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Bausteine fur die Simatic S7 — TIA und die Profibus-Anschaltung
SERVOSTARL 300/400/600 und S700
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Hinweise fur das TIA-Projekt ,Svi4 v3c V14 SP1 1214C*
fur Servostar] 300/400/600 & S700

Bisher erschienene Ausgaben:

Revision/Ausgabe Comment/Bemerkungen Author/Autor

A, 04/2018 first edition / Erstausgabe KeH

Warenzeichen

« Servostar ist ein eingetragenes Warenzeichen der Kollmorgen Corporation
« Simatic, Step7, TIA-Portal sind geschiitzte Marken der Siemens AG
» Profibus und ProfiNet sind geschiitzte Marken der PROFIBUS and PROFINET International(PI)

Dieses Dokument ist gultig fir die PROFIBUS-DP Anbindung der Kollmorgen Servoverstarker

Servostar” 300/400/600 und S700 an eine Simatic S7-1200 PLC Steuerung.

Im folgenden Text werden die Servoverstarker
Servostar” 300/400/600 & S700 kurz als ,Servostar” bezeichnet.

Verwenden Sie das S7-Projekt ,,.Sv14_v3c_V14_SP1_1214C“ niemals
unverandert in einer Anwendung.

Das S7-Projekt ,,Sv14_v3c_V14_SP1_1214C" ist ein Beispiel wie der
Servostar in ein S7-Projekt integriert werden kann. Dieses Projektbeispiel
muss immer an die vorhandene Anwendung angepasst werden.

KOLLMORGEN Europe GmbH haftet nicht fiir Schaden und schliesst alle
Anspriiche aus, die sich durch den Einsatz des S7-Projekts
»Sv14_v3c_V14_SP1_1214C* oder Programmteilen daraus ergeben
kénnten.

Beachten und befolgen Sie unbedingt die Sicherheits- und Warnhinweise
der Hersteller zu den jeweiligen Komponenten.
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Gute Kenntnisse in Simatic TIA, der Steuerungs- und Antriebstechnik werden vorausgesetzt.

Ein einwandfreies Verhalten der kompletten Servoachse bestehend aus S7-1200 PLC und Servostar und
Motor erfordert eine korrekt durchgefiihrte Inbetriebnahme !!!

Alle Verweise auf das Handbuch beziehen sich auf die technische Beschreibung ,srprof_e.pdf / srprof_d.pdf*

Die verwendeten Begriffe und Abkiirzungen entsprechen der Servostar Setup Software DriveGui bzw. dem
Handbuch in der Sprache ,English*.

Das TIA Projekt ,Sv14_v3c_V14_SP1_1214C" ist erstellt in der Sprache English mit Mnemonik International
und der Version:

_OX

Totally Integrated Automation
PORTAL

Installierte Software

L8 Totally Integrated Automation Portal

Version V14 SP1

~ STEP 7 Professional
Version V14 5P1

+ WinCC Basic
Version V14 5P1
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Das S7-Projekt ,Sv14_v3c_V14_SP1_1214C" besteht aus den folgenden Komponenten:

PLC_1 (CPU1214C DC/DC/DC )
» Gerate- und Netzwerkkonfiguration fir eine Simatic S7-CPU1214C — 6ES7 214-1AG40-0XB0
*  Profibus-Kommunikationsmodul CM 1243-5 — 6GK7 243-5DX30-0XE0
*  Programmbausteine
* PLC-Variablen
e PLC-Datentypen
« Beobachtungs- und Forcetabellen

Nicht gruppierte Gerate ( Servostar )
+ Slave_1

14 Siemens - C:\S7_Projekte\Sv14_v3c_V14_SP1_12140\Svi4_v3c V14_SP1_1214C

Frojek:  Bearbeiten Ansicht Einfigen Online Exiras  Mierkzeuge  Fenster  Hilfe Tobilly Integrted Automation
13 % B Projektspeichem & ¥ 2=l = X =yrd: 5 [0 IG B [ ¥ onlineverbinden ¥ online verbindung rennen fp (A IR X - | ¢ PORTAL
Sv14_v3c_V14_SP1_1214C » Gerite & Netze - X

Gerdte |5‘" Topologiesicht ||E& Netzsicht  |lIf Geratesicht

| [ NewGibersicht | Verbindungen | [«][»

&
#
i
]
iy

_ | B Gerar Typ Adresse i
.|| 5\:14_V3E_V14_5P1_‘2“14C (e ~ 57-1200sttion 1 571200 station )
[ Neu.e; Gerat hinzufiigen . = b CM12435 CM 12435
E‘g‘ﬂ Gerate & Netze 'ﬁg E L » PLCT CPU 1274C DODTIDC
rm P_lC,1 [CPU 1214C DCDC/DC] WP & * GS5Ddevice_1 GSD device
!:ll;fgerﬁk:gﬁﬂuﬁ"m Slave_1 Senvostar 12
%/ Online & Diagnose

Slave_1
Servostar

CM 1243-5

ojejey-alempiey £

PLC.1
CPU1214C

+ L5 Programmbausteine
» [ Technologieabjekte

PROFIBUS_1

» i@ Externe Quellen
» L3 PLCVarizblen

» [ PLCDatentypen
|5 Beobachtungs-und Forcetabellen L

sjooL-auuo =

[ Onlinesicherungen E
[ Traces
[, Gerste-ProxyDaten
B4 Programminformationen
] PLC-Meldetextlisten
» [ Lokale Module
» [ Dezentrale Peripherie
= 4 Nicht gruppierte Gerate:
- [ slave_1
Y Gerdtekonfiguration
%] Online & Diagnose
o slave 1
4 Wort AEIAAIKonsistenz gesamt_1

6 Wort AE/AAIKonsistenz gesami_1 W vl

uaqeﬁ;nvkﬁ(l”

usxay0alE |

Ca - R ¥
> | Referenzprojekte <Jfin] [>] [100% | e il | 3| i ] B
> | Detailansicht |§Eigens(haften H‘i!.lnfo yHﬂ Diagnose |

4 Portalansicht £=2 Obersicht | Gerdte & Net...

SP1_1214C ged...
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System- und Taktmerker — Verwendung der System / Taktmerker — PLC-Variablen sind default

{‘{‘] Siemens - C:\57_Projekte\Sv14_v3c_V14_SP1_1214C\Sv14_v3c V14_5P1_1214C

Frojekt  Bearbeiten Ansicht Einfigen Online Extras  Werkzeuge Fenster  Hilfe Totally Integrated Automation
P

3 TR projekespeichern. S| M i2 T2 X W& (@ : G [ B 3§ onlineverbinden ¥ on erbindung trennen | g M B 36| ) " ORTAL
Svi4_wv3c_V14_SP1_1214C » Gerdte & Netze - .
‘E"‘ Topologiesicht Hi\_ Netzsicht ‘|‘ Gerédtesicht ‘ [alg]
. = i T
o EHE Qs = | | Topologieibersicht | Topologievergleich | ¥
i 2
=~ =
=i 2
> | ] Sv14_.v3c V14 SP1_1214C =] 2
B Neues Gerat hinzufiigen I ¢ Gerati Port Steck.. | Parmer-Station | Parmner-Gerst Partner-Schnits.. ;
& Gerate & Netse PLC_1 ; i > 57-1200 station_1 g
~ [ PLC_1 [CPU 1214C DODCIDE] Bkt i I e 3 =
WY S banngiiation s ~ PROFINETinterface_1 1X1
4 Online & Disgnose BoEheY Al gL ol
» gl Programmbausteine = °
» [ Technologieobjekte <[] 3] —9— | W] i ] B
& - i 3
k e me Qhelen \g Eigenschaften ||‘_i.‘.|nfo i) ||L Diagnose ‘ =
» L PLCVariablen =
» [ PLC-Dstenmypen J Allgemein H 10-Variablen H Systemkonstanten " Texte o
» [ Beobachmungs- und Forcetabellen » Aligemein — AT
+ [ Onlinesicherungen ¥ PROFINETSchnittstelle [X1] b bRk o =
» [5 Treces » DI14iDQ 10 Systemmerkerbits >
» [, Gerate-ProxyDaten » A2 El
i Frogramminformatienen » Schnelle Zahler (HSC) [¥] verwendung des Systemmerkerbytes sktivieren =
PLC-Meldetextlisten P Impulsgeneratoren (FTOIPWM) R 2
[ Lokale Module Anlaut Systemmerkerbyres (WB): | 1 ] il
» L[ Dezentrale Peripherie Zyklus Erster Zyklus: [ %M 0 (FirstScan) ] o
+ [ Nicht gruppierte Gerate Kemmunikationslast . _
- Diagnosestatus geandert: |%h1.1 (DiagStatusUpdate) |
~ [ slave_1 System- und Taktmerker
Y Gerdtekonfiguration » Viebserver L Immer 1 (high): | %1 2 (AlwaysTRUE) |
% Online & Diagnose OberflachenSprachen : Immer 0 (low): |%M1.3 (AlwaysFALSE) ‘
o Slave 1 Uhrzeit N
v
[. 4 Wort AEIAAIKonsistenz gesame_1 b Schutz & Security H Taktmerkerbits =i
Il & wort AElAAIKonsistenz gesamt 1 Konfigurationssteuerung
» [g§ Gemeinsame Daten Verbindungsressourcen [w] verwendung des Tekimerkerbytes aktiviersn
3 Dokumentationseinstellungen Adressibersicht Adresse des Takimerkerbytes
» [ Sprechen  Ressourcen S
¥ e Zuiatg e Takt 10 Hz: [%MO.D (Clock_10Hz) ]
v (5 Card ReaderfUsB-Speicher
TektS Hz: |[%M0.1 (Clock_SHz) |
Takt 2.5 Hz: | %M0.2 (Clock_2.5Hz) ]
b |Referenzpmjekha Tekr2 Hz: [%MO3 (Clock_2Hz) |
» |Detailansicht Takt

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen Online Exras  Wierkeeuge Fenster  Hilfe Tobilly Integrated Automation
135 % H Projekt speichern| =) M ¥ i & PORTAL
Projekt speichern
Gerd ‘@I Variablen " = Anwenderkonstanten H)E Systemkonstanten
5 ¥ 3 =
PLCVariablen
> [] sv14_v3c V14 SP1_1214C 2] Name Variablentabelle Datentyp Adresse Rema... | Ereic... Schrei. Sichtb.. |Kommentar
B Neues Gerst hinzufiigen T @ smemee | Defoult tag tble [+] Byte BT =] =] =] =]
& Geréite & Neze 2 @ Fistscan Defoulttagtable  Bool %10 =] =) =)
~ [ PLC_1 [CPU 1214C DE/DCIDC] 3 4@  DisgStatusUpdate Defaulttag table ool %M1 =] =] v
Y Gerdtekonfiguration =li @ AwapTRUE Defeulttagtable  Bool %012 =] =] =]
%/ Online & Diagnose S g0 AlwaysFALSE Defsulttagtable  Bool %hi1 3 =] =] =]
» [ Programmbausteine 6 4@ Clock Byte Defsult tag table Byte %MBO =) =] =]
v [ Technologieabjekte —17 @ Cdock 10Hz Default tag table gool %h0.0 ™M =] =]
» Externe Quellen 8 40 Clock_SHz Default tag table Bool %01 =] =) =] ||
v L4 PLCVarisblen & 41 Clock 25Hz Defoulttagtable  Bool %W0.2 =] =] ]
7 %g Allevariablenanzsigen 10 @ Clock 2Hz Defsulttagtable  Bool %00 3 =] ] =]
B Neue Variablentabelle hinzufigen 11 |40 Clock 1.25Hz Defsult tag table gool %hO.4 =] =] =]
% Default tag table [52] 40 Clock 1Hz Defsult tag table Bool %MO5 =3} =] =]
» [g PLCDatentypen 40  Clock 0625Hz Defoult tagtable  Boal %M0.6 =] ™ ™
» [5 Beobachtungs- und Forcetabellen @@ Cock 05Hz Defaulttagtable  Bool %07 =] =) =)
» [ OnlineSicherungen Hinzufiigen M M M
» [ Traces
v [, Gerdte-ProxyDaten [»]
> | Referenzprojekie [<] il B
> | Detailansicht |§ Eigenschaften “ Info (i) ‘ﬂ Diagnose |
ekt w1 4.

4 Portalansicht
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TIA Geratekonfiguration

Unter anderem bitte beachten:
* symbolische Systemkonstanten — Hardware-Kennung
— siehe auch PLC Variablen > Alle Variablen anzeigen > Systemkonstanten
* Eingang-Adresse / Ausgang-Adresse
* GSD-file-Version )
* Subnetz, Adresse und Ubertragungsgeschwindigkeit
- Der Servostar stellt sich automatisch auf die Ubertragungsgeschwindigkeit ( Baudrate ) ein.
* Ansprechliberwachung Watchdog

Symbolische Systemkonstanten — Hardware-Kennung

T'{“ Siemens - C:\S7_Projekte\Sv14_v3c_V14_SP1_1214C\Sv14_v3c_V14_SP1_1214C

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen' Online Extras Werkzeuge Fenster Hilfe Totally Integrated Automation

=X myrci: 5 G E R onlinevebinden ¥ online verbindung rennen fp [N IR X - ] * PORTAL
Sv14_v3c_V14_SP1_1214C » Gerite & Netze - X

Gerdte |5‘" Topologiesicht ||5& Netzsicht  |[lIf Geratesicht

-] & = HE" | [ Netwbersicht | Verbindungen | [«]»

3 % [ Projektspeichern & M E

F |rx vernezen 1§ Verbindungen

| T
i[5]"

W Gerar Typ i
~ 57-1200 station_1 £7-1200 station

Slave_1 o P CM12435 CM 12435 -

Servactar ™1 %F] E » FLC CPU 1214C DC/DCIDE

M 124355 W7 ~ GSD device_1 GSD device

| slave_1 Servostar T

= [ ] Svi4_v3c V14 5P1_1214C
ﬁ Neues Gerat hinzufigen
oy Gerdite & Netze e =

~ [ PLC_1 [CPU 1214C DE/DCIDC] SRz

|
| Gerstekonfiguration ! |

4/ Online & Diagnose

[3]

ojejey-asempiey (£

-l Pr::grammbausteine [PROFIBUS 1
B Neuen Baustein hinzufigen =
4 GenCycleOB [0B1]

4 GenloFItOB [0B82]

B GenRackFauhOB [OB86]
& GenStarupOB [OB100]

& Axis_01_Compare [FB18]
3 Axis_01_F8 [FBT4]

o Ads_01_Read [FB17]

& Aods_01_Write [FB16] [
@ Axis_07_Compare_DB [DB18] — _<-i|—ilﬂ \'5'| [100% I — % % (<] M ] [3]
@ Axis_01_DB [DB14] — - - =

§ Aois_01_Resd D [DB17] |§‘E|genschaﬂ;en ‘g.lnfo 1| &l Diagnose

@ Axis_07_Write_DB [DB16] ‘ Allgemein || 10-Variablen || Systemkonstanten H Texte

= T
sjo0 -auluQ (= |

uaqeﬁ;nv@n”

@ IF_0B [D870] [Fardwaresystem en anl=]

