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Bedeutung der Betriebsanleitung

Diese Betriebsanleitung beschreibt die Funktionsbausteine fir die Positioniersysteme
PSx3xx EIP (mit Ethernet/IP-Schnittstelle).

Von diesen Geraten koénnen fiir Personen und Sachwerte Gefahren durch nicht bestimmungsgemalie
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 missen sorgfaltig beachtet werden.

Wenden Sie sich unbedingt an den Hersteller, wenn Sie Teile davon nicht verstehen.

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

Das Urheberrecht an dieser Betriebsanleitung verbleibt beim Hersteller. Sie enthalt technische Daten,
Anweisungen und Zeichnungen zur Funktion und Handhabung der Software. Sie darf weder ganz noch
in Teilen vervielfaltigt oder Dritten zuganglich gemacht werden.

halstrup-walcher GmbH
Stegener StralRe 10
79199 Kirchzarten

Tel. +49 (7661) 39 63-0
info@halstrup-walcher.de
www. halstrup-walcher.de
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1 Sicherheitshinweise
1.1 Bestimmungsgemalie Verwendung

Die Positioniersysteme PSx3xx EIP eignen sich besonders zur automatischen Einstellung von
Werkzeugen, Anschlédgen oder Spindeln bei Holzverarbeitungsmaschinen, Verpackungsmaschinen,
Druckmaschinen, Abflllanlagen und bei Sondermaschinen.

Die PSx3xx EIP sind nicht als eigenstindige Gerate zu betreiben, sondern dienen ausschlieBlich
zum Anbau an eine Maschine.

1.2 Warnsymbole

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

GEFAHR!
A GEFAHR! Bei Nichtbeachtung dieses Sicherheitshinweises werden
Tod oder schwere Korperverletzung eintreten.

WARNUNG!
A WARNUNG! Bei Nichtbeachtung dieses Sicherheitshinweises konnen
Tod oder schwere Korperverletzung eintreten.

VORSICHT!
A VORSICHT! Bei Nichtbeachtung dieses Sicherheitshinweises konnen
mittelschwere oder leichte Kdrperverletzung eintreten.

HINWEIS
Bei Nichtbeachtung dieses Sicherheitshinweises konnen
Sachschaden eintreten.

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
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2 Benutzerspezifische Datentypen

Es gibt viele benutzerspezifischen Datentypen. Im Folgenden werden nur die drei wichtigsten
Datentypen dokumentiert.

2.1 <ST DriveData PSx3xx>

FUr jeden Antrieb gibt es eine Datenstruktur, in der einige Daten eines Antriebs abgelegt sind. Fir
jeden Antrieb wird eine globale Instanz dieser Struktur benétigt. Diese Instanz muss jedem
Funktionsbaustein (FB) Ubergeben werden, der auf den betriebenen Antrieb wirkt. Hiermit soll z.B.
sichergestellt werden, dass nicht gleichzeitig zwei Zugriffe aus unterschiedlichen FBs auf den
Parameterkanal durchgefihrt werden kdnnen. Des Weiteren missen in dieser Datenstruktur die
Adressen zu den Ein- und Ausgangsdaten des jeweiligen Antriebs hinterlegt werden.

Parametername Datentyp geschrieben von |Beschreibung
<sAxisName> String[16] Benutzer (optional) | Name der Achse
Beschreibung
<sAxisDescription> String[32] Benutzer (optional) | (z.B. Funktion, Aufgabe
dieser Achse)
<iActiveFunktionBlock> | Int Funktionsbausteine | Aktiver Funktionsbaustein
Kommunikationsfehler
<xCommunicationError> | Bool Funktionsbausteine | zum
|O-Device
<stPrivate> ST_Private Funktionsbausteine Datenstruktur zur internen
Verwendung

2.2 <ST FunctionBlocks PSx3xx>

FUr jeden Antrieb gibt es eine Datenstruktur, in der die Variablen fir die Zuweisung an die
Funktionsbausteine abgelegt sind. Diese Struktur hat mehrere Unterstrukturen, die in der
Dokumentation nicht weiter ausgefihrt werden. Fir jeden Antrieb wird eine globale Instanz dieser
Struktur bendtigt. Bei Nichtbenutzung von Funktionsbausteinen ist empfehlenswert, die

Datenstruktur anzupassen, damit nicht unnotig Speicher in der SPS belegt wird.

Parametername

Datentyp

geschrieben von

Beschreibung

<stMove_PSx3xx>

ST_Move_PSx3xx

Funktionsbausteine

Variablen fur
FB_MC_Move_PSx3
XX

<stError_PSx3xx>

ST_Error_PSx3xx

Funktionsbausteine

Variablen fur
FB_MC_Error_PSx3
XX

Variablen fur

_PSx3xx>

_PSx3xx

<stReadParameter_PSx3xx> ST_ReadParameter Funktionsbausteine FB_MC_
_PSx3xx ReadParameter
_PSx3xx
Variablen fir
<stWriteParameter_PSx3xx> ST_WriteParameter Funktionsbausteine FB.—MC—
_PSx3xx WriteParameter
_PSx3xx
Variablen fir
<stParametrization_PSx3xx> ST_Parametrization Funktionsbausteine FB—MC—. .
_PSx3xx Parametrization
_PSx3xx
Variablen fir
<stPosParametrization ST_PosParametrization FB_MC_

Funktionsbausteine

PosParametrization
_PSx3xx

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
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2.3 <ST Variables PSx3xx>

In dieser Datenstruktur werden die Strukturen <ST_FunctionBlocks_PSx3xx> und
<ST_DriveData_PSx3xx> zusammengefasst. Es konnen alle Ein- bzw. Ausgange der
Funktionsbausteine und des Antriebs mit dieser Struktur verbunden werden.

Zur einfachen Gruppierung mehrerer Antriebe, wird empfohlen ein Array dieser Struktur mit einem
Eintrag fUr jeden Antrieb anzulegen.

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
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3 Fehlerbeschreibung (<udiErroriD>)

Nachfolgend sind die Fehlercodes beschrieben, die von den Funktionsbausteinen ausgegeben

werden:

