROFINET > |0 > VIPA
GmbH > ....

O Damit die VIPA-Komponenten angezeigt werden kénnen, missen Sie im
1 Hardware-Katalog bei "Filter" den Haken entfernen.

6.6.2 Hardware-Konfiguration
6.6.2.1 Hardware-Konfiguration System MICRO

CPU im Projekt anlegen Um kompatibel mit dem Siemens TIA Portal zu sein, sind folgende Schritte durchzu-
fihren:

1. » Starten Sie das Siemens TIA Portal mit einem neuen Projekt.
2. 5 Wechseln Sie in die Projektansicht.
3. » Klicken Sie in der Projektnavigation auf "Neues Gerét hinzufligen".
4. , Wahlen Sie im Eingabedialog folgende CPU aus:
SIMATIC S7-300 > CPU 314C-2 PN/DP (314-6EH04-0ABO0 V3.3)
= Die CPU wird mit einer Profilschiene eingefiigt.

1 2 4 5

Geratelibersicht:

Baugruppe Steckplatz Typ
PLC... 2 CPU 314C-2PN/DP
MPI-Schnittstelle... 2 X1 MPI/DP-Schnittstelle
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Anbindung CPU als
PROFINET-IO-Device

PROFINET- 2 X2 PROFINET-Schnittstelle
Schnitt...

DI124/DO16... 25 DI24/DO16

AI5/AO2... 26 Al5/AO02

Zahlen... 27 Zahlen

1. ) Wechseln Sie im Projektbereich in die "Netzsicht".

Nach der Installation der GSDML finden Sie das |0-Device fiir die CPU im Hard-
ware-Katalog unter Weitere Feldgerdte > PROFINET > |0 > VIPA GmbH > VIPA
MICRO PLC. Binden Sie das Slave-System an die CPU an, indem Sie dies aus
dem Hardware-Katalog in die Netzsicht ziehen und dieses tiber PROFINET an die
CPU anbinden.

Klicken Sie in der Netzsicht auf den PROFINET-Teil der Siemens CPU und geben
Sie in "Eigenschaften” unter "Ethernet-Adressen” im Bereich "IP-Protokoll" gultige
IP-Adressdaten an.

Geben Sie unter "PROFINET" einen "PROFINET Gerdtenamen" an. Der Geréate-
name muss eindeutig am Ethernet-Subnetz sein.

TIA

Menu ...

L *SHE X hx Mmar: & AR DERO S LR =
Netzsicht Katalog
[ : —
PLC VIPA Micro PLC — Filter

CPU 314C-2PN... : s~ ~

- @
. V B Weitere Feldgeréte —

V 1 PROFINET 10

PROFINET IO System

V10
V 5 VIPA GmbH

Y
\\3//
CPU 314C—2Pw3
Allgemein

Ethernet-Adressen

b=y ¥ £1VIPA Micro PLC
Eigenschaften 7 Kopfmod
Ethernet-Adressen =
IP-Protokoll
IP-Adresse:| ... |
Subnetzmaske:| ... |
PROFINET
PROFINET-Geratename:
5. Wabhlen Sie in der Netzsicht das |0-Device "VIPA MICRO PLC" an und wechseln

Sie in die Gerételibersicht.

= In der Gerételibersicht des PROFINET-I0O-Device "VIPA MICRO PLC" ist auf
Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert.

286

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.008 | de | 17-46



VIPA SPEED?7 Library Einsatz Frequenzumrichter liber Modbus RTU

Einsatz im Siemens TIA Portal > Hardware-Konfiguration

PtP-Funktionalitat akti- Eine Hardware-Konfiguration zur Einstellung der PtP-Funktionalitat ist nicht erforderlich.
vieren

0 <= 1 1. , Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

Montieren Sie das Erweiterungsmodul.

Stellen Sie einen Kabelverbindung zum Kommunikationspartner her.

4. ), Schalten Sie die Spannungsversorgung ein.
= Nach kurzer Hochlaufzeit ist die Schnittstelle X1 PtP bereit fiir die PtP-Kommu-

nikation.
Ethernet-PG/OP-Kanal 1. ) Platzieren Sie fir den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
parametrieren 343-1 (6GK7 343-1EX30 OXEO V3.0).

2. , Offnen Sie durch Klick auf den CP 343-1EX30 den "Eigenschaften"-Dialog und
geben Sie fur den CP in den "Eigenschaften" unter "Ethernet-Adresse" |IP-Adress-
Daten an. Glltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von Ihrem Systemadminist-
rator.

4 |
@ ®
CPU | CP343

1 Ethernet-PG/OP-Kanal
Gerateuibersicht

Baugruppe Steckplatz Typ

PLC ... 2 CPU 314C-2PN/DP
MPI/DP-Schnitt- 2 X1 MPI/DP-Schnittstelle
stelle

PROFINET- 2 X2 PROFINET-Schnittstelle
Schnittstelle

CP 343-1 4 CP 343-1
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6.6.2.2 Hardware-Konfiguration System SLIO CPU 013C

CPU im Projekt anlegen

Anbindung CPU als
PROFINET-IO-Device

Um kompatibel mit dem Siemens TIA Portal zu sein, sind folgende Schritte durchzu-
fhren:

1. ) Starten Sie das Siemens TIA Portal mit einem neuen Projekt.
2 Wechseln Sie in die Projektansicht.
3. » Klicken Sie in der Projektnavigation auf "Neues Gerét hinzufiigen".
4 Wahlen Sie im Eingabedialog folgende CPU aus:
SIMATIC S7-300 > CPU 314C-2 PN/DP (314-6EH04-0ABO0 V3.3)

= Die CPU wird mit einer Profilschiene eingefiigt.

1 2 4 5
® ] ]
==

Geriteubersicht:

Baugruppe Steckplatz Typ

PLC... 2 CPU 314C-2PN/DP
MPI-Schnittstelle... 2 X1 MPI/DP-Schnittstelle
PROFINET- 2 X2 PROFINET-Schnittstelle
Schnitt...

DI24/DO16... 25 DI24/DO16

AI5/A02... 26 AlI5/A02

Zahlen... 27 Zahlen

1. » Wechseln Sie im Projektbereich in die "Netzsicht".

2. , Nach der Installation der GSDML finden Sie das |0-Device fir die SLIO CPU im
Hardware-Katalog unter Weitere Feldgeréte > PROFINET > |0 > VIPA GmbH >
VIPA SLIO System. Binden Sie das Slave-System an die CPU an, indem Sie dies
aus dem Hardware-Katalog in die Netzsicht ziehen und dieses Uber PROFINET an
die CPU anbinden.

3. » Kiicken Sie in der Netzsicht auf den PROFINET-Teil der Siemens CPU und geben
Sie in "Eigenschaften" unter "Ethernet-Adressen” im Bereich "IP-Protokoll" gliltige
IP-Adressdaten an.

4, Geben Sie unter "PROFINET" einen "PROFINET Gerdtenamen" an. Der Geréate-
name muss eindeutig am Ethernet-Subnetz sein.
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TIA
Menu ...
*HE X hx M & ABDDEREO F> LEP =

Netzsicht Katalog

| : i
VIPA SLIO CPU o &:Iltel’

V B Weitere Feldgerate —

V¥ PROFINET 10
3 QL
Q' @/ V¥ B5VIPA GmbH

V E5VIPA SLIO System
" Kop

PLC
CPU 314C-2PN...

CPU 314C-2Pw3 Eigenschaften
Allgemein Ethernet-Adressen (B
Ethernet-Adressen
IP-Protokoll
IP-Adresse:| ... |
Subnetzmaske:| ... |

DRACING

PROFINET-Geratename:

5. ) Wahlen Sie in der Netzsicht das |10-Device "VIPA SLIO CPU" an und wechseln Sie
in die Gerételibersicht.

= In der Gerételibersicht des PROFINET-I0-Device "VIPA SLIO CPU" ist auf
Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert.

PtP-Funktionalitit akti- e
vieren F

HUa X ix meer 3@ ABDLIES /&5 pR® =

; []
PLC H [ ‘
CPU 314C-2PN... | &

... SLIO CPU
m L

SLIO CPU 013-CCFOR00
Allgemein Baugruppenparameter

ééugruwparameter

[T
Inmmmmn

Allgemeine Parameter

Funktion X3: PTP \ :

Offnen Sie den Eigenschaften-Dialog, indem Sie auf die "VIPA SLIO CPU" doppel-
klicken.

Stellen Sie unter "Funktion X3" den Wert "PTP" ein.

U

Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

Platzieren Sie fir den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
343-1 (6GK7 343-1EX30 0XEO V3.0).

Offnen Sie durch Klick auf den CP 343-1EX30 den "Eigenschaften"-Dialog und
geben Sie fir den CP in den "Eigenschaften" unter "Ethernet-Adresse" IP-Adress-
Daten an. Glltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von Ihrem Systemadminist-
rator.

b
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o
o
10}
q
@
£ 6 7
5 |
i
1 Ethernet-PG/OP-Kanal
Geratelibersicht
Baugruppe Steckplatz Typ
PLC ... 2 CPU 315-2 PN/DP
MPI/DP-Schnitt- 2 X1 MPI/DP-Schnittstelle
stelle
PROFINET- 2 X2 PROFINET-Schnittstelle
Schnittstelle
CP 343-1 4 CP 343-1
6.6.2.3 Hardware-Konfiguration System SLIO CPU 014 ... 017
CPU im Projekt anlegen Um kompatibel mit dem Siemens TIA Portal zu sein, sind folgende Schritte durchzu-

flhren:

1. » Starten Sie das Siemens TIA Portal mit einem neuen Projekt.

2. 5 Wechseln Sie in die Projektansicht.

3. » Kilicken Sie in der Projektnavigation auf "Neues Gerét hinzufligen".
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4. ), Wabhlen Sie im Eingabedialog folgende CPU aus:
SIMATIC S7-300 > CPU 315-2 PN/DP (315-2EH14-0AB0 V3.2)

= Die CPU wird mit einer Profilschiene eingeflgt.

1 2 3 4 5

]

©

Geriatelibersicht

Baugruppe Steckplatz Typ

PLC ... 2 CPU 315-2 PN/DP
MPI/DP-Schnitt- 2 X1 MPI/DP-Schnittstelle
stelle

PROFINET- 2 X2 PROFINET-Schnittstelle

Schnittstelle

Anbindung CPU als 1. » Wechseln Sie im Projektbereich in die "Netzsicht".

PROFINET-10-Device 2. , Nach der Installation der GSDML finden Sie das 10-Device fiir die SLIO CPU im
Hardware-Katalog unter Weitere Feldgeréte > PROFINET > 10 > VIPA GmbH >
VIPA SLIO System. Binden Sie das Slave-System an die CPU an, indem Sie dies
aus dem Hardware-Katalog in die Netzsicht ziehen und dieses tiber PROFINET an
die CPU anbinden.

3. ) Klicken Sie in der Netzsicht auf den PROFINET-Teil der Siemens CPU und geben
Sie in "Eigenschaften” unter "Ethernet-Adressen” im Bereich "IP-Protokoll" gultige
IP-Adressdaten an.

4, Geben Sie unter "PROFINET" einen "PROFINET Gerédtenamen" an. Der Gerate-
name muss eindeutig am Ethernet-Subnetz sein.
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TIA
Menu ...

L *HE X hx M & ABRDERO F LR =
Netzsicht Katalog
pLC i o ont I__'\‘Fllter
CPU 31x-2PN/DP e
.‘ ) V B Weitere Feldgerate 1
V 5 PROFINET IO
® N
@/ PROFINET |0 System () V) VIPA GmbH
y A= V £3VIPA SLIO System
CPU 31x-2PN/] Eigenschaften [ Kop
Allgemein Ethernet-Adressen (B
Ethernet-Adressen
IP-Protokoll
IP-Adresse:| ... |
Subnetzmaske:| ... |

DRACING

PROFINET-Geratename:

5. Wahlen Sie in der Netzsicht das 10-Device "VIPA SLIO CPU" an und wechseln Sie
in die Gerételibersicht.

= In der Gerételibersicht des PROFINET-I0-Device "VIPA SLIO CPU" ist auf
Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert.

PtP-Funktionalitat akti- Bei den System SLIO CPUs 014 ... 017 ist die RS485-Schnittstelle standardmafig auf
vieren PtP-Kommunikation eingestellt. Eine Hardware-Konfiguration zur Einstellung der PtP-
Funktionalitat ist nicht erforderlich.

Ethernet-PG/OP-Kanal 1. Platzieren Sie fir den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 den Siemens CP
parametrieren 343-1 (6GK7 343-1EX30 OXEO V3.0).

2. , Offnen Sie durch Klick auf den CP 343-1EX30 den "Eigenschaften"-Dialog und
geben Sie fir den CP in den "Eigenschaften" unter "Ethernet-Adresse" IP-Adress-
Daten an. Giiltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von lhrem Systemadminist-
rator.
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o
9
[0
e
ko]
= 6 7
§ |
m
1 Ethernet-PG/OP-Kanal
Geritelibersicht
Baugruppe Steckplatz Typ
PLC ... 2 CPU 315-2 PN/DP
MPI/DP-Schnitt- 2X1 MPI/DP-Schnittstelle
stelle
PROFINET- 2 X2 PROFINET-Schnittstelle
Schnittstelle
CP 343-1 4 CP 343-1
6.6.3 Anwender-Programm
6.6.3.1 Programmstruktur
OB 100
FEB 876 - YMC_ConfigMaster_RTU B FB 876 - VMC_ConfigMaster RTU & 303
SFC 216 - SER CFG — Dieser Baustein dient zur Parametrierung der seriellen Schnittstelle der CPU fur

Modbus RTU Kommunikation.
— Intern wird der Baustein SFC 216 - SER_CFG aufgerufen.
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OB 1

FB 881 - VMC_InitV1000_RTU

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF

—

UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU

DB100 A7_V1000 FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF

UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

vV Y

UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

FB 880 - VMC_WriteParameter_RTU

UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF

DB 99 ComDataSlaves FB 877 - VMC_ComManager_RTU

UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

A 4

ARRAY [1 .. n] of

[ uDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF|

Mit Ausnahme der Bausteine DB 99 und FB 877 missen Sie fiir jeden angebundenen
Frequenzumrichter die nachfolgend aufgefiihrten Bausteine anlegen:

® FB881-VMC_Initv1000_RTU & 307

Der FB 881 - VMC_InitV1000_RTU initialisiert den entsprechenden Frequenzum-
richter mit den Nutzerdaten.

Bevor ein Frequenzumrichter angesteuert werden kann, muss dieser initialisiert
werden.

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 303
UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
FB 879 - VMC_ReadParameter RTU & 305

Mit diesem FB haben Sie lesenden Zugriff auf die Parameter eines seriell Uber
Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters.

Die gelesenen Daten werden in einem Datenbaustein erfasst.
UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
FB 880 - VMC_WriteParameter RTU & 306

Mit diesem FB haben Sie schreibenden Zugriff auf die Parameter eines seriell
Uber Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters.

Die zu schreibenden Daten sind in einem Datenbaustein abzulegen.
UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
DB 100 - A1_V1000

Fir jeden Frequenzumrichter, welcher seriell Gber Modbus RTU angekoppelt ist,
ist jeweils ein Datenbaustein anzulegen.

UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 303
FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU & 309

Mit diesem Baustein kdnnen Sie einen seriell Uber Modbus RTU angebundenen
Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 303
UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 303
UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF & 303
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B DB 99 - ComDataSlaves

Fir die Erfassung der Kommunikationsdaten aller Frequenzumrichter, welche
seriell Uber Modbus RTU angekoppelt sind, ist ein gemeinsamer Datenbaustein
anzulegen.

UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF & 303

UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF & 303

® FB 877 - VMC_ComManager RTU & 305

Der Baustein sorgt dafur, dass immer nur 1 Frequenzumrichter (Modbus-Slave)
die serielle Schnittstelle benutzen kann. Bei Einsatz mehrerer Frequenzumrichter
sendet dieser Baustein als Kommunikations-Manager die Auftrage an die jewei-
ligen Modbus-Slaves und wertet deren Antworten aus.

UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF & 303

6.6.3.2 Bausteine in Projekt kopieren

Bibliothek einbinden

Bausteine in Projekt
kopieren

1.
2.

Nje @ |~

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "VIPA Lib" die Simple Motion Control
Library.

Die Bibliothek liegt fir die entsprechende TIA Portal Version als gepackte zip-Datei
VOr.

Starten Sie mit einem Doppelklick auf die Datei ... TIA_Vxx.zip ihr Unzip-Programm,
entpacken Sie Dateien und Ordner in ein Arbeitsverzeichnis fiir das Siemens TIA
Portal.

