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Warranty Disclaimer

While efforts were made to verify the accuracy of the information contained in this documentation, Parker
expressly disclaims all warranties with regard to this application note, including, but not limited to, the
implied warranties of merchantability and fitness of a particular purpose. Parker does not warrant,
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in terms of correctness, accuracy, or reliability. The contents of this application note are subject to change
without notice. Parker will publish updates and revisions of this document as needed. The documents
supersede all previous versions.

Limitation of Liability

You agree that Parker shall not be liable to you under this agreement for any damages, including without
limitation any lost profits, or any consequential, incidental, or punitive damages arising out of the use or
inability to use this application note and related documents, or for any claim by another party. You agree
and hold Parker harmless for all claims and damages from any third party as a result of their use or
inability to use any product that you develop based on this application note and the products and/or
services documented herein.
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1. Gerate-Zuordnung

‘ 1.1. Gerateauswabhl
. F10 F11 F12
. 120 132
. T11

1.2. Ubergeordnete Steuerung

SIMATIC S7-300 SIMATIC S7-400
mit integriertem PROFIBUS DP Master (z. B. CPU315-2DP) oder integriertem PROFINET 10
Master (z. B. CPU315-2DP / CPU317-2PN)

2. Zweck des Bausteins

| 2.1. Ubersicht

Absolut  Symbol Kommentar Vers Datum Geréat Anwendung
FB45 C3ControlManager C3120T11 0.6 27.10.2014 C3120T11 Positionieren,
ControlManager absolut / relativ

2.2. Einschrankungen und Verwendung

Der Baustein vereinfacht Steuerung des C3 T11 (mit PROFIdrive Profil) durch die S7. Dabei werden die

Befehle

und Sollwerte an den Baustein Ubergeben, dieser liefert Meldungen und Istwerte vom C3 zuriick.

Sowohl PZD als auch PKW wird in beiden Richtungen genutzt.

‘ Der Baustein ist fir PPO13 ausgelegt; andere Typen sind nicht zulassig.

| 2.3. Anderungshistorie

1. VOo.1 26.04.2004 21:31:13

2. V0.2 19.12.2006 15:37:48

Beim Wechsel von Paositionieren auf Handbetrieb ist kein Stop mehr nétig (STW1.4 =
false und STW1.5 = false).

Wenn <bStartPositioning> nicht ausgefuhrt werden kann, wird gesichert, wieso es
nicht ausgelést wird. <bStartPositioning> (In_Out Bit) wird in jedem Fall
zurlckgesetzt).

Relativ positionieren ist auch ohne Referenzlauf moglich.

Korrektur der Timer fur Laufzeitiberwachung (Watchdog) diese liefen auch weiter,
wenn die Bewegung nicht ausgefuhrt werden konnte (z. B. bei nicht bestromt).

3. V0.3 28.06.2007 16:24:21
Flankenauswertung korrigiert fur positionieren:

- <bStartPositioning>: geht nur wenn vorherige Positionierung beendet
- <bChangeSetimmediate>: kann laufende Bewegung unterbrechen

4. V0.4 10.06.2009 08:45:45

<bPosRunning> abldschen beim entstromen wéhrend der Fahrt, sonst muss bevor
wiedereinschalten mdglich ist bis <bPosErr> = True gewartet Werden!

Parker Hannifin Manufacturing Germany GmbH & Co KG ANO0029 deu
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3. Einstellungen

‘ 3.1. Compax3 Konfiguration

Mit dem C3ServoManager werden folgende Einstellungen eingegeben:
im Bereich:
\\ Kommunikation konfigurieren \ Profibus - Telegramm
[PROFIBUS — Betriebsart]
Positionieren

[PLC -> Compax3]
STW 1
Lagesollwert XSOLL_A
Soll-Verfahrdrehzahl D (32 Bit)
Soll-Beschleunigung B (32 Bit)

[Compax3 -> PLC]
ZSW 1
Lageistwert XIST_A
Drehzahlistwert NIST_B

[Betriebsart-Einstellungen]
Bedarfsdaten-Kanal / Parameterkanal
-LPKW ” muss gewahlt werden

Fehlerreaktion bei Busausfall ist beliebig.

