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Zweck der Betriebsanleitung

Die vorliegende Betriebsanleitung dient als Anleitung zur Projektierung, Programmierung, Installation,
Inbetriebnahme, Betrieb und Wartung der XCx 300, XCx 500 und XCx 540.

Die Betriebsanleitung enthalt Projektierungs-, Programmier-, Bedienungshinweise und technische
Daten der XCx 300, XCx 500 und XCx 540.

Zielgruppe

Die Betriebsanleitung ist fur geschulte Fachkrafte ausgelegt. Es werden besondere Anforderungen an
die Auswahl und Ausbildung des Personals gestellt, die mit dem Automatisierungssystem umgehen.
Als Personen kommen z.B. Elektrofachkrafte und Elektroingenieure in Frage, die entsprechend
geschult sind (siehe auch Sicherheitshinweise "Personalauswahl und -qualifikation").
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Betriebssystem: XCx Version 06.26/0
Programmiersoftware: MULTIPROG 4.0 Build 197
OPC-Server: ProConOS OPC-Server 2.0 Desktop Build 42
MWT-AddOn's: Version 06.26/0 fir MULTIPROG 3.x / 4.x
Schleicher-Dialog: Version 06.26/0

Bezugsmaglichkeiten flir Betriebsanleitungen

Alle Betriebsanleitungen kénnen kostenlos vom Internet: http:\\www.schleicher-electronic.com
geladen, oder unter Angabe der Artikel-Nr. bestellt werden bei:
SCHLEICHER Electronic GmbH & Co. KG, Pichelswerderstrale 3-5, D-13597 Berlin

Weitere Betriebsanleitungen, auf die Bezug genommen wird

Bezeichnung Artikel-Nr.
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RIO Erweiterungsmodule deutsch R4.322.1720.0 (322 154 14)
RIO Expansion Modules englisch R4.322.1730.0 (322 154 15)
Copyright by
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Darstellungskonventionen

A

Objekt

Dateinamen

MenUs / Menupunkte
Pfade / Verzeichnisse
Hyperlinks
Programmlisten

@ schleicher

Sicherheits- und Handhabungshinweise werden in dieser
Programmieranleitung durch besondere Kennzeichnungen
hervorgehoben:

Bedeutet, dall Personen, das Automatisierungssystem oder eine
Sache beschadigt werden kann, wenn die entsprechenden Hinweise
nicht eingehalten werden.

Hebt eine wichtige Information hervor, die die Handhabung des
Automatisierungssystems oder den jeweiligen Teil der
Betriebsanleitung betrifft.

Weitere Objekte werden folgendermalien dargestellt.

Beispiel

HANDBUCH.DOC

Einfigen / Graphik / Aus Datei
C:\Windows\System
http://www.schleicher-electronic.com

MaxTsdr_ 9.6 =60
MaxTsdr_93.75 = 60

Tasten <Esc> <Enter> (nacheinander driicken)
<Ctrl+Alt+Del> (gleichzeitig driicken)

Bezeichner der Konfigurationsdaten Q34 und Q.054

Namen der Koppelspeicher-Variablen cncMem.sysSect[n] - FIgN2P.bM345Act
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@ SChIeiCher Ubersicht

1 Ubersicht

Economy-Variante XCx 300

Mit SPS-Betriebssystem und
optional mit CNC-
Betriebssystem bis 4 NC-
Achsen, sowie mit der
Maoglichkeit einen
Erweiterungsmodul zu
verwenden

Basisvariante XCx 500

Mit leistungsfahigem SPS-
Betriebssystem

Leistungsvariante XCx 540

Mit SPS-Betriebssystem und
leistungsfahigem CNC-
Betriebssystem, sowie mit der
Maoglichkeit
Erweiterungsmodule zu
verwenden

§ © SCHLEICHER ~

*a

e,
b Ti— W

i (@)

B) SCHLEICHER

L
&
@ xcx5:0 | © SCHLEICHER

Bei allen Varianten ist es moglich digitale und analoge E/A in flexibler
Konfiguration zu realisieren. Dazu werden Module aus dem
Schleicher-System RIO (Remote Input Output) angeschlossen.

Alle Varianten verfigen Uber eine Vielzahl moderner, genormter
Schnittstellen, die den Einsatz der XCx flexibel machen.
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Ubersicht

CF

MMI
XRIO

EtherNet
PRG
DRV

© schleicher

XCx 300

EtherNet

Abbildung 1: Ubersicht XCx 300

CompactFlash fiir die komfortable Speicherung der Anwenderprogramme und
Firmware
Bedien- und Visualisierungsgerate an der Bediengerateschnittstelle RS 422

Direkte Ankopplung von RIO-Erweiterungsmodulen fur die flexible Realisierung von
digitalen und analogen E/A, Zahlern und Positonierung von NC-Achsen.

RJ-45-Anschluf fir Vernetzung und Programmierung tiber TCP/IP
Diagnose- oder Programmiergeate-Schnittstelle RS 232

Anschluss digitale Servoantriebe (optional Uber zusatzliche Steckkarte)
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XCx 500
T
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“» EtherNet

MMI » CANopen

Abbildung 2: Ubersicht XCx 500

IR IRDa-Infrarotschnittstelle fir Diagnosezwecke

CF CompactFlash fur die komfortable Speicherung der Anwenderprogramme und
Firmware

MMI Bedien- und Visualisierungsgerate an der Bediengerateschnittstelle RS 422

USB USB-Schnittstelle als zusatzliche serielle Programmiergeréate-Schnittstelle

XRIO Ankopplung von mehreren RIO-Busknoten fiir die flexible Realisierung von direkten

digitalen und analogen E/A, Zahlern und Positonierung von NC-Achsen.
CANopen CANopen Feldbus-Anschluf
EtherNet RJ-45-Anschluf} fir Vernetzung und Programmierung tber TCP/IP
PRG Diagnose- oder Programmiergeate-Schnittstelle RS 232
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XCx 540

©) SCHLEICHER

XCx 540

= EtherNet

Sy CANOpen

IR IRDa-Infrarotschnittstelle fir Diagnosezwecke

CF CompactFlash fur die komfortable Speicherung der Anwenderprogramme und
Firmware

MMI Bedien- und Visualisierungsgerate an der Bediengerateschnittstelle RS 422

USB USB-Schnittstelle als zusatzliche serielle Programmiergeréate-Schnittstelle

XRIO Ankopplung von mehreren RIO-Busknoten fiir die flexible Realisierung von digitalen

und analogen E/A, Zahlern und Positonierung von NC-Achsen.
CANopen CANopen Feldbus-Anschluf

EtherNet RJ-45-Anschluf fir Vernetzung und Programmierung tiber TCP/IP
PRG Diagnose- oder Programmiergeate-Schnittstelle RS 232
DRV Funktionelle Erweiterung durch Erweiterungsmodule, hier die Anbindung von digitalen

Servoantrieben Uber eine SML(Speed Loop Module)-Schnittstelle

Betriebsanleitung XCx Version 08/06 11
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2 Installation

2.1 XCx
Die XCx sind in geerdeten geschlossenen Gehausen aus Metall (z.B.
Schaltkasten, Schaltschrank) auf einer metallischen Tragerplatte
elektrisch gut leitend zu installieren.
Zum Schutz der Geréte vor Entladung statischer Elektrizitat muss sich
das Bedienpersonal vor dem Offnen von Schaltkasten oder
Schaltschranken elektrostatisch entladen.

2.1.1 Montagelage
Die Montagelage der XCx 500 und 540 ist beliebig.
Die XCx 300 muss, wegen der direkt angesetzten RIO-Module,
senkrecht montiert werden.

2.1.2 Montageabstande

-2

| [ xex540

Abbildung 4: Montageabsténde

min. 50mm
0 T 125 194 263 332 401 470 539 608 677 mm
= | | | | | | | |
]
N .
o @ |+ o | o G | o G o | o G o | o SR o | o G o | o G o | o g o |
L) 8 SRR 8| EEEE 8| § RN 8| | SR 8| 8 SHNEE 8| 8 HHEE 8| § HER 8| 8 GHEE 8
8 SR § | B GHEER 8 | § SR § | 8 R § | 8 SHEHE § | 8 G 8 | 0 SN § | § WS
-[n |_| ’¥ § SRR | 9 SR 8| § GEER 9| 8 GHEER 8| § HEEE 8| 9GS 8| § GHEER 8| § G 8
- ; 0 1 2 3 4 5 6 7
W
min. 50mm

Abbildung 5: Montageabmafie und -abstadnde XCx 300
Der Maximalausbau mit 8 RIO-Modulen an der XCx 300 soll

A eingehalten werden. Ein weiterer Ausbau wird nicht empfohlen.

Betriebsanleitung XCx Version 08/06 13
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213 Montage der XCx 500 und 540

Hutschienemontage

e Es muss eine Hutschiene Typ TS 35 mm /7,5 nach DIN EN
50022 verwendet werden.

e Die Hutschiene muss elektrisch gut leitend auf einer elektrisch
leitenden, verwindungssteifen Tragerplatte montiert werden.
Dazu sind Maschinenschrauben M5 mit Zahnscheiben im Abstand
von 150 mm zu verwenden.

Die Hutschienenmontage ist fir normale mechanische Belastung
ausreichend.

Bei hoher mechanischer Belastung muss die XCx 500 und XCx 540
durch Aufschrauben befestigt werden.

Montage
A Gerat mit der Fuhrung (1)
auf die Hutschiene (2)
aufsetzen.
B driicken, bis das Gerat
einrastet.
E
Demontage
@ C Gerat nach unten driicken.

D Im gedruckten Zustand
abheben.

o—n
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Montage durch Aufschrauben

Die XCx 300 ist nicht fur die Befestigung durch Aufschrauben
vorgesehen.

Die Steuerung muss elektrisch gut leitend auf einer elektrisch
leitenden Tragerplatte montiert werden.

Dazu sind 4 Maschinenschrauben M4 mit Zahnscheiben zu
verwenden.

Die Befestigungsléscher fir die Schraubmontage befinden sich in der
Grundplatte des Gerates an der rechten und linken Seite. Sie sind von
aulen frei zuganglich.

146 (XCx 500) /266 (XCx 540)

| 89,5
4xM4

Betriebsanleitung XCx Version 08/06

Abbildung 6: Abmale der Befestigungslocher fiir Schraubmontage der XCx 500/540
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214 Montage der XCx 300 auf der Hutschiene

Bei der XCx 300 missen die Steuerung und die RIO-Module auf der
selben Hutschiene montiert werden.

Besonders wichtig ist die verwindungssteife Befestigung der
Hutschiene, um die Kontaktsicherheit der Module untereinander zu
gewabhrleisten.

e Es muss eine Hutschiene Typ TS 35 mm /7,5 nach DIN EN
50022 verwendet werden.

e Die Hutschiene muss elektrisch gut leitend auf einer elektrisch
leitenden, verwindungssteifen Tragerplatte befestigt werden.

e Zur Befestigung sind Maschinenschrauben M5 mit Zahnscheiben
im Abstand von 150 mm zu verwenden.

e Vor der Betatigung der Federkraft-Klemmen der Module miissen
die orangen Kontaktschieber, auf der Oberseite der Module,
gedffnet sein.

e Vor dem SchlieRen der Kontaktschieber missen die Module
untereinander ausgerichtet werden.

——

0 Opopogogopopopog o 0 Opopogogogopopog O

0] (OOBCBBTT) (O (e16]e1616161011 ] (6]

Bo000000 CoC00000

50000000 Co000000
=1 T Lo =

Abbildung 7: Kontaktschieber RIO mit XCx 300

e Steuerung und Module missen mit Endklammern (im Bild unten
schwarz dargestellt) gegen Verrutschen gesichert sein.

|_[oooo oooﬁ_looooo | .
H

0 mpopogopogogogog o

Boo00000
CO000000 (O | 1B

0 88000000 B
= =

Abbildung 8: Endklammern an der XCx 300
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Demontage XCx 300

d

o—n

Montage RIO-Module

Demontage RIO-Module
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A Gerat mit der Fuhrung (1)
auf die Hutschiene (2)
aufsetzen.

B Dricken, bis das Gerat
einrastet.

C Gerat nach unten drticken.

D Im gedruckten Zustand
abheben.

A Gerat leicht geneigt mit der
Fuhrung (1) auf die
Hutschiene (2) aufsetzen.

B An die Hutschiene (2) dri-
cken, bis der Riegel (3)
einrastet.

Den orangen Kontaktschieber
auf der Moduloberseite 6ffnen
(nach rechts schieben).

C Schraubendreher in den
Riegel (1) stecken.

D Riegel mit dem
Schraubendreher nach
unten hebeln. Der Riegel
verbleibt in der gedffneten
Position.

E Gerat ankippen und
abnehmen. Danach den
Riegel (1) wieder
zuriickschieben.

17
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2.15 Anschluss der Spannungsversorgung
XCx 500 und XCx 540
L1 X2
L2
N N =
—> TP +2av
PE 4 T2
000 =
(] @ | Mext
=]@|vo1
400V~ =l@|roo
/
M DC +24 V
de
[
Abbildung 9: Anschluss der Spannungsversorgung XCx 500 und XCx 540
Wird keine Schirmschiene verwendet, kann die metallische
Tragerplatte an einem zentralen Punkt (1) mit Masse (PE) verbunden
werden.
Auf der Gehauserickwand kann bei Bedarf der Erdungspunkt (2) mit
einer Maschinenschraube M4 mit Zahnscheibe angeschlossen
werden.
18
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XCx 300

L1

L2

L3

N

PE
o
@ | +24v
@Im
@ | +24V ot
@ Mext
[@ o1
@|voo
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Abbildung 10: Anschluss der Spannungsversorgung XCx 300

Wird keine Schirmschiene verwendet, kann die metallische

Tragerplatte an einem zentralen Punkt (1) mit Masse (PE) verbunden
werden.

Der Maximalausbau mit 8 RIO-Modulen an der XCx 300 soll
eingehalten werden. Ein weiterer Ausbau wird nicht empfohlen.

Hinweise zur Erdung, Klemmen und Verdrahtung der RIO-Module
siehe auch Kapitel XRIO.
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2.2

A

221

A

XRIO

Montagelage

Installation

Mit XRIO wird die direkte 1/O-Ebene der XCx 500 und XCx 540
realisiert. Dazu werden die Erweiterungsmodule des modularen
Systems RIO (Remote Input Output) verwendet.

Die RIO-Module sind in geerdeten geschlossenen Gehausen aus
Metall (z.B. Schaltkasten, Schaltschrank) auf einer metallischen
Tragerplatte elektrisch gut leitend zu installieren.

Zum Schutz der Module vor Entladung statischer Elektrizitat muss sich
das Bedienpersonal vor dem Offnen von Schaltkasten oder
Schaltschranken elektrostatisch entladen.

Die senkrechte Montagelage muss eingehalten werden.

/]
A
y max. £ 15° '
°
y A B
/] \ /
\ ’I
/1 III /
I\ /
/ I\ |
I O
/ \ ./ 7 7 777
Ao T
/1
Vs
Abbildung 11: Montagelage XRIO
2.2.2 Montageabmale und -abstande
min. 50mm
N
0 63 132 201 270 339 408 477 546 615mm
| | I | I I I | | I
an 1 fl I i o 1 fl
jrittees] frizrere] B BEERN BN ity frizseity] BN
© EEE 8| b IR 8| 0 B 0| D R 0| b EEEE 8| o WEEE 8| NG| o BEEs e
OB (G N8 | D US| 8 CE | P BN |0 0 | GEE | 8 s 8
§ BEEEEEEE 0 | B i 0| © GHSHH 8| b GHEEN 8| U CEEEE 0| © CHNE 9| | GHEIE 8| | wEEs e
0 1 l 2 8 4 5 6 7
min. 50mm
Abbildung 12: MontageabmaRe und -absténde XRIO mit Buskoppler
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2.2.3 Hutschienenmontage
Hutschiene Type TS 35mm/7,5 nach DIN EN 50022 verwenden.

Die Hutschiene muss elektrisch gut leitend auf der Tragerplatte
montiert werden.

Montage
A Gerat leicht geneigt mit der
Fuhrung (1) auf die
A Hutschiene (2) aufsetzen.
i B An die Hutschiene (2) dri-
@ cken, bis der Riegel (3)
i einrastet.
/]
p
@%
/]
of
Abbildung 13: Montage XRIO
Die Module mussen direkt nebeneinander montiert werden und gegen
Verrutschen mit einer Endklammer gesichert werden.
ﬂ — n ——
| ! [ [
0 00000jOgOgonono] O | 0 000papagagegegep o
B888
= [COBB0000) (0] 1) B000800d) 1B
PO = = = =]
oD Coo00000 (0 | € 00000000 (O
50
Abbildung 14: Endklammern XRIO
Demontage

Den orangen Kontaktschieber
auf der Moduloberseite 6ffnen
(nach rechts schieben).

C Schraubendreher in den
Riegel (1) stecken.

D Riegel mit dem
Schraubendreher nach
unten hebeln. Der Riegel
verbleibt in der gedffneten
Position.

E Gerat ankippen und
abnehmen. Danach den
Riegel (1) wieder
zurlckschieben.

Abbildung 15: Demontage XRIO

Betriebsanleitung XCx Version 08/06 21
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224

22

A

Verbindung der Module untereinander

Die orangen Kontaktschieber auf der Moduloberseite verbinden die
Kommunikationstibertragung zwischen den Modulen und dem
Buskoppler.

Die Kontaktschieber missen vor der Betatigung der
Federkraftklemmen geéffnet werden, um die mechanische
Beanspruchung der Kontaktstellen zu verringern.

Vor dem Schlieen der Kontaktschieber sind die Module zueinander
auszurichten.

Den Kontaktschieber beim Schlielen nicht mit Gewalt betatigen.

Die Kontaktschieber missen vor der Inbetriebnahme geschlossen
werden.

Die Kontaktschieber diirfen wahrend des Betriebes nicht gedffnet
werden.

HEH

0 0pogopopopogopop o 0 Opogopogopogopog o
= E e

00000000

d8deds

Abbildung 16: Kontaktschieber RIO mit XRIO-Buskoppler
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225 Federkraftklemmen des XRIO-Buskopplers

Offnen der Klemme

SchlieRen der Klemme

Messen an der Klemme

Betriebsanleitung XCx Version 08/06

Am Koppler werden zum Anschluss der Spannungsversorgung
Federkraftklemmen eingesetzt.

Zum Betatigen der Federkraftklemme wird ein Schraubendreher mit
einer Klinge 0,6 x 3,5 nach DIN 5264 B benétigt. Der
Schaftdurchmesser darf die Schneidenbreite von 3,5 mm nicht
Uberschreiten.

I

] .35 06

Abbildung 17: Schneidenbreite Schraubendreher

HEH

1 Betatigungsoffnung
2 Messpunkt
0 3 Klemmraum

Abbildung 18: Federkraftklemmen des Kopplers

Schraubendreher senkrecht in die Betatigungséffnung (1) driicken.
Draht in den Klemmraum (3) einfGhren.

Schraubendreher aus der Betatigungsoffnung (1) entfernen.

Jede Klemme besitzt einen Messpunkt (2), der mit einer Ublichen
2mm-Messspitze zuganglich ist.

23
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2.2.6 Federkraftklemmen der RIO-Erweiterungsmodule

Lieferzustand: Klemmen gedffnet

Abbildung 19: Federkraftklemmen der Erweiterungsmodule

Die Klemmen sind mit einem Klemmkeil (1) vorgespannt, der
Klemmraum (3) ist getffnet. Jede Klemme besitzt einen Messpunkt
(2), der mit einer tblichen 2 mm Messspitze zuganglich ist.

SchlieRen der Klemme

A Draht in den Klemmraum
einfihren.

Klemmkeil in Richtung B dru-
cken.

Durch die Spannung der Feder
wird der Klemmkeil nach oben
C gedrickt, er verbleibt in der
Klemme.

Offnen der Klemme

Vor dem Offnen der Klemmen muss der Kontaktschieber des Moduls
geoffnet sein, um die mechanische Beanspruchung der Kontakstellen
Zu verringern.

Klemmkeil mit
Schraubendreher in Richtung

A schieben. Der Klemmkeil
hebelt die Federkraftklemme
auf und verbleibt in dieser

Stellung. Kabel in Richtung B
entnehmen.
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Die Federkraftklemme kann auch ohne Klemmkeil gedffnet werden.
Dazu kann an Stelle des Klemmkeiles ein Schraubendreher
verwendet werden.

2.2.7 Anschlussquerschnitte und Abisolierlange RIO
XRIO Buskoppler
Y | = )
0,5-2,5 mm? 0,14 - 1,5 mm?
20-14 AWG 26 -16 AWG

RIO Erweiterungsmodule

— =SS )
0,5-25 mm? 0,14 -1,5mm?
20-14 AWG 26 -16 AWG
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2.2.8

L1

L3

PE

Anschluss der Spannungsversorgung fur XRIO

X1

ov

2 o0 |sw
[P =2
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Abbildung 20: Anschluss der Spannungsversorgung XRIO an der XCx 500 und XCx 540

Das Anschlussbild ist flir einen Buskoppler mit Erweiterungsmodulen
des Typs RIO 8 I/O giiltig. Die Erklarungen zu den Anschlussbildern
sind in den folgenden Abschnitten zu finden.

Masseverbindung der Hutschiene (1)

Die zur Aufnahme der Module vorgesehene Hutschiene muss
grof¥flachig und gut leitend auf der Tragerplatte montiert werden.

Wird keine Schirmschiene verwendet kann die metallische
Tragerplatte an einem zentralen Punkt (1) mit Masse (PE) verbunden
werden.

Masseverbindung des Kopplers und der Erweiterungsmodule (2)

26

Die Koppler sowie das 8-fach-Erweiterungsmodul (81/0) besitzen eine
mit dem Erdungssymbol gekennzeichnete Anschluklemme. Diese
Klemme ist Uber eine moglichst kurze Leitung (2,5 mm2) mit Masse
(oder mit PE-Potential) zu verbinden, um die Stérunempfindlichkeit zu
erhohen.

Optimale EMV wird erreicht, wenn das erste Erweiterungsmodul
rechts neben dem Koppler Gber die Potential-
Weiterleitungsklemme des Kopplers versorgt werden.

Alle anderen Module kénnen auch einzeln versorgt werden.

Zum Ableiten von EMV-Stérungen dient die im Klemmful® der Module
integrierte Kontaktfeder. Diese Feder stellt die Verbindung des
Schirmpotentials der Leiterplatte zur Hutschiene her. Eine Montage
ohne oder mit defekter Kontaktfeder ist nicht zulassig.
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O

[

Abbildung 21: Kontaktfedern im Klemmfuf}

Weiterschleifen der Versorgungsspannung (3)

Zur Herstellung einer optimalen Verdrahtung kédnnen die
Versorgungsspannungen von Modul zu Modul weitergeschleift
werden. Bei Modulen mit digitalen Ausgéngen muss die
Strombelastung der Weiterleitungsklemmen beachtet werden. Bei
Uberschreitung des Maximalstromes muss eine Zwischeneinspeisung
vorgesehen werden (5).

Zwischeneinspeisung der Versorgungsspannumg (4)

A

Versorgungsspannung fur Module mit Kombikanalen

A

Leitungsfiihrung

Beim Weiterschleifen der Versorgungsspannung von Modul zu Modul
Uber die Weiterleitungsklemmen muss die Strombelastung der
Klemmen beachtet werden.

Es ist unbedingt darauf zu achten, dass die Belastung einer Klemme
Imax = 8A nicht Uberschreitet.

Es sind Zwischeneinspeisungen vorzunehmen, wenn der
Maximalstrom Uberschritten werden kann.

Bei Modulen mit digitalen Kombikanalen ist darauf zu achten, dass das
Anlegen von 24 V an einen Kombikanal ohne Einspeisung der
Versorgungsspannung unzulassig ist.

Es kommt sonst Uber die Ausgangsschaltung des Kombikanales zur
Ruckspeisung in den Versorgungsspannungsanschluf® des Moduls, in
dessen Folge eine Fehlfunktion oder Zerstérung der
Ausgangsschaltung auftreten kann.

Es ist bei Not-Aus nicht zuldssig nur die Spannungsversorgung der
Module mit Kombikanalen abzuschalten. Es muss die
Spannungsversorgung der Module gleichzeitig mit der
Spannungsversorgung der Sensoren und Aktoren abgeschaltet
werden.

Sinngemal betreffen die oben gemachten Aussagen auch digitale
Ausgangskanale, wenn sie in fehlerhafter Weise mit 24 V beschaltet
werden.

Die Verdrahtung der Module soll immer senkrecht nach unten verlegt
werden, um das Ausklappen der Module zu ermdglichen.
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229 Buskabel XRIO

Als Buskabel sind grundsatzlich geschirmte Kabel zu verwenden.
Die maximale Kabellange betragt 10 m zwischen zwei
Anschlusspunkten.

(-]
O
(-]

HEH

X3 0UT X2 IN /@ X3 0UT X2 IN

Abbildung 22: Buskabel XRIO

Steckverbinder D-Sub, 9-polig, Stifte

Steckverbinder D-Sub, 9-polig, Stifte

Schirmerdung kurz vor dem Gerat

Beidseitige Schirmauflage auf den Steckverbindergehdusen

ArOWON-=-

Es ist auch mdglich ein handelsubliches 1:1 Kabel zu verwenden, bei
dem alle Anschlisse verdrahtet sind.
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3 Anzeigen, Anschlisse und Bedienelemente

3.1 Ubersicht

XCx 300

LED-Anzeigen
RESET-Taster
Betriebsartenschalter

X7 PRG RS232-Schnittstelle
fur Programmiergerate

5 X2 Anschluss fiir
Versorgungsspannung, direkte E/A
und Betriebs-Kontakt

6 X1 RS422-Schnittstelle
fiir den Anschluss von Bedien- und
Anzeigegeraten

7 X6 ETH RJ 45 EtherNet-Anschluss

8 Steckplatz fiir einen
Erweiterungsmodul

9  Compact Flash (CF)

B WODN -

L2—
Li—

-0
8_
w-0
l o
em—Q
of
mo—)

Vo p—

RUNERR O
Q,
[ |—O

PLC RU

coLo
<cF WARM

| PROG: X7 PRG

500

B}
ol
(]

XCx 300

1 LED-Anzeigen
2 Compact Flash (CF)
3 X7 PRG RS232-Schnittstelle
fur Programmiergerate
4 X6 ETH RJ 45 EtherNet-Anschluss
5 X5 CANopen Feldbusanschluss
6 X4 XRIO
direkte Ankopplung von RIO-Modulen
7 X3 USB- fur zusatzliche
Programmiergerate

8 X2 Anschluss fiur
Versorgungsspannung, direkte E/A
und BUSY-Kontakt

9 X1 RS422-Schnittstelle
fir den Anschluss von Bedien- und
Anzeigegeraten

10 Betriebsartenschalter

11 RESET-Taster

®

[ sHLD

Betriebsanleitung XCx Version 08/06 29



@ schleicher

3.2 LED-Anzeigen
XCx 300
LED-Bezeichnung Farbe
L1/L2/L3/L4
CF
grin
rot
ETH
grin
rot
RIO
grin
grin
rot
gelb
RUN/ERROR
grin
rot
PLC RUN
gelb
/00
/01 gelb

30

Zustand

ein
ein

blinkend
ein

ein
blinkend
ein
ein

aus
ein
ein
blinkend

aus
ein
blinkend

aus
ein

Anzeigen, Anschliisse und Bedienelemente

Bedeutung
frei (fir optionalen Erweiterungsmodul reserviert)

Compact Flash

Speicherzugriff

Zugriffsfehler

EtherNet Netzwerk
Netzwerkzugriffe

Netzwerkfehler

RIO Direktanschluss

Operational

Pre-Operational

Busfehler

Frame-Fehler

CPU-Status

Betriebsspannung fehlt
Betriebsspannung ok, kein Fehler
CPU lauft nicht (Watchdog)

CPU hat fatalen Fehler festgestellt
SPS-Status

SPS Stop

SPS lauft

SPS lauft, aber Ausgange sind abgeschaltet
(Betriebsbereit-Relais abgefallen)

Kombi 1/O
Eingang / Ausgang nicht gesetzt
Eingang / Ausgang gesetzt
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XCx 500/ XCx 540
LED-Bezeichnung Farbe Zustand Bedeutung
RUN/ERROR CPU-Status
aus Betriebsspannung fehlt
grin ein Betriebsspannung ok, kein Fehler
rot ein CPU lauft nicht (Watchdog)
blinkend CPU hat fatalen Fehler festgestellt
PLC RUN SPS-Status
aus SPS Stop
gelb ein SPS lauft
blinkend SPS lauft, aber Ausgange sind abgeschaltet
(Betriebsbereit-Relais abgefallen)
/01 Kombi I/O
1/0 2 gelb aus Eingang / Ausgang nicht gesetzt
ein Eingang / Ausgang gesetzt
CF Compact Flash
grin ein Speicherzugriff
rot ein Zugriffsfehler
XRIO RIO Direktanschluss
grin ein Operational
grin blinkend Pre-Operational
rot ein Busfehler
gelb ein Frame-Fehler
CAN NET CAN Netzwerkwerkstatus
aus CAN State Prepared
grin ein CAN State Operational
blinkend CAN State Pre-Operational
rot ein Bus Off
blinkend CAN-Fehler
CAN MOD CAN Modulstatus
grin ein CAN-Stack initialisiert
blinkend ungultige CAN-Konfiguration
rot ein Steuereinheit nicht bereit oder schwerer Fehler
blinkend Fehler in der Steuerung
ETH EtherNet Netzwerk
grin blinkend Netzwerkzugriffe
rot ein Netzwerkfehler
10/100 Tx EtherNet Ubertragungsrate
gelb ein Ubertragungsrate 100 Mbit/s
aus Ubertragungsrate 10 Mbit/s
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3.3 Compact Flash

A
A

Auf der CF Card ist das Betriebssystem der Steuerung, wichtige
Konfigurationsdateien sowie das SPS- Programm (Bootprojekt und
SPS- Source) und die fir den Betrieb der CNC notwendigen Dateien
abgespeichert. CF Zugriffe werden durch die CF LED angezeigt. Die
CF Card kann bei eingeschalteter Steuerung gezogen oder gesteckt
werden (hot plugabel), es miussen allerdings folgende Festlegungen
beachtet werden:

Die CF Card darf nur gezogen werden wenn:

e kein Zugriff erfolgt (CF LED muss aus sein)

e die Steuerung im Betriebszustand STOP steht
Die CF Card darf nur gesteckt werden wenn:

e die Steuerung im Betriebszustand STOP steht
Datenverluste oder die Auslésung des Watch Dog kénnen bei
Nichtbeachtung erfolgen.

Wird RESET ausgeldst oder die Steuerung ausgeschaltet, wahrend
ein Zugriff auf die CF Card erfolgt (CF LED leuchtet griin), tritt
Datenverlust auf der CF Card auf.

3.4 X7 PRG RS232-Schnittstelle fir Programmiergeréte
X7 D-Sub, 9-polig, Stecker
Pin  Bezeichnung Erlauterung
1 (DCD) (Data Carrier detect) nicht belegt
2 RD Receive Data Eingang
3 SD Send Data Ausgang
4 DTR Data Terminal ready Briicke nach Pin 6
5 GND Logic Ground Nicht fiir Schirm
6 DSR Data set ready Briicke nach Pin 4
7 RTS Request to send Briicke nach Pin 8
8 CTS Clear to send Briicke nach Pin 7
9 (Ri) (Ring Indicator) nicht belegt
3.5 X6 ETH RJ 45 EtherNet-Anschluss
X6 RJ 45
Pin  Bezeichnung Erlauterung
X6ETH 1 TX+ Sendedaten plus
= 2 TX- Sendedaten minus
- 3 RX+ Empfangsdaten plus
3 4 nc nicht angeschlossen
5 nc nicht angeschlossen
6 RX- Empfangsdaten minus
7 nc nicht angeschlossen
8 nc nicht angeschlossen
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3.6 X5 CANopen Feldbusanschluss

X5 D-Sub, 9-polig, Stecker

3.7 X4 X RIO Anschluss

X4 D-Sub, 9-polig, Buchse
Pin

X4 X RIO

© 0 N O O b WN -

Pin

© 00 NOoO O WN -

Bezeichnung
nc

CAN_L

V-

nc

Drain

V-

CAN_H

nc

Bezeichnung

RD+
TD+
oV

+5V

TD-

© schleicher

Erlauterung
nicht angeschlossen

Ground

nicht angeschlossen
Schirmanschluf’ optional
Ground

nicht angeschlossen
Stromversorgung

Empfangsdaten plus
Sendedaten plus
Versorgungsspannung 0 V
nicht angeschlossen
Versorgungsspannung
Empfangsdaten minus
Sendedaten minus

nicht angeschlossen

nicht angeschlossen

3.8 X3 USB-(Universal Serial Bus) Anschluss

Betriebsanleitung XCx Version 08/06

In Vorbereitung
Steckverbinder Buchse Typ B entsprechend der Universal Serial Bus
Specification.

Der USB-Steckverbinder in Richtung Host (Hub) ist immer vom Typ A,
Richtung Gerat vom Typ B. Damit wird eine Vertauschung oder der
Aufbau einer Ringverbindung verhindert.

X3 USB-Anschluss Buchse Typ B

X3 UsB

3

4

1]

2

1

Pin
1

2
3

Bezeichnung
VCC (VBus)

- Data
+ Data

Erlduterung

Stromversorgung Uber den Bus
(busbetrieben)

Daten -
Daten +

Ground (Gnd)  Ground der Stromversorgung

33



@ schleicher

3.9

3.10

34

Anzeigen, Anschliisse und Bedienelemente

X1 RS422-Schnittstelle fir den Anschluss von Bedien- und Anzeigegeraten

X1 Schraubblockklemme 8-polig

X2 Anschluss fiir Versorgungsspannung,

Bezeichnung
+5V

oV

TD-

TD+

RD-

RD+

SHLD

X2 Schraubblockklemme 8-polig

>
L

SISISISINSISINIY

)
+24V
M
+24V
Mext
o1
oo

ext

Bezeichnung

—\

—l

+24 V
M
+24 V ext

Mext

/01
/0 2

Erlauterung
Versorgungsspannung +5 V
Versorgungsspannung 0 V
Sendedaten minus
Sendedaten plus
Empfangsdaten minus
Empfangsdaten plus

nicht angeschlossen

Schirm

direkte E/A und BUSY-Kontakt

Erlauterung

Betriebs-Kontakt

(geschlossen wenn die SPS lauft)
Versorgungsspannung DC +24 V
Versorgungsspannungs-Masse
Versorgungsspannung DC +24 V fiir die
direkten Ein-/Ausgénge
Versorgungsspannungs-Masse fir die
direkten Ein-/Ausgange

direkter Ein-/Ausgang™ 1

direkter Ein-/Ausgang* 2

*Der Anschluss kann als Ein- oder Ausgang genutzt
werden. Auch bei der Verwendung als Eingang
muss die Versorgungsspannung fir die Ein-
/Ausgange angeschlossen sein.

Die beiden direkten digitalen Ein-/Ausgange kénnen im SPS-
Programm verarbeitet werden. Wegen ihrer kurzen Reaktionszeiten,
unabhangig von der Belastung der Steuereinheit, sind sie fur
zeitkritische Anwendungen einsetzbar.

Kennwerte siehe Technische Daten.
In den mit MULTIPROG mitgelieferten Templates fur die XCx-

Steuereinheiten sind die Variablen bereits angelegt.
Arbeitsblatt Global_Variables, Gruppe XFIO_Variables

Variable
x2_100
x2_000
x2_101
x2_001

Klemme

/00 Eingang
/O 0 Ausgang
1/0 1 Eingang
I/O 1 Ausgang
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3.11 Betriebsartenschalter

3.12 RESET-Taster

A

Betriebsanleitung XCx Version 08/06

Der Betriebsartenschalter ist als Schllisselschalter ausgefiihrt, er
verfugt Uber drei Stellungen. Mit diesen drei Stellungen wird das
Hochlaufverhalten der Steuerung bestimmt. Uber den
Schlusselschalter soll eine unberechtigte Veranderung des
Hochlaufverhaltens verhindert werden.

Betriebsartenschalter

Stellung Erlduterung
PROG SPS-Stop, Betriebsart Programmierung
Nur in dieser Stellung:

. kann vom Programmiersystem aus ein
neues SPS-Programm oder ein
Bootprojekt in die Steuerung lbertragen
werden

. ist der RESET-Taster wirksam
WARM  Warmstart der SPS (Defaultstellung)

COLD Kaltstart der SPS
(Reinitialisierung der Retainvariablen)

Die Stellung des Betriebsartenschalters kann im SPS-Programm
abgefragt werden.

In den mit MULTIPROG mitgelieferten Templates fur die XCx-
Steuereinheiten ist die Variable bereits angelegt.

Arbeitsblatt Global_Variables, Gruppe XFIO_Variables

Variable Wert Stellung
x2_SB00 0 PROG
WARM
2 COLD

Der RESET-Taster I6st in der Betriebsart PROG (siehe
Betriebsartenschalter) einen Hardware-Reset aus, gleichbedeutend
mit Power-Off.

Wird RESET ausgeldst, wahrend ein Zugriff auf die CF Card (CF LED
leuchtet griin) erfolgt, tritt Datenverlust auf der CF Card auf.

Der RESET-Taster kann vom SPS-Programm aus abgefragt werden.

In den mit MULTIPROG mitgelieferten Templates fir die XCx-
Steuereinheiten ist die Variable bereits angelegt.
Arbeitsblatt Global_Variables, Gruppe XFIO_Variables

Variable Wert Stellung
x2_SB01 0 nicht betatigt
1 betatigt
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Schnelleinflhrung

Die in diesem Kapitel beschriebene Inbetriebnahme der XCx kann
ohne tiefgreifendes Wissen durchgefiihrt werden. Um schnelle Erfolge
zu erreichen ist es notwendig die Inbetriebnahmeschritte genau zu
befolgen und die Rahmenbedingungen (wie z.B. die 1/0O-Konfiguration)
genau einzuhalten.

Wichtige Themen, die hier nur angerissen werden, werden in den
folgenden Kapiteln tiefgreifender behandelt.

Die Inbetriebnahme kann immer wieder neu begonnen werden, wenn
mit einer Grundinitialisierung (siehe Seite 79) die Gerate-Defaultwerte
d.h. der Auslieferungszustand wieder hergestellt wird.

Wichtig sind auch die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme, im
gleichnamigen Kapitel (siehe Seite 78), wenn Probleme auftreten.

Inbetriebnahme der Kommunikation

Kommunikationsschema

Laplink-cable for
Hyperterminal-
connection

Service-PC

-

X6 ETH
IP-Address 192.168.1.2

Crosslink-cable for
direct connection

IP-Address 192.168.1.1

Abbildung 23: Anschluss des Service-PC an der XCx

Inbetriebnahme der seriellen Verbindung uber die RS232-Schnittstelle

Die Verbindung Uber die serielle Schnittstelle ist bei der ersten
Inbetriebnahme der XCx sehr hilfreich. Sie ist leicht in Betrieb zu
nehmen und die ersten Reaktionen der XCx konnen beurteilt werden.

e Die Kabelverbindung zwischen dem Service-PC COM1 oder
COM2 und der XCx X7 PRG herstellen.

e Auf dem PC unter Start/Programme/Zubeh6r/Hyperterminal das
Programm Hypertrm.exe starten, einen Namen eingeben z.B. XCx
und ein Symbol aussuchen.
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e In Eigenschaften von ... unter Verbinden tber Direktverbindung
Uber COM1 auswahlen und dann auf den Button Konfigurieren
klicken.

Eigenschaften von XCx EHE

Yerhinder mit | Einstellungenl

Landeskennzahl: IDeutschIand [49] LI

Geben Sie nur die Ortzkennzahl ein.

Ortskennzahl: IBD

Bufnurmnner: |

Werbinden iiber: | Direktverbindung iber COM1 =]

K.onfigurierer... |

I# | Lanides- und Orfskennzatllvenyenden
¥ | Erreut wikien, flls Besetzt

ok | Abbrechen

e In Eigenschaften von COM1 diese Parameter einstellen.

Eigenschaften von COM1 EE

Anzchluzzeinstelungen I

Bits pro Sekunde: | 115200

Kl

D atenbits: IB

L]

L]

Baritat; |Keine

Stoppbits: |1

L]

Protakall:

Enweitert. . | Standard wiederherstellen |

OF. I .ﬁ.bbrechenl UI_:nemehmenl

o Die XCx einschalten oder RESET auslosen.
Wahrend des Steurungsanlaufes wird im Hyperterminal-
Dialogfenster das Bootprotokoll ausgegeben.
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Inbetriebnahme der Ethernet-Schnittstelle

Es wird empfohlen die Ethenet-Verbindung fir die Programmierung
mit MULTIPROG zu nutzen, um die héchstmogliche Performance bei
der Konfiguration, Programmierung und Inbetriebnahme
auszuschopfen. Voraussetzung daflir ist ein PC mit Netzwerkkarte fur
Ethernet und ein Cross-Link-Kabel fir die Direktverbindung zur XCx.
Fir die korrekte Konfiguration von MULTIPROG wird die IP-Adresse
der XCx bendtigt.

