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Bedeutung der Betriebsanleitung

Diese Betriebsanleitung erlautert die Funktionsbausteine fur die Positioniersysteme PSx 3__
El (mit EtherNet/IP-Schnittstelle).

Von diesen Geréaten kdnnen fir Personen und Sachwerte Gefahren durch nicht
bestimmungsgemalle 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.

© 2015

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 PSx-3__ -El eignen sich besonders zur automatischen Einstellung von
Werkzeugen, Anschlagen oder Spindeln bei Holzverarbeitungsmaschinen,
Verpackungsmaschinen, Druckmaschinen, Abfillanlagen und bei Sondermaschinen.

Die PSx-3__-El 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 Geféahrdung hingewiesen, die zu Korperverletzungen

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

ACHTUNG!

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

INFORMATION!
Sie erhalten wichtige Informationen zum sachgemaf3en Betrieb.
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2 Datenstruktur DRIVE_DATA

Fur jeden Antrieb gibt es eine Datenstruktur, in der einige Daten dieses Antriebs abgelegt
sind. Dies sind der Antriebsstatus, der Name des Antriebs (optional) sowie eine Beschreibung
der Funktion des Antriebs (optional). Fir jeden Antrieb wird eine Instanz dieser Struktur
bendtigt. Diese Instanz muss jedem FB Ubergeben werden, der auf den betr. Antrieb wirkt. Pro
Antrieb stehen sechs FBs zur Verfigung. Mit Hilfe des Antriebsstatus wird sichergestellt, dass
nicht gleichzeitig zwei Zugriffe aus unterschiedlichen FBs auf den Parameterkanal durch-
gefuhrt werden kénnen.

Parametername | Datentyp geschrieben von Beschreibung

Name STRING[16] | Benutzer (optional) | Name der Achse

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

State DINT Funktionsbausteine | Actual state

Diese Bibliothek beinhaltet Funktionen zum Ausfiihren der folgenden Aufgaben (anwendbar
auf jeden im Projekt beinhalteten Antrieb):
e Ein Fahrauftrag kann mit Hilfe des FBs ,MC_Move* erteilt werden.
Fehlermeldungen kénnen mit Hilfe des FBs ,MC_Error* abgerufen werden.
Einzelne Parameter kdnnen mit dem FB ,MC_ReadParameter” gelesen werden.
Einzelne Parameter kdnnen mit dem FB ,MC_WriteParameter® geschrieben werden.
Mehrere Parameter kénnen gleichzeitig mit dem FB ,MC_Parametrization“ geschrieben
werden.
o Alle Parameter, die fur die Berechnung der Istposition relevant sind, kénnen
gleichzeitig mit dem FB ,MC_PosParametrization“ geschrieben werden.

Das untenstehende Beispiel beinhaltet zwei unterschiedliche FB-Aufrufe, die fir denselben
Antrieb gelten sollen. Der Parameter ,Drive” muss daher bei beiden FB-Aufrufen denselben
Wert haben (in diesem Falle ,Drive_1%).
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MC_Write Parametes
4 —
MC_WriteParameter MC_WriteParameter ]
Drive: Drive_1
INPUT_ConnecticnFaulf ST ConnedtionFaulted
Derselbe INPUT_P; D MC:l.Parameter_|D
T_Parameter_value MC:1.Parameter_walue
Wertl INPUT_Subindex MC:1.Subindex
. CUTPUT_Parameter_|IDY MGC:O.Parameter_ID
CUTPUT_Parameter_value MC:0 Parameter_value
CUTPUT_Subindex MC:0.Subindex
ProcessTime 2000
MC_WriteParameter Execute MC_WriteParameter Execute
£ e L
= L
Mﬂ:—t:—r.DanE MC_WriteParameter Execute
J U
] —
MC_ReadParameter Parameter [.]
Drive: Drive_1
INPUT_ConnecticnFaulted MC:1.ConnectionFaulted
INPUT_Parameter_|D' MC:l.Parameter_|D
INPUT_Parameter_value MC:1.Parameter_value
INPUT_Subindex MC:1.Subindex
OUTPUT_Parameter_|IDY MC:0.Parameter_|ID
CUTPUT_Parameter_value MC:0 Parameter_wvalue
OUTPUT_Subindex MC:0.Subindex
ProcessTime 2000

Abhangig davon, welche FBs bei einem bestimmten Antrieb gerade aktiv sind, hat der Status

dieses Antriebs den folgenden Wert:

MC_Move -> bit 0 von ,state” (lauft: bit O gesetzt; l&uft nicht: bit O zurtickgesetzt)
MC_Error - kein Einfluss auf ,state”

MC_ReadParameter - state = 30

MC_WriteParameter - state = 40

MC_Parametrization - state = 50

MC_PosParametrization - state = 60

Wenn ein FB bei einem bestimmten Antrieb aktiv wird, setzt er die Variable ,state” fir diesen
Antrieb. Bei jedem Antrieb zeigt die Variable ,state”, welche FBs aktuell bei diesem Antrieb

aktiv sind.

Beispiele:
e state = 0 - Alle FBs sind inaktiv.
e state = 30 & Nur FB ,MC_ReadParameter” lauft.
e state = 41 - Die FBs ,MC_WriteParameter und ,MC_Move* laufen.

Die folgenden Regeln gelten fir das gleichzeitige Aktivieren mehrerer FBs bei demselben

Antrieb:
o _MC_Error* kann gleichzeitig mit allen anderen FBs aktiv sein.

e ,MC_Move* kann nur gestartet werden, wenn ,MC_Parametrization® und
,MC_PositionParametrization® inaktiv sind. (,MC_ReadParameter” oder
,MC_WriteParameter” kdnnen gleichzeitig mit ,MC_Move" aktiv sein.)

o ,MC_ReadParameter‘ kann nur gestartet werden, wenn ,MC_WriteParameter*,
,MC_Parametrization“ und ,MC_PositionParametrization® inaktiv sind. (,MC_Move*
kann aktiv sein.)
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o _MC_WriteParameter” kann nur gestartet werden, wenn ,MC_ReadParameter*,
»,MC_Parametrization“ und ,MC_PositionParametrization“ inaktiv sind. ( ,MC_Move*
kann aktiv sein.)

e _MC_Parametrization* kann nur gestartet werden, wenn ,MC_Move*,
»,MC_ReadParameter®, ,MC_WriteParameter und ,MC_PositionParametrization®
inaktiv sind.

e _MC_PositionParametrization“ kann nur gestartet werden, wenn ,MC_Move*,
»,MC_ReadParameter®, ,MC_WriteParameter und ,MC_Parametrization® inaktiv sind.

Beispiel:
Im Projekt befinden sich drei Antriebe. Jeder Antrieb soll iber einen FB MC_Move angesteuert
werden, aulBerdem soll mit MC_Error der Status jedes Antriebs ermittelt werden kénnen und

pro Antrieb sollen beliebige Schreib- und Lesezugriffe ausgeftihrt werden kénnen

Dazu sind insgesamt drei globale Variablen des Typs DRIVE_DATA notwendig, diese missen
bei den Controller Tags generiert werden:

e Drive_1
o Drive_2
e Drive 3

Fir die Ausfuhrung der bengtigten Funktionen wird pro Antrieb auch je eine Instanz der FBs
MC_Move, MC_Error, MC_ReadParameter und MC_WriteParameter benotigt:
¢ MC Move 1, MC Error_1, MC_Read 1, MC_Write_1:
VAR_IN_OUT ,Drive* & ,Drive_1“ eintragen
e MC_Move 2, MC_Error_2, MC_Read_2, MC_Write_2:
VAR_IN_OUT ,Drive* > ,Drive_2“ eintragen
¢ MC Move 3, MC _Error_3, MC_Read_3, MC_Write_3:
VAR_IN_OUT ,Drive* & ,Drive_3" eintragen
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3 Fehlerbeschreibung (Error ID)

Nachfolgend die Fehlercodes, die von den Funktionsbausteinen ausgegeben werden:

ErrorID (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_PositionParametrization

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

16#x1xx Error in state machine or other AOI internal error
16#X6XX Unallowed input data change
16#X7XX Connection Faulted

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#xX6X Parameter: not an array

16#XXTX Parameter: incorrect data type

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

16#XX9X operating state

16#xxXAX Other error

16#000F (mask) |Drive errors

16#xxx1 Drag error

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

16#xxx4 Temperature exceeded

16#Xxxx5 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.

Beispiele:
e Fahrauftrag (MC_Move) mit falschem Sollwert - ErrorlD = 16#1008

8
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e Parameter schreiben (MC_WriteParameter) mit ungultiger Parameternummer -
ErrorID = 16#4020
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4 Beschreibung der Funktionsbausteine

Zunachst mussen die Bausteine in ein eigenes RSLogix- oder Studio 5000-Projekt
eingebunden werden. Dies geschieht im Controller Organizer mit Rechtsklick auf ,Add-On
Instructions®, dann ,Import Add-On Instruction® und die gewlinschten Funktionsbausteine
einzeln importieren.

Im Ergebnis préasentieren diese sich dann folgendermaf3en im Controller Organizer:

Add-0n Instructions
MC_Errar
MIC_Move
MC_Parametrization
MC_PosPararmetrization
MC_ReadParameter
MIC_\WritePararmeter

=5 Data Types

+ L User-Defined

+-L5 Strings

= @, Add-Cr-Defined
MC_Error
MC_Move
MC_Parametrization
MC_PosParametrization
MC_ReadParameter
MAC_WWriteParameter

£ Eﬁ, Predefined

+ @ Module-Defined

4.1 Gemeinsamkeiten aller Funktionsbausteine

Die FBs nutzen jeweils einen Teil der folgenden Variablen, die alle vom Typ VAR_IN_OUT
sind. Diese Ein- und Ausgange mussen in jedem Fall beschaltet werden, ansonsten gibt es
beim Download Fehlermeldungen.

