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Einleitung

In dieser Ausarbeitung ist eine Schritt fir Schritt Anleitung gegeben fiir die Inbe-
triebnahme eines Motors mit Hilfe des Automation Studios von B&R. Die Para-
metrierung und Steuerung ist mittels PLCopen Funktionsbausteinen im Struktu-
rierten Text realisiert. Erklarungen und Grafiken zu den PLCopen Funktions-
bausteinen wurden der B&R Hilfe entnommen.

Einleitung erstellt von: T. Oltmann
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1 Ziele

Folgende Ziele sollen in dieser Dokumentation behandelt werden:

[1] Ein neues Projekt anlegen.
[2] Erstellen einer Hardwarekonfiguration.
[3] Erlauterung der notwendigen PLCopen Funktionsbausteinen fir die

Inbetriebnahme eines Motors.

[4] Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen.
[5] Erstellen eines Programms im Strukturierten Text.

[6] Erstellen einer Projektsimulation.

[7] Steuern von Variablen im AS Watch/ Monitormodus

1 Ziele erstellt von: T. Oltmann
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2 Software

Das Projekt wurde mit folgenden Versionsnummern erstellt:

Software
Automation Studio
Automation Runtime
Visual Components

ACP10 Motion Software

< < < <

Versionsnummer
4.2.8.054

J4.25

4.26.3

3.16.2

2 Software
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3  Projektvorbereitung

Das Festlegen eines Programmier- und Einriickungsstils unterstitzt die Ver-
standlichkeit und Wartung fir das Projekt und steigert die Softwarequalitat. Fol-

gende Regeln kbnnen, missen aber nicht angewendet werden.

Programmiersprache:

Strukturierter Text (ST)

Variablendeklaration:

Indikator 1 (Datentyp) BOOL X
BYTE b
WORD w
Doppelword dw
Integer (vorzeichenlos) ui
INT [
REAL rl
Short-Integer Si
Short-Integer (vorzeichenlos) usi
Double Integer (vorzeichenlos) udi
String str
Typenstruktur t
Funktionsbaustein fb

Indikator 2 (Begrenzer) Begrenzer _

Indikator 3 (Name) Ein Wort Abc
Zwei Worter AbcDef
Konstante Variable Ein Wort ABC
Konstante Variable Zwei Worter ABC_DEF

3 Projektvorbereitung

erstellt von: T. Oltmann
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Beispiel:
Variable: x_NothaltPodest
Indikator: Xt 2 NothaltPodest?
Typ/ Name: Datentyp Begrenzer Name
Einriackstil: Orientiert am GNU-Stil (siehe Seite 11, Abb. 1)
Kommentare: Jedes Programm besitzt (*===============
einen Programmkopf INFORMATIONEN
)
Hauptteil eines ganzen  (*== TEXT ==%)
Blocks bekommt Uber- 5o aine Zeile
schrift
Quellcode
Teilabschnitte bekom- (* TEXT %)
men eine Uberschrift Abstand eine Zeile
Quellcode
Eine Quellcodezeile wird //TEXT
oberhalb kommentiert Quellcode
Layout: Seitenlayout

Tabelle 1: Programmier- und Einrtckstil

In dieser Vorlage finden die Regeln nur teilweise Anwendung.

3 Projektvorbereitung erstellt von: T. Oltmann



Technikerschule Hannover

bbs|me .
Ot ronnarSchulo Seite 8
4  Ein neues Projekt anlegen
<% Automation Studio V 4.2.8.54 5P — ] x
Datei | Bearbeiten Ansicht Offnen  Projekt  Versiorkkontrolle  Online  Extras  Fenster  Hilfe
;ﬂ MNeues Projekt... Strg=Umschalt+MN 2 i e - {} - !; ot f' E - ."1'.‘2 :1‘3 -
©J Projekt Gffnen... Strg=0 |y | | ) - vy - o

Projekt vom Zielsystem affnen...

|| Projekt schlieBen

Abbildung 1: Ein neues Projekt anlegen - Ein neues Projekt erstellen

Schritt 1:
Schritt 2:

Automation Studio starten.

Reiter Datei = Neues Projekt.

Meues Projekt

Automation Studio - Projektassistent

Auf dieser Seite kénnen die Basisparameter fir das neue Projekt eingegeben werden

Schritt 3:

Schritt 4:

x

)
:\p"-
@

Name des Projektes:

Pfad des Projektes:

|C A\projects |

[] Automation Rurtime Dateien ins Projekt kopieren

Beschreibung des Projektes:

Abbrechen Hife

Abbildung 2: Ein neues Projekt anlegen - Projektassistent

Einen Namen fur das Projekt vergeben.

Info: Keine Umlaute oder Leerzeichen verwenden! Leerzeichen
kénnen dazu fuhren dass sich das Projekt nicht 6ffnen lasst.

Projektpfad angeben.

Info: Ist ein Verzeichnis nicht vorhanden so wird es automatisch
erstellt.

4 Ein neues Projekt anlegen erstellt von: T. Oltmann
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Schritt 5:  Haken ,Automation Runtime Dateien ins Projekt kopieren® setzen.

Info: Dies hat den Vorteil, dass bei einem Projekt immer die pas-
sende AR Version mit dabei ist (z. B. bei der Weitergabe an einen
Kollegen). Somit kann der Kollege auch dann dieses Projekt kompi-
lieren, wenn er selbst die bendétigte AR Version nicht installiert hat.

Meues Projekt X
Automation Studio - Projektassistent w%’
Auf dieser Seite kann die CPU oder Systemeinheit ausgewahit werden. . &’ s
ﬁ Katalog  Favoriten  Letzter
A= Y Suchen...
Produktgruppe -~
e LI
O i O ‘|| O -
Steuerung Industrie PC Visuslisiersn
und Bedie
Steuerung
(] "”'E
System X20 b
Name Beschreibung e
5PP520.0702-B10 FP520 TFT C WVGA 7in T IF
5PP520.1043-00 PP520 TFTCVGA 10.4n T IF
5PP520.1043-B00 PP520 TFT C VGA 10.4in T IF
5PP520.1043-B10 FP520 TFTCVGA 10.4n T IF
5PP520.1043-B50 FP520 TFTCVGA 10.4n T IF &9

Automation Runtime Typ:

< Zurick Abbrechen Hife

Abbildung 3: Ein neues Projekt anlegen - Wahl der Steuerung

Schritt 6:  Im Auswahl MenUl eine Steuerung auswahlen.

Info: In dieser Dokumentation wird die gesamte Anlage simuliert.
Es wurde sich fur eine Steuerung mit Display entschieden.

4 Ein neues Projekt anlegen erstellt von: T. Oltmann
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Schritt 7:

Neues Projekt X
Automation Studio - Projektassistent @
Auf dieser Seite kann das Hardwaremodul ausgewshlt werden ) ‘,

Katalog  Favorten Letzter

2| E 8% Suchen
Produktgruppe

m[T

Steuerung

&

Power Panel
o
5,

FP 500

Name
5PPSCP.US15-00
BPPECP.US15-01
5PPSCP.US15-02

Beschreibung

PP500 CPU US15W 2510 1100/400MHz 512 kB
PP500 CPU US15W Z520 1330/533MHz 512kB
PP500 CPU US15W 2530 1600/533MHz 512kB

[] Simulation aktivieren Automation Runtime Typ: | AR Embedded

< Zunick Hitfe

sobrchen

Abbildung 4: Ein neues Projekt anlegen - CPU Auswabhl

Im Auswahl Meni eine CPU auswahlen.

Info: In dieser Dokumentation wird die gesamte Anlage simuliert.
Es wurde sich fur eine beliebige CPU entschieden.

Es kann die Option ,Simulation ausgewahlt werden. In diesem Fall
wird die gesamte Konfiguration simuliert. In diesem Projekt wird die
Simulation aber erst an spaterer Stelle erstellt also bleibt die Option
offen.

R Cpropects

Oalel Baabeten Anscnt Einfgen Offen Projeit  Vensionskontrolie

3o

&3
o

[Parsen der Dateen fur SmariEt Urtertitzng
Parsen sbgeachiossen

2

Abbildung 5: Ein neues Projekt anlegen - Benutzeroberflache

4 Ein neues Projekt anlegen

erstellt von: T. Oltmann
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Wenn alle Schritte durchgefiihrt sind erscheint die AS Benutzer-
oberflache. Jetzt kann damit begonnen werden ein Programm zu
schreiben und/ oder die Hardware erweitert werden.

Weiterfihrende Informationen bietet die B&R Hilfe. Nachfolgend
sind die wichtigsten Hilfeseiten die sich auf dieses Kapitel beziehen
aufgelistet:

=-I(]] Automation Software
i) Automation Studio - Startssite
Q Wie verwende ich das Hifesystem ?
Q Softwareinstallation

t Getting Started

‘ Beigpielprogramme

Q Versionsinformation

* Technology Guarding

=[] Projekt Management

JQ Arbettzoberlache

Jt Automation Studio Project

]Q Logical View

F- Configuration View

Jz Hardware Management

+ ’ Controller-Bedundanz
- Projektinstallation

+ ‘ Modulares software Engineenng

EEI--Q Verteilte Entwicklung

EEI--Q Einsatz von Versionskontrollsystemen

----- |j Code Snippet Manager

----- [] Aktualisierung der Deklarationen von Bibliotheken
----- [] Andem der Rurtime Versionen

----- |j Sicherung von Projeldguellen am Jelsystem

. .

[+-§ Simulation

(1 Ny P oy IO e B e |

|

1

Abbildung 6: Ein neues Projekt anlegen - Hilfeseiten

4 Ein neues Projekt anlegen erstellt von: T. Oltmann
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5  Erstellen einer Hardwarekonfiguration

427 Hardware.hwl [System Designer] X hd
P —_— Kztal .
S TN S alog  Favorten  Letzter

AidlE 6% X

Zubehor
| |
0 |

Netzweﬁck...

a2 BvF 2

Metzwerktyp

Off O
HEX

POWERL...

Name

[1] 5PPSIF.CETH-00

5PPSIF.CHDA-DD
5PPEIF_FCAN-00
5PPSIF.FETH-00

Uein

CAN

Beschreibung

PP500 IF Ethemet 10/100/1000
PP500 IF HDA Lineln LineOut Mic
PP500 IF CAN Master SRAM

PP500 IF Fthemet 10/100/1000 SRAM

| 5PPSIF FPLM-00

PP5D0 IF Powerink MM Zport

S5PPEIF.FXZ2X-00
5PPEIF.FXCM-00

PRS00 IF ¥2X Master SRAM
PP500 IF ¥2X Master CAN Master SRAM

Abbildung 7: Erstellen einer Hardwarekonfiguration - Busschnittstelle

Wird der Mauszeiger auf die Knotenpunkte [1] gefahren wird einem eine Info
angezeigt um was fur einen Anschluss es sich handelt. Durch ein klicken auf
die Knotenpunkte 6ffnet sich ein Kontextfenster in der Toolbox [2]. Dort werden
einem die vorhandenen Mdglichkeiten zur Konfiguration angezeigt.

Schritt 1: Busschnittstelle auswahlen. Mit Doppelklick auf den Modulnamen
im Kontextmenu wird jenes in die Hardwarekonfiguration einge-

fugt.

Info: In dieser Dokumentation wurde sich fiir eine Powerlink-

schnittstelle entschieden.