<udiErrorID>

(hex) Beschreibung
16#F0000 (Maske) | Funktionsbaustein
16#0XXXX Kein Fehlercode
16#1xXXX Fehler in FB_MC_Move_PSx3xx
16H#2XXXX Fehler in FB_MC_Error_PSx3xx
16#3xXXXX Fehler in FB_MC_ReadParameter_PSx3xx
16#AXXXX Fehler in FB_MC_WriteParameter_PSx3xx
TEH#HEXXXX Fehler in FB_MC_Parametrization_PSx3xx
1EH#OXXXX Fehler in FB_MC_PosParametrization_PSx3xx
:&t‘;ﬁg‘;o Interne Fehler in den Funktionsbausteinen und Prozessdatenfehler
16#x0xxxX Kein interner Fehler in den Funktionsbausteinen und Prozessdatenfehler
16#x1xxx Fehler in der Zustandsmaschine (Verriegelung)
16#X2xxX Unglltige Eingangsadresse der Prozessdaten
16#x3xxX Unglltige Ausgangsadresse der Prozessdaten
16H#xAxXXX Kommunikationsfehler beim Lesen der Prozessdaten
16#x5XxxX Kommunikationsfehler beim Schreiben der Prozessdaten
16#x6xXX Ungultiger Schreibbefehl
A Fehler in den Parametern
(Maske)
16#xx0xX Kein Fehlverhalten in den Parametern
16#xX1xX Parameter: Kommunikationsauszeit (1000 ms)
16#XX2XX Parameter: unglltiger Parameternummer
16#xx3xX Parameter: Parameternummer ist nur lesbar
16#xX4xXX Parameter: Wert ist unterhalb des Minimums oder oberhalb des Maximums
16#xx5xX Parameter: ungultiger Subindex
16#XX6XX Parameter: kein Array
16#xX7XX Parameter: ungdltiger Datentyp
16#xX8xX Parameter: kein Schreibzugriff
Parameter: Anfrage kann wegen aktuellen Betriebszustand nicht bearbeitet
16#xx9xX
werden
16#XXAXX Andere Fehler
:&t&iﬂ? Antriebsfehler
16#xxx0x Kein Antriebsfehler
16#xxx1X Schleppfehler
16#xxx2X Unter- oder Uberspannung der Motorversorgung (STO-Freigabe inaktiv*)
16#xxx3% Positionierung wurde abgebrochen
16#xxx4X Temperaturtberschreitung
16#xxx5X Messsystemfehler (Messsystem- oder STO-Hardwarefehler*)
16#xXX6X Positionierfehler (Blockieren)
16H#XxXX7X Manuelles Verdrehen
16#xxx8% Zielposition falsch
168x3x9x Unter- oder"Uberspannung der Motorspannung/ Ausfall der
Spannungsitberwachung
16#xXXXAX Untere Endbegrenzung unterschritten
16#xxxBx Obere Endbegrenzung Uberschritten

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
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* Falls das PSx3xx ein Gerat mit STO ist, dann mUssen die Fehlerbeschreibung in Klamsmmern
berlcksichtigt werden! (<udiErrorID>: 16#xxx2x und 16#xxx5x)

Die Fehler ,Antriebsfehler” sind eine Abbildung der Fehlerbits im Statuswort des PSx3xx.
Beispiele
e Fahrauftrag (FB_MC_Move_PSx3xx) mit falscher Zielposition = <udiErrorID> = 16#10080

e Parameter schreiben (FB_MC_WriteParameter_PSx3xx) mit unglltiger Parameternummer
- <udiErrorlD> = 16#40200

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
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4 Beschreibung der Funktionsbausteine

Eine ausfihrliche Beschreibung aller Parameter ist im Kapitel 5. Parameterbeschreibung
zu finden.

41 FB_MC_Move PSx3xx

Dieser Funktionsbaustein wird zur Positionierung des Antriebs verwendet.

FB_MC_Move_PSx3xx(fbMC_Move_PSEL,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stMove_PSx3xx.stInput_Move_PSx3xx.xExecute,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stMove_PSx3xx.stInput_Move_PSx3xx.diTargetPosition,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stMove_PSx3xx.stInput_Move_PSx3xx.xManualRunToLargerValues,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stMove_PSx3xx.stInput_Move_PSx3xx.xManualRunToSmallerValues,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stMove_PSx3xx.stInput_Move_PSx3xx.tTimeBusCycle,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stMove_PSx3xx.stOutput_Move_PSx3xx.xActive,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stMove_PSx3xx.stOutput_Move_PSx3xx.xDone,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stMove_PSx3xx.stOutput_Move_PSx3xx.diCurrentPosition,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stMove_PSx3xx.stOutput_Move_PSx3xx.XError,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stMove_PSx3xx.stOutput_Move_PSx3xx.udiErrorID,
PSE_1.stDriveDate_PSx3xx);

Abbildung 1 Verkndipfung der Variablen aus ST_ Variables_PSx3xx mit den Ein- und Ausgangen von
FB_MC_Move_PSx3xx

Falls der Antrieb mehrere Fehler meldet, wird die <udiErrorID> mit der hochsten Prioritat ausgeben.
Dies gilt fur alle FBs. Die Prioritat der Ausgabe entspricht der Reihenfolge in der folgenden Tabelle
(héchste Prioritat hat 16#x1xxx):

<udiErrorlD> | Beschreibung
16#X TXXX Fehler in der Zustandsmaschine (Verriegelung)
16#X2XXX Unglltige Eingangsadresse der Prozessdaten
16#x3xxx Ungultige Ausgangsadresse der Prozessdaten
16#Xx4XXX Kommunikationsfehler beim Lesen der Prozessdaten
16#x5xxx Kommunikationsfehler beim Lesen der Prozessdaten
16#xxx2X Unter- oder Uberspannung der Motorversorgung (STO-Freigabe inaktiv¥)
16#xxXx4X Temperaturlberschreitung
16#xxx5x Messsystemfehler (Messsystem- oder STO-Hardwarefehler¥)
16#xxx8% Zielposition falsch
16#xxx9X Unter- oder Uberspannung der Motorspannung/ Ausfall der
Spannungsiberwachung
16#xxXX6X Positionierfehler (Blockieren)
16#XXX7X Manuelles Verdrehen
1B6#xXXXAX Untere Endbegrenzung unterschritten
16#xxxBx Obere Endbegrenzung Uberschritten
16#xXx3X Positionierung wurde abgebrochen
16#xxx1x Schleppfehler

*Falls das PSx3xx ein Gerat mit STO ist, dann missen die Fehlerbeschreibung in Klammer
berlcksichtigt werden! (<udiErrorID>: 16#xxx2x und 16#xxx5x)

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
10



€ |halstrup
walcher

4.2 FB_MC_Error PSx3xx

Dieser FB gibt den Status des Antriebs und des
und als Textausgabe aus.

FBs als Fehlerbit, Fehlererkennung (<udiErrorlD>)

FB_MC_Error_PSx3xx(FB_MC_Error_PSE1,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.
PSE_1.stDriveDate_PSx3xx);

stError_PSx3xx.
stError_PSx3xx.
stError_PSx3xx.
stError_PSx3xx.

stInput_Error_PSx3xx.xExecute,
stOutput_Error_PSx3xx.XError,
stOutput_Error_PSx3xx.udiErrorlID,
stOutput_Error_PSx3xx.sErrorDescription,

Abbildung 2 Verkndiipfung der Variablen aus ST_ Variables_PSx3xx mit den Ein- und Ausgangen von
FB_MC_Error_PSx3xx

4.3 FC_MC_Error_ID_PSx3xx

Diese Funktion wird intern als Unterfunktion der FBs FB_MIC_Move_PSx3xx,
FB_MC_ReadParameter_PSx3xx, FB_MC_WriteParameter_PSx3xx und FB_MC_Error_PSx3xx
eingesetzt. Er ist lediglich aus der Bibliothek in das Anwenderprogramm zu kopieren. Die Beschaltung
findet schon intern statt.

44 FB_MC_ReadParameter_PSx3xx
Mit diesem FB kénnen Werte von Parametern aus dem Antrieb ausgelesen werden.

FB_MC_ReadParameter_PSx3xx(fbMC_ReadParameter_PSE1,

PSE_1.
PSE_1.
PSE_1.
PSE_1.
PSE_1.
PSE_1.
PSE_1.
PSE_1.