Drive

Referenz auf den gewilinschten Antrieb (s. auch Kap. 2)
e Typ: DRIVE_DATA
e Art: VAR_IN_OUT

ErrorDescription
Fehlerbeschreibung
e Typ: STRING
e Default value: ,*
e mit beliebiger String-Variable aus den Controller Tags verbinden

INPUT _ConnectionFaulted
Zeigt an, ob die Eingangsdaten des betr. Antriebs gultig sind

10
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e Typ: BOOL
e connect with I.ConnectionFaulted of the corresp. drive

INPUT_Status Word
Statuswort des betr. Antriebs
o Typ:INT
e mit l.status_word des betr. Antriebs verbinden

INPUT Actual Position
Istposition des betr. Antriebs
o Typ: DINT
e mit l.actual_position des betr. Antriebs verbinden

INPUT Parameter ID

Parameternummer des Parameterinterface des betr. Antriebs
o Typ:INT
e mit |.Parameter_ID des betr. Antriebs verbinden

INPUT Parameter value

Parameterwert des Parameterinterface des betr. Antriebs
o Typ: DINT
o mit |.Parameter_value des betr. Antriebs verbinden

INPUT _Subindex

Array-Subindex des Parameterinterface des betr. Antriebs
o Typ: INT
¢ mit |.Subindex des betr. Antriebs verbinden

OUTPUT_Control Word
Steuerwort des betr. Antriebs
o Typ:INT
e mit O.control_word des betr. Antriebs verbinden

OUTPUT Target Position
Sollposition des betr. Antriebs
o Typ: DINT
e mit O.target_position des betr. Antriebs verbinden

OUTPUT Parameter 1D

Parameternummer des Parameterinterface des betr. Antriebs
e Typ:INT
e mit O.Parameter_ID des betr. Antriebs verbinden

OUTPUT Parameter value
Parameterwert des Parameterinterface des betr. Antriebs
e Typ: DINT
o mit O.Parameter_value des betr. Antriebs verbinden

OUTPUT _Subindex
Array-Subindex des Parameterinterface des betr. Antriebs
o Typ:INT

11
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¢ mit O.Subindex des betr. Antriebs verbinden
Diese Variablen vom Typ VAR_IN_OUT sind in den folgenden Beschreibungen der einzelnen
FBs nicht mehr gesondert aufgefihrt.
4.2 MC_Move

Dieser FB dient der Positionierung des Antriebs.

MC_Move MC_Move [.]
Drive Drive_1
INPUT_ConnectionFaulted MC:l.ConnectionFaulted
IMPUT_Status_Weord MC: | status_word
IMPUT_Actual_Pasitiocn MGC:|.actual_position
OUTPUT _Control_Word MC:0.control_word
OUTPUT_Target Position MC:O.target _position
ChedkStatus 100

Release
Freigabe des Antriebs

o Typ: BOOL

e Anfangswert: FALSE

e Art: VAR_INPUT

Beschreibung:

¢ 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 geéndert, so fahrt der Antrieb diesen
sofort an. Eine Flanke ist nicht erforderlich.

e Wird der Eingang wéahrend der Fahrt zuriickgesetzt, stoppt der Antrieb.

Position
Anzufahrender Sollwert
o Typ: DINT
¢ Anfangswert: 0
o Art: VAR _INPUT
Beschreibung:
o Wird wahrend einer Fahrt eine neue Sollposition tbertragen, wird diese sofort
angefahren.
¢ |st 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.

ManualRunTolLargerValues
Handfahrt zu grol3eren Werten

12
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e Typ: BOOL
¢ Anfangswert: FALSE
e Art: VAR_INPUT
Beschreibung:
¢ Handfahrt zu gréReren Werten bis zum oberen Endschalter.
¢ Der Eingang ,Release” muss zusatzlich gesetzt sein/werden.

ACHTUNG!

Beim Zuricksetzen des Eingangs ,ManualRunTolLargerValues“ muss auch
der Release-Eingang zurtickgesetzt werden, da der Antrieb ansonsten den
Sollwert (FB-Eingang ,Position“) anfahrt.

ManualRunToSmallerValues
Handfahrt zu kleineren Werten
o Typ: BOOL
¢ Anfangswert: FALSE
e Art: VAR_INPUT
Beschreibung:
e 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.

CheckStatus
Verzdgerungszeit beim Abfragen des Statusworts

e Typ: DINT

¢ Anfangswert: 100

e Art: VAR_INPUT

Beschreibung:

e Logische Verzdgerungszeit (in [ms]) fur das Abfragen der Statuswort-Bits 6 und 0.
Beim Erteilen eines Fahrauftrags wird erst nach Ablauf dieser Verzogerungszeit
geprift, ob der Antrieb fahrt. Es soll verhindert werden, dass der FB das Statuswort-Bit
6 (,Antrieb lauft*) inaktiv und das Statuswort-Bit 0 (,Sollposition ist erreicht®) aktiv sieht,
bevor der Antrieb den neuen Fahrauftrag empfangen hat.

e Der Wert 100 ist fur die meisten Anwendungen ausreichend. Falls der Wert RPI fir die
genutzte Verbindung hoher als der Wert von ,,CheckStatus® sein sollte, besteht
allerdings die Gefahr, dass nach Ablauf der Verzogerungszeit der FB den Fahrauftrag
als beendet betrachtet, bevor er tberhaupt begonnen hat.

Active
Fahrauftrag bzw. Fahrt ist aktiv
e Typ: BOOL
e Art: VAR_OUTPUT
Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn:
o die Freigabe (,Release”) von 0 auf 1 gesetzt wird
o die Freigabe (,Release®) schon vorhanden ist und sich der Sollwert andert

13
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e das Bit ,Antrieb lauft” im Status des Antriebs gesetzt ist (z.B. beim Nachregeln des
Antriebs)
Dieser Ausgang wird zurlickgesetzt, wenn:
¢ am Ende einer Fahrt das Bit ,Antrieb lauft® im Status des Antriebs nicht mehr gesetzt
ist
o ein Kommunikationsfehler auftritt

InPosition
Sollposition erreicht
e Typ: BOOL
e Art: VAR_OUTPUT
Dieser Ausgang ist eine Abbildung des Statusbits ,Sollposition erreicht. Falls ein
Kommunikationsfehler auftritt, wir er zurtickgesetzt.

Actual position
Istwert der Position

o Typ: DINT

e Art: VAR_OUTPUT
Dieser Wert ist eine Abbildung der Istposition. Falls ein Kommunikationsfehler auftritt, wird der
Wert auf 0 gesetzt.

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

ErrorlD
Fehler-1D
o Typ: INT
e Art: VAR_OUTPUT
Die ErrorID kann auch gesetzt sein, wahrend der Antrieb fahrt (z.B. Schleppfehler). Falls kein
Fehler vorliegt, wird 0 ausgegeben.

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

ErrorlD 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

14
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16#xxxB | Upper position limit exceeded
16#XXX3 Positioning run aborted
16#xxx1 Drag error

Einfaches Kontaktplan-Programm mit dem FB ,MC Move*:

MC_Mave MC_Move [
Drive Drive_1
INPUT_ConnectionFaulted MC:|.ConnectionFaulted
INPUT_Status_Word MC:|.status_word
INPUT_Actual_Pesition MC:.actual_position
QUTPUT_Control_Word MC:0.control_word
CUTPUT_Target Position MC:O.target position
ChedkStatus 100
MC_Mowe Release MC_Mowve. Release
J E L
L
MC_Mowve Active MC_Mowe. InPosition MC_Mowve. Release
== J E AU
1 C 1 C

4.3 MC_Error

Dieser FB gibt den Status des Antriebs und des FBs als Fehlerbit, Fehler-ID (,ErrorID*) und

als Text aus.
MC_Emor
MC_Error MC_Emer [L..]
Crive Drive_1
EmorDescripticn MC_EmorDesoription
INPUT_ConnectionFaulted MC:|.ConnectionFaulted
INPUT_Status_Weord MC:|.status_word
Enable

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

o Typ: BOOL

¢ Anfangswert: FALSE

e Art: VAR_INPUT

Error

Fehler bei der Ausfiihrung des FB oder Fehler im Antrieb
e Typ: BOOL
e Defaultwert: FALSE
e Art: VAR_OUTPUT

ErrorlD
Fehler-1D (siehe folgende Tabelle ,ErrorlD*)
e Typ:INT
o Defaultwert: O
o Art: VAR_OUTPUT
15
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ErrorDescription
Fehlerbeschreibung als Text
e Typ: STRING
e Defaultwert: ,*
e Art: VAR IN_OUT

Die Prioritat der Ausgabe entspricht der Reihenfolge in der folgenden Tabelle (h6chste Prio
hat 16#x1xXx).

ErrorlD ErrorDescription

16#x1xx FB internal error

16#X2XX Invalid PD input address
16#x4xx Error while reading PD

16#xxX2 Under- or overvoltage motor supply
16#xxx4 Temperature exceeded

16#Xxxx5 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

Einfaches Kontaktplan-Programm mit dem FB ,MC Error*:

MC_Error

MC_Emor MC_Emor (]
Drive Drive_1
EmorDescription MC_EmorDescription
INFUT_CeonnecticnFaulted MC:|.ConnedctionFaulted
INPUT_Status_Weord MC:|.status_word
MC_Emor.Enable MC_Emor.Enable
3 L

4.4 MC_ReadParameter

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

16
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MC_ReadParameter

MC_ReadParameter MC_ReadParameter [__]
Drive MC
INPUT_ConnectionFaulted MC:l.ConnectionFaulted
INPUT_Parameter_|D MC:| . Parameter_ID
INPUT_Parameter_value MC:I Parameter_value
INPUT_Subindex MC: Subindex
OUTPUT_Parameter_ID MC:O Parameter_|D
OUTPUT_Parameter_wvalue MC:0_Parameter_value
OUTPUT_Subindex MC:O Subindex
MaxProcessTime 4000

Execute

Start eines Lesevorgangs

o Typ: BOOL

e Anfangswert: FALSE

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

ParameterNumber

Parameternummer des auszulesenden Parameters
e Typ:INT
e Anfangswert: O
e Art: VAR_INPUT

Sublndex

Subindex des Parameters
o Typ: INT
¢ Anfangswert: 0
o Art: VAR _INPUT

MaxProcessTime
Maximale Zeit, nach der der FB die Kommunikation mit dem Antrieb beendet haben muss (in
[ms].

e Typ: DINT

o Anfangswert: 4000

e Art: VAR_INPUT
Beschreibung:
Der FB muss innerhalb der spezifizierten Zeit beendet sein, andernfalls gibt der FB einen
Fehler zurtick. Der Wert 4000 ist fur die meisten Anwendungen ausreichend.

Active
Bit ist gesetzt, solange der Lesevorgang lauft
e Typ: BOOL
e Defaultwert: FALSE
e Art: VAR_OUTPUT
17
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Das Bit wird zurlickgesetzt, sobald der Wert gelesen wurde oder ein Fehler aufgetreten ist (=
Ausgénge ,Done® und ,Error abprifen).

Done

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

Das Bit wird beim Start eines Lesevorgangs zurlickgesetzt.

Error

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

ErroriD
Fehler-ID (siehe Tabelle ,ErrorlD* in Kap. 3)
o Typ:INT
e Defaultwert: 0
e Art: VAR_OUTPUT
Antriebsfehler (,Drive errors®) werden beim Lesen eines Parameters nicht beachtet.

Value

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

Bei einem Fehler wird 0 ausgegeben.

