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Bedeutung der Betriebsanleitung

Diese Betriebsanleitung beschreibt die Funktionsbausteine fir die Positioniersysteme
PSx3xx PN (mit PROFINET-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 Aktualitét dieser Betriebsanleitung gibt lhnen |hr 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.
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1 Sicherheitshinweise
1.1 Bestimmungsgemalie Verwendung

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

Die PSx3xx PN sind nicht als eigenstandige 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:

WARNUNG!
Sie werden auf eine Gefdhrdung hingewiesen, die zu
Korperverletzungen bis hin zum Tod flihren kann, wenn

Sie die gegebenen Anweisungen missachten.

ACHTUNG!

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

INFORMATION!
Sie erhalten wichtige Informationen zum sachgemafen

Betrieb.

7100.005404G Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx PN
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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>

Far 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) Gbergeben werden, der auf den betriebenen Antrieb wirkt. Hiermit soll z.B.
sichergestellt werden, dass nicht gleichzeitig zwei Zugriffe aus unterschiedlichen FBs auf den
Parameterkanal durchgeflihrt 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
Ulnt (S7-1200 und S7-
. Adresse Prozessdaten
<uiPdAdressin> 1500) Benutzer (Device > Controller]
DWord (57-300)
Ulnt (S7-1200 und S7-
<uiPdAddressOut 1500) Benutzer (Acdorrffrzel’l;rfegzsiact:)”
DWord (57-300)
<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
IO-Device
<stPrivate> ST_Private Funktionsbausteine Datenstruktur zur internen
Verwendung

Die folgenden Darstellungen zeigen, wie in der Automatisierungssoftware TIA-Portal die vergebenen
Adressen der Prozessdaten Uberprift werden kénnen:

example_hw_PSx3xx_1200_1500 » PLC_1 [CPU 1511-1 PN]

of addresses

Overview of addresses
Fitter: ) Inputs @ outputs () Address gaps M slot
Type |Addr.from |Addr.to Sze | Module. Rock Slot  Devicename Devic.. s
o

15 16By. 168yt Eingang 1 o 1 PSE_1 [PSE with 2 connectors] 1
14By.. 14 Byte Auzgang 1 0 2 PSE1IPSEwith2connectors] 1

Abbildung 1. Adressen der Prozessdaten aus Sicht der PLC

7100.005404G Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx PN
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example_hw_PSx3xx_1200_1500 » Ungrouped devices * PSE_1 [PSE with 2 connectors]

‘; Topology view ngh Network view

"ﬁ]‘ Device view

[PSE with 2 connec ode] 1 B (el Qs =

W

Device overview

Module

k Slot | address

Q address | Type

~ PSE_1

PSE with 2 connect... ..

Y

&

L T,

> PNHO

16 Byte Eingang_1
14 Byte Al

usgang_1

0x1
1 0.15

Rac|

0 o
0

0

0 2

PSE
16 Bytes Input

13 14 Bytes Output

<[] 100% . arw [<] [ ] B
|el Properties  [%i} Info ©[[2] Diagnostics |

|| General | 10tags | Systemconstants [ Texts |

— m =

Abbildung 2. Einzustellende Adressen aus Sicht des Geréts

2.2

<ST_FunctionBlocks PSx3xx>

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

Datenstruktur anzupassen, damit nicht unnoétig 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

2.3

<ST Variables PSx3xx>

In dieser Datenstruktur werden die Strukturen <ST_FunctionBlocks_PSx3xx> und
<ST_DriveData_PSx3xx> aufgerufen. Diese Struktur wird jeden Antrieb in der globalen Variablenliste
<GVL_Data_Store_PSx3xx> Ubergeben.

7100.005404G Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx PN
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3 <GVL_Data_Store PSx3xx>

Die GVL (globale Variablenliste) <GVL_Data_Store_PSx3xx> stellt die notwendigen Variablen bereit,
um alle Ein- und Ausgange aller zur Verfligung stehender Funktionsbausteine zuweisen zu kénnen.

Jede Variable ist aktuell nur einfach vorhanden. Bei mehreren PSx3xx in einem Projekt muss die
Anzahl der Variablen entsprechend multipliziert werden.

