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Allgemeines

1 Allgemeines

Copyright © VIPA GmbH

1.1 Copyright © VIPA GmbH

All Rights Reserved

EG-Konformitatserklarung

Informationen zur Konfor-
mitéatserkldrung

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 9132744 -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, S7-400 und S7-1500 sind eingetragene
Warenzeichen 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

Technischer 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

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

Piktogramme Signalworter

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

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

GEFAHR!

Unmittelbar drohende oder mogliche Gefahr. Personenschaden sind
moglich.

VORSICHT!
Bei Nichtbefolgen sind Sachschaden madglich.

Zusétzliche Informationen und niitzliche Tipps.

—
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2 Ubersicht

Baustein-Bibliothek Die Baustein-Bibliothek finden Sie im "Service/Support”-Bereich auf www.vipa.com unter
"Simple Motion Control” "Downloads = VIPA Lib" als
"Baustein-Bibliothek Simple Motion Control - SW90MSOMA" zum Download. Die Biblio-
thek liegt als gepackte zip-Dateien vor. Sobald Sie die Bausteine verwenden mdchten,
mussen Sie diese in lhr Projekt importieren.

Bitte verwenden Sie immer das zu lhrer Bibliothek zugehérige Handbuch.
i Solange es keine beschreibungsrelevante Anderungen gibt, kbnnen im
Handbuch die Versionsangaben der Bibliothek und der zugehérigen
Dateien von denen der Bibliothek abweichen.

1

Folgende Bausteinbibliotheken stehen zur Verfiigung

Datei Beschreibung
SimpleMotion_S7_V0025.zip B Bausteinbibliothek fir Siemens SIMATIC Manager.

B Fir den Einsatz in CPUs von VIPA bzw. S7-300 CPUs von Siemens.
SimpleMotion_TIA V0013.zip B Bausteinbibliothek fir Siemens TIA Portal V14/V15.

B Fir den Einsatz in CPUs von VIPA bzw. S7-300 CPUs von Siemens.
SimpleMotion_Movicon0007.zip Symbolbibliothek flir Movicon
Demo_S7 Movicon_V0012.zip B Demoprojekt fur Siemens SIMATIC Manager und Movicon.

B Fir den Einsatz in CPUs und TouchPanels von VIPA bzw. S7-300 CPUs
von Siemens.

Demo_TIA Movicon_V0008.zip B Demoprojekt fir Siemens TIA Portal V14 und Movicon.

B Fir den Einsatz in CPUs und TouchPanels von VIPA bzw. S7-300 CPUs
von Siemens.

Leistungsmerkmale Mit den Bausteinen der Simple Motion Control Library kdnnen Sie auf einfache Weise
ohne Detailwissen Antriebe in Ihre 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

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.014 | de | 19-04 9
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Struktur

Die Simple Motion Control Library ist in folgende Gruppen gegliedert:

Axis Control
— Allgemeine Bausteine zur Steuerung der Antriebe.
Sigma5b EtherCAT

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

Sigma7 EtherCAT

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

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

Sigma5+7 PROFINET

— Spezifische Bausteine fir den Einsatz von Sigma-5 bzw. Sigma-7-Antrieben,
welche Uber PROFINET angebunden sind.

Sigma5+7 PulseTrain

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

V1000 PWM

— Spezifischer Baustein fir den Einsatz von V1000-Frequenzumrichter, welche ber
PWM angebunden sind.

V1000 Modbus RTU

— Spezifische Bausteine fiir den Einsatz von V71000-Frequenzumrichter, welche
Uber Modbus-RTU angebunden sind.

Inverter EtherCAT

— Spezifische Bausteine flir den Einsatz von Frequenzumrichter, welche Gber
EtherCAT angebunden sind.

10
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VIPA SPEED? Library

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-CEFNR0OO

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 SPEED7 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 iber
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-5/7 EtherCAT VIPA SPEED? Library

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

O Bitte beachten Sie, dass Sie geméal3 ihren Anforderungen die entspre-
j chende Fahrtrichtung fir Ihren Antrieb freigeben. Verwenden Sie hierzu
die Parameter Pn50A (P-OT) bzw. Pn50B (N-OT) in Sigma Win+.

3.1.3 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

3.1.3.1 Hardware-Konfiguration
CPU im Projekt anlegen Bitte verwenden Sie fir die Projektierung das SPEED?7 Studio ab V1.6.1.

1. » Starten Sie das SPEED7 Studio.

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe

2 A H = REGRHEEXL BLH D
Projektbaum -3 x 2 Aligemein
& Startseite
SPEED7 Studio
Letzte Projekte:

Start:
Projektmappe | Letzter Zugriff

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

-

—a
-

Neues Gerat hinzufiigen .
PLC , o "
L Wahlen Sie eine Geratevorlage

4« @ _SLIO
...
@ CPUs 015

[ -
ECPU 015-CEFN...

N

= Es o6ffnet sich ein Dialog fir die Gerateauswabhl.
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VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Motion-Control-Funkti-
onen aktivieren

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

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" eingefugt und die "Gerétekonfiguration”
geoffnet.

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

D aigemein BpLc 01

E> Geritekonfiguration

Projektbaum
HE

3 SLIO_sSMC

o

# PLC_01[CPU 015...

i::igenschaﬂen der Baugruppe

1. » Klicken Sie in der "Gerétekonfiguration” auf die CPU und wahlen Sie "Kontextmendi
= Eigenschaften der Baugruppe".
= Es o6ffnet sich der Eigenschaften-Dialog der CPU.

Projektbaum 2 Aligemein B pLC 01
EE = B Geratekonfiguration
=
d SLIO_SMC S

o .. s |

[ 55 ]

N

Allgemein Feature Sets
Feature Sets Motion Control
® PLC 01[CPU 015 [ Inaktiv
therCAT-Master ... Achsen
D'E\..
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.

13
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

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 geldscht werden!

Ethernet-PG/OP-Kanal 1. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".

parametrieren = Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht lhrer CPU.

Projektbaum D aigemein BpLc 01

= $E3Geriite und Netze

0 SLIO_sSMC PLC.

i Gerate und Netze

# PLC_01[CPU 015...

Klicken Sie auf das Netzwerk "PG_OP_Ethernet".
Wahlen Sie "Kontextmentii = 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 Ihr Projekt ibernommen 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 Gberspringen.
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. » 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.

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

= Die Gerate der ESI-Datei steht Ihnen nun zur Verfuigung.
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VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Sigma-5 Antrieb hinzu-
fligen

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

1. ) Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".

2. ) Klicken Sie hier auf "EC-Mastersystem” und wahlen sie "Kontextmendi

=> Neues Gerét hinzufiigen".
i EC-Mastersystem

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

m Neues Gerat hinzufiigen...

SLIO ... Geréatevorlage

J SGDV-...

~

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

Bestatigen Sie lhre 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
SGDV-...

J

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

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW9OMSOMA V10.014 | de | 19-04 17



Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT VIPA SPEED? 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 Ldschen

— 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 Liste nach oben
bzw. nach unten bewegen.
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

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

B Allgemein
— Name: 1st Transmit PDO mapping
— Index: Ox1A00
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!

— 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

Schlielen 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].

20
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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 "71st 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 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:

Ausginge: 2nd Receive PDO 0x1601

B Allgemein
— Name: 2nd Receive PDO mapping
— Index: 0x1601
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!

— 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 missen deaktiviert bleiben. Sollte dies nicht mdglich sein,
Uberprifen 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? 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-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

OB 1

Konfiguration der Achse

Kernel fiir Achse
beschalten

2. , &

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

[870]
[860]

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

FB 871 - VMC_InitSigma5_EC, DB 871 & Kap. 3.1.5.3 "FB 871 - VMC_Ini-
tSigma5_EC - Sigma-5 EtherCAT Initialisierung" Seite 47

Geben Sie unter InputsStartAddressPDO bzw. OutputsStartAddressPDO die
Adresse aus dem SPEED7 EtherCAT Manager an. & 23

=

CALL "VMCiInitSigma57EC" "DIiInithmSETCOl"
Enable :="InitS5EC1 Enable"
LogicalAddress :=300
InputsStartAddressPDO :=300 (EtherCAT-Man.:

OutputsStartAddressPD0O:=300

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
MaxUserPosition
Valid

Error

ErrorID

Config

Axis

(EtherCAT-Man. :

E-Adresse S7)

A-Adresse S7)

:="InitS5EC1 MinUserPos"
:="InitS5EC1 MaxUserPos"
:="InitS5EC1 Valid"
:="InitS5EC1 Error"
:="InitS5EC1 ErrorID"
:="Axis01".Config
:="Axis01".Axis

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

FB 870 - VMC_KernelSigma5 EC, DB 870 & Kap. 3.1.5.2 "FB 870 - VMC_Kernel-
Sigmab_EC - Sigma-5 EtherCAT Kernel" Seite 47

=

CALL
Init

"VMC KernelSigma5 EC"
:="KernelS5EC1 Init"

Config:="Axis01".Config

Axis

:="Axis01" .Axis

"DI KernelSgmSETCOL"

26
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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 & Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -

Control-Baustein Achskontrolle" Seite 371

=

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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VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Zeitlicher Ablauf

Steuerung des Antriebs
liber 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

Wahlen 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.

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

j meldet!

—

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 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. & Kap. 10 "Antrieb iber HMI steuern" Seite 444

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.

28
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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|o & & |«

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/0O = 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 =» Software".

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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Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

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. 5, 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 tmml!m:-
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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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

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

2 CPU ... PROFINET-IO-System
X... | PN-IO ——

... SLIO CPU

'

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 kénnen 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

1

2

X...

CPU ... V - Weitere Feldgerate

PROFINET-IO-System
PN-10 —T——'——L-T—-
vmlo

1.

... SLIO CPU
‘\Vh VIPA EtherCAT System
m ' EtherchT™ &SLIO EtherCAT System

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.

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW9OMSOMA V10.014 | de | 19-04 31



Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Sigma-5 EtherCAT Antrieb
konfigurieren

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¥V 5 PROFINET IO
2 CPU ... PROFINET-IO-System V - Weitere Feldgerate
X... | PN-10
A 4=1lle]
- oSl V £VIPA EtherCAT System
3 - EtercaT™ &SLIO EtherCAT System
BEEE lin 1024 byte
lin 128 byte
/ IOut 1024 byte
10ut 128 byte
Steckpl.| Baugruppe Bestellnupmer™ | /
/ —

—

in 128 byte ™
Out 128 byt

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

Die Konfiguration des Antriebs erfolgt im SPEED7 EtherCAT Manager.
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

O Vor dem Aufruf des SPEED7 EtherCAT Manager miissen Sie immer lhr

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

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

PROFINET-IO-System

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

1. » Klicken Sie auf das eingefligtes |0 Device "EtherCAT-Netzwerk" und wéhlen Sie

... SLIO CPU

RERER

"Kontextmenii = Device Tool starten = SPEED7 EtherCAT Manager".

= Der SPEED7 EtherCAT Manager wird gestartet. Hier kdnnen 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

-

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.

c U e

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 "ESI/-Manager".

= |hr Sigma-5 EtherCAT Antrieb steht Ihnen nun zur Konfiguration zur Verfigung.
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Einsatz Sigma-5 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-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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Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

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 kdnnen 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 kbénnen 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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Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

= 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 aufgefuhrt.

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 Ausschlieen

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-5/7 EtherCAT

13.

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

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

Ausginge: 2nd Receive PDO 0x1601

B Allgemein
— Name: 2nd Receive PDO mapping
— Index: 0x1601
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!

— 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 missen deaktiviert bleiben. Sollte dies nicht mdglich sein,
Uberprifen 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.
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3.1.4.3.2 Programmierung
Bibliothek einbinden

Bausteine in Projekt
kopieren

Alarm-OBs anlegen

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

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 lnrem Projekt auf "Bausteine” und wahlen Sie "Kontextmendi
= Neues Objekt einfiigen = Organisationsbaustein”.

= Das Dialogfenster "Eigenschaften Organistionsbaustein” offnet 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 & Kap. 3.1.5.3 "FB 871 - VMC_Ini-
tSigma5_EC - Sigma-5 EtherCAT Initialisierung" Seite 47
Geben Sie unter InputsStartAddressPDO bzw. OutputsStartAddressPDO die
Adresse aus dem SPEED7 EtherCAT Manager an. & 40
= 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 Vvalid"
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 & Kap. 3.1.5.2 "FB 870 - VMC_Kernel-
Sigmab_EC - Sigma-5 EtherCAT Kernel" Seite 47

= CALL "VMC KernelSigma5 EC"
Init :="KernelS5EC]l Init"
Config:="Axis01".Config
Axis :="Axis01l".Axis

"DI KernelSgmSETCOL1"
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Baustein fiir Bewegungs-

ablaufe beschalten

Zur Vereinfachung soll hier die Beschaltung des FB 860 - VMC_AxisControl gezeigt
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 % Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -
Control-Baustein Achskontrolle" Seite 371

=

N/

1 |

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"

"DI AxisControlQOl"

:="AthrlligxisEnable"
:="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"

:="Ax1s01" .Axis

Fir 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:
® 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 ausschlieRlich 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 ErrorID den Fehler ermitteln.

Den Init-Baustein missen 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 |

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

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 flir den Zugriff auf den VMC_AxisControl
Funktionsbaustein. & Kap. 10 "Antrieb liber HMI steuern" Seite 444
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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 lhr 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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3.1.5 Antriebsspezifische Bausteine

Einsatz Sigma-5 EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

) Die PLCopen-Bausteine zur Achskontrolle finden Sie hier: & Kap. 9
i "Bausteine zur Achskontrolle" Seite 369

1

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 GUber EtherCAT angebunden ist.

3.1.5.2

Beschreibung

FB 870 - VMC_KernelSigma5_EC - Sigma-5 EtherCAT Kernel

Dieser Baustein setzt die Antriebskommandos flir eine Sigma-5 Achse Gber 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-

' flgt.

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

Parameter Deklaration Datentyp

Init INPUT BOOL

Config IN_OUT uDT870

Axis IN_ OUT MC_AXIS_REF
3.1.53

Beschreibung

Beschreibung

Mit einer Flanke 0-1 wird der Baustein intern zurtickge-
setzt. Hierbei werden bestehende Bewegungskom-
mandos abgebrochen und der Baustein wird initialisiert.

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

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Infor-
mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine.

FB 871 - VMC_InitSigma5_EC - Sigma-5 EtherCAT Initialisierung
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
Enable INPUT BOOL
LogicalAddress INPUT INT
InputsStartAddressPDO INPUT INT
OutputsStartAddressPDO INPUT INT

Beschreibung

Freigabe der Initialisierung
Startadresse der PDO-Eingangsdaten
Startadresse der Eingabe-PDOs
Startadresse der Ausgabe-PDOs
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Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

EncoderType INPUT INT Encoder-Typ

B 1: Absolut-Encoder
B 2: Inkremental-Encoder

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

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

Es gilt: pjnkremente] = Py X FactorPosition

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

FactorVelocity INPUT REAL Faktor zur Umrechnung der Geschwindigkeit von
Benutzereinheiten [u/s] in Antriebseinheiten [Inkre-
mente/s] und zurick.

ES gilt: Vjnkrementess) = Viws) X FactorVelocity

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

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

Es gilt: 104 x Ankrementels?] = A[uisz X FactorAcceleration

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

OffsetPosition INPUT REAL Offset fiir die Nullposition [u].

MaxVelocityApp INPUT REAL Maximale Geschwindigkeit der Applikation [u/s].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Uberprift.

MaxAccelerationApp INPUT REAL Maximale Beschleunigung der Applikation [u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Uberprift.

MaxDecelerationApp INPUT REAL Maximale Verzégerung der Applikation [u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Uberprift.

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

MinPosition INPUT REAL Minimale Position fiir die Uberwachung der Softwareli-
mits [u].

EnableMaxPosition INPUT BOOL Uberwachung maximale Position

B TRUE: Aktivierung der Uberwachung der maxi-
malen Position.

EnableMinPosition INPUT BOOL Uberwachung minimale Position

®m TRUE: Aktivierung der Uberwachung der minimalen
Position.
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Parameter

MinUserPosition

MaxUserPosition

Valid

Error

ErrorlD

Config

Axis

3.2 Einsatz Sigma-7S EtherCAT

3.2.1 Ubersicht

Voraussetzung

Schritte der Projektierung

Deklaration
OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

IN_OUT

IN_OUT

Datentyp
REAL

REAL

BOOL

BOOL

WORD

uDT870

MC_AXIS_REF

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Ubersicht

Beschreibung

Minimale Benutzerposition basierend auf dem mini-
malen Encoder Wert von 0x80000000 und dem Factor-
Position [u].

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

& Kap. 12 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
Seite 471

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Konfi-
gurationsdaten an den AxisKernel.

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Infor-
mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine.

Einsatz des Doppelachs-Antriebs & Kap. 3.3 "Einsatz Sigma-7W EtherCAT" Seite 88

B SPEEDY 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

-—

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 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 Bewegungsabldufe beschalten.
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Parameter am Antrieb einstellen

3.2.2 Parameter am Antrieb einstellen
Parameter-Digits

) 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 tber
Sigma Win+ einzustellen:

Sigma-7S (24Bit Encoder)

Servopack Para- Adresse: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

Bitte beachten Sie, dass Sie gemal3 ihren Anforderungen die entspre-
i chende Fahrtrichtung fiir Ihren Antrieb freigeben. Verwenden Sie hierzu
die Parameter Pn50A (P-OT) bzw. Pn50B (N-OT) in Sigma Win+.

1
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio

3.2.3 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

3.2.3.1 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:
| 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 ...".

| Projektbaum
T SLIO_SMC
o.. Neues Gerit hinzufiigen ...
=l
oal... .
Geratename: PLC 01

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

4« @ _SLIO
B
' @ CPUs 015
]

E 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”
geodffnet.
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Sofern bei hrer 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 oOffnet sich der Eigenschaften-Dialog der CPU.

Projektbaum 2 Aligemein B pLC 01
EE EE B Geratekonfiguration
=
3 SLIO_SMC .
- . 1 2
Allgemein Feature Sets ‘ [
Feature Sets Motion Control
" | PLC 01 [CPU 015 [] Inaktiv
therCAT-Master ... Achsen
s
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-5/7 EtherCAT

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.

54
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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 kénnen 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. ), Kilicken 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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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 I6schen.

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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VIPA SPEEDY7 Library

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

4. , Fuhren Sie folgende Einstellungen durch:
Eingénge: 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

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

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

8Bit
32Bit
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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 "71st 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:

Ausginge: 2nd Receive PDO 0x1601

B Allgemein
— Name: 2nd Receive PDO mapping
— Index: 0x1601
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!

— 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 missen deaktiviert bleiben. Sollte dies nicht mdglich sein,
Uberprifen 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-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
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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-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 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.
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]
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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 & Kap. 3.2.5.3 "FB 873 - VMC _Ini-
tSigma7S_EC - Sigma-7S EtherCAT Initialisierung” Seite 86
Geben Sie unter InputsStartAddressPDO bzw. OutputsStartAddressPDO die
Adresse aus dem SPEED7 EtherCAT Manager an. & 62
= 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 & Kap. 3.2.5.2 "FB 872 - VMC_Kernel-
Sigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel” Seite 86

= CALL "VMC KernelSigma7 EC"
Init :="KernelS7SECl Init"
Config:="Axis01".Config
Axis :="Axis01l".Axis

"DI KernelSgmSETCOL1"
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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Baustein fiir Bewegungs-

ablaufe beschalten

Zur Vereinfachung soll hier die Beschaltung des FB 860 - VMC_AxisControl gezeigt
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 % Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -
Control-Baustein Achskontrolle" Seite 371

=

N/

1 |

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"

"DI AxisControlQOl"

:="AthrlligxisEnable"
:="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"

:="Ax1s01" .Axis

Fir 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:
® 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
liber 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

Wahlen 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.

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

j meldet!

—

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.

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. & Kap. 10 "Antrieb iber HMI steuern" Seite 444

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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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|o & & |«

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/0O = 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 =» Software".

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. 5, 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 s s s e s e
... 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 kénnen 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 fur den CP unter "Eigenschaften” IP-Adress-Daten an. Giiltige 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‘;kp'- Modul ¥ & PROFINET 10

2 CPU ... V - Weitere Feldgerate

PROFINET-IO-System
X... | PN-IO :
\4m][e)
... SLIO CPU
‘\VEVIPA EtherCAT System
3 m ' EtercaT™ & SLIO EtherCAT System

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:

B In 128Byte
® Out 128Byte
Steckpl.| Modul
1
2 CPU ... .
X... | PN-IO 4_?.?2%20_%‘_6&___
... SLIO CPU
3 - EtherCAT >
EEER
Steckpl.

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

Baugruppe Bestellnupmer™ |
/ P

—

in 128 byte ™
Out 128 byt

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

/ “6Ut 128 byte

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

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

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

PROFINET-IO-System

... SLIO CPU

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

RERER

1. » Klicken Sie auf das eingefligtes |0 Device "EtherCAT-Netzwerk" und wéhlen Sie
"Kontextmenii = Device Tool starten = SPEED7 EtherCAT Manager".

= Der SPEED7 EtherCAT Manager wird gestartet. Hier kdnnen 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

3. » 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.

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. » Schlielen Sie den "ESI-Manager".

= |hr Sigma-7S EtherCAT Antrieb steht Innen nun zur Konfiguration zur Verfu-

gung.
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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 Ihre 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 kdnnen 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 kbénnen 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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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

= 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 aufgefuhrt.

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 Ausschlieen

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].

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW9OMSOMA V10.014 | de | 19-04 75



Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library
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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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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

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

Ausginge: 2nd Receive PDO 0x1601

B Allgemein
— Name: 2nd Receive PDO mapping
— Index: 0x1601
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!

— 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 missen deaktiviert bleiben. Sollte dies nicht mdglich sein,
Uberprifen 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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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

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

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 flir 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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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

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” |hres 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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Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

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_lInitSigma7S_EC, DB 873 & Kap. 3.2.5.3 "FB 873 - VMC_Ini-
tSigma7S_EC - Sigma-7S EtherCAT Initialisierung” Seite 86

Geben Sie unter InputsStartAddressPDO bzw. OutputsStartAddressPDO die

Adresse aus dem SPEED7 EtherCAT Manager an. & 80
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
OutputsStartAddressPD0O:=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 & Kap. 3.2.5.2 "FB 872 - VMC_Kernel-
Sigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel” Seite 86

=

CALL "VMC KernelSigma7 EC"

Init :="KernelS7ECl Init"
Config:="Axis01".Config
Axis :="Axis01l".Axis

"DI KernelSgm7ETCO1"
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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-7S 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 & Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -

Control-Baustein Achskontrolle" Seite 371

=

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-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
m 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 ausschlieRlich 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 ErrorID den Fehler ermitteln.

Den Init-Baustein missen 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 der Kernel-Baustein FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC zyk-
lisch aufgerufen wird. Auf diese Weise werden Steuersignale an den Antrieb tber-
geben und Statusmeldungen tUbermittelt.

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

Steuerung des Antriebs Sie haben die Mdglichkeit tber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fur
tiber HMI Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek flir den Zugriff auf den VMC_AxisControl
Funktionsbaustein. & Kap. 10 "Antrieb liber HMI steuern" Seite 444
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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.

SchlieBen 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 lhr 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

) Die PLCopen-Bausteine zur Achskontrolle finden Sie hier: & Kap. 9
i "Bausteine zur Achskontrolle" Seite 369

1

3.2.5.1 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 GUber EtherCAT angebunden ist.

3.25.2 FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel

Beschreibung Dieser Baustein setzt die Antriebskommandos fiir eine Sigma-7 Achse tber EtherCAT um
und kommuniziert mit dem Antrieb. Je Sigma-7 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-
' flgt.

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 zurtickge-
setzt. Hierbei werden bestehende Bewegungskom-
mandos abgebrochen und der Baustein wird initialisiert.

Config IN_ OUT uDT872 Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Konfi-
gurationsdaten an den AxisKernel.
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Infor-

mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine.

3.25.3 FB 873 - VMC_lInitSigma7S_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

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
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Parameter

EncoderType

EncoderResolutionBits

FactorPosition

FactorVelocity

FactorAcceleration

OffsetPosition
MaxVelocityApp

MaxAccelerationApp

MaxDecelerationApp

MaxPosition

MinPosition

EnableMaxPosition

EnableMinPosition

Deklaration
INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT
INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

Datentyp
INT

INT

REAL

REAL

REAL

REAL
REAL

REAL

REAL

REAL

REAL

BOOL

BOOL

Einsatz Sigma-7S EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

Beschreibung

Encoder-Typ

B 1: Absolut-Encoder
B 2: Inkremental-Encoder

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 gilt: pjnkremente] = Py X FactorPosition

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

Faktor zur Umrechnung der Geschwindigkeit von
Benutzereinheiten [u/s] in Antriebseinheiten [Inkre-
mente/s] und zurick.

ES gilt: Vjnkrementess) = Viws) X FactorVelocity

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

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

Es gilt: 104 x Ankrementels?] = A[uisz X FactorAcceleration

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

Offset fiir die Nullposition [u].

Maximale Geschwindigkeit der Applikation [u/s].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Uberprift.

Maximale Beschleunigung der Applikation [u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Uberprift.

Maximale Verzégerung der Applikation [u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Uberprift.

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

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

Uberwachung maximale Position

B TRUE: Aktivierung der Uberwachung der maxi-
malen Position.

Uberwachung minimale Position

®m TRUE: Aktivierung der Uberwachung der minimalen
Position.
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Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

MinUserPosition OUTPUT REAL Minimale Benutzerposition basierend auf dem mini-
malen Encoder Wert von 0x80000000 und dem Factor-
Position [u].

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 ® Fehler

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

ErrorlD OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kap. 12 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
Seite 471

Config IN_ OUT uDT872 Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Konfi-
gurationsdaten an den AxisKernel.

Axis IN_ OUT MC_AXIS_REF Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Infor-
mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine.

3.3 Einsatz Sigma-7W EtherCAT

3.3.1 Ubersicht
Einsatz des Singelachs-Antriebs & Kap. 3.2 "Einsatz Sigma-7S EtherCAT" Seite 49

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-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 Bewegungsabldufe 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 tber

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

:00) VORSICHT!
:01)
:02)
03)

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)

——

1

Name

Multiturn Limit Setting

Electronic Gear 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

Electronic Gear 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)

Bitte beachten Sie, dass Sie gemal ihren Anforderungen die entspre-
chende Fahrtrichtung fiir Ihren Antrieb freigeben. Verwenden Sie hierzu

Wert

65535
16

Wert

65535
16

die Parameter Pn50A (P-OT) bzw. Pn50B (N-OT) in Sigma Win+.
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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
@ SLIO_SMC
o.. = Neues Gerit hinzufiigen ...
Fa i
... "3 .
Neues Gerat hinzufiigen - Geratename:  PLC_01
PLC .. L .
L \ Wabhlen Sie eine Gerétevorlage
< @ ...SLIO
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”
geodffnet.
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Motion-Control-Funkti-
onen aktivieren

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

Sofern bei hrer 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 oOffnet sich der Eigenschaften-Dialog der CPU.

Projektbaum 2 Aligemein B pLC 01
EE EE B Geratekonfiguration
=
3 SLIO_SMC .
- . 1 2
Allgemein Feature Sets ‘ [
Feature Sets Motion Control
" | PLC 01 [CPU 015 [] Inaktiv
therCAT-Master ... Achsen
s
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.

92

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.014 | de | 19-04



VIPA SPEED?7 Library Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

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

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

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 kénnen 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. ), Kilicken 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

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

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

Eingange

Ausgange

OModule 1 (SGD7§Transmit 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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Einsatz Sigma-7W 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.
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 I6schen.

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
AusschlieRen: 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: 0x1611

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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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
"AusschlieRen".

Gerate-Editor

PDO Zuweisung

Eingange Ausgéange

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

wule 1 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping w ule 1 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping

M&dule 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 "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 gy

8. Wahlen Sie im "Geréte-Editor" Uiber 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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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

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

* . EC-Mastersystem
B EC-Siaven001 | |Master o ] ..

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

Name | |

<

g

Zykluszeit [us] | 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 flr 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.

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

-
2

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

Flgen 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. kbnnen 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]

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

2. , ®m |egen 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.

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 & Kap. 3.3.5.3 "FB 874 - VMC_Ini-

tSigma7W _EC - Sigma-7W EtherCAT Initialisierung” Seite 128

Geben Sie unter M1/M2_Pdolnputs bzw. M1/M2_PdoOutputs die Adresse aus dem

SPEED7 EtherCAT Manager fiir die entsprechende Achse an. & 100

= 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 :="Axis01l".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 & Kap. 3.2.5.2 "FB 872 -
VMC_KernelSigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel" Seite 86

= 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
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 % Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -
Control-Baustein Achskontrolle" Seite 371

=

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"

"DI AxisControlQOl"

:="AthrlligxisEnable"
:="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..

"LUAxis

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
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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
SPEED? 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 /nit-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.

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

j meldet!

—

Stellen Sie sicher, dass flr jede Achse der Kernel-Baustein FB 872 - VMC_Kernel-
Sigma7_EC zyklisch aufgerufen wird. Auf diese Weise werden Steuersignale an
den Antrieb Uibergeben und Statusmeldungen Ubermittelt.

Programmieren Sie fir jede Achse lhre Applikation mit dem FB 860 - VMC_ Axis-
Control oder mit den PLCopen Bausteinen.