Einfaches Kontaktplan-Programm mit dem FB ,MC ReadParameter":

———C_ReadParameter-
MC_ReadParameter MC_ReadParameter [
Drive MC
INPUT_ConnectienFauted MC:.ConnectionFaulted
INPUT_Parameter_ID MC:l.Parameter_IDv
INPUT_Parameter_value MC:.Parameter_value
INPUT_Subindex MC:l. Subindex
OUTPUT_Parameter_ID MC:0.Parameter_IDv
OUTPUT_Parameter_value MC:0.Parameter_value
OUTPUT_Subindex MC:0.Subindex
MaxProcessTime 4000
MC_ReadParameter. Execute MC_ReadParameter Execute
JE L
MC_ReadParameter.Done  MC_ReadParameter Execute
J E U
1 F

4.5 MC_WriteParameter

Mit diesem FB kénnen Parameterwerte in den Antrieb geschrieben werden.

18
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MC_WriteParameter

MC_WriteParameter MC_WriteParameter [
Drive MC
INPUT_ConnectionFaulted MC:1.ConnectionFaulted
INPUT_Parameter 1D MC:I.Parameter D
INPUT_Parameter_value MC:I.Parameter value
INPUT_Subindex MC:1.Subindex
OUTPUT_Parameter ID MC:O.Parameter D
OUTPUT_Parameter_value MC.O Parameter value
OUTPUT_Subindex MC:O Subindex
MaxProcessTime 4000

Execute

Start eines Schreibvorgangs

o Typ: BOOL

¢ Anfangswert: FALSE

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

ParameterNumber

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

Value

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

MaxProcessTime
Maximale Zeit, nach der der FB die Kommunikation mit dem Antrieb beendet haben muss (in
[ms].

e Typ: DINT

o Anfangswert: 4000

e Art: VAR_INPUT
Beschreibung:
Der FB muss innerhalb der spezifizierten Zeit beendet sein, andernfalls gibt der FB einen
Fehler zurtick. Der Wert 4000 ist fiur die meisten Anwendungen ausreichend.

Active

Bit ist gesetzt, solange der Schreibvorgang lauft
e Typ: BOOL
o Defaultwert: FALSE
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e Art: VAR_OUTPUT
Das Bit wird zurlickgesetzt, sobald der Wert geschrieben wurde oder ein Fehler aufgetreten ist
(= Ausgange ,,Done*“ und ,Error® abprifen).

Done

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

Das Bit wird beim Start eines Schreibvorgangs zuriickgesetzt.

Error

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

ErroriD
Fehler-ID (siehe Tabelle ,ErrorlD* in Kap. 3)
o Typ:INT
e Defaultwert: 0
e Art: VAR_OUTPUT
Antriebsfehler (,Drive errors®) werden beim Schreiben eines Parameters nicht beachtet.

Einfaches Kontaktplan-Programm mit dem FB ,MC WriteParameter":

——MC_WriteParameter-
4
MC_WriteParameter MC_WiriteParameter [_]
Drive
INPUT_CeonnectienFautted MC:l.ConnectionFautted
INPUT_Parameter_ID MC:LParameter_ID
INPUT_Parameter_value MC:l.Parameter_value
INPUT_Subindex MC:l.Subindex
OUTPUT_Parameter_ID WC:0.Parameter_ID
OUTPUT_Parameter_value MC:0.Parameter_value
OUTPUT_Subindex MC:0.Subindex
MaxProcessTime 4000
MC_WriteParameter.Execute MC_WriteParameter.Execute
IE L
MC_WriteParameter.Done  MC_WriteParameter. Execute
1L u
J 0

4.6 MC_Parametrization
Mit diesem FB konnen die folgenden Parameter des Antriebs mit einem einzigen

Funktionsaufruf geschrieben werden: 10, 26, 28, 30, 32, 40, 42, 44, 46, 48, 52, 58, 60, 62, 64,
66, 68, 70, 72, 74, 76, 78, 80, 84, 86, 108, 110 und 113
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MC_Parametrization
MC_Parametrization MC_Parametrization ]
Drive MC
INPUT_ConnectionFaulted MC:I.ConnectionFaulted
INPUT_Parameter_ID MC:l.Parameter 1D
INPUT_Parameter_value MC:| Parameter_value
INPUT_Subindex MC:.Subindex
OUTPUT_Parameter ID MC:O.Parameter_|D
OUTPUT_Parameter_value MC:O Parameter_value
OUTPUT_Subindex MC:O. Subindex
MaxProcessTime 4000

Folgendes ist bei der Nutzung des FBs zu beachten:
e Zujedem Parameterwert gibt es zusatzlich ein ,Enable Tag“, um festzulegen, ob der
Parameter geschrieben werden soll oder nicht.
Bsp.: DirRotation_Enable = 1 - DirRotation_Value wird gesetzt
o Die Parameter werden in der folgenden Reihenfolge geschrieben:
- ,DeliveryState” (Par. 113) >
- ,DirRotation” (Par. 26) >
- ,PosScaleNumerator® (Par. 28) >
-
- ,MaxTemperature® (Par. 110) >
- ,SaveSettings“ (Par. 113)
Dazwischen werden die Parameter in aufsteigender Reihenfolge geschrieben.

o Wabhlweise kann vor dem Setzen einzelner Parameter ein Auslieferungszustand
angefordert werden. Dazu muss vor der Ausfiihrung des FBs der Eingang
,DeliveryState_113“ auf TRUE gesetzt werden. Dadurch werden die Werte aller
Parameter auf den Auslieferungszustand gesetzt (zunachst ohne zu speichern).

e Bei denjenigen Parametern, bei denen das Enable gesetzt ist (= ,x_Enable® ist
gesetzt), werden die Werte vom Auslieferungszustand mit demjenigen Wert
Uberschrieben, der in ,x_Value* vorgeben wurde.

¢ Wabhlweise kdnnen die geschriebenen Werte am Ende auch gespeichert werden. Dazu
muss vor der Ausfilhrung des FBs der Eingang ,SaveSettings_113" auf TRUE gesetzt
werden.

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

Execute
Start eines Parametriervorgangs

e Typ: BOOL

o Anfangswert: FALSE

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

DeliveryState
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Laden der Werkseinstellungen (zunéchst ohne Speichern)
e Typ: BOOL
e Anfangswert: FALSE
e Art: VAR_INPUT
IP-Adresse und Adressvergabemethode bleiben jedoch unbeeinflusst.

x_Enable

Falls gesetzt, wird der betr. Parameter geschrieben
e Typ: BOOL
e Anfangswert: FALSE
e Art: VAR_INPUT

x_Value
Sollwert des Parameters

e Anfangswert: O

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

SaveSettings
Permanentes Speichern der Einstellungen

o Typ: BOOL
¢ Anfangswert: FALSE
e Art: VAR_INPUT

MaxProcessTime
Maximale Zeit, nach der der FB die Kommunikation mit dem Antrieb beendet haben muss (in
[ms].

e Typ: DINT

¢ Anfangswert: 4000

e Art: VAR_INPUT
Beschreibung:
Der FB muss innerhalb der spezifizierten Zeit beendet sein, andernfalls gibt der FB einen
Fehler zurtick. Der Wert 4000 ist fiir die meisten Anwendungen ausreichend.

Active
Bit ist gesetzt, solange die Parametrierung lauft
o Typ: BOOL
e Defaultwert: FALSE
e Art: VAR_OUTPUT
Das Bit wird zuriickgesetzt, sobald die Parameterierung erfolgreich beendet wurde oder ein
Fehler aufgetreten ist (- Ausgange ,Done“ und ,Error* abprfen).

Done

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

Das Bit wird beim Start einer Parametrierung zurtickgesetzt.

Error
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Bit ist gesetzt, wenn wahrend der Ausfihrung des FBs ein Fehler aufgetreten ist

e Typ: BOOL
e Defaultwert: FALSE
e Art: VAR _OUTPUT

ErrorlD

Fehler-1D (siehe Tabelle ,ErrorID® in Kap. 3)

o Typ:INT

e Defaultwert: 0
e Art: VAR_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: VAR_OUTPUT
Falls es keinen Fehler gab, wird 0 ausgegeben.

Einfaches Kontaktplan-Programm mit dem FB ,MC Parametrization®:

M C_Parametrizati

MC_Parametrization MC_Parametrization [

Drive
INPUT_CennectionFautted MC:l.ConnectionFauted

4.7 MC_PositionParametrization

INPUT_Parameter_ID MC:.Parameter_ID
INPUT_Parameter_walug MC:I.Parameter_value
INPUT_Subindex MC:l.Subindex
OUTPUT_Parameter_IDv MC:0.Parameter_ID
OUTPUT_Parameter_value MC:0.Parameter_value
OUTPUT_Subindex MC:0.Subindex
MaxProcessTime 4000
MC_Parametrization.Execute WMC_Parametrization.Execute
JE
1€ L
MC_Parametrization.Done MC_Parametrization.Execute
1E a
BN

Mit diesem FB kann die Parametrierung der Positionsdaten vorgenommen werden

(Parameter, die die angezeigte Istposition beeinflussen).

23
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MC_PosParametrization

MC_PosParametrization MC_PosParametrization [

Drive MC
INPUT_ConnectionFaulted MC:.ConnectionFaulted
INPUT_Parameter ID MC:l.Parameter_ID
INPUT_Parameter_value MC:l.Parameter_value
INPUT_Subindex MC: | Subindex
OUTPUT_Parameter ID MC:-O . Parameter_|D
OUTPUT_Parameter value MC:O Parameter_value
COUTPUT_Subindex MC: O Subindex
MaxProcessTime 4000

Folgendes ist bei der Nutzung des FBs zu beachten:
e Es mussen 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. 26) = Direction
- Istwertbewertung Zahler (Par. 28) = 400
- Istwertbewertung Nenner (Par. 30) = StepsPerTurn
- Istwert (Par. 10) = SetPoint
- Falls (SetPoint > UpperLimit):

oberes Mapping-Ende (Par. 34) = SetPoint + (3 x StepsPerTurn)

sonst:

oberes Mapping-Ende (Par. 34) = UpperLimit + (3 x StepsPerTurn)

- obere Endbegrenzung (Par. 36) = UpperLimit
- untere Endbegrenzung (Par. 38) = LowerLimit
o Die Anzahl der Schritte pro Umdrehung ,StepsPerTurn® ergibt unmittelbar den Wert
des Parameters ,Istwertbewertung Nenner” (Par. 30). Dabei wird angenommen, dass
der Wert von ,Istwertbewertung Zahler (Par. 28) im Auslieferungszustand ist, also auf

400.

e Vor dem Schreiben der Parameter werden die eingegebenen Werte auf Glltigkeit

geprift.