Auslesen der aktuellen IP-Adresse aus der XCx

StandardmaRig werden vor der Auslieferung der XCx folgende Werte
eingetragen:

IP-Adresse: 192.168.1.2

Subnet Mask: 255.255.255.00

Username: target

Passwort: target

Um das zu Uberpriifen kann im Dialogfenster von Hyperterminal der
Befehl version eingegeben werden.

Darauf hin wird die Versionsinformation ausgegeben.
-> version
VxWorks .........
Kernel: .........
Made on .........
Boot line:

CX ciieeeaan

In der Zeile e= steht die IP-Adresse (192.168.1.2) mit Subnet Mask
(fffff00 == 255.255.255.00), Username (u=target) und Passwort
(pw=target)

Notieren Sie sich die Angaben, sie werden bei der Konfiguration von
MULTIPROG benétigt.
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4272 Einstellen der IP-Adresse des Service-PC

1.

Die IP-Adresse des Service-PC wird eingestellt Gber
Start/Einstellungen/Systemsteuerung/Netzwerk/Protokolle.

Dann TCP/IP auswahlen und Eigenschaften anklicken.
IP-Adresse eingeben: 192.168.1.1
Subnet Mask eingeben: 255.255.255.0
Ein Neustart des PCs ist erforderlich.
Auslesen der IP-Adresse zum Uberpriifen des Service-PCs
Windows® 9x  Start/Ausfihren/winipcfg
Im Bild Netzkarteninfo ist anstelle von PPP-
Adapter der <Name Ider Netzwerkkarte>
anzuwahlen.

Windows® NT  Start/Programme/MS-DOS Eingabeaufforderung
ipconfig eingeben und starten.

Unter IP-Adresse der Netzwerkkarte sollte jetzt 192.168.1.1
stehen.
Unter Subnet Mask sollte jetzt 255.255.255.0 stehen.

Mit O.K. quittieren bzw. Fenster schliessen.

423 Ethernet-Verbindung herstellen und priifen

1.

Den Schlisselschalter der XCx auf PROG stellen und den
Ethernet-Anschluss des PC mit der Ethernet-Schnittstelle X6 ETH
der XCx Uber ein Cross-Link-Kabel verbinden.

Auf dem PC Start/Programme/MS-DOS-Eingabeaufforderung
wahlen.

Eingabe: doskey (Doskey installiert wird ausgegeben. Als
Eingabehilfe fir einen erneuten Test verwenden).

Eingabe :ping 192.168.1.2
(diese IP-Adresse ist bei Auslieferung der XCx voreingestellt).

Ist alles O.K. wird ausgegeben:
ping wird ausgefiihrt...
Antwort von 192.168.1.2........
Antwort...

Antwort ..
Antwort ..

Wird die XCx nicht erkannt, wird eine Fehlermeldung ausgegeben. Es
sind die IP-Adresse und die Kabelanschlisse zu Uberprifen.

Betriebsanleitung XCx Version 08/06
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Andern der IP-Adresse der XCx

Das Andern der IP-Adresse ist nicht notwendig, wenn die XCx wie
vorher beschrieben Uber ein Crosslink-Kabel direkt am PC betrieben
wird. Andernfalls kann wie folgt vorgegangen werden

Zum Andern ein Programm fiir den FTP(File Transfer Protokoll)-
Zugriff (z.B.Windows® Internet Explorer 6) auf dem PC starten.

Fur den Zugriff per FTP muss die TCP/IP Verbindung zur XCx aktiv
sein. (Siehe Uberprifen der Verbindung mit Ping, siehe oben)

In der Adresszeile ftp://192.168.1.2 eingeben und starten.

Zur Anmeldung den Benutzernamen und das Kennwort der XCx
eingeben:

Benutzername = target

Kennwort = target

Anmelden als E3

> Diezer Server unterstutzt entweder keine anonyme Anmeldung
oder die E-Mail-Adresze wurde nicht akzephiert.

FTP-Server: 192.168.1.2

Benutzername: Itarget _v_l

Fenmwart: I’“‘"’“‘*

Fligen Sie diezen FTP-Server nach der Anmeldung zu den
Favoriten hinzu, um spater eine emeute Anmeldung zu
vereinfachen.

[ Anonym anmelden ™| Kenrwort speichern

Anmeldung I Abbrechen

Es wird der Inhalt des Compact Flash im Windows® Internet
Explorer angezeigt.

Aus dem Verzeichnis \OS die Datei BootLine.ini auf die Festplatte
kopieren.

Die Datei BootLine.ini editieren.
Die gewiinschte IP-Adresse und g.g.f. den Benutzernamen und
das Passwort andern:

InetOnEthernet =192.168.1.1

InetMask =255.255.255.0
UserName =target
Password =target

Die Datei speichern und zurtick auf den Compact Flash der XCx
schreiben.

Wenn der Schreibvorgang fehlschlagt muss das Nur-Lesen-
Attribut der Datei BootLine.ini aufgehoben werden. Dazu mit
Hyperterminal Gber die RS232-Schnittstelle den Befehl attrib

"bootline.ini","-R" eingeben und ausfuhren.

Den Betriebsartenschalter der XCx auf PROG und stellen die XCx
aus- und einschalten oder RESET auslosen.
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4.4 Installation der Programmiersoftware MULTIPROG, OPC-Server, AddOns

Die gesamte Programmiersoftware besteht aus den Software-
Komponenten MULTIPROG, dem OPC-Server (OLE for Process
Control), AddOns fiir MULTIPROG und dem Schleicher-Dialog.

Alle Software-Komponenten mussen einzeln, in dieser Reihenfolge
nacheinander installiert werden.

Folgende Software-Pakete kdnnen geliefert werden:

Name
MULTIPROG

Einzelplatzlizenz

MULTIPROG
Update

MULTIPROG
Generallizenz

Service Pack

Inhalt
CD 1:

e Programmiersoftware
MULTIPROG

CD 2:
e Sevice Pack
CD 1:

e Programmiersoftware
MULTIPROG

CD 2:
e Sevice Pack
CD 1:

e Programmiersoftware
MULTIPROG

CD 2:
e Sevice Pack
CD:

e Steuerungssoftware fir alle
Schleicher-Steuerungen

e OPC-Server

e AddOns

e Schleicher-Dialog

o Weitere Hilfsmittel wie

Dokumentation und Service-

Informationen

Artikel-Nr.

R4.320.0640.0
(320 386 28)

R4.320.0650.0
(320 386 29)

R4.320.0660.0
(320 386 30)

R4.320.0590.0
(320 385 65)

e Die CD MULTIPROG in das Laufwerk des PC einlegen.
Es wird mit der AutoRun-Funktion der CD der Internet Explorer

gestartet.
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Schleicher Electronic GmbH 8 Co. KG Tel: ++49 20 33005-304
Pichelswerderstrasse 3-5 Fax: ++49 30 33005-364
13597 Berlin eMail: automation-service@schleicher-slactronic com
Germany vt Dl fyewvue schlsicher-electronic.com

MULTIPROG 4.0

Willkommen zur Installations-CD fUr das SPS-Programmiersystern MULTIPROG und den ProCon0S OPC-Server,
MULTIPROG und der ProConDs OPC-Server konnen flr die folgendean SPS-ACNC-Steuerungen von Schilelcher
verwendet werden:

NN 3o, XCS Foox

KON i, XCS S

KON oo, XCS P

Proiumeric, ProSyCon

Microline MCS 20-20, MCS 20-21

MULTIPROG 4.0, Build 197

ProConQS OPC-Server 2.0, Build 37

Bitte die "Hinweise zur Installation" beachten.
Dann MULTIPROG (hier Version 4.0) auswéahlen und die
Installation starten.

<= KW Software g|

Willkommen imn Installationsprogramm fiir MULTIPROG 4.0,

Dieses Frogramm instaliert MULTIPROG 4.0 Build 197 auf [hrem Computer.

wir emplehlen nachdiicklich, wor Ausfubren dieses Installationsprogramms
alle \windows-Programme zu beenden

Auf Abbrechen klicken, urn die Installation 2u beenden. Anschiiefiend alle
Windows-Pragramme beenden und die Installation ermeut staten.
Auf Weiter klicken, um mit dem Installationsprogramm zu beginnen,

T Abbrechen

Ist eine Version von MULTIPROG 1.2 bereits installiert, darf die

installierte Version nicht Uberschrieben werden, wenn weiter mit
den alten Projekten gearbeitet werden soll.

MULTIPROG muss dann in einem neuen Pfad installiert werden.

Alle anderen Installations-Einstellungen kénnen unverandert
bleiben.

Am Ende der Installation erfolgt eine Aufforderung zum Neustart
des Computers. Falls Sie anschlieRend auch den ProConOS
OPC-Server installieren wollen, ist ein Neustart des Computers
jetzt noch nicht erforderlich.
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Zur Installation des OPC-Servers im Internet Explorer den
ProConoS OPC-Server auswahlen und die Installation starten.

© schicicher

Schleicher Electronic GmbH & Co, kG Tel: ++43 30 33005-304

Pichelswerderstrasse 3-5 Fax: ++49 30 33005-364
13597 Berlin &Mai: sutomstiorr-ser Jctronic.com
Germany wewuet hilp: {fusues schleicher-electr onic com

MULTIPROG 4.0
|

Willkomrmen zur Installations-CD flir das SPS-Programmiersystam MULTIPROG und den ProCon05S OPC-Server,
MULTIPROG und der ProCon0s OPC-Server kiinnen fiir die folgenden SPS-/CNC-Steuerungen von Schleicher
verwendet werden:

o XCMN 30, XCS 3
o XCN S, XC5 500

o XCN 70, XC5 700

« Praibumeric, ProSyCon

o Microline MCS 20-20, MCS 20-21

« MULTIPROG 4.0, Build 197

ProConQS OPC-Server 2.0, Build 37 ’

Willkommmen im Installationsprogramm fiir ProConOS OPC-Server 2.0

Dieses Programm installiert ProCon0S OPC-Server 2.0 Desktop Build 36 auf
Ihrern Compter.

‘wir emplehlen nachdriicklich, vor Ausfibren dieses Installationsprogramms
alle Windaws-Programme zu beenden.

Auf Abbrechen klicken, urn die Installation zu beenden. Anschiiebend alle
windows-Programme beenden und die Installation emeut starten.
Luf \Weiter klicken, um mit dem |nstallationspragramm zu beginnen,

Abbrechen ‘

Der OPC-Server soll im MULTIPROG-Pfad installiert werden.

Alle anderen Installations-Einstellungen kénnen unverandert bleiben.

Ein Neustart des PCs nach der Installation ist erforderlich.
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Als nachster Schritt miissen die AddOn's fiur MULTIPROG installiert
werden.

e Dazu die CD Service Pack einlegen.
Es wird mit der AutoRun-Funktion der CD der Internet Explorer
gestartet.

© schisicher I

Schleicher Electranic GmbH & Co.KG Teli ++49 30 23008-204

Pichelswerderstrasse 3-5 Fax: ++43 30 33005-364
13597 Berlin eMail: automstion-service@schleicher-electr onic.com
Germany vt BD: s schleicher-electronic.com

< e-Informationen P cle Schulungsunter|agen

Schleicher Service Pack 05.17
|

Willkommen zur Schleicher Service Pack CO, Wersion 05.17 (Stand 25. April 2005). Auf dieser CD finden Sie die aktuelle
Software fUr die Steuerungsfamilien XCx und ProNumeric / ProSyCon sowie die zugehtrige Dokumentation.

« XCx 500/540, Softwareversion 05.02/2

Steuerungssoftware
AcATIns fiir Moltinean

e Dann unter der Rubrik fiir die vorhandene Steuerung (hier
XCx 300) AddOns fir MULTIPROG auswahlen und die
Installation starten.
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4% Setup program. This program will install
Schleicher Add-Ong for Multiprog 3.2 # 4. on your
compter.

g ‘Welcome to Schleicher Add-Ons for Multiprog 3.x /
g

If Multiprog iz currently running on this computer, it's abzolutely
required that you exit Multiprog before proceeding thiz S etup
Frogram.

It iz strongly recommended that you exit all \Windows programs
befare running this Setup Program.

Click Cancel to quit Setup and cloze any programs pou have
unning. Click Mext to continue with the Setup program .

WARMIMG: This program iz protected by copyright law and
international treaties.

Unauthorized reproduction or distribution of this program, or any
portion of it, may result in severe civil and criminal penalties,
and will be prozecuted to the maximum extent possible under
law.

Cancel ]

Setup will install Schleicher Add-Ong for Multiprog 3.2 / 4.% in
the: following folder.

Toinztall into a different folder, click Browse, and select
another folder.

Y'ou can chooze not to inzstall Schleicher Add-Ons for Multiprog
3% 4 4. by clicking Cancel to exit Setup.

1~ Destination Falder

C:hEw-SoftwaretMULTIPROG Browse...

Cancel ]

e Im Lauf der Installation muss die aktuelle ProCANopen Version
(hier 3.2) eingetragen werden. ProCANopen wird spater zur
Inbetriebnahme des CANopen Netzes bendtigt.

Wector ProCaMNopen
[configuration tool for CAMNopen networks]

Enter the ProCAMopen version number you are using.

Yersian: ir

< Back I Mext > | Cancel ]

Ein Neustart des PCs nach der Installation ist nicht erforderlich.
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Anschlieflend wird die Bedienoberflache Schleicher-Dialog
installiert.

e Dazu im Internet Explorer Dialog auswahlen und starten.

EEI © schicicher [

Suehbischar [lsetrane Geeki| B Co. K0
Erchalrwardartivatzs 34
PI? Blarkey
Carmary

» 41 0 e

Dokumentation

Schleicher Service Pack 05.17

Willkammen 7ur Schlslcher Sarvice Pack C0, Varslon 05,17 (Stand 25, Aprll 2005). Aut dissar (D finden Sle dle akhuella
Software fir die Steuerungsfamilien XCx und Profumeric [/ ProsyCon sowie die zugebirige Dokumentation.

Software

» XCx 300, Softwareversion 05.02 /2
Steverunassottware

‘Egﬂ filr Multiprog

» XCx 500,540, Soltwareversion 05,0022
Shegerungesoftware
Ak e Molticeea
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442 MULTIPROG starten und ein neues Projekt 6ffnen
o MULTIPROG starten, Datei/Neues Projekt wahlen.

| Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Code Objekke  Layout

E ﬂeues Projekt. .. STRG+N |8

- = Projekt 6Ffnen [ Projekt entpacken... STRG+D
Projekt speichern unter f Projekt packen unter. ..

[ Projekt schlisBen
e Ein Projekt fir den vorhandenen Steurungstyp ( hier XCS3xx )
auswahlen, mit OK ausfiihren.

Meues Projekt

. x|
++~‘++ +: ™ :: ™ : |:|K I

ﬁ -

7o Abbrech
Projekt-asistent WM T WS T fehen

= = Fle=

#EM Sun #CS550x HICM Juw

W FroMumeric FProSyCon

- e 2 e
+ =]+ =]+

Tt

kAT 2020 hACS0 M Sirnolabimem LI

o Die Fragen nach der Konvertierung der Bibliotheken immer mit Ja
beantworten.

=

Prodoc Plus

Machten Sie die Bibliothek 'C: kK Sof e MWTIPLCFw_LIEVPLC w004 konvertieren ? (Beachten Sie, dafi die Bibliothek nach der Konvertierung nicht mehr mit
alteren Yersionen von Prodoc Plus wervwendet werden kann),

Jé I Mein |
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schleicher

o Ist das Projekt erfolgreich gedffnet, wird im Projekt-Fenster der
Projektbaum dargestellt. Es sind bereits Logische POEs enthalte,
die voll funktionsfahig sind und fur eine einfache
Schnellinbetriebnahme ausreichen.

=43 Projekt
=- a Eibliothekean

-I,E] S chleicherLib_\/008

LEa LEx BIT_UTIL

LEh PROCONOSH

L&Y Date_Time®

LEh PLC w004

Datent_upen

'_
o

o,
e
0
n
m
s
-
m
wn

Phyzikalizche Hardware®
=38 Comfiguration : X0
=- ‘@l Resource : X5 3ne"
El 423 Tazks
T #FIOT sk CYCLIC
#RI0Tzk : CYCLIC
iy Global_Variables®
] 10_Corfiguration®

e Unter Datei/Projekt speichern unter das Projekt mit einem neuen
Namen (hier START) speichern.

Jgatei Eeatbeiten Ansicht Projekk Code Onlne Extras

[ Meues Projekt. .. STRG+N
= Projekt dffmen | Projekk entpacken. .. STRG+D

Projekt speichern unter [ Projekt packen unter. ..
S 3 Projekk schliefen

e |

Projekt speichern/packen unter 2| x|
Speichem | ‘2 PROJECTS |« @ ek E-

I EXAMPLE
_ISTART
B E AMPLE, MW T

[ ateiname:; |ST.-’-'-.FET_mwt Speichern I
D ateityp: IF'ru:uiektdateien [ rieat] j Abbrechen |

Famprimierungsaphionen
¥ | Anwender-Biblictheken packen, [T 2wischencode [Frontend] packen
[T | P -Bibliotheken packen

¥ | Seitenlayouts packen
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443 Ethernet-Verbindung in MULTIPROG einstellen

e Im Projektbaum Ressource : XCS3xx mit der rechten Maustaste
anklicken, um das Kontextmenl zu 6ffnen.
El% Phyzik alizche Hardware®
El% Configuration ; X0

Ausschneiden
kopieren
Eimfiigen

Ausschliefien

Eigenschaften. ..

e Dann Einstellungen wahlen und unter Parameter die IP-Adresse

der XCx eintragen.
Die IP-Adresse wird wie im Abschnitt Auslesen der aktuellen IP-
Adresse aus der XCx beschrieben ermittelt.

Ressource-Einstellungen fiir XCX x|

P | Bau [em ]
" COmM1 Stophits: |1 vl Abbrechen |
© COM2 ;

" ComMa Dztznbit: [2 - Datenbereich. .. |
 COM4 Faritat: INDne "l

Timeaut: |2DDD i3 Hilfe |

[ Stack-Prifung auf SPS
v Priifung der Eeldgrenzen auf SPS

= LG ¥ Datentyp BOOLE fiir boolsche Yarniablen verwenden
™ Bootprojekt beim Kampilieren erzeugen

DLL: [TcPap =l
Parameter: I-i|:|1 92.168.1.2 -TO2000 u=target pw=target
~EDD OFC

[~ Alle globalen Variablen [~ Alle globalen ariablen

[ &lle Metzwerkyvariablen [ Alle Netzwerkvariablen

v Markiere Variablen v Markierts Yarisblen

— Rezerve venwenden
& 4lle POEs " Markierte POE " Keine Reserve

Bedeutung der Parameter:

-ip192.168.1.2 = IP-Adresse der XCx
-TO2000 = Time Out 2000 ms
u=target = Username

pw=target = Passwort

Alle anderen Einstellungen bleiben erhalten.
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444 Ein Projekt Kompilieren und zur XCx senden

e Das Projekt Kompilieren, dazu Code/Make wahlen.
(alternativ <F9> oder Button Make siehe Pfeil)

t Projekt | Code Objekte Lapout Opline Estras Fenster 7

[

5 o OIS SR
fr DRlrie e e eTrg e AT
B == |2 Autieiisblat Rampiieren UMecHALT+FE. L b 4] | 2 | e |
e PBrojekt neu erzeugen STRG+F3
fompiierem abbrechet _
[aehe eum nachsten Fefier SiEE+HR 2
[mehe eum varhenaen Feblen S EHSLTHE 2 Typ
Huervenweize erzeugen F12 |INT
1 ount = count + 1;

2

e Im Meldungsfenster unten wird der Kompiler-Lauf protokolliert.
Hier werden auch Fehlermeldungen, Warnungen und weitere
Infos angezeigt.

Ein Anwahlen der Auswahlbox Fehler, Warnungen usw.. zeigt die
Meldung detaillierter an.

Werden Fehler angezeigt, kann mit Doppelklick auf der
Fehlerzeile direkt in die Zeile des SPS-Programms, die den Fehler
verursachte verzweigt werden.

e Das Projekt tiber die Ethernet-Verbindung tbertragen.
1. Auf den Button Projekt-Kontrolldialog klicken (siehe Pfeil).

2. Durch einen Klick auf den Button Senden im Kontrolldialog XCx
das Dialogfenster Senden 6ffnen.

3. Hier in der Rubrik Projekt wieder Senden wahlen, das auf der
XCx vorhandene Projekt iberschreiben.

4. Mit dem Button Kalt (Kaltstart) im Kontrolldialog wird das
Programm auf der XCx gestartet. Die LED PLC RUN leuchtet
dauernd gelb.

ekt Code Obiekte Layout Online Estras Fenster ?

@ o e mavenEs||conx (sm||s n | Em |
—-—|E+e<3 ot %) o AR ||| e e e O G e -n—|||*_.'?_*||-|_a|- *-u:l|ﬁ

EE]
Senden

Rezource =
— Projekt Bootprojekt T B3

Statuz: Stop
| SEnden I Senden | Ton | Kalt |
[ OPC-Daten einbeziehen e | i | i |

Frogrammauelle senden | el
s il |
[ ArnwenderBibl. enbezichen Am Zigl [dschen | :[
™ Seitenlapout einbeziehen Senden | Haochladen |
! Eetiler | Infa |
Programmguelle am Ziel loschen | [l atei senden | S chlichen | Hilfe |
Schlishen | Hilfe
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yEelsceaRosaeEs||ceax saS5 = LB |

4 Download

e e =

El Praject Boatproject
i Download I Download Resource | |0
I Include OPC data o State:  Run
Sctivate

Download Source | Stop | (Cald |
[ Include UserLibraries WElete o Tiarget Heset | BT |

[T Include Pagelayouts it
= Download | Heload |

[E|ete Saurce o liang el | Download File

Errar | Info |
Cloge | Help | Lloge | Help |

e Mit dem Button Debug ein/aus (siehe Pfeil) kann auf dem
Arbeitsblatt der Inhalt der Variablen online angezeigt werden.

az Fenster 7

JepEn |t xl<a || = =
+HH|-<HH+IHTED-I—H--"—I‘|17.E|‘-I.3|- JJ?-E:Hﬂ'

1 3902 |count

Betriebsanleitung XCx Version 08/06

count + 1;

51



@ SChIeiCher Schnelleinfiihrung

445

52

Einfligen der Koppelspeicher-Datentypen und -Variablen in das Projekt

Um den vollen Zugriff auf alle vordefinierten Variablen zu erlangen ist
es an dieser Stelle der Inbetriebnahme angebracht die
Koppelspeicherstruktur in das Projekt einzufligen

Der Koppelspeicher besitzt eine umfangreiche Datenstruktur, die zur
Kommunikation zwischen SPS, CNC und Visualisierungssystemen
verwendet wird.

Aulerdem kann Uber den Koppelspeicher auf Datenbereiche wie z.B.
Version Number, Error Page und Log Book zugegriffen werden.

Eine genaue Beschreibung samtlicher Variablen des Koppelspeichers
ist als Online-Hilfe der Software "Schleicher Dialog" verfiigbar.

Um auf Variablen des Koppelspeichers zugreifen zu kdnnen, missen
die entsprechenden Datentypen und Variablen in das SPS-Projekt
eingefiigt werden. Diese sind in den Projekt-Templates von
MULTIPROG noch nicht enthalten. Sie miissen vom Anwender selbst
mit Hilfe des Koppelspeicher-AddOns fiir MULTIPROG in das SPS-
Projekt eingefligt werden. Damit soll sichergestellt werden, dass der
Anwender mit der fir die Steuerungssoftware passenden
Koppelspeicher-Variante arbeitet.

e Das Einfligen der Koppelspeicher-Datentypen und -Variablen in
ein SPS-Projekt erfolgt Uber das Menu Extras/SPS/CNC-
Koppelspeicher.

Crline |Extras 2

Seitenlayout-Editor

B
Tt

i
[

FroCAMopen Konfiguratonswerkzeug ...

HIO Konfiguration ..

Shortouts...
Optonen...

Es 6ffnet sich ein Dialogfenster mit folgenden Auswahl- bzw.
Eingabemdglichkeiten.

e Einfugen in Konfiguration / Ressource: Auswahl der
Ressource des SPS-Projektes, in die die Koppelspeicher-
Variablen eingefigt werden sollen

o Version des Koppelspeichers: Auswahl der Koppelspeicher-
Version

¢ Anzahl der CNC-Teilsysteme / CNC-Achsen: Eingabe der
Anzahl der Teilsysteme und Achsen fir CNC-Steuerungen
(fur reine SPS-Steuerungen sind diese beiden Eingabefelder
deaktiviert)

o OK-Button: Beim Verlassen des Dialogfensters mit OK
werden die Koppelspeicher-Datentypen und -Variablen in das
SPS-Projekt eingeflgt.

e Abbrechen-Button: Beim Verlassen des Dialogfensters mit
Abbrechen wird das SPS-Projekt nicht verandert.

Betriebsanleitung XCx Version 08/06
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Zugriff auf den Koppelspeicher

© schleicher

SPS,/CHC Koppelspeicher EI

— Koppelspeicher-anablen in daz Projekt einfugen——

Einfugen in Fonfiguration # Ressource:

YYerzion dez Koppelzpeichers:

K.oppelzpeicher Wersion & ;I
K.oppelzpeicher Wersion 7

bnzahlider CHE-Telsystemne:

—
—

Snzahlider CHE-Achzem

k. [ I Abbrechen

Nach dem Einfiigen der Koppelspeicher-Datentypen und -Variablen
muss das SPS-Projekt neu Ubersetzt und zur Steuerung Ubertragen
werden.

Das SPS-Programm hat Zugriff auf den gesamten Koppelspeicher
Uber die globale Variable plcMem (bei SPS-Steuerungen) bzw.
cncMem (bei CNC-Steuerungen). Mit der Punktschreibweise kann auf
die einzelnen Komponenten des Koppelspeichers zugegriffen werden.
Zum Beispiel kann das SPS-Programm die Versionsnummer der
Betriebssoftware der Steuerung folgendermafen auslesen:
cncMem.plcSect. 10SVersion.

Visualisierungssysteme haben Zugriff auf den Koppelspeicher liber
die OPC-Schnittstelle. Die Versionsnummer der Betriebssoftware
kann beispielsweise aus der OPC-Variablen cmpS_10SVersion
ausgelesen werden.

Hinweise zur Auswahl der Koppelspeicher-Version

Betriebsanleitung XCx Version 08/06

Die Koppelspeicher-Struktur wird von Schleicher von Zeit zu Zeit
aktualisiert bzw. erweitert. Zur Unterscheidung der einzelnen
Varianten dient eine Versionsnummer. Die Versionsnummer wird bei
gréBeren Anderungen an der Koppelspeicher-Struktur erhéht, bei der
eine Anderung von Adressen von Variablen erforderlich ist.
Koppelspeicher-Varianten mit unterschiedlicher Versionsnummer sind
daher inkompatibel. Nur bei Ubereinstimmender Versionsnummer ist
eine Kompatibilitdt gewahrleistet.
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Grundsatzlich sollte immer die aktuellste Koppelspeicher-Version
verwendet werden. Wenn es sich jedoch um eine Steuerung mit einer
alteren Betriebssoftware handelt, muss eine hierzu passende altere
Koppelspeicher-Version verwendet werden. Die Dokumente
XCx300Rev.doc, XCx5x0Rev.doc, XCx700Rev.doc erteilten Auskunft
darlber, welche Koppelspeicher-Version mit welcher Betriebs-
software-Version verwendet werden kann. Die Dokumente sind auf
der Schleicher Homepage http://www.schleicher-electronic.com
unter Betriebsanleitungen XCx verfligbar. Die Version der
Betriebssoftware der Steuerung kann im Info-Dialogfenster zu der
entsprechenden Ressource im SPS-Projekt angezeigt werden.

%|em /e m ||
ileesource STl

T Status: Ein |
Stop | falt | 8

Beset | " E T |

Heil |

Senden | _Hochladen |

ey o
Schlieben | -

Ressource: Resource X|

Ressource |PUES |

Yersion  SPS-Status
SPS Ein
’_ ProCon0% W3.2.0115 Jan 17 2003 ‘
Firrmware A Fehler :
( 6<EN W 031 3h ‘ Mein
‘"'_-...___.#’ — Zugriffzrechte
Projekt

Mein ‘ Global

CPU Auslastung Default-Task Systemtick. — Durchlaufkontrolle
’7 ’7 0 mz Zpkluszeit ’7 1ms Mein
Remanente D aten Programmspeicher Systemdaten R ——
256 KE frei 4092 KB frei 15742 KB frei Nei
=]

Breakpaint: Farcen
— Projektcode
F.eine Breakpoints gesetzt F.eine Yariablen geforct Nt
&in
— Logikanalyze
Zeit zwischen U bertlagungen:l ms inaktiv

ak. I Abbrechen

Falls die Betriebssoftware der Steuerung und die verwendete
Koppelspeicher-Version nicht tibereinstimmen, wird beim Start der
SPS eine Fehlermeldung in den Fehlerspeicher eingetragen. Diese
Fehlermeldung wird Schleicher Dialog folgendermalfien angezeigt.
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&9 schleicher Dialog - XCX

MNC 01 22.01.04
Fieset @ Handhetrieh | Aktive Fehler —

© schleicher

10| x|

Daturn | Uhrzeit | Fehlertext | Fehlernummer | Fehlerparameter | Status | -
2z01.04 13:24:50  Inkompatible Koppelspeicher-Struktur (Yersion PLC/CNC = 8, Wersion Pradoc Plus 001100000 009050000 A
x|
0 Folgende Fehler wurden festgestelit

Inkompatible Koppelspeicher-Strulkdur

Fehler IGschen | Fehlerignorieren

F1
Hilfe

Loghuch

‘ F2

‘ F3 ‘ F4 ‘ F5 ‘ F6 ‘ F7 ‘ F8

Falls eine solche Fehlermeldung auftritt, muss das SPS-Projekt
korrigiert werden. Im diesem Beispiel arbeitet die Betriebssoftware der
Steuerung mit der Koppelspeicher-Version 9. Das SPS-Projekt enthalt
aber noch die Datentypen und Variablen fir die Koppelspeicher-
Version 8. Das SPS-Projekt muss korrigiert werden, indem die
Datentypen und Variablen fir die Koppelspeicher-Version 9 eingeflgt
werden. AnschlieBend muss das SPS-Projekt neu tbersetzt und zur
Steuerung Ubertragen werden.

Weitere Hintergrundinformationen zum Koppelspeicher

Betriebsanleitung XCx Version 08/06

Beim Einfigen des Koppelspeichers in ein SPS-Projekt werden
folgende Elemente hinzugefligt bzw. aktualisiert:

Das Datentyp-Arbeitsblatt SharedMemory_Types; hier ist die
Datenstruktur des Koppelspeichers deklariert.

Das Datentyp-Arbeitsblatt wird ab der Koppelspeicher-Version 8
eingefugt. Bei friheren Versionen wird kein Datentyp-Arbeitsblatt
eingefligt, da in dem Fall die Deklaration der Koppelspeicher-
Struktur in der zugehdrigen Anwender-Bibliothek
SchleicherLib_Vxxx enthalten ist (Koppelspeicher-Version 7 in
SchleicherLib_V007, Koppelspeicher-Version 6 in
SchleicherLib_V006 usw.).

Die globalen Variablen plcMem (fiir SPS-Steuerungen) bzw.
cncMem (fur CNC-Steuerungen). Siehe Tabelle mit den globalen
Variablen, Gruppe SharedMemory_Variables.

Diese Variablen reprasentieren den gesamten nichtremaneten
(non retain) Bereich des Koppelspeichers. Uber die
Punktschreibweise kann das SPS-Programm wie oben erlautert
auf die einzelnen Komponenten (Variablen) des Koppelspeichers
zugreifen.

Ab der Koppelspeicher-Version 8 existiert flir CNC-Steuerungen
neben dem nichtremanenten auch ein remanenter (retain) Bereich
des Koppelspeichers. Die Werte der Variablen dieses Bereiches
bleiben im Gegensatz zum nichtremanenten Bereich auch nach
dem Ausschalten der Steuerung erhalten. Hierflir wird zusatzlich
die globale Variable cncRMem eingefiigt.
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Die globalen Variablen cmpS..., cmeS..., cmcS...,

cmsS. .., cmaS.. .. Siehe Tabelle mit den globalen Variablen,
Gruppen PLC_Common, CNC_Common, CNC_System_x (x steht fur
die Nummer des CNC-Teilsystems, fir jedes Teilsystem existiert eine
solche Gruppe mit systemspezifischen Variablen) und CNC_Axis_y (y
steht fur die Nummer der CNC-Achse, fiir jede Achse existiert eine
solche Gruppe mit achsspezifischen Variablen).

Diese Variablen sind flir den Zugriff von Visualisierungssystemen oder
ahnlichen Programmen auf den Koppelspeicher vorgesehen. Sie
stellen den gesamten Koppelspeicher tiber die OPC-Schnittstelle zur
Verfugung.

Diese Variablen stellen den Koppelspeicher in unstrukturierter Form
zur Verfugung. Es werden nur einfache Datentypen (BOOL, DINT,
REAL, STRING) und Felder von einfachen Datentypen verwendet.
Diese Vorgehensweise ist erforderlich, da strukturierte Daten (wie sie
die Variablen pIcMem und cncMem beinhalten) nicht Gber die OPC-
Schnittstelle tibertragen werden kénnen.
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4.5 Zugriff auf die I/0 Ebene mit XRIO
451 Anschlussprinzip XRIO

XCx Controller

X4 XRI0O

Connection Cable

2 % Subminiature D connectors
9-pole male, 1:1

Abbildung 24: XRIO-Anschluss an der XCx
45.2 Beispiel einer XRIO-Konfiguration

Das Konfigurationsbeispiel wird fur die folgenden Abschnitte benutzt.

RIO EC X2 RIO 161 RIO16 O

n | — n 1

HEH

0 00ogooopopooonog o 0 Ooogooooogogooon o

Basd
= Coo00000
0 3] [COOOBSOT)
o | | (O CO000000) [©
= L=}
Modul RIO 16l RIO 160
Eingange nicht entprellt IBO, IB1 -
1X0.0...1X0.7, IX1.0...1X1.7
Eingange entprellt IB2, IB3 -
1X2.0...1X2.7, 1X3.0...1X3.7
Ausgange - QBO, QB1

QX0.0...QX0.7, QX1.0...QX1.7
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453 Einlesen der XRIO-Konfiguration
Mit der Installation der AddOns (siehe MULTIPROG-Installation) wird
ein XRIO-Konfigurator zur Verfligung gestellt, der die Eintragung des

XRIO-Treibers und die Variablendeklaration fiir XRIO vollstandig
automatisiert.

e Uber das Menii Extras/XIO Konfiguration kann der Konfigurator

gestartet werden.
Extras 7
Seitenlayout-Editor

SPS/CNC Koppelspeicher ...

BroCAropen Konfigurationswerkzeuq ...

#ID Konfiguration ...

Shorkcuts, .,
opkionen, ..

e Es kann der Steuerungstyp gewahlt werden (hier nur XCS 3xx)
und mit den Buttons die Art der Konfiguration (hier nur XRIO mit
dem Button XRIO-Konfiguration).

¥RIO-Konfiguration / XUIO-Konfiguration =

k.onfiguration I Reszounze I Steuerungstyp I

Canfiguration Resource

#R10-K anfiguration AU K anfiguration

Schlieben
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o Die aktuelle XRIO-Konfiguration kann mit dem Button
Konfiguration holen eingelesen werden.
Schlagt die FTP-Verbindung fehl muss die im Abschnitt "Ethernet-
Verbindung in MULTIPROG einstellen " eingestellte IP-Adresse
Uberprift werden. Es ist auf die korrekte Schreibweise der
Eintragung zu achten.

ZRID-Konfiguration e
E|"' #RI0-k.onfiguration K.arte hinzufligen |
=- B8 <RI0 1 —

Em Buskoppler 1 Buskoppler hlnzufugenl
""" B R0l fadul hinzufiigen |
.- RIO 160
Loschen |
Eigenzchaften |
K.onfiguration halen I
] Abbrechen

¢ AnschlieBend mussen die Eigenschaften des RIO-Knotens
eingestellt werden.
Dazu auf den RIO-Knoten klicken und den damit aktivierten
Button Eigenschaften betatigen.
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XRID-Konfiguration il B4
El--- #RI0-Konfiguration K.arte hinzufiigen |
SR-1E-<FI0 1 o
=M Eusk%pleﬂ Buskoppler hlnzufugenl
B RI0 18 Modul hinzufii
: 4 [a]=1]

“-H RIO 160 |

Lozchen |

Eigenzchaften |

Kanfiguration halen |

Treiber: <RI0: Tazhk: ®RIOT =k
Die Lykluzzeit der Tazk mul im Bereich 1 ... 80 mz liegen.

0K | Abbrechen |

e Dann kann der Treiber (hier XRIO) und die Task ausgewahit
werden (hier XRIOTsk), in der der Treiber laufen soll.
Der DUMMYIO-Treiber kann fiir die Inbetriebnahme und
Programmierung der XCx ohne real vorhandener XRIO-
Verbindung gewahlt werden.

Eigenschaften von XRI0 1 x|

|/0-Treiber:

= =RI0-Treiber

" DUMMYIO-T reiber Ahbrechen

Ok I
[ Az |

Binden dez 1/0-Treibers an T ask:

#BI0T zk [evchc, 20 ms]

o Die Einstellungen durch klicken auf OK bestétigen, es wird der
Treiber parametriert und die Variablendeklartion wird eingetragen.
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Treten Fehler bei der Kommunikation tber die Ethernet-Verbindung
zur XCx auf, muss die korrekte parametrierung der Schnittstelle, wie
im Abschnitt Ethernet-Verbindung in MULTIPROG einstellen
beschrieben, Gberpriift werden.

e Im Projektbaum von MULTIPROG wurde unter Global_Variables
die Variablendeklaration fiir die oben aufgefiihrte Konfiguration
eingetragen.

S35 Physikalische Hardware®
-8 Configuration : X
S1-28 Resource : XCH 5w
Tazks
¥y Global_Variables”
ﬁ |0_Corfiguration®

B Global Variables:Configuration.Resource

Mame Twp | Adiesze | Beschreibung Werwendung | Anfangsw..| Reman... | FDD| OPC
Global_Variables
XFIO_Variables
= XRIO_Variables

wriol IB0 BYTE |%B0 |XRIOcard 1, module 1, be O, RO 161, DIGITAL  |VAR_GLOBAL O (Ool0
xriol IE1 BYTE |%B1 RO card 1, module 1, be O, RO 16, DIGITAL  |WAR_GLOBAL O (Ol0
xriolB2d BYTE %82 |WRIOcard 1, module 1, be O, RIO 161, DIGITAL  |VAR_GLOBAL O (Ol0
wriod [B3d BYTE |%B3 |XRIOcard 1, module 1, be O, RIO 16, DIGITAL  |VAR_GLOBAL O (Ol
*riol QB0 BYTE |%@B0 |XRIC card 1, module 2, be O, IO 160, DIGITAL |VAR_GLOBAL O (Ol0
xriol @B BYTE |%@B1 |ARIO card 1, module 2, be O, IO 160, DIGITAL |VAR_GLOBAL O (Ool0

Hetwork_Variables
F Pl C Cammnn

Fir das Eingangsmodul RIO 16 | werden zuerst die nicht entprellten
Eingange (xrio11BO und xrio11B1), gefolgt von den entprellten
Eingangen (xriolB2d und xriolB3d) deklariert.
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Der erste I/0-Zugriff durch das SPS-Programm

Fir die Demonstration des 1/0-Zgriffes sollen die ersten nicht
entprellten 8 Eingdnge des RIO 16 | auf die ersten 8 Ausgange des
RIO 16 O gelegt werden.

Eine POE mit dem Namen XRIODemo ist bereits angelegt und eine
Instanz der POE ist in der Task XRIOTsk eingeflgt.

B3 Projekt
& Bibliotheken
----- [ Datentypen
L:Ia Logizche POEs
o[]S
Q] ®RIODemaT
- -[z5 ®RIODemayv*
I ®RIODemo*
E@ ChcSync
(0] Count:
=@ Physikalizche Hardware®

Die Arbeitsblatter der POE sind leer und sollen die lokale 1/O-
Variablendeklaration und das SPS-Programm aufnehmen.

e Zuerst mussen die |/O-Variablen deklariert werden. Dazu auf
XRIODemoV klicken und die folgende Eintragungen vornehmen.
Wichtig ist dass die Verwendung mit VAR_EXTERNAL
angegeben wird, da die I/O-Variablen als globale Variablen
vordefiniert wurden. Ganz einfach kénnen die Eintrage auch mit
Kopieren/Einfugen (<Strg+C>,<Strg+V>) aus dem Arbeitsblatt
Global_Variables auf dieses Arbeitsblatt Gibertragen werden.