¥ o Systembausteine | Heme Typ HW-Kennung  Verwendetvon  Kommentar
Slave_1-DPSlave Hu DpSlsve 273 PLC 1
Slave_1-Hesd Hu Interface 275 PLC 1
Slave_1-4 Wort AE_AA Konsistenz gesamt_1 Hw_Subodule 276 PLC 1
Slave_T~6_Wort_AE_AA_Kansistenz_gesamt_1 Hw_SubMedule 277 PLC 1

uayaiolqrg [

[ Technologiecbjekte

Externe Quellen

[ PLCVariablen

LC-Datentypen

4 Beobachtungs- und Forcetabellen

il i i

[ onlinesicherungen
[55 Traces
[, Gerdte-Proxy-Daten
™ Programminformationen
E] PLCMeldetextlisten
» (@ Lokale Module
» (@ Dezentrale Peripherie
» [im Nicht gruppierte Gerate 2]

> | Referenzprojekte

* |Detailansicht

4 Portalansicht

2 Ubersiche | Gerate & Net._.
=
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Eingang Adresse / Ausgang Adresse und GSD-file-Version

T4 Siemens 7_Projekte\Sv14_v3c V14 SP1_1214
Projekt  Bearbeiten Ansicht Einfiigen Online  Extras  Werkzeuge Fenster  Hilfe Totally Integrated Automation
F [% B Projekespeichern 2 M 2 2 X sz N § 2 I3 & onlineverbinden ¥ on ehindung trenren | g MR e N 4 PORTAL
Gerite Hﬁl Netzsicht ||ﬁ'f Geritesicht LL,LJ
« 8 d [ T
r :3 B¢ [Slave_1 [servostar] [l g B @’ Geriteiibersicht o
Slave 1 [servostar] | | =1
A =z
| 57 ¥4 .. modul Baugr... Steck... E-Adresse A-Adres.. Typ ]
> ] Sv14 v3c V14 SP1_1214C B o 3
Bt Neues Gerat hinzufiigen N Pl VT = = St z
: 4 Wort AEIAAKonsistenz ge... O 1 256..263 256.263 4WertAE..| |
fg_‘J Cepale & et & & Wort AEIAAIKonsistenz ge . O 2 264.275 264.275 6WorntAE.| |5
~ [ PLC_1 [CPU 1214C DO/DCIDC] . & 5 =
Y Geratekonfiguration E B T ||
%] Online & Diagnose ! ’ ol
= ! |JF!-E. : 0 5 o
» g Programmbausteine = & = =
» [ Technologieobjekte 5 7 =
» Externe Quellen = = E
» L@ PLCVariablen = B Rl e
oo .. ] [
4 LCDatentypen <Jlm[] 5] [100% <] [ | |>] g
» [ Beobachmungs- und Forcetabellen o— = = = =
¥ [ Griinesiharingen L ‘3. Eigenschaften ||_\..Info i) || %) Diagnose ‘ %
b [ Traces J Allgemein H I0-Variablen H Systemkonstanten " Texte ‘ :g
3 crate-ProxyDaten < Allgamain 7] =
§ Programminformatianen Katsloginformation e H
& PLCMeldetextlisten PHOEBOE A s &
=
» ‘:L'_l Lokale Module Allgemeine DFFarameter Kurzbezeichnung: |servostar J m
» [ Dezentrale Peripherie =
- sdhii L e ] Beschreibung: | (kollo45d.gsd) S =
Nicht gruppierte Gerate SYNCIFREEZE | =
L slawe 1 HWwHKennung ! g
Y Gerdtekonfiguration il =
1 =
%/ Online & Disgnese : 8
o slave_1 [+~]
4 Wort AEIAAIKonsistenz gesamt_1 Adtikebhics | ‘
& Wort AEIAAIKansistenz gessme_1 [+] -
- - Firmware-Version: |Z01 |
> |Referenzpmjekha
— GSD-Datei: |kollo45d.gsd
» | Detailansicht ;

Ubersicht @ Slave_1

Subnetz, Adresse und Ubertragungsgeschwindigkeit

|§,Eigenschaﬂen ||"_i.‘.lnfD y"ﬂ Diagnose

J Allgemein ” 10-Variablen ” Systemkonstanten || Texte |
 Allgemein [
PROFIBUS-Adresse
Kataloginformation
PROFIBUS-Adresse Schnittstelle vernetzt mit
Allgemeine DP-Parameter
Ansprechiiberwachung Subnetz: |PROFIBUS_T “l
SYNCIFREEZE L
HW-Kennung Ml
b Parameter
Adresse: |12 ‘V|
Héchste Adresse: |125 ‘vl
Ubertragungsgeschwindigkeit: |1.5 Mbits ‘v|

Ansprechiiberwachung Watchdog

|§.Eigenschaften u:i.‘.lnfo yuﬂ Diagnose

J Allgemein " 10-Variablen ” Systemkonstanten || Texte

w Allgemein N
Ansprechiiberwachung

Kataloginformation
PROFIBUS-Adresse
Allgemeine DP-Parameter @ Watchdog aktiviert

SYNCFREEZE
H¥W-Kennung
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Servostar Einstellungen mit der DriveGui

Fir die Inbetriebnahme flir den Servostar S400 / S600 wird die Software Drive benutzt.
Dies wird hier im Detail nicht ndher beschrieben.

Info

W5 53 K5205
“eoo  Copyright (1999, 2007

Drriicken Sie F1 flr HILFE

Fir die Inbetriebnahme flir den Servostar S300 / S700 wird die Software DriveGui benutzt.
DriveGui-Version:

Uber DriveGUI

DreeelaU]
“Werzion 331 Build 0 Final
Copyright [C] 2004, 2017

Profibus Einstellungen: ASCII Parameter ADDR 12 — EXTWD 100
E LInbenannt - DriveGLUI

Datei Bearbeiten  Kommunikation  Verskdrker  Extras  Ansicht 7

D | & [ Hirz(F1) k2
= B2 DRIvED

£ B setup-iperd CAN-/ Feldbus - Einstellungen
™ Service-Funktionen
B Status (Fehler | Warnungen)
£ Manitar Allgerneing Feldbus-Einstelungen
Ui' E:I:I::Ii?;r;b Adresse Externer W atchdog [Feldbuz)  OnBoard-Feldbus _
BB osziloskop fiz oo s ]
3 Bode-Plot
Terminal CaM-Buzs-Einstellungen
ﬂi Auto-Tuning B audrate Guarding
T EbherCAT _ Heartbeat Miode Guarding
SD-P?arte 500 || kBaud Consumer |0 ms Lifetime Factor |0

+-#== Profibus

Producer |0 ms Guard Time 0 ms

Gemappte FDOs. . [ Aktuelles Guarding / Mappings im Regler speichemn ]

[ Guarding- / Mapping-Defaults zum Regler schreiben ]
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Profibus — Daten — Eingang / Ausgang oder Send / Receive — PKW und PZD - Interface

E Unbenannt - DriveGLUI

Datei Bearbeiten  Kommunikation  Yerstarker Extras  Ansicht 2

Eereit

5706 (DRIVEQ) @ COML (38,4 KBaud)

W = & [ nireF1) k? @ 0 @ En B e A -
OPMODE | 8: Position Fahrsatze V
= M pRIvED
- B Setup-Wizard PrOfibUS
[ Service-Funkkionen
© Status (Fehler | Warnungsn)
£ moritar Yerstiker Prafibus-
[~ Einrichthetrish Baudrate PNO-dentrr, Fege: Master
"o Fahrauftrage 1500 kB aud HO450 Lei- T }
mfo loskor stungs- d Profibius
= FElOBHAD Adiesse PRO-Typ teil Profibug- | #— Ausgangs—
=] Bods-Flot 12 2 Interface | —® Eingang—
2 Terminal
% Auko-Tuning PROFIEL S nterface-Zustande
= EtherCAT Watchdog-Status:  Baud Suche —— — DP Mode Kommunikation
B SD-parte DP-Status: fartet f — Datenaustausch 0K,
4 Profibus - -
2 Profibus-Zustandsmaschine [[] &insprechiibenwachung ighorieren
Ein- ¢ Auzgangsbuffer
PR FZD
PKE IND  PwWE S5Tw  HSwW FZD3 FZD4 FZDE PZDE
Auzgang: 0000 | 0000 | OO0 000 0034 | 0000 (0000 0000 | 0000 | 0000
PKE IND  PWwWE Z5w  HW  FZD3 PZD4 FZDS PZDE
Eingang: 0oog | 0000 | 0000 0000 0270 |0000 0000 0000 |O000 | o000

@ oniine | Mo 5w

Profibus — Steuerwort STW und Zustandswort ZSW - Interface

5’ Unbenannt - DriveGUI

=%

ETareit

5706 (DRIVED) @ COMI (38,4 kBaud)

Datei Bearbeiten  Kommunikation Yerstdrker Extras  Ansicht ¢
Owd |+ B2 8 & | @hirer | & 2 Q EN DIE | Bn o BY & OPMODE |8 Postion Fabrsitze ||
= |1 oRiven
=B etpiad Profibus - Zustandsmaschine

[™ Service-Funktionen

@ status iFehler | Warnungen)

£ Marniitar Steuensort [5ThW) Zustandsmazching Zustandswart [Z5W)

UE:L ElnrlfhtbeF”Eb o6 [Erschatn f ] 0| 0 |Einschaltbersit

o, Fahrauftrage i

BB oszilloskop 1| 0 | Spanhung speren l - l ; 1| 0 Eingaschaltet

4 Bode-Plot 2 1 | Schnelh, in Einzch. ; 2 0  Betrisb freigegeben

B Terminal 3 0 |Betich freigegeben ‘ ey ‘ | ‘ 3 0 |Fehler

ﬂi Anto-Tuning 4 1 7 | Schnelhalt [HLG sper.] 4.1 1 | Spannung gespernt

T EtherCAT : : |

B oogarte 5 1 |Zwisch. [HLG stop] 5|9  Schnellhalt

=2 profibus E 0 | Solkwertireigabe £ 1 | Eingchaltzpere
# Profibis-Zistandsmaschine 7 | 0 | Reset Fehler ! - : 7|0 Wanung

8 0 | Tippen [Einddsus) 2 U S olHshwertiibenwach.
3 0 | rezerviertt _ 9|1 FRemote
10 g | P20 [Freig./Spemren) - , 10| 0 Saollwert eneicht
11 0 | Start Refer. [Flanke] 11 | 0 | Begrenzung aktiv
12 0 | herstellerspezifisch _ 12 0 Abh. v d Betriebsart
13 0 | herstelerspezifisch F 13| g Abh w d Betnebsart
14 n herstellerzpezifizch i 14| 0 | herstellerspezifisch
15| 0 | herstellerspezifisch ’-———.l ‘ 15| 0 | hemstellerspezifizch

|

€0 online Mo S EN
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Bausteinubersicht

Axis 01 FB FB14/DB14 | Hantierungsbaustein zwischen S7-PLC und Servostar

Axis_01_Write FB16/DB16 | Baustein fiir den FB14 zum Daten schreiben in den Servostar und
enthalt die Daten, die vom FB16 in den Servostar geschrieben werden

Axis_01_Read FB17/DB17 | Baustein fir den FB14 zum Daten lesen aus dem Servostar und

enthalt die Daten, die vom FB17 aus dem Servostar gelesen werden

Axis_01_Compare |FB18/DB18 | Baustein zum Datenvergleich vom z. Bsp. DB16 und DB17

IF_DB DB70 Interface-Datenbaustein z. Bsp. fir ein Operator Panel /Touch Panel

Alle Bausteine kdnnen bei Bedarf umbenannt bzw. umnummeriert werden.
Anschliessend muss “Ubersetzen -> Software (komplett Ubersetzen)” durchgefihrt werden.
Daraus resultierende Konflikte missen von Hand in den Bausteinen korrigiert werden.

Der Axis_01_FB (FB14) nutzt die folgenden Bausteine:

DPRD_DAT — Konsistente Daten lesen eines DP Slaves / ProfiNet IO devices

DPWR_DAT - Konsistente Daten schreiben eines DP Slaves / ProfiNet IO devices

UFILL_BLK — Speicherbereich vorbesetzen

SERIALIZE — Datentyp UDT, STRUCT, ARRAY in eine sequenzielle Darstellungsform konvertieren
DESERIALIZE — Eine sequenzielle Darstellungsform in Datentyp UDT, STRUCT, ARRAY konvertieren

Anmerkungen

» Der Axis_01_FB (FB14) ist als Multi-Instanz programmiert und kann somit in einem FB mehrmals als
Unterprogramm-Baustein ohne eigenen Instanz-Datenbaustein aufgerufen werden.

» Wenn der Axis_01_FB (FB14) nicht als Multi-Instanz implementiert wird, dann muss der Axis_01_FB
(FB14) fur jeden Antrieb mit einem eigenen Instanz-Datenbaustein aufgerufen werden.

» Der Axis_01_FB (FB14) ist in FUP ( Funktionsplan ) mit der Mnemonik International und der Symbolik mit
Kommentaren in ENGLISCH programmiert.

» Die PLC-Datentypen ermdglichen eine einheitliche Datenbasis und eine objektorientierte
Programmierung in TIA.

+ Die STRUCT-Datentypen ermdglichen ganze Datenbereiche einfach mittels Pointer zu adressieren.

» Das S7-Projekt ,Sv14_v3c_V14_SP1_1214C" enthalt ein komplett funktionsfahiges S7-PLC Programm
flr den Servostar - Profibus.

» Das S7-Projekt ,Sv14_v3c_V14_SP1_1214C"wurde von dem Step7-Projekt ,Sv14_v3c” in das Simatic
TIA-Portal migriert und dann komplett in FUP umprogrammiert.

» Fir die S7-1500 PLC gibt es das komplett funktionsfahige Projekt ,Sv14_v3c_V14_SP1_1516".

Mit einer S7-1200 PLC und einem Servostar mit Profibus-Optionskarte und Motor kann die komplette
Servoachse schnell und einfach mit der Watch table_1 in Betrieb genommen werden.
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Eingang- und Ausgangschnitistelle vom Axis 01 (FB14)

m(@

Die Schnittstelle vom FB14, FB16, FB17, FB18 und DB20, DB21, DB70 verwendet PLC-Datentypen.

M_Axis_01_Request

M_Axis_01_MaMsg — Machine messages / Error messages

M_Axis_01_State
M_Axis 01_InData
M_Axis 01 OQutData
M_Axis_01_PnuStruct

M_Axis_01_RcvSend - Receive and Send Profibus

Die PLC-Datentypen stellen sicher dass die Datenstruktur in dem S7-Projekt eine einheitliche gemeinsame
Datenbasis hat. Eine Anderung an der gesamten Datenstruktur erfolgt einmalig im PLC- Datentyp. Die
gesamte Datenstruktur vom S7-Projekt wird dann mit “Ubersetzen -> Software (komplett Gbersetzen)”

automatisch aktualisiert.

Bitte danach priifen dass die Anfangswerte von den PLC-Datentypen in die Aktualwerte von dem DB
transferiert wurden. Wenn nicht dann ist fir diesen DB eine separate Initialisierung oder eine korrekte
Einstellung der Bausteineigenschaften erforderlich.

Axis 01 FB (FB14)

Eingangsvariablen haben ein ,i* ( Input ) und Ausgangsvariablen ein ,,0“ ( Output ) vorangestellt.
Damit ist der Programmcode leichter lesbar.