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. & Kap. 10 "Antrieb iiber HMI steuern" Seite 444

3.3.4 Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

3.3.41 Voraussetzung

Ubersicht B 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 IO 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 IO Device unter
"PROFINET IO = Weitere Feldgeréte = I/0 = 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 | |&|w

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 =» Software".

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
durchzufihren:

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 s s s e s e
... 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 kénnen 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 fur den CP unter "Eigenschaften” IP-Adress-Daten an. Giiltige 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‘;kp'- Modul ¥ & PROFINET 10

2 CPU ... V - Weitere Feldgerate

PROFINET-IO-System
X... | PN-IO :
\4m][e)
... SLIO CPU
‘\VEVIPA EtherCAT System
3 m ' EtercaT™ & SLIO EtherCAT System

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;:kpl. Modul V¥V 5 PROFINET 10
2 CPU ... PROFINET-IO-System V - Weitere Feldgerate
X... | PN-IO
V&0
- oSl V £VIPA EtherCAT System

3 - EtercaT™ &SLIO EtherCAT System

BEEE lin 1024 byte

lin 128 byte

/ [Out 1024 byte

10ut 128 byte
Steckpl.| Baugruppe Bestellnupmer™ | /
In 128 byte ™
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

... SLIO CPU

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

RERER

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

= Der SPEED7 EtherCAT Manager wird gestartet. Hier kdnnen Sie die EtherCAT-
Kommunikation zu lhrem Sigma-7W EtherCAT Doppelachs-Antrieb konfigu-

rieren.

Néheres 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 (iber "Datei = ESI-Verwaltung” das
Dialogfenster "ESI-Manager".

5. » Klicken Sie im "ESI-Manager” auf [Datei hinzufigen] 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 Ihnen nun zur Konfiguration
zur Verfligung.
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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-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”.

10.,. 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
8l 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.
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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

Eingange Ausgénge
OModule 1 (SGD7§Transmit 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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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

= 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 I6schen.
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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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

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
AusschlieRen: 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
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Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

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: 0x1611

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

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
"AusschlieRen".

Gerate-Editor

PDO Zuweisung

Eingange Ausgéange

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

wule 1 (SGD7). 2nd Transmit PDO mapping w ule 1 (SGD7). 2nd Receive PDO mapping

M&dule 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

(Verteilte Uhren K
Verteilte Uhren

Betriebsart | DC unused gy

16., Wahlen Sie im "Geréte-Editor" Uber 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-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

~ . CPU 3152 PN/DP
i Slave_iOO{
= 001: Module 1
= 002: Module 2

Master

Allgemein

Name |

Zykluszeit [us] | 4000

<

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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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 flr 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_InitSigma7W_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” Seite 128

Geben Sie unter M1/M2_Pdolnputs bzw. M1/M2_PdoOutputs die Adresse aus dem
SPEED7 EtherCAT Manager fiir die entsprechende Achse an. & 119

= 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 & Kap. 3.3.5.3 "FB 874 - VMC_Ini-
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ErrorID :="InitS7WEC1 ErrorID"

M1 Config :="Axis01l".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 & Kap. 3.2.5.2 "FB 872 -
VMC_KernelSigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel" Seite 86

= 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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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

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 & Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl -

Control-Baustein Achskontrolle" Seite 371

=

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
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

VIPA SPEEDY7 Library

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 lbertragen 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 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 /nit-Baustein geandert wurden.

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

i meldet!

[l |

3. Stellen Sie sicher, dass fiir 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.

Sie haben die Mdglichkeit tber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fur
Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek flir den Zugriff auf den VMC_AxisControl
Funktionsbaustein. & Kap. 10 "Antrieb liber HMI steuern" Seite 444
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

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.

SchlieBen 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 lhr 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-5/7 EtherCAT VIPA SPEED?7 Library

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine
3.3.5 Antriebsspezifische Bausteine

) Die PLCopen-Bausteine zur Achskontrolle finden Sie hier: & Kap. 9
i "Bausteine zur Achskontrolle" Seite 369

1

3.3.5.1 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 GUber EtherCAT angebunden ist.

3.3.5.2 FB 872 - VMC_KernelSigma7_EC - Sigma-7 EtherCAT Kernel

Beschreibung Dieser Baustein setzt die Antriebskommandos fiir eine Sigma-7 Achse tber EtherCAT um
und kommuniziert mit dem Antrieb. Je Sigma-7 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-
' flgt.

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 zurtickge-
setzt. Hierbei werden bestehende Bewegungskom-
mandos abgebrochen und der Baustein wird initialisiert.

Config IN_ OUT uDT872 Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Konfi-
gurationsdaten an den AxisKernel.
Axis IN_OUT MC_AXIS_REF Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Infor-

mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine.

3.3.5.3 FB 874 - VMC_lInitSigma7W_EC - Sigma-7W EtherCAT Initialisierung

Beschreibung 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.

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

Enable INPUT BOOL Freigabe der Initialisierung

LogicalAddress INPUT INT Startadresse der PDO-Eingangsdaten
M1_Pdolnputs INPUT INT Startadresse der Eingabe-PDOs fiir Achse 1
M1_PdoOutputs INPUT INT Startadresse der Ausgabe-PDOs fiir Achse 1
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Parameter

M1_EncoderType

M1_EncoderResolutionBits

M1_FactorPosition

M1_FactorVelocity

M1_FactorAcceleration

M1_OffsetPosition
M1_MaxVelocityApp

M1_MaxAccelerationApp

M1_MaxDecelerationApp

M1_MaxPosition

M1_MinPosition

M1_EnableMaxPosition

Deklaration
INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT
INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

Datentyp
INT

INT

REAL

REAL

REAL

REAL
REAL

REAL

REAL

REAL

REAL

BOOL

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

Beschreibung

Encoder-Typ von Achse 1

B 1: Absolut-Encoder
B 2: Inkremental-Encoder

Anzahl der Bits, die einer Geber-Umdrehung von Achse
1 entsprechen. Default: 20

Faktor zur Umrechnung der Position von Benutzerein-
heiten [u] in Antriebseinheiten [Inkremente] und zurtick
von Achse 1.

Es gilt: pjnkremente] = Py X FactorPosition

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

Faktor zur Umrechnung der Geschwindigkeit von
Benutzereinheiten [u/s] in Antriebseinheiten [Inkre-
mente/s] und zurlick von Achse 1.

ES gilt: Vjnkrementess) = Vius) X FactorVelocity

Bitte bertcksichten sie auch den Faktor, welchen Sie
am Antrieb Uber die Objekte 0x2702:1 und 0x2702:2
vorgeben kdénnen. Dieser sollte 1 sein.

Faktor zur Umrechnung der Beschleunigung von Benut-
zereinheiten [u/s?] in Antriebseinheiten
[10  x Inkremente/s?] und zurtick von Achse 1.

Es gilt: 10 x Ainkrementels?] = A[uisz X FactorAcceleration

Bitte berlicksichten sie auch den Faktor, welchen Sie
am Antrieb Uber die Objekte 0x2703:1 und 0x2703:2
vorgeben konnen. Dieser sollte 1 sein.

Offset fur die Nullposition von Achse 1 [u].

Maximale Geschwindigkeit der Applikation von Achse 1
[u/s].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Uberpruift.

Maximale Beschleunigung der Applikation von Achse 1
[u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Uberprift.

Maximale Verzégerung der Applikation von Achse 1
[u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Gberprft.

Maximale Position fir die Uberwachung der Softwareli-
mits von Achse 1 [u].

Minimale Position fiir die Uberwachung der Softwareli-
mits von Achse 1 [u].

Uberwachung maximale Position von Achse 1

® TRUE: Aktivierung der Uberwachung der maxi-
malen Position.
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VIPA SPEEDY Library

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

Parameter Deklaration Datentyp
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
M2_MaxDecelerationApp INPUT REAL
M2_MaxPosition INPUT REAL

Beschreibung

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 zurtick
von Achse 2.

Es gilt: pjnkremente] = Py X FactorPosition

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

Faktor zur Umrechnung der Geschwindigkeit von
Benutzereinheiten [u/s] in Antriebseinheiten [Inkre-
mente/s] und zuriick von Achse 2.

ES gilt: Vjnkrementess) = Vius) X FactorVelocity

Bitte bertcksichten sie auch den Faktor, welchen Sie
am Antrieb Uber die Objekte 0x2702:1 und 0x2702:2
vorgeben koénnen. Dieser sollte 1 sein.

Faktor zur Umrechnung der Beschleunigung von Benut-
zereinheiten [u/s?] in Antriebseinheiten
[10  x Inkremente/s?] und zurtick von Achse 2.

Es gilt: 10 “ x Ankrementels?] = A[uisz X FactorAcceleration

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

Offset fur die Nullposition von Achse 2 [u].

Maximale Geschwindigkeit der Applikation von Achse 2
[u/s].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Uberprift.

Maximale Beschleunigung der Applikation von Achse 2
[u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Uberprift.

Maximale Verzégerung der Applikation von Achse 2
[u/s?].

Die Kommandoeingaben werden vor Ausfiihrung auf
den Maximalwert Gberprift.

Maximale Position fiir die Uberwachung der Softwareli-
mits von Achse 2 [u].
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Einsatz Sigma-5/7 EtherCAT

Parameter

M2_MinPosition

M2_EnableMaxPosition

M2_EnableMinPosition

M1_MinUserPosition

M1_MaxUserPosition

M2_MinUserPosition

M2_MaxUserPosition

Valid

Error

ErrorlD

M1_Config

M1_Axis

M2_Config

M2_Axis

Deklaration
INPUT

INPUT

INPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

IN_OUT

IN_OUT

IN_OUT

IN_OUT

Datentyp
REAL

BOOL

BOOL

REAL

REAL

REAL

REAL

BOOL

BOOL

WORD

uDT872

MC_AXIS_REF

uDT872

MC_AXIS_REF

Einsatz Sigma-7W EtherCAT > Antriebsspezifische Bausteine

Beschreibung

Minimale Position fiir die Uberwachung der Softwareli-
mits von Achse 2 [u].

Uberwachung maximale Position von Achse 2

B TRUE: Aktivierung der Uberwachung der maxi-
malen 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 fuir 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 Ox7FFFFFFF und
dem FactorPosition [u].

Initialisierung
B TRUE: Initialisierung ist glltig.

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

Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kap. 12 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
Seite 471

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Konfi-
gurationsdaten an den AxisKernel fir Achse 1.

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Infor-
mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine flr
Achse 1.

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhéngigen Konfi-
gurationsdaten an den AxisKernel fir Achse 2.

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Infor-
mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine flr
Achse 2.
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Parameter am Antrieb einstellen

4 Einsatz Sigma-5/7 PROFINET
4.1 Einsatz Sigma-5 PROFINET

4.1.1 Ubersicht

Voraussetzung B SPEED7 Studio ab V1.8
oder
B Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5 SP2 bzw. TIA Portal V 14 & Simple Motion Con-
trol Library
B CPU mit PROFINET-IO-Controller wie z.B. CPU 015-CEFPRO1
B Sigma-5-Antrieb mit PROFINET-Optionskarte

-

Schritte der Projektierung Parameter am Antrieb Uber Drehschalter der Sigma-5-Optionskarte einstellen.

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

B Projektierung einer CPU mit PROFINET-IO-Controller.
B Projektierung eines Sigma-5 PROFINET-Antriebs.

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

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

4.1.2 Parameter am Antrieb einstellen

Parameter Sigma-5 Vor der Erstinbetriebnahme mussen Sie die PROFINET-Options-Karte des Sigma-5
Antriebs auf "Telegramm 100 (all OP modes)" einstellen. Hierzu befindet sich auf der
Frontseite der Optionskarte der Drehschalter "S72". Drehen Sie diesen auf die Position
"E". Weitere Einstellungen sind fir die PROFINET-Kommunikation nicht erforderlich.

) Bitte beachten Sie, dass Sie gemal3 ihren Anforderungen die entspre-
i chende Fahrtrichtung fiir Ihren Antrieb freigeben. Verwenden Sie hierzu
die Parameter Pn50A (P-OT) bzw. Pn50B (N-OT) in Sigma Win+.
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

4.1.3 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

41.3.1 Hardware-Konfiguration System MICRO

CPU im Projekt anlegen Bitte verwenden Sie fiir die Projektierung das SPEED?7 Studio ab V1.8
1. ) Starten Sie das SPEED7 Studio.

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe
gad= < QRAbESRHIERR Bbh b

.l Projektbaum ~ 3 x

SPEED7 Studio

Start:

-
LJI Neues Projekt

.
/@] Projekt 6ffnen

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. » Kilicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".
o F Nisas

= Es o6ffnet sich ein Dialog fur die Gerateauswahl.

4. 5, Wahlen Sie unter den "Gerétevorlagen" die System MICRO CPU M13-CCF0000
V2.4.... und klicken Sie auf [OK].
PLC...

Goriteiibersicht = Die CPU wird in "Geréte und Netze" eingefugt und die "Gerétekonfiguration”
geoffnet.

Projektbaum

Geratekonfigurati
eratekonfiguration 1 2 8

YASKAWA

VPACPUNTIC

o

MR

MAC PGIOP: 00-20-D5-00-00-00 M13-CCF0000

L] s |

Geratekonfiguration
Slot Baugruppe
0 CPU M13-CCF0000
-X2 MPI-Schnittstelle
-X3 PROFINET PG_OP |O-System
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

GSDML-Datei installieren

1.

Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".

= Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU. Hierbei werden beide
Schnittstellen des PROFINET bzw. Ethernet-PG/OP Kanal Switch unter identi-
schem Namen aufgefiihrt.

Projektbaum D aAligemein Bpic o1

= $E3Geriite und Netze

0 SLIO_sSMC EICHS

i3 Gerate und Netze

# PLC_01 [CPU M13...

Klicken Sie auf eins der Netzwerke "PROFINET PG_OP_Ethernet |O-System ...".
Wahlen Sie "Kontextmenii = Eigenschaften der Schnittstelle”.

= Es o6ffnet sich ein Dialogfenster. Hier kénnen Sie IP-Adressdaten fiir lhren
Ethernet-PG/OP-Kanal angeben. Glltige 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-5 PROFINET Antrieb im SPEED7 Studio konfiguriert werden kann,
muss die entsprechende GSDML-Datei installiert sein. In der Regel wird das SPEED7
Studio mit aktuellen GSDML-Dateien ausgeliefert und Sie kénnen diesen Teil tber-
springen. Sollte Inre GSDML-Datei veraltet sein, finden Sie die aktuellste GSDML-Datei
fur den Sigma-5 PROFINET Antrieb unter www.yaskawa.eu.com unter "Service

=> Drives & Motion Software".

1.

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

Gehen Sie in Ihr SPEED7 Studio.

Offnen Sie mit "Extras
= Gerétebeschreibungsdatei installieren (PROFINET - GSDML)" das zugehdrige
Dialogfenster.

Geben Sie unter "Quellpfad” die GSDML-Datei an und installieren Sie diese mit
[Installieren].

= Die Gerate der GSDML-Datei steht lhnen nun zur Verfligung.

134

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.014 | de | 19-04



VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 PROFINET

Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Sigma-5 Antrieb hinzu- Bei der Konfiguration ist fir jede Achse ein Sigma-5 PROFINET-10-Device zu konfigu-
fiigen rieren.
1. . Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".

2. , Kilicken Sie auf "PROFINET PG_OP_Ethernet I0-System ..." und wahlen sie
"Kontextmenii = Neues Gerét hinzufiigen".

PEGES

= Es 0Offnet sich die Geratevorlage zur Auswahl eines PROFINET-Devices.

m Neues Gerat hinzufiigen...

... Geratevorlage

g SGDV-...

~

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

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

PN_Device_001
SGDV-...E1...

= Der Sigma-5 Antrieb wird an lhren PROFINET-IO-Controller angebunden.
4. ,, Klicken Sie auf den Sigma-5 Antrieb.
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1 Aligemein @ PLCO1

I.\,

PLC ...

x

I B Yaskawa telegram 100 PDZ-16/14

[¥] Filter Aktiv

B Sstandard Telegram 1

Lokale Baugruppen

Verbindungen

Slot A&y/

1

5. » Wahlen Sie unter "Katalog" den Reiter "Baugruppen” an.

= Die Telegramme fir den Sigma-5 Antrieb werden aufgelistet.

6. » Wahlen Sie "Yaskawa telegram 100 PZD..." und ziehen Sie dieses unter "Lokale
Baugruppen" auf "Slot 1".

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefligt.

'
N

1

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von

Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
Ubersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":

Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":
Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/

Ausgabe-Adressbereichs.

B Anwenderprogramm & 743

B FB 891 -VMC InitSigma_PN & 221
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Beispiel Hardware-Konfi- Slot  Baugruppe .. E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
guration

0 SGDV-OCBO03A 2045 2045

X1 PN-10 2039 2039

X1P1 Port1 2038 2038

X1 P2 Port2 2037 2037

1 DO with YASKAWA telegr.100, 2036 2036

PZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2036 2036
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 0-27 0-31 2036

4.1.3.2 Hardware-Konfiguration System SLIO
CPU im Projekt anlegen Bitte verwenden Sie fir die Projektierung das SPEED7 Studio ab V1.8
1. , Starten Sie das SPEED7 Studio.

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe
AAH= . ORB2c2H5E0 bbb

Ll‘ Projektbaum

SPEED7 Studio

Start:

-
wd I Neues Projekt

=~
/ZJ I Projekt 6ffnen

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 "Geréate und Netze" gewech-
selt.

3. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".
= Es o6ffnet sich ein Dialog fiir die Gerateauswabhl.

v eSS 4. , Wahlen Sie unter den "Geréatevorlagen” Ihre PROFINET-CPU wie z.B. die CPU
TR 015-CEFPRO01 und klicken Sie auf [OK].
Projektbaum = Die CPU wird in "Geréte und Netze" eingefiigt und die "Geratekonfiguration”
geoffnet.
PLC... 123 45
Geratelibersicht
éerétekonfiguration

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.014 | de | 19-04 137



Einsatz Sigma-5/7 PROFINET

VIPA SPEEDY7 Library

Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

GSDML-Datei installieren

Geratekonfiguration

1.

Baugruppe

CPU 015-CEFPRO1
PG_OP_Ethernet
MPI-Schnittstelle
PROFINET-IO-System

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

Projektbaum D aAligemein Bpic o1

53 Gerate und Netze

0 SLIO_sSMC

i3 Geréate und Netze

& PLC_01[CPU O1...

Klicken Sie auf das Netzwerk "PG_OP_Ethernet".
Wahlen Sie "Kontextmenti = Eigenschaften der Schnittstelle”.

= Es 0Offnet sich ein Dialogfenster. Hier kénnen Sie IP-Adressdaten fiir lhren
Ethernet-PG/OP-Kanal angeben. Glltige IP-Adress-Parameter erhalten Sie von
Ihrem Systemadministrator.

Bestatigen Sie lhre Eingabe mit [OK].

= Die IP-Adressdaten werden in Ihr Projekt ibernommen 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-5 PROFINET Antrieb im SPEED7 Studio konfiguriert werden kann,
muss die entsprechende GSDML-Datei installiert sein. In der Regel wird das SPEED7
Studio mit aktuellen GSDML-Dateien ausgeliefert und Sie kdnnen diesen Teil Giber-
springen. Sollte Inre GSDML-Datei veraltet sein, finden Sie die aktuellste GSDML-Datei
fur den Sigma-5 PROFINET Antrieb unter www.yaskawa.eu.com unter "Service

=> Drives & Motion Software".

1.

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

Gehen Sie in Ihr SPEED7 Studio.

Offnen Sie mit "Extras
= Gerétebeschreibungsdatei installieren (PROFINET - GSDML)" das zugehdrige
Dialogfenster.

Geben Sie unter "Quellpfad” die GSDML-Datei an und installieren Sie diese mit
[Installieren].

= Die Gerate der GSDML-Datei steht lhnen nun zur Verfligung.
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Sigma-5 Antrieb hinzu-
fligen

Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

1. ) Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".

2. ) Klicken Sie auf "PROFINET IO-System ..." und wahlen sie "Kontextmendi
= Neues Gerét hinzufiigen".

PEC

PROFINET IO-System

= Es offnet sich die Geratevorlage zur Auswahl eines PROFINET-Devices.

Neues Gerat hinzufiigen...

... Geratevorlage

SGDV-...

~

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

Bestatigen Sie Ihre Angaben mit [OK]. Sollte Ihr Antrieb nicht vorhanden sein,

mussen Sie die entsprechende GSDML-Datei wie weiter oben beschrieben instal-

lieren.

PEGES

fass e
PROFINET |O-System
o

PN_Device_001
SGDV-..E1...

= Der Sigma-5 Antrieb wird an lhren PROFINET-IO-Controller angebunden.

4. , Kilicken Sie auf den Sigma-5 Antrieb

eeeee

Bl Gerstevorlagen | | Baugrui ] Bausteine

[, )

Filter Aktiv

= 7 Standard Telegram 1
PROFINET 10-System
u] I B Yaskawa telegram 100 PDZ-16/14

PN_Device_001
Gl

Lokale Bauﬁpen Slot ABauy{Z
Verbindungen

1

5. ) Wahlen Sie unter "Katalog" den Reiter "Baugruppen” an.

= Die Telegramme fiir den Sigma-5 Antrieb werden aufgelistet.
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

6. . Wahlen Sie "Yaskawa telegram 100 PZD..." und ziehen Sie dieses unter "Lokale
Baugruppen" auf "Slot 1".

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefiigt.

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
Ubersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

B Anwenderprogramm & 143
® FB891-VMC InitSigma_PN & 221

Beispiel Hardware-Konfi- Slot  Baugruppe .. E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
guration

0 SGDV-OCBO03A 2045 2045

X1 PN-IO 2039 2039

X1P1 Port 1 2038 2038

X1 P2 Port2 2037 2037

1 DO with YASKAWA telegr.100, 2036 2036

PzZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2036 2036
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 0-27 0-31 2036
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Einsatz Sigma-5/7 PROFINET

4.1.3.3 Anwender-Programm
4.1.3.3.1 Programmstruktur

Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

VMC_InitSigma_PN

Init P
<
FB 891

DB AxisControl
2| UDT 890 [ Kernel
VMC_ConfigSigmaPN_REF [ FB 890

FBs

VMC_AxisControlSigma_PN
UDT 860

< > MC_AXIS_REF le
FB 800 ... 838 | s |

A 4

m DB

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

UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF

Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur fir Sigma-5/7 PROFINET.

UDT 860 - MC_AXIS_REF

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

Allgemeine Datenstruktur fur alle Antriebe und Bussysteme.

B FB 891 - VMC_InitSigma_PN

Der Init-Baustein dient zur Konfiguration einer Achse.
Spezifischer Baustein fir Sigma-5/7 PROFINET.
Die Konfigurationsdaten fiir die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.

B FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN

Spezifischer Baustein fur Sigma-5/7 PROFINET.

Dieser Baustein ist eine Kombination aus einem Kernel und einem AxisControl
Baustein und kommuniziert mit Gber PROFINET mit dem Antrieb, verarbeitet die
Benutzeranforderungen und gibt Statusmeldungen zurlck

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 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, haben Sie die Mdglichkeit
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.
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

4.1.3.3.2 Programmierung

Alarm-OBs anlegen

Projektbaum

@ sLio_smc

-

=

" ] PLC_01 [CPU 015-CE...
“J PLC Programm

2 Programmbausteine
Neue Bausteine hinzufligen

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

Organisationsbaustein hinzufiigen...

E
s

iz Name: [ DP: Manu... |
, Nummer: |[OBS57

\' y
FB Bauétein

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" 6ffnet sich.

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

Bausteine in Projekt
kopieren

0 0 O

B2 Ale Verondungen|  Fiter: [Me Verbindungen

@ Programmerereignisze (3 Konsstensmeldungen o Kommunikationzersignizze [ Projektiogbuc

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

B Sigma PROFINET:

UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF & Kap. 4.3.1 "UDT 890 -
VMC_ConfigSigmaPN_REF - Sigma-5/7 PROFINET Datenstruktur Achs-
konfiguration” Seite 217

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_Axis-
ControlSigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7
PROFINET" Seite 218

FB 891 - VMC_InitSigma_PN & Kap. 4.3.3 "FB 891 - VMC _InitSigma_PN -
Sigma-5/7 PROFINET Initialisierung” Seite 221

B Axis Control

UDT 860 - MC_AXIS _REF & Kap. 9.2.1 "UDT 860 - MC_AXIS _REF -
Datenstruktur Achsdaten" Seite 371

FB 860 - VMC_AxisControl & Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC _AxisControl - Con-
trol-Baustein Achskontrolle" Seite 371
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Achs-DB anlegen 1. Flgen 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. kdnnen Sie frei wahlen wie z.B.
DB 10.

= Der Baustein wird angelegt und gedffnet.
2. , m Legen Sie in "Axis01" die Variable "Config" vom Typ UDT 890 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 [890]
Axis uDT [860]

OB 1 - Konfiguration der Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:
Achsen FB 891 - VMC_InitSigma_PN, DB 891

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
tbersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

1

® Hardware-Konfiguration & 133
B FB 891 - VMC InitSigma_PN & 221
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Beispiel Hardware-Konfi-

guration Slot Baugruppe E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
0 SGDV-OCBO03A 2045 2045
X1 PN-10 2039 2039
X1P1 Port1 2038 2038
X1P2 Port2 2037 2037
1 DO with YASKAWA telegr.100, 2036 2036
PzZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2036 2036
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 0-27 0-31 2036

Beispielaufruf CALL "VMC InitSigma PN" "VMC InitSigma PN 1"
Enable :="InitS5PN1 Enable"
LogicalAddress :=0 //HW-Konfig: Smallest IO addr.
ParaAccessPointAdress :=2036 //HW-Konfig: Diag addr.
InputsStartAddress :=0 //HW-Konfig: Telegr.100 start I addr.
OutputsStartAddress :=0 //HW-Konfig: Telegr. 100 start O addr.
EncoderType =1
EncoderResolutionBits :=20
FactorPosition :=1.048576e+006
FactorVelocity :=1.048576e+006
FactorAcceleration :=1.048576e+006
OffsetPosition :=0.000000e+000
MaxVelocityApp :=5.000000e+001
MaxAccelerationApp :=1.000000e+002
MaxDecelerationApp :=1.000000e+002
MaxVelocityDrive :=6.000000e+001
MaxPosition :=1.048500e+003
MinPosition :=-1.048514e+003
EnableMaxPosition :=TRUE
EnableMinPosition :=TRUE

AxisControl verbinden

MinUserPosition :="InitS5PN1 MinUserPos"
MaxUserPosition :="InitS5PN1 MaxUserPos"
Valid :="InitS5PN1 Valid"
Error :="InitS5PN1 Error"
ErrorID :="InitS5PN1 ErrorID"
Config :="Axis01".Config

Axis :="Axis01".Axis

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, DB 890 & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_AxisControl-
Sigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7 PROFINET" Seite 218

Der Baustein verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet
an den Antrieb Gber PROFINET weiter.

CALL "VMC AxisControlSigma PN" "DI AxisControlSigmaPNO1"
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"
Direction :="AxCtrll Direction"
Velocity :="AxCtrll Velocity"
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N

1

1

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

Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

:="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"

:="Axis01".Axis

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:
® OB 1-Main

Zeitlicher Ablauf 1.

OB 57 - DP Manufacturer Alarm
OB 82 - 1/O_FLT1

OB 86 - Rack_FLT
FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN mit Instanz-DB
FB 891 - VMC_InitSigma_PN mit Instanz-DB
UDT 860 - MC_Axis_REF
UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF

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 kénnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

A

VORSICHT!

Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem
Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

2. , Bevor eine Achse gesteuert werden kann, muss diese initialisiert werden. Rufen Sie
hierzu den Init Baustein FB 891 - VMC_InitSigma_PN mit Enable = TRUE auf.

= Der Ausgang Valid meldet TRUE zurtck. 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 /nit-Baustein geandert wurden.

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

i meldet!

[l |

3. » Programmieren Sie Ihre Applikation mit dem FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN
oder mit den PLCopen Bausteinen.

4.1.4 Einsatz im Siemens SIMATIC Manager
41.41 Hardware-Konfiguration System MICRO bzw. SLIO
Voraussetzung Ubersicht
B Bitte verwenden Sie fir die Projektierung den Siemens SIMATIC Manager ab V5.5

SP2.

B Die Projektierung der VIPA System MICRO bzw. SLIO CPU erfolgt im Siemens
SIMATIC Manager in Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices.

Das PROFINET IO Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

B Damit der PROFINET Antrieb im Siemens SIMATIC Manager konfiguriert werden
kann, muss die entsprechende GSDML-Datei installiert sein.

GSDML-Datei fiir System Die Installation des PROFINET-IO-Device im Hardware-Katalog erfolgt nach folgender
MICRO bzw. SLIO instal- Vorgehensweise:
lieren 1. » Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

2. ) Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die
Konfigurationsdatei fir lhre System MICRO bzw. SLIO 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 Feldgeréte = I/0".