5 Erstellen einer Hardwarekonfiguration

erstellt von: T. Oltmann
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_@3 Hardware.hwl [System Designer] X LAl Toolbox - Hardware Katalog (SPPSIF.FPLM-00.IF1)

- 4) E B o o Lr3 Lo .h B S| IF b Katalog Favoriten = Letzter

~ ZZ - | 8 5 X | R Suchen..
bR & Produltgruppe
L}
ol
7 :
170 Antrieb
Antrieh
e o
D O L
Eine Achse Fwei ACOPOS
Achsen i)
Mame /Eeschreibung
feovp100PD CO0D-01 ACOPOSmicro Servo, 2x 8 A, 2¢ EnDat |

Abbildung 8: Erstellen einer Hardwarekonfiguration - Antrieb

Schritt 2: Schritt 1 wird nun Uber den Knotenpunkt Schnittstellenmodul wie-
derholt sodass im Kontextmeni die Hardware auftaucht die sich
Uber Powerlink mit der Steuerung verbinden lasst. Die ausgewahl-
te Hardware wird wieder Uber einen Doppelklick der Konfiguration
hinzugefugt.

Info: In dieser Dokumentation wurde sich fir einen ACOPOSmicro
als Antrieb entschieden.

Meuer Antrieh

Automation Studio - Antriebskonfiguration
Darauf zu verwendendes Hardware Modul wahlen MT1 - Motorkonnektor 1 veon 80VD100PD.C0O00-01.

ﬁ Katalog  Favorten  Letzter
ZZ - |[= 8 9% | B Suchen...

Produltgruppe ~

oM |Zmm

Antriet Mator

(f—'*x

Motertyp

m] | m] |

Synchron... Synchron...
8LS 815

Name Beschreibung
SLSA3BEAD300200-0 Synchron-Motor; Polpaarzahl: 2 Paar; Nenndrehzahl: 3.000 min...
SLSA3IYEADGODDOO-O Synchron-Metar; Polpaarzahl: 2 Paar; Nenndrehzahl: 6.000 min...
BLSANEADGDD200-0 Synchron-Motar; Pelpaarzahl: 2 Paar; Nenndrehzahl: 6.000 min...
BLSA3S EBO30DODO-0 Synchron-Motor; Polpaarzahl: 2 Paar; Nenndrehzahl: 3.000 min.... W

[] Diese Seite iiberspringen

Bbbrechen Hife

Abbildung 9: Erstellen einer Hardwarekonfiguration - Antrieb

5 Erstellen einer Hardwarekonfiguration erstellt von: T. Oltmann
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Nachdem eine Antriebseinheit ausgewahlt worden ist 6ffnet sich der Assistent
fur die Antriebskonfiguration.

Schritt 3: Motor auswahlen.

Info: In dieser Dokumentation wurde sich fir einen Standard
Synchron-Motor entschieden.

Info: Auswahl der Option ,Diese Seite lberspringen® Gberspringt
die Motorkonfiguration. Bei elektronischen Typenschildern wie
z.B. EnDat 2.x Unterstitzung wird der Motortyp automatisch aus-
gelesen.

Nachfolgend kann, je nach UmrichtergroRe, noch ein zweiter
Motor im nachfolgenden Fenster auf dieselbe Weise ausgewahit

werden.
MNeuer &ntrieb X
Automation Studio - Antriebskonfiguration A
Mation System Wahl E-"‘\!.
Mation System
Y
R

(® Acpl0/ Arncd

Weiter > Abbrechen Hitfe

Abbildung 10: Erstellen einer Hardwarekonfiguration - Motion System

Schritt 4: Motion System Wahl.

Info: Acpl0/ ArncO dient der Antriebssteuerung tber ACOPOS
Umrichter.

5 Erstellen einer Hardwarekonfiguration erstellt von: T. Oltmann
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Meuer Antrieb X
Automation Studio - Antriebskonfiguration ®
Reelle AchseT )

LY Allgemein

i

L

@ Name |gﬁods 01

Verwendung: PLCopen verwenden Jcne

Einstellung: [] Achse ist periedisch

Standand Einstellungen Oberschreiben

[] Motar Simulation aktivieren

Beide Endschalter sind normalerweise geoffnet

Quick stop ist normalerweise offen

< Zuriick Abbrschen Hifis

Abbildung 11: Erstellen einer Hardwarekonfiguration - Antriebskonfiguration

Info: Keine Umlaute oder Leerzeichen verwenden! Dieser Name
wird als Achsobjekt in die Spalte "NC Object Name" in die NC Zu-
ordnungstabelle eingefligt. Zusatzlich wird eine globale Prozess-
variable mit diesem Namen und vom passenden Typ angelegt.
Diese Variable wird wahrend der Programmierung als

Schritt 5:  Namen fur die reelle Achse vergeben.
Handle zur Achse verwendet.
Schritt 6:  Option ,PLCopen verwenden® auswahlen.

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

5 Erstellen einer Hardwarekonfiguration erstellt von: T. Oltmann
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Schritt 7:  ,Beide Endschalter sind normalerweise geoffnet” auswahlen.

Info: Wenn ausgewahlt, beide Endschalter werden auf "normal of-
fen" konfiguriert. D.h. erst wenn an den Eingdngen Spannung an-
gelegt wird, wird der Endschalter ausgel6st. Diese Einstellung ist
beispielsweise notwendig wenn keine physikalischen Schalter vor-
handen sind. Durch diese Einstellung werden die Endschalter nicht
mehr auf Drahtbruch Gberwacht und I6sen erst mit Spannung aus!

,Quick stop ist normalerweise offen” auswahlen® auswahlen.

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

Nachdem die Konfiguration fur die reelle Achse 1 (gAxis01) vorgenommen wur-
de wird der Vorgang auf der nachsten Seite nochmal fur die Achse 2 (gAxis02)
vorgenommen. Das Erstellen der virtuellen Achsen kann tbersprungen werden.

Meuer Antrieb

Automation St

Zusammenfassung der Konfiguration

W x

udio - Antriebskonfiguration Q%
F

@

=

‘r.\ ‘!L) Name Wert Beschreibung
f‘@ o8 E0VD100PD Cooo-01 I |
Bl _“" Simulation

~ "% POWERLINK Parameter

9 Simulationsmodus Keiner
& @ Anzahl der rellen Achsen 2
™ W Anzahl der virtuellen Achsen 2

¥ Modus

@ Antwort Timeout [us]

@ Multiplexed Station

“ Erwsiterte Optimisrungen
: @ Optimierung der E... Datendurchsatz
i Verkettete Station  Aus

“ Process Data Mapping

b @ Kenfiguration

“ Automatische Knotennumm. .
@ DNA

Controlled Node
25
Aus

Double Ads Arbeitsweise des Moduls

Aus

< Zunick

Fertigstellen Abbrechen

Hife

Abbildung 12: Erstellen einer Hardwarekonfiguration - Zusammenfassung

Nachdem die Auswahl und Konfiguration der Achsen stattgefunden hat gibt ei-

nem die letzte Seite nochmal eine kleine Ubersicht der vorgenommenen Einstel-

lungen.

5 Erstellen einer Hardwarekonfiguration
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&Hardware.hwl [System Designer] X
B oanfesel &8 5 i aAE® R 5 D 5 6 B e B et (2] TR
Objektname Knrrhgumtlon Name
El BA &
% Global typ 0 Hardware | hw b il COM
& Global var . ﬂ Hardware hwl & ETH }:
B {;1 SPPECP_UST5_02 o UsET
gl operator e e USB2
| rurtime L ed USEZ
astime i 4 SPPECP_UUS15. 02
AslecCon =
W] Acpi0man + mapp Bl T PLK
Acppar (@l Connectivity - ‘;,, B0VD100PD CODO-01
NeGlobal [ fp] TextSystem 7 # BLSA35EE030D...
il Acp10_MC e
brsystem - ) Motion pj 8LSA35.EB030D...
sys_lib xzs Acp10map nem e Lo P .
mCo acp 3 ﬁf} Acpllcfgnec »
= E_E;lghqsmobi o ACD'Iﬂsysbr
ohads0la [h
b fed ghudsDli
Bl G ghwisZobj

ghuislZa
B {ui gheds02

Abbildung 13: Erstellen einer Hardwarekonfiguration - Benutzeroberflache Nachher

Wenn der Assistent fur die Antriebskonfiguration beendet ist werden alle Ein-
stellungen automatisch in das Projekt ibernommen, Bibliotheken eingefligt, die
Motion Konfiguration erstellt und die Hardwarekonfiguration aktualisiert.

Weiterfihrende Informationen bietet die B&R Hilfe. Nachfolgend sind die wich-
tigsten Hilfeseiten die sich auf dieses Kapitel beziehen aufgelistet:

= I:L'j_q Automation Software EI l:@ Projelt Management
------ [] Automation Studio - Startseite . - Absitsoberflache
- @ Wie verwende ich das Hifesystem ? - -@ Automation Studio Project
- Softwareinstallation Q Lc:giu:al "u"lew
Ell:["_]| Getting Started P
-4 Arbeiten mit Automation Studio L e Hardware Management
Q Frogramme mit Automation Studio erstellen -
Q Visualisierung mit Automation Studio erstellen
EILH Motion Anwendung im Automation Studio erstellen E'lﬂl Motion
Q Erste Motion Anwendung EIE@ Projektiening
[+ Steuerung von Antriebsfunktionen [+-§@ Motion Control
Q Kopplung zweier Achsen Q CHNC
-4 Erste ACOPOSmicro Anwendung -4 Robotik
Q Erste ACOPOSinverter Arwendung EEI--Q Inbetriebnahme

Abbildung 14: Erstellen einer Hardwarekonfiguration - Hilfeseiten

5 Erstellen einer Hardwarekonfiguration erstellt von: T. Oltmann
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6  Erstellen von Strukturtypen und definieren von
Variablen

In den vorangegangenen Kapiteln sind die Grundsteine gelegt. Jetzt kann damit
begonnen werden ein Programm zu schreiben um die Achse (gAxisOl1) anzu-
steuern. Daflr werden bestimmte Funktionsbausteine sowie Variablen bendtigt.
Um welche Funktionsblécke und Variablen es sich dabei handelt und wie man
diese anlegt und in ein Programm einbettet wird in diesem Kapitel naher erlau-
tert.

Logical View w 0 X
@ oams e LR 22 - | R Sucher
Ohbjektname Beschre | Pakete
= o) [Motarinbetriebnahme | I ] [1]
G- #% Global typ Gioble =
- ¢ Globalvar Globale Paket
G- [ Librares Globale
G- [Ed] acp1letde
- [ ahdsDlobj Az
: j ' gfezl2
[B] | @ [ Package
MName Beschreibung
¥ . Bestehendes Paket Ein bestehendes Paket
Paket Paket ohne InhaHI[Z]

Abbildung 15: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Ordner

Schritt 1:  Einen leeren Ordner einfligen.

Info: Im Logical View den Hauptordner anwahlen. Im Kontextment
der Toolbox erscheinen Optionen. ,Paket* auswéhlen und ,,Paket —
Paket ohne Inhalt* mit Doppelklick in das Projekt einfiigen.

Info: Es ist immer sinnvoll eine Ordnerstruktur in seinem Projekt zu
haben. In diesem Ordner wird spater das Programm fir die An-
steuerung der Achse (gAxis01) angelegt.

(optional) Namen vergeben.

Info: Rechtsklick auf den Ordner = Umbenennen.

6 Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen erstellt von: T. Oltmann
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Logical View w 0 X

o = 7] " @ & B G & == ~ | ¢ Suchen..
Objeltname Beschre Prograrnrierbare Objekt Einheiten
= ) [Motorinbetriebnahme |
H- #2 Globaltyp Globale
B @ Globalvar Globale
B[] Librares Globale
- [Ed] acp10etede
B[] gfwisDlobj gAwiz=01
A ] gfeis0doki gfods(2
[3] [=}- '-;"_j Package
SR ) Ergglam Basic o
Sﬂ.t\ Cyclist cyclic ¢ Mame Beschreibung
B st Initst init code . .
&% Types: Local d: b AB Programm Programm in Automation Bag
:@ Variables \ar Lacal v 2% AB Programm Allin One Programm in Automation Bag

Abbildung 16: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Programm

h ANSI C Programm
h ANSI C Programm All in One
‘i AMS| C++ Programm

&\ Bestehendes Programm
CFC Programm

b g
FBD Programm

5 g

o

2 ANSI C++ Programm All in ...

i IL Programm Programm in Anweisungslists
i IL Programm All in One Programm in Anweisungslists
i LD Programm Programm in Kontakdplan

ire;’-‘-.CTION Diagramm Proar...

