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Kurzdarstellung

Dieses Unterrichtsprojekt befasst sich mit dem Erstellen einer Motion Anwendung
welche eine Einfach Positionierung darstellt. Mit jeweiligem Betatigen des Taster 1
dreht der Motor um 90 Grad nach links, mit dem Betatigen des Taster 2 fahrt der
Motor rechts herum auf die Position 270 Grad und mit dem Taster 3 bewegt sich der
Motor auf die Ausgangsposition.

Lernziele des Unterrichtsprojektes:

- Erstellen eines neun Projektes
- Einfugen der Hardware manuell

- Parametrieren des Servoumrichters (Acopos) und Motor sowie
Kurzinbetriebnahme des Reglers

- Konfigurieren der Kommunikationsparameter und Herstellung der Verbindung
zwischen Programmiergerat und PLC

- Erstellen eines Programms in Strukturiertem Text das eine
Einfachpositionierung ausftihrt

Voraussetzung:
Dieses Projekt wird mit der Automation Studio 4.2.2.134 Version erstellt.
Es wird ein Kartenlesegerat benétigt mit Flash-Kartenslot.

B&R Ubungsrecks. ( Bilder im Anhang unter Kapitel 14)
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1. Erstellen eines neuen Projekts in Automation Studio

Um ein neues Projekt zu erstellen starten Sie Automation Studio. Sobald die
Oberflache des Automation Studios gedffnet wurde klicken Sie auf ,, Neues Projekt”.

Zuletzt gedffnete Projekte

[[Neues projekt | Zuletzt gedffnete Projekte

Getting Started

RIEHE RiETaEn * SCARATest Ci\Users\Maurice\Desktop\SCARATest\SCARATest.ap]
* SCARA SRED C:\Users\Maurice\Desktop\SCARA_SRE0\SCARA_SRE0.ap]
* SCARA SR60 C:\Projects\SCARA_SRE0\SCARA_SR60.ap]
* ZuzatzProjektHenningsEPOS Ci\Users\Maurice\Desktop\ZusatzProjektHenningsEPOS\ZusatzProjektHenningsEPOS.apj
* ZusatzProjektHenningsEPOS C:i\projects\ZusatzProjektHenningsEPOS\ZusatzProjektHenningsEPOS.apj

Abbildung 1 Automation Studio Oberflache

Nun o6ffnet sich ein Fenster in dem Sie ,, Ein leeres Projekt® auswahlen um in die
Grundkonfigurationen zu gelangen.

Zuletzt gedffnete Projekte

Neues Projekt Neues Projekt

Getting Started
Ein neues Projekt erstellen...

|$ Ein leeres Projekt

Meue Funktionen

Abbildung 2 Leeres Projekt
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Der Projektassistent wird getffnet und wie folgt konfiguriert.
Neues Projekt

Automation Studio - Projektassistent ,@

Auf dieser Seite konnen die Basisparameter fir das neue Projekt eingegeben werden. & &

Name des Projektes: /J Name des Projektes.
Pfad des Projektes: /J Speicherort des

C:\projects
: / Auswahl, wenn alle
Runtime- und

Updatedateien ins Projekt
kopiert werden sollen.

[v] Automation Runtime Dateien ins Projekt kopieren

[] Automation Runtime Simulation verwenden

Beschreibung des Projektes:

Beschreibung des Projektes
mit Auftrag oder Kenndaten
des Kunden.

Weiter > Abbrechen Hilfe

Abbildung 3 Projektassistent

In unserem Projekt wird die Simulation nicht benétigt, da wir direkt mit der Hardware
arbeiten und daher werden nur die Runtime Dateien ins Projekt kopiert. Um dies zu
bestatigen auf ,Weiter” klicken.
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2. Hardwarekonfiguration

2.1 CPU

Die Grundkonfiguration der Hardware kann beibehalten werden, da Sie die

Hardwarekonfiguration manuell einbinden. Optional gibt es die Mdglichkeit die
Hardware Online zu identifizieren oder eine bestehende Hardware zu referenzieren.

Alternativ kann der Name der Konfiguration geandert werden.

Neues Projekt

Automation Studio - Projektassistent

Auf dieser Seite konnen die Parameter fur die neue Konfiguration eingegeben werden.

*

g MName der Konfiguration:
%” [Corfig1

Hardwarekonfiguration

Q Eine neue Hardwarekonfiguration manuell definieren
ﬁ () Die Hardwarekonfiguration Online identifizieren

ﬁ (") Eine bestehende Hardwarekonfiguration { *.hw ) referenzieren.

Beschreibung der Konfiguration:

| ] i

Abbildung 4 Projektassistent Hardware Auswabhl

Um die Eingaben zu bestatigen auf ,Weiter” klicken.

Hitfe
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Nun muss die aktuelle CPU manuell in das ,Suchen...“Fenster eingegeben werden.
Wenn die Produktnummer in das ,Suche..” Fenster eingegeben wurde erscheint im
unteren Teil des Fensters die CPU die verwendet wird. Diese CPU muss mit einem
Mausklick ausgewahlt werden und um diese zu tbernehmen muss abschlieBend auf
, Fertig stellen” bestatigt werden.

Neues Projekt
Automation Studio - Projektassistent _
Auf dieser Seite kann die CPU oder Systemeinheit ausgewahlt werden. i

Q Katalog | Favoriten | Letzter
P22 - | [E @ v | | xeocPises
Produktgruppe A
S
Steuerung
Steuerung
D
System X20 v
Name Beschreibung
[xzuceisss X20 CPU ATOM., 1.0GHz, POWERLINK, Tx IF |
[] Simulation aktivieren Automation Runtime Typ: | AR Embedded v }

[z ] [ | [

Abbildung 5 Einbinden der CPU

Nun 6ffnet sich der System Designer mit der ausgewéahlten CPU.

Ci\projects apj/Config1 Studio V 422,134 - s IEl
Diei Bewbeten Anicht Enfdgen Ofinen Projeht Vesiomskortrode Online Btras Ferster  Hile
Jdaamd - < tpiam e XA BB ODL = ot LAt Qo
{ ey =
BLEE8 L% PutbiosBabldiucd Al §
Onmzname Enactiotung

[SENE.

4 % Gbeltyo Gobae Cteriromn ]
b @ Gobalvar Gebse Vanstion S
- ) Lbrases Gobale Bkotheken H

¥

< >

[Farsen dor Dotien i SmadEat Lrdentitarg,
arven sbgeschioseen

| @ togicas view (@ Connguration view] @ Prysical view | 3 Ausgabe [RFDebugger Kansate | o) 5uchan in Dateien | G Aufratiicte | B Debugoer Watch | Bl Haltepunkte | L@ Querverwers | jal Referenciite

COMURT=1000_OFFUNE

Abbildung 6 System Designer
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2.2 Interface und der Baugruppen

Wahlen Sie den , Toolbox — Hardware Katalog® in der rechten oberen Ecke aus. Es
Offnet sich das zugehorige Fenster in dem alle B&R Hardware Komponenten zu
finden sind.

*® C\projects\Zusatzprojekt! jekt.apj/Config1 - Automation Studio V 4.2.2.134 - a
Datei Bearbeiten Ansicht Einfagen Offnen Projekt Ve trolle  Online
a0 Hd [ y 2 =R 288 8 i g bld=085
Logi el | wi [System Designer] X ~|
o p = : g T
s PNy eBable AT as sk 30468 Ketovos. |t ot
ol i@ €% %
] Giobale Datertypen Biodlblixlpge——— = 4
B @ Global Giobale Varizblen ey OO0 2 O |j
- (O] Libraries Globale Bbliotheken D"_'g .3‘3‘34 l.
Steuenng 10 Industrie PC
o !I o o
Visuglisersn  Antreb Motor
und Bedie
-
Neme Beschrebung
0AC8089 8Port Industrie Hub
4C1300.02510 Tableau Cortroller C*
4PPOB5.0351-P74 PP0G5 TFT CQVGA
4PP0G5.0351X74 PP0S5 TFT C QVGA
4PPOGS.0571-P74 PP0G5 TFT C QVGA
4PPOGS.0571-P74F PPOS5 TFTCQVGA
4PP0GS.0571:X74 PP0S5 TFT CQVGA
4PPUB5.0571-X74F PP0S5 TFTCQVGA
4PP065.IF10-1 Schnittstelenmodul F
4PPOB5 IF231 Schnitstelenmodul F
4PPOBS IF24-1 Schnitstelenmodul F
4PPOBS IF331 Schnitstelenmodul 2
4PP320.0571-01 PP320LCD MQVGA
4PP320.0571-35 PP320 TFT CQVGA
4PP320.1043:31 PPI20 TFTCVGA 1
4PP320.1505:31 PP320 TFTC XGA 1
4PP351.0571:01 PP351LCD MQVGE
4PP351.0571-35 PP351 TFTCQVGA
4PP3520571-35 PP352 TFT CQVGA
4PP381.104331 PP381 TFTCVGA 1
® 4PP420.05145 PP420LCD B/WQV.
v 4PP420.0571-65 PP420 LCD CQVGA
> 4PP420.0571-75 PP420 TFT CQVGA
4PP420.0571-85 PP420LCD B/WQV
4PPA20.0571-A5 PP420LCD C QVGA
Parsen der Dateien for SmanEat Unterstitzung. 4PP420.0571-B5 PP420 TFT CQVGA
Paraée; sbgeschiosesn 4PPE20.057375 PP420 TFTCVGAS
4PPA20.1043.75 PPA2DTFTCVGA1
a0 eesnwans PRI TET A Vs 1
B Logical View [ @ Contiguration View] @ Prysical view | (] Ausgabe |2 Debugger Kansole | &) suchen i Dateien | @ Autrufiste | 5 Debugger Watch | B Faltepunkte | 59 Quervenwers | gal Referenziiste < >
Far Hilfe, F1 dracken COM1/RT=1000 OFFLINE

Abbildung 7 Toolbox-Hardware Katalog

Wabhlen Sie die markierte Flache auf der CPU aus um in dem ,Suche” Fenster der
Toolbox den Profinet RT Controller zu suchen. Nach Eingabe der Bestellnummer
(X20IF10E1-1) finden Sie das Interface des RT Controllers. Das Interface wird Uber
Doppelklick auf die CPU Ubertragen.

:.@E_Hardware.hwl [System Designer] X Sl Toolbox - Hardware Katalog (X20CP1585.... w & X

T I T S WO T 0 W ! IV SC N e ) % | Katalog | Favoriten | Letzter |

22 - | @8 v | %| X20F10E1-1] |

Zubehor A
¥

O [

Netzwerkk...

Netzwerktyp
De¥
Ethemet v

Name Beschreibung
I X20IF10E1-1 X20 Interface PROFI

Abbildung 8 Einbindung Interface RT Controller
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Durch einfaches Klicken auf die CPU, wird diese markiert um weiter Baugruppen
hinzuzufugen. Uber das ,Suche” Fenster werden folgende Baugruppen gesucht und
Uber Doppelklick an die CPU hinzugefligt. Wichtig ist das die folgende Reinfolge der
Baugruppen eingehalten wird.

Hardware:

Komponenten der SPS:

2x X20DI8371

2x X20D08322

1x X20DS1319

1x X20Al14622

1x X20A02632 (£10 V /0 bis 20 mA)

1x X20AT2222

£ Hardware.hwi [System Designer] X | -
2RABND 2B wdle Sl T o e & e+ Gy 0| K&t@09 | Favorten | Letater |

~ 55 - | @ Y& | | 0018371 |

Produktgruppe 2
Esaresme

S
/0

|
1

170
o4 OR

Eingang Digital v
Name Beschreibung
[ x20D18371 8 Digitale Eingange 7

Abbildung 9 Einbinden der Baugruppen

Die SPS mit ihren E/A Baugruppen sieht wie folgt aus. Wenn dies nicht
Ubereinstimmt, Uberprifen Sie die richtige Anzahl und Reihnfolge der Baugruppen.

| 4% Hardware.hwl [System Designer] x: v 60ibox~Hardware Katalog
| = 27402 @ o B oy I Sl T g ok S el w S Y Katalog | Favoriten | Letzter
~lli[aB] 5%~ | @ o | %I
Produktgruppe A
O s B B
Steuerung I/O i Industrie PC
oM oS o
Visualisieren Antrieb Motor
und dei;...
== =

Abbildung 10 Fertige Hardware
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2.3 Acopos Servoumrichter und Motor
Nachdem die Hardware fur die Steuerung eingebunden wurde folgt als nachster
Schritt die Einbindung des Acopos Servoumrichter.