VAR_INPUT
iData M_Axis_01_InData
iRequest M _Axis_01_Request
iPnu Struct

Write M_Axis_01_PnuStruct
. .Read M_Axis_01_PnuStruct
VAR_OUTPUT
oMaMsg M_Axis_01_MaMsg
oState M_Axis_01_State
oData M _Axis_01_OutData
OoAxis M_Axis_01_RcvSend
IF_DB (DB70)
ToMachine IfGroupToUnit
FromMachine IfUnitToGroup
Request M_Axis_01_Request
State M Axis_01_State
iData M_Axis_01_InData
oData M_Axis_01_OutData
oMaMsg M_Axis_01_MaMsg
OAxis M_Axis_01_RcvSend
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Symbolische Adressierung von dem Hardware-Interface an das Axis 01 FB ( FB14) - Interface

TIA generiert automatisch symbolische System constants — Hardware identifiers
— siehe ebenfalls PLC Variablen > Alle Variablen anzeigen > Systemkonstanten

Die numerischen Adressen kénnen unerwartet durch TIA nach “Ubersetzen -> Hardware (komplett
Ubersetzen)” modifiziert werden. Deshalb im Programm immer nur die symbolische Adresse benutzen !!!

Die Eingangsadresse / Ausgangsadresse wird in der Gerate und Netzwerkkonfiguration eingestellt.
Siehe Kapitel TIA-Geratekonfiguration

Mit drag&drop oder copy&paste wird die symbolische Adresse einfach von den Systemkonstanten oder von
der Geratekonfiguration auf den Input von dem MOVE geschrieben.

Jeder Servostar benétigt die Zuordnung von seiner Geratekonfiguration zu dem Axis_01_FB (FB14)
durch den Datentyp Hardwarelnterface.

Hinweis: Bei Copy&Paste von Projekteilen in anderes Projekt werden die symbolischen Adressen nicht
immer identisch Gbernommen. Die TIA Geratekonfiguration generiert dann z.Bsp. eine Erweiterung
xxXPKW _1, xxxPZD_1, xxxSlave 1.

Deshalb immer unter PLC tags > show all tags > System constants priifen dass die Symbole eindeutig und
einmalig vergeben sind. In der TIA device configuration oder im Programm kann dann die Zuordnung
berichtigt werden und das nicht benutzte Symbol sollte anschliessend geléscht werden.

Ist die Zuordnung korrekt durchgeflihrt kommunizieren die S7-PLC und der Servostar lber den Profibus und
der Axis_01_FB (FB14) meldet oState.CommunicationOk =1

GenCycleOB (OB1)
' VEE Init parameters: Symbol: see PLC tags = System constants OR see device configuration

Symbol: see PLC tags = System constants OR see device configuration

MOVE
. —EN

DB 70.DEWS0
"IF_DB".iData.
%,Lou-n Config.LAdd rPKW

Konsistenz_
gesamt_1" N

WB70.DEWS2

"IF_DB".iData.

sistenz_ W ouT Config.LAddrPZD
gesamt_1" N L L

MOVE
—~— EN T %DB70.DBWS4
273 "IF_DEB".iData.
“Slave 55 QUT1 — Config DiagAddr
1~DPSlawve” N L e
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GengycIeOB (OB1)

M Netzwerk 8: Fuily:

Kommentar

wB14
*fais_01_DB"
Y%FB14
“Axis_01_FB"
= EN
PEDB70 DBX50.0
“|IF_DE".iData iData
PADBT70_DBEX4.0
"IF_DB".Request — iRequest
iIPnu

falze = jPnuIriteStart
falze = jPnuReadsStart

1.0
"Firstscan” =—— iGenStartup
12
"AlwaysTRUE" == iERError
M2
"AlwaysTRUE" — jEnTimeout
YDBT0_DEXD 3
"IF_DB".
ToMachine Ack — jack
W12 jActslaveDevic
"AlwaysTRUE" — e
M2

“AlwaysTRUE® — iPowerDk

“DB70 DBEX28.0

“IF_DE".  jPauseMotionTa
FausehMotionTask e ck

WDBF0.DBEX28 1
*IF_DB".
ResetPosition — jResetPosition

“DB70.DBEX28.2
"IF_DE".
FastStopDisableA  jFastStopDisabl
M5 —0 g fxis
“DB70.DBEX28 3
"IF_DE" .Fast5top —0 iFaststop

%DB70_DBX28 6
“IF_DE".Init = jinit

“DB70.DBEX28.7
*IF_DE".
set0pmodef — jsetOpModeP

“DB70 DBX29.0
“IF_DB".
setDperationEna  jSetOperationE
le — nable

%WDB7F0.DBX29 2
*IF_DE".
Swhisable =@ iswEnable

ohahsq

oState

oData

ofctualPosition

ofctualspeed

oActualCurrent

oActualPressur

e

oActualFlow

oManufactstate

oOpmodeP

P#DE70.DEX122.0
"IF_DB".oMahsg

PEDB70 _DBX6 0
"IF_DB" State

PEDBE70.DBX92.0
*IF_DB".oData

PEDE70.DBX124.0
*IF_DB".ofms

YDB70.DBD14
"IF_DB".
ActualPosition

“DB70.DBWIB
"IF_DEB".
ActualSpeed

YDB70 DBW20
"IF_DB".
ActualCurrent

WDBTF0.DBW22
*IF_DE".
ActualPressure

YDB70 DBW24
"IF_DB".
ActualFlow

PIDE70.DEX300
*IF_DE".
Manufactstate

YDB70 DBW26
*IF_DB".OpmodeP

oError = -

EMO —
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Gesamtubersicht der Schnittstelle vom Axis 01 FB (FB14)

VAR_INPUT
iData STRUCT | Data: HWConfig, OpMode,RefJogSpeed,MotionTask
Config STRUCT
LAddrPKE HW_Inf | StartAddressIn in HW-Config periphery dez
LAddrPZD HW_Inf | StartAddressOut in HW-Config periphery dez
DiagAddr HW_Inf |DiagnosticAddress in HW-Config periphery hex
TO_Reference Time Timeout referencing
TO_Position Time Timeout positioning
OpModeP DWORD |PNU 930 (2 =MotionTask, 1 =VelocityDigital, -2 =TorqueDigital .. )
JogSpeed WORD PNU 1889
RefSpeed WORD PNU 1896
MotionTask STRUCT
Number WORD 0 =DirectMotionTask
DirectSpeed DWORD |PNU 1791
DirectPosition DWORD | PNU 1790
DirectType WORD PNU 1785
DigitalSpeed STRUCT
Ncmd WORD PNU1886 — Ncommand ( Ncmdlé = Ncmd * 2715 / VOSPD )
DigitalTorque STRUCT
Icmd WORD PNU1870 - Icommand ( I[A] = Icmd * IpeakAmplifier[A] / 3280 )
DigitalPump STRUCT
QPRcmd WORD QPR command ( pressure 1 <=> 10 mbar )
QFcmd WORD QF command ( flow 1 <-> 0,1 1/min )
iRequest STRUCT | Requests: Ref Pos StartStopCancelMotionTask Jog
StartRef BOOL Start reference movement, static 1
StartIcmd BOOL Start I command digital torque, P4, static 1
StartMotionTask BOOL Start motion task ( direct motion task =0 ), P4
StopMotionTask BOOL Stop motion task, P4->P3
CancelMotionTask BOOL Cancel motion task, P3
StartNcmd BOOL Start N command digital speed, P4, static 1
JogPlus BOOL Jog positive, static 1
JogMinus BOOL Jog negative, static 1
MacroInput BOOL MacroProgramInput, static 1, PROSTW & 0x200
StartQcmd BOOL Start Q command digital speed, P4, static 1
Res_1_2 BOOL
Res_1_3 BOOL
Res_1_4 BOOL
Res_1_5 BOOL
Res_1_6 BOOL
Res_1_7 BOOL
iPnu STRUCT
Write STRUCT
Number WORD
Index WORD
Value DWORD
Read STRUCT
Number WORD
Index WORD
Value DWORD
iPnuWriteStart BOOL Request PnuWriteStart pulse 0->1
iPnuReadStart BOOL Request PnuReadStart static 1
iGenStartup BOOL Startup cycle after PLC startup
iEnError BOOL Enable error messages
iEnTimeout BOOL Enable timeout movement referencing and positioning
iAck BOOL Acknowledge WarningsErrors
iActSlaveDevice BOOL Activate Slave or Device
iPowerOk BOOL All powersupplies are ok
iPauseMotionTask BOOL Pause for Motion Task, P4
iResetPosition BOOL Reset position, set ActualPosition to RefPosition ( ROFFS )
iFastStopDisableAxis BOOL FastStop with disable axis, P4->P1
iFastStop BOOL FastStop without disable axis, P4->P11
iInit BOOL Initialize axis with disable axis
iSetOpModeP BOOL Set operating mode Profibus
iSetOperationEnable BOOL Set axis state machine to P4_OperationEnabled
iSwEnable BOOL Software enable axis
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VAR_OUTPUT
oMaMsg STRUCT Error messages
ErrTO_Ref BOOL Error timeout reference
ErrTO_Pos BOOL Error timeout positioning
ErrNoReferenceSet BOOL Error if reference is not set and request
ErrWrongOpMode BOOL Error wrong operation mode selected and request
ErrActSlaveDevice BOOL Error activating slave or device
ErrCfglInput BOOL Error configuration input
ErrRcv BOOL Error receiving data
ErrCfgOutput BOOL Error configuration output
ErrSend BOOL Error sending data
ErrAxis BOOL Error from axis
ErrReadWrite BOOL Error request Read and Write together
ErrNotEnabled BOOL Error if not enabled and request
ErrRes_1_4 BOOL
ErrRes_1_5 BOOL
ErrRes_1_6 BOOL
ErrCmd BOOL Error more than one request command active
oState STRUCT AxisState
ReferencingActive BOOL Axis 1s referencing
JoggingActive BOOL Axis is jogging
VelocityIsZero BOOL Axis velocity 1is zero
MotionTaskActive BOOL Axis motion task is active
InPosition BOOL Axis is in position
Res_0_5 BOOL
Res_0_6 BOOL
Res_0_7 BOOL
ReferenceOk BOOL Axis is referenced
CommunicationOk BOOL Axis communication Profibus is ok
InitOK BOOL Axis initialisation is ok
InitError BOOL Axis initialisation error
OpModeP_ 0Ok BOOL Axis opmode Profibus is ok
OpModeP_Error BOOL Axis opmode Profibus error
WarningActive BOOL Axis warning active
WarnPositionError BOOL Axis warning position error
PO_NotReadySwitchOn BOOL state diagram
P1l_SwitchOnInhibited BOOL state diagram
P2_ReadyForSwitchOn BOOL state diagram
P3_ReadyForOperation BOOL state diagram
P4_OperationEnabled BOOL state diagram
P1l1_FastStopActive BOOL state diagram
P13_ErrorReaction BOOL state diagram
P1l4_FErrorActive BOOL state diagram
PnuWriteOk BOOL Pnu write done and ok
PnuWriteError BOOL Pnu write not done and error
PnuReadOk BOOL Pnu read done and ok
PnuReadError BOOL Pnu read not done and error
Res_3_4 BOOL
Res_3_5 BOOL
Res_3_6 BOOL
Res_3_7 BOOL
ResponseTelegram_ PKW_PWE | DWORD Axis response telegram after Pnu Rcv or Send
oData STRUCT |AxisData
Canceled STRUCT
DirectMotionTask STRUCT
STW WORD
Speed DWORD
Position DWORD
TaskType WORD
ActualSpeed INT
ActualPosition DINT
StartPosition DINT
PnuRead STRUCT
Number WORD
Index WORD
Value DWORD
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OAxis STRUCT
Rcv STRUCT
PKW
PKE WORD
IND WORD
PWE1 WORD
PWE2 WORD
PZD STRUCT
ZSW STRUCT
SetpointActualValMonitor |BOOL only in Opmode POSITION: Following error
Remote BOOL not working, set to 1
SetpointReached BOOL only in Opmode POSITION: At Position
LimitActive BOOL at the moment not working
ModeDependentx BOOL used in ASCII-Modus
ModeDependenty BOOL used in ASCII-Modus
ModeDependentz BOOL used in ASCII-Modus
Reserved BOOL reserved
ReadyForSwitchOn BOOL
SwitchedOn BOOL
OperationEnabled BOOL
Error BOOL see ASCII-Kommando ERRCODE
VoltageInhibit BOOL
FastStop BOOL
SwitchOnInhibit BOOL
Warning BOOL see ASCII-Kommando STATCODE
HIW WORD
PzZD3 WORD
PZD4 WORD
PZD5 WORD
PZD6 WORD
Send STRUCT
PKW STRUCT
PKE WORD
IND WORD
PWE1 WORD
PWE2 WORD
PZD STRUCT
STW STRUCT
JoggingOnOff BOOL OpMode dependent
Reserved BOOL
PZDenableInhibit BOOL
StartHomingRun BOOL OpMode dependent
ResetPosition BOOL
AckWarning BOOL Acknowledge warnings
Only in OpModes Position:
0=MotionTaskNumber
MoTaskDirectOrMoTaskNr BOOL l1=DirectMotionTask
DigitalRevolutionSpeed BOOL OpMode dependent, digital velocity
SwitchOn BOOL
InhibitVoltage BOOL
1>0Axis FastStopWithEmgyRamp, AxisWillDisabled-
FastStopSwitchOn BOOL STOPMODEDECDIS
OperationEnabled BOOL
FastStopWithEmgyRamp BOOL 1>0 Axis fast stop with emergency ramp
PauseStopRfg BOOL OpMode dependent, 1>0 Axis stop
SetpointEnable BOOL OpMode dependent
ResetFault BOOL Reset errors
HSW WORD
PzZD3 WORD
PZD4 WORD
PZD5 WORD
PZD6 WORD
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oActualPosition DINT Actual position, wvalid if PZD channel is active 1%*)
oActualSpeed INT Actual valid if PZD channel is active, OpmodePb 1,2
oActualCurrent INT Actual current, valid if PZD channel is active, OpmodePb -2
oActualPressure INT Actual pressure, valid if PZD channel is active, OpmodeP -7
oActualFlow INT Actual valid if PZD channel is active, OpmodeP -7
oManufactState STRUCT | comment valid for OpMode positioning

Pos3reached BOOL

Pos4reached BOOL

AxisInternalInitReady BOOL

x0_3 BOOL

VelocityIsZero BOOL

SafetyRelayOpen BOOL

AxisEnabled BOOL

AxisErrorExist BOOL

MotionTaskActive BOOL

ReferenceDoneAndOK BOOL

ReferenceSwitchOn BOOL

InPositionWindow BOOL

LatchPositionDone BOOL

x1_5 BOOL

Poslreached BOOL

Pos2reached BOOL
oOpmodeP WORD Actual OpmodeP ProfibusDP ( Pnu 930)
oError BOOL Error is active

") Die aktuelle Positon wird in den Prozessdaten nur in inkrementellen reglerinternen Einheiten ( 2°° Inkr. pro
Motorumdrehung ) zur S7-PLC Ubertragen. Die Umrechnung von den reglerinternen Einheiten in
Benutzereinheiten kann in der S7-PLC erfolgen und ist abhangig von der mit der Bediensoftware im Regler

eingestellten Positonsauflésung PRBASE.