Programm in ANSIC
Programm in ANSI C mit Initi
Programm in ANS| C++
Programm in ANS| C++mit I
Ein bestehendes Programm
Programm in kortinuiedichen
Programm in Funktionsplan

Programm in re ACTION Diag

Bl

i ST Programm Programm in Strukduriertem
rogramm Al in One TOgramm In StrukIunertem
[2]

Schritt 2:  Ein ST Programm einfligen.
Info: Im Logical View den zuvor erstellten leeren Ordner ,,Package*
anwéhlen. Im Kontextmendii der Toolbox ,Programm® auswahlen
und ,ST Programm® mit Doppelklick in den Ordner einfligen.
Cyclic: Wird je nach verwendeter Zykluszeit wieder-
& @ Pogam holt.
B~ st Cyclic.st Init: Wird nur einmalig bei Anlagenstart aufgeru-
G- st - Init.st
ﬁ% Types byp fen.
::5' Variables.var ) o
Types: Variablen konnen hier in Grp. zusammenge-
Abbildung 17 fasst werden.
Variables:  Hier werden Variablen ohne Grp. Bezug defi-

niert.
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& Program::Variables.var [Variablendeklaration]* X

@ Ei
Mame Typ & Referenz @ Konstante @ Retain @Duplizierbar Wert Beschreibung [1]

ACHSENSTEUERUNG

L & t_AchsenCid AchsenCid_typ O Achsen Typenstruktur

¥ & udi_Achss10bj UDINT O O O Achsen Pointer
FUNKTIONSBAUSTEINE

¥ % fb_MC_Home MC_Home O d d FB Home

L & fb_MC_Movefbsolute MC_Movehbsolute O [ [ FB MoveAbsolute

o & fo_MC_Power MC_Power O O O FB Power

¥ & fb_MC_ReadActuslPostion  MC_ReadActualPosition O O d FE ReadActualPosttion

= & fb_MC_ReadfctualVelocty MC_ReadActualVelocity O [ [ FB ReadActualVelocity

o & fb_MC_ReadfxisEmor MC_ReadfxisEmrar O [ [ FB ReadfuxisEmrar

¥ & fb_MC_ReadStatus MC_ReadStatus O d d FB ReadStatus

¥ % fb_MC_Reset MC_Resst O d d FE Resst

¥ % fb_MC_Stop MC_Stop O d d FB Stop

¥ & fb_MC_BR_ReadDrveStstus MC_BR_ReadDrveStatus O d d FB ReadDriveStatus

¥4 fb_MC_Halt MC_Halt O d d FB Halt
SCHRITTKETTE

o & ui_AchsenSchritt UINT O [ [ Altueller Schritt

a@ STATE_WAIT USINT O d O 0  Schrtt: Warten auf Ach

& @ STATE_POWER_ON USINT O O O 1 Schritt: Achsenregler

@ STATE_HOME LSINT O [ O 2 Schritt: Achse referenzig

o @ STATE_READY USINT | | O 10 Schritt: Warten auf Bew

o @ STATE_STOP USINT O O O 11 Schritt: Achse gestoppt

o @ STATE_MOVE_ABSOLUTE USINT O d O 14 Schriti: Absolute Beweg

a@ STATE_HALT USINT | | O 17 Schritt: Achse angehalts

o @& STATE_ERROR_AXIS USINT O O O 100 Schritt: Achserfehler

@ STATE_ERROR USINT O d O 101 Schritt: Fehler allgemein

@ STATE_ERROR_RESET  USINT O d O 102 Schritt: Fehler zurickset

Abbildung 18: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Variables.var

Schritt 3: Variablen in ,Variables.var® anlegen. (siehe Schritt 3.1 — 3.4)

Info: Alle jetzt folgenden Variablen werden lokal angelegt. D.h.
diese kdnnen nur in dem in Schritt 2 angelegten ST Programm
verwendet werden!

Um eine Variable anzulegen muss wie folgt vorgegangen werden: (siehe kom-
mende Seiten)
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Logical View * 0 X
ISR SR NN B
Ohjektname Beschreibung
Bl &) Motorinbetisbnahme

- %2 Globaltyp Globale Datentypen
- @ Globalvar Globale Variablen
G- [ Librares Globale Bibliotheken
acp10etade
- ] ofxsOlobj gfwiz(lobj
G- ] ofxis02obj gz 0Zobj
............. i Caskaas |
= ‘% Program Basic logical contral
- st Lyclicst cyclic code
B st Initst init code
[ #2 Typestyp Local data types
[+ l@ Warables var Local variables

Abbildung 19: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Variables.var Tabelle

Schritt 3.1: Doppelklick auf ,Variables.var®

Info: Es 6ffnet sich ein neues Fenster (siehe Abbildung 19 Seite
21). Dort kdnnen jetzt die Variablen angelegt werden.
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& PackagenVariables.var [Variablendeklaration]* X
[1]| ¢ |&

M Lo i Fonstante e Retain

[2] | "¢ New_Varable USINT - [3] [ O N

[4] 48 Datentyp auswahlen

Kategorie: Mame Giittigk... Beschreibung ™

Basis Datentypen " B DINT 32-Bit vorzei...

R _ B DT 32-Bit Daten...

e B DWORD Bit String der...

Exteme Bibliothelen anzeiges B INT 16-Bit vorzei...

B LREAL 64-Bit Gleith...

Mur verwendete anzeigen B REAL 17-Bit Gleitke

B SINT 8-Bit vorzeic...

B STRING Zeicherfolg...

Eexeachiin [Feldntor B TIME 32-Bit Daten..

B TIME_OF_DAY 32-Bit Typ m...

B TOD 32-Bit Typ m...

Lange: B UDINT 32-Bit vorzsi...

- B UINT 16-Bit vorzei...

Teilbereich: B USINT 8-Bit vorzsic...|

B WORD Rit Strinn der

< >

Filter: - |""I
Abbrechen Hiffe

Schritt 3.2:
Schritt 3.3:

Schritt 3.4:

Abbildung 20: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Variable definieren

Einfach Klick auf Variable hinzuftigen [1].
Der Variable einen Namen geben.
Info: Keine Umlaute oder Sonderzeichen verwenden!

Doppelklick in das Feld ,Typ“, danach auf die ,Schaltflache [3]*
einfach klicken.

Info: Es 6ffnet sich ein neues Fenster [4] wo man Uber die ,Kate-
gorie® = ,Basis Datentypen® einen Datentyp fur die Variable fest-
legen kann. Alternativ lasst sich der Datentyp auch in das Feld
» 1yp“ schreiben.
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MName » Typ @ Konstante i@ Retain @Duplizierl:uar Wer Beschreibung [1]
@ MNew Varable USINT [] L] L] 0 [Tex

Abbildung 21: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Variablen Deklaration

Name:

Typ:
Konstante:
Retain:
Duplizierbar:

Wert:

Beschreibung:

Variablenname.

Datentyp oder Pfadangabe auf einen FB oder Typenstrukturen.
Variable als Konstante festlegen.

Batteriegepuffert (remanent).

Variable ist nachfiihrbar (redundant).

Initialwert der Variable oder Konstante.

Beschreibungstext der Variable.

8% Datentyp auswéhlen x
Kategarie: Name -
Funidionsblécke « || 2 ) Motorinbetriebnahme
= oy Librariss
I Projektstruktur anzeigen ""uEI operator
- . E-pllll rntime
[ ] Edeme Biblictheken anzeigen ir-ll] astime
[ ] Mur verwendete anzeigen ""HEI AslecCon
-] NeGlobal
= Acp10_MC

Bereich fur Feldindex:

El=]_acp10_me fun)
...... MC_Abort Trigger

------ MC_BR_AmtCamman
------ MC_BR_AutContral

Lingez i i - MC_ER_AutoCamDw
N SN B | [ MC_BR_fxisEmorCall
. e N R | MC_ER_BrakeContre
Teilbereich. 1 F L. FE- MC BR BrakeOperz ¥
£ >
Filter: w |
QK Abbrechen Hiffe

Abbildung 22: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Variable FB

Soll ein FB einer Variable zugewiesen werden so wird wie in Schritt 3.3
vorgengangen. Uber ,Kategorie“ = Funktionsblocke* wahlen. Haken bei
,Projektstruktur anzeigen“ setzen und dann uber ,Libraries® = ,Acpl0 MC" =
,acpl0 mc.fun® zu den FB navigieren und den gewlnschten Block auswahlen.
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Es gibt eine Ausnahme die erst in den nachsten Schritten behandelt wird, da
diese Variable auf eine Typenstruktur mit mehreren Variablen zugreift.

¥ % t AchsenCtd AcheenCi_typ

Abbildung 23

Bis dahin sollten alle Variablen wie in Abbildung 19 auf Seite 21 nach den
Schritten 3.1 — 3.4 angelegt worden sein.

‘%‘3 Program:Types.typ [Datentypdeklaration]* X

=l N

MName @ Duplizierbar Beschreibung [1]
I —
ACHSENSTEUERUNG

"‘ig Kommandos_typ Kommando Struldur
PARAMETER

l“ig Parameter_typ Parameter Struktur
ACHSENSTATUS

P Status_typ Status Strubtur

“[g AchsenStatus_typ Achsenstatus Strukdur
KONTROLLSTRUKTUR ACHSE

B&2 AchsenCid_typ Kontroll Struktur

Abbildung 24: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Typenstruktur

Schritt 4: Typenstrukturen in , Types.typ® anlegen. (siehe Schritt

Info: Alle jetzt folgenden Variablen und Typen werden lokal ange-
legt. D.h. diese kbnnen nur in dem in Schritt 2 angelegten ST
Programm verwendet werden!

Um einen Typ anzulegen muss wie folgt vorgegangen werden: (siehe kommen-
de Seiten)
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Logical View 0 X
 RER=Ra ke AR AR N8
Ohjektname Beschreibung
Bl &) Motorinbetisbnahme
- #3 Globaltyp Globale Datertypen
- @ Globalvar Globale Variablen
G- [ Librares Globale Bibliotheken
acp10etade
- ] ofxsOlobj gfwiz(lobj
G- ] ofxis02obj gz 0Zobj
B oy [Package |

cyclic code
e

Basic logical contral

Local data types

Abbildung 25: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Types.typ

Schritt 4.1: Doppelklick auf ,Types.typ®“.

Info: Es 6ffnet sich ein neues Fenster (siehe

Abbildung 24 Seite

25). Dort kdnnen jetzt die Typen und Variablen angelegt werden.

Info: Sollen Strukturtypen Variablen zugewiesen werden, so muss
das Projekt vorher immer gespeichert werden damit die Anderun-

gen Ubernommen werden!

6 Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen

erstellt von: T. Oltmann




Technikerschule Hannover

bbs|me

Otto-Brenner-Schule

Seite 26

[1]

q.a{ Program:Types.typ [Datentypdeklaration]* =

% & e [g][2)

Mame 'ﬁDuplizierbar Beschreibung [1]
o ##¢ [New Daatype |
Y% New Member

Abbildung 26: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Typ und Variable anl.

Schritt 4.2:

Schritt 4.3;

Schritt 4.4:

Schritt 4.5:

Einfach Klick auf ,Struktur hinzufuigen® [1].