Um den Acopos 1010 einzubinden markiert man die IF3/POWERLINK Schnittstelle
und gibt die Bestellnummer (8v1010.50-2) in das ,Suche® Fenster der Toolbox ein.
Durch Doppelklick auf den Namen wird der Acopos ausgewahlt.

[z Hardware.nwi [system Designer] x | = Toofbox- Hardware Katalog (X20CP1585.1.. v @ X
S DB e B adyle Sl T sk & e G LY (@00 | Favorten | Letater
A 2 - 8 v | %[ 010502 |
Produktgruppe A
mf
Antrieb
Antrieb
e
@ ol
Eine Achse ACOPOS v
Name Beschreibung
[svi010.50-2 ACOPOS Servoverst|

Abbildung 11 Acopos Auswahl
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Nun 6ffnet sich das Fenster zur Antriebskonfiguration. Die SS1 (Schnittstelle 1)wurde
automatisch als 8AC114.60-1 Schnittstelle erkannt und vergeben. Nun wird die SS2
konfiguriert.

Neuer Antrieb
Automation Studio - Antriebskonfiguration
Darauf zu verwendendes Hardware Modul wéhlen Subslot 2 von 8V1010.50-2.

Q Katalog | Favorten | Letzter
P BE - & sk | % Suchen..

Produktgruppe ~
R

o O
e

Antrieb

I/Dg o4 of 0@

Eingang Ausgang Digital Anak-)g
Name Beschreibung
8AC120.60-1 ACOPOS Einsteckmodul, EnDat Geber und Sinus Inkrementala...
8AC121.60-1 ACOPOS Einsteckmodul, HIPERFACE Interface
8AC122.60-1 ACOPOQS Einsteckmodul, Resolver Interfface
8AC122.60-3 ACOPOQS Einsteckmodul, Resolver Interface 10 kHz
v

8AC123.60-1 ACOPOQS Einsteckmodul, Inkrementalgeber und SSI-Absolutwe....

[] Diese Seite iberspringen

[ Woter> | [rcten | [ e ]

Abbildung 12 Acopos Konfiguration
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Jetzt wird die SS2 (Schnittstelle 2) Konfiguriert. In unserem Fall ist es ein
Einsteckmodul, das als EnDat 2.2 Geber Interface mit Gebertiberwachung fungiert.
Geben Sie in das ,Suche” Fenster die Bestellnummer AC126 ein und wahlen Sie das
Modul im unteren Bereich aus. Um dies zu bestatigen klicken Sie auf Weiter.

Neuer Antrieb l
i
Automation Studio - Antriebskonfiguration _ i
Darauf zu verwendendes Hardware Modul wéhlen Subslot 2 von 8V/1010.50-2. ;
Q Katalog | Favoriten | Letater
5| € % %[0 |
Produktgruppe ~
ml
Antrieb
Antrieb
0 )
ACOPOS v
Name Beschreibung
|8AC126.601 ACOPOS Einsteckmodul, EnDat 2.2 Geber Interface

[] Diese Seite Gberspringen

[ Weter> ||| Aotrechen | | e

Abbildung 13 Auswahl des Einsteckmoduls
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Als nachstes wird gefragt welches Modul sich im SS3 befindet. In diesem Fall ist kein

weiteres Modul verwendet, weshalb ,Diese Seite Uberspringen“ markiert und mit
Weiter bestatigt wird.

Automation Studio - Antriebskonfiguration
Darauf zu verwendendes Hardware Modul wéhlen Subslot 3 von 8V1010.50-2.

Neuer Antrieb

Ey

&

Katalog | Favoriten | Letater

=~ | = & 93 | % Suchen...
Produktgruppe - ~
mf
Antrieb
I/O -
04 o4 ofR 0@
Eingang Ausgang Digital Analog
Name Beschreibung
8AC120.60-1 ACOPOS Einsteckmodul, EnDat Geber und Sinus Inkrementalg...
8AC121.60-1 ACOPOQS Einsteckmodul, HIPERFACE Interface
8AC122.60-1 ACOPQS Einsteckmodul, Resolver Interface
8AC122.60-3 ACOPQS Einsteckmodul, Resolver Interface 10 kHz
8AC123.60-1 ACOPOS Einsteckmodul, Inkrementalgeber und SSI-Absolutwe.... "
Diese Seite iiberspringen
| <zunick || Weter> ||| Abbrechen | | Hife |

Abbildung 14 SS3

11
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Nachdem der Acopos ausgewahlt und konfiguriert wurde, wird als nachstes der
Motor eingebunden.

Nun soll das zu verwendende Hardware Modul fir den MT1 (Motorkonnektor 1)
ausgewahlt werden. An dem Reck ist ein Synchron-Motor von B&R mit 4
Polpaarzahlen, 1500 1/min und 0,68 Nm Stillstandsmoment an den Acopos
angeschlossen. In das ,Suche” Fenster wird die Bestellnummer des Motors
(8LVA22.B1015D000-0) eingeben und mit weiter bestatigt. Wurde die Bestellnummer
des Motors in der Antriebskonfiguration nicht gefunden, kann dieser nach der
Antriebskonfiguration nachtraglich manuell hinzugefigt werden. Ist der Motor in der
Konfiguration auffindbar wird mit ,Weiter” bestatigen. Falls der Motor nicht auffindbar
ist wird das Kastchen ,Diese Seite Uberspringen“ markiert und mit ,Weiter*

bestatigen.
Neuer Antrieb n
Automation Studio - Antriebskonfiguration g%@
Darauf zu verwendendes Hardware Modul wéhlen - Motorkonnektor 1 von 8v1010.50-2. /h&
Q Katalog | Favoriten | Letzter
2 - | @ 9% | %/ 8LvA22.81015D00040) |
Produktgruppe ~
o8 Ol
Antrieb Motor
Motortyp
m
_ Kompaktm... v
Name Beschreibung
8LVA22.81015D000-0 Synchron-Motor; Polpaarzahl: 4 Paar; Nenndrehzahl: 1.500 min...

[ ] Diese Seite Gberspringen

< Zunick Abbrechen Hilfe

Abbildung 15 Motor Konfiguration
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Hier wird die Motion System Wahl vorgegeben. In diesem Fall ist es die
»,Acp10/ArncO0“ausgewahlt und muss mit Weiter bestatigt werden.

Neuer Antrieb !
Automation Studio - Antriebskonfiguration Y.
Motion System Wahl : \)@
% Motion System
en
N
Ge [®]acp10/ Amnco

= o

Abbildung 16 Motor System Wabhl
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Im nachsten Fenster wird die Sprache der Fehlermeldungen ausgewahlt. Ist die
gewinschte Sprache eingestellt wird mit Weiter bestatigen.

Neuer Antrieb

Automation Studio - Antriebskonfiguration

on
Antriebskonfiguration - 8V1010.50-2 ‘g

A Globale Einstellungen
%% Sprache der Fehlermeldungen:

| Deutsch v

[] Antriebskonfiguration Gberspringen

< Zuriick Abbrechen Hife

Abbildung 17 Sprache Fehlermeldungen

st
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Beim nachsten Fenster wird die Achse wie folgt konfiguriert und mit Weiter bestéatigt.
Neuer Antrieb |

Automation Studio - Antriebskonfiguration g%@
Reelle Achsel &‘0
A Allgemein
(O
‘\Z):)/ Name |g/—\>dsD1

erwendung:  |[v/ open verwenden
Vi d [WI[PLC d CNC

Einstellung: [] Achse ist periodisch

Standard Einstellungen Uberschreiben

[] Motor Simulation aktivieren
Beide Endschalter sind normalerweise geoffnet
Quick stop ist normalerweise offen

[ ] Diese Seite tiberspringen

——

< Zuriick Weiter> || | Abbrechen Hife

Abbildung 18 Achse Konfigurieren

PLCopen verwenden:

Wenn diese Checkbox angehakt ist, dann wird, falls noch nicht im Projekt vorhanden,
die Bibliothek "acp10_mc" ins Projekt eingefligt damit die Bedienung dieser Achse
mit PLCopen-Funktionsblécken maoglich ist.

Beide Endschalter sind normalerweise geoffnet:

Wenn angewahlt: Beide Endschalter werden auf "normal offen" konfiguriert. D.h. erst
wenn an den Eingdngen Spannung angelegt wird, wird der Endschalter ausgelost.
Diese Einstellung ist beispielsweise notwendig wenn keine physikalischen Schalter
vorhanden sind.

Durch diese Einstellung werden die Endschalter nicht mehr auf Drahtbruch
tberwacht und I6sen erst mit Spannung aus!

Quick stop ist normalerweise offen:

Wenn angewahlt: Notstop Eingang wird auf "normal offen” konfiguriert. D.h. erst
wenn am Eingang Spannung angelegt wird, wird der Notstop ausgeldst. Diese
Einstellung ist beispielsweise notwendig wenn kein physikalischer Schalter
vorhanden ist. Durch diese Einstellung wird der Notstop nicht mehr auf Drahtbruch
Uberwacht und I6st erst mit Spannung aus!

15
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In dem darauf folgenden Fenster wird nach weiteren Achsen gefragt. Da wir keine
weiteren Achsen verwenden, wird , Diese Seite Uberspringen“ markiert und mit
Weiter bestatigt.

Neuer Antrieb n
Automation Studio - Antriebskonfiguration w@
Virtuelle Achse1 r /Q

Einstellung:

[ Diese Seite iberspringen

< Zurick || Weiter> ||| Abbrechen Hife

Abbildung 19 Achsen Konfiguration 2
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Nun wird die Zusammenfassung der Antriebskonfiguration aufgefihrt. Bevor
.Fertigstellen” betatigt werden darf, muss der ,Betrieb an einer Phase” von Aus auf
Ein gestellt werden da wir nur einen Einphasen Betrieb haben.

Neuer Antrieb ﬂ !
Automation Studio - Antriebskonfiguration :@?
Zusammenfassung der Konfiguration //“
P 1) Name Wert Beschreibung

@ 2 % 8vi010502
E] ‘) Simulation

' i @ Simulationsmodus  Keiner
g @ Anzahl der rellen Achsen 1
B ¥ Anzahl der vituellen A... 1

@ Angeschlossene Span... AC - -
... § Betrieban einer Phase |Ein 7S Betrieb an einer Phase
i @ Versorgungsspannung 230 auswahlen.

< Zunick | (| Fettgstelen | | Abbrechen Hife

Abbildung 20 Antriebskonfiguration Fertigstellen
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Im nachsten Bild ist die Hardware ohne Motor abgebildet.

Datei Bearbeiten Ansicht Einfigen Offnen Projekt Versionskontrolle Online Extras Fenster Hilfe

B QD SR e e X P S s XA B B

;-@\’- hwi [Sy Designer] X ‘ 0 Global.var [Variablendeklaration]

W mReE e @ % e o gz Sl T s b a0
Objektname
B &) Testrk
& #3 Globaltyp
'@ Global.var
B+ &) Librares
o] operator

ol
oll] NcGlobal
A8 Acp10_MC

>

<
!Q Logt‘ & con. [ @rhys... <

Abbildung 21 Hardware ohne Motor

Falls der Motor in der Hardware Konfiguration gefunden wurde, sieht der Hardware
System Designer wie im Bild drunter aus.

‘4@2. hwl [System Designer] X ‘ @G!obal.var[Vanablendeklaratuon] s

2 PEN e 4B igdle AT s RBAe®

Abbildung 22 Hardware mit Motor
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3. Motor manuell hinzuftigen

3.1 Download Motordaten
Konnte der Motor in den Antriebskonfigurationen hinzugefiigt werden, kann zu
Kapitel 4 gesprungen werden.

Um den gesuchten Motor in die Motion Anwendung einbinden zu kénnen, muss
dieser auf der Internetseite ( www.br-automation.comde-deperfection-in-automation )
von B&R herunter geladen werden.

Zuerst mussen Sie die Internet Seite aufrufen. Nach dem die Seite gedffnet wurde,
muss in das Fenster ,Suche” die Produktnummer (8lva22.b1015d000-0) des Motors
eingegeben werden und dies mit der Entertaste bestatigt werden.