Beispiel mit PRBASE 20:
Aufldsung = 5000 Incr / 3 Umdrehungen:

=> Position in Benutzereinheiten = Actual_Position x 5000 / (3 x 2°%)
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Programmbeispiele zur Umrechnung der reglerinternen Einheiten in Benutzer/SI-Einheiten

GenCycleOB (OB1) - Network 11: "IF_DB".ActualPosition

¥  Network 11:

*IF_DBE" .ActualPosition { see Pnu 1800: S1-Unit}

w [ Example: Linearfxs - feed 160000 pmirevolution with gear ratio: i=7

11 *IF_DB" ActualPosition [um, SHUnit - DWORD]

i
Il ="pAxis_01_DB".oActualPosition [Counts] * 0.021798270089

Il use datatype 32-bit IEEE floating-point number

(i ="#Axis_01_DB" oActualPosition [Counts] * (PGEARI | PGEARD) | 2/FREASE
Axis_01_DB" oActualPosition [Counts] * (160000i7) { 1048576

#HelpReal N

GenCycleOB (OB1) — Netzwork 12: "IF_DB".ActualSpeed

¥  Network 12:
w [ Example: VOSPD 3600 rpm

*IF_DB".ActualSpeed (see Pnu 1815: Si-Unit }

11 *IF_DB" ActualSpeed [rpm, SI-Unit- Word]

i ="Axis_01_DB".0ActualSpeed [Counts] * VOSPD [ 25
Axis_01_DB".cActualSpeed [Counts] * 3600 (32768
Il ="Axis_01_DB".oActualSpeed [Counts] * 225 [ 2048

il use datatype 32-bit integer

MUL
Dint
= EN
%DB14.DBW146
"fads_01_DB".
oActualSpeed N1 QUT — #HelpDint
225 IN2 3¢ -_—EN

#HelpDint N1
2048 Mz

o
Dint

%DB70_DBWIS
*IF_DB".
ouTr— ActualSpeed

GenCycleOB (OB1) — Netzwork 13: "IF_DB".ActualCurrent

*  Network 13:

w li example for Servoamplifier with Ipeak 9 Ampere
I *IF_DB" ActualCurrent [mA, S1-Unit - Word]
Il ="Axis_01_DB".oActualCurrent [Counts] * DIPEAK | 3280
I/ ="Axiz_01_DB" oActualCurrent [Counts] * 9000/ 3280

li use datatype 32-bitinteger

MUL
Dint
= EN
%DEB14.DBW148
" fods_01_DB".
oActualCurrent — QUT — #HelpDint
3000 INZ 35
#HelpDint

3280

"IF_DB" ActualCurrent ( see Pnu 1688: SI-Unit}

D
Dint
EN %DB70.DEW20
"IF_DB".
N1 QuTr— ActualCurrent
N2 —
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CONV
Dint to Real
= EN

%DB14.DBD142 MuE

“fois_01_DB". ouT — #HelpReal Real
oActualPosition N EN ROUND

Real to Dint
#HelpReal — N1 ouT — #HelpReal %DR70_DBD14
0.02179827 N2 3¢ EN "IF_DB".

ouT — ActualPosition
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GenCycleOB (OB1) — Netzwork 20: "IF_DB".ActualPressure

- Network 14: "IF_DE".ActualPressure

[1™IF_DB" ActualPressure [xx ® 10 mBar, S1-Unit - Word]

MOVE
T B %DB70.DBW22
%DB14.DBWI 50 "IF_DEB".
*fods_01_DE". ;,l_ou-n ActualPressure
oActualPressure N —

GenCycleOB (OB1) — Netzwork 21: "IF_DB".ActualFlow

- Network 15: "IF_DB" ActualFlow

i1 *IF_DE" ActualFlow [xx* 0,1 limin, S1-Unit - Word]

MOVE
= %DB70.DEW2A
%DB14.DBWI 52 "IF_DE".
*Axis_01_DB". ;.Lou-n ActualFlow
oActualFlow — —_
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Inbetriecbnahme Axis 01 FB (FB14)

S7-PLC - AUS/EIN-Schalten

Fallt der S7-PLC Profibus-Master aus dann startet im Servostar der Watchdog-Timeout (EXTWD) und
generiert die Warnung ,n04 — Ansprechiiberwachung aktiv ( watch dog )“.

Die S7-PLC macht nach dem Anlauf einen Software-Reset (FirstScan - M1.0) und |6scht alle Warnungen
und Fehlermeldungen und Zusténde im PLC-Programm, aber nicht im Servostar.

Bootet der Servostar schneller als die S7-PLC dann wird im Servostar die Warnung n04 generiert.

Mit ASCll-Parameter S1DLY kann die Boot-Zeit verlangert werden um z.Bsp. die Warnung n04 zu
vermeiden. Erst nach Quittieren dieser Warnung n04 kann der Servostar in den Betrieb gehen.

S7-PLC - Run/Stop-Schalter
Im Zustandswechsel von STOP -> RUN macht die S7-PLC einen Software-Reset (FirstScan - M1.0) und
I6scht alle Warnungen und Fehlermeldungen und Zusténde im PLC-Programm, aber nicht im Servostar.

iAck =1
Setzt die Warnungen und Fehler zuriick im Servostar und im S7-PLC Programm in den Bausteinen
Axis_01_FB (FB14), Axis_01_Write (FB16), Axis_01_Read (FB17), Axis_01_Compare (FB18

Initialisierung
Bei der Initialisierung sendet die S7-PLC ein Null-Telegramm (Send.PKW und Send.PZD) an den Servostar.
Der Servostar wird sofort disabled und die Zustandsmaschine wechselt in oState.P1_SwitchOnlInhibited =1
- Setze ilnit =1 (intern wird ein Impuls generiert )
- Warte bis oState.InitOk =1
Wenn oState.InitOk nicht =1 oder oState.InitError =1 dann war die Initialisierung nicht erfolgreich.
Fehlerursache siehe Receive-Telegramm Servostar.
- Die Initialisierung wird mit einem Timeout von 1 sec Uberwacht.

Betriebsart setzen
Programmierte Betriebsarten: Position Fahrsétze, Drehzahl digital, Drehmoment digital, Elektrisches
Getriebe, Servopumpe digital
Nach 24VDC EINschalten ist der Servostar immer in der sicheren internen Betriebsart -126 und ,gesperrt*.
Uber Profibus findet eine Kommunikation zwischen der S7-PLC und dem Servostar nur von dem STW und
ZSW statt und die RCV - PZD2, PZD3, PZD4, PZD5, PZD6 ( receive telegram ) enthalten alle den Wert “0”.
Die S7-PLC muss zuerst die Betriebsart &ndern und anschliessend prifen.
- Schreibe die gewlinschte Betriebsart in iData.OpModeP
( siehe Handbuch: Positionieren: 2 ; Drehzahl digital: 1 ; Drehmoment digital: -2 ;
Elektrisches Getriebe: -4 , Servopumpe digital: -7 )
- Setze iSetOpModeP =1 ( intern wird ein Impuls generiert )
- Warte bis oState.OpModeP_Ok = 1
Die aktivierte Betriebsart wird angezeigt in oOpmodeP
Wenn oState.OpModeP_Ok nicht =1 oder oState.OpModeP_Error =1 oder oOpModeP ist nicht der
angeforderte OpModeP dann war Betriebsart setzen nicht erfolgreich.
Fehlerursache siehe Receive-Telegramm Servostar.
- Jetzt werden auch die RCV - PZD2, PZD3, PZD4, PZD5, PZD6 angezeigt abhangig von der
Betriebsart mit Werten flr z. Bsp. oActualPosition, oActualSpeed, oManufactState.
- Die Betriebsart setzen wird mit einem Timeout von 1 sec Uberwacht.

Betrieb freigeben
Nach 24VDC EINschalten ist der Servostar in oState.P1_SwitchOnlInhibited =1 ( Einschaltsperre ).
iFastStop und iFastStopDisableAxis miissen =0 und iSwEnable muss =1 sein.
Am Servostar muss HardwareEnable =1 und falls vorhanden muss AS/STO-Enable =1 sein.
Nur S700: Eine eingebaute Safetycard muss im Zustand ,RUN" sein.
Die Zwischenkreisspannung wird angelegt und im Display vom Servostar wird ,Pxx“ angezeigt ohne
Warnungen oder Fehler.

- Setze iSetOperationEnabled =1 ( intern wird ein Impuls generiert )

- Warte bis oState.P4_OperationEnabled =1

Wenn oState.P4_OperationEnabled nicht =1 dann war Betriebsart setzen nicht erfolgreich.

Der Servostar ist nun enabled und kann eine Kraft / Drehmoment generieren und einen Motor bewegen.
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Anforderungen fir die Betriebsart Positionieren

. Der Betrieb ist freigegeben (oState.P4_OperationEnabled =1)

. AS/STO- und Hardware-Enable ist vorhanden

. Keine Warnungen und Fehler und das Display vom Servostar zeigt ,Exx”

. Die Betriebsart Position (oState.OpModeP_Ok = 1 und oOpModeP = 2 dec ) ist aktiviert
Tippbetrieb

- Schreibe die gewiinschte Tippgeschwindigkeit in ,iData.Config.JogSpeed*
- Setze iRequest.JogPlus =1 -> Der Antrieb bewegt sich positiv und oState.JoggingActive =1
- Setze iRequest.JogMinus =1 -> Der Antrieb bewegt sich negativ und oState.JoggingActive =1

Referenzfahrt (Homing)
Der Referenzfahrttyp wird normalerweise mit der DriveGui eingestellt und im Servostar gespeichert.
- Schreibe die gewiinschte Referenzfahrtgeschwindigkeit in ,iData.Config.RefSpeed*
- Setze iRequest.StartRef =1 -> Der Antrieb bewegt sich und oState.ReferencingActive =1
- Warte bis oState.ReferenceOk =1 und oState.ReferencingActive wieder =0
- Setze iStartRef = 0 — Der Antrieb ist referenziert
Mit iEnTimeout =1 und iData.Config. TO_Reference xxx ms [TIME] wird die Referenzfahrt mit einem Timeout
Uberwacht.

Start eines EEPROM oder RAM Fahrauftrags ( MotionTask)
Zusétzliche Voraussetzung: Der Servostar ist referenziert.
Mit der DriveGui werden Fahrauftrage angelegt und im Servostar EEPROM gespeichert.
Nur die Parameter der RAM-Fahrauftrage kdnnen mit der S7-PLC im Servostar sogar im Zustand
“P4_OperationEnabled” und wahrend der Motor sich bewegt gedndert werden (siehe ASCII - MTMUX).
- Schreibe die Nummer des Fahrauftrags in ,iData.MotionTask.Number
- Setze iStartMotionTask =1 (intern wird ein Impuls generiert )
- Warte bis oState.InPosition =0 und oStateMotionTaskActive =1
- Warte bis oState.InPosition =1 und oStateMotionTaskActive =0
Der Servostar hat den Fahrauftrag ausgefiihrt. Mit iEnTimeout =1 und iData.Config. TO_Position xxx ms
[TIME] wird der Fahrauftrag mit einem Timeout tberwacht.

Istposition, Istdrehzahl (16bit) und Hersteller-Status werden dabei zyklisch im RCV.PZD-Kanal Gbertragen.

Start von dem Direktfahrauftrag ( RAM und hat die Nummer 0 )
Voraussetzung: Der Servostar ist referenziert.

- Schreibe 0 in iData.MotionTask.Number

- Schreibe Zielposition in iData.MotionTask.DirectPosition

- Schreibe Sollgeschwindigkeit in iData.MotionTask.DirectSpeed

- Schreibe Fahrauftragsart in iData.MotionTask.DirectType

- Setze iRequest.StartMotionTask =1 ( intern wird ein Impuls generiert )

- Warte bis oState.InPosition =0 und oStateMotionTaskActive =1

Warte bis oState.InPosition =1 und oStateMotionTaskActive =0

Der Servostar hat den Fahrauftrag ausgefiihrt. Mit iEnTimeout =1 und iData.Config. TO_Position xxx ms
[TIME] wird der Fahrauftrag mit einem Timeout tberwacht.

Istposition, Istdrehzahl (16bit) und Hersteller-Status werden dabei zyklisch im RCV.PZD-Kanal tbertragen.

Wahrend der MotionTask lauft kann bereits der ndchste MotionTask mit seinem Datensatz an
iData.MotionTask kopiert werden und mit Setze iRequest.StartMotionTask =1 ( Impuls ) dieser dann sofort
gestartet werden.

Mit dem BLKMOV und Pointer kann der komplette Data.MotionTask [STRUCT] einfach kopiert werden.

Siehe “Switch ON and Start MotionTask timing diagram”
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Ein gestarteter Fahrauftrag kann mit iPauseMotionTask =1 angehalten werden.
Der Servostar bleibt in oState.P4_OperationEnabled =1.

Ein gestarteter Fahrauftrag kann mit iRequest.StopMotionTask =1 gestoppt werden.

Der Servostar wechselt in oState.P3_ReadyForOperation =1.

Ein gestoppter Fahrauftrag bleibt im Regler weiterhin aktiv, d.h. wenn der Regler wieder in den
oState.P4_OperationEnabled =1 geschaltet wird, wird der Fahrauftrag fortgesetzt.

Mit iSwEnable =0 wird der gestoppte Fahrauftrag gekillt, d.h wenn der Regler nun wieder in den
oState.P4_OperationEnabled =1 geschaltet wird, wird der Fahrauftrag nicht mehr fortgesetzt.
Siehe: “Kill MotionTask timing diagram”

In dem GenCycleOB (OB1) ist ein Beispiel um Teile von einem Fahrauftrag zu parametrieren und mit
Axis_01_WRITE (FB16) von der S7-PLC in den Servostar mit dem Parameter Kanal zu Gbertragen.

Hinweis: Mit dem ASCII-Parameter INPTO PNU1904 wird die Zeit in ms eingestellt werden, flr die das
Signal oManufactState.InPositionWindow nach dem Fahrsatzstart mindestens zurlickgesetzt wird
(vgl. Handbuch Kap. VII.1).

So ist das Interface Zeitverhalten zwischen der S7-PLC und dem Servostar immer identisch.

Hinweis zu Positionen und Geschwindigkeiten — Fahrauftragsart (MotionTaskType) O C — PNU 1785

0x0000 hex (bit 13 =0)
Absolute Positionierung mit Vorgabe der Geschwindigkeit und Position in inkrementellen reglerinternen
32 Bit und 16 Bit Einheiten und Fahrprofil Trapez.

0x2000 hex (bit 13 =1)
Absolute Positionierung mit Vorgabe der Geschwindigkeit und Position in Benutzereinheiten
und Fahrprofil Trapez.

0x2003 hex (bits 0, 1, 13 =1)
Relative Positionierung mit Vorgabe der Geschwindigkeit und Position in Benutzereinheiten
und Fahrprofil Trapez.

0x12000 hex ( bit 13 =1 und bit 16 =1)
Absolute Positionierung mit Vorgabe der Geschwindigkeit und Position in Benutzereinheiten
und Fahrprofil Sinus”2.

0x10000 hex ( bit 16 )

Das Bit 16 kann nicht direkt im PZD-Kanal gesetzt werden.
Siehe: Aktivieren der Trajektorie/Profil Beschleunigung Sin*2 bei Direktfahrsatz Nr. 0

Hinweis zu Feedback mit Wake&Shake (W&S)

Die Istposition, Istgeschwindigkeit und Hersteller-Status werden zyklisch in den RCV.PZD Kanal
geschrieben nachdem Betriebsart setzen ( oState.OpModeP_Ok = 1 und oOpModeP = xxx dec ) und die
Wake&Shake Prozedur ausgefiihrt wurde.

Bemerkung: n14 =1 Ermittlung von MPHASE (z.B. FBTYPE=7)
Wird gesetzt beim Einschalten des Verstarkers. Wird geléscht wenn die Endstufe freigegeben und MPHASE
mit Wake&Shake ermittelt wurde.