\\ 120T11 konfigurieren \ E/A - Belegung
Auswahl:
- frei
- feste Belegung

Es ist zu empfehlen ,frei“ zu wahlen. Bei ,feste Belegung“ werden Binar-Verknipfungen zwischen
Steuerwort und digitalen Eingangen (EO ... E3) erstellt, d.h. ohne die Anschliisse an X12 ist das C3
nicht steuerbar.

‘ 3.2. Compax3 Hardware ‘

DIP-Schalter: Busadresse
BusanschluR-Stecker: ,ON / OFF” Bus-Abschluss-Widerstand

| 3.3. SIMATIC - HW Konfig |

Analog zum PPO-Typ, der in der C3 Konfiguration angezeigt wird (hier PPO13) ist in SIMATIC - HW
Konfig der entsprechende Typ auszuwahlen:

Parker Hannifin Manufacturing Germany GmbH & Co KG ANO0029 deu
Electromechanical Automation Europe Page 5/16



Business Development & Application

Compax3

Application Note

Electromechanical Automation

|E!a HW Konfig - SIMATIC 315-2

[BE X

Station Eearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe

D58 & sl sin |1 2| %8 | w2
il SIMATIC 315-2 (Konfiguration) -- ControlManager SE =o&E 2l
- Suchen: | ot g
=0 UR PROFIBUS DP: DP-Mastersystem (1)
- FProfit [ Standard k2
2 E CPU 315-2 DP w0 Netzkompanenten
2 PROABLS DP #-0 Redler
3 #-10 Schalgerate
4 #-] Sensork
g #-0 SIMADYM
[ -] SIMATIC
7 -] SIMODRIVE
] (L] SIMOREG
E] (L] SIMOWERT
10 L0 SIMAMICS
i #-(0 SIPDS
=10 Weitere FELDGERATE
=1 Antrishe
+(_ ParkerEMD
-1 PaikerEME
= g Compas3
Universalmodul
PPO 1: PRWI[4] / FZD[2]
PPO 2 PKWI[4] / PZD[E]
¥ PPO 2 PZD(2]
< 2| PPO 4 PZD(5]
PPO 5 PZD(3]
| @) compasa PPO 6 PZD(4]
PPO7: PZD(5]
Steckplatz E DP-Kennung Bestellnummer £ Bezeichnung E-Adiesse | A-Adiesse | Kommentar PPO & FZD(7]
1 445 PPO13: PRW[4] 4 PZD[7] 256, 263 256, 263 ~ FPO % FZD(8]
E e ARV AR P e PPO0: PRW4] / FZD[3]
& 74 M FERLE AR T LB AT FPO11: PRMW4] # FZD[4]
4 PPO12: PRWI[4] # PZD[E]
5 (PPO13: PrW4] / PZD[7];
[} PPM14 PKWITA ¢ PZNIRT I
7 %,
5 <
E] b
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten,
pic 1: SIMATIC - HW Konfig
@ HW Konfig - SIMATIC 317 (=1
Station Bearbeiten Einfiigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe
DWW S sin alin ||[ED B3| %8 w2
wly SIMATIC 317 (Konfiguration) -- CantrolManagerProfiNetAp ald
Suchen: | dat{chj
=0 UR PROFIBUS DF: DP-Mastersystem (1)
= Frofit | Standard Ea
2 CPU 317-2PN/DP + (1 Gateway ]
X1 DF (HF) Ethemet: PROFINET-I0-System (100) 00 HMI
X2 PO — + (21 140
X2Pr Port T +-[_7] Metwork Comporents
X2pP2 Port 2 +-] Schalgerate
3 w7 Sersors
4 =1 ‘weiters FELDGERATE
5 -] Drives
6 =1-Z7 Parker Hanrifin
7 = E Compax3
8 =7 Parameter¥.analMaodul
] [ ParamCh 4 wWorle
10 [ ParamCh 6 worte
1l [ ParamCh unbenutzt
-1 Prozessdaten-Modul
140 3Worte
10 4 Warte
1/0 5 'Worte
140 B'worte
140 7 worte
140 8Worte
140 3 Worte
£ 10 10w orte
— 10 11 Worte
1/0 12 'worte
&= ) Compara0nd e
Steckplatz Baugruppe Bestellnummer E-fdiesse | A-Adesse | Diagno 140 14/ arte
Fi Lompar?-06e Lo Yl ST Mo FigE" 14015 Worte
e ‘E [ o7 1/0 16 Warte
Xz A7 a7 = (0 Sensors
A Fvt e ||# SIMATIC 300 -
1 ParamCh 4 woite 255263 756263 Plarkh_:r H”;:;"L" L =9
2 110 7'worte 264...277 264...277 Prozessdater-Modue, 2'woarte Eingang/dusgang E
3 GSDMLY21-Parker-Compax3-201 00807, sml
4
Dricken Sie F1, um Hilfe zu erhalten,
pic 2: SIMATIC - HW Konfig
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Die Startadresse des PKW (hier 256) in Instanz-Variable <nLaddr> (DB45.DBW®6) eintragen.