EE XRI0Demo¥:XRI0Demo

Marme Typ Wenyendung | Bezchreibung
[=] Default
xrio1IB0 BYTE | aR_EXTER... HRIO card 1, module 1, be 0, RIC 18], DIGITAL
xriol QB0 BY'TE WAR_EXTER... ¥RIC card 1, module 2, be 0, RICO 1630, DIGITAL

e Als nachster Schritt kann das SPS-Programm auf dem
Arbeitsblatt XRIODemo erstellt werden.

B XRI0Demo:XRI0Demo M=] E3

1 xriolQEBD := xriolIEBO:

e

W K [ H

Nach dem Kompilieren und Ubertragen des Projektes kann die XCx
gestartet werden.

Nach dem Start leuchten auf dem XRIO-Kloppler die griinen LED
RUN und ACCESS. Die Eingange 0 bis 7 auf dem RIO 16 | kdnnen
mit DC 24 V angesteuert werden. Der entsprechende Ausgang auf
dem RIO 16 O wird daraufhin gesetzt.
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Diagnose

© schleicher

Mit dem Funktionsbaustein XRIO_STATE aus der Firmware Bibliothek
PLC_Vxxx kann eine Diagnose durchgefihrt werden. Er muss
zyklisch in einer Task aufgerufen werden.

Beispiel zum Aufruf des Funktionsbausteines (Programm in ST):

XRI0_STATE_1(ENABLE:=enable,CARD:=card,STATE:=state
,MODULES:=modules);

state = XRIO_STATE_1.STATE;
modules := XRIO_STATE_1.MODULES;
error := XRIO_STATE_1.ERROR;
enable := FALSE;

Variables:

card USINT

enable BOOL

error WORD

modules XR10_ModInfoType
state XR10_StateType

TYPE definition:

XR10_Modulelnfo : STRUCT

id - UDINT;

EBytes - UINT;

ABytes = UINT;

modClass - UINT;

generall : UINT;
END_STRUCT (* XRI0_ModInfoType *);
XR10_ModInfoType : ARRAY [1..16] OF
XR10_Modulelnfo;

XRI0_StateType : STRUCT
nofModules - INT;
activeErrBits : USINT;
staticErrBits : USINT;
overload : UDINT;

24VFail : UDINT;

stateErrCount : UDINT;
END_STRUCT (* XRI0_StateType *);
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CANopen fiir dezentrale I/0

Spezifikationen

CANopen

CANopen arbeitet mit zwei Typen von Telegrammen:

SDO (service data objects) sind Telegramme, die vom Empfanger
bestatigt werden missen,

PDO (process data objects) sind Telegramme, die vom
Empfanger nicht bestatigt werden missen.

Wahrend der Netzwerk-Konfiguration werden die PDO's flir den
Datenaustausch definiert und bekommen eine sogenannte COB
ID. Der Empfanger einer Nachricht kennt zu jeder Zeit welches
Telegramm flr diesen Knoten bestimmt ist.

Einige Komponenten unterstiitzen nur sogenanntes Default
Mapping und arbeiten mit festen COD ID’s, die in der CANopen
Definition festgeschrieben sind.

Die Standardkommunikation fiir PDO ist COS (Change Of State):
Eine PDO wird nur gesendet, wenn sich die Information innerhalb
der PDO andert.
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4.6.2 Anschlussprinzip und Verkabelung

Der beschriebene Aufbau ist eine Minimalkonfiguration, die fur die
weitere Inbetriebnahme als Beispiel dient.

XCx Controller

Service-PC

CAN Card

- - S|IOCOOC
I: I: 5 4 3 2 1
= = Open Style Connector
am RIO 8 1/0
CANopen
D-Sub, 9-polig, Buchse D-Sub, 9-polig, Buchse
zur CAN Card im PC zur XCx X5
Pin Pin Pin
3 1 oV
2 2 2% CAN L
5 3 Drain
7 7 4* CAN_H
9 5 DC +24 V

* Zwischen Pin 2 und 4 am RIO 8 I/O CANopen muss ein
Abschlusswiderstand von 120 Ohm geschaltet werden.
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46.3 Einstellungen am I/O-Modul RIO 8 /0 CANopen
Am Kompaktmodul RIO 8 I/O CANopen die Knotennummer 2 und die
Datenlbertragungsrate 125 kBaud einstellen.
Dazu den DIP-Schalter auf der Moduloberseite einstellen:
Knotennummer Daten-
Ubertragungsrate
Schalter 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Stellung OFF ON OFF OFF OFF OFF OFF ON ON OFF
MAC ID BAUD
EEENEN |
[ | | |
2 3 45 6 7 8 910
464 Deklaration des I/O-Treibers fiir CANopen

Ort und Prinzip der Deklaration des I/O Treibers flir das CANopen-
Netzwerk sind die selben wie fir XRIO.

e Am Ende des Projektbaums befindet sich der Container
I0_Configuration.

il 1/0-Konfiguration

INPUT | 0UTPUT | waRCONF |

|/0-Gruppe i | Farte / |/0-Madul | Bereich | Taszk | K.ammentar |
CAM_T_In Anwenderdefinierter Ei.. %IB1000 ... CanTszk CamM 140
HX2_In Arwenderdefinierter i, XIB10000 ... =hoTzk Interupt combi 1/0 (2]
HXHID_In Arwenderdefinieter Ei.. XIBO .. %IB3  =RI0Tzk

4] |

Hinzufiigen... | Eigenscha_ften...l

i3

| Beschreibung... |

Hilfe }L
o

Dort sind bereits die I/O-Konfigurationen CAN_1_In und CAN_1_Out
erstellt. Fir dieses Beispiel miissen folgende Parameter eingetragen
werden:

Lazchen

Ok I .-’-'n.bbreu:henl UI_Jemehrnenl

e Als Startadresse werden die logischen Adressen 1B1000 fiir
CAN_1_In und QB1000 fir CAN_1_Out eingetragen.

o Die Task (mit welcher der I/O Adressraum synchronisiert wird)
muss CanTsk sein.

e Im Paramter Lange werden so viele I/0O Bytes deklariert, wie im
CANopen Netzwerk ausgetauscht werden sollen (hier 4, da
minimal Doppelwortabstande angewendet werden).
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Eigenschalten [ %]

Mo [Con T
Task: I CanTsk j Abbrechen |

— Logizche Adressen Beschreibung: |
Startadresse: ZIB I'IEIEIEI
Lange: |4
Endadresse: B 1003
—Refresh————— - Device
& durch Task " Trejher
" manuell " Speicher

Board / 170 -t odul:

nderdefinierter Eingang Treiberpararneter. .. |

Konmmentar:

CAM /D

e In den Treiberparametern muss der Treibername CANIO
eingestellt sein, der Datentyp ist DWORD

B Treiberinfo von Standard-Device

Treibername Im Ok I

Parameter 1: ID Abbrechen |
Parameter 2 ID Beszchreibung: |

Parameter 3: ID
Parameter 4: ID
Datentyp: IDWDFID _'J
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46.5 Deklaration von Netzwerkvariablen in MULTIPROG

e Im Fenster des Projektbaums unter Global_Variables sind im
Ordner Network_Variables die bendtigten Variablen vordefiniert.

EE Global_Variables: Configuration. Resource M=l E3
M ame Twp Yemwendung | Beschreibung Adresze Anfangzw.. | Reman... | PD

Global_Variables
1/0_Wariables
[l Hetwork_Variables
1B 000 USINT WaR_GLoBAaL %18 1000 I C
181001 UZINT VAR _GLOBAL %elB 1001 [ r
B1002 USINT WAR_GLOBAL %elB 1002 I C
B4 003 USINT Wak_GLoBAL I8 1003 I C
b 000 LIMT VAR _GLOBAL Sl 1000 [ r
1002 LIMT WAR_GLOBAL by 1002 O r
1o 000 UDINT Wak_GLoBAL S:ID 1000 I C
@B1000 UZINT WAR_GLOBAL %28 1000 [ r
Qe1001 USINT VAR _GLOBAL %oi2B 1001 | C
QE1002 LISINT VAR_GLOBAL %@B 1002 O C
QBE1003 UZINT Wak_GLoBAL %28 1003 I C
Gy 000 LIMT WAR_GLOBAL @y 1000 O r
2 002 1T WAR_GLOBAL Yoy 1002 I C
@c0oo UDINT Wak_GLoBAL G2l A 000 ] [C
PLC_Common

1] | i

e |/O-Bits werden im Arbeitsblatt .| O_Variables® mit den Adressen 1X1000.0.. und QX1000.0 ..
deklariert. (Im Beispiel wird QX1000.7 benutzt, um das Ergebnis am RIO 8 I/O sichtbar zu
machen.)

B5 Global Yariables: Configuration. Besource

Mame Tup Wemnwendung | Bezchrebung Adresze A - |

Global_Variables

[= 1O _Variables

CAM_1_[XO BoOL WAR_GLOBAL  [CAMopen 1. Metzwerk Eingang O Salk 10000

CAMN_1_QRT BoOL WAR_GLOBAL  [CAMopen 1. Metzwerk Ausgang 7 e 10007

¥R _1<0 BoOL WAR_GLOBAL  [REID Modul 1 (RIS 16 1) Eingang 0 %% 0.0

HRICD_A 1A BooL WAR_GLOBAL  [REID Modul 1 (RIZ 16 1) Eingang 1 %l 041 =

¥RIO_Z_@¥D BOOL VAR GLOBAL | WRIC Modul 2 [RIC 16 O Ausgang 0 | %@X 00 =
| | AW
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4.6.6 Konfiguration des CANopen-Netzwerkes mit ProCANopen

Die ProCANopen Software ist erforderlich, um ein Netzwerk zu
konfigurieren.

Zusatzlich bendtigen Sie eine CAN-Feldbuskarte im Service PC
z.B. ,CANcardY*.

Die Eigenschaften und Fahigkeiten der Komponenten sind in
einer ,eds" Datei (electronic data sheet) deklariert. Die Eds-Datei
muss in das Unterverzeichnis von ProCANopen mit dem Namen
Eds kopiert werden.

ProCANopen bildet die (abbildbaren) Objekte der Knoten ab. Z.B.
Ausgangs Bytes (reprasentieren Eingangs Bits vom RIO) der RIO
Module werden mit Eingangs Bytes der XCx verknupft.

Daruber hinaus werden zuséatzliche Informationen fir den Feldbus
konfiguriert:

Welcher Knoten ist der ,NMT manager® ?

Welcher Knoten ist der ,Configuration manager” ?

,Guarding“ und ,guarding time*“.

»Sync time* und ,sync window length®.

Nach der Netzwerkkonfiguration kann diese im Netzwerk
gespeichert werden.

Im Netzwerk speichern bedeuted, der Knoten - welcher als
»configuration manager“ (meistens XCx) ausgewahlt ist —
bekommt via CANopen die Information, wie das Netzwerk zu
konfigurieren ist. Der ,Configuration manager* speichert die
Information (z.B.XCx auf der flash disk) und nach dem
Einschalten konfiguriert die XCx das Netzwerk.

Nachdem das Netzwerk konfiguriert ist, kann der ,NMT manager*
das CAN Netzwerk starten. Netzwerk starten bedeutet, Status
woperational“ und Datenaustausch von PDOs (process data
objects).
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Installation von ProCANopen

Um ProCANopen zu installieren, folgen Sie bitte der
Dokumentation die mit der Software und der CAN-Karte geliefert
wurde.

Sie mussen die Treiber und die ProCANopen Software in zwei
Schritten installieren.

Kopieren sie die aktuellen EDS-Dateien fir XCS und XCN von der
CD in den Pfad .\ProCANopen\EDS\...

Wenn die Dialogsprache Englisch gewinscht ist: Editieren Sie in
der Datei \....\proCANopen\exe\vector.ini die Zeile language=0049
in =001.

Hinweise fur Anwender, welche bereits ProCANopen Version 2.1
und MULTIPROG 1.2 fiir die Schleicher Steuerungen MicroLine
und ProNumeric/ProSycon installiert haben:

Sie bendtigen nur die Update Version von ProCANopen.
Uberschreiben Sie nicht die bereits installierte Version !
Installieren Sie ProCANopen V3.2 in einem neuen Pfad auf der
Hard Disk z.B. \ProCANopen3.

Wenn Sie eine CANCardX im Einsatz haben, ist es manchmal
erforderlich, ein Update der Firmware und der Options auf der
Karte vorzunehmen: Bitte notieren Sie die Seriennummer der
Karte und setzen Sie sich mit Inrem lokalen Handler in
Verbindung.

In Abhangigkeit von lhrem PC Betriebssystem missen Sie
verschiedene Treiber installieren. Einige Neue Treiber sind nicht
kompatibel mit der alteren ProCANopen Version 2.1 ! Dies
bedeutet, ProCANopen Version 2.1 mit dem neuen Treiber V3.x
funktioniert nicht mehr online mit dem Feldbus !

Mit ProCANopen V2.1 projektierte Konfigurationsdateien kbnnen
mit ProCANopen V3.2 weiter benutzt werden
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4.6.8 Einbindung von ProCANopen in MULTIPROG

Die Installation der AddOn's bereitet MULTIPROG so vor, dass
ProCANopen direkt von MULTIPROG aus gestartet werden kann.

e Im Meni Extras/ProCANopen Konfigurationswerkzeug wahlen.

f@ Prodoc Plus - ErstesProjektl
JQatei Bearbeiten &nsicht Projekt Code Opline | Extras 2

J
“ 0= E ||§ @ | c.ﬁlz E | X3 S eitenlapout-E ditor
“ﬁ ﬁ @ HJQ D'E e | fesd Bt s SPS/CHC Koppelspeicher

/%l

Ea Projekt Shortcuts...
-0 Bibliotheken Oni
Ophioner...
[:| [ atentypen
El-Z3 Logische POEs
{0] ¥RI0dema

m #R10dermoT
#R10dernay

e Dann kann die CAN-Karte der XCx angewahlt werden. Im Beispiel
wird nur die eine standartmaflig vorhandene Karte benutzt. Als
Knotennummer (NodelD) kann 1 beibehalten werden.

CANopen Konfiguration E3

— CaMopen Konfiguration

Metzwerk  NodelD

lf ’f F.onfigunieren |
[T CAN-Kare 2 2 1 Kontigurienet |
[~ CAN-Karte 3 3 1 forfigurieren |
[~ CAN-Kare 4 4 1 Farfigurieren |
Metzwerk-Hummern oder ModelDiz andern: Andem |

o Auf den Button Konfigurieren klicken. ProCANopen startet direkt
mit dem richtigen CANopen Projekt.

Vector ProCANopen:<C:\ProdocPlus3\PROJECT S\ErstesProjekt1\CA___ [Ei[=]

Datei Bearbeiten Projekt Metzwerk  Optionen  Hilfe

D| | &| Z[RH e S| an 4| @] S(e| 2
Gruppe: XCS e

-
1] | 3

| -1 Filtermodus Kamfort | Twpprifun
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469 Erste Verbindungen mit ProCANopen

Zuerst muss das Netzwerk eingelesen werden.

Vector ProCANopen:<C:\ProdocPlus3\PROJECT S\ErstesProjekt1ACA. _ [[=]

Datei Bearbeiten  Projekt il Optiohen  Hilfe

| ,,l | | | v Anmelden | I | ,__.|
D= & = E‘ A0 Abmelden g LI _?;l
Gruppe: XCS =

Download Fonfiguration

Speichern im Metz...
& : [
vy o] W
B Start aller Knoter

[z
Tk FEre-Operational aller Knoten

o1 Rezet aller Knoten

4 | Generizcher Zugriff _,!_]

e LS55 Baudrate wechzeln

Da das Netzwerk mit Knoten 1 XCx bereits vorkonfiguriert ist muss
das Einlesen mit der Scan-Option Nur Suche neuer Geréte ausgefuhrt

werden.
Scan-Optionen E
~ Konfiguration
ModelD [wird nicht gescannt] 127
Baudrate [kBit/zac) 125
~ Scan-Methode

' Suchen aller Gerdte [Aktuelles Projekt wird venworfen)

€ Projektvergleich

¥ Automatizche EDS-Auzwahl bei neuen Knoten

[ EeiVergleich Unterschiede von Netzvariablen melden

Abbruch | Hilfe |
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Dann kdnnen die Verknupfungen der Netzwerk-Knoten projektiert
werden.

e Mit der rechten Maustaste auf die XCx klicken, im Kontextmenue
des Knotens Graphische Verknipfung auswahlen und dann auf
den Knoten klicken, mit dem die Verbindung hergestellt werden
soll (im Beispiel Knoten 2 RIO 8 1/0O).

Vector ProCANopen: <C:\ProdocPlus3\PR... =] E3

Diatei Bearbeiten Projekt Metzwerk  Optionen  Hilfe

Dz =] (B ¥el=] Hte|# g
Gruppe: XCS i’

il
||

‘@m—h;- K.onfiguration |
me— Graphi Werknuipfung
®ESH Werknuipfung k
e Device Zugriff
Yanat]enliste
GFUDDE : Logchen

| Filtermodus Komfort

1 Grafigche ¥erbindung _ O]

D=1 D=2
®CS51 Node2

3

1001 :ErrorR egizter EO00-1:Digital nput Byte 1

3100 :Diagnostic Input, 1D E200-1:Digital-Output Byte 1

3200 :Diagrostic Output, QD
B040-1:00, eMy-Output Byte 1
5100-1:00, eNY-Output Word_1
5200-1:00, eNY-Output Dword_1
54c0-1:10, eNY-Input Byte_1
B580-1:10, eNY-Input 'wiord_1
B630-1:1D. eNV-Input D'wiord_1
a040-1:QB1000

a040-2:0B7001

a040-3:0B71002

a040-4:0B7002
a100-1:501000
2100-2: w1002

VVYVYVYTTTYV VTV

a200-1:307000
adc0-1:(B1000

-
~ A~ 2104 A 1 _I

(]S I Abbrechenl Dptionen...l Typen: |alle j I<-> j Hilfe: |
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¢ In Projekt/Globale Konfiguration den Canopen manager Node 1
XCx als Konfigurationsmanager auswahlen.

Globale NetzwerkgroBen
Baudrate (kBit/z] = CAMNopen Manager | 1 XS =l
W etznummmer I‘I ¥ Konfigurationzmanager
S7YNC [ Global Ventor 127

[Bar Ehele Fenod IU fsen Ef;c'l::lréﬂpen
Sometindavlen gt ID usen
Producer I vl

Metzwerkname I

Infa

" i

Ok I Abbrechen Hilfe: |

e Mit Speichern im Netzwerk wird die CAN Konfiguration in den
Konfigurationsmanager gespeichert.
Die XCx wird die Daten in den Compact Flash speichern und nach
dem Einschalten wird das Netzwerk gebootet.

Vector ProCAMopen: <C:\ProdocPlus3\PROJECTSAErst._ [Ei[E]
Date

=20 e 7|®| e
Gruppe: XCS

Bearbeiten  Projekt Optionen  Hilfe

Download Fonfiguration

Speichern jm Metz. .

= \ o i Netz einlesen
i L
m“__,__.—---MI:l.CS Start aller Knaoten

= wca1 | EreOperational aller Knoten
o1 Bezet aller Knoten

Generischer Zugriff
LSS Baudrate wechseln

4| | i

Speichern in Knoten und Konfigurationsmanager

Weitere Hinweise zur CAN Konfiguration sehe Betriebsanleitung
Inbetriebnahmehinweise fur Feldbussysteme Artikel-Nr. 322 152 48.
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Zum Test der Netzwerkverbindung muss eine neue POE (hier
CANdemo) erstellt und in der CanTsk instanziiert werden.

=3 Projekt

#-[Z7 Bibliotheken

----- (3 Datentypen

=3 Logische POEs
L—"_I@ CAMdema

----- [i] CAMdemaT
----- CAMdemaot
----- CaMdemo
[—]@ #RI0dema

----- m =RI0demoT
----- #RI0 demot
----- =RI0demo
Elm Count

----- m CountT

----- Counth,
..... Count
-8 Physikalizche Hardware
El@ Configuration : 20
Ié| % Resource : =CS55x
E| @ Taszks

E--% CanTsk : EVENT
. (O] CAMdemol : CANdema
------ fE':‘ [lobal_anables
nf] 10_Configuration

Die POE CANdemo mit der dazugehdrigen Variablen-Arbeitsblatt:

B CANdemo:CANdemo I ]

1 [*CAN Demo*)
2
3 CAN 1 QX7 := CAN 1 IXO;
4
kY | [
BE CANdemo¥:CANdemo [_|O]
Hame Twp “Yemendung | Beschreibung
= Default
CAM_1_I=0 BOOL VAR_EXTER... CAMopen 1. Metzwerk Eingang 0
CaAN_1_G@HY BioL “WaR _EXTER... CAkopen 1. Metzwerk &uzgang 7

Jl | i

Wird an den Eingang 0 des RIO 8 I/O CANopen 24 V angelegt, wird
der Ausgang 7 auf 1 gesetzt.
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4.7
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Die Web-Server Funktionen der XCx

Ethernet

Allgemeine Funktionen und Konzept

o Der Hauptvorteil der Web-Server Technologie ist, dass alle Daten
fir Maschine und Visualisierung an einer Stelle abgelegt werden:
Compact Flash der XCx.

o Der Web-Server ist im Betriebssystem der XCx implementiert.

e Applicationen (Web Pages) werden in einen gesonderten
Bereiche auf den Compact Flash tbertragen (mit FTP oder
direktem Kopieren auf die Disk). Von dort liest der Web-Server die
Daten und sendet sie zum Browser.

e Der Browser ist der ,thin-client” fir die Datenvisualisierung. Die
Applikation (HTML,JavaScript,Java) wird von der Steuerung
geladen und lauft innerhalb einer Shell ab.

e Andere Visualisierungspatches mussen auf jedem Bediengerat
installiert werden (Webfactory etc.). Dies nennt man ein ,fat-client”
Konzept.

Schleicher spezifisches Applet

Normalerweise ist die Web Technologie ein Herunterladen in einer
Richtung zum Browser und die Web Seite selbst ist dynamisch
(Animations gifs oder Flash-files). Ein zyklischer Parameterrefresh ist
nicht moéglich !

Schleicher liefert ein spezielles Java Applet, das einen
Datenaustausch bidirektional zwischen Browser und Steuerung
ermdglicht.

Dieses Applet unterstiitzt Funktionen, die von der HTML/ Java script
language aufgerufen werden kénnen.

Diese Funktionen ermdglichen der Applikation, einzelne oder mehrere
Variablenwerte der SPS zu schreiben.

Betriebsanleitung XCx Version 08/06
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473 Deklaration von Variablen zur Visualisierung

Die Variablen die visualisiert werden sollen sind in MULTIPROG mit
der Checkbox PDD zu markieren (PDD = Process Data Directory).

M arne Type Lzage
=] Global_Variables
PLCRODE _OM BOCL YAR_GLOBAL Sahd® 1.0.0 ' |
PLCMODE _RUM BiooL WAR GLOBAL bl 1.0 r 0
PLCMODE_STOR BOCL YAR_GLOBAL e 1.0.2 r 0O
PLCMODE_HALT BOCL VAR _GLOBAL o 1.0.3 C OO
R I e = = B P = T = & [=Fara] [ - e =T o kA A A A [ = = ;I
Diese Variablen werden in der XCx in einer internen Liste aktualisiert.
Der Web Server kann die Variablen dieser Liste lesen und schreiben.
4.7.4 Applikationsbeispiel
Die XCx wird mit einer Standard Browser Applikation ausgeliefert.
Diese Applikation erméglicht PDD markierte Variablen zu lesen und
zu schreiben. Zusatzlich wird ein Statustberblick gegeben.
4.7.5 Browser / Komponenten

e Alle standard PC's mit Ethernet sind mdglich.

e MS Explorer V 5 oder hher oder Netscape Navigator V 6 oder
héher sind erforderlich.

e Einige Terminals mit Windows®-CE sind méglich,
wenn der Browser die Anforderungen wie Java Script 1.5, Java 2,
HTTP1.1 erfillt.
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4.8

48.1

Allgemeine Hinweise zur Inbetriebnahme

Steuerungsanlauf mit leerer Puffer-Batterie (batterieloser Betrieb)

Die XCx- Steuerungen verwenden einen batterie-gepufferten SRAM
zum nullspannungssicheren Speichern von remanenten Daten. Hierzu
zahlen SPS Retain-Variablen, CNC-Daten (cncRMem) aber auch
Eintrage des ErrorLogBooks.

Falls die Steuerung Uber einen langeren Zeitraum nicht eingeschaltet
wurde (> 3 Monate) ist u. U. die Pufferung nicht mehr wirksam und der
SRAM- Inhalt ungliltig; die SPS geht nicht mehr automatisch auf RUN.

Der Anwender kann in diesem Fall ber den Dialog oder im Terminal
(VxWorks-Prompt: Anweisung SetClock und Validate SRAM) den
SRAM erneut ,validieren®.

Um die Validierung bei bestimmten Applikationen zu vermeiden, ist ab
SW V06.09/1 der sog. batterielose Betrieb mdglich.

Hierzu muss lediglich im Run-Script ,/ata0/OS/Run.vxs“ der Eintrag
pc_main(0,"/ata0") durch pc_main(4,"/ata0") ersetzt werden:

cd "/ata0"
CheckBootlni "OS/bootline.ini",0
pc_main(4,"/ata0")

Der Eintrag bewirkt ein Loschen bzw. die automatische
Reinitialisierung und Validierung des SRAMs. "

Die SPS startet im Anschluss automatisch (Schalterstellung COLD,
WARM).

! Falls die Uhrzeit ebenfalls unglltig ist, wird diese auf den 1.1.2006, 0:00 Uhr gesetzt.
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482 Grundinitialisierung

Die Grundinitialisierung dient zum Ricksetzen der Steuerung auf die
Gerate-Defaultwerte, d.h. den Auslieferungszustand.
Kundendaten auf der Compact Flash Card werden nicht beeinflusst.

Durchfuihren der Grundinitialisierung

1. Betriebsartenschalter in die Stellung PROG stellen.
2. Reset-Taster standig gedruckt halten.

3. Betriebsartenschalter in die Stellung COLD stellen.
Warten bis die LEDs RUN/ERR und PLC/RUN gleichzeitig
gelb blinken.

4. Reset-Taster loslassen, die RUN/ERR LED blinkt rot, die
PLC/RUN LED blinkt gelb.

5. Reset-Taster innerhalb von 8 s kurz betatigen, die
Grundinitialisierung beginnt.
Wird der Reset-Taster nicht innerhalb von 8 s betatigt, 1auft
die Steuerung wie nach einem normalen RESET an.

Nach der Grundinitialisierung wird die Steuerung im "Abgesicherten
Mode" gestartet.

Im "Abgesicherten Mode" laufen weder SPS noch CNC, der Zugriff
auf die Steuerung Uber FTP ist aber mdglich.

Die Grundinitialisierung setzt die IP-Adresse der Steuerung auf die
Standard-IP-Adresse 192.168.1.2

Der "Abgesicherte Mode" kann nur durch einen Neustart der
Steuerung (Aus- und Einschalten der Versorgungsspannung oder
RESET) verlassen werden.

Ausgefiihrte Vorgénge bei der Grundinitialisierung

e Riicksetzen der BootlLine (im internen Flash) auf die Werte
der Default- BootLine
(z.B. auf die Standard IP- Adresse 192.168.1.2)

e Hochfahren im ,Abgesicherten Mode*, d.h. ohne Ausfliihrung
VOnN run.vxs.

e Ausfiihren des sog. Init Runscripts (init.vxs)
Hier kdnnen weitere Kommandos abgesetzt werden, wie z.B.
ClearSram(0) zum Léschen des SRAM- Bereiches (Retain-

r

und Super-Retain-Variablen, remanente CNC-Daten und Error

Logbook).

Das Setup kopiert neben run.vxs auch die Files Init.vxs auf di
Compact Flash Card.

Backup.vxs kann auch aus der VxWorks Kommando Shell
aufgerufen werden. Es erzeugt ein Image von ata0O auf atal.
Dabei wird Image.vxs in Init.vxs umbenannt. Bei einer
Grundinitialisierung wird dann atal auf ataO kopiert.

e
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5 Bedienung der XCx mit dem Schleicher-Dialog

5.1 Ubersicht
Der Schleicher-Dialog stellt Bildschirmseiten zur Inbetriebnahme und
Bedienung der XCS und XCN zur Verfligung.

Ncull | SFS (280806
Resel m Handbetish | Betieb | 1542

© schleicher

ESC: Pragramm beenden

Fl

F2 F3 8
Hife Raferanzieren “Werfahran

7
N

Je nach verwendeter Steuerung wird zwischen Schleicher-Dialog fir
XCS und XCN unterschieden. Die Erkennung des Steuerungstyps
fuhrt das Programm automatisch aus.

Voraussetzung ist ein auf dem PC installierter OPC-Server.

Die Ethernet-Verbindung des PC mit der XCx muss in Betrieb sein.

XCx Controller

Service-PC

IP-Address 201.1.3.111

- T
- T . .
S S
- -
- -

Crosslink- cable for
direct connection

IP-Address 201.1.3.110
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5.2 Installation auf dem PC und Vorbereitung des OPC-Servers

521 Installation des OPC-Servers
OPC-Server 1.x

Aufruf des Setup-Programms
PcosOpcr.exe

Nach der Installation des OPC-Servers 1.x mussen die Schleicher
AddOns fur MULTIPROG installiert werden (Setup-Programm
MwtAddOns.exe). Auch wenn das Setup-Programm fiir die Schleicher
AddOns fir MULTIPROG bereits friher ausgefiihrt wurde, muss es
nach der Installation des OPC-Servers erneut ausgefihrt werden.

OPC-Server 2.0

Aufruf des Setup-Programms

ProConOS OPC-Server 2.0Desktop_xx.exe
522 Installation des Schleicher-Dialoges

Zur Installation muss das Installationsprogramm des Schleicher-
Dialoges Setup.exe gestartet werden.

Die Programmdateien fur den Schleicher-Dialog werden
standardmaRig im Verzeichnis D:\Schleicher\Dialog installiert. Es kann
jedoch auch ein anderes Verzeichnis gewahlt werden.

Wahrend der Installation muss vom Benutzer festgelegt werden,
welche Version des OPC-Servers (1.x oder 2.0) verwendet werden
soll.
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523

Bedienung der XCx mit dem Schleicher-Dialog

Deklaration der OPC-Variablen im SPS-Projekt mit MULTIPROG

Alle Variablen, die der OPC-Server zur Verfligung stellen soll, miissen
zuvor in der Variablen-Tabelle des zugehdérigen MULTIPROG
Projektes als OPC-Variablen gekennzeichnet werden, indem die

CheckBox OPC fir diese Variablen aktiviert wird.

Der Anwender muss die globalen Variablen und / oder die lokalen

Variablen einer POE als OPC-Variablen deklarieren.

Die Variablen des Koppelspeichers sind standardmaRig als OPC-
Variable deklariert.

(3} MULTIPROG - XCN_START - [Global_Variables:Configuration.Resource]

5| Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Code Layout Online Exiras Fenster 2

=1o] x|

ET

DEE RS 2R

SRMCYCR =] =¥ =N

i X (@@ o m|rEWT|

7 40) i) %) HJQ k — |E**3 S s $2) AR AR HJ? =] |ﬂ HJHH&I Ak A e T O e ] |E.*,E| |-|g|— ‘

Sl

MName | Twp | Adresse |Eleschreibung | Yerwendung |Anfang...| Rem...l PDDl OPC i’

Global_Variables

XFI0_Variables

E XRIO_Variables

Network_Variables

E PLC_Common

cmpS_IRevisionho DINT %MD 3.000... |Shared Mermory Revision Murmber WAR_GL... 012 r r |~

cmpS_|BuildMo DINT %MD 3.000... |Shared Mermory Build Nurmber WAR_GL... 24 r r

crnpS_lOSYersion DINT %D 3.000... |05 Version 06.26/1/E WAR_GL... r r

cmpsS_IHWType DINT %MD 3.000... |Hardware Type (Type of the controller) WAR_GL... r r
Global_v...

Dirlicken Sie F1 flr Hife

3271472 D »2GB 4
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e Ubersetzen des SPS-Projektes.
e Ubertragen des Projektes mit MULTIPROG an die Steuerung.
e Starten der Steuerung.
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524

OPC-Server 1.x

Konfiguration und Test des OPC-Servers

© schleicher

Ein neues OPC-Projekt erzeugen und ein Ubersetztes SPS-Projekt

einflgen:

e ProConOS OPC-Server starten

e MULTIPROG Projekt in den OPC-Server einfiigen (Menu Projekt,
Mentupunkt Projekt einfliigen, gewiinschtes MULTIPROG Projekt
auswahlen, z.B. XCN_start.mwt)

e OPC-Server Projekt speichern (Menu Datei, Mentpunkt OPC-
Projekt speichern unter, den vorgeschlagenen Projektnamen
Ubernehmen)

e Zur Kontrolle, ob die Verbindung zwischen OPC-Server und
Steuerung ordnungsgemaf funktioniert, kann der Wert einer oder
mehrerer Variablen im Fenster des OPC-Servers angezeigt
werden (dazu in der Baumstruktur im linken Teil des Fensters den
gewinschten Knoten anwahlen und einen Doppelklick auf einen
Variablennamen im rechten Teil des Fensters ausflhren,

daraufhin wird der Wert der Variablen angezeigt).

¥ - - =
%) XCN_START.Pcospc - ProCon0s OPC Server vl.12 = |EI |§|
Datei Projekt Ansicht Steuerung Exiras 2
B EEEE =R
E--ﬁ ACM_START Mame | Direkfz SPS-Adresse | Datentyp | Uber, ., | Ben... | et | il
=-E Configuration -~ cmpS_Buildho 565D 00000004 CiIMT Yes 1 24
- e =~ cmpS_IFatalError %6SFC Q0000020 CINT Mo o7
— CMpS_HWType 6SFD 00000012 DINT s} o?
- cmpS_lIPAddress SaSFD Q000002 CIT ] o7
= cmpS_loSyersion SHSFDr OO000005 DINT Mo o7
—cmpS_PIcType SESFD Q0000024 Gt ] o7
- CmpS_ResPlestatus SaSFD Q00000 16 CIMT ] o7
— cmpS_Revisionho S6SFD DO000000 DINT fes 1 12
cmpS_sSerialho S6SFD Q0000 150 STRIMG... Mo o7 —
cmpSAgCAN_bCAMalve 65SFX 00000084,.0  B_CAN_... Mo o7
cmpSAgCAN_bCAMFal %0SFX 000000E5.0  B_CAMN_... Mo o? LI

Ready

—.

[Resource enthalt 1439 vari 4
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OPC-Server 2.0

84

Ef,’_iprotlontjs OPC-Server 2.0 Resource Editor il

—Pot—————————

Resource: IXCN_START LI Add Resource |

" COmM1 _ :

 COM2 Tvpe: |L|ttle Enclian LI Delete Resource |
Baud: |192E|D LI

 COM3 Sawve |
Stophits: |1 LI

 COM4
Datahits: IB LI

 Simulation 1
Patity: INDnE LI

Sirmulation 2
“ Timeout 2000 ms
o T Farameter; I-ip201.1.3.111

Bedienung der XCx mit dem Schleicher-Dialog

OPC-Ressource-Editor starten.

(Uber Start/Programme/KW-Software\ProConOS OPC-Server 2.0
Desktop/OPC Resource Editor das Programm starten.)

Den Namen der Ressource und die IP-Adresse der Steuerung
eingeben. Dazu muss eine neue Ressource angelegt werden
(Button Add Resource).

Die neuen Einstellungen abspeichern (Button Save) und den
OPC-Ressource-Editor beenden (Button X).

ProConOS OPC-Server starten.

(Uber Start/Programme/KW-Software\ProConOS OPC-Server 2.0
Desktop/ProConOS OPC-Server 2.0 Desktop das Programm
starten.)

Es erscheint ein kleines Icon im Windows-System-Tray.

ProCon0s OPC Server 2.0]

@ AP o
s

Mit der rechten Maustaste auf dieses Icon klicken und Server
Status ... auswahlen.
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© schleicher

e Die Verbindung zur Steuerung wurde ordnungsgemal erstellt,
wenn folgende Meldungen im Statusfenster des OPC-Servers
erscheinen.

i) ProConOs OPC Server 2.0 _ |I:I |1|

| hode |Additiuna| Infarmation |

INFO Fesource (ACN_START), uploading Resource data successfully
INFO Fesource (WCN_START), login with telegram data length 1428

o OPC-Test-Client starten.
(Uber Start/Programme/KW-Software\ProConOS OPC-Server 2.0
Desktop/Tools/OPC Test-Client das Programm starten.)
Mit dem Befehl Connect... im Menl Server eine Verbindung zum
OPC-Server herstellen.
Mit dem Befehl Add item ... im Menu Group eine Variable

auswabhlen.

Add Item il
Access Path I oK |
term Mame IXCN_START.cmpS_IEluiIdND Cancel |
Browse items: Filter: I*

E-<CHN_START cmeSDrderErr_bCIrLugElot:l
cmesorderErr_MrtLogBoc
cmpS_|BuildMo
cmps_|FatalError
cmp3S_IHWType
crpS_lIPAddress
cmp3S_|0SYersian
crmpS_IPlcType
cmps_|ResFlcStatus
cmp3_|RevisionMa
rmn& sSerialtbn LI

—Data Type
(@ Llse native type " Long
(" Boaol ¢ Douhle
(" Shor (" String

85



Bedienung der XCx mit dem Schleicher-Dialog

schleicher

e Nach Bestatigung mit OK wird der Wert der ausgewahlten
Variablen im Hauptfenster des OPC-Test-Clients angezeigt.

v$)PCOS.0PC.20 - KW-Software OPC Clien _ o] x|

Ble Server Group Iem  Wiew Help

¥[8l 2o ] 2

Item | YWallie | Yariant type |
ACM_START.cmpS_|Buildio 24 YT_14
Ready v

e Schleicher-Dialog starten.
Nachdem nun alle Einstellungen vorgenommen worden sind,
kann der Schleicher-Dialog gestartet werden.
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5.3 Allgemeiner Aufbau der Bedienoberflache
Aufbau der Fenster

P8
Betrieb

260806
1542

neon |
L Fieset [} Handbeviet

o © schleicher

ESC Programm beendes

F7
Taitsymm

s ‘ ]

nnnnnnnn

Status- und Meldebereich

Arbeitsbereich

Der Arbeitsbereich ist der Bereich des Bildschirms, eines
Fensters oder einer Dialogbox, in dem Einstellungen
vorgenommen werden kdnnen, bzw. Informationen
dargestellt werden.

i
g
H

3 Hinweisbereich

Softkeybereich
Im Softkeybereich werden die Funktionstasten beschriftet.

990 _2¢ ®

Status- und Meldebereich

AZ( PCI-Bazizadresze unghltig ¢uchse 7 12_*35{“3

) 10:29

Inbetriebnahme

1 Aktuelle Bedienbereiche auswahlen

Angewahltes NC-Teilsystem
Aktuelle NC-Betriebsart
Fehlermeldungen

Aktuelle Position im Steuerungsmenu

o oA WN

Datum und Uhrzeit
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Aufbau der Dialogboxen

Der Aufbau und die Bedienung der Dialogboxen entspricht den Konventionen von Windows®.

” raktor fur SchrittmaB E |
& i

@/‘. 210 Abbrechen |
=100

1 Titelleiste
Die Titelleiste enthalt Informationen, die den Benutzer tUber den Inhalt des Fensters
und evtl. Uber seine aktuelle Tatigkeit informiert.

2 Auswabhlliste (nur eine Option auswahlbar)

3 Eingabefeld
Ein Eingabefeld ist ein Element, das flir Dateneingaben des Benutzers vorgesehen
ist. Die darin enthaltenen Werte kdnnen geldscht, verandert oder auch unverandert
belassen werden, wenn das Feld fokussiert ist.

0 25 - DECO-YOREINSTELL. |
k.
Abbrechen |
@\E GI1 nicht wirksam [KettenmalE
G397 nicht wirkzam [Spindeldrebzahl]

[T LK absolut

[T Teachen mit Sonderfunktion O

™ Inchémm Umrechinung flir FAS ot

[T 174430 nicht erfaorderlich

[ Direkte Programmeingabe im Maonitarbild (it k00|

[T Sicherheitzstartveriegelung

4 Ausgabefeld
Das Ausgabefeld dient der Darstellung von Informationen an den Benutzer. Die
darin enthaltenen Daten konnen weder verandert noch geléscht werden.

5 Auswabhlliste (mehrere Optionen auswahlbar)
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Achzauswahl Ed |
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Achze |

T eilzpztem | - 0K :I

Achze &
Achze ™
Ache 2
Achae &

Achze L

Achze B
Achze I;_—J//

:
1 Abbrechen |
‘I /
1 o
1 =

00 &

1 hd

Aktionstaste
7 Verschiebebalken

Ist der Fensterinhalt grol3er als der angezeigte Bereich, wird dies durch ein
Verschiebebalken gekennzeichnet. Der Schieberegler auf dem Verschiebebalken
zeigt die aktuelle Position des sichtbaren Bereichs in Relation zum Gesamtbereich
an. Ein Anzeigeausschnitt kann mit Hilfe des Verschiebebalkens gewahlt werden.