Falls ein Fehler beim Betriebsart setzen auftritt dann bitte zuerst bei dem Servostar den Betrieb freigeben

( iSetOperationEnabled =1 ) und damit wird die Wake&Shake Prozedur ausgefihrt.
Erst danach die Betriebsart setzen durchfiihren.
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Betriebsart Drehzahl digital

Die Betriebsart Drehzahl digital (oState.OpModeP_Ok = 1 und cOpmodeP =1 dez ) ist aktiviert
und der Betrieb ist freigegeben (oState.P4_OperationEnabled =1).

- Schreibe Sollgeschwindigkeit in iData.DigitalSpeed.Ncmd ( 16bit )
- Setze iRequest.StartNcmd =1
Der Antrieb verfahrt mit der vorgegebenen Sollgeschwindigkeit.
Die Sollgeschwindigkeit kann dabei jederzeit verandert werden.
- Setze iRequest.StartNcmd =0
- Der Antrieb bremst Uber die eingestellten Drehzahlrampen bis zum Stillstand ab.
Istposition, Istdrehzahl (16bit ) und Hersteller-Status werden dabei zyklisch im RCV.PZD-Kanal tbertragen.
Der Drehzahlwert ( 16bit ) wird dabei nach folgender Formel berechnet:

PNU1886 — Ncommand ( Ncmdlé = Ncmd * 2715 / VOSPD )

Betriebsart Drehmoment digital

Die Betriebsart Drehmoment digital (oState.OpModeP_Ok = 1 und oOpmodeP = -2 dez ) ist aktiviert und der
Betrieb ist freigegeben (oState.P4_OperationEnabled =1).

- Schreibe Sollstrom in iData.DigitalTorque.lcmd

- Setze iRequest.Startlemd =1

- Der Antrieb pragt den vorgegebenen Sollstrom ein.

- Der Sollstrom kann dabei jederzeit verandert werden.

- Setze iRequest.Starticmd =0 und der Antrieb gibt den Sollstrom 0 Ampere aus.
Istposition, Iststrom und Hersteller-Status werden dabei zyklisch im RCV.PZD-Kanal Gbertragen.
Der Stromwert wird dabei nach folgender Formel berechnet:

PNU1870 - Icommand ( I[A] = Icmd * IpeakAmplifier[A] / 3280 )

Mit dem ASCII-Parameter ICMDVLIM - PNU 1989 kann die Drehzahl des Motors auf einen Maximalwert
begrenzt werden. Damit wird ein Durchgehen des Motors bei zu geringer Belastung verhindert.

Betriebsart Elektrisches Getriebe

Die Betriebsart Elektrisches Getriebe (oState.OpModeP_Ok = 1 und oOpmodeP = -4 dez ) ist aktiviert und
der Betrieb ist freigegeben (oState.P4_OperationEnabled =1).

Istposition, Iststrom und Hersteller-Status werden dabei zyklisch im RCV.PZD-Kanal Gbertragen.
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Betriebsart Servopumpe digital — Drehzahl

nur fir S300/S700 - siehe ,Applikationsschrift — Servopumpe - s700_servopumpe_d.pdf*

Die Betriebsart Servopumpe digital (oState.OpModeP_Ok = 1 und oOpmodeP = -7 dez ) ist aktiviert und der
Betrieb ist freigegeben (oState.P4_OperationEnabled =1).

Hinweis: Beim Aktivieren der Betriebsart -7 wird automatisch QENA auf 1 gesetzt. Beim Umschalten auf eine
andere Betriebsart als -7, wird die Servopumpe abgeschaltet (QENA=0).

- Schreibe Solldruck in iData.DigitalPump.QPFRcmd

- ODER

- Schreibe Sollvolumenstrom ( Solldurchfluss ) in iData.DigitalPump.QFcmd

- Setze iRequest.StartQemd =1

- Der Antrieb pragt den vorgegebenen Sollwert Druck / Volumenstrom ein.

- Der Sollwert Druck / Volumenstrom kann dabei jederzeit verandert werden.

- Setze iRequest.StartQecmd =0 und der Servostar gibt den Sollwert Druck / Volumenstrom 0 aus.

Istdruck, Istdurchfluss, Iststrom und Istposition werden dabei zyklisch im RCV.PZD-Kanal Gbertragen.

Mit diesen Betriebsarten sind die meisten Anforderungen in einer Maschine realisierbar.
Weitere Betriebsarten sind derzeit nicht im Axis_01_FB (FB14) implementiert, diese kénnen jedoch einfach
nachprogrammiert werden.
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Makro-Programm

Ein Makroprogramm kann im Servostar weitere Funktionen ausfihren.
Zur Programmierung wird die Software MacroStar verwendet.

Im Parameterkanal kénnen fiir den Datenaustausch zwischen der S7-PLC und dem Servostar die ASCI|
Parameter DPRVARxx und DPVxx flir Macro- und PLC-Programme verwendet werden.

z. Bsp. DPRVAR1 - PNU 2022 (dec) IND = 1 (dec)

Im Echtzeitkanal gibt es zusatzlich iRequest.Macrolnput
— siehe Axis_01_FB (FB14) — Network 88: #Axis.Send.PZD.STW.Macrolnput

Fir besondere Anwendungen kann eine Anderung und Erweiterung z.Bsp. vom Axis_01_FB (FB14)
erforderlich sein.

Die gesamten SEND und RECEIVE Daten kénnen ebenfalls vom Makroprogramm verwendet werden.
Damit der Compiler fehlerfrei durchlauft muss im MacroStar in der Datei variables.cfg eingetragen sein:

PROSTW,2,"
PROZSW,2,"
PROFINO,2,""
PROFIN1,2,"™"
PROFIN2,2,"™"
PROFIN3,2,"™"
PROFIN4,2,"™"
PROFIN5,2,"™"
PROFING,2,""
PROFIN7,2,""
PROFINS,2,"™"
PROFIN9,2,"™"
PROFOUTO,2,"
PROFOUT1,2,"
PROFOUT2,2,"
PROFOUT3,2,"
PROFOUT4,2,™
PROFOUT5,2,™
PROFOUT®,2,"
PROFOUT7,2,"
PROFOUTS8,2,"
PROFOUT9,2,"
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Beispiel zur S7-PLC und Makro-Programmierung im S300/S700:

Der Motor soll endlos drehen und anschliessend direkt in einer definierten Position ruckfrei mit weicher
sin*2-Bremsrampe anhalten. Die Zielposition und VJOG Drehzahl wird entweder von der S7-PLC als
DirectMotionTask-Parameter Gbergeben oder kann auch als DPRVAR1 und DPRVAR2 im S300/S700-
EEPROM abgespeichert werden.

Der komplette Bewegungsablauf ist an der Maschine mit dem DriveGui-Oszilloskop zu kontrollieren.
( Position, Schleppfehler, Iststrom, Istdrehzahl )

S300/S700-Parameter:

OPMODE 8 (0OpmodeP =2 dez)
PGEARI 3600

PGEARO 1

POSCNFG 1 (Axis type MODULO)
DREF 16

SRND 0

ERND 36000

DPRVAR1 18500

DPRVAR2 3000

DPRVAR3 73728

DPRVAR4 50

DPRVARS5 50

S7-PLC Program:

// Start iAck

// Start iInit

// Start iSetOpModeP =2

// Start iOpEnable

// Start Reference run

// Start DirektMotionTask to TargetPosition with VJOG-Velocity

Aktiviere das Macro programm mit Tag_20 ( M200.0)

A Network : MacroPrograminput, static 1, PROSTW & 0:200

&

a200.0
"Tag_20" —

WB70.DBX123.7
“IF_DB".
oMahsg ErrCmd —o

*WDB70_DBX29.0

*IF_DB".

SetOperationEna
ble —o

WWDB70.DBX28.7

"IF_DE".
SetOpmodeF —o
%WB70.DBX28 .6
*IF_DE".Init—&
“%DB70 DBEXB 4
"IF_DB".State.
P %DB70.DBX5.0
OperatiocnEnable “IF DB"
d— Req_uest_
Macrolnput
%DB70.DBX7 .0

"IF_DBE" State. =
ReferenceOk — & S—— L
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Makro program:

PROGRAM PLCINIT

LONG INP1:=0;

LONG INP2:=0;

LONG INP3:=0;

LONG VALUEl:= 1048576;
LONG 1;

LONG 35999;
LONG RESULT:= 1;

LONG TEMPVAR1:= 0;
LONG TEMPVAR2:= 0;

END_PROGRAM

//******************************************************************************

PROGRAM PLCMAIN

END_PROGRAM

[ KKK KKK KA K Kk k ok ok ko h A ARk ok ok ok h kA A AR XA A Kk k ok ok hhh kA A XA XA KKk k ok ki ok h kA A XA KKK Kk Kk

PROGRAM PLC250

// Profi-STW - Bit 9 - MacroInput

// Bit 9 0->1: JOGMOVE with VJOG-Velocity: iData.MotionTask.Direct.Speed or DPRVAR2
// Bit 9 1->0: STOP at TargetPosition: iData.MotionTask.Direct.Position or DPRVAR1 < ERND !!!

// O_ACC with DPRVAR4
// O_DEC with DPRVARS5

//
//

:= DPRVAR1; // TargetPosition
:= DPRVAR2; // VJOG-Velocity

CC:= DPRVAR4;
EC:= DPRVARS5;

IF O_V <> 0 THEN
TEMPVAR1:= 7179; // GO
ELSE
TEMPVAR1:= 8888; // XX
END_IF;

IF TEMPVAR] = 7179 THEN
TEMPVAR2:= PROSTW&0x200;
IF TEMPVAR2 = 0x200 THEN

INP2:= 0;
INP3:= 0;
IF INP1 = 0 THEN

INPl:= 1;

VJOGIO:=0_V; // Set VJOG speed

SETPTR (TRJ, G_MOVEJOGIO) ; //Start moving

END_IF;
ELSE
IF INP1 = 1 THEN
INP2:= 1;

VALUE2:= O_P;
MULDIV (VALUEl, VALUEZ2,VALUE3, RESULT) ;
END_TIF;
INP1l:= 0;
IF INP2 = 1 THEN
IF INP3 = 0 THEN
IF PFB < RESULT THEN
INP3:= 1;
END_IF;
END_TIF;
IF INP3 = 1 THEN
IF PFB >= RESULT THEN
INP2:= 0;
INP3:= 0;
MOVEP_NR:=0;
SETPTR (TRJ, G_STARTMOVE) ;
END_IF;
END_TIF;
END_TIF;
END_TIF;
END_IF;

END_PROGRAM
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C:= O_C | 0x12000; // DPRVAR3; // 73728dez <-> 0x12000hex:
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Sin”2 and SI-Units
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Parameter lesen und schreiben:
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Alle Parameter und Kommandos des Servostars sind tber die Profibus PNU-Nummer ansprechbar. Diese
werden in der ASCII Kommandoliste Objektreferenz der Reihe nach angezeigt. AuBerdem findet sich die

Nummer bei der Beschreibung der Kommandos/ Parameter im Feld ,Profibus PNU*. Zusétzlich befindet sich

im Handbuch eine Liste ausgewahlter Parameternummern.

ASCI Objektreferenz ASCI - Kommando ACC
Syntax Senden ACC [Data]
Sprachumschattung nach englisch
Syntax Empfangen ACC =Datas= Vorhanden in
zortiert nach: Type variable Setup Software Ja
Kommandos Gruppen Objekt-Hr.
ASCI Format Iritegeraz LU 3501 rhex)
= Objektnummer
DM == MCCUMT % PROFIBUS PHU 1601 (dec) IND =1 (dec)
ACE X Bereich 3..126000 DPR 1 (dec)
ACCR Default 31400
e L Opmode o1 Date:lmyp Irtecerd 6
ACTFAULT HusTEn
ACTIVE Verstirker Status - ‘Wichtung
ACTRS232 ab Firmware 1.0
ADCO_15 Letrte
ADDR Konfiguration Mein Bearbeitung der 27
AEHA Seite REV
ALIAS Funktionsgruppe velocity loop EEPROIV Ja
AH11HR Kurzbeschreibung Bezchleunigungsrampe Drehzahlregelung
AH1T1RAHGE
AHITRIG Be:schreibung
AH2TRIG
AHCHFG Das Kommando ACC definiert die Beschlsunigungsrampe des Drehzshiraglers. Die
AHDB Beschleunigungsrampe ACC wird nur bei Sollwertspringen benutzt, die eine Erhdhung der Drebzahl
AHIHA nach zich ziehen (Beschleunigungsworgang). Fir den Bremsvorgang git der Parameter DEC.

Parameter schreiben
Voraussetzung: Parameterkanal PKW wird nicht bereits benutzt
- Schreibe Nummer in iPnu.Write.Number
- Schreibe Index in iPnu.Write.Index
- Schreibe Wert in iPnu.Write.Value
- Setze iPnuWriteStart =1 ( Impuls )
- Warte bis oState.PnuWriteOK
Wenn oState.PnuWriteOk nicht =1 oder oState.PnuWriteError =1 dann war Parameter schreiben
nicht erfolgreich. Fehlerursache siehe Receive-Telegramm Servostar.

Parameter lesen
Voraussetzung: Parameterkanal PKW wird nicht bereits benutzt
- Schreibe Nummer in iPnu.Read.Number
- Schreibe Index in iPnu.Read.Index
- Schreibe Wert in iPnu.Write.Value
- Setze iPnuReadStart =1
- Warte bis oState.PnuReadOK
Wenn oState.PnuReadOk nicht =1 oder oState.PnuReadError =1 dann war Parameter lesen nicht
erfolgreich. Fehlerursache siehe Receive-Telegramm Servostar.
- Die gelesenen Daten werden ausgegeben in
oData.PnuRead.Number
oData.PnuRead.Index
oData.PnuRead.Value
Damit kann verglichen werden ob die gelesenen Daten auch die angeforderten Daten sind.
Parameter lesen kann sténdig aktiviert sein z.Bsp. fir einen zu Gberwachenden Istwert
( z.Bsp Iststrom PNU 1688 zur Ermittlung des Drehmoments ).

Im GenCycleOB (OB1) sind einige Bespiele fiir verschiedene PNUs.

Hinweis: Gleichzeitige Read und Write Anforderung am Axis_01_FB (FB14) generiert den Fehler
MaMsg.ErrReadWrite
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Die S7-PLC kann den Servostar parametrieren und diese Daten mit SAVE und COLDSTART ins EEPROM
speichern.

Bei einigen Parametern ist nach einer Anderung ebenfalls ein SAVE und anschliessend COLDSTART
erforderlich.

Diese Anderungen bitte immer im sicheren Zustand von der Servoachse durchfiihren.
Disable zuerst den Servostar:

Setze iSwEnable =0
Prife dass oState.P1_SwitchOnlInhibited =1 ( Einschaltsperre ).

Setze den Hardware-Enable Eingang =0
Setze den Hardware-Eingang AS/STO-Enable =0

Starte dann eine Initialisierung ( Null-Telegramm )
Setze ilnit =1 ( intern wird ein Impuls generiert )
Warte bis oState.InitOk =1

Andere nun die Parameter: WRITE ausfiihren

Anschliessend SAVE — Kommando - tiber einen READ ausfiihren.
Siehe ASCII-Parameter SAVE - PNU 1835
Hinweis: Die maximal erlaubte Anzahl der SAVE Schreibzyklen in ein EEPROM ist begrenzt !!!

Warte 5 Sekunden — Die Parameter werden nun in das Servostar-EEPROM gespeichert.