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

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

LowerLimit < UpperLimit 16#6140 42

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

Falls SetPoint < LowerLimit: 16#6140 3

(UpperLimit - SetPoint) / StepsPerTurn < 250

Falls SetPoint > UpperLimit: 16#6140 3

(SetPoint - LowerLimit) / StepsPerTurn < 250

¢ Wabhlweise kdnnen die geschriebenen Werte am Ende auch gespeichert werden. Dazu
muss vor der Ausfuihrung des FBs der Eingang ,SaveSettings“ auf TRUE gesetzt

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

Execute
Start eines Parametriervorgangs

e Typ: BOOL

¢ Anfangswert: FALSE

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

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

o Typ:INT

¢ Anfangswert: 0

e Art: VAR_INPUT

StepsPerTurn
Schritte pro Umdrehung an der Abtriebswelle (Auflésung)

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

LowerLimit

Untere Endbegrenzung
o Typ: DINT
¢ Anfangswert: 0
o Art: VAR _INPUT

UpperLimit
Obere Endbegrenzung

e Typ: DINT
e Anfangswert: O
e Art: VAR_INPUT

SetPoint

Wert, auf den das Messsystem referenziert wird (neuer Istwert an der aktuellen Position)
e Typ: DINT
e Anfangswert: 0
e Art: VAR_INPUT

SaveSettings
Permanentes Speichern der Einstellungen

e Typ: BOOL
e Anfangswert: FALSE
e Art: VAR_INPUT
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MaxProcessTime
Maximale Zeit, nach der der FB die Kommunikation mit dem Antrieb beendet haben muss (in
[ms].

e Typ: DINT

e Anfangswert: 4000

e Art: VAR_INPUT
Beschreibung:
Der FB muss innerhalb der spezifizierten Zeit beendet sein, andernfalls gibt der FB einen
Fehler zurtick. Der Wert 4000 ist fur die meisten Anwendungen ausreichend.

Active
Bit ist gesetzt, solange die Parametrierung lauft
e Typ: BOOL
e Defaultwert: FALSE
e Art: VAR_OUTPUT
Das Bit wird zurlickgesetzt, sobald die Parameterierung erfolgreich beendet wurde oder ein
Fehler aufgetreten ist (- Ausgange ,Done* und ,Error* abprifen).

Done

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

Das Bit wird beim Start einer Parametrierung zuriickgesetzt.

Error

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

ErroriD
Fehler-ID (siehe Tabelle ,ErrorlD* in Kap. 3)
o Typ: INT
e Defaultwert: 0
e Art: VAR_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: VAR_OUTPUT

Falls es keinen Fehler gab, wird 0 ausgegeben.

Einfaches Kontaktplan-Programm mit dem FB ,MC PositionParametrization®:
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MC_PesParametrization
8
MC_PosParametrization MC_PosParametrization [
Drive MC
INPUT_ConnectionFaulted MC:l.ConnectionFaulted
INPUT_Parameter_ID MC:l.Parameter_ID
INPUT_Parameter_value MC:1Parameter_value
INPUT_Subindex MC:. Subindex
OUTPUT_Parameter_ID MC:0.Parameter_ID
OUTPUT_Parameter_value MC:0 Parameter_value
OUTPUT_Subindex MC:0.Subindex
MaxProcessTime 4000

MC_PosParametrization Execute MC_PosParametrization. Execute

J1E
JC L

MC_PosParametrization.Done  MC_PosParametrization.Execute

JE
J 0 U
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5 Hinzufligen von Antrieben zu einem Projekt

51 Betreffende EDS-Datei mit Hilfe von RSNetWorx registrieren

e Zunachst muss die betr. EDS-Datei registriert werden. Dazu die Software ,RSNetWorx
for Ethernet I/P“ starten:

RSNetWorx

For EtherNet/IP®
V24.00.00

kwe
M Allen-Bradioy - Rockwel Sotware  AMITOMation

pyright @ 2014 Rockwell Automation, Inc. All Right Reserved.
ram is protected by U.5. International laws as described in the about box.

e Dann ,Tools > EDS Wizard®“ anwahlen:

37 EtverNeutp - RSNetWom Tor B NEU PRI

Eile Edit View MNetwork Device Diagnostics | Tools Help

AT RELICIEY o v YL

x| Launch iSMRP...

J

Wiorst Cage Device Usages

[~ Editz Enabled . : . .
[T Caloulate with IGMP Snooping not active in switches
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¢ Den Anweisungen des Assistenten folgen, um die Dateien zu registrieren:

.
Rockwell Automation’s EDS Wizard [

Options
What task do you want to complete?

¥ FRegister an EDS5 file(s).
This option will add a device(s) to our database.

" Unregister a device.
This option will remove a device that has been registered by an EDS file from
our database.

' Create an EDS file.
Thiz option creates a new EDS file that allows our software o recognize pour
device.

AR Upload EDS filefz] from the device.
Thiz option uploads and reqgisters the EDS file(z] stored in the device.

< Back Mext = Cancel

A I N e e —

e Nach Abschluss der Registrierung RSNetWorx beenden.
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Betreffende EDS-Datei mit Hilfe von Logix Designer registrieren

Alternativ kann die EDS-Datei mit Hilfe des Logix Designers registriert werden.
Zunachst ,Tools > EDS Hardware Installation Tool“ anwéahlen:

Logix Designer - NewProj |
le Edit View Search Logic Communications [Tools | Window Help
(BBE & YRE o o oness SR Y r—— -8
Security »

Documentation Languages...

b oK
I Energy Storsge.

Import
Bxport

M
Monitor Equipment Phases

abe peg

[ Unscheduled Programs / Phases

&5 Motion Groups Custom Tools...

ControlFLASH
-5 Add-On Instructions B

-3 MC_Error

[, User-Defined
... Strings
[ Add-On-Defined
L, Predefined
L Module-Defined
-3 Trends
T, Logical Model
510 Configuration
& A 1769 Bus
{I8) [0] 1769-L24ER-QBFCLEB NewProject
-5 Embedded /O
i L. [1] Embedded Discrete IO
1. [2] Embedded Analog 10
¢ L. [3] Embedded Counters
%[ Expansion /O
&5 Ethernet
1769-L24ER-QBFCLE NewProject

~1&|

Qr 4

Aarms_J_Bi_J_TmeriCounter_A_Inputiutpui_A_Compare.

Fieisc.A_Fieishift

Compute/iiaih_A_ovelLogical Sequencer

Te= Controller mgamm@_ Logical Organizer|

||l@l Errors @ Search Results|gd] Watch

Launch Hardware Tool

Dann ,Next“ anwahlen, um den EDS Wizard zu starten:

@ togix Designer - NewProject (1765-L24FR-QUFCIB 24 111"mie. | o T WS T . T T (- TET R

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

‘@@ué % By B ) o Drvestate

LT Ve e—

Offline

0. T RUN

gl

4« H o =

"F‘aﬁ [ znone>

Controller Organizer
£ Tasks
&8 MainTask
i @B MainProgram
... Unscheduled Programs / Phases
{5 Motien Groups
1.2 Ungrouped Axes
5 Add-On Instructions
&3 MC_Error
| Parameters and Local Tags
[ Legic
5 Data Types
L[, User-Defined
[y strings
[, Add-On-Defined
L Predefined
[, Module-Defined
Trends
Ty, Logical Model
=-E31/0 Configuration
111769 Bus
. {IR [0) 1769-L24ER-QBFC1E NewProject
545 Embedded O
i [1] Embedded Discrete 10
L@ [2] Embedded Analog_10
i [3] Embedded Counters
1.3 Expansion /O
&5 Ethernet
L I 1769-L24ER-QBFC1E NewProject

abe g peig

AE o O

« v |\ Favorites {ASTOn £ Saiely_{ A A BL_{ THErCouter A B0 £ Conpare f Compuehiat A IovelLogcal A FIEse. A T R

Welcome to Rockwell
Automation's EDS Wizard

The EDS Wizard allows you te:
-register EDS-based devices.
-unregister a device.
- change the graphic images associated with = devics.
~ereate an EDS il from an urknown device
- uplasd EDS filefs] stored in & device:

To continue click Next

1N, ] v

T Controller Drgal\lz:r&'_ Logical Organizer|

e
|[ @] Errors [0 Search Resultl&A) Wetch

Ready
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Den Anweisungen des Assistenten folgen, um die Dateien zu registrieren:

@ LogixDesigner - NewProject (1167 L24ER-QUFCIE 201 e+ o il SN S . O, TS e =

File Edit View Search Logic Communications Ieols Window Help

BEE & L EE oo omes LY YL - Y er— -8
Offline 0. @ run Path -
= @

— T Energy Storage L e ' R S TR () S 1 SR 8

[mliVis]
Favorites £ ATTON R SaTety A ARITE f_Bl_f_TmerCou A RO CoTpUENTE, Vel GaEaT P T s

Controller Organizer
& 5 Tasks
E 58 MainTask
2 @ OB MainProgram
i[9 Unscheduled Programs / Phases What task do you want to complete?
(65 Motion Groups
| 103 Ungrouped Axes & Fegeieran ESHRE
-5 Add-On Instructions {This option will add a device(s) ta our database
= MC_Error
A Parameters and Local Tags o %u'fd"" adevice.
option will remove a device that has been registered by an EDS file from
~.[Hh Legic our database.
Data Types  Create an EDS fie.
L User-Defined % “This aption creates 2 new EDS file that allows our software to recogrize your
(i, Strings device.
(g, Add-On-Defined € Upload EDS flefs) from the device,
[, Predefined This option uploads and registers the EDS flels) stored in the device.
[, Module-Defined
[ Trends
T, Logical Model
£51/0 Configuration
91769 Bus
B0 1769-L24ER-QBFC1B NewProject
23 Embedded /O
i [1] Embedded Discrete 10
# [2) Embedded Analog 10
i [3] Embedded Counters
£.[03 Expansion /O
& Ethernet I — S o
IR 1769-L24ER-QBFC1B NewProject Trport complete - 0 error{s), 0 warning(s) e
PSE301-8-EIP-B-MA MC_L = - -
Tr= Controller urgamm@_ Logical Organizer, ||l@l Errors @ Search Results|gd] Watch
Ready

@ Login Designer - NewProject (17631 ER QRFCIB 11T mmme. « o T S T . R, R (AR

File Edit Wiew Search Logic Communications JTools Window Help
EECE R LR 285 @ VI Q| s -9

Offline 7. T RUN -‘Pam [srone> ~1&

.| T oK
I Energy Storage

No Edits: 4 H Il k=l AF 4 A Ay dL

« [\ Favorites {Rda-0n £ Saf AT TimerCounter WOup_{_Compare A Computeliain_{_Wovellogical A_FIeMisc. £ FielShin £ Sequencer Upment Phase
mpa | g T I

Controller Organizer

&3 Tasks

=58 MainTask

L% MainProgram Registration
(3 Unscheduled Programs / Phases Electronic Data Sheet fil(s) wil be added to your system for use in Rackwel
Automation applications.