PSE_1.stDriveDate_PSx3xx);

stFunctionBlocks_PSx3xx.
stFunctionBlocks_PSx3xx.
stFunctionBlocks_PSx3xx.
stFunctionBlocks_PSx3xx.
stFunctionBlocks_PSx3xx.
stFunctionBlocks_PSX3xx.
stFunctionBlocks_PSx3xx.
stFunctionBlocks_PSx3xx.

stReadParameter_PSx3xx.
stReadParameter_PSx3xx.
stReadParameter_PSx3xx.
stReadParameter_PSx3xx.
stReadParameter_PSx3xx.
stReadParameter_PSx3xx.
stReadParameter_PSx3xx.
stReadParameter_PSx3xx.

stInput_ReadParameter_PSx3xx.xExecute,
stInput_ReadParameter_PSx3xx.uiParameterNumber,
stInput_ReadParameter_PSx3xx.usiSubindex,
stoutput_ReadParameter_PSx3xx.xActive,
stOutput_ReadParameter_PSx3xx.xDone,
stOutput_ReadParameter_PSx3xx.XxError,
stOutput_ReadParameter_PSx3xx.udiErrorID,
stOutput_ReadParameter_PSx3xx.diValue,

Abbildung 3 Verkniipfung der Variablen aus ST_ Variables_PSx3xx mit den Ein- und Ausgangen von
FB_MC_ReadParameter_ PSx3xx

45 FB_MC_WriteParameter_PSx3xx
Mit diesem FB kdnnen Parameterwerte in den Antrieb geschrieben werden.

FB_MC_WriteParameter_PSx3xx(fbMC_WriteParameter_PSE1,

PSE_1.
PSE_1.
PSE_1.
PSE_1.
PSE_1.
PSE_1.
PSE_1.

stFunctionBlocks_PSx3xx.
stFunctionBlocks_PSx3xX.
stFunctionBlocks_PSx3xx.
stFunctionBlocks_PSX3xX.
stFunctionBlocks_PSx3xx.
stFunctionBlocks_PSx3xx.
stFunctionBlocks_PSx3xX.

stWriteParameter_PSx3xX.
stWriteParameter_PSx3xx.
stWriteParameter_PSx3xx.
stWriteParameter_PSx3xx.
stWriteParameter_PSx3xx.
stWriteParameter_PSx3xx.
stWriteParameter_PSx3xx.

stInput_WriteParameter_PSx3xx.xExecute,
stInput_lWiriteParameter_PSx3xx.uiParameterNumber,
stInput_WriteParameter_PSx3xx.diValue,
stOutput_WriteParameter_PSx3xx.XActive,
stOutput_WriteParameter_PSx3xx.xDone,
stOutput_WriteParameter_PSx3xx.xError,
stOutput_WriteParameter_ PSx3xx.udiErrorID,

PSE_1.stDriveDate_PSx3xx);

Abbildung 4 Verkniipfung der Variablen aus ST_ Variables_PSx3xx mit den Ein- und Ausgangen von
FB_MC_WriteParameter _PSx3xx

4.6 FB_MC_Parametrization_PSx3xx

Mit diesem FB kdnnen sdmtliche Parameter des Antriebs auf einmal geschrieben werden. Das ist
vorallem flr die Erstinbetriebnahme von Nutzen. Dabei wurde eine Ubersichtliche Struktur gewahlt, da
samtliche Parameter als Block mit dem benutzerspezifische Datentypen <ST_Parameter_PSx3xx>
Ubergeben werden.

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
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FB_MC_Parametrization_PSx3xx(fbMC_Parametrization_PSE1,

PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSX3xX.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSX3xX.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.

stParametrization_PSx3xx.
stParametrization_PSx3xx.
stParametrization_PSx3xx.
stParametrization_PSx3xx.
stParametrization_PSx3xx.
stParametrization_PSx3xx.
stParametrization_PSx3xx.

stParametrization_PSx3xx

stParametrization_PSx3xx.
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stOutput_Parametrization_PSx3xx.
stoutput_Parametrization_PSx3xx.
stoutput_Parametrization_PSx3xx.
.stOutput_Parametrization_PSx3xx.
stOutput_Parametrization_PSx3xx.

walcher

stInput_Parametrization_PSx3xx.xExecute,
stInput_Parametrization_PSx3xx.xDeliveryState,
stInput_Parametrization_PSx3xx.stParameter,
stInput_Parametrization_PSx3xx.xSaveSettings,

xActive,

xDone,

XError,
udiErroriD,
uiErrorParameter,

PSE_1.stDriveDate_PSx3xx);
Abbildung 5 Verkniipfung der Variablen aus ST_ Variables_PSx3xx mit den Ein- und Ausgangen von
FB_MC_Parametrization_PSx3xx

Folgendes ist bei der Nutzung des FBs zu beachten:
Zu jedem Parameter gibt es eine Variable <xEnable> und eine Variable <diValue> (abhéngig von dem
Datentyp des Parameters).

Beispiel
PSE_1.stFunctionBlocks PSx3xx.stParametrization PSx3xx.stInput Parametrization PSx3xx.stParameter.stTargetSpeed 52.xEnable := 1;

PSE_1.stFunctionBlocks PSx3xx.stParametrization PSx3xx.stInput Parametrization PSx3xx.stParameter.stTargetSpeed 52.uiValue := 28;

Abbildung 6 Parameter , Solldrehzahl Posi” mit dem Wert von 20 parametrieren

e Durch das Setzen des <xEnable> = 0, wird der jeweilige Parameter nicht geschrieben.

e Wahlweise kann vor dem Setzen einzelner Parameter ein Auslieferungszustand angefordert
werden. Dazu muss der Eingang <xDeliveryState> auf 1 gesetzt werden. Dadurch werden die
Werte aller Parameter auf den Auslieferungszustand gesetzt (zunachst ohne zu speichern).

e \Wahlweise konnen die geschriebenen Werte am Ende auch gespeichert werden. Dazu muss der
Eingang <xSaveSettings> auf 1 gesetzt werden.

e Die Reihenfolge der Schreibzugriffe ist wie folgt:
<xDeliveryState>, Parameter 26, 28, 30, 10, 32, 34, ...und <xSaveSettings>.

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

4.7 FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Mit diesem FB kann die Parametrierung der Positionsdaten vorgenommen werden (Parameter, die die
angezeigte Istposition beeinflussen). Das ist vorallem fir die Erstinbetriebnahme von Nutzen.

FB_MC_PosParametrization_PSx3xx(fbMC_PosParametrization_PSE1,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stInput_PosParametrization_PSx3xx.xExecute,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stInput_PosParametrization_PSx3xx.uiDirection,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stInput_PosParametrization_PSx3xx.uiStepsPerTurn,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stInput_PosParametrization_PSx3xx.dilLowerLimit,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stInput_PosParametrization_PSx3xx.diUpperLimit,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stInput_PosParametrization_PSx3xx.diSetPoint,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stInput_PosParametrization_PSx3xx.xSaveSettings,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stOutput_PosParametrization_PSx3xx.xActive,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stOutput_PosParametrization_PSx3xx.xDone,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stOutput_PosParametrization_PSx3xx.xError,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stOutput_PosParametrization_PSx3xx.udiErrorID,
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx3xx.stOutput_PosParametrization_PSx3xx.uiErrorParameter,
PSE_1.stDriveDate_PSx3xx);