COLDSTART — Kommando - tber einen READ ausfiihren.
Der Servostar bootet und macht einen Neustart / Wiederanlauf.
Die S7-PLC meldet dabei einen ,Slave-Servostar — Kommunikationfehler”

Warte bis der Servostar wieder im Profibus lauft: oStateCommunicationOK =1

Setze nun die Warnungen und Fehler zuriick im Servostar und im S7-PLC Programm in den Bausteinen
iAck =1 (Acknowledge )

Nun mit READ und COMPARE Uberpriifen dass der Servostar die Werte in das EEPROM korrekt
Ubernommen hat.

Im Servostar muss nun wieder die Betriebsart setzen und der Betrieb freigeben durchgefihrt werden.
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Zusétzliche Profibus-Funktionen

Die S7-1200 unterstitzt bisher nicht die Systemfunktion D_ACT_DP:
DP-Slaves / ProfiNet Device deaktivieren / aktivieren
Deshalb wird iActSlaveDevice im Axis_01_FB (FB14) nicht unterstitzt !!!

Die Profibuskommunikation wird zusatzlich mit DPRD_DAT and DPWR_DAT Uberwacht auf
» Konfigurationsfehler
« Slaveausfall
» Telegrammfehler

Die gesamten SEND und RCV-Datentelegramme werden im oAxis [STRUCT] ausgegeben
Die Servostar-Zustandsmaschine wird im oState [STRUCT] ausgegeben

Bei relativer Positionierung kénnen bei einem Abbruch eines Fahrauftrags die Daten in oData.Canceled
[STRUCT] weggespeichert werden. Zu einem spateren Zeitpunkt ( z. Bsp. nach NOTAUS — manueller
Eingriff - TGrAUF / TirZU ) kann dann die S7-PLC damit die Fahrsatz-Daten korrigieren und den relativen
Fahrauftrag mit korrigierten Daten zu Ende fahren.

Beobachtungs- und Forcetabelle

Mit der Watch table 1 kénnen die Bausteine beobachtet und gesteuert werden.
A Siemens - C:\S7_ProjektelSvi4_v3c V14_SP1_1214C\Sv14_v3c V14_SP1_1214C

Projekt  Bearbeiten Ansicht Einfiigen Online Extras Werkzeuge Fenster Hilfe

Gf (R Projekispeichen S ¥ 2 T2 W Syr @: G MG B 9 online verbinden ¥ Onlineverbindung trennen iy [B [B €
i Marme Adresse .r‘\nzeig eformat | Beobachtungswert | steuerwert 7 = | Variablen-Kommentar
®IF_DBE" ToMa chine_Ack %DB70.DBX0.3 BOOL [E FALSE FALSE @ 1 Acknowledge error
2 “IF_DE" Init %DB70.DBX28.6 BOOL [ FALSE FALSE @ H
3 “IF_DE" SetOpmodeP %DB70.DEX28.7 BOOL [ FALSE FALSE @ H
4 *IF_DB".SetOperationEnable %DBE70.DEX29.0 BOOL [ FALSE FALSE @ 1
5 ®IF_DB".Request.StartRef %DB70.DEX4.0 BOOL [ FALSE FALSE @ 1 Start reference movement, static 1
[ *IF_DB".Request.Starticmd %DB70.DEX41 BOOL [E FALSE FALSE M Start| command digital torque, P4, static 1
7 “IF_DB".Request.StarthotionTask %DB70.DBX4.2 BOOL [E] FALSE FALSE @ 1 Start motion task ( direct motion tesk=0)..
8 *IF_DB".Request.StopMotionTask %DB70.DBX4.3 BOOL [ FaLsE FALSE M x Stop motion task. P4=P3, pulse 01
L} “IF_DE".Request.CancelMotionTask %DE70.0EX4.4 BOOL [ FALSE FALSE @ H Cancel motion sk, P3, pulse 01
1o “IF_DB" Request.StartMcmd %DB70.DBX4.5 BOOL [@ FALSE FALSE M 2 Start N command digital speed, P4, static 1
1 “IF_DB".RequestogPlus BOOL E TRUE M Jog positive, static 1
12 “IF_DB® Requestloghinus %DB70.DBX4.7 BOOL 3] FALSE FALSE M Jog negative, static 1
13 “IF_DB" Request Macrolnput %DB70.DBX5.0 BOOL [H] FALSE FALSE E 1 MacroPrograminput, static 1, PROSTW & 0...
14 "IF_DB" RequestStartQcmd %DB70.DBX5.1 BOOL & FALSE FALSE M Start Q command digital speed, P4, static 1
15 “IF_DE" PauseMotionTask %DB70.DBX2B.0 BOOL [E FALSE FALSE E H
& “IF_DE" FastStopDisableAxs %DB70.DEX28.2 EOOL [ FALSE FALSE @ ]
T ®|F_DE".FastStop %DE70.DEX28.2 BOOL [ FALSE FALSE ] 1
2] *IF_DB".SwDisable %DBE70.DEX29.2 EOOL [ FALSE FALSE @ ]
19
®IF_DE".iData.Config.OpModeP %DE70.DBDA4 DEZ+- 2 2 M PMU 930 (2 =MotionTask, 1 =DigitalSpeed...
"IF_DB".iData.ConfigJogSpeed %DB70.DEWES DEZ 100 100 ’E 1 PMU 1889
*IF_DB".iData.Config.Refspeed %DB70.DEW70 DEZ 100 100 B 1 PHU 1896
Z3 “IF_DE".iData.MotionTask Mumber %DB70.DEW7 2 DEZ o 0 @ 1 0 =DirectMotionTask
24 “IF_DB".iData.MotionTask.DirectSpeed  %DB70.DBD74 DEZ 100 100 @ T PNU1791
25 “IF_DB".iData.MotionTask.DirectPosition %DB70.DED78 DEZ+- 12345 12345 @ 1 PMU 1790
26 “IF_DB".iData.MotionTask.DirectType %DB70.DEWS2 Bin 250010_0000_ 0000 0000 250010_0000_0000_0000 @ r PMU 1785
27 “IF_DE".iData.Digitalspeed.cmd %DE70.DEWE4 DEZ+i- 547 547 @ 1 PMU1886 - Ncommand { Memd16 = Mcm...
28 “IF_DE".iData.DigitalTorque.lcrd %DB70.DEWES DEZ+i- 200 200 @ 1 PMU1870 - lcommand ( I[A] = lcmd * Ipea...
29 “IF_DE".iData.DigitalPump.QFRcmd %DB70.0BWSS DEZ+- 43 43 @ 1 1 =310 mBar
30 “IF_DB".iData.DigitalPump.QFcmd %DB70.DEWS0 DEZ+i- 12 12 @ 1 1 <=0,1 llmin
33 “IF_DE" FromnMachine ErrAl %DB70.DBX2.2 BOOL [E FALSE Error oralarm at unit active
33 “IF_DB".FromMachine Waming %DB70.DBX2.3 BOCL [E FALSE Wiarning at unit active
34
35 “IF_DB".OpmodeP %DE70.DEW2Z6 DEZ+I- 2
36 “IF_DE" ActualPosition %DB70.DED14 DEZ+i- 222890
37 “IF_DB® ActualSpeed %DB70.DBWIS DEZ+- 9183
38 “IF_DB" ActualCurrent %DB70.DBW20 DEZ+i- o
39 “IF_DB" ActualPressure %DB70.DBW22 DEZ+i- o
40 “IF_DB" ActualFlow %DB70.DEV24 DEZ+i- o
41
4z “IF_DB" State Referencinghctive %DB70.DBX6.0 BOOL [ FALSE #xis is referencing
43 —IE_DB- State loggingictive S0BZ0DEXA T BOCL Sads = logoing
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Beispiel fiir eine Schrittkette ,Initialisierung und Enablen Servostar*

Network 1: Initialisation Sequence Enable and Referencing

#Timer_0
TON
Time
DE70.DBXT.1
“IF_DB".State. %M100.1
CommunicationD “Tag_1"
kN |3 S P_TRIG s
TElz— pp g———ax [ —— -
%1000
Tae 0 %M1002
“Tag_2"
R
%M100.3
Tag_3"
R
HM100.4
Tags
R
%M1005
Tag 5"
R
%1006
“Tag_&"
R
w1007
Tag_7"
R
Network 2: "IF_DB".ToMachine.Ack
#Timer_1
TON
i %M100.2
WAAT00.1 Tag 2
ol i * b SDETD.DEXDE
THIs—pE 9 — IF_DE"
ToMachine Ack
HATE =
Tag 18— & - -
SA100.1
Tag_1"
R
&
4100:2
Tag T—
#Timer_2
%DB70.08X2 2
IF_DB". Lzl
FromMachine. i %M100 3
Al g — N Tag 3"
T s
T# PT Q S
*M100.2
Tag 2"
R
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Network 3: Sequence Enable and Referencing

%1003
Tag 3 —
%DE7ODBX22
IF_DE.
FromMachine. H
EAl o, - %DB70.DBX28.6

%DB70.DBX7.2 IF_DB".Init

“IF_DE".State. =

%DB70.0BX7.2
“IF_DB".5tate.

= oms a7

IF_DE".
) SetOpmodeP
%DE70.DEXT 4

“IF_DE".State. =

%DB70 DBX7 2
“IF_D8" State.
nitOk —

%DB70.DBX7 4
“IF_DB" State.
OpModeP_Ok—
®DB70.DEX29.0
) “IF_DE".
%DB70.DBX8.4 SetOperationEna
“IF_DE".State. ble

[
OperationEnabie =

%DB70.0BX7.2
“IF_DB".5tate.
nitOk—

%DB70.DBX7 4
“IF_DE" State.
OpModeP_Ok—

%DA70.0BX84
“IF_D8" State.
Pa_
OperationEnable
— #Timer_3
%DA70.DBX7.0 Lt

“IF_DE" State. ]
ReferenceOkas o —_—

%DB70 DBX7 2
“IF_D8" State.
nitOk —

%DE70.0BX7 4
“IF_DB" State.
OpModeP_Okmm

%DE70.0BX84
IF_DB" State.
P4
OperationEnabiz
— =M1003
%DE70.DEXT.0 e 3
IF_DB" State. R

nitOk —o 4

OpModeP_Ok o - =

4o — —

ReferenceOk — i - L

Timer_3: Verzégerung ist erforderlich fir z.Bsp. solange bis die Wake&Shake Prozedur beendet ist

Siehe “Switch ON and Start MotionTask timing diagram”
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Beispiel fir eine Schrittkette ,Starte Fahrsétze im Servostar”

m(@

// IF Ready then Write Data from PLC to Servostar with pulse from M110.1 and FB16

// and then Start RAM_MotionTask 201,210 and 211

// remark: the RAM_MotionTask 201 has a following RAM_MotionTask 202

Network 4: Initialization Sequence Start Motion Tasks

%DE70.DBX7.1
"IF_DB" State.
CommunicationO
K

%DE70.DEX22
“IF_DE"
FromMachine.
Erhl_g

%DB70 DEX7 2
"IF_DB".State.
InitOk —

®DE70.DEX7 4
"IF_DB" State.
OpModeP_Ok—

%DE70 DAEXE 4
“IF_DB".State.
P4_
OperationEnable
d

SDE70.DEX7.D
“IF_DB" State
Rferencelk —

o9

P_TRIG

EMI10.0
"Tag_10°

%M110.1
Tag 117

s

%M1102
Tag_12"

%M110.3

Tag 13
R

WM110.4

Tag_14"

%M110.5

“Tag_15"

%M110.6

Tag_16"

%M110.7

Tag 1T
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Network 5: "IF_DB".Request.StartMotionTask No 201

#Timer_11
TON
[ %M1102
AM110.1 Tag 1T
Tag 11— o s
T#2:— BT q -
HM110.1
Tag 17"
R
&
WMT102
Tag 17— #Timer_12
DE70.DBXE3 _'I'_°"
“IF_DB" State. Lo wWM110.3 MOVE
MotionTaskActive —o 4 S Teg 13
o = ®DETODEWTZ
“IF_DE"iData
TR T o — MotionTask.
% OUTT— Mumber
.. =
%1102
Tag 1T
R
Network 6: *IF_DB".Request.StartMotionTask No 210
#Timer_12
TON
Time HM110.4
%=M1103 Tag_147
Tag 17 — N ET s
TE2— T Q -
w1103
Tag_13
R
&
wM110.4
Tag 14— #Timer_14
%DE70.DEX6.3 IDN
“IF_DE" State. e HMI10.5 MOVE
MotionTaskActive —6 .5 - Tag 15"
SDB70.DBWT2
N ) = “IF_DE".iData.
TraspT Q BN MotionTazk.
our — Number
| —
%MI10.4
Tag_14"
R
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Network 7: *IF_DBE".Request.StartMotionTask No 211

#Timer_15
TON
i KMTI0.6
WMI105 Tag 16"
Tag 15" — I = -
T#:—pr o |
wai0s
Tag 15"
R
&
=MII06
“Tag_16"— #Timer_16
WDBT0 DBX6.3 TON
D St imm w1107 MOVE
MtionTaskActive —a . ey
= =DE7O.0EWT2
- 2 ¥ “IF_DE" iData
Z— T o —= MaticrTazk.
- oy Number
g L.
san0s
Tag 16"
R
#Timer_17
TON
iR w1107
Tag 17"
—m T r
T Q -
w1
=M1103
o | %DB70.DBX42
®MII05 Request.
“Tag 15— StartMotionTack
w107 3
Tag 17— b

Siehe “Switch ON and Start MotionTask timing diagram”
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Beispiel fir den “RAM MotionTask 201 im Servostar”