@ | www.br-automation.com/de-de/perfection-in-automation/ c Q Suchen ﬁ [:=]

- Folgen Sie uns auf: | gy ﬁ Deutsch Deutschland  Kontakt Login p- 8lva22.61015d000-0| E =1

" Untemehmen I Branchen | Technologie I Produkte | Veranstaltungen f Academy I Karriere l Downloads | Senice ]

Produktneuheiten 2016

s allen Entwicklungsabteilu
nik, HMI und

mapp View automotion 11/2015 Smart Factory
Web meets automation Das Technologiemagazin So lebt B&R Industrie 4.0

Abbildung 23 B&R Internetseite

Nun 6ffnet sich die Seite in dem der Link fir den bendtigten Download angezeigt
wird. Dieser Link muss angeklickt werden.

5 Y —
- Folgen sie uns aut iy [I§) & Dettsch Deutschland  Login @)~ 8Iva22.61015d000-0 =

Unternehmen | Branchen | Technologie | Produkte | Veranstaltungen | Academy | Karriere | Downloads | Sernvice |

Homepags * Search

Suchtreffer

Ergebnisse der Suche nach Schidsselwdrtern "8lva22. 6101 5d000-0"

| V4.0 DT Upgrade '::["IL"v'IAZZ.B1IJ1\_:'D'DDIJ'D:"
n

4.0 DT Upgrade {8LVA22.810150000-0) V4.0 DT Upgrade (8LVA22.810150000-0) Change revision 8LV motors Rev C1 ..

Abbildung 24 Link Download
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Nun muss unter ,Download” die Datei fur den Motor herunter geladen werden.

- Folgen Sie uns auf: é"ﬁ m E

Deutsch Deutschland

Kontakt Login e' Suche auf Webseite ﬁ

Unternehmen | Branchen | Technologie | Produkte | Veranstaltungen | Academy | Karnere | Downloads | Senvice |

Homepage * Downloads » Softwsre > Automation Studic = DT Upgrades > V4.0 DT Upgrade (8LVAZZ B10150000-0)

V4.0 DT Upgrade (8LVA22.B1015D000-0)

DWL10000325542
1.0.531 - -

¢ Beschreibung

10122015 31857 KB EXE @

Abbildung 25 Download Datei

3.2 Motoren in Motion einfligen
Als nachstes gehen Sie wieder in das Automation Studio und 6ffnen Sie im Reiter
.Extras” den Unterpunkt ,Upgrades®.

Datei Bearbeiten Ansicht

AQOHE kD

Einfugen

Offnen  Projekt  Versionskontralle

s [ R e [ e
K P g a!ﬁn.lgl oﬁz

Bl AR

I% Hardware.hwl [System Designer] X Q Global.var [Vari
2 g % e o B iy le Sl T o

Objektname
Bl ) Testrk

- %3 Globaltyp

lg# Global var

- &) Libraries
G-l operator
gl rurtime
-l astme
Gl AslecCon
---Q Acp10man
-l Acp10par

NeGlobal
: Acp10_MC
ol brytem
---ﬂ sys_lib
[ acp1Detude
— &) [oRis0Tob] |

ghuisDla
ghdsOli

|

BB

Online | Extras | Fenster Hilfe

Ubertragungsliste erstellen

Compact Flash erzeugen

Erstelle Remote Installationsstruktur...
Runtime Utility Center

Technology Guarding

ARsim
10 Switchboard
Systemdiagnosemanager

Unit Test Seite
Starte Unit Tests

Feldbus Gerdt impoartieren...
DTM Geradt importieren...
DTM Katalog aktualisieren

Upgrades...

Code Snippet Manager

Optionen...

Abbildung 26 Upgrades
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Jetzt 6ffnet sich das Upgrade Fenster. In diesem Fenster kbnnen samtliche
Upgrades herunter geladen werden, die automatisch vom Upgrade Manager
gefunden worden sind.

Um den Motor manuell hinzuzufiigen, klicken Sie auf ,Lokal”.

B&R Automation Studio Upgrades %

Hier kénnen die fir die aktuelle Automation Studio Version verfiigbaren Upgrades geladen werden.

E&RWebseﬂq Lokal I

Kategorien H (O Suchen..

~ Name Version Groke Beschreibung
Tli_j‘ (@ Alle Neuen Upgrades

Hardwaremodule
Automation Runtime
Libraries

Motion Components
Wisual Components

Automation Help

P AR EoF KR

Automation Studio

Andere Kategorien

| »

Drive Technalogy

Solutions

m

PFT Images

ROsw

Technology Packages

1
-

1 | b

[ ot T

Abbildung 27 Lokal
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Offnen Sie nun den Pfad, indem Sie die Datei des Motors abgespeichert haben und
wahlen den Ordner indem die Datei ist aus. Als nachstes wéhlen Sie unter
.installierbare Upgrades” den verwendeten Motor aus und klicken auf ,Ausgewahlte
Upgrades installieren®.

q

I . . |
; B&R Automation Studio Upgrades %
j Hier kénnen die fur die aktuelle Automation Studio Version verfigbaren Upgrades geladen werden. - = J
|
B&R Webseite Lokal
N Lokal es Verzeichnis:
“"Cﬁ ||C:"-.Users"-.Rouven"-.Desklop"-.Hennigs"-.EPOS | I
= O
Mame - Typ Version Groke Beschreibung Informa
Installierbare Upgrades
@ ELVAZ2 B1015D000-0 Drive Technology 10531 HBKB Synchron-Moter; Polpaarza...
|
| “ = |
i E
Ausgewahlte Upgrades installieren Abbrechen

1 Upgrade(s) von 1 ausgewdhlten (318 KB).

Abbildung 28 Upgrade Installieren
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Jetzt , Installation starten” driicken.

Zusatzprojekt Automatisierungstechnik
Einfache Positionierung mit B&R

Installationsfortschritt

B&R Automation Studio Upgrade

Diese Seite zeigt den Fortschritt der Installation

*

Name Status Version

=
2 Installierbare Upgrades
l i "AS4 DT BLVA22 B1015D... Ausstehend...

1.0.531

Groke Beschreibung

318 KB  Synchron-Motor; Polpaarzahl: 4 Paar; Nenndrehz...

Ty
o Details des oben ausgewahiten Upgrades.

Hitfe:

Zum Installieren des Upgrades die Schaltfliche 'Installation starten’ driicken...

Installation starten Installation abbrechen

Abbildung 29 Installationen starten

Wenn die Installation fertig ist, steht unter ,Status® ,Erledigt” und schlief3en Sie das

Fenster.

Installationsfortschritt

B&R Automation Studio Upgrade

Diese Seite zeigt den Fortschritt der Installation

;k

Name Status Version

Installierbare Upgrades

@ ASA DT 8LVA22 B1015D..

10531

GroBe Beschreibung

318 KB Synchron-Mator; Polpaarzahl: 4 Paar; Nenndrehz...

)
0 Details des oben ausgewshiten Upgrades

of

Hitfe:

Es wurden alle Upgrades abgearbeitet. Bitte die "SchlieBen” Schaltfliche dricken, um diesen Dialog zu schliefen.

| SchlieBen

Abbildung 30 Installation Fertig
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3.3 Motor mit dem Acopos verbinden

Nun gehen Sie wieder in ihre Hardware Konfiguration und klicken auf die umrandete
Flache am Acopos, um den Motor an dieser Stelle einzubinden. Es 6ffnet sich die
Toolbox und im Fenster ,Suche® wird die Produktnummer ( 8LVA22.B1015D000-0 )
des Motors eingeben. Nun muss der Motor mit Doppelklick ausgewahlt werden.

| hw [System Desit x ] [ Global.var [Variablendeklaration] -

2 P UB e e el ST g &S AE &

~

Toolbox - Hardware Katalog (8V1010.50-2.MT1) v o X
Katalog ' Favoriten Lstzter

i - | € 5 | % 8Lva22 810150000 ]

Produktgruppe ~

o ol

Antrieb Mator

Motertyp

ml |

Kompakim v

Name Beschreibung
ﬁ\fm B1015D000-0 Synchron-Motor; Polpaarzahl: 4 Paar; Nenndnl

Abbildung 31 Motor manuell einbinden

So sieht nun die Hardwarekonfiguration aus.

‘%: hwi [Sy Desi 1 X | \) Global.var [Variablendeklaration]

2 BN e B gt ST oG s DA S

Abbildung 32 Hardware komplett
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4. Motor Variable und Endat Verbindung

Mit eingefligtem Motor wurde die Achse als Globale Variable angelegt. Dies ist unter
Logical View unter dem Punkt ,Global.var zu finden. Mit Doppelklick auf ,Global.var®
Offnet sich das Fenster indem die Variable angelegt wurde.

Datei Bearbeiten Ansicht Einfigen Offnen Projekt Versionskontrolle Online Extras Fenster  Hilfe
FgaadE kAR PRI IR L= PHCT=IE E 10X IE-F sy

L
Logical View - 0

é{HardwarE.hwl [System Designer] 0_ Global.var [Variablendeklaration] X

B T

AslecCon
Acp10man
Acpllpar
NeGlabal

The AsTime Library supports DATE,
This library contains function interfac
Mation Control Manager

ACOPOS Parameters

Global NC functions

BEaaReRAL%S S & G
Objektname Beschreibung Name Typ & Konstante (@ Retain @Duplizierbar
Bl ) Test_rk
- %3 Globaltyp Globale Datentypen * Copyright.
- : Global.var Globale Variablen *Autor: Rouven
& gfwsl * Erstellt: 15. Januar 2016/14:16
= Libraries Globale Bblictheken - Globale Variablen des Projekics
H- operator This library contains function interfac
- runtime This library contains runtime functior 3 EMSD] J ACP10AXIS_typ O O |
astime

Acp10_MC PLCopen Motion Cortrol function bl
- . brsystem The BRSystem librany provides the L
---ﬂ sys_lib The 5Y5_LIB library contains functi
B acp1letede
B 5 afeisOlobj gfis01obj

ghuds0lz
o3 gledsOli

€
lL’;Logical View I ‘Configuration View |0Physical View

Abbildung 33 Motor Variable

Nun wird der Drehlagegeber des Motors mit dem Servoumrichter verbunden. Per
Drag and Drop wird eine Verbindung vom EC Anschluss des Motors zum EC
Anschluss des Acopos gezogen. (Hellgriine Verbindung)

Abbildung 34 Endat Verbindung
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5. Einrichten der Ethernet Verbindung

5.1 Ethernet Konfiguration

Wechseln Sie auf den Physical View um eine Ethernet Verbindung herzustellen.
Mit Rechtsklick auf ,ETH® 6ffnet sich ein Fenster in dem ,Konfiguration“ ausgewahlt

werden muss.

I +5 Hardware.hwl [Sy

T N R

/0 Zuerdnung

Kenfiguration |

Hardwaremodul hinzufigen..,

Ersetze Hardwaremodul...

Ausschneiden

Kopieren
Einflgen

Laschen

Abbildung 35 ETH Konfiguration

Nun 6ffnet sich die Konfiguration der CPU. Hier muss der ,Modus® von ,IP Adresse
von DHCP Server beziehen® auf ,IP Adresse manuell festlegen® gedndert werden.

4 Hardware bl [System Designer] | T X20CP1585.IF2 [Konfiguration] X |

)
Name Wert Be
= !%j H20CP1585.1F2

------ @ Schnittstelle akdivieren Ein

..... BQ Redundanzparameter

B~y Single CPU Gerateparameter
- @ Hostname

- @ Baudrate

-y @ Modus

-y @ P Adresse

-y @ Netzmaske

Bl | INA Parameter

- @ Potnummer

E- [ VNC Servers

B~ 2 VNC Server 1
E| = e Mapping
- @ VC Objektname
[ e @ Keymapping file

| Passwarter
i @ Authentifizierung

Single CPU Projekt
Fa

IP Adresse won DHCP Ser

DHCP Server

IP Adresse von DHCP Server |
|P Adresse manuell festlegen
Hostnummer aus Knotennumm|

- @ Online Kommunikation aktivi. -

o @  Redundante INA Korfigurati...

=g

11155
Single CPU

Aus

Abbildung 36 ETH Modus
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Wie folgt werden IP Adresse und die Netzmaske der CPU definiert. Wichtig ist das
zuerst die Netzmaske und danach die IP Adresse eingetragen wird.