Info: In der Struktur werden Variablen als ,Gruppe“ zusammenge-
fasst. Eine Struktur sorgt fur mehr Ubersichtlichkeit im Projekt.
Zudem ist es einem maoglich diese Struktur einer Variablen zuzu-
weisen mit Hilfe derer man im gesamten Projekt auf die Variablen
innerhalb der Struktur zugreifen kann.

Der Struktur einen Namen geben.
Info: Keine Umlaute oder Sonderzeichen verwenden!

Einfach Klick auf die angelegte Struktur, danach auf die Schaltfla-
che ,Typelement® [2] einfach klicken und somit eine Variable hin-
zuzuflugen.

Info: Diese Variable kann wieder wie in Schritt 3.4 auf Seite 23
und 24 deklariert werden. Jedoch mit dem Unterschied, dass sich
diese Variable nicht remanent oder konstant deklarieren lasst.

Dem Typelement einen Namen geben.

Info: Keine Umlaute oder Sonderzeichen verwenden!
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% Datentyp auswihlen X
Kategaorie: Marne
Srukiutypen ol B '-:EEI Mntcurlnl:-etﬁel:unahme
it %2 GlobalAnsiCtyp
[+] Projeltstruldur anzeigen ﬁ% Global typ
- [ Libraries
[ ] Exteme Biblictheken anzeigen = -.fj Package
. ) E}- iy Program
Mur verwendete anzeigen - ﬁ% Typestyp
----- #4¢ AchsenCid_typ
----- 0[3 AchsenStatus_typ
A . e #¢ Kommandos_typ |
Bereich fir Feldindes: ———— ‘[3 Parameler bp
----- #4¢ Status_typ
Lange:
Teilbereich:
£ >
Filter: v |
Abbrechen Hiffe

Abbildung 27: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Struktur Variable zu-
weisen

Schritt 4.6:  Soll der Variable ein Strukturtyp zugewiesen werden wie auf Seite
25 Abbildung 24. So muss einfach im sich 6ffnenden Fenster die
.Kategorie“ =  Strukturtypen® geandert werden.

Die Schritte 4.2 — 4.6 werden jetzt wiederholt angewendet bis man folgende
Strukturen fertig angelegt hat: (siehe kommende Seite 28, Abbildung 28)
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[% Program:Types.typ [Datentypdeklaration] X

EEIEGC o

MName Typ & Referenz [ﬁDuplizierbar Wert Beschreibung [1]
ACHSENSTEUERUNG
=l 3"‘@ Kommandos_typ Kommandeo Struldur
,3@ Power BOOL O Regler einschalten
,:1' & Home BOOL [ Achse refersnzisren
,:l‘ & Movefbsolte  BOOL O Bewegung zu einer definiertten Position
,:i & Hat BOOL O Aktive Bewegung anhalten
%% Stop BOCL O Mtive Bewegeung stoppen
“® 5 EmorAcknowle... BOOL O Aktive Fehler zunicksetzen
PARAMETER
= 3%3 Parameter_typ Parameter Strukdtur
- & Pastion REAL [ Posttionsangabe fir absolute Bewegung
- 5 Velocity REAL [ Geschwindigkeitsangabe
- @ Direction USINT O Drehrichtung
- & Acceleration REAL O Beschleunigung
- @ Decelerstion  REAL O Entschleunigung
....30 Home Pasition REAL O Referenzpositionsangabe
-® & HomeMode USINT O Referenzmodus

ACHSENSTATUS
= #% Status_typ Status Struktur
- & EmorlD LINT O FehlerlD
- & EmorTex STRING[7S][0..3] O Fehlertext
- 3 ActPosition REAL O Aktuelle Posttion der Achse
- 3 ActVelocity REAL O Aktuelle Geschwindigkett der Achse
- & DriveStatus MC_DRIVESTATUS_TYP O Mitueller Status der Achse
= -"ﬁg AchsenStatus_typ Achsenstatus Strulctur
-# & Disabled BOCL O Achse freischalten
- & Standstil BOOL O Achse stilsetzen
%% Homing BOOL [l Achse referenzieren
% & Stopping BOOL O Achse stoppen
- % DiscreteMation BOOL O Achse diskrete Bewegung
-# % ContinuousMet... BOOL O Achse kontinuieriche Bewegung
~# & Synchronized..  BOOL | Achse synchronisierte Bewegung
-# & EmorStop EOOL | Achse Fehlerstop

= ®42 AchsenCtd_typ Kontroll Struktur

>:"<} Command Kommandos_typ ] Kommando Struldur
e < Parameter Parameter_typ ] Parameter Struktur

P Status Status_typ ] Status Strulcur

LB g AisState Achsen Status_typ ] Achsenstatus Struldur

Abbildung 28: Erstellen von Strukturtypen und definieren von Variablen - Typenstrukturen

Sind alle Strukturen angelegt und Variablen definiert kann mit dem programmie-
ren begonnen werden.
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7  Erstellen eines Programms in ST

o = 1] % @ & .

Logical View <? Global.var ['u'hrlahlendeklaratlon] »

¢ &

Tyvp

¥ ghwis0?

Chjektname Beschreibung
B &) Motorinbetriebnahme
i ¥ Glohaltn . atertypen
[}~ {.} (Global var Globale Varablen

me
e ACP10AXIS_typ

ACP10AXIS_typ

Abbildung 29: Erstellen eines Programms in ST

Nachdem die Antriebskonfiguration aus Kapitel 5 abgeschlossen wurde sind
automatisch global zwei Variablen erstellt worden. Diesen Variablen sind die im
Projekt hinterlegten Antriebsparametern zugewiesen, ACP10AXIS typ. Der Da-
tenaustausch wird tber den NC-Manager geregelt.

Zuerst wird damit begonnen Startparameter beim Programmstart festzulegen.

Basic loi

cyclic code

init code

T
H = .
B s Varables.var

Schritt 1:  Doppelklick auf ,Init.st®.

Local data types
Local variables

Info: Es oOffnet sich ein neues Fenster wo wir jetzt den
Programmcode schreiben werden.
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- -
Programm: Program
Datei: Init.st
Buto: BaR / T.0ltmann
Erstellt: Z28.05_2017
Letzte Enderung: 26.05.2017
geandert won: T._0ltmann

Notiz:
1) Dieses Programm dient als Vorlage fiir die Dokumentation

"y

Ansteuern eines Motors im AS mit 5T".

- :I

PROGEEM INIT

ffZuweisung der Parameteradresse an die UDINT Variable
Achaellb]j
udi_ Achsellb]j = ADR(gRxisll);

S /f8chrittzuweisung bei Programmatart
ui 2chsenSchritt = STATE WAIT;

S iGeachwindigkeitawert wird dem Parameter Velocity iibergeben
t_AchsenCtrl . Parameter.Velocity o= 1000;

S fBeachleunigungswert wird dem Parameter Acceleration ilbergeben
t_AchsenCtrl. Parameter_ Rcoceleration == 5000;

S fBeachleunigungswert wird dem Parameter Deceleration ilbergeben
t_AchsenCtrl. Parameter.Deceleration == 5000;

EHND PROGEREM

Abbildung 30: Erstellen eines Programms in ST - INIT Programm

Schritt 22 Zum Programmestart legen wird die Parameter fest mit denen sich
unsere Achse bewegen soll. Dies muss allerdings nicht zwangslau-
fig im ,Init.st* geschehen. Wichtig ist jedoch, dass wir die Parame-
teradresse bzw. unsere Achsenadresse an unsere Variable
,2udi_AchselODbj“ Ubergeben und unserer Schrittkette im ,Cycle.st"
ihren Startschritt ,STATE WAIT" zuweisen.

Info: Uber die Tastenkombination ,Strg“ + ,Leertaste” 6ffnet sich
beim Schreiben der Variable ein Kontextmeni wo es einem erlaubt
ist durch die gesamten angelegten Variablen im Projekt zu navigie-
ren.

7 Erstellen eines Programms in ST erstellt von: T. Oltmann




Technikerschule Hannover

bbs|me .
Oto-BrannerSche Seite 31

Ist das Init Programm in Abbildung 30 Seite 30 ibernommen, geht es weiter mit
dem zyklischen Programmtext. In den nachfolgenden Schritten wird die Ver-
wendung der PLCopen Bausteine naher erlautert.

Schritt 3:  Doppelklick auf ,Cyclic.st“. (siehe Schritt 1)
MC_ReadStatus [1]

Dieser FB liefert den detaillierten Zustand der gerade aktiven Bewegung laut
Zustandsdiagramm.

| FROERRM CYCLIC

[ o -

CONTROL SEQUENCE

*
(* Status Informationen werden ausgelesen bevor die Schrittketten

[1]

[Frdddddh ek r b bbb b kv v bk dd T MO BeadStatug ** dsrsddddrdrdddddhrhss)

ausgefilhrt werden, dies garantiert kilrzere Reaktiocnszeiten *)

fk MC ReadStatus.Enable = NOT(fb MC ReadStatus.Error);
fbk MC ReadStatus.Bxis = udi Rchsellb];
fb MC ReadStatusi);

t_AchsenCtrl 2xisState.Disabled := fb MC ReadStatus.Diszabled;
t_AchsenCtrl.AxisState.StandStill fb_MC ReadStatus.StandStill;
t_AchsenCtrl 2xisState.Stopping fb MC ReadStatus.Stopping;
t_AchsenCtrl.AxisState.Homing fb_MC ReadStatus.Homing;
t_AchsenCtrl 2ZxisState.DiscreteMotion fb MC ReadStatus.DiscreteMotion;

t_&chsenCtrl.AxisState.ContinuousMotion := fb_MC ReadStatus.ContinucusMotion;
t_AchsenCtrl_2ZxisState.SynchronizedMotion := fb MC ReadStatus.SynchronizedMotion;
t_AchsenCtrl 2ZxisState . ErrorStop := fb MC ReadStatus.Errorstop;

Abbildung 31: Erstellen eines Programms in ST - MC_ReadStatus

Zu Beginn des zyklischen Programms weisen wir unser Achsenobjekt aus Ab-
bildung 30 Seite 30 dem Bausteineingang von MC_ReadStatus zu und rufen
den FB gleich danach wieder auf ohne etwas zuzuweisen. In den nachfolgen-
den Programmzeilen werden die ausgelesenen Zustande der Achse unseren
Variablen, die wir zuvor erstellt haben, zugewiesen.

Info: In der B&R Hilfe ist nachzulesen wie der jeweilige FB aufgebaut ist und
was notwendig ist um diesen aufzurufen.

Info: In den nachfolgenden Abbildungen wird nicht néher auf die Pro-
grammierung, sondern nur auf die verwendeten Bausteine, eingegangen.
Der Quellcode wird wie im aktuellen Projekt abgebildet und wurde von
B&R Ubernommen.
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MC_BR_ReadDriveStatus [2]

Mit diesem FB werden die Statusinformationen eines Antriebs ermittelt ob die
Regler aktiv sind, QuickStop ausgeldst wurde usw..

MC_ReadActualPosition [3]

Dieser FB liefert die Position der Achse, solange der "Enable"-Eingang TRUE
ist.
MC_ReadActualVelocity [4]

Dieser FB liefert die Geschwindigkeit der Achse, solange der "Enable"-Eingang
TRUE ist.

MC_ReadAxisError [5]

Dieser Funktionsbaustein liefert die aktuelle Achsfehlernummer, solange
"Enable” = TRUE ist. Zusétzlich dazu kann der Fehlertext zur aktuell
angezeigten Fehlernummer ausgelesen werden.