Wechseln sie im Siemens TIA Portal in die Projektansicht.
Wahlen Sie auf der rechten Seite die Task-Card "Bibliotheken".
Klicken Sie auf "Globale Bibliothek".

Klicken Sie innerhalb der "Globalen Bibliothek" auf die freie Flache und wahlen Sie
"Kontextmen(i =» Bibliothek dearchivieren".

Navigieren Sie zu ihrem Arbeitsverzeichnis und laden Sie die Datei ...Simple
Motion.zalxx.

Kopieren Sie alle Bausteine aus der Bibliothek in das Verzeichnis
"Programmbausteine” in der Projektnavigation lhres Projekts:

FB 876 - VMC_ConfigMaster RTU

FB 877 - VMC_ComManager_ RTU

FB 878 - VMC_RWParameterSys_RTU
FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU
FB 880 - VMC_WriteParameter RTU
FB 881 - VMC_Initv1000_RTU

FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU
FB 60 - SEND

FB 61 - RECEIVE

FB 72 - RTU MB_MASTER

FC 216 - SER_CFG

FC 217 - SER_SND

FC 218 - SER_RCV

UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF
UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF
UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF
SFB 4 - TON
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6.6.3.3

OB 100 fiir serielle Kommunikation anlegen

1.

Klicken Sie auf "Projektnavigation = ...CPU... = Programmbausteine
= Neuen Baustein hinzufiigen".

= Das Dialogfenster "Neuen Baustein hinzufiigen" 6ffnet sich.
Geben Sie OB 100 an und bestatigen Sie mit [OK].

= Der OB 100 wird angelegt und gedffnet.

Fligen Sie dem OB 100 einen Call FB876, DB876 zu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_ConfigMaster RTU_876".

Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].
Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB876, DB876 % Kapitel 6.7.5 "FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU - Modbus RTU CPU-Schnittstelle" auf Seite 303

Baudrate
CharlLen
Parity
StopBits
TimeOut
Valid
Error

ErrorlD

6.6.3.4

=B#16#09 // Baudrate: 09h (9600Bit/s) IN: BYTE
=B#16#03 /I Anzahl Datenbits: 03h (8Bit) IN: BYTE
=B#16#00 / Paritat: 0 (none = keine) IN: BYTE
=B#16#01 // Stopbits: 1 (1Bit) IN: BYTE

= W#16H1FFF /I Fehler-Wartezeit: 1FFFh (hoch gewahlt) IN: WORD
= "ModbusConfigValid" /I Konfiguration OUT: BOOL
= "ModbusConfigError" /I Fehlerriickmeldung OUT: BOOL
= "ModbusConfigErrorID" /I Zusatzliche Fehlerinformationen OUT: WORD

Datenbaustein fiir Modbus-Slave anlegen

Fir jeden Frequenzumrichter, welcher seriell Gber Modbus RTU angekoppelt ist, ist
jeweils ein Datenbaustein anzulegen.

1.

Klicken Sie auf "Projektnavigation = ...CPU... = Programmbausteine
= Neuen Baustein hinzufiigen".

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" &ffnet sich.

Wahlen Sie den Bausteintyp "DB Baustein" und vergeben Sie diesem den Namen
"A1_V1000". Die DB-Nr. kénnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 100. Geben Sie DB
100 an und legen Sie diesen als globalen DB mit [OK] an.

= Der Baustein wird angelegt und gedffnet.
Legen Sie in "A1_V1000" folgende Variablen an:

B "AxisData" vom Typ UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF
B "V1000Data" vom Typ UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF
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6.6.3.5 Anzahl der Modbus-Slaves definieren

Die Anzahl der Frequenzumrichter, welche seriell iber Modbus RTU angekoppelt sind,
konnen Sie Uber die UDT 877 - VMC_ComManager_RTU vorgeben.

1. , Offnen Sie die UDT 877 - VMC_ComManager_RTU unter "Bausteine”.

E— — 2 Stellen Sie in der Variable "Slave” den "Array [1..1]" Datentyp auf die Anzahl der
Struct Frequenzumrichter ein, welche seriell Uber Modbus RTU angebunden sind.
Slave  Array[1.d] of .
E”Dﬁ% Beispielsweise ist bei 3 Frequenzumrichter der Datentyp auf "Array [1..3]" zu
andern.

Bitte beachten Sie, dass der Rest unverandert bleibt.

6.6.3.6 Datenbaustein fiir alle Modbus-Slaves anlegen

Fir die Erfassung der Kommunikationsdaten aller Frequenzumrichter, welche seriell Uber
Modbus RTU angekoppelt sind, ist ein gemeinsamer Datenbaustein anzulegen.

1. ) Klicken Sie auf "Projektnavigation = ...CPU... = Programmbausteine
= Neuen Baustein hinzufiigen".

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" &ffnet sich.

2. , Wahlen Sie den Bausteintyp "DB Baustein" und vergeben Sie diesem den Namen
"ComDataSlaves". Die DB-Nr. kdnnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 99. Geben Sie
DB 99 an und legen Sie diesen als globalen DB mit [OK] an.

= Der Baustein wird angelegt und gedffnet.
3. » Legen Sie in "ComDataSlaves" folgende Variable an:
B "Slaves" vom Typ UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

6.6.3.7 OB 1 - Instanz des Kommunikations-Managers anlegen

Der FB 877 - VMC_ComManager_RTU sorgt dafiir, dass immer nur 1 Frequenzumrichter
(Modbus-Slave) die serielle Schnittstelle benutzen kann. Als Kommunikations-Manager
sendet der Baustein die Auftrage and die jeweiligen Modbus-Slaves und wertet deren
Antworten aus.

1. ,, Offnen Sie den OB 1.
2. Figen Sie dem OB 1 einen Call FB877, DB877 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_ComManager RTU_877".

3. ) Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].
Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB877, DB877 % Kapitel 6.7.6 "FB 877 - VMC_ComManager_RTU - Modbus RTU Kommunikations-Manager" auf Seite 305

NumberOfSlaves =1 /I Anzahl angebundener Frequenzumrichter: 1 IN: INT
WaitCycles = "ComWaitCycles" /I Mindestanzahl Wartezyklen IN: DINT
SlavesComData ‘= "ComDataSlaves.Slave" /I Referenz zu allen Kommunikationobjekten IN-OUT: UDT 877
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6.6.3.8 OB 1 - Instanz der V1000-Initialisierung anlegen

Der FB 881 - VMC_InitV1000_RTU initialisiert den entsprechenden Frequenzumrichter
mit den Nutzerdaten. Bevor ein Frequenzumrichter angesteuert werden kann, muss
dieser initialisiert werden.

1.

Fligen Sie dem OB 1 einen Call FB881, DB881 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_InitV1000_RTU _881".

Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].

Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB881, DB881 & Kapitel 6.7.10 "FB 881 - VMC_InitV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung" auf Seite 307

Execute

Hardware

Laddr
Unitld

UserUnitsVelocity

UserUnitsAcceleration

MaxVelocityApp
Done

Busy

Error

ErrorlD

Axis

V1000

Eingabewerte

:="Al InitExecute" /I Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefiihrt. IN: BOOL

:="Al InitHardware" /I Angabe der eingesetzten Hardware IN: BYTE

/I 1: System SLIO CP040, 2: SPEED7 CPU

"Al InitLaddr" /I Logische Adresse bei Einsatz CP040 IN: INT
"Al InitUnitId" /I Modbus-Adresse des V1000 IN: BYTE
"Al InitUserUnitsVel" /I Benutzereinheit fiir Geschwindigkeiten IN: INT

/1 0: Hz, 1: %, 2: U/min

"Al InitUserUnitsAcc" /I Benutzereinheit Beschleunigung/Verzégerung IN: INT

//0:0,01s, 1: 0,1s

"Al InitMaxVelocityApp" /I Max. Geschwindigkeit in Benutzereinheiten IN: REAL

"Al InitDone" /] Status Auftrag fertig OUT: BOOL
:="Al InitBusy" /I Status Auftrag in Bearbeitung OUT: BOOL
:="Al InitError" I Fehlerriickmeldung OUT: BOOL
:="Al InitErrorID" /I Zusétzliche Fehlerinformationen OUT: WORD
:="Al V1000".AxisData /I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten IN-OUT: UDT 879
:="Al Vv1000".v1000Data /I Referenz zu den antriebsspezifischen Daten IN-OUT: UDT 881

Alle Parameter sind mit den entsprechenden Variablen bzw. Operanden zu verschalten.
Folgende Eingabe-Parameter sind entsprechend vorzubelegen:

Hardware

Geben Sie hier die Hardware an, tUber welche Sie Ihre Frequenzumrichter ansteuern:
— 1: System SLIO CP040 dessen logische Adresse lber Laddr vorzugeben ist.

— 2: SPEED7 CPU

Laddr

— Logische Adresse fur System SLIO CP040 (Hardware = 1). Ansonsten wird dieser
Parameter ignoriert.

Unitld
— Modbus-Adresse des V1000.
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B UserUnitsVelocity

Benutzereinheit fir Geschwindigkeiten:
- 0:Hz
Angabe in Hertz
- 1%
Angabe als prozentualer Bezug auf die maximale Geschwindigkeit
= 2*fmax/P
mit f,.x: max. Ausgabefrequenz (Parameter E1-04)
p: Anzahl der Motorpole (motorabhangiger Parameter E2-04, E4-04 oder E5-04)
—  2:U/min

6.6.3.9

Angabe in Umdrehungen pro Minute
B UserUnitsAcceleration
Benutzereinheiten fur die Beschleunigung und Verzégerung
— 0:0,01s (Wertebereich: 0,00s - 600,00s)
— 1:0,1s (Wertebereich: 0,0 - 6000,0s)

B MaxVelocityApp

Max. Geschwindigkeit fiir die Applikation. Die Angabe hat in Benutzereinheiten zu
erfolgen und wird bei Bewegungskommandos fiir den Abgleich verwendet.

OB 1 - Instanz Achskontrolle V1000 anlegen

Mit dem FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU kdnnen Sie einen seriell Gber Modbus
RTU angebundenen Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

1. Fiigen Sie dem OB 1 einen Call FB882, DB882 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des

Instanz-Datenbausteins "VMC_AxisControlV1000_RTU 882",

Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].

Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB882, DB882 & Kapitel 6.7.11 "FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle" auf Seite 309

AxisEnable ="Al AxisEnable" Il Aktivierung der Achse IN: BOOL
AxisReset :="Al AxisReset" /I Kommando: Fehler des V1000 zuriicksetzen. IN: BOOL
StopExecute :="Al StopExecute" /l Kommando: Stop - Achse stoppen IN: BOOL
MvVelocityExecute '="Al MvVelocityExecute" /I Kommando: Move Velocity (Geschwindigkeitsregelung) IN: BOOL
Velocity :="Al Velocity" /I Parameter: Geschwindigkeitsvorgabe fiir MoveVelocity IN: REAL
AccelerationTime :="Al AccelerationTime" /I Parameter: Beschleunigungszeit IN: REAL
DecelerationTime :="Al DecelerationTime" /I Parameter: Verzogerungszeit IN: REAL
JogPositive :="Al JogPositive" /l Kommando: JogPos IN: BOOL
JogNegative :="Al JogNegative" /l Kommando: JogNeg IN: BOOL
JogVelocity :="Al JogVelocity" /I Parameter: Geschwindigkeitsvorgabe fiir Jogging IN: REAL
JogAccelerationTime :="Al JogAccelerationTime" /I Parameter: Beschleunigungszeit fir Jogging IN: REAL
JogDecelerationTime :="Al JogDecelerationTime" /I Parameter: Verzégerungszeit fir Jogging IN: REAL
AxisReady :="Al AxisReady" /I Status: Bereitschaft der Achse OUT: BOOL
AxisEnabled = "Al_AxisEnabled" /I Status: Aktivierung der Achse OUT: BOOL
AxisError :="Al AxisError" /I Status: Achsfehler OUT: BOOL
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AxisErrorID
DriveError
ActualVelocity
InVelocity
CmdDone
CmdBusy
CmdAborted
CmdError
CmdErrorlD
CmdActive
DirectionPositive
DirectionNegative
Axis

V1000

AxisComData

6.6.3.10

"Al AxisErrorID"
"Al DriveError"
"Al ActualVelocity"
"Al InVelocity"

"Al CmdDone"

="Al CmdBusy"

="Al CmdAborted"

"Al CmdError"

="Al CmdErrorID"

="Al CmdActive"

"Al DirectionPositive"

"Al DirectionNegative"

/I Status: Zuséatzliche Fehlerinformationen fir AxisError OUT: WORD
/I Status: Fehler Frequenzumrichter OUT: BOOL

/I Status: Aktuelle Geschwindigkeit OUT: REAL

/I Status Zielgeschwindigkeit OUT: BOOL

/I Status: Kommando fertig OUT: BOOL

/I Status: Kommando in Bearbeitung OUT: BOOL

/I Status: Kommando abgebrochen OUT: BOOL

/I Status: Kommando Fehler OUT: BOOL

/I Status: Zusatzliche Fehlerinformationen fir CmdError OUT: WORD
/I Status: Aktives Kommando OUT: INT

/I Status: Drehrichtung positiv OUT: BOOL

/I Status: Drehrichtung negativ OUT: BOOL

"Al V1000".AxisData

"Al V1000".v1000Data

="ComDataSlaves".Slaves.Slave (1) // Referenz zu den Kommunikationsdaten

/I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten IN-OUT: UDT 879

/I Referenz zu den allgemeinen Daten des IN-OUT: UDT 881
/I Frequenzumrichters

IN-OUT: UDT 878

OB 1 - Instanz Parameter lesen anlegen

Mit dem FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU haben Sie lesenden Zugriff auf die Para-
meter eines seriell Uber Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters. Fur die Erfas-
sung der Parameterdaten ist ein DB anzulegen.

1.

Klicken Sie auf "Projektnavigation = ...CPU... & Programmbausteine
= Neuen Baustein hinzufiigen".

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" &ffnet sich.

Wahlen Sie den Bausteintyp "DB Baustein" und vergeben Sie diesem den Namen
"A1_TransferData". Die DB-Nr. kénnen Sie frei wahlen. Geben Sie DB 98 an und
legen Sie diesen als globalen DB mit [OK] an.

= Der Baustein wird angelegt und gedffnet.
Legen Sie in "A1_TransferData" folgende Variablen an:

B  "Data_0" vom Typ WORD
®  "Data_1" vom Typ WORD
B  "Data_ 2" vom Typ WORD
B "Data_3" vom Typ WORD

Flgen Sie dem OB 1 einen Call FB879, DB879 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des
Instanz-Datenbausteins "VMC_ReadParameter RTU".

Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].
Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB879, DB879 & Kapitel 6.7.8 "FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU - Modbus RTU Parameter lesen" auf Seite 305

Execute

StartAddress

‘= "Al RdParExecute"

‘= "Al RdParStartAddress"

/I Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefihrt. IN: BOOL

/| Start-Adresse des 1. Registers IN: INT
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Quantity
Done
Busy
Error
ErrorlD
Data

Axis

6.6.3.11

Call FB88O,
Execute
StartAddress
Quantity

Done

Busy

Error

ErrorlD

Data

Axis

= "Al RdParQuantity"

= "Al RdParDone"
'="Al RdParBusy"

= "Al RdParError"

= "Al RdParErrorID"
= P#DB98.DBX0.0 BYTES 8

'="Al V1000".AxisData

N

]|

Einsatz im Siemens TIA Portal > Anwender-Programm

/I Anzahl der zu lesenden Register
/] Status Auftrag fertig

/I Status Auftrag in Bearbeitung

/I Fehlerrickmeldung

/I Zusétzliche Fehlerinformationen
/I Ablageort der Parameterdaten

/I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten

IN: INT

IN: REAL

OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: WORD
IN-OUT: UDT 879

Bitte beachten Sie, dass immer nur ganze Register als WORD gelesen
werden kénnen. Zur Auswertung einzelner Bits miissen Sie High- und

Low-Byte vertauschen!

OB 1 - Instanz Parameter schreiben anlegen

Mit dem FB 880 - VMC_WriteParameter RTU haben Sie schreibenden Zugriff auf die
Parameter eines seriell iber Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters. Fir die
Erfassung kdnnen Sie den fir Lesezugriff angelegten DB verwenden - hier DB 98.

1. ) Fugen Sie dem OB 1 einen Call FB880, DB88O0 hinzu.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und es 6ffnet sich ein Dialog zur Angabe des

Instanz-Datenbausteins "VMC_WriteParameter RTU".

Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].