Sx3xx_DB" --> insta
Sux_DB" (xExecute := "G
diTargetPositi
xManualRunToLargervaluss
25 xManualRunToSmallerValues :
30 tTimeBusCycle

31 xBctive
32 xDone =>
33 dikctual]
34 xError =:
35 udiErrorID
36 sthrive :=

Abbildung 3. Zuweisung der Variablen von <GVI_Data_Store_PSx3xx> zum FB_MC_Move_PSx3xx

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

example_hw PSx3xx S7 1200 1500 » PLC 1[CPU 1511-1 PN] » Program blocks * GVLs » GVLs halstrup walcher » GVL Data Store PSx3xx [DB100]

FF el Recob=R Y

GVL_Data_Store_PSx3xx

Name Data type Start value Retain Accessible f.. Visiblein .  Setpoint Comment

1 |4m v Static
2 @m® ¥ PSE_1 *sT Variables_P5x3u = =] =] 1. PSx3xx (here: PSE_1)
3 40 = ¥ stDriveData_PSx3xx "ST DriveData_P5x3u variables for the data of PSx3xx
4 a1 L uiPdAdressin Ulint 0 address process data device to controller
5 4 L uiPdAdressOut  Uint o address process data controller to device
6 |1 L sAxisName string[16] name of the axis (optional}
7 L sAxisDescription String[32] description for example functioni task (optional)
8 |a . iActiveFunktio... Int 0 active function block (interlock)
2 < L xCommunicati... Bool false communication error with I0-device
10 a1 = p stPrivate ST Private” data structure for internal use
11 <1 ® ¥ ctFunctionBlocks_... ST _FunctionBlocks_PSx3m" El variables for all function blocks
12 |-an = ) sthove PSx3xx ST Move PSi3xd variables for FB_MC_Move_PSx3xx
13 |-an = ) stError PSx3xx ST Error_PSi3xd" wvariables for FB_MC_Error_PSx3xx
14 |-an = b stReadParamet.. ST ReadParameter PSx3xd" variables for FB_MC_ReadParameter_PSx3xx
15 | = b stWiteParamet... "ST WriteParameter_PSx3nc variables for FB_MC_WriteParameter PSx3xx
16 <0 = b stParametrizati.. "ST Parametrization_PSax3d variables for FBE_MC_Parametrization_PSx3wc
17 <0 = b stPosParametri... "ST PosParametrization_PSaxGed variables for FE_MC_PosParametrization_PSx3xx

Abbildung 4. <GVL_Data_Store_PSx3xx> mit den Variablen fir einen Antrieb

7100.005404G Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx PN
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4 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

7100.005404G Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx PN
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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

7100.005404G Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx PN
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5 Beschreibung der Funktionsbausteine

Eine ausfihrliche Beschreibung aller Parameter ist im Kapitel 6. Parameterbeschreibung
zu finden.

5.1 MC_Communication_PSx3xx _S7-1200 1500 (FC101),
MC_Communication_PSx3xx _S7-300 (FC101)

Verwenden Sie fir nachfolgende Steuerung die entsprechende Funktion:

Steuerung Funktion
S$7-300-Steuerung FC_MC_Communication_PSx3xx_S7-300

S$7-1200-Steuerung
S$7-1500-Steuerung

FC_MC_Communication_PSx3xx_S7-1200_1500

Die Funktionalitat ist in beiden Fallen identisch. Im Folgenden wird die Funktion
FC_MC_Communication_PSx3xx_S$7-1200_1500 beschrieben.

Diese Funktion (FC) dient der Kommunikation mit dem Antrieb (IO-Device). Er fihrt die
Kommunikation zentral fiir die folgenden Bausteine durch:

e FB_MC_Move_PSx3xx

e FB_MC_ReadParameter_PSx3xx

e FB_MC_WriteParameter_PSx3xx

e FB_MC_Error_PSx3xx

e FB_MC_Parametrization_PSx3xx

e FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Das Ein- und Ausgangsmodul wird im Datentyp <ST_DriveData_PSx3xx> abgelegt. Uber diese
Schnittstelle kdnnen alle andere Bausteine darauf zugreifen.

/function MC_Communication -»> communication to PSxdxx

. MC Communication PSa3xx 57-1200_1500" (uilnput®ddress :=
uilutputiddress := . xx.uiPdhdresslut,
xCommunicationError := _PSx3xx" E 1. N _PSx3xx.xCormunicationError,
stDrive := "GVL_Data_.