[2 :kkﬁ-kkkkkkkkkkkﬁ-kkkkk :"b }-_": 31 REEd:‘IiL"EStEtuE e ke e ke e e ke e e e e e e e e e o e e e e e e )

fb MC BR ReadDriveStatus.Enzkle := HOT (fb_MC BR ReadDriveStatus.Error);
fb MC BR ReadDriveStatus_Rxis := udi Achsellbj;
fb MC BR ReadDriveStatus. 2drDriveStatus := RDR(t_ARchsenCtrl._ Status.DriveStatus);

fb MC BR ReadDriveStatus();

fb MC ReadfctualPosition.Enzkle = (HNOT (fb MC ReadictualPosition.Error));
fb MC ReadReotuallPosition_ Bxis udi AchsaelCbj;
fb MC ReadfctualPosition();
IF (fb_MC ReadfctualPosition.Valid = TRUZ) THEN

t_AchsenCtrl_Statua. RotPosition := fb MC ReadhetuslPosition.Position;
END IF

[3]:&#&##&#&####&#&##&#& :"b M REEd.?—'_Et-LIElFCEJ.tJ.:!I e ke e ke e e ke e e e e e e o e e e e e e o

[4]'##############*##### —'b W leadj_-ct_ualt-'elacit-_- e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e
i I = 1 W o ¥ A

fb_MC ReadfctualVelcocity.Enable = (NOT(fb MC ReadRctualVelocity.Error));
fb MC ReadlctualVelocity.Axis udi_ Achsellb];

fb MC ReadleotualVeloocity():

IF (fb_MC ReadRctualVelcoccity.WValid = TRUEZ) THEN

t_AchsenCtrl.Status.hctVelocity = fb MC ReadhcotualVelocity.Velocity;
END_IF
[5]:kkﬁ-kkkkkkkkkkkﬁ-kkkkkkkkk :'b x: REEd}‘—_X_iE::::: ﬁ-kkkkkkkkkkkﬁ-kkkkkkkkk]
fb MC ReadlxisError Enahle := MOT{fb_MC ReadlxisError Error);

fb MC ReadixisError. fxis
fb MC ReadixisError.Datalddress ADR(t_AchsenCtrl.Status.ErrorText);

fb MC ReadixisError.Datalength SIZEQF(t_RchsenCtrl _Status ErrorText);
fb MC ReadixisError.DatalbjectName := 'zcplletxen';

fb MC ReadixisError();

udi Echsellb]:

Abbildung 32: Erstellen eines Programms in ST - MC_BR_ReadDriveStatus und
MC_ReadActualPosition
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:kkkkﬁ-kkkkkkkﬁ-kkk :HE:}(_ ;T:R :_E'H’:R:\-__L }_}iIS ERR:R kkkkkkﬁ-kkkkkkkﬁ-kkk]
IF {({fb MC ReadixisError_ AuxigsErrorID <> 0) RND
{fb MC ReadhxisError.Valid = TRUEZ)) THEN
ui AchsenSchritt :-= STATE ERROR AXIS;
(Fhddddbrdrhdrrdwrsys THECE TIF DOWER SHOULD BE OFF ﬁ-ﬁ-ﬁ-ﬁ-kﬁ-kkﬁ-kkkkﬁ-kkﬁ-]
ELSTF (({t_RhchsenCtrl Command.Power = FRLSE) LND
{fb MC ReadhxisError.WValid = TRUE)) THEN

IF ({fb_MC ReadStatus_Erroratop = TRUE) ILND
{fb_MC ReadStatus.Valid = TRUE)) THEN

ui AchsenSchritt -= STATE ERROE RESET;
ELSE

ui tchsenSchritt -= STATE WAIT;
END IF

END_IF

(* Wird das Stop Fommando aubBerhalbk der CASE Struktur abgefragt

verbessert dies die Beaktionszeiten *)

:kkkkﬁ-kkkkkkkﬁ-kkkkk:[{z::{ :_:R SI:F :::(:r’_‘“_ ]':Hrﬁ-kkﬁ-kkkkkkkﬁ-kkkkkkkﬁ-kkk]

IF (t_AchsenCtrl. Command.Stop = TRUE) THEN
IF ({ui_AchsenSchritt »= STATE HCME) AND
{ui_kchsenSchritt <= STATE ERRCR)) THEN
(* Zuricksetzen aller positiven Flanken *)

fb MC Home_ Execute = FALLSE;

fb MC Stop.Execute -= FALLSE;

fb MC Movelbaoclute.Execute -= FRLSE;

fb MC ReadlyxisError Reknowledge -= FALSE;
fb MC Reset_Execute -= FALSE;

fb MC Halt_Execute = FALLSE;

(* Zuricksetzen der Kommandos *)

t_AchasenCtrl Command_Halt = FALLSE;
t_AchasenCtrl Command._ Home = FLLSE;
t_AchsenCtrl . Command. Movelbsclute = FALLSE;

(* Springe in den n&chsten Schritt *)
ui tchsenSchritt -= STATE S5TOP;
END IF
END TIF

Abbildung 33: Erstellen eines Programms in ST

Das StopKommando sollte immer auch auf3erhalb der CASE Struktur abgefragt
werden. Somit erreicht man kirzere Reaktionszeiten den Antrieb sicher zu
stoppen im Notfall. Dasselbe gilt auch fur die Abfrage ob eine Errormeldung
anstent.
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MC_Power [6]

Dieser FB schaltet den Regler der Achse ein. Der Motor wird bestromt und halt
die Position entsprechend der Regler-Parameter im Init-Parameter-Modul. Falls
kein Fehler am Antrieb ansteht, wenn der FB aktiviert wird, &ndert sich der
Achszustand auf Standstill. Ansonsten wechselt die Achse in den Zustand
Errorstop. Wird der "Enable"-Eingang auf FALSE gesetzt (auch bei aktiver
Bewegung), dann wird eine Nothaltrampe gefahren und der Regler danach
ausgeschaltet. Die Achse befindet sich danach wieder im Zustand Disabled.

CRSE ui_ RchsenSchritt OF

[ e e e e e ok e e o e e e e e e e e ::]‘T\-_IT W e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e |

STRATE WAIT: (* STATE: Wait *)
IF (t_2chsenCtrl_ Command.Power = TRUE) THEN
ui AchsenSchritt = STATE DOWER ON;
ELSE
fb MC Power_Enable = FRLSE;
END IF

(* reset all FB execute inputs we use *)

fb_MC Home Execute := FRLSE;
fb_MC Stop.Execute := FRLSE;
fb MC Mowvebbsolute. Execute = FALSE;
| fb MC Halt_Execute -= FALSE;
fb MC ReadbxisError. Reknowledge = FARLSE;
I fb MC Reset . Execute = FRLSE;

({* reset user commands *)

t_AchaenCtrl Command_ Stop := FRLSE;
t_AchaenCtrl Command _Halt := FRLSE;
t_AchaenCtrl Command Home := FRLSE;
t_AchaenCtrl Command Movelbaclute := FRLSE;
t_AchaenCtrl_Status ErrorID = 0;

[ e e e e e ok e e o e e e e e e e e F::']:':. :'H' W e e e e e e e e e e e e e e e e e e |

[6] STATE_POWER ON: (* STATE: Power on *)

fb MC Power . Enable := TRUE;

IF (fb MC Power.Status = TRUE) THEN
ui AchsenSchritt = STATE RERDY;

END IF

(* if a power error occured go to error state *)

IF (fb MC Power_ Error = TRUE) THEN
t_RAchasenCtrl_Status ErrorID = fb MC Power ErrorlID;
ui AchsenSchritt = STATE ERROR;

END IF

Abbildung 34: Erstellen eines Programms in ST — Schrittkette Teil 1
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MC-Home [7]

Dieser FB fiihrt die Referenzierung einer Achse durch. Je nachdem, ob der
ausgewahlte "HomingMode" eine Referenzfahrt voraussetzt, startet der FB
diese auch.

[ e e e e e o e e o e e e e e e e e o 1?‘3-__‘.'1? e e e e e e e e e o e e e e e e o o e e e )

STATE RERD¥: (* STATE: Wartet auf Eommando *)
IF (t_2chsenCtrl_ Command Home = TRUE) THEN
t_AchasenCtrl Command_ Home = FARLSE;
ui AchsenSchritt = STATE HOME;

ELSIF (t_AchsenCtrl. Command._ Stop = TRUE) THEN
ui AchsenSchritt = STATE S5TOD;

ELSIF (t_AchsenCtrl. Command Mowvelbaolute = TRUE) THEN
t_AchsenCtrl . Command Movelbsclute = FARLSE;

ui AchsenSchritt = S5TATE MOVE RBSOLUTE;

ELSIF (t_AchsenCtrl. Command Halt = TRUE) THEN

t_AchaenCtrl Command_Halt = FRLSE;
ui AchsenSchritt = STATE HRLT;
END IF

[7] [ e e e e e o e e o e e e e e e e e o H:VT‘ e e e e e e e e e o e e e e e e e e e e e ]

STATE HOME: (* STATE: Startet die Referenzierung *)
fb MC Home . Position := t_AchsenCtrl Parameter HomePoaition;
fb MC Home  HomingMode := t_AchsenCtrl Parameter HomeMode;
fb MC Home  Execute := TRUE;
IF (fb_MC Home_Done = TRUE) THEN
fb MC Home Execute = FALSE;
ui rchsenSchritt := S5TATE RERD¥;
END IF
(* if a homing error occured go to error state *)
IF {(fb MC Home Error = TRUE) THEN
fb_MC Home Execute := FRLSE;
t_AchaenCtrl_ Status ErrorlD := fb MC Home ErrorlD;
ui rchsenSchritt := S5TATE ERROCR;
END IF

Abbildung 35: Erstellen eines Programms in ST — Schrittkette Teil 2

Im STATE_READY wird auf die Kommandobefehle gewartet ob eine Bewegung
ausgefuhrt werden soll, die Achse gestoppt oder angehalten werden soll usw..
Nach jedem Befehl wird in den jeweiligen Schritt gesprungen. Ist der Befehl
ausgefuhrt worden in dem zugewiesenen Schritt, so wird wieder zurtick in den
Ready Schritt gesprungen.
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MC_Halt [8]

Dieser Funktionsbaustein fuhrt einen kontrollierten Bewegungshalt aus. Dieser
kann jedoch durch einen Bewegungsstart abgebrochen werden.

MC_Stop [9]

Dieser Funktionsbaustein fuhrt einen kontrollierten Bewegungsstopp durch und
setzt die Achse in den Zustand Stopping.

[8] :ﬁ-ﬁ-kkkkkkﬁ-kkkkkkkﬁ-kkkkkk[{ur V"‘.":__:"‘-V:E'H'Tkﬁ-ﬁ-kﬁ-ﬁ-kkkkkkﬁ-kkkkkkkﬁ-kkkkkk]

STATE HRLT: {* STATE: Halt Bewegung *)
fb MC Halt.Deceleration = t_AchsenCtrl_Parameter.Deceleration;
fb_MC Halt_Execute = TRUZ;
IF {fb MC Halt.Done = TRUE) THEN
fb_MC Halt . Execute = FRLSE;
ui AchsenSchritt -= STATE_READY;
END TIF

{* Fontrolliere ob ein Fehler anliegt *)
IF {fb MC Halt.Error = TRUE) THEN

t_AchsenCtrl.Status . ErrorIl = fb MC Halt . ErrorIl;
fb_MC Halt . Execute = FRLSE;
ui AchsenSchritt := STATE_ERRCR;

END TIF

[9] [ ok e ol e e e e e e ol ol e ol ol ol ol ol e e e e e SI:F ‘("’"‘.’E__TVT"I.II e ke ok ke ke ol e e e e ke e e ke e e e e e e e e e e e

STATE_STOP: ({* STATE: Stop Bewegung *)
fb MC Stop.Deceleration = t_AchsenCtrl_Parameter.Deceleration;
fb_MC Stop.Execute = TRUZ;

(* Wenn die Achse gestoppt wurde springe =zurilck in BReady *)
IF {{fb_MC Stop.Done = TRUE) AND
{t_AchsenCtrl Command.Stop = FALSE) ) THEN

fb_MC Stop.Execute = FRLSE;
ui AchsenSchritt := STATE_READY;
END TIF

{* Fontrolliere ob ein Fehler anliegt *)
IF {fb MC Stop.Error = TRUE) THEN

t_AchsenCtrl.Status . ErrorIl = fb MC Stop.ErrorIl;
fb_MC Stop.Execute = FRLSE;
ui AchsenSchritt := STATE_ERRCR;

END TIF

Abbildung 36: Erstellen eines Programms in ST — Schrittkette Teil 3
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MC_MoveAbsolute [10]

Dieser FB startet eine kontrollierte Bewegung auf eine vorgegebene absolute
Position.