// ORDER 201 - RAM

// PNU 1947 Index 1

MotionTask

- MTMUX

// PNU 1790 Index 1 - O_P target position/path for the motion task
// PNU 1791 Index 1 - O_V target speed/velocity
// PNU 1785 Index 1 - O_C type of motion task (control word)
// PNU 1783 Index 1 - O_ACC acceleration ramp /starting acceleration
// PNU 1786 Index 1 - O_DEC braking ramp / deceleration
// PNU 1784 Index 1 - O_TAB number of the lookup table
// PNU 1788 Index 1 - O_FN number of following motion tasks
// PNU 1789 Index 1 - O_FT delay before starting next motion task
MOVE
%DB16 DEWI0
*fods_0T_Wirite_ MOVE
DB".iData[1].
- e Nurnlb:ra[ ! “DB16 DBEW12
PR * Aois_01_Wite_ MivE
ntl N E EN DE".iData[1].
j Indelx amall] “WEBE16 DED14
’]_O“T' * fods_01_Wirite_
IN El EM j DE".iDataf1].
= : T % OUTH Value
E#8 MotionTask_A #8% r|
WAL (PMNU 1947) address with RemMotionTask 201 20 N SENEE—
MOVE
%DB16 DEWIEB
“fads_D1_Wirite_ HIOvE
DB".iData[2]. S ROUND
= it Number X Real to Dint
= EN ‘$r|_0UT"| "Ads_0T_Wirite_
790 IN E EMN _l DE".iData[2].
o Index %DB16 DBED22
rl oum Aods_01_Wirite_
IM -~ EN EM DE".iData[2].
oyt — Walue
in O_F (FMU 1790} write the value Pocition_A e §
400.0 IN Y — FnO—
MOVE
%DB16_DBWZ26
*fods_01_Wirite_ MEVE
DB".iData[3]. Sl i ROUND
- —sk Number g Real to Dint
. EM "“]_OUT' " fads_01_Wirite_
El ] El EN DE".iData[3].
- PO il DB 16 DED30
"LOU'" *fods_01_Virite_
IN EN DE".iData[3].
out — Yalue
: e : :
in O_W (PNU 1791} write the value Velocity_A 0000 N s
MOVE
¥DB 16 DEWI4
"Axiz_01_Wirite_ i
DA batalel: %DE 16 DEW36
— s Mumber ’
L * fuis_01_Wirite_
85 1M Ef EM DE".iData[4]. MOVE
i ouT Index
s - %DB16.DBD3B
i B EN *Pads_0_Wirite_
DE".iData[4].
g = T
in O_C (PNU 1785} write the type of MotionTask_A 2#0010_0000_ ;urLOU-n Value
0000_0000 — |y s
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MOVE
DB 16 DBWA2
= fods_01_Wiite_ MOVE
DB .iData[5]. o ROUND
—_— At Number ! Dewaa Real to Dint
RN G ] * fods_01_Write_
783 — NI EN — DE”.iDatwa(5].
il WO indcx D816 DBD46
] "fods_01_Wirite_
1N —E! EN DB".iData[5].
. — . out — Value
in O_ACC (PNU 1783) write the value acceleration_A SH5i
2000 — N ——————— END—
MOVE
¥DB16_DBWS0
*fods_01_Virite_ MGIE
DB".iData[6]. “DR16 DEWS2 ROUND
o sk Number 5 Real to Dint
e i * fods_01_Wirite_
1786 —IN & EN DE".iData[&].
A atm Index "&DI}16.DBD§4
"foas_01_Wirite_
N NO EN DE".iData[6].
puT — Value
in0O_DEC (PNU 17856} write the value deceleration_A SR G
2000 — 1N ENO —
MOVE
%DB16 DBWSE
*fois 01 Wirite_ MOVE
DB".iData[7].
— EN —h ouT — Number v TPNA T MOVE
N "i "Axis_07_Wirite_
784 —JIN TR EN — DE".iDatw[7]. i
A aum Index 'DB 6.DE‘-D§2
| Aoas_01_Write_
IN - END EN _J DB".iData[7].
4 oum Value
in O_TAB (FMU 1784) write the number of the lookup 0 N 1_ £ __
table_A
MOVE
%DB16 DBWE G
"fogs 01 Wite_ MOVE
DB".iData[B].
—EN —¥ oum — Mumber o s ity MOVE
o | " Axis_01_Wirite_
788—IN - END EN DE".iData[8]. s
o Index E G.DBD?U
‘] "fods_01_Wirite_
1M = EN DE".iData[B].
i O (FNU T 788) wiite the value %ﬂLOUﬁ Value
iFellawingMexhationTask_A ‘ O— I ENO—
MOVE
DB 16 _DBWF4
"fogs 01 Wirite_ MOVE
DB".iData[3]. —
] b Mumber i y
w—EN 1 ouTt “sods 01 Mirite_ MOVE
783 — N ~ Ef EN DB".iData[9]. ey
3 Index ! ;
R * s 01 _Wirite_
1N — END EN — DE".iData[9].
- - 2 Index
in O_FT (FMU 1783} write the value 7 oum
DelayStarthexthMotionTask_A c IN —~ END—

Hinweis zu ASCII Parameter MTMUX - PNU 1947 — Beispiel im GenCycleOB (OB1):

Mit der DriveGui sind manchmal nicht alle Werte sichtbar in der MotionTask Tabelle No. 201,210,211

Dann einfach mit dem DriveGui Terminal die Werte Uberprifen:

--> ORDER 201

201 -400 1000 -1 -1 -1 -1 -1 -1 400 -1

--> ORDER 210

210-200 1500 -1 10050 -1 -1 -1 -1 -1

--> ORDER 211

211 -500 850 -1 150 250 -1 -1 -1 -1 -1

->
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Bausteine fur Servostar-Parameter

Das S7-Projekt ,Sv14_v3c_V14_SP1_1214C" enthélt noch weitere Funktionsbausteine und Datenbausteine
die ganze Datenbereiche in den Servostar schreiben, aus dem Servostar lesen und in der S7-PLC
vergleichen.

Ein Datensatz besteht aus 3 Parametern:
*  PNU - Parameternummer — gibt an um welchen Parameter es sich handelt
z.Bsp PNU 1783 Anfahrzeit O_ACC1.
* Index gibt an um was es sich bei dem Ubertragenen Wert handelt
z.Bsp Index=1 - Istwert oder Index=3 oberer Grenzwert.
» Value — enthélt den Ubertragenen Wert.

Axis 01 Write (FB16)
enthalt die Daten zum schreiben mit dem Axis_01_Write (FB16) und dem Axis_01_FB (FB14) von der
S7-PLC Uber den nicht echtzeitfahigen PKW-Parameterkanal im Profibus in den Servostar.

Deklaration vom Axis_01_Write (FB16) — fiir 100 Werte

Svi4_v3c_V14_SP1_1214C » PLC_1 [CPU 1214C DUDUTDC] » Programmbausteine b Axis_01_Write [FB16]

G, EEEEBs @iy Ced@AaPEEEH s N0t &6
Axis_01_Write
| Name Datentyp Offset Defaultwert Erreichbar a.. |Schrei... Sichtbari.. |Einstellwert Kommentar
1 <@~ Input
2 «ms iGenstartup Bool 0.0 E‘ E @
3 «mn iCommunicationOk Bool 01 E @ E
4 4= IEnError Bool 02 @ @ @
5 4me= inck Bool 0.3 =] =] =]
& lan = iReqUitite Bool 04 =] ] =]
7a. iPauselrite Bool 05 =) M [
§ 40 =  iPnuWiieOk Boal 0.6 =] =] =}
3 @ iPnuwrite Error Bool 07 =) =] =i
10 4@ = b iDam Araylo.100] of "M Axis_01_Pru... || =) 2.0 =] ™ =]
11 43 = iDatalrStar: Int 810.0 [=] =] [=]
12 an = iDataNrEnd Int 8120 =] =] =]
13 <@ ~ Output
T

Axis 01 Read (FB17)
enthalt die Daten zum lesen mit dem Axis_01_Read (FB17) und dem Axis_01_FB (FB14) von dem
Servostar Uber den nicht echtzeitfahigen PKW-Parameterkanal im Profibus in die S7-PLC.

Deklaration vom Axis_01_Read (FB17) — fur 100 Werte

Sv14_v3c_V14_SP1_1214C » PLC_1 [CPU 1214C DUDUDC] » Programmbausteine b Axis_01_Read [FB17]

R :?"q;-‘.:_gl:gi e+ gilﬁ/?l;f'." oM@ ST ===zt I G o e

Axis_01_Read

Name Datentyp Offset Defaultwert Erreichbar 5. |Schrei. | Sichtbari... |Einstellwert | Kommentar

1 @ ™ lnput
zZ 4@an- iGenstartup Bool 0.0 =) M =)
3 s iCommunicationQk Bool o1 =] [} ™}
4 as iEnError Bool 02 =] ™l =]
s as ifck Boal 0.3 =] =] =}
6 ql= iRegRead Bool 04 =l =) =l
i s iPauseRead Bool 05 =] ™} =)
& 4= iPnuReadok Boal 0.6 A =} M
S qn= iPnuReadError Eool o7 =l =) ™
10 <0 = » iPnuReadval M _Axis_01_PruStruct’ 20 =] =] =]
1140 = b iData Array[D-100] of "M_Ans_01_PuStruct” || = 10.0 =]
12 4m = iDataNrstart Int 818.0 =] ] =]
12 4m = iDataNrEnd Int 8200 A =) =}
14 @l ¥ Output
15 <0 = b oPnuRead *M_Avds_01_PruStruct” 8220 =) =} =)
16 40 = oDataNrReadAcrusl  |Int 8300 = =) )
17 <@ . oPruRsadStart Bool 832.0 =] ™) ™}
184 = oPnuReadActive EBool 83241 =] (=] =)
19 g oTO_ReadError Bool 8322 false =] =] )
20 0 = b oDsta Arrayl0..100] of "M_Axis_0D1_PnuStruct” 8340 [~

Siehe GenCycleOB (OB1) und Watch table_1
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Axis 01 Write (FB16)

m®

steuert den Axis_01_FB (FB14) zum Daten schreiben von der S7-PLC in den Servostar

Eingang- und Ausgang-Interface des Axis_01_Write (FB16)

VAR_INPUT
iGenStartup BOOL Startup cycle after PLC startup
iCommunicationOk BOOL Axis communication Profibus is OK
iEnError BOOL Enable error messages
iAck BOOL Acknowledge WarningsErrors
iRegWrite BOOL RequestWrite
iPauseWrite BOOL PauseWrite (necessary for SetOpmode or InitAxis)
iPnuWriteOk BOOL PnuWriteOk =1 succesful
iPnuWriteError BOOL PnuWriteError =1 not succesful
Array[0..100] of
iData M _Axis_01_PnuStruct Write Data to Servostar
iDataNrStart INT DataNumberStart - first number from data to write
iDataNrEnd INT DataNumberEnd - last number from data to write
VAR_OUTPUT
oPnuWrite STRUCT PnuWrite to Axis_FB actual with Number, Index,Value
Number WORD
Index WORD
Value DWORD
oDataNrWriteActual INT Data number is writing actual
oPnuWriteStart BOOL Request write start for Axis_FB
oPnuWriteActive BOOL Writing DataBlock is active
oTO_WriteError BOOL Timeout writing is active but not working

Metwork 3:  Axis_Write

Virite: "Axis_01_WriteDataDB" from Data[0] until Data[19]

W10
"Firstscan” —

HWDB14DBX65.1
"fais_01_DB".
oState.
CommunicationO
K

1.2
"AlwaysTRUE™ —

WBF0.DBEX0_3
"IF_DB".
ToMachine Ack —

==1

Y¥DB70.DBX28 6

IF_DB".Init— YDBF0.DEX28 4

*IF_DB".
PRUWHTE S8 Mt —

“DB70.DBX28 7
"IF_DB".
SetOpmodeP — s

¥B14DEX67.0
“Axs_01_DB".
o5tate.
PruWrite Ok —

HWDB14DBEX67.1
“Axs_01_DB".
o5tate.
PruWriteError —

HDB16
"fxis_01_Write_
DE"
WFB16
“Axis_0D1_WWite”
EM
iGenstartup

iCommunicatio
nOk

IEnError

Ack

iRe qWite

iPauseWrite

iPnuWrite Ok

iPnuWrite Error

iData
iDataNrstart

iDataNrEnd

PIDB14.DBX44.0
"Auds_01_DB".
oPnuWrite iPru Write
oDataNrtfrite Ac
tual
Y¥DB14DBEX60.0
"Auds_01_DB".
oPnuWiteStart — IFNuWritestar:
oPnuWrite Activ

e
oTO_Write Error
END

BeispielProjekt_Sv14_v3c_V14_SP1_1214C_Anleitung — KeH - 01.10.2018

Seite 39 von 50




m®

Axis 01 Read (FB17)

steuert den Axis_01_FB (FB14) zum Daten lesen vom Servostar in die S7-PLC

Eingang- und Ausgang-Interface des Axis_01_Read (FB17)

VAR_INPUT
iGenStartup BOOL Startup cycle after PLC startup
iCommunicationOk BOOL Axis communication Profibus is OK
iEnError BOOL Enable error messages
iAck BOOL Acknowledge WarningsErrors
iRequestRead BOOL RequestRead
iPauseWrite BOOL PauseRead (necessary for SetOpmode or InitAxis)
iPnuWriteOk BOOL PnuReadOk =1 succesful
iPnuWriteError BOOL PnuReadError =1 not succesful
iPnuReadVval STRUCT PnuRead from Axis_FB actual with Number, Index,Value
Number WORD
Index WORD
Value DWORD
Array[0..100] of
iData M_Axis_01_PnuStruct | Request Read Data from Servostar
iDataNrStart INT DataNumberStart - first number from data to read
iDataNrEnd INT DataNumberEnd - last number from data to read
VAR_OUTPUT
oPnuRead STRUCT PnuRead from Axis_FB actual with Number, Index
Number WORD
Index WORD
oDataNrReadActual INT Data number is reading actual
oPnuReadStart BOOL Request read start for Axis_FB
oPnuReadActive BOOL Reading DataBlock is active
oTO_ReadError BOOL Timeout reading is active but not working
Array[0..100] of
oData M_Axis_01_PnuStruct | Contain Read Data from Servostar
Network 5:  Axs_Read
Read: "Axis_01_ReadDataDB" from Data[0] until Data[7]
*DB17
"Axis_01_Read_
DB"
YFB17

“Axis_01_Read”
= EN

W10
“FirstScan’ — iGenStartup

%DB14.DBX65.1
“Axs_01_DB".
oState.

CommunicationO iCommunicatio

k — nok
W12
*AlwaysTRUE" — jEnError
WDB70.DBXD.3
=1 *IF_DB".
%DB70 DBX28.6 ToMachine Ack — jack
IF_Ba* nit — %DB70 DBX28 5
%DB70.DBX28 7 ke
*IF DB". FruReadstart — jReqRead
SetOpmodeP — st ——————————————— iPauseRead
%DB14.DBX67.2
"fods_01_DB".

oState.

FruReadCk — jpnuReadok
PADBE14.DBX52.0

WDB14.DBX67.3 "Axis_01_DB".
*fods_01_DB". oPnuRead — iFnu.Read
oState. oDataNrReadAc
PruReadError — jpnuReadError tual
PDB14.DBX94.0 ‘WDB14.DBX60.1
“Axis_01_DB". "Axis_01_DB".
oData.PnuRead — jppuReadval oPnuReadStart — iFnuReadStart
oPnuReadActiv
e —..
iData oTO_ReadError =— -
0 — iDataNrStart oData — -
7 — iDataNrEnd ENO —

Hinweis: Gleichzeitige Anforderung Read und Write am Axis_01_FB (FB14) generiert den Fehler
oMaMsg.ErrReadWrite
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Axis 01 Compare (FB18)

vergleicht einen Datenbereich von den geschriebenen Daten vom Axis_01_WriteDataDB (DB20) mit den
gelesenen Daten vom Axis_01_ReadDataDB (DB21).

Nur eine PNU [STRUCT] wird in einem S7-PLC Zyklus verglichen.