Abbildung 7 Verkndiipfung der Variablen aus ST_ Variables_PSx3xx mit den Ein- und Ausgangen von
FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Folgendes ist bei der Nutzung des FBs zu beachten:

e Es mussen alle Werte gesetzt werden und die Werte missen in einem sinnvollen Bezug
zueinanderstehen. Alle Bedingungen sind in der unten aufgefihrten Tabelle beschrieben. Alle
Werte werden verarbeitet, danach werden die folgenden Parameter in der angegebenen
Reihenfolge geschrieben:

1. Drehsinn (Parameter 26) - <uiDirection>
2. Istwertbewertung Zahler (Parameter 28) = 400

3. Istwertbewertung Nenner (Parameter 30) 2 <uiStepsPerTurn>
7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
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Istwert (Parameter 10) > <diSetPoint>
5. Falls (diSetPoint > diUpperLimit):
Oberes Mapping-Ende (Parameter 34) = <diSetPoint> + (3 x <uiStepsPerTurn>)
sonst:
Oberes Mapping-Ende (Parameter 34) = <diUpperLimit> + (3 x <uiStepsPerTurn>)
6. Obere Endbegrenzung (Parameter 36) - <diUpperLimit>
7. Untere Endbegrenzung (Parameter 38) > <diLowerLimit>

Nachfolgend sind die Bedingungen und die Fehlermeldungen aufgeflihrt, die bei nicht erflllter
Voraussetzung ausgegeben werden.

Bedingung <udiErroriD> <uiErrorParameter>
<uiStepsPerTurn> > 1 16#61400 30
<uiStepsPerTurn> < 10000 16#61400 30
<diLowerLimit> < <diUpperLimit> 16#61400 36
(<diUpperLimit> — <diLowerLimit>) / 16#61400 38
<uiStepsPerTurn> < 250

Falls <diSetPoint> < <diLowerLimit>: 16#61400 10
(<diUpperLimit> — <diSetPoint>) / <uiStepsPerTurn>

<250

Falls <diSetPoint> > <diUpperLimit>: 16#61400 10
(<diSetPoint> — <diLowerLimit>) / <uiStepsPerTurn>

<250

o Wahlweise kdnnen die geschriebenen Werte am Ende auch gespeichert werden. Dazu muss
der Eingang <xSaveSettings> auf 1 gesetzt werden.

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

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
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5 Parameterbeschreibung

5.1 <xActive>

. FB_MC_Move_PSx3xx, FB_MC_Parametrization_PSx3xx,
Baustein FB_MC_PosParametrization_PSx3xx,
FB_MC_ReadParameter_PSx3xx, FB_MC_WriteParameter_PSx3xx

FBs ist aktiv oder Fahrauftrag bzw. Fahrt ist aktiv

Datentyp Bool
Default -
Art Output

Beschreibung

FB MC Move PSx3xx

Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn:

e die Freigabe <xExecute> von 0 auf 1 gesetzt wird

o die Freigabe <xExecute> schon vorhanden ist und sich die Zielposition &ndert, das Bit
LAntrieb lauft” im Status des Antriebs gesetzt ist (z.B. beim Nachregeln des Antriebs)

Dieser Ausgang wird zurickgesetzt, 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 5.22 <tTimeBusCycle>) abgelaufen ist

e ein Kommunikationsfehler auftritt

Alle anderen Bausteine
Das Bit wird gesetzt, solange der jeweilige Funktionsbaustein lauft. Sobald der Vorgang
abgeschlossen wurde oder ein Fehler aufgetreten ist, wird das Bit zurlickgesetzt.

5.2 <diActualPosition>

Baustein FB_MC_Move_PSx3xx

Istwert der Position

Datentyp Dint
Default -
Art Output

Beschreibung

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

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
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5.3 <xDeliveryState>

Baustein FB_MC_Parametrization_PSx3xx

Laden der Werkseinstellungen (zunachst ohne Speichern)

Datentyp Bool
Default 0
Art Input

Beschreibung

Der Stationsname und die IP-Adresse bleiben jedoch unbeeinflusst.

5.4 <uiDirection>

Baustein FB_MC_PosParametrization_PSx3xx
Drehrichtung der Abtriebswelle

Datentyp Ulnt

Default 0

Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht dem Parameter Nummer 26 , Drehsinn”.
Richtung, in der der Antrieb bei groferen Werten drehen soll (bei Sicht auf die
Abtriebswelle):

(0 = im Uhrzeigersinn; 1 = gegen Uhrzeigersinn)

5.5 <xDone>

. FB_MC_Move_PSx3xx, FB_MC_Parametrization_PSx3xx,
Baustein FB_MC_PosParametrization_ PSx3xx,
FB_MC_ReadParameter_PSx3xx, FB_MIC_WriteParameter_PSx3xx

Zielposition erreicht oder FBs hat Vorgang abgeschlossen

Datentyp Bool
Default -
Art Output

Beschreibung

FB MC Move PSx3xx

Dieser Ausgang ist eine Abbildung des Statusbits ,, Sollposition erreicht”. Zuséatzlich wird der
Ausgang fiur die Dauer des Parameters ,,Buszyklus” (siehe 5.22 <tTimeBusCycle>) nach
dem Start durch <xExecute> auf 0 gesetzt. Falls ein Kommunikationsfehler auftritt, wird er
zurlickgesetzt.

Alle anderen Bausteine

Das Bit wird gesetzt, sobald der Vorgang erfolgreich abgeschlossen wurde. Es wird beim
Start des jeweiligen Vorgangs zurlickgesetzt.

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
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5.6 <stDrive>

. FB_MC_Error_PSx3xx, FB_MC_Move_PSx3xx,
Baustein FB_MC_ Parametrization PSx3xx, FB_MC_ PosParametrization PSx3xx,
FB_MC_ReadParameter_PSx3xx, FB_MIC_WriteParameter_PSx3xx

Datenstruktur zur Kommunikation

Datentyp ST_DriveData_PSx3xx

Art Input & Output

Beschreibung

FUr jeden Antrieb wird eine globale Instanz dieser Struktur bendtigt. Diese Instanz wird
jedem Funktionsbaustein (FB) Ubergeben, der auf den betriebenen Antrieb wirkt.

5.7 <xError>

. FB_MC_Error_PSx3xx, FB_MC_Move PSx3xx,
Baustein FB_MC_Parametrization_PSx3xx, FB_MC_PosParametrization_PSx3xx,
FB_MC_ReadParameter_PSx3xx, FB_MIC_WriteParameter_PSx3xx

Fehler bei der Ausfiihrung des FBs oder Fehler im Antrieb

Datentyp Bool
Default 0
Art Output

Beschreibung

FB MC Move PSx3xx

Das Fehlerbit wird jeden Zyklus aktualisiert und wird gesetzt, wenn wéahrend der Ausflihrung
des FBs ein Fehler auftritt. Es kann auch gesetzt sein, wahrend der Antrieb aktiv ist (z.B.
Schleppfehler).

FB MC Error PSx3xx

Der Ausgang <xError> wird jeden Zyklus aktualisiert, solange <xExecute> gesetzt ist. Wird
<xExecute> zurlckgesetzt, so nimmt dieser Ausgang den angegebenen Defaultwert an.

Alle anderen Bausteine

Das Fehlerbit wird jeden Zyklus aktualisiert und wird gesetzt, wenn wahrend der Ausfihrung
des FBs ein Fehler aufgetreten ist.