Netzmaske: 255.255.255.0
IP Adresse: 192.168.0.160

9ﬁf_HE|r|:j1.-'«.rE|rva.hwl [System Designer] ICE X20CP1585.1F2 [Konfiguration] X

@
MName Wert Be
= l%ﬂ X20CP1585.0F2
------ @ Schnittstelle aldiviersn Ein
----- a # Redundanzparameter Single CPU Projekt
=y u Single CPL Gerateparameter Fi
------ i@ Hostname
...... i Baudrate Automatisch
------ 1 @ Modus IP Adresse manuell festlegen

_ |192 168.0.160
fy @ Netzmaske 255,255 755 0

EI -\.a IMA Parameter
------ @ Online Kommunikation aktivi... Ein
------ @ Portnummer 11155
fg @ Redundante INA Konfigurati... Single CPU
k- % UNC Servers
= u VNC Server 1

El '\" WC Mapping

i b @ VCObjektname

: e Ky mapping file

El u Passwaorter

! L. @ Authentifiierung  Aus

Abbildung 37 IP Adresse

Nachdem die Daten gedndert wurden, miussen diese gespeichert werden.
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5.2 Knotennummer des Acopos

Die POWERLINK Knotennummer wird mit zwei HEX
Codierschaltern eingestellt:

1. 16-er Stelle (Hi)

2. 1-er Stelle (Lo)

Die am Acopos hardwareseitg eingestellte Knotennummer muss mit der
Softwareseitig eingesellte Knotenummer Ubereinstimmen.

Hierzu wird der Physical View ge6ffnet und der Acopos markieren.

Physical View v o X
PELL AR
Name 0.. Postion  Version Beschreibung
= 4 X20CP1585 1.1.00 X20 CPU ATOM, 1.0GHz, POWERLINK, 1x IF
~- ol Senal IF1 Communication Port
------ & ETH IF2 Ethemet

- g PIK IE3 POWFRIINK
ACOPOS Servoverstarker, 3 110—230V/ Tx 110-230 V. 2.3 A, 0.45kW. Netdfilter, Bremswiderstand und.

ACOPOS Ensteckmodul EnDat 2.2 Geber Interface

- ) 8LVA22.B1015D0... M1 1.0.331  Synchron-Motor; Polpaarzahl: 4 Paar; Nenndrehzahl: 1.500 min-1 Stillstandsmoment: 0,680 Nm: ohne Brems
...... % USB IF4 Universal Serial Bus
e o USB IF5 Universal Serial Bus
B % XX IF6 B&R X2X Link

Abbildung 38 Physical View Acopos

Nachdem der Acopos markiert ist, muss die Position ST1 zu ST2 geandert werden.
Dies kann Uber einen einfachklick auf die Position des Acopos erfolgen.

Physical View v o X
PELL aAEB2
Name 0.. Postion  Version Beschreibung
=) ' X20CP1585 1.1.00 X20 CPU ATOM, 1.0GHz, POWERLINK, 1x IF
- ol Sedal IF1 Communication Port
------ & ETH IF2 Ethemet
2 &, PLK IF POWERLINK
&~ Ja 8V1010502 003 ACOPOS Servoverstarker, & 110230V / 1x 110230 V. 2.3 A, 0,45 kW, Netziter, Bremswiderstand und...
i 8AC114.60-2 008 ACOPOS Einsteckmodul, POWERLINK V2 Interface
8AC126.60-1 $s2  1.000 ACOPOS Einsteckmodul, EnDat 2.2 Geber Interface
SS3
;.’ 8LVA22.81015D0... M1 1.0.3.31 Synchron-Motor; Polpaarzahl: 4 Paar; Nenndrehzahl: 1.500 min-1 Stiflstandsmoment: 0,680 Nm; ohne Brems
------ IF4 Universal Sesial Bus
------ IF5 Universal Sesial Bus
[ IF6 B&R X2X Link

Abbildung 39 Knotennummer

Damit ist die Hardwarekonfiguration abgeschlossen ist muss die Einstellungen
speichert werden.
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6. Compact-Flash erstellen

Bei einer Erstinbetriebnahme des Projektes muss eine Compact-Flash erstellt
werden, da eine neue Hardware Konfiguration vorliegt und der Speicher neu
formatiert wird.

Hierfur wird ein Compact-Flash-Kartenleser bendtigt.
Wenn Sie die Compact-Flash aus der SPS entfernen muss darauf geachtet werden

das diese vorher ausgeschaltet wird.

i fi —
.UQQOO ee odo

At

Abbildung 40 Ausgeschaltete SPS

Ist die Speicherkarte im Kartenlesegerat und mit dem PC verbunden kann tber die
Motion Oberflache unter dem Punkt ,Extras” eine ,Compact-Flash erzeugen®
ausgefihrt werden.

*® C\projects\rdgs\rdgs.apj/Config1 - Automation Studio V 4.2.2.134 - a
Datei Bearbeiten Ansicht Einfagen  Offnen  Projekt oniine | Exras]| Fenster Hire
AQAHE R0 e X Py * &) [ 0"
B BAS® 2 g
Name 0. Poston  Ver g
= Xe0CPises 11 Technalogy Guarding g
ol Serial IF1 =
S ETH 2 @ ARsim H
= IF3 0 E
El- T4 81010502 ST 10 fia 10 Swithboard S
gactiae2 ss1 1 Systemdiagnosemanager H
8AC126601 s52 10, 5
ke 553 2] unit Test seite
v o BLVAZZB1015D0. M1 10, .
v vae USE e 8] stote unt Tests
pum I e
*20018371 ST1 10 DM Gerst importieren..
X20018371a S12. 10 DIM Katalog aktualisieren
320008322 ST3 10
X200083223 sT4 10, Upgrades...
X20081319 sT5 11
X20814622 56 10, Code Snippet Manager
X20402632 ST7 10
X20AT2222 518 11 Optionen...
IF1DET_1 551 11
. Profinet (DTM) IF1
@)
®
\
>
[* Obertragung Acp 10map OK
I* Wannstart des Zilsystems ausgefint
<
b ogicar view | i Configuration view | 4 Physical View [ Ausgabe [T Debugger Kansole | & suchen in Dateien | i Aufrufiste | [} Debugger Watch | @ Hattepunkte | i Quenerwers | g Referenzliste
Erstellt eine Compact Flash ANSL: tcpip/RT=1000 /SDT=5 /DAIP=192.168,0.160 /REPO=11159 /ANSL=1 /PT... X20CP1585 D422 RUN

i » o) B D & s 4y EN-00E0 San e o B
Abbildung 41 Compact-Flash
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Es o6ffnet sich das Fenster ,Compact Flash erstellen®. Hier wird das entsprechende

Laufwerk ausgewahlt an dem das Kartenlesegerat angeschlossen ist. Um die
Speicherkarte zu beschreiben dricken Sie auf ,Compact Flash erstellen®.

Compact Flash erstellen

Projekt
Transferliste (.pil)

C:\projects\ydgs\Binaries\Config 1\ 20CP 1585 Transfer. pil Durchsuchen...

Details: rdgs.apj/Configl, CPU X20CP1585, AR D4.22

Compact Flash auswahlen

Laufiverk Disk Informationen Aktualisieren
BE) Generic STORAGE DEVICE, 512 MB
Compact Flash Partitionen
laufmerk  Typ Grisbe verwendet
@ () sysEM s8MB 22vB
& (@) DaTAl 210MB 10MB
& (E) DaTaz 210MB 10MB
Gesamt: 42MB von 438MB verwendet
Sicheres BER Modulsystem

[[] USER-Partition erstellen

Verzeichnis auf USER-Partition kopieren

Compact Flash erstellen Abbild erstellen Schiieflen

Abbildung 42 Compact-Flash erstellen

Es erscheint das Fenster ,Runtime Utility Center” dieses wird mit ,Ja“ bestatigt.

Runtime Utility Center

l All Daten auf dern ausgewdhlten Datentrager werden geldscht!
B,

Sind Sie sicher, dass Sie fortfahren wollen?

Abbildung 43 Runtime Utility Center

Wenn der Vorgang erfolgreich muss dieses mit ,OK" bestatigt werden.

Runtime Utility Center

o Compact Flash wurde erfelgreich erstellt.

oK

Abbildung 44 Compact Flash Erstellt

Jetzt ist das Projekt auf der Compact Flash und kann in die ausgeschaltete SPS
wieder eingesteckt werden. AnschlieRende kann die SPS wieder eingeschaltet

werden.
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7. Online verbinden

Um eine Online Verbindung aufzubauen missen Sie die SPS mit ihrem Rechner
Uber ein Ethernet Kabel verbinden. Es ist darauf zu achten das der Linke Steckplatz
(ETH) der Steuerung verwendet wird.

Die IP Adressen des PG und der Steuerung mussen im gleichen Netzwerk sein.
IP Adresse Steuerung : 192.168.0.160
IP Adresse PG : 192.160.0.XXX

Uber den Punkt ,Online“ muss der Unterpunkt ,Einstellungen“ ausgewahlt werden.

% C\projects\Zusat:
Datei Bearbeiten Ansicht  Einfdgen Offnen  Projekt 1l.-"v.'.*rsiu::ur1s|c:u::ur1tru::u||v;-[ Online | Extras  Fenster Hilfe
= C_E} O H A ‘*ﬁ‘ | I » #&- B B N 4 ', Simulation aktivieren !

s |
@T_ Hardware.hwl [System Dienste kE
= 3[4 & 5 & ; ]

" RERSRaR e AT R RN WR 2 Y e Forcen |

Cbjektname Beschreibung

= 'i_rj Zusatzprojekt Infa...

a- #2 Globaltyp Globale Daterr
‘¢ Global var Globale Variab Vergleich 3
E] ':EE' Libraries Globale Bibliot]
...u operator This librany cor Einstellungen...
gl runtime This library cor .
---u astime The AsTime Li Erweitert...
---u AslecCon Thig library cor S
___u brsystem The BRSysten edundanz Dienste...

Abbildung 45 Online

Es 6ffnet sich das ,Online Einstellungen® Fenster. Um die angeschlossene Steuerung zu
finden, muss auf ,Durchsuchen® geklickt werden.

I%’Dnline Einstellungen* X @:Hardware.hwl [System Designer]

T '-:"ﬂﬁ ]

Bthemet | Seriell | Modp— Domst-

Nome d &7 Durchsuchen... i A
ame der

) Startet die Zielsystemsuche im
."l.n"erblndung aktuellen Metzwerkbereich ’\nummer

Abbildung 46 Online Einstellungen
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Auf der rechten Seite der ,,Online Einstellungen® wird die angeschlossene SPS
angezeigt.

@omme Einstellungen® X ‘s@‘Hamwam hwi [System Designer] | (& war st Py t Text] | 58 Program:Cyclic st [Strukturierter Text] | a Program::test1pvm [Watch] -
bt b @A &

Ethemet | Seriell | Modem | Remote

Name der o e Lok A e INAKn. 1P Adresse  Subnetz Maske Hostrame AR Version Sederummer  MAC Adresse Info

& x20CP1585 0 192.168.0.160 2552552550 brautomation D04.22 C3AED169515  D0-60-65-1d-

< > < >

Abbildung 47 Angeschlossene SPS

Wahlen Sie mit Rechtsklick die angezeigte Steuerung aus und Uber ,Verbinden*
kommunizieren das PG und die Steuerung miteinander.

Zieltyp . INA Kn... IP Adresse Subnetz Maske Hostname AR Version Sefennummer MAC Adresse
Beschreibung
ICP 15¢ : 0 [brautomation [D04.22 |C3AED169515  |00-6065-1d-... |
Verbinden
Trennen

Zu Liste hinzufiigen
IP Parameter festlegen

Ausschneiden

Kopieren
Einfiigen
Laschen
Werte kopieren k
Aufsteigend sortieren E
Absteigend sortieren »
Spalten >
Erweitern/Reduzieren »

Abbildung 48 Verbinden mit der SPS

Ist die Verbindung hergestellt, wird dieses im unteren Tab tber ,RUN" angezeigt.

AMS5L: tepip/DAIP=192.168.0.160 /REPO=11159 JAN5L=1 /FT=11169 X20CP1585 D4.22 IRUN I

Abbildung 49 Statusanzeige
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8. Parametrieren und Testen des Motors

8.1 Auswahl der Achse fiir die Parametrierung
Um die Achse erstmalig anzusteuern wird Uber die Registerkarte ,Hardware.hwl
[System Designer]“ der Acopos mit Rechtsklick markiert und der Unterpunkt ,Test"

ausgewahlt.

lvaé{Hardware.hwl [System Designer] X | Q‘ Program::Variables.var [Variablendeklaration] | sj Program::Init.st [Stru

P8 ad ydlz ST

SR U 1 o P

5§ 1o

Konfiguration
NC-Zuecrdnung

Watch

Trace

Test

IEarsen der Dateien fir SmartEdit Unterstitzung...

Servo Loop Optimizer

Speed Torque Chart

Hardwaremodul hinzufagen...