\ 3.4. Anwenderschnittstelle des ,,C3ControlManager”

3.4.1. Schematische Darstellung der Ein- und Ausgange

Bereiche des FB45 / DB45

[IMEingang [ out Ausgang [In_out Ein-/Ausgang | Bl Speicher
DB45
ENO

DBXO0.0 bEnabled DBX2.0
DBXO0.1 bDriveErr DBX2.1
DBX0.2 bPosRunning DBX2.2
DBX0.3 bInPosition DBX2.3
DBX0.4 bPosErr DBX2.4
DBX0.5 bHomingRunning DBX2.5
DBXO0.6 bHomingAttained DBX2.6
DBX0.7 bHomingErr DBX2.7
DBX1.0 bCommErr DBX3.0
DBX4.0

DBX4.1 DBD46
DBX4.2 DBD50
DBW6 DBW54
DBD8

DBD12

DBD16

DBD20

DBD24

DBW?28 bTransErr DBX3.1
DBW30

DBW32

DBD34 iParameterValue DBD34
DBD38

DBD42

DBX56.0 Word 4 DBX64.0 Word 4
DBX72.0 Word 7 DBX86.0 Word 7

3.4.2. Deklaration der Ein- und Ausgange

Parameter Deklaration | Datentyp | Beschreibung
bAbsoluteRelative IN BOOL =0 absolute, =1 relative Bewegung

bExDataTransfer BOOL =0 interne DP Schnittstelle mit SFC14/15 (interner Master in S7 CPU)
=1 externe DP Schnittstelle mit FC2/FC1 (externer Master CP 342-5

bHold BOOL =1 Zwischenhalt (Verfahrsatz bleibt erhalten), =0 weiterfahren

bJogP IN BOOL Tippen positiv: Handbetrieb - Fahren innerhalb der Endgrenzen - so lange wie
der Eingang betatigt wird!

BOOL | =1 Stopp (Fahrauftrag verwerfen)

Parker Hannifin Manufacturing Germany GmbH & Co KG ANO0029 deu
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Deklaration | Datentyp | Beschreibung

bStartHoming IN_OUT BOOL positive Flanke startet Referenzierung, negative Flanke stoppt
Referenzierung, <bStartHoming> sollte erst mit <bHomingAttained>
zurlickgesetzt werden

bCommErr ouT BOOL =1 Kommunikationsfehler mit c3 (Fehler aus SFC14 / SFC15) (alle sonstigen
Anzeigen sind eventuell ungultig
bEnabled ouT BOOL =1 Achse bestromt
=0 Achse nicht bestromt
bHomingErr BOOL =1 Uberwachung Laufzeit fiir Referenz -fahrt (ggf. TonTimer2 korrigieren)
binPosition BOOL =1 Achse in Zielposition

bPosRunning BOOL =1 Fahrauftrag ist aktiv
STATIC DINT Beschleunigung im U32-Format (Ganzzahl)

Parameter

ilnPosWindowAbs STATIC DINT Positionsfenster im C4_3-Format (3 dezimale Nachkommastellen),
zusétzliche Uberwachung der Meldung ,InPosition“ vom C3. Der aktuelle
Lage-Istwert wird Uber dieses Positionierfenster mit dem Sollwert verglichen.
Das ist nur bei Absolut-Positionierung (<bAbsoluteRelative> = false) und nicht
aktiviertem Ricksetzbetrieb (<bPositionResetMode> = false) mdglich (z. B.
Standardwert = 1000 entspricht 1 u ; u = Einheit aus C3 Mgr Inkr, mm, Grad,