Geben Sie folgende Parameter vor:

= "Al WrParExecute"
= "Al WrParStartAddress"

= "Al WrParQuantity"

‘= "Al WrParDone"
‘="Al WrParBusy"

'="Al WrParError"

'="Al WrParErrorID"
= P#DB98.DBX0.0 BYTES 8

:="Al V1000".AxisData

/I Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefiihrt.
/I Start-Adresse des 1. Registers

/I Anzahl der zu schreibenden Register

/I Status Auftrag fertig

/I Status Auftrag in Bearbeitung

/I Fehlerriickmeldung

/I Zusatzliche Fehlerinformationen

/I Ablageort der Parameterdaten

/I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten

DB880 © Kapitel 6.7.9 "FB 880 - VMC_WriteParameter_RTU - Modbus RTU Parameter schreiben" auf Seite 306

IN: BOOL

IN: INT

IN: INT

IN: REAL

OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: BOOL
OUT: WORD
IN-OUT: UDT 879
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Einsatz im Siemens TIA Portal > Anwender-Programm

6.6.3.12

Zeitlicher Ablauf

Speichern und Ubersetzen Sie Ihr Projekt.
Transferieren Sie Ihr Projekt in lhre CPU.

= Sie kdnnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem Fre-

quenzumrichter, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

Mittels einer Beobachtungstabelle kénnen Sie den Frequenzumrichter manuell
steuern. Zum Anlegen einer Beobachtungstabelle doppelklicken Sie auf
"Projektnavigation = ...CPU... = Beobachtungs- und Forcetabellen

= Neue Beobachtungstabelle hinzufiigen".

= Die Beobachtungstabelle wird angelegt und fir die Bearbeitung gedffnet.

Passen Sie zuerst die Wartezeit zwischen 2 Auftrdgen an. Diese betragt fur einen
VV1000-Frequenzumrichter mindestens 200ms. Stellen Sie hierzu in der Beobach-
tungstabelle unter "Name" den Bezeichner "ComWaitCycles" als "DEZ" ein und
geben Sie unter "Steuerwert" einen Wert zwischen 200 und 400 vor.

Zur Performance-Steigerung kénnen Sie diesen Wert spéter nach
j unten Korrigieren, solange Sie keinen Timeout-Fehler (80C8h)

erhalten. Bitte beachten Sie hierbei, dass manche Befehle, wie z.B.
Move Velocity aus mehreren Auftrdgen bestehen kénnen.

—

Bevor Sie einen Frequenzumrichter ansteuern kénnen, muss dieser mit dem FB
881 - VMC_InitV1000_RTU initialisiert werden. & Kapitel 6.7.10 "FB 881 -
VMC _InitvV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung" auf Seite 307

Stellen Sie hierzu in der Beobachtungstabelle unter "Name" den Bezeichner
"A1_InitExecute" als "BOOL" ein und geben Sie unter "Steuerwert" den Wert
"True" vor. Aktivieren Sie das Steuern der Variable und starten Sie die Ubertragung
der Steuerwerte.

= Der Frequenzumrichter wird initialisiert. Nach Abarbeitung liefert der Ausgang
Done TRUE zurlick. Im Fehlerfall kénnen Sie durch Auswertung der ErrorlD
den Fehler ermitteln.

Fahren Sie erst fort, wenn der Init-Baustein keinen Fehler

i meldet!

[l |

Bei erfolgreicher Initialisierung erfolgt zyklisch die Abarbeitung der Register der
angebundenen Frequenzumrichter d.h. diese erhalten zyklisch Auftrage. Zur manu-
ellen Steuerung kénnen Sie mit dem FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU Steu-
erbefehle an den entsprechenden Frequenzumrichter senden. & Kapitel 6.7.11 "FB
882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle" auf Seite 309

Legen Sie die Parameter des FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU zur Steue-
rung und Abfrage in der Beobachtungstabelle an.

Speichern Sie die Beobachtungstabelle unter einem Namen wie z.B. "V1000".

Aktivieren Sie durch Setzen von AxisEnable die entsprechende Achse. Sobald
diese AxisReady = TRUE zurickmeldet, kdnnen Sie diese mit den entsprechenden
Fahrbefehlen ansteuern.
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU - Modbus RTU CPU-Schnittstelle

6.7 Antriebsspezifische Bausteine

6.7.1 UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF - Modbus RTU Datenstruktur Kommunikation-
daten aller Slaves

Dies ist eine benutzerdefinierte Datenstruktur, fir die Kommunikationdaten der angebun-
denen Modbus RTU Slaves. Die UDT ist speziell angepasst an die Verwendung von Fre-
quenzumrichter, welche iber Modbus RTU angebunden sind.

6.7.2 UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF - Modbus RTU Datenstruktur Kommunikation-
daten Slave

Dies ist eine benutzerdefinierte Datenstruktur, fur die Kommunikationdaten eines ange-
bundenen Modbus RTU Slaves. Die UDT ist speziell angepasst an die Verwendung von
Frequenzumrichter, welche Uber Modbus RTU angebunden sind.

6.7.3 UDT 879 - VMC_AXxisRTU_REF - Modbus RTU Datenstruktur Achsdaten

Dies ist eine benutzerdefinierte Datenstruktur, die Statusinformationen des Frequenzum-
richters beinhaltet. Diese Struktur dient als Referenz zu den allgemeinen Achsdaten des
Frequenzumrichters.

6.7.4 UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF - Modbus RTU Datenstruktur Konfiguration

Dies ist eine benutzerdefinierte Datenstruktur, die Informationen zu den Konfigurations-
daten eines Frequenzumrichters beinhaltet, welcher tber Modbus RTU angebunden ist.

6.7.5 FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU - Modbus RTU CPU-Schnittstelle

Beschreibung Dieser Baustein dient zur Parametrierung der seriellen Schnittstelle der CPU fir Modbus
RTU Kommunikation.

) Bitte beachten Sie, dass dieser Baustein intern den SFC 216 aufruft.

i Im SPEED?7 Studio wird dieser Baustein automatisch in Ihr Projekt einge-
——  figt.

Im Siemens SIMATIC Manager miissen Sie den SFC 216 aus der Motion
Control Library in Ihr Projekt kopieren.

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Baudrate IN BYTE Geschwindigkeit der Datenlbertragung in Bit/s (Baud).

04h: 1200Baud B OAh: 14400Baud
05h: 1800Baud 0Bh: 19200Baud
06h: 2400Baud 0Ch: 38400Baud
07h: 4800Baud 0Dh: 57600Baud
08h: 7200Baud OEh: 115200Baud
09h: 9600Baud
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU - Modbus RTU CPU-Schnittstelle

Parameter

CharlLen

Parity

StopBits

TimeOut

Valid

Error

ErrorlD

Deklaration

IN

IN

ouT

ouT

OUTPUT

Datentyp

BYTE

BYTE

BYTE

WORD

BOOL

BOOL

WORD

Beschreibung

Anzahl der Datenbits, auf die ein Zeichen abgebildet wird

m 0: 5Bit

m 1:6Bit

m 2: 7Bit

m 3: 8Bit

Die Paritat ist je nach Wert gerade oder ungerade. Zur Pari-
tatskontrolle werden die Informationsbits um das Paritatsbit
erweitert, das durch seinen Wert ("0" oder "1") den Wert aller
Bits auf einen vereinbarten Zustand erganzt. Ist keine Paritat
vereinbart, wird das Paritatsbit auf "1" gesetzt, aber nicht
ausgewertet.

B 0: None (keine)

B 1:0dd (ungerade)

B 2: Even (gerade)

Die Stopbits werden jedem zu ibertragenden Zeichen nach-
gesetzt und kennzeichnen das Ende eines Zeichens

m 1:1Bit
m  2: 1.5Bit
m 3: 2Bit

Wartezeit, bis ein Fehler generiert wird, wenn ein Slave nicht
antwortet.

Die Zeitangabe fur TimeOut ist als hexadezimaler Wert anzu-
geben. Den hexadezimalen Wert erhalten Sie, indem Sie die
gewlinschte Zeit in Sekunden mit der Baudrate multiplizieren.

Beispiel: Gewlinschte Zeit 8ms bei einer Baudrate von
19200Bit/s

Berechnung:
19200Bit/s x 0,008s = 154Bit >>>> (9Ah)
Als Hex-Wert ist 9Ah vorzugeben.

Konfiguration

B TRUE: Die Konfiguration ist guiltig.
B FALSE: Die Konfiguration ist nicht giltig.

Fehlerrickmeldung

B TRUE: Es ist ein Fehler aufgetreten - siehe ErroriID.
B FALSE: Es liegt kein Fehler vor.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen"
auf Seite 340
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU - Modbus RTU Parameter lesen

6.7.6 FB 877 - VMC_ComManager_RTU - Modbus RTU Kommunikations-Manager

Beschreibung Dieser Baustein regelt, dass nacheinander immer nur ein Slave Uber die serielle Schnitt-
stelle kommunizieren kann. Uber die UDT 877 hat dieser Baustein Zugriff auf die Kom-
munikationsdaten aller Slaves.

Pro serielle Schnittstelle diirfen Sie immer nur einen FB 877 in Ihrem Pro-
i Jjekt verwenden!

1

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
NumberOfSlaves IN INT Anzahl der aktuell verwendeten Modbus Slaves
WaitCycles IN DINT Mindestanzahl an Zyklen, die zwischen zwei Anfragen eines
Slaves gewartet werden soll. Hiermit lassen sich Uberlaufe
am Slave und hieraus resultierende Timeouts verhindern.
SlavesComData IN-OUT uDT 877 Referenz zum Datenbaustein mit allen Kommunikationob-

jekten

6.7.7 FB 878 - VMC_RWParameterSys_RTU - Modbus RTU Parameter System lesen/schreiben

Beschreibung Dieser Baustein wird intern vom System fiir die Parameteriibertragung verwendet.

Diesen Baustein diirfen Sie nicht aufrufen, da dies zu einem Fehlver-
i halten Ihres Systems fiihren kann!

1

6.7.8 FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU - Modbus RTU Parameter lesen
Beschreibung Mit diesem Baustein kdnnen Sie Parameter vom entsprechenden Slave lesen.

() Bitte beachten Sie, dass immer nur ganze Register als WORD gelesen
i werden kénnen. Zur Auswertung einzelner Bits miissen Sie High- und
Low-Byte vertauschen!

1

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Execute IN BOOL Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefihrt.
StartAddress IN WORD Start-Adresse des Registers, ab dem gelesen werden soll.
Quantity IN BYTE Anzahl der Register, die gelesen werden sollen.
Done ouT BOOL Status

B TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefiihrt
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 880 - VMC_WriteParameter_RTU - Modbus RTU Parameter schreiben

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Busy ouT BOOL Status
B TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Error ouT BOOL Status
B TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehlerinfor-
mationen konnen dem Parameter ErrorID enthnommen
werden.
ErrorID OouT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
auf Seite 340
Data IN-OUT ANY Referenz wohin die gelesenen Daten gespeichert werden
sollen
Axis IN-OUT UDT 879 Referenz zu den allgemeinen Achsdaten des Frequenzum-

richters

6.7.9 FB 880 - VMC_WriteParameter_RTU - Modbus RTU Parameter schreiben

Mit diesem Baustein kdnnen Sie Parameter in die Register des entsprechenden Slave
schreiben.

Beschreibung

B Bitte beachten Sie, dass immer nur ganze Register als WORD
j geschrieben werden kénnen. Zum Setzen bzw. Riicksetzen einzelner Bits
miuissen Sie High- und Low-Byte vertauschen!

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
Execute IN BOOL Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgeflihrt.
StartAddress IN WORD Stﬁrt-Adresse des Registers ab dem geschrieben werden
soll.
Quantity IN BYTE Anzahl der Register, die geschrieben werden sollen.
Done ouT BOOL Status
B TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefihrt
Busy ouT BOOL Status
B TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
Error ouT BOOL Status
B TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehlerinfor-
mationen kénnen dem Parameter ErrorlD entnommen
werden.
ErrorlD ouT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen"
auf Seite 340
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Parameter Deklaration Datentyp
Data IN-OUT ANY
Axis IN-OUT UDT 879

Antriebsspezifische Bausteine > FB 881 - VMC_InitV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung

Beschreibung
Referenz zu den Daten, die geschrieben werden sollen.

Referenz zu den allgemeinen Achsdaten des Frequenzum-
richters

6.7.10 FB 881 - VMC_InitV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung

Beschreibung

Dieser Baustein dient zur Initialisierung eines Frequenzumrichters mit den entsprech-
enden Nutzerdaten und muss vor der Ubergabe von Kommandos abgearbeitet sein. Der
Baustein ist speziell angepasst an die Verwendung eines Frequenzumrichters, welcher
Uber Modbus RTU angebunden ist.

Parameter

Parameter Deklaration Datentyp
Execute IN BOOL
Hardware IN BYTE
Laddr IN INT
Unitld IN BYTE
UserUnitsVelocity IN INT
UserUnitsAccele- IN INT
ration

MaxVelocityApp IN REAL
Done OouT BOOL
Busy ouT BOOL

Beschreibung
Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgeflihrt.

Angabe der eingesetzten Hardware

B 1: System SLIO CP040 dessen logische Adresse uber
Laddr vorzugeben ist.

B 2: SPEED7 CPU

Logische Adresse fiir System SLIO CP040 (Hardware = 1).
Ansonsten wird dieser Parameter ignoriert.

Modbus-Adresse des V71000.

Benutzereinheit fir Geschwindigkeiten

B 0:Hz
Angabe in Hertz
' %
— Angabe als prozentualer Bezug auf die maximale
Geschwindigkeit
- = 2*fmax/p
mit f,.: max. Ausgabefrequenz (Parameter E1-04)

p: Anzahl der Motorpole (motorabhangiger Parameter
E2-04, E4-04 oder E5-04)

B 2:U/min
Angabe in Umdrehungen pro Minute

—_

Benutzereinheiten fiir die Beschleunigung und Verzdgerung

B 0: 0,01s (Wertebereich: 0,00s - 600,00s)
B 1:0,1s (Wertebereich: 0,0 - 6000,0s)

Max. Geschwindigkeit fur die Applikation. Die Angabe hat in
Benutzereinheiten zu erfolgen und wird bei Bewegungskom-
mandos fiir den Abgleich verwendet.

Status

B TRUE: Auftrag erfolgreich durchgefihrt
Status

B TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 881 - VMC_InitV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung

Parameter Deklaration Datentyp
Error ouT BOOL
ErrorlD ouT WORD
Axis IN-OUT UDT 879
V1000 IN-OUT UDT 881

Beschreibung

Status

B TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Zusatzliche Fehlerinfor-
mationen kdnnen dem Parameter ErrorID entnommen
werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen"
auf Seite 340

Referenz zu den allgemeinen Achsdaten des Frequenzum-
richters

Referenz zu den Nutzerdaten des Frequenzumrichters
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6.7.11
Beschreibung

Parameter

Parameter

AxisEnable

AxisReset

StopExecute

MvVelocityExe-
cute

Velocity

AccelerationTime

DecelerationTime

JogPositive

JogNegative

JogVelocity

JogAcceleration-
Time

Antriebsspezifische Bausteine > FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle

FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle

Mit dem FB 882 VMC_AxisControlV1000_RTU kdénnen Sie einen Uber Modbus RTU
angebundenen Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

Deklaration
IN

IN

Die Ansteuerung eines V1000-Frequenzumrichters, welcher (iber
Modbus RTU angebunden ist, erfolgt ausschlie8lich mit dem FB 882

Datentyp
BOOL

BOOL

BOOL
BOOL

REAL

REAL

REAL

BOOL

BOOL

REAL

REAL

VMC_AxisControlV1000_RTU. PLCopen-Bausteine werden nicht unter-
stiitzt!

Beschreibung

Aktivierung der Achse

B TRUE: Achse einschalten > AxisEnabled = 1, Kom-
mandos konnen ausgefiihrt werden

B FALSE: Achse ausschalten > AxisEnabled = 0, es
kénnen keine Kommandos ausgefiihrt werden.

Kommando: Fehler des Frequenzumrichters zuriicksetzen.
-> CmdActive = 1

Kommando: Stop - Achse stoppen > CmdActive = 1

Kommando: Move Velocity (Geschwindigkeitsregelung) aus-
fihren > CmdActive = 2

Parameter: Geschwindigkeitsvorgabe fiir MoveVelocity in
Benutzereinheiten. Siehe Beispiel nach Tabelle

Parameter: Beschleunigungszeit in Sekunden (Genauigkeit je
nach UserUnitsAcceleration am Init Baustein). Ist immer
bezogen auf die Zeit, vom Stillstand auf die maximal einge-
stellte Geschwindigkeit. Siehe Beispiel nach Tabelle

Parameter: Verzdgerungszeit in Sekunden (Genauigkeit je
nach UserUnitsAcceleration am Init Baustein). Ist immer
bezogen auf die Zeit, vom Stillstand auf die maximal einge-
stellte Geschwindigkeit. Siehe Beispiel unten.