Ersetze Hardwaremodul...
Moduldetails 6ffnen ...

Ausschneiden
Kopieren
Einfigen

Léschen

Hardware Versionen
Aktivieren
Deaktivieren

Knotennummer dndern

Eigenschaften...

Abbildung 50 Test 6ffnen

33



Technikerschule Hannover
Zusatzprojekt Automatisierungstechnik

bbS me Einfache Positionierung mit B&R

Otto-Brenner-Schule

Es o6ffnet sich das Fenster ,,Objekt auswahlen®, darin wahlt man die Achse ,,gAxis01*
aus und bestatigt diese mit ,,OK*.

| o Objekt auswahlen

Objektname

omis0t ]

SV1010.50-2_ncV_AXIS1

Abbrechen

Abbildung 51 Achsen Auswahl

Es o6ffnet sich das ,NC-Test Fenster® (gAxisO1.mdc[Test]). Es 6ffnet sich ein Fenster
indem der ,Exklusiver Modus® bestatigt werden muss, da nicht im laufenden
Programm gearbeitet wird.

43 Hardware.hwi [System Designer] | [ Program::Variables.var [Variablendeklaration] | &8 Program:init.st [Strukturierter Text] | [s8 Program:Cyclic.st [Strukturierter Text] | g Program:itest!.pvm [‘.'\."alch]l [gﬁ,ﬁg.\xm«md(nest] x] -
DESH @ EhEg M@

[ neaction Ansicht
[ Trace sktiviett -:ﬁ:- -:fx:- -3_5;:- -=§=- Namj e Brhet.  |Beschs
P e —
(2 &3 Kommando Inteface | ¥ s 1] Bytes  Grdl
2 Vorbersitung B sw_version SW-
0[; Digtale Eingangs # ne_obj_inf NC<
E+®13 Regler = simulation Sim.
4 Referenzieren - [ global Glok.
@2 Basis Bewegung B etwork Netz
:: glenzenlm ] = datblock Date
envics Inteface . "
#2 Motor Simulation L Automation Studio P ::f;:derj gfg
2 Seiup -2 limit Grer
& G E F AH R ! -2 cortroller Reg
Der NC-Test ist nicht mit dem Zi verbunc - " 7 mave EE,W v

Es kiinnen gefahrliche Bewegungen

ausgelist werden. Bitte

B R Sichereitsbestimmungen i
Anwenderhandbuch beachten. Neues Diagramm 1, 12/18/15, 13:50:25 Einheit!

100.0lx—Fosi - -0-G00000
PLCopen Status ‘Wwizhlen Sie den Modus fir das Diagnosetool y-Eos.  0.000000 h ' h
. ! : : :
Parameter Wert Paraleler Modus | Exklusiver Modus I Abbrechen A T hseeninns Eeenoniie Feeendanens S RORRIEEEE
[ @ networkini ncTRUE E i H i H
& network service data_text S = o ' r ' r
4 network service requestpar_id 0 Parameter D 5 s o o a5 1o 0
@ network service response.par_id 0 ParameterD Neues Diagramm 2, 12/16/15, 13:50:25 EinheitX
4 monitors 41722133 Einh. Position 100- 0 Fos.  0.000000 ] T
4 monitor.v 285102 Einh./s Geschwindigkeit = y-Beal 0800660
& message.court smor 2 Anzahl der nicht quitisrten Fehler § g ol S e S St S SRS M
4 message.court.waming [} Anzahl der nicht quitieten Wamungen 2
& messags record par_id a ParameterD =
e mmmmmm e o i i 27740 Combnlmmms somn m 4 0.9

Abbildung 52 Exklusiver Modus

Parallel Modus steht fiir ,Bedienung mit dem geschriebenen Programm?®.
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8.2 Geber Einheiten pro Motorumdrehungen

Im Fenster ,Structue“ unter ,encoder_if> ,parameter‘> ,scaling“-> ,load“ - ,units®
werden die Einheiten pro Motorumdrehung festgelegt. Wir haben 3600 Einheiten pro
Motorumdrehung eingestellt. Der eingestellte Wert muss mit der ,Enter” Taste des
PG's bestatigt werden. Dies bedeutet dass pro Grad 10 units eingestellt sind. Je
grol3er der Wert, umso genauer lasst sich die Welle positionieren.

e

Mame Wert Einhet  Beschreibung [
=8 ACP10AXIS_typ
----- a ¥ size 1136 Bytes Grole des zugehd
“ sw_version SW-Versions-ID [h
B nc_obj_inf NC-Obiekt-Informa
B simulation Simulationsmedus
¥ global Globale Parameter
“ network Metzwerk
“ datblock Datenblock-Opera
- dig_in Digitale Eingange
|E| * encoder_ff | Geber Inteface
----- a @ init ncTRUE Geber-Irteface ini
| - parameter | Farameter
g count_dir ncSTAMDARD Zahlrichtung
||';'|---- - scaling | Malstab
|2 ™ load | Last
------ i units 3600 Einh. Einheiten an der L
b i@ rev_motaor 1 Motorumdrehunge
B limit Grenzwert W
£ >

Abbildung 53 Einheiten pro Motorumdrehung
Hinweis:

Nach dem die Geberskalierung umgestellt und auf die Steuerung hochgeladen
wurde, veréndert sich nach dem Neustart der Anlage der angezeigte Geberwert im
Fenster ,Watch®. Aufgrund der neuen Geberskalierung werden die Einheiten neu
berechnet.
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8.3 Motorparameter abspeichern
Um die Motorparameter abzuspeichern wird in der Taskleiste , Test“ der Unterpunkt
.Markierte Parameter speichern...“ ausgewabhit.

Datei Bearbeiten Ansicht Offnen || Test | Projekt  Versionskontrolle  Onlin

gﬂ @ |:] H “] o | h | Konfiguration...

@ Kommando ausfihren

E \; &@ ‘v m § Eewegung abbrechen F3

Fehlerbeschreibungen

MName
=] # ¥I0CP 1525 Markierte Parameter speichern... I
""" Sl Serial Fenster Layout zuricksetzen
b 2 ETH
i T ]
B = PLK race

Abbildung 54 Parameter Speichern

Es offnet sich ein Fenster ,Speichern unter”, hier kann die Datei ,gAxisO1i.ax“
Uberspeichert werden. Um den geénderten Parameter zu sichern, mit ,Speichern®

bestatigen.
" Speichern unter
T . =« projects » rdgs » Logical » gfuasOlob) » gloasOli v & ghuis0Ni” durchsuchen o
Organisieren » Meuer Ordner CEE 4 7]
/ Medion A MName Anderungsdatum Typ GroBe
. OETemp — i L . ) o
L ghxis0liax 16.12.2015 15:33 AX-Datei TKB
. PerfLogs
. Programme
. Programme |
. projects
J gdfh
J rdgs
. as
. Binaries
. Diagnosis
/ Logical
Dateiname: | ghxis0Tiax v
Dateityp: | Dataohject (*.ax) v

4 Ordner ausblenden Abbrechen

Abbildung 55 Parameter Speicherort
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8.4 Projekt via Netzwerk Gibertragen

Damit die Parameter wirksam werden, missen sie auf SPS via Netzwerk Ubertragen
werden.

Zum Ubertragen muss das ,NC-Test Fenster“ geschlossen werden.

Um die Parameter zu Gbertragen muss das rot umrandete Symbol ,In das Zielsystem
Ubertragen® angewanhlt werden.

Datei Bearbeiten Ansicht Offnen  Test Projekt  Versionskontrolle Online  Extras  Fenster  Hilfe
I= . 1 L ) = e g Ty " r
AQAAHE k[0 - Po o i TgiaExg RO AL D S
Sy

i, In das Zielsystem lbertragen (Strg+F3)

-

% ‘0 &@ & * -@3 ﬁ @ @ -':;:n . Ubertrigt die gesamte Konfiguration
Name (.. Position Wers ’7 AR
- g [T e sctinen A nsimer——— . -

Abbildung 56 Zielsystem ubertragen

Nun ist im ,Ausgabe“ Fenster zu erkennen, dass das Programm Uberprift und

kompiliert wird.

Projekt rdgs kompilieren, Konfiguration Config1
Analysiert das Projekt ...

Generert Headerdateien ...

Generiertt Archivdateien ...

Erstellt Konfigurationsobjelt "ashwd" ...

Abbildung 57 Kompilieren
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Nach dem kompilieren &ffnet sich das Fenster ,Ubertragung des Projektes“. Darin

wird angezeigt ob Hardwarekonflikte, Lizenzprobleme oder Betriebssystemkonflikte
vorhanden sind. Des Weiteren wie viele Kalt- und Warmstarts bendétigt werden und
ob Softwarekonflikte vorhanden sind. Dies mit ,OK“ bestatigen um zu Ubertragung.

Ubertragung des Projektes
Anzeigen...
.-"" ! n
Anzeigen...

® Eonflikt 2wizchen Projekt und Zielzpstemn ignaoneren.
BS am Zielzyztern tauzchen

Die Ubertragung der Applikation in das Zielsystem kinnte 0
1% Kalstardz) und 1 W armstart() erfordemn. Dies kann zu
Daternverlusten fubren.

Softwarekonflilkt

oY
Y Es sind Module vorhanden, die am Zielsyztem
geladen oder geloscht werden miissen.

Abbrechen

Anzeigen...

Abbildung 58 Infos zur Ubertragung des Projektes

Nachdem das Projekt erfolgreich Ubertragen wurde und die Verbindung zur SPS
wieder hergestellt ist, erscheint das Fenster ,Projekt Ubertragen®. Dies muss mit ,,OK"

bestétigt werden.

Projekt libertragen ?

TH %
g R  Das gezamte Projekt ist am
Zielzustem nun auf dem neuessten

* Stand!

[ ] Micht mehr anzeigen

L ok |

Abbildung 59 Projekt Ubertragen
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8.5 Referenzieren des Motors

Um die Achse zu Referenzieren wird Uber die Registerkarte ,Hardware.hwl [System
Designer]“ der Acopos mit Rechtsklick markiert und der Unterpunkt ,Test®
ausgewahlt.

Es offnet sich das Fenster ,Objekt auswahlen®, darin wahlt man die Achse ,gAxis01*
aus und bestatigt diese mit ,OK".

Es o6ffnet sich das ,NC-Test Fenster” (gAxisO1.mdc[Test]). (Dies ist in Kapitel 8 unter
dem Punkt 8.1 nachzulesen)

Jetzt muss der Motor in die gewiinschte Ausgangsstellung von Hand gedreht werden
und durch einmaliges anklicken auf ,Referenzieren” 6ffnet sich das ,Structure®
Fenster.

@THardware.hwl [System Designer] 0‘ Global.var [Variablendeklaration] %Online Einstellungen I.’;n‘é gAxis).mdc* X I

[ ] heaction &nsicht = |

[] Trace aktiviert $ U EL

H fed Kommando Inteface ~
o Worbereitung

®2 [igitale Eingange

@8 Regler

| L-# Referenzieren

@2 Basis Bewsaung
B2 Grenzen
@8 Cervice Interface

@2 Motor Simulation
LR Cebn
Exklusiver Modus

Abbildung 60 Structure Fenster
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wird im Fenster ,Structure“ der Parameter ,mode"“ von ,ncDIRECT" auf
,NCHOME_OFFSET" geandert. Dieses wird durchgefiihrt um diese Position als ,,null*
Stellung zu speichern.

Structure * 0 X

MName

edoe_sw
start_dir
trigg_dir
ref_pulse
fi_dir
tr_s_block
torque_lim

Wert Einheit
0 Einh.
5000 Einh./s
500 Einh./=
20000 Einh./s*
ncDIRECT W
ncDIRECT

ncSWITCH_GATE

nc

ncABS_SWITCH

+N

ncDCM

ncDCM +ncCORRECTION | Umdr.
ncBLOCK_TORQUE N
ncBLOCK DS

Abbildung 61 Grundposition

Beschre
Paramet
Referen:
Geschw
Triggerg
Beschle
Modus
Referen:
Startrich
Triggemi
Referen:
Foderen
Distanz ;
Moment: .
>

Im Fenster ,Watch” muss der Wert des Parameters ,monitor.s“ ablesen werden und

sich auf einem Zettel notiert werden.

|
@b
S <
PLCopen Status: Disabled
Parameter Wert Einheit  Beschreibung
| & networkcinit ncTRUE Netzwerk: initialisiert |
4 network service data_text Daten im Textformat
4 networ service request par_id  798; AUT_MS... Parameter-ID
4 network service response par_id 798 Parameter-D
4F manitor.s Einh. Position
4 monitor.v 15.0735 Einh./s Geschwindigkeit
4 message.count emor 0 Anzahl der nicht quittieten Fehler
4 message.count waming 0 Anzahl der nicht quittierten Wamungen
4 message.record.par_id 0 Parameter-ID
4 message.record.number 0 Fehlemummer
4 message.record info 0 Zusatz-Info

Abbildung 62 monitor.s

In diesem Beispiel ist es der Wert ,4 172 085 bei anderen Anwendungen kann der

Wert abweichen.
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Nun muss der abgelesene Wert des Parameters ,monitor.s“ mit geandertem
Vorzeichen (-4 172 085) im Fenster ,Structure“ beim Parameter ,s“ eingeben werden.
Dies wird getan, weil der eingegeben Wert auf den Wert des Absolutwertgebers
addiert wird und somit der Antrieb auf die gewiinschte Position referenziert ist.