STATIC DINT Zielposition/Distanz im C4_3-Format (3 dezimale Nachkommastellen)
stRd.iPositionValue STATIC DINT Istposition im C4_3-Format (3 dezimale Nachkommastellen)

STATIC INT ProfiDrive-Parameter Transfer: Befehl:
1 lesen
2 schreibe WORD
3 Schreibe DWORD

nPNUSubindex STATIC INT ProfiDrive-Parameter Transfer: PNU-Subindex (keine Erh6hung des Wertes
bei DPVO notwendig
STATIC TIME Zeitwert fiir Uberwachung der Referenzierung
stRd.nActualError STATIC WORD Aktueller Fehler (siehe C3-Dokumenentation) im WORD - Format
=1 kein Fehler!
StC3PKWOutDint.nPK [ STATIC Lokales PKW - Ausgangsfeld fiir externen CP
E

stC3PZDOut.nControl | STATIC Lokales PZD - Ausgangsfeld fur externen CP

3.4.3. Vorgehensweise

3.4.3.1. Einstellung der statischen Operanden am Baustein

1. <nLaddr>

- Parameter aus HW Konfig: die erste Startadresse des C3-Slaves am PROFIBUS.

- Der Baustein errechnet intern die Felder fur Ein- und Ausgangsbereich, aus den Langen die in
PPO13 festgelegt wurden.

- Die Adressen fiir Ein- und Ausgangsbereich missen die gleichen Werte haben es dirfen keine
Lucken zwischen PZD und PKW sein.

- Die Reihenfolge mul3 so sein, dass zuerst der PKW- und danach der PZD Bereich gewahlt
wird.

Parker Hannifin Manufacturing Germany GmbH & Co KG ANO0029 deu
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- Beispiel:
E-Adresse A-Adresse
PKW 256 .. 263 256 .. 263
PZD 264 .. 277 264 .. 277

- Hier mul der Wert ,256“ an <nLaddr> (ibergeben werden.
2. <BPositionResetMode>
- mul gesetzt werden, sofern in der C3-Konfiguration eine Riicksetzstrecke definiert wurde.
3. <bExDataTransfer>
- Low: Einstellung fir (in CPU) integrierte Profibus-Master-Schnittstelle
- High: Einstellung fur externen Master
- Siehe ,Einstellungen fir externen Master*
4. <ilnPosWindowAbs>
- Uberwachungsfenster fiir die Meldung binPosition
5. <TonTimerl>
- Zeitwert fiir Uberwachung der Positionierung, sofern diese Zeit nicht ausreicht die
Positionierung auszufuhren, wird die Meldung bPosError gesetzt.
6. <TonTimer2>
- Zeitwert fiir Uberwachung der Referenzierung, sofern diese Zeit nicht ausreicht, um die
Positionierung auszufuhren, wird die Meldung <bHomingErr> gesetzt.

3.4.3.2. Einstellung der dynamischen Operanden am Baustein

1. einschalten

- <bEnable>: setzten, der Baustein meldet <bEnabled>

- <bStartHoming> setzten, der Baustein meldet <bHomingRunning>. Nach Beendigung der
Referenzierung meldet der Baustein <bHomingAttained>.

- Nun kann <bStartHoming> wieder zurlickgesetzt werden.

- Mit Erreichten der Referenzposition wird die Meldung <bInPosition> gesetzt.

- Bei einigen Maschinen-Nullmodi (z.B. 35) und hoher Geschwindigkeit kann <bHomingRunning>
so kurz gesetzt sein, dass es nicht gesehen werden kann.

- Sofern ein Motor mit Absolutwertgeber (SinCos®©) verwendet wird, genigt die einmalige
Aktivierung der MN-Suchfahrt: <bHomingAttained> bliebt nach aus- und wieder Einschalten
erhalten. Achtung: durch die Aktivierung der MN-Suchfahrt aus der C3—Optimierung wird
<bHomingAttained> nicht gesetzt.