3 Metion Groups

L. Ungrouped Axes
25 Add-On Instructions  Regstera singe fle
; MC_Error " Registera directory of EDS files [T Leok in subfolders
Parameters and Local Tags

B3 Logic

5 Data Types

L) User-Defined
-.[°g) Strings

(3, Add-On-Defined

[, Predefined

[ Module-Defined * lfthere is an icon file {ico) with the same name as the fils(s) you are registering
£ Trends then this image wil be associated with the device.
My, Logical Model To perform an installation test on the file(s), click Next
£51/0 Configuration
£ 1769 Bus
{IB[0] 1769-L24ER-QBFC1B NewProject < Back
265 Embedded /O
i [1] Embedded Discrete 10
# [2] Embedded Analog 10
i [3] Embedded Counters
Expansion 'O
@5 Ethernet i i n v susiue et sus
L. fI01769-L 24ER-QBFC1B NewProject Inport complete - 0 exror(s), 0 warning(s)

abie peig

MNamed

Tt Controller Organizer s, Logical Organizes |[&] Errors [ Sesrch Resutli) watch|
Ready
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1§ LoguDesgrer Newbroe (IS MER QI ATIY e R e . |

Fille Edit View Search Logic Communications Tools Window Help
EErCE TR - 205G [Eh VB QS| s -9
Offline . FRUN ‘F‘ath [zrane> vlJ
)| T oK
= W
.E";’“ame T S A T S
« v ]\ Favorites A3E0n . Satehy_J Arms L Dt TmerCounter A pulOuior: £ Compare A Computeiat £ Woveloaial § TEMRE, A TIeShi_f. Seouencer J, Eaupment Frase

Controller Organizer
g £ Tasks
E &8 MainTask
2 L8 MainProgram
*..[7 Unscheduled Programs / Phases
{5 Motien Groups
- (5 Ungrouped Axes Organize v New folder
£ Add-On Instructions
5 @M Error 5 Favorites Name
2 Parameters and Local Tags
B Logic B Desktop [ halstrup-walcher PSE301-8-EIP-B-I
Downloads T
EDsta Types Is Downion L halstrup halstrup-walcher PSE30L-6-EIP-B-MA
Cj, User-Defined ‘il Recent Places 5] halstrup-wall Type: EDS File
L Strings 3] halstrup-wal Size: 861 KB
(3, Add-On Defined 5 Libraries (3] halstrup-walk L2t g 87712007 2:47 P
Predefined y
g’;: dul':j) e Documents 7 halstrup-walcher PSE325-14-EIP-B-(
Trends =l o) Music 7] halstrup-walcher PSE335-14-EIP-B-( Select a file to preview.
T, Logical Model =] Pictures 7] halstrup-walcher PSE3125VG-14-EIP
£-£31/0 Configuration B videos |7 halstrup-walcher PSE3218-14-F1-0-0
01769 Bus |7 halstrup-walcher PSE3310-14-F1-0-0
; giﬂ] 1?Z€:L:-LEUR'QBFC15 MewProject 18 Computer | halstrup-walcher PSE3418-14-EIP-
=] mbedde N
: Local Disk (C: . _14-EIP-
# [1) Erbedded Discrete 10 & Local Disk () 7] halstrup-walcher PSE3418-14-EIP-B-
# [2] Embedded Analog 10 s Local Disk (D)
i [3] Embedded Counters 1 VD Rw Drive (& _ g F
Expansion /0 oo
25 Ethernet File name: | v| EDS Files (*.cds) =
L {J81769-L 24ER-QBFC1B N
i o L. [open |+ Cancel =
> A ] v
T Controller Drgal\lz:r&'_ Logical Organizer|
Ready
§ LogiDssiger - Newbrojsee (TGSLUERQIRCIB 20211 oo W . . -9 %

File Edit View Search Logic Communications Iools Window Help

(8BE & L RE o o o

Offline 7. T RUN | path [anone>
7 ok

T Energy Storsge.

[mliVie]
« ED Compute/iiaih_A_WovelLogical _&_Fielisc. A fieishii_f_Sequencer

Controller Organizer
[ Tasks
=58 MainTask R R R R —
@ L MainProgram EDS File Installation Test Results
.23 Unscheduled Programs / Phases This test evalustes each EDS file for emors in the EDS file. This test doss nct
£ Motion G guarantes EDS file validiy.
ion Groups
.23 Ungrouped Axes
£ Add-On Instructions

abe g

E-E2] Installation Test Results
] cusersikeen p projecthalstrp:

Parameters and Local Tags
B2 Legic
£ Data Types
[, User-Defined
.7 Strings
[ Add-On-Defined
L Predefined
L Module-Defined
-3 Trends
T, Logical Model
50 Configuration
1769 Bus
{8 0] 1769-L24ER-QBFCLE NewProject
-5 Embedded /O
i L [1] Embedded Discrete 1O
@ [2] Embedded Analog 10
@ [3] Embedded Counters

e

{B1769-L24ER-QBFCLE NewProject Irport complete - 0 error{s), 0 warning(s) o

Tt Contraller Organizer s, Logical Organizer| || Emors [ Search Resutelgd Wetch|
Ready
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@ Logix Designer - NewProject 76T LAER-QUFCIE 4111w « o (il N SR . S, RS (S[ET =

File Edit View Search Logic Communications Iools Window Help

BSH S LBE o omesse  ~

Offline 0. T RUN "Paﬁh [ane>

Controller Organizer
(-5 Tasks

=58 MainTask

¢ @ L& MainProgram

4.3 Unscheduled Programs / Phases
£5Motion Groups

.23 Ungrouped Axes

£ Add-On Instructions
&-&3 MC_Error 2 Vendor Specific Type

Parameters and Local Tags -
B3 Logic ! . FSE30TEEIFEMA

£ Data Types
[, User-Defined
.7 Strings
[ Add-On-Defined
L Predefined
L Module-Defined
-3 Trends
T, Logical Model
50 Configuration
&G 1769 Bus
{8 0] 1769-L24ER-QBFCLE NewProject
1 Embedded /O
i [1] Embedded Discrete 10
@ [2] Embedded Analog 10
@ [3] Embedded Counters
Expansion 'O
S5 Ethernet E —
1769-L24ER-QBFC1B NewProject Inport complete - 0 error(s), 0 warning(s)
s PSE01-6-EIP-B-MA MC_L. E | PR — .

il

RS A (1 e (B
Add-On_J{ Satety A Alrms £ _Bit_f_TmenCounter £ _InputiGutput {_Compare A_Compute/Math_f_Move/Logical A_Fie/disc. Fieishii_f_Sequencer

abe g

Tt Contraller Organizer s, Logical Organizer| || Emors [ Search Resutelgd Wetch|
Ready

33



€ |halstrup

walcher

5.3

Funktionsbausteine PSx-3__ -El

Einen Antrieb hinzufligen

Um einen Antrieb hinzuzufligen, ist das Studio 5000 oder RS Logix zu starten. Am
unteren Ende des Geratebaumes ,Ethernet > New Module“ anwéahlen:

(-5 Data Types

: [+/-MC:0 target_position
E-ﬁ er-Defined [+ MC:0.Parameter_ID
L DRIVE_DATA [+-MC:0 . Subindex
. Strings [+-MC:0 . Parameter_value
-5 Add-On-Defined = -MCI
..... MC_Error 3 - MC: ConnectionFaulted
----- MC_Move

[T Trends

T, Logical

E-25 Y0 Configuration

- f1769 Bus

-4 [0] 1769-L24ER-QBFC1B RilcoMotio
525 Embedded /O

..... MC_ReadParameter
----- MC_WriteParameter
- Predefined

- L Module-Defined

[+-MC:| status_word

—MC:| target_position_reached

—MC:| drag_emar

—MC:| reverse_jog_key_active

—MC:| forward_jog_key_active

—MC:| motor_power_present

—MC:| positioning_nun_aborted

Model

—MC:| drive_is_running

—MC:| temperature_exceeded

—MC:| movement_opposite_loop_directior

—MC:| emar

m

—MC:| positioning_emar_block

@ [1] Embedded Discrete 10

—MC:| manual_displacement

—MC:|incomect_target_value

—MC:|. motor_power_was_missing

—MC:| positive_range_limit

34

E-&s ule |' —MC:| neqgative_range_limit
~H3] + MCil actual_speed
..... PSE F Discover Modules... =
0 [+/-MC:| actual_position
..... FSE
BEE | 2 Paste Ctrl+V [+/-MC:| . Parameter_|D
[+[-MC:1 . Subindex
.... FiE F Properties A|t+Errter EH'ME| F| ar
..... PSE F |.Parameter_value
..... BEF  Print y LJHEMEC
[+/-Drive_1
d 1] | vl 1+ Leeal3o
- - e 1 B [ ) i
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Das Dialogfenster ,Select Module Type® erscheint. Das gewiinschte Gerat anwahlen

und auf ,Create” klicken:

Catalog | Module Discovery I Favorit&s|

PSE301-8-EIP-B-MA

PSE301-8-EIP-B-MA

Enfer Search Text for Moduwe Type. Clear Filters Hide Filters %
Module Type Category Fiters - | [ Module Type Vendor Fitters -
Analog 4 Halstrup-Walcher GmbH
Communication Mettler-Toledo El
Communications Adapter Oriine Development Inc.(Automation Value)
Cortroller - Parker Hannifin Corporation -
4 | I 3 4 | 1 | »

+ Catalog Number Description Vendaor Category it

Halstrup-Walche...