Structure * 0 X

MName Wert Einhet  Beschre
¥ pammeter Paramet
e @8 Einh. Referen:
e @ w_switch 5000 Einh./s  Geschw
- w_trigoer 500 Einh./s  Triggerg
@3 50000 Einh./e* Beschle:
¥ § mode ncHOME_OFFSET Modus
- @ edge_sw ncPOSITIVE Referen:
-~ B start_dir ncPOSITIVE Startrich
- @ bigg_dir ncPOSITIVE Triggemi
- @ ref_pulse ncOFF Referen:
e B foc_dir ncOFF Fixizren
- @ tr_s_block 1] Umdr. Distanz :
- @ torque_lim 0 Nm Moment ,
L4 >

Abbildung 63 Parameter ,s*

Durch Doppelklick auf ,Referenzieren® wird die gewlnschte ,null“ Position
tbernommen.

@Hardware.hwl [System Designer] | _Q Globalvar [Variablendeklaration] |¥Online Einstellungen [gf:’ﬁ*'&gﬁxism.mdc* x

AESR 8 FEEE [N O

[ ] heaction Angicht % |
[] Trace akliviert g (_) %

= {8 Kommando Interface A

®2 Nigitale Eingange
Re

Abbildung 64 Referenzieren der ,null“ Position
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Im ,Watch“ Fenster hat sich der Wert des Parameters ,monitor.s“ auf 0 geandert.
Das Symbol fur referenziert ist nun farbig hinterlegt.

!
@O @
FPLCopen Status: Disabled | Referenzierungs Meldung
Parameter Wert Einheit  Beschreibung
& networlcinit ncTRUE MNetzwernk initiglisiert
4 network service data_text Daten im Textformat
4 network service request par_id  798; AUT_MS... Parameter-ID
4 networlc service response par_id 738 Parameter-1D
| Iz? monitor.s 0 Einh. Pasition I
4 monitor.v -15.0735 Einh./s Geschwindighkeit
4 message.count.emor 0 Anzahl der nicht quittierten Fehler
4 message.count waming 0 Anzahl der nicht quittierten Wamungen
¥ message record par_id 0 Parameter-ID
4 message record number 0 Fehlemummer
4 message record.info 0 Zusatz-Info

Abbildung 65 Watch Fenster

8.6 Tuning des Antriebes
Jetzt im Hauptfenster unter ,Setup® > “Regler Autotuning“ auf ,Tuning starten”
einfach klicken.

ﬁf_Hardware.hwl [System Designer] | Q Global.var [Variablendeklaration] |¥0n|ine Einstellungen Ié;‘ﬁ}\ﬁghxismmc* b4 l

PR EET TR
[ neaction Ansicht = I
[ Trace aktiviert g U %
B2 Motor Simulation .
-8 Setup
+®2 Asynchron Maotor
H-®8 Synchron Mator
@8 Motor Einphasen
IL—]- (o Redler Autotuning
& _Tuning starten |
4 Parameter sichem

| 22 |50Q-Ripple
. Stop 7

&
£

Abbildung 66 Tuning Starten
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Im Fenster ,Structure den Parameter ,mode“ Doppelklicken und ,ncSPEED*
auswahlen. Danach wieder im Hauptfenster auf ,Tuning starten“ doppelklicken.

Structure * 0 X

MName Wert Einheit  Beschre ~
-&'f motor_phasing Mator Ei
= 'cf controller Realer

 status Status
- " parameter Paramet
------ 0 v Modus
------ @ onentation Orentier
...... § operating point ncSPEED +nel5G_F1_NO Eetrich
el ncSPEED +neT_FILTER  |. =
""" 9 i_max_percent ncSPEED +neT_FILTER +nd * Mzl
------ @ v_max_percent ncSPEED +neT_FILTER_Z 1% Madimal
______ ncSPEED +neT_FILTER_Z + )
9 s max ncSPEED +ncUSE_FILTER |2 MH"“_mE"
------ ¥ ds_max ncSPEED +ncUSE_FILTER_ Einh.  Maximalh
------ @ kv_percent HCEE:}S}IST\IEE]EI%H % Prozents
) nclSG_F1_|
- i@ signal_order nelSQ_F1 NOTCH +nelSQ._ Ordnung

s nclSR_F1_NOTCH + nel5G_ >

rm B EITIOR

Abbildung 67 ncSPEEd

Den Vorgang mit ,ncPOSITION® wiederholen.

mode cPOSITION | v
oriertation ncSPEED

operating_point ncSPEED +nclSG_F1_NOTC
) ncSPEED + neT_FILTER
I_max_percent ncSPEED +ncT_FILTER +nio
v_max_percent ncSPEED +ncT_FILTER_Z

ncSPEED +ncT_FILTER_Z +

€ € € € € € € 9 %

s ma ncSPEED +ncliSE_FILTER.
ds_mas ncSPEED +ncllSE_FILTER
kv_percent ncTEST _SPEED

o nclSG_F1_NOTCH
sIgnal_order nclSA_F1_NOTCH +nel5Q_

I nclS3 F1_MOTCH +ncl5Q

ncTEST_POSITION

ncTEST
ncFF
Neues Diagramm 1, 1incFF_POS_MOVE
0- 000000 i~ --|ncFF_NEG_MOVE

Abbildung 68 ncPOSITION
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Nun wird im Hauptfenster unter ,Vorbereitung“—>“Regler* mit Doppelklick auf
.Einschalten® der Regler freigeben.
@iHardware.hwl [System Designer] | -Q Globalwar [Variablendeklaration] |¥Online Einstellungen [g-?n:égﬁxism.mdc* x }

[ neaction Ansicht == I
[] Trace aktiviert $ (._) E'
= Kommando Inteface

—-®2 Vorbereitung

o Digitale Eingange

L4 Ausschalten
4 Referenzieren
-2 Basis Bewegung

+-®® Grenzen
Exklusiver Modus

& Initiglisieren

Abbildung 69 Regler Einschalten

Nun sind im Fenster ,Watch“ die Symbole fir Reglerfreigabe und fur Tuning farbig
hervorgehoben.

Watch
@O bie B

Abbildung 70 Statusmeldungen

Der Antrieb ist nun einsatzbereit.
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8.7 Basis Bewegung
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Jetzt kann der Motor bei Bedarf getestet werden. Im Hauptfenster unter ,Basis

Bewegung“ kénnen ,Absolut, Additiv, Positiv, Negativ, Stop“ ausgewahlt werden.

Absolut: Der Motor fahrt den eingestellten Wert an.

Additiv: Addiert den eingestellten Wert auf den Istwert

Positiv: Rechtslauf des Motors

Negativ: Linkslauf des Motors

Stop: Stopt den Motor

fﬁfﬁ Hardware.hwl [System Designer]

<:> Global.var [Variablendeklaration] EiOnline Einstellungen é:‘ﬁ\a gAxish1.mdc*

X

[ neaction Ansicht %4
[[] Trace aktiviert !%

= {a} Kommando Inteface

O @

F-® Vorbereitung

If—]—'{; Basis Bewegung
4 Absolut

4 Additiv

4 Positiv

4 Megativ

4 Stop

+-®18 Grenzen

+-®2 Service Interface
Exklusiver Modus

Abbildung 71 Motor Grundbewegung
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Im ,Structure” Fenster kdnnen die gewlinschten Werte unter Parameter eingetragen
werden und mit Doppelklick auf den jeweiligen Modus im Hauptfenster ausgefiihrt
werden.

s = Strecke gewinschte Zielposition

v_pos / v_neg = Geschwindigkeit

al pos/al_neg = Hochlauframpe in jeweilige Richtungen
a2_pos /a2 _neg = Tieflauframpe in jeweilige Richtungen

Name Wert Einhet  Beschre »
b @ de_stop 0 Einh. Schlepp
El _‘*‘i' basis Basizs-Be
..... HQ init ncTRUE Basis-Be
“ status Status
¥ ovenide Owemide
| S ¥ parameter | Paramet
...... w E o Einh. Eelpns'rﬂ
...... @ v_pos 5000 Einh./s |Geschw
...... @ v _neg S000 Einh./z |Geschw
------ g al_pos S0000 Einh./z* |Beschle
...... @ a?_pos 50000 Einh./s* |Verzoge
------ @ al_neqg S0000 Einh./s* | Beschle
...... @ aZ2_neg S0000 Einh./s® |Verzoge .,
< >

Abbildung 72 Parameter

Nun missen die Motorparameter gespeichert werden (Dies ist unter dem Kapitel 8
unter dem Punkt 8.3 zu finden). Ist die Speicherung abgeschlossen wird das
Testfenster geschlossen und auf das Zielsystem neu Ubertragen (Dies ist unter dem
Kapitel 8 unter dem Punkt 8.4 zu finden).
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9.Automatische Variablen Deklaration

Damit die Variablen automatisch deklariert werden, mussen folgende Einstellungen
vorgenommen werden.

In der Taskleiste auf ,Extras® und den Unterpunkt ,Optionen...“ aufrufen.

] ) Chprojects\Zusatzprojekt\Zusatzprc
Datei Bearbeiten Ansicht Einfigen Offnen  Projekt  Versionskontrolle  Online | Extras I Fenster Hilfe
iﬂ i-_.]z O H | Vﬂ,, ) By 4= *® #&' d m. s # 0 . Ubertragungsliste erstellen
- - Compact Flash erzeugen
L; j 5 E *g 0 & ™y @ Erstelle Remote Installationsstruktur...
Objektniame =TT ¥, Runtime Utility Center
= f;l Zusatzprojekt Technology Guarding
w- ¥ Global typ Globale Datertypen
W @i Globalvar Globale Variablen &l ARsim
Bt ) Libraries Globale Bibliotheken _ -
[]"-uﬁl operator This library contains function interffaces for IEC 61131-3 o 85| 10 Switchboard
[]"-uﬁl rurtime This library contains runtime functions for |EC tasks. ) - -
gl astme The AsTime Library supports DATE_AND_TIME and TiM| | ~YStemdiagnosemanager
[}"uEI AslecCon This library conte_lins funciiqn intefaces fUI.' IEC&1131-3¢ BB Unit Test seite
[]"-uﬁl brsystem The BRSystem library provides the user with a number of § ™
gl sys_lib The SYS_LIE library contains functions for memory manad 4B | Starte Unit Tests
[]"-uﬂ Filel2 The Filel2 library provides function blocks for file handling o )
gl DataObi The DataObj library can be used to dynamically create, dy Feldbus Gerat importieren...
F-g ] NeGlobal Global NC functions DTM Gerit importieren...
[, Acp10_MC PLCopen Motion Control function blocks -
[]":E Acp10man Motion Cortrol Manager DTM Katalog aktualisieren
D"'HEI Acp1lpar ACOPOS Parameters Upgrades...
Bl Acpllsde Smart Device Controller
& [E] acp1letde Code Snippet Manager
B E;l afwis0iob afuis0lobj
= 1] ohaslia [ optionen.. | |
HEE ST ] [ SN, Py

Abbildung 73 Variablen Deklaration

Es o6ffnet sich das Fenster ,Optionen®, hier den Reiter ,SmartEdit“ auswahlen und
einen Hacken bei ,Automatische Deklaration neuer Variablen® setzen und mit ,OK*
bestatigen.

