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Bedeutung der Betriebsanleitung

Diese Betriebsanleitung erlautert die Funktionsbausteine fiir die Positioniersysteme

PSD-4 _-PN und PSC-4__-PN (mit PROFINET-Schnittstelle).

Die Erlauterungen und Abbildungen dieser Anleitung beziehen sich auf ein Beispielprojekt mit
einem PSD-4__ -PN-Gerét, sind jedoch ebenso gliltig fir PSC-4__-PN-Geréate.

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

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

© 2021

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

Die Positioniersysteme PSD-4__-PN und PSC-4__ -PN eignen sich besonders zur
automatischen Einstellung von Werkzeugen, Anschlagen oder Spindeln bei
Holzverarbeitungsmaschinen, Verpackungsmaschinen, Druckmaschinen, Abfullanlagen und
bei Sondermaschinen.

Die PSD-4__-PN und PSC-4__-PN sind nicht als eigenstandige Gerate zu betreiben,
sondern dienen ausschlief3lich zum Anbau an eine Maschine.

1.2 Symbolerklarung

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

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

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

ACHTUNG!

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

INFORMATION!
Sie erhalten wichtige Informationen zum sachgeméafen Betrieb.

2 Datenstruktur DRIVE_DATA

Fur jeden Antrieb gibt es eine Datenstruktur, in der einige Daten eines Antriebs abgelegt sind.
Fur jeden Antrieb wird eine globale Instanz dieser Struktur bengtigt. Diese Instanz muss jedem
FB Ubergeben werden, der auf den betr. Antrieb wirkt. Hiermit soll z.B. sichergestellt werden,
dass nicht gleichzeitig zwei Zugriffe aus unterschiedlichen FBs auf den Parameterkanal
durchgefuhrt werden kénnen. Des Weiteren mussen in dieser Datenstruktur die Adressen zu
den Ein-/Ausgangsdaten des jeweiligen Antriebs hinterlegt werden.
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Parametername Datentyp geschrieben von Beschreibung
INT (S7-1200 +
S7-1500)
DWORD (S7- Adresse Prozessdaten Device
PdAddressin 300) Benutzer -> Controller
INT (S7-1200 +
S7-1500)
DWORD (S7- Adresse Prozessdaten
PdAddressOut 300) Benutzer Controller - Device
AxisName STRINGJ[16] Benutzer (optional) | Name der Achse
Beschreibung
(z.B. Funktion, Aufgabe dieser
AxisDescription STRINGJ[32] Benutzer (optional) | Achse)
State DINT Funktionsbausteine | Actual state
Kommunikationsfehler zum
Communication_error | BOOL Funktionsbausteine | |IO-Device
Datenstruktur zur internen
Private STRUCT Funktionsbausteine | Verwendung

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

p_PSD4xx_PN_S7_1200_1500_V1 6\

up_PSD4X_PN_S7_1200_1500_V16
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£ o 15 168yt 16Byte Eingang_1 ) 1 PsD411 [Ps0] 1 PROFINETIO System [100]  Automatische Aktus._ -

0 E] 148yt 14 Byte Ausgang_1 o PSD411 [#50] PROFINETIO System [100]  Automatische Aktus.
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3 Datenbaustein ,,Antriebsdaten*

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

Beispiel:

%WDB 5
"MIC_
Parametrization_
DE"
YFB114
"WMC_Parametriration™

.. =—E

DB 100.
DBX512 .0
"Antriebcdaten”.
FSD_
Parametrization_
1.Execute

— Execute

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

Der Datenbaustein benétigt standardmafig die Datentypen ,Parameter” und
,ParameterEnable“, diese mussen also aus der Bibliothek in das Projekt ibernommen werden.
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4 Fehlerbeschreibung (Error ID)

Nachfolgend die Fehlercodes, die von den Funktionsbausteinen ausgegeben werden:

ErrorlD (hex) Beschreibung

16xF000 (mask) |FB

16#1XXX Error in MC_Move

16#2XXX Error in MC_Error

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

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

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

16#X3xxX Invalid PD output address

16#x4xX Error while reading PD

16#x5xx Error while writing PD

16#X6XX Unallowed input data change

16#00F0 (mask) |Parameter errors

16#xx1X Parameter. communication timeout (1000 ms)

16#XX2X Parameter: invalid parameter number

16#xx3x Parameter: value is read only

16#Xx4X Parameter: lower or upper limit exceeded

16#xx5x Parameter: faulty sub-index

16#XxX6X Parameter: not an array

16#XX7X Parameter: incorrect data type

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

16#Xxx9X operating state

16#XXAX Other error

16#000F (mask) |Drive errors

16#xxx1 Drag error

16#xxx2 Under- or overvoltage motor supply
16#xxx3 Pasitioning run aborted

16#xxx4 Temperature exceeded

16#xxx5 Absolute measuring system error
16#xxx6 Block or overcurrent error
16#XXX7 Manual displacement

16#xxx8 Incorrect target value

16#xxx9 Under- or overvoltage during run
16#xxXXA Lower position limit exceeded
16#xxxB Upper position limit exceeded

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

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

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

Folgende Bibliotheken stehen in der jeweils aktuellen Version zur Auswahl:

HJlibrary PSx4xx_PN_S7_300“

-> fur CPU S7-300 mit Step 7 Classic V5.5
- Llibrary_PSx4xx_PN_TIA13_300°

- fur CPU S7-300 im TIA-Portal (V13)
- Ldibrary PSx4xx PN_TIA13 1200-1500“

- fir CPU S7-1200/1500 im TIA-Portal (V13)
- Llibrary_PSx4xx_PN_TIA14 300°

- fur CPU S7-300 im TIA-Portal (V14)
- Llibrary PSx4xx PN_TIA14 1200-1500“

- fir CPU S7-1200/1500 im TIA-Portal (V14)
- Ldibrary PSx4xx PN_TIA16 300°

- fur CPU S7-300 im TIA-Portal (V16)
- Llibrary_PSx4xx_PN_TIA16_1200-1500¢

- fur CPU S7-1200/1500 im TIA-Portal (V16)

5.1  Offnen der Bibliothek

Nach dem Offnen der Bibliothek prasentieren sich die Funktionsbausteine folgendermafen:

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

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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Globale Bibliotheken
Sl IR T ==

Name WVersion

b

uaqeﬁ;nvwir”

b Ll Buttons-and-Switches

» LI Long Functions

» LLI Monitoring-and-control-objects

» LI Decumentation templates

= L1 library_PSDdo¢ PN_TIAT6_1200-1500
4 ﬁ Typen
~ [} Kopiervorlagen

uayayolqig |

@ Antriebsdaten
i8] DRIVE_DATA
& MC_Communication_S7-1200_15...
48 MC_Error
& MC_Error_ID
& MC_Maove
& MC_Parametrization
48 MC_PosParametrization
48 MC_ReadParameter
4B MC_WiriteParameter
M Farameter
|| ParameterEnable

4 ;i Gemeinsame Daten

r p_@ Sprachen & Ressourcen

i» Ll library PSD4xc PN_TIA16_300

| sulppy |

(Ansicht in Step 7 TIA)

5.2 Kopieren von Bausteinen in das Anwenderprojekt

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

Anwenders zu kopieren:

In ,Programmbausteine” der gewiinschten CPU kopieren:

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

e MC Error_ID

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

In ,S7-Programm -> Bausteine* kopieren:

o FC17 (,INSERT") ... eine Siemens-Systemfunktion

Diese Elemente dienen der Kommunikation mit dem Antrieb.
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Daneben sind die gewunschten Funktionsbausteinen ,MC_...“ in das Anwenderprojekt zu
kopieren, also alle oder eine Auswahl der folgenden Bausteine:

MC_Move

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

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

5.3 Erzeugen von Instanzdatenbausteinen

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

5.4  Anlegen von globalen Daten

Pro Achse muss eine globale Variable vom Typ DRIVE_DATA angelegt werden (GréR3e:

132 Byte in Classic Step 7, 92 Byte im TIA-Portal). Aul3erdem muissen Variablen erzeugt
werden, die an die Ein- und Ausgénge der einzelnen Bausteine angeschlossen werden.