Kommando: JogPos

B Flanke 0-1: Achse starten in positive Richtung (Jogging
positiv)
B Flanke 1-0: Achse stoppen

Kommando: JogNeg

B Flanke 0-1: Achse starten in negative Richtung (Jogging
negativ)
B Flanke 1-0: Achse stoppen

Parameter: Geschwindigkeitsvorgabe fir Jogging in Benutze-
reinheiten. Siehe Beispiel unten.

Parameter: Beschleunigungszeit fiir Jogging in Sekunden
(Genauigkeit je nach UserUnitsAcceleration am Init-Bau-
stein). Ist immer bezogen auf die Zeit, vom Stillstand auf die
maximal eingestellte Geschwindigkeit. Siehe Beispiel nach
Tabelle
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Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
JogDeceleration- IN REAL Parameter: Verzégerungszeit fur Jogging in Sekunden
Time (Genauigkeit je nach UserUnitsAcceleration von FB 881).

Parameter bezieht sich immer auf die Zeit vom Stillstand auf
die maximal eingestellte Geschwindigkeit. Siehe Beispiel
nach Tabelle

AxisReady ouT BOOL Status: Bereitschaft der Achse

B TRUE: Achse ist einschaltbereit
B FALSE: Achse ist nicht einschaltbereit

AxisEnabled OouT BOOL Status: Aktivierung der Achse

B TRUE: Achse ist eingeschaltet
B FALSE: Achse ist ausgeschaltet

AxisError ouT BOOL Status: Achsfehler

B TRUE: Achse meldet einen Fehler und wird gesperrt.
Nahere Fehlerinformationen befinden sich in AxisErrorID.

B FALSE: Achse meldet keine Fehler.

AxisErrorlD ouT WORD Status: Zusatzliche Fehlerinformationen fur AxisError

& Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”

auf Seite 340
DriveError ouT BOOL Status: Fehler Frequenzumrichter

B TRUE: Frequenzumrichter meldet einen Fehler und wird

gesperrt.

B FALSE: Frequenzumrichter meldet keine Fehler.
ActualVelocity ouT REAL Status: Aktuelle Geschwindigkeit in Benutzereinheiten
InVelocity ouT BOOL Status Zielgeschwindigkeit

B TRUE: Die Zielgeschwindigkeit Velocity wurde erreicht.

B FALSE: Die Zielgeschwindigkeit Velocity wurde noch
nicht erreicht.

CmdDone ouT BOOL Status: Kommando fertig

B TRUE: Kommando wurde erfolgreich ausgefihrt.

B FALSE: Kommando wurde noch nicht ausgefiihrt bzw.
befindet sich noch in der Bearbeitung.

CmdBusy ouT BOOL Status: Kommando in Bearbeitung

B TRUE: Kommando befindet sich in der Bearbeitung
B FALSE: Aktuell wird kein Kommando ausgefuhrt.

CmdAborted ouT BOOL Status: Kommando abgebrochen

B TRUE: Kommando wurde abgebrochen.
B FALSE: Kommando wurde nicht abgebrochen

CmdError ouT BOOL Status: Kommando Fehler

B TRUE: Bei der Ausfiihrung eines Kommandos ist ein
Fehler aufgetreten

B FALSE: Die Ausflihrung eines Kommandos verlief fehler-
frei.

CmdErrorlD ouT WORD Status: Zusatzliche Fehlerinformationen flir
CmdErrors Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformati-
onen" auf Seite 340
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

CmdActive ouT

DirectionPositive OUT

DirectionNega- ouT
tive

Axis IN-OUT
V1000 IN-OUT
AxisComData IN-OUT

Beispiel AccelerationTime

Zeitlicher Ablauf

INT Status: Aktives Kommando

0: NoCmd - kein Kommando aktiv
1: Stop

2: MvVelocity

3: MvRelative

4: JogPos

5: JogNeg

BOOL Status: Drehrichtung positiv

B TRUE: Aktuelle Drehrichtung ist positiv
B FALSE: Aktuelle Drehrichtung ist nicht positiv

BOOL Status: Drehrichtung negativ

B TRUE: Aktuelle Drehrichtung ist negative
B FALSE: Aktuelle Drehrichtung ist nicht negative

UDT 879 Referenz zu den allgemeinen Achsdaten des Frequenzum-
richters

UDT 881 Referenz zu den Nutzerdaten des Frequenzumrichters

UDT 878 Referenz zu den Kommunikationsdaten des aktuellen Slave

Die Werte fir Velocity, AccelerationTime und DecelerationTime sind in den unter FB 881
- VMC_InitV1000_RTU eingestellten Benutzereinheiten vorzugeben. AccelerationTime
bzw. DecelerationTime beziehen sich immer auf die Zeit vom Stillstand bis zur maximal
eingestellten Geschwindigkeit bzw. von der maximalen Geschwindigkeit bis zum Still-
stand.

Die maximal Geschwindigkeit ergibt sich Uber die Formel

_2f

HMix T
f_)‘

V

Vmax Max. Geschwindigkeit in 1/s
f max. Ausgabefrequenz (Parameter E1-04)
p  Anzahl der Motorpole (motorabhéangiger Parameter E2-04, E4-04 oder E5-04)

1. » Wahlen Sie "Projekt =» Alles libersetzen" und Ubertragen Sie das Projekt in lhre
CPU. Naheres zur Ubertragung lhres Projekt finden Sie in der Onlinehilfe zum
SPEED? Studio.

= Sie kdnnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem Fre-

quenzumrichter, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

2. ), Bringen Sie Ihre CPU in RUN und schalten Sie lhren Frequenzumrichter ein.
= Der FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU wird zyklisch abgearbeitet.

3. ) Sobald AxisReady = TRUE meldet, kdnnen Sie mit AxisEnable die Achse frei
geben.
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle

4. , Sie haben jetzt die Moglichkeit Uber die entsprechenden Parameter lhre Achse zu
steuern und deren Status abzufragen.
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7 Antrieb uber HMI steuern

Ubersicht

Installation in Movicon

Die Antriebssteuerung Uber ein HMI ist bei folgende Bibliotheks-Gruppen moglich:

B Sigma-5 EtherCAT & 9

B Sigma-7S EtherCAT & 47

®m  Sigma-7W EtherCAT & 86
B Sigma-5/7 Pulse Train & 201

Zur Steuerung des entsprechenden Antriebs tGber ein HMI wie Touch Panel bzw. Panel-
PC gibt es fir Movicon eine Symbolbibliothek. Hiermit kbnnen Sie mit Hilfe von Templates
den entsprechenden VMC_AxisControl-Funktionsbaustein ansteuern. Die Symbolbiblio-
thek bietet Ihnen folgende Templates:

B  Numeric Touchpad

— Dies ist ein an die VMC_AxisControl-Templates angepasstes Eingabefeld fir ver-
schiedene Displayauflésungen.

— Das Touchpad kdnnen Sie anstelle des Default-Eingabefeldes verwenden.
B VMC_AxisControl

— Template zur Ansteuerung des FB 860 - VMC_AxisControl-Funktionsbausteins in
der CPU.

— Das Template gibt es fur verschiedene Displayauflésungen.
B VMC_AxisControl ... Trend

— Template zur Ansteuerung des FB 860 - VMC_ AxisControl-Funktionsbausteins in
der CPU mit zusatzlicher Anzeige der Fahrkurve.

— Der Einsatz dieses Templates kann sich auf die Performance des Panels aus-
wirken.

— Das Template gibt es flir verschiedene Displayauflésungen.
B VMC_AxisControl PT

— Template zur Ansteuerung des FB 875 - VMC_AxisControl_PT-Funktionsbau-
steins in der CPU, dessen Antrieb Uber Pulse Train angebunden ist.

— Das Template gibt es fir verschiedene Displayaufldsungen.

Bitte beachten Sie, dass aktuell keine ECO-Panels unterstiitzt werden!

\_/

1

1

-

Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

2. ) Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "VIPA Lib" die "Symbolbibliothek fiir
Movicon".

3. Geben Sie ein Zielverzeichnis an, in dem die Bausteine abzulegen sind und starten
Sie den Entpackvorgang mit [OK].

4. , Offnen Sie die Bibliothek nach dem Entpackvorgang und ziehen Sie per Drag&Drop
die Symbolbibliothek "vipa simple motion control VX.X.X.msxz" und die Sprachta-
belle "vipa simple motion control VX.X.X.CSV" in das Movicon-Benutzer-Ver-
zeichnis ...\Public\Documents\Progea\Movicon\Symbols.

= Nach einem Neustart von Movicon steht ihnen in Movicon die Symbolbibliothek
Uber die "Vorlagenbibliothek™ zur Verfligung.

Damit die Texte der Templates richtig angezeigt werden, miissen Sie die
Sprachtabelle in lhr Projekt importieren. & "Sprachtabelle importieren”
auf Seite 319
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Neues Projekt erstellen

7.1 Neues Projekt erstellen
Projekt erstellen 1. » Starten Sie Movicon und 6ffnen Sie den Projekt-Wizard Gber "Datei = Neu".
2. , Wahlen Sie als Zielplattform "Win32/64-Plattform " und klicken Sie auf [Offnen].

Neu Vorhanden Zuletzt benutzt

Web Browser (j2s€)

= Es o6ffnet sich das Dialogfenster "Projektname”.
3. » Geben Sie unter "Name" einen Namen fur Ihr Projekt an.

Geben Sie unter "Ordner" einen Speicherort an.
Lassen Sie alle Einstellungen deaktiviert und klicken Sie auf [Weiter].

=

Bitte geben Sie Mamen und Pfad ein, unter
enen das Projekt gespeichert werden soll

Mame ISimpIe Mation

Ordner IE:"xLlsers"u.ripa‘ancuments‘anvin:Dn Projekte’Simple Maotio ;I |

[” Projekt komplett verschiisselt abspeichem
[” Projekiressourcen verschisselt abspeichem
™ Alle Dateien komprimieren

™ Unicode UTF-16 verwenden

= Es oOffnet sich das Dialogfenster "Benutzer”.
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Neues Projekt erstellen

4. , Treffen Sie die passenden Benutzereinstellungen, sofern gewlinscht, bzw. akti-
vieren Sie nur "CRF-21-Part..." und klicken Sie auf [Weiter].

;‘x [~ Projekt mit Pazswort geschitzt

MName Entwickler I:F‘n:ujel-:tentwin:klemame hier eingeber

Passwart Ertwickler i

Passwort wiederholen i

[~ Passwort-Manager ahdiv

[T Standard-Benutzergruppen erstellen

[~ Windows-Benutzergruppen (ibemehmen <Servemame hier eing:
[~ Andem won Benutzem zur Laufzeit

[ Login lokaler Windows-Benutzer einschatten

¥ CRF-21-Part 11-Einstellungen sinschaltten

= Es offnet sich das Dialogfenster "Kommunikationstreiber hinzufiigen”.

5. » Da die Anbindung zur CPU uber TCP/IP erfolgt, aktivieren Sie in der "Liste der
verfiigbaren Kommunikationstreiber" den Treiber "VIPA" > "Ethernet S7 TCP" und
klicken Sie auf [Weiter].

Liste der verfugbaren Kommunikationstreiber...  Eigenschaften der Kommunikationstreiber

Shared Memaory - Property Value
Siemens =
= Allgemein -
g“’“‘P _— Name 57 TCP j
w‘-"ﬁ?e mholz Dateiname S7TCP di
Vipa Version S7TCP wver. 11....
ST— ) Letzter Fehler j
[ 57-MPI PC Adapter ‘:
[ Vipa Embedded MPI
O vIPA PROFIBUS DP Slave i
Supported protocol: TCP protocal -
Activation Code: Mo, Require License Option: Mo
Supported devices: Siemens SIMATIC PLCs 57-300/400 seres, VIPA System 2000, 300V, 30 1
4| i | b

< Zunick I Weiter > I Abbrechen Hilfe

= Es o6ffnet sich das Dialogfenster "Prozessbilder”.
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6. ) Geben Sie 2 Prozessbilder und deren GréRRe, welche zu ihrem Panel passt an und
klicken Sie auf [Weiter].

—
[+ Anzahl der zu erstellenden Prozessbilder |2 _I;I

v Titelleiste hinzufigen

[+ Prozesshild-Mavigationsleiste hinzuflgen

Standard-Prozesshildbreite 1280 _|
Standard-Prozessbildhohe 800 il

Standard-Hintergrundfarbe |:| E|

= Es 6ffnet sich das Dialogfenster "Datenbankeinstellungen (ODBC)".

7. ) Sofern Sie eine Datenbankanbindung wiinschen, kdnnen Sie hier die entsprech-
enden Einstellungen durchfiihren. Ansonsten klicken sie auf [Weiter].

= Es 0Offnet sich das Dialogfenster "Datenlogger und Rezept-Einstellungen
(ODBC)".

8. ) Sofern Vorlagen generiert werden sollen, kénnen Sie hier die entsprechenden Ein-
stellungen durchfiihren. Ansonsten klicken sie auf [Weiter].

= Es o6ffnet sich das Dialogfenster "Alarm-Einstellungen”.

9. ). Sofern Alarme generiert werden sollen, kdnnen Sie hier die entsprechenden Ein-
stellungen durchfiihren. Ansonsten klicken sie auf [Fertig stellen].

= |hr Projekt wird mit den getroffenen Einstellungen erstellt und es 6ffnet sich
automatisch der Einstelldialog fir den Kommunikationstreiber "S7TCP".

10.,, Wahlen Sie den Reiter "Stations".
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Neues Projekt erstellen

11., Zum Hinzufligen einer neuen Station klicken Sie auf [+ Add].

4 EenemI/V Stations ]/ Tasks r About I

=4 Add
=3 Edit

= Remove

MName

k@b Test Cable/Comm.

Edit the list of Stations.

This feature allows to enter
and define the Station list

QK I Abbrechen

Dbermehmen Hilfe

= Es oOffnet sich das Dialogfenster "Station Properties”.

12.,, Geben Sie unter "Station Name" einen Stationsnamen an. Dieser Name ist weiter
unten fur das Prozessbild im Initialisierungs-Dialog zu Ubernehmen. Erlaubte Zei-
chen: A-Z, a-z, 0-9, Leerzeichen und die Trennzeichen _ und -

Geben Sie unter "Server Address" die IP-Adresse der CPU an und klicken Sie auf

[OK].

Froperty

= General
Station Mame
Emaor Threshald

=2 TCP/IP Settings
Server Address
Server Port

Switch server timeout

1 m R

i/ Station Properties ]

F

57 TCP Station Group

StateCommand Variable

Backup server address list

MName

CPU

109.168.10.200
102

10000

Server Address

Enter the server name or ip address

oK I Abbrechen

Obermehmen Hilfe
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13., Verneinen Sie die Abfrage zum Import von Variablen aus der SPS-Datenbank und
schlie®en Sie den "S7TCP"-Dialog mit [OK].

= Das Projekt und der Arbeitsbereich sind nun fur die Benutzung freigeben. Im
Projektbaum wurde unter "Ressourcen > SimpleMotion" zu den Standardele-
menten folgendes angelegt:

B  Kommunikationsobjekte
— Kommunikationstreiber
S7 TCP
B Prozessbilder
— Prozessbild1
— Prozessbild2
— Schaltflachenleiste

7.2 Projekt in Movicon anpassen

Prozessbild konfigurieren 1. , Offnen Sie liber "Ressourcen > SimpleMotion > Prozessbilder" das
"Prozessbild1".

2. , Navigieren Sie in der "Ordneransicht” zu "vipa simple motion control ..." und
ziehen Sie aus der "Vorschauansicht" das Template in das "Prozessbild1", wel-
ches der Auflosung lhres Panels entspricht.

B screent* x|

YASKAWA

& @
VIPA CONTROLS strHeader

AXIS_CONTROL. stResetDefault strHelp

% VMC_AxisControl Init |__2%_|

Name der Achse:

AXIS_CONTROL

suroLdw
s

PositionDistance

= Instanz-DB YMC_AxisControl:

5 S XX XX =+ o % Z

: : b1 e & I_DB [7860 2 Lol
Sl Veiocity \ Bl .
B CrTiriri U OGXXC e Name der Stati § IREoRE ¢ (h)

< 2 X = B

s £
strHWLimt -
c:strMode: - -

PLC_O1 '

. stAcceleration ;.o iy
: XX XX + =
o - X

S B E R 0K Abbrechen | [ISabte
= Es 6ffnet sich der Initialisierungs-Dialog

strCurrentValues:

strActPosition
X: XX

3. » Geben Sie einem Namen fur die Achse an. Erlaubte Zeichen: A-Z, a-z, 0-9, Leerzei-
chen und die Trennzeichen _ und -

Geben Sie die Nummer des Instanz-DB an, welchen Sie in ihrem SPS-Programm
verwenden.