Von VIPA gibt es folgende PROFINET-IO-Devices:

m  System MICRO: "VIPA Micro PLC"
B System SLIO: "VIPA System SLIO"

GSDML-Datei fiir Sigma-5 Die GSDML-Datei fur den Sigma-5 PROFINET Antrieb finden Sie auf
PROFINET Antrieb instal- www.yaskawa.eu.com unter "Service = Drives & Motion Software".

lieren Bitte verwenden Sie folgende GSDML.:
B GSDML-V2.3-Yaskawa-SGDV-OCB03A-20140228.xml
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Die Installation erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

N C U L L

Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende GSDML-Datei herunter.
Extrahieren Sie die Datei in Ihr 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 PROFINET 10 Device fur den Sigma-5
Antrieb unter "PROFINET IO = Weitere Feldgeréte = Drives
=> Yaskawa Drives".

CPU im Projekt anlegen Um kompatibel mit dem Siemens SIMATIC Manager zu sein, sind folgende Schritte
durchzuflhren:

1.
2.
3.

Anbindung CPU als 1.
2.

PROFINET-IO-Device

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

Platzieren Sie auf "Slot"-Nummer 2 abhangig von der eingesetzten VIPA CPU, fol-
gende CPU von Siemens:

VIPA CPU zu projektieren als SIMATIC S7-300 > ...
M13-CCF0000 ab V2.4.12 CPU 314C-2 PN/DP (6ES7 314-6EH04-0ABO0 V3.3)
013-CCFORO00 ab V2.4.12 CPU 314C-2 PN/DP (6ES7 314-6EH04-0ABO0 V3.3)
014-CEFORO01 ab V2.4.12 CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)
015-CEFNROO ab V2.4.16 CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)
015-CEFPRO01 ab V2.4.12 CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)
017-CEFPRO00 ab V2.4.12 CPU 317-2PN/DP (6ES7 317-2EK14-0AB0 V3.2)

= Die CPU wird auf der Profilschiene eingefligt wie z.B. fur das System MICRO
die CPU 314C-2 PN/DP.

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

Steckpl.| Baugruppe
1

2 CPU ...

PROFINET-IO-System

3

Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie gliltige IP-Adress-
Daten

Klicken Sie auf das Submodul "PN-/0" der CPU und 6ffnen Sie mit "Kontextmenii
= Objekteigenschaften” den Eigenschafts-Dialog.

Geben Sie unter "Allgemein" einen "Gerdtenamen" an. Der Geratename muss ein-
deutig am Ethernet-Subnetz sein.
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

CPU ... PROFINET-IO ...
PN-10 —_

XN -

VIPA MICRO...

3 -8
e

VIPA MICRO ... M13-CCF0000
2 | M13-CCF0000

wN|= x| o

6. 5 Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET 10
= Weitere Feldgeréte = I/O" und binden Sie z.B. fiur System MICRO das 10-
Device "M13-CCF0000" an Ihr PROFINET-System an.

Von VIPA gibt es folgende PROFINET-IO-Devices:

m System MICRO: "VIPA Micro PLC"
B System SLIO: "VIPA System SLIO"

= In der Steckplatziibersicht des PROFINET-IO-Device "VIPA MICRO CPU" 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 tbernommen!
3
4 343-1EX30
5

Sigma-5 PROFINET

Antrieb einfiigen und kon-

figurieren
Bei der Konfiguration ist fiir jede Achse ein Sigma-5 PROFINET-10-Device zu konfigu-
rieren.

1. ) Wahlen Sie Ihren Sigma-5 PROFINET Antrieb "SGDV-xxxxE1..." aus dem Hard-
ware-Katalog und ziehen Sie ihn auf das "PROFINET-I0O-System".

= Der Sigma-5 PROFINET Antrieb wird an den 10-Controller angebunden und
kann nun konfiguriert werden.
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Einsatz Sigma-5/7 PROFINET

Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Klicken Sie auf das Sigma-5 10-Device und 6ffnen Sie mit "Kontextmenii
= Objekteigenschaften” den Eigenschaftsdialog.

Vergeben Sie einen passendenden "Gerédtenamen” wie Axis-001.

Bestatigen Sie lhre Eingaben mit [OK].

1
2 CPU ... _ PROFINET-IO-System
X... | PN-IO S |

Axis-001

a2

).

/

0 Axis-001

1| DO with ... teleg. 100...
Parameter Access P...
YASKAWA telegram...

Blenden Sie im Hardware-Katalog die Komponenten des Sigma-5 PROFINET
Antriebs "SGDV-xxxxE1..." ein und ziehen Sie die Komponente "DO with
YASKAWA telegr. 100..." auf Slot 1 des Sigma-5 PROFINET Antriebs.

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefiigt.

()
\_/

1

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
libersicht.

Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

®  Anwenderprogramm & 156
B FB 891 - VMC InitSigma_PN & 221
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Beispiel Hardware-Konfi-
guration

Steck- Baugruppe ... E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
platz
0 SGDV-OCBO03A 2037
X1 PN-10 2036
X1P1 Port1 2035
X1 P2 Port2 2034
1 DO with YASKAWA telegr.100, 2033
PzZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2033
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 284-311 288-319

41.4.2 Hardware-Konfiguration System 300S

Voraussetzung

GSDML-Datei fiir Sigma-5
PROFINET Antrieb instal-
lieren

B Bitte verwenden Sie fir die Projektierung den Siemens SIMATIC Manager ab V5.5
SP2.

B Damit der PROFINET Antrieb im Siemens SIMATIC Manager konfiguriert werden
kann, muss die entsprechende GSDML-Datei installiert sein.

B Die Bausteine konnen Sie bei folgenden CPUs einsetzen:
— System 300S CPU 315-4PN43
— System 300S CPU 315-4PN23
— System 300S CPU 317-4PN23

B Die Projektierung der System 300S PROFINET CPU erfolgt im Siemens SIMATIC
Manager als entsprechende Siemens CPU.

— Die CPUs 315-4PNxx sind als Siemens CPU 315-2 PN/DP
(6ES7 315-2EH14-0ABO0 V3.2) zu projektieren.

— Die CPU 317-4PN23 ist als Siemens CPU 317-2 PN/DP
(6ES7 317-2EK14-0AB0 V3.2) zu projektieren.

Die GSDML-Datei fur den Sigma-5 PROFINET Antrieb finden Sie auf
www.yaskawa.eu.com unter "Service = Drives & Motion Software".

Bitte verwenden Sie folgende GSDML:
B GSDML-V2.3-Yaskawa-SGDV-OCB03A-20140228.xml

Die Installation erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende GSDML-Datei herunter.
Extrahieren Sie die Datei in Ihr Arbeitsverzeichnis.

Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.

SchlieRen Sie alle Projekte.

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

o || |e N

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

= Nach der Installation finden Sie das PROFINET 10 Device fiir den Sigma-5
Antrieb unter "PROFINET 10 = Weitere Feldgeréte = Drives
= Yaskawa Drives".
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > 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
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 fiir die CPU 315PN die Siemens CPU 315-2
PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2) und fir die CPU 317PN die Siemens CPU
317-2 PN/DP (6ES7 317-2EK14-0AB0 V3.2).

Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU.
5. » Wahlen Sie "Kontextmeni = PROFINET IO-System einfiigen".

Steckpl.| Baugruppe
1
2 | CPU.. PROFINET-IO-System
X... PN_IO tm‘m:x‘“:-:-
3

Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an.

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

8. . Geben Sie unter "Allgemein" einen "Gerdtenamen" an. Der Geratename muss ein-
deutig am Ethernet-Subnetz sein.

Ethernet-PG/OP-Kanal Die CPU hat einen Ethernet-PG/OP-Kanal integriert. Uber diesen Kanal kénnen Sie Ihre
parametrieren CPU programmieren und fernwarten.
1. » Projektieren Sie die Module am Standard-Bus.

2. ), Fur den Ethernet-PG/OP-Kanal ist immer unterhalb der reell gesteckten Module ein
Siemens CP 343-1 (SIMATIC 300 \ CP 300 \ Industrial Ethernet \CP 343-1 \ 6GK7
343-1EX11 0XEOQ) zu platzieren.

3. ), Offnen Sie durch Doppelklick auf den CP 343-1EX11 den Eigenschaften-Dialog und
geben Sie fur den CP unter "Eigenschaften” die IP-Adress-Daten aus der Urtaufe
an.

4. ), Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-
Daten nicht Gbernommen!
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

5. , Ubertragen Sie Ihr Projekt in Inre CPU
= Die IP-Adress-Daten werden in lhr Projekt Gbernommen.

Standard-Bus (seriell) —» Standard-Bus
Steckpl.| Modul
o 1
g 2 | CPU
a X..
©
C
a E’ -
= 3
4 DI
CPU DI DO DIO Al AO 5 DO
6 DIO
7 Al
8 AO
Ethernet-PG/OP-Kanal 9 343-1EX11
10
11

) Néheres zur Urtaufe und zum Einsatz des Ethernet-PG/OP-
i Kanals finden Sie im Handbuch zu Ihrer CPU.

[l |

Sigma-5 PROFINET
Antrieb einfiigen und kon-
figurieren

Bei der Konfiguration ist fir jede Achse ein Sigma-5 PROFINET-10-Device zu konfigu-
rieren.

1. » Wahlen Sie lhren Sigma-5 PROFINET Antrieb "SGDV-xxxxE1..." aus dem Hard-
ware-Katalog und ziehen Sie ihn auf das "PROFINET-IO-System".

= Der Sigma-5 PROFINET Antrieb wird an den 10-Controller angebunden und
kann nun konfiguriert werden.

2. j Klicken Sie auf das Sigma-5 10-Device und 6ffnen Sie mit "Kontextmenii
= Objekteigenschaften” den Eigenschaftsdialog.

3. ) Vergeben Sie einen passendenden "Gerdtenamen" wie Axis-001.
Bestatigen Sie lhre Eingaben mit [OK].
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

1

2 CPU ... _ PROFINET-IO-System

X... | PN-IO S |
Axis-001

3 1

).

/

0 Axis-001

1| DO with ... teleg. 100...
Parameter Access P...
YASKAWA telegram...

5. » Blenden Sie im Hardware-Katalog die Komponenten des Sigma-5 PROFINET
Antriebs "SGDV-xxxxE1..." ein und ziehen Sie die Komponente "DO with
YASKAWA telegr. 100..." auf Slot 1 des Sigma-5 PROFINET Antriebs.

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefligt.

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von

Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:
Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
Ubersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":

Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

B Anwenderprogramm & 156
B FB 891 - VMC InitSigma_PN & 221
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Beispiel Hardware-Konfi- Steck- Baugruppe .. E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
guration platz

0 SGDV-OCBO03A 2037

X1 PN-10 2036

X1P1 Port1 2035

X1 P2 Port2 2034

1 DO with YASKAWA telegr.100, 2033

PZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2033
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 284-311 288-319
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Einsatz Sigma-5/7 PROFINET

41.4.3 Anwender-Programm
4.1.4.3.1 Programmstruktur

Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Init «
<
FB 891
VMC_InitSigma_PN
DB AxisControl
2| UDT 890 [ Kernel
. ai <
FBS VMC_ConfigSigmaPN_REF | FB 890
VMC_AxisControlSigma_PN
N| UDT 860 | |
< < »
FB 800 ... 838 ’l MC_AXIS_REF l

m DB

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

UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF

Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur fir Sigma-5/7 PROFINET.

UDT 860 - MC_AXIS_REF

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

Allgemeine Datenstruktur fur alle Antriebe und Bussysteme.

B FB 891 - VMC_InitSigma_PN

Der Init-Baustein dient zur Konfiguration einer Achse.
Spezifischer Baustein fir Sigma-5/7 PROFINET.
Die Konfigurationsdaten fiir die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.

B FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN

Spezifischer Baustein fur Sigma-5/7 PROFINET.

Dieser Baustein ist eine Kombination aus einem Kernel und einem AxisControl
Baustein und kommuniziert mit Gber PROFINET mit dem Antrieb, verarbeitet die
Benutzeranforderungen und gibt Statusmeldungen zurlck

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 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, haben Sie die Mdglichkeit
PLCopen-Bausteine zu nutzen.

m FB800... FB 838 - PLCopen

41.43.2 Programmierung
Bibliothek einbinden 1.

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.

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-5 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Alarm-OBs anlegen 1. ) Klicken Sie in Ihrem Projekt auf "Bausteine” und wahlen Sie "Kontextmendii
= Neues Objekt einfiigen = Organisationsbaustein”.

= Das Dialogfenster "Eigenschaften Organistionsbaustein” dffnet sich.

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

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

B Sigma PROFINET:

— UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF & Kap. 4.3.1 "UDT 890 -
VMC _ConfigSigmaPN_REF - Sigma-5/7 PROFINET Datenstruktur Achs-
konfiguration"” Seite 217

— FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_Axis-
ControlSigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7
PROFINET" Seite 218

— FB 891 - VMC_lInitSigma_PN & Kap. 4.3.3 "FB 891 - VMC_InitSigma_PN -
Sigma-5/7 PROFINET Initialisierung" Seite 221

®  Axis Control

— UDT 860 - MC_AXIS_REF & Kap. 9.2.1 "UDT 860 - MC_AXIS_REF -
Datenstruktur Achsdaten" Seite 371

— FB 860 - VMC_AxisControl & Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl - Con-
trol-Baustein Achskontrolle" Seite 371

Achs-DB anlegen 1. » Klicken Sie in Ihrem Projekt auf "Bausteine” und wahlen Sie "Kontextmendi
= Neues Objekt einfligen = 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 890 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_ConfigSigmaPN_REF"
Axis "MC_AXIS_REF
END_STRUCT

OB 1 - Konfiguration der Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:
Achsen FB 891 - VMC_InitSigma_PN, DB 891
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Beispiel Hardware-Konfi-
guration

Beispielaufruf

Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-

tibersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/

Ausgabe-Adressbereichs.

B Hardware-Konfiguration & 146
B FB 891 -VMC InitSigma_PN & 221

Steck- Baugruppe

platz

0 SGDV-OCBO03A

X1 PN-IO

X1P1 Port1

X1 P2 Port2

1 DO with YASKAWA telegr.100,
PZD-16/14

1.1 Parameter Access Point

1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14

CALL "VMC_ InitSigma PN"

Enable

LogicalAddress
ParaAccessPointAdress
InputsStartAddress
OutputsStartAddress
EncoderType
EncoderResolutionBits
FactorPosition
FactorVelocity
FactorAcceleration
OffsetPosition
MaxVelocityApp
MaxAccelerationApp
MaxDecelerationApp
MaxVelocityDrive
MaxPosition
MinPosition
EnableMaxPosition

E-Adr. A-Adr.

284-311

2037
2036
2035
2034
2033

2033
288-319

"VMC InitSigma PN 1"

:="InitS5PN1 Enable"

:=284 //HW-Konfig:
:=2033 //HW-Konfig:
:=284 //HW-Konfig:
:=288 //HW-Konfig:

=1

:=20
:=1.048576e+006
:=1.048576e+006
:=1.048576e+006
:=0.000000e+000
:=5.000000e+001
:=1.000000e+002
:=1.000000e+002
:=6.000000e+001
:=1.048500e+003

:=-1.048514e+003

:=TRUE

Smallest IO addr.

Diag addr.

Diagnoseadresse

Telegr.100 start I addr.
Telegr. 100 start O addr.
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AxisControl verbinden

EnableMinPosition :
MinUserPosition :
MaxUserPosition :
Valid :
Error :
ErrorID :
Config :
Axis :

=TRUE

="InitS5PN1 MinUserPos"
="InitS5PN1 MaxUserPos"
="InitS5PN1 Valid"
="InitS5PN1 Error"
="InitS5PN1 ErrorID"
="Axis01".Config
="AxisO01l".Axis

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, DB 890 & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_AxisControl-
Sigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7 PROFINET" Seite 218

Der Baustein verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet
an den Antrieb Uber PROFINET weiter.

CALL .
AxisEnable
AxisReset
HomeExecute
HomePosition
StopExecute

"VMC AxisControlSigma PN"

-~ "DI AxisControlSigmaPNO1"
:="AxCtrll AxisEnable"

:="AxCtrll AxisReset"

:="AxCtrll HomeExecute"

:="AxCtrll HomePosition"

:="AxCtrll StopExecute"

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

PositionDistance
Direction
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

:="AxCtrll PositionDistance"
:="AxCtrll Direction"
:="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"

SWLimitMinActive
SWLimitMaxActive
HWLimitMinActive
HWLimitMaxActive
Axis

:="AxCtrll SWLimitMinActive"
:="AxCtrll SWLimitMaxActive"
:="AxCtrll HWLimitMinActive"
:="AxCtrll HWLimitMaxActive"
:="Axis01" .Axis
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Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens TIA-Portal

O Fiir komplexe Bewegungsaufgaben kénnen Sie die PLCopen-Bausteine

i verwenden. Hier miissen Sie ebenfalls unter Axis die Referenz zu den

Achsdaten im Achs-DB angeben.

Ihr Projekt beinhaltet nun folgende Bausteine:

Zeitlicher Ablauf 1.

3.

OB 1 - Main

OB 57 - DP Manufacturer Alarm

OB 82 - 1/0_FLT1

OB 86 - Rack_FLT

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN mit Instanz-DB
FB 891 - VMC_InitSigma_PN mit Instanz-DB

UDT 860 - MC_Axis_REF

UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF

Wabhlen 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

Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!

Bevor eine Achse gesteuert werden kann, muss diese initialisiert werden. Rufen Sie
hierzu den Init Baustein FB 891 - VMC_InitSigma_PN mit Enable = TRUE auf.

= Der Ausgang Valid meldet TRUE zuriick. Im Fehlerfall kbnnen 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 Init-Baustein gedndert wurden.

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

i meldet!

[l |

Programmieren Sie Ihre Applikation mit dem FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN
oder mit den PLCopen Bausteinen.

4.1.5 Einsatz im Siemens TIA-Portal
4.1.5.1 Hardware-Konfiguration System MICRO bzw. SLIO
Voraussetzung Ubersicht

Bitte verwenden Sie fiir die Projektierung das Siemens TIA Portal ab V14.

Die Projektierung der VIPA System MICRO bzw. SLIO CPU erfolgt im Siemens TIA
Portal in Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices.

Das PROFINET IO Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

Damit der PROFINET Antrieb im Siemens TIA Portal konfiguriert werden kann, muss
die entsprechende GSDML-Datei installiert sein.
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GSDML-Datei fiir System Die Installation des PROFINET-IO-Device im Hardware-Katalog erfolgt nach folgender
MICRO bzw. SLIO instal- Vorgehensweise:
lieren 1. ). Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

2. ), Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die
Konfigurationsdatei fir Ihre System MICRO bzw. SLIO CPU.

Extrahieren Sie die Datei in lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie das Siemens TIA Portal.

SchlieBen Sie alle Projekte.

Wechseln Sie in die Projektansicht.

Gehen Sie auf "Extras = Gerétebeschreibungsdatei (GSD) installieren”.

@ N |o |||«

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 Feldgeréte
= PROFINET 10 = I/O = VIPA GmbH".

Von VIPA gibt es folgende PROFINET-IO-Devices:

m System MICRO: "VIPA Micro PLC"
B System SLIO: "VIPA System SLIO"

Damit die VIPA-Komponenten angezeigt werden kénnen, miissen Sie im
i Hardware-Katalog bei "Filter" den Haken entfernen.

1

GSDML-Datei fiir Sigma-5 Die GSDML-Datei fur den Sigma-5 PROFINET Antrieb finden Sie auf
PROFINET Antrieb instal- www.yaskawa.eu.com unter "Service =» Drives & Motion Software".

lieren Bitte verwenden Sie folgende GSDML.:
B GSDML-V2.3-Yaskawa-SGDV-OCB03A-20140228.xml
Die Installation erfolgt nach folgender Vorgehensweise:
1. » Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende GSDML-Datei herunter.
2. Extrahieren Sie die Datei in Ihr Arbeitsverzeichnis.
3. » Starten Sie das Siemens TIA Portal.
4. ), Schlielen Sie alle Projekte.
5. » Gehen Sie auf "Extras = Geréatebeschreibungsdatei (GSD) installieren”.
6. Navigieren Sie in lhr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.
= Nach der Installation finden Sie das PROFINET 10 Device fiir den Sigma-5
Antrieb unter "Weitere Feldgerdte = PROFINET IO =» Drives = Yaskawa ...".
CPU im Projekt anlegen ]EJrrr: kompatibel mit dem Siemens TIA Portal zu sein, sind folgende Schritte durchzu-
Uhren:

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".

160 HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.014 | de | 19-04



VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 PROFINET
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4. , Wabhlen Sie, abhangig von der eingesetzten VIPA CPU, folgende CPU von Siemens

aus:

VIPA CPU zu projektieren als SIMATIC S7-300 > ...
M13-CCF0000 ab V2.4.12 CPU 314C-2 PN/DP (6ES7 314-6EH04-0AB0 V3.3)
013-CCFORO00 ab V2.4.12 CPU 314C-2 PN/DP (6ES7 314-6EH04-0AB0 V3.3)
014-CEFORO01 ab V2.4.12 CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)
015-CEFNROO ab V2.4.16 CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)
015-CEFPRO01 ab V2.4.12 CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)
017-CEFPRO0 ab V2.4.12 CPU 317-2PN/DP (6ES7 317-2EK14-0AB0 V3.2)

= Die CPU wird mit einer Profilschiene eingefligt wie z.B. fiir das System MICRO
die CPU 314C-2 PN/DP.

1 2 4 5

]

©

oL

[[[TTTTTTT]]
[[TTTITTTT]
[[TTTITTTT]]

[TTTTTTTTT]]
[TTTTITTTT]
[TTTTTTTTT]

Geratelibersicht:

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/AO2... 26 Al5/A02
Zahlen... 27 Zahlen

Anbindung CPU als 1. ) Wechseln Sie im Projektbereich in die "Netzsicht".

PROFINET-I0-Device 2. , Navigieren Sie im Hardware-Katalog zu "Weitere Feldgerédte = PROFINET IO

= /O = VIPA GmbH" und binden Sie das Slave-System an die CPU an, indem Sie
dies aus dem Hardware-Katalog in die Netzsicht ziehen und dieses Uiber
PROFINET an die CPU anbinden.

Von VIPA gibt es folgende PROFINET-IO-Devices:

B System MICRO: "VIPA Micro PLC"
B System SLIO: "VIPA System SLIO"
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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. 5, Geben Sie unter "PROFINET" einen "PROFINET Gerédtenamen" an. Der Gerate-
name muss eindeutig am Ethernet-Subnetz sein.

TIA

Menu ...
*HE X Hax M G ABDDEREO SRR =

Netzsicht Katalog
PLC l EE E VIPA Micro PLC =3 Filter
CPU 314C-2PN... o~ @
/
n EE E . )
V £ Weitere Feldgerate —
V 5 PROFINET 10
V10
Gg/ PROFINET IO System 2N V5 VIPA GmbH
y. V £5VIPA Micro PLC
CPU 314C—2PVP Eigenschaften 1Kopfmod
Allgemein Ethernet-Adressen .
Ethernet-Adressen
IP-Protokoll
IP-Adresse:| ... |
Subnetzmaske: | ... |
PROFINET
PROFINET-Geratename:

5. » Wahlen Sie in der Netzsicht das |10-Device wie z.B. "VIPA MICRO PLC" an und
wechseln Sie in die Gerételibersicht.

= In der Gerételibersicht des PROFINET-10-Device "VIPA MICRO PLC" ist auf
Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert. Ab Steckplatz 1 kénnen Sie lhre
System MICRO bzw. SLIO Module platzieren.
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Ethernet-PG/OP-Kanal Damit Sie auf die entsprechende Ethernet-Schnittstelle online zugreifen kénnen, missen
parametrieren Sie dieser durch die "Initialisierung" bzw. "Urtaufe" IP-Adress-Parameter zuweisen. Bitte
beachten Sie, dass Sie die IP-Adress-Daten in lhr Projekt fir den CP 343-1 Ubernehmen.

) Néheres zur Urtaufe und zum Einsatz des Ethernet-PG/OP-Kanals finden
i Sie im Handbuch zu Ihrer CPU.

1

1. ) Platzieren Sie fur den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 des Siemens-Sys-
tems den Siemens CP 343-1 (6GK7 343-1EX30 0XEO V3.0).

2. , Offnen Sie durch Klick auf den CP 343-1EX30 den "Eigenschaften"-Dialog und
geben Sie fur den CP unter "Eigenschaften” die IP-Adress-Daten aus der Urtaufe

an.

3. » Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-

Daten nicht Ubernommen!

4. , Ubertragen Sie Ihr Projekt in lhre CPU

= Die IP-Adress-Daten werden in lhr Projekt GUbernommen. Beispielhaft wird dies
nachfolgend am System MICRO gezeigt.

(1) Ethernet-PG/OP-Kanal

Gerateiibersicht
Baugruppe
PLC ...
MPI/DP-Schnittstelle
PROFINET-Schnittstelle

CP 343-1

CPU

Steckplatz
2

2 X1

2 X2

CP 343

Typ

CPU 314C-2PN/DP
MPI/DP-Schnittstelle
PROFINET-Schnittstelle

CP 343-1
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Sigma-5 PROFINET Bei der Konfiguration ist fir jede Achse ein Sigma-5 PROFINET-10-Device zu konfigu-
Antrieb einfiigen und kon-  rieren.
figurieren

1. » Wahlen Sie lhren Sigma-5 PROFINET Antrieb "SGDV-0CB..." aus dem Hardware-
Katalog unter "Weitere Feldgeréte = PROFINET IO =» Drives = Yaskawa ..." und
ziehen Sie ihn auf das "PROFINET-IO-System".

= Der Sigma-5 PROFINET Antrieb wird an den 10-Controller angebunden und
kann nun konfiguriert werden.

2. ) Klicken Sie auf das Sigma-5 10-Device und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
= Gerétekonfiguration” die "Gerételibersicht".

3. » Vergeben Sie einen passendenden "Gerdtenamen” wie Axis-001.

st

4. , Gerateiibersicht

Baugruppe Steckplatz ... Typ

Axis-001 0 SGDV-0CB03A
PN-IO 0 X1 SGDV-0CB03A

DO w/ Yaskawa 1 DO w/ Yaskawa
telegr.100,PZD... telegr.100,PZD-16/14
Parameter Access 11 Parameter Access
Point Point

Yaskawa telegram, 12 Yaskawa telegram,
PzZD-16/14 PzD-16/14

Blenden Sie im Hardware-Katalog die Module des Sigma-5 PROFINET Antriebs
"SGDV-0CB..." ein und ziehen Sie die Komponente "DO w/ YASKAWA
telegr.100..." auf "Steckplatz 1" des Sigma-5 PROFINET Antriebs.

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefiigt.
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Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und

i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-

schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
libersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

®  Anwenderprogramm & 170

® FB 891 -VMC InitSigma_PN & 221
Beispiel Hardware-Konfi- Slot  Baugruppe .. E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
guration
0 SGDV-OCBO03A 2037
X1 PN-IO 2036
X1P1 Port 1 2035
X1 P2 Port2 2034
1 DO with YASKAWA telegr.100, 2033
PZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2033
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 284-311 288-319

4.1.5.2 Hardware-Konfiguration System 300S

Voraussetzung Ubersicht

Bitte verwenden Sie fir die Projektierung das Siemens TIA Portal ab V14.

Damit der PROFINET Antrieb im Siemens TIA Portal konfiguriert werden kann, muss
die entsprechende GSDML-Datei installiert sein.

Die Bausteine kdnnen Sie bei folgenden CPUs einsetzen:
— System 300S CPU 315-4PN43
— System 300S CPU 315-4PN23
— System 300S CPU 317-4PN23
Die Projektierung der System 300S PROFINET CPU erfolgt im Siemens TIA Portal
als entsprechende Siemens CPU.
— Die CPUs 315-4PNxx sind als Siemens CPU 315-2 PN/DP
(6ES7 315-2EH14-0ABO0 V3.2) zu projektieren.
— Die CPU 317-4PN23 ist als Siemens CPU 317-2 PN/DP
(6ES7 317-2EK14-0AB0 V3.2) zu projektieren.
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GSDML-Datei fiir Sigma-5 Die GSDML-Datei fur den Sigma-5 PROFINET Antrieb finden Sie auf
PROFINET Antrieb instal- www.yaskawa.eu.com unter "Service =» Drives & Motion Software".

lieren Bitte verwenden Sie folgende GSDML:
B GSDML-V2.3-Yaskawa-SGDV-OCB03A-20140228.xml
Die Installation erfolgt nach folgender Vorgehensweise:
1. » Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende GSDML-Datei herunter.
2. j, Extrahieren Sie die Datei in lhr Arbeitsverzeichnis.
3. » Starten Sie das Siemens TIA Portal.
4. , SchlieBen Sie alle Projekte.
5. » Gehen Sie auf "Extras = Gerétebeschreibungsdatei (GSD) installieren”.
6. » Navigieren Sie in Ihr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.
= Nach der Installation finden Sie das PROFINET 10 Device fiir den Sigma-5
Antrieb unter "Weitere Feldgerdte = PROFINET IO =» Drives = Yaskawa ...".
CPU im Projekt anlegen ]EJrr? kompatibel mit dem Siemens TIA Portal zu sein, sind folgende Schritte durchzu-
Uhren:

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, abhangig von der eingesetzten VIPA CPU, folgende CPU von Siemens
aus:

B Die CPUs 315-4PNxx sind als Siemens CPU 315-2 PN/DP (6ES7
315-2EH14-0AB0 V3.2) zu projektieren.

B Die CPU 317-4PN23 ist als Siemens CPU 317-2 PN/DP (6ES7
317-2EK14-0AB0 V3.2) zu projektieren.

= Die CPU wird mit einer Profilschiene eingefligt wie z.B. fiir die VIPA CPU
315-4PN23 die CPU 314C-2 PN/DP.