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

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

55 Gemeinsamkeiten aller Funktionsbausteine

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

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

Der Eingang EN und der Ausgang ENO jedes Bausteins konnen unbeschaltet bleiben.
Die Ein-/Ausgéange ,Drive®, ,.EN“ und ,ENO* sind in den folgenden Beschreibungen der

einzelnen FBs nicht mehr gesondert aufgefihrt.

10
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5.6  Verriegelungen zwischen den Funktionsbausteinen

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

Es gelten die folgenden Regeln:

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

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

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

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

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

5.7 Beispiel

Folgendes Beispiel soll die Vorgehensweise beim Einbinden der Funktionsbausteine
veranschaulichen:

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

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

In ,Programmbausteine” der gewiinschten CPU kopieren:

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

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

FB110 (,MC_Move*)

FB111 (,MC_Error®)

FB112 (,MC_ReadParameter®)

FB113 (,MC_WriteParameter®)

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

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

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

11
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Im n&chsten Schritt erzeugen wir gemaf Kap. 5.3 die folgenden Instanzdatenbausteine:
e drei Instanzdatenbausteine vom Typ FB110 (,MC_Move*), z.B.
- DB1101, symbolischer Name = ,PSD_1 FB110"
- DB1102, symbolischer Name = ,PSD_2_ FB110"
- DB1103, symbolischer Name = ,PSD_3 FB110"
e drei Instanzdatenbausteine vom Typ FB111 (,MC_Error®), z.B.
- DB1111, symbolischer Name = ,PSD_1 FB111"
- DB1112, symbolischer Name = ,PSD_2_ FB111"
- DB1113, symbolischer Name = ,PSD_3 FB111"
e drei Instanzdatenbausteine vom Typ FB112 (,MC_ReadParameter), z.B.
- DB1121, symbolischer Name = ,PSD_1 FB112“
- DB1122, symbolischer Name = ,PSD_2_ FB112“
- DB1123, symbolischer Name = ,PSD_3 FB112"
e drei Instanzdatenbausteine vom Typ FB113 (,MC_WriteParameter®), z.B.
- DB1131, symbolischer Name = ,PSD_1 FB113"
- DB1132, symbolischer Name = ,PSD_2 FB113"
- DB1133, symbolischer Name = ,PSD_3 FB113"

Danach erzeugen wir gemaf Kap. 5.4 einen weiteren Datenbaustein vom Typ ,Global“ (im TIA
Portal empiehlt sich die Vorlage ,Antriebsdaten” zu verwenden) mit Namen DB1000. Darin
legen wir drei Variablen vom Typ ,DRIVE_DATA" an, z.B. mit den folgenden Bezeichnungen:

e ,PSD 1
e ,PSD 2¢
e ,PSD 3"

Zusatzlich legen wir dort die Variablen zur Steuerung der einzelnen Bausteine an, z.B.:
e ,PSD_1 Move_ DINT_Sollposition®,

,PSD_2 Move DINT_Sollposition®,

,PSD_1 Read BOOL_Execute®,

,PSD_2 Read BOOL_Execute®,

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

An den Eingang ,Drive“ legen wir jeweils die flr diese Achse vorgesehene Variable vom Typ
,DRIVE_DATA" an (also ,PSD_1% ,PSD_2“ und ,PSD_3").

Danach verbinden wir die restlichen bendétigten Ein- und Ausgange mit inren dafar
vorgesehenen globalen Variablen (also ,PSD_1_Move_DINT_Sollposition® usw.).

12
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5.8 MC_Communication_S7-1200_1500 und _S7-300 (FC101)

Bei S7-300 Steuerungen heil3t der Baustein ,MC_Communication_S7-300“. Bei S7-1200- und
S7-1500-Steuerungen heifdt der Baustein ,MC_Communication_S7-1200_1500“. Die
Funktionalitat ist in beiden Fallen identisch, im Folgenden wird der Baustein fur die S7-1200
und S7-1500 beschrieben.

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

"MC Communication
57-300"
.. = EH
"Entriebad
aten"”.
BSD 1. Input_
DdidressIn — &ddress

"Entriebad
aten" .
BSD 1.

PdidressCu |Jutput_

t = Bddress

Communica
tion
"log 0" =—-{EXror
"Entriebsd
aten".
PSD 1 —Drive ENO |-

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)

13
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WC101

"MC_Communication_57-
1200_1500"

o =—E

“DE 100 _DBWD
"Antriebsdaten”.
PSD_1.
PdAdressin Input_Address

%DB 100 DBW2
"Antriebsdaten”.

PSD_1.  Qutput_
PdAdressOut Address

YWDB100_ DB X600

"Antriebsdaten”.

PSD_1.
Communication_ FrTTTiETiEs

EMOl e n_Error

PADB100_DB X0 .0
“Antriebsdaten”.

P50_1 Drive ENO =—

(Ansicht in Step 7 TIA)

Input_Address
Adresse des Eingangsmoduls des Antriebs

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

Output Address

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

Communication_Error

Kommunikationsfehler zu dem 10-Device (Antrieb)
e Typ: BOOL
o Art: INPUT

Beschreibung:

¢ Die Diagnose der Baugruppen-Zustande der 10-Devices wird in der Regel zentral im
SPS-Programm verwaltet, z.B. im OB86 oder mit der Anweisung ,DeviceStates".

o Beim Ausfall des enstprechenden IO-Devices (d.h. hier des Antriebs) ist dieser
Eingang mit ,TRUE® zu beschalten. Solange die Kommunikation nicht beeintrachtigt
ist, ist der Eingang mit ,FALSE" zu belegen.

¢ Bei Kommunikationsfehlern werden mit Hilfe von MC_Move gestartete Fahrauftrage
abgebrochen. Ebenso werden laufende Parameterzugriffe (MC_ReadParameter,
MC_WriteParameter) abgebrochen.
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5.9 MC_Move (FB110)

Dieser FB dient der Positionierung des Antriebs.

"Instance
HMC HMowe™

"Antriebad
aten™.
PSD Move
1. Beleage =

"Antriebad
aten™.

PSD Move
1.Position —

"Antriebad
aten™.

PED Move
1.
ManualBunT
cLargerVal
UES =—

"Antriebad
aten™.

PED Move
1.
ManualBunT
oSmallerVa
luss =

"antriebad
aten™.
PED Move
1.