2. Positionieren
- Zunéachst Parameter fur Positionen einstellen:
- <bAbsoluteRelative>
- <iPosition>
- <iVelocity>
- <iAcceleration>
- <iDeceleration>
- danach die Positionierung durch Aktivierung von<bStartPositioning> setzen,
- <bsStartPositioning> wird durch den Baustein selbstandig zuriickgesetzt
- Der Baustein meldet <bPosRunning>.
- Bei Erreichen der Zielposition wird die Meldung <bInPosition> gesetzt.
- eine neue Positionierung kann erst nach Beendigung der vorherigen gestartet werden.

- Fur dynamische Positionierung kann der Eingang <bChangeSetimmediate> verwendet werden.
Dieser ist wie <bStartPositioning> zu verwenden. Jedoch wird eine neue Positionier-Aufgabe
auch Ubernommen, sofern die vorherige Bewegung nicht beendet wurde.

3.4.3.3. sonstige Operanden am Baustein

- <bFaultReset> dient zum quittieren von Laufzeitfehlern und C3-Fehlern.

- <bStop> stoppt einen Positionierauftrag mit der steigenden Flanke.

- <bHold> unterbricht einen Positionierauftrag, solange das Bit gesetzt ist, der Auftrag wird
fortgesetzt, sobald das Bit zurtickgesetzt ist.

- <bJogN> Handbetrieb in negativer Richtung, solange das Bit gesetzt ist.

- <bJogP> Handbetrieb in positiver Richtung, solange das Bit gesetzt ist.

Parker Hannifin Manufacturing Germany GmbH & Co KG ANO0029 deu
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3.4.3.4. Meldungen und Anzeigen

- <bCommErr> Verbindung zum C3 nicht mdglich

- <bDriveErr> C3 ist im Fehlerzustand

- <stRd.nActualError> aktuelle Fehlernummer des C3 (Erlauterungen siehe C3 Hilfe)
- <stRd.iPosititionValue> aktuelle Istposition

- <stRd.iVelocityValue> aktuelle Istgeschwindigkeit

3.4.3.5. Parameter lesen und andern

- Parameter kénnen gelesen oder geschrieben werden. Parameter sind in der Tabelle ,Objekte flr
den Parameterkanal" aufgefiihrt (siehe C3 Hilfe). Darin ist die Zuordnung zwischen
Objektnummern (C3) und PNU (PROFIdrive-Profile) enthalten.

- Der Parameter wird durch <nPNUIndex> und <nPNUSubindex> bestimmte

- Der Wert ist in <iParameterValue>

- <nCmd> dient zum Starten des Transfers.

- 1 stehtfir Lesen

- 2 flr schreiben von Wortparametern (16 Bit)

- 3 fur schrieben von Doppelwort-Parametern (32 Bit)

Ob der Parameter 16 Bit oder 32 Bit umfasst ist in der Tabelle ,,Objekte fir den Parameter -Kanal*
aus der Spalte “Busformat® ersichtlich.

- < bTransErr> meldet einen Fehler bei der Dateniibertragung

3.5. Einstellungen fur externen Master

1. Der Baustein ist fur S7-CPUs mit integriertem PROFIBUS DP - Master geeignet, ohne diesen ist der
Betrieb des Bausteins nicht mdglich.

2. sofern diese Schnittstelle flr andere Verbindungen genutzt wird, und die Verbindung zum COMPAX3
durch einen externen Kommunikationsprozessor (CP342-5) erfolgen soll, kann der Baustein unter
Beachtung folgender Hinweise verwendet werden:

Bei Verwendung eines CP 342-5 mussen mit FC1 / FC2 (DP_SEND / DP_RECYV, SIMATIC
Standardbibliothek) die Daten Ubertragen werden.

- An DP_SEND wird das globale Ausgangsfeld als Parameter angeben, an DP_RECV wird das
globale Eingangsfeld als Parameter angeben.

- Achtung: Diese globalen Felder (DB InOut) enthalten samtliche am Bus angeschlossenen DP -
Slaves.

Der dem betreffenden COMPAX3 zugeordneter Bereich (lokales Eingangsfeld / lokales
Ausgangsfeld), muf3 manuell an die Stelle im DB45 Ubertragen werden (z. B. durch SFC20
BLKMOV).

Ermitteln des lokalen Eingangsfelds / des lokalen Ausgangsfelds anhand der SIMATIC - HW
Konfig.