5.8 <sErrorDescription>

Baustein FB_MC_Error_PSx3xx

Fehlerbeschreibung als Textausgabe

Datentyp String[254]
Default L
Art Output

Beschreibung

Eine Fehlerbeschreibung als Textausgabe

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
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5.9 <udiErrorID>

. FB_MC_Error_PSx3xx, FB_MC_Move PSx3xx,
Baustein FB_MC_Parametrization_PSx3xx, FB_MC_PosParametrization_PSx3xx,
FB_MC_ReadParameter_PSx3xx, FB_MIC_WriteParameter_PSx3xx

Fehlererkennung (siehe Kapitel 4 Fehlerbeschreibung (<udiErroriD>))

Datentyp UDint
Default 0
Art Output

Beschreibung

Die Fehlererkennung kann auch gesetzt sein, wahrend der Antrieb fahrt

(z.B. Schleppfehler)

FB MC Move PSx3xx

Die Fehlerkennung wird jeden Zyklus aktualisiert und wird ausgegeben, wenn wéahrend der
Ausfihrung des FBs ein Fehler auftritt. Es kann auch ausgegeben werden, wahrend der
Antrieb aktiv ist (z.B. Schleppfehler).

FB MC Error PSx3xx

Der Ausgang <udiErrorlD> wird jeden Zyklus aktualisiert, solange <xExecute> gesetzt ist.
Wird <xExecute> zurlickgesetzt, so nehmen diese Ausgange den angegebenen
Anfangswert an.

Alle anderen Bausteine

Die Fehlerkennung wird jeden Zyklus aktualisiert und wird gesetzt, wenn wahrend der
Ausfihrung des FBs ein Fehler aufgetreten ist.

A VORSICHT

Die Ausgange <xError> und <udiErrorlD> der Funktionsbausteine werden bei dem
FB_MC_Move_PSx3xx stets aktualisiert — auch dann, wenn der Eingang <xExecute> nicht
gesetzt ist.

5.10 <uiErrorParameter>

Baustein FB_MC_Parametrization_PSx3xx, FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Parameternummer, bei dem im Fall eines Fehlers der Fehler aufgetreten ist

Datentyp Ulnt
Default 0
Art Output

Beschreibung

Falls es keinen Fehler gab, wird der Wert 0 ausgegeben.
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5.11 <xExecute>

FB_MC_Error_PSx3xx, FB_MC_Move_ PSx3xx,

Baustein FB_MC_Parametrization_PSx3xx,
FB_MC_PosParametrization_PSx3xx, FB_MC_ReadParameter_PSx3xx,
FB_MC_WriteParameter_PSx3xx

Freigabe des Antriebs

Datentyp Bool
Default 0
Art Input

Beschreibung

FB_MC Move PSx3xx

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

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

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

Alle anderen Bausteine

Bei einer steigenden Flanke wird der Vorgang des jeweiligen Funktionsbausteins
durchgeflhrt. FUr einen neuen Vorgang muss wieder eine steigende Flanke generiert
werden. Wird das Bit zurlickgesetzt, so nehmen die Ausgédnge die angegebenen
Anfangswerte an.

5.12 <diLowerLimit>

Baustein FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Untere Endbegrenzung

Datentyp Dint
Default 0
Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht dem Parameter 38 , untere Endbegrenzung”.

5.13 <xManualRunTolLargerValues>

Baustein FB_MC_Move_PSx3xx
Handfahrt zu groReren Werten

Datentyp Bool
Default 0
Art Input

Beschreibung

Es wird mit der Handfahrt zu gréReren Werten bis zur oberen Endbegrenzung gefahren. Der
Eingang <xExecute> muss zuséatzlich gesetzt werden.
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A VORSICHT

Beim Zurlcksetzen des Eingangs <xManualRunTolLargerValues> muss auch <xExecute>
zurlickgesetzt werden, da der Antrieb ansonsten die Zielposition <diTargetPosition>
anfahrt.

5.14 <xManualRunToSmallerValues>

Baustein FB_MC_Move_PSx3xx

Handfahrt zu kleineren Werten

Datentyp Bool
Default 0
Art Input

Beschreibung

Es wird mit der Handfahrt zu gréReren Werten bis zur oberen Endbegrenzung gefahren. Der
Eingang <xExecute> muss zuséatzlich gesetzt werden.

A VORSICHT

Beim Zurlicksetzen des Eingangs <xManualRunToSmallerValues> muss auch <xExecute>
zurtckgesetzt werden, da der Antrieb ansonsten die Zielposition <diTargetPosition>
anfahrt.

5.15 <stParameter>

Baustein FB_MC_Parametrization_PSx3xx

Ubergabe des Parametersatzes

Datentyp ST_Parameter_PSx3xx
Default -
Art Input

Beschreibung

Die Parameternummer ist hinter dem Parameternamen angegeben. Der Datentyp, eine
Beschreibung sowie der Wertebereich kénnen der Betriebsanleitung des PSx-3xx-EIP
entnommen werden.
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5.16 <uiParameterNumber>

Baustein FB_MC_WriteParameter PSx3xx, FB_MC_ReadParameter PSx3xx

Parameternummer des zu lesenden bzw. schreibenden Parameters

Datentyp Ulnt
Default 0
Art Input

Beschreibung

Bei einer steigenden Flanke wird ein Lese- bzw. Schreibvorgang gestartet. Fir einen neuen
Vorgang muss erneut eine steigende Flanke generiert werden. Wird das Bit zurlickgesetzt,
so nehmen die Ausgange die angegebenen Anfangswerte an.

5.17 <xSaveSettings>

Baustein FB_MC_Parametrization_PSx3xx, FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Speichern der Parametereinstellungen

Datentyp Bool
Default 0
Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht dem Parameter 113 , Auslieferungszustand”.
(Funktion <Schreiben einer ,1">)

5.18 <diSetPoint>

Baustein FB_MC_PosParametrization_PSx3xx
Istposition des Messsystems

Datentyp Dint

Default 0

Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht dem Parameter 10 ,, Istwert”.
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5.19 <uiStepsPerTurn>

5.20

5.21

Baustein FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Schritte pro Umdrehung an der Abtriebswelle (Auflosung)

Datentyp Int
Default 0
Art Input

Beschreibung

Die Anzahl der Schritte pro Umdrehung <uiStepsPerTurn> ergibt unmittelbar den Wert des
Parameters , Istwertbewertung Nenner” (Parameter 30). Dabei wird angenommen, dass der
Wert von , Istwertbewertung Zahler” (Parameter 28) im Auslieferungs-

zustand (400) ist.

<usiSubindex>

Baustein FB_MC_ReadParameter_PSx3xx, FB_MC_WriteParameter_PSx3xx

Subindex des Parameters

Datentyp USint
Default 0
Art Input

Beschreibung

Der Wert des Parameters <usiSublndex> kann auf den Defaultwert gesetzt bleiben, wenn
der Parameter keinen Subindex besitzt.

<diTargetPosition>

Baustein FB_MC_Move PSx3xx

Anzufahrende Zielposition

Datentyp Dint
Default 0
Art Input

Beschreibung

Wird wahrend einer Fahrt eine neue Zielposition Ubertragen, wird diese sofort angefahren.
Ist nach Fahrtende <xExecute> noch gesetzt und wird die Zielposition gedndert, so fahrt der
Antrieb diesen sofort an.