Time Bus
Cycle =

"Antriebad
aten™.

ESD_1 =

"MC Mowve™

Belezse

Position

ManualBun
ToLargerV
2lues

ManualBun
ToSmaller
Values

Time Bus
Cycle

Drive

Beotive

InPositio
n

BctuzlPos
ition

Error

ErrorlD

ENC

Funktionsbausteine PSD-4__-PN und PSC-4__-PN

"Antrieksd
aten™.

PSD Mowve
—~1_Rctiwve

"Antriekbsd
aten™ .

PSD Mowve
1.
InPosition

"Antriekbad
aten™.

PED Move
1.
AotualPosi
—ticn

"Antriebsad
aten™.

PSD Move_
—1_Error

"Antriekbad

aten™.

PED Move
~1_ErrorlD

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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“DB1
*MC_Move_DB"
“FB110
"MC_Mowe™
o

%WDB100.DBX92.0
“Antriebcdaten”.

FSD_Maove 1.
Release — pelease ;?i:ggu
%WDB100.DED94 '):.ntriebsdaten'.
"antriebsdaten”. F:'JD_MO‘JEJ .
F5D_Move_1. Active — Fctive
Position Position
WDB100.
“DB100.DBX98.0 PF-:“D‘*J )
"Antriebsdaten”. J‘;.I"ItrIEbSdatE-n .
PED_Move_1. PJD_r_\-bv.re_l .
ManualRunTolarg  wgpualRunTols InPasition — INPosition
ervalues rgervalues "
WB100 . DED106
"Antriebhsdaten”.
o0 oiss
Antriebsdaten”. . A =
PSD_Move 1. ActualPosition — ActualPosition
ManualRunToSma ManualRunTas
llervalues — mallervalues WDB100.
DEX110.0
"Antriebsdaten”.

%DB100.DED100

) PSD_Mowve_1.
"Antriebsdaten”. - - -

Errgr — Error

PSD_Move_1.
T Bus
Ime_c?clé %DB 100 DBWI12
! etk "Antriebsdaten”.
PADB100.DBX0.0 PSD_Maove_1.
“Antriebsdaten”. Errarip — ErroriD
PsD_1 B ENO —
(Ansicht in Step 7 TIA)
Release
Freigabe des Antriebs
o Typ: BOOL
e Anfangswert: FALSE
o Art: INPUT

Beschreibung:

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

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

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

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

Position
Anzufahrender Sollwert
e Typ: DINT
e Anfangswert: O
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Funktionsbausteine PSD-4__ -PN und PSC-4__-PN

Art: INPUT

Beschreibung:

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

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

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

die Freigabe ,Release” zuriickgesetzt und erneut gesetzt werden.

ManualRunToLargerValues

Handfahrt zu groReren Werten

Typ: BOOL
Anfangswert: FALSE
Art: INPUT

Beschreibung:

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

ACHTUNG!

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

ManualRunToSmallerValues

Handfahrt zu kleineren Werten

Typ: BOOL
Anfangswert: FALSE
Art: INPUT

Beschreibung:

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

ACHTUNG!

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

Time Bus Cycle

Aktualisierungszeit des Profinet Buszyklus

Typ: TIME
Anfangswert: 40 ms
Art: INPUT

Beschreibung:

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

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

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

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

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

InPosition
Sollposition erreicht

e Typ: BOOL

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

Actual position
Istwert der Position

o Typ: DINT

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

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

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

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

ErroriD Beschreibung

16#x1xx FB internal error

16#X2XX Invalid PD input address

16#X3XX Invalid PD output address

16#x4xX Error while reading PD

16#x5xx Error while writing PD

16#xxx2 Under- or overvoltage motor supply

16#xxx4 Temperature exceeded

16#xXx5 Absolute measuring system error

16#xxx8 Incorrect target value

16#xxx9 Under- or overvoltage during run

16#xxx6 Block or overcurrent error

16#XXX7 Manual displacement

16#xxxA | Lower position limit exceeded

16#xxxB | Upper position limit exceeded

16#xxx3 Positioning run aborted

16#xxx1 Drag error

5.10 MC_Error (FB111)

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

"Instance
MC Error™
"MC Error"
"Antriebad
. = EN aten™.
PSD Error
"intriebad Error (=1 Error
aten™.
PSD Error_ "Entriebad
1_.Enable —=Enzkble aten™.
P5SD _Error_
"Zntriebsd ZErrorll =1 ErrorID
aten™.
PSD 1 —Drive "Antriebsd
aten™.
P5D Error_
1.
ErrorDesc | ErrorDescr
ription =iption
ENO (=

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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“DB4
“MC_Errar_DE"
WFB111
"MC_Error®

YDB100.
DB X140 1
“Antriebsdaten”.
PSD_Error_1.

Error — Errar

“DE100_DBEWI142
"Antriebsdaten”.
PSD_Error_1.

.. EN

WB100. ErroriD ErroriD
DBEX140 0
“Antricbsdaten”.
PSD_Error 1. FOBT00.
- i DBX144.0

Enable — Enable "Antriebsdaten”.

PADB100_DBXD.0 ErrorDescriptic P=D_Error 1.
“Antriebsdaten” n ErrorDescription

PSD_1 Drive ENO —

(Ansicht in Step 7 TIA)

Enable

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

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

e Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT

ErroriD

Fehler-ID (siehe folgende Tabelle ,ErrorlD®)
o Typ: WORD
e Defaultwert: 0
e Art: OUTPUT

ErrorDescription
Fehlerbeschreibung als Text
o Typ: STRING
e Defaultwert: "
e Art: OUTPUT
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Die Prioritat der Ausgabe entspricht der Reihenfolge in der folgenden Tabelle (héchste Prio
hat 16#x1xXx).

ErroriD ErrorDescription

16#x1xx FB internal error

16#X2XX Invalid PD input address

16#x4xxX Error while reading PD

16#xxx2 Under- or overvoltage motor supply

16#xxx4 Temperature exceeded

16#xxx5 Absolute measuring system error

16#xxx8 Incorrect target value

16#xxx9 Under- or overvoltage during run

16#xxx6 Block or overcurrent error

16#xXXX7 Manual displacement

16#xxxA | Lower position limit exceeded

16#xxxB | Upper position limit exceeded

16#xxx3 Positioning run aborted

16#xxx1 Drag error
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5.11 MC_Error_ID (FC100)

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

"MC Error_ID"

— S
sDrive. Commmunica
Communicat tion_

ien error =—error

§S5tatus_8_ Status_8_
oy ]

DHELEE0 —FHE_4_7

Response_
Identifie
0 ez_dziv
communica
tieon_
flogic_0 — timeout

Execute_
flelease —Release

finterlock —interlock

call_
from MC
$logic 1 —Move

eall
from MC_
glogic_0 — Error

call_
from MC
feadParam

flogic_0 ——et

call
from MC_
WricePara

£logic 0 —{me

call

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

call
from MC_ ErzozlD [=gEzrrorID
PositionP

flogic 0 —ar ENO =

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)

22



« |halstrup
walcher Funktionsbausteine PSD-4__ -PN und PSC-4__-PN

WFC100
"MC_Error_ID"