Geben Sie den Stationsnamen an. Dieser muss mit dem "Station Name" aus den
"Station Properties" der "S7 TCP"-Kommunikationseinstellungen Ubereinstimmen.
Erlaubte Zeichen: A-Z, a-z, 0-9, Leerzeichen und die Trennzeichen _und -

= Mit [OK] werden alle Variablen, sowie deren Strukturen erzeugt und die
Adressen werden auf die vorgegebene Zieladresse eingestellt.
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4. , Platzieren Sie das Template und passen Sie ggf. dessen Gréf3e an.

) Fiir jedes Template werden Variablen unter dem entsprechenden

i Namen angelegt. Beim Léschen des Templates sind die entsprech-
enden Variablen wieder zu I6schen. Diese kénnen Sie sich unter
"Ressourcen > SimpleMotion > Kommunikationsobjekte >
Variablen" markieren lassen. Beim Léschen sind diese zusammen
mit dem Ubergeordneten Verzeichnis zu I6schen. Sofern keine wei-
teren Templates auf die "Strukturdefinitionen" fiir den Axis-Control
zugreifen, sind diese ebenfalls zu I6schen.

Sprachtabelle importieren Die Templates beziehen die angezeigten Texte aus einer Sprachtabelle, welche aus dem
Arbeitsverzeichnis in |hr Projekt zu importieren ist.

1. » Wahlen Sie "Extras = Zeichenfolgen Import/Export".
= Es offnet sich das "String Import/Export tool".

Exports strings table from project to csv file

Import Imperts strings from csv file to project's strings table

2. ) Klicken Sie auf [Import].

3. » Furdie CSV-Datei navigieren Sie mit [ ... ] in Ihr Movicon-Benutzer-Verzeichnis ...
\Public\Documents\Progea\Movicon\Symbols und wahlen Sie die Datei "vipa simple
motion control VX X.X.CSV" aus.

4. , Als Projektverzeichnis geben Sie die Projekt-Datei "simplemotion.movprj" an,
welche sich im Benutzer-Verzeichnis wie z.B. ...\vipa\Documents\Movicon Projects
\SimpleMotion befindet.

’Eiles selection for Im

Please select the CSV file to impaort from...
C:MUsers'Publict Documents*Progea’ Mavicon™ Symbals*WIPA Simple Motion Cartral V1. E

Please select the project to import strings to...

C:hUsers'wipatDocuments Movicon Projects®.Simple Motionsimplemotion maovprj G

5. ) Klicken Sie auf [Weiter].
= Es offnet sich "Language selection”.
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6. » Wahlen Sie [Select all languages] und klicken Sie auf [Fertig stellen].

Select all language

| Invert selection

= Die Sprachtabelle wird in Ihr Projekt importiert.
7. » Schliel3en Sie nach erfolgreichem Import das “String Import/Export tool".
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Projekt in Movicon anpassen

Unter den Templates befindet sich ein "Numeric Touchpad” in verschiedenen Aufl6-
sungen. Dies ist ein an die VMC_AxisControl-Templates angepasstes Eingabefeld fur
verschiedene Displayaufldsungen. Mit folgender Vorgehensweise kdnnen Sie dieses
Touchpad anstelle des Default-Eingabefeldes verwenden.

1. » Klicken Sie auf "Ressourcen > SimpleMotion > Prozessbilder" und wahlen Sie
"Kontextmenii = Neues Prozessbild hinzufiligen”.

0
‘BeE W e oA G

Projekt-Explorer

Filter

Projekte

Ressourcen 3 I
= £} SimpleMotion

,._‘Alarme (Mr. Alarme ', Mr, Laufzeit-&larme '0°)

M Basic Scripts

mEenuter und Benutzergruppen

= Datenlogger und Rezepte

ﬁ Ereignisse

'ﬂ'KDmmunikatiDnsnbjelcte

§ Kurztasten

= Menis

.':'. Mavigation

=+ Netzwerkdienste

E=l Normalisierer

%J OPC Client DA (COM)

% Parameter

@ Offnen

=

M) B Neues Meni hinzufiigen
ﬁ'REF ﬂ Meue Kurztaste hinzufigen

& spr Bl Meues script hinzufigen

Meues Prozegsbild hinzufldgen

Meuen Repo
Meue Parameter L hinzufigen

Meuen COrdner hinzufdgen

e R E

2. ) Vergeben Sie einem Namen wie z.B. "NumPad" und bestatigen Sie mit [OK].
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3. » Klicken Sie auf das Prozessbild "NumPad"” und passen Sie Uber "Kontextmendi
=> Eigenschaften” Breite und Hohe an wie z.B. "Breite” = 400 und "Héhe" = 700.
Ubernehmen Sie mit ¥ lhre Einstellungen.

Projekt-Explorer o x
Filter e @NumPad Prozesshilder A
Projekte -
Ressourcen i I Objekte
=] 'mslrl:llellnﬁon Name NumPad
‘Alarme (Mr. Alarme '0°, Nr. Laufzeit- Alarme '0") D . 0
Il Basic Scripts Br.\.erte 400
Hahe

g Benutzer und Benutzergruppen
= Datenlogger und Rezepte
ﬁ Ereignisse

Prozessbild-Grafi...
Prozessbild-Grafi...

N

ﬂ'Kommunikationsobjeld:e B |Advanced

% Kurztasten M Breite W... 0

& Bl Meniis Max Hhe W... 0
==, Navigation Max Br.\.e'rte W.. 0

«* Netzwerkdienste Max Hohe W... 0

# Bl Normalisierer Web-Llient-Q... 100

&S OPC Client DA (COM) Prozessbild Ptl

% Parameter Schrelles Ani... 50

= @ prozesshilder -EaChHE"e Ta:... 5'5;]
ngsames A...
@Prozes Langsame :I'a... 10
@Footer Wartezeit fir .. 0

2 Reporte = St . .
@Sprache [T Stets im Spei...

In Fenster an...

Unterprojekte
) proj Fenstemahme...

aZeitsteuerung en

4. 5, Wahlen Sie "Ansicht = Vorlagenbibliothek". Navigieren Sie in der "Ordneransicht”
zu "vipa simple motion control ..." und ziehen Sie aus der "Vorschauansicht" das
"Numeric Touchpad"-Template in das Prozessbild "NumPad", welches der Auflo-
sung lhres Panels entspricht.

ﬁl =] NumPad x

Filter '

Projekte o

Ressourcen
£ $# SimpleMotion
& M Alsrme (Nr. Alarme '0', Nr. Laufzeit:

D

larme 0
I Basic Scripts
Jg Benutzer und Benutzergruppen
 Datenlogger und Rezepte
K Ereignisse
£ Kommunikationsobjekte
I Kurztasten
& Menis
=2 Navigation
+* Netzwerkdienste
I Normalisierer
& OPC Client DA (COM)
& parameter
= B prozessbilder
B NumFad
(= prozesshildl

[ Footer Buttons
2 Reporte

& sprache
#; Unterprojekte
@ Zeitsteuerungen

KN I ]

Befehle B

B Drazacchildinkals Variahls

b

2o b0 9 B T

Cancel

5. ) Passen Sie ggf. dessen GroRRe an.

6. ) Klicken Sie auf "Ressourcen > SimpleMotion" und wahlen Sie "Kontextmenii

=>» Eigenschaften”.

Valves Animated | Vatves | Various | verices ¥ 4|

&= User Dialogs

= Utility

- JE] VIPA Simple Motion Control V1.0.0
-8 Web Objects

322
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7. ) Stellen Sie unter "Allgemein > Advanced” das numerische Eingabefeld "NumPad”

ein. Ubernehmen Sie mit & lhre Einstellungen.

Projekt-Explorer

[= NumPad x

Eigenschaften x
Fitter B I T R A AN 1 |4 simpleMotion Projekt -
— - v XIESES LT

Ressourcen - R oot

- N jekt verschlissel
£ ¥ Simplel " - [7] Migaktressourcen vers
A Alsm Alarme '0', Nr. Laufzeit o : = [7] Verschliissette Zsichen
1 Basic s z . 000 [F] Unicode-Projekt
A Benutzer uriBenutzergruppen - - i [C] Komprimiettes Projekt
= Datenlogger und Rezepte - [ Mehgpmch\ges Ajlarmp
Ereignisse - i . = .
Sichenungskopie erzeu...
= e
£¥Kommunikationsobjekte N - [ Buildnummer inkrementi..
N < Default ODBC Connection ... MSAcosss
i ODEC Enstellungen
z L - SMTP Enstelungen
5 -
E:etzwe‘rkduenste 1 2 3 Prozesshild Standardbreite 1280
gosr[m[a‘wswetr; com - - Prozesshild Standardhéhe 800
g e.:n - Frojekt Pfad CAUSERSWIPANDOCUMEN...
arameter . Prozessbild Standardfabe [ alalad
= Eprozesshilder - Ll L ENG ;
B numPad B 4 5 6 o
Epumpad - 4 © Anzahl von Farben Gerdtestandard verwenden
@Fruztessgwtt - Aphanumerische Bnga... &)
e Ur: er Buttons. o HNumerische Eingabefel... (B NumPad
F‘SEPD hE - - Passwort Prozessbid =
& Sprache - Passwort abgelaufen P... [E
, Unterprojekte > T Ablaufverfolgungs-Kom... )
@ zeitsteuerungen Bestatigungs-Kommert... ()

[ Tiel

8. » Zur optischen Anpassung klicken Sie unter "Ressourcen > SimpleMotion >

Prozessbilder > NumPad > Zeichnungsobjekte > Touchpad Num" auf

"Schieberegler" und wahlen Sie "Kontextmenii = Eigenschaften”. Erweitern Sie
den Bereich "Stil" und deaktivieren Sie "Balken anzeigen".

Projekt-Explorer
Filter

Projekte

[=] numPaa x

Ressourcen

= ¥ SimpleMotion
A Alarme (Nr. Alarme 0, Nr. Lauf;

1 Basic Scripts

A+ Benutzer und Benutzergruppen
Datenlogger und Rezepte

EJ Ereignisse

£ Kommunikationsobjekte

+ Netzwerkdienste
ElNomalisierer
%/ OPC Client DA (COM)
& Parameter
5 B prozesshilder

= ENumPad
chnungsobjekte
Touchpad_Num
B Display

ElTouchpad
I HelpText
I VariableName
. Linie22
B8 MinValue
B MaxValue

T btn Ink
T btn_Dec
=l Reset_btn
& Accept bin

Eigenschaften x
|-\‘1-\-1‘\-3‘I‘4-I‘i‘l‘s‘l"“‘l‘s-\‘Q‘\-D-\|-1ESchwabareglarPutent\omater |
z X EHES T+
- E] blen
- eregler-Variable 4 value T
< StanOWMstruldur [E]
o : T Advanced
- - 000 B Sal
L A T Horizontal2
Z : Knopf-Sti A i3
- i SchiebereglerFarbe [] WINDOW SysColor i)
- CER Knopf Farbe ] WINDOW SysColor ffiff)
B ’ Balken Hintergundfabe ~ [] Weil )
- Balken Fillfarbe W 005031
- . o Pinselstil der Steverdsiste Ml Einfarbig
= 1 2 23 SkalaFabe I BTNTEXT SysColor (0.
z Potentiometer-Eins..
o Skala-Einstellungen
- Abstand 2
- . . . Schiebersgler anzsigen
> 4 - [] Titel anzsigen
=
- 7 X 8 X 9 X [C] Bias Bar
- [] 30 Ansicht
- Wamzone 0
- Wamzone 1
o~ Wamzone 2
- 4 20 & Wamzone 3
o Wamzone 4
z Rahmensti O Kein —
B Knopfrahmen Angehoben
i ., Schisherealamahmen Ahnesenkt
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Grenzwerte und Standard-
werte anpassen

Bei der Platzierung eines Templates in einem Prozessbild werden die zugehdrigen Vari-
ablen und Strukturdefinitionen unter "Ressourcen > SimpleMotion >
Kommunikationsobjekte > Variablen > VMC_AxisControl > ..._Config" automatisch
erzeugt. Hierbei werden folgende Variablen angelegt und mit Initialwerten versehen:

AccelerationMaxValue
AccelerationMinValue
DecelerationMaxValue
DecelerationMinValue
HomePosMaxValue
HomePosMinValue
JogAccelerationMaxValue
JogAccelerationMinValue
JogDecelerationMaxValue
JogDecelerationMinValue
PositionMaxValue
PositionMinValue
VelocityMaxValue
VelocityMinValue

Maximaler Beschleunigungswert

Minimaler Beschleunigungswert

Maximaler Verzégerungswert

Minimaler Verzdgerungswert

Maximale Home-Position

Minimale Home-Position

Maximale Beschleunigungswert Jog-Modus
Minimaler Beschleunigungswert Jog-Modus
Maximaler Verzégerungswert Jog-Modus
Minimaler Verzégerungswert Jog-Modus
Maximaler Positionswert

Minimaler Positionswert

Maximaler Geschwindigkeitswert

Minimaler Geschwindigkeitswert

Zur Anpassung der Grenz-und Standardwerte klicken Sie auf "Ressourcen >
SimpleMotion > Kommunikationsobjekte > Variablen > VMC_AxisControl
> ..._Config" und wahlen Sie "Kontextmenii = Eigenschaften".

= Unter "Datennormierung” konnen Sie die entsprechenden Werte anpassen.
Ubernehmen Sie mit ¥ Ihre Einstellungen.

Projekt-Explorer o x Eigenschaften »
Filter hé @ Axis01_Config Variable (Tag) j
Praojekte o x ||E§|Ab|E|E“ Bl T f

Ressourcen | Typ | = mein o
= ﬁﬁn‘plelbtlon . . . Bes ibung Korfiguration Min/Max
‘Alarme (Mr. Alarme '0°, Mr. Laufzeit-Alarme '0') Typ Stk (st VMC Ais
i Basic Scripts Element Type fir... Byte (B Bit ochne VZ)
ﬁBenutzer und Benutzergruppen 7] Remanert ha
= Datenlogger und Rezepte )
ﬁ Ereignisse Dynamisch i
= 'ﬁKommunikationsnbjekte Advano\_ed
ﬁ' Kommunikationstreiber = Datennormier
T8 Strukturdefinition Arfangswet 1
= B¥ Variablen (Tags) (Variablen 14, Letzter Hachst... StEInEIE.II'd-FDI'I'I'.IEI‘t
£ Bl VMC_AxisControl Technische Enf...
il Axis01_EnumLimitsHwW E‘b NWE;'”Q da"' 1
ﬂ Auis01 L anguage Minerf"jert nical:t n 1]
@ A0 n Max. Wert nicht .. 1000
o TempMinMax Min. Wert nomiett 0
B Ais01_SelectTaB — :
m Avis01_Openlanguage Mz, Wert nomiertt 100
Axisi]_UpDown Advanced
B Axis01_OpensisErrorD Zugangssbenen
B Axis01_EnumLimitssw Optionen
B Axis01_OpenCmdErrodD Trace Option...
G . - Edeme Date. ..
Axis0l_EnableControls i
B Asic01_Selectinput Netzmerk Client
i8) Ais01 Confi Strulctur ..
i AxisDl_Out Struktur (..
ﬁ Kurztasten
= Ik Aaniic
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Technische Einheiten
anpassen

Projekt in Movicon anpassen

Bei der Platzierung eines Templates in einem Prozessbild werden die zugehdrigen Vari-
ablen mit ihren technischen Einheiten automatisch erzeugt. Diese kdnnen Sie Uber die
Eigenschaften anpassen.

___» Zur Anpassung der Technischen Einheiten z.B. fir die Geschwindigkeit klicken Sie
auf "Ressourcen > SimpleMotion > Kommunikationsobjekte > Variablen >
VMC_AxisControl > ... _Out > Mitglieder > Velocity" und wahlen Sie "Kontextmenti
=> Eigenschaften”.

= Unter "Datennormierung” konnen Sie die entsprechenden Werte anpassen.
Ubernehmen Sie mit ¥ Ihre Einstellungen.