Um die gleiche Zielposition z.B. nach einem Blockieren anzufahren, muss der
Freigabeparameter <xExecute> zurlickgesetzt und erneut gesetzt werden.
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5.22 <tTimeBusCycle>

Baustein FB_MC_Move_PSx3xx
Aktualisierungszeit des EtherNet/IP Buszyklus

Datentyp Time
Default 40ms
Art Input

Beschreibung

Bei langen Zykluszeiten auf dem EtherNet/IP-Bus kann es passieren, dass die SPS keinen
Wechsel des Bits ,Antrieb lauft” empfangt. Dies ist dann der Fall, wenn die Fahrtdauer
klUrzer als der Buszyklus ist.

Um dem zu begegnen, wurde der Parameter <tTimeBusCycle> eingeflihrt. Als Anfangswert
werden 40 ms fUr einen Buszyklus angesetzt. Flr diese Dauer wird nach einem Fahrauftrag
der Ausgang <xActive> auf jeden Fall gesetzt und der Ausgang <xDone> zurlickgesetzt.
Danach nehmen diese Ausgange in Abhangigkeit der Rlickmeldung des Statusworts (Bit
LAntrieb lauft” und Bit ,, Sollposition ist erreicht”) den entsprechenden Zustand an.

Bei langeren Buszykluszeiten empfiehlt es sich, anstatt dem Anfangswert die tatsachliche
Dauer des Zyklus multipliziert mit 2 einzugeben.

Wenn eine kiirzere Buszykluszeit garantiert eingehalten wird, die Zeit fir die Positionierung
sehr kurz ist und nach abgeschlossener Positionierung der Ubergeordnete Ablauf schnell
fortgesetzt werden soll, kann der Wert fir <tTimeBusCycle> auch verringert werden.

7100.007054A Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx EIP
22



2 |halstrup
walcher

5.23 <diUpperLimit>

Baustein FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Obere Endbegrenzung

Datentyp Dint
Default 0
Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht dem Parameter 36 , obere Endbegrenzung”.

5.24 <diValue>

5.25

Baustein FB_MC_ReadParameter_PSx3xx, FB_MIC_WriteParameter_PSx3xx

zu schreibender Wert oder lesenden Wert eines Parameters

Datentyp Dint

Default 0

A Input fir FB_MC_WriteParameter_PSx3xx
rt
Output fir FB_MC_ReadParameter_PSx3xx

Beschreibung

FB_MC_ReadParameter:

Wenn xDone gesetzt ist, reprasentiert dies den numerischen Wert des gelesenen
Parameters.

FB_MC_WriteParameter:
Bei einer steigenden Flanke auf xExecute wird dieser Wert auf das Gerat geschrieben.

<sValue>

Baustein FB_MC_ReadParameter_PSD4xx

zu lesenden Wert eines Parameters

Datentyp String[31]
Default 0
Art Output

Beschreibung

Wenn xDone gesetzt ist, reprasentiert dies den Wert eines String Parameters. (Derzeit nur
Geratetyp (23))
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6 Anwendung der Funktionsbausteine

Die Funktionsbausteine sind in Studio5000 v33 programmiert. Ein Upgrade auf hohere Versionen kann
problemlos durchgefthrt werden.

Dabei gibt es gibt zwei Mdglichkeiten die Funktionsbausteine zu nutzen.

e als Projekt oder
e als eingebundene Add On Instruction (AQI)

6.1 Projekt

Das Beispielprojekt ControllLogix_PSx3xx_2_2_AOI.L5K enthélt bereits alle Funktionsbausteine, einen
Antrieb und einige Beispielanwendungen.

4 110 Configuration 4 Add-On Instructions 3 MainTask
4 B9 5069 Backplane b [ FB_MC_Error_PSidioc 4 L MainProgram
Eﬁ‘ [0] 3065-L30GER. Test 4 FB_MC_Move PSx3oc <7 Parameters and Local Tags
4 fE A1, Ethernet 3 FB_MC_Parametrization_PSx3ix 5@ MainRoutine

3 FB_MC_PosParametrization_PSx3xx =

- = FC_Example_1_Positioning_Mode
f£E} 5069-L306ER Test b [ FB_MC_ReadParameter PSidioc -Damp e 3-

= FC_Example_2_M |_Mod
4 &5 A2, Ethemet b FB_MC_WriteParameter PSichox e
{8 5069-L306ER Test b FC_MC_Error ID_PSxdxe = Fc_&amp‘e_‘i_v:é _Du:_ren | 505| ion
PSE PSE335-14-E1-0-0 PSET 4 | Data Types @ FC_Brample 4 Wiite e.lver)r_ tate
4 il User-Defined = FC_Example_3_Parametrize_Parameters
Abb/Vdung 8 Antrieb 1 ST_DINT type_PSxdex = FC_Example_6_Parametrize_Pos_Parameters
i ST DriveData_PSx3oc E FC_Example_7_Err_Upper_Pos_Limit
i ST_Error_PSx3ux 3
WM CT CevonmbiminDlmmbom ACLTams Abb//d(,/ng 70
Abbildung 9 Beispielanwendungen

Funktionsbausteine und
Datentypen

Bei Verwendung einer anderen als der dargestellten PSx3xx Variante, sollte der vorkonfigurierte
Antrieb ersetzt und flr den neu hinzugefligten Antrieb, ebenfalls die Bezeichnung ,,PSE1" gewahlt
werden. Andernfalls missen die Zuweisung in MainRoutine angepasst werden.

Durch ein- bzw. auskommentieren, kann das gewinschte Beispielprogramm ausgewahlt werden.

1@ //call example program

11 //JISR(FC_Example_1_Positioning Mode,@);

12 //JISR(FC_Example_2_Manual_Mode,®);

13 //JISR(FC_Example_3_Read_Current_Position,®);

14  //ISR(FC_Example_4 Write_Delivery_State,9);

15 //ISR(FC_Example_ 5 Parametrize_Parameters, ©);

16  //ISR(FC_Example_6_Parametrize_Pos_Parameters, ©);
17  JISR(FC_Example_7_Err_Upper_Pos_Limit, @);

Abbildung 11 Auswahl des Beispielprogramms

Zum Start des Programms muss die Variable xStartProgram auf 1 gesetzt werden.
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Uber die Ansicht , Monitor Tags” der MainRoutine, kénnen zudem alle Eingénge der
Funktionsbausteine beschrieben und gelesen werden. So kann die Funktionsweise der Bausteine bei
laufender SPS getestet werden.