MC_ReadAxisError [11]

Dieser Funktionsbaustein liefert die aktuelle Achsfehlernummer, solange
"Enable” = TRUE ist.

[l:OJkkkkkkkkkkkkkkkkkkk START ABSOLUTE MOUVEMENT kkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk]
STATE MOVE _ABSOLUTE: (* STATE: Starte absoclute Bewegung *)
fb MC Movelbsolute. Position = t_AchsenCtrl . Parameter. Position;
fb MC Mowvelbaolute. Velocity = t_AchsenCtrl . Parameter.Velocity;
fb_MC Mowvelbaoclute. hcoceleration = t_AchsenCtrl . Parameter. fcceleration;
fb MC Movelbsclute . Deceleration = t_RAchsenCtrl Parameter. Deceleration;
fb MC Movelbsclute.Direction = t_AchsenCtrl Parameter. . Direction;
fb MC Movelbsclute Execute = TRUE;
[* T:Tbe:p:l'_i:'e ok die Position erreicht ist *)
IF (t_AchsenCtrl. Command.Halt) THEN
t_AchsenCtrl Command_Halt := FRLSE;
fb MC Movelbsolute_ Execute = FRLSE;
ui_ &AchsenSchritt := STARTE HRLT;
ELSIF (fb MC Movelbsclute.Done = TRUEZ) THEHN
fbk MC MowveRbsolute. Execute = FARLSE;
ui_&chsenSchritt = STATE_RERDY;
END IF
(* Tberpriife ob ein Fehler anliegt *)
IF (fb MC MovelRbsclute Error = TRUE) IHEHI
t_AchsenCtrl. Status . ErrorIl := fb MC Movelbsolute ErrorID;
fb MC Movelbsolute. Execute := FALSE;
ui_ AchsenSchritt := STATE ERROR;
END IF
[11]

:kkkkkkkkkkkkkkkkkkkk EE_ZRR:R :::UR::‘. ﬁ-kkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk]
STRTE_ERROR: (* STATE: Error *)
(* Tberpriife ob der FB einen Achsenfehler wiedergibt *)
IF (fb MC ReadBxisError. hxisErrorCount<>0) THEN

ui_ ZchsenSchritt = STATE ERROR 2XIS;
ELSE
IF (t_AchsenCtrl. Command. Errorkcknowledge = TRUE) THEN
t_AchsenCtrl . Command Errcricknowledge := FALSE;
t_AchsenCtrl_ Status. ErrorlD o= 0;
(* Setze die Achse =zuriick wenn sie sich im Errorstop befindet *)

IF {{fb_MC ReadStatus.Errcrstop = TRUE) AND
{fb_MC ReadStatus.Valid = TRUE)) THEN

ui_&chsenSchritt := STRTE ERRCR_RESET;
ELSE
ui_ 2chsenSchritt := S5TATE WAIT;
END IF
END IF
END IF

Abbildung 37: Erstellen eines Programms in ST — Schrittkette Teil 4
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MC_Reset [12]

Der FB fiuhrt einen Ubergang im Zustandsdiagramm von Errorstop auf Standstill
oder Disabled aus, indem er alle internen achsbezogenen Fehler quittiert. Eine
virtuelle Achse wird immer den Achszustand von Errorstop auf Standstill andern.
Der FB beeinflusst jedoch die Ausgange der FB-Instanzen nicht.

:kkkkkkkkkﬁ-kkkkkkkkkk }_}iIS_ERR:q :::URE:‘. kﬁ-kﬁ-kkkkkkkkkkkkkkﬁ-kﬁ-kkkk]

STATE ERROR RXTS: (* STATE: Axis Error *)
IF (fb_MC ReadixisError.WValid = TRUE) THEN
IF (fb MC ReadlxisError.RxisErrorID <> 0) THEN

t_AchsenCtrl._Status.ErrorlIl = fb MC ReadlxisError AxisErrorID;
END IF
fbk MC ReadixuisError_Acknowledge = FALSE;
IF (t_AchsenCtrl Command_ Erroricknowledge = TRUE) THEN
t_AchsenCtrl Command. ErrorBcknowledge = FALSE;

(* Quittieren wvon Achsenfehler *)
IF (fb_MC ReadkxisError.RxisErrorID <> 0) THEN

fb MC ReadixisError.Rcknowledge = TRUE;
END IF
END IF
IF (fb_MC ReadixisError.ExisErrorCount = 0) THEN
|* Setze die Achse zuriick wenn sie sich im Errocrstop befindet *)
t_2chsenCtrl_Status. ErrorIDl == 07

IF {{fb MC BeadStatus.Errorstop = TRUZ; AND
{fb_MC ReadStatus.Valid = TRUZ)) THEHN
STATE ERRCR RESET;

ui_ AchsenSchritt
ELSE
ui AchsenSchritt := STATE WAIT;
END IF
END IF
END IF

[1 _]kkkkkkkkkﬁ-kkkkkkkkkk RESEI :.:'H’Z kkkkkkkkkﬁ-kﬁ-kkkkkkkkkkkkk]
STATE_ERROR RESET: {* STATE: Warte bis der Fehler quittiert wurde *)
fk MC Reget.Execute = IRUE;I
{* Zuriicksetzen wom MC Power falls zuwor im Fehler war *)

IF {(fb_MC Power .Error = TRUE) THEN

fb MC Power.Enable = FALSE;
END IF
IF{fb MC Reset.Done = TRUE)THEN
fb MC Reget_.Execute :-= FRLSE;
ui_ EchsenSchritt = STATE WAIT;
ELETIF{fb_MC Reset . Error = TRUE) THEN
fb_MC Reset.Execute = FRLSE;
ui_2chsenSchritt = STATE_ERRCR;
END IF

[ e ol ke ke e e ol ol e e ol e e ol ol e e ol o Sch"’lttkette :":I.d.e e e e e e e e e e ke e e e e e e o e e e ke e e e e

END_CASE

Abbildung 38: Erstellen eines Programms in ST — Schrittkette Teil 5
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FUMETICHMSBLOCE ARUFRUFE

o

[ dr kb drrdrdrd Tl MO Dioprop %o o o e o o ok e e e e o o e e e e e e e e e e e e e )
fb MC Power Rxis -= udi RchaelObj; (* Zeiger auf die Achse *)
fb MC Poweri);

[ r bk drrdrdrd Tl MO Hogme % o o e e o o ok e e e e o o e e e e e e e e e e e e e )
fb MC Home Rhxis -= udi AchselObj; (* Zeiger auf die Rchse *)
fbe MC Home();

[ bbb drk bbb wrsry T MO Movelbsclute kkk#kkkkkkk#kkkkkkk#kkkkk:|
fb MC Mowvelbaolute_ hxis = udi AchselObj; (* Zeiger auf die Rchse *)
fb MC Movelbasolutel();

[k r ke rkwry T M StEP kkkkkkk*kkkkkkk#kkkkkkk#kkkkk]
fb MC Stop.hxis = udi AchselObj; (* Zeiger auf die Rchse *)
fih MC Stopl);

[ ke T M Halt#kkkkkkk#kkkkkkk#kkkkkkk#kkkkk:|
fb MC Halt _hxis = udi AchselObj; (* Zeiger auf die Rchse *)
fb_MC Haltl);

[ bbb r bbbk ek rbkrrd Fl MCT Doget kkkkkkﬁ-kkkkkkk#kkkkkkk#kkkkk]
fb MC Reset. Bxis -= udi RAchaelObj; (* Zeiger auf die Achse *)
fh MC Reset();

END PROGERM

Abbildung 39: Erstellen eines Programms in ST — Funktionsblock Aufruf

Am Ende eines jeden Programms werden die Funktionsblécke noch einmal
aufgerufen. Das programm ist jetzt fertig geschrieben.

Datei Bearbeiten Ansicht Einfdgen Offnen  Projekt Versionskontrolle  Online
= [ . e s [
aaadalesnies xss

Abbildung 40

H y
B N —

Das Projekt wird jetzt noch einmal gespeichert und danach ,Neu kompiliert®.

nachsten Kapitel wird eine Simulation des Projekts angelegt.
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8 Projektsimulation

In diesem Kapitel wird beschrieben wie man aus seinem aktuellen Projekt eine

Simulation erstellt.

Online | Extras

Fenster

Hilfe

;| ) Simulation aktivieren

[l

Dienste

Forcen

Info...

“ergleich
Einstellungen...

Erweitert...

Redundanz Dienste...

L}

B ha T

-Th:

Abbildung 41: Projektsimulation - Simulation aktivieren

Schritt 1:

Reiter ,Online” = ,Simulation aktivieren® anklicken.

Extras | Fenster Hilfe

Ubertragungsliste erstellen

[ Offline Installation

Erstelle Remote Installationsstruktur...

® Runtime Utility Center
Technology Guarding

Abbildung 42: Projektsimulation - Offline Installation

Schritt 2:

Reiter ,Extras” = ,Offline Installation” anklicken.

Info: Das Projekt wird nochmal automatisch kompiliert. Es 6ffnet
sich ein neues Fenster. Dort wird die Installation vorgenommen.
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3% Transfer >
Projekt Fielsystem
KonfiglD: Motorinbetriebnahme . KaonfiglD:
AR Version: J4.25 Y AR Version:
——uy Version:
» Download nach: ARSim Struktur erstellen v | 4y O
Info
Im Moment sind keine zusatzlichen Informationen verflighbar. b
Vargang
Abbrechen
v
Erztelle lokalen ,
Installationsordner Schlielien

Abbildung 43: Projektsimulation - ARsim Struktur erstellen

Schritt 3:  Download nach: ,Arsim Struktur erstellen auswahlen. Danach be-
statigen.

Info: Es wird nun eine Arsim Struktur des Projektes angelegt. Da-
nach ist es mdglich z.B. Hardware und Programm zu steuern.

ﬂ‘ Windows-Sicherheitshinweis s

@ Die Windows-Firewall hat einige Features dieses Programms

blockiert.

Einige Features von ar000 wurden in allen éffentichen und privaten Metzwerken von der
Windows-Firewall blockiert.

) o
Herausgeber: Unbekannt

Pfad: C:\projectsiymotorinbetriebnahmew 2Ymotorinbetriecbnabhme
\tempsimulationymotorsteusrung

Kommunikation won ar00d in diesen Metzwerken zulassen:
[ Private Metzwerke, beispielsweise Heim- oder Arbeitsplatznetzwerk

Gffentliche Metzwerke, z. B. in Flughafen und Cafés (nicht empfohlen,
da diese Metzwerke oftmals gar nicht oder nur geringflgig geschitzt sind)

Welche Risiken bestehen beim Fulassen siner App durch sine Firewall?

B0 Zugriff zulassen Abbrechen

Abbildung 44: Projektsimulation - Firewall

Es ist notwendig der die Arsim Struktur in der Firewall einen Zugriff zu geben.
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Nach erfolgreicher Installation kann das Transferfenster (siehe Abbildung 43,
Seite 41) wieder geschlossen werden.