Abbildung 5. Zuweisung der Variablen von <GVL_Data_Store_PSx3xx> zu der FC
FC_MC_Communication_PSx3xx_1200_1500

5.2 FB_MC_Move PSx3xx

Dieser Funktionsbaustein wird zur Positionierung des Antriebs verwendet.

x3xx_DB" --> instance "FB

diTargetBosition :
mManualRunToLarger’
¥ManualRunToSmalle:
tTimeBusCycle := "
xhotive => "
xDone => | n
difctualPosition = | x3xx".PSE_L.stFun 2 2.5 ESx

x3xx. stOutput )
r2_PSx3zx.stOutput

Abbildung 6: Zuweisung der Variablen von <GVL_Data_Store_PSx3xx> zum FB_MC_Move_PSx3xx

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

7100.005404G Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx PN
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<udiErroriD> | Beschreibung
16#X TXXX Fehler in der Zustandsmaschine (Verriegelung)
16#x2xxX Ungultige Eingangsadresse der Prozessdaten
16#x3xxX Unglltige Ausgangsadresse der Prozessdaten
16#x4xxX Kommunikationsfehler beim Lesen der Prozessdaten
16#x5xxx Kommunikationsfehler beim Lesen der Prozessdaten
16#XXX2X Unter- oder Uberspannung der Motorversorgung (STO-Freigabe inaktiv*)
16#xXX4X Temperaturtberschreitung
16#xxx5% 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
16#XXXAX 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
bertcksichtigt werden! (<udiErrorlD>: 16#xxx2x und 16#xxx5x)

5.3 FB_MC_Error PSx3xx

Dieser FB gibt den Status des Antriebs und des FBs als Fehlerbit, Fehlererkennung (<udiErrorID>)
und als Textausgabe aus.

"FB_MC_Error_PSx
"FB_MC_Error_PSx3xx_D

(xExecute
xError=>
udiErrorIDs=:
sErrorDescrips
stDrive:= "GVL_Data_5

escriprion,

Abbildung 7: Zuweisung der Variablen von <GVL_Data_Store_PSx3xx> zum FB_MC_Error_PSx3xx

5.4 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 Anwenderprogrammm zu kopieren. Die Beschaltung
findet schon intern statt.

5.5 FB_MC_ReadParameter PSx3xx

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

- PSx3wx DB --> instance
r PSx3xx DB” (XExecute:
1Parameterium:;
usiSubindex:= "

ter PSxdmx”
PSE_l.stfunctionBlocks FSximk.stReads
locks_ES

PSE_1.stFunctionBlocks_PSx3xx

45 udiErrorID=> ".PSE_l.stFuncrionBlocks_PSx3xx. st
Sx3xx".PSE_l.stFunctionBlocks_PSx3xx.stReadParam

Sx3xx".PSE_l.stDriveData PSx3ux);

PSx3xx. stOuULpuC,
Sx3xx. stOutput_Read]

-_PSx3xx.udifrrorID,

18 diValue=> -_PSx3xx.diValue,

q stDrive:=

Abbildung 8: Zuweisung der Variablen von <GVL_Data_Store_PSx3xx> zum
FB_MC_ReadParameter_PSx3xx
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5.6 FB_MC_WriteParameter PSx3xx

Mit diesem FB kdnnen Parameterwerte in den Antrieb geschrieben werden.

[ riteParameter PSxdxzx DB" --> insta - PSEIEx”

50 EI"F3_MC WriteFaramster ESx3xx DB" (xExecute:= SE_l.stFunctionBlocks PSx3xx.sth =,

51 uiParame PSx3xx".PSE_L.stFunctionBlock: x.uiParameteriurber,
52 diValue:=

53 xActive=> "

54 xDone=>

55 xError=>

56 udiErrorID=> "
57 stDrive:= "

Abbildung 9: Zuweisung der Variablen von <GV _Data_Store_PSx3xx> zum
FB_MC_WriteParameter_PSx3xx

5.7 FB_MC_Parametrization_PSx3xx

Mit diesem FB konnen samtliche 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.

€6 //"FB MC Parametrization PSx3xx DB" --> insta

ization PSx3xx”

“FB_MC Parametrization PSx3xx DB" (xExecute:= Sx3xx".PSE_l.stFunctionBlocks PSx3xx.stParame

xDeliveryStat x SE_1.stFunctionBlocks_PSx
stParamete: xx".PSE_1.stFunctionBlock

Sx3xx.st

s uiErrorParameter=>
stDrive:= "GVL_Data St

E 1.stFunctionBlocks PSx3xx.stParametrization PSx3xx.stOutput_Far ization ESx3mx.uiErrorFaramster,

Abbildung 10: Zuweisung der Variablen von <GVI_Data_Store_PSx3xx> zum
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> (abhangig von dem
Datentyp des Parameters).