8 Auswalbhlliste (nur eine Option auswahlbar)

Die Zustande der Bildschirmelemente

fokussiert [ Beserve

[ Andeung interner O-Fa

selektiert " Reserve

gesperrt

Betriebsanleitung XCx Version 08/06

Ein Bildschirmelement ist fokussiert, wenn es
durch den Fokusrahmen gekennzeichnet ist.
Nur ein fokussiertes Element kann bearbeitet
( Eingabefeld ) oder selektiert werden.

Innerhalb einer Gruppe kann der Focus mit
den Cursortasten bewegt werden.

Ist ein Bildschirmelement fokussiert kann es

selektiert (angewahlt) werden. Ein selektiertes

Feld wird als solches kenntlich dargestellt
(z.B. Marke, Farbhinterlegung).

Ein Bildschirmelement gilt als gesperrt, wenn
es nicht fokussiert werden kann. Dieser
Zustand wird grafisch kenntlich angezeigt
(Kontrastminderung).
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5.4

Schleicher-Dialog der XCS

Dieses Kapitel ist nur fiir XCS guiltig.

Das Steuerungsmeni und die Bedienbereiche der XCS

Zugangsberechtigung <Ctrl+F4>

Bedienung der XCx mit dem Schleicher-Dialog

Die oberste Ebene des Steuerungsmenis besteht aus
Bedienbereichen. Die Bedienbereiche orientieren sich an den fir die
Bedienung wichtigen Tatigkeiten.

Der Softkey F1 wird immer zum Aufruf der Hilfeseiten verwendet. Die
Hilfeseiten enthalten weitergehende Informationen zum Inhalt der
tieferliegenden Bedienebenen.

O—=
F2 F3 F4 F5 F6 F7 F8
Fremdsoftware starten <Ctrl+F5>
=
F2 F3 F4 F5 F6 F7 F8
Start Start Start Start Start Start
Applikation 1 Applikation 2 Applikation 3 Applikation 4 Applikation 5 Applikation 6
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Inbetriebnahme <Ctrl+F6>
(Softkeyebene 1)

/4

F2 F3 F4 F5 F6 F7 F8
Boot-Ein- OPC- Info Weiter >>
stellungen Variablen

Editieren Wert andern

CAN-Ein- Editieren
stellungen
Neu
Loschen

Inbetriebnahme <Ctrl+F6>
(Softkeyebene 2)

y?
|

F2 F3 F4 F5 F6 F7 F8
Programmein Uhr stellen  Verbinden Info << Zuriick
stellungen

Eigen-
schaften

Ressource
hinzufiigen

Ressource
[6schen

Ressource
nach oben

Ressource
nach unten

91



- Bedienung der XCx mit dem Schleicher-Dialog
@ schleicher

55 Schleicher-Dialog der XCN

Dieses Kapitel ist nur fiir XCN guiltig.

Das Steuerungsmeni und die Bedienbereiche der XCN

Die oberste Ebene des Steuerungsmenis besteht aus
Bedienbereichen. Die Bedienbereiche orientieren sich an den fir die
Maschine wichtigen Tatigkeiten.

Der Softkey F1 wird immer zum Aufruf der Hilfeseiten verwendet. Die
Hilfeseiten enthalten weitergehende Informationen zum Inhalt der
tieferliegenden Bedienebenen.

Handbetrieb <Ctrl+F1>
)

F2 F3 F4 F5 F6 F7 F8
Referen- Verfahren Teilsystem
Zieren

Achsen Jog
Schrittmal}

Zielwert-
vorgabe

Handrad
Achse
Eilgang
Nullsetzen
Override
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Automatik <Ctrl+F2>

m
|

F2 F3
Programm

Aktivieren
MDI
Einzelsatz
Blocksatz
Satzfolge
Eilgang
Override

Betriebsanleitung XCx Version 08/06

F4 F5 F6 F7
Teilsystem

F8
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Programmieren <Ctrl+F3>

Bedienung der XCx mit dem Schleicher-Dialog

F2 F3
CNC- R-Parameter
Programme

Programm Wert
editieren andern

Neues Editieren
Programm

Programm Neu
aktivieren

Programm Léschen
kopieren

Programm
I6schen

Programm
schutzen

Neues
Projekt

Projekt
aktivieren

Projekt
kopieren

Projekt
I6schen

Projekt
schutzen

Ansicht
Editieren
Neu
Ubertragen
Aktualisieren
Léschen
Verzeichnis

94

schiebungen

F6 F7
Koordinaten-
systeme

Wert
andern

Betriebsanleitung XCx Version 08/06

F8
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Zugangsberechtigung <Ctrl+F4>

O—=

F2 F3 F4 F5 F6 F7 F8

Fremdsoftware starten <Ctrl+F5>

==
F2 F3 F4 F5 F6 F7 F8
Start Start Start Start Start Start

Applikation 1 Applikation 2 Applikation 3 Applikation 4 Applikation 5 Applikation 6
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Inbetriebnahme <Ctrl+F6>
(Softkeyebene 1)

F
|

F2 F3 F4 F5 F6 F7 F8
Grundein-  CNC-System  Antriebs- Boot-Ein- OPC- Info Weiter >>
stellungen konfiguration  stellungen Variablen

Editieren Editieren Editieren Editieren Wert andern
Anzeige- Antriebs- CAN-Ein- Editieren
modus parameter stellungen
Achs- DriveTop Neu
zuordnung
Léschen

Inbetriebnahme <Ctrl+F6>
(Softkeyebene 2)

F
|

F2 F3 F4 F5 F6 F7 F8
Programmein  SPS/CNC- Protokol- Uhr stellen  Verbinden Info << Zuriick
stellungen Optionen lierung
Eigen- Optionen  Ubernehmen
schaften freigeben
Ressource System-
hinzufiigen parameter
hinzufiigen
Ressource System-
I6schen parameter
I6schen
Ressource Antriebs-
nach oben parameter
hinzufiigen
Ressource Antriebs-
nach unten parameter
I6schen
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5.6 Aufruf Activ-Error-Buffer und Log-Book

Die Fehlermeldungen im Active-Error-Buffer und Log-Book sind auf
jeder Bedienebene Uber die Tastenkombination <Ctrl+7?> aufrufbar.

Die Eintrage werden im Kapitel Fehlermeldungen detailiert erklart.

Fehler <Ctrl+?>

F2 F3 F4 F5 F6 F7 F8
Logbuch Boot- Roblem-
Protokoll report
Offnen
Speichern
Drucken

Aktualisieren
Loschen
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XRIO

X4 XRIO

Connection Cables

2 x Subminiature D connectors

9-pole male

XRIO

In diesem Kapitel befinden sich tifergehende Hinweise zu XRIO. Die
Inbetriebnahme von XRIO wird im Kapitel Schnelleinstieg
beschrieben. Angaben zur mechanischen und elektrischen Installation
befinden sich im Kapitel Installation dieser Betriebsanleitung.

Mit XRIO wird die direkte 1/O-Ebene der XCx realisiert. Dazu werden
die Buskoppler RIO EC X2 und die Erweiterungsmodule des
modularen Systems RIO (Remote Input Output) verwendet (siehe
auch Abschnitt Erweiterungsmodule aus dem System RIO).

XRIO ist ein Schleicher-spezifischer Bus, der eine effiziente und
schnelle Datentbertragung ermdglicht. XRIO ist elektrisch wie
Interbus-S aufgebaut. Es ist eine Punkt-zu-Punkt-Verbindung mit je
einer Datenleitung pro Ubertragungsrichtung, entsprechend RS422
mit 500 kBaud Datenlibertragungsrate.

Der Buskoppler besitzt je eine Schnittstelle fir ankommende und
abgehende Datenleitungen.

XCx Controller

X3 OUT X2 IN

RIO EC X2 RIO Expansion Modules

S0apoaR  GICHLDGER RIOISC | ENSCHLECHR ROBUC  @oancE
oo B 0

X3 OUT X2 IN

Abbildung 25: SLM-Modul Frontansicht
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6.1

XRIO-Regeln

© schleicher

e Der Buskoppler RIO EC X2 wird mit einem 9poligen D-Sub Kabel
mit X2 IN direkt an X4 der XCx angeschlossen.

e Die maximale Buskabellange betragt 10 m Zwischen 2
Anschlusspunkten. Es kénnen preiswerte abgeschirmte Buskabel
mit handelsublichen Steckverbindern verwendet werden.

o Weitere Buskoppler werden am Anschluss X3 OUT
angeschlossen. Es kdnnen insgesamt bis zu 4 Buskoppler RIO
EC X2 angeschlossen werden.

e Die LED RUN, ACCES und ERROR des Buskopplers zeigen den
Zugriff durch das Betriebssystem der XCx auf den Buskoppler.
D.h. wird der Buskoppler ohne XCx betrieben oder ist die SPS in
Stop oder in der Anlaufphase leuchtet RUN rot.

Im normalen Betrieb mit der XCx leuchten RUN und ACCES griin

o Am Buskoppler werden die I/O Module wie bei allen anderen
Schleicher Buskopplern rechts angereiht (siehe auch Abschnitt
Erweiterungsmodule aus dem System RIO).

Weiter Angaben siehe Betriebsanleitung RIO Buskoppler Artikel Nr.:

R4.322.1840.0 (322 156 98).

Die Betriebsanleitungen kdnnen kostenlos von unseren Internetseiten

www.schleicher-electronic.com geladen werden.

e Die maximal Anzahl der zu Ubertragenen Bytes betragt 127.

e Jedes Buskoppelmodul Ubertragt zusatzlich 3 oder 4 Header-
Bytes.

e Die minimale Task-Zykluszeit wird im wesentlichen durch die
Ubertragungszeit bestimmt.

¢ Die maximale Task-Zykluszeit betragt 80 ms.

Wird die Maximalzeit Gberschritten, spricht die Watch-Dog-
Funktion der einzelnen RIO-Module an, die LED XRIO der XCx
leuchtet rot.

e Der XRIO- Treiber darf je ,XRIO- Verbindung® nur genau einmal
aufgerufen werden, d.h. eine Aufteilung des I/O- Bereichs einer
XRIO- Verbindung auf verschiedene Tasks ist nicht erlaubt und
fuhrt zu Fehlfunktionen.

Erst im vierten Zyklus nach SPS-Start, enthalt der Abbildspeicher der
Eingange gultige Daten.
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6.2

100

Erkennung der XRIO-Konfiguration durch das Betriebssystem der XCx

Das Betriebssystem der XCx erkennt automatisch die XRIO-
Konfiguration. Bei Differenzen der aktuellen Konfiguration zur vorher
abgespeicherten Konfiguration wird der automatische SPS-Start nicht
ausgefihrt.

Die XRIO-Konfiguration wird auf dem Compact Flash abgespeichert:
beim ersten Einschalten der XCx in der Konfigurationsdatei
\ataO\OS\PLC\sysconf.txt und in der Systeminformation
\ataO\OS\logdfiles\sysinfo.txt

bei jedem weiteren Einschalten (sowie bei Reset tiber den Projeki-
Kontrolldialog von MULTIPROG und beim Anlegen eines neuen
Projektes in MULTIPROG) nur in der Systeminformation
\ataO\OS\logfiles\sysinfo.txt.(siehe dazu Die Datei sysinfo.txt).

Die Information Gber die aktuelle XRIO-Konfiguration aus der Datei
\ataO\OS\logfiles\sysinfo.txt ist wichtig fur die Deklaration des 1/O-
Treibers im SPS-Projekt.

o Wird beim Einschalten der XCx ein Unterschied zwischen der
Konfigurationsdatei und der aktuellen XRIO-Konfiguration
festgestellt wird der automatische SPS-Start der XCx
(Schlusselschalter der XCx steht auf WARM oder COLD) nicht
ausgefuhrt.

Der manuelle Start Uber den Projekt-Kontrolldialog von
MULTIPROG ist aber mdéglich.

Der manuelle Start der XCx mit unkorrekter XRIO-Konfiguration kann
zu unvorhersehbaren Zusténden der I/O-Peripherie fihren. Es missen
Vorkehrungen zum Schutz von Menschen und Maschinen vor
Beschadigungen getroffen werden.

¢ Bei Bedarf kann die Konfigurationsdatei der XCx aktualisiert
werden:
Dazu auf die Koppelspeicherzelle cmpSwrdPIcRw_IWrtSysConf
den Wert -1 eintragen. (Nach erfolgreicher Aktualisierung steht
dort der Wert 100.)
Alternativ dazu kann die Konfigurationsdatei geléscht werden.

Danach die XCx aus-/einschalten oder den Schllsselschalter auf
die Position PROG stellen und RESET an der XCx auslosen.
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6.2.1 Die Datei sysinfo.txt Abschnitt XRIO
Die hier vorgestellte Datei sysinfo.txt zeigt eine fiktive XRIO-
Konfiguration, die nur der besseren Demonstration so erstellt wurde.
Die Datei wurde hier mit Kommentaren versehen, um den
Informationsgehalt zu erhdhen.
RIO EC X2 RIO 16 O RIO 8 /O RIO818 /O RIO 4AI/4A0
] [ ]I . L . L . I . L
=3

] & LOOLOOOO

[XR10]
Cards =1
ModO1 =5
#1B0O1 =18
%1BS01=0
%I1BE01=17
#QB0O1 =14
%QBS01=0
%QBE01=13

[XR10_CO1MO1]

Name=RI0 161
ID =6
Type=DIGITAL
#I1B =4
#0B =0
%IB =0

[XR10_C0O1MO2]

Name=RI0O 160
ID =4
Type=DIGITAL
#1B =0
#QB =2
%QB =0

[XR10_CO1MO3]
Name=RI10 81/0
ID =2

Type=DIGITAL
#1B =2
#QB =2
%IB =4
%QB =2

L= L=
Abbildung 26: Buskoppler RIO EC X2 mit 5 RIO-Erweiterungsmodulen

; eine XRI0 Verbindung

; Anzahl der Module

; Lange des Eilngans-Adressbereiches in Byte
; Startadresse

; Endadresse

; Lange des Ausgangsadressbereiches in Byte
; Startadresse

; Endadresse

; Modulname

; Modul-ID

; Modul-Klasse

; 4 Eingangsbyte: 2 unentprellt, 2 entprellt

; 0 Ausgangsbytes

; erstes Eingangsbyte des Moduls, Byteadresse 0O
; %IB O nicht entprellt

; %IB 1 nicht entprellt

; %IB 2 entprellt

; %IB 3 entprellt

; Modulname

; Modul- ID

; Modul- Klasse

; 0 Eingangsbytes

; 2 Ausgangsbytes

; erstes Ausgangsbyte des Moduls, Byteadresse 0O

; %QB O
; %QB 1
; Modulname
: Modul- ID

; Modul- Klasse

; 2 Eingangsbytes

; 2 Ausgangsbytes

; erstes Eingangsbyte des Moduls, Byteadresse 4
; %IB 4 nicht entprellt

; WIB 5 entprellt

; erstes Ausgangsbyte des Moduls, Byteadresse 2
; %QB 2 (dummy)
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[XR10_CO1MO4]
Name=R10 81 81/0
ID =8
Type=DIGITAL

#1B =4

#QB =2

%IB =6

%QB =4

[XR10_C01MO5]
Name=RI10 4A1/4A0 20mA
ID =14

Type=ANALOG

#IW =4

#QW =4

%IW =10

%W =6

102

; %0B 3
Modulname
Modull- 1D

Modul- Klasse
2 Eingangsbytes
2 Eingangsbytes

erstes Eingangsbyte des Moduls, Byteadresse 6

%1B 6 nicht entprellt
%I1B 7 nicht entprellt
%1B 8 entprellt
%IB 9 entprellt

erstes Ausgangsbyte des Moduls, Byteadresse 4

%QB 4 (dummyl)

%QB 5
Modulname
Modull- 1D

Modul- Klasse
4 Eingangsworte
4 Ausgangsworte

erstes Eingangswort des Moduls, Adr. 10

%IW 10
%IW 12
BIW 14
%BIW 16
%QW 6
%W 8
%QW 10
%W 12

XRIO
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6.3 Adressierung der I/O-Module

e Beider Adressierung der Eingange liegen die entprellten und die
unentprellten Eingange immer direkt nacheinander
Die Entprellung der Eingange auf 2 ms
Eingangssignalverzégerung wird per Software im Buskoppler
realisiert. (Die Eingange auf den I/O Modulen sind zusatzlich mit
01,ms entprellt).

o Beider Adressierung der Ausgange belegen auch Module mit nur
1 Byte Ausgange immer 1 Wort.
Damit wird fur folgende Module eine gerade Anfangsadresse
sichergestellt.

RIO EC X2 RIO 16 | RIO 16 O RIO 8 I/O RIO8I181/O0

n | 1 L l | 1 L
|

HHE

0_0gogooogogopogan o 0 0popooooogooogo] o 0 hpooooogooooogon o 0 Doooogopogogogog o

OO000000) BO000000

rD
rD —~
0D 0000000 (0 | (C Boo00000 (0 B
] — = = = =
LD OOO0000Y (O
= = L= =1 = =1 = =
Abbildung 27: Buskoppler RIO EC X2 mit 4 RIO-Erweiterungsmodulen
Modul RIO 16l RIO 81/8I/0  RIO 8I/0 RIO 160
Eingénge nicht entprellt IBO, 1B1 IB4, IBS IB8 -
Eingange entprellt B2, IB3 IB6, IB7 IB9 -
Ausgange - QB1(+QB0) QB3(+QB2) QB4, QB5
6.4 XRIO Flags im Koppelspeicher Giltigkeit der Prozessdaten

Mit Hilfe von System-Flags auf dem Koppelspeicher

plcMem.plcSect.flgXRIO.bXRio[] ARRAYT[1..4] OF BOOL
oder
cmpSfigXRIO_bXRio[] ARRAY[1..4] OF BOOL

kann die Giiltigkeit der XRIO Prozessdaten fiir die entsprechende
XRIO-Verbindung (1..4) im SPS-Programm abgefragt werden:

TRUE = Eingangsabbild giiltig (SPS-RUN, keine
Ubertragungsfehler)
FALSE = Eingangsabbild ungiiltig (SPS-STOP oder keine

Betriebsbereitschaft bzw. Ubertragungsfehler)
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6.5 Der XRIO-Treiber

Der 1/0-Treiber XRIO Ubernimmt die Ansteuerung der Uber
Steckverbinder X4 XRIO angeschlossenen RIO-Module, stellt
entsprechende Ein- und Ausgangsabbilder bereit und tGibernimmt
deren Refresh.

Die Ubertragungszeiten auf dem XRIO-Bus werden hauptséchlich
durch die Anzahl der zu Ubertragenden Bytes bestimmt. Als Richtwert
dient eine Transmit- Time von 22ps je Byte.

Berechnungsvorschrift:
Zeit = 22us ( Anzahl I/O- Bytes + 3 Steuer- Bytes)

Achtung!

Der XRIO-Treiber darf je ,XRIO-Verbindung“ nur genau einmal
aufgerufen werden, d.h. eine Aufteilung des 1/0O-Bereichs einer XRIO-
Verbindung auf verschiedene Tasks ist nicht erlaubt und fiihrt zu
Fehlfunktionen.

Der XRIO-Treiber muss in der Task aufgerufen werden in der die I/O
Verarbeitet werden, damit konsistente Daten Uber die Task-Laufzeit
verfiigbar sind. (Zu Beginn der Task wird das Eingangsabbild gelesen,
am Ende der Task wird das Ausgangsabbild geschrieben.)

Das Taskintervall kann 1 bis 80 ms betragen. Bei Taskintervall > 80
ms wird der Watchdog der RIO-Module ausgeldst. Die LED XRIO der
XCx leuchtet rot.

Die nachfolgende Tabelle gibt eine Ubersicht Uiber die gegenwartig
durch den XRIO-Treiber unterstltzten User-Parameter:

XRIO User Parameter:
DRIVER_PARAMETER Code Inhalt

DRIVER_PAR1 0 = default e  Prozessdaten (Ausgange) werden bei SPS- STOP
automatisch auf Null gesetzt,

e Es wird ein I/O- Refresh je Task- Zyklus durchgefiihrt.

DRIVER_PAR1 Bit 0 e nicht benutzt
DRIVER_PAR1 Bit 1 e nicht benutzt
DRIVER_PAR1 Bit 2 e ignoriere Abweichungen zwischen der konfigurierten
und der realen Anzahl I/O- Bytes
DRIVER_PAR1 Bit 3 e zusatzlicher Prozessdaten- Refresh
(im IN- Treiber Teil zu konfigurieren)
Achtung:
Diese Funktion ist z.Z. nicht freigegeben!
DRIVER_PAR1 Bit 6 e 2 Stop-Bits wenn gesetzt
(im IN- Treiber Teil zu konfigurieren)
DRIVER_PAR1 Bit 7 e erzwinge XRIO Normalmodus (500 kBit/s)
(im IN- Treiber Teil zu konfigurieren)
DRIVER_PAR2 Bit 0 e nicht benutzt
DRIVER_PAR2 Bit 1: e verhindert Task- Wechsel wahrend des Prozessdaten-
Updates
DRIVER_PAR2 Bit 2 e nicht benutzt
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6.6 Berechnung der "Estimated Transmission Time"
Die Ubertragungszeiten auf dem XRIO- Bus werden durch die Anzahl
der zu Ubertragenden Bytes bestimmt. Als Richtwert dient eine
Transmit- Time von 22us je Byte bei einer Ubertragungsrate 500
kByte/s (kbaud).

4 Mbaud und 1 stop bit:
((Z 1/O-Bytes je Modul + 4 ) x 2,75 us/Byte + (no. of ECs)x 4 us/EC + (no. of IO modules) x 1us/module + 10 ps

4 Mbaud und 2 stop bits
((X 1/O-Bytes je Modul + 4 ) x 3,00 ys/Byte + (no. of ECs)x 4 us/EC + (no. of IO modules) x 1us/module + 10 us

500 kbaud und 1 stop bit
((X I/O-Bytes je Modul + 3 ) x 22 ys/Byte

500 kbaud und 2 stop bits
((X I/O-Bytes je Modul + 3 ) x 24 ys/Byte

Beispiel (ECX2, 6 dig.10, 2 P24, 1 A10):
4 Mbaud und 1stop bit
(61+4)x2,75us +4 x4 us + 9 x 1us + 10 ps = 0,214 ms --> gemessen 0,20 ms

4 Mbaud und 2 stop bits
(61+4)x3,00 ys+4 x4 pus+9x1us+ 10 ps = 0,230 ms --> gemessen 0,21 ms

500 kbaud und 1stop bit
(61 + 3) x 22,00 pys = 1,410ms --> gemessen 1,39 ms

500 kbaud und 2 stop bits
(61 + 3) x 24,00 ps = 1,540 ms --> gemessen 1,51ms
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XRIO
6.7 Erweiterungsmodule aus dem System RIO

6.7.1 Ubersicht

Digitalmodule

I —

— RIO 161 !

—J RIO16 0
16 Eingange DC 24 V 16 Ausgange 1A
* onmnooenonnn Zweileiter-Anschlutechnik Zweileiter-AnschluRtechnik

RIO81/0 . [— RIO81 81/0
8 Kombi-I/0 8 Eingénge DC 24 V
2y o Alle Kombi I/O als Eingange 8 Kombi-I/O
. DC 24 V oder Ausgange 1A
#F000000C

einzeln nutzbar.

Alle Kombi I/0O als Eingange DC
Vierleiter-AnschluRtechnik

24 V oder Ausgange 1A einzeln
nutzbar.

Zweileiter-Anschluf3technik

— RIO 80 2A —— RIO 41230 VAC
8 Ausgange 2 A 4 Eingange AC 230 V
‘" ogogogapagogogog T Vierleiter-Anschluf3technik 0 uuuuuuuuuuuuuuuuujﬁ"u
) 0 -

= a]

RIO40OR
4 Ausgange Relais

RIO 41120 VAC
4 Eingédnge AC 120 V

v AN
0 bpopopopopopopen 0

i mim
(=)
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Analogmodule
Spannung 10V

[E—

2y RUN
0 Dpogopopogopopog 0

0000

20V RUN

0 0p0popopopoponoD o

RIO 4A1 £10 V

4 Analogeingange
Auflésung 12 Bit

RIO 4AI/4A0 £10 V

4 Analogeingange
4 Analogausgéange
Auflésung 12 Bit

Betriebsanleitung XCx Version 08/06

Strom 20mA

v RUN
0 opopopogopopopag o

2V RUN

0 bpopopogopogopon o
e |

BE55

BE0E

RIO 4Al 20mA
4 Analogeingange
Auflésung 12 Bit

RIO 4AI/4A0 20mA

4 Analogeingange
4 Analogausgange
Auflésung 12 Bit

RIO 4Al 4-20mA
4 Analogeingange
Auflosung 12 Bit

RIO 4Al/4A0 4-20mA
4 Analogeingange
4 Analogausgange
Auflésung 12 Bit

© schleicher
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Temperaturmodule

N | Y e I
[E—

v RUN
0 Dgogopopogopogog 0

S e

x 0000000

Zahlermodul

0 —

v AN
0 0popogopogopogon o
R == ————eeny

RIO T10-10

4 Eingange fir
Temperaturmessung mit
Pt100/Pt1000

RIO C24-10

4 Zahler 16 Bit oder
2 Zahler 32 Bit

RIO P05-10

Positionierung von zwei
Achsen

(5 V Zahlereingange)

Potentialverteiler (Klemmenerweiterung)

RIO KE 16

2 Verteiler mit je
10 Klemmstellen

Nur fir Module mit

Aufnahmelaschen geeignet.

v RUN
0 Dgogogopogopogog 0

« 00000000

Achsinterfacemodul

N | Y e EE
L]

uv AN
0" 0001000001000000 O
x« OO0O000

E==E

2v RUN
0 ogopopopopopogog o

XRIO

RIO T20-10

4 Eingange fir
Temperaturmessung mit
Thermoelementen

RIO A10-10
Interface flir eine Achse

RIO P24-10

Positionierung von zwei
Achsen

(24 V Zahlereingange)

Weiter Angaben siehe Betriebsanleitung RIO Erweiterungsmodule Artikel Nr.: R4.322.1720.0 (322

154 14).

Aktuelle Bestellangaben und Artikelnummern siehe unsere Internetseiten www.schleicher-

electronic.com
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6.7.2 Tabellen der Modultypen und Modulklassen
Modultypen
Module- ID HID Name Module Type  Input Output I/O- Bytes
Bytes Bytes effektive

0x0001 0x02 RIO 8I/O DIGITAL 1+1 2 3
0x0002 0x06  RIO 16l DIGITAL 242 0 3
0x0003 0x04 RIO 160 DIGITAL 0 2 3
0x0004 0x08 RIO 8l 8I/0 DIGITAL 2+2 2 3
0x0005 0x0A  RIO 4Al/4A0 £10V  ANALOG 8 9
0x0006 0x0C  RIO 4Al +10V ANALOG 0 9
0x0007 OXOE  RIO 4Al/4A0 20mA ANALOG 8 8 9
0x0008 0x10  RIO 4Al 20mA ANALOG 8 0 9
0x0009 0x12  RIO RNO DIGITAL 2+2 0 3
0x000A 0x42  RIO C24-10 COUNTER  10+2 10 11
0x000B 0x42  RIO C24-10 COUNTER  10+2 10 11
0x000C 0x62  RIO P24-10 COUNTER 10+2 10 11
0x000D 0x62  RIO P24-10 COUNTER  10+2 10 11
0x000E 0x16  RIO T10-10 ANALOG 8 0 9
0x000F Ox1E  RIO 4Al 0..10V ANALOG 8 0 9
0x0010 0x18  RIO 4Al/4A0 4.20 ANALOG 8 8 9
0x0011 0x1A  RIO 4Al 4..20mA ANALOG 8 0 9
0x0012 0x1C  RIO 4Al/4A0 0..10 ANALOG 8 8 9
0x0013 0x24 RIO 40R DIGITAL 0 2 3
0x0014 0x20 RIO T20-10 ANALOG 8 0 9
0x0015 0x00  RIO P05-10 COUNTER  10+2 10 11
0x0016 0x00  RIO P05-10 COUNTER 10+2 10 11
0x0017 0x44  RIO 80 2Amp. DIGITAL 0 2 3
0x0018 0x26  RIO 41 115VAC DIGITAL 2 0 3
0x0019 0x46  RIO 41 230VAC DIGITAL 2 0 3
0x001A 0x00 RIO8ITTL DIGITAL 2 0 3
0x001B 0x00  RIO 80 neg DIGITAL 0 2 3
0x001C 0x70  RIO A 10-10 ANALOG 8+4 8 9
0x001C 0x70  ECX2 ANALOG 2 2 3

Input Bytes sind die Summe von entprellten und nicht entprellten
Eingangs-Bytes.

I/O-Bytes effektive sind die Summe aller zuschiebenden resp. zu
Ubertragenden Bytes.

Modulklassen

Modul- Typ Code
ANALOG 0
DIGITAL 1
COUNTER 2
NOMOD 3
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6.8 Erweiterungsmodul XRIO

Das Modul kann fiir die Erweiterung der XCx 300 und XCx 540
eingesetzt werden. Es besitzt folgende Eigenschaften:

e Eine XRIO-Busschnittstelle
e entsprechend RS422
e 500 kBaud Datenubertragungsrate

6.8.1 Anzeigen und Anschliisse
Anzeigen
LED Farbe
L1 nicht benutzt
ﬁ L2 grin ein Operational
\|DK|)(|)L|> grin blinkend Preoperational
333 rot ein Busfehler
gelb ein Frame-Fehler
L3 nicht benutzt
L4 nicht benutzt
Anschluss X31
Pin Bezeichnung
1 RD+ Empfangsdaten plus
2 TD+ Sendedaten plus
3 oV Versorgungsspannung 0 V
O) 4 nc nicht angeschlossen
o3 5 +5V Versorgungsspannung
ol 6 RD- Empfangsdaten minus
= 7 TD- Sendedaten minus
9 8 nc nicht angeschlossen
9 nc nicht angeschlossen
6.8.2 Technische Daten
Grunddaten
Schnittstelle XRIO
Datenlibertragungsrate 500 kBaud
Anschlusstechnik D-Sub, 9-polig, Buchse
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7 Feldbus CANopen
7.1 Grundlagen
Allgemeines

CANopen mit der XCx

112

CANopen basiert auf dem CAN Application Layer fiir industrielle
Anwendungen CAL. Das CANopen- Kommunikationsprofil CiA DS-
301 spezifiziert die Mechanismen zur Konfiguration und Kommuni-
kation zwischen Geraten in Echtzeitumgebungen.

CANopen benutzt die Datenibertragungschicht nach ISO 11898 und
CAN 2.0 A+B:

e Beschreibung der Geratedetails Gber ein EDS (Electronic Data
Sheet).

e Objektorientierte Kommunikation mit PDOs und SDOs.

e Ubertragung von Echtzeitdaten mit ‘purem” CAN als PDO
(Process Data Object). PDOs kénnen von allen Teilnehmern
ereignisgesteuert oder synchronisiert gesendet werden.

o Komplexe Daten oder niederpriore Dienste werden tiber SDOs
(Service Data Objects) Ubertragen bzw. abgewickelt.

o CANopen Configuration-Manager (oder -Master) tbernehmen
z.B. das Netzwerkmanagement bei Netzanlauf, sind aber nicht zur
Kommunikation der Slaves untereinander notwendig.

e Bis zu theoretisch 127 Teilnehmer sind an einem Bus mdglich.
Praktisch wird die Anzahl der Bus-Teilnehmer durch die jeweilige
Bus-Topologie — insbesondere aber durch die Art der
eingesetzten CAN-Transceiver Bausteine - begrenzt.

(bei Schleicher CAN-Geraten auf z.Z. 64)

Die SPS der XCx kann auf Netzvariablen sowie Parametrier- und
Diagnosefunktion Uber den CANIO-Treiber zugreifen. Die Installation
des Treibers und die Inbetriebnahme des Netzes wird im Kapitel
Inbetriebnahme der Betriebsanleitung XCx beschrieben.

Daneben ist es mdglich auf direkte Netzvariablen zuzugreifen, siehe
dazu Zugriff auf direkte Netzvariablen.

Die Parametrier- und Diagnosefunktionen betreffen die Hard- und
Software der CANopen-Schnittstelle der XCx, die hier als CAN-
Prozessor umschrieben werden. Siehe dazu Zugriff auf Parametrier-
und Diagnosefunktionen sowie Die Parametrier- und
Diagnosefunktionen.
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7.1.1 Process- Data- Objects (PDO)

Als in PDOs "mappfahige” Objekte ("mappable objects") stehen der
Steuereinheit Byte-, Word,- Doppelword-Netzvariablen zur Verfligung.
Netzvariablen werden im SPS- Programm Uber ein ProzeRdatenabbild
mit Hilfe des CANIO- Treibers angesprochen.

AuBerdem werden sogenannte direkte Netzvariablen bereitgestellt,
auf die ohne speziellen Treiber und ohne Prozef3abbild (1) zugegriffen
werden kann.

Zur Projektierung der Kommunikationsbeziehungen im CANopen-
Netzwerk, ist der Einsatz eines CANopen Konfigurators, wie z.B.
ProCANopen, zu empfehlen. Aus den mitgelieferten EDS- Dateien
kénnen hierzu alle Informationen zu Anzahl, Objekt- Index, Datentyp
usw. entnommen werden.

Die XCx stellt als Gerat gemalt dem CiA DSP 302 (Framework for
Programmable CANopen Devices) bzw. DSP 405 (Device Profile for
IEC 1131 Programmable Devices) kein Default- Mapping fur PDOs
zur Verfugung.

Eine Aufstellung der mappfahigen Objekte ist unter Parametrier- und
Diagnosedaten und Netzvariablen zu finden.

7.1.2 Service-Data-Objects (SDO)

Flr das Lesen/Schreiben von bis zu 128 Byte konsistenten
Nutzdaten stehen spezielle "SDO- Objekte" zur Verfugung.

Zum SPS- seitigen Zugriff auf diese Objekte, missen vorher im SPS-
Code entsprechende Arrays deklariert sein.

Objektindex Richtung Adressbereich Azahl Bytes
0x4100 Rx je nach IO 128
Konfiguration

0x4110 Rx 128
0x4120 Rx 32

0x4130 Rx 64

0x4200 Tx 128
0x4210 Tx 128
0x4220 Tx 32

0x4230 Tx 64

Rx bedeutet von extern per "Write Request" beschreibbar
Tx bedeutet von extern per "Read Request" lesbar

7.1.3 Nodeguarding

Uber das Nodeguarding kann ein Guarding- Master den Ausfall eines
Slaves erkennen. Dazu sendet er zyklisch Nachrichten auf den
Guarding- Identifier (100Eh) des Slaves. Dieser antwortet mit einer
Guarding- Nachricht, die u.a. ein Toggle- Bit enthalt.

Wird eine Schleicher- SPS als Guarding- Master projektiert, kdnnen
etwaige Guarding- Fehler im SPS- Programm {iber einen
Funktionsbaustein ausgewertet werden.
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714

Lifeguarding

Wahrend das Nodeguarding vom Guarding- Master durchgefiihrt wird,
um den Ausfall eines Teilnehmers zu erkennen, benutzt der
Uberwachte Teilnehmer diese Guarding- Telegramme, um seinerseits
den Ausfall des Masters zu erkennen. Diese Uberwachungsfunktion
eines Teilnehmers wird Lifeguarding genannt.

Eine Kabelbrucherkennung und damit eine Zwangsabschaltung der
Ausgange kann bei CANopen nur bei aktiviertem Node- und
Lifeguarding erfolgen !

Zur Aktivierung des Lifeguardings mufd der NMT-Manager die Objekte
Guard- Time (100Ch) und Life-Time- Factor (100Dh) beschreiben.

Falls die Uberwachungszeit
Life-Time = Life-Time-Factor * Guard-Time [ms]

ablauft, ohne dal} ein Guarding-Telegramm beim Teilnehmer eintrifft
wird ein Guarding-Fehler festgestellt:

e Ein RIO CANopen Buskoppler oder Kompaktmodul schaltet die LED NET rot blinkend und die
Ausgange ab.

e Eine Schleicher- SPS mit CANopen meldet den Guarding- Fehler mittels Funktionsbaustein an

das SPS- Programm.

114

Ist eines der beiden 0.g. Objekte gleich 0, wird kein Lifeguarding und
damit auch keine Kabelbrucherkennung durchgefihrt !
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1.2 CANopen spezifische SPS- Adressen
7.2.1 Parametrier- und Diagnosedaten

Netzvariablen

Diagnosedaten
CANopen Objekt Index

0x3100 Diagnostic Input
0x3200 Diagnostic Output

Netzvariablen
CANopen Objekt Index

0x54c0 IB Input Byte
0x5580 IW Input Word
0x5680 ID Input Dword

0x5040 QB Output Byte
0x5100 QW Output Word
0x5200 QD Output DWord

0xa4c0 IB Input Byte
0xa580 IW Input Word
0xa680 ID Input Dword

0xa040 QB Output Byte

SPS Adresse

je nach 10 Konfiguration
je nach 10 Konfiguration

SPS Adresse

je nach 10 Konfiguration

je nach 10 Konfiguration

je nach 10 Konfiguration

je nach 10 Konfiguration

Inhalt

Eingangsdaten
Ausgangsdaten

Inhalt

direkte NVs
Eingangsdaten

direkte NVs
Ausgangsdaten

allgemeine NVs
Eingangsdaten

allgemeine NVs

0xa100 QW Output Word Ausgangsdaten

0xa200 QD Output DWord

Alle Netzvariablen kénnen auch per "Service- Daten- Object" (SDO)
angesprochen werden.

Das Mapping auf Prozess- Daten- Objekte (PDO) kann ebenfalls per
SDO erfolgen. Zur Vereinfachung, Fehlervermeidung und Diagnose
ist jedoch dringend der Einsatz des CANopen Konfigurators
ProCANopen zu empfehlen.

Alle Netzvariablen- Ausgange (QW) werden bei SPS- Stop auf 0

gesetzt.

Netzvariablen werden mit Hilfe des CANIO- Treibers wie ein
Prozef3abbild eingelesen und ausgegeben.

Direkte Netzvariablen werden ohne Prozeflabbild eingelesen und
ausgegeben.
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7.2.3 Zugriff auf Netzvariablen und I/0-Konfiguration

Netzvariablen sowie die Funktionscodes und Parameter der
Parametrier- und Diagnosefunktion werden mit Hilfe der 1/O-
Konfiguration auf SPS-Adressen abgebildet und in der Variablen-
Deklaration mit symbolischen Namen versehen.

Uber Driver-Parameter ist eine nutzerspezifische Anpassung des
CANIO- Treibers mdglich:

CANIO User Parameter:
DRIVER_PARAMETER Code Inhalt

DRIVER_PAR1 0 (default) e  Zugriff auf Diagnosedaten deaktiviert

ProzeRdaten (Ausgéange) werden bei SPS-
STOP automatisch auf Null gesetzt

DRIVER_PAR1 Bit0 =1 e aktiviere Zugriff auf Diagnosedaten

DRIVER_PAR1 Bit1=1 e Prozelidaten (Ausgange) werden bei SPS-
STOP nicht automatisch auf Null gesetzt

DRIVER_PAR2 0 (default) e Update des ProzeRabbildes ohne Benutzung

von Semaphoren
¢ gewahrleistet 32- Bit Datenkonsistenz,
keine Konsistenz Uber das komplette Abbild !
e schnell mit geringen Overhead
e fir reine I/0O- Zugriffe geeignet
DRIVER_PAR2 Bit 0 =1 e Update des ProzeRabbildes unter Benutzung
von Semaphoren
e Datenkonsistenz Uber den gesamten
Netzvariablen- Bereich
¢ langsam und Overhead behaftet, mit
Wartezeit fir die Freigabe der Semaphoren
e verwendet den Timeout- Wert aus
DRIVER_PAR3
e z.B. fiir Uberlagerte Protokolle
DRIVER_PAR2 Bit1=1 e verhindert Taskwechsel wahrend des
ProzefRdaten- Updates

DRIVER_PAR2 Bit2 =1 e Double- Buffer Mode, Update des
ProzeRabbildes unter Benutzung von
Semaphoren

e Datenkonsistenz iber den gesamten
Netzvariablen- Bereich

e schnell aber mit Overhead behaftet, ohne
Wartezeit fir die Freigabe der Semaphoren

e z.B. flir den Ausstauch von konsistenten
Datenstrukturen

DRIVER_PAR3 Wert e Timeoutin ps (bei Verwendung von
Semaphoren)

default max. 500 ps
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Beispiel
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(* CAN1> - Don"t remove this label*)
PROGRAM netinl : INPUT

(
VAR_ADR = 1000, (* CAN card / network 1 *)
END_VAR_ADR := 1255,
DEVICE := DRIVER,
DRIVER_NAME := "CANIO"

(* use defaults *)

);

PROGRAM netoutl : OUTPUT

(
VAR_ADR = 1000,
END_VAR_ADR := 1255,
DEVICE = DRIVER,

DRIVER_NAME := “CANIO*
(* use defaults *)
):
(* diagnostic interface *)
PROGRAM netinld : INPUT

(
VAR_ADR 1= 1256, (* CAN card / network 1 *)
END VAR _ADR := 1259,
DEVICE := DRIVER,
DRIVER_NAME := “CANIO",
DRIVER_PAR1 :=1
);
PROGRAM netoutld : OUTPUT
¢
VAR_ADR = 1256, (* CAN card / network 1 *)
END_VAR_ADR := 1259,
DEVICE := DRIVER,
DRIVER_NAME := "CANIO",
DRIVER_PAR1 :=1
)

(* <CAN1 - Don"t remove this label *)

Deklaration im SPS- Programm:

VAR_GLOBAL

mNVInputl AT %IW 1000 : INT;
mNVOutputl AT %QW 1000 : INT;
mDiagllinputl AT %IW 1256 : UINT;
mDiagllnput2 AT %IW 1258 : UINT;
mDiaglOutputl AT %QW 1256 : UINT;
mDiaglOutput2 AT %QW 1258 : UINT;

VAR_END

Zu beachten ist ferner, da® DRIVER_PAR1=1 gesetzt werden muR, damit
der CANIO- Treiber auf die Parametrier- und Diagnosefunktionen
zugreift. Hierbei werden Abbilder fur die Speicherzellen der
Parametrier- und Diagnosefunktionen angelegt.