1 2 4 5 6

I

©

Geritelibersicht
Baugruppe Steckplatz Typ
PLC ... 2 CPU 315-2PN/DP
MPI/DP-Schnittstelle 2 X1 MPI/DP-Schnittstelle
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Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

PROFINET-Schnittstelle

Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens TIA-Portal

2 X2

PROFINET-Schnittstelle

Damit Sie auf die entsprechende Ethernet-Schnittstelle online zugreifen kénnen, miissen
Sie dieser durch die "Initialisierung" bzw. "Urtaufe" IP-Adress-Parameter zuweisen. Bitte
beachten Sie, dass Sie die IP-Adress-Daten in lhr Projekt flir den CP 343-1 (ibernehmen.

Néheres zur Urtaufe und zum Einsatz des Ethernet-PG/OP-Kanals finden
i Sie im Handbuch zu Ihrer CPU.

1

1. ) Projektieren Sie fur den Ethernet-PG/OP-Kanal immer als letztes Modul nach den
gesteckten System 300 Modulen einen Siemens CP 343-1

(6GK7 343-1EX11 OXEOQ).

2. , Offnen Sie durch Klick auf den CP 343-1EX11 den "Eigenschaften"-Dialog und
geben Sie fir den CP unter "Eigenschaften” die IP-Adress-Daten aus der Urtaufe

an.

3. » Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-

Daten nicht tbernommen!

4. , Ubertragen Sie lhr Projekt in Inre CPU
= Die IP-Adress-Daten werden in lhr Projekt GUbernommen. Beispielhaft wird dies

nachfolgend an der CPU 315-4PN23 gezeigt.

Ethernet-PG/OP

)
3
2

Ethernet-PG/OP-Kanal

Gerételibersicht

Baugruppe
PLC...

DI...

DO...

DIO...

Al...

AO...

[ ]CP 343-1

CPU

EEEEEE
]

DI

DO

DIO

Al AO CP 343-1EX11

Steckplatz
2

© o0 N o o »

Typ

CPU
315-2PN/DP

DI...
DO...
DIO...
Al...
AO...

CP 343-1
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Sigma-5 PROFINET Bei der Konfiguration ist fir jede Achse ein Sigma-5 PROFINET-10-Device zu konfigu-
Antrieb einfiigen und kon-  rieren.
figurieren

1. » Wahlen Sie lhren Sigma-5 PROFINET Antrieb "SGDV-0CB..." aus dem Hardware-
Katalog unter "Weitere Feldgeréte = PROFINET IO =» Drives = Yaskawa ..." und
ziehen Sie ihn auf das "PROFINET-IO-System".

= Der Sigma-5 PROFINET Antrieb wird an den 10-Controller angebunden und
kann nun konfiguriert werden.

2. ) Klicken Sie auf das Sigma-5 10-Device und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
= Gerétekonfiguration” die "Gerételibersicht".

3. » Vergeben Sie einen passendenden "Gerdtenamen” wie Axis-001.

st

4. , Gerateiibersicht

Baugruppe Steckplatz ... Typ

Axis-001 0 SGDV-0CB03A
PN-IO 0 X1 SGDV-0CB03A

DO w/ Yaskawa 1 DO w/ Yaskawa
telegr.100,PZD... telegr.100,PZD-16/14
Parameter Access 11 Parameter Access
Point Point

Yaskawa telegram, 12 Yaskawa telegram,
PzZD-16/14 PzD-16/14

Blenden Sie im Hardware-Katalog die Module des Sigma-5 PROFINET Antriebs
"SGDV-0CB..." ein und ziehen Sie die Komponente "DO w/ YASKAWA
telegr.100..." auf "Steckplatz 1" des Sigma-5 PROFINET Antriebs.

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefiigt.
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Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
libersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

®  Anwenderprogramm & 170
B FB 891 - VMC InitSigma_PN & 221

Beispiel Hardware-Konfi- Slot  Baugruppe .. E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
guration

0 SGDV-OCBO03A 2037

X1 PN-IO 2036

X1P1 Port 1 2035

X1 P2 Port2 2034

1 DO with YASKAWA telegr.100, 2033

PZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2033
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 284-311 288-319
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4.1.5.3 Anwender-Programm
4.1.5.3.1 Programmstruktur

4.1.5.3.2 Programmierung
Bibliothek einbinden

VMC_InitSigma_PN

Init P
<
FB 891

DB AxisControl
2| UDT 890 [ Kernel
VMC_ConfigSigmaPN_REF [ FB 890
F BS VMC_AxisControlSigma_PN

UDT 860

< > MC_AXIS_REF le
FB 800 ... 838 i s |

A 4

DB

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

UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF

Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur fir Sigma-5/7 PROFINET.

UDT 860 - MC_AXIS_REF

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

Allgemeine Datenstruktur fur alle Antriebe und Bussysteme.

FB 891 - VMC_InitSigma_PN

Der Init-Baustein dient zur Konfiguration einer Achse.
Spezifischer Baustein fir Sigma-5/7 PROFINET.
Die Konfigurationsdaten fiir die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN

Spezifischer Baustein fur Sigma-5/7 PROFINET.

Dieser Baustein ist eine Kombination aus einem Kernel und einem AxisControl
Baustein und kommuniziert mit Gber PROFINET mit dem Antrieb, verarbeitet die
Benutzeranforderungen und gibt Statusmeldungen zurlck

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 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, haben Sie die Mdglichkeit
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.

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.
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Alarm-OBs anlegen

Bausteine in Projekt
kopieren

Achs-DB anlegen

OB 1 - Konfiguration der

Achsen

Nj|o & |~

Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im 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( =» Bibliothek dearchivieren".

Navigieren Sie zu ihrem Arbeitsverzeichnis und laden Sie die Datei ...Simple
Motion.zalxx.

Klicken Sie auf "Projektnavigation = ...CPU... = Programmbausteine
=> Neuen Baustein hinzufiigen”.

= Das Dialogfenster "Neuen Baustein hinzufiigen" 6ffnet sich.

Geben Sie OB 57 an und bestatigen Sie mit [OK].
= Der OB 57 wird angelegt.

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

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

B  Sigma PROFINET:

— UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF & Kap. 4.3.1 "UDT 890 -
VMC_ConfigSigmaPN_REF - Sigma-5/7 PROFINET Datenstruktur Achs-
konfiguration" Seite 217

— FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_Axis-
ControlSigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7
PROFINET" Seite 218

— FB 891 - VMC_InitSigma_PN & Kap. 4.3.3 "FB 891 - VMC_InitSigma_PN -
Sigma-5/7 PROFINET Initialisierung" Seite 221

B Axis Control

— UDT 860 - MC_AXIS_REF & Kap. 9.2.1 "UDT 860 - MC_AXIS_REF -
Datenstruktur Achsdaten" Seite 371

— FB 860 - VMC_AxisControl % Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl - Con-
trol-Baustein Achskontrolle"” Seite 371

Klicken Sie auf "Projektnavigation = ...CPU... = Programmbausteine
= Neuen Baustein hinzufiigen".

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" 6ffnet sich.

Wahlen Sie den Bausteintyp "DB Baustein" und vergeben Sie diesem den Namen
"Axis01". Die DB-Nr. kdnnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 10. Geben Sie DB 10 an
und legen Sie diesen als globalen DB mit [OK] an.

= Der Baustein wird angelegt und geoffnet.

Legen Sie in "Axis01" folgende Variablen an:

B "Config" vom Typ UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF.
Dies sind spezifische Achs-Konfigurationsdaten.
B "Axis" vom Typ UDT 860 - MC_AXIS_REF.
Wahrend des Betriebs werden hier alle Betriebsdaten der Achse abgelegt.

Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:
FB 891 - VMC_lInitSigma_PN, DB 891
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Beispiel Hardware-Konfi-
guration

Beispielaufruf

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-

schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:
Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-

libersicht.
— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":

Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

B Hardware-Konfiguration & 159
B FB 891 -VMC InitSigma_PN & 221

Slot Baugruppe E-Adr.
0 SGDV-OCBO03A
X1 PN-10
X1P1 Port1
X1P2 Port2
1 DO with YASKAWA telegr.100,
PZD-16/14
1.1 Parameter Access Point
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 284-311

CALL "VMC InitSigma PN"

Enable
LogicalAddress

ParaAccessPointAdress

InputsStartAddress
OutputsStartAddress
EncoderType

EncoderResolutionBits

FactorPosition
FactorVelocity
FactorAcceleration
OffsetPosition
MaxVelocityApp
MaxAccelerationApp
MaxDecelerationApp
MaxVelocityDrive
MaxPosition
MinPosition
EnableMaxPosition
EnableMinPosition

"VMC InitSigma PN 1"
:="InitS5PN1 Enable"

A-Adr. Diagnoseadresse

2037
2036
2035
2034
2033

2033

288-319

:=284 //HW-Konfig: Smallest IO addr.

:=2033 //HW-Konfig:

Diag addr.

:=284 //HW-Konfig: Telegr.100 start I addr.

:=288 //HW-Konfig: Telegr.

:=1.048576e+006
:=1.048576e+006
:=1.048576e+006
:=0.000000e+000
:=5.000000e+001
:=1.000000e+002
:=1.000000e+002
:=6.000000e+001
:=1.048500e+003
:=-1.048514e+003
:=TRUE

:=TRUE

100 start O addr.
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AxisControl verbinden

MinUserPosition
MaxUserPosition
Valid

Error

ErrorID

Config

Axis

Einsatz Sigma-5 PROFINET > Einsatz im Siemens TIA-Portal

:="InitS5PN1 MinUserPos"
:="InitS5PN1 MaxUserPos"
:="InitS5PN1 Vvalid"
:="InitS5PN1 Error"
:="InitS5PN1 ErrorID"
:="Axis01".Config
:="Axis01".Axis

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, DB 890 & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_AxisControl-
Sigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7 PROFINET" Seite 218

Der Baustein verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet
an den Antrieb Gber PROFINET weiter.

CALL
AxisEnable
AxisReset
HomeExecute
HomePosition
StopExecute

"VMC AxisControlSigma PN"

"DI AxisControlSigmaPNO1"
:="AxCtrll AxisEnable"

:="AxCtrll AxisReset"

:="AxCtrll HomeExecute"

:="AxCtrll HomePosition"

:="AxCtrll StopExecute"

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

PositionDistance :="AxCtrll PositionDistance"
Direction :="AxCtrll Direction"
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 :="Axis01".Axis

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

Ihr Projekt beinhaltet nun folgende Bausteine:

3.

OB 1 - Main

OB 57 - DP Manufacturer Alarm

OB 82 - I/O_FLT1

OB 86 - Rack_FLT

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN mit Instanz-DB
FB 891 - VMC_InitSigma_PN mit Instanz-DB

UDT 860 - MC_Axis REF

UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF

Wahlen Sie "Projekt = Alles libersetzen" und Ubertragen Sie das Projekt in lhre
CPU. Naheres zur Ubertragung Ihres Projekt finden Sie in der Onlinehilfe zum
SPEED?7 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 891 - VMC_InitSigma_PN 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 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 |

Programmieren Sie Ihre Applikation mit dem FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN
oder mit den PLCopen Bausteinen.
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Einsatz Sigma-7 PROFINET > Parameter am Antrieb einstellen

4.2 Einsatz Sigma-7 PROFINET

4.2.1 Ubersicht

Voraussetzung

Schritte der Projektierung

-—

SPEED7 Studio ab V1.8

oder

Siemens SIMATIC Manager ab V 5.5 SP2 bzw. TIA Portal V 14 & Simple Motion Con-
trol Library

CPU mit PROFINET-Funktionalitat wie z.B. CPU 015-CEFPRO1

Sigma-7-Antrieb mit PROFINET-Anbindung

Parameter am Antrieb einstellen

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

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

B Projektierung einer CPU mit PROFINET-Funktionalitat.

B Projektierung eines Sigma-7 PROFINET-Antriebs.

Programmierung im VIPA SPEED7 Studio, Siemens SIMATIC Manager oder TIA
Portal.

B /nit-Baustein zur Konfiguration der Achse beschalten.

B Kernel-Baustein zur Kommunikation mit der Achse beschalten.

B Bausteine fur die Bewegungsabldufe beschalten.

4.2.2 Parameter am Antrieb einstellen

Parameter Sigma-7

Sigma-7S (24bit Encoder)

Servopack Para- Adresse

meter

PnC20 922h

VORSICHT!
Vor der Erstinbetriebnahme miissen Sie lhren 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:

Name Wert
Telegram Selection (100: General Telegram: All OP 100
modes)

Bitte beachten Sie, dass Sie gemal ihren Anforderungen die entspre-

\_/

i chende Fahrtrichtung fir Ihren Antrieb freigeben. Verwenden Sie hierzu

die Parameter Pn50A (P-OT) bzw. Pn50B (N-OT) in Sigma Win+.
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4.2.3 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

4.2.31
CPU im Projekt anlegen

. ’ i e

Projektbaum

PLC...
Geratelbersicht

Geratekonfiguration

Hardware-Konfiguration System MICRO

Bitte verwenden Sie fiir die Projektierung das SPEED?7 Studio ab V1.8
1. , Starten Sie das SPEED7 Studio.

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe
gad= < QRAbESRHIERR Bbh b

.l Projektbaum ~ 3 x

SPEED7 Studio

Start:

-
LJI Neues Projekt

.
/@] Projekt 6ffnen

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. » Kilicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".
= Es o6ffnet sich ein Dialog fur die Gerateauswahl.

4. 5, Wahlen Sie unter den "Gerétevorlagen" die System MICRO CPU M13-CCF0000
V2.4.... und klicken Sie auf [OK].

= Die CPU wird in "Geréte und Netze" eingeflgt und die "Gerétekonfiguration”

geoffnet.
1 2 8
YASKAWA
®
L s
Geratekonfiguration
Slot Baugruppe
0 CPU M13-CCF0000
-X2 MPI-Schnittstelle
-X3 PROFINET PG_OP |O-System
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Ethernet-PG/OP-Kanal 1. ) Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".

parametrieren = Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU. Hierbei werden beide

Schnittstellen des PROFINET bzw. Ethernet-PG/OP Kanal Switch unter identi-
schem Namen aufgefiihrt.

Projektbaum D aAligemein Bpic o1

= $E3Geriite und Netze

0 SLIO_sSMC EICHS

i3 Gerate und Netze

# PLC_01 [CPU M13...

Klicken Sie auf eins der Netzwerke "PROFINET PG_OP_Ethernet |O-System ...".
Wahlen Sie "Kontextmenii = Eigenschaften der Schnittstelle”.

= Es o6ffnet sich ein Dialogfenster. Hier kénnen Sie IP-Adressdaten fiir lhren
Ethernet-PG/OP-Kanal angeben. Glltige 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.

GSDML-Datei installieren Damit der Sigma-7 PROFINET Antrieb im SPEED7 Studio konfiguriert werden kann,
muss die entsprechende GSDML-Datei installiert sein. In der Regel wird das SPEED7
Studio mit aktuellen GSDML-Dateien ausgeliefert und Sie kénnen diesen Teil tber-
springen. Sollte Inre GSDML-Datei veraltet sein, finden Sie die aktuellste GSDML-Datei
fur den Sigma-7 PROFINET Antrieb unter www.yaskawa.eu.com unter "Service
=> Drives & Motion Software".

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

Gehen Sie in Ihr SPEED7 Studio.

Offnen Sie mit "Extras
= Gerétebeschreibungsdatei installieren (PROFINET - GSDML)" das zugehdrige
Dialogfenster.

4. ,, Geben Sie unter "Quelipfad” die GSDML-Datei an und installieren Sie diese mit
[Installieren].

= Die Gerate der GSDML-Datei steht lhnen nun zur Verfligung.

Sigma-7 Antrieb hinzu- 1. ) Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".

figen 2. , Klicken Sie auf "PROFINET PG_OP_Ethernet IO-System ..." und wihlen sie
"Kontextmenii = Neues Gerét hinzufiigen".

PEGES

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

... Geratevorlage

gGD?S-xxxACOxxx

3. » Wahlen Sie lhren Sigma-7 Antrieb aus:
B SGD7S-xxxACOxxxx

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

PLEGE
>

PROFINET PG_OP I0-System
u]

PN_Device_001
SGD7S-xxXACOX0X

= Der Sigma-7 Antrieb wird an Ihren PROFINET-IO-Controller angebunden.
4. , Kilicken Sie auf den Sigma-7 Antrieb.

Bl Gerstevorlagen | | Baugmi ] Bausteine

L}
— PROFINET PG_OP
P 10-System

Filter Aktiv

7 Standard Telegram 1
PROFINET PG_OP 10-System

u] I B Yaskawa telegram 100 PDZ-16/14
PN_Device_001
SGD78-xxACO0X

LN

Lokale Bauﬁpen Slot ABauy/
Verbindungen

1

5. ) Wahlen Sie unter "Katalog” den Reiter "Baugruppen” an.
= Die Telegramme fir den Sigma-7 Antrieb werden aufgelistet.
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6. . Wahlen Sie "Yaskawa telegram 100 PZD..." und ziehen Sie dieses unter "Lokale

Baugruppen" auf "Slot 1".

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefiigt.

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfigu-
i ration und lhrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe fol-

gender Moduleigenschaften in den Aufrufparametern des FB
891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnosead-
resse von Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der
Steckplatziibersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des
Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.

[l |

B Anwenderprogramm & 186
B FB 891 -VMC InitSigma_PN & 221

Beispiel Hardware-Konfi- Slot  Baugruppe .. E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
guration

0 SGD7S-xxxACOxXxXxX 2035 2035

X1 PN-10 2034 2034

X1P1 Port1 2033 2033

X1 P2 Port2 2032 2032

1 DO with YASKAWA telegr.100, 2044 2044

PzD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2044 2044
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 28-55 32-63 2044
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4.2.3.2
CPU im Projekt anlegen

. F YA esub

Projektbaum

PLC...
Geratelbersicht

Geratekonfiguration

Hardware-Konfiguration System SLIO

Bitte verwenden Sie fiir die Projektierung das SPEED?7 Studio ab V1.8
1. , Starten Sie das SPEED7 Studio.

Datei Ansicht Sprache Theme Simulation Extras Fenster Hilfe
2AH= QRABEIRHEE= bbb,

[] Projektbaum

SPEED7 Studio

Start:

-
;_JI Neues Projekt

=~
/,a I Projekt 6ffnen

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. » Kilicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".
= Es o6ffnet sich ein Dialog fur die Gerateauswahl.

. » Wahlen Sie unter den "Gerétevorlagen” Ihre PROFINET-CPU wie z.B. die CPU
015-CEFPRO01 und klicken Sie auf [OK].

= Die CPU wird in "Geréte und Netze" eingeflgt und die "Gerétekonfiguration”
geoffnet.

F

12 3 4 5

Geratekonfiguration

Slot Baugruppe

0 CPU 015-CEFPRO1
-X1 PG_OP_Ethernet

-X3 MPI-Schnittstelle

-X4 PROFINET-IO-System

180

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW9OMSOMA V10.014 | de | 19-04



VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-5/7 PROFINET

Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

GSDML-Datei installieren

Sigma-7 Antrieb hinzu-
fiigen

Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

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

Projektbaum D aAligemein Bpic o1

= $E3Geriite und Netze

0 SLIO_sSMC

i3 Geréate 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.

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 PROFINET Antrieb im SPEED7 Studio konfiguriert werden kann,
muss die entsprechende GSDML-Datei installiert sein. In der Regel wird das SPEED7
Studio mit aktuellen GSDML-Dateien ausgeliefert und Sie kénnen diesen Teil tUber-
springen. Sollte Inre GSDML-Datei veraltet sein, finden Sie die aktuellste GSDML-Datei
fr den Sigma-7 PROFINET Antrieb unter www.yaskawa.eu.com unter "Service

=>» Drives & Motion Software".

1.

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

Gehen Sie in Ihr SPEED7 Studio.

Offnen Sie mit "Extras
=> Gerétebeschreibungsdatei installieren (PROFINET - GSDML)" das zugehdrige
Dialogfenster.

Geben Sie unter "Quellpfad” die GSDML-Datei an und installieren Sie diese mit
[Installieren].

= Die Gerate der GSDML-Datei steht lhnen nun zur Verfigung.

Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".

Klicken Sie auf "PROFINET IO-System ..." und wahlen sie "Kontextmendii
=> Neues Gerét hinzufiigen”.

PEC

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

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW9OMSOMA V10.014 | de | 19-04 181



Einsatz Sigma-5/7 PROFINET VIPA SPEED? Library

Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

Neues Gerat hinzufiigen...

... Geratevorlage

gGD?S-xxxACOxxx

3. » Wahlen Sie lhren Sigma-7 Antrieb aus:
B SGD7S-xxxACxxxx

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

il G_OP_Ethernet
PROFINET \_O_ System.
bod

PN_Device_001
SGD7S-xxACOX0X

= Der Sigma-7 Antrieb wird an Ihren PROFINET-IO-Controller angebunden.
4. , Klicken Sie auf den Sigma-7 Antrieb

Bl Gerstevorlagen | | Baugmi ] Bausteine

L}
PG_OP_Ethernet Filter Aktiv

= 7 Standard Telegram 1
PROFINET |O-System
u] I B Yaskawa telegram 100 PDZ-16/14
PN_Device_001

SGDS7-xxxAC0X

.

Lokale Bauﬁpen Slot ABauy/
Verbindungen

1

5. ) Wahlen Sie unter "Katalog" den Reiter "Baugruppen” an.
= Die Telegramme flir den Sigma-7 Antrieb werden aufgelistet.
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6. . Wahlen Sie "Yaskawa telegram 100 PZD..." und ziehen Sie dieses unter "Lokale

Baugruppen" auf "Slot 1".

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefiigt.

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfigu-
i ration und lhrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe fol-

gender Moduleigenschaften in den Aufrufparametern des FB
891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnosead-
resse von Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der
Steckplatziibersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des
Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.

[l |

B Anwenderprogramm & 186
B FB 891 -VMC InitSigma_PN & 221

Beispiel Hardware-Konfi- Slot  Baugruppe .. E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
guration

0 SGD7S-xxxACOxXxXxX 2035 2035

X1 PN-10 2034 2034

X1P1 Port1 2033 2033

X1 P2 Port2 2032 2032

1 DO with YASKAWA telegr.100, 2044 2044

PzD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2044 2044
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 28-55 32-63 2044
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4233
4.2.3.3.1

Anwender-Programm

Programmstruktur
Init .
FB 891
VMC_InitSigma_PN
DB AxisControl
.| UDT 890 L, Kernel
VMC_ConfigSigmaPN_REF [ FB 890

FBS VMC_AxisControlSigma_PN

N| UDT 860 | |
FB 800 ... 838 | MC_AXIS_REF |
® DB

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

UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF

Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur fir Sigma-5/7 PROFINET.

UDT 860 - MC_AXIS_REF

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

Allgemeine Datenstruktur fur alle Antriebe und Bussysteme.

B FB 891 - VMC_InitSigma_PN

Der Init-Baustein dient zur Konfiguration einer Achse.
Spezifischer Baustein fir Sigma-5/7 PROFINET.
Die Konfigurationsdaten fiir die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.

B FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN

Spezifischer Baustein fur Sigma-5/7 PROFINET.

Dieser Baustein ist eine Kombination aus einem Kernel und einem AxisControl
Baustein und kommuniziert mit Gber PROFINET mit dem Antrieb, verarbeitet die
Benutzeranforderungen und gibt Statusmeldungen zurlck

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 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, haben Sie die Mdglichkeit
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.
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4.2.3.3.2 Programmierung

Alarm-OBs anlegen

Projektbaum

@ sLio_smc

-

=

" ] PLC_01 [CPU 015-CE...
“J PLC Programm

2 Programmbausteine
Neue Bausteine hinzufligen

Bausteine in Projekt
kopieren

Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

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

E
s

iz Name: [ DP: Manu... |

Organisationsbaustein hinzufiigen...

Nummer: |[0B57

(F

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 lhrem Projekt hinzu.

0 0 O

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 PROFINET:

— UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF & Kap. 4.3.1 "UDT 890 -
VMC_ConfigSigmaPN_REF - Sigma-5/7 PROFINET Datenstruktur Achs-
konfiguration” Seite 217

— FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_AXxis-
ControlSigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7
PROFINET" Seite 218

— FB 891 - VMC_InitSigma_PN & Kap. 4.3.3 "FB 891 - VMC_InitSigma_PN -
Sigma-5/7 PROFINET Initialisierung” Seite 221

® Axis Control

— UDT 860 - MC_AXIS_REF & Kap. 9.2.1 "UDT 860 - MC_AXIS_REF -
Datenstruktur Achsdaten" Seite 371

— FB 860 - VMC_AxisControl & Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl - Con-
trol-Baustein Achskontrolle" Seite 371
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Achs-DB anlegen 1. Flgen 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. kdnnen Sie frei wahlen wie z.B.
DB 10.

= Der Baustein wird angelegt und gedffnet.
2. , m Legen Sie in "Axis01" die Variable "Config" vom Typ UDT 890 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 [890]
Axis uDT [860]

OB 1 - Konfiguration der Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:
Achsen FB 891 - VMC_InitSigma_PN, DB 891

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
tbersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

1

® Hardware-Konfiguration & 176
B FB 891 - VMC InitSigma_PN & 221
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Beispiel Hardware-Konfi-

Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

guration Slot Baugruppe E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
0 SGD7S-xxxACOxXxxx 2035 2035
X1 PN-10 2034 2034
X1P1 Port1 2033 2033
X1P2 Port2 2032 2032
1 DO with YASKAWA telegr.100, 2044 2044
PzZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2044 2044
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 28-55 32-63 2044

Beispielaufruf

AxisControl verbinden

CALL "VMC InitSigma_ PN"

"VMC InitSigma PN 1"

Enable :="InitS7PN1 Enable"

LogicalAddress :28 //HW-Konfig: Smallest IO addr.
ParaAccessPointAdress :=2044 //HW-Konfig: Diag addr.
InputsStartAddress :=28 //HW-Konfig: Telegr.100 start I addr.
OutputsStartAddress :=32 //HW-Konfig: Telegr. 100 start O addr.
EncoderType =1

EncoderResolutionBits :=20

FactorPosition :=1.048576e+006

FactorVelocity :=1.048576e+006

FactorAcceleration :=1.048576e+006

OffsetPosition :=0.000000e+000

MaxVelocityApp :=5.000000e+001

MaxAccelerationApp
MaxDecelerationApp

:=1.000000e+002
:=1.000000e+002

MaxVelocityDrive :=6.000000e+001
MaxPosition :=1.048500e+003
MinPosition :=-1.048514e+003
EnableMaxPosition :=TRUE

EnableMinPosition :=TRUE

MinUserPosition :="InitS7PN1 MinUserPos"
MaxUserPosition :="InitS7PN1 MaxUserPos"
Valid :="InitS7PN1 Valid"
Error :="InitS7PN1 Error"
ErrorID :="InitS7PN1 ErrorID"
Config :="Axis01".Config

Axis :="Axis01".Axis

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, DB 890 & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_AxisControl-

Sigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7 PROFINET" Seite 218

Der Baustein verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet
an den Antrieb Gber PROFINET weiter.

CALL "VMC AxisControlSigma PN"

"DI AxisControlSigmaPNO1"

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"
Direction :="AxCtrll Direction"
Velocity :="AxCtrll Velocity"
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Zeitlicher Ablauf

N

1

1

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

:="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"

:="Athrll:ActualPosition"
:="AxCtrll ActualVelocity"

:="Athrll:CmdDone"
:="AxCtrll CmdBusy"
:="AxCtrll CmdAborted"
:="AxCtrll CmdError"
:="AxCtrll CmdErrorID"
DirectionPositive:="AxCtrll DirectionPos"
DirectionNegative:="AxCtrll DirectionNeg"

:="AxCtrll SWLimitMinActive"
:="AxCtrll SWLimitMaxActive"
:="AxCtrll HWLimitMinActive"
:="AxCtrll HWLimitMaxActive"

:="Axis01".Axis

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:
® OB 1-Main

OB 57 - DP Manufacturer Alarm
OB 82 - 1/O_FLT1

OB 86 - Rack_FLT
FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN mit Instanz-DB
FB 891 - VMC_InitSigma_PN mit Instanz-DB
UDT 860 - MC_Axis_REF
UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF

1. » Wahlen 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 kénnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

VORSICHT!
Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem

Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!
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2. , Bevor eine Achse gesteuert werden kann, muss diese initialisiert werden. Rufen Sie
hierzu den Init Baustein FB 891 - VMC_InitSigma_PN mit Enable = TRUE auf.

= Der Ausgang Valid meldet TRUE zurtck. 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 /nit-Baustein geandert wurden.

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

i meldet!

[l |

3. » Programmieren Sie Ihre Applikation mit dem FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN
oder mit den PLCopen Bausteinen.

4.2.4 Einsatz im Siemens SIMATIC Manager
4.2.41 Hardware-Konfiguration System MICRO bzw. SLIO

Voraussetzung

GSDML-Datei fiir System
MICRO bzw. SLIO instal-
lieren

GSDML-Datei fiir Sigma-7
PROFINET Antrieb instal-
lieren

Ubersicht

B Bitte verwenden Sie fir die Projektierung den Siemens SIMATIC Manager ab V5.5
SP2.

B Die Projektierung der VIPA System MICRO bzw. SLIO CPU erfolgt im Siemens
SIMATIC Manager in Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices.