T — x

Filter © rﬁ Velocity Variable (Tag) j
|| B2 |4 E3|SB|

Projekte

Ressourcen ¥ | Typ =
= £} SimpleMotion®

_‘Alarme (Mr. &larme ‘0", Nr. Laufzeit-Alarme '07) - Velocit —
= . . Beschreibung Geschwindigkeitssall...
iBamc Scripts L
Typ Float (32 bit einfache. ..
-muBenuter und Benutzergruppen Dynamisch @
E Datenlogger und Rezepte Bms
L Advanced
n Ereignisse )
B i& Kommunikationsohbjekte = STNOMET
. Anfangswert 10

ﬁ:’ Kommunikationstreiber
T2 Strukturdefinition
= B¥ Variablen (Tags) (Mariablen 14, Letzter Hochst..,
= [l VMC_AxisControl
B Axis01_EnumLimitsHW
m Axis0l_Language
i Axis0l In
TempMinMax
B Axis0l_SelectTAR

Standard-Format
Technische Bnh... U/fs
[ Nomierung a...
Oberes Totband -1
Min. West nichtn... 0
Maze. Wert nicht ... 1000
Min. Wert nomiett 0
Maze. Wert nomiert 100

m

[+ nced

m Axis0l_OpenLanguage # Adva

. - Zugangsebenen
Axis0l_UpDown Opti
B 2uis01_OpentsisErrodD T fonet .
B Axis01_EnumLimitssw race Option...
i ~xis01_OpenCmdErrorD Exdeme Date

- Netzwerk Client

AxisOl_EnableControls
B 2xis01_Selectinput
8 Axis0l_Config
= @ Axs01_Out
‘EE WVariable wird verwendet in...
=l B Mitglieder
Deceleration
] JogDeceleration
Acceleration

4 CommandMove_Byted Byte (8 Bi
B velocty Float (32
] Joghccel n

a Controlw el

ﬁ HomePaosition

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.008 | de | 17-46 325



Antrieb Giber HMI steuern VIPA SPEED? Library

Projekt in Movicon anpassen

Kommunikationstreiber Anstelle Uber Wizard kdnnen Sie den Kommunikationstreiber auch manuell hinzufigen:

manuell hinzufiigen 1. ) Klicken Sie unter "Ressourcen > SimpleMotion > Kommunikationsobjekte" auf

"Kommunikationstreiber" und wahlen Sie "Kontexmenii
= Neuen Kommunikationstreiber hinzufiigen".

Filter

Projekie

Ressourcen %
= ﬂ'SimpIEMDtiDn
J_‘Alarme (Mr. Alarme ', Mr. Laufz...
I Basic Scripts
mEenuter und Benutzergruppen
= Datenlogger und Rezepte
ﬁ Ereignisse
= 'ﬂ'l{ummunikatiunmbjekte
= Knmmunikatiur —
@ 57 TCP Eﬂ Meue Variable (Taqg)...
E Strukturdefin ﬂ Meue Variablengruppe...
E¥ Variablen (Ta T | Neue Strukturdefinition hinzufiigen
ﬂ Kurztasten
= Meniis
.':'. Mavigation
+* Metrwerkdienste x

K=l Normalisierer B
T BT ADE Fliamt RA 1

ﬁ Meuen Kommunikationstrad

-ﬁ SysVar-Strukturdefinition agen

er hinzufagen...

= Es 6ffnet sich das Dialogfenster "Neuer Komm. E/A-Treiber".
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2.  Da die Anbindung zur CPU uber TCP/IP erfolgt, aktivieren Sie in der "Liste der
verfligbaren Kommunikationstreiber” den Treiber "VIPA" > "Ethernet S7 TCP" und

klicken Sie auf [OK].

Liste der vedfugbaren Kommunilkationstreiber. .. Eigenschaften der Kommunikationstreiber

Shared Memaory

Siemens

SMNMP

Systeme Helmholz

WITS

Vipa

O 57-MPI FC Adapter

O vipa Embedded MPI

[ VIPA PROFIBUS DP Slave

Ml s maramar

o Property Value
= Allgemein ﬂ
MName S7TCP
Dateiname STTCR I
Version S7TTCP ver. 11....
Letzter Fehler ﬂ

m, |

Supported protocol: TCP protocel

Activation Code: Mo, Require License Option: No
Supported devices: Siemens SIMATIC PLCs 57-300/400 seres, VIPA System 200V, 300V, 3 1

' m

| b

-

< Zunick I Weiter > I Abbrechen Hilfe

= Der Kommunikationstreiber "S7 TCP" wird unter "Ressourcen > SimpleMotion
> Kommunikationsobjekte > Kommunikationstreiber" aufgefuhrt.

3. » Klicken Sie auf "S7 TCP" und wahlen Sie "Kontextmendi
= Kommunikationstreiber-Einstellungen”.

= Es offnet sich das Dialogfenster "S7 TCP".

4. 5, Wahlen Sie den Reiter "Stations”.
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5. » Zum Hinzufligen einer neuen Station klicken Sie auf [+ Add].

4 EenemI/V Stations ]/ Tasks r About I [+

MName |

=4 Add
=3 Edit

= Remove

k@b Test Cable/Comm.

Edit the list of Stations.

This feature allows to enter
and define the Station list

oK I Abbrechen Dbermehmen Hilfe

= Es oOffnet sich das Dialogfenster "Station Properties”.

6. ) Geben Sie unter "Station Name" einen Stationsnamen an. Erlaubte Zeichen: A-Z,
a-z, 0-9, Leerzeichen und die Trennzeichen _ und -

Geben Sie unter "Server Address” die IP-Adresse der CPU an und klicken Sie auf
[OK].

i/ Station Properties ] [

Property MName
57 TCP Station Group -
H General

Station Name CPU

Emor Threshold 0

StateCommand Varable
B TCP/IP Settings

Server Address 109.168.10.200

Server Port 102

Backup server address list

Switch server timeout 10000 ;I
Server Address

Enter the server name or ip address

0K I Abbrechen Dbermehmen Hilfe
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Inbetriebnahme

7. » Verneinen Sie die Abfrage zum Import von Variablen aus der SPS-Datenbank und
schliel®en Sie den "S7 TCP"-Dialog mit [OK].

7.3 Inbetriebnahme

Projekt auf Zielgerat liber-  Inr Projekt kénnen Sie Uber Ethernet in Ihr Panel tbertragen. Uber die in Inrem Panel
tragen vorinstallierte Movicon Runtime-Version wird Ihr Projekt ablauffahig.

1. Verbinden Sie lhren PC und Ihr Panel Gber Ethernet.

2. ) Starten Sie lhr Panel und ermitteln Sie im "Startup-Manager" die IP-Adresse lhres
Panels.

3. » Rufen Sie im "Startup-Manager" den MenUpunkt "Autostart” auf.

Damit Sie mit Movicon Uber Ethernet ein Projekt in |hr Panel Gbertragen kénnen,
missen Sie unter "Autostart" die Option "Movicon TCP Upload Server" aktivieren.

Runtime Start

Runtime Path

\Flashdisk\MovCE\MOVCE exe[11.4.1150.3]
Project Path / Parameter
\Flashdisk\Movpra NSIMBsima. mover |

Delay Time [seconds]

+ 5 -

Program Start

Icon Desktop copy
(et ot £2 + Edit
Autostart
[C] NG Server Autostart VipaStartp
Back

i Mayicon TCP Lipload Server

= Bestatigen Sie die Abfrage zur Aktivierung.

5. » Sie kdnnen jetzt aus Movicon lhr Projekt in Ihr Panel Gbertragen. Klicken Sie hierzu
in Movicon in "Ressourcen” auf "SimpleMotion" und wahlen Sie "Kontextmendi
= Projekt zum Zielgerét transferieren”.

= Es o6ffnet sich der Transfer-Dialog.
6. » Wahlen Sie unter "Plugin-Typ" "TCP".
Geben Sie unter "Server" die IP-Adresse des Panels an.

Tragen Sie unter "Benutzername" und "Passwort" die Zugangsdaten zu lhrem
Panel ein.

Standardmafig werden folgende Zugangsdaten verwendet:

B Benutzername: wince
B Passwort: vipatp

Geben Sie unter "Zielpfad" lhre Speicherkarte an und legen Sie ein Projektver-
zeichnis an.

7. , Starten Sie die Ubertragung mit [Projekt transferieren].
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Inbetriebnahme > VMC_AxisControl Giber das Panel ansteuern

8. » Nach erfolgreichem Transfer kénnen Sie lhr Projekt auf dem Panel im Autostart-
Verzeichnis eintragen und in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem Antrieb,

insbesondere bei der Inbetriebnahme!

7.3.1 VMC_AxisControl liber das Panel ansteuern

Inbetriebnahme Es wird vorausgesetzt, dass Sie lhre Applikation aufgebaut haben und Sie lhren Antrieb

mit dem VMC_ AxisControl-Funktionsbaustein ansteuern kénnen.
» Binden Sie lhre CPU an lhr Panel an und schalten Sie lhre Applikation ein.
= Das Panel startet mit der Oberflache zur Steuerung lhres Antriebs.

YASKAWA
VIPA CONTROLS

Sprache

AXIS CONTROL E 2

Axis01 Werkseinstellung Hilfe

Input i’i,

Achse
Befehl Status
SW Limits
PLCopen

Status

Homing Achse referenziert

° Enabled ®

Kein Limit aktiv

Move

Position/Distanz Status Barelt Stillstand
0,00 U
-10000 - 10000
HMI aktiv

Geschwindigkeit

Gl B |

Beschleunigung

100,00 U/s?
0’ - 1000

[~][]

Freigabe Ausschalten

e}

Antriebsregler
Status OK
HW Limits

Modus Profile Position mode

Max. Limit aktiv

Aktuelle Werte

Aktuelle Position

0,00U

Ausfiihren -10000 - 10000
Achse quit.
Akt. Geschwindigkeit
0,00 U/s

0 - 100

Geschw Relativ Absolut Stopp

) Damit Sie Ihren Antrieb (ber das Panel steuern kbnnen, schalten Sie
i "HMI aktiv" auf [Manuell]. Sofern die Statusanzeige keine Fehler zuriick-
. L meldet, kbnnen Sie den Antrieb mit [Freigabe] fiir die Ansteuerung frei-
geben. Sie kénnen jetzt Ihren Antrieb (iber die entsprechenden Schaltflé-
chen steuern.
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7.3.1.1 Bedienung

Oberflache
& ® "Werkseinstellung"

Werteosto Sprache m  Uber "Werkseinstellung" werden folgende Werte auf die Defaultwerte der Applikation
zurlickgesetzt, welche Sie, wie weiter oben beschrieben, entsprechend anpassen
kénnen:

— Geschwindigkeit: 50U/s
— Beschleunigung/Verzégerung: 100U/s?
— Position/Home Position: OU

"Hilfe"

m  Uber "Hilfe" kénnen Sie Ihre eigene Hilfedatei abrufen. Diese ist in Movicon entspre-
chend einzubinden.

"Sprache"

m  Uber "Sprache” kénnen Sie die entsprechende Sprache fiir die Bedienoberflache
vorgeben.

"Befehl”
Befehl = "Status”

— Hier bekommen Sie den aktuellen Status lhres Fahrbefehls angezeigt.

Status Bereit ® m "HMI aktiv"

"Manuell": Im aktivierten Zustand kann der Antrieb Gber das Panel gesteuert

HMI aktiv werden.

"Automatik”: Im aktivierten Zustand erfolgt die Steuerung des Antriebs Gber das

M SPS-Programm lhrer CPU und kann vom Panel nicht beeinflusst werden.
m  "Achse"

"Freigabe": Im aktivierten Zustand und bei aktiviertem "Manuell" von "HMI aktiv"

Achse ist der Antrieb freigegeben und Sie kénnen diesen iiber den Bereich "Input "

steuern.

_ — "Ausschalten": Im aktivierten Zustand ist der Antrieb gesperrt und keine Steue-
rung moglich.

. B "Achse quit"
. — Im Fehlerfall werden die Schaltflachen zur Steuerung inaktiv. Mit "Achse quit."
Achse quit. kénnen Sie Fehler quittieren und Schaltflaichen wieder aktivieren.
"Input”
E Input "Homing"

®m  Uber das Eingabefeld bzw. [+] und [-] kdnnen Sie eine Homing-Position vorgeben und
diese Uber "Ausfiihren > Homing" als Referenzpunkt anfahren

m  Mit "Ausfiihren > Stopp" kénnen Sie die Referenzfahrt stoppen.

Homing Move Jog

Home Position

+ -

0,00U
-10000 - 10000

Ausfiihren

Homing Stopp
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w Input

Homing Move

Jog

Position/Distanz

0,00U +
-10000 - 10000
Geschwindigkeit
50,00 U/s +
0 100

Beschleunigung

100,00 U/s? +
0 1000

=1 )

Ausflihren

Geschw Relativ Absolut

Stopp

m Input

Homing

Verzégerung

Aktuelle ENGIPZESES
[Nl Strecke

=[]

Ausfiihren

Move ’ Jog
100,00 U/s? + -
0 1000
Negative | Positve
Richtung | Richtung

Geschwindiakeit

100,00 U/s +
0 - 100

Beschleunigung

100,00 U/s? +
0 - 1000

Verzégerung

100,00 U/s? +
0’ - 1000

Ausfiihren

Negativ Positiv

Geschw Relativ Absolut Stopp
E Input
Homing Move Jog

"Move"

m  Uber das entsprechende Eingabefeld bzw. [+] und [-] kénnen Sie "Position/Distanz”,
"Geschwindigkeit", "Beschleunigung” und "Verzdgerung" vorgeben und uber den
entsprechenden Fahrbefehl unter "Ausfiihren” ausfiihren lassen. Mit [ v ] navigieren

Sie nach unten.

"Geschw": Bei Betatigung fihrt der Antrieb den Fahrbefehl mit konstanter

Geschwindigkeit aus.

— "Relativ": Bei Betatigung fahrt der Antrieb an die relative Position, welche Sie
unter "Position/Distanz" vorgeben kénnen.

— "Absolut": Bei Betatigung fahrt der Antrieb an die absolute Position, welche Sie
unter "Position/Distanz" vorgeben kénnen.

— "Stopp": Bei Betatigung wird der Anrieb gestoppt.
— "Aktuelle Richtung": Im aktivierten Zustand wird die Fahrtrichtung beibehalten.

— "Kirzeste Strecke": Im aktivierten Zustand wird die kurzeste Entfernung zur vor-
gegebenen Position verwendet.

— "Negative Richtung": Im aktivierten Zustand wird die negative Fahrtrichtung ver-

wendet.

— "Positive Richtung": Im aktivierten Zustand wird die positive Fahrtrichtung ver-

wendet.

"JOg"

®m  Uber das entsprechende Eingabefeld bzw. [+] und [-] kdnnen Sie "Geschwindigkeit",
"Beschleunigung” und "Verzégerung" vorgeben und Uber die Richtungstaste unter
"Ausfiihren" den entsprechenden Fahrbefehl in negative bzw. positive Richtung aus-

fihren lassen.

B Solange Sie eine der Richtungstasten betatigen, wird der Antrieb mit der eingestellten
Beschleunigung auf die gewlinschte Geschwindigkeit beschleunigt.

B Beim Loslassen der Richtungstaste wird der Antrieb mit der eingestellten Verzoge-

rung gestoppt.
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“Status”
E, Status "Achse”
NERSE rehee reforension W "Status": Hier wird Ihnen der Status Ihrer Achse angezeigt.
Status @ cnabied ® — "Enabled": Die Achse ist eingeschaltet.
Somiefen mie — "Ready": Die Achse ist einschaltbereit.
i " — "Disabled": Die Achse ist deaktiviert.
Antriebsregler — "Achsfehler": Es liegt ein Achsfehler vor mit Angabe der Fehlernummer.
Status oK & Kapitel 9 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen" auf Seite 340
AWLimita:  Mex, Limitakily B "SW Limits": Sobald SW-Grenzen bestehen, wird dies hier angezeigt.

Modus Profile Position mode

B "PLCopen": Hier wird Ihnen der PLCopen-Status angezeigt.
Aktuelle Werte

Aktuelle Position
40008,070 Hmo B "Status": Hier wird lhnen der Status des Antriebsreglers angezeigt.
At Goschuindighet [ | "HW—Limits": Hier wirq Ihnen eine eventuell eingestellte Begrenzung in lThrem
0.00 U/s Antriebsregler angezeigt.
0o - 100 B "Modus": Hier erhalten sie Informationen Uber das aktuell eingestellt Antriebsprofil.

"Aktuelle Werte"

B Hier werden die aktuellen Werte von "Position” und "Geschwindigkeit" angezeigt.
B Werte, welche auRerhalb der definierten Grenzwerte liegen, werden rot eingerahmt.