185 Data_Store_PSx3xx".PSE l.stFunctionBlocks_PS5x3xx.stParametrization PSx3xx.stInput_Parametrization PSx3xx.stParameter.
l3e Length_45.xEnable := TRUE;

1357 SVL_Data_Store_PSx3xx".PSE_l.stFunctionBlocks_PSx3xx.stParametrization PSx3xx.stInput Parametrization PSx3xx.stParameter.
1238 =

stLooplength_45.diValue := 07

Abbildung 11: Parameter ,, Schleifenidnge ” mit dem Wert von O

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

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

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

¢ Die Reihenfolge der Schreibzugriffe ist wie folgt:
<xDeliveryState>, Parameter 37, 38, 39, 3...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.
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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_PosPara

rization PSx3xx_DB" --> instanc
FE_MC_FosParametrization FSx3xs_DB" (sExecute:=

PosParametrization_PSE3EK™

uiDirection:=
uiStepsPerTur
diloverLimic:
diUpperLim
diSetPoint
xSaveSettis

udiErrorID=>

uiErrorPar stFunctionBlocks_PSx3xx.stEo ization PSx3xx.stOutput PosParametrization PSx3xx.uiErrorParameter,

stDrive:= "GVL =Data_ESxixx);

Abbildung 12: Zuweisung der Variablen von <GVI_Data_Store_PSx3xx> zum

FB_MC _PosParametrization_PSx3xx

Folgendes ist bei der Nutzung des FBs zu beachten:

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

orN =

Drehsinn (Parameter 37) - <uiDirection>

Istwertbewertung Zahler (Parameter 38) > 400
Istwertbewertung Nenner (Parameter 39) > <uiStepsPerTurn>
Istwert (Parameter 3) > <diSetPoint>

Falls (diSetPoint > diUpperLimit):

Oberes Mapping-Ende (Parameter 41) = <diSetPoint> + (3 x <uiStepsPerTurn>)

sonst:

Oberes Mapping-Ende (Parameter 41) = <diUpperLimit> + (3 x <uiStepsPerTurn>)
6. Obere Endbegrenzung (Parameter 42) - <diUpperLimit>
7. Untere Endbegrenzung (Parameter 43) - <diLowerLimit>

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

Bedingung <udiErroriD> <uiErrorParameter>
<uiStepsPerTurn> > 1 16#61400 39
<uiStepsPerTurn> < 10000 16#61400 39
<diLowerLimit> < <diUpperLimit> 16#61400 42
(<diUpperLimit> — <diLowerLimit>) / 16#61400 43
<uiStepsPerTurn> < 250

Falls <diSetPoint> < <diLowerLimit>: 16#61400 3
(<diUpperLimit> — <diSetPoint>) / <uiStepsPerTurn>

<250

Falls <diSetPoint> > <diUpperLimit>: 16#61400 3
(<diSetPoint> — <diLowerLimit>) / <uiStepsPerTurn>

<250

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

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

gesetzt ist.

7100.005404G Version 2.1 Betriebsanleitung Funktionsbausteine PSx3xx PN
14



2 |halstrup
walcher

6 Parameterbeschreibung

6.1 <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 FALSE auf TRUE 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 6.24 <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.

6.2 <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.
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6.3 <xDeliveryState>

Baustein FB_MC_Parametrization_PSx3xx

Laden der Werkseinstellungen (zunachst ohne Speichern)

Datentyp Bool
Default FALSE
Art Input

Beschreibung

Der Stationsname und die IP-Adresse bleiben jedoch unbeeinflusst.

6.4 <uiDirection>

Baustein FB_MC_PosParametrization_PSx3xx
Drehrichtung der Abtriebswelle

Datentyp Ulnt

Default 0

Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht dem Parameter Nummer 37 ,,Drehsinn”.
Richtung, in der der Antrieb bei groferen Werten drehen soll (bei Sicht auf die
Abtriebswelle):

(0 = im Uhrzeigersinn; 1 = gegen Uhrzeigersinn)

6.5 <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 6.24 <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.
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6.6 <stDrive>

. 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

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.

6.7 <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 FALSE
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> zurlickgesetzt, 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.