Wird der Double-Buffer Mode an einer Stelle der 1/0- Konfiguration
aktiviert, so gilt diese Einstellung flr alle Treiber-Zugriffe.
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Zugriff auf direkte Netzvariablen

Direkte Netzvariablen werden im SPS- Programm wie folgt deklariert:

VAR_GLOBAL

(* CAN card / network 1 *)
mNV1lnput AT %MW 3.1010000 : UDINT;
mNV1Output AT %MW 3.1010512 : UDINT;
(* CAN card / network 2 *)
mNV2Input AT %MW 3.1020000 : UDINT;
mNV20utput AT %MW 3.1020512 : UDINT;
VAR_END

Analog kann auch direkt auf die entsprechenden Speicherzellen der
Parametrier- und Diagnosefunktionen zugegriffen werden, d.h. ohne
Zuhilfenahme des CANIO-Treibers.

VAR_GLOBAL

mDiagllnputl AT %MW 3.1019992 : UINT;

mDiagllnput2 AT %MW 3.1019994 : UINT;

mDiaglOutputl AT %MW 3.1019996 : UINT;

mDiaglOutput2 AT %MW 3.1019998 : UINT;

VAR_END

Hierbei werden keine Abbilder fiir die Speicherzellen der Parametrier-
und Diagnosefunktionen angelegt.

Zugriff auf Parametrier- und Diagnosefunktionen

Die SPS kann im CAN-Prozessor Parametrier- und
Diagnosefunktionen auslosen.

Die SPS fordert eine Funktion an, indem in der Variablen
mDiag1Output1 der gewiinschte Funktionscode eingetragen wird.
Soll eine Funktion mit Parameter Gbergeben werden, muf} zuerst in
mDiag1Output2 der Parameter und danach in mDiag1Output1 der
Funktionscode eingetragen werden.

Nach der Abarbeitung der Funktion wird der Funktionscode immer im
mDiag1Input1 angezeigt, im mDiag1Input2 kdnnen dann die
Diagnosedaten gelesen werden.

%QD1256
mDiag1Outputt ~ mDiag1Qutput2
—> | FC | P |
Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2
PLC
<« | FC | D |

Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2
mDiag1Input1 mDiag1Input2
%ID1256

FC = FunktionsCode
P = Parameter
D = Daten

Méglich ist auch die direkte Zuweisung in 32 Bit- Variablen (z.B.
%QD1256 und %ID1256).
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7.3 SDO Funktionsbausteine

Unterstlitzte Funktionen

SDO- Write
SDO- Read
Read Error- and Emergency- Entries

Detailliertere Beschreibungen sind im CiA Draft-Standard 301 bzw.
den jeweiligen Profilen (z.B. CiA DSP 405, 401 usw.) enthalten.
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Die Parametrier- und Diagnosefunktionen

Funktion

0
1,17

2

© ® N o w

17..19

21...101
102

103...254
255

Die SPS kann im CAN-Prozessor* Parametrier- und
Diagnosefunktionen durch Ubertragung eines Codes ausldsen.

keine Funktion

Knotennummer (NodelD) auslesen und einstellen, Wertebereich: 1..127
Reboot erforderlich!

Baudrate auslesen und einstellen, Wertebereich: 1..8
Reboot erforderlich!

Reserviert

CAN Statuscode auslesen

Fehlerstatus auslesen

Firmware- Version auslesen

Reserviert

effektive Laufzeit des CAN Stacks (in 1/100 ms) auslesen

Reserviert

Hochlaufverzégerung auslesen und einstellen, Wertebereich: 1..60 s
Reserviert

Zykluszeit des CAN- Stacks auslesen und einstellen, Wertebereich: 1..10
ms
Reboot erforderlich!

Reserviert
Ricksetzen

Die SPS fordert eine Funktion an, indem in der Variablen
mDiag10utput1 der gewtiinschte Funktionscode eingetragen wird.
Soll eine Funktion mit Parameter tibergeben werden, muf} zuerst in
mDiag1Output2 der Parameter und danach in mDiag10Output1 der
Funktionscode eingetragen werden.

Nach der Abarbeitung der Funktion wird der Funktionscode immer im
mDiag1Input1 angezeigt, im mDiag1Input2 kdnnen dann die
Diagnosedaten gelesen werden.

%QD1256
mDiag1Outputt ~ mDiag1Qutput2

—> | FC | P_]

Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2

PLC

<« | FC | D |

Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2
mDiag1Input1 mDiag1Input2
%ID1256

FC = FunktionsCode
P = Parameter
D = Daten

Méglich ist auch die direkte Zuweisung in 32 Bit- Variablen (z.B.
%QD1256 und %ID1256).

*Als CAN-Prozessor wird hier die Hard- und Software der CANopen-
Schnittstelle umschrieben.
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74.1 Funktion 1 CANopen Knotennummer einstellen und auslesen

P Parameter

0 Knotennumer auslesen
1 Knotennummer 1 einstellen
127 Knotennummer 127 einstellen
mDiag1Outputt ~ mDiag1Output2
—> | (P P_|
Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2
PLC
<« | (| N_|
Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2

mDiag1Input1

mDiag1Input2

N aktuell eingestellte Knotennummer

1 Knotennummer 1
é? Knotennummer 127
7.4.2 Funktion 2 Dateniibertragungsrate auslesen und einstellen

P Parameter

0 Auslesen der aktuell eingestellten
Datenibertragungsrate

10 kBaud einstellen
20 kBaud einstellen
50 kBaud einstellen
125 kBaud einstellen
250 kBaud einstellen
500 kBaud einstellen
800 kBaud einstellen
1000 kBaud einstellen

O ~NOoO Ok WN -

PLC

mDiag1Output1

mDiag10Output2

—> |

210

P_|

Byte 1 Byte 2

Byte 1 Byte 2

<«—|

210

N_|

Byte 1 Byte 2

mDiag1Input1

Byte 1 Byte 2

mDiag1Input2

N aktuell eingestellte Datenlibertragungsrate in kBaud

O NOoO Ok WN >

10
20
50
125
250
500
800
1000
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Funktion 7 CANopen- Fehlernummer auslesen

Feldbus CANopen

mDiag1Input1

mDiag10utput! ~ mDiag1Output2
—> | 7o |
Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2
PLC
€« | To | FN
Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2

mDiag1Input2

FN Fehlernummer siehe dazu Fehlermeldungen Seite 123

Funktion 8 CANopen- Firmware-Version auslesen

FW Firmware-Version
Die Firmware-Version wird hexadezimal-kodiert abgebildet.

mDiag1Input1

Funktion 20 CANopen- Hochlaufverzégerung einstellen

mDiag1Input2

mDiag10utput! ~ mDiag1Output2
—> | 8. | |
Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2
PLC
&« | 8, | FW FW |
Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2

mDiag1Input1

mDiag1Input2

P Hochlaufverzégerung in Sekunden (Vorgabewert)
N Hochlaufverzégerung in Sekunden (Istwert)

mDiag10utputt ~ mDiag10Output2
—> | 20, | P |
Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2
PLC
<«—| 20 | N ]
Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte 2

Die CAN-Teilnehmer bendétigen nach dem Einschalten der Spannung
verschieden viel Zeit um fiir CAN-Telegramme bereit zu stehen. Der
NMT-Manager darf erst Telegramme senden, wenn alle Teilnehmer
am Bus bereit sind.

Die Einstellung einer Hochlaufverzégerung ist daher nur erforderlich,
wenn die XCx als NMT-Manager projektiert wird.



Feldbus CANopen @ schleicher

7.5 Fehlermeldungen

Fehlermeldungen des CAN-Prozessors werden im ,Activ- Errorbuffer®
bzw. im ,Log- Book" eingetragen. Diese Eintragungen kénnen mit
dem Inbetriebnahmetool NC-Dialog angezeigt werden.

Die Fehlernummer kann mit der Diagnosefunktion 7 durch die SPS
ausgelesen werden.

Eine Erklarung der Fehlermeldungen ist im Kapitel "Fehlermeldungen”
der XCx-Betriebsanleitung enthalten.
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7.6

Feldbus CANopen

Die CANopen-spezifische Firmware-Bibliothek in MULTIPROG

Zu den Bibliotheken (ausser SchleicherLib) ist eine Online-Hilfe
vorhanden, die die aktuellen Inhalte tiefgreifend darstellt. Die Online
Hilfe ist Uber das Kontextmenti der jeweiligen Bibliothek erreichbar.
Das Kontextmenu wird aktiv wenn mit der rechten Maustaste auf das
Icon der Bibliothek geklickt wird.

Hinweis zu den Variablendeklarationen der Beispielprogramme von Funktionsbausteinen

Die Beispielprogramme in den Hilfen zu den Funktionsbausteinen
enthalten Variablendeklarationen nach IEC 61131-3 mit den
Schlusselwodrtern VAR und END_VAR. Sollen die Beispielprogramme
mit MULTIPROG 3 angewendet werden, missen die
Variablendeklarationen in Tabellenform, auf dem Variablen-
Arbeitsblatt der benutzten POE, von Hand eingetragen werden.

7.6.1 Inhalt der Bibliothek CANopen_V001

Funktionsbaustein

CO_NET_SDO_WRITE
CO_NET_SDO_READ
CO_NET_GET_LOCAL_NODE_ID
CO_NET_GET_STATE
CO_NET_GET_KERNEL_STATUS
CO_NET_NMT
CO_NET_RECV_EMY_DEV

CO_NET_RECV_EMY
CO_NET_RECV_ERR_DEV
CO_NET_RECV_ERR

CO_NET_SENDL2
CO_NET_PING
CO_NET_RESTART CAN
CO_NET_RESTART ALL
CO_NET_SHUTDOWN
CO_NET_CAN_SYNC
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Kurzbeschreibung

sendet ein Service Data Object (SDO)

empfangt ein Service Data Object (SDO)

liefert die eigene Node- ID zurlick

liefert den aktuellen CANopen- Status

liefert den sog. erweiterten CANopen- Kernelstatus

setzt den Status eines oder aller Gerate im CANopen- Netzwerks

liest etwaige Emergency- Nachrichten von einem bestimmten
Netzwerk- Knoten

liest etwaige Emergency- Nachrichten von einem beliebigen
Netzwerk- Knoten

liest etwaige Error- Nachrichten von einem bestimmten Netzwerk-
Knoten

liest etwaige Error- Nachrichten von einem beliebigen Netzwerk-
Knoten

sendet beliebige CAN Layer 2- Nachrichten

fuhrt ein Ping auf einen bestimmten Netzwerk- Knoten aus
startet die CANopen Kommunikation neu (z. B. nach "bus- off")
startet den kompletten CANopen- Stack neu

stoppt den CANopen- Stack

ermdglicht die Synchronisation zwischen SPS- Task und den
CANopen- Stack
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1.7 Erweiterungsmodul XF-CAN

Das Modul kann fiir die Erweiterung der XCx 300 und XCx 540
eingesetzt werden. Es besitzt folgende Eigenschaften:

¢ eine CANopen Feldbusschnittstelle

¢ entsprechend CAN Application Layer fir industrielle
Anwendungen CAL, Datenubertragungschicht nach ISO 11898
und CAN 2.0 A+B, Kommunikationsprofil CiA DS-301

7.7.1 Anzeigen und Anschlisse
Anzeigen

LE Farb
D e

L1 | nicht benutzt
L2 | nicht benutzt

ri_
\|> ? Q|> ? L3 CAN Netzwerkwerkstatus
i B aus CAN State Prepared
grin |ein CAN State Operational
blinkend ' CAN State Pre-Operational
rot ein Bus Off
blinkend A CAN-Fehler
L4 CAN Modulstatus
grin  ein CAN-Stack initialisiert

blinkend ' ungiltige CAN-Konfiguration
rot ein Steuereinheit nicht bereit oder schwerer Fehler
blinkend | Fehler in der Steuerung
Anschluss X41

Pin | Bezeichnung

1 nc nicht angeschlossen
2 CAN_L
3 V- Ground
4 nc nicht angeschlossen
5 Drain Schirmanschlul} optional
6 V- Ground
7 CAN_H
8 nc nicht angeschlossen
9 V+ Stromversorgung
7.7.2 Technische Daten
Grunddaten
Schnittstelle CANopen
Anschlusstechnik D-Sub, 9-polig, Buchse
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Das Multi-Task-System

Ubersicht

Basis ist ein Echtzeit-Betriebssystem, das durch Taskprioritaten
gesteuert wird. Drei Prioritatsstufen fir Tasks werden verwendet:

e Prioritatsstufe fiir Uberwachungstasks (supervisor task level)
e Prioritatsstufe fir Anwender-Tasks und Default-Task

(user task level)
o Prioritatsstufe fir Betriebssystem-Tasks (system task level)

high.l | sup;rsv:sor supervisor task level

user tasks
priority - . user task level
default task
operating system system task level
tasks

low |

Abbildung 28: Tasksystem

Im Betriebssystem gibt es eine besonders geschiitzte Prioritatsstufe
fur die Uberwachungstask. Die Uberwachungstask ist eine
Betriebssystem-Task, die in der héchsten Prioritatsstufe abgearbeitet
wird. Die Uberwachungstask ermittelt Fehler, wie z.B. eine Division
durch Null oder die Uberschreitung der Ausfiihrungszeit einer Task
und aktiviert die entsprechende Betriebssystem-Task.

Auf der Anwender- und Default-Task Stufe laufen alle Tasks, die vom
Anwender eingefiigt werden.

In diesem Bereich laufen auch einige wichtige Firmware-Tasks, die
beim Parametrieren der Anwender-Tasks berticksichtigt werden
missen. Siehe dazu Abschnitt Task-Prioritaten.

Auf der Prioritatsstufe fiir Betriebssystem-Tasks laufen Tasks vom
Anwender unbeeinflut ab zB. Kommunikationstask, Debugtask,
Speicherverwaltungstask und Systemkontrolltask.
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8.21

Anwender-Tasks

Zyklische Tasks

© schleicher

Anwender-Tasks sind alle Tasks, die durch den
Anwendungsprogrammierer eingefiigt werden.

Die Default-Task gehdrt ebenfalls zur Prioritatsstufe fur Anwender-
Tasks. Sie ist die Anwender-Task mit der niedrigsten Prioritat. Die
Default-Task wird abgearbeitet, wenn zum entsprechenden Zeitpunkt
keine Anwender-Task aktiv ist.

Eine falsche oder zumindest ungeeignete Wahl der Anwender-Task-
Einstellungen hinsichtlich Typ, Prioritat oder Interrupt- Mode usw. -
insbesondere in Kombination mit langen Programmlaufzeiten - kann zu
Steuerungsfehlfunktionen fuhren, da essentielle Betriebssystem-Tasks
verdrangt werden.

Siehe dazu Abschnitt Task-Prioritaten.

Es kénnen verschiedene Anwender-Tasktypen verwendet werden.

Zyklische Tasks fuhren die ihnen zugewiesenen Programme innerhalb
eines definierten Zeitintervalls mit einer vom Anwender vorgegebenen
Prioritat aus.

In MULTIPROG kénnen den einzelnen Tasks Prioritaten zwischen 0
und 31 zugeordnet werden. 0 steht fir die héchste, 31 fiir die
niedrigste Prioritat. Die Task mit der hdchsten Prioritat wird als erste
aufgerufen. Die User-Task Prioritaten werden auf die Prioritatsstufen
des Echtzeitbetriebssystems abgebildet. (siehe Abschnitt Task-
Prioritaten).

Wenn die Watchdog-Zeit einer zyklischen Task hoher ist als die
eingestellte Intervallzeit und die Ausflihrung der Task nicht beendet
ist, bevor die eingestellte Intervallzeit erreicht wird, werden ein oder
mehrere Ausfiihrungs-Zyklen Gbersprungen.
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8.2.2 Ereignis-Tasks

Interne Bezeichnung

Interrupts
PLC_EVENT_XFIO_IO
PLC_EVENT_XUIO_O
PLC_EVENT_XFIO_I1
PLC_EVENT_XUIO_1
PLC_EVENT_XUIO_2
PLC_EVENT_XUIO_3
Synchronisation
PLC_EVENT_POS
PLC_EVENT_CAN
PLC_EVENT_IPO
PLC_EVENT_DECO
PLC_EVENT_MCSIO

PLC_EVENT_XFIO_[10
PLC_EVENT_XFIO_I11

PLC_EVENT_AC_FAIL

128

Ereignis-Tasks oder auch Event-Tasks werden vom Betriebssystem
gestartet, wenn bestimmte Ereignisse auftreten.

Gegenwartig sind folgende Ereignisse definiert.

Ereignis- Bemerkungen

Nummer

0 XFI1O Interrupt (Input 0, XCx 3/5)

0 U- Bus Interrupt 0 (XCx7, UBE32 0,1l Eingang 0)

1 XFIO Interrupt (Input 1, XCx 3/5)

1 U- Bus Interrupt 1 (XCx7, UBE32 0,11 Eingang 1)

2 U— Bus Interrupt 2 (XCx7, UBE32 0,1l Eingang 2)

3 U- Bus Interrupt 3 (XCx7, UBE32 0,11 Eingang 3)

4 Lageregler- Task (nur XCN)

5 CANopen- Task

6 CNC IPO- Task (nur XCN)

7 CNC DECO- Task (nur XCN)

8 MCS / XCS20 10-Treiber Synchronisation (microLine, XCx
micro)

9 Reserviert

10 Messinterrupt aktiv O

11 Messinterrupt aktiv 1

12 Reserviert

13 Reserviert

14 Reserviert

15 AC Fail (ProNumeric)

Die Ereignisnummer wird in der Taskeinstellung von MULTIPROG
verwendet, um das Ereignis zu spezifizieren, das die Ereignis-Task
startet.

Die vorgegebene Prioritat wird, aulber bei gesetzter Bypass- Option
vom System, berticksichtigt. (Bypass hebt den normalen Taskwechsel
auf, so dass die zugewiesenen Programme sofort ausgefiihrt werden,
wenn das Ereignis eintritt.)

Es werden bis zu 16 Ereignisse in eine Warteschlange gesetzt. Diese
Ereignisse gehen daher nicht verloren und werden spater ausgefihrt.
Dies gilt auch im Falle eines Auftretens neuer Ereignisse vor der
Ausflhrung der zugewiesenen Ereignis-Task.
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Nr.
SPG 0

SPG 1

SPG 2

SPG 10

SPG 11

SPG 12

SPG 13

SPG 14

SPG 16

System-Tasks

Name
WARM_START

COLD_START

TO_STOP

WATCHDOG

ZERODIV

STACKOVER

BADCAL

IOERROR

MATHERR

© schleicher

System-Tasks bzw. Systemprogramme (SPG's) werden automatisch
vom Betriebssystem gestartet, wenn im Zusammenhang mit dem

Betriebssystem ein Ereignis auftritt.
Verschiedene SPG's sind verfugbar, wie in der folgenden Tabelle

dargestellt:

Ereignis
wird bei einem Warmstart
ausgefuhrt

wird bei einem Kaltstart
ausgefihrt

wird ausgefuhrt, wenn die
Programmausfiihrung gestoppt
wird

wird ausgefuhrt, wenn die
Ausflhrung einer Task nicht
innerhalb ihrer Watchdogzeit
beendet ist

wird ausgefihrt, wenn wahrend
der Programmausflihrung eine
Division durch Null aufgetreten
ist

wird ausgeflhrt, wenn ein
Stackuberlauf aufgetreten ist.
Wird nur ausgefihrt, wenn das
Kontrollk&stchen 'Stack-
Prafung' im Dialog 'Ressource
... einrichten' in MULTIPROG
aktiviert wurde.

wird ausgefuhrt, wenn eine
herstellerspezifische POE
aufgerufen wird, die nicht
existiert

wird ausgefihrt, wenn ein
Fehler im 1/O-Treiber auftritt,
wahrend der Prozel} ablauft
wird ausgefihrt, wenn ein
Gleitkommafehler in einer
arithmetischen Funktion auftritt

Aktionen

remanente Daten werden nicht
initialisiert

nicht-gepufferte Daten werden
initialisiert

die Open-Funktion des I/O-Treibers
wird ausgefihrt

Anwender-Tasks werden aktiviert
SPS wechselt in den Zustand
'Betrieb'

alle Daten werden initialisiert

die Open-Funktion des I/O-Treibers
wird ausgefihrt

Anwender-Tasks werden aktiviert
SPS wechselt in den Zustand
'Betrieb'

Anwender-Tasks werden deaktiviert
alle Ausgange werden aktualisiert
die Close-Funktion des I/O-Treibers
wird ausgefiihrt

SPS wechselt in den Zustand
'STOP'

Anwender-Tasks werden deaktiviert
alle Ausgange werden aktualisiert
die Close-Funktion des I/O-Treibers
wird ausgefiihrt

SPS wechselt in den Zustand
'STOP'

Anwender-Tasks werden deaktiviert
alle Ausgange werden aktualisiert
die Close-Funktion des I/O-Treibers
wird ausgefiihrt

SPS wechselt in den Zustand
'STOP'

Anwender-Tasks werden deaktiviert
alle Ausgange werden aktualisiert
die Close-Funktion des I/O-Treibers
wird ausgefiihrt

SPS wechselt in den Zustand
'STOP'

Anwender-Tasks werden deaktiviert
alle Ausgange werden aktualisiert
die Close-Funktion des I/O-Treibers
wird ausgefihrt

SPS wechselt in den Zustand
'STOP'

SPS setzt Abarbeitung fort

Anwender-Tasks werden deaktiviert
alle Ausgange werden aktualisiert
die Close-Funktion des I/O-Treibers
wird ausgeflhrt
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Nr.

SPG 17

SPG 18

SPG 19

SPG 20

SPG 21
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Name

CPU_OVERLOAD

INITIODRV_ERR

BOUNDS_ERR

BUS_ERR

STRING_ERR

Ereignis

wird ausgefuhrt, wenn eine
CPU-Uberlastung auftritt

wird ausgeflihrt, wenn beim
Initialisieren des 1/0O-Treibers
wahrend eines Kalt- oder
Warmstarts ein Fehler auftritt
wird ausgefuhrt, wenn die
Grenzen eines Felds oder einer
Struktur Uberschritten wurden.
Wird nur ausgefihrt, wenn das
Kontrollkastchen 'Index-
Prifung' oder das
Kontrollkastchen
'Feldbegrenzungs-Priifung' im
Dialog 'Ressource ... einrichten'
in MULTIPROG aktiviert wurde.
wird ausgefuhrt, wenn
Variablen mit einem Datentyp >
2 Bytes und ungeraden
Adressen verwendet wurden
oder wenn in MULTIPROG ein
interner Fehler aufgetreten ist.
Nur bei Motorola-Plattformen.
wird ausgefihrt, wenn ein
Fehler bei einer Zeichenfolge-
Operation auftritt, z.B. wenn
eine Zeichenfolge durch eine
andere ersetzt werden sollte,
aber nicht gefunden wurde.

Das Multi-Task-System

Aktionen

SPS wechselt in den Zustand
'STOP'

Anwender-Tasks werden deaktiviert
alle Ausgange werden aktualisiert
die Close-Funktion des I/O-Treibers
wird ausgefihrt

SPS wechselt in den Zustand
'STOP'

SPS wird nicht gestartet

Anwender-Tasks werden deaktiviert
alle Ausgange werden aktualisiert
die Close-Funktion des I/O-Treibers
wird ausgefihrt

SPS wechselt in den Zustand
'STOP'

Anwender-Tasks werden deaktiviert
alle Ausgange werden aktualisiert
die Close-Funktion des I/O-Treibers
wird ausgefihrt

SPS wechselt in den Zustand
'STOP'

Das Verhalten einer Zeichenfolge-
Ausnahme hat sich geandert! In der
Standardeinstellung wird nach dem
Auftreten einer Zeichenfolge-
Ausnahme das SPG 21 aufgerufen.
Zusatzlich wird ein Eintrag in den
Fehlerkatalog vorgenommen, der
die Modul- und Zeilennummer
enthalt. Die SPS bleibt im 'RUN'-
Status.

System-Tasks werden nicht vom Watchdog tberwacht.
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8.2.4

Default- Task

© schleicher

Die Default-Task lauft mit der niedrigstmoglichen Anwender-Task-
Prioritat als sog. Hintergrund-Task und ist nicht zeitiberwacht. Sie
wird dann aktiviert, wenn alle héherprioren Anwender-Tasks
abgearbeitet wurden. Die Default-Task ist dabei so konfiguriert, dass
sie einen Teil der zur Verfligung stehenden Restzeit beansprucht
(max. 80 %) jedoch héchstens alle 20ms ausgefuhrt wird.

In jeder Ressource ist nur eine Default-Task erlaubt.

Alle Treiber der 1/0O-Konfiguration, die nicht explizit einer Anwender-
Task zugeordnet wurden, fihren zum automatischen Anlegen der
Default-Task und werden im Kontext der Default-Task ausgefuhrt.
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8.3 Anwender-Task-Information
Fir jede Anwender-Task werden Informationen auf System-Variablen
abgebildet. Die unten abgebildeten Typdefinitionen der
Systemvariablen sind in der Bibliothek SchleicherLib im Abschnitt
PLC_Types zu finden.
TYPE
TaskNameType : ARRAY [1..10] OF BYTE;
END_TYPE
TYPE
TaskInfoTypeO : STRUCT
MaxTask INT; - 00: *) max. mégliche Taskanzahl
CurTask INT; ¢ 02: *) aktuelle Taskanzahl
END_STRUCT (* TasklnfoTypeO *);
END_TYPE
TYPE
TaskInfoTypel : STRUCT
TaskName : TaskNameType; (* 04: *) Taskname
TaskPrio INT; & 14: ) Taskprioritét
TaskMode INT;  16: *) Taskmode
TaskPeriod INT; ¢ 18: [ms] ™) Taskperiode in ms
TaskStack INT; - 20: ) GroRke des benutzten Task-Stacks
MainPoe INT; (* 22: assigned PLC program *) zugeordnetes SPS-Programm
TaskWatchDog : INT; 24z [ms] *) Watch-Dog-Zeit in ms
reserve0 = DINT; (* 26: *)
MaxStack INT; (* 30: max. used stack *) GroRe des méglichen Task-Stacks
CurDuration : INT; (* 32: [ticks] *) aktuelle Taskdauer einschlieRlich
bevorrechtigte Aufrufe
MinDuration : INT; (* 34: [ticks] *) minimale Taskdauer
MaxDuration : INT; (* 36: [ticks] *) maximale Taskdauer
AveDuration : INT; (* 38: [ticks] *) mittlere Taskdauer
CurDelay INT; (* 40: [ticks] *) aktuelle Taskverzdgerung
MinDelay INT; (* 42: [ticks] *) minimale Taskverzdgerung
MaxDelay  : INT; (* 44: [ticks] *) maximale Taskverzégerung
AveDelay  : INT; (* 46: [ticks] *) mittlere Taskverzdgerung
END_STRUCT (* TasklInfoTypel *);
END_TYPE
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B Global_VYariables:Configuration. Besource - Configuration. Resource.Global_¥ariables

© schleicher

Die Variablen werden mit den Typen TaskinfoType0 und
TaskIinfoTypel deklariert.

I ame Tvp Yemwendung | Beschreibung Adresze Anfangzw.. | Beman... |~
Taskinfal TaskinfaTypel WAR GLOBAL %MD 1.1000 il
Tazkinfol TazkinfaTypel VAR GLOBAL %D 11004 r
Taskinfo? TaskinfaTypel WAR_GLOBAL %MD 11058 O
Taskinfo3 TaskinfaTypel VAR GLOBAL %MD 11132 r
Taskinfod TaskinfaTypel WAR_GLOBAL %MD 11196 O
_I_Tasklnfcuﬁ TaskinfoTypel WAR_GLOBAL %MD 11260 O =
3 i

Die folgende Anwendertask-Information wird mit einem Offset von 64
ab 1004 deklariert (1004 + 64 = 1068 usw.).

Die Reihenfolge der Tasks wird durch den Rang der Task im

Projektbaum Physikalische Hardware/Configuration/Resource/Tasks
festgelegt.
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8.4 Task-Prioritaten
Die Tabelle gibt eine Ubersicht iber die empfohlenen Task-
Prioritdten bzw. deren Einordnung hinsichtlich wichtiger reservierter
Firmware-Tasks (ttwLAGE, tftwCANhigh, tfwlPO).
MULTIPROG- RTOS*- Prioritdtt ~ RTOS* Verwendung
Prioritat (defaultl) Task-Name
0 30 beliebig z.B. Anwender-Task (Ereignis 0)
1 31 beliebig z.B. Anwender-Task (Ereignis 1)
2 32 beliebig z.B. Anwender-Task (Ereignis 4)
3 33 tftwLAGE reserviert fir Lageregel- Task (nur XCN)
4 34 beliebig z.B. Anwender-Task (Ereignis 4, 5)
5 35 tftwCANhigh reserviert fir CAN- Stack Task
(Option CAN_HIGH_PRIO = 1)
6 36 beliebig z.B. Anwender-Task (Ereignis 5, 6)
7 37 ttwlPO reserviert fir IPO- Task (nur XCN)
8 38 beliebig z.B. Anwender-Task (Ereignis 5)
9 39 tftwCANhigh reserviert fir CAN- Stack Task
(Option CAN_HIGH_PRIO =0)
10 40 beliebig z.B. Anwender-Task (Ereignis 5)
11..15 41.45 beliebig z.B. zyklische Anwender-Tasks
16..31 46 beliebig z.B. sonstige, zyklische Anwender-Tasks
Default 127 default Hintergrund-Task

A
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Eine falsche oder zumindest ungeeignete Wahl der Anwender-Task-
Einstellungen hinsichtlich Typ, Prioritat oder Interrupt-Mode usw. -
insbesondere in Kombination mit langen Programmlaufzeiten - kann zu
Steuerungsfehlfunktionen fiihren, da essentielle Firmware-Tasks
(ttwLAGE, tfwCANhigh, tfwlPQO) verdrangt werden.

Das System unterstitzt insgesamt 18 Anwender-Tasks
(Prioritatsstufen 0..16 und die Default-Task).
Tasks mit Prioritatswerten >= 16 werden mit Prioritat 16 ausgefihrt.
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8.5 Tasks und Watchdogs

Es gibt zu jeder anwenderdefinierten Task einen eigenen
einstellbaren Watchdog.

Der Watchdog uberprtift, ob die Taskausfiihrung am Ende des
Watchdog-Zeitintervalls beendet ist. Wenn die Taskausfuhrung nach
dieser Zeit nicht beendet wird, wird die System-Task SPG 10
'WATCHDOG' ausgefuhrt und die SPS geht in den 'STOP'-Zustand
Uber, wenn keine weiteren Aktionen programmiert wurden. Zusatzlich
wird ein Eintrag in den Fehlerkatalog vorgenommen. Das Watchdog-
Zeitintervall beginnt, wenn die Task bereit fir die Ausfihrung ist. Das
Watchdog-Zeitintervall wird im Dialog 'Task ... einrichten' in
MULTIPROG festgelegt.

Wenn die Ausfihrungsdauer der Task sowie die Watchdog-Zeit
annahernd denselben Wert haben und eine hohe CPU-Auslastung
vorliegt, ist es moglich, dal wahrend der Umsetzung einiger Online-
Bedienschritte die Watchdog-Zeit Uberschritten wird.

Ein Grund fur dieses Verhalten kann sein, da® wahrend des
Debuggens im Online-Modus der Adrel3status mit Durchlaufkontrolle
ausgewahlt wurde.

Task Ta. Task Task

L L h S
T T rd

30 40 t/ms

Abbildung 29: Task und Watchdog

In diesem Beispiel ist die Watchdog-Zeit der angezeigten Task auf 10
ms eingestellt. In der Abbildung Uberschreitet die Task ihre Watchdog-
Zeit nach 20 ms. Wenn die Watchdog-Zeit der Task auf 20 ms
eingestellt ist, wird sie beim nachsten Mal nach 30 ms ausgefiihrt. In
diesem Fall wird die Ausfiihrung einer Task nach 20 ms
Ubersprungen.
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8.6 Tasks einfugen und Programme zuweisen

Um eine Task einzufligen missen in MULTIPROG folgende Schritte
ausgefihrt werden:

e Im Projektbaum, unter der Ressource fir die jeweilige Steuerung,
mit der rechten Maustaste auf den Ordner Tasks klicken, um das
Kontextmenl zu offnen.

=38 Physikalische Hardware
E% Configuration : =
E% Rezource ;| XCS 5"
El@ Tazksz

e Den MenuUpunkt Einflgen/Task wahlen, es erscheint der Dialog
Einflgen.

e Den Namen fir die Task eingeben.

e Im Listenfeld Task-Typ den gewlinschten Task-Typ einstellen.
Es kann zwischen einer Default-Task, zyklischen Task, der
Ereignis- oder System-Task gewahlt werden.

Hinweis: Wenn der Tasktyp 'DEFAULT' nicht in dem Listenfeld
aufgefihrt ist, besitzt die Ressource bereits eine Default-Task.

e Den Dialog. mit OK bestatigen.
Es erscheint der Dialog Task-Einstellungen fir ... Abhangig von
der zuvor ausgewahlten Task enthalt der Dialog verschiedene
Text- und Listenfelder.

e Fr die jeweilige Task mussen folgende Parameter eingegeben

werden:

zyklische Task Zeitintervall

Ereignis-Task Ereignisnummer (Nummer des Interrupt)
System-Task Nummer eines Systemprogrammes

Bei der Vergabe der Prioritdt missen unbedingt die Ausfihrungen
im Abschnitt Task-Prioritaten beachtet werden.
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Programme missen Tasks zugewiesen werden um sie auszufiihren.
Zuweisen eines Programmes zu einer Task bedeutet, daf} eine
Instanz des Programmes ausgefuhrt wird, wenn die Task aktiviert
wird. Von einem Programm kdnnen verschiedene Instanzen
verschiedenen Tasks zugeordnet werden.

Einer Task kénnen mehrere Programme zugewiesen werden. In
diesem Fall wird das erste Programm im Taskverzeichnis als erstes
ausgefihrt. Danach wird das Programm darunter ausgefihrt usw.

Um Programme zuzuweisen mussen in MULTIPROG folgende
Bedienschritte durchgefiihrt werden:

e Im Projektbaum mit der rechten Maustaste auf das Symbol der
Task klicken in die das Programm eingefiigt werden soll.

B35 Tasks
&2 lzerT sk : DEFAILT

Einfuigen. .. Dokurmentationz-Arbeitsblatt
Ligechen Tazk

Programminstanz

: : Auzzchreiden
: F.opieren |
A Clakal Warizklas Emfiliaen

¢ Im Kontextmenu Einfiigen/Programminstanz wahlen.

e Einen Instanznamen fir das Programm in das Feld
Programminstanz eingeben.

¢ Im Listenfeld Programmtyp das gewiinschte Programm
einstellen.

e Den Dialog mit OK bestatigen.
Das Programmsymbol wird in den Projektbaum eingefiigt.
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9

e Betriebssytem: ProConOS

Die SPS

e Programmierung: MULTIPROG nach IEC 61131-3
e Kommunikation mit der CNC Uber Koppelspeicher

9.1

9.2

9.21
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Programmierung

Die Programmierung der XCx erfolgt mit der Programmiersoftware
MULTIPROG nach IEC 61131-3 auf einem PC.

Die Programmiersoftware besteht aus der Software MULTIPROG und
den AddOns fur MULTIPROG von Schleicher.

Das Programmiersystem mit Programmieranleitung ist als Zubehdr zu
beziehen. Siehe dazu Kapitel "Zubehor und Ersatzteile".

Die SPS wird mit dem fertig kofigurierten Projekt ausgeliefert, auf
dessen Grundlage die Programmierung der SPS begonnen werden
kann (siehe Kapitel Inbetriebnahme).

SPS-Betriebszustande und Startverhalten

Betriebszustande

Betriebszustand
EIN

STOP

BETRIEB

HALT

Beschreibung

Stromzufuhr ist eingeschaltet

es ist kein Programm geladen

Programm ist geladen

Anwendertasks sind inaktiv

Eingange des Prozessabbildspeichers werden nicht aktualisiert
Ausgangssignale werden nicht an die Ein- und Ausgénge lbermittelt
Programmausflhrung ist aktiviert

Anwendertasks sind aktiv

Eingdnge des Prozessabbildspeichers werden gemaf der I/O-
Konfiguration aktualisiert

Ausgange des Prozessabbildspeichers werden gemaR der I/O-
Konfiguration und der Programmausflihrung aktualisiert
Programmausfiihrung wird an einem Haltepunkt angehalten
Anwendertasks sind inaktiv

Eingadnge des Prozessabbildspeichers werden nicht aktualisiert
Ausgénge des Prozessabbildspeichers werden nicht aktualisiert

Der aktuelle Zustand der SPS wird in MULTIPROG im Projekt-
Kontrolldialog in der Zeile Status: angezeigt.

Wenn hinter dem aktuellen Zustand im Kontrolldialog 'Debug'
angezeigt wird, bedeutet das, dass Haltepunkte gesetzt oder
Variablen geforct wurden.



Die SPS

9.2.2
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Wechseln der Betriebszustanden mit MULTIPROG

Uber die graphische Benutzeroberflache von MULTIPROG kann
gesteuert werden, wann die Programmausfiihrung auf der SPS
gestartet und gestoppt wird. Die Schaltflachen fir Wechsel, die im
aktuellen Betriebszustand nicht mdglich sind, sind im Projekt-

Kontrolldialog abgeblendet.

Starten der Programmausfihrung
Zustandswechsel Schaltflache im
von - nach Kontrolldialog

Stop > Betrieb

Stop > Betrieb

Stop > Betrieb

Stoppen der Programmausfihrung
Zustandswechsel Schaltflache im
von -> nach Kontrolldialog

Betrieb = Stop

Allgemeines Reset

Zustandswechsel Schaltflache im
von - nach Kontrolldialog

Stop

Power on
Cold start with
Reset bootproject
Download project
Sto
3 S Run

~
Cold / Warm / Hot

Restart‘\ Breakpoint set

Halt

0

Beschreibung, was passiert

es erfolgt ein Kaltstart

alle Daten werden initialisiert

SPG 1 wird aufgerufen

alle Anwendertasks werden aktiviert

die Programmausfuihrung wird aktiviert

es erfolgt ein Warmstart

nur nicht-gepufferte Daten werden initialisiert
SPG 0 wird aufgerufen

alle Anwendertasks werden aktiviert

die Programmausfiihrung wird aktiviert

es erfolgt ein Heil3start

es werden keine Daten initialisiert

alle Anwendertasks werden aktiviert

die Programmausfiihrung wird aktiviert

nicht verfligbar, wenn Sie die Programmausfiihrung
zum ersten Mal nach dem Senden starten

Beschreibung, was passiert

¢ alle Anwendertasks werden deaktiviert, wenn ihr
Arbeitszyklus beendet ist

e SPG 2 wird aufgerufen

e die Ausgange des Prozessabbildspeichers werden
geschrieben

e die Programmausfihrung wird gestoppt

¢ die physikalischen Ausgange werden auf Null oder
Vorzugsabschaltlage gesetzt

Beschreibung, was passiert

e das Projekt wird geloscht
¢ es erfolgt ein allgemeines Reset
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9.2.3 Startverhalten der SPS nach dem Einschalten der Versorgungsspannung

Das SPS-Startverhalten wird mit dem Betriebsartenschalter
eingestellt.