#Enable = En

Communicatio
#"logic 0" — n_error

#Drive Private.
Inputmodule.
Status_8 9 — gigtus 8 9
o FWE_4 7

Response_
Identifier_
0 — drive

communication
#'logic 0" — timeout

Execute_
#'logic 0" — Release

#'logic 1" — interlock

call_from_
#'logic 0" — MC_Move

call_from_
#"logic 1% — MC_Error

call_from_
MC_
#"logic 0" = ReadParameter

call_from_
MC_
#"logic 0" — WriteParameter

call_from_
MC_
#"logic 0" — Parametrization

call_from_
MC

PositionParame ErroriD #ErrorlD_stat
#"logic 0" — trization END —

Errar — ZError_bool

(Ansicht in Step 7 TIA)

Communication error

Bei Kommunikationsfehlern werden die Ausgange ,Error® und die entsprechende ,Error-ID*
gesetzt.

e Typ: BOOL
o Art: INPUT

Status 8 9

Auswertung des Statuswort des Antriebs
e Typ: STRUCT
e Art: INPUT
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PWE 4 7

Auswertung des Parameterwerts
e Typ: DWORD
o Art: INPUT

Response_ldentifier_drive

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

communication_timeout

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

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

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

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

o Typ: BOOL

o Art: INPUT

Call from MC _Error
FC (Unterfunktion) wird in Baustein ,MC_Error* aufgerufen. Je nachdem, in welchem FB
MC_Error_ID aufgerufen wird, wird entsprechend die erste Ziffer der Error-ID gesetzt.

o Typ: BOOL

e Art: INPUT

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

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

gesetzt.
e Typ: BOOL
e Art: INPUT

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

gesetzt.
e Typ: BOOL
e Art: INPUT

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

e Typ: BOOL

e Art: INPUT

Error

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

ErroriD
In Abhéngigkeit der Eingange wird ,,ErrorID* gesetzt.

o Typ: WORD
o Art: OUTPUT

5.12 MC_ReadParameter (FB112)

Mit diesem FB kdnnen Werte von Parametern aus dem Antrieb ausgelesen werden.
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"Entriekbad
aten".
PSD_
FeadParams
ter 1.
Execute

"Entriebad
aten".
PED_
FeadParams
ter_ 1.
Earameterl
umber

"Entriebad
aten".
PED_
FeadParams
ter_ 1.
SubIndex

"Antriekbsd
aten".
PSD 1

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)

"Instance

MC

ReadP;;am"

Funktionsbausteine PSD-4__-PN und PSC-4__-PN

"MC ReadParameter™

EN

Execute

Parameter
Humber

SubIndex

Drive

BActiwve

Done

Error

ErrorlD

Value

ENO

"Antriebad
aten".
BSD_
FezdParame
ter 1.
—fotive

"Antriebad
aten".
BSD
FezdParame
~ter_ l._Done

"Antriebsd
aten™.
PSD
FezdParame
ter 1.
—Error

"Antriebad
aten".
BSD_
FezdParame
ter 1.
~ErrorID

"Antriebad
aten".
BSD
FezdParame
ter_ 1.
—Value
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wDB2
"M
ReadParameter_
DE"
WB112
"MC_ReadParameter”
WDB100.
DBX120 0
"Antriebsdaten”.
PSD_
ReadParameter_
Active — 1-Active
¥DB100.
= P20 1
Ant cdaten”.
UIE100. P;B riebsdaten
. . EB;{‘IH-.D ReadPara meter_
Antriebsdaten”.
PsD._ Done — 1.0one
ReadPararmeter_ WB100.
1.Execute — i DBEX120.2
"Antriebsdaten”.
%DE100.DBWI16 PSD_
“Antriebsdaten”. ReadParameter_
P=D_ — 1.Error
ReadParameter_ Error
1.
%DB100.DEWI22
ParameterNumI:uE; ParameterMum *antriebsdaten®
= PSD_
ReadParameter_
%WDB100_ DBWI18 ErrarlD 1.ErrariD
“Antriebsdaten”.
PSO_
ReadParameter_ ?‘EF'B-'_DD-DBN?“'
1.5ubindex oy pindex Antriebsdaten”.
PSO_
PADB100.DBX0.0 Teﬂpmm‘?ter—
*Antriebsdaten”. Value valug
F30_1 — Drive ENO —
(Ansicht in Step 7 TIA)
Execute
Start eines Lesevorgangs
e Typ: BOOL
e Anfangswert: FALSE
e Art: INPUT

Beschreibung:

Bei einer steigenden Flanke wird ein Lesevorgang des mit ,ParameterNumber® und
»Subindex” spezifizierten Parameters gestartet. Fur einen erneuten Lesevorgang muss erneut
eine steigende Flanke generiert werden. Wird das Bit zurtickgesetzt, so nehmen die Ausgange
die angegebenen Defaultwerte an.

ParameterNumber

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

Subindex des Parameters
o Typ:INT
e Anfangswert: O
e Art: INPUT

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

Done

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

Das Bit wird beim Start eines Lesevorgangs zuriickgesetzt.

Error

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

ErroriD
Fehler-1D (siehe Tabelle ,ErrorIlD* in Kap. 4)
o Typ: WORD
e Defaultwert: 0
o Art: OUTPUT
Antriebsfehler (,Drive errors®) werden beim Lesen eines Parameters nicht beachtet.

Value

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

Bei einem Fehler wird 0 ausgegeben.
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5.13 MC_WriteParameter (FB113)

Mit diesem FB kdnnen Parameterwerte in den Antrieb geschrieben werden.

"Instance_
WriteParam

Funktionsbausteine PSD-4__-PN und PSC-4__-PN

"Antriebsd
aten™.
BP5SD
HWriteParam
eter_ 1.
Execute —

"Antriebad
aten™.
BSD_
HWriteParam
eter_ 1.
Parameterl]
umber —

"Antriebad
aten™.
BSD_
HWriteParam
eter_ 1.
Value =—

"Antriebad
aten™.
PSD_1 =

"MC WriteParameter™

EN

Execute

Parameter
Number

Value

Drive

Leotive

Done

Error

ErrorID

ENO

"Antriebsd
aten™.
BPSD
WriteParam
eter_ 1.
—totive

"Antriebsd
aten™.
BP5SD_
HriteParam
eter_1.
—Done

"Antriebad
aten™.
BSD_
HWriteParam
eter_1.
—Error

"Antriebad
aten™.
BSD_
HWHriteParam
eter_1.
—ErrorID

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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W%WDR3
“MC_
WriteParameter_
De"
%FB113
"MC_WriteParameter”
WDB100.
o= B DBX136.0
"Antriebsdaten”.
%DB100. FoD
S ?:BTZS'D WriteParameter_
Antriebsdaten”. i Actin
PSD._ Active = 1.Active
WriteParameter_ YWDB100.
1.Execute ExEciie DEX1361
"Antriebsdaten”.
WDB100.DBWI130 PSD_
"Antriebsdaten”. WriteParameter_
PSD_ Bons— 1.0ane
ViriteParameter_
T %WB100.
Farametertlumbe DBX136.2
r Ezm meterhium “Antriebsdaten”.
! PSD_
WriteParameter_
%DB100.DBD132 Error — 1-Errar
"Antriebsdaten”.
PSD_ .
ViriteFarameter_ 51_05.3H't"-'1?8
1. VWalue Antriebsdaten”.
Value PSD._
PIDB100_DEXD .0 WriteParameter_
"Antricbsdaten”. Errarip — | -ErrorD
PSD_1 Drive ENO —

(Ansicht in Step 7 TIA)

Execute
Start eines Schreibvorgangs

e Typ: BOOL

¢ Anfangswert: FALSE

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

ParameterNumber

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

Value
zu schreibender Wert des betr. Parameters
o Typ: DINT
e Anfangswert: O
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e Art: INPUT
Active
Bit ist gesetzt, solange der Schreibvorgang lauft
e Typ: BOOL

e Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT

Das Bit wird zurlickgesetzt, sobald der Wert geschrieben wurde oder ein Fehler aufgetreten
ist.