6.8 <sErrorDescription>

Baustein FB_MC_Error_PSx3xx

Fehlerbeschreibung als Textausgabe

Datentyp String[254]
Default L
Art Output

Beschreibung

Eine Fehlerbeschreibung als Textausgabe
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6.9 <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.

ACHTUNG!

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.

6.10 <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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6.11 <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 FALSE
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 zurlckgesetzt, 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.

6.12 <uilnputAddress>

Baustein FC_MC_Communication_PSx3xx_...

Adresse des Eingangsmoduls des Antriebs

Datentyp bei S7-1200 Ulnt
S$7-1500

Datentyp bei S7-300 DWord

Art Input

Beschreibung

Eine genaue Beschreibung der Adressvergabe finden Sie im Kapitel 2.1
<ST_DriveData_PSx3xx>
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6.13 <diLowerLimit>

Baustein FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Untere Endbegrenzung

Datentyp Dint
Default 0
Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht dem Parameter 43 , untere Endbegrenzung”.

6.14 <xManualRunTolLargerValues>

Baustein FB_MC_Move_PSx3xx
Handfahrt zu gr6Reren Werten

Datentyp Bool
Default FALSE
Art Input

Beschreibung

Es wird mit der Handfahrt zu grof3eren Werten bis zur oberen Endbegrenzung gefahren. Der
Eingang <xExecute> muss zuséatzlich gesetzt werden.

ACHTUNG!

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

6.15 <xManualRunToSmallerValues>

Baustein FB_MC_Move PSx3xx

Handfahrt zu kleineren Werten

Datentyp Bool
Default FALSE
Art Input

Beschreibung

Es wird mit der Handfahrt zu grof3eren Werten bis zur oberen Endbegrenzung gefahren. Der
Eingang <xExecute> muss zusatzlich gesetzt werden.

ACHTUNG!

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

Baustein MC_Communication_PSx3xx_...

Adresse des Ausgangsmoduls des Antriebs

Datentyp bei S7-1200 Ulnt
S$7-1500

Datentyp bei S7-300 DWord

Art Input

Beschreibung

Eine genaue Beschreibung der Adressvergabe finden Sie im Kapitel
2.1 <ST_DriveData_PSx3xx>.

6.17 <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 kdnnen der Betriebsanleitung des PSx-3xx-EC
entnommen werden.

6.18 <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.
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Baustein FB_MC_Parametrization_PSx3xx, FB_MC_PosParametrization_PSx3xx
Speichern der Parametereinstellungen

Datentyp Bool

Default FALSE

Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht dem Parameter 96 , Auslieferungszustand”.
(Funktion <Schreiben einer ,,1">)

6.20 <diSetPoint>

Baustein

FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Istposition des Messsystems

Datentyp Dint
Default 0
Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht dem Parameter 3, Istwert”.

6.21 <uiStepsPerTurn>

Baustein

FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Schritte pro Umdrehung an der Abtriebswelle (Auflosung)

Datentyp Int
Default 0
Art Input

Beschreibung

zustand (400) ist.

Die Anzahl der Schritte pro Umdrehung <uiStepsPerTurn> ergibt unmittelbar den Wert des
Parameters ,Istwertbewertung Nenner” (Parameter 39). Dabei wird angenommen, dass der
Wert von , Istwertbewertung Zahler” (Parameter 38) im Auslieferungs-

6.22 <usiSublndex>

Baustein

FB_MC_ReadParameter_PSx3xx, FB_MC_WriteParameter_PSx3xx

Subindex des Parameters

Datentyp USInt
Default 0
Art Input

Beschreibung

Der Wert des Parameters <usiSubindex> kann auf den Defaultwert gesetzt bleiben, wenn

der Parameter keinen Subindex besitzt.
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6.23 <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.

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

6.24 <tTimeBusCycle>

Baustein FB_MC_Move_PSx3xx

Aktualisierungszeit des Profinet Buszyklus

Datentyp Time
Default 40ms
Art Input

Beschreibung

Bei langen Zykluszeiten auf dem Profinet-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> eingefliihrt. 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 Rickmeldung des Statusworts (Bit
LAntrieb lauft” und Bit ,, Sollposition ist erreicht”) den entsprechenden Zustand an.

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

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

Baustein FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Obere Endbegrenzung

Datentyp Dint
Default 0
Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht dem Parameter 42 , obere Endbegrenzung”.