AMSL: tepip/RT=1000 /DAIP=127.0.0.1 /REPO=11160 /ANSL=1 /PT=1116% {! SPPSCP.US15-02 J4.25 | RUN
I E—

Abbildung 45: Projektsimulation - Run Modus

Die Steuerung sollte sich nun im Run-Modus befinden.
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g_lilllﬁé‘o; 5 Y 3 W ZZ - | "% Suchen...
Objektname Beschreibung Programmierbare Objekt Eir
= '-:_"3] Mntnrlnbe‘tﬁebnahme =
i #2 Globaltyp Globale Datentypen
H ) .
Fﬂﬂhﬂlﬁlﬂﬂﬂﬂm—. Eibliothek
| = Libraries | Globale Biblictheken | |
£33N operator Thig library containg fundSqQ interfaces for N
' . . i ame
E}---ﬁ rurtime This library contains runtime o
E}--ﬁ astime: The AsTime Library supports DAT 'i ANSI C Bibliothek:
E}---ﬁ AslecCon This library contains function intefaces i Bibl...
F-ollll_Acp10man Motion Control Manager B&R Bibliotheken
¥ Objekt hinzufigen x
£
£ S
+ B&R Bibliotheken
g B&R Standard Biblictheken
E
B
- [ Bibliothek Beschreibung ~
S E PLCopen Mation Control function blocks
I'_-:’ Mation Cartrol Manager
1162 v ACOPOS Parameters
mart Device Coptro
ACOPOS Simulation
ArEthBond Provides configuration, status and statistical data about £
ArEventlog  The ArEventLog librany can be used to collect additional
Amclman CMC Manager
Amic O Mation Command Library
ArSsl Thig library contains FBs for handling 551 configurations.
NTentSys  |EC Text-System Library.
ArUntCorv  The ArUnitCanv librany provides function blocks for conw
ArUnit Test The ArlUnit Text librany provides function blocks to get uni
Arllser User Role System
AsAMNSL With the AsANSL library, the application can read and wr .,
£ >
<
Physicd
i spbrechen | | Hife
Abbildung 46: Projektsimulation - ACOPOSsim Bibliothek
Schritt 4:  Acp10sim in die Projektbibliothek einfligen.

Info: ,Libraries” in der Projektstruktur anwahlen = im Kontextmeni
der Toolbox ,B&R Bibliotheken* doppelklicken = ,AcplOsim®
auswahlen und einfugen.
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9 Monitormodus — Steuern von Variablen zur
Laufzeit

In diesem Kapitel wird beschrieben wie man die deklarierten Variablen zur Lauf-
zeit der Simulation steuern kann.

sf Program:z:Cyclic.st [Strukturierter Text] X

i ¢ 3b[F= 2 =E

"
1141
]

COPYRIGHT Bernecker + Bainer

Programm: EROEEAM

Datei: Init.st

Auto: BeR / T.O0ltmann -

Trotellt- £ 0% 2017 Offnen Globale Datentypen

Offnen Lokale Datentypen
Ciffnen Globale Variablen
Cffnen Lokale Variablen

Z
Letzte Anderung: 26.05.2017
T

gegndert womn: -O0ltmann

&) &GN e

Noti=:

1) Dieses PJ:g:amm dientlala Vorlage 1

"R

nﬂﬂtEuEJﬂ eines Kct:‘s im A5 mit

%,  Offnen Init Programm
@ Offnen Cyclic Programm

L___ .
JX‘ #, Offnen Exit Programm
PROGEAM CYCLIC Offnen Watch

Cffnen Trace

CONTROL SEQUENCE Offnen Logger

Abbildung 47: Monitormodus - Aktivieren

Schritt 1:  Das ,Cyclic.st” Programm 6ffnen (siehe Seite 31 Schritt 3)
Schritt 2:  Rechtsklick in das ,Cyclic.st* Fenster = ,Offnen Watch“ anklicken.

Info: Es offnet sich ein neues Fenster. In diesem Fenster lassen
sich deklarierte Variablen aus dem Projekt einfligen und steuern.
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<%F‘rl::-g;|ra|n'|::.|:r1.rn'| [Watch] X

¢ A W& [8s]%s ®oQ

MName | Typ | Gﬂﬂigk| Force Wert
P
I |

Variable einflgen... I

Bindr |

Abbildung 48: Monitormodus - Variablen einfligen

Schritt 3:  Rechtsklick in das Fenster = ,Variable einfugen...“.

B Variable einfiigen ? >
Name Typ ” —

4 STATE_ERROR USINT
% STATE_ERROR_AXIS USINT Abbrechen
% STATE_ERROR_RESET USINT
4  STATE_HALT USINT
4 STATE_HOME USINT
4 STATE_MOVE_ABSOLUTE USINT
4 STATE_POWER_ON LSINT
% STATE_READY USINT
& STATE_STOP USINT
& STATE_WAIT USINT

% fb_MC_BR_ReadDriveStatu MC_BR_ReadDriveS5tatus

& fb_MC_Halt MC_Hak

4 b_MC_Home MC_Home

4 b_MC_Movedbsolute MC_MoveAbsolute

4 [b_MC_Power MC_Power

4 fb_MC_Readfctual Position MC_ReadActual Position

4 [b_MC_ReadActualVelocity MC_ReadActualVelocty W

£ >

Abbildung 49: Monitormodus - Variablen auswéhlen

Schritt 4:  Die gewinschten Variablen auswahlen und ,Hinzufigen®. (siehe
Abbildung 50, Seite 46)
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%Program::.p\rm [Watch] X

o GH We B[e %S HOQ ,
MName | Typ | Gﬂﬂigl| Force Wert
B 4 t AchsenChl i AchsenCid_typ lakal
4 Command Kommandos_typ
< Pamameter Parameter_typ
& Status Status_typ
& MisState AchsenStatus_typ
& ui_AchsenSchritt UINT lakal 0
Abbildung 50: Monitormodus
t_AchsenCitrl Diese Variable umfasst alle Strukturvariablen die angelegt
worden sind.
Command Uber diesen Strukturtypen lasst sich der Motor steuern.
Parameter In der Parameterstruktur lassen sich Parameter zur Lauf-
zeit andern.
Status Zeigt den Status der Achse an.
AxisState Zeigt die Fehlerzustande der Achse an.

ui_AchsenSchritt Hier wird der aktuelle Schritt der Schrittkette wiedergege-
ben.

Uber die Spalte ,Wert/ Force“ kdnnen die Zustande der Variablen geandert wer-
den.

Weiterfihrende Informationen bietet die B&R Hilfe. Nachfolgend sind die wich-
tigsten Hilfeseiten die sich auf dieses Kapitel beziehen aufgelistet:

=]} Diagnose und Service

EIE@ Diagnosewerkzeug

€ Debugger

[ Statusleiste

@ Informationen zum Jielsystem

[ ] CPU Simulation

: 140 Simulation

: Forcen

@ Manitare

@ Variablenmanitor

@ Trace

-.[] NC-Diagnose
-4 Profiler
@ Logger

System Diagnostics Manager
@ CPC Manitor

Abbildung 51: Monitormodus - B&R Hilfeseite

9 Monitormodus — Steuern von Variablen zur Laufzeit erstellt von: T. Oltmann




Technikerschule Hannover

bbs|me .
Seite 47

10 PLCopen Funktionsbausteine

In diesem Kapitel werden die notwendigen PLCopen Bausteine erlautert die fur
die Inbetriebnahme sowie zum ansteuern eines Motors notwendig sind. Die
Erklarungen wurden der B&R Hilfe entnommen.

Zustandsdiagramm

,Das folgende Diagramm zeigt einen Standard, der das Verhalten der Achse
auf oberster Ebene definiert, wenn mehrere Funktionsblocke "gleichzeitig" aktiv
sind. Diese Ubersicht von Bewegungsarten ist nutzlich, um kompliziertere Be-
wegungsablaufe zu erstellen und Fehlersituationen im Programm zu verarbei-
ten. Die Grundregel ist, dass Motion-Befehle immer sequenziell abgearbeitet
werden, sogar wenn die Steuerung die Mdglichkeit echter paralleler Prozess-
verarbeitung besitzt. Diese Befehle wirken auf das Zustandsdiagramm der Ach-
se. Die Achse befindet sich immer in einem der definierten Zustande (siehe Zu-
standsdiagramm). Jeder Motion-Befehl ist ein Ubergang, der den Zustand der
Achse andert und als Konsequenz die Art der Berechnung der aktuellen Bewe-
gung beeinflusst. Das Diagramm bezieht sich auf eine einzelne Achse. Die
Mehrachs-Funktionsblocke MC_Gearln und MC_Phasing kénnen aus Sicht des
Zustandsdiagramms als mehrere Einzelachsen in bestimmten Zustanden be-
trachtet werden, z.B.: Der CAM-Master kann im Zustand Continuous Motion
sein, der zugehdrige Slave ist im Zustand Synchronized Motion. Die Kopplung
einer Slave-Achse an eine Master-Achse hat keinen Einfluss auf die Master-
achse. Die FB, die nicht im Zustandsdiagramm erscheinen, beeinflussen den
Achszustand nicht. Der aktuelle Achszustand kann mit dem FB
MC_ReadStatus ermittelt werden.”
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MC_Camin (Slave)
MC_Gearln (Slave)
MC_GearlnPos (Slawe)
MC_BR_AutoCamDwell (Slave)
MC_BR_AutCommand | Slave)
MC_BR_AutControl (Slave)
MC_BR_CrossCutterControl (Slave)
MC_BR_CamDwell {Slave)
MC_BR_Camin(Slave)
MC_BR_CamTransition (Slave)
MC_BR_Gearln (Slave)
MC_BR_MoweCyclicPositionExt

MC_CamOut
MC_GearOut
MC_MoveVelocity
MC_TorqueControl
MC_BR_EventMoweXxx
MC_BR_JogTangetPosition
MC_BR_JogVelocity
MC_BR_MoveCyclickox
MC_BR_MowveVelocity Trigg Stop
MC_BR_TorgueControl
MC_BR_VelocityControl

Synchronized

MC Hatt Motion

MC_Movesbsolute
MC_Maoveddditive
MC_BR_EventMovetbsolute
MC_BR_EventMovesdditive
MC_BR_JogLimitPosition
MC_BR_Jog TargetPosition
MC_BR_MoweAbscluteTriggStop
MC_BR_MoveAdditiveTriggStop

Continuous
Motion

Discrete Motion

Stopping

Mote 2

MC_Home
MC_BR_BrakeControl
MC_BR_Setupixmm

Standstill

—— -

e~ — —Donee = —=—"

Abbildung 52: PLCopen - Zustandsdiagramm

Legende

Note 1 Aus jedem Zustand. Es ist ein Fehler auf der Achse aufgetreten.

Note 2 MC_Reset und MC_Power.Status = FALSE

Note 3 MC_Reset und MC_Power.Status = TRUE und MC_Power.Enable = TRUE
Note 4 MC_Power.Enable = TRUE und MC_Power.Status = TRUE

Note 5 MC_Power.Enable = FALSE

Note 6 MC_Stop.Done = TRUE und MC_Stop.Execute = FALSE

Note 7 MC_Power.Enable = FALSE wahrend Bewegung, nach Stoprampe

10 PLCopen Funktionsbausteine erstellt von: T. Oltmann




Technikerschule Hannover

bbs|me .
Seite 49

PLCopen-Achszustéande

Zustand Disabled

» Dieser Zustand zeigt an, dass die interne Initialisierung erfolgreich
durchgefuhrt wurde und der Regler der Achse ausgeschaltet ist.

= Bei virtuellen Achsen existiert dieser Zustand nicht, diese befinden sich
nach erfolgreicher Initialisierung im Zustand Standstill.