Das PROFINET IO Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

B Damit der PROFINET Antrieb im Siemens SIMATIC Manager konfiguriert werden
kann, muss die entsprechende GSDML-Datei installiert sein.

Die Installation des PROFINET-IO-Device 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 fir lhre System MICRO bzw. SLIO 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 Feldgeréte = I/0".

Von VIPA gibt es folgende PROFINET-IO-Devices:

m  System MICRO: "VIPA Micro PLC"
B System SLIO: "VIPA System SLIO"

Die GSDML-Datei fur den Sigma-7 PROFINET Antrieb finden Sie auf
www.yaskawa.eu.com unter "Service = Drives & Motion Software".

Bitte verwenden Sie folgende GSDML.:
B GSDML-V2.33-Yaskawa-SGD7S-xxxAC0xxxx-20170914.xml
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Die Installation erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

N C U L L

Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende GSDML-Datei herunter.
Extrahieren Sie die Datei in Ihr 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 PROFINET 10 Device fur den Sigma-7
Antrieb unter "PROFINET IO = Weitere Feldgeréte = Drives
=> Yaskawa Drives".

CPU im Projekt anlegen Um kompatibel mit dem Siemens SIMATIC Manager zu sein, sind folgende Schritte
durchzuflhren:

1.
2.
3.

Anbindung CPU als
PROFINET-IO-Device

N

-—

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

Platzieren Sie auf "Slot"-Nummer 2 abhangig von der eingesetzten VIPA CPU, fol-
gende CPU von Siemens:

VIPA CPU zu projektieren als SIMATIC S7-300 > ...
M13-CCF0000 ab V2.4.12 CPU 314C-2 PN/DP (6ES7 314-6EH04-0ABO0 V3.3)
013-CCFORO00 ab V2.4.12 CPU 314C-2 PN/DP (6ES7 314-6EH04-0ABO0 V3.3)
014-CEFORO01 ab V2.4.12 CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)
015-CEFNROO ab V2.4.16 CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)
015-CEFPRO01 ab V2.4.12 CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)
017-CEFPRO00 ab V2.4.12 CPU 317-2PN/DP (6ES7 317-2EK14-0AB0 V3.2)

= Die CPU wird auf der Profilschiene eingefligt wie z.B. fur das System MICRO
die CPU 314C-2 PN/DP.

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

Steckpl.| Baugruppe
1

2 CPU ...

PROFINET-IO-System

3

Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie gliltige IP-Adress-
Daten

Klicken Sie auf das Submodul "PN-/0" der CPU und 6ffnen Sie mit "Kontextmenii
= Objekteigenschaften” den Eigenschafts-Dialog.

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

6. 5 Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET 10
= Weitere Feldgeréte = I/O" und binden Sie z.B. fiur System MICRO das 10-
Device "M13-CCF0000" an Ihr PROFINET-System an.

Von VIPA gibt es folgende PROFINET-IO-Devices:

m System MICRO: "VIPA Micro PLC"
B System SLIO: "VIPA System SLIO"

= In der Steckplatziibersicht des PROFINET-IO-Device "VIPA MICRO CPU" 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 tbernommen!
3
4 343-1EX30
5

Sigma-7 PROFINET
Antrieb einfiigen und kon-
figurieren

Bei der Konfiguration ist fiir jede Achse ein Sigma-7 PROFINET-10-Device zu konfigu-
rieren.

1. ) Wahlen Sie Ihren Sigma-7 PROFINET Antrieb "SGD7S-xxxACOxxxx" aus dem
Hardware-Katalog und ziehen Sie ihn auf das "PROFINET-I0O-System".

= Der Sigma-7 PROFINET Antrieb wird an den 10-Controller angebunden und
kann nun konfiguriert werden.
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2. j Klicken Sie auf das Sigma-7 10-Device und 6ffnen Sie mit "Kontextmenii
= Objekteigenschaften” den Eigenschaftsdialog.

3. » Vergeben Sie einen passendenden "Gerdtenamen” wie Axis-001.

Bestatigen Sie lhre Eingaben mit [OK].

1
2 CPU ... _ PROFINET-IO-System
X... | PN-IO S |
Axis-001
3 1
).
0 | Axis-001

1| DO with ... teleg. 100...
Parameter Access P...
YASKAWA telegram...

5. ) Blenden Sie im Hardware-Katalog die Komponenten des Sigma-7 PROFINET
Antriebs "SGD7S-xxxAC0Oxxxx" ein und ziehen Sie die Komponente "DO with
YASKAWA telegr. 100..." auf Slot 1 des Sigma-7 PROFINET Antriebs.

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefiigt.

) Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
libersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

®  Anwenderprogramm % 199
B FB 891 - VMC InitSigma_PN & 221
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Beispiel Hardware-Konfi-
guration

Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Slot Baugruppe ... E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
0 SGD7S-XxxXACOXXXX 2035

X1 PN-10 2034

X1P1 Port1 2033

X1P2 Port2 2032

1 DO with YASKAWA telegr.100, 2044

PZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2044
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 28-55 32-63

4.24.2 Hardware-Konfiguration System 300S

Voraussetzung

GSDML-Datei fiir Sigma-7
PROFINET Antrieb instal-
lieren

B Bitte verwenden Sie fir die Projektierung den Siemens SIMATIC Manager ab V5.5
SP2.

B Damit der PROFINET Antrieb im Siemens SIMATIC Manager konfiguriert werden
kann, muss die entsprechende GSDML-Datei installiert sein.

B Die Bausteine kénnen Sie bei folgenden CPUs einsetzen:
— System 300S CPU 315-4PN43
— System 300S CPU 315-4PN23
— System 300S CPU 317-4PN23

B Die Projektierung der System 300S PROFINET CPU erfolgt im Siemens SIMATIC
Manager als entsprechende Siemens CPU.

— Die CPUs 315-4PNxx sind als Siemens CPU 315-2 PN/DP
(6ES7 315-2EH14-0ABO0 V3.2) zu projektieren.

— Die CPU 317-4PN23 ist als Siemens CPU 317-2 PN/DP
(6ES7 317-2EK14-0ABO0 V3.2) zu projektieren.

Die GSDML-Datei fur den Sigma-7 PROFINET Antrieb finden Sie auf
www.yaskawa.eu.com unter "Service = Drives & Motion Software".

Bitte verwenden Sie folgende GSDML.:

B GSDML-V2.33-Yaskawa-SGD7S-xxxACOxxxx-20170914.xml

Die Installation erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende GSDML-Datei herunter.
Extrahieren Sie die Datei in Ihr Arbeitsverzeichnis.

Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.

Schliel3en Sie alle Projekte.

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

N CU e L L

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

= Nach der Installation finden Sie das PROFINET 10 Device fiir den Sigma-7
Antrieb unter "PROFINET |0 =» Weitere Feldgeréte =» Drives
=> Yaskawa Drives".
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CPU im Projekt anlegen Steckp..| Baugruppe
1
2 CPU 315-2 PN/DP
X1 MPI/DP
X2 PN-10
X2... | Port 1
X2... | Port 2
3
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 fur die CPU 315PN die Siemens CPU 315-2
PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2) und fir die CPU 317PN die Siemens CPU
317-2 PN/DP (6ES7 317-2EK14-0AB0 V3.2).

Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU.
5. » Wahlen Sie "Kontextmeni = PROFINET IO-System einfiigen".
Steckpl.| Baugruppe
1
2 CPU.. PROFINET-IO-System
X... PN-IO tm‘m:x‘m:-
3
Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an.
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.

Ethernet-PG/OP-Kanal Die CPU hat einen Ethernet-PG/OP-Kanal integriert. Uber diesen Kanal kénnen Sie Ihre
parametrieren CPU programmieren und fernwarten.

1. » Projektieren Sie die Module am Standard-Bus.

2. ), Fur den Ethernet-PG/OP-Kanal ist immer unterhalb der reell gesteckten Module ein
Siemens CP 343-1 (SIMATIC 300 \ CP 300 \ Industrial Ethernet \CP 343-1 \ 6GK7
343-1EX11 0XEOQ) zu platzieren.

3. ), Offnen Sie durch Doppelklick auf den CP 343-1EX11 den Eigenschaften-Dialog und
geben Sie fur den CP unter "Eigenschaften” die IP-Adress-Daten aus der Urtaufe
an.

4. ), Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-

Daten nicht Ubernommen!
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5. , Ubertragen Sie Ihr Projekt in Inre CPU

= Die IP-Adress-Daten werden in lhr Projekt Gbernommen.

Standard-Bus (seriell)

Ethernet-PG/OP

DI DO DIO Al AO

(2]
ol
(=

Ethernet-PG/OP-Kanal

Standard-Bus

Steckpl.| Modul
1
2 CPU
3
4 DI
5 DO
6 DIO
7 Al
8 AO
9 343-1EX11
10
11

) Néheres zur Urtaufe und zum Einsatz des Ethernet-PG/OP-
i Kanals finden Sie im Handbuch zu Ihrer CPU.

[l |

Sigma-7 PROFINET
Antrieb einfiigen und kon-
figurieren

Bei der Konfiguration ist fir jede Achse ein Sigma-7 PROFINET-10-Device zu konfigu-

rieren.

1. » Wahlen Sie lhren Sigma-7 PROFINET Antrieb "SGD7S-xxxACOxxxx" aus dem

Hardware-Katalog und ziehen Sie ihn auf das "PROFINET-1O-System".

= Der Sigma-7 PROFINET Antrieb wird an den 10-Controller angebunden und

kann nun konfiguriert werden.

2. j Klicken Sie auf das Sigma-7 10-Device und 6ffnen Sie mit "Kontextmenii

= Objekteigenschaften” den Eigenschaftsdialog.

3. ) Vergeben Sie einen passendenden "Gerdtenamen" wie Axis-001.

Bestatigen Sie lhre Eingaben mit [OK].
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1
2 CPU ... _ PROFINET-IO-System
X... | PN-IO S |
Axis-001
3 1
).
0 | Axis-001

1| DO with ... teleg. 100...
Parameter Access P...
YASKAWA telegram...

5. » Blenden Sie im Hardware-Katalog die Komponenten des Sigma-7 PROFINET
Antriebs "SGD7S-xxxACO0Oxxxx" ein und ziehen Sie die Komponente "DO with
YASKAWA telegr. 100..." auf Slot 1 des Sigma-7 PROFINET Antriebs.

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefligt.

) Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
Ubersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress”:
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

B Anwenderprogramm & 199
B FB 891 - VMC InitSigma_PN & 221
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Beispiel Hardware-Konfi-
guration

Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

Slot Baugruppe ... E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
0 SGD7S-xxxACOxXxxx 2035

X1 PN-10 2034

X1P1 Port1 2033

X1P2 Port2 2032

1 DO with YASKAWA telegr.100, 2044

PzZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2044
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 28-55 32-63

4.24.3 Anwender-Programm

4.2.43.1 Programmstruktur

Init P
FB 891
VMC_InitSigma_PN
DB AxisControl
o UDT 890 I N Kernel
FB VMC_ConfigSigmaPN_REF [~ < FB 890
S VMC_AxisControlSigma_PN
. N| UDT 860 1 .
FB 800 ... 838 MC_AXIS_REF l

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

— UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF
Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur fir Sigma-5/7 PROFINET.

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

FB 891 - VMC_InitSigma_PN

— Der Init-Baustein dient zur Konfiguration einer Achse.

— Spezifischer Baustein fur Sigma-5/7 PROFINET.

— Die Konfigurationsdaten fir die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.
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4.24.3.2 Programmierung
Bibliothek einbinden

Alarm-OBs anlegen

Bausteine in Projekt
kopieren

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN

Spezifischer Baustein fur Sigma-5/7 PROFINET.

Dieser Baustein ist eine Kombination aus einem Kernel und einem AxisControl
Baustein und kommuniziert mit iber PROFINET mit dem Antrieb, verarbeitet die
Benutzeranforderungen und gibt Statusmeldungen zuriick

Unterstltzt 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.

Zusatzlich zum FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, 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.

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].

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

= Das Dialogfenster "Eigenschaften Organistionsbaustein” 6ffnet sich.

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

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

B Sigma PROFINET:

— UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF & Kap. 4.3.1 "UDT 890 -
VMC_ConfigSigmaPN_REF - Sigma-5/7 PROFINET Datenstruktur Achs-
konfiguration" Seite 217

— FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_Axis-
ControlSigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7
PROFINET" Seite 218

— FB 891 - VMC_InitSigma_PN & Kap. 4.3.3 "FB 891 - VMC_InitSigma_PN -
Sigma-5/7 PROFINET Initialisierung" Seite 221

B Axis Control

— UDT 860 - MC_AXIS_REF & Kap. 9.2.1 "UDT 860 - MC_AXIS_REF -

Datenstruktur Achsdaten" Seite 371

— FB 860 - VMC_AxisControl % Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl - Con-
trol-Baustein Achskontrolle"” Seite 371
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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 890 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_ConfigSigmaPN_REF"
Axis "MC_AXIS_REF
END_STRUCT

OB 1 - Konfiguration der Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:
Achsen FB 891 - VMC_InitSigma_PN, DB 891

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
T Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN.: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
Ubersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

i

® Hardware-Konfiguration & 189
® FB 891 - VMC InitSigma_PN & 221
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Beispiel Hardware-Konfi-

guration Slot Baugruppe E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
0 SGD7S-xxxACOxXxxx 2035
X1 PN-10 2034
X1P1 Port1 2033
X1P2 Port2 2032
1 DO with YASKAWA telegr.100, 2044
PzZD-16/14

1.1 Parameter Access Point 2044
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 28-55 32-63

100 start O addr.

Beispielaufruf CALL "VMC InitSigma PN" "VMC InitSigma PN 1"
Enable :="InitS7PN1 Enable"
LogicalAddress :=28 //HW-Konfig: Smallest IO addr.
ParaAccessPointAdress :=2044 //HW-Konfig: Diag addr.
InputsStartAddress :=28 //HW-Konfig: Telegr.100 start I addr.
OutputsStartAddress :=32 //HW-Konfig: Telegr.
EncoderType =1
EncoderResolutionBits :=20
FactorPosition :=1.048576e+006
FactorVelocity :=1.048576e+006
FactorAcceleration :=1.048576e+006
OffsetPosition :=0.000000e+000
MaxVelocityApp :=5.000000e+001
MaxAccelerationApp :=1.000000e+002
MaxDecelerationApp :=1.000000e+002
MaxVelocityDrive :=6.000000e+001
MaxPosition :=1.048500e+003
MinPosition :=-1.048514e+003
EnableMaxPosition :=TRUE
EnableMinPosition :=TRUE

AxisControl verbinden

MinUserPosition :="InitS7PN1 MinUserPos"
MaxUserPosition :="InitS7PN1 MaxUserPos"
Valid :="InitS7PN1 Valid"
Error :="InitS7PN1 Error"
ErrorID :="InitS7PN1 ErrorID"
Config :="Axis01".Config

Axis :="Axis01".Axis

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, DB 890 & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_AxisControl-
Sigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7 PROFINET" Seite 218

Der Baustein verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet
an den Antrieb Gber PROFINET weiter.

CALL "VMC AxisControlSigma PN"

AxisEnable :="AxCtrll AxisEnable"
AxisReset :="AxCtrll AxisReset"
HomeExecute :="AxCtrll HomeExecute"
HomePosition :="AxCtrll HomePosition"
StopExecute :="AxCtrll StopExecute"

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

"DI AxisControlSigmaPNO1"

PositionDistance :="AxCtrll PositionDistance"
Direction :="AxCtrll Direction"
Velocity :="AxCtrll Velocity"
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N

1

1

Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

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

:="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"

:="Axis01".Axis

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:
® OB 1-Main

Zeitlicher Ablauf 1.

OB 57 - DP Manufacturer Alarm
OB 82 - 1/O_FLT1

OB 86 - Rack_FLT
FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN mit Instanz-DB
FB 891 - VMC_InitSigma_PN mit Instanz-DB
UDT 860 - MC_Axis_REF
UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF

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 kénnen jetzt Ihre Applikation in Betrieb nehmen.

A

VORSICHT!

Bitte beachten Sie immer die Sicherheitshinweise zu ihrem
Antrieb, insbesondere bei der Inbetriebnahme!
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2. , Bevor eine Achse gesteuert werden kann, muss diese initialisiert werden. Rufen Sie
hierzu den Init Baustein FB 891 - VMC_InitSigma_PN mit Enable = TRUE auf.

= Der Ausgang Valid meldet TRUE zurtck. 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 /nit-Baustein geandert wurden.

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

i meldet!

[l |

3. » Programmieren Sie Ihre Applikation mit dem FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN
oder mit den PLCopen Bausteinen.

4.2.5 Einsatz im Siemens TIA-Portal
4.2.5.1 Hardware-Konfiguration System MICRO bzw. SLIO
Voraussetzung Ubersicht

B Bitte verwenden Sie fir die Projektierung das Siemens TIA Portal ab V14.

B Die Projektierung der VIPA System MICRO bzw. SLIO CPU erfolgt im Siemens TIA
Portal in Form eines virtuellen PROFINET IO Devices.

Das PROFINET IO Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

B Damit der PROFINET Antrieb im Siemens TIA Portal konfiguriert werden kann, muss
die entsprechende GSDML-Datei installiert sein.

GSDML-Datei fiir System Die Installation des PROFINET-IO-Device im Hardware-Katalog erfolgt nach folgender
MICRO bzw. SLIO instal- Vorgehensweise:
lieren 1. » Gehen Sie in den Service-Bereich von www.vipa.com.

2. ), Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFINET" die
Konfigurationsdatei fir lhre System MICRO bzw. SLIO CPU.

Extrahieren Sie die Datei in Ihr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie das Siemens TIA Portal.

SchlieRen Sie alle Projekte.

Wechseln Sie in die Projektansicht.

Gehen Sie auf "Extras =» Gerétebeschreibungsdatei (GSD) installieren”.

Gl e A U

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 Feldgeréte
= PROFINET IO = I/O = VIPA GmbH".

Von VIPA gibt es folgende PROFINET-IO-Devices:

m  System MICRO: "VIPA Micro PLC"
B System SLIO: "VIPA System SLIO"
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) Damit die VIPA-Komponenten angezeigt werden kénnen, missen Sie im
i Hardware-Katalog bei "Filter" den Haken entfernen.

1

GSDML-Datei fiir Sigma-7 Die GSDML-Datei fur den Sigma-7 PROFINET Antrieb finden Sie auf
PROFINET Antrieb instal- www.yaskawa.eu.com unter "Service = Drives & Motion Software".

lieren Bitte verwenden Sie folgende GSDML.:
B GSDML-V2.33-Yaskawa-SGD7S-xxxACOxxxx-20170914.xml
Die Installation erfolgt nach folgender Vorgehensweise:
1. Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende GSDML-Datei herunter.
2. ), Extrahieren Sie die Datei in |hr Arbeitsverzeichnis.
3. ) Starten Sie das Siemens TIA Portal.
4. ), Schliel3en Sie alle Projekte.
5. » Gehen Sie auf "Extras = Gerétebeschreibungsdatei (GSD) installieren”.
6. 5 Navigieren Sie in Ihr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende
GSDML-Datei.
= Nach der Installation finden Sie das PROFINET 10 Device fur den Sigma-7
Antrieb unter "Weitere Feldgerdte = PROFINET IO = Drives = Yaskawa ...".
CPU im Projekt anlegen #Jrrrll kompatibel mit dem Siemens TIA Portal zu sein, sind folgende Schritte durchzu-
Uhren:

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 hinzufligen".
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Anbindung CPU als
PROFINET-IO-Device

4. , Wabhlen Sie, abhangig von der eingesetzten VIPA CPU, folgende CPU von Siemens

aus:

VIPA CPU

M13-CCF0000 ab V2.4.12
013-CCFORO00 ab V2.4.12
014-CEFORO01 ab V2.4.12
015-CEFNROO ab V2.4.16
015-CEFPRO01 ab V2.4.12
017-CEFPRO00 ab V2.4.12

zu projektieren als SIMATIC S7-300 > ...
CPU 314C-2 PN/DP (6ES7 314-6EH04-0AB0 V3.3)
CPU 314C-2 PN/DP (6ES7 314-6EH04-0AB0 V3.3)
CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)
CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)
CPU 315-2 PN/DP (6ES7 315-2EH14-0AB0 V3.2)

CPU 317-2PN/DP (6ES7 317-2EK14-0AB0 V3.2)

= Die CPU wird mit einer Profilschiene eingefligt wie z.B. fiir das System MICRO
die CPU 314C-2 PN/DP.

1

Geratelibersicht:

2

4 5

]

©

[TTTTTTTTT]

oL

[TTTTTTTTT]]
[TTTTITTTT]

Baugruppe Steckplatz
PLC... 2
MPI-Schnittstelle... 2 X1
PROFINET- 2 X2
Schnitt...

DI24/DO16... 25
AI5/AO2... 26
Zahlen... 27

Typ

CPU 314C-2PN/DP
MPI/DP-Schnittstelle
PROFINET-Schnittstelle

DI24/DO16
AI5/A02

Zahlen

1. ) Wechseln Sie im Projektbereich in die "Netzsicht".

2. , Navigieren Sie im Hardware-Katalog zu "Weitere Feldgerédte = PROFINET IO
= /O = VIPA GmbH" und binden Sie das Slave-System an die CPU an, indem Sie

dies aus dem Hardware-Katalog in die Netzsicht ziehen und dieses Uiber
PROFINET an die CPU anbinden.

Von VIPA gibt es folgende PROFINET-IO-Devices:

B System MICRO: "VIPA Micro PLC"
B System SLIO: "VIPA System SLIO"
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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. 5, Geben Sie unter "PROFINET" einen "PROFINET Gerédtenamen" an. Der Gerate-
name muss eindeutig am Ethernet-Subnetz sein.

TIA

Menu ...
*Ha X -

A X Wcvr: &4 A BLI RO >

BRE =

Netzsicht

PLC
CPU 314C-2PN...

ana
|

~ EllE|

VIPA Micro PLC

G@/ PROFINET IO System

CPU 314c-2nyP
Allgemein

Ethernet-Adressen

Eigenschaften
Ethernet-Adressen

IP-Protokoll

IP-Adresse:| ...

Subnetzmaske: | ...

PROFINET
PROFINET-Geratename:

5. » Wahlen Sie in der Netzsicht das |10-Device wie z.B. "VIPA MICRO PLC" an und
wechseln Sie in die Gerételibersicht.

Katalog

l}\F iiter
0
V £ Weitere Feldgerate
V B2 PROFINET 10
 J=1e)
V E5VIPA GmbH
YV [ VIPA Micro PLC
.- QD Q

= In der Gerételibersicht des PROFINET-10-Device "VIPA MICRO PLC" ist auf

Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert. Ab Steckplatz 1 kénnen Sie lhre

System MICRO bzw. SLIO Module platzieren.
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Ethernet-PG/OP-Kanal

Damit Sie auf die entsprechende Ethernet-Schnittstelle online zugreifen kénnen, missen

parametrieren Sie dieser durch die "Initialisierung" bzw. "Urtaufe" IP-Adress-Parameter zuweisen. Bitte
beachten Sie, dass Sie die IP-Adress-Daten in lhr Projekt fir den CP 343-1 Ubernehmen.
) Néheres zur Urtaufe und zum Einsatz des Ethernet-PG/OP-Kanals finden
i Sie im Handbuch zu Ihrer CPU.

1. Platzieren Sie flr den Ethernet-PG/OP-Kanal auf Steckplatz 4 des Siemens-Sys-
tems den Siemens CP 343-1 (6GK7 343-1EX30 0XEO V3.0).

2. , Offnen Sie durch Klick auf den CP 343-1EX30 den "Eigenschaften"-Dialog und
geben Sie fur den CP unter "Eigenschaften” die IP-Adress-Daten aus der Urtaufe
an.

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

4. , Ubertragen Sie Ihr Projekt in lhre CPU
= Die IP-Adress-Daten werden in Ihr Projekt Gbernommen. Beispielhaft wird dies

nachfolgend am System MICRO gezeigt.
2 4 5 6 7 |
©

CPU | CP343
(1) Ethernet-PG/OP-Kanal
Geratelibersicht
Baugruppe Steckplatz Typ
PLC ... 2 CPU 314C-2PN/DP
MPI/DP-Schnittstelle 2 X1 MPI/DP-Schnittstelle
PROFINET-Schnittstelle 2 X2 PROFINET-Schnittstelle
CP 343-1 4 CP 343-1
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Sigma-7 PROFINET Bei der Konfiguration ist fir jede Achse ein Sigma-7 PROFINET-10-Device zu konfigu-
Antrieb einfiigen und kon-  rieren.
figurieren

1. » Wahlen Sie lhren Sigma-7 PROFINET Antrieb "SGD7S-xxxACOxxxx" aus dem
Hardware-Katalog unter "Weitere Feldgeréte = PROFINET |0 = Drives
= Yaskawa ..." und ziehen Sie ihn auf das "PROFINET-IO-System".

= Der Sigma-7 PROFINET Antrieb wird an den 10-Controller angebunden und
kann nun konfiguriert werden.

2. ) Klicken Sie auf das Sigma-7 10-Device und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
= Geréatekonfiguration" die "Gerételibersicht".

3. » Vergeben Sie einen passendenden "Gerédtenamen” wie Axis-001.

st

4. , Gerateiibersicht

Baugruppe Steckplatz ... Typ

Axis-001 0 SGD7S-xxxACOxxxx
PN-10 0 X1 SGD7S-xxxACOXxXx
DO w/ Yaskawa 1 DO w/ Yaskawa
telegr.100,PZD... telegr.100,PZD-16/14
Parameter Access 11 Parameter Access
Point Point

Yaskawa telegram, 12 Yaskawa telegram,
PzD-16/14 PzD-16/14

Blenden Sie im Hardware-Katalog die Module des Sigma-7 PROFINET Antriebs
"SGD7S-xxxACOxxxx" ein und ziehen Sie die Komponente "DO w/ YASKAWA
telegr.100..." auf "Steckplatz 1" des Sigma-7 PROFINET Antriebs.

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefiigt.
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Beispiel Hardware-Konfi-
guration

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und

i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-

schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
libersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

B  Anwenderprogramm & 213

® FB 891 -VMC InitSigma_PN & 221

Slot Baugruppe ... E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
0 SGD7S-xxxACOXxxx 2035

X1 PN-10 2034

X1P1 Port1 2033

X1 P2 Port2 2032

1 DO with YASKAWA telegr.100, 2044

PZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2044
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 28-55 32-63

4.25.2 Hardware-Konfiguration System 300S
Ubersicht

Voraussetzung

Bitte verwenden Sie fir die Projektierung das Siemens TIA Portal ab V14.

Damit der PROFINET Antrieb im Siemens TIA Portal konfiguriert werden kann, muss
die entsprechende GSDML-Datei installiert sein.

Die Bausteine kdnnen Sie bei folgenden CPUs einsetzen:
— System 300S CPU 315-4PN43
— System 300S CPU 315-4PN23
— System 300S CPU 317-4PN23
Die Projektierung der System 300S PROFINET CPU erfolgt im Siemens TIA Portal
als entsprechende Siemens CPU.
— Die CPUs 315-4PNxx sind als Siemens CPU 315-2 PN/DP
(6ES7 315-2EH14-0ABO0 V3.2) zu projektieren.
— Die CPU 317-4PN23 ist als Siemens CPU 317-2 PN/DP
(6ES7 317-2EK14-0AB0 V3.2) zu projektieren.

208
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GSDML-Datei fiir Sigma-7
PROFINET Antrieb instal-
lieren

CPU im Projekt anlegen

Die GSDML-Datei fur den Sigma-7 PROFINET Antrieb finden Sie auf
www.yaskawa.eu.com unter "Service =» Drives & Motion Software".

Bitte verwenden Sie folgende GSDML:
B GSDML-V2.33-Yaskawa-SGD7S-xxxACO0xxxx-20170914.xml

Die Installation erfolgt nach folgender Vorgehensweise:

N CU Bl D D b

GSDML-Datei.

= Nach der Installation finden Sie das PROFINET 10 Device fur den Sigma-7

Extrahieren Sie die Datei in lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie das Siemens TIA Portal.
SchlieBen Sie alle Projekte.

Laden Sie die zu lhrem Antrieb passende GSDML-Datei herunter.

Gehen Sie auf "Extras = Gerétebeschreibungsdatei (GSD) installieren”.

Navigieren Sie in Ihr Arbeitsverzeichnis und installieren Sie die entsprechende

Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im Siemens TIA-Portal

Antrieb unter "Weitere Feldgerdte = PROFINET IO =» Drives = Yaskawa ...".

Um kompatibel mit dem Siemens TIA Portal zu sein, sind folgende Schritte durchzu-

fuhren:

1. ) Starten Sie das Siemens TIA Portal mit einem neuen Projekt.

Wechseln Sie in die Projektansicht.

2
3. » Klicken Sie in der Projektnavigation auf "Neues Gerét hinzufiigen".
4

Wahlen Sie, abhangig von der eingesetzten VIPA CPU, folgende CPU von Siemens

aus:

B Die CPUs 315-4PNxx sind als Siemens CPU 315-2 PN/DP (6ES7

315-2EH14-0AB0 V3.2) zu projektieren.

B Die CPU 317-4PN23 ist als Siemens CPU 317-2 PN/DP (6ES7

317-2EK14-0AB0 V3.2) zu projektieren.
= Die CPU wird mit einer Profilschiene eingefligt wie z.B. fiir die VIPA CPU

315-4PN23 die CPU 314C-2 PN/DP.