6.26 <diValue>

Baustein FB_MC_ReadParameter_PSx3xx, FB_MIC_WriteParameter_PSx3xx

zu schreibender Wert oder lesenden Wert eines Parameters

Datentyp Dint
Default 0
Input fir FB_MC_WriteParameter_PSx3xx

Art
Output fir FB_MC_ReadParameter_PSx3xx

Beschreibung

Bei einer steigenden Flanke wird ein Lese- bzw. Schreibvorgang gestartet. Fir einen neuen
Vorgang muss erneut eine steigende Flanke generiert werden.
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Die Funktionsbausteine sind in TIA V13 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 Bibliothek

7.1 Projekt

Offnen und upgraden des Projekts abhangig von der CPU:

o example_hw_PSx3xx_S7_1200_1500_xxxxxxxx.zap13
- fur SIMATIC S7 - 1200 und SIMATIC S7 — 1500

o example_hw_PSx3xx_S7_300_xxxxxxxx.zap13

- fur SIMATIC S7 - 300

Open project X
TIA Portal V13 SP1 Open project
The project has a TIA Portal project version V13 SP1.
To use this project with TIA Portal V17, itis upgraded to TIA Portal project version V17
The original project remains unchanged and the upgraded project is saved under
Clusersladmin jblDocumentslAutomationlexa mple_hw_PSx3x¢ 57_1200_1500_V17_2.
Project:
‘ ClUsersladmin jblDocumentslAutomationlexample_hw_PSx3x¢ 57_1200_1500lexample_hw_PSx3x¢ 57_1200_1500.ap13
Product Wersion used Upgrade is possible
=) gsdmlv2.25-halstrup-walcherpse-20160219.xm| ‘1.0 @ Installed
@ STEP 7 Professional V13 5P1 Update 4 o Installed
&) Totally Integrated Automation Fortal V13 5P1 s Installed
T
Abbildung 13: Upgrade eines Projekts in TIA V13 auf TIA V17
7.2 Bibliothek
Offnen und upgraden der Bibliothek abhéngig von der CPU:
e library_PSx3xx_S7_1200_1500_xxxxxxxx.zal13
- fur SIMATIC S7 - 1200 und SIMATIC S7 - 1500
o library_PSx3xx_S7_300_xxxxxxxx.zal13
- fur SIMATIC S7 - 300
T Open global library X
Look in: [ || ZAL v @ @ e m-
% Mame - Date modified Type Size
i || library_PSDdwx_S7_300_20231113.zal13 11/13/2023 10:28 ... ZAL13 File 1,424 KB
Quickaccess [ by oy pSDa 57.1200.1500_20231113.2a113  11/13/202310:25..  ZAL13 File 1,472 KB
. || library_PSx3wc 57_300_20231113.zal13 11/13/202310:15...  ZAL13File 1425 K8
|| library_PSx3wc_S7_1200_1500_20231113.zal13 11/13/2023 10:12 .. ZAL13 File 1,488 KB
Desktop
m
Libraries
This PC
lé‘ File: name: | v| | Open
Metwork 2
Files of type: Compressed libraries (" zal17," zal 16" zal15_1." zal15;".zal 14;" zal13;" zal 12;" zal17) ~ Cancel

Open as read-only

Abbildung 14: Offnen einer komprimierten Bibliothek
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Nach dem Offnen und dem Upgrade der Bibliothek prasentieren sich die Funktionsbausteine
folgendermalfien:

« ||| library_PSx3wc 57_1200_1500_20231113_V17 :
b L] Types |
= Master copies
" CopyofData Block in GVLs
£ Copy of Program blocks in POUs
¥ Copy of User Datatypes in DUTs_halstrup_walcher
= Defaulttag table

» [} Common data

¥ Languages & resources

Abbildung 15: Globale Bibliothek in TIA V17

Folgende Funktion aus der Bibliothek sind (unabhangig von den tatsachlich verwendeten
Funktionsbausteinen FB_MC_..._PSx3xx und der Anzahl der Antriebe) in jedem Fall in das Projekt des
Anwenders zu kopieren:

e FB_MC_Error_ID_PSx3xx
Diese Funktion dient der Fehlererkennung mit dem Antrieb.