Es konnen folgende Varianten ausgewahlt werden:
¢ PROG SPS-Stop

¢ WARM SPS-Warmstart nach IEC 61131-3
e COLD SPS-Kaltstart nach IEC 61131-3

9.3 Systemvariablen

Systemvariablen informieren Uber den Systemzustand, wie z.B. Gber
geforcte Variablen, Leistungsfahigkeit der CPU, etc. Diese Variablen
haben feste Speicheradressen und kénnen vom SPS-Programm
verwendet werden, um die entsprechenden Informationen zu erhalten.

Alle Systemvariablen in der folgenden Tabelle sind bereits im Bereich
Global_Variables des Arbeitsblattes Global_Variables deklariert.

Systemvariablen

Name Datentyp Log. Log. Beschreibung
Adr.  Adr.
(Byte) (Bit)
PLCMODE_ON BOOL 0 0 TRUE := aktueller SPS-Zustand ist EIN
PLCMODE_RUN BOOL 0 1 TRUE := aktueller SPS-Zustand ist
BETRIEB
PLCMODE_STOP BOOL 0 2 TRUE := aktueller SPS-Zustand ist STOP
PLCMODE_HALT BOOL 0 3 TRUE := aktueller SPS-Zustand ist HALT
PLCDEBUG_BPSET BOOL 1 4 TRUE := ein oder mehrere Haltepunkte
sind gesetzt
PLCDEBUG_FORCE BOOL 2 0 TRUE := eine oder mehrere Variablen
sind geforct
PLCDEBUG_POWERFLOW BOOL 2 3 TRUE := Durchlaufkontrolle ist aktiv
PLC_TICKS_PER_SEC INT 44 - Anzahl der Systemticks pro Sekunde, die

von der SPS als Systemzeitbasis
verwendet werden. Dieser Wert bestimmt
die Zeitauflosung der SPS flr
Funktionsbausteine fur Zeitverzogerung,
wie TON, TOF oder TP und die kirzeste
Zykluszeit fur die DEFAULT-Task und
zyklische Tasks.

PLC_SYS_TICK_CNT DINT 52 - Anzahl der gezdhlten SPS Systemticks

Zusatzlich zu diesen Systemvariablen sind weitere Variablen definiert,
die Informationen zum System vorhalten.

Die Typdefinitionen der Variablen sind in der Bibliothek SchleicherLib
im Abschnitt PLC_Types zu finden.
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9.4 Bibliotheken und Funktionsbausteine in MULTIPROG
Funktionsbausteine sind in Bibliotheken zusammengefasst. Sie
werden, je nach Steuerungstyp, beim Erstellen eines neuen
MULTIPROG-Projektes automatisch eingebunden oder kénnen bei
Bedarf manuell eingebunden werden.
Bibliotheken XCN XCS XCN XCS XCN XCS  Pro- Pro- MCS MCS Simulation
XX Txx  Bxx  5xx 3xx 3xx Numeric SyCon 20-20 20-21
PROCONOS + + + + + + + + + +
BIT_UTIL + + + + + + + + + +
CANopen_Vxxx + + + + o o + + _ + _
CFB_Vxxx o) o) o] o] o] o] o o) - - -
CNC_Vxxx + - + - + - + - - - -
Date_Time + + + + + + + + + + -
Microline - - - - - - - _ + + _
MMI o o o] o] o] o] o] o o o] -
PLC_Vxxx + + + + + + + + - - -
Profibus_Vxxx 0 o) o] o] o] o] o] o) - - -
Serial o] o o} o] o o -
SchleicherLib_Vxxx + + + + + + + + - - -
XCX7_Vxxx + + - - - - - - - - -
+ Werden beim Erstellen eines neuen Projektes automatisch
eingebunden.
o Kdnnen je nach Bedarf manuell eingebunden werden.

nicht moglich oder unnétig

Funktionsbausteine kdnnen folgendermafien eingebunden werden:

Mit der rechten Maustaste im Projektbaum von MULTIPROG das
Kontextmenu Bibliotheken/Einfligen/Bibliothek 6ffnen.

Ea Projekt

B | :
..... Einfdgen...
A
----- L& CAMapen_ 002"
----- ey CNEC oDz
----- @ Date_Time®
----- e PLC 004

----- L1 Datentypen

Bibliothek.

15500 | Anierhe PIF <

Den Pfad \KWSoft MWT\PLC\FW_LIB und den Dateityp
Firmware Bibliothek (*.fwl) wahlen.
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Bibliothek einbinden il
Suchen ir: I 5 Pw_LIE j . =% ER-
BIT_UTIL MM
CANopen_v002  [PLC_voO4
CFB_Y000 CIPROCONGS
CMNC_ Y002 [ 5erial
Date_Time [ xcer_vono
Micraline

[ ateiname:; Einbinden I

Abbrechen

i

D ateityp: Firrmaare Bibliothek, [= fsl]
o

Jede Bibliothek ist in einem eigenen Pfad gespeichert.

Soll z.B. die Bibliothek Serial eingebunden werden, muss sie im
gleichnamigen Pfad die Bibliothek ausgewahlt werden.

Bibliothek einbinden

Suchen in; I@ Serial j & ek -

Dateiname:  |serial. ful Einbinden |
Dateiyp: | Firrnware Bibliothek [ fu) ~|  Abbrechen |

4

Zu den Bibliotheken (aulRer SchleicherLib) ist eine Online-Hilfe
vorhanden. Die Online Hilfe ist (iber das Kontextmen( der jeweiligen
Bibliothek erreichbar. Das Kontextmenu wird aktiv wenn mit der
rechten Maustaste auf das Icon der Bibliothek geklickt wird.

Hinweis zu den Variablendeklarationen der Beispielprogramme von Funktionsbausteinen

Die Beispielprogramme in den Hilfen zu den Funktionsbausteinen
enthalten Variablendeklarationen nach IEC 61131-3 mit den
Schlusselwortern VAR und END_VAR. Sollen die Beispielprogramme
mit MULTIPROG angewendet werden, missen die
Variablendeklarationen in Tabellenform, auf dem Variablen-
Arbeitsblatt der benutzten POE, von Hand eingetragen werden.
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941 Bibliothek CANopen_Vxxx

Die Bibliothek enthalt Funktionsbausteine fir die Parametrierung und
Diagnose des CANopen Netzwerkes.

Funktionsbaustein Nr. Kurzbeschreibung Steuerungstypen
CO_NET_SDO_WRITE 150 sendet ein Service Data Object (SDO) XCx
CO_NET_SDO_READ 151 empfangt ein Service Data Object (SDO) ProNumeric
CO_NET_GET _LOCAL_NODE_ID 152 liefert die eigene Node- ID zuriick ProSyCon
CO_NET_GET_STATE 153 liefert den aktuellen CANopen- Status MCS 20-21

CO_NET_GET_KERNEL STATUS 154 liefert den sog. erweiterten CANopen-
Kernelstatus

CO_NET_NMT 155 setzt den Status eines oder aller Gerate im
CANopen- Netzwerks
CO_NET_RECV_EMY_DEV 156 liest etwaige Emergency- Nachrichten von
einem bestimmten Netzwerk- Knoten
CO_NET_RECV_EMY 157 liest etwaige Emergency- Nachrichten von
einem beliebigen Netzwerk- Knoten
CO_NET_RECV_ERR_DEV 160 liest etwaige Error- Nachrichten von einem
bestimmten Netzwerk- Knoten
CO_NET_RECV_ERR 161 liest etwaige Error- Nachrichten von einem
beliebigen Netzwerk- Knoten
CO_NET_SENDL2 162 sendet beliebige CAN Layer 2- Nachrichten
CO_NET_PING 163 fuihrt ein Ping auf einen bestimmten Netzwerk-
Knoten aus
CO_NET_RESTART_CAN 164 startet die CANopen Kommunikation neu
(z. B. nach "bus- off")
CO_NET_RESTART ALL 165 startet den kompletten CANopen- Stack neu
CO_NET_SHUTDOWN 166 stoppt den CANopen- Stack
CO_NET_CAN_SYNC 170 ermdglicht die Synchronisation zwischen SPS-

Task und den CANopen- Stack

9.4.2 Bibliothek CFB_Vxxx

Die an IEC 61131-5 angelehnte Bibliothek CFB_Vxxx enthalt
Funktionsbausteine zur “peer-to-peer” Kommunikation tber TCP/IP.

Funktionsbaustein Nr. Kurzbeschreibung Steuerungstypen
CONNECT_V 60 stellt eine "peer-to-peer" Verbindung zwischen zwei XCx

Teilnehmern her ProNumeric
USEND_V 61 sendet beliebige Daten ProSyCon
URCV_V 62 empfangt beliebige Daten
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9.4.3 Bibliothek CNC_Vxxx

Die Bibliothek CNC_Vxxx enthélt Funktionsbausteine fiir das Lesen
und Schreiben von Systemdaten, SERCOS-, XRIO- und CAN-
Antriebsparametern und PROFIBU-DP-Antriebsparametern.

Funktionsbaustein Nr. Kurzbeschreibung Steuerungstypen
READ_Q_PARAM_* 200 bis 207 liest einen CNC-Systemdaten-Parameter XCN
WRITE_Q_PARAM_* 208 bis 215 schreibt einen CNC-Systemdaten-Parameter ProNumeric
SAVE_Q_PARAM_* 221 speichert die CNC-Systemdaten-Parameter auf der
Festplatte

SAVE_R_PARAM_* 220 speichert die CNC-Rechenparameter auf der
Festplatte

READ_SERC_PARAM 302 liest einen SERCOS-Parameter

WRITE_SERC_PARAM 303 schreibt einen SERCOS-Parameter
SET_SERC_PHASE 304 Umschaltung der SERCOS-Kommunikationsphase
SET_SERC_COMMAND 308 ausflihren eines SERCOS-Kommandos
MC_ANALOG 300 XRIO Motion Control Baustein (mit Lageregler) XCN
MC_ANALOG_1_AXIS 307 XRIO Motion Control Baustein fiir eine Achse (mit

Lageregler)
MC_CAN 301 CAN MotionControl Baustein
MC_DP 309 PROFIBUS-DP Motion Control Baustein
MC_DP_1_AXIS 310 PROFIBUS-DP Motion Control Baustein fiir eine
Achse
Hinweise:

Die Funktionsbausteine MC_ANALOG und MC_CAN sind von der
Bibliothek PCL_Vxxx in die Bibliothek CNC_Vxxx Ubernommen
worden (ab CNC_V003 / PLC_V005).

Die Funktionsbausteine MC_DP und MC_DP_1_AXIS gibt es ab der
Version CNC_V004.

9.4.4 Bibliothek Date_Time

Die XCx verfligt Gber eine gepufferte Echtzeituhr mit Kalender
(Berlicksichtigung von Schaltjahren) und einer Auflésung von 1
Sekunde.

Datum und Uhrzeit kdnnen mit den Funktionsbausteinen aus der
Bibliothek Date_Time gelesen und gesetzt werden.

Funktionsbaustein Nr.  Kurzbeschreibung Steuerungstypen
GET_TIME 130 Zeitlesen XCx
GET_DATE 128 Datum lesen ProNumeric
SET_TIME 131  Zeit setzen ProSyCon
SET_DATE 129 Datum setzen MCS xx-xx
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9.45 Bibliothek MM
Die Bibliothek MMI realisiert die Kommunikation mit einem
Bediengerat der COP-Familie Uber die serielle Schnittstelle der
Steuerung.
Funktionsbaustein Nr. Kurzbeschreibung Steuerungstypen
PPF_COP_COMM 140 kommuniziert mit einem COP-Bediengerat XCx
(PNet-Protokoll) ProNumeric
ProSyCon
MCS xx-xx
9.4.6 Bibliothek PLC_Vxxx
Uber den Umfang der Standard IEC- bzw. ProConOS-
Funktionsbausteine hinaus, werden weitere, steuerungsspezifische
Firmware-Funktionsbausteine in dieser Bibliothek bereitgestellt.
Funktionsbaustein Nr. Kurzbeschreibung Steuerungstypen
PUT_ERROR 400 erzeugt eine nutzerdefinierte Fehlermeldung XCx
(bitte nicht mehr verwenden) ProNumeric
PUT_ERROR2 401 erzeugt eine nutzerdefinierte Fehlermeldung ProSyCon
CLEAR_ERROR 402 l6scht eine mit Lock-Flag abgesetzte Fehlermeldung
READ_FILE 405 lesender Dateizugriff
WRITE_FILE 406 schreibender Dateizugriff
SEND_MAIL 410 sendet eine E-MAIL (SMTP Client)
XFIO_CONFIG 420 XFIO Interrupt Konfiguration XCx
XRIO_STATE 422 XRIO Statusinformationen
GET_MTS 430 liefert den aktuellen Zeitwert in ps Ticks XCx
OPEN_PROFILE 431 offnet eine Datei im INI-Format ProNumeric
NEW_PROFILE 432 legt eine neue Datei im INI-Format an ProSyCon
FLUSH_PROFILE 433 schreibt aktualisierte Datei im INI-Format
CLOSE_PROFILE 434 schlieRt eine Datei im INI-Format
GET_PROFILE_STRING 435 liest einen String aus einer Datei im INI-Format
GET_PROFILE_INT 436 liest einen Integer-Wert aus einer Datei im INI-Format
GET_PROFILE_REAL 437 liest einen Real-Wert aus einer Datei im INI-Format
WRITE_PROFILE_STRING 438 schreibt einen String in eine Datei im INI-Format
WRITE_PROFILE_INT 439 schreibt einen Integer-Wert in eine Datei im INI-Format

WRITE_PROFILE_REAL 440 schreibt einen Real-Wert in eine Datei im INI-Format

Hinweise:

Die Funktionsbausteine MC_ANALOG und MC_CAN sind von der
Bibliothek PCL_Vxxx in die Bibliothek CNC_Vxxx Ubernommen
worden (ab CNC_V003 / PLC_V005).

Die Funktionsbausteine xxx_PROFILE_xxx gibt es ab der Version
PLC_V006.
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9.4.7 Bibliothek Profibus_Vxxx

Die Bibliothek Serial enthalt Funktionsbausteine flr die
Kommunikation tUber die PROFIBUS-Karte.

Funktionsbaustein Nr. Kurzbeschreibung Steuerungstypen
DP_NET _GET STATE 190 liefert den Status der PROFIBUS-Karte XCx
DP_NET_PUT_MSG 191 setzt eine Nachricht an das Message Interface der Hilscher ProNumeric

Karte ab ProSyCon
DP_NET_GET_MSG 192 holt eine Nachricht vom Message Interface der Hilscher Karte
ab
9.4.8 Bibliothek Serial

Die Bibliothek Serial enthalt Funktionsbausteine fiir die serielle
Kommunikation der Steuerungen.

Funktionsbaustein Nr. Kurzbeschreibung Steuerungstypen
PORT_OPEN 135 offnet eine serielle Schnittstelle XCx
PORT_CLOSE 136 schlieldt eine serielle Schnittstelle ProNumeric
PORT_READ 137 gibt Zeichen auf einer seriellen Schnittstelle aus ProSyCon
PORT_WRITE 138 liest Zeichen von einer seriellen Schnittstelle MCS xx-xx
PORT_STATE 139 liefert Statusinformation einer seriellen Schnittstelle

9.49 Bibliothek SchleicherLib_Vxxx

Die Bibliothek SchleicherLib_Vxxx enthalt Datentypdefinitionen der
Firmware, die fir MULTIPROG bereitgestellt werden.
Funktionsbausteine sind in dieser Bibliothek nicht enthalten.

9.4.10 Bibliothek XCx7_Vxxx

Die Bibliothek XCx7_Vxxx enthalt Funktionsbausteine die
ausschlielich bei dem Steuerungstyp XCx 700 verwendet werden.

Funktionsbaustein Nr. Kurzbeschreibung Steuerungstyp
UZB_VR 250 Funktionsbaustein fiir den Betrieb der UZB 2VR Module XCx 700
UBA_ERR_CTRL 251 Fehlerhandling der UBA-Erweiterungsmodule

READ_AXIS_PAGE 305 liest einen Parameter aus der einer Achse zugeordneten
sogenannten Remotepage.

WRITE_AXIS_PAGE 306 schreibt einen Parameter in die einer Achse zugeordneten
sogenannten Remotepage

READ_RP 252 lesender Zugriff auf System-U Remotepages
WRITE_RP 253 schreibender Zugriff auf System-U Remotepages
IBSM 254 InterBus-S Master (USK-DIM)

Hinweis: Die Funktionsbausteine READ_RP, WRITE_RP und IBSM
gibt es ab der Version XCx7_V001.

146



Die SPS

9.5

951

© schleicher

Das SPS-Betriebssystem ProConOS

Die Initialisierungsdatei ProConOS.INI

Mit Hilfe der Datei ProConOS.INI lassen sich erweiterte Einstellungen
z.B. der Kommunikationstreiber, der Systemtasks und des CANopen-
Stacks applikationsspezifisch anpassen.

Falls ProConOS.INI noch nicht existiert oder geléscht wurde, wird die
Datei initial mit Default-Werten beim Start der Steuerungssoftware
angelegt.

Die Datei wird auf dem Compact Flash im Pfad
/ata0/OS/PLC/ProConOS.INI gespeichert.

Beschreibung der Section- und Key- Eintrage:

[PLC]

; starte SPS User Tasks mit mit hoher Prioritat
USR_HIGH PRIO =1 ; yes = 1 (default), no = 0

; verwende den ProConOS Socket Kommunikations- Treiber
PC_SOCKET DRV =1 ; yes = 1 (default), no = 0

; max. Anzahl der ProCon0S- Clients

; bei gleichzeitigen Zugriff auf die Steuerung

PC_SOCKET_BLOG = 4 ; default

: Verwende den ProConOS Serial 0/1 Kommunikations- Treiber
PC_SERIALO DRV = 0 ; yes = 1, no = 0 (default)
PC_SERIALO BR = 19200 ; Baudrate = 19200 (default)
PC_SERIAL1 DRV = 0O ; yes =1, no = 0 (default)

PC_SERIAL1 BR 19200 ; Baudrate = 19200 (default)

[CNC]

; starte die CNC IPO Task mit hoher Prioritat
IPO_HIGH PRIO = 0 ; yes=1, no=0 (default)
[CAN]

; starte die CANopen Task mit hoher Prioritat
CAN_HIGH_PRIO = O ; yes = 1, no=0 (default)

; Restart den CANopen Prozess nach PLC STOP (NMT master!)
RESTART CAN = 0 ; yes=1, no=0 (default)

: PLC STOP nach CAN heartbeat error

HBE_STOP_PLC = 1 ; yes = 1 (default), no = 0
; PLC STOP nach CAN Bus Off
CBO_STOP_PLC = 0 ; yes = 1 (default), no =0

[PATHS]

; Ablagepfad fiur CNC Online Protokollierung
ONLCONFIGPATH = ““/ata0/0S/ONL”

; Ablagepfad der NC- Dateien

NCFILESPATH = “/ata0/0S/CNC”
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Die CNC

Inbetriebnahme und Programmierung

Die Inbetriebnahme und Programmierung erfolgt mit der Software
"Schleicher-Dialog". Siehe dazu das gleichnamige Kapitel in dieser
Betriebsanleitung.

Der Schleicher-Dialog ist mit umfangreichen kontext-sensitiven- und
Online-Hilfen ausgestattet.

Die Hilfedateien, wie z.B. die Datei Antriebsparameter, kdnnen bei
Bedarf auch als PDF-Datei bezogen werden.

Der Befehlssatz der CNC-Programmierung ist Inhalt folgender
Programmieranleitungen:

CNC-Programmierung XCx und ProNumeric R4.322.2080.0
deutsch (322 381 61)
CNC Programming XCx and ProNumeric R4.322.2090.0
englisch (322 381 62)

Sie kdnnen kostenlos vom Internet: http:\\www.schleicher-
electronic.com als PDF-Dateien oder Windows-Hilfedateien geladen
werden.

Der SPS / CNC Koppelspeicher

Fir die Inbetriebnahme der CNC ist es unerlasslich die
Koppelspeicherstruktur in das Projekt einzufliigen.

Der Koppelspeicher besitzt eine umfangreiche Datenstruktur, die zur
Kommunikation zwischen SPS, CNC und Visualisierungssystemen
verwendet wird.

AulRerdem kann Uber den Koppelspeicher auf Datenbereiche wie z.B.
Version Number, Error Page und Log Book zugegriffen werden.

Im Abschnitt "Schnelleinfiihrung" wird die Vorgehensweise beim
Einfligen genau beschrieben.

Eine genaue Beschreibung samtlicher Variablen des Koppelspeichers
ist als Online-Hilfe der Software "Schleicher Dialog" verfiigbar. Als
PDF-Datei kann die Koppelspeicherbeschreibung von der Schleicher
Homepage http://www.schleicher-electronic.com unter
Betriebsanleitungen XCx geladen werden.
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10.3 Wichtige Hinweise zum Multi-Task-System und CNC

Fir den sicheren Betrieb der CNC ist es wichtig die Task-Hierarchien
A zu kennen und flr die einzelnen Anwender-Tasks zu berticksichtigen.

Far die CNC gilt:

e Die Gesamtlaufzeit der Anwender-Tasks, die mit einer Prioritat 0 bis 2 laufen, darf die Halfte der
Laufzeit der Lageregler-Task (Prioritat 3) nicht Gberschreiten.

e Die mit der IPO-Ebene synchron laufende User-Task (Ereignis 6) muss eine Prioritat zwischen 7
(IPO-Task) und 3 (Lageregler-Task) besitzen.

e Der CAN-Prozess wird vom System synchron zur IPO-Task aufgerufen, wenn die eingestellte
CAN-Zykluszeit gleich dem IPO- oder gleich dem Lagereglertakt ist.
Die an das Ereignis 5 gebundene User-Task lauft nach Abarbeitung des CAN-Prozesses.
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11 SLM-Antriebsmodul XP-SLM

Das SLM-Antriebsmodul XP-SLM stellt ein serielles
Hochgeschwindigkeits Interface mit SLM-Protokoll (Speed Loop Motor
Protokoll) fur den Datentransfer von und zu SLM-Antrieben und
Stellern der Fa. Control Techniques Drives Ltd. zur Verfiigung.

Uber dieses Modul kann die XCN die Positionierung und
Lageregelung von bis zu 4 unabhangigen NC-Achsen ausfiihren.
Desweiteren stehen 2 Inkrementalgeber-Eingénge und 2 Interrupt-
Messeingange zur Verfligung.

Das Modul wird fur die Erweiterung der XCx 540 eingesetzt. Es besitzt
folgende Eigenschaften:

e bis zu 4 Antriebe
I Q (|) C|)C|> e RS 485 Schnittstelle
N9

e SLM-Protokoll

-
-

Abbildung 30: SLM-Modul Frontansicht
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11.1 Anzeigen und Anschlisse

Anzeigen
LED

L1

L2

L3

L4

X11
X12
X13
X14
X15
X16

Anschliisse

D1
D2
D3
D4
E1
E2

Farbe
rot / griin

rot / griin

rot / griin

rot / griin

Antriebe

Geber /
Interrupt

© schleicher

Kommunikation Kanal 1

grin dauerhaft: Kommunikation ok

rot dauerhaft: Kommunikationsfehler
Kommunikation Kanal 2

grin dauerhaft: Kommunikation ok

rot dauerhaft: Kommunikationsfehler
Kommunikation Kanal 3

grun dauerhaft: Kommunikation ok

rot dauerhaft: Kommunikationsfehler
Kommunikation Kanal 4

grun dauerhaft: Kommunikation ok

rot dauerhaft: Kommunikationsfehler

Typ:
har-link®, Buchse, 10-pol.
Hersteller Fa. HARTING

Belegung siehe unten
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11.2

X11 D1 Antriebe

2A 2E
1A 1E

Pin
1A
2A
1B
2B
1C
2C
1D
2D
1E
2E

Belegung der Buchsen am Modul (Draufsicht)

Bezeichnung
COM1+
COM1-
COM2+
COM2-
COM3+
COM3-
HWEN1
nc
+24V-EXT
GND-EXT

SLM-Antriebsmodul XP-SLM

Bemerkung

SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 1
SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 1
SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 2
SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 2
SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 3
SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 3
Reglerfreigabe (Hardware Enable)
not connected

externe Spannungseinspeisung
externe Spannungseinspeisung

Neben den Anschlissen COM1 stehen hier auch die Anschlisse
COM2 und COMS flir zwei weitere Antriebe zur Verfligung. Dies ist
speziell fur MultiAx-Antriebe der Fa. Control Techniques gedacht. Die
Reglerfreigabe gilt fir alle drei Achsen zusammen.

X12 D2 Antrieb

2A 2E
1A 1E

X13 D3 Antrieb

2A 2E
1A 1E
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Pin
1A
2A
1B
2B
1C
2C
1D
2D
1E
2E

Pin
1A
2A
1B
2B
1C
2C
1D
2D
1E
2E

Bezeichnung
COM2+
COMz2-

nc

nc

nc

nc
HWEN2
nc
+24V-EXT
GND-EXT

Bezeichnung
COM3+
COM3-

nc

nc

nc

nc
HWEN3
nc
+24V-EXT
GND-EXT

Bemerkung

SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 2
SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 2
not connected

not connected

not connected

not connected

Hardware Enable (Reglerfreigabe)
not connected

externe Spannungseinspeisung
externe Spannungseinspeisung

Bemerkung

SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 3
SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 3
not connected

not connected

not connected

not connected

Hardware Enable (Reglerfreigabe)
not connected

externe Spannungseinspeisung
externe Spannungseinspeisung
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X14 D4 Antrieb
Pin
2A 2E 1A
2A
o
1A 1E 2B
1C
2C
1D
2D

1E
2E

Bezeichnung
COM4+
COM4-

nc

nc

nc

nc
HWEN4
nc
+24V-EXT
GND-EXT

© schleicher

Bemerkung

SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 4
SLM-Protokoll (RS485), Antrieb 4

not connected
not connected
not connected
not connected

Hardware Enable (Reglerfreigabe)

not connected

externe Spannungseinspeisung
externe Spannungseinspeisung

X15 E1 und X16 E2 Inkrementalgeber / Interrupt-Messeingange

Pin
2A 2E 1A
2A
o
1A 1E 2B
1C
2C
1D
2D

1E
2E

Bezeichnung
A

/A

B

/B

NULL
/NULL

nc
GND-EXT
INT+

INT-

Bemerkung
Geber-Eingang A
Geber-Eingang /A
Geber-Eingang B
Geber-Eingang /B
Geber-Eingang NULL
Geber-Eingang /NULL
not connected
Ground, extern
Interrupt-Eingang+
Interrupt-Eingang-
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11.3

Grunddaten

Artikel-Nr.
Anzahl der steuerbaren NC-Achsen

Elektrische Daten

Leistungsaufnahme der internen Spannungsversorgung
Galvanische Trennung

Versorgungsspannung extern
Spannung
Leistungsaufnahme

Serielle SLM-Schnittstelle

Anzahl
Physik
Protokoll

Hardware Enable (Reglerfreigabe)
Anzahl
Schaltpegel

Ausgangsstrom
Signalverzdégerung

Geber-Eingange
Anzahl
Physik
max. Eingangs-Frequenz

Interrupt-Eingange
Anzahl
Schaltpegel

Eingangsstrom

Signalverzdgerung
Triggerung

Zubehor
XP-SLM-K1-3,5

SLM-Antriebsmodul XP-SLM

Technische Daten SLM Antriebsmodul XP-SLM

R4.503.0040.0 (503 383 32-M)
bis zu 4 Achsen

typ. 2 W
ja, mittels Optokoppler

+24V-EXT, GND-EXT
DC 24 V +/-20% max. 5% Restwelligkeit
1,3W

COM1+, COM1-; COM2+, COM2-; COM3+, COM3-; COM4+,
COM4-;

4
RS485; 2,5 MBaud
durch ASIC CT2239-003 der Fa. Control Techniques

HWEN1; HWEN2; HWEN3; HWEN4
4

H-Pegel > +24V-EXT - 0,5V
L-Pegel <1V

05A

<300 us (Hardware)

A, /A, B, /B, NULL, /NULL
2

RS422

2 MHz

INT+, INT-

2

H-Pegel = +11 V bis +30 V
L-Pegel =-30 V bis +5 V
min. H-Pegel (+11 V) =22 mA
max. L-Pegel (+5 V) <2 mA
typ. (+24 V) 8 mA

max. (+30 V) £ 15 mA

<100 ns (Hardware)

Flanken-Triggerung

Verbindungskabel 3,5m von XP-SLM-Modul nach Antrieb (10-adrig, einseitig

Harting-Stecker)
Artikel-Nr.: R4.506.0010.0 (506 383 85)
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11.4 Schnittstellen

Antriebsmodul XP-SLM
X11

VA

CoMm1+

COM1-
RS 485

coma+
com2-
_1q
>

COM3+

RS 485 COM3-

HWEN1

+24V-EXT

|
VA

GND-EXT

RS 485 -
= X12

Com2+

— COM2-

RS 485 HWEN2

+24V-EXT

GND-EXT

= X13
CoMm3+

COM3-

HWEN3

+24V-EXT

GND-EXT

— X14

COM4+

COM4-

HWEN4

+24V-EXT

GND-EXT

— X15/X16

NULL

< NULL

INT+

INT-

GND-EXT

N

+24V
v —f)
GND

H SHIELD

Abbildung 31: Schnittstellen XP-SLM
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Externe Spannungsversorgung

Die externe Spannungsversorgung kann durch ein 24V-Netzteil oder durch den Antrieb (z.B. MultiAx
der Fa. Control Techniques) eingespeist werden. Siehe dazu auch Kapitel 11.6 Verdrahtungs-Beispiel
mit MultiAx.

Serielle SLM-Schnittstelle

Uber eine SLM-Schnittstelle werden immer 3 Teilnehmer miteinander verbunden:
- Motion-Contoller (XCN mit XP-SLM)

- Umrichter (z.B. MultiAx der Fa. Control Techniques)

- Motor (z.B. Unimotor Fa. Control Techniques)

XCN Servo-Steller Motor
(Lageregelung) z.B. MultiAx z.B. Unimotor
(Strom-Regler) (SinCos-Encoder)

Datenbus - SLM-Protokoll

Hardware Enable (Reglerfreigabe)

Geber-Eingange

An die Geber-Eingange kénnen optional zwei Handrader angeschlossen werden.
(Derzeitig sind die Eingange nur hardwaremaRig vorhanden, eine SW-Schnittstelle ist in
Vorbereitung.)

Interrupt-Eingange
An die Interrupt-Eingange kénnen Messtaster angeschlossen werden.

Es gibt 2 Interrupt-Eingange auf der Karte.
(Derzeitig wird softwareseitig nur der Interrupt-Eingang von Stecker X15 ausgewertet.)

Fir Messfunktionen sind folgende $-Funktionen und Koppelspeicher-Variablen zu beachten:

$-Funktionen
$53  Abbruch der Fahrbewegung mit Kompensation des Schleppabstandes durch Interruptsignal
$54  Restweg loschen durch Interruptsignal

Koppelspeicher
cncMem.axSect[n].figN2P.bRapAxStpAct Rapid Axis Stop Active  $53 Messzyklus ist aktiv
cncMem.axSect[n].figN2P.bRapMeasAct Rapid Measurement $54 Messzyklus ist aktiv

Active
cncMem.axSect[n].figN2P.bMeasValOk MeRwert ist gliltig
cncMem.axSect[n].wrdN2P.ICurMeasPos Current Measurement  aktuelle Position des Antriebs
Position zum Messzeitpunkt ($53 /

$54)
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11.5 Applikationsbeispiel

An eine XCN mit dem SLM Antriebsmodul XP-SLM sollen ein Steller
MultiAx und zwei Motoren Unimotor der Fa. Control Techniques
angeschlossen werden. Die Antriebe werden steuerungsseitig Gber
die Stecker X1 und X2 angeschlossen.

Das Diagramm zeigt die prinzipielle Verdrahtung der Antriebe (ohne
den Leistungsteil).

MultiAx

FNC Axis A Axis B Axis C

— | E— \_‘_1 | —
|
»
]
Unimotor
B
|
.
Unimotor
A

24VDC

Abbildung 32: Applikationsbeispiel XP-SLM
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11.6 Verdrahtungs-Beispiel mit MultiAx

SLM Antriebsmodul XP-SLM an MultiAx (15 pol. High Density D-Sub)

Schleicher XP-SLM MultiAx
X11 D1 MC (FNC)
COM 1+ 1 ||Com [Axis A data
SLM
COM 1- 2 || Com\ | Technology
COM 2+ 6 || Com |[Axis B data
SLM
COM 2- 7 || Com\ | Technology
COM 3+ 13 || Com |Axis C data
SLM
COM 3- 14 [| Com\ [ Technology
HWEN 1 3 || Global hardware
enable
+24 'V - EXT
5 ||+24V SLM
GND - EXT 4 ||oVv Common Supply
Connector 12 || OV
shell
11 || 24V Internal
15| Cable Shields
Abbildung 33: Verdrahtung XP-SLM an MultiAx
Diese Art der Verdrahtung wird nur empfohlen, wenn die Modifikation
A mit der elektronischen Sicherung in MultiAx implementiert ist.

Ohne diese SchutzmaRnahme ist diese Verdrahtung fehlerhaft und
kann die Spannungsversorgung von MultiAx beschadigen.

Eine Verdrahtung ohne diese Modifikation 1&3t die Gewahrleistung fur
den Antrieb hinfallig werden.
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Hinweise zu MultiAx

Werden bei ausgeschalteter Spannungsversorgung (AC) des
Antriebs Positions-Daten bendétigt, so mul} eine externe 24V
Spannungsversorgung an MualtiAx (MC (FNC) Pin 5 und 4)
angeschlossen werden.

Steckerbelegung des Anschlusse MC (FNC):

4 com |Axis-B data

ﬁxis-hdalal com B com | € technology
Ew technology | com i

B Reserved

B Reservad

Global hardware-enable

Status-relay | 4 4 com |Axis—c data
contact | « ¥ comt | Em technology
SLM supply | 7Y COMMONE i W Reserved

B Cahle shiglds

MC
Abbildung 34: Steckerbelegung XP-SLM MC (FNC)
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11.7 Verdrahtungs-Beispiel mit M'Ax

SLM Antriebsmodul XP-SLM an M'Ax (15 pol. High Density D-Sub)

Schleicher XP-SLM M’Ax
X12 D2 MC/EIA485
COM 2+ 1 [|Com SLM
Technolo
COM 2- 2 || com\ 9y
HWEN 2 3 Global hardware
enable
+24 \V - EXT 11 || +24V user supply
GND - EXT 12 || OV Common
Connector
shell 15 || Cable Shields

Abbildung 35: Verdrahtung XP-SLM an M'Ax

SLM Antriebsmodul XP-SLM an M'Ax (RJ45)

Schleicher XP-SLM M’ Ax
X12 D2 MC
GND - EXT
IEI 24V user supply
+24 V - EXT |E| 0V Common
HWEN 2 Hardware enable
COM 2+
Com\ [ SLM
COM 2- Com | Technology
Connector Connector shell
shell

Abbildung 36: Verdrahtung XP-SLM an M'Ax RJ45
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Hinweise zu M'ax

Werden bei ausgeschalteter Spannungsversorgung (AC) des
Antriebs Positions-Daten bendtigt, so mul} eine externe 24 V
Spannungsversorgung an M'Ax (MC/EIA485 Pin 5 und 4)
angeschlossen werden.

Steckerbelegung des Anschlusses MC/EIA485:

Elh 485

24V user supply
OV COMMON

[gl';ﬁ:ﬂ[:(hnofugr I

Hardware enable

Status-relay | o
contact | -

OV COMMON m ~== 8t
_l 24V e W0V COMMON

SLM-and-user

back-up supply MC/EIA485

Abbildung 37: Steckerbelegung XP-SLM MC/EIA485

Steckerbelegung des Anschlusses MC/EIA485:

MC

Abbildung 38: Steckerbelegung XP-SLM MC/EIA485
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12 SERCOS-Modul XP-SRC

Das SERCOS-Antriebsmodul XP-SRC stellt einen SERCOS-Ring zur
Verfugung, an dem bis zu 8 unabhangige SERCOS-Antriebe Uber
einen Lichtwellenleiter betrieben werden kénnen.

In der Steuerung kénnen maximal zwei Antriebsmodule XP-SRC
Verwendung finden.

SERCOS-Master nach IEC1491
8 Achsen

e Lichtwellenleiteranschluf®
nach IEC 874-2

O

—
-

L4Q!

1

[ XP-SRC J

Abbildung 39: SERCOS-Modul Frontansicht
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© schleicher

12.1 Anzeigen und Anschlisse

Anzeigen

Bezeichnung Farbe

L1 SERCOS grin/rot  SERCOS Hochlaufphase:
~ PHASE 1 grun an - Phase 1 durchlaufen
VOO0 rot an - Phase 1 nicht durchlaufen
,|_ l ,L Jr L2 SERCOS grin/rot  SERCOS Hochlaufphase:
- == PHASE 2 griin an - Phase 2 durchlaufen
rot an - Phase 2 nicht durchlaufen
L3 SERCOS grin/rot  SERCOS Hochlaufphase:
PHASE 3 grin an - Phase 3 durchlaufen
rot an - Phase 3 nicht durchlaufen
L4  SERCOS grin/rot  SERCOS Hochlaufphase:
PHASE 4 grin an - Phase 4 durchlaufen
rot an - Phase 4 nicht durchlaufen
alle LED's rot:
Modul in Phase 0
alle LED's aus:
keine Achse zugeordnet
Anschlisse
X21 Tx  SERCOS-Ring F-SMA Schraubverbindung fur
Ausgang Lichtwellenleiter
X22 Rx SERCOS-Ring
Eingang

12.2 Technische Daten

Grunddaten

Artikel-Nr.
Anzahl der steuerbaren NC-Achsen

SERCOS-Schnittstelle
Interface
Anzahl
Physik
Controller
Zykluszeit

Anschlufitechnik

SERCOS-Lichtwellenleiteranschluf3
IN/OUT

R4.503.0020.0 (503 383 31-M)
bis zu 8 Achsen (1 SERCOS-Ring)

SERCOS Master nach IEC 1491

1 SERCOS-Ring

Kunststoff-Lichtwellenleiter, 2 /4 / 8 / 16 MBaud
SERCON 816

1ms...30ms

F-SMA Schraubverbindungen nach IEC 874-2
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12.3 Applikationsbeispiel

An eine XCN mit dem SERCOS Antriebsmodul XP-SRC koénnen bis zu 8 SERCOS-Antriebe
angeschlossen werden. Dabei ist das Modul XP-SRC der Master und die Antriebe sind die Slaves. Die
Verdrahtung der Lichtwellenleiter erfolgt ringférmig, d.h. es wird jeweils ein Ausgang mit einem
Eingang verbunden.

©) SCHLEICHER

IN our N -1—*— our_ e IN “—T our
LN ]
IN OUT—‘—‘— IN OUTH IN our L IN

of# .l® - §
.- o
- - -

Abbildung 40: SERCOS-Modul Applikationsbeispiel
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124 Kommunikationsaufbau tiber den SERCOS-Ring

Der Kommunikationsaufbau iber den SERCOS-Ring erfolgt in 5
Phasen (Phase 0..4).

Der Kommunikationsaufbau wird immer dann neu gestartet, wenn

o die Steuerung neu eingeschaltet wird,

o der Taster Reset (an der XCN) betatigt wird,

. die Antriebsparameter geandert wurden oder

. ein Fehler (z.B. Kabelbruch) am SERCOS-Ring festgestellt
wird.