3. Lokales Eingangsfeld: <StC3PKWInDint.nPKE>

4. Lokales Ausgangsfeld: <StC3PKWOutDint.nPKE>

Parker Hannifin Manufacturing Germany GmbH & Co KG ANO0029 deu
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4. Applikations-Beispiel

‘ 4.1. Verbindungslbersicht:

Verbindung einer SIMATIC S7 300 als PROFIBUS DP Master/ProfiNET 10 Master und einem C3 120/132
T11 als PROFIBUS DP/ ProfiNET IO Slave.

S7 C3
<= PKW =>
(8 Byte)
<= PZD =>
(14 Byte)

4.2. Zyklischer Kanal (PZD)

Die Ein- und Ausgangsparameter sind im C3 im Bereich Kommunikation einzustellen. Grundsétzlich
werden nur Variablen im Word- oder Doppelwort-Format tibertragen. Die Einstellung der Variablen ist fir
den FB zwingend so vorgeschrieben:

S7 => C3 => S7
In Out
DBB86 0 STW1 ZSW1 0 DBB72
DBB87 1 1 DBB73
DBB88 2 2 DBB74
DBB89 3 Lagesollwert Lagesollwert 3 DBB75
DBB90 4 XSOLL_A XIST_A 4 DBB76
D BB91 5 5 DBB77
DBB92 6 6 DBB78
DBB93 7 Soll-Verfahr- Drehzahl- 7 DBB79
DBB94 8 Drehzahl D Istwert NIST_B 8 DBB80
DBB95 9 9 DBB81
DBB96 10 Soll- Be- 10 DBB82
schleunigung B
DBB97 11 11 DBB83
DBB98 12 12 DBB84
DBB99 13 13 DBB85

4.3. Azyklischer Kanal (PKW)

Uber die 8 Byte PKW-Schnittstelle kdnnen Variablen azyklisch an das C3 tibertragen werden. Uber diese
Schnittstellen kann der Anwender Parameter andern oder lesen. Der Baustein nutzt diese Schnittstelle zur
Ubertragung von ,Verzégerung® (deceleration — Bremsrampe) und Fehlernummer.

S7 => C3 => S7
In Out
DBB64 0 0 DBB56
DBB65 1 1 DBB57
DBB66 2 2 DBB58
DBB67 3 3 DBB59
DBB68 4 4 DBB60
DBB69 5 5 DBB61
DBB70 6 6 DBB62
DBB71 7 7 DBB63
Parker Hannifin Manufacturing Germany GmbH & Co KG ANO0029 deu

Electromechanical Automation Europe Page 11/16



Business Development & Application

Compax —Parker

Application Note Electromechanical Automation

\ 4.4. Applikation Positionieren

Im S7 Programm wird der FB45 aufgerufen und mit den geforderten Parametern fir eine Positionierung
versorgt. Der Ablauf ist in folgendem Bild dargestellt:

Power on

Enabled?

5

-
3

Start referance run

HomingAdta
ined?
M
YES
Data for
pasition and
spead
L |
Start positioning
positoning Y
dona?
WO
YES
End
pic 3
Die Schrittkette ist im FC400. Durch setzten des Merkers
M 0.4 "start"

Auf TRUE wird diese gestartet.
Mit dem Merker
M 05 "reset"
kann die Schrittkette zurlickgesetzt werden.
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4 5. Parameterkanal

Uber die SPS (HMI) soll gelegentlich der Wert fiir den Momenten-Istwert [683.1] gelesen werden, sowie
die Steifigkeit [2100.2] geandert wird. Die Eingabe wird mit der SIMATIC Variablentabelle erlautert.