Daneben sind die gewlinschten Funktionsbausteine FB_MC_..._PSx3xx in das Anwenderprojekt zu
kopieren. Es kénnen alle oder eine Auswahl der nachfolgenden Bausteine verwendet werden:

¢ FB_MC_Move_PSx3xx

e FB_MC_Error_PSx3xx

¢ FB_MC_ReadParameter_PSx3xx

e FB_MC_WriteParameter PSx3xx

e FB_MC_Parametrization_PSx3xx

e FB_MC_PosParametrization_PSx3xx

Zusatzlich kann die globale Variablenliste <GVL_Data_Store_PSx3xx> als Vorlage fiir die Anbindung an
die Funktionsbausteine Gbernommen werden. Dafir sind jedoch alle Datentypen
(DUTs_halstrup_walcher) notwendig.

FUr das Einbinden der Beispielprogramme sollte die globale Variablenliste
<GVL_VariablesForProgram> tUbernommen werden.

7.3 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:

e \Wenn der Eingang <xExecute> von FB_MC_Move_PSx3xx gesetzt ist, kdnnen die Bausteine
FB_MC_Parametrization_PSx3xx und FB_MC_ PosParametrization_PSx3xx nicht aktiviert
werden (<udiErrorID>: 16#x1000).

o Dagegen ist es moglich, 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 dndern).

e 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).
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e Eskann stets nur einer der Bausteine FB_MIC_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.

e Der Baustein FB_MC_Error_PSx3xx kann unabhangig von den anderen Bausteinen stets
aktiviert sein.

7.4 Mehrere PSx3xx in einem Projekt

In den Beispielprojekten befindet sich nur ein PSx3xx. Wenn mehrere Antriebe genutzt werden, muss
das Projekt entsprechend angepasst werden.

Beispielweise fiir drei PSx3xx:
1. Instanzdatenbausteine initialisieren

e drei Instanzdatenbausteine vom Typ FB110 (MC_Move_PSx3xx), z.B.
- DB1101, symbolischer Name = MC_Move_PSx3xx_DB
- DB1102, symbolischer Name = MC_Move_PSx3xx_DB
- DB1103, symbolischer Name = MC_Move_PSx3xx_DB

e drei Instanzdatenbausteine vom Typ FB111 (MC_Error_PSx3xx), z.B.
- DB1111, symbolischer Name = MC_Error_PSx3xx_DB
- DB1112, symbolischer Name = MC_Error_PSx3xx_DB
- DB1113, symbolischer Name = MC_Error_PSx3xx_DB

e weitere benotigte Instanzdatenbausteine

2. Anschlielend wird die globale Variablenliste <GVL_Data_Store_PSx3xx> angepasst. Darin
werden drei Variablen vom Typ <ST_Variables_PSx3xx> angelegt, z.B. mit den folgenden
Bezeichnungen:

e PSE_1"
e PSE_ 2"
e ,PSE_ 3"

3. Zum Schluss missen die Variablen von <GVL_Data_Store_PSx3xx> den Funktionsbausteinen
zugewiesen werden. (siehe Kapitel 5 Beschreibung der Funktionsbausteine)
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8 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 das
jeweilige Programm muss in das Hauptprogramm eingefiigt werden, um das Programm aufrufen zu
kénnen.

17 (* MAIN *)

19 //call of function
2 "FC_Example 7_Error_Upper Position Limit Exceeded”():

Abbildung 16: Aufrufendes Programm in dem Hauptporogramm

Gemeinsamkeiten aller Beispielprogramme

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

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

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

e Mit <xStopProgram> kénnen die Programme beendet werden.

8.1 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 fur die Initialisierung auf FALSE gesetzt und die State
0 Machine 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 44 , 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 100002 (siehe Parameter 44 , Positionierfenster”) ist und
die Fahrt erfolgreich durchgefihrt wurde, wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State
Machine auf 1 gesetzt.
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8.2 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 fir die Initialisierung auf FALSE gesetzt und die State
Machine wird um eins erhdht. (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 44 , Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich
durchgefliihrt 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.

8.3 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 FALSE 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 44 , 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 44 , Positionierfenster”), dann wird der Lesebefehl zurlickgesetzt und die State
Machine auf 100 gesetzt.
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8.4 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
anschlief3end in seine Bereichsmitte.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fir die Initialisierung auf FALSE 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. WWenn der aktuelle Wert
1 bei 20000+2 ist (siehe Parameter 44 ,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.)

8.5 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 FALSE 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 44 , 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 44 , Positionierfenster”) ist und die Fahrt
erfolgreich durchgefihrt wurde, dann wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State
Machine auf 100 gesetzt.
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8.6 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 FALSE 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 44 , 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.

8.7 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 FALSE 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 44 , 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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