1 2
D []
[]
Geriatelibersicht
Baugruppe Steckplatz
PLC ... 2
MPI/DP-Schnittstelle 2 X1

4

5 6

Typ
CPU 315-2PN/DP
MPI/DP-Schnittstelle
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Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

PROFINET-Schnittstelle 2 X2

PROFINET-Schnittstelle

Damit Sie auf die entsprechende Ethernet-Schnittstelle online zugreifen kénnen, miissen
Sie dieser durch die "Initialisierung" bzw. "Urtaufe" IP-Adress-Parameter zuweisen. Bitte
beachten Sie, dass Sie die IP-Adress-Daten in lhr Projekt flir den CP 343-1 (ibernehmen.

Néheres zur Urtaufe und zum Einsatz des Ethernet-PG/OP-Kanals finden
i Sie im Handbuch zu Ihrer CPU.

1

1. ) Projektieren Sie fur den Ethernet-PG/OP-Kanal immer als letztes Modul nach den
gesteckten System 300 Modulen einen Siemens CP 343-1

(6GK7 343-1EX11 OXEOQ).

2. , Offnen Sie durch Klick auf den CP 343-1EX11 den "Eigenschaften"-Dialog und
geben Sie fir den CP unter "Eigenschaften” die IP-Adress-Daten aus der Urtaufe

an.

3. » Ordnen Sie den CP einem "Subnetz" zu. Ohne Zuordnung werden die IP-Adress-

Daten nicht tbernommen!

4. , Ubertragen Sie lhr Projekt in Inre CPU
= Die IP-Adress-Daten werden in lhr Projekt GUbernommen. Beispielhaft wird dies

nachfolgend an der CPU 315-4PN23 gezeigt.

Ethernet-PG/OP

2 4 5 8 9 10
H H H H H @
Ethernet-PG/OP-Kanal i i i i i
oPu ol | oo | oo | A | Ao || cpasstexis

Geriételibersicht

Baugruppe Steckplatz Typ

PLC... 2 CPU

315-2PN/DP

DI... 4 DI...

DO... 5 DO...

DIO... 6 DIO...

Al... 7 Al...

AO... 8 AO...

[ ]CP 343-1 9 CP 343-1
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Sigma-7 PROFINET Bei der Konfiguration ist fir jede Achse ein Sigma-7 PROFINET-10-Device zu konfigu-
Antrieb einfiigen und kon-  rieren.
figurieren

1. » Wahlen Sie lhren Sigma-7 PROFINET Antrieb "SGD7S-xxxACOxxxx" aus dem
Hardware-Katalog unter "Weitere Feldgeréte = PROFINET |0 = Drives
= Yaskawa ..." und ziehen Sie ihn auf das "PROFINET-IO-System".

= Der Sigma-7 PROFINET Antrieb wird an den 10-Controller angebunden und
kann nun konfiguriert werden.

2. ) Klicken Sie auf das Sigma-7 10-Device und 6ffnen Sie mit "Kontextmenti
= Geréatekonfiguration" die "Gerételibersicht".

3. » Vergeben Sie einen passendenden "Gerédtenamen” wie Axis-001.

st

4. , Gerateiibersicht

Baugruppe Steckplatz ... Typ

Axis-001 0 SGD7S-xxxACOxxxx
PN-10 0 X1 SGD7S-xxxACOXxXx
DO w/ Yaskawa 1 DO w/ Yaskawa
telegr.100,PZD... telegr.100,PZD-16/14
Parameter Access 11 Parameter Access
Point Point

Yaskawa telegram, 12 Yaskawa telegram,
PzD-16/14 PzD-16/14

Blenden Sie im Hardware-Katalog die Module des Sigma-7 PROFINET Antriebs
"SGD7S-xxxACOxxxx" ein und ziehen Sie die Komponente "DO w/ YASKAWA
telegr.100..." auf "Steckplatz 1" des Sigma-7 PROFINET Antriebs.

= Telegram 100 wird mit den entsprechenden Untergruppen eingefiigt.
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()
L

1

Siemens TIA-Portal

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-
libersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/
Ausgabe-Adressbereichs.

B  Anwenderprogramm & 213
B FB 891 - VMC InitSigma_PN & 221

Beispiel Hardware-Konfi- Slot  Baugruppe .. E-Adr. A-Adr. Diagnoseadresse
guration
0 SGD7S-xxxACOxXxxx 2035
X1 PN-10 2034
X1P1 Port1 2033
X1P2 Port2 2032
1 DO with YASKAWA telegr.100, 2044
PZD-16/14
1.1 Parameter Access Point 2044
1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14 28-55 32-63
4.25.3 Anwender-Programm
4.2.5.3.1 Programmstruktur
Init <
FB 891
VMC_InitSigma_PN
DB AxisControl
- UDT 890 I‘ Kernel
VMC_ConfigSigmaPN_REF [~
FBS VMC_AxisCFEEn??gSigma_PN
N| UDT 860 1

< <
FB 800 ... 838 MC_AXIS_REF |

A 4

212
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Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im Siemens TIA-Portal

® DB

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

UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF

Die Datenstruktur beschreibt den Aufbau der Konfiguration des Antriebs.
Spezifische Datenstruktur fir Sigma-5/7 PROFINET.

UDT 860 - MC_AXIS_REF

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

Allgemeine Datenstruktur fur alle Antriebe und Bussysteme.

B FB 891 - VMC_InitSigma_PN

Der Init-Baustein dient zur Konfiguration einer Achse.
Spezifischer Baustein fiir Sigma-5/7 PROFINET.
Die Konfigurationsdaten fiir die Initialisierung sind im Achs-DB abzulegen.

B FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN

Spezifischer Baustein fur Sigma-5/7 PROFINET.

Dieser Baustein ist eine Kombination aus einem Kernel und einem AxisControl
Baustein und kommuniziert mit Gber PROFINET mit dem Antrieb, verarbeitet die
Benutzeranforderungen und gibt Statusmeldungen zurlck

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 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, haben Sie die Mdglichkeit
PLCopen-Bausteine zu nutzen.

m FB800... FB 838 - PLCopen

4.2.5.3.2 Programmierung
Bibliothek einbinden 1.

Nje @ |~

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.

Die Bibliothek liegt firr 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
"Kontextmenii = Bibliothek dearchivieren".

Navigieren Sie zu ihrem Arbeitsverzeichnis und laden Sie die Datei ...Simple
Motion.zalxx.
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Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im Siemens TIA-Portal

Alarm-OBs anlegen 1.

Bausteine in Projekt
kopieren

Achs-DB anlegen 1.

Klicken Sie auf "Projektnavigation = ...CPU... = Programmbausteine
=> Neuen Baustein hinzufiigen".

= Das Dialogfenster "Neuen Baustein hinzufligen" 6ffnet sich.
Geben Sie OB 57 an und bestatigen Sie mit [OK].

= Der OB 57 wird angelegt.

Figen Sie nacheinander OB 82 und OB 86 Ihrem Projekt hinzu.

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

B Sigma PROFINET:

— UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF & Kap. 4.3.1 "UDT 890 -
VMC _ConfigSigmaPN_REF - Sigma-5/7 PROFINET Datenstruktur Achs-
konfiguration"” Seite 217

— FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_Axis-
ControlSigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7
PROFINET" Seite 218

— FB 891 - VMC_InitSigma_PN & Kap. 4.3.3 "FB 891 - VMC_InitSigma_PN -
Sigma-5/7 PROFINET Initialisierung" Seite 221

B Axis Control

— UDT 860 - MC_AXIS_REF & Kap. 9.2.1 "UDT 860 - MC_AXIS_REF -
Datenstruktur Achsdaten" Seite 371

— FB 860 - VMC_AxisControl % Kap. 9.2.2 "FB 860 - VMC_AxisControl - Con-
trol-Baustein Achskontrolle" Seite 371

Klicken Sie auf "Projektnavigation = ...CPU... =& Programmbausteine
= Neuen Baustein hinzufiigen".

= Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" 6ffnet sich.

Wahlen Sie den Bausteintyp "DB Baustein" und vergeben Sie diesem den Namen
"Axis01". Die DB-Nr. kénnen Sie frei wahlen wie z.B. DB 10. Geben Sie DB 10 an
und legen Sie diesen als globalen DB mit [OK] an.

= Der Baustein wird angelegt und gedffnet.

Legen Sie in "Axis01" folgende Variablen an:

B "Config" vom Typ UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF.
Dies sind spezifische Achs-Konfigurationsdaten.
B "Axis" vom Typ UDT 860 - MC_AXIS_REF.
Wahrend des Betriebs werden hier alle Betriebsdaten der Achse abgelegt.

OB 1 - Konfiguration der Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie folgende FB-Aufrufe mit zugehérigen DBs:
FB 891 - VMC_InitSigma_PN, DB 891

Achsen
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Einsatz Sigma-5/7 PROFINET

Beispiel Hardware-Konfi-
guration

Beispielaufruf

Die Verbindung zwischen den Achsen in der Hardware-Konfiguration und
i Ihrem Anwenderprogramm erfolgt durch Angabe folgender Moduleigen-
schaften in den Aufrufparametern des FB 891 - VMC InitSigma_PN:

— Moduleeigenschaft "Parameter Access Point": Diagnoseadresse von
Steckplatz 1 der Steckplatziibersicht.

Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im Siemens TIA-Portal

— FB 891 - VMC InitSigma_PN: ParaAccessPointAddress:

Angabe der Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Steckplatz-

tibersicht.

— Moduleeigenschaft "YASKAWA Telegram PZD...":
Jeweilige Startadresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "InputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Eingabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "OutputsStartAddress":
Angabe der Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs.
— FB 891 - VMC InitSigma_PN: "LogicalAddress":

Angabe des kleineren Werts der Startadressen des Ein-/

Ausgabe-Adressbereichs.

B Hardware-Konfiguration & 202
B FB 891 -VMC InitSigma_PN & 221

Slot Baugruppe

0 SGD7S-xxxACOxxxx

X1 PN-10

X1P1 Port1

X1 P2 Port2

1 DO with YASKAWA telegr.100,
PZD-16/14

1.1 Parameter Access Point

1.2 YASKAWA telegram, PZD-16/14

CALL "VMC InitSigma PN"

Enable

LogicalAddress
ParaAccessPointAdress
InputsStartAddress
OutputsStartAddress
EncoderType
EncoderResolutionBits
FactorPosition
FactorVelocity
FactorAcceleration
OffsetPosition
MaxVelocityApp
MaxAccelerationApp
MaxDecelerationApp
MaxVelocityDrive
MaxPosition
MinPosition
EnableMaxPosition
EnableMinPosition

E-Adr.

A-Adr.
2035
2034
2033
2032
2044

2044

28-55 32-63

"VMC InitSigma PN 1"

:="InitS7PN1 Enable"

:=28 //HW-Konfig:

Smallest IO addr.

:=2044 //HW-Konfig: Diag addr.
Telegr.100 start I addr.
Telegr. 100 start O addr.

:=28 //HW-Konfig:
:=32 //HW-Konfig:

:=1.048576e+006
:=1.048576e+006
:=1.048576e+006
:=0.000000e+000
:=5.000000e+001
:=1.000000e+002
:=1.000000e+002
:=6.000000e+001

=1.048500e+003

:=-1.048514e+003

:=TRUE
:=TRUE

Diagnoseadresse
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Einsatz Sigma-7 PROFINET > Einsatz im Siemens TIA-Portal

MinUserPosition
MaxUserPosition
Valid

Error

ErrorID

Config

Axis

AxisControl verbinden

:="InitS7PN1 MinUserPos"
:="InitS7PN1 MaxUserPos"
:="InitS7PN1 Valid"
:="InitS7PN1 Error"
:="InitS7PN1 ErrorID"
:="Axis01".Config
:="Axis01".Axis

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN, DB 890 & Kap. 4.3.2 "FB 890 - VMC_AxisControl-

Sigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7 PROFINET" Seite 218

Der Baustein verarbeitet die Benutzerkommandos und gibt sie entsprechend aufbereitet
an den Antrieb Gber PROFINET weiter.

CALL "VMC AxisControlSigma PN"

AxisEnable
AxisReset
HomeExecute

HomePosition

StopExecute

"DI AxisControlSigmaPNO1"
:="AxCtrll AxisEnable"

:="AxCtrll AxisReset"

:="AxCtrll HomeExecute"

:="AxCtrll HomePosition"

:="AxCtrll StopExecute"

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

PositionDistance :="AxCtrll PositionDistance"
Direction :="AxCtrll Direction"
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
SWLimitMaxActive
HWLimitMinActive
HWLimitMaxActive
Axis

:="AxCtrll SWLimitMinActive"
:="AxCtrll SWLimitMaxActive"
:="AxCtrll HWLimitMinActive"
:="AxCtrll HWLimitMaxActive"
:="Axis01l".Axis

Fiir komplexe Bewegungsaufgaben kénnen Sie die PLCopen-Bausteine
verwenden. Hier miissen Sie ebenfalls unter Axis die Referenz zu den
Achsdaten im Achs-DB angeben.
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VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 PROFINET

Antriebsspezifische Bausteine > UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF - Sigma-5/7 PROFINET Datenstruktur Achskonfiguration

Ihr Projekt beinhaltet nun folgende Bausteine:

® OB 1-Main

OB 57 - DP Manufacturer Alarm

OB 82 - I1/O_FLT1

OB 86 - Rack_FLT

FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN mit Instanz-DB
FB 891 - VMC_InitSigma_PN mit Instanz-DB

UDT 860 - MC_Axis_REF

UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF

Zeitlicher Ablauf 1. » Wahlen Sie "Projekt = Alles (bersetzen" und Ubertragen Sie das Projekt in lhre
CPU. Naheres zur Ubertragung Ihres Projekt finden Sie in der Onlinehilfe zum
SPEED?7 Studio.

= 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 891 - VMC_InitSigma_PN 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 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. » Programmieren Sie Ihre Applikation mit dem FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN
oder mit den PLCopen Bausteinen.

4.3 Antriebsspezifische Bausteine

) Die PLCopen-Bausteine zur Achskontrolle finden Sie hier: & Kap. 9
T "Bausteine zur Achskontrolle" Seite 369

i

4.3.1 UDT 890 - VMC_ConfigSigmaPN_REF - Sigma-5/7 PROFINET Datenstruktur Achskonfi-
guration

Dies ist eine benutzerdefinierte Datenstruktur, die Informationen zu den Konfigurations-
daten beinhaltet. Die UDT ist speziell angepasst an die Verwendung eines Sigma-5/7-
Antriebs, welcher iber PROFINET angebunden ist.
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fur Sigma-5/7 PROFINET

4.3.2 FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle flir Sigma-5/7

PROFINET
Beschreibung

Parameter

Parameter

AxisEnable

AxisReset

HomeExecute

HomePosition

StopExecute

MvVelocityExecute

MvRelativeExecute

MvAbsoluteExecute

Direction*

PositionDistance

Velocity

Acceleration

Der FB VMC_AxisControlSigma_PN ist eine Kombination aus einem Kernel fur
Sigma-5/7 Achsen fur PROFINET und einem Axis_Control Baustein zum Ansteuern der
Motion Control Funktionen. Mit dem FB VMC_AxisControlSigma_PN kdnnen Sie die
angebundene Achse steuern. Sie kénnen den Status des Antriebs abrufen, den Antrieb
ein- bzw. ausschalten oder verschiedene Bewegungskommandos ausfihren.

) Der Baustein VMC_AxisControlSigma_PN sollte nie gleichzeitig mit dem
j PLCopen-Baustein MC_Power verwendet werden. Da der VMC_Axis-

—

ControlSigma_PN Funktionalitédten des MC_Power beinhaltet und immer

der aktuellste Befehl vom Kerneln ausgefiihrt wird, kann dies zu einem
Fehlverhalten des Antriebs fiihren.

Deklaration Datentyp

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

BOOL

BOOL

BOOL

REAL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BYTE

REAL

REAL

REAL

Beschreibung

B Achsenfreigabe
— TRUE: Die Achse wird freigegeben.
— FALSE: Die Achse wird gesperrt.

B Reset Achse
— Flanke 0-1: Reset der Achse wird durchgefiihrt.

B 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.

B Achse stoppen
— Flanke 0-1: Stoppen der Achse wird gestartet.

B \Verfahren der Achse starten

— Flanke 0-1: Die Achse wird auf die angegebene
Geschwindigkeit beschleunigt / abgebremst.

B Verfahren der Achse starten

— Flanke 0-1: Die relative Positionierung der Achse wird
gestartet.

B Verfahren der Achse starten

— Flanke 0-1: Die absolute Positionierung der Achse wird
gestartet.

Modus fiir absolute Positionierung:

B 0: kGrzester Weg

B 1: positive Richtung
B 2: negative Richtung
B 3: aktuelle Richtung

Absolute Position bzw. relative Wegstrecke je nach Kommando
in [Anwendereinheiten].

Geschwindigkeitsvorgabe (vorzeichenbehafteter Wert) in
[Anwendereinheiten/s].

Beschleunigung in [Anwendereinheiten/s?].
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Einsatz Sigma-5/7 PROFINET

Antriebsspezifische Bausteine > FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fiir Sigma-5/7 PROFINET

Parameter
Deceleration

JogPositive

JogNegative

JogVelocity

JogAcceleration
JogDeceleration

KernellnitReset

AxisReady

AxisEnabled

AxisError

AxisErrorlD

DriveWarning

DriveError

Deklaration
INPUT
INPUT

INPUT

INPUT

INPUT
INPUT
INPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

Datentyp
REAL
BOOL

BOOL

REAL

REAL
REAL
BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

WORD

BOOL

BOOL

Beschreibung
Verzogerung 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?].

Riicksetzen der Kernel-Funktionen. Achtung, laufende Kom-
mandos werden abgebrochen!

B AxisReady
— TRUE: Die Achse ist einschaltbereit.
— FALSE: Die Achse ist nicht einschaltbereit.
— Prife und behebe AxisError (siehe AxisErrorID).
— Prife und behebe DriveError (siehe DriveErrorID).

— Prife Initialisierungs FB (Input- und Output Add-
ressen bzw. Diagnoseadresse 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
AxisErrorID entnommen werden.

— Die Achse wird gesperrt.
Zusatzliche Fehlerinformationen

& Kap. 12 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
Seite 471

B  Warnung
— TRUE: Der Antrieb liefert eine Warnung.

Zusatzliche Informationen sind aus dem entsprechenden
Handbuch des Herstellers zu entnehmen.

B Fehler direkt am Antrieb
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten.

Zusatzliche Fehlerinformationen konnen dem Parameter
DriveErrorlD entnommen werden.

— Die Achse wird gesperrt.
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 890 - VMC_AxisControlSigma_PN - Control-Baustein Achskontrolle fur Sigma-5/7 PROFINET

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung

DriveErrorlD OUTPUT WORD B Fehler
— TRUE: Der Antrieb liefert einen Fehler.

Zusatzliche Informationen sind aus dem entsprechenden
Handbuch des Herstellers zu entnehmen.

IsHomed OUTPUT BOOL B Information Achse: referenziert
— TRUE: Die Achse ist referenziert.
ModeOfOperation = OUTPUT INT 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

0
1
2
3
4: Torque Profile mode
6: Homing mode
7: Interpolated Position mode
8: Cyclic Sync Position mode
9: Cyclic Sync Velocity mode
10: Cyclic Sync Torque mode
Other Reserved (keep last mode)
PLCopenState OUTPUT INT Aktueller PLCopenState:
: Disabled
: Standstill
: Homing
: Discrete Motion
: Continous Motion

: Stopping

o N o0 A WO DN -

: Errorstop
ActualPosition OUTPUT REAL Position der Achse in [Anwendereinheit].
ActualVelocity OUTPUT REAL Geschwindigkeit der Achse in [Anwendereinheit/s].

CmdDone OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag wurde ohne Fehler beendet.

CmdBusy OUTPUT BOOL B Status
— TRUE: Auftrag ist in Bearbeitung.

CmdAborted OUTPUT BOOL m Status
— TRUE: Der Auftrag wurde wahrend der Bearbeitung
von einem anderen Auftrag abgebrochen.
CmdError OUTPUT BOOL m Status
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten.

Zusatzliche Fehlerinformationen konnen dem Parameter
CmdErrorID entnommen werden.
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 891 - VMC_InitSigma_PN - Sigma-5/7 PROFINET Initialisierung

Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
CmdErrorID OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kap. 12 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
Seite 471
DirectionPositive OUTPUT BOOL B Zustand Bewegungsauftrag: Position zunehmend
— TRUE: Die Position der Achse nimmt zu.
DirectionNegative =~ OUTPUT BOOL B Zustand Bewegungsauftrag: Position abnehmend
— TRUE: Die Position der Achse nimmt ab.
SWLimitMinActive ~ OUTPUT BOOL B Software Endschalter

— TRUE: Software Endschalter Minimum aktiv (Minimale
Position in negative Richtung Gberschritten).

SWLimitMaxActive OUTPUT BOOL B Software Endschalter

— TRUE: Software Endschalter Maximum aktiv (Maximale
Position in positive Richtung Gberschritten).

HWLimitMinActive =~ OUTPUT BOOL B Hardware Endschalter

— TRUE: Negativer Hardware Endschalter am Antrieb
aktiv (NOT- Negative Overtravel).

HWLimitMaxActive OUTPUT BOOL B Hardware Endschalter

— TRUE: Positiver Hardware Endschalter am Antrieb
aktiv (POT- Positive Overtravel).

Config IN_OUT VMC_Config-  Referenz zur Konfiguration der Achse.
SigmaPN_REF
Axis IN_ OUT MC_AXIS_REF Referenz zur Achse.

*) Dieser Parameter wird aktuell nicht unterstitzt! Es wird immer der kiirzester Weg genommen. Die Priifung erfolgt aber auf Werte von 0 bis 3.

4.3.3 FB 891 - VMC_InitSigma_PN - Sigma-5/7 PROFINET Initialisierung

Beschreibung Dieser Baustein dient zur Konfiguration der Achse. Der Baustein ist speziell angepasst an
die Verwendung eines Sigma-5/7-Antriebs, welcher Uber PROFINET angebunden ist.
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 891 - VMC_InitSigma_PN - Sigma-5/7 PROFINET Initialisierung

Parameter

Parameter
Enable
LogicalAddress

ParaAccessPointAdress

InputsStartAddress

OutputsStartAddress

EncoderType

EncoderResolutionBits

FactorPosition

FactorVelocity

FactorAcceleration

OffsetPosition
MaxVelocityApp

MaxAccelerationApp

MaxDecelerationApp

Deklaration Datentyp

INPUT
INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT

INPUT
INPUT

INPUT

INPUT

BOOL
INT

INT

INT

INT

INT

INT

REAL

REAL

REAL

REAL
REAL

REAL

REAL

Beschreibung
Freigabe der Initialisierung

Kleinste Adresse des Ein-/Ausgabe-Adressbereichs der
Hardware-Konfiguration der Achse

Diagnoseadresse von Steckplatz 1 der Hardware-Konfi-
guration der Achse

Startadresse des Eingabe-Adressbereichs der Hardware-
Konfiguration der Achse

Startadresse des Ausgabe-Adressbereichs der Hard-
ware-Konfiguration der Achse

Encoder-Typ

B 1: Absolut-Encoder
B 2: Inkremental-Encoder

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 gilt: pynkremente) = Py X FactorPosition

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2301:1 und 0x2301:2 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: Vjinkrementess) = Viuis) X FactorVelocity

Bitte berticksichten sie auch den Faktor, welchen Sie am
Antrieb Uber die Objekte 0x2302:1 und 0x2302:2 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 0x2303:1 und 0x2303:2 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.
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Antriebsspezifische Bausteine > FB 891 - VMC_InitSigma_PN - Sigma-5/7 PROFINET Initialisierung

Parameter Deklaration Datentyp

MaxPosition INPUT REAL

MinPosition INPUT REAL

EnableMaxPosition INPUT BOOL

EnableMinPosition INPUT BOOL

MinUserPosition OUTPUT REAL

MaxUserPosition OUTPUT REAL

Valid OUTPUT BOOL

Error OUTPUT BOOL

ErrorlD OUTPUT WORD

Config IN_OUT VMC_ Config-
SigmaPN_REF

Axis IN_OUT MC_AXIS_REF

Beschreibung

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

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

Uberwachung maximale Position

B TRUE: Aktivierung der Uberwachung der maximalen
Position.

Uberwachung minimale Position

B TRUE: Aktivierung der Uberwachung der minimalen
Position.

Minimale Benutzerposition basierend auf dem minimalen
Encoder Wert von 0x80000000 und dem FactorPosition
[u].

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

& Kap. 12 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen”
Seite 471

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

Datenstruktur zur Ubergabe von achsabhangigen Infor-
mationen an AxisKernel und PLCopen-Bausteine.
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Parameter am Antrieb einstellen

5 Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

5.1 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

B 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.

5.2 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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Servopack Adresse:Digit Name

Parameter
Pn50A
Pn50A
Pn50B
Pn50B
Pn50B

(250Ah:02)
(250Ah:03)
(250Bh:00)
(250Bh:02)
(250Bh:03)

5.3 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

Beschaltung

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.

VIPA CPU M13C

PULS

/PULS

SIGN

/SIGN

/S-RDY+
/S-RDY
-

J /ALM+

JALM

/S-ON

/ALM-RST

0V (NPN)

+24VQ OV

11
12

= 29
= 30

31

= 32

40
44

a7

-~z

SGDV-RO0AO01A

JUSP-TA50PG-E
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Beschaltung

X2: 10[ 9
4L+

I

X1: 10| 9 8‘ 7‘ 6‘ 5‘ 4‘ 3‘ 2‘ 1‘

3L+ [3M

P

DC 24V l

I
DI Byte 0

5| 6 7| 8| 9| 10

2M)

X6 1| 2 3| 4
el 1M
L

DC 24v

CHO |CH1 10] 1.1] 12] 13

jis

L

1
Al DO Byte 1

© o N o DN

10

X1

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

SysO0V E

LED Beschreibung

M griin

I rot

[ Digital Ausgang DO 7
[ Digital Ausgang DO 6
[ Digital Ausgang DO 2
[ Pulse Train Kanal 1

|| Pulse Train Kanal 0

[ | 4M: GND fiir Pulse Train

LED leuchtet bei Fehler, Uberlast bzw. Kurzschluss an
den Ausgangen

[ 41 +: DC 24V Leistungsversorgung fiir Pulse Train
LED Beschreibung
M griin
[ Digitaler Eingang DI 2
[ Digitaler Eingang DI 0
3M: GND Leistungsversorgung fur Onboard DI
[ 3L+: DC 24V Leistungsversorgung fur Onboard DI
LED Beschreibung
M griin
[ 1L+: DC 24V fir Elektronikversorgung

1M: GND fiir Elektronikversorgung
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Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration

5.4 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

5.4.1 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:
=
/ZJ Projekt :ﬁ'ne\

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.

Projektbaum 3. » Klicken Sie im Projektbaum auf "Neues Gerét hinzufiigen ...".

2 SLIO_SMC

Neues Gerit hinzufiigen ...

-

—a
-

Neues Gerat hinzufiigen - Geratename:  PLC_01
PLC ; L "
L \ Wabhlen Sie eine Gerétevorlage

“ @ ..MICRO
“ lm CPUs M13
= CPU M13-CCF...

= Es 0Offnet 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 im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration

Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

E/A-Peripherie auf Pulse
Train 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. 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 Sigma-5/7 Pulse Train

Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio > Anwender-Programm

4. , Die fur Pulse Train erforderlichen Betriebsparameter werden intern auf die ent-
sprechenden Werte angepasst. Lassen Sie alle Werte unverandert.

2 3 4 5
YASKAWA A cruwe
‘ i
®
MR ‘
Sk
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".

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:

B Sigmab+7 Pulse Train

— FB 875 - VMC_AxisControl_PT & Kap. 5.7.1 "FB 875 - VMC_Axis-
Control_PT - Achskontrolle iiber Pulse Train" Seite 242
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Einsatz im VIPA SPEED7 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 schlieffen 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" , "DI AxisControl PT"

S_ChannelNumberPWM =0
S_Ready = E 136.0
S _Alarm = FE 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
kdénnen tber 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 kénnen ber das Submodul "-X25 DI/DIO" der CPU ermit-
telt 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 |hres 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. & Kap. 5.7.1 "FB 875 - VMC _Axis-
Control_PT - Achskontrolle (iber Pulse Train" Seite 242

Steuerung des Antriebs Sie haben die Mdglichkeit Gber 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. & Kap. 10 "Antrieb (iber HMI steuern" Seite 444

5.5 Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

5.5.1 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 IO 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 fol-
gender Vorgehensweise:

1.
2,

N e @ |~ |«

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 Ihr 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 10 Device unter
"PROFINET IO = Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA ...".
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Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Hardware-Konfiguration

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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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

Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Hardware-Konfiguration

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.

1. ) Platzieren Sie fir 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. Giiltige 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!

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”.