"Antriebsregler”
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Zustande

8  Zustande und Verhalten der Ausgange

8.1 Zustande

Zustandsdiagramm

Im Zustandsdiagramm sind alle Zustande aufgefiihrt, die eine Achse annehmen kann.
Eine Achse befindet sich immer in einem dieser Zustédnde. Je nach Ausgangszustand
kann ein Zustandswechsel automatisch oder Uber die Bausteine der Achskontrolle
erfolgen. Grundsatzlich werden Bewegungsaufgaben sequenziell abgearbeitet. Mit fol-
genden Funktionsbausteinen kdnnen Sie den Status abfragen:

B & Kapitel 3.4.3.11 "FB 812 - MC_ReadStatus - PLCopen Status" auf Seite 153

B Parameter PLCopenState von & Kapitel 3.4.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl - Con-
trol-Baustein Achskontrolle" auf Seite 132

dl

Discrete Motion |« P Continuous Motion

Stopping Errorstop

4 i
Homing |~~~ a Standstill 4—@— Disabled 4—@—

= = § Ricksprung wenn fertig

@

(1 Aus jedem Status: An der Achse ist ein Fehler aufgetreten
(2) Aus jedem Status: MC_Power.Enable = FALSE und es gibt keinen Fehler an der
Achse

(3) MC_Reset und MC_Power.Status = FALSE

(4) MC_Reset und MC_Power.Status = TRUE und MC_Power.Enable = TRUE
(5) MC_Power.Enable = TRUE und MC_Power.Status = TRUE

(6) MC_Stop.Done = TRUE und MC_Stop.Execute = FALSE

Es gibt folgende Zusténde

B Disabled
— Grundzustand einer Achse.
— Achse kann durch keinen Funktionsbaustein bewegt werden.
®  Error Stop
— Es ist ein Fehler an der Achse aufgetreten.
— Achse wird gestoppt und ist fir weitere Bewegungsaufgaben gesperrt.

— Achse bleibt in diesem Zustand bis der Fehler behoben ist und ein RESET ausge-
I6st wird.

— Fehler an einer Achse werden auch Uber den entsprechenden Funktionsbaustein
zurtck gemeldet.

— Fehler an einem Funktionsbaustein fihren nicht in diesen Zustand
B Stand Still

— Bereit fiir Bewegungsaufgaben

— Es liegt kein Fehler an der Achse vor

— Es sind keine Bewegungsaufgaben an der Achse aktiv

— Achse wird mit Spannung versorgt

334
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Stopping

Achse wird aktuell gestoppt:

& Kapitel 3.4.3.5 "FB 802 - MC_Stop - Achse stoppen" auf Seite 141

& Kapitel 3.4.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl - Control-Baustein Achskontrolle"
auf Seite 132

Der Zustand Stopping ist aktiv solange ein Stop Kommando vom aktiv ist (Exe-
cute = 1). Auch wenn die Achse schon gestoppt ist. Danach wechselt der Zustand
automatisch nach Standstill.

Homing

Die Achse fiihrt aktuell eine Referenzfahrt durch:

& Kapitel 3.4.3.4 "FB 801 - MC_Home - Achse referenzieren" auf Seite 139

& Kapitel 3.4.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl - Control-Baustein Achskontrolle”
auf Seite 132

Sobald die Achse referenziert ist, wechselt der Zustand automatisch nach Stand-
still.

Discrete Motion

Die Achse flihrt aktuell eine Bewegungsaufgabe durch:

& Kapitel 3.4.3.9 "FB 808 - MC_MoveAbsolute - Achse auf absolute Position ver-
fahren" auf Seite 149

& Kapitel 3.4.3.7 "FB 804 - MC_MoveRelative - Achse relativ verfahren"

auf Seite 145

& Kapitel 3.4.3.6 "FB 803 - MC_Halt - Achse anhalten” auf Seite 143

& Kapitel 3.4.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl - Control-Baustein Achskontrolle"
auf Seite 132

Sobald das Ziel der Bewegungsaufgabe erreicht ist, wechselt der Zustand auto-
matisch nach Standstill.

Continuous Motion

Die Achse flihrt eine dauerhafte Bewegungsaufgabe durch:

& Kapitel 3.4.3.8 "FB 805 - MC_Move Velocity - Achse verfahren mit konstanter
Geschwindigkeit" auf Seite 147

& Kapitel 3.4.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl - Control-Baustein Achskontrolle”
auf Seite 132
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8.2 Abloseverhalten von Bewegungsauftragen

Beispiel Das Abldseverhalten von Bewegungsauftragen wird nachfolgend am Beispiel von
MC_MoveRelative erklart. & Kapitel 3.4.3.7 "FB 804 - MC_MoveRelative - Achse relativ
verfahren" auf Seite 145

AL A2
DB 8001 DB 8002
"MC_MoveRelative" "MC_MoveRealative™
FB 804 FB 804
- *IEN - =[EN
"Exe_1" - |Execute "Exa 2" = |Execute
- *|ContinousUpdate « *|ContinousUpdate
1000.0 - |Distance Done| = "Done_1" 500.0 - |Distance Done| = "Done_2"
50.0 - |velocity Busy| = "Busy_1" 30,0 = |Velocity Busy| + "Busy_2"
100.0 - |Acceleration Active| = ... 100.0 = JAcceleration Active] > ..
100.0 - |Deceleration CommandAborted| = "Abort_1" 100.0 - |Deceleration CommandAborted| > ...
1.0 | lerk Error] » ... 1.0 =] lerk Error| & ...
.. = |BufferMode ErrorlD] = ... .. = |BufferMode ErrorID| =+ ...
"TO_1"Axis == fxis ENOJ— "TO_2" Axis == {Axis ENQ =
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—EB1 1"_' L__ | S
II | |
Exa 1 0 || gJI 1 - 1
I I I I I
11— == - e e e
Busy 1 o — SN
| |
N e (N I N
Done 1 g I II L I I I -y
I Iy | I I I
1F==—-—————————r————- :‘r—"lf—“— T - -r -
oo —— —
— I I I I I I
w2 itrFr=--—-—-—-—-——-—-—- _l———:—r——-l* ————— _I——l————l————l——
Se2 o ——- ——
Sy - ——d o —_— = -
I | | I I
Busy 2 | - - T T !
I I I I I I
L e e i -g--+t----t-—-- [~~~ "
oonet 0| - —
- [ L [ [ [ [
I I I I I I
50.0 == | | I
300 ' | | |
TO_1. : : :
WVelocily g '
1500.0
10000
TO 1.
Position 0.0

(A) Die Achse wird durch einen "MC_MoveRelative"-Auftrag (A1) um die Wegstrecke
Distance 1000.0 verfahren (Startposition ist hier die Position 0.0).

(1) Das Erreichen der Zielposition wird zum Zeitpunkt (1) Gber Done_1 gemeldet. Zu
diesem Zeitpunkt (1) wird ein weiterer MC_MoveRelative-Auftrag (A2) mit der Weg-
strecke 500.0 gestartet. Das erfolgreiche Erreichen der neuen Zielposition wird tGber
Done 2 gemeldet. Da Exe_2 vorher zurlickgesetzt wurde, steht Done_2 nur fiir
einen Zyklus an.

(B) Ein laufender MC_MoveRelative-Auftrag (A1) wird durch einen weiteren MC_MoveR-
elative-Auftrag (A2) abgeldst.

(2) Der Abbruch wird zum Zeitpunkt (2) Gber Abort_1 gemeldet. Die Achse wird anschlie-
Rend mit der neuen Geschwindigkeit um die Wegstrecke Distance 500.0 verfahren.
Das Erreichen der neuen Zielposition wird Uber Done_2 gemeldet.
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8.3 Verhalten der Ein- und Ausgange

AusschlieBllichkeit der ® Die Ausgange Busy, Done, Error und CommandAborted schlieflen sich gegenseitig
Ausgéange aus, es kann also an einem Funktionsbaustein nur einer dieser Ausgange zu einer
Zeit TRUE sein.

B Sobald der Eingang Execute TRUE wird, muss einer der Ausgange TRUE werden.
Ebenfalls kann nur einer der Ausgéange Active, Error, Done und CommandAborted zu
einer Zeit TRUE sein.

Ausgangs-Zustand B Die Ausgange Done, InVelocity, Error, ErrorlD und CommandAborted werden mit
einer Flanke 1-0 am Eingang Execute zurlckgesetzt, wenn der Funktionsbaustein
nicht aktiv ist (Busy = FALSE).

B Die Kommandoausfiihrung wird durch eine Flanke 1-0 an Execute nicht beeinflusst.

B Falls Execute bereits wahrend der Kommandoausfiihrung zuriickgesetzt wird, so ist
sichergestellt, dass einer der Ausgéange am Ende des Kommandos flr einen SPS-
Zyklus gesetzt wird. Erst danach werden die Ausgange zurtickgesetzt.

Eingangs-Parameter B Die Eingangs-Parameter werden mit Flanke 0-1 an Execute ibernommen.
B Zur Anderung der Parameter muss das Kommando neu getriggert werden.

B Falls ein Eingangs-Parameter nicht an den Funktionsbaustein Gibergeben wird, so
bleibt der zuletzt an diesen Baustein Ubergebene Wert giltig.

B Beim ersten Aufruf muss ein sinnvoller Default-Wert Gibergeben werden.

Position und Distanz B Der Eingang Position bezeichnet einen absoluten Positionswert.
B Distance bezeichnet ein relatives Mal} als Abstand zweier Positionen.

B Sowohl Position, als auch Distance werden in technischen Einheiten, z.B. [mm] oder
[°], entsprechend der Skalierung der Achse angegeben.

Parameter fiir das dynami- B Die Dynamikparameter fir Move-Funktionen werden in technischen Einheiten mit der
sche Verhalten Zeitbasis Sekunde angegeben.

Ist eine Achse beispielsweise in Millimetern skaliert, so sind die Einheiten fur Velocity
[mm/s], Acceleration [mm/s?], und Deceleration [mm/s?].

Fehlerbehandlung B Alle Funktionsbausteine haben zwei Fehlerausgange um Fehler wahrend der Kom-
mandoausfiihrung anzuzeigen.

B Error zeigt den Fehler an und ErrorID gibt eine ergdnzende Fehlernummer aus.

B Die Ausgange Done undinVelocity, bezeichnen eine erfolgreiche Kommandoausfiih-
rung und werden nicht gesetzt, wenn Error TRUE wird.
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Fehlertypen

Verhalten des Done-Aus-
gangs

Verhalten des
CommandAborted-Aus-

gangs

Verhalten des Busy-Aus-
gangs

Verhalten des Active-Aus-
gangs

Enable-Eingang und Valid-
Ausgang

BufferMode

Verhalten der Ein- und Ausgange

Funktionsbausteinfehler

— Funktionsbausteinfehler sind Fehler, die ausschlief3lich den Funktionsbaustein
und nicht die Achse betreffen wie z.B. fehlerhafte Parametrierung.

— Funktionsbausteinfehler miissen nicht explizit zuriickgesetzt werden, sondern
werden selbstandig zuriickgesetzt, wenn der Eingang Execute zuriickgesetzt
wird.

Kommunikationsfehler

— Kommunikationsfehler wie z.B. der Funktionsbaustein kann die Achse nicht
adressieren.

— Kommunikationsfehler deuten oft auf eine fehlerhafte Konfiguration oder
Parametrierung hin.

— Ein Reset ist nicht mdglich, sondern der Funktionsbaustein kann neu getriggert
werden, nachdem die Konfiguration korrigiert wurde.

Achsfehler

— Achsfehler treten Uiblicherweise wahrend der Fahrt auf wie z.B. Schleppabstands-
fehler.

— Ein Achsfehler muss durch MC_Reset zuriickgesetzt werden.

Der Done-Ausgang wird gesetzt, wenn ein Kommando erfolgreich ausgefihrt wurde.

Wenn mit mehreren Funktionsbausteinen an einer Achse gearbeitet wird und das lau-
fende Kommando durch einen weiteren Baustein unterbrochen wird, so wird der
Done-Ausgang des ersten Bausteins nicht gesetzt.

CommandAborted wird gesetzt, wenn ein Kommando durch einen anderen Baustein
unterbrochen wird.

Der Busy-Ausgang zeigt an, dass der Funktionsbaustein aktiv ist.

Busy wird sofort mit Flanke 0-1 an Execute gesetzt und wird erst zurlickgesetzt, wenn
das Kommando erfolgreich oder auch nicht erfolgreich beendet wurde.

Solange Busy TRUE ist, muss der Funktionsbaustein zyklisch aufgerufen werden, um
das Kommando ausfiihren zu kénnen.

Wenn die Bewegung einer Achse durch mehrere Funktionsbausteine gesteuert wird,
so zeigt der Active-Ausgang jedes Bausteins an, dass das Kommando durch die
Achse ausgeflhrt wird.

Im Gegensatz zu Execute flhrt der Enable-Eingang dazu, dass eine Aktion perma-
nent und wiederholt ausgefiihrt wird, solange Enable TRUE ist. MC_ReadStatus aktu-
alisiert beispielsweise zyklisch den Zustand einer Achse solange Enable TRUE ist.
Ein Funktionsbaustein mit einem Enable-Eingang zeigt durch den Valid-Ausgang an,
dass die an den Ausgangen angezeigten Daten gultig sind. Die Daten kénnen jedoch
standig aktualisiert werden wahrend Valid TRUE ist.

BufferMode wird nicht unterstutzt.

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.008 | de | 17-46 339



ErrorlD - Zuséatzliche Fehlerinformationen

VIPA SPEEDY Library

9

ErrorID - Zusatzliche Fehlerinformationen

ErroriD Beschreibung Bemerkung
0x0000 Kein Fehler
0x8y24 Fehler in Baustein-Parameter y, mit y: VMC_ConfigMaster RTU
® 1: Fehlerin PROTOKOLL
®m  2: Fehler in PARAMETER
B 3: Fehler in BAUDRATE
B 4: Fehlerin CHARLENGTH
B 5: Fehler in PARITY
B 6: Fehler in STOPBITS
B 7: Fehlerin FLOWCONTROL (Parameter fehlt)
0x8001 Unzulassiger Wert beim Parameter Position.
0x8002 Unzulassiger Wert beim Parameter Distance.
0x8003 Unzulassiger Wert beim Parameter Velocity.
0x8004 Unzulassiger Wert beim Parameter Acceleration.
0x8005 Unzulassiger Wert beim Parameter Deceleration.
0x8007 Unzulassiger Wert beim Parameter ContinuousUpdate.
0x8008 Unzulassiger Wert beim Parameter BufferMode.
0x8009 Unzulassiger Wert beim Parameter EnablePositive.
0x800A Unzulassiger Wert beim Parameter EnableNegative.
0x800B Unzulassiger Wert beim Parameter MasterOffset.
0x800C Unzulassiger Wert beim Parameter SlaveOffset.
0x800D Unzulassiger Wert beim Parameter MasterScaling.
0x800E Unzulassiger Wert beim Parameter SlaveScaling.
0x800F Unzulassiger Wert beim Parameter StartMode.
0x8010 Unzulassiger Wert beim Parameter ActivationMode.
0x8011 Unzulassiger Wert beim Parameter Source.
0x8012 Unzulassiger Wert beim Parameter Direction.
0x8014 Unzulassiger Parameter der physikalischen Achse. MC_ReadParameter
0x8015 Unzulassiger Index oder Subindex. MC_ReadParameter
0x8016 Unzulassige Parameterlange. MC_ReadParameter
0x8017 Unzuldssige LADDR. MC_ReadParameter
0x8018 Unzulassiger Wert beim Parameter RatioDenominator. MC_Gearln
0x8019 Unzulassiger Wert beim Parameter RatioNumerator. MC_Gearln
0x801A Parameternummer nicht bekannt. MC_ReadParameter, MC_Write-
Parameter
0x801B Parameter kann nicht geschrieben werden, Parameter ist schreib-  MC_WriteParameter
geschutzt.
0x801C Parameter Kommunikation mit unbekanntem Mode. MC_Home, MC_WriteParameter
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ErroriD
0x801D

0x801E
0x801F
0x8020

0x8021

0x8022

0x8023
0x8024
0x8025
0x8026
0x8027
0x8028
0x8029
0x802A
0x802B
0x802C
0x802D
0x802E
0x802F
0x8030

0x8031
0x8032

0x8033

0x8034

0x8035
0x8036
0x8037
0x8038
0x8039
0x803A
0x803B

Beschreibung

Parameterkommunikation mit allgemeinem Fehler. Die Fehlerur-
sache ist nicht naher beschrieben.

SDO-Parameterwert auflerhalb des zulassigen Bereichs.
Der Typ in ANY ist nicht BYTE.

Unterschiedliche Konfiguration der Anwendereinheiten in Cam und
Master-Achse.

Unterschiedliche Konfiguration der Anwendereinheiten in Cam und
Slave-Achse.

Auf der Uber LADDR angegebenen logischen Adresse gibt es kein
PROFIBUS/PROFINET-Device, von dem konsistente Daten
gelesen werden kénnen.

Es wurde ein Zugriffsfehler beim Zugriff auf ein 1/0-Gerate erkannt.
Slave-Fehler an externem DP-Slave.