Done

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

Das Bit wird beim Start eines Schreibvorgangs zuriickgesetzt.

Error

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

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

Mit diesem FB kdonnen samtliche Parameter des Antriebs geschrieben werden.

MZ_
Parametrisg
at”
e _
Parametrigation”
—|EX
"Antriehsd
aten”.
ESD_
Farametric
ation 1.
ERaCube m CHECTDE
"Antriehsd
aten” .
ESD_
Farametric
ation 1.
Deliversy Deliverys
ate_GE = tate BE
"Antriehsd
aten”.
PZD_Param
Enabkle 1. DirBotati
Erabled? — on Enable
"Antriehsd
aten” .
ESD DirBotati
E‘a::mr_ on_Value_
1537 {37
"Antriehsd
aten”.
P30_Param PosScalel
Enable 1. UmETIT_
Enabledd me Enable
"Antrishsd
aten”.
ESD PosZcalel
l?a::mete:_ umerat
1. ng — Valu= 3B
"Antrishsd
aten”.
P50 Faram PosZcaleD
Enable 1. |enomin_
Enabledl = Enable
"Antriehsd
aten” .
EED_ PosZcaleD
Parameter encmin
1.F30 mm Value 30
"Antriehsd
aten” .
B30 Param
Enable 1. ActuwalVal
En J],IEQ - wz_Enable
"Antriehsd
aten”.
=51] ArctualWVal
E‘a:ame'te:: we_TValue
1.B3 e d
"Antrishsd
acen” .
PED_Param Referenc?
Enable 1. [alue_
Enabled( mef Enable

"Antriebsd
aten”.
PaD_

Parameter_
1 P30 =

"Antriebsd
aten”.
PSD_Param
Enable 1.
Enabled] w

"Antriehsd
aten”.
E3D_
Parameter
1.P3l =

"hntriebsd
aten”.

P20 Param
Enable 1.
EnahledZ =

"Antriebsd
aten”.
PaD_

Parameter_
1 P42 =

"Antriebsd
aten”.
PSD_Param
Enable 1.
Enabledd w

"Antriehsd
aten”.
E3D_
Parameter
1.P33 —f

"hntriebsd

aten”.

P20 Param

Enable 1.
Enahledd =

"Antriebsd
aten”.
PaD_

Parameter_
1. P34 =y

"Antriebsd
aten”.
PSD_Param
Enable 1.
Enableds m

"Antriehsd
aten”.
E3D_
Parametar

1. P45 =

"hntriebsd

aten”.

P20 Param

Enable 1.
EnahledT =

"Antriebsd
aten”.
PaD_

Parameter_
1. P37 =y

BeferencV
alue
Value 30

Tppesiapp
ingfrd_
Enable

Tpperiapp
ingErd_
Value 81

Tpperlimi
t_Enable

Tpperlimi
t Value_

4z

LowerLimi
t_Enable

LowerLimi
t_Value_
43

Positiond
indow_
Enable

Positiond
indow_

Value 34

LoopLengh
t_Enable

LoopLengh
t_Value_
45

Beadjustm
ent;
Enable

Beadjusta
ant_
Value 37
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"Antriebsd
aten”.
PED_Param
Enable 1.
Enahle5d =

"Antriebsd
aten”.
B3D_

Paramster

1.P53 =

"Antriehsd
aten”.
EED_Param
Enable 1.
Enable5E =

"hntriebsd
aten”.
B30 _

Parameter
1.P5E =

"Antriebsd
aten”.
E3D_Param
Enable 1.
EnableS57 m

"Antriebsd
aten”.
B3D_

Paramster

1. P57 mf

"Antriehsd
aten”.
EED_Param
Enable 1.
Enable5E —

"Entriebsd

1.955—

"Antriebsd
aten”.
EED_Param
Enable 1.
Enable5t —

"Antriebsd

1.95;—

"Antriebsd
aten”.
EED_Param
Enable 1.
Enable£d —

"Entriebsd
aten”.
E3D_

Parameter
1.PE3 =

"Antriebsd
aten”.
EED_Param
Enable 1.
Enablafd =

Targecipe
#d_Enable

ed Value

53

TargSpeed
ManBun

Enable

TargSpeed
ManBun
Value SE

tibort
Enable

thbort_
Value 57

Apcelerat
iom_

Enable

Apcelarat
iom_

Value 58

Decelarat
iom_

Enable

Decelerat
iom

Value 50

MauftartT
DEQeE

Enable

MauftartT
orque,

Value E3

MauTorgque
Enable
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"Antriebsd
aten” .
ESD_
Parameter
1. FEd =

"Antriehsd
aten”.

B30 Param
Enable 1.
Enablefl =

"Antrishsd
aten”.
PED_

Parameter_
1 FES =

"Antrishsd
aten”.

FZD Param
Enable 1.
EnablefE =

"Antriebsd
aten” .
ESD_
Parameter
1. FEE =

"Antriehsd
aten”.

B30 Param
Enable 1.
EnableTl =

"Antrishsd
aten”.
PED_

Parameter_
1 ETD =

"Antriebsd

aten”.

FZD Param

Enable 1.
EnableT7]l =

"Antriebsd
aten” .

ESD_
Parameter

I.E".‘I—

"Antriehsd

aten”.

B30 Param

Enable 1.
EnableTZ =

"Antrishsd

1 E72 el

"Antriebsd
aten
FZD Param
Enable 1.
EnableTE =

"Antriebsd
aten” .

ESD_
Parameter

I.E".‘E—

Funktionsbausteine PSD-4__-PN und PSC-4__-PN

_Value E£4

MaxHEolTor
EndBun
Enable

MawHolTor
Endfun
Value E5

MaxHoldTo

Er_a_'bIe

MaxHoldTo
e

Value EE

AbortRunT
ime

Enable

AbortBunT
ime
Value 70

StartTorg
ueTime

Enable

ItartTorg
uweTime

Value 71

HoldToxTi
EndBun
Enable

HoldToxTi
EndBun_
Value 72

MotVolEil
tTime_
Enable

MotVolFil
tTime,

Value 76

"Antriebsd
aten”.
EPSD_Param
Enable 1.
Enabled( —

“Antriebsd

"Antriehsd
aten”.

BZD _Param
Enable 1.
Enablef] m

"Antrishsd
aten”.
PED_

Parameter_
1. PEL el

"Antriebsd
aten”.
EPSD_Param
Enable 1.
EnablefZ —

"Antriehsd
aten"”.
ESD_

Parameter
1.

o

"Antriehsd
aten”.