Generic Devicelk]

PSE305-14-EIP-B-0-MA PSE305-14-EIP-B-0-MA Halstrup-Walche .. Generic Devicelk
1 PSEIZ5VG-14-EIP-B-MA  PSE3125VG-14-EIP-B-MA Halstrup-Walche... Generic Devicelk
PSE312-8-EIP-B-OA PSE312-8-EIP-B-OA Halstrup-Walche... Generic Devicelk
PSE315-8-EIP-B-MA PSE315-8-EIP-B-MA Halstrup-Walche .. Generic Devicelk it
4 T E— | TR
12 of 355 Module Types Found Add to Favorites
Close on Create
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¢ Einen Namen und eine IP-Adresse eingeben und auf ,OK* klicken:

,
1 New Mol — =

General” |Connection I Module Info I Corfiguration I F‘alameiersl Intemet Protocol I Port Configuration I Networkl
Type: PSE301-8-EIP-B-MA PSE301-8-EIP-B-MA
Vendor: Halstrup-Walcher GmbH
Parent: Local
" Name: RCO_Drive Ethemet Address
|| Description: o () Private Network:  192.168.1.
: @) IP Address: 192 168 . 2 . 1
| () Host Name:
|
Module Definition
Revision: 1.1
Blectronic Keying: Compatible Module
Connections: Exclusive Owner
Status: Creating QK I [ Cancel ] [ Help

e AnschlieRend im Geratebaum den Abschnitt ,Ethernet beachten:

tﬁl (RS S Tty N L Y I o N RIS L LR A L

-£5 Embedded /O
.. [1] Embedded Discrete_I0
.. [2] Embedded Analog 10
. [3] Embedded Counters
..... [ Expansion 'O
{9 1769-L24ER-QBFC1B RilcoMgtionEx—
..... FSE PSE325-14-EIP-B-0-MA MC

----- F3E PSE3218-14-E1-0-0 MC1

----- F3E PSE335-14-EIP-B-O-MA MC2
----- P3E PSE325-14-EIP-B-O-MA MC3
----- F3E PSE305-14-EIP-B-O-MA MC4
----- F3E PSE3310-14-E1-0-0 MCS -

m

4 | ] | 3

- Das neue Gerat erscheint in der Modulliste.
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AnschlieRend die Controller tags beachten. Es wurden automatisch die relevanten Ein-

und Ausgangsdaten angelegt.

Im Folgenden sind die Ausgangsdaten dargestellt (die Daten, die an den Antrieb

gesendet werden):

(—-MC:0 [...1 _03F2:P.
[+ MC:0 control_word 240000_0000_0000_0000 Binary INT
—MC:0 manual_run_to_larger_values ] Decimal BOOL
—MC:0.manual_run_to_smaller_valuss a Decimal BOOL
—MC:Q transfer_target_position ] Decimal BOOL
—MC:Q releasze_the_zde_wil_only_run_if_the_bi a Decimal BOOL
[+-MC:Q target_position 12000 Decimal DINT
[+ MC:0.Parameter_ID 240000_0000_0000_0000 Binary INT
[+/-MC:0. Subindex 1640000 Hex INT
| | +-MC:0 Parameter_value ] Decimal DINT
Im Folgenden sind die Eingangsdaten dargestellt (die Daten, die vom Antrieb
empfangen werden):
[—=[-MC:1 [...1 _D3F2:
—MC:| ConnectionFaulted a Decimal BOOL
|+-MC:| status_word 2#1000_1001_0001_0000 Binary INT
—MC:| target_position_reached 0 Decimal BOOL
—MC:| drag_emor 0 Decimal BOCOL
—MC:| reverse_jog_key_active [u} Decimal BOOL
—MC:| forward_jog_key_active 0 Decimal BOOL
—MC:I. motor_power_present 1 Decimal BOOL
—MC:| positioning_run_aborted [u} Decimal BOOL
—MC:|.drive_is_running 0 Decimal BOOL
—MC:| temperature_exceeded 0 Decimal BOOL
—MC:| movement_oppaosite_loop_direction 1 Decimal BOOL
—MC:l.emor a Decimal BOOL
—MC:| positioning_emor_block 0 Decimal BOOL
—MC:| manual_displacement 1 Decimal BOOL
—MC:lincomect_target_value i} Decimal BOOL
—MC:|. motor_power_was_missing 0 Decimal BOOL
—MC:| positive_range_limit 0 Decimal BOCOL
—MC:| negative_range_limit 1 Decimal BOOL
+-MC:| actual_speed 0 Decimal INT
[+-MC:| actual_position 167200 Decimal DINT
+-MC:| Parameter_ID 1640000 Hex INT
+-MC:|. Subindex 0 Decimal INT
+/-MC:|.Parameter_value Decimal DINT

0

(Die Anordnung und die Typen dieser Variablen sind durch die EDS-Datei definiert, die

zu dem betr. Antrieb gehort.)
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6 Hinzufiigen von Funktionsblécken zu einem Projekt

6.1 Einen Funktionsblock importieren

¢ Im Controller Organizer mit Rechtsklick auf ,Add-On Instructions®, dann auf ,Import
Add-On Instruction® klicken:

& Logi Designer - 1B 241 =]
File Edit View Search Legic Communications Tools Window Help

|83E & L B@ o o e - 205 B VE QG | st -8

Offline 0. 7 RUN Path: [ <none> ~| &

No Farces b, :“" -‘ J

No Edts 3| ey Sorsse 4H R AR

« v ]\ Favorites £ ARTON F Saiely_{_ARE 6L THECouE A IO Compars  CompuEniat_ ioveLogcal EEE T s

5 Controller NewProject
ntroller Tags
1 Controller Fault Handler
Power-Up Handler
5 Tasks
£-58 MainTask

: MainProgram

: nscheduled Programs / Phases
£5 Motion Groups

L. Ungrouped Axes

aﬁ?dwsg

.0 A $ Cut Crl+X
2 Copy CtrleC
Paste Ctrl+V
Paste With Configuration...  Ctrl+Shift+V

Print 3

L {IB[0] 1769-L24ER-QBFC1B NewProject
&5 Embedded /O
i L. [1] Embedded Discrete 10
! L@ [2] Embedded Analog 10
i i@ [3] Embedded Counters
| [ Expansion 'O
&5 Ethernet
. {T81769-L24ER-QBFC1B NewProject

e Contraller Organizer f, Logical Organizer || @ Errors [ Search Resulslgs] Watch)

Import an add-on i
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¢ Die FB-Bibliothek von halstrup-walcher anwahlen und den gewlinschten FB
auswahlen:
@ LogixDesigner - NewPrject [TOYLERQUCIB2AIT) o i i W S TSR T =9 %)

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

B8E & 3R oo mesme - SAG [ Y AQ | s, - 8
-‘Pamlama v||
4

x
= e Flefise._£ FielShit £ Seauencer A Faupment Phase

3 a‘]mpﬂﬂMd-On struction

Controller Organizer K3 )| | <« Halstuup Project » AOT Halstrup_11102017 + | 43 | search AOLHatstrup_11102017 9
w n —
|| =3 Controller NewProject 5
3 [ Contraller Tags Organize + New folder - 0 @
2 -1 Controller Fault Handler X Fovort Name -
Power-Up Handler avories
2 Tasks I Deskiop | MC_EnrorL5x
&8 MainTask i Downloads | MC_Movel5X
i @B MainProgrem ] Recent Places | MC_Parametrization.L5X
©..[23 Unscheduled Programs / Phases 2| ) MC_posparametrizstion 5K
{5 Motien Groups 5 Libraries | MC_ResdParameter L5
{23 Ungrouped Axes y LEELCC e
..[J Add-On Instructions Documents [ MC_WriteParameter.L5X Select a file to preview.
£ Data Types &) Music
-, User-Defined =] Pictures
(, Strings B Videos
[, Add-On-Defined
L3, Predefined
B Comput:
(g Module-Defined 15 Comp <
.7 Trends & Local Disk (C:)
Fy, Logical Modsl s Local Disk (D)~ <+ [ '
10 Configuration File name: MC_Error.L5X + [Logix Designer XML Files (".L5X +
& 60 1769 Bus
{0 [0] 1769-L24ER-QBFCLE NewProject
€5 Embedded O
- [1] Embedded Discrete_ 10
il [2] Embedded Analog 10
. Lod [3]Embedded Counters
.07 Expansion 1O e
()-£5 Ethernet
() 1769-L24ER-QBFC1B NewProject
Tt Controller Organizer s, Logical Organizes |[@] Errors [ Sesrch Resulli) Watch|

Ready

Dann auf ,Open* klicken.

e AnschlieRend den FB konfigurieren:
& Logi Desiner - NewPrject TG MER-QRFCIB 2AIY) oo o i - M W S T SSSSSe. s 9] %

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

@mE S LB oo —_—
F@Q_M

Offline 0. = RUN
£ 5 - B8 [FdRepace...

y_ | ok
I Energy Storage.
=1 Find Within: Final Name
| FielShit_£_Ssauencer A_Equipment Phase

Import Content:

Controller Organizer 3 Add-On Instructions Configure Add-On Instruction Properties

(=43 Controller NewProject Import Name: MC_Error
Parameters and Local Tags

Boe S —F

w5 References (3) References wil be imported as
configured in the References folders

abe g

1.3 Power-Up Handler
5 Tasks b
=-58 MainTask [& Errorsarnings

Final Name: MC_Error ~ | Properties...

L% MainProgram Descripton: Y
nscheduled Programs / Phases
&3 Motion Groups
L [3 Ungrouped Axes
=[] Add-On Instructions
- £ Data Types Revision: v2.1
..} User-Defined
Ly Strings Eetaita s
[’} Add-On-Defined e [
L Predefined
[, Module-Defined
Trends
T, Logical Model
&-£321/0 Configuration
& E 1769 Bus
L. [0] 1769-L24ER-QBFC1E NewP |
-5 Embedded VO
il [1] Embedded Discrete 10
. [2] Embedded Analog 10
...d 3] Embedded Counters
L[ Expansion /O [
& Ethernet i
. {1768-L24ER-QBFC1B NewProje =2 - Z

Tt= Controller urgamzar@_ Logical Organizer Errors @ Search Results|gd] Watch

Ready

(Die Defaulteinstellungen sind in den meisten Anwendungen ausreichend.)
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¢ Im Ergebnis sind die Funktionsbausteine im Abschnitt ,Add-On Instructions” des
Controller Organizers aufgelistet:

8 Login Designer - _ ]
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help
|BSH & $BRE o o 285 @ VI Q| s -9

No Edts | g e S M o ke AF W
« v |\ Fovorites (T % Sarely AR R B A TrerCauer A palOue f Comare A Cormueleh { Tovelogedl A FEWa: P f Seaeneer A Fapren Frase

Offline 1. F AN | Patn: [anone> ~1&
No Forces b, oK

=43 Controller NewProject
L.[& Controller Tags
L[ Controller Fault Handler
¢ [ Power-Up Handler
£ Tasks
&8 MainTask
i @B MainProgram

abie peig

L[ Unscheduled Programs / Phases
{5 Motien Groups
L.[3 Ungrouped fixes
5 Add-On Instructions
-3 o
iJ Parameters and Local Tags
[ Legic
5 Data Types
L[, User-Defined
L[ strings
[, Add-On-Defined
L Predefined
[, Module-Defined
Trends
T, Logical Model
=-E31/0 Configuration
& H 1769 Bus
. {IR [0) 1769-L24ER-QBFC1E NewProject
£ Embedded VO
-# [1] Embedded Discrete 10