Systemfehler an externem DP-Slave.

Systemfehler an externem DP-Slave.

Die Daten wurden noch nicht vom Modul gelesen.

Systemfehler an externem DP-Slave.

Schreibversuch auf eine Objekt, welches nur gelesen werden kann.

Leseversuch auf ein Objekt, welches nur geschrieben werden kann.

Nicht unterstiitzte Zugriff auf ein Objekt.
Falscher Datentyp.

Fehler im Gerateprofil.

Fehler Kommando-Typ.

Keine Systemressourcen verfiigbar.

Unzulassiger Wert beim Parameter Hardware (1 = SLIO CP; 2 =
VIPA CPU).

Unzulassiger Wert beim Parameter Unitld.

Unzulassiger Wert beim Parameter UserUnitsVelocity (0 = Hz, 1 =
%, 2 = U/min).

Unzulassiger Wert beim Parameter UserUnitsAcceleration (0 =
0.00s, 1 = 0.0s).

Unzulassiger Wert beim Parameter MaxVelocityApp (muss > 0
sein).

Fehler beim Lesezugriff auf MonitorData.

Fehler beim Lesezugriff auf NumberOfPoles.

Fehler beim Schreibzugriff auf UserUnitsVelocity.

Fehler beim Lesezugriff auf MinOutputFrequency.

Fehler beim Lesezugriff auf MaxOutputFrequency.
Fehler beim Schreibzugriff auf StoppingMethodSelection.

Fehler beim Schreibzugriff auf UserUnitsAcceleration.

Bemerkung

MC_Home, MC_WriteParameter

Parameter lesen/schreiben

Parameter lesen/schreiben

Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Parameter lesen/schreiben
Modbus; Init

Modbus; Init
Modbus; Init

Modbus; Init

Modbus; Init

Modbus; Init
Modbus; Init
Modbus; Init
Modbus; Init
Modbus; Init
Modbus; Init
Modbus; Init
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ErroriD
0x8041

0x8042
0x8043
0x8044
0x8045

0x80C8

0x809y

0x8092
0x809A
0x8101

0x8102
0x8103
0x8104

0x8105
0x8106
0x8107

0x8188

0x8189

0x818A

0x818B

0x8201

0x8202

Beschreibung

Unzulassiger Wert beim Parameter AccelerationTime.
Unzulassiger Wert beim Parameter DecelerationTime.
Unzulassiger Wert beim Parameter JogAccelerationTime.
Unzulassiger Wert beim Parameter JogDecelerationTime.

Unzulassiger Wert beim Parameter JogVelocity (< MaxVeloci-
tyApp).

Modbus Ubertragungsfehler: Keine Antwort des Servers im defi-
nierten Zeitraum (Timeout Uber Schnittstelle parametrierbar).

Fehler in Wert des Baustein-Parameter y, mit y:

1: Fehler in PROTOKOLL
3: Fehler in BAUDRATE

4: Fehler in CHARLENGTH
5: Fehler in PARITY

6: Fehler in STOPBITS

Zugriffsfehler auf Parameter-DB (DB zu kurz).

Schnittstelle nicht vorhanden bzw. wird unter PROFIBUS betrieben.

Keine zyklische Kommunikation mit der Achse mdglich.
Befehl ist im aktuellen PLCopen-State nicht zulassig.
Befehl wird von der Achse nicht unterstutzt.

Achse ist nicht einschaltbereit, mogliche Grinde:

® Kommunikation zur Achse nicht bereit.

B Antrieb ist nicht im Zustand "eingeschaltet” > Antriebsfehler
evil. mit MC_Reset zurlicksetzen.

B  Kommunikation wurde unterbrochen, z.B. durch Aus- Ein-
schalten der CPU. Fehler mit MC_Reset zurticksetzen.

Kommando wird von virtuellen Achsen nicht unterstitzt.
PLCopen-State ist nicht definiert.

Befehl ist bei deaktiviertem Antrieb nicht zulassig.

Modbus Ubertragungsfehler: Interner Fehler MB_FUNCTION
ungltig.

Modbus Ubertragungsfehler: Interner Fehler MB_DATA_ADDR
ungultig.

Modbus Ubertragungsfehler: Interner Fehler MB_DATA LEN
ungultig.

Modbus Ubertragungsfehler: Interner Fehler MB_DATA_PTR
ungultig.

Wegen Mangels an internen Ressourcen kann der Befehl aktuell
nicht ausgefiihrt werden (kein freier Slot im CommandBuffer).

Fehler beim Schreiben des Offsets flr Referenzfahrt (kein freier
Slot im CommandBuffer).

Bemerkung

Modbus V1000
Modbus V1000
Modbus V1000
Modbus V1000
Modbus V1000

Modbus V1000

VMC_ConfigMaster RTU

VMC_ConfigMaster_RTU
VMC_ConfigMaster_RTU

PreOperational muss auch im
Status Operational gesetzt
werden.

VMC_AxisControl_PT, Mod-
busV1000

Modbus V1000

Modbus V1000

Modbus V1000

Modbus V1000

DriveManager - Referenzfahrt
(aktives Kommando)
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ErroriD
0x8210

0x828y

0x8301
0x8302

0x8303
0x8304
0x8305

0x8306

0x8311
0x8312

0x8313
0x8314
0x8315

0x8321

0x8322

0x8323

0x8331
0x8332
0x8340

0x8341

0x8342

0x8350
0x8351
0x8352
0x8360

Beschreibung Bemerkung

Modbus Ubertragungsfehler: Die Hardware ist inkompatibel zur Modbus V1000
Baustein-Bibliothek Modbus RTU/TCP.

Fehler in Parameter y von DB-Parameter, mit y: VMC_ConfigMaster RTU

B 1: Fehlerim 1. Parameter
B 2: Fehlerim 2. Parameter
]

Keine zyklische Kommunikation mit der Master-Achse maglich.

Befehl ist im aktuellen PLCopen-State der Master-Achse nicht
zulassig.

Befehl wird von der Master-Achse nicht unterstitzt.
Master-Achse befindet sich nicht im Status Pre-Operational.

Die Nummer des Datenbausteins der Master-Achse hat sich gean-
dert.

Kommunikationsfehler an der Master Achse. Slave Achse wird mit
Schnellhalt gestoppt.

Keine zyklische Kommunikation mit der Slave-Achse moglich.

Befehl ist im aktuellen PLCopen-State der Slave-Achse nicht
zulassig.

Befehl wird von der Slave-Achse nicht unterstuitzt.

Slave-Achse befindet sich nicht im Status Pre-Operational.

Die Nummer des Datenbausteins der Slave-Achse hat sich gean-
dert.

Koppeln mit StartMode = relative und ActivationMode = nextcycle
ist nicht zulassig.

Koppeln oder schalten mit StartMode = absolute und Activation-
Mode = nextcycle ist nicht zulassig.

Schalten mit einem unterschiedlichen StartMode (StartMode der
Kopplung ist zu verwenden).

MC_Camin ist nicht aktiv.

MC_Gearln ist nicht aktiv.

Ungultiger Wert in Triggerinput.Probe. MC_TouchProbe und MC_AbortT-
rigger

Ungtltiger Wert in Triggerinput.Source. MC_TouchProbe und MC_AbortT-
rigger

Ungultiger Wert in Triggerinput.TriggerMode. MC_TouchProbe und MC_AbortT-
rigger

Ungultiger Wert in VelocitySearchSwitch. Referenzfahrt, Initialisierung

Ungtiltiger Wert in VelocitySearchZero. Referenzfahrt, Initialisierung

Unglltige Kombination von Eingangen. Referenzfahrt, Initialisierung

Die CPU unterstitzt kein Pulse Train. VMC_AxisControl_PT
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ErroriD Beschreibung Bemerkung

0x8361 Falscher Wert in S_ChannelNumberPWM. VMC_AxisControl_PT

0x8362 Allgemeiner Fehler bei der Pulse Train Ausgabe. VMC_AxisControl_PT

0x8363 Fahr-Kommando erhalten bei gesetztem StopExecute. VMC_AxisControl_PT, Mod-

busV1000

0x8381 Modbus Ubertragungsfehler: Server liefert Exception-Code 01h. Modbus V1000

0x8382 Modbus Ubertragungsfehler: Server liefert Exception-Code 03h Modbus V1000
oder falsche Startadresse.

0x8383 Modbus Ubertragungsfehler: Server liefert Exception-Code 02h. Modbus V1000

0x8384 Modbus Ubertragungsfehler: Server liefert Exception-Code 04h. Modbus V1000

0x8386 Modbus Ubertragungsfehler: Server liefert falschen Funktions- Modbus V1000
Code.

0x8388 Modbus Ubertragungsfehler: Server liefert falschen Wert oder fal- Modbus V1000
sche Anzahl.

0x8400 MC_Power: Unerwarteter Drive-State MC_Power
Drive-State <> Operation enabled

0x8401 MC_Power: Unerwarteter Drive-State MC_Power
Drive-State = Quick stop active

0x8402 MC_Power: Unerwarteter Drive-State MC_Power
Drive-State = Fault reaction active

0x8403 MC_Power: Unerwarteter Drive-State MC_Power
Drive-State = Fault

0x8410 Zeitiberschreitung beim Versuch den Antrieb zuriickzusetzen. Kernel FB --> MC_Reset

0x8500 Falscher Wert in EncoderType (1 oder 2). Init-Baustein

0x8501 Falscher Wert in EncoderResolutionBits (>0 und <32). Init-Baustein

0x8502 Falscher Wert in LogicalAddress ( 20). Init-Baustein

0x8503 Falscher Wert in StartinputAddress (20). Init-Baustein

0x8504 Falscher Wert in StartOutputAddress (20). Init-Baustein

0x8505 Falscher Wert in FactorPosition (>0.0). Init-Baustein

0x8506 Falscher Wert in FactorVelocity (>0.0). Init-Baustein

0x8507 Falscher Wert in FactorAcceleration (>0.0). Init-Baustein

0x8508 Falscher Wert in MaxVelocityApp (>0.0). Init-Baustein

0x8509 Falscher Wert in MaxAccelerationApp (>0.0). Init-Baustein

0x850A Falscher Wert in MaxDecelerationApp (>0.0). Init-Baustein

0x850B Falscher Wert in MaxVelocityDrive (>0.0). Init-Baustein

0x850C Falscher Wert in MaxAccelerationDrive (>0.0). Init-Baustein

0x850D Falscher Wert in MaxDecelerationDrive (>0.0). Init-Baustein

0x850E Falscher Wert in MinPosition (=MinUserPos). Init-Baustein

0x850F Falscher Wert in MaxPosition (=MaxUserPos). Init-Baustein
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ErroriD
0x8510
0x8511

0x8513
0x8514
0x8515
0x8516
0x8517
0x8518
0x8519
0x851A
0x8603
0x8604
0x8700
0x8710
0x8711

0x8712
0x8713
0x8714
0x8715
0x8716
0x8717
0x8718

0x8719

0x871A
0x871B
0x871C

0x871D
0x871E
0x871F

0x8720

0x8721
0x8722
0x8723

Beschreibung

Falscher Wert in M2_EncoderType.

Falscher Wert in M2_EncoderResolutionBits.

Falscher Wert in M2_Pdolnputs.

Falscher Wert in M2_PdoOutputs.

Falscher Wert in M2_FactorPosition.

Falscher Wert in M2_FactorVelocity.

Falscher Wert in M2_FactorAcceleration.

Falscher Wert in M2_MaxVelocityApp.

Falscher Wert in M2_MaxAccelerationApp.

Falscher Wert in M2_MaxDecelerationApp.

Fehler Referenzfahrt am Antrieb, Geschwindigkeit <> 0.
Fehler Referenzfahrt am Antrieb, Geschwindigkeit = 0.
Fehler: Unzulassige GroRe.

SDO-Fehler: Toggle-Bit hat nicht gewechselt.

SDO-Fehler: SDO-Protokoll Timeout.

SDO-Fehler: Client/Server-Kommando nicht giiltig oder unbekannt.
SDO-Fehler: Unzulassige Blockgrofie (nur im Blockmodus).
SDO-Fehler: Unzulassige Sequenznummer (nur im Blockmodus).
SDO-Fehler: CRC-Fehler (nur im Block-Modus).
SDO-Fehler: Nicht gentigend Arbeitsspeicher.

SDO-Fehler: Nicht unterstitzter Zugriff auf ein Objekt.

SDO-Fehler: Leseversuch auf ein Objekt, welches nur geschrieben
werden kann.

SDO-Fehler: Schreibversuch auf ein Objekt, welches nur gelesen
werden kann.

SDO-Fehler: Objekt existiert nicht im Objektverzeichnis.
SDO-Fehler: Objekt kann nicht auf ein PDO gemappt werden.

SDO-Fehler: Anzahl und Lange der zu mappenden Objekte tber-
steigt die PDO-Léange.

SDO-Fehler: Allgemeine Parameter-Inkompatibilitat.
SDO-Fehler: Allgemeine interne Inkompatibilitat im Gerat.

SDO-Fehler: Zugriff fehlgeschlagen aufgrund eines Hardwarefeh-
lers.

SDO-Fehler: Datentyp passt nicht, Lange Service- Parameter passt
nicht.

SDO-Fehler: Datentyp passt nicht, Service-Parameter ist zu lang.
SDO-Fehler: Datentyp passt nicht, Service-Parameter ist zu kurz.

SDO-Fehler: Es existiert kein Subindex.

Bemerkung
VMC_InitSigma7W_EC
VMC_InitSigma7W_EC
VMC_InitSigma7W_EC
VMC_InitSigma7W_EC
VMC_InitSigma7W_EC
VMC_InitSigma7W_EC
VMC_InitSigma7W_EC
VMC_InitSigma7W_EC
VMC_InitSigma7W_EC
VMC_InitSigma7W_EC
MC_Home

MC_Home
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ErrorlD - Zuséatzliche Fehlerinformationen

VIPA SPEEDY Library

ErroriD Beschreibung Bemerkung
0x8724 SDO-Fehler: Schreibzugriff - Parameterwert liegt auferhalb des
zulassigen Bereichs.
0x8725 SDO-Fehler: Schreibzugriff - Parameterwert Gberschreitet den
zulassigen Bereich.
0x8726 SDO-Fehler: Schreibzugriff - Parameterwert unterschreitet den
zulassigen Bereich.
0x8727 SDO-Fehler: Maximaler Wert < Minimaler Wert.
0x8728 SDO-Fehler: Allgemeiner Fehler.
0x8729 SDO-Fehler: Daten kénnen nicht in die Anwendung Ubertragen
oder dort gespeichert werden.
O0x872A SDO-Fehler: Daten kénnen nicht in die Anwendung Ubertragen
oder dort gespeichert werden, da die lokale Steuerung aktiviert ist.
0x872B SDO-Fehler: Aufgrund des aktuellen Geratezustands kénnen keine
Daten in die Anwendung Ubertragen oder dort gespeichert werden.
0x872C SDO-Fehler: Die dynamische Generierung des Objektverzeich-
nisses konnte nicht durchgeflhrt werden bzw. das Objektver-
zeichnis ist nicht vorhanden.
0x872D SDO-Fehler: Unbekannter Code.
0x8750 Falscher Wert in LADDR.
0x8751 Typ in ANY-Pointer weicht von BYTE ab.
0x8752 Auf der Uber LADDR spezifizierten Adresse gibt es kein PRO-
FIBUS-DP-Modul bzw. PROFINET-10-Device, von dem konsistente
Daten gelesen werden kénnen.
0x8753 Zugriffsfehler beim Zugriff auf ein PROFINET-1O-Device.
0x8754 Slave-Fehler am externen PROFIBUS-DP-Slave.
0x8755 Lange der SFB-Daten passt nicht zur Lange der Benutzerdaten.
0x8756 Fehler auf externem PROFIBUS-DP-Slave.
0x8757 Systemfehler auf externem PROFIBUS-DP-Slave.
0x8758 Die Daten wurden vom Gerat noch nicht gelesen.
0x8759 Systemfehler auf externem PROFIBUS-DP-Slave.
0x875A Es sind keine Systemressourcen verfugbar.
0x8799 SDO-Fehler: Es ist ein anderer Fehler aufgetreten, ndhere Informa-
tionen finden Sie in den Daten von Info1 und Info2.
0x8888 Intern: Bufferindex-Fehler VMC_AxisControl
0xC000 Interner Fehler: Status Init ist undefiniert. Modbus; Init
0xC001 Interner Fehler: Unzuldssiger Wert beim Parameter Cmd.Active- Modbus V1000
Type.
0xC002 Internal Error: Unzulassiger Wert beim Parameter Cmd. State. Modbus V1000
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