4.5.1. Zugriffsbereich
FB45
DBW28 BTransErr DBX3.1
DBW30
DBW32
DBD34 DBD34
4.5.2. Vorgehensweise zum Lesen des Momenten-Istwerts
1. Momenten-Istwert in der Tabelle ,,Objektibersicht nach Objektnamen sortiert*
Ikl ] Index ] Suchen ] G315 |Status lst-Geschwindigkeit ungefitert |C3 StatusSpeed_actual I3
f : E30.5 Statuz Ist-Posttion 3 StatusPosition_octual z
@ Titelseite
@ Copyright / Adressen E55.2 Status Ist-Strom effektiv C3 StatusCurrent _Actusl
5 @ Einleitung (momerntenkbildend)
1 @ Compax3 120 T17: Positionieren Uber Profibuz 5333 Status Langzeit-Motorauskastung C3 StatusDevice_ActuaiMotorLosd z
+ @ Gerdtebeschreibung Compa3 634 2 Status Matortemperatur C3 StatusTempersture_Motor :
R Inbietrictinshme Compax3 BE1E  |Status Regeldifferenz 3 StatusSpeed_Error 1
=-A[) Kommunikation ] Geschwindigkeit
£ % Eszj? & HS‘_‘E: 'jczn'““e"e”pmmk”" BE06  |Status Schisppiehler 3 StatusPosttion_FollowingErrar 1
J: m P?;;bffose Hber MoTEm G552 .4 Status Soll-Beschleunigung C3 StatusAccel_Demandyalue z
g . 3 : E31.10 Statuz Soll-Geschwindigkeit Regler-  |C3.StatusSpeed_DemandSpeedCortroller
+ @ Profibus - Konfiguration §
+ @ Zustandmasching Bingang
= i | - E51 .4 Status Soll-Geschwindighkeit C3 StatusSpeed_Demand' alus z
Zyklizcher Prozess-D aten-K.anal
[7) steuerwort 1 Ubersicht Sallwertgeber
@ Zustandzwart 1 Ubersicht G50 .4 Status Soll-Position C3 StatusPosition_DemandYslue z
+ @ Betriebsart Drehzahlregelung 63012  |Status Soll-Position ohne C3 StatusPosition_DemandController
+ @ B etriebsart Direkbes Positionieren Absoluthezuy
=-[A Betriebsart Positiorieren mit Satzanwatl 5551 Status Soll-Strom effektiv 3 StatuzCurrent_Reference
Steuenort 2 (momentenkildend)
+ @ Zusta_ndswort‘l Bgtriehsart Ij—'.osit.ionierep mit Satzarwahl BE31 Status Stromistvert 3 StatuzDevice_sctualCurrent 1
;u?;tlor;sbe;crlteﬁu;g Pasitiortierer mit Satzanmatl E32.7 Status Worstewerung Beschleunigung |C3 Statusfccel_FeesdForwardAccel
- HIDAL HBT S atzianells E&1.11 Statuz Worsteuerung C3.StetusEpeed_FeedForwardSpesd
= Qﬂ] Azyklizcher Parameterkanal Geschwindighat
+ @ Parameterzugrift mit DFY0: Bedarfsdatenkanal
- m Compaxd - Objekte fir den Parameterk anal E35.2 Statuz Zwischenkreizspannung C3 StatusVoltage_Bus\Yoltage g
o ik Hibersi i 2002 |Steifigkeit (Drehzahlregler) C3 . Contraller Tuning_Stiffness 4
Objektibersicht nach PHU sortiert
Objektibersicht nach Objektnamen sortiert 11004  |Steuerwort 2 C3Plus DeviceControl_Cortrolord_2 z
+ @ Obiektiste nach Dhieklna_men sortiert 11003 |Steuerwart STW 3Pz DeviceContral_Cortrokwvord_1 1
% Stat +t @ Datenformate der Bus-Objskte 2010.4 Stromyvarsteusrung 3 FeedForward_Current 4
+ atuswerte — -
pic 4
2. Objektbeschreibung aufschlagen:
Status Stromistwert (Objeki)
Profibus-Nr. PHU:112 |objektnr. |683.1
Objektname
C3.5tatusDevice ActualCurrent
MaReinheit o Zugriff: read only
Busformat: EZ2 B giiltig nach: -
Minimalwert 0 nfa Maximalwert - nfa
Anmerkung: atromistwert (Maomentenistwert)
Bezug ist der Matornennstrom
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pic 5

3. hieraus ergeben sich die Daten, die eingetragen werden mussen:

nPNUIndex <112>
nPNUSubindex <0>

4. Diese beiden Werte eintragen und ,Steuerwerte aktivieren” (siehe “Variable”).
5. AnschlieRend das Kommando fiir ,Lesen® (1) eintragen!
nCmd <1>

6. Nun nochmals , Steuerwerte aktivieren®

|$ Var - [VAT 007 PNU Command -- ControlManager\SIMATIC 315-2\CPU 315-2 DP\ControlManager OMNLIME]