Eingang- und Ausgang-Interface des Axis_01_CompareDB (FB18)

VAR_INPUT

iGenStartup BOOL Startup cycle after PLC startup

iEnError BOOL Enable error messages

iAck BOOL Acknowledge WarningsErrors

iRegCompare BOOL Request compare

iAData WORD AData

iADataNrStart INT ADataNumberStart - first number from data to compare
iADataNrEnd INT ADataNumberEnd - last number from data to compare
iBData WORD BData

iBDataNrStart INT BDataNumberStart - first number from data to compare
VAR_OUTPUT

oCmpADataNrActual INT Compare A Data number is actual

oCmpBDataNrActual INT Compare B Data number is actual
oCmpADataNrEqualBDataNr BOOL Compare A Data number is equal B Data number
oCompareActive BOOL comparing DataBlocks is active

oCompareOk BOOL Compare is ok, datas are equal

oCompareNotOk BOOL Compare is not ok, datas are not equal
oTO_CompareError BOOL Timeout compare is active but not working

Die S7-1200 kennt bisher keine ArrayDB und unterstiitzt deshalb auch nicht die Befehle:
ReadFromArrayDB ( FC901) — Aus Array Datenbaustein lesen
WriteToArrayDB ( FC902) — In Array Datenbaustein schreiben

Deshalb werden zuerst die PNU-Daten vom FB16 und FB17 in die PNU-Daten-Schnittstelle vom FB18 mit
MOVE_BLK_VARIANT kopiert und dann diese Daten im FB18 verglichen.
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- MNetzwerk 6: Axds_Compare

w iAData: "Auds_01_Write_DE".iData” from Data[18] until Data[19]
iBData: "fAxs_01_Read_DB".oData” from Data[1] until Data[19-18+1=2]

MOVE_BLK_VARIANT

*“DB70.DBX29 1
“IF_DE".
PnuComparestart — gy

PiDB 16 DBX2.0 Ret_Val #Retval
"Axis_01_Write_

DE".iData SRC PFADE18 DEX2.0

. "Ais_01_
00 — COUNT Compare_DB".
0 — SRC_INDEX DEST — 1AData

o DEST_INDEX ENO —

MOVE_BLE_VARIANT

“WB70 DBX29 1
"IF_DB".
FnuCompare5iar — g
#Retval
PEDB17 DBXB34.0 Ret_Val £tva
"foas_01_Read_

DB oData — <pe PIDB18.DBXB14.0

. "Axis_01_
00 — COUNT Compare_DEB".
0~ SRC_INDEX DEST — IBData
0 — DEST_INDEX EMO —
HWB18
"Axiz_01_
Compare_DE"
WB18
“Axis_01_Compare®
o= EN
W10
"First5can” — iGenStartup
W12
"Always TRUE" = j
Al ) IEnError oCm e
%DB70.DBXD .3 ctual
"IF_DB". oCmpBDataMNra
ToMachine Ack — jack ctual
oCmpADataNrE
“DB70.DBX29 .1 gualBDataMr — .
"IF_DB". oCompareActiv
FnuCompare3tarn — jReqCompare E— .
1AData oCompareQk — -
18— iADataNrStant  OCOMPAIENOIO.
19— iADataNrEnd oo
iBData CormpareError =— ..
iBDataMrstart EMND —

Mit der Watch table_1 kénnen die Bausteine Axis_01_FB (FB14), Axis_01_Read (FB16), Axis_01_Write
(FB17) und Axis_01_Compare (FB18) angesteuert und beobachtet werden.
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Tipps und Infos:

Fehlermeldungen und Warnungen von den Bausteinen
sind in das Programm zu implementieren damit das PLC-Programm darauf reagieren kann.

oMaMsg STRUCT Error messages

ErrTO_Ref BOOL Error timeout reference

ErrTO_Pos BOOL Error timeout positioning

ErrNoReferenceSet BOOL Error if reference is not set and request

ErrWrongOpMode BOOL Error wrong operation mode selected and request

ErrActSlave BOOL Error activating slave

ErrCfgInput BOOL Error configuration input

ErrRcv BOOL Error receiving data

ErrCfgOutput BOOL Error configuration output

ErrSend BOOL Error sending data

ErrAxis BOOL Error from axis

ErrReadWrite BOOL Error request Read and Write together

ErrNotEnabled BOOL Error if not enabled and request

ErrRes_1_4 BOOL

ErrRes_1_5 BOOL

ErrRes_1_6 BOOL

ErrCmd BOOL Error more than one request command active
|oTO_WriteError |BOOL |Timeout writing is active but not working
|oTO_ReadError |BOOL |Timeout reading is active but not working
|oTO_CompareError |BOOL |Timeout reading is active but not working

Override Uber Profibus

Siehe ASCII Parameter OVERRIDE

Mit Override-Funktion kann die Geschwindigkeit eines Fahrsatzes, der Referenzfahrt und des Tippbetriebes
beeinfluBt werden.

OVRIDE=0 Override-Funktion abgeschaltet

OVRIDE=3 Profibus Schnittstelle fiir die digitale Override-Funktion aktiviert.

Siehe ASCII Parameter DOVRIDE:

Beim Aktivieren einer digitalen OVERRIDE-Funktion wird mit Hilfe dieses Parameters der digitale Override-
Faktor vorgegeben. Dabei gilt folgende Normierung:

DOVRIDE=0 Fahrsatzgeschwindigkeit = 0 %

DOVRIDE=8192 Fahrsatzgeschwindigkeit = 100 %

Die OVERRIDE - Funktion ist nicht méglich bei sin*2 — Rampen !
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Aktivieren der Trajektorie/Profil Beschleunigung Sin”*2 bei Direktfahrsatz Nr. 0

Das Fahrprofil Sin"2 ermdglicht ein weiches, ruckfreies Anfahren und Abbremsen.
Damit wird die Mechanik geschont (Zahnrader, Spindeln). Pendelbewegungen etc. werden unterdriickt.

Bei Servostar S400/S600 siehe ASCII-Liste, dies wird hier nicht naher beschrieben.

Bei Servostar S300/S700 — Profibus siehe ASCII-Parameter O_C

Das Kommando O_C ( Profibus PNU 1785 ) definiert die Fahrauftragsart fir den DirektFahrsatz Nr. 0.
Ist das Bit 16 von O_C gesetzt, dann hat der Fahrsatz das Sinus*2-Profil. Das Bit 9 muss auf 0 gesetzt
werden. Von dem O_C werden nur die Bits 0 bis 15 direkt im DirectMotionTaskType (PZD5) adressiert,
deshalb muss das Bit 16 anderweitig im Servostar S300/S700 gesetzt werden.

Das Kommando O_C ist ein RAM-Parameter und kann deshalb nicht im Servostar gespeichert werden.

O_C - Bit16 kann auf diese Weise gesetzt werden:
1.) Schreibe Gber den Parameterkanal PKW in die PNU 1785 den Wert 10000hex in den S300/S700.

2.) Nach dem EINschalten der 24VDC — Versorgungsspannung kopiert sich der S300/S700 automatisch das
Bit16 von einem EEPROM-Fahrsatz z.Bsp. Nr.1 in den Direktfahrsatz Nr. 0.

Dadurch bleibt das S7-Programm unverandert und PNU 1785 Parameterdownload ist nicht erforderlich.
Zusétzlich kdnnen auch die Beschleunigungs- O_ACC und Bremsrampe O_DEC fiir eine weiche Bewegung
eingestellt werden. Bei Wert 0 gilt der Wert PTMIN bzw. jeweils die grésste Rampe.
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Einem nicht bendtigten Eingang ( nicht verdrahtet ) wird die OCOPY-Funktion von
EEPROM Fahrsatz Nr.1 in den Direktfahrsatz Nr.0 zugewiesen.
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SAVE und COLDSTART und Uberpriifung mit DriveGui -Terminal den Inhalt von O_C
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3.) ASCIl Kommandofolge

Mit dem Kommando ASCII INxHCMD / INXLCMD kann eine ASCII-Befehlsfolge definiert werden. Diese
Befehlsfolge wird immer dann ausgefihrt, wenn eine steigende Flanke auf dem mit der Funktion
INXMODE=30 konfigurierten Eingang erkannt wird. Eine Befehlsfolge besteht aus einzelnen ASCII-
Kommandos, die mit einem Semikolon (;) getrennt sind.

Die maximale Lange dieser Befehlsfolge betrédgt 56 Zeichen.

Mit DriveGui-Terminal:

INAMODE 30

INAHCMD O _C 73728; O_ACC 100; O_DEC 200
INALCMD O_C 73728; O_ACC 100; O_DEC 200

SAVE
COLDSTART

Uberpriifung mit DriveGui-Terminal:

ORDER 0

000737281002000000

4.) Makro Programm

Beispiel:

O_C:= O_C | 0x12000; // DPRVAR3; // 73728dez <-> 0x12000hex: Sin”2 and SI-Units
Uberpriifung mit with DriveGui-Terminal:

ORDER 0
00073728000000

Hinweis: Bei der Uberpriifung mit dem DriveGui-Terminal kann auch dieses Ergebnis mit derselben
Funktionalitat angezeigt werden:

ORDER 0
0-1-173728-1-1-1-1-1-1-1
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Bitcodierung der Fehler — PNU 1001 - ERRCODE

Axis_ PNU1001 MD 1000 DWORD Fehler

Axis PNU1001_Bit31_F32 M 1000.7 BOOL Systemfehler

Axis PNU1001_Bit30_F31 M 1000.6 BOOL Fehler SafetyCard

Axis PNU1001_Bit29 F30 M 1000.5 BOOL Fehler Notstop Time-out

Axis PNU1001_Bit28 F29 M 1000.4 BOOL Slotkartenfehler

Axis PNU1001_Bit27_F28 M 1000.3 BOOL Fehler Synchronisation EtherCAT

Axis_ PNU1001_Bit26_F27 M 1000.2 BOOL Fehler STO

Axis PNU1001_Bit25 F26 M 1000.1 BOOL Fehler bei Referenzfahrt - Hardware-Endschalter
Axis PNU1001_Bit24 F25 M 1000.0 BOOL Kommutierungsfehler

Axis PNU1001_Bit23 F24 M 1001.7 BOOL Fehler Warnung in Fehler gewandelt

Axis PNU1001_Bit22_F23 M 1001.6 BOOL Fehler in der CAN — Kommunikation

Axis PNU1001_Bit21 F22 M 1001.5 BOOL Fehler reserviert

Axis PNU1001_Bit20 F21 M 1001.4 BOOL Fehler Handling Error

Axis PNU1001_Bit19 F20 M 1001.3 BOOL Fehler Slot-Error

Axis PNU1001_Bit18 F19 M 1001.2 BOOL Fehler Einbruch der Zwischenkreisspannung
Axis PNU1001_Bit17 F18 M 1001.1 BOOL Fehler Ballast ( defekter Ballasttransistor )

Axis_ PNU1001_Bit16_F17 M 1001.0 BOOL Fehler A/D-Wandler

Axis PNU1001_Bit15 F16 M 1002.7 BOOL Fehler Netz-BTB

Axis PNU1001_Bit14 F15 M 1002.6 BOOL Fehler I2tmax Uberschritten

Axis PNU1001_Bit13_F14 M 1002.5 BOOL Fehler Endstufe: Erdschluss, Motorkurzschluss oder Ballastkurzschluss
Axis_PNU1001_Bit12_F13 M 1002.4 BOOL Fehler Umgebungstemperatur

Axis PNU1001_Bit11_F12 M 1002.3 BOOL Fehler reserviert

Axis PNU1001_Bit10 F11 M 1002.2 BOOL Fehler Bremse

Axis PNU1001_Bit9 F10 M 1002.1 BOOL Kabelbruch ROD Schnittstelle oder Zeitproblem Reglerbooten Master Slave
Axis_ PNU1001_Bit8 F09 M 1002.0 BOOL Fehler EEPROM

Axis PNU1001_Bit7_F08 M 1003.7 BOOL Fehler Uberdrehzahl

Axis_PNU1001_Bit6_F07 M 1003.6 BOOL Fehler interne Versorgungsspannungen

Axis PNU1001_Bit5 F06 M 1003.5 BOOL Fehler Motortemperatur

Axis PNU1001_Bit4 F05 M 1003.4 BOOL Fehler Unterspannung

Axis PNU1001_Bit3_F04 M 1003.3 BOOL Feedback-Fehler

Axis_PNU1001_Bit2_F03 M 1003.2 BOOL Schleppfehler bei Ausfihrung der externen Trajektorie
Axis PNU1001_Bit1_F02 M 1003.1 BOOL Fehler Uberspannung

Axis PNU1001_Bit0 FO1 M 1003.0 BOOL Fehler Kahlkérpertemperatur
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Bitcodierung der Warnungen und Herstellerspezifisches Statusregister — PNU 1002 - DRVSTAT

Axis PNU1002 MD 1004 DWORD Warnungen UND herstellerspezifisches Statusregister

Axis PNU1002_Bit31 M 1004.7 BOOL Fehler steht an

Axis_PNU1002_Bit30 M 1004.6 BOOL Endstufe freigegeben

Axis_ PNU1002_Bit29 M 1004.5 BOOL Sicherheitsrelais hat angesprochen (STO)

Axis PNU1002 Bit28 M 1004.4 BOOL Drehzahl =0

Axis_PNU1002_Bit27 M 1004.3 BOOL -

Axis_PNU1002_Bit26 M 1004.2 BOOL Initialisierung beendet (interne Initialisierung Verstarkers abgeschlossen)
Axis_PNU1002_Bit25 M  1004.1 BOOL Position 4 erreicht (s.0.)

Axis_PNU1002_Bit24 M 1004.0 BOOL Position 3 erreicht (s.0.)

Axis PNU1002 Bit23 M 1005.7 BOOL Position 2 erreicht

Axis PNU1002_Bit22 M 1005.6 BOOL Position 1 erreicht

Axis_ PNU1002_Bit21 M 1005.5 BOOL -

Axis PNU1002_ Bit20 M 1005.4 BOOL Positionslatch erfolgt

Axis PNU1002 Bit19 M 1005.3 BOOL In Position

Axis_ PNU1002_Bit18 M 1005.2 BOOL Aktuelle Position = Home Position ( Referenzschalter ist belegt)
Axis PNU1002_Bit17 M 1005.1 BOOL Referenzpunkt gesetzt ( nach einer Referenzfahrt bzw. Absolutwertgeber )
Axis_PNU1002_Bit16 M 1005.0 BOOL Fahrauftrag aktiv - Fahrsatz, Tippbetrieb,Referenzfahrt)

Axis PNU1002 Bit15 n16 M 1006.7 BOOL Warnung 16: Reserve

Axis PNU1002 Bit14 n15 M 1006.6 BOOL Warnung 15: Geschwindigkeits-Strom Tabelle INXMODE 35 Fehler
Axis_PNU1002_Bit13 n14 M 1006.5 BOOL Warnung 14: SinCos Kommutierung nicht vollzogen
Axis_PNU1002_Bit12 _n13 M 1006.4 BOOL Warnung 13: Erweiterungskarte arbeitet nicht ordnungsgeman
Axis PNU1002_Bit11_n12 M 1006.3 BOOL Warnung 12: HIPERFACE® oder EnDat®: Motordefaultwerte wurden geladen
Axis PNU1002 Bit10 n11 M 1006.2 BOOL Warnung 11: Endschalter NSTOP betétigt

Axis PNU1002 Bit9 n10 M 1006.1 BOOL Warnung 10: Endschalter PSTOP betatigt
Axis_PNU1002_Bit8_n09 M 1006.0 BOOL Warnung 9: Beim Fahrauftrag-Start war kein Referenzpunkt gesetzt
Axis PNU1002_Bit7 n08 M 1007.7 BOOL Warnung 8: Ein fehlerhafter Fahrauftrag wurde gestartet

Axis PNU1002_Bit6 _n07 M 1007.6 BOOL Warnung 7: Software-Endschalter 2 Uberschritten

Axis PNU1002_Bit5 n06 M 1007.5 BOOL Warnung 6: Software-Endschalter 1 Uberschritten

Axis PNU1002_Bit4 n05 M 1007.4 BOOL Warnung 5: Netzphase fehlt

Axis_PNU1002_Bit3_n04 M 1007.3 BOOL Warnung 4: Ansprechiberwachung (Feldbus) aktiv
Axis_PNU1002_Bit2_n03 M 1007.2 BOOL Warnung 3: eingestelltes Schleppfehler-Fenster Gberschritten

Axis_ PNU1002_Bit1_n02 M 1007.1 BOOL Warnung 2: eingestellte Bremsleistung erreicht

Axis PNU1002_Bit0 n01 M 1007.0 BOOL Warnung 1: I2t-Meldeschwelle Uberschritten
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Switch ON and Start MotionTask timing diagram
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Kill MotionTask timing diagram
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