T
@ [2] Embedded Analog_10 Import complete - 0 error(s), 0 warning(s) -
i i 3] Embedded Counters -

e —
TE= Controller Drgal\izzr&,_ Logical Organizer, ||@l Errors @ Search Results|&] Watch|

Ready
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6.2 Darstellung der Antriebe und FBs im Controller Organizer

Zusammenfassend folgt eine Darstellung der gewlinschten Antriebe und der gewtinschten
Funktionsbldcke im Controller Organizer im Hauptfenster von Logix Designer:

File Edit Miew Search Logic Cemmuni

([BEE & &\ o o owesme ARG B ME KRR s - 9|

No Edts g:?ﬂmaw N e A S

Offline 1. I RuN |Pam- [usBue - ‘
y.|F oK

ontroller Tags
Controller Fault Handler
Power-Up Handler
-5 Tasks
=478 MainTask
+1.C8 MainProgram
Unscheduled Programs / Phases
(-6 Motion Groups
Ungrouped Axes
=45 Add-On Instructions
MC_Error
MC_Move
(1@ MC_Parametrization
(78 MC_PosParametrization
MC_ReadParameter

MC_WriteParameter
5] Data Types

L User-Defined

3 Strings

(533 Add-On-Defined

L5 Predefined

£ Module-Defined
-3 Trends
Tk, Logical Model
(-£51/0 Configuration

=-f11769 Bus

{9 [0] 1769-L24ER-QBFCLB RilcoMotionExp_07262017
ded /0

abed pes

« v ]\ Favorites £ A0 7 Saehy_f_Alim . BL_ TmerCouter_A_InpilOupu_f, Compare A Compuieiat_, Novel ageal TaUprer Frase

[tz Controller Organizer T, Logical Organzer| Errors g Search Resultsld] Watch|

Add Rung

8 Logh Designer - RilcoMotiontxp 07262017 in HalstrupVitionxp 2.

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

|a@@ & 2@ oo onesm -2 G B YE QG| s - 8]
|Pam. USBWI6 v\

4 H ol = AE 4 L A

« + [} Favorites £ Add-On f Sately & Alarms. A TmerCounter £ Input/Output_£ Compare £ C

X MovelLogical X_Fielisc._ & Fie/shit_{_Sequencer f_Equipment Phase

MC_Parametrization
(@ MC_PosParametrization
(73 MC_ReadParameter
MC_WriteParameter
(€51 Data Types
[, User-Defined
[ Strings
3 Add-On-Defined
3 Predefined
533 Module-Defined
Trends
..... ", Logical Model
(-£51/0 Configuration
& 1769 Bus

{9 [0] 1769-L24ER-QBFCLB RilcoMotionExp_07262017
=-£5 Embedded O
@ [1] Embedded Discrete 10

@ (2] Embedded Analog 10
[3] Embedded Counters
Expansion 'O
&5 Ethernet
() 1769-L24ER-QBFC1B RilcoMotionExp_07262017
F5E PSE305-14-EIP-B-0-MA MC
P5E PSE305-14-EIP-B-0-MA MCL
FSE PSE325-14-EIP-B-0-MA MC2
F5E PSE325-14-EIP-B-0-MA MC3
PSE PSE335-14-EIP-B-0-MA M4
P5E PSE3310-14-E1-0-0 MC5 Iv

abeq pels

[t= Controller o.ganizer@ Logical Orgenizer Errors [ Search Results[&d] Watch

Add Rung
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7 Hinzufligen von FBs und Controller Tags in ein Programm

¢ In der gewlinschten Routine innerhalb eines Kontaktplan-Programms auf ,Add-On*
klicken und den gewtinschten Funktionsblock auswéhlen (in diesem Beispiel den
Funktionsblock ,MC_Error, der den Status des Antriebs und des FBs als Fehlerbit,
Fehler-1D ,ErrorID* und als Text ausgibt):

8 togieDesiges - NewProject (TGS LHER QU1 2423~ Winrogrm- Werdcwios T W 5 T . |- -

B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [-[=]x]
(B@H & $BRE o omes -AaG EL FR QQ -8
Offline 0. FRUN Lq}?‘ Path: [<nane> vl

No Forces b, FOK
Energy Storage .
No Edits 2 4 Hid = o
2 = Ener
a0 Add T T===Outpit £, Compare J_Compuizlath £ WovelLogical £, FleMisc. A FIiShil £ Seauencer / Eaupment Phass £ Progran

Controller Organizer -0 W S RS B HC_E
5-E5 Tasks e MC_Error

&8 MainTask Drive
i 958 MainProgram Errorescription
1@ b s e
i . inRoutine
L[ Unscheduled Programs / Phases
{5 Motien Groups
L[ Ungrouped Aixes
£ Add-On Instructions
£ MC _Error
i [B Parameters and Local Tags
L Logic
51 Data Types
L, User-Defined
L[ strings
[, Add-On-Defined
L Predefined
[, Module-Defined
[ Trends
T, Logical Model
-£31/0 Configuration
& E 1769 Bus
. {J8[0] 1769-L24ER-QBFC1B MewProject
€5 Embedded /O
. i@ [1] Embedded Discrete 10 MainRoutine* J an| =T
i . 2 Embedded Analog 10 =

| L. 3] Embedded Counters Errors —
1.7 Expansion VO Creating add-on instruction: 'MC Error ‘
5 Ethernet Import complete - 0 error(s), 0 warning(s) i
. 4] i .

i Controller Organizer s, Logical Organizes || @l Errors [ Search Resuits|g) Watch]
Create MC_Error Add-On Instruction Rung 0 of 1 APP_VER
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Nach dem Einfligen des Funktionsblocks in das Kontaktplan-Programm présentiert
sich das Programm folgendermal3en:

8 Lo Desier - NewProject [TE-LUER.QRFCLE 211 Minbrogram - Moo T W W N o 5
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [-[=]x]
‘@ﬁ‘ﬂ & 4 B3 @ > ¢+ DriveStte

Offline 0. FRUN
.| T oK
™ [T Energy Storage
= 10

205 [Eh FE Q| s -9

E‘ Path: [ <none>
No Foroes 4}
4 H el =

« + X Favores ), Add-On
Controller Organizer TiXle e ® & o v| e
E: & a o

543 Tasks -
=58 MainTask
i & 5% MainProgram o
H | [B Parameters and Local Tags
i .. MainRoutine

{33 Unscheduled Programs / Phases
{21 Motion Groups

1.2 Ungrouped Axes
{1 Add-On Instructions

&3 MC_Error (End)
Parameters and Local Tags

.1 Logic

5 Data Types
(3, User-Defined
[ Strings
[, Add-On-Defined
L Predefined
L, Module-Defined
[ Trends
My, Logical Model
&-£31/0 Configuration
£ 1769 Bus

LfI8 [0] 1769-L24ER-QBFC1E NewProject
&£ Embedded /O

i 1] Embedded Discrete 10

i [2] Embedded Analog 10
- [3] Embedded Counters

L. Expansion /O
&5 Ethernet

TmerCounter & _mputiOulpul f, Compare J_Compute/alh £ WMovellogical £ FIeMisc. [ FIESh £ Sequencer £ Equipment Phase J_Progran

IC_Error -

abie peig

NC_Error NC_Error [
Drive ue
ErrorDescription WC_ErrorDescription
INPUT_CannectionFaulted_MC:LConnectionFauted
INPUT_Status_Word | [[EIEEIERTI -

ae@ano0aa

m

n

Errors -1 X%
Creating add-on instruction: 'MC Error' -
Import complete - 0 error{s), 0 warning(s) i

[ b

e e - 4

||l Emors [ Search Results|) Watch|

Te= Controller Orgamzsrﬁt Logical Organizer|
INPUT Status Word

Rung0 of1 APP VER

Um einen Datenbereich fir diese Funktionsblock-Instanz anzulegen, mit Rechtsklick
auf die Variable ,MC_Error* klicken:

i Logix Designer - NewProject [1763-LMER-QBFCLE 24.11)* - MainProgram - Mainhoutine’] M W W = T T oo e e

B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [-[=]=]

(BEEH & LBE o e cAnG [Fh B QQ | o -8
Offline 0. T RUN (- path: [one> -
No Forces [N ;‘é: B 4}
e
No Edits rvoa'w R 4« H e e
<1 10 Favorites. Add-On Alarms. Bit Ti Compute/Math WoveiLogical File/Misc. File/Shift_ £ Sequencer £ Equipment Phase £ Progran

=] C:mtm"ar Organizer + I X W EEE® & o E‘ o
£ & Tasks
E 58 MainTask WC_Error. A
s | 5B MainProgram . l‘l‘l m
: f arameters and Local Tags oe | New"MC Error’ [
H - MainRoutine ErrorDesci
+-.[23 Unscheduled Programs / Phases INPUT_Cor| & Cut Instruction Ctrl+X
&3 Motion Groups INPUT_ Stz Copy Instruction Ctrl+C
i [0 Ungrouped Axes B Paste Ctrl+V
543 Add-On Instructions
(-6 MC_Error Delete Instruction Del
Parameters and Local Tags Add Ladder Element... Alt+Ins
b Logic Edit Main Operand Description  Ctrl+D
1 Data Types
L User-Defined Save Instruction Defaults
[T Strings Clear Instruction Defaults
L Add-On-Defined
(7 Predefined Remove Force
L Module-Defined
GoTo... G
3 Trends e e -
T, Logical Model Instruction Help f1
=510 Configuration E3 Remove Parameter
e eus Remove All Unknown P
{0 [0] 1769-L24ER-QBFCLE NewProject B Remove All Unknown Parameters
Embedded /O Open Instruction Logic
# [1] Embedded Discrete JO Open Instruction Definition
-# [2] Embedded Analog 10 '
# [3] Embedded Counters NI . . Properties Alt+Enter
L Bxpansion 110 Creating add-on instruction: 'MC Error =
& 2 Ethernet Import complete - 0 error(s), 0 warning(s) i
o - T T [ I3
T Contraller Organizer iy, Logical Organizes || @] Erors [ Sesrch Resuits[id) Watch]
Create New Rung 0 of 1 APP VER
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Dann einen neuen Tag des Typs ,MC_Error” anlegen:

@ Logix Designer - NewProject [1769-L24ER-QBFCLE 24.11)* - [MainProgram - MainRoutine™] . - -.-,_ ﬁ—-—-—‘ " =& % |

B Fie Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [ [=] =]
ESH & LBE © onese L L N .