BZD _Param
Enable 1.
Enablefd =

"Antrishsd
aten”.
PED_

Parameter_
1. FE3 =y

"Antrishsd
aten”.
EPSD_Param
Enable 1.
Enablefd —

"Antriebsd
aten”.
ESD_
Parameter
1.F83 =

"Antriehsd

aten"”.

BZD _Param

Enable 1.
EnablefS —

"Antriehsd

aten”.

PED_

Parameter
1. PES

"Antrishsd
aten”.
PED_Param
Enable 1.
Enableff m

GeneralPu
rposel
Enable

Senaral Pu
rposel
Value EO

Senaral Pu
rposeZ
Enable

Beneral Pu
rpo=ef
Value E1

GeneralPu
rposed
Enable

GeneralPu
rposed_
Value_BZ

Senaral Pu
rpossd
Enable

Beneral Pu
rposed
Valu= B3

GeneralPu

rpo=ed_

Enable

GeneralPu
rposed
Value=_ B4

Senaral Pu
rpoEsf_
Enable

GeneralFPu
rpoEsf
Walue BS

Beneral Pu

rpo=eT_
Enable

"Antriebsd
aten”.

Parameter
1.PEE =

“Antriebsd
aten”.
E2D_Param
Enable 1.
Enabl=fT =

“Antriebsd
aten”.
B3D_
Parameter_
1 PET =

“Antriebsd
aten”.
ESD_Param
Enable 1.
EnableBE —

"Antriebsd

1.9!;—

“Antriebsd
aten”.
E2D_Param
Enable 1.
Enablefl m

"Antriebsd
aten”.
B3D_

Parameter_
1. PEE =

"Antriehsd
aten”.
ESD_Param
Enable 1.
EnableCl —

“Antriebsd
aten”.
E3D_

Parameter_
1.PE0 —

“Antriebsd
aten”.
PSD_Param
Enable_ 1.
Enablel] m

“Antriebsd
aten”.
E3D_

Parameter_
1.PEl —f

"Antriebsd
aten”.
E3D_Param
Enable 1.
EnablaCbZ —

“Antriebsd

aten”.

E3D_

Parameter
1 PEZ ey

33

General Pu
rpose’_
Value BE

General Pu
rpo=el
Enable

General Pu
rposel
Value 37

General Pu
rpo=el
Enable

General Pu
rposel
Value 88

General Pu
rpo=ell_
Enable

GeneraPur
po=ell

Valuwe B85

MinVoltag
e _Enable

MinVeltag
e Value

MauTemper
ature_

Value 21

Address_

Enable

hddress

Value G2

Active

Done

ErroxID

"Antriehsd
aten"”.
E3D_
Parametrig
ation 1.

[fotive

"Antriehsd
aten”.
PSD_
Parametrig
ation_1.
Do

"Antrishsd
aten”.
B3D_
Farametriz

"Antrishsd
aten”.
ESD_
Farametriz
ation_l.

pEr roxr IT)

"Antriebsd
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E':.:mte:: Address
1_PEZ me Valu= E2 "Antrishsd
aten”.
"REntriehsd ESD_
aten” . Parametrig
ESD_ atiom 1.
Paramstrig ErrorPara | ErrorParam
atiom 1. WELET nter
Bavelettin Tavefetti
g=_GE el ngs_SE "Antrishsd
aten”.
“Entriehsd Drive OUT pap 1
aten” .
ESD 1 wee Drive IN EHO Lo

(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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%DAS
“MC_
Farametrization_
DE"

WFE114
“MC_Parametrization”
- = EN

“%DB1 00
DEX512.0

“Antrisbsdaten”.
FSD_
Farametrization_
1.Exacute

“%DB1 00
DEX512.1

“Antrisbsdaten”.
FSD_
Farametrization_

1.DaliveryState :

.73 DeliveryState
— T

%DB1 00
DEX506.1

“Antrisbsdaten”.
FSD_Faram_
Enable 1. . .
Enablesy  DAMROtation

= Enable

DB 00 DEWDG
“Antrisbsdaten”.
FSD_Parameter_ Dirmotation

LP37 _ value 37
3LDET 00

DEX506.2

“Antrisbsdaten”.
PSD_Param_
Enable 1.

EnablasE PosScaleMumer

— a8t_Enable

DB 00 DEWDE
“Antrisbsdaten”.

PID_Falametsl_ porceslaMumar
I.F3E8 __ at value 38

“%DB1 00
DEX506.3

“Antrisbsdaten”.
FSD_Faram_
Enable 1.

Enable=e PosScaleDeno

—_ min_Enable

%01 00 DEWIDE

“Antrisbadaten”. PosscaleDeno

F5SD_Parameter_ min Value
1.F3% 39 -

“%DB1 00
DEX506.0

“Antrisbsdaten”.
FSD_Faram_

Enabl_e__l. Artualvalua

“Antrisbsdaten”.
FID_Faram_
Enable 1.
Enabla3

DB 100. DEOH00
“Antrisbsdaten”.
FSD_Farameter_

1.F3

%DE100
DEXI06.4

“Antrisbsdaten”.
FIl_Faram_
Enable 1.
Enablei

%DE100.DBD41 0
“Antrisbzdaten”.
FID_Farameter_

1.F4C

%DE100
DEX506.5

“Antrisbzdaten”.
PSD_Param_
Enable 1.
Enablah

%DB100.DBD- 4
“Antriebsdaten”.
FID_Farameter_

1.FH

“eDET 00
DEX5D6.6

“Antriebsdaten”.
FID_Faram_
Enable 1.
Enabledz

%DE100.DBD41 &
“Antriebsdaten”.
FID_Farameter_

1R

S%DE1 00
DEXS06. 7
“Antriebsdaten”.
FID_Faram_
Enable 1.
Enabled3

%DE1 00 DED422
“Antriebsdaten”.
FID_Farameter

]

BT 00
DEXS0F.C

“Antriebsdaten”.
FID_Faram_
Enable 1.
EnableH

%DE1 00 DEVHIE
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Actualvalue_
— Enable

Actualvalue_
value 3

Referencvalue_
— Enable

Refarencvalua_
value 40

Uppeerhdapping
— End_Enable

Upperkiapping
End_value_
H

UpperLimit_
— Enable

Upperlimit_
value 42

LowwerLimit_
— Enable

LowwerLimit_
value 43

P i on Wi midoww
__ _Enable
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EnablieH