Bis zum Erreichen der Kommunikationsphase 4 kbnnen mehrere
Sekunden vergehen. Der Kommunikationsaufbau kann an den LED-
Anzeigen verfolgt werden.
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13 PROFIBUS-DP Module
13.1 PROFIBUS-DP Master XF-DPM

~ N e Eine PROFIBUS-DP Master
Feldbusschnittstelle

e entsprechend IEC 61158 Typ 3

e bis 12 MBaud
Datenubertragungsrate

Ln—C)
12—
13—C)
t—_C)

®

50

o)
=0
20
D0

®

Abbildung 41: PROFIBUS-DP Master Frontansicht
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Farbe / Zustand
rot
grun

gelb zyklisch
blinkend

gelb azyklisch
blinkend

grun zyklisch
blinkend

grun azyklisch
blinkend

grun
gelb
rot

Bezeichnung
nc

nc
RxD/TxD-P
CNTR-P
DGND

VP

nc
RxD/TxD-N

13.1.1 Anzeigen und Anschliisse XF-DPM
Anzeigen
LED Bez.
L1 BF
¥
OO0
L
S 993
L2
L3 | SYS
L4 COM
Anschluss X61
9 :
Pin
95
Sl
~ 2
Y 3
”5 4
v 5
6
7
8
9

nc

© schleicher

Beschreibung
keine Busverbindung (bus fail)
Busverbindung aktiv

Busverbindung aktiv, jedoch kein
Prozessdatenaustausch

nicht benutzt
Hardware-Fehler

bereit fir Busverbindung, jedoch (noch) keine
Busverbindung aktiv

Fehler in der Busverbindung

Busverbindung aktiv
zyklischer Datenaustausch aktiv
Fehler in der Busverbindung

nicht angeschlossen
nicht angeschlossen
Receive/Transmit Data P
Repeater Control Signal
Data Ground (0 V)
Spannung Plus (+5 V)
nicht angeschlossen
Receive/Transmit Data N
nicht angeschlossen

13.1.2 Technische Daten XF-DPM

Grunddaten

Schnittstelle PROFIBUS-DP Master
Datenubertragungsrate bis 12 MBaud
Anschlusstechnik D-Sub, 9-polig, Buchse
Betriebsumgebungstemperatur 0°C bis 45°C
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13.2 PROFIBUS-DP Slave XF-DPS

Eine PROFIBUS-DP Slave
Feldbusschnittstelle

e entsprechend IEC 61158 Typ 3

e bis 12 MBaud
Datenubertragungsrate

un—C
12—
L3 =C)
u—_C)

@

cOCC

J
J
J
J
J

C

Abbildung 42: PROFIBUS-DP Slave Frontansicht
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13.2.1

u—_C

12—
—0O

1a—C)

L3

L

cCeCC
cCCCC

C

13.2.2

Grunddaten
Schnittstelle

Anzeigen

LED Bez.
L1 BF

L2 DIA
L3 SYS
L4 COM
Anschluss X51
Pin

1

2

3

4

5

6

7

8

9

Datenlbertragungsrate

Anschlusstechnik

Betriebsumgebungstemperatur

Anzeigen und Anschliisse XF-DPS

Farbe / Zustand
rot

grun

gelb zyklisch
blinkend

gelb zyklisch
blinkend

gelb azyklisch
blinkend

grin zyklisch
blinkend

grun azyklisch
blinkend

grin
gelb

Bezeichnung
nc

nc
RxD/TxD-P
CNTR-P
DGND

VP

nc
RxD/TxD-N
nc

Technische Daten XF-DPS

© schleicher

Beschreibung

keine Busverbindung (bus fail), Bruch des
Feldbuskabels oder Master betreibt den Bus nicht
(mehr)

Busverbindung aktiv

Busverbindung aktiv, jedoch kein
Prozessdatenaustausch

statische Diagnose aktiv
Hardware-Fehler

bereit fir Busverbindung, jedoch (noch) keine
Busverbindung aktiv

Fehler in der Busverbindung

Busverbindung aktiv
zyklischer Datenaustausch aktiv

nicht angeschlossen
nicht angeschlossen
Receive/Transmit Data P
Repeater Control Signal
Data Ground (0 V)
Spannung Plus (+5 V)
nicht angeschlossen
Receive/Transmit Data N
nicht angeschlossen

PROFIBUS-DP Slave
bis 12 MBaud
D-Sub, 9-polig, Buchse

0°C bis 45°C
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13.3 Die PROFIBUS-DP Konfigurationsdaten

Sektion DPxx in der Datei ProConOS.INI
; DP parameter Definitionen:

[DPOO] ; e.g. card# O

; any description

DESCRIPTION = Profibus DPS #0 (XCx5 series)

BUS_ADDR =2 ; 0..126

MASTER_FCONF =1 ; the master force slaves configuration

Standard Module Konfiguration

170

; 1 = yes (default)/ O = no

Der ProConOS.ini- Eintrag MASTER_FCONF steuert das Verhalten
hinsichtlich der DP Konfigurationsdaten.

0: die vom Master gesendeten Konfigurationsdaten werden
mit den Einstellungen der DPSconfOx.ini verglichen
1: der Master Uberschreibt etwaige Konfigurationsdaten

(gesendete Daten werden immer als gultig akzeptiert)

Hinweis:
Die aktuelle XDP- Konfiguration ist der Datei Sysinfo.txt
(/ram0/OS/LOG/Sysinfo.txt) zu entnehmen.

DP Slave: 10 Bereich: 0..72
Nr. Offset Anzahl Byte /Word Input / Output  Consistency

0 |0 4 B I -
1 0 4 B O -
2 4 4 B I -
3 4 4 B O -
4 |8 16 B I c
5 |8 16 B O c
6 |24 16 B I c
7 |24 16 B O c
8 40 16 w I c
9 40 16 w O c



PROFIBUS-DP Module

DP Slave-Konfiguration

© schleicher

Die Modul Struktur Definition der DP Slave-Konfiguration erfolgt nach

Code:

modType

0 - input byte without consistency
1 - input word without consistency
2 - output byte without consistency
3 - output word without

consistency

4 - input byte with consistency

5 - input word with consistency
6 - output byte with consistency
7 - output word with consistency
8 - dummy place

Beispiel der DPSconfOx.ini (default)

modLen

0 - 1 Byte/Word

1- 2 Bytes/Words
2 - 3 Bytes/Words
3 - 4 Bytes/Words
4 - 8 Bytes/Words
5 - 12 Bytes/Words
6 - 16 Bytes/Words
2 - 20 Bytes/Words
8 - 32 Bytes/Words
9 - 64 Bytes/Words

[DPOO]
NumberOfModules = 10

[mod00]
; 4 bytes
modType
modLen

I
WO m

[mod0O1]

; 4 bytes output
modType = 2
modLen = 3

[mod02]

; 4 bytes i
modType = 0O
modLen = 3

modLen = 3

[mod04]
; 16 bytes input with consistence
modType = 4

modLen 6

[mod05]

; 16 bytes output with consistence
modType = 6

modLen = 6

[mod06]

; 16 bytes input with consistence
modType = 4

modLen = 6

[mod07]
; 16 bytes output with consistence
modType
modLen

6
6
[mod08]

; 16 words input with consistence
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modType = 5

modLen = 6

[mod09]

; 16 words output with consistence
modType = 7

modLen = 6
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Analog-Achsen mit MC_ANALOG und
RIO A10-10 - ein Beispiel

14

141

Steuerung:
RIO:
Achsen:

Programm:

14.2

© schleicher

Analog-Achsen mit MC_ANALOG und RIO A10-10 - ein Beispiel

An einem Beispiel soll der Firmware-Funktionsbaustein MC_ANALOG
und das Achsinterface RIO A10-10 vorgestellt und ihre Funktionalitat
beschrieben werden. Der Anwender soll mit geringstem Aufwand
analoge Achsen projektieren kdnnen. Alle nachfolgende Angaben
beziehen sich auf das Beispiel XCN_McRioA10_10.zwt, dass Uber
den Technischen Service zur Verfugung gestellt werden kann.

Grundsatzlich werden nur sehr wenige Signale des Achsinterfaces zur
Steuerung einer analogen Achse durch die CNC benétigt. Im Beispiel
wird aber der Zugriff auf alle Signale erméglicht um ein Einarbeiten in
die Thematik zu erleichtern.

Weitere Informationen zu diesem Thema sind den folgenden

Dokumentationen zu entnehmen:

e  Online-Hilfe der Bibliothek PLC_Vxxx, Kapitel "Funktionsbaustein
MC_ANALOG"

e Betriebsanleitung "RIO Erweiterungsmodule", Kapitel
"Achsinterface RIO A10-10"

Beispiel / Voraussetzung

XCN 500

RIO EC X2, RIO A10-10, RIO A10-10, RIO 161, RIO 160
CNC-Achse 1, in Simulation

CNC-Achse 2, MC-ANALOG-Achse 1, 1. RIO A10-10 Modul
CNC-Achse 3, MC-ANALOG-Achse 2, 2. RIO A10-10 Modul

Datentyp:
POE:

McRioA10_10
AnalogAxis, McRioA10_10, CncSync (Arbeitsblatt RioA10_10)

Globale Variablen:  Gruppe AnalogAxis
belegte Adressen: AT %MWO0 (zum Dekodieren und Kodieren von WORD-Daten -

fur den einfacheren Bit-Zugriff auf Wort-Variable)

Schritt 1: XRIO-Konfiguration

Das Modul RIO A10-10 kann an einem beliebigen Platz in der
Modulreihe und in beliebiger Kombination angeschlossen werden.

XRIO ist an die Motion-Control-Task (McSync) zu binden (in
ProdocPlus: Menl Extras-XRIO/Konfiguration). Der dabei auftretende
Hinweis: "...muss an zyklische Task gebunden werden..." ist zu
ignorieren. Die aktuellen XRIO Variablen liegen zum Vergleich in der
Gruppe XRIO. Die neu eingelesenen Variablen werden in der Gruppe
XRIO-Variables abgelegt.
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14.3 Schritt 2: Achsinterface RIO A10-10

Minimal ist die Versorgungsspannung (X2.21/X3.21), der Geber, der
analoge Sollwert (X2.7/X2.22) und die Betriebsbereitschaft des
Servos (Ready X1.1) anzuschlieRen. Im Beispiel wurden zusatzlich
die Endlagenschalter als Offner (X1.2, X2.2) und bei der Y- Achse der
Referenzpunktschalter als SchlieRer (X2.1) aufgelegt.

Der Endschalter Plus der Z-Achse wird im Beispiel zusatzlich als
Referenzpunktschalter ausgewertet. Er ist am Modul nicht aufgelegt.

144 Schritt 3: Lageregel- und IPO Abtastrate

Der Datenaustausch mit dem Achsinterface RIO A10-10 ist abhangig
von der GréRe der XRIO-Konfiguration.

Der Antriebsparameter CYCLE_TIME sollte mindestens doppelt so
grof® wie die - unter ataO\OS\PLC\Sysconf.txt, Abschnitt [XRIO],
Schlisselwort ETT01 = 660 ps - fir den Datenaustausch XRIO
eingetragene Zeit sein (Default-Wert von CYCLE_TIME = 2000).

Die Abtastrate IPO (im Schleicher-Dialog unter Inbetriebnahme/CNC-
Grundeinstellungen) muss ein ganzzahliges Vielfaches des
Lageregeltaktes sein.

Bei z.B. 8 analogen Achsen ist die CYCLE_TIME = 6000, wenn keine
weiteren XRIO-Module verwendet werden. Daraus ergibt sich eine
Abtastrate IPO = 6000.

14.5 Schritt 4:Task-Struktur

Steuerungsintern lauft die Motion-Control-Task (Lageregel-Task) mit
Prioritat 3 und die IPO-Task mit Prioritat 7. Die CAN-Task lauft in
Abhangigkeit des Parameters CAN_HIGH_PRIO (ProCon0OS.ini)
intern mit der Prioritat 9 (CAN_HIGH_PRIO=0, default) bzw. mit der
Prioritdt 3 (CAN_HIGH_PRIO=1).

Daraus ergibt sich fur die SPS-Task:

Lageregler: McSync, Ereignis 4, Prioritat 2
IPO: CncSync, Ereignis 6, Prioritat 6
CAN (CAN_HIGH_PRIO=0): CAN, Ereignis 5, Prioritat 10
CAN (CAN_HIGH_PRIO=1): CAN, Ereignis 5, Prioritat 4
XRIO: RIO, zyklisch, Prioritat 11
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14.6 Schritt 5: RIO A10-10 und MC_ANALOG

1. Initialisieren Sie in den Globalen Variablen in der Gruppe
AnalogAxis den ersten Achsnamen (hier Y) mit der (Analog-Achs-)
Nummer eins. Die Werte der folgenden Achsnamen werden jeweils
um eins erhéht. Die Nummern dirfen keine Licken aufweisen.

In der Variablen NumberOfAnalogAxis wird die Anzahl der analogen
Achsen, die ausgewertet werden sollen, angegeben.

VAR_GLOBAL
NumberOfAnalogAxis : INT := 2;
Y © INT = 1;
VA D INT = 2
END_VAR

2. Die Daten aller mdglichen acht Achsen werden in einer Struktur
(TypRioA10_10) abgebildet. Sie verbinden die "Roh"- Eingangsdaten
des RIO A10-10 in der POE AnalogAxis mit dem Anwender-
Funktionsbaustein: McRioA10_10:

(* Input RIO A10-10 to PLC

(* Analog Axis 1 *)

Ri0A10_10[Y]-Rio2Plc.iwl_ActPosMSW :
Ri0A10_10[Y]-Rio2PIc.iw2_ActPosLSW := xriollW2; (* n+2 *)
Ri0A10_10[Y]-Rio2Plc.iw3_Input XriollW4; (* n+4 *)
Ri0oA10_10[Y].Rio2PIc.iw4_Message = XriollW8; (* n+8 *)

XriollW0o; (* n *)

(* Analog Axis 2 *)

Ri0A10_10[Z]-Rio2PIc.iwl_ActPosMSW := xriollW12;
Ri0A10_10[Z] -Rio2PIc.iw2_ActPosLSW := xriollWl4;
Ri0A10_10[Z]-.Rio2PIc.iw3_Input = XriollWi6;
Ri0A10_10[Z]-Rio2Plc. iw4_Message = Xriollw20;

3. Schaltet die Freigabe der Achse: EnableOperation (im Beispiel mit
TRUE deklariert):

(* Function MC_ANALOG
(* Enable Operation Axis

Beispiel: allgemeine Freigabe einzelner Achsen *)
Ri0A10_10[Y].Status.EnableOperation := EnableOperation;
Ri0A10_10[Z].Status.EnableOperation := EnableOperation;

4. Aufruf des Funktionsbausteines McRioA10_10 (dieser Anwender-
Funktionsbaustein ruft den Firmware- Funktionsbaustein
MC_ANALOG auf):

(* Function *)
McRi10A10_10(NumberOfAxis := NumberOfAnalogAxis);

SumError := McRioA10 10.SumError;
5. Verbinden Sie Ausgangsdaten mit dem RIO A10-10:

(* Output RIO PLC to A10-10
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(* Analog
(< n+2 *)
¢ n+d %)
(* n+6 *)

(* Analog

XriolQwlio :
XriolQwiz :
XriolQwi4 :

RETURN;

176

Axis 1 *)
XriolQW2 := RioA10_10[Y]-.PIc2Rio.qw2_AxFeed;
XriolQW4 := RioAl10_10[Y]-PIc2Rio.qw3_Output;
XriolQW6 := Ri0A10_10[Y].PIc2Rio.qw4_Config;
Axis 2 *)

= Ri0A10_10[Z]-PIc2Rio.qw2_AxFeed;

= Ri0A10_10[Z]-PIc2Rio.qw3_Output;

= Ri0A10_10[Z]-PIc2Rio.qgw4_Config;
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14.7 Datentyp TypRioA10_10
Alle Istwerte, Zustande, Meldungen, Sollwerte und Konfigurationen
des RIO A10_10 und der dazugehoérenden Status- und Control-
Variablen (STATUS_WORD und CONTROL_WORD) werden in
dieser Struktur als einzelne Variable fiir alle méglichen 8 Achsen

abgebildet.
TypRioA10_10 -+ Allgemein
[1-.8] +- CurPos Geber- Istwert
+- AxFeed Drehzahlsol lwert
|
+- In ——+ Istwerte
+- Enable Reglerfreigabe
+- 10 freier Ein-/ Ausgang
+- Ready Betriebsbereitschaft
+- RefPCAM Referenzpunktnocken
+- LimSwP Endlagenschalter Plus
+- LimSwM Endlagenschalter Minus
+- ZerolmpEnc Nullimpuls Geber
+- Togelbit Ruckmeldung
|
+- Message ---+ Meldungen
+- ErrMeasCirc Kabelbruch
+- ZerolmpEnc Nullimpuls Geber
+- StopReady Stopp BB fehlt
+- StopLimSwP Stopp Endschalter Plus
+- StopLimSwM Stopp Endschalter Minus

+- StopErrMeasCirc Stopp Kabelbruch

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

+- Out -+ Sollwerte

| +- Enable Reglerfreigabe

| +- 10 freier Ein-/ Ausgang
| +- Toggelbit Ruckmeldung

| |

| +- Config ----+ Konfiguration Geber

| +- AbsPosEnc Absolutwertgeber

| +- EnableResetPos Freigabe Istwert loeschen
| +- AbsEncBinaer Abs.Geber-Code binaer
| +- Enclnverting Geber invertiert

| +- AbsEncDataO Abs.Geber Daten 0O

| +- AbsEncDatal Abs._.Geber Daten 1

| +- AbsEncClockO Abs._Geber Takt O

| +- AbsEncClockl Abs_Geber Takt 1

| +- ResetPos Istwert loeschen

| +- ReadyOn Test BB ein

| +- LimSwPON Test

| | Endlagenschalter Plus
| +- LimSwMOn Test

| | Endlagenschalter Minus
| +- ErrMeasCircOn Test Kabelbruch

|

+- Status -+ STATUS_WORD

| +- ReadyToSwitchOn Einschaltbereit

| +- SwitchedOn Eingeschaltet

| +- EnableOperation Betrieb freigegeben

| +- Fault Fehler im Antrieb

| +- HomingStateO Statusbit 1 Referenz.
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|
|
+-
|
|
|
|
|
|
|
|
|
+—
|
|
|
|
|
+-

Rio2Plc—-+

PIc2Rio--+

Analog-Achsen mit MC_ANALOG und RIO A10-10 -

HomingStatel

SwitchOn
DisableVoltage
QuickStop

OperationEnable
HomingStart
FaultReset

Stop

iwl_ActPosMSW
iw2_ActPosLSW
iw3_Input
iw4_Message

qw2_AxFeed
qw3_Output
gw4_Config

ein Beispiel

Statusbit 2 Referenz.

CONTROL_WORD

Einschalten

Spannung sperren
Schnellhalt

(z.Zt. nicht aktiv)
Betrieb freigegeben
Start Referenzfahrt
Reset Stoerung

Halt (z.Zt. nicht aktiv)

Eingangsdaten vom RIO Modul

Geber-Istwert MSW
Geber-Istwert LSW
Eingaenge, Meldungen
Meldungen, Ueberwachungen

Ausgangsdaten zum RI10 Modul

Drehzahlsol lwert
Ausgaenge, Konfiguration
Konfiguration



Analog-Achsen mit MC_ANALOG und -
RIO A10-10 - ein Beispiel @ schleicher

14.8 Schritt 6: RIO A10-10 und CNC

In der POE CncSync Arbeitsblatt RioA10_10 werden die Endlagen-
und Referenspunktschalter an die CNC-Koppelebene Ubergeben.

(* Achsinterface RIO A10-10 Axis 1

____________________________________________________________________________ *)
(* Beispiel 1:
Endlagenschalter (Oeffner) & Referenzpunktschalter (Schliesser) *)
cncMem.axSect[2] - FIgP2N_bLimSwM := RioA10_10[Y]-In.LimSwM;
cncMem.axSect[2] -FIgP2N.bLimSwP := RioA10_10[Y]-In.LimSwP;
cncMem.axSect[2] . FIgP2N.bRefPCam := Ri0A10_10[Y].-In.RefPCam;
(* Achsinterface RIO A10-10 Axis 1
____________________________________________________________________________ *)

(* Beispiel 2:
Endlagenschalter (Oeffner) & Endlage-Plus ist Referenzpunktschalter *)
cncMem.axSect[3] -FIgP2N_bLIimSwP := cncMem.sysSect[3]-.fIgN2P_bResNcRef
OR Ri0A10_10[Z]-In.LimSwP;
cncMem.axSect[3] -FIgP2N.bRefPCam := RioA10_10[Z].-In.LimSwP;

RETURN;

Hier werden die Zuordnungen der Analog-Achsen (z.B. Y: 1. Analog-
Achse zu 2. CNC-Achse) zu den CNC-Achsen getatigt.

Im Arbeitsblatt Freigaben sind der Vorschub- und die Reglerfreigabe
auf TRUE zu setzen.

Die Endlagen- und Referenzpunktschalter missen nicht Giber das RIO
A10-10 eingelesen werden. Dann sind hier die anderen Eingange
zuzuweisen.
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Anmerkungen

Analog-Achsen mit MC_ANALOG und RIO A10-10 -
ein Beispiel

Vorsicht! Im Beispiel sind alle Freigaben fiir die Achsen gesetzt
(Anfangswert in der Variabelendeklaration: *Enable). Sie mlssen
bewusst zuriickgesetzt werden.

Das Achsinterface RIO A10-10 ist ein allgemein giiltiges Modul.
Es muss nicht zwingend mit der CNC und dem
Funktionsbaustein MC_ANALOG verwendet werden.
Konfigurationen wie die Uberwachung der Endschalter sind fiir
reine SPS- Lageregler als Hardware-Unterstiitzung gedacht. Das
gleiche qilt fiir die entsprechenden Meldungen.

Die Fehler-Variable McRioA10_10.SumError wird gesetzt, wenn
eine der aufgerufenen Achsen (NumberOfAnalogAxis) einen
Kabelbruch (Messkreisfehler) erkennt oder der Funktionsbaustein
MC_ANALOG mit ungultigen Parametern aufgerufen wird.

Die Impulse des Gebers werden durch das RIO A10-10
vervierfacht.

Der Maschinenparameter "Achse nicht referenzieren" ist z.Zt.
noch im Schleicher-Dialog unter Inbetriebnahme/CNC-
Systemparameter (Q.052, Bit 3) und unter
Inbetriebnahme/Antriebskonfiguration/Antriebsparameter
(NOT_HOMING_n) zu beschreiben.

Die "Maximalgeschwindigkeit" ist "zweimal" im Schleicher-Dialog
(unter Inbetriebnahme/CNC-Systemparameter (Q.023) und unter
Inbetriebnahme/Antriebskonfiguration/Antriebsparameter
(MAX_VELOCITY_n)) einzutragen (siehe Online-Hilfe).

Zu beachten ist hierbei, dass die Parameter eine unterschiedliche
Bedeutung haben. Q.023 gibt die maximale Achsgeschwindigkeit
der Maschine an, wahrend MAX_VELOCITY die maximal
mogliche Geschwindigkeit des Antriebes angibt.

Das Nichterreichen des Genauhalt der Achse wird nicht als
Fehler ausgegeben.

Die Achse fahrt den ersten NC-Satz und wechselt nicht zum
zweiten NC-Satz. Fragen Sie die Koppelspeicher-Variable
cncMem._axSect[n] - fIgN2P .bInPos ab und parametrieren
Sie das Genauhaltfenster in der Antriebskonfiguration
entsprechend.
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Datum
04.03.03

04.03.03
04.03.03

Fehlermeldungen

Aufbau der Fehlermeldungen

Uhrzeit

08:04:06

08:04:04
08:04:01

© schleicher

Die Fehlermeldungen werden im Active-Error-Buffer und im Error-Log-
Book gespeichert, sie sind mit Fehlernummern und zusétzlichen
Angaben gekennzeichnet.

Active-Error-Buffer und Error-Log-Book sind im Schleicher-Dialog auf
jeder Bedienebene Uber die Tastenkombination <Ctrl+?> aufrufbar.

In der Online-Hilfe des Schleicher-Dialoges werden detaillierte Erlauterung der
Fehlermeldungen zur Verfiigung gestellt.

Fehlermeldungen bestehen aus einer hexadezimalen Fehler-Nr.,
einem Fehlertext und bis zu 3 optionalen Parametern, die in den
Fehlertext eingeblendet werden kdénnen.

Fehler-Nr.(hexadezimal) / Par. 1/ Par. 2 / Par. 3. / Fehlertext

Fehler, denen kein Fehlertext zugeordnet wurde, werden in folgender
Darstellung ausgegeben:

Fehler %ErrX%, Parameter %ParX% (Par1=%Par1%, Par2=%Par2%, Par3=%Par3%)

Folgende Zahlenwerte kdnnen mit dieser Nomenklatur in die
Fehlermeldung eingeblendet werden:

%ErrX%
%ParX%

%Par%

%Par1%
%Par2%
%Par3%

Fehlernummer (32 Bit, hexadezimal)

Parameterwert (32 Bit, hexadezimal),
enthalt die Parameter 1 bis 3:
D31...D24 -- Parameter 1

D23...D16 -- Parameter 2

D15...D0 -- Parameter 3

Parameterwert (32 Bit, dezimal),
enthalt die Parameter 1 bis 3:
D31...D24 -- Parameter 1
D23...D16 -- Parameter 2
D15...D0 -- Parameter 3

Parameterwert 1 (8 Bit, dezimal, mit Vorzeichen)
Parameterwert 2 (8 Bit, dezimal, mit Vorzeichen)
Parameterwert 3 (16 Bit, dezimal, mit Vorzeichen)

Beispiel (Darstellung im Error-Log-Book):

Fehlertext Fehler- Fehler- Status
nummer parameter
Fehler 0x04100006, Parameter 0x00640001 0x04100006 0x00640001 O

(Par1=0, Par2=100, Par3=1)

Power-On

NC nicht betriebsbereit

o—-r>»

0x01100006  0x00000000 O
0x02000000  0x00000000 A

Die Spalte Status im Error-Log-Book kann folgende Werte annehmen:

(Active) aktive Fehlermeldung im Active-Error-Buffer

(Lock) gelockte Fehlermeldung im Active-Error-Buffer

(In) Fehlermeldung aufgetreten und in den Active-Error-Buffer eingetragen
(Out) Fehlerursache beendet, aus dem Active-Error-Buffer ausgetragen
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Aufbau der Fehlernummern

Gruppierung der Fehlernummern

Die Fehlernummer ist eine 32 Bit Zahl, das High-Wort enthalt die

Fehlermeldungen

Gruppierung, das Low-Wort die fortlaufende Fehlernummer.

0x0100nnnn Laufzeitfehler SPS
0x0110nnnn allgemeine SPS-Fehlermeldungen
0x0120nnnn XRIO-Fehler
0x0200nnnn allgemeine CNC-Fehlermeldungen
0x0210nnnn teilsystemspezifische CNC-Fehler
0x0211nnnn Decoderfehler
0x0212nnnn Satzeinfugefehler
0x0213nnnn Fehler der Schneidenradiuskompensation
0x0214nnnn Fehler Interpolationsvorbereitung
0x0220nnnn achsspezifische Fehler
0x0221nnnn SERCOS Diagnosestatus
(nur bei ProNumeric/PN-MIC)
0x0222nnnn SERCOS Zustandsklasse 1
(nur bei ProNumeric/PN-MIC)
0x0223nnnn herstellerspezifischer SERCOS-Fehler
(nur bei ProNumeric/PN-MIC)
0x0224nnnn herstellerspezifischer SERCOS-Fehlertext
(nur bei ProNumeric/PN-MIC)
0x0230nnnn antriebsspezifischer Fehler (nur bei XCN)
0x0300nnnn CAN-spezifische Betriebssystemfehler
0x0301nnnn CAN-Treiberfehler
0x0400nnnn anwenderdefinierte Fehler,

bis die durch den Funktionsbaustein PUT_ERROR in
0x04FFnnnn das Error-Log-Book eingetragen werden kénnen
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16 Technische Daten
Spannungsversorgung
Versorgungsspannung DC 24V (19,2V..30V einschl. 5% Restwelligkeit)

Stromaufnahme

Galvanische Trennung
(zur internen Elektronik)

Serielle Schnittstellen
RS 232
RS 422

Weitere Schnittstellen
USB

Ethernet

CAN

XRIO

max. 4,5 A (incl. aller digitalen 1/O)
X1 (RS422) ja

X2 (digitale E/A) ja

X3 USB nein

X4 XRIO ja

X5CAN ja

X6 ETH (Ethernet) ja

X7 PRG (RS232) nein

Programmier und Diagnoseschnittstelle X7 PRG
Bediengerateschnittstelle X1

Programmier- Diagnose und Bediengerateschnittstelle X3
Programmier- Diagnose und Bediengerateschnittstelle X6
CANopen Feldbusschnittstelle

Proprietare Feldbusschnittstelle zum AnschluB des RIO 10- Systems (iber
spezielle Buskoppelmodule (RIO EC X2)

direkte Ein-/Ausgange (auf dem Steckverbinder X2)

Ausgange
Anzahl
Schaltpegel

Signalverzogerung

Eingange
Anzahl
Schaltpegel

Eingangsstrom

Signalverzogerung
Triggerung

BUSY-Kontakt

Anzahl
Kontaktart

DC 24 V, max. 500 mA, General Purpose

2

H-Pegel > +24V-EXT - 0,5V
L-Pegel <1V

<300 ps (Hardware)

2

H-Pegel = +11 V bis +30 V
L-Pegel =-30 V bis +5 V
min. H-Pegel (+11V) =22 mA
max. L-Pegel (+5V) <2 mA
typ. (+24 V) 8 mA

max. (+30 V) <15 mA

<100 ns (Hardware)
Flanken-Triggerung

DC 24 V, max. 2 A, General Purpose

1
potentialfreier Relaiskontakt, Schlieller
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Sonstige Technische Daten
Prozessor

Speicherausstattung

Real-Time Clock
Pufferung

Pufferelement

Bearbeitungszeiten
je 1000 AW

Klimatische Umgebungsbedingungen

Betriebsumgebungstemperatur

Lagertemperatur
Relative Luftfeuchte
Luftdruck im Betrieb

Elektrische Sicherheit

Schutzart
Luft-/Kriechstrecken

Priifspannung

Technische Daten

XCx500: CPU Intel StrongARM SA1110, 32 Bit, 206 MHz

XCx300: CPU Intel PXA210, 32 Bit, 200 MHz

SDRAM 32 MB

SRAM 1 MB

FLASH (intern) 1 MB

max. 16384 kB Datenspeicher, 4096 kB Programme

SPS- Merker: 2048 kB nicht remanente Merker, 256 kB remanente Merker
Batteriegepuffert mit Kalender und Schaltjahr, Auflésung: 1s

min. 3 Monate (Setzt eine volle Aufladung der Zelle voraus, was mit einer
ununterbrochenen Betriebszeit der Steuereinheit von 4 h erreicht wird.)
Vanadium-Pentoxid-Lithium-Zelle 3 V / 50 mAh + SuperCAP

Bit 50 us

Byte / Word 30 ps

0 ... +55°C (KI. KV nach DIN 40040), freie Luftzirkulation
Einschrankung auf 0 bis +45°C bei Verwendung der XF-DPS und XF-
DPM Module.

-25 ... +70°C (KI. HS nach DIN 40040)

10 ... 95% (KI. F nach DIN 40040), keine Betauung

860 ... 1060 hPa

IP 20 nach EN 60529

nach DIN EN 61131-2 zwischen Stromkreisen und Kérper sowie zwischen
galvanisch getrennten Stromkreisen,

entsprechend Uberspannungskategorie II, Verschmutzungsgrad 2

AC 350 V /50 Hz fir Gerate-Nennspannung DC 24 V

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

Elektrostatische Entladung
Elektromagnetische Felder
Schnelle Transienten (Burst)

StoRspannung (Surge)

Storaussendung

Mechanische Festigkeit
Schwingen

Schocken
Freier Fall
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nach EN 61000-4-2: 8 kV Luftentladung, 4 kV Kontaktentladung
nach EN 61000-4-3: Feldstarke 10 V/m, 80 ... 1000 MHz

nach EN 61000-4-4: 2 kV auf DC-Versorgungsleitungen,

1 KV auf E/A-Signalleitungen

nach EN 61000-4-5: 1 kV CM und 0,5 kV DM auf DC-
Versorgungsleitungen,

0,5kV CM und 0,5 kV DM auf DC- E/A- Signalleitungen

nach EN 55011: Grenzwertklasse A, Gruppe 1

nach DIN EN 60068-2-6
10 ... 57 Hz konstante Amplitude 0,075mm
57 ... 150 Hz konstante Beschleunigung 1 ¢

nach DIN EN 60068-2-27, Sinus-Halbwelle 15g / 11ms
nach DIN EN 60068-2-32: Fallhéhe 1m (mit Originalverpackung)

Betriebsanleitung XCx Version 08/06
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Abmessungen

XCx 300

Abmessungen
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18

Anhang

18.1 Warenzeichenvermerke

WINDOWS ist ein eingetragenes Warenzeichen der Microsoft Corporation.
CANopen ist ein eingetragenes Warenzeichen von CAN in Automation e.V,
ProCANopen ist ein eingetragenes Warenzeichen von Vector Informatik GmbH
CANalyzer ist ein eingetragenes Warenzeichen von Vector Informatik GmbH
VxWorks ist ein eingetragenes Warenzeichen der Wind River Systems Inc.

Alle anderen Warenzeichen oder Produktnamen sind eingetragene Warenzeichen der jeweiligen
Firmen.
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19 Sicherheitshinweise

Der im folgenden verwendete Begriff Automatisierungssysteme umfaldt Steuerungen, sowie deren Komponenten
(Module), andere Teile (wie z.B. Baugruppentrager, Verbindungskabel), Bediengerate und Software, die fiir die
Programmierung, Inbetriebnahme und Betrieb der Steuerungen genutzt wird. Die vorliegende Betriebsanleitung
kann nur einen Teil des Automatisierungssystems (z.B. Module) beschreiben.

Die technische Auslegung der SCHLEICHER Automatisierungssysteme basiert auf der Produktnorm EN 61131-2
(IEC 61131-2) fur speicherprogrammierbare Steuerungen. Fir die Systeme und Gerate gilt grundsétzlich die CE-
Kennzeichnung nach der EMV-Richtlinie 89/336/EWG und sofern zutreffend auch nach der
Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG.

Die Maschinenrichtlinie 89/392/EWG ist nicht wirksam, da die in der Richtlinie genannten Schutzziele auch von
der Niederspannungs- und EMV-Richtlinie abgedeckt werden.

Sind die SCHLEICHER Automatisierungssysteme Teil der elektrischen Ausristung einer Maschine, missen sie
vom Maschinenhersteller in das Verfahren zur Konformitatsbewertung einbezogen werden. Hierzu ist die Norm
DIN EN 60204-1 zu beachten (Sicherheit von Maschinen, allgemeine Anforderungen an die elektrische
Ausrlstung von Maschinen).

Von den Automatisierungssystemen gehen bei bestimmungsgemafer Verwendung und ordnungsgemaler
Unterhaltung im Normalfall keine Gefahren in Bezug auf Sachschaden oder fiir die Gesundheit von Personen
aus. Es kdnnen jedoch durch angeschlossene Stellelemente wie Motoren, Hydraulikaggregate usw. bei
unsachgemalfer Projektierung, Installation, Wartung und Betrieb der gesamten Anlage oder Maschine, durch
Nichbeachten von Anweisungen in dieser Betriebsanleitung und bei Eingriffen durch ungeniigend qualifiziertes
Personal Gefahren entstehen.

19.1 Bestimmungsgemaélie Verwendung

Die Automatisierungssysteme sind nach dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheitstechnischen
Regeln gebaut. Dennoch kénnen bei ihrer Verwendung Gefahren fiir Leib und Leben des Benutzers oder Dritter
bzw. Beeintrachtigungen von Maschinen, Anlagen oder anderen Sachwerten entstehen.

Das Automatisierungssystem darf nur in technisch einwandfreiem Zustand sowie bestimmungsgeman,
sicherheits- und gefahrenbewul3t unter Beachtung der Betriebsanleitung benutzt werden. Der einwandfreie und
sichere Betrieb der Steuerung setzt sachgemalen Transport, sachgerechte Lagerung und Montage sowie
sorgfaltige Bedienung und Wartung voraus. Insbesondere Storungen, die die Sicherheit beeintrachtigen kdnnen,
sind umgehend beseitigen zu lassen.

Die Automatisierungssysteme sind ausschlief3lich zur Steuerung von Maschinen und Anlagen vorgesehen. Eine
andere oder dariiber hinausgehende Benutzung gilt nicht als bestimmungsgemaf. Fiir daraus resultierende
Schaden haftet der Hersteller nicht.

Zur bestimmungsgemaflen Verwendung der Automatisierungssysteme sind die in dieser Betriebsanleitung
beschriebenen Anweisungen zum mechanischen und elektrischen Aufbau, zur Inbetriebnahme und zum Betrieb
zu beachten.

19.2 Personalauswahl und -qualifikation

Alle Projektierungs-, Programmier-, Installations-, Inbetriebnahme-, Betriebs-
und Wartungsarbeiten in Verbindung mit dem Automatisierungssystem diirfen
nur von geschultem Personal ausgeflihrt werden (z.B. Elektrofachkrafte,

Elektroingenieure).

Das Projektierungs- und Programmierpersonal mufd mit den Sicher-
heitskonzepten der Automatisierungstechnik vertraut sein.

Das Bedienpersonal muf im Umgang mit der Steuerung unterwiesen sein und
die Bedienungsanweisungen kennen.

Das Installations-, Inbetriebnahme- und Wartungspersonal muf3 eine
Ausbildung besitzen, die zu Eingriffen am Automatisierungssystem berechtigt.
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19.3 Projektierung, Programmierung, Installation, Inbetriebnahme und Betrieb

Das Automatisierungssystem ist in seiner Anwendung zumeist Bestandteil groRerer Systeme oder Anlagen, in
denen Maschinen gesteuert werden. Bei Projektierung, Installation und Inbetriebnahme der
Automatisierungssysteme im Rahmen der Steuerung von Maschinen missen deshalb durch den
Maschinenhersteller und Anwender die Sicherheitsbestimmungen der Maschinenrichtlinie 89/392/EWG beachtet
werden. Im spezifischen Einsatzfall geltende nationale Unfallverhitungsvorschriften wie z.B. VBG 4.0.

Alle sicherheitstechnischen Vorrichtungen der gesteuerten Maschine sind so auszufiihren, daf® sie unabhangig
von der Steuerung funktionieren. Not-Aus-Einrichtungen missen in allen Betriebsarten der Steuerung wirksam
bleiben. Im Not-Aus-Fall missen die Versorgungsspannungen aller von der Steuerung angesteuerten
Schaltelemente abgeschaltet werden. Hierzu kann ein Sicherheitsrelais (z.B. SCHLEICHER Typ SNO 2002-17)
eingesetzt werden.

Es sind Vorkehrungen zu treffen, daf® nach Spannungseinbriichen und -ausfallen ein unterbrochenes
Steuerungsprogramm ordnungsgemafd wieder aufgenommen werden kann. Dabei dirfen auch kurzzeitig keine
gefahrlichen Betriebszustande auftreten. Gegebenenfalls ist Not-Aus zu erzwingen.

Damit ein Leitungsbruch auf der Signalseite nicht zu undefinierten Zustanden in der Steuerung fiihren kann, sind
bei der E/A-Kopplung hard- und softwareseitig entsprechende Sicherheitsvorkehrungen zu treffen. Einrichtungen
der Steuerungstechnik und deren Bedienelemente sind so einzubauen, daf} sie gegen unbeabsichtigte
Betatigung ausreichend geschiitzt sind.

19.4 Wartung und Instandhaltung

Werden Mel3- oder Prifarbeiten am aktiven Gerat erforderlich, dann sind die Festlegungen und
Durchfiihrungsanweisungen der Unfallverhitungsvorschrift VBG 4.0 zu beachten. Es ist geeignetes
Elektrowerkzeug zu verwenden.

Reparaturen an Steuerungskomponenten dirfen nur von SCHLEICHER autorisierten Reparaturstellen
vorgenommen werden. Unbefugtes Offnen und unsachgemaRe Eingriffe oder Reparaturen konnen zu
Korperverletzungen oder Sachschéaden flhren.

Vor Offnen des Gerates ist immer die Verbindung zum speisenden Netz zu trennen (Netzstecker ziehen oder
Trennschalter 6ffnen).

Steuerungsmodule diirfen nur im spannungslosen Zustand gewechselt werden. Demontage und Montage sind
gemal der mechanischen Aufbaurichtlinien vorzunehmen.

Beim Auswechseln von Sicherungen durfen nur Typen verwendet werden, die in den technischen Daten
spezifiziert sind.

Beim Austausch von Batterien diirfen nur Typen verwendet werden, die in den technischen Daten spezifiziert
sind. Batterien sind in jedem Fall nur als Sondermdill zu entsorgen.

19.5 Gefahren durch elektrische Energie

Nach Offnen des Systemschrankes oder nach Entfernen des Gehauses von

Systemkomponenten werden bestimmte Teile des Automatisierungssystems
zuganglich, die unter gefahrlicher Spannung stehen kdnnen.

Der Anwender mul} dafiir sorgen, daf® unbefugte und unsachgemafe Eingriffe unterbunden werden (z.B.
verschlossener Schaltschrank).

Das Personal muf} griindlich mit allen Gefahrenquellen und Maflnahmen zur Inbetriebnahme und Wartung
gemal den Angaben in der Betriebsanleitung vertraut sein.

19.6 Umgang mit verbrauchten Batterien

Die in den Automatisierungssystemen verwendeten Batterien sind, nach deren Verbrauchsende, dem
Gemeinsamen Ricknahmesystem Batterien (GRS) oder 6ffentlich-rechtlichen Entsorgungstragern zuzufihren.

Batterien sollen nur im entladenen Zustand zurtickgegeben werden. Der entladene Zustand ist erreicht, wenn
eine Funktionsbeeintrachtigung des Gerates wegen unzureichender Batteriekapazitat vorliegt.

Bei nicht vollstandig entladenen Batterien mu Vorsorge gegen mdgliche Kuzschliisse getroffen werden. Das
kann durch Isolieren der Batteriepole mit Klebestreifen erreicht werden.