Zustand Standstill

» Dieser Zustand zeigt an, dass der Regler der Achse eingeschaltet ist und
daher eine Bewegung gestartet werden kann.

= Bei virtuellen Achsen zeigt dieser Zustand an, dass eine Bewegung ge-
startet werden kann. Virtuelle Achsen besitzen keinen Regler.

Zustand Homing

» Dieser Zustand zeigt an, dass die Achse referenziert wird, ein Setup-
Funktionsblock oder ein Haltebremsentest aktiv ist. Nach Beendigung
des Vorgangs wird wieder automatisch in den Zustand Standstill oder
Disabled gewechselt.

» In diesem Zustand kann die Verweildauer in Abhangigkeit des Referen-
ziermodus stark variieren.

Zustand Errorstop

= Dieser Zustand zeigt an, dass ein schwerwiegender Achsfehler aufgetre-
ten ist, durch den die Bewegung der Achse gestoppt wird.

= Mit den FBs MC_ReadAxisError oder MC_BR_ReadAXxisError lasst sich
die Fehlernummer sowie der Fehlertext und damit die Ursache des Zu-
standwechsels ermitteln.

= In diesem PLCopen-Achszustand ist das Starten einer Bewegung nicht
maoglich.

= Um diesen Zustand wieder zu verlassen, muss der FB MC_Reset aufge-
rufen werden. Abh&ngig vom Reglerzustand wird dann entweder in den
Zustand Disabled (Regler ist aus) oder Standstill (Regler ist ein) ge-
wechselt.

» Wird MC_Reset schon wahrend einer aktiven Nothalt-Rampe aufgerufen,
bleibt der Zustand Errorstop bis zum Ende der Bremsrampe aktiv. Da-
nach erfolgt der Zustandswechsel. MC_Reset meldet wahrend der
Bremsrampe "Busy", erst an deren Ende "Done".
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Folgende Ereignisse sind u. a. mogliche Griinde fur einen Wechsel in den Zu-
stand Errorstop:

Wahrend einer aktiven Bewegung:

Quickstop-Eingang der Achse wird aktiviert

Schleppfehler

Fehler in der Zwischenkreisspannung (Uberspannung, Ausfall der Ver-
sorgung, usw.)

Geberfehler

HW-Endschalter in Bewegungsrichtung wird belegt

SW-Endlage wird erreicht

Ausfall der Kommunikation zum Antrieb

Ubertemperatur im Motor, Bremswiderstand, Leistungshalbleiter, etc.
Fehlen der 24 V am Eingang Enable

Der Regler kann aufgrund eines Antriebsfehlers nicht eingeschaltet werden:

Beide Endschalter sind belegt

Motorparameter fehlen

Geberfehler (keine Gebersignale, Leitungsstorung, usw.)

Haltebremse: Unterspannung/Strom

Haltebremse: Ansteuerungssignal ein und Ausgangstatus aus
Haltebremse: Bremsausgang aktiv, aber keine Bremse in Motordaten
Haltebremse: Ansteuerungssignal aus und Ausgangstatus ein
PHASING_MODE ist ungultig

Fehler am Motoranschluss X5 des Leistungsteils (kein Stromfluss, Erd-
schluss, Kurzschluss, usw.)

Fehler beim Anschluss auf der Leistungsversorgung X3 (Zwischenkreis-
spannung aufRerhalb Toleranz)

Ein Event-Move-FB ist aktiviert und wartet auf das Startereignis:

Startereignis tritt ein und HW-Endschalter in Bewegungsrichtung ist be-
legt
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Zustand Stopping

= Dieser Zustand zeigt an, dass die Achse per Kommando gestoppt wird.

= In diesem PLCopen-Achszustand ist das Starten einer Bewegung nicht
maoglich.

» Wird der Zustandswechsel nach Stopping durch MC_Stop ausgel6st,
bleibt die Achse solange in diesem Zustand bis der Eingang "Execute”
auf FALSE gesetzt wird.

Zustand Discrete Motion

» Dieser Zustand zeigt an, dass die Achse eine Bewegung durchfuhrt, die
beim Erreichen einer bestimmten Position beendet wird.

= Bei einem Abbruch mit MC_Halt wird in diesem Zustand bis zum Errei-
chen des Stillstands verweilt.

Zustand Continuous Motion

» Dieser Zustand zeigt an, dass die Achse eine Bewegung durchfuhrt, die
solange fortgesetzt wird, bis sie von einem anderen Kommando gestoppt
oder abgebrochen wird.

= Die Achse kann auch mit Geschwindigkeit "0" in diesem Zustand verhar-
ren.

Zustand Synchronized Motion

= Dieser Zustand zeigt an, dass die Achse (Slave) an eine andere Achse
(Master) gekoppelt ist.

= Stillstand der Achse (keine Bewegung) in diesem Zustand zeigt an, dass
die andere Achse (Master)

= Kkeine Bewegung durchfuhrt oder

= kein Startsignal (auf Slave bzw. FB) gegeben wird oder

= sich aus der aktuellen Kurvenscheibe bzw. den aktuellen Ausgleichspa-
rametern keine Bewegung ergibt.

Nachfolgend werden die im Projekt verwendeten Bausteine nochmal aufgefuhrt:
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MC_Power

Dieser FB schaltet den Regler der Achse ein. Der Motor wird bestromt und héalt
die Position entsprechend der Regler-Parameter im Init-Parameter-Modul. Falls
kein Fehler am Antrieb ansteht, wenn der FB aktiviert wird, andert sich der
Achszustand auf Standstill. Ansonsten wechselt die Achse in den Zustand Er-
rorstop. Wird der "Enable"-Eingang auf FALSE gesetzt (auch bei aktiver Bewe-
gung), dann wird eine Nothaltrampe gefahren und der Regler danach ausge-
schaltet. Die Achse befindet sich danach wieder im Zustand Disabled. Der "Sta-
tus"-Ausgang zeigt an, ob der Motor bestromt ist; TRUE bedeutet Leistungs-
endstufe ist aktiv; FALSE bedeutet Leistungsendstufe ist inaktiv. Dieser FB
kann auch fir virtuelle Achsen aufgerufen werden. Er verhalt sich wie fur reelle
Achsen und liefert TRUE am "Status"-Ausgang, jedoch ist der Aufruf dieses
FBs fur virtuelle Achsen nicht erforderlich.

MC_Power
UDINT=— Axis Status = BOOL
BOOL—— Enable Busy — BOOL
Error — BOOL
ErrorlD = UINT

Abbildung 53: PLCopen Funktionsbausteine - MC_Power

| I/O || Parameter ” Datentyp ” Beschreibung
N Axis UDINT Achsreferenz
N Enable BOOL FB ist aktiv solange der Eingang gesetzt ist.
| auT || Status BOOL ” Tatsachlicher Zustand der Leistungsendstufe
| auT || Busy || BOCL || FB ist aktiv und muss weiterhin aufgerufen werden.
auT Error BOOL Fehler bei Abarbeitung aufgetreten
ouT ErrorlD UINT Fehlernummer

MC_Power Uberprift, ob die Initialisierung der Achse abgeschlossen und der
Antrieb bereit ist. Antrieb nicht bereit. Diese Wartezeit von 7 Sekunden wurde
eingefuhrt, um dem Zwischenkreis die Moglichkeit zu geben, sich vollstandig
aufzuladen. Das bedeutet, dass der FB erst nach 7 Sekunden einen Fehler
meldet, falls der Regler noch nicht bereit ist. Wenn der Regler bereit ist und
nachdem das Kommando zum Einschalten des Reglers Ubertragen worden ist,
wartet der FB 2 Sekunden, ob der Antrieb den Reglerstatus "Eingeschaltet” zu-
rickliefert. Falls innerhalb dieser Zeit der Status nicht gesetzt wird ist der An-
trieb im Fehlerzustand. Diese Wartezeit von 2 Sekunden wurde eingefihrt, da-
mit der Antrieb gegebenenfalls Zeit fir das Einphasen (bei Motoren mit Inkre-
mentalgebern) oder zum Offnen einer vorhandenen Haltebremse hat.
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MC_Home

Dieser FB fuhrt die Referenzierung einer Achse durch. Je nachdem, ob der
ausgewahlte "HomingMode" eine Referenzfahrt voraussetzt, startet der FB die-

se auch.
MIC_Home
UDINT — Axis Done [—— BOOL
BOOL =] Execute Busy = BOOL
REAL = Position CommandAborted [—— BOOL
USINT — HomingMode Error [—— BOOL
ErrorlD |—— UINT
Abbildung 54: PLCopen Funktionsbausteine - MC_Home
Ijo Parameter Datentyp Beschreibung
IN Axig UDINT Achsreferenz
IN Execute BOOL Abarbeitung des FB wird bei steigender Flanke am Eingang gestartet.
IN Position REAL Absolutposition nach dem das Referenzsignal erkannt wurde [PLCopen-Einh.]
Hinweis:
Bei den Modi ESTCORE POS und 2x1s REF wird die Position nicht von diesem Eingang dbernommen.
IN HomingMeode TUSINT Referenzier Modi:
(alle Parameter bis auf "Position” werden aus dem Init-Parameter-Modul dbernommen)
{Offset fiir den Absclute Encoder)
CCRR (Offset fiir den Absolute Encoder mit Zéhlbereichskorrektur)
ocH (Abstandskodierte Referenzmarken)
corz {Abstandskedierte Referenzmarken mit Zihlbereichskorrektur)
pos (Position wiederherstellen aus Permanent-Memory, siehe MC _BR InitEndlessPosition)
15 DEF (Referenzieren mit den Parametern aus der Achsstruktur) (ab v 2.210)
e (Referenzieren auf mechanische Begrenzung) (ab V 2.350)
¥ DS (Referenzieren auf mechanische Begrenzung) (ab v 2.360)
ouT Done BOOL Abarbeitung erfolgreich. FB ist fertig.
out Busy BOOL FB ist aktiv und muss weiterhin aufgerufen werden.
out CommandAborted BOOL FB wurde durch einen anderen FB abgebrochen.
ouT Error BOOL Fehler bei Abarbeitung aufgetreten
ouT ErrorlD UINT Fehlernummer
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MC_Stop

Dieser Funktionsbaustein fuhrt einen kontrollierten Bewegungsstopp durch und
setzt die Achse in den Zustand Stopping.

MC_Stop
UDINT = Axis Done [ BOOL
BOOL —— Execute Busy | BOOL
REAL =1 Deceleration CommandAborted [—— BOOL
Error p—— BOOL
ErrorlD = UINT

Abbildung 55: PLCopen Funktionsbausteine - MC_Stop

| I/0 ” Parameter ” Datentyp || Beschreibung

IN Axis UDINT Achsreferenz

IN Execute BOOL Abarbeitung des FB wird bei steigender Flanke am Eingang gestartet.
| IN || Deceleration || RERL || Maximale Verzagerung [PLCopen-Einh./s2]

auT Daone BOOL Kommando ausgefihrt

Geschwindighkeit 0 wurde erreicht

QuT Busy BOOL FBE ist aktiv und muss weiterhin aufgerufen werden.

auT CommandAborted BOOL FB wurde durch einen anderen FB abgebrochen.
Stopp wurde durch Power OFF abgebrochen

QuT Error BOOL Fehler bei Abarbeitung aufgetreten

| ouT || ErrorlD || UINT || Eehlernummer

Nach einer steigenden Flanke am Eingang "Execute" ruft der FB die ncaction
(ncMOVE, ncSTOP) auf. Dabei wird ein spezieller Modus verwendet, der es
erlaubt, die Verzogerung zum Antrieb zu Ubertragen. Dieser Vorgang dauert
mindestens 3 POWERLINK-Zyklen. MC_Stop hat eine sehr hohe Prioritat und
bricht jede