%OE1 00 DEVW 26
“Antrisbsdaten”.
FSD_Faramster_

1.FH

%WDBET o0
DEXSOF.1

“Antrisbsdaten”.
FSD_Faram_
Enable 1.
Enableds

“%DB100.DBD+2E
“Antriebsdaten”.
PSD_Farametar_

1.P45

%WDBE1 00
DEXSOF.2

“Antriebsdaten”.
FID_Faram_
Enable 1.
Enablefr

“DB100.DEV& 32
“Antriebsdaten”.
FSD_Farameter_

1.F47

%DBE1 00
DEXSOF.3

“Antriebsdaten”.
FID_Faram_
Enable 1.
Enables3

%DB100.DEV 34
“Antriebsdaten”.
FSD_Farametsr_

1.F53

%DBE1 00
DEXSOF .4

“Antriebsdaten”.
PSD_Param_
Enable 1.
Enabless

“%DB100. DBV 36
“Antriebsdaten”.
FSD_Farametsr_

1.P56

DET 00
DEXSOF .5

“Antriebsdaten”.
PSD_Param_
Enable 1.
Enables7

SDBE1 00 DEWE3E
“Antriebsdaten”.
FSD_Farametsr_

1.P57

Funktionsbausteine PSD-4__-PN und PSC-4__-PN

T2 LIGAT WU
— _Enable

Prosd i om Wi mchoww
_walue H

LooplLemght_
- Enable

LoopLenght_
Value 45

Readjustment
- Enable

Readjustment_
value 47

Ta
— Enable

Targetipead_

value 53

Targspeedidan
—_ Run_Enable

Targspeedidan
Run_value_
56

SpeedlimitAbo
—_rt_Enable

SpeedlimitAbo

n value 57

[ IT T ET TS

DEXSOF.6
“Antrisbsdaten”.
FID_Faram_
Enable 1.
Enabless

%DET D0 DEVID
“Antrisbzdaten”.
FID_Farameter_

1.F58

%DE100
DEXSOF.7

“Antrisbzdaten”.
PSD_Param_
Enable 1.
Enablesg

%DBE1 00 DEW-E2
“Antriebsdaten”.
FID_Farameter_

1.P59

“eDET 00
DEXS06C

“Antriebsdaten”.
FID_Faram_
Enable 1.
Enables3

%DB1 00 DEV-1S
“Antriebsdaten”.
FID_Farameter_

1.P&3

BT 00
DEXSDE1

“Antriebsdaten”.
FID_Faram_
Enable 1.
Enablesd

0B 00 DEVE-IE
“Antriebsdaten”.
FID_Farameter

1.PEA

“DET 00
DEX506.2

“Antriebsdaten”.
FLD_Faram_
Enabla 1.
Enabless

DB OO DEV-3E
“Antriebsdaten”.
FID_Farameter

1.P&5S

S%DE1 00
DEXNSDE 3
“Antriebsdaten”.
FID_Faram_
Enabla 1.
Enablest
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Acceleration_
— Enable

Accaleration_
value 58

Deceleration_
— Enable

Deceleration_
value 59

MaxstartTorque
— _Enable

MaxStartTongue
_wvalue 63

MaxTongue_
— Enable

MaxTorgue
value &4

MaxHo TorEndR
— un_Enable

MaxHol TorEndR
un_Value &5

MaxHoldTorque
— _Enable
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Enable 1.
Enabless

%DB1 00 DEWS T
“Antriebsdaten”.
FID_Farameter_

1.P&6

DB 00
DEXS0E4

“Antriebsdaten”.
FoD_Faram_
Enable 1.
EnablerC

OB 00 DEWS 2
“Antriebsdaten”.
FID_Farameter

1.P7C

DB 00
DEXSDES

“Antriebsdaten”.
FoD_Faram_
Enabla_1.
Enabler 1

DB 0. DEVWIS S
“Antrisbzdaten”.
FSD_Parameter_

1.F71

DB 00
DEXS0E6

“Antrisbzdaten”.
PSD_Param_
Enable 1.
Enablerz

DB DEVWISE
“Antrisbzdaten”.
FLD_Faramster_

1.F72

“%DB1 00
DEXSDET

“Antrisbzdaten”.
FSD_Faram_
Enable 1.
Enable7 6

%DB100.DEVWISE
“Antrisbzdaten”.
FLD_Faramster_

1.F76

“%DB1 D0
DEXS509.0
“Antrisbzdaten”.
PSD_Param_
Enable 1.
Enablesc

DB 00 DBDED

“Antrisbsdaten”.
FSC FParameter

Funktionsbausteine PSD-4__-PN und PSC-4__-PN

MaxHodTorgue
— _Enable

MaxHodTorgque
_walue 66

AbortRunTime_
— Enable

AbortRunTime_
walue 70

StartTorgueTim
— & Enable

StartTorgueTim
e Value 71

HoldTorTiEndRu
— n_Enable

HoldTorTiEndRu
n_Value 72

Mot FiltTime_
— Enable

Mot FiltTime_
value 76

General Purpox
— &1_Enable

# e B rrene

D81 00.DBD+6C
“Antrigbsdaten”.
FSD_Parametar_

| FET General Furnps

el_Value 8O

WDBETOO
DEXS509.1

“Antriebsdaten”.
FSO_Faram_

Enable 1.
Enables1 General Purpes
— 82_Enable

“%DB100. DED+64
“Antriebsdaten”.
PSD_Parametar_

B General Purnpx

a2 _Value 81

%DETO0
DEX509.2

“Antriebsdaten”.
PSD_Param

Enable_ 1.
EnablsEz  GenenalPurpos
— 83_Enable

D81 00.DBD+6E
“Antriebsdaten”.

FID_FEraME®_  ganarlPurpm
I.FEZ a3 value B2

%WDET00
DEX509.3

“Antriebsdaten”.
PSD_Param_
Enable 1.

ZmablsE3 General Purnpxs

— &4 Enable

%DB100.DBDT 2
“Antriebdaten”.

PID_FalamMete conamalPurpm
I.FES a4 value 83

%WDET00
DEX509.4

“Antriebdaten”.
FID_Faram_
Enable 1.

EnablaEd General Furnpxs

—_e5_Enable

%DB100.DBT &
“Antriebdaten”.
FSD_Farameter

| FES General Punpox

e5_Value B4

%WDET00
DEX509.5

“Antriebdaten”.
FID_Faram

Enable 1.
EnableBs General Furnpxs
— 8fi_Enable

“%DBE1 00 BO-+B0
“Antriebdaten”.
FSD_Farameter

| FEE General Purpes

ef Value B5
DB 00

MDA E S
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e =" =" TS 3
1-FE5 _ e value &5

DB 0o
DEX500.6
“Antrisbsdaten”.
FSD_Faram_

Enable 1.
trableEs General Furps
— 87_Enable

%DB1 00.DBD-3 84
“Antrisbadaten”.
PED_Parameter_

| FEE General Purpos

&7_Value BE

DB 00
DEXS509.7
“Antrisbadaten”.
PSD_Faram_

Enable 1.
Enableg7 GeneralPurpos
— 8B_Enable

3.0B1 00 DBD:4E8

“Antrisbadaten”,

FID_Paramete ganaralPurpes
I.FEY __ e walue B7

BT 00
DEXS10.0
“Antriebadaten”.
FSD_Param_
Enabla 1.

EnableBs General Furps

—_ &3 Enable

%DE1 (0. DEC492

“Antriebadaten”.

FSD_Faramele_  coneralPurps
I.FEE __ &9 value 88

%DBE1 00

DEXS 101
“Antricbsdaten”.
FLD_Faram_
Enable 1.

Enablego General Furps

—_ e10 Enable

%DB1 00 DEDISE

“Antriebsdaten”. General Furpx
FLSD_Farameter_ 210 Value_

1.FES BED

DB 00
DEXS10.2
“Antrisbadaten”.
FSD_Faram_
Enable 1.