188



Abbildungsverzeichnis und Index

© schleicher

20 Abbildungsverzeichnis und Index

AbDbiIlduNg 1: UDErsicht XCX 300 .........cveovieeeieeeeeeeeee e eeeteeeeeeeeeeeeee e eeeeeeaeeeeseeeseseeeeseseneneenseeeeeeneanns 9
AbDbIlduNg 2: UDErsiCht XCX 500 ........ccveieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeteeeeeeeeaeeeee e s eseseeseeereseesteseeeaeseeeesaneeeeeennens 10
AbDIlAUNG 3: UDEISICHE XCX 540 ......veeieceeeeeeetceeeee ettt a e esen s eneneneaens 11
Abbildung 4: MontageabStande............eoi i 13
Abbildung 5: Montageabmafie und -abstande XCX 300 .........cceeiiiiiiiiiiieee e e e 13
Abbildung 6: Abmale der Befestigungsldcher flir Schraubmontage der XCx 500/540........................ 15
Abbildung 7: Kontaktschieber RIO mit XCX 300.........cuiiiiiiiiiiiiiiieeeiie e 16
Abbildung 8: Endklammern an der XCX 300 .........cooiiiiiiiiiiiiiee ittt e e eee e 16
Abbildung 9: Anschluss der Spannungsversorgung XCx 500 und XCx 540..........cccceevviiviiieeeicinennn. 18
Abbildung 10: Anschluss der Spannungsversorgung XCX 300.........ccceeiiiiiieeeiiiiieeeiiiieeeesieeeeesieeee e 19
Abbildung 11: Montagelage XRIO ..........coo e a e e e e e e e e e e e enenraees 20
Abbildung 12: Montageabmale und -abstande XRIO mit BUSKOPPIEr .........ccvvvviiiieiiiiiiieeee e 20
Abbildung 13: Montage XRIO ... e e e e e e e e e e e e e e s b e e e e e e e e aarnreees 21
Abbildung 14: Endklammern XRIO ...t e e 21
Abbildung 15: Demontage XRIO ..........eii et e e e e e e areee e 21
Abbildung 16: Kontaktschieber RIO mit XRIO-BUSKOPPIET ........ccuueeiiiiiiiiiieee e 22
Abbildung 17: Schneidenbreite Schraubendreher ... 23
Abbildung 18: Federkraftklemmen des KOPPIErsS ... 23
Abbildung 19: Federkraftklemmen der Erweiterungsmodule ..............ccoviiiiiiiiiiiee e 24
Abbildung 20: Anschluss der Spannungsversorgung XRIO an der XCx 500 und XCx 540 ................. 26
Abbildung 21: Kontaktfedern im KIEmMMIUR...........oooiiiiiii e eneeee e 27
Abbildung 22: BUSKaDEl XRIO ........oooiiiiiieiiiiie ettt e e e e e st e e e s snte e e e e snteeeesnsaeaaeans 28
Abbildung 23: Anschluss des Service-PC an der XCX.......uuuiiiiiiiiiiiiiiiiee et e e 36
Abbildung 24: XRIO-ANSCHIUSS @n eI XCX ......uiiiiiiiiiiiiiiiieiie e e et e e e e e st e e e e e e e esnraae e e e e e e e e ennees 57
Abbildung 25: SLM-Modul FrontansiCht ..............oooiiiiiiiiiie e 98
Abbildung 26: Buskoppler RIO EC X2 mit 5 RIO-Erweiterungsmodulen ..........cccccoeiiiiciiiieieee s 101
Abbildung 27: Buskoppler RIO EC X2 mit 4 RIO-Erweiterungsmodulen.............cccccoovieiiiiienennnnen. 103
ADDIIAUNG 28: TASKSYSIEM ..ottt e et e e s st e e e s neee e snneeeas 126
Abbildung 29: Task Und WatChdOg ..........coouiiiiiiiiie e 135
Abbildung 30: SLM-Modul FrontansiCht ............oceeiiiii e 150
Abbildung 31: SchnittStellen XP-SLIM.........cuiiiiiiiiee ettt e e e e e e eneees 155
Abbildung 32: Applikationsbeispiel XP-SLIM ..........ccooiiiiiiiiiieeiieiee et e e e s eneees 157
Abbildung 33: Verdrahtung XP-SLM an MUHIAX ........ccuuiiiiiiiie et 158
Abbildung 34: Steckerbelegung XP-SLM MC (FNC) .......ouuiiiiiiiiiiiiieee e 159
Abbildung 35: Verdrahtung XP-SLM @n M'AX ......cccoiiiiiiieeie et a e e e e e e e 160
Abbildung 36: Verdrahtung XP-SLM an M'AX RJ45.........ooriiii et 160
Abbildung 37: Steckerbelegung XP-SLM MC/EIA4A8S .........eueiiiiieee et 161
Abbildung 38: Steckerbelegung XP-SLM MC/EIA4A8S ..........ueiiiiiee e 161
Abbildung 39: SERCOS-Modul FrontansSiCht ............oocuiiiiiiiii e 162
Abbildung 40: SERCOS-Modul Applikationsbeispiel ............cooo e 164
Abbildung 41: PROFIBUS-DP Master Frontansicht ..o 166
Abbildung 42: PROFIBUS-DP Slave FrontansiCht...........coooiiiiiii e 168

189



@ schleicher

Index
A

Abisolierlange

RIO ottt 25
Abmessungen

D (03 T 185

D (O T 20
Activ-Error-Buffer

Uber Schleicher-Dialog €insehen...........coeereerirceneeninenas 97
Adressierung

XRIO 1/0-Module
ANAIOG-ACNSEN ...
Anlauf mit leerer Puffer-Batterie..........c.ccoevveecvvssninnnn, 78
Anschluss

CANOPEN ..o 33

EtherNet ..ot 32

Programmiergerat.........c.cooevieeerienieereenieeessee s 32

USB ettt 33

Versorgungsspannung, direkte E/A und BUSY-Kontakt .... 34

XRIO oottt an 33

X134

X3 siehe USB-ANSChIUSS.........c.ccevvververreerereeersiiee s 33

X4 siehe X RIO ANSChIUSS .........ccoevvververecreircsseere s 33

X5 siche CANopen Feldbusanschluss.............ccccceveeiennee. 33

X6 ETH siehe EtherNet-Anschluss.............cccoceeeveveverenene, 32

X7 siehe Programmiergerateschnittstelle............cc.ccvvveee. 32
ANSCHIUSSE ..o bbb 29

PROFIBUS-DP Modul XF-DPM .......ccccoveerrreeerrrereisennas 167

PROFIBUS-DP Modul XF-DPS........ccccoeeereeerreresnnnns 169

SERCOS-Modul XP-SRC........cceverrrrereereeecsveeere s 163

SLM-MOodUl XP=-SLM......ooveevererererircreseee e 151
Anschlu3querschnitte

[ LT 25
Anwenderbibliotheken siehe Bibliotheken........................ 141
ANWENAEI-TASK ....cvcviviiiiiiceeee et 127
Anzeige, LED's auf der FrontSeite ........cccocveeveenieeneenieenes 30
Applikationsbeispiel

SERCOS-Modul XP-SRC........ccovvvrrrrieeeeeeseere s 164

SLM-MOodUl XP=-SLM ......ocverriicreieiceieee et 157

WED-SEIVET ...ttt 77
Aufbau

der Fehlermeldungen ... 181

B
Batterie [EEF ....vvvcveecececcceceeee s 78
batterieloser BEtrieh...........cocveeeveeeeeecccceeeeees 78
Bedienbereiche

XCS et s 90
Bedienelemente........cccviviericcsccese e 29
Bedienoberflache

Bedienbereiche XCS ..o 90
Befestigung

XCx 500 und 540 durch Aufschrauben ..........ccc.coevverrvenne. 15

XCx auf HULSChIENE .......vevececece s 14

XRIO auf HUtSChIENE. ..ot 21
BETRIEB BetriebSzustand..........ccccoveeevieiniveererieenninns 138
BetriebsartensChalter.............ocoevveinieesiieese s 35
Betriebszustande der SPS.........ccoovvieeieiieeeeesnenns 138
Bibliothek

CANOPEN_VXXX cv.vvevrivireisieiseiesessesessssesse s sssssessesnns 143

CFB VXXX vttt 143

CINC_VXXX ettt 144

Date_TIME ..oceieececceecee e 144

MMt es 145

190

Abbildungsverzeichnis und Index

PLC VXXX ettt 145
Profibus_VXXXSerial ..........ccooviiiieieeeeeeeeeeeeeeeees 146
SchleicherLib VXXX ...c.cveviiieeecesceee e 146
Sl ettt 146
XOXT VXXX ottt en st 146
Browser fir Visualisierung mit Web-Server ............c...c..... 77
Buskabel
XRIO ottt 28
Buskoppler RIO EC X2......ccovrenereeneneeseiseieiseeseeeeees 98
C
CAN HANDLER FEHLER.......ccocevrririeersriersneseeieeessnens 123
CANOPEN .t 64
Deklaration des I/O-Treibers ..........cocvvvierenererneereininiens 66
Erweiterungsmodul XF-CAN ......cccccoevimnninerniereineinens 125
Fehlermeldungen..........ccoeverenienenieeseeee e 123
Feldbuskarte .........oerrieiiieeeeeeecee e 69
Firmware-Bibliotheken in MULTIPROG...........ccccooviurinnenee 124
Konfiguration mit ProCANOPEN .........ccccevieverrireriiriieieinns 69
Lifeguarding ........ccoceveevnieieieese e 114
Netzvariablen..........cc.eeennereeee s 115
NOAEGUAING .....cvuevreieiieieeee s 113
Parametrier- und Diagnosefunktionen..........c..cccccovuevennes 120
PDO .ot e 113
SDO o 113
SDO Funktionshausteine...........c.coveveneneneerenreeieen. 119
Spezifikationen ..........ccevevveiereieeeeee s 64
SPS-AGIESSEN ...t 115
Statusvariable ..o 115
Zugriff auf direkte Netzvariablen...........ccoovvverencerninn. 118
Zugriff auf Netzvariablen ...........ccoovrenenenenenrieinn. 116
CF siehe Compact Flash............cccccovnnineniienenne 32
CNC
Inbetriebnahme und Programmierung..........c.ccoeveerenenee 148
KOPPEISPEICHET ..o s 148
Multi-Task-SyStem ........cviriirireeeseree e 149
CompaCt FIaSh........coerirreceeee e 32
D
Daten, Gliltigkeit der XRIO-Prozessdaten..............c.c........ 103
Datenuibertragungsrate
CANopen einstellen ..o 121
DEfaUIt-TASK .....coovueeeeieeereirieieieeeetee e 131
Deklaration
des I/O-Treibers CANOPEN ........cvvvevrieineiniereree e 66
OPC-VariableN......coveieiriieierie s
von Netzwerkvariablen
von Variablen zur Visualisierung mit dem Web-Server....... 77
Diagnose
XRIO sttt 63
Diagnose CANopen
Code 1 KnotennuMmMET .........ccocvveereeernerneeneereieeeeneens 121
Code 2 Datenlibertragungsrate...........cccccoveeeerereeenieennns 121
Code 20 CANopen-Hochlaufverzégerung einstellen........ 122
Code 7 CANopen Fehlernummer...........cccoceveverievnieennns 122
Code 8 CANopen-Firmware-Version.............cccevevieennee. 122
E
Echtzeit Uhr
Funktionsbausteine zum lesen/setzen .........c.cccovvrvirnnenee 144
EIN BetrieDSzuStand...........cccoveeeninineininenseeseenne 138
Einbauabstande siehe Montageabsténde.............c.ccooe.e.. 20
Einbaulage siehe Montagelage ... 13



Abbildungsverzeichnis und Index

Einstellungen
Ethernet-Verbindung in MULTIPROG ...........cccocovvivniininne. 49
Elektrische Installation
Anschluss der Spannungsversorgung XCX.........cccoervvnnee. 18
Anschluss der Spannungsversorgung XRIO...................... 26
XRIO et 23
Endklammer fiir Hutschienenmontage RIO.............cccco.... 21
EreigniS-TasK .......cccovereieieiienesensessssessssesessssene s 128
Erweiterungsmodule
FUF XRIO e 106
XF-CAN ..ottt 125
XE-DPM ...t 166
XF-DPS ..ottt 168
XP-SLIM oot 150
XP-SRC .ottt 162
XRIO et 111
Ethernet
Anschluss flir das Web ... 76
TCP/IP-Verbindung zur Programmierung.............ccceceeeenee. 36
F
Federkraftklemmen
RIO-Erweiterungsmodule ...........cocvirerieneneneenisnenceene 24
XRIO BUSOPPIET ...t 23
Fehlermeldungen..........cocernnnce e 181
Fehlermeldungen CANOPEN. ... 123
Fensteraufbau
Schleicher-Dialog .........ccvvevriririeririeenee s 87
Firmware-Funktionsbausteine siehe Bibliothek PLC_Vxxx
.......................................................................................... 145
Firmware-Task Prioritaten ..........c.cocoovereneneneeiennnne 134
Flags
XRIO oot 103
Flash-Speicher siehe Compact Flash..........cccoovereniiinis 32
FTP ettt s 40
Funktionsbaustein
CLEAR_ERROR......coviirireieeececeincese e sseeees 145
CLOSE_PROFILE ..o s 145
CO_NET_CAN_SYNC ...ovvriririrereineireineereeeeereseneeees 143
CO_NET_GET_KERNEL_STATUS.......coccvvreirerrererrrenens 143
CO_NET_GET_LOCAL_NODE_ID......ccoureurerrerrererrreenees 143
CO_NET_GET_STATE ..o sseeees 143
CO_NET_NMT ..o ssessees 143
CO_NET_PING ....cooveerrirereireire e sssesnes 143
CO_NET_RECV_EMY ... cneeees 143
CO_NET_RECV_EMY_DEV......oovrirrrereereereererereneenees 143
CO_NET_RECV_ERR .....ovvrieiereneireerereeseseneseeeees 143
CO_NET_RECV_ERR_DEV ..o 143
CO_NET_RESTART_ALL ...ovrerrrerirerneireereereeeeeinenees 143
CO_NET_RESTART_CAN.....rvirrerreereereereereeeeressneeees 143
CO_NET_SDO_READ .....oovririrerrerneeneeneereereeeeressseeeees 143
CO_NET_SDO_WRITE.......ocrveerrermrrnerneereereereeeerersneeeees 143
CO_NET_SENDL2........oorrrrerrieieeeiseincinneneeseeseee s 143
CO_NET_SHUTDOWN........oourerirernrrnrinrensereeseeeeessseeeees 143
CONNECT V..ot ssssnes 143
DP_NET_GET_MSG......covirirrireireirierineinsireiseeseisssenans 146
DP_NET_GET_STATE ....oovrirererereecneieeireeseeeisseenas 146
DP_NET_PUT_MSG ..o 146
FLUSH_PROFILE .......oooevrirrireieieriecneieiseiseeeiseeenas 145
fir Diagnose XRIO ........cocouiririenieieree s 63
GET_DATE ...t sssnne 144
GET_MTS ..ot 145
GET_PROFILE_INT ..ottt 145
GET_PROFILE_REAL .....ooovveiieiiieiseerineseseiee s 145
GET_PROFILE_STRING .......cooveviiererrrireirereieie s 145
GET_TIME ...ttt nees 144
IBSM ..ottt 146

© schleicher

MC_ANALOG ..o 144
MC_ANALOG_1_AXIS .....oriirirrnreireiseisciesieieons 144
MC_CAN.....ooiriceses s 144
MC_DP ..o 144
MC_DP_1_AXIS ... 144
NEW_PROFILE ..o 145
OPEN_PROFILE .......ccoviiiiiriieiirisissieseesisiis 145
PORT_CLOSE.........ooiiiiiririisisreesiissieeeisssisinis 146
PORT_OPEN.......coiiriieiiniciieisesiisseessisinis 146
PORT_READ........cooiiiiieiciieireississssssss s 146
PORT_STATE ... 146
PORT_WRITE ....ooriieeiceiec e 146
PPF_COP_COMM.......oooiimiemriireemmremeseireemeeeeseneseenaees 145
PUT_ERROR.......oiimieiienciireersceieseoseessceses oo 145
PUT_ERRORRZ........coorieeeiencirceeeceireiseeeeeseesenssieeees 145
READ_AXIS_PAGE

READ_FILE
READ_Q_PARAM_* ...t 144
READ_RP ...ttt 146
READ_SERC_PARAM.......covtrrrrernirrnrirerinerseiseeeeseenns 144
SAVE_Q_PARAM_* ..ottt 144
SAVE_R_PARAM_* ...ttt 144
SEND_MAIL ...ttt 145
SET_DATE ..ottt 144
SET_SERC_COMMAND.........ocomrirrieeneieienersneinsnines 144
SET_SERC_PHASE..........cccosiniiieineineineireineiesieniens 144
SET_TIME ..o 144
UBA_ERR_CTRL ..ottt 146
URCV_V ettt 143
USENDL_V ..ottt sssssessesons 143
UZB_VR...ooeiiiieineisesesses e 146
WRITE_AXIS_PAGE ..o 146
WRITE_FILE......ootiireensseseseisee i 145
WRITE_PROFILE_INT ..ottt 145
WRITE_PROFILE_REAL ....cocoririeirreneieeirecineresesneees 145
WRITE_PROFILE_STRING........ccoovirrinrirnereireineinnennns 145
WRITE_Q_PARAM_™ ... 144
WRITE_RP ..ot 146
WRITE_SERC_PARAM .......ccvtvmririrerireinireiierinerinennns 144
XFIO_CONFIG ..ot 145
XRIO_STATE ..ot 145
Funktionsbausteine und Bibliotheken ..........cccccoovivneene. 141
G
GrundinitialiSIeruNg ..o 79
Gultigkeit der XRIO-Prozessdaten.............enerivreeninenes 103
Gultigkeit der XRIO-Prozessdaten, Gltigkeit der............ 103
H
HALT BetriebSzustand............ccoeeriineninnencnerneienenne 138
Hutschiene
RIO ot 21
XX ettt 14
Hutschienenmontage
Endklammer RIO ..........ccooiniirecreecre e 21
RIO ot 21
XX ettt 14
I
InbetriebnaNMe. ... 36
Initialisierung siehe Grundinitialisierung..........ccocovenienee 79
Initialisierungsdatei ProConOS.iNi ........ccoccvvvvvevinireinnnnnn. 147
Installation
MEChANISCRE XCX.....vvvviiiirireeicree et 13
mechanische XRIO..........cconeninrnee e 20



@ schleicher

MULTIPROG ..ot 41
OP C-SEIVET ..ottt ee s en s 41, 81
Schleicher-Dialog ..........coovereriereieiereeie e 81
IP-Adresse
ANndern auf der XCX .....ceureereereenieneereieeesseneeseeseee s 40
Auslesen aus der XCX .......vwveeeremereinerneeneeneeneeeeessseseees 38
Einstellen/Auslesen auf dem PC .........ccooovvincneneireinennn. 39
Uberprifen Mit PiNg.........ccveuvvererrieieeeiee e 39
K
Knotennummer
CANopen einstellen.........c.ceeveierciiesiecseese e 121
Kombikanéle RIO
SPaANNUNGSVETSOTGUNG ....covererererrerrsereeneeseeseeseesessessesenee 27
Konfiguration
CANopen mit ProOCANOPEN ........c.ccviverecirirerciereseieieseeians 69
XRIO et 100
Konfigurationsdaten
PROFIBUS-DP MOQUI .......courererrireioriincineeneeseieeeisseenens 170
Kontaktschieber RIO ... 22
KOPPEISPEICHET ... 148
bei der Inbetriebnahme...........ccccooirinininncniecnes 52
L
LED-ANZEIGEN ...ttt 30
PROFIBUS-DP Modul XF-DPM ........cccoumrurrirrinirnienrinnenns 167
PROFIBUS-DP Modul XF-DPS........ccccoovererrireieiisrinninns 169
SERCOS-Modul XP-SRC.......overeermeirererrneeneeseesereenns 163
SLM-Modul XP-SLM........eoerrrrerrirreieieiesesssise e 151
Lifeguarding CANOPEN .......ccvvviverinireencreisesseeeseeenene 114
Log-Book
Uber Schleicher-Dialog aufrufen...........cccoceevieiinininenes 97
M
MC_ANALORG ..ot ssssees 173
Mechanische Installation
(0 OO 13,20
Messtaster Uber direkte E/A ... 34
Module
XF-CAN Erweiterungsmodul fir XCX ........cccoeeverrirnirennnes 125
XF-DPM PROFIBUS-DP Erweiterungsmodul fiir XCx...... 166
XF-DPS PROFIBUS-DP Erweiterungsmodul fiir XCx...... 168
XP-SLM Erweiterungsmodul fir XCX .......cccvvereererrernrenen. 150
XP-SRC Erweiterungsmodul fir XCX ........cvververeerrerereneen. 162
XRIO Erweiterungsmodul flir XCX........ovveereereererrerereneen. 111
Montageabmalle
XCx
XRIO
Montageabstande
(0 OO 13
XRIO ettt 20
Montagelage
RIO ottt 20
XCX vttt sttt 13
MULTIPROG
Einstellungen ..o 49
INSEAlIAtON. ... 41
neues Projekt OffNen..........cccocvennncnncceee 47
Projekt zur XCX SeNden.........ccvreiuririnrenirreenceeeeeene 50
Multi-Task-System
B XCX vttt 126
Hinweise ZUr CNC .........o.cooivieiiecneeeeeeeees 149

192

Abbildungsverzeichnis und Index

N
Netzvariablen
CANOPEN ...ttt 115
Node ID siehe KnotennumMmMEr ............oevevverenmneennenneenns 121
Nodeguarding CANOPEN........cccovvrevriineiseesiese e 113
@)
OPC-Server
Installation.........c.ccceiiiicicc e 41, 81
VBISION 1.X . e 81,83
VEISION 2.0, s 81,84
OPC-Variablen
DeKIAration..........coceeeeeeeereirnirecree e 82
P
Parametrier- und Diagnosefunktionen CANopen............. 120
Parametrierung CANopen
Code 1 Knotennummer .............ceruniereeeneeneeineineenieees 121
Dateniibertragungsrate CANOPEN...........ocveerieeicereeninenns 121
PDD Process Data DIreCtory ..........cooeeenereeeneeneineneeneenenees 7
PDO CANOPEN ..ottt 113
PING ¢ttt 39
Potential-Weiterschaltungsklemmen ... 27
ProCANopen
Einbindung in MULTIPROG ........ccconeuniimiineiineinneineies 7
erste Verbindung ..o 72
INSEAIAHON. ..o 70
Process Data DIr€Ctory .........cocvveeuneneeeneinseieenseieesseenees 7
ProCONOS ......oieerr s 147
ProConOS.iNi ... 147
PROFIBUS-DP Modul
Konfigurationsdaten...........c.cocoereireninensnieeseeienns 170
PROFIBUS-DP Modul XF-DPM ........ccoveimiiririneeneieeneenns 166
ANSCHIUSSE ..ot 167
LED-ANZEIGEN.....cocvieeieieieieerees e 167
Technische Daten...........cvneeneneieiernenese e 167
PROFIBUS-DP Modul XF-DPS.........cccocomimirnirnirinirniieenns 168
ANSCHIUSSE ..o 169
LED-ANZEIGEN. ..ot sseaes 169
Technische Daten..........coenivneninieeeeseses 169
Programm
ZUWEISEN ZU TaSK....coieeeeeieicreseeeeee s 136
Programmiergerateschnittstelle ..., 32
Programmierung der SPS..........ccccoenrninnenneesenne 138
Projekt
offnen in MULTIPROG ..o 47
R
RIO
Erweiterungsmodule Abisolierlange ..........ccocovevencninenes 25
Erweiterungsmodule AnschluBquerschnitt.............c.cco....... 25
RIO AL0-10 ..ot 173
RIO EC X2 flr XRIO ... 98
RS232
Schnittstelle zur Inbetriebnahme .........ccccoveiriniincnnne 36
RS422-Schnittstelle AnSchluss X1 ........coocoveneneeinencnennes 34
S
Schleicher-Dialog
Activ-Error-Buffer €inSehen ... 97
Aktivierung des LOg-BOOK..........couureurerieniniineneireieis 97
Fensteraufbau..........ccocviinciniicece 87



Abbildungsverzeichnis und Index

INSAIGHON. .....covvvriiri e, 81
Ubersicht
XCS e
Schlusselschalter siehe Betriebsartenschalter
SDO CANOPEN ..ottt ssen 113
SDO FunKtionShauSteiNe. ... 119
SERCOS-Modul XP-SRC.....c.euirerrniriineineineeeierseseseneens 162
ANSCHITSSE ... 163
Applikationsbeispi€l............ccoevieririnieierieereeee, 164
LED-ANZEIGEN......ocvieerieieiieetesse et 163
Technische Daten.........ccoerreneneeenee s 163
SIiCherheitShinWEISE .........ccceririerer s 187
BestimmungsgeméaRe Verwendung ..........ccocveerreerereennes 187
Darstellung Warnhinweise..............ocovenerencneeneneeens 7
Inbetriebnahme...........ccooeerircner e 188
INSEAlIAtON. ... 188
Instandhaltung ..........cocevenenirecreee 188
NOt-AUS-EINFICHIUNG ..o 188
Personalauswahl ..o 187
Programmierung.........coeeereeenensinieeneesesese s 188
Projekterung.........oeueeereeincnincrcsiesesesese e 188
Unfallverhitungsvorschrift............coeeerinncninieneininens 188
WaUNG .o 188
SLM-Modul XP-SLM
Applikationsbeispiel ...........ccoererirnrnirierresne 157
Steckerbelegung........ccoceenereeneniecreeeens 159, 161
Technische Daten..........cccorinirincinenereeeee s 154
Verdrahtungsbeispiel...........cccocvirnirnninecseees 158
SLM-MOAUI XP-SLM........ccerirmrirrireireireesrssresensssesesessesssnens 150
ANSCAIUSSE ...t 151
LED-ANZEIGEN. ..ot 151
Spannungsversorgung
ANSCHIUSS XCX..vovriiiiiiisieeie st 18
ANSChIUSS XRIO ... 26
SPG siehe Systemprogramme .........coeeeeneereeneeerneseneneens 129
SPS
Adressen flir CANOPEN..........ccveuviveveerireieeeseerseesene 115
Betriebssystem ProConOS...........cccocooeveveniericnienens 147
BetriebSZUSIANAE ........cvvvecccce s 138
Betriebszustande wechseln ..., 139
GrUNAIAGEN ..ot 138
KOPPEISPEICHET ......vviece s 148
Programmierung........c.ccoevieeeneeennieenssesssssssseseesseens 138
Startverhalten ..........ceeecnnereeeree s 140
Systemvariablen ... s 140
Startverhalten der SPS..........cccovinrnneins 140
Statusvariable
CANOPEN ...ttt ettt 115
Steckerbelegung
SLM-Modul XP-SLM......ccovrrrreeirerneeneereereieereeennens 159, 161
XRIO et 28
Steuerungsanlauf mit leerer Puffer-Batterie....................... 78
Steuerungsmenu
KCS ottt 90
STOP Betriebszustand..........cccocoeeriricnienieninieeneineeenas 138
sysinfo.txt Konfiguration XRIO .........cccceorrenninneninenns 101
Systemprogramme SPG'S ........ccovveinienniesneeeees 129
SYSIEM-TASK ... 129
Systemvariablen der SPS..........cccovinnnnneres 140
T
Task
ANWENAEI-TASK......cvcvrieeieiiieieie et 127
Default=-Task ........ccerureerrereriererie e 131
Ereignis-Task.......ccoeverieiniininenieesee e 128
EISEEIIEN ..o s 136
Firmware-Task Prioritaten ...........cooovevieneninnerieiennns 134

© schleicher

INFOrMALION.......cvevicececccc e 132
Prioritaten
Prioritatsstufen Ubersicht .............ccooovevvveeeeessereeeeersssennen 126
SYSEM-TaSK......coiieiecriecee s 129
Task-INformation..........cccccvveereeieieeeeee s 132
Uberwachungstask .............ooovvvveeeeesreveveeeeessereeeeeesesenene 126
WatChdog......coveveeieiccsecee s 135
ZYKISCNE TaSK .....uvuivreciciercicee e 127
TCP/IP-Verbindung.......cccccvvereinierennieressesesssessessessenns 36
Technische Daten
PROFIBUS-DP Modul XF-DPM .........cocorunrerrerrirrernreneenes 167
PROFIBUS-DP Modul XF-DPS...........ccovunmrrrrirereirneenees 169
SERCOS-Modul XP-SRC.......cooeerrirerreeneereereereesereenenns 163
SLM-Modul XP-SLM......ccovvereerrerreeinerncrneeneereeneeeesseseesneens 154
3 R 183
Treiber
XRIO ettt 104
U
Ubersicht
XCX -Varianten ......covcevieericeree e 8
UberwachungStaskK............ooc.eeeeveemeeeeeeeeeenesesesssssesssessnseons 126
U
USB (Universal Serial BUS)........cceureereeineinieneneieseneieins 33
V
Variablen
CANopen Zugriff auf dirakte Netzvariablen...................... 118
CANopen Zugriff auf Netzvariablen.............cccccoeveniennnee. 116
Deklaration der OPC-Variablen ...........ccccoeeveviererniirenninns 82
Deklaration von Netzwerkvariablen............cccccoocevviivenines 68
zur Visualisierung mit Web-Server ... 77

Variablendeklaration
in den Beispielprogrammen der Funktionsbausteine 124, 142

Verbinden der RIO-Module untereinander ............ccccoeve. 22
Verdrahtungsbeispiel
SLM-Modul XP-SLM......cccovieriirirrrieieirecrneeneeneeneieeeeresneens 158
Verkabelung
XCX ettt 18
XRIO et 26
Versorgungsspannung
ANSCHIUSS XCX..onrvrrerrereerrereeneeneereereeeesesessssssssseeseesessseseees 18
ANSChIUSS XRIO........ooiererceeereereireere e eeeseees 26
W
Warenzeichenvermerke ... 186
WaLCNAOQG ... 135
Watchdog Taskausfuhrung ..........ccccevvenincncninns 135
Web-Server
ApplikationsbeiSpiel ..o 77
Deklaration von Variablen zur Visualisierung..................... 77
Funktionen und Konzept..........cccocveirninnncencsncnceeene 76
notwendige BroWSEr ..........cvririniirieineriecneeeeeseeeeeenas 77
Schleicher Applet.........coerreeee s 76
X
XLANSCHIUSS ..o 34
X2 ANSCRIUSS ..o 34
X3 siehe USB-ANSCIUSS .........cccovviiniieieireersnieeinieenis 33
X4 siehe X RIO ANSChIUSS .......c.ocviiiniinierinienssensenieeni 33
X5 siehe CANopen Feldbusanschluss.............c.covininene. 33



@ schleicher

X6 ETH siehe EtherNet-Anschluss ...........cccoovevviveineninnn. 32
X7 siehe Programmiergerateschnittstelle...............cccvuue.. 32
XCx
ADMESSUNGEN......oovorvvvirriisisisssseeas 185
UDEISICHL......cooei s 8
VErkabelung.......c.ccucvveviveiieicsieesee s 18
XF-DPM siehe PROFIBUS-DP Module............ccccorevrvrnienen. 166
XF-DPS siehe PROFIBUS-DP Modul...........ccocreererrernionen. 168
XP-SLM siehe SLM-Modul XP-SLM.........ccourvrererrenieneene 150
XP-SRC siehe SERCOS-MOdUL...........ccocveirierivreirerieninnens 162
XRIO
AdrESSIEBIUNG......cvveeceieeieireie et 103
aus dem System RIO ... 106
BUSKADEL........coiiieecrc e 28
Buskoppler ADISOlierlange ..........cocerrrencnienenirneine 25
Buskoppler AnschluBquerschnitt............cc.ccooeerevivnicinennes 25
Buskoppler RIO EC X2.......c.ccvieiinieesiecseesessieseias 98

194

Abbildungsverzeichnis und Index

Datei SYSINFOXE ....vvevieeee e 101
DIAGNOSE. ..o 63
Erweiterungsmodul...........ccooeveveieieienieeseeeeenen 111
FIAZS ..ottt 103
Konfiguration Erkennung der...........cccoevevveeieircnienennns 100
Steckerbelegung.......cc.oceceeeeriie s 28
TIEIDET .t 104
VErkabelUng.....c.cvvvvevieieinieiesiceeesse s 26
Zugriff auf die I/0-Ebene ........cccooevevieivcvieecsienns 57,98
Z
Zuweisen
Programm zu Task ........ccocceenenienenenencrceseneeeenas 136
ZYKISCNE TASK ... 127

Betriebsanleitung XCx Version 08/06



	Übersicht
	Installation
	XCx
	Montagelage
	Montageabstände
	Montage der XCx 500 und 540
	Montage der XCx 300  auf der Hutschiene
	Anschluss der Spannungsversorgung

	XRIO
	Montagelage
	Montageabmaße und -abstände
	Hutschienenmontage
	Verbindung der Module untereinander
	Federkraftklemmen des XRIO-Buskopplers
	Federkraftklemmen der RIO-Erweiterungsmodule
	Anschlussquerschnitte und Abisolierlänge RIO
	Anschluss der Spannungsversorgung für XRIO
	Buskabel XRIO


	Anzeigen, Anschlüsse und Bedienelemente
	Übersicht
	LED-Anzeigen
	Compact Flash
	X7 PRG RS232-Schnittstelle für Programmiergeräte
	X6 ETH RJ 45 EtherNet-Anschluss
	X5 CANopen Feldbusanschluss
	X4 X RIO Anschluss
	X3 USB-(Universal Serial Bus) Anschluss
	X1 RS422-Schnittstelle für den Anschluss von Bedien- und Anz
	X2 Anschluss für Versorgungsspannung, direkte E/A und BUSY-K
	Betriebsartenschalter
	RESET-Taster

	Schnelleinführung
	Inbetriebnahme der Kommunikation
	Kommunikationsschema
	Inbetriebnahme der seriellen Verbindung über die RS232-Schni

	Inbetriebnahme der Ethernet-Schnittstelle
	Auslesen der aktuellen IP-Adresse aus der XCx
	Einstellen der IP-Adresse des Service-PC
	Ethernet-Verbindung herstellen und prüfen

	Ändern der IP-Adresse der XCx
	Installation der Programmiersoftware MULTIPROG,  OPC-Server,
	Installation von MULTIPROG
	MULTIPROG starten und ein neues Projekt öffnen
	Ethernet-Verbindung in MULTIPROG einstellen
	Ein Projekt Kompilieren und zur XCx senden
	Einfügen der Koppelspeicher-Datentypen und -Variablen in das

	Zugriff auf die I/O Ebene mit XRIO
	Anschlussprinzip XRIO
	Beispiel einer XRIO-Konfiguration
	Einlesen der XRIO-Konfiguration
	Der erste I/O-Zugriff durch das SPS-Programm
	Diagnose

	CANopen für dezentrale I/O
	Spezifikationen
	Anschlussprinzip und Verkabelung
	Einstellungen am I/O-Modul RIO 8 I/O CANopen
	Deklaration des I/O-Treibers  für CANopen
	Deklaration von Netzwerkvariablen in MULTIPROG
	Konfiguration des CANopen-Netzwerkes mit ProCANopen
	Installation von ProCANopen
	Einbindung von ProCANopen in MULTIPROG
	Erste Verbindungen mit ProCANopen

	Die Web-Server Funktionen der XCx
	Allgemeine Funktionen und Konzept
	Schleicher spezifisches Applet
	Deklaration von Variablen zur Visualisierung
	Applikationsbeispiel
	Browser / Komponenten

	Allgemeine Hinweise zur Inbetriebnahme
	Steuerungsanlauf mit leerer Puffer-Batterie (batterieloser B
	Grundinitialisierung


	Bedienung der XCx mit dem Schleicher-Dialog
	Übersicht
	Installation auf dem PC und Vorbereitung des OPC-Servers
	Installation des OPC-Servers
	Installation des Schleicher-Dialoges
	Deklaration der OPC-Variablen im SPS-Projekt mit MULTIPROG
	Konfiguration und Test des OPC-Servers

	Allgemeiner Aufbau der Bedienoberfläche
	Schleicher-Dialog der XCS
	Schleicher-Dialog der XCN
	Aufruf Activ-Error-Buffer und Log-Book

	XRIO
	XRIO-Regeln
	Erkennung der XRIO-Konfiguration durch das Betriebssystem de
	Die Datei sysinfo.txt Abschnitt XRIO

	Adressierung der I/O-Module
	XRIO Flags im Koppelspeicher Gültigkeit der Prozessdaten
	Der XRIO-Treiber
	Berechnung der "Estimated Transmission Time"
	Erweiterungsmodule aus dem System RIO
	Übersicht
	Tabellen der Modultypen und Modulklassen

	Erweiterungsmodul XRIO
	Anzeigen und Anschlüsse
	Technische Daten


	Feldbus CANopen
	Grundlagen
	Process- Data- Objects (PDO)
	Service-Data-Objects (SDO)
	Nodeguarding
	Lifeguarding

	CANopen spezifische SPS- Adressen
	Parametrier- und Diagnosedaten
	Netzvariablen
	Zugriff auf Netzvariablen und I/O-Konfiguration
	Zugriff auf direkte Netzvariablen
	Zugriff auf Parametrier- und Diagnosefunktionen

	SDO Funktionsbausteine
	Die Parametrier- und Diagnosefunktionen
	Funktion 1 CANopen Knotennummer einstellen und auslesen
	Funktion 2   Datenübertragungsrate auslesen und einstellen
	Funktion 7   CANopen- Fehlernummer auslesen
	Funktion 8   CANopen- Firmware-Version auslesen
	Funktion 20  CANopen- Hochlaufverzögerung einstellen

	Fehlermeldungen
	Die CANopen-spezifische Firmware-Bibliothek in MULTIPROG
	Inhalt der Bibliothek CANopen_V001

	Erweiterungsmodul XF-CAN
	Anzeigen und Anschlüsse
	Technische Daten


	Das Multi-Task-System
	Übersicht
	Anwender-Tasks
	Zyklische Tasks
	Ereignis-Tasks
	System-Tasks
	Default- Task

	Anwender-Task-Information
	Task-Prioritäten
	Tasks und Watchdogs
	Tasks einfügen und Programme zuweisen

	Die SPS
	Programmierung
	SPS-Betriebszustände und Startverhalten
	Betriebszustände
	Wechseln der Betriebszuständen mit MULTIPROG
	Startverhalten der SPS nach dem Einschalten der Versorgungss

	Systemvariablen
	Bibliotheken und Funktionsbausteine in MULTIPROG
	Bibliothek CANopen_Vxxx
	Bibliothek CFB_Vxxx
	Bibliothek CNC_Vxxx
	Bibliothek Date_Time
	Bibliothek MMI
	Bibliothek PLC_Vxxx
	Bibliothek Profibus_Vxxx
	Bibliothek Serial
	Bibliothek SchleicherLib_Vxxx
	Bibliothek XCx7_Vxxx

	Das SPS-Betriebssystem ProConOS
	Die Initialisierungsdatei ProConOS.INI


	Die CNC
	Inbetriebnahme und Programmierung
	Der SPS / CNC Koppelspeicher
	Wichtige Hinweise zum Multi-Task-System und CNC

	SLM-Antriebsmodul XP-SLM
	Anzeigen und Anschlüsse
	Belegung der Buchsen am Modul (Draufsicht)
	Technische Daten SLM Antriebsmodul XP-SLM
	Schnittstellen
	Applikationsbeispiel
	Verdrahtungs-Beispiel mit MultiAx
	Verdrahtungs-Beispiel mit M'Ax

	SERCOS-Modul XP-SRC
	Anzeigen und Anschlüsse
	Technische Daten
	Applikationsbeispiel
	Kommunikationsaufbau über den SERCOS-Ring

	PROFIBUS-DP Module
	PROFIBUS-DP Master XF-DPM
	Anzeigen und Anschlüsse XF-DPM
	Technische Daten XF-DPM

	PROFIBUS-DP Slave XF-DPS
	Anzeigen und Anschlüsse XF-DPS
	Technische Daten XF-DPS

	Die PROFIBUS-DP Konfigurationsdaten

	Analog-Achsen mit MC_ANALOG und RIO A10-10 - ein Beispiel
	Beispiel / Voraussetzung
	Schritt 1: XRIO-Konfiguration
	Schritt 2: Achsinterface RIO A10-10
	Schritt 3: Lageregel- und IPO Abtastrate
	Schritt 4:Task-Struktur
	Schritt 5: RIO A10-10 und MC_ANALOG
	Datentyp TypRioA10_10
	Schritt 6: RIO A10-10 und CNC
	Anmerkungen

	Fehlermeldungen
	Aufbau der Fehlermeldungen

	Technische Daten
	Abmessungen
	Anhang
	Warenzeichenvermerke

	Sicherheitshinweise
	Bestimmungsgemäße Verwendung
	Personalauswahl und -qualifikation
	Projektierung, Programmierung, Installation, Inbetriebnahme 
	Wartung und Instandhaltung
	Gefahren durch elektrische Energie
	Umgang mit verbrauchten Batterien

	Abbildungsverzeichnis und Index