ﬁ Tabelle Bearbeiten Einflgen Zielsystem Variable Ansicht Extras  Fenster  Hilfe

4| Dl(E| & #[Bs(o]| X|[2 8] K| Slar|or| &[4

g Operand | Symbol | Symbalkommentar | Anzeige| Statuswert Steuervwert
1 Nirterface for parameter transfer
2]
3| rstat for input
4_ DB45 DRV 25 "IDB Controlanager SE".nCmed =0 dao nothing, self-resetting DEZ 1]
5_ DB45 DRV 30 MIDB Controlanager SE" nPMUINdex PR index DEZ 112
B_ DBE45.DEWY 32 DB Controfanager SE".nPMUSUbindex PrU subincesx DEZ 1]
7|
'5 | | Stat for Input Output
9_ LB45.0BD 34 "IDB ControfMansoer SE".Parameter'Yalue parameter value DEZ
10]
1] o stat for Output
E DB45.0EX 3.1 "IDB Controlanager SE" bTransErr =1 error due to parameter transmitting BioL I]true
13|
pic 6
hier wurde in

iParameterValue <1199>

eingetragen.

7. Das Busformatist E2_6 (siehe pic 4) was bedeutet, dass der Wert durch 64 geteilt werden muf3. Die
Anzeige ist in Prozent bezogen auf den Nennstrom.

1199/64 =187

8. zur Kontrolle vergleichen wir mit dem Status in der Optimierung:

Parker Hannifin Manufacturing Germany GmbH & Co KG ANO0029 deu
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| | Zyklische Statuzanzeige: EIM E
of Handfahren

Statusanzeige Wert Einheit | -
1
2
3 C3.StatusDevice _ActualCurrent [6535.1]  (21.4320421 kS
4
=]
=] Zall-Strom effektiv (momentenbildend) [655.15:61 mé,
T
g
9
1 »

Eingange E7 - EO Auzgange A3 - Al Analog Eing. 041
- - - - I - - - I - B 005y
Zuzatzliche Auzgange M.a 11 - MA D

pic 7

4.5.3. Vorgehensweise zum Schreiben der Steifigkeit

1. Suche der Parameter
Name: Steifigkeit (Drehzahlregler C3.ControllerTuning_Stiffness)
Objektnummer: 2100.2
Busformat: ule
MalReinheit %
nPNUIndex <402>
nPNUSubindex <2>
2. Ubertragen der Werte mittels Variablentabelle
nPNUIndex <402>
nPNUSubindex <2>
der Default-Wert fiir die Steifigkeit ist 100 % eine Erhéhung um 10 % ergibt den Wert ,110%
iParameterValue <110>
~Steuerwerte aktivieren” (siehe “Variable”).
3. Aktiveren des Kommandos:
Da das Busformat ,U16“ ein Wort-Format ist, ist als Kommando zum Schreiben ,2“ erforderlich (bei
Doppel-Wort-Formaten ist ,3“ einzutragen).
nCmd <1>
~Steuerwerte aktivieren” (siehe “Variable”).
4. Dieses Objekt ist damit zwar Ubertragen, muf3 nun aber durch den Befehl "Objekte guiltig setzen"
aktiviert werden. (siehe gultig nach VP ).
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5. Dazu muf nun das Objekt "Objekte giiltig setzen" (VP Objekt 210.10 C3.ValidateParameter_Global)
geschrieben werden. Die Vorgehensweise ist die gleiche wie bei der Steifigkeit.

6. Die geanderten Werte sind nun zwar giltig, aber nicht nullspannungssicher gespeichert. Zum
Speichern auf das Flash dient der Befehl Write Flash (WF Objekt 20.1 “C3.0ObjectDir_Objekts--
>FLASH").

Anmerkung:

VP und WF nutzen Systemressourcen, die die interne Kommunikation verlangsamen, dies kann u. U. zu
Fehlermeldungen wie ,Zykluszeit-Uberschreitung” fihren. Es ist zu empfehlen, diese Befehle im
Prozessbetrieb nur sparsam zu verwenden (nur wenn unbedingt erforderlich, eventuell alle Parameter
Ubertragen und dann VP aktivieren).
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