Enablssc  Minvoltage

— Enable

DB D0 EWS 0T
“Antriebsdaten”.
FID_Faramater_

1o Minvatage

walue 0

DB 00
DEX510.3 %0600,

“antrighsdaten”, DEX512.3
FiC_Faram_ “Antriebsdaten”.

Friahla 1
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DB 00
DEXS10.3 %LDET 0.
“Antriebsdaten”. DEX512.3
F‘EEZ?;IEI.— “Antrisbsdaten”.
Enableoy  MAXTEmperatur PSD_
— & Enable Parametrization_
i 1.5ctive
W%DB1 D0 DEWS 02 R
[ %DET 00
- 1.pg1  MaxTemperaiur “Antrisbadaten”.
e Value 91 Bop
3L DE1 00 Farametrization_
1.0ene
iﬂ}(51 o3 Done —
“Antriebsdaten”.
FSO_Faram *DET O
Enanle i, DEX512.5
Enablesz Addres_ “Antriebsdaten”.
— Enable oo
Farametrization_
DB 1 00 DEWS D4 . 1.Ernor
“antrisbsdaten”. ]
FID_Farametel_ sddres
1.F52  yalue 82 %E1 (0. DEWS 14
“Antriebsdaten”.
%WDET D0 PLD_
DEXS12.2 Farametrization_
" o e - 1.ErmoriD
nntrlab...a:?_ré . ErroriD
Faramatrization_ %DE1ODEWS 16
1.5avesattings_ . “Antriebsdaten”.
o6 Savehsttings FSD_
—_ 95 Farametrization_
P#DET DO DEXOD ErnorFaramsber
"Antriebsdaten”. ErrorParameter
FID_T — Drive ENC —

(Ansicht in Step 7 TIA)

Folgendes ist bei der Nutzung des FBs zu beachten:

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

Bsp.: DirRotation_Enable = 1 - DirRotation_Value wird gesetzt

Die Reihenfolge der Schreibzugriffe erfolgt wie im FB dargestellt

(,DeliveryState* - ,DirRotation“ > ...).

Wahlweise kann vor dem Setzen einzelner Parameter ein Auslieferungszustand
angefordert werden. Dazu muss vor der Ausfilhrung des FBs der Eingang
,DeliveryState_96“ auf TRUE gesetzt werden. Dadurch werden die Werte aller
Parameter auf den Auslieferungszustand gesetzt (zunachst ohne zu speichern).
Wahlweise kénnen die geschriebenen Werte am Ende auch gespeichert werden. Dazu
muss vor der Ausfihrung des FBs der Eingang ,SaveSettings_96“ auf TRUE gesetzt
werden.

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

Execute
Start eines Parametriervorgangs

Typ: BOOL
Anfangswert: FALSE
Art: INPUT

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

DeliveryState
Laden der Werkseinstellungen (zunachst ohne Speichern)

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

Sollwert des Parameters

¢ Anfangswert: 0

e Art: INPUT
Die Parameternummer ist hinter dem Parameternamen angegeben. Der Datentyp, eine
Beschreibung sowie der Wertebereich kann der Betriebsanleitung des PSD-4__-PN bzw.
PSC-4__-PN entnommen werden.

SaveSettings
Speichern der Einstellungen

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

e Defaultwert: FALSE

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

Done

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

Das Bit wird beim Start einer Parametrierung zuriickgesetzt.

Error
Bit ist gesetzt, wenn wahrend der Ausfihrung des FBs ein Fehler aufgetreten ist
e Typ: BOOL
e Defaultwert: FALSE
e Art: OUTPUT
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ErrorlD
Fehler-1D (siehe Tabelle ,ErrorlD* in Kap. 4)
e Typ: WORD
o Defaultwert: 0
e Art: OUTPUT
Antriebsfehler (,Drive errors®) werden bei einer Parametrierung nicht beachtet.

ErrorParameter

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

Falls es keinen Fehler gab, wird 0 ausgegeben.

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

»,MC_PosParametrization* die Variable vom Typ ,DRIVE_DATA® an den
Eingang ,Drive_IN“ und an den Ausgang ,Drive_ OUT" angeschlossen
werden (bei den S7-1200 und S7-1500 im TIA-Portal ist die Variable nur
einmal an den Ein-/Ausgang ,Drive“ angeschlossen).
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5.15 MC_PosParametrization (FB115)

Mit diesem FB kann die Parametrierung der Positionsdaten vorgenommen werden

(Parameter, die die angezeigte Istposition beeinflussen).
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(Ansicht in Step 7 Classic V5.5)
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(Ansicht in Step 7 TIA)

Folgendes ist bei der Nutzung des FBs zu beachten:

o Es miussen alle Werte gesetzt werden und die Werte missen in einem sinnvollen
Bezug zueinander stehen. Alle Werte werden verarbeitet, danach werden die
folgenden Parameter in der angeg. Reihenfolge geschrieben:

- Drehsinn (Par. 37) = Direction

- Istwertbewertung Zahler (Par. 38) = 400

- Istwertbewertung Nenner (Par. 39) = StepsPerTurn
- Istwert (Par. 3) = SetPoint

- Falls (SetPoint > UpperLimit):
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oberes Mapping-Ende (Par. 41) = SetPoint + (3 x StepsPerTurn)
sonst:

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

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

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

LowerLimit < UpperLimit 16#6140 42

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

Falls SetPoint < LowerLimit: 16#6140 3

(UpperLimit - SetPoint) / StepsPerTurn < a

Falls SetPoint > UpperLimit: 16#6140 3

(SetPoint - LowerLimit) / StepsPerTurn < a

Der Wert ,a*“ hangt dabei von der verwendeten Getriebevariante ab:

Getriebevariante | PSD401/411, PSD403/413 PSD426/436 | PSD428/438
PSD422/432

Getriebevariante | PSC401/411, PSC402/412 PSC426/436 | PSC428/438
PSC422/432

Wert a 4026 986 1274 977

Wahlweise kénnen die geschriebenen Werte am Ende auch gespeichert werden. Dazu
muss vor der Ausfihrung des FBs der Eingang ,SaveSettings* auf TRUE gesetzt
werden.

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

Execute
Start eines Parametriervorgangs

Typ: BOOL
Anfangswert: FALSE
Art: INPUT

Beschreibung:
Bei einer steigenden Flanke wird ein Parametriervorgang mit den angegebenen Werten
gestartet. Fur einen erneuten Parametriervorgang muss erneut eine steigende Flanke

generiert werden. Wird das Bit zurlickgesetzt, so nehmen die Ausgange die angegebenen

Defaultwerte an.
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Direction
Richtung, in der der Antrieb bei groBeren Werten drehen soll (bei Sicht auf die Abtriebswelle):
0->CW,1->CCW

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

StepsPerTurn
Schritte pro Umdrehung an der Abtriebswelle (Auflosung)

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

SaveSettings
Speichern der Einstellungen

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

e Defaultwert: FALSE

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

Done

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

Das Bit wird beim Start einer Parametrierung zurtickgesetzt.

45



« |halstrup
walcher Funktionsbausteine PSD-4__ -PN und PSC-4__-PN

Error

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

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

ErrorParameter

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

Falls es keinen Fehler gab, wird 0 ausgegeben.

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

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