4 PSE_1 Local
B PSE_1.stDriveDate_PSx3nc
4 PSE_1 stFunctionBlocks_P Sk
4 PSE_l.stFunctionBlocks_PSx3xx.stReadParameter_PSx3xx
4 PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3:ccstReadParameter_PSx3wcstinput_ReadParameter_PSxde

PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stReadParameter_PS:x3:ocstinput_ReadParameter_PSx3iccxExecute
B PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3mestReadParameter PSx3mcstinput_ReadParameter PSx3wcuiParameterNumber 10
B PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3wmstReadParameter_PSx3mcstinput_ReadParameter_PSx3wc usiSubindex
4 PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xcstReadParameter_PSx3:ocstOutput_ReadParameter_PSx3ioc {.
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3wx.stReadParameter_PSx3wocstOutput_ReadParameter_PSx3wcxActive
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stReadParameter_PSx3ocstOutput_ReadParameter_PSx3wcxDone
PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stReadParameter_PSx3ucstOutput_ReadParameter_PSx3wocxError

S o = o i o

b PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx.stReadParameter_PSx3wocstOutput_ReadParameter_PSx3wcudiErrorlD

b PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3wx.stReadParameter_PSx3wcstOutput_ReadParameter_PSx3wcdiValue 25000
B PSE_l.stFunctionBlocks PSi3wcstWriteParameter PSx3ioc {}
b PSE_l.stFunctionBlocks_PSx3wcstError_PSx3m {}
B PSE_l.stFunctionBlocks_PSi3wcstMove_PSx3ioc {}
B PSE_l.stFunctionBlocks_PSx3wx.stParametrization_PSx3oc {}
b PSE_l.stFunctionBlocks_PSx3xx.stPosParametrization_PSx30c {..}

Abbildung 12 Auslesen von Parameter 10 (Istwert) tber den FB_MC_ReadParameter PSx3xx
Baustein

6.2 Bibliothek/AOls

Alternativ kdnnen die AOls in ein bestehendes Projekt importiert werden. Dazu muss die Datei
AOI_PSx3xx.LbX importiert werden. Zusatzlich kann die Datei AOI_PSx3xx_Datatypes.L5X importiert
werden um den Typ ,, ST_DriveData_PSx3xx" zu nutzen.

FUr jeden verwendeten Antrieb muss ein Element vom Typ ,ST_DriveData_PSx3xx" angelegt und mit
den Ein- und Ausgangsdaten des Antriebs verknUpft werden.

//copy input data from drive into struct

PSE_1.stDriveDate PSx3xx.xCommunicationError := PSE1l:I.ConnectionFaulted;
PSE_1.stDriveDate_PSx3xx.stPrivate.stInputModule.luiStatusWord := PSEl:I.status_word;
PSE_1.stDriveDate_PSx3xx.stPrivate.stInputModule.liCurrentSpeed := PSEl:I.actual_speed;
PSE_1.stDriveDate_PSx3xx.stPrivate.stInputModule.ldiCurrentPosition := PSEl:I.actual_position;
PSE_1.stDriveDate_PSx3xx.stPrivate.stInputModule.IuiPKE := PSE1l:I.Parameter_ID;
PSE_1.stDriveDate_PSx3xx.stPrivate.stInputModule.IuiIND := PSE1l:I.Subindex;
PSE_1.stDriveDate_PSx3xx.stPrivate.stInputModule.IudiPWE := PSE1l:I.Parameter_value;

//copy output data from struct to output

PSE1:0.control_word := PSE_l.stDriveDate PSx3xx.stPrivate.stOutputModule.OuiControlWord;
PSE1:0.target_position := PSE_1.stDriveDate_PSx3xx.stPrivate.stOutputModule.OdiTargetPosition;
PSE1:0.Parameter_ID := PSE_1l.stDriveDate_PSx3xx.stPrivate.stOutputModule.OuiPKE;
PSE1:0.Subindex:= PSE_1.stDriveDate PSx3xx.stPrivate.stOutputModule.OuiIND;
PSE1:0.Parameter_value:= PSE_1.stDriveDate_ PSx3xx.stPrivate.stOutputModule.OudiPWE;

Abbildung 13 Verkniipfung der Prozessdaten des Antriebs mit den Variablen der Steuerung

Dieses Element muss mit den stDrive Eingangen der verwendeten Funktionbausteine des jeweiligen
Antriebs verbunden werden. Es wird empfohlen die restlichen Ein- und Ausgénge, wie in Kapitel 4
dargestellt, mit den entsprechenden Gegenstlicken in ST_FunctionBlocks_PSx3xx zu verknlpfen.

Ebenfalls missen Instanzen der zu verwendenden Bausteine FB_MC_*_PSx3xx angelegt werden. Es
kénnen auch nur einzelne Bausteine verwendet werden, falls ein eingeschrankter Funktionsumfang
ausreichend ist.
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Sperrung zwischen den Funktionsbausteinen

Die Bausteine sind zum Teil gegeneinander gesperrt. Dadurch ist z.B. sichergestellt, dass nicht
gleichzeitig zwei Zugriffe aus unterschiedlichen FBs eines Antriebs durchgefihrt werden kénnen.

Es gelten die folgenden Regeln:

Wenn der Eingang <xExecute> von FB_MMIC_Move_PSx3xx gesetzt ist, konnen die Bausteine
FB_MC_Parametrization_PSx3xx und FB_MC_ PosParametrization_PSx3xx nicht aktiviert
werden (<udiErrorID>: 16#x1000).

Dagegen ist es mdglich, wahrend einer Bewegung FB_MC_ReadParameter_PSx3xx oder
FB_MC_WriteParameter_PSx3xx aufzurufen (z.B. um das aktuelle Drehmoment auszulesen
oder wahrend der Fahrt die Solldrehzahl zu andern).

Wenn der Eingang <xExecute> von FB_MC_Parametrization_PSx3xx oder
FB_MC_PosParametrization_PSx3xx gesetzt ist, kann der Baustein FB_MC_Move_PSx3xx
nicht aktiviert werden (<udiErrorID>: 16#01000).

Es kann stets nur einer der Bausteine FB_MC_ReadParameter_PSx3xx,
FB_MC_WriteParameter_PSx3xx, FB_MC_Parametrization_PSx3xx oder
FB_MC_PosParametrization_PSx3xx aktiv sein. Wenn der Eingang <xExecute> einer dieser
Bausteine gesetzt ist und der Eingang <xExecute> eines weiteren Bausteins gesetzt wird,
gibt dieser den Fehler 16#x1000 aus.

Der Baustein FB_MC_Error_PSx3xx kann unabhéngig von den anderen Bausteinen stets
aktiviert sein.
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7 Beispielprogramme

Um den Einsatz der Funktionsbausteine besser kennen zu lernen, koénnen die Beispielprogramme
verwendet werden.

Es sind Beispielprogramme im Projektbaum zu finden, um zu veranschaulichen, wie die
Funktionsbausteine einzusetzen sind. Die Beispiele sind im Strukturierten Text programmiert und der
Aufruf der jeweiligen Subroutine muss in das Hauptprogramm eingefligt werden, um das Programm
auszufihren (siehe Abbildung 11).

Gemeinsamkeiten aller Beispielprogramme

e Beiallen Programmen werden am Anfang die bendtigten Instanzen definiert und aufgerufen.

e Beiallen Programmen muss die Variable <xStartProgram> fir das Starten des Programms
auf 1 gesetzt werden.

e Beijedem Beispielprogramm ist der erste Schritt nach dem Start des Programms, dass alle
relevanten Variablen fir die Initialisierung auf 0 gesetzt werden.

e  Mit <xStopProgram> kénnen die Programme beendet werden.

7.1 Beispiel 1: Positioniermodus

In diesem Beispielprogramm wird der Positioniermodus des FBs FB_MC_Move_PSx3xx vorgestellt.
Der Antrieb fahrt in diesem Beispiel eine Endlosschleife zwischen den Werten 20000 und 10000.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fiur die Initialisierung auf O gesetzt und die State Machine
0 wird um eins erhoht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle relevanten
Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Zielposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt.

1 Wenn die aktuelle Position bei 20000+2 ist (siehe Parameter 40 , Positionierfenster”) und
die Fahrt erfolgreich durchgefihrt wurde, wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State
Machine um eins erhoht.