Optionen

Kortaktplan KFP / FP / reACTION
Kurvenscheibeneditor Verzeichnisse Diagramm Logger
Mlgemein | Farben/Schrftaten | Editoren SFC

SmartEdit Optionen:
Syritax einfarben
SmartEdit Unterstitzung

futomatische Deklaration neuer Variablen

Automatische Formatierung von Anweisungsliste
Anweisungen und |EC Schidsselwortem

[ Ercennung von <SDescription$: Schlisselwort im
Funktions-Header aktivieren

Ciptionen fur Projektexplorer:
[] Abfrage vor dem Verschieben von Objelten

| [

Abbildung 74 Automatische Deklaration
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10.Programmierung

10.1 Programm Anlegen
Um ein Programm anzulegen wird im ,Logical View" der Projektordner markiert. In
diesem Fall ist der Name des Projektordners ,Zusatzprojekt".

Logical View X
" NER=Rinke 870 SER NN
COhjektname Beschraibum:
= Zusatzpmjeld
Globale Date
| ® Glnbal var Globale Variz
- '-.'5] Libraries Globale Biblic
operator This library o
ﬁ' runtime This library o
astime The A=Time
' AslecCon This library o
---ﬁ breystem The BRSyste
---ﬁ | sys_lib The SYS_LII
---ﬁ | Filelo The FilelO lik
ol DataObj The Datalbj
ol NeGlobal Global MNC fu
---ﬁ 0| Acpl10_MC PLCopen Mc
ol Acp10man Mation Contr
---ﬁ | Acp10par ACOPOS Pa
ol Acpllsde Smart Device
ET acp1letude
B 'ﬁ] gAuiz(1obi gAuis01obj
E} m ghislla
E [ m afwis(la.apt
= 4@ afeds0i
- @) ghds0liax
- dfy Program
st Cyclicst Cyclic code
st Initst Init code
st Extst Exit code
ﬁ% Typestyp Local data ty
é Varables var Local variabl
£ >
L’;Logical‘ufiew ‘Configurati...|-0Ph1.rsical‘ufiew

Abbildung 75 Projekt Ordner
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Nun im ,Toolbox — Objektkatalog“ den Punkt ,Programm® anwahlen. Hier kdnnen
verschiedene Programmiersprachen ausgewahlt werden. Wir wahlen mit Doppelklick
-1 Programm® (Strukturierter Text).

Toolbox - Objektkatalog v 2 X Iw
ZZ ~ | g Suchen... =
Programrnierbare Objekt Einheiten %

—_ o
<) :
=

Programm %
o

o

o

0

MName Beschreibung

i AB Programm Programm in Automation Basic

b ANSI C Programm Programm in ANSI C

_‘; AMNSI| C++ Programm Programm in ANS| C++

%\ Bestehendes Programm Ein bestehendes Programm

_i CFC Programm Programm in kontinuiedichem Funktionsplan

i FBD Programm Programm in Funktionsplan

i IL Programm Programm in Anweisungsliste

i LD Programm Programm in Kontaktplan

‘i reACTION Diagramm Progr... Programm in reACTION Diagramm

i SFC Programm Programm in Ablaufsprache

! ST Programm Programm in Struldurietem Text

Abbildung 76 ST Programm
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Jetzt ist im ,Logical View" ein neuer Ordner Namens ,Program® angelegt worden,
darin wird das ganze Programm geschrieben.

Logical View x
" BER=RaR i SR NER NN
Objektname Beschreibung
= ':E-] Zusatzprojekt
B ‘@ Global typ Globale Datertypen
- | Globalvar Globale Variablen
= ':E-] Libraries Globale Bibliothelen
u' operator This library contains function int
u' rurtime This library contains runtime furs
u' astime The AsTime Library supports Df
u' AslecCon This library contains function irt
u' breystem The BRSystem library provides t
u' sy=_lib The 5Y¥5_LIB library contains fu
u' FilelD The FilelD library provides funct
u' DataObj The Datalbj library can be usec
u' MeGlobal Global MC functions
u' Acp10_MC PLCopen Motion Control functio
u' Acp10man Mation Control Manager
u' Acp10par ACQOPQOS Parameters
u' Acp1lsde Smart Device Controller
- (6] acpl1letude
Bt '-:Eﬂ afuiz01obj gAuis(1obj
E} [l okds0la
- m afeds0la.apt
- 5 ghdsli
- o] ghisOliax
Er- /g Progrem |
4 st Cyclicst Cyclic code
<1 Init code
G- st Extst Exit code
,ﬁ% Typesbyp Local data types
Gl @ Varables.var Local varables
£ >
LJ; Logical View ‘Cnnfiguratinn Wiew |JF‘hysicaI Wiew

Abbildung 77 Aufteilung im Program
Cyclic.st = Kontinuierlich ablaufende Programm.
Init.st = Wird nur beim ersten Start des Programms ausgefihrt.
Exit.st = Wird beim Beenden des Programms ausgefuhrt.
Types.typ = Strukturierung der Variablen.

Variables.var = Fiir Lokale Variablen.
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10.2 Programm Initialisierung
Durch Doppelklick auf ,Init.st“ wird das Fenster gedffnet, wo die Variablen angelegt
werden.

¢ ab @ = 2 EE
W _INIT

\F ﬁ Program::init.st [Strukturierter Text]* = I -

£

L

PROGRAM INIT
(* Insert code here ¥*)

END PROGRAM

[ T SRS B S O Y - R T

s
[3%]
w

5_2—51:5]( z

Abbildung 78 Init.st

Bei jeder neuen Variable erscheint bei dricken auf die Entertaste das Fenster
,Variablendeklaration®.

Hier muss der , Typ“ und eventuell der ,Wert“ von jeder Variablen angepasst werden.
Hier ein Beispiel:

B Variablendeklaration

Mame Lakal & Referenz & Konsta... @ Retain DLIp|IIIE1'bEr Bescl

Abbrechen Hilfe

Abbildung 79 Variablendeklaration
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Das ist der Programmcode fur das Init:

AxRef.= ADR(gAxis01);//TYP:UDINT
[IVerknUpfung der Achse mit einer lokalen Variable

setPower:= FALSE; /ITYP:BOOL
/Variable zum einschalten des Reglers (kann auch in "Variables.var" eingestellt
werden)

sethoming:=TRUE; //TYP:BOOL
/[Variable zum Setzen der Referenz (kann auch in "Variables.var" eingestellt werden)

Ist die Variablen Deklaration fir die Initialisierung abgeschlossen muss dies
gespeichert werden.

10.3 Programm Ablauf
Durch Doppelklick auf ,Cyclic.st* wird das Fenster, in dem das Ablaufprogramm
geschrieben wird, gedffnet.

l s’t‘ Program::Cyclic.st [Strukturierter Text] > ] -
o abh[H = 2 EE

£

I o
PROGRAEM CYCLIC

[* Insert code here *)

END PROGRAM

[ R R e

PR R e
W R O
LR

Abbildung 80 Ablaufprogramm

Um das Programmieren zu erleichtern, kénnen fertige Funktionsblécke ausgewahlt
und ins Programm eingefugt werden.

Dazu muss ,Funktion/Funktionsblock einfligen...“ angeklickt werden.
st ProgramaCyclic.st [Strukturierter Text] X

For| o b 3 = O EE

e Funktion/Funktionsblock einfiigen... (Strg+B)

Figt eine Funktion oder einen
Funktionsblock ein

Abbildung 81 Funktionsblock
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Es offnet sich das Fenster ,Datentyp auswahlen®, im Filterfeld wird der gewlinschte
Bausteinname eingegeben und mit Doppelklick auf den Baustein tbernommen.

#88 Datentyp auswihlen ot
Kategorie: Mame Giitigh... Beschreibbung
Furltionen und Funktionsbld MC_BR_WrtePar... Librare... wrtes a Parl...

MC_BR_WrtePar... Librare... wrtes a Parl...
(] Projelstruktur anzeigen MC_Camin Librare... engagesac...
[ ] Eteme Biblictheken anzeigen MC_CamOut Librarie... disengagest...

MC_CamTableSel... Librare... prepares the. ..
[] Nur verwendete anzeigen MC_DigitalCams... Librarie... allows a digt...
[] Mur lokale anzeigen MC_Gearln Librarie... commands a...

MC_GearlnPos Librarie... commands a...
Bereich fir Feldindex: MC_GearOut Librare... disengagest...

MC_Halt Librarie... commands a...

FE ame brane sta = o
Lange: MC_LimitLoad ie... limits the mot...
0 MC_Movefbsolute  Libra nds a...
Teilbereich: MC_MoveAdditive Librage...

{ﬁ" MO Mavelelaci  libra Zum Auswahl des Bausteins
»,MC_MoveHome" doppelklicken.
Filter: |rn':_hnrne |
Abbrechen Hiffe

Abbildung 82 Auswahl Funktionsblock

mc_Home = Referenzieren der Achse
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Nach Auswahl von ,MC_Home" erscheint der Strukturierte Text im Programm und es
kann der jeweilige Variable oder Wert nach ,:=“ eingeben werden.

@T_Hardware.h-rvl [System Designer] ‘Eﬁxz:-cmsss.wz [Konfiguration] sf_Program::{:}.ncll'c.st[Strukturl'erterText]* x
= Wl a= g= =

Fer ¢ ab 3 = L EEFE

@ _CYCLIC

PROEREM CYCLIC

v MC Home 0(Exis := , Execute := , Position := , HomingMode := :I;II

¥| | END_pROGRAM

Abbildung 83 MC_MoveHome Baustein

Hinweis: Zum schnelleren Programmieren, kann die Autofillfunktion mit der
Tastenkombination ,Strg+Leertaste“ genutzt werden.
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Hier der Strukturierte Text fir das Programm:

1 = In dem Feld mit der Gelb Hinterlegten Flache muss der wert rein geschrieben
werden, den man sich beim Referenzieren auf einem Zettel notiert hat. Dieser Wert
muss wieder mit einem negativen Vorzeichen versehen werden. Da dieser Befehl die
Grundposition anfahrt.

MC_Home_0(Axis := AxRef, Execute := sethoming , Position :=-4 172 085,
HomingMode := mcHOME_ABSOLUTE );

/[Achse referenzieren

/Ider Wert "Position", der vorher aus dem NC Test Fenster ermittelt wurde, muss hier
eingetragen werden.

IF MC_Home_0.Done THEN sethoming:=FALSE;
/[ Variable sethoming auf FALSE setzen.

END_IF

IF MC_Home_0.Done THEN setPower:=TRUE;
END_IF

MC_Power_0(Axis :=AxRef , Enable := setPower);

/IRegler einschalten mit Variable "setPower"

MC_MoveAbsolute_0(Axis :=AxRef , Execute :=Move0 , Position :=0 , Velocity
:=5000 , Acceleration :=50000 , Deceleration :=50000 , Direction :=
MCSHORTEST_WAY );

//Bewegungsbefehl auf Absolutposition 0 (Grundstellung).

IF MC_MoveAbsolute_0.Done THEN MoveO:= FALSE;

END_IF

MC_MoveAdditive 0(Axis :=AxRef , Execute := Add90 , Distance :=-900 , Velocity
:=500 , Acceleration :=50000 , Deceleration :=50000 );

/IBewegungsbefehl, drehe um 90° nach links. Befehl wird durch Variable Add90
gesetzt.

IF MC_MoveAdditive_0.Done THEN Add90:= FALSE;

END_IF

MC_MoveAbsolute _1(Axis :=AxRef , Execute := Absolut270 , Position :=900 ,
Velocity :=1000 , Acceleration := 50000 , Deceleration := 50000 , Direction
:=mcPOSITIVE_DIR );

/IBewegungsbefehl, fahre rechts auf 270°, Ausfuihrung durch Variable Absolut270
IF MC_MoveAbsolute_1.Done THEN Absolut270:=FALSE;

END_I
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Wahrend des schreiben des Programmes wird jede neue Variable in der Variablen
Tabelle deklariert.

Nach der Variablendeklaration sollte die Tabelle bei ,Variables.var” diese Variablen
beinhalten.

I O Program:\Variables.var [Variablendeklaration]* X I sf Program::Cyclic.st [Strukturierter Text]*

@ Ei
Mame Typ & Referenz & Konstante &= Retain @Duplizierbar Wert
& Absolut270 BOOL L] L] L] |
& Add30 BOOL O | O
& PxRef UDINT O | O
& MC_Home_D FUB_TYPE O O O
& MC_Movedbsolute D type O | O
& MC_MoveAbsolute_1 FUB_TYPE O O O
& MC_MoveAddtive_0 FUB_TYPE O | O
& MC_Power_0 FUB_TYFE O O O
& Maovel BOOL O O O
& sethoming BOOL O | O
& setPower BOOL O O O
L4

Abbildung 84 Variablen

Jetzt mussen die Typen ,FUB_TYPE" und ,type”“ umbenannt werden. Die Typen
werden nach dem jeweiligen Funktionsbaustein benannt. Dieses ist in Abbildung 85
zu sehen.