Offline . FRUN E‘ Path: [<none> vl

No Farces oK 4}

7 Energy Storage

B we
No Edts Blie H = = B NewTag e
LI Favortes Add-On Moveilogical File/Misc. Filg/Shift ‘Sequencer Equipment Phase Progran
Controller Organizer Xy s me s Name: [MC Erorinstructon
& 5 Tasks - By
. Description: i
¢ &58 MainTask . [ conce | e I
& & £8 MainProgram o e FH
= Hel
Parameters and Local Tags : = grr.";j"” ”C—E"D””’"““"‘:g =
1 MainRoutine : - ErrorDescrintion MC_ErrorDescription
£ Unscheduled Programs / Phases e INPUT_ConnectionFaulied MC:LConnectionFauted
€5 Motion Groups € Usage <controllers INPUT_Status_Word MC:Lstatus_word
e
.. Ungrouped Axes .
£51Add-On Instructions Type Base =] [Connection )
-4 MC_Error (End) -
Parameters and Local Tags
b Legic DataType:  MC_Emor &=
1 Data Types
User- Parameter
[, User-Defined BeE
... Strings
[, Add-On-Defined E Scope R
L, Predefined
Exdemal
(g} Modlule-Defined iy
[T Trends &=
T, Logical Model
510 Configuration [C] Constant
= 11769 Bus Sequencing
. {T8[0] 1769-L24ER-QBFC1B NewProject oo Cort
& £ Embedded /O pen Corfiguration L
. i [1] Embedded Discrete IO 4 (Open Parameter Connections o
@ [2] Embedded Analog 10 = =
# [3] Embedded Counters Ermors S . X
£ Eepansion 10 Creating add-cn instruction: 'MC_Error P
Inmport complete - 0 error(s), 0 warning(s) a8
(£)-£5 Ethernet I8
e e Bl e v
[t Controller Organizer s, Logicel Organizes || @] Erors &) Search Resultsffd) Watch|
Ready Rung 0 of 1 APP VER

Dann den gewiinschten Antrieb auswahlen, auf den die Funktionsblock-Instanz
angewendet werden soll (Typ ,DRIVE_DATAY).

&l Logix Designer - NewProject [1769-L24ER-QBFCLE 24.11)* - [MainProgram - MainRoutine™] ‘. -~ r____“_‘ " S&@ & |

B Fie Edit View Search Logic Communications Tools Window Help []&]x]
EH S 4B oo omesm L NSl d - YN e— -8
Offline 0. M RuN l_q}ﬁ‘ Fath: [none> vl

) | oK

I Energy Storage COH e e M

.
10 Erer | New Tag
« + X Favories b Add-On - MovelLogical A_File/Misc File/Shift_&_Sequencer A_Equipment Phase & Frogran
Name
Controller Organizer ~ 31X E% & E3
& S Tasks - HEDEE
g - ) Description:
e, @MamTask e WC_E: =
8 &5 MainProgram ¢ : Help MC_Error MC_Error () 1
Parameters and Local Tags . brive e
"1 MainRoutine ¢ - ErrorDescription 1C_ErrorDescription
£ Unscheduled Programs / Phases e INPUT_ConnectionFautied MC:l.ConnectionFautied
£51 Motion Groups : Usage: <controller INFUT_Status_Werd MC | status_word
.23 Ungrouped Axes .
£ Add-On Instructions Type: Eacey | Comection |
=] G;Mcjnor (End) Al For
_ [P Parameters and Local Tags
[ Logic Deta Typs:  DRIVE_DATA D
31 Data Types
User Defined Parameter
£y User Ocfine Connection
(3, Strings
[, Add-On-Defined = Scope: L
L3, Predefined
Extemal
(g} Modlule-Defined sl
[ Trends Syl
T, Logical Model
£41/0 Configuration [C]Constant
760 Bus e
)07 1769-L24ER-QBFC1B NewProject N —
£5 Embedded /O o st =
i [1] Embedded Discrete 10 Open Parameter Connections 3
2] Embedded Analog 10 = —
# [2] Embedded Analog =
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Dann die gewtinschte String-Variable fir die Fehlerbeschreibung auswahlen:

& Logix Designer - NewPraject [1769-L24ER-QBFC1B 24.11]" - [MainProgram - MainRoutine®]

-‘,_

N T (= (0] T

B Fie Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [ [=] =]
BEH & 4 BE o Diveste - B R A] u Select banguage... - 9 ‘
Offline 0. T RUN E‘ Path: [<none> vl
No Forces >, ’[ ‘é: 5
ergy Storage we.
No Edts o 4 HibE e New Tag e
“« Favortes Add-On - MoveiLogical File/Misc. File/Shift Sequencer Equipment Phase Progran
Controller Organizer Xy s me s Name: [MC ErorDescrption [Crate [~]
& E Tasks ~ .
El Description: A
¢ &58 MainTask . [ conce | e I
2 58 MainProgram 0 . H
= = pa,a:‘m,“"d Local Tags e [ Hep | WC_Error WC_Errorstruction ()
e Drive MC
En MainRoutine e - ErrorDescription MC_ErrorDescription
(23 Unscheduled Programs / Phases € INPUT_ConnectionFaulted MC:LConnectionFaulted
€5 Motion Groups € Usage <controllers INPUT_Status_Word MC:Lstatus_word
.
.2 Ungrouped Axes .
51 Add-On Instructions Type Base 7 [ Connection )
-4 MC_Error End) - 3
Parameters and Local Tags
b Legic DetaType:  STRING &=
1 Data Types
User-Defined Parameter
bt =
[, Add-On-Defined E Scope - u
L, Predefined Bt
(4, Module-Defined _
- Trends .
T, Logical Model
510 Configuration [C] Constant
& 1769 Bus Sequencing
T8 [0] 1769-L24ER-QBFCLE NewProject
£ Embedded O Erantrine i
¢ L [1] Embedded Discrete 10 < Open Parameter Connections =
@ [2] Embedded Analog 10 = =
# (3] Embedded Counters s . , - B X
£ Expansion 110 Creating add-cn instruction: "MC_Error P
& s Ethernet Inport complete - 0 error(s), 0 warning(s) iy
Sasfhens M B i v
[t Controller Organizer s, Logicel Organizes || @] Erors &) Search Resultsffd) Watch|
Ready Rung 0 of1 APP_VER!

Dann die boolsche Variable fur den ,Connection Faulted“ Tag auswahlen, die mit dem
betreffenden Antrieb verknupft ist:

@ Logix Designer - NewProject (1760 L24ER-QBFCIB 24.1]" - [MainProgram - MainRoutine") I W W o e

B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

[ [=]=]

|85H & BB © o omes - 255 [Eh FE Q| s -9
Offline 0. I RUN (S path: [<one> ~1&

No Forces » FOK 4}

No Edts e 4OH o e RS

=110

< Add-On_{ Alarms_Z_BE_X_TmeriCounter_J_npuioutput Compute/iatn__lovelLogical J, FIe/isc. A FIeishif Equpment Phase_&_Progran

Controller Organizer

£ Tasks
&8 MainTask

i 5.8 MainProgram
| Parameters and Local Tags
En MainRoutine
[ Unscheduled Programs / Phases
5 Motion Groups

1.2 Ungrouped Axes
51 Add-On Instructions

&3 MC_Error

i [B Parameters and Local Tags
[ Legic

51 Data Types
L[, User-Defined
L[ strings
[, Add-On-Defined
L Predefined
[, Module-Defined
[ Trends
Ty, Logical Model
=-E31/0 Configuration
& B 1769 Bus
{38 [0] 1769-L24ER-QBFCLE NewProject
£5Embedded /0
# [1] Embedded Discrete 10
i [2] Embedded Analag 10
' [3] Embedded Counters

L. Expansion /O
&5 Ethernet

abe g peig

Xl sdmesm B o <

>

(End)

m

Errors
Creating add-on instruction:
Import complete - 0 error{s),

WC_Error
Drive
ErrorDescription

_Error: o
WC_Erroristruction ()

ue
WC_ErrorDescription |

INPUT_C:

INDUT Gtatue Winrd

WC_11.Ce

~  Show: All Tags -

=z|[Data Tvpe -

_03FZPSEANI_BE
_03F2PSEIN_B E| |

BOOL

MC_1 L status_word INT
|MC_1:ltarget_postion_reached

B0OL 8

‘Show controller tags

Show MainProgram tags

Show parameters from cther program.

[mnna

'MC_Error'
0 warning(s)

n

T Controller argamzer&,_ Logical Organizer

Kl
|| @l Errors [ Search Resultsli] Watch

Include Tag Members In Sorting

Rung 0 of 1 APP VER
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Dann die Integer-Variable fir das Statuswort auswahlen, die mit dem betreffenden
Antrieb verknipft ist:

& Logi Designer - NewPrject (TES-LUERQUFCLE L1 - ainbrogram - Maidowtine] NN W W~ . T o 5 e
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [-[=]=]
lasd & taR oo L N oL - JCYCN ee—

Offline 0. FRUN

» | oK

= [T Energy Storage
= 10

Drive.State

-a‘

l__‘ Path: [ none>
No Farces 1}
No Edits CH R RS
<« Favories A Add-On 4 Alarms X Bi £ Timer/Counter A input/Outpui A Compare & Compute/Math £ MWovellogical A file/Misc. X Fie/Shift_ A Sequencer A tquipment Phase X Progran
Controller Organizer Wy B8 G @ @ e |
(-5 Tasks - —
£-53 MainTask
! 5 £ MainProgram
Parameters and Local Tags
B MainRoutine

abe peg

MC_Error
Drive:
ErrorDescription
INPUT_C:
INPUT Status Word | WC_t:1status_word -

NC_Errorinstruction [..]
ue

WC_ErrorDescription

autted MC_1:1C auted

.23 Unscheduled Programs / Phases
£ Motion Groups

.23 Ungrouped Axes
543 Add-On Instructions
.65 MC_Error
i) Parameters and Local Tags
L B Logic
1 Data Types
L User-Defined
.7 Strings
L Add-On-Defined
[, Predefined
L Module-Defined
-3 Trends
T, Logical Model
50 Configuration
&G 1769 Bus
. {T8[0] 1769-L24ER-QBFC1B NewProject
-5 Embedded /O
L. [1] Embedded Discrete 10
1.l [2] Embedded Analeg 10

i@ [3] Embedded Counters Errors
I:IExpansluanO Creating add-on instruction: 'MC_Error' s

£ Ethermet Import complete - 0 error(s), 0 warning(s)
=] erni

. w  Show: Al Tags -

=2/ [Data Type -
_03F2:PSE301_B_E
_03FZPSE3N_8.E[ |

[EERE
L_MC_1:.ConnectionFautted BOOL
- MC_1| status_word L |INT

IMC_1 target_posttion_reached BOOL

]

how cortroller tags
Show MainProgram tags

Show parameters from cther program

[qmrm -

0 r

<1
T Contraller Organizer iy, Logical Organizes || @] Ermors [ Sesrch Results[id) Watch]

INPUT _Status_ Word

Rung 0 of1 APP VER
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