Die Zielposition von 10000 und der Fahrbefehl werden gesetzt.

2 Wenn die aktuelle Position bei 10000+2 (siehe Parameter 40 ,Positionierfenster”) ist und
die Fahrt erfolgreich durchgefihrt wurde, wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State
Machine auf 1 gesetzt.
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7.2 Beispiel 2: Handfahrmodus

In diesem Beispielprogramm wird der Handmodus des FBs FB_MC_Move_PSx3xx vorgestellt. Der
Antrieb fahrt in diesem Beispiel auf eine Startposition mit dem Positioniermodus und danach mit dem
Handmodus.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fur die Initialisierung auf O gesetzt und die State Machine
wird um eins erhoht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle relevanten
Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Wenn der aktuelle Wert

1 bei 20000+2 ist (siehe Parameter 40 , Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich
durchgeflihrt wurde, dann wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State Machine um
eins erhéht.

0

Mit Handmodus wird Uber das Ziel von 30000 gefahren. Erst wenn die aktuelle Position
2 30000 entspricht, wird der Fahrbefehl fir die Handfahrt zurlickgesetzt und die State
Machine auf 100 gesetzt.

7.3 Beispiel 3: Aktuelle Position lesen

In diesem Beispielprogramm wird der FB FB_MC_ReadParameter_PSx3xx vorgestellt.
Der Antrieb fahrt in diesem Beispiel auf eine Zielposition und der Parameter ,,aktuelle Position” wird
gelesen.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fir die Initialisierung auf 0 gesetzt und die State Machine
wird um eins erhoht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle relevanten
Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Wenn der aktuelle Wert
1 bei 20000+2 ist (siehe Parameter 40 , Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich
durchgeflhrt wurde, dann wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State Machine um
eins erhoht.

Der Parameter ,,aktuelle Position” wird gelesen. Wenn der Wert bei 20000+2 liegt (siehe
2 Parameter 40 , Positionierfenster”), dann wird der Lesebefehl zurlickgesetzt und die State
Machine auf 100 gesetzt.
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7.4 Beispiel 4: Auslieferungszustand schreiben

In diesem Beispielprogramm wird der FB FB_MC_WriteParameter_PSx3xx vorgestellt. Der
Parameter , Auslieferungszustand” wird in diesem Beispiel geschrieben und der Antrieb fahrt
anschlief’end in seine Bereichsmitte.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fir die Initialisierung auf O gesetzt und die State Machine
wird um eins erhoht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle relevanten
Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. WWenn der aktuelle Wert
1 bei 20000+2 ist (siehe Parameter 40 ,Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich
durchgeflihrt wurde, dann wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State Machine um
eins erhoht.

Der Wert des Parameters , Auslieferungszustand” wird auf -5 geschrieben. Der Antrieb
wird auf seinen Auslieferungszustand zurlickgesetzt, die Parameter auf den Defaultwert
2 gesetzt und zusatzlich findet eine Positionierung auf die Messbereichsmitte (Position
51200) statt. Wenn der Schreibbefehl erfolgreich durchgeflhrt wurde, dann wird der
Schreibbefehl zurlickgesetzt und die State Machine um eins erhdht. (Der Antrieb fahrt
hierbei noch auf die Messbereichsmitte.)

7.5 Beispiel 5: Parameter parametrisieren

In diesem Beispielprogramm wird der FB FB_MC_Parametrization_PSx3xx vorgestellt. Die
Parameter ,, Schleifenldange” und ,Solldrehzahl” werden in diesem Beispiel parametriert und danach
eine Positionierfahrt durchgefuhrt.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fir die Initialisierung auf 0 gesetzt und die State Machine
wird um eins erhéht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle relevanten
Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Wenn der aktuelle Wert
1 bei 20000+2 ist (siehe Parameter 40 , Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich
durchgefihrt wurde, dann wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State Machine um
eins erhoht.

Die Parameter , Schleifenlange” und , Solldrehzahl” werden parametrisiert. Dabei missen
2 die <xEnable> der Parameter gesetzt sein. Wenn der Parametrisierbefehl erfolgreich
durchgeflhrt wurde, dann wird der Parametrisierbefehl zurlickgesetzt und die State
Machine um eins erhoht.

Die Zielposition von 10000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Bei dieser Positionierfahrt
wird keine Schleifenfahrt durchgefihrt und es wird mit 20 U/min gefahren. Wenn der

3 aktuelle Wert bei 10000+2 (siehe Parameter 40 ,, Positionierfenster”) ist und die Fahrt
erfolgreich durchgefihrt wurde, dann wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State
Machine auf 100 gesetzt.
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7.6 Beispiel 6: Positionsparameter parametrisieren

In diesem Beispielprogramm wird der FB FB_MC_PosParametrization_PSx3xx vorgestellt. Es wird
parametriert und der Parameter , aktuelle Istposition” gelesen.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fir die Initialisierung auf 0 gesetzt und die State Machine
wird um eins erhoht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle relevanten
Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Wenn der aktuelle Wert
1 bei 20000+2 ist (siehe Parameter 40 , Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich
durchgeflhrt wurde, dann wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State Machine um
eins erhoht.

Alle Positionsparameter werden parametrisiert. Der Parameter ,,Istposition” wird auf O, der
Parameter ,,obere Endbegrenzung” auf 10000 und der Parameter ,untere Endbegrenzung”
2 auf -10000 gesetzt. Der Rest der Parameter wird nicht verandert und die Parameterwerte
sollen nicht gespeichert werden. Wenn der Parametrisierbefehl der Positionsparameter
erfolgreich durchgefihrt wurde, dann wird der Parametrisierbefehl der Positionsparameter
zurlickgesetzt und die State Machine um eins erhoht.

3 Der Parameter ,,aktuelle Position” wird gelesen. Wenn der Wert bei 0+2 liegt, dann wird
der Lesebefehl zurlickgesetzt und die State Machine auf 100 gesetzt.

7.7 Beispiel 7: Fehler obere Endbegrenzung erreicht

In diesem Beispielprogramm wird der FB FB_MC_Error_PSx3xx vorgestellt. Es wird auf die obere
Endbegrenzung gefahren und die Fehlermeldung ausgelesen.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fir die Initialisierung auf 0 gesetzt und die State Machine
wird um eins erhéht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle relevanten
Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Wenn der aktuelle Wert
1 bei 20000+2 ist (siehe Parameter 40 , Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich
durchgeflhrt wurde, dann wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State Machine um
eins erhoht.

Der Parameter ,,Obere Endbegrenzung” wird auf den Wert 25000 geschrieben. Wenn der
2 Schreibbefehl erfolgreich durchgefihrt wurde, dann wird der Schreibbefehl zurlickgesetzt
und die State Machine um eins erhoht.

3 Der Funktionsbaustein FB_MC_Error_PSx3xx wird aktiviert, um Fehler zu erkennen.

Mit Handmodus wird die obere Endbegrenzung angefahren. Erst wenn die aktuelle Position
25000 entspricht, wird die Fehlerbeschreibung als String angezeigt. Danach wird der

4 Fahrbefehl flr die Handfahrt zurlickgesetzt und der Index auf 100 gesetzt. (Auch ware es
moglich, diesen Fehler vom FB FB_MC_Move_PSx3xx (<udiErrorlD>) zu erhalten. Die
<udiErrorlD> ware dann 0x100B0.)
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