2. Wahlen Sie z.B. "Kanal 0" und stellen Sie unter "Betriebsart” die Funktion
"Pulsweitenmodulation” ein.
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Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Anwender-Programm

3. Lassen Sie alle Werte unverandert.
2 CPU 314C-2 PN/DP
MPI/DP
oS PROFINET-IO ...
X2 PN-1O T e T
X2P1R Port 1
X2 P2 R Port 2 VIPA MICRO...
2.5 DI24/DO16 !:’_
2.6 Al5/A02
2.7 Zéhlen
2.8 Positio®ren
3

Eigenschaften - Zahlen

Kanal: m 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,

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 & Kap. 5.7.1 "FB 875 - VMC_Axis-
Control_PT - Achskontrolle Giber Pulse Train" Seite 242

Offnen Sie den OB 1 und programmieren Sie den Call FB 875, DB 875.

= Der Bausteinaufruf wird angelegt und die Parameter werden aufgelistet

234
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Zeitlicher Ablauf

2,

Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Anwender-Programm

Vergeben Sie flr 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

konnen 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 kdénnen lber das Submodul "D/24/D0O16" der CPU ermittelt

werden.

Wechseln Sie in den Siemens SIMATIC Manager und Ubertragen Sie |hr Projekt in

die CPU.

= 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.
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4. , Sie haben jetzt die Moglichkeit Gber die entsprechenden Parameter Ihren Antrieb zu
steuern und dessen Status abzufragen. & Kap. 5.7.1 "FB 875 - VMC_Axis-
Control_PT - Achskontrolle iber Pulse Train" Seite 242

Steuerung des Antriebs Sie haben die Mdglichkeit 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. & Kap. 10 "Antrieb tiber HMI steuern" Seite 444

5.6 Einsatz im Siemens TIA Portal

5.6.1 Voraussetzung

Ubersicht B Bitte verwenden Sie fir die Projektierung das Siemens TIA Portal ab V 14.

B Die Projektierung der VIPA CPU mit Pulse Train Funktionalitat erfolgt im Siemens TIA
Portal in Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices.

B 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 fol-
gender Vorgehensweise:

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

2. ) 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”.

@ N |o | | |«

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
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-
fUhren:

1. ) Starten Sie das Siemens TIA Portal mit einem neuen Projekt.
2. , Wechseln Sie in die Projektansicht.

3. » Kiicken Sie in der Projektnavigation auf "Neues Gerét hinzufiigen".

236 HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.014 | de | 19-04



VIPA SPEEDY7 Library Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

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. » 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 Gerdtenamen" an. Der Gerate-
name muss eindeutig am Ethernet-Subnetz sein.
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TIA

Menu ... :
[ **dH & X™m W x ¢ & "B ODE0 F2o LERE =

Netzsicht Katalog

Q\F ilter
V B2 Weitere Feldgeréte

V 5 PROFINET IO
s/ N oo

V £ VIPA Micro PLC
.- QD Q

PLC
CPU 314C-2PN...

VIPA Micro PLC

cPU 3140-2nyp Eigenschaften
Allgemein Ethernet-Adressen
Ethernet-Adressen

IP-Protokoll
IP-Adresse:| ... |
Subnetzmaske:| ... |

DRACINCT

FRUrFINE 1

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 Pulse
Train 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 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”.
2. , Wahlen Sie z.B. "Kanal 0" und stellen Sie unter "Betriebsart” die Funktion
"Pulsweitenmodulation” ein.
3. » Lassen Sie alle Werte unverandert.
PLC ; . =
T SR VIPA Micro PLC ,L',;
I— PROFINET IO System _I
CPU 314C-2PN/DP
Aligemein Kanal 0
1P-FyBigkoll
%.éihlen\ etriebsart ml
4. , Klicken Sie in der Projektnavigation auf Ihre CPU und wahlen Sie "Kontextmendii

5.6.3 Anwender-Programm

Bibliothek einbinden

1.
2.

= 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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Klicken Sie auf "Globale Bibliothek".

Klicken Sie innerhalb der "Globalen Bibliothek" auf die freie Flache und wahlen Sie
"Kontextmentii =» Bibliothek dearchivieren".

8.
Bausteine in Projekt
kopieren
OB 1
Konfiguration der Achse 1
2.

Navigieren Sie zu ihrem Arbeitsverzeichnis und laden Sie die Datei ...Simple
Motion.zalxx.
TIA
Menue ...
L **UaXnixmte: JLOSRC 72 LAE x
. _ . . >
Projektnavigation Projekt Bibliotheken &
Q
O]
PLC... > Projektbibliothek g
Geratekonfigu... v Globale Bibliothek o
Programmbausteine %
— “VIPA Simple Motion 3
Online & Diag.. \ Typen 2|
Kopiervorlage S
- Sigma5+7 Pulse Train |
" VMC_Axis_Control_PT
Kopieren Sie folgenden Baustein aus der Bibliothek in das Verzeichnis "Programm-
bausteine" in der Projektnavigation Ihres Projekts.
B Sigmab+7 Pulse Train
— FB 875 - VMC_AxisControl_PT & Kap. 5.7.1 "FB 875 - VMC_Axis-
Control_PT - Achskontrolle iber Pulse Train" Seite 242
Offnen Sie in der Projektnavigation innerhalb der CPU unter "Programmbausteine”
den OB 1 und programmieren Sie den Call FB 875, DB 875
= Es o6ffnet sich der Dialog "Instanz-Datenbaustein hinzufiigen".
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

240
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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 Uibertragen 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, kdnnen Sie mit AxisEnable den Antrieb frei
geben.
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Steuerung des Antriebs

liber HMI

4. , Sie haben jetzt die Moglichkeit Gber die entsprechenden Parameter Ihren Antrieb zu
steuern und dessen Status abzufragen. & Kap. 5.7.1 "FB 875 - VMC_Axis-
Control_PT - Achskontrolle iber Pulse Train" Seite 242

Sie haben die Mdglichkeit Gber ein HMI lhren Antrieb zu steuern. Hierzu gibt es fiir
Movicon eine vorgefertigte Symbolbibliothek fir den Zugriff auf den VMC_AxisControl_PT
Funktionsbaustein. & Kap. 10 "Antrieb tiber HMI steuern" Seite 444

5.7 Antriebsspezifischer Baustein

5.7.1 FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle Giber Pulse Train
5.7.1.1 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 ausfiihren. In den Instanzdaten des Bau-
steins befindet sich ein gesonderter Speicherbereich. Uber diesen kénnen Sie mittels
eines HMI lhre Achse steuern. & Kap. 10 "Antrieb (iber HMI steuern" Seite 444

Die Ansteuerung eines Pulse Train Antriebs erfolgt ausschliel3lich mit
j dem FB 875 VMC_AxisControl_PT. PLCopen-Bausteine werden nicht
unterstiitzt!

Datentyp Beschreibung
INT Kanalnummer vom PWM-Ausgang, der fir die Ansteuerung vom
Pulse-Train-Eingang des Servos (Signal PULS) verwendet wird.
BOOL B Digitaleingang zur Anbindung des S_Ready-Signals (S-RDY)
— TRUE: Servo ist bereit flir das S_On-Signal.
BOOL B Digitaleingang zur Anbindung des S_Alarm-Signals (ALM)
— FALSE, wenn der Servo einen Fehler erkannt hat.
REAL Faktor zur Umrechnung der Position von Benutzer- in Antriebsein-
heiten (Inkremente) und zuriick. & "FactorPosition" Seite 245
REAL Faktor zur Umrechnung der Geschwindigkeit von Benutzer- in
Antriebseinheiten (Inkremente/s) und zurlck. & "FactorVelocity"
Seite 246
BOOL B Achsenfreigabe

— TRUE: Die Achse wird freigegeben.
— FALSE: Die Achse wird gesperrt.

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.

BOOL B Achse stoppen
— Flanke 0-1: Stoppen der Achse wird gestartet.

Hinweis: StopExecute = 1: Kein anderes Kommando kann gestartet
werden!

242
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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

Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle Uber Pulse Train

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 fiir 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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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).
— Prufe 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 kbnnen dem Parameter
AxisErrorID enthommen werden.
— Die Achse wird gesperrt (S_On = FALSE und AxisEnabled =
FALSE). Kommando wird nicht ausgefihrt.
AxisErrorID OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kap. 12 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen” Seite 471
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 B Status Aborted
— TRUE: Der Auftrag wurde wahrend der Bearbeitung von
einem anderen Auftrag abgebrochen.
Hinweis: CmdAborted wird beim Start eines Cmd zurlickgesetzt
CmdError OUTPUT BOOL B Status Error
— TRUE: Ein Fehler ist aufgetreten. Die Achse wird gesperrt
Zusatzliche Fehlerinformationen kénnen dem Parameter CmdEr-
rorID enthommen werden.
CmdErrorID OUTPUT WORD Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kap. 12 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen" Seite 471
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5.71.2 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 zurick.

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 zurick.

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

Beispiel minimaler Verfahrweg
MinPos - Minimaler Verfahrweg in Umdehungen

Resolution

Anzahl Inkremente pro Anwendereinheit
Resolution = 220 = 1048576

Numerator - Zahler: Electronic Gear Ratio (Pn20E) der Servo-Parameter
Numerator = 1024
Period - Minimale Periode
Period =1
. Period
MinPos=Numerator- ——
Resolutioon
1 1

MinPos=1024-

1048576 1024
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Beispiel maximaler Verfahrweg

MaxPos - Maximaler Verfahrweg in Umdrehungen

Resolution - Anzahl Inkremente pro Anwendereinheit
Resolution = 220 = 1048576

Numerator - Zahler: Electronic Gear Ratio (Pn20E) der Servo-Parameter
Numerator = 1024

Period - Maximale Periode

Period = 8388607
Period

Resolution

MaxPos=Numerator-

8388607
MaxPos=1024- ——=8192
1048576

FactorVelocity
) Die Berechnung von FactorVelocity ist nur gliltig, wenn der Servo-Para-
i meter Reference Pulse Multiplier (Pn218) = 1 gesetzt ist.

1

Numerator

Denominator

FactorVelocity=Time- -
Resolution

Time Zeit fir 1 Umdrehung in ys

Numerator Zahler: Electronic Gear Ratio (Pn20E) der Servo-Parameter

Denominator - Nenner: Electronic Gear Ratio (Pn210) der Servo-Parameter

Resolution

Anzahl Inkremente pro Anwendereinheit
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Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle tUiber Pulse Train

Beispiel Anwendereinheit fiir Geschwindigkeit = Umdrehung/min

FactorVelocity - Faktor zur Umrechnung von Benutzer- in Antriebseinheiten (Inkremente/
sec) und zuriick.

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

I
1048576 1024

FactorVelocity=10° =976,5625
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5.7.1.3 Funktionalitat

Antrieb ein- bzw. aus-
schalten

Verhalten der Ausgange
CmdActive, CmdDone und
CmdBusy

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
MinVel= = =0,89
65535 65535

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.

Bitte beachten Sie, dass Sie den Baustein immer innerhalb des OB 1 auf-
i rufen, ansonsten erhalten Sie die Fehlermeldung 0x8317.

1

Die Kommandoabarbeitung Iasst sich in 3 Phasen gliedern. Abhangig von der Betriebsart
zeigen die Ausgange CmdActive, CmdDone und CmdBusy innerhalb dieser Phasen fol-
gendes Verhalten:

Geschwindigkeitsregelung mit Velocity <> 0

B Phase 1: Mit einer Flanke 0-1 an MvVelocityExecute wird das Kommando gestartet.
— CmdActive = 2, CmdDone = FALSE, CmdBusy = TRUE

B Phase 2: Die Geschwindigkeitsvorgabe wurde erreicht, MvVelocityExecute = TRUE
— Kommando wird weiterhin ausgefihrt.
— CmdActive = 2, CmdDone = TRUE, CmdBusy = FALSE

B Phase 3: MvVelocityExecute = FALSE
— Kommando wird weiterhin ausgefiihrt.
— CmdActive = 2, CmdDone = FALSE, CmdBusy = FALSE

248
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Einsatz Sigma-5/7 Pulse Train

Antriebsfehler quittieren

Achse stoppen - MC_Stop

Geschwindigkeitsmodus -
MC_MoveVelocity

Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle tUiber Pulse Train

Geschwindigkeitsregelung mit Velocity = 0

B Phase 1: Mit einer Flanke 0-1 an MvVelocityExecute wird das Kommando gestartet.
— CmdActive = 2, CmdDone = FALSE, CmdBusy = TRUE
B Phase 2: Die Geschwindigkeit 0 wurde erreicht, MvVelocityExecute = TRUE
— Achse befindet sich im Stillstand und ist bereit flir weitere Kommandos.
— CmdActive = 0, CmdDone = TRUE, CmdBusy = FALSE
B Phase 3: MvVelocityExecute = FALSE
— Achse befindet sich im Stillstand und ist bereit flir weitere Kommandos.
— CmdActive = 0, CmdDone = FALSE, CmdBusy = FALSE

Achse stoppen

B Phase 1: Mit einer Flanke 0-1 an StopExecute wird das Kommando gestartet.
— CmdActive = 1, CmdDone = FALSE, CmdBusy = TRUE
B Phase 2: Die Geschwindigkeit O wurden erreicht, StopExecute = TRUE

— Achse befindet sich im Stillstand und das Stop-Kommando blockiert die Ausfiih-
rung weiterer Kommandos.

— CmdActive = 1, CmdDone = TRUE, CmdBusy = FALSE

B Phase 3: StopExecute = FALSE
— Achse befindet sich im Stillstand und ist bereit flr weitere Kommandos.
— CmdActive = 0, CmdDone = FALSE, CmdBusy = FALSE

Relative Positionierung

B Phase 1: Mit einer Flanke 0-1 an MvRelativeExecute wird das Kommando gestartet.
— CmdActive = 3, CmdDone = FALSE, CmdBusy = TRUE
B Phase 2: Das Positionsziel wurden erreicht, MvRelativeExecute = TRUE
— Es ist kein Kommando aktiv
— CmdActive = 0, CmdDone = TRUE, CmdBusy = FALSE
B Phase 3: MvRelativeExecute = FALSE
— CmdActive = 0, CmdDone = FALSE, CmdBusy = FALSE

Tipp-Betrieb

B Phase 1: Mit einer Flanke 0-1 an JogPositive bzw. JogNegative wird das Kommando
gestartet.

— CmdActive = 4 bzw. 5, CmdDone = FALSE, CmdBusy = TRUE
B Phase 2: Die Geschwindigkeitsvorgabe wurden erreicht, JogPositive = TRUE bzw.
JogNegative = TRUE.
— Kommando ist noch aktiv, Achse wird erst mit JogPositive = FALSE bzw. JogNe-
gative = FALSE gestoppt.

— CmdActive = 4 bzw. 5, CmdDone = TRUE, CmdBusy = FALSE

B Phase 3: JogPositive = FALSE bzw. JogNegative = FALSE
— Achse befindet sich im Stillstand und ist bereit flir weitere Kommandos.
— CmdActive = 0, CmdDone = FALSE, CmdBusy = FALSE

B Mit AxisReset kdbnnen Sie Fehler am Antrieb quittieren.
B Anliegende Fehler werden Utber DriveError zuriick gemeldet.

B Eine Achse in Bewegung kénnen Sie durch Setzen von StopExecute stoppen.

B Solange StopExecute gesetzt ist, werden keine weiteren Pulse generiert und alle
Kommandos sind gesperrt.

B \Voraussetzung: Der Antrieb ist eingeschaltet und AxisReady = TRUE.

B Mit MvVelocityExecute kdnnen Sie die Achse zum Drehen mit konstanter Geschwin-
digkeit bringen.
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VIPA SPEEDY7 Library

Antriebsspezifischer Baustein > FB 875 - VMC_AxisControl_PT - Achskontrolle tber Pulse Train

Relative Positionierung -
MC_MoveRelative

Tipp-Betrieb - Jogging

Die Geschwindigkeit geben Sie Uber Velocity vor.

Durch Vorgabe von 0 stoppt die Achse ebenso wie mit StopExecute.

Die Drehrichtung bestimmen Sie tber das Vorzeichen von Velocity.

Der Wert fur Velocity darf 0 sein oder MinUserVelocity < Velocity < MaxUserVelocity.

O Systembedingt kann die Istgeschwindigkeit von der Sollgeschwindigkeit
i abweichen. Die Differenz MaxVelError nimmt mit steigender Drehzahl zu
. L und kann mit der nachfolgenden Formel ermittelt werden.

FactorVelocity — FactorVelocity

MaxVelError= -

20 21

Voraussetzung: Der Antrieb ist eingeschaltet und AxisReady = TRUE.

Die relative Positionierung erfolgt Uber MvRelativeExecute.

Die Distanz kénnen Sie Uiber PositionDistance in Anwendereinheiten vorgeben.
Die Drehrichtung bestimmen Sie Uber das Vorzeichen von PositionDistance.
Die Geschwindigkeit geben Sie Uber Velocity vor.

Durch Setzen von StopExecute konnen Sie ein laufendes Kommando stoppen.

Voraussetzung: Der Antrieb ist eingeschaltet und AxisReady = TRUE.

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 ausgefinhrt.

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.

) Bitte beachten Sie, dass Sie im Tipp-Betrieb bei Velocity = 0 eine Fehler-
i meldung (0x8003) erhalten!

1

250

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.014 | de | 19-04



VIPA SPEED? Library

Einsatz Frequenzumrichter iiber PWM

Parameter am Frequenzumrichter einstellen

6 Einsatz Frequenzumrichter uber PWM

6.1 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 GUber PWM angebunden ist.

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. 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 Funktionsauswabhl fur die Impulsfolgeeingangs- B 0: Frequency reference
klemmen RP
H6-02 Skalierung fir Impulsfolgeeingang B 20000Hz
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Nr. Parameter, die vom Standard abweichen Einstellung fiir Simple Motion Control Library

H6-03 Verstarkung fir Impulsfolgeeingang B 100.0%

H6-04 Vorspannung fur Impulsfolgeeingang B 0.0%

H6-05 Filterzeit fir Impulsfolgeeingang ® 0.10s

H6-06 Auswahl der Uberwachung fiir Impulsfolgeausgangs- ™ 102: Output frequency
klemme MP

H6-07 Uberwachungsskalierung fiir Impulsfolgeeingang B 20000Hz

Nr. Parameter in Abhangigkeit von der Applikation Beispiel

C1-01 Hochlaufzeit 1 ® 10.00s

C1-02 Tieflaufzeit 1 ® 10.00s

C1-10 Einstellschritte fiir Hochlauf-/Tieflaufzeit B 0: 0.01- second units

C1-11 Umschaltfrequenz fir Hochlauf-/Tieflaufzeit B 0.0Hz

01-02 Auswahl Anwender-Uberwachungsparameter nach B 1: Frequency reference

dem Einschalten

01-03 Auswahl Anzeige am digitalen Bedienteil B 2: min-1 unit

B Damit alle Einstellungen iibernommen werden, miissen Sie den Frequen-
T zumrichter nach der Parametrierung neu starten!

i
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Beschaltung > Ansteuerung V1000 Eingange

6.3 Beschaltung
6.3.1 Ansteuerung V7000 Eingange

Beispielapplikation 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 -

RiR-545-16

[

[ |-

[ua"WE WC

| S4: Alarm reset 2>

VIPA CPU M13C

+24V| ov

R Widerstand
Wert: max. 470Q
Verlustleistung: min. 0,6 W
Widerstandsbeispiel: Metallschichtwiderstand 0207
bedrahtet mit 0,6W Verlustleistung
Kabelldnge max. 20m

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.014 | de | 19-04

253



Einsatz Frequenzumrichter iiber PWM VIPA SPEED?7 Library

Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration
6.3.2 Ansteuerung V7000 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

6.4 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio
6.4.1 Hardware-Konfiguration
CPU im Projekt anlegen Bitte verwenden Sie fiir die Projektierung das SPEED7 Studio ab V1.7.1
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Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration

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

@ SLIO_SMC
Neues Gerit hinzufiigen ...

-

Geratename: PLC 01

—a
-

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

“ @ ..MICRO
“ lm CPUs M13
= CPU M13-CCF...

= Es 0Offnet 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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Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration

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 Frequenzumrichter iiber PWM

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.

2 3 4 5
YASKAWA A cruwe
‘ i
®
MR ‘
Sk
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".

6.4.2 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 & Kap. 6.7.1 "FB 885 - VMC_Axis-
ControlV1000_PWM - Achskontrolle iber PWM" Seite 270
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VIPA SPEEDY Library

Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Anwender-Programm

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 schlieffen 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"
:="Ax]l AxisReset"
:="Ax1l StopExecute"
:="Ax1l MvVelExecute"
:="Ax1 JogPositive"
:="Ax1 JogNegative"
:="Ax1 Velocity"
:="Ax1l S1 ForwardRun"
:="Ax1l 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 tber 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.
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Einsatz Frequenzumrichter iiber PWM

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 |hres 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 Gber die entsprechenden Parameter lhre Achse zu
steuern und deren Status abzufragen. & Kap. 6.7.1 "FB 885 - VMC_AxisCont-
rolV1000_PWM - Achskontrolle iiber PWM" Seite 270

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.

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 fol-
gender Vorgehensweise:

1.
2.

N|o & s |w

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 Ihr 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 ...".
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Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Hardware-Konfiguration

6.5.2 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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Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Hardware-Konfiguration

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
O0XEO 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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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...
25 DI24/DO16 I =
26 AI5/AO2 -
2.7 Zéhlen
2.8 Positio en
3

Eigenschaften - Zahlen

Kanal: m Betriebsart: | Pulsweitenmodulation [w|

Schlief3en Sie den Dialog mit [OK].
Wahlen Sie "Station = Speichern und (ibersetzen".

SchlieRen Sie den Hardware-Konfigurator.

6.5.3 Anwender-Programm
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.

Wahlen 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].

Bausteine in Projekt Offnen Sie die Bibliothek nach dem Entpackvorgang und ziehen Sie per Drag&Drop
kopieren folgenden Baustein in "Bausteine"” Ihres Projekts:
® V1000 PWM

— FB885 — VMC_AxisControlV1000PWM & Kap. 6.7.1 "FB 885 - VMC _Axis-
ControlV1000_PWM - Achskontrolle tiber PWM" Seite 270

OB 1

Konfiguration der Achse Sollten Sie einen anderen Kanal als Kanal 0 verwenden, miussen 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".

262 HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.014 | de | 19-04



VIPA SPEED? Library

Einsatz Frequenzumrichter iiber PWM

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 :="Ax1l JogNegative"
Velocity :="Ax1 Velocity"

I S1 ForwardRun :="Ax1 S1 ForwardRun"
I _S2 ReverseRun :="Ax1 S2 ReverseRun"
I S4 AlarmReset :="Ax1 S4 AlarmReset"

MInUgerVelocity :="Axl:MiHUserVelocity"
MaxUserVelocity :="Ax]l 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 lhre CPU in RUN und schalten Sie Ihren Frequenzumrichter ein.
= Der FB 885 - VMC_AxisControlV1000PWM wird zyklisch abgearbeitet.

Sobald AxisReady = TRUE meldet, kénnen Sie mit AxisEnable die Achse frei
geben.
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Einsatz im Siemens TIA Portal > Hardware-Konfiguration

4. ), Sie haben jetzt die Mdglichkeit Uber die entsprechenden Parameter Ihre Achse zu
steuern und deren Status abzufragen. & Kap. 6.7.1 "FB 885 - VMC_AxisCont-
rolV1000_PWM - Achskontrolle iiber PWM" Seite 270

6.6 Einsatz im Siemens TIA Portal

6.6.1 Voraussetzung

Ubersicht B Bitte verwenden Sie fir die Projektierung das Siemens TIA Portal ab V 14.

B Die Projektierung der VIPA CPU mit PWM Funktionalitat erfolgt im Siemens TIA
Portal in Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices.

B 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 fol-
gender Vorgehensweise:

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

2. ), 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.

SchlieRen Sie alle Projekte.

Wechseln Sie in die Projektansicht.

Gehen Sie auf "Extras = Gerétebeschreibungsdatei (GSD) installieren”.

Gl e A C G i

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

6.6.2 Hardware-Konfiguration

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. ), Wechseln Sie in die Projektansicht.
3. » 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. » 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 Gerdtenamen" an. Der Gerate-
name muss eindeutig am Ethernet-Subnetz sein.
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Einsatz im Siemens TIA Portal > Hardware-Konfiguration

TIA

Menu ... :
[ **dH & X™m W x ¢ & "B ODE0 F2o LERE =

Netzsicht Katalog

Q\F ilter
V B2 Weitere Feldgeréte

V 5 PROFINET IO
s/ N oo

V £ VIPA Micro PLC
.- QD Q

PLC
CPU 314C-2PN...

VIPA Micro PLC

cPU 3140-2nyp Eigenschaften
Allgemein Ethernet-Adressen
Ethernet-Adressen

IP-Protokoll
IP-Adresse:| ... |
Subnetzmaske:| ... |

DRACINCT

FRUrFINE 1

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 ...

6.6.3 Anwender-Programm

Bibliothek einbinden

1.
2.

e X X ®e: & ADODED S LpERE =

PLC
CPU 314C-2PN...

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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Einsatz im Siemens TIA Portal > Anwender-Programm

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 & Kap. 6.7.1 "FB 885 - VMC_Axis-
ControlV1000_PWM - Achskontrolle tiber PWM" Seite 270

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 Frequenzumrichter iiber PWM

Einsatz im Siemens TIA Portal > Anwender-Programm

3. ) Vergeben Sie fir das Beispielprojekt folgende Parameter:

= CALL FB

"VMC AxisControlV1000PWM"

"VMC_ AxisCtrlV1000PWM 885"

I ChannelNumberPWM

I MA Alarm

:="Ax1 I ChannelNumberPWM"
:="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"
:="Ax1l 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"
:="Ax1l AxisEnabled"
:="Ax1l AxisError"
:="Ax1 AxisErrorID"
:="Ax1 DriveError"
:="Ax1 CmdActive"
:="Ax1 CmdDone"

:="Ax1l 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 Mdglichkeit Uber die entsprechenden Parameter Ihre Achse zu
steuern und deren Status abzufragen. & Kap. 6.7.1 "FB 885 - VMC_AxisCont-
rolV1000_PWM - Achskontrolle iiber PWM" Seite 270
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Antriebsspezifischer Baustein > FB 885 - VMC_AxisControlV1000_PWM - Achskontrolle Gber PWM

6.7 Antriebsspezifischer Baustein

6.7.1 FB 885 - VMC_AxisControlV1000_PWM - Achskontrolle iiber PWM
6.7.1.1 Beschreibung

Mit dem FB VMC_AxisControlV1000_PWM kdnnen Sie einen tiber PWM angebundenen
Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

Parameter
Parameter Deklaration Datentyp Beschreibung
|_Channel- INPUT INT Kanalnummer des PWM-Ausgangs, der fir die Ansteuerung des
NumberPWM PWM-Eingangs des Frequenzumrichters verwendet wird.
I_MA_Alarm INPUT BOOL B Digitaleingang zur Anbindung des I_MA_Alarm-Signals (MA)
— TRUE: Der Frequenzumrichter hat einen Fehler erkannt.
I_P1_Ready INPUT BOOL B Digitaleingang zur Anbindung des |_P1_Ready-Signals
— FALSE: Der Frequenzumrichter ist bereit.
MaxVelocity- INPUT REAL B Maximale Geschwindigkeit des Frequenzumrichters [Anwender-
Drive einheiten]. & Kap. 6.7.1.2 "Berechnung" Seite 272
AxisEnable 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.
AxisReset INPUT BOOL B Reset Achse
— Flanke 0-1: Reset der Achse wird durchgefihrt.
— Der Zustand eines mit AxisReset gestarteten Reset wird
nicht an den Ausgangen CmdActive, CmdDone, CmdBusy,
CmdAborted, CmdError und CmdErrorID ausgegeben.
StopExecute INPUT BOOL B Achse stoppen
— Flanke 0-1: Stoppen der Achse wird gestartet.
Hinweis: SfopExecute = 1: Kein anderes Kommando kann gestartet
werden!
MvVelocityExe- INPUT BOOL B Verfahren der Achse starten
cute — Flanke 0-1: Die Achse wird auf die angegebene Geschwin-
digkeit beschleunigt/abgebremst.
JogPositive 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.
JogNegative 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
AxisErrorID entnommen werden.

— Die Achse wird gesperrt
(S_On = FALSE und AxisEnabled = FALSE)
Kommando wird nicht ausgefihrt.

Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kap. 12 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen” Seite 471

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

6.7.1.2 Berechnung

MaxVelocityDrive

fmax,out 1

n=2-60-

poles min

6.7.1.3 Funktionalitat

Achse ein- bzw. aus-

schalten

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 entnommen werden.

Zusatzliche Fehlerinformationen
& Kap. 12 "ErrorlD - Zusétzliche Fehlerinformationen” Seite 471

VORSICHT!

Bitte beachten Sie, dass der Baustein keinen CPU-Neustart erkennt. Um
zu verhindern, dass bei einem CPU-Neustart die Achse ungewollt anlauft,
sollten mittels des Anlauf-OBs z.B. OB 100 die Werte an den Eingangen
AxisEnable, JogPositive und JogNegative auf FALSE gesetzt werden!

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 mdglich, 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.
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Achsfehler quittieren

Achse stoppen

Geschwindigkeitsmodus

Tipp-Betrieb - Jogging

Antriebsspezifischer Baustein > FB 885 - VMC_AxisControlV1000_PWM - Achskontrolle tber PWM

Mit AxisReset kdbnnen Sie Achsfehler quittieren.
Anliegende Fehler werden Uber DriveError zuriick gemeldet.