O' Program::Variables.var [Variablendeklaration]* X =t Program:: Cyclic.st [Strukturierter Text]*

g E
MName Typ & Referenz & Konstante & Retain @Duplizierbar Wert
& Absolut270 BOOL O O O
& Add90 BOOL d | O
& PxRef UDINT O | O
& MC_Home_D MC_Home O O O
& MC_Movefbsolute_0 MC_Mowvefbsolute O O O
& MC_Movebbsolute_1 MC_MoveAbsolute O O
& WC_MoveAdditive_ MC_MoveAdditive O .
& MC_Power 0 MC_Power &E Hier den Typ Namen
¢ Moveld BOOL a O nach dem Baustein
& sethoming BOOL O |
& setPower EOOL O O benennen.
<

Abbildung 85 Variable Typ andern

Das Projekt muss nun Uber ,Alles Speichern“ (doppelte Diskette) gespeichert
werden.

Nun muss das Projekt In das Zielsystem Ubertragen werden. (Dies ist in Kapitel 8
unter dem Punkt 8.4 beschrieben)
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10.4 Programmtest Uber die Watch Funktion

Dazu wird im ,Logical View" mit
ausgewabhilt.

rechtsklick das ,Program“=> ,Offnen” und ,Watch*

FEE R AT

Objektrame Beschreibung

= Rﬁ] rdgs
G #3 Globaltyp Globale Datentypen
- @ Globalvar Globale Variablen
B ) Libraries Globale Bibliotheken

operator
runtime
astime
AslecCon
Aep10man
Aepl10par
NeGlobal
Acp10_MC
brsystem
sys_lib

This library contains function interfaces for IEC £1131-3 operator functions.
This library contains runtime functions for |EC tasks.

The AsTime Library supports DATE_AMD_TIME and TIME data types.
This library contains function interfaces for IEC £1131-3 conversion functior
Mation Cantrol Manager

ACOFOS Parameters

Global NC functions

PLCopen Mation Control function blocks

The BRSystem library provides the user with a number of system functions
The 5Y5_LIB library contains functions for memery management and opera

28 acp1letde

G- (] gfdz(lob) AdsOiohj

| Progra _ -
i st Cyc Offnen Watch
i FI
i Sﬁ Irit Mit Explorer &ffnen Trace
- st Bt
B #2 Tye Objekt hinzufiigen...
Bt [ Vari

Referenzen r
Ausschneiden

Kopieren

Einfigen

Laschen

Umbenennen

Aufwdrts

Abwarts

Spalten 3

Erweitern/Reduzieren 3

Rangierte Objekte anzeigen

Eigenschaften...

£
L’lLogicalView &Configuration View |0Phy5ical\fiew
Abbildung 86 Programm Test

Es o6ffnet sich die Registerkarte ,Program::.pvm[Watch]* hier kdnnen die zu
beobachten Variablen hinzugefugt werden.

@?Hardware.hwl [System Designer] | ﬁ' Program:: Cyclic.st [Strukturierter Text] [%Program::.pum [Watch] X

¢ G B e LRSS LN

| T

MName I Gﬂhigkei‘t4 Force I Wert

Abbildung 87 Variablen Test

57



Technikerschule Hannover

bbs|me

Otto-Brenner-Schule

Zusatzprojekt Automatisierungstechnik

Einfache Positionierung mit B&R

Es o6ffnet sich das Fenster ,Variable einfligen®, hier missen die drei Variablen
LAbsolut270, Add90, Move0* markiert werden. Um diese Variablen zu testen miissen
diese noch mit ,Hinzufigen®“ eingebunden.

Variable einfligen

» I

@ MC_Home_0

@ MC_MoveAbsolute_0

@ MC_Movefbsolute 1

@ MC_Movehdditive_0
MC_Power_0

UDINT Abbrechen

MC_Home
MC_MoveAbsolute
MC_Movehbsolute
MC_MoveAdditive
MC_Power

gfedzl1 ACF10AXIS typ
& mcHOME_ABSOLUTE USINT
& mcPOSITIVE_DIR USINT
&  mcSHORTEST_WAY USINT
& setPower BOOL
& sethoming BOOL

Abbildung 88 Variablen Hinzufiigen

Die ausgewahlten Variablen erscheinen im Fenster ,Program::.pvm [Watch]“. Uber
die Spalte ,Wert“ wird der aktuelle Status der Variable angezeigt, dieser kann auch
Uberschrieben werden um manuell einen Befehl zu senden. Die Variablen kdnnen
durch ein verandern des Wertes von ,FALSE" auf ,TRUE" gesetzt werden.

[ @ Program:.pvm [Watch] = -
¢ GkH We ms]%B B0

Mame | Typ | Gﬂhigke&tq Force Wert

& Absolut270 BOOL lokal FALSE

& Addsd BOOL lokcal FALSE

BOOL

Abbildung 89 Variablen manuell Setzen

Als erstes muss der ,Wert“ von ,Move0“ auf ,True“ gesetzt werden, um auf die
Grundposition zu fahren. Danach kann man mit dem Befehl ,Absolut270“, den Motor
auf die Position 270° rechtsrum fahren lassen und mit dem Befehl ,Add90“ dreht der
Motor um 90° nach links.
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11. Externe Schalter dem Programm zuweisen
Hierfar im ,Hardware.hwl“ die erste Digitale Input Baugruppe auswahlen.

Ifﬁ’f Hardware.hwl [System Designer] X I

2 DU e e B atalz ST oW s E SR Ae E

| Marme: X20018371

Bestellnurmmer: X20012371

Adresse: [FE.5T1

Beschreibung: 8 Digitale Eingdnge 24 VDC, Sink, [EC 61131-2, Typ 1
THEN

—

Abbildung 90 Baugruppe Markieren

Danach mit rechtsklick auf die entsprechende Baugruppe klicken und den Unterpunkt
,1/O Zuordnung®“ anklicken.

Ieé’f Hardware.hwl [System Designer] X l

2 @ W% e e adals ST o & e 2k 8

/0 Zucrdnung

Kenfiguration

Hardwaremodul hinzufigen...

Ersetze Hardwaremodul...

Moduldetails affnen ...

Ausschneiden
Kopieren
Einfiigen

Lazchen

Hardware Versionen k
Alctivieren
Deaktivieren

Knotennummer dndern

Eigenschaften...

Abbildung 91 I/O Zuordnung
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Nun erscheint der Reiter ,X20DI8371“ mit den 8 Eingangen.

q@f_Haru:j1.-".rarva.P'|1.-~-.rl [System Designer] .3' 20018371 [I/O Zuordnung] X
W@
Kanalname Prozessvariable Datertyp
"< TodiieDk e o
HD SeralMumber LDINT
+J ModulelD UINT
+J HardwareVariart UINT ) T
+Q FimwareVersion Die vorhandenen Eingédnge.
+2 Digitallnput0i BOOL
+2 Digitallnput02 BOOL
+2 Digitallnput(3 BOOL
+2 Digitallinput(4 BOOL
+2 Digitallnput05 BOOL
+2 Digitallnput 06 BOOL
+2 Digitallnput07 BOOL
+2 Digitalinput 08 BOOL

Abbildung 92 Digitale Eingédnge einer Baugruppe

Es kann der gewtinschte Eingang ausgewahlt werden und durch Doppelklick auf
.Prozessvariable“ und dann durch Klick auf ,...“ eine Variable vergeben werden.

aﬁé’_Hardware.hwl [System Designer] I} X20D18371 [IFO Zuordnung]* X l

Doppelklicken auf die
Flache ,Prozellvariable” des

en Einganges und

danach mit klick auf ,,...“

anwahlen.

&

Kanalname Prozessvariable Datertyp
D ModuleOlk BOOL
HJ SeralMumber LDINT
+J ModulelD LINT
+J HardwareVariart LINT gewollt
+J FimmwareVersion LINT

[ +@ Digialinput01 | -] BooL
+2 Digital nput(2 BOOL
+2 Digtalinput03 BOOL
+2 DigitalInput04 BOOL
+2 DigitallInput(5 BOOL
+J Digital Input 6 BOOL
+2 Digitallinput07 BOOL
+2 DigitalInput08 BOOL

Abbildung 93 Variable Zuweisen
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Nun 6ffnet sich das Fenster ,Auswahl“ hier werden die erstellten Variablen unter
,Program“ aufgelistet. Diese Variablen kénnen durch einen Doppelklick auf den
Gewiulnschten Eingang vergeben werden.

] Auswahl
Variablen
Datertypfitter verwenden Mame Typ
|
Datentyp: = B Frogam
| BOOL I & _Absolut270 BOOL
""" 4 Add30 BOOL
Bt~ 4 MC_Home_0 MC_Home
Bl 4 MC_Movefbsolute 0 MC_MoveAbsol
Bl 4 MC_Movefbsolute_1  MC_MoveAbsol
Bl 4 MC_MoveAdditive 0  MC_Move Additi
Bt~ 4 MC_Power 0 MC_Power
----- & Movel BOOL |
----- & sethoming BOOL
----- & setPower BOOL
[] Nicht zugeordnete anzeigen L >
Filter: v |
OK Abbrechen Hiffe

Abbildung 94 Variablen Vergabe
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So kann die Zuweisung der Eingédnge aussehen.

aé’-:?_Harn:jt-".rarva.hwl [System Designer] I} X20D18371 [IFO Zuordnung]* X

&

Kanalname Prozessvariable Datentyp
2 ModuleOlk BOOL
D SeralMumber LDINT
+J ModulelD LINT
2 Hardware\arant INT
2D FirmwareVersion INT
@ Digitallnput0 :Program:Mavel BOOL
@ Digtallnput(2 ::Program:AddS0 BOOL
-#  Digitallnput03 ::Program:Absolut 270
+2 DigitallInput (4 BOOL
+2 DigitalInput 5 BOOL
+2 Digitallnput0e BOOL
+2 Digitallnput07 BOOL
+2 DigitalInput 08 BOOL

Abbildung 95 Zuweisung Eingange

Jetzt alle Daten speichern (doppelte Diskette) und auf das Zielsystem tbertragen.
(Dies ist im Kapitel 8 unter dem Punkt 8.3 beschrieben)
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13. Komponenten

Software:
Automation Studio 4.2.2.134

Hardware:

Komponenten der SPS:
X20CP1585:
X20 CPU ATOM, 1.0GHz, POWERLINK, 1x IF

X20IF10E1-1:
X20 Interface PROFINET RT Master (DTM)

X20DI8371:
8 Digitale Eingange 24 VDC, Sink, IEC 61131-2, Typ 1

X20D08322:
8 Ausgange 24 VDC /0,5 A, Source

X20DS1319:
Digital Signal, 24V, SSI, ABR/PR Emulation

X20A14622:
4 Eingange +10 V / 0 bis 20 mA 12 Bit

X20A02632:
2 Ausgéange £10 V / 0 bis 20 mA

X20AT2222:
2 Widerstands Temperatur Eingange

8Vv1010.50-2:
ACOPOS Servoverstarker, 3x 110-230 V/ 1x 110-230 V, 2,3 A, 0,45 kW, NetZfilter,
Bremswiderstand und...
- 8AC114.60-2:
ACOPOS Einsteckmodul, POWERLINK V2 Interface
- 8AC126.60-1:
ACOPOS Einsteckmodul, EnDat 2.2 Geber Interface

8LVA22.B1015D000-0:

Synchron-Motor; Polpaarzahl: 4 Paar; Nenndrehzahl: 1.500 min-1 Stillstandsmoment:
0,680 Nm; ohne Bremse; glatte Welle; Stecker gewinkelt (drehbar);
Zentrierdurchmesser 50 mm; Passung h7 selbstgekihlt, Bauform A; Schutzklasse
IP54; ohne Wellendichtring 80 VDC; Haltemoment der Bremse: 0,00 Nm; B1 2.2 Bat
ind. 16Str. multit.
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14. Aufbau der Racks

SPS Rack
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Frequenzumrichter Rack

FUS 1010+

Das Rack mit der SPS, welches auf der linken Seite zu sehen ist, muss mit 24V versorgt werden.

Das Rack mit dem Frequenzumrichter, welches auf der rechten Seite zu sehen ist, wird mit 230V

versorgt.

Auf dem Rack mit dem Frequenzumrichter ist eine 24V Versorgungsquelle fiir die SPS vorhanden.
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