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 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 fur Velocity darf 0 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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7 Einsatz Frequenzumrichter uber Modbus RTU

7.1 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 zugehdrigem 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 Kommunikationsdaten aller Modbus-Slaves beschalten.
Baustein fir den Kommunikations-Manager beschalten.

Baustein zur Initialisierung des Frequenzumrichters beschalten.
Bausteine flr die Bewegungsablaufe beschalten.

7.2 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 Uber 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 dirfen!

H5-02 Kommunikationsgeschwindigkeit 0,1,2,..8 B 3:9600Bit/s
MEMOBUS/Modbus

H5-03 Ubertragungsparitait MEMOBUS/ 0,1,2 B 0: keine Paritat
Modbus
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Nr.

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

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.

SchrittgroRe (Auflosung) fir das
MEMOBUS/Modbus-Register 0025h

ENTER-Funktion fiir Verbindungen
Auswahl Startbefehimethode
Eingangsquelle Frequenzsollwert 1
Eingangsquelle Startbefehl 1
Eingangsquelle Frequenzsollwert 2

Eingangsquelle Startbefehl 2

Wertebe-
reich

0,1,2,3

0, 1

5...65ms

0,1

0,0 ... 10,0s

0,1

0,1

0,1
0,1,23,4
0,1,2,3
0,1,23,4
0,1,2,3

Parameter am Frequenzumrichter einstellen

Einstellung fiir Simple Motion Control Library

3: Betrieb wird fortgesetzt mit Alarm

1: Aktiviert - Bei einem Abbruch der Verbin-
dung fir langer als 2s (einstellbar Uber H2-09)
wird ein CE-Fehler ausgel6st.

5ms

1: Aktiviert - RTS wird nur beim Senden akti-
viert (bei RS485 oder RS422 und multi-drop)

2s

Standardmafig ist die Auflésung auf 0,1V Inkre-
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

Damit alle Einstellungen (ibernommen werden, miissen Sie den Frequen-
j zumrichter nach der Parametrierung neu starten!

—
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Beschaltung

7.3 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.

CPU RS485

RXD/TxD-N (A)
*

RxD/TxD-P (B)

Shield @

Maximal 8 Frequenzumrichter kdnnen Uber Modbus RTU angebunden werden.
Bei allen angebunden Frequenzumrichter ist der Parameter H5-07 auf 1 zu setzen.

Die serielle Leitung ist an lnrem Ende mit einem Abschlusswiderstand abzuschlielRen.
Zur Aktivierung missen Sie hierzu am entsprechenden Frequenzumrichter den
Schalter S2 auf "ON" stellen.

S2
H ON

@

*) Verwenden Sie fiir einen stérungsfreien Datenverkehr einen
Abschlusswiderstand von ca. 1200 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

kénnten!
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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 fir 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.

& Kap. 7.4 "Einsatz im VIPA SPEED7 Studio”
Seite 279

& Kap. 7.5 "Einsatz im Siemens SIMATIC
Manager" Seite 294

& Kap. 7.6 "Einsatz im Siemens TIA Portal"
Seite 309

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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Beschaltung

Anschluss der YASKAWA

Frequenzumrichter
FU Anschluss Fortlaufend
J1000 -

Anschluss Abschluss

N A

MRS o)

V1000

A1000

GA700

@ Né&heres hierzu finden Sie im entsprechenden Handbuch.

278

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW90MSOMA V10.014 | de | 19-04



VIPA SPEED?7 Library Einsatz Frequenzumrichter iber Modbus RTU

Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration

7.4 Einsatz im VIPA SPEED7 Studio

7.4.1 Hardware-Konfiguration
7.41.1 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

2 SLIO_SMC

-

Neues Gerit hinzufiigen ...
Geratename: PLC 01

PLC .. u
\ Wahlen Sie eine Geratevorlage

—a
-

Neues Gerat hinzufiigen
= [

“ @ ..MICRO
“ lm CPUs M13
= CPU M13-CCF...

= Es 0Offnet 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 = Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU.
Projektbaum Daigemein BpLc o1 o
@ SLIO_SMC LC_
o >

i Gerate und Netze

# PLC_01 [CPU M13...

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 = Die "Gerétekonfiguration” wird gedffnet.

1 2 8

ASKAWA oo

‘ST

MR

MAC PGIOP: 00-20-D5-00-00-00 M13-CCF0000

L] s |

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.

1B Gettekonfguation X
BE

PLC_01 [CPU M13-CCF0000]

W Projektbaum - 2 || g Aigemein | [EETRICH - S
= - 3augruppen

Serial
[ M09-0c800 - Serix
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7.41.2 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
@ SLIO_SMC
o.. = Neues Gerit hinzufiigen ...
Fa i
... "3 .
Neues Gerat hinzufiigen - Geratename:  PLC_01
PLC .. L .
L \ Wabhlen Sie eine Gerétevorlage
<« @ ...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 "Geréte und Netze" eingeflgt und die "Geratekonfiguration”
geodffnet.
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Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

PtP-Funktionalitit akti-
vieren

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

3 SLIO_sSMmC
Lad

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.

1. » Klicken Sie im Projektbaum auf "PLC... > Geré&tekonfiguration".

2. ) Klicken Sie in der "Gerétekonfiguration" auf "0 CPU 013..." und wahlen 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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Einsatz im VIPA SPEED7 Studio > Hardware-Konfiguration

7.41.3 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
@ SLIO_SMC
o.. = Neues Gerit hinzufiigen ...
Fa i
... "3 .
Neues Gerat hinzufiigen - Geratename:  PLC_01
PLC . L u
L \ Wabhlen Sie eine Gerétevorlage
4« @ ...SLIO
< |m CPUs 01...

= 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 "Geréte und Netze" eingeflgt und die "Geratekonfiguration”
geodffnet.
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Ethernet-PG/OP-Kanal
parametrieren

PtP-Funktionalitit akti-
vieren

7.4.2 Anwender-Programm

7.4.21
OB 100

FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU

SFC 216 - SER_CFG

OB 1

1.

Klicken Sie im Projektbaum auf "Geréte und Netze".

= Sie erhalten eine grafische Objekt-Ansicht Ihrer CPU.

i

Projektbaum

0 SLIO_sSMC

i Gerate und Netze

& PLC_01[CPU O1...

D aigemein B pLc 01

3 Gerite und Netze

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.

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.

Programmstruktur

B FB 876 - VMC_ConfigMaster RTU & 328

— 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 |«¢—
—»| UDT879- 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
| 3| UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF —»| 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
ARRAY [1 .. 8] of

A

»{ UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

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 & 332

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 & 328
— UDT 879 - VYMC_AxisRTU_REF & 327
FB 879 - VMC_ReadParameter RTU & 330

— 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 & 327
FB 880 - VMC_WriteParameter RTU & 3371

— 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 & 327
DB 100 - A1_V1000

— FuUr jeden Frequenzumrichter, welcher seriell iber Modbus RTU angekoppelt ist,
ist jeweils ein Datenbaustein anzulegen.

— UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 327
— UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 328
FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU & 334

Mit diesem Baustein konnen Sie einen seriell Gber Modbus RTU angebundenen
Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 328

UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 327

— UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF & 327

DB 99 - ComDataSlaves

— Fur die Erfassung der Kommunikationsdaten aller Frequenzumrichter (max. 8),
welche seriell iber Modbus RTU angekoppelt sind, ist ein gemeinsamer Daten-
baustein anzulegen.

— UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF & 327

— UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF & 327

FB 877 - VMC_ComManager RTU & 330

— 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 & 327
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7.4.2.2 Bausteine in Projekt kopieren

Projektbaum 1. ) Klicken Sie auf "Projektbaum = ...CPU... & PLC-Programm
== = Programmbausteine”.

o

@ sLio_smc

& PLC_01[CPU 015-CE...

“J PLC Programm

2 Programmbausteine
Neue Baustewﬂgen

2. , Offnen Sie im "Katalog" unter "Bausteine = Simple Motion Control" die Sammlung
"V1000 Modbus RTU" und ziehen Sie per Drag&Drop folgende Bausteine in
"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)

7.4.2.3 OB 100 fiir serielle Kommunikation anlegen

Projektbaum 1. ) Klicken Sie auf "Projektbaum = ...CPU... & PLC-Programm
=F = Programmbausteine = Neuen Baustein hinzufiigen".

pp— = Das Dialogfenster "Baustein hinzufiigen" 6ffnet sich.

" ] PLC_01 [CPU 015-CE...
“J PLC Programm

& Programmbausteine
Neue Bausteine hinzufligen
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Call FB876,
Baudrate
CharLen
Parity
StopBits
TimeOut

Valid

Error

ErrorlD

Symbolische Variable

Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio > Anwender-Programm

n

| PE Organisationsbaustein hinzufiigen...

Name: | Complete Restart ]

Nummer: |[OB 100

OB Baustei

F

FB Bauétein

Geben Sie OB 100 an und bestatigen Sie mit [OK].
= Der OB 100 wird angelegt und geéffnet.
Flgen 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:

DB876 % Kap. 7.7.5 "FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU - Modbus RTU CPU-Schnittstelle" Seite 328

:=B#16409 // Baudrate: 09h (9600Bit/s) IN: BYTE
=B#16403 /I Anzahl Datenbits: 03h (8Bit) IN: BYTE
=B#16#00 /I Paritat: 0 (none = keine) IN: BYTE
=B#16401 /I Stopbits: 1 (1Bit) IN: BYTE

= WHLI6H#1FFF /I Fehler-Wartezeit: 1FFFh (hoch gewahit) IN: WORD
= "ModbusConfigValid" /I Konfiguration OUT: BOOL
= "ModbusConfigError" I/l Fehlerriickmeldung OUT: BOOL
= "ModbusConfigErrorID" I/l Zusatzliche Fehlerinformationen OUT: WORD

Die symbolischen Variablen erstellen Sie Uber "Kontextmendi

= Symbol erstellen/bearbeiten”. Hier kdnnen Sie Uber einen Dialog den entsprechenden
Operanden zuordnen.

7.4.2.4 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.

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

7.4.2.5 Datenbaustein fiir alle Modbus-Slaves anlegen

Fir die Erfassung der Kommunikationsdaten aller Frequenzumrichter, welche seriell iber
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" 6ffnet 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 geoffnet.
3. » Legen Sie in "ComDataSlaves" folgende Variable an:
B "Slaves" vom Typ UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

7.4.2.6 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 Auftrége 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 gedffnet.
2. Flgen 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. ) Bestétigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].

Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB877, DB877 & Kap. 7.7.6 "FB 877 - VMC_ComManager_RTU - Modbus RTU Kommunikations-Manager" Seite 330

NumberOfSlaves :=1 /I Anzahl angebundener Frequenzumrichter: 1 IN: INT
WaitCycles = "ComWaitCycles" /l Mindestanzahl Wartezyklen IN: DINT
SlavesComData ‘= "ComDataSlaves.Slave" /I Referenz zu allen Kommunikationsobjekten IN-OUT: UDT 877
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7.4.2.7 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 & Kap.7.7.10 "FB 881 - VMC_InitV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung" Seite 332

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" /] 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 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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7.4.2.8

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

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. Figen 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 & Kap.7.7.11 "FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle" Seite 334

AxisEnable
AxisReset
StopExecute
MvVelocityExecute
Velocity
AccelerationTime
DecelerationTime
JogPositive
JogNegative
JogVelocity
JogAccelerationTime
JogDecelerationTime
AxisReady
AxisEnabled

AxisError

"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"

/I Aktivierung der Achse

// Kommando: Fehler des V1000 zuriicksetzen.

/I Kommando: Stop - Achse stoppen

/I Kommando: Move Velocity (Geschwindigkeitsregelung)
/I Parameter: Geschwindigkeitsvorgabe fur Move Velocity
/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

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
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AxisErrorID
DriveError
ActualVelocity
InVelocity
CmdDone
CmdBusy
CmdAborted
CmdError
CmdErrorlD
CmdActive
DirectionPositive
DirectionNegative
Axis

V1000

AxisComData

7.4.2.9

"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 V1000".v1000Data

="ComDataSlaves".Slaves.Slave (1) // Referenz zu den Kommunikationsdaten

Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio > Anwender-Programm

/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

/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 & Kap. 7.7.8 "FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU - Modbus RTU Parameter lesen" Seite 330

Execute

StartAddress

‘= "Al RdParExecute"

‘= "Al RdParStartAddress"

/I Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefiihrt. IN: BOOL

/| Start-Adresse des 1. Registers IN: INT
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Quantity
Done
Busy
Error
ErrorlD
Data

Axis

7.4.2.10

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

/I Anzahl der zu lesenden Register IN: INT

/] Status Auftrag fertig IN: REAL

/I Status Auftrag in Bearbeitung OUT: BOOL

/I Fehlerrickmeldung OUT: BOOL

/I Zusétzliche Fehlerinformationen OUT: BOOL

/I Ablageort der Parameterdaten OUT: WORD

/I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten IN-OUT: UDT 879

O 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!

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:

DB880 & Kap. 7.7.9 "FB 880 - VMC_WriteParameter_RTU - Modbus RTU Parameter schreiben"” Seite 331

= "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. IN: BOOL

/I Start-Adresse des 1. Registers IN: INT

/I Anzahl der zu schreibenden Register IN: INT

/I Status Auftrag fertig IN: REAL

/I Status Auftrag in Bearbeitung OUT: BOOL

/I Fehlerriickmeldung OUT: BOOL

/I Zusatzliche Fehlerinformationen OUT: BOOL

/I Ablageort der Parameterdaten OUT: WORD

/I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten IN-OUT: UDT 879
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7.4.2.11

Zeitlicher Ablauf

Einsatz im VIPA SPEED?7 Studio > Anwender-Programm

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 ihnrem 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 fur die Beobachtungstabelle an wie z.B. "V1000" und
bestatigen Sie mit [OK]

= 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 "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_InitvV1000_RTU initialisiert werden. & Kap. 7.7.10 "FB 881 -
VMC_Initv1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung" Seite 332

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. & Kap. 7.7.11 "FB
882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle" Seite 334

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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7.5 Einsatz im Siemens SIMATIC Manager

7.5.1 Voraussetzung

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

B 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.

B Bei einer System SLIO CPU 013C erfolgt die Projektierung der PtP-Funktionalitat im
Siemens SIMATIC Manager in Form eines virtuellen PROFINET 10 Devices. Das
PROFINET IO Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalog zu installieren.

B Beiden 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 IO 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 fol-
gender Vorgehensweise:

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

2. , 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".

A U E

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 ...".

7.5.2 Hardware-Konfiguration
7.5.21 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
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).

4, Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU.
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Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Hardware-Konfiguration

Wahlen Sie "Kontextmenii = PROFINET |O-System einfiigen".

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

Daten.

PROFINET—IO-sttem

Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie gultige IP-Adress-

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.

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.

1
2 CPU ... PROFINET-IO ...
X... | PN-IO E—

VIPA MICRO...
3 e —

VIPA MICRO ...

M13-CCF0000

M13-CCF0000

wN|= x| o

= In der Steckplatziibersicht des PROFINET-IO-Device "VIPA MICRO PLC" ist

auf Steckplatz 0 die CPU bereits vorplatziert.

HBOO | OPL_SP7-LIB | SW9OMSOMA V10.014 | de | 19-04

295



Einsatz Frequenzumrichter iiber Modbus RTU VIPA SPEED?7 Library

Einsatz im Siemens SIMATIC Manager > Hardware-Konfiguration

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. 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
|
PtP-Funktionalitat akti- Eine Hardware-Konfiguration zur Einstellung der PtP-Funktionalitat ist nicht erforderlich.
vieren

Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

o
Sl

Montieren Sie das Erweiterungsmodul.

d

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.

7.5.2.2 Hardware-Konfiguration System SLIO CPU 013C

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
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

6. 5 Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie glltige IP-Adress-
Daten fur Ihr PROFINET-System.

7. Klicken Sie auf das Submodul "PN-/IO" 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-System
X... | PN-IO ——
... SLIO CPU
3

... SLIO CPU ... 013-CCFOR00
2 | 013-CCFOR00

wN|= x| o

9. » Navigieren Sie im Hardware-Katalog in das Verzeichnis "PROFINET IO
= Weitere Feldgeréte = I/O = VIPA ..." und binden das 10-Device "0713-
CCFOR00" 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 kénnen Sie lhre
System SLIO Module platzieren.
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PtP-Funktionalitat akti-
vieren 1
2 CPU.. PROFINET-I0-System
X." PN_IO [ T T T T
... SLIO CPU
3
0 ... SLIO CP 013-CCFOR00
X2 | 013-CCFORO
1
2 Eigenschaften - ...CPU...
3 | | Parameter |
3 Parameter
‘3 Allgemeine Parameter
Z] Funktion X3 PTP \ v
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. Giiltige 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
|

7.5.2.3 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. , Klicken Sie auf das Submodul "PN-IO" der CPU.
Steckpl.| Baugruppe
1
2 CPU.. PROFINET-IO-System
3
5. ) Legen Sie mit [Neu] ein neues Subnetz an und vergeben Sie gtiltige IP-Adress-
Daten fur Ihr PROFINET-System.
6. » Klicken Sie auf das Submodul "PN-/O" der CPU und 6ffnen Sie mit "Kontextmendi
= 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 [ e e e e
... SLIO CPU
3 m
e
0 ... SLIO CPU. ...
X2
1
2
3
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
parametrieren

Steckpl.| Modul

1

2 CPU. ...
X... | PN-IO

3

4 343-1EX30

PtP-Funktionalitait akti-
vieren

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. Giiltige 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!

Bei den System SLIO CPUs 014 ... 017 ist die RS485-Schnittstelle standardmaRig auf
PtP-Kommunikation eingestellt. Eine Hardware-Konfiguration zur Einstellung der PtP-
Funktionalitat ist nicht erforderlich.

7.5.3 Anwender-Programm
7.5.3.1  Programmstruktur

OB 100

FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU

SFC 216 - SER_CFG

OB 1

B FB 876 - VMC_ConfigMaster RTU & 328

— 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

—»{ UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF

—»{ UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF

A A
vV Yy

—» 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
A 4

UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF

ARRAY [1 . 8] of

UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF

300
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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 & 332

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 & 328
— UDT 879 - VYMC_AxisRTU_REF & 327
FB 879 - VMC_ReadParameter RTU & 330

— 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 & 327
FB 880 - VMC_WriteParameter RTU & 3371

— 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 & 327
DB 100 - A1_V1000

— FuUr jeden Frequenzumrichter, welcher seriell iber Modbus RTU angekoppelt ist,
ist jeweils ein Datenbaustein anzulegen.

— UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 327
— UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 328
FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU & 334

Mit diesem Baustein konnen Sie einen seriell Gber Modbus RTU angebundenen
Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF & 328

UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF & 327

— UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF & 327

DB 99 - ComDataSlaves

— Fur die Erfassung der Kommunikationsdaten aller Frequenzumrichter (max. 8),
welche seriell iber Modbus RTU angekoppelt sind, ist ein gemeinsamer Daten-
baustein anzulegen.

— UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF & 327

— UDT 878 - VMC_ComObjectRTU_REF & 327

FB 877 - VMC_ComManager RTU & 330

— 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 & 327

7.5.3.2 Bausteine in Projekt kopieren

Bibliothek einbinden 1.
2.

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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Bausteine in Projekt

Offnen Sie die Bibliothek nach dem Entpackvorgang und ziehen Sie per Drag&Drop

kopieren

7.5.3.3

Alarm-OBs anlegen 1.

Call FB876,
Baudrate
CharlLen
Parity
StopBits
TimeOut

Valid

Error

ErrorlD

Symbolische Variable

alle Bausteine aus "V1000 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

OB 100 fiir serielle Kommunikation anlegen

Klicken Sie in Inrem Projekt auf "Bausteine"” und wahlen Sie "Kontextmendi
= 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".

Geben Sie folgende Parameter vor:

DB876 & Kap. 7.7.5 "FB 876 - VMC_ConfigMaster_RTU - Modbus RTU CPU-Schnittstelle" Seite 328

=B#16#09
=B#16#03
=B#16#00
=B#16#01

=WH#L6#1FFF

= "ModbusConfigValid"
= "ModbusConfigError"

= "ModbusConfigErrorID"

// Baudrate: 09h (9600Bit/s) IN: BYTE

/I Anzahl Datenbits: 03h (8Bit) IN: BYTE
/l Paritat: 0 (none = keine) IN: BYTE
// Stopbits: 1 (1Bit) IN: BYTE
/I Fehler-Wartezeit: 1FFFh (hoch gewahit) IN: WORD
/I Konfiguration OUT: BOOL
/I Fehlerriickmeldung OUT: BOOL

/I Zusatzliche Fehlerinformationen OUT: WORD

Die symbolischen Variablen erstellen Sie tber "Kontextmenii = Symbole bearbeiten”.

Hier kdnnen Sie Uber einen Dialog den entsprechenden Operanden zuordnen.
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7.5.3.4 Datenbaustein fiir Modbus-Slave anlegen

Fur jeden Frequenzumrichter, welcher seriell Gber Modbus RTU angekoppelt ist, ist
jeweils ein Datenbaustein anzulegen.

1.

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:

®  "AxisData" vom Typ UDT 879 - VMC_AxisRTU_REF
®  "V1000Data" vom Typ UDT 881 - VMC_ConfigV1000RTU_REF

7.5.3.5 Datenbaustein fiir alle Modbus-Slaves anlegen

Fur die Erfassung der Kommunikationsdaten aller Frequenzumrichter, welche seriell Gber
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" 6ffnet 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.

Offnen Sie DB 99 "ComDataSlaves" durch Doppelklick.
Legen Sie in "ComDataSlaves" folgende Variable an:

B "Slaves" vom Typ UDT 877 - VMC_ComSlavesRTU_REF
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7.5.3.6 OB 1 - Instanz des Kommunikations-Managers anlegen

Der FB 877 - VMC_ComManager_RTU sorgt dafir, 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. 5 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 % Kap.7.7.6 "FB 877 - VMC_ComManager_RTU - Modbus RTU Kommunikations-Manager" Seite 330

NumberOfSlaves =1 /I Anzahl angebundener Frequenzumrichter: 1 IN: INT
WaitCycles = "ComWaitCycles" /I Mindestanzahl Wartezyklen IN: DINT
SlavesComData = "ComDataSlaves.Slave" /I Referenz zu allen Kommunikationsobjekten IN-OUT: UDT 877

7.5.3.7 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. Figen 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 & Kap. 7.7.10 "FB 881 - VMC_InitV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung” Seite 332

Execute :="Al InitExecute" /I Mit Flanke 0-1 wird der Auftrag ausgefihrt. IN: BOOL

Hardware '="Al InitHardware" /I Angabe der eingesetzten Hardware IN: BYTE
/I 1: System SLIO CP040, 2: SPEED7 CPU

Laddr :="Al InitLaddr" /I Logische Adresse bei Einsatz CP040 IN: INT

Unitld :="Al InitUnitId" /I Modbus-Adresse des V1000 IN: BYTE

UserUnitsVelocity '="Al InitUserUnitsvel" /I Benutzereinheit fir Geschwindigkeiten IN: INT

/10: Hz, 1: %, 2: U/min

UserUnitsAcceleration :="Al InitUserUnitsAcc" /I Benutzereinheit Beschleunigung/Verzégerung IN: INT
//0:0,01s, 1: 0,1s

MaxVelocityApp :="Al InitMaxVelocityApp" /I Max. Geschwindigkeit in Benutzereinheiten IN: REAL

Done :="Al InitDone" /I Status Auftrag fertig OUT: BOOL

Busy :="Al InitBusy" /I Status Auftrag in Bearbeitung OUT: BOOL

Error :="Al InitError" /I Fehlerriickmeldung OUT: BOOL

ErrorlD :="Al InitErrorID" /I Zuséatzliche Fehlerinformationen OUT: WORD
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Axis :="Al V1000".AxisData /I Referenz zu den allgemeinen Achsdaten IN-OUT: UDT 879
V1000 :="Al Vv1000".v1000Data /I Referenz zu den antriebsspezifischen Daten IN-OUT: UDT 881
Eingabewerte 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, uber welche Sie Ihre Frequenzumrichter ansteuern:
— 1: System SLIO CP040 dessen logische Adresse (iber Laddr vorzugeben ist.
— 2: SPEED7 CPU

B Laddr

— Logische Adresse fur System SLIO CP040 (Hardware = 1). Ansonsten wird dieser
Parameter ignoriert.

®  Unitld
— Modbus-Adresse des V1000.
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
Angabe in Umdrehungen pro Minute
B UserUnitsAcceleration
Benutzereinheiten fir die Beschleunigung und Verzégerung
— 0:0,01s (Wertebereich: 0,00s - 600,00s)
— 1:0,1s (Wertebereich: 0,0 - 6000,0s)
B MaxVelocityApp

Max. Geschwindigkeit fUr die Applikation. Die Angabe hat in Benutzereinheiten zu
erfolgen und wird bei Bewegungskommandos fur den Abgleich verwendet.

7.5.3.8 OB 1 - Instanz Achskontrolle V1000 anlegen

Mit dem FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU konnen Sie einen seriell Giber Modbus
RTU angebundenen Frequenzumrichter steuern und dessen Status abrufen.

1. ) Fugen 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 & Kap.7.7.11 "FB 882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle" Seite 334

AxisEnable :="Al AxisEnable" /I Aktivierung der Achse IN: BOOL
AxisReset :="Al AxisReset" /I Kommando: Fehler des V1000 zuriicksetzen. IN: BOOL
StopExecute :="Al StopExecute" / Kommando: Stop - Achse stoppen IN: BOOL
MvVelocityExecute :="Al MvVelocityExecute" /I Kommando: Move Velocity (Geschwindigkeitsregelung) IN: BOOL
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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

"Al Velocity" /I Parameter: Geschwindigkeitsvorgabe fiir Move Velocity IN: REAL
"Al AccelerationTime" /I Parameter: Beschleunigungszeit IN: REAL
"Al DecelerationTime" /I Parameter: Verzogerungszeit IN: REAL
"Al JogPositive" /I Kommando: JogPos IN: BOOL
"Al JogNegative" /l Kommando: JogNeg IN: BOOL
"Al JogVelocity" /I Parameter: Geschwindigkeitsvorgabe fiir Jogging IN: REAL
"Al JogAccelerationTime" /I Parameter: Beschleunigungszeit fir Jogging IN: REAL
"Al JogDecelerationTime" /I Parameter: Verzdgerungszeit fur Jogging IN: REAL
"Al AxisReady" /I Status: Bereitschaft der Achse OUT: BOOL
"Al AxisEnabled" /I Status: Aktivierung der Achse OUT: BOOL
"Al AxisError" /I Status: Achsfehler OUT: BOOL
"Al AxisErrorID" /I Status: Zusétzliche Fehlerinformationen fur AxisError OUT: WORD
"Al DriveError" /I Status: Fehler Frequenzumrichter OUT: BOOL
"Al ActualVelocity" /] Status: Aktuelle Geschwindigkeit OUT: REAL
"Al InVelocity" /] Status Zielgeschwindigkeit OUT: BOOL
="Al CmdDone" /I Status: Kommando fertig OUT: BOOL
="Al CmdBusy" /I Status: Kommando in Bearbeitung OUT: BOOL
"Al CmdAborted" /I Status: Kommando abgebrochen OUT: BOOL
"Al CmdError" /I Status: Kommando Fehler OUT: BOOL
="Al CmdErrorID" /I Status: Zusétzliche Fehlerinformationen fir CmdError OUT: WORD
="Al CmdActive" /I Status: Aktives Kommando OUT: INT
"Al DirectionPositive" /I Status: Drehrichtung positiv OUT: BOOL
"Al DirectionNegative" /I Status: Drehrichtung negativ OUT: BOOL
="Al V1000".AxisData Il Referenz zu den allgemeinen Achsdaten IN-OUT: UDT 879
"Al V1000".vV1000Data /I Referenz zu den allgemeinen Daten des IN-OUT: UDT 881

/I Frequenzumrichters

="ComDataSlaves".Slaves.Slave (1) // Referenz zu den Kommunikationsdaten IN-OUT: UDT 878

7.5.3.9 OB 1 - Instanz Parameter lesen anlegen

Mit dem FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU haben Sie lesenden Zugriff auf die Para-
meter eines seriell iber Modbus RTU angebundenen Frequenzumrichters. Fir 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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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".

Bestatigen Sie die Abfrage des Instanz-Datenbausteins mit [OK].
Geben Sie folgende Parameter vor:

Call FB879, DB879 & Kap. 7.7.8 "FB 879 - VMC_ReadParameter_RTU - Modbus RTU Parameter lesen" Seite 330

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 Fehlerriickmeldung 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!

7.5.3.10 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.

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 ©& Kap. 7.7.9 "FB 880 - VMC_WriteParameter RTU - Modbus RTU Parameter schreiben" Seite 331

Execute
StartAddress
Quantity
Done

Busy

Error

ErrorlD

Data

Axis

7.5.3.11

:="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 flir die Bearbeitung geoffnet.

Passen Sie zuerst die Wartezeit zwischen 2 Auftrdgen an. Diese betragt fiir 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.

) 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. & Kap. 7.7.10 "FB 881 -
VMC _InitV1000_RTU - Modbus RTU Initialisierung" Seite 332

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. & Kap. 7.7.11 "FB
882 - VMC_AxisControlV1000_RTU - Modbus RTU Achskontrolle" Seite 334

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.

7.6 Einsatz im Siemens TIA Portal

7.6.1 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-IO-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-
I0-Device ist mittels GSDML im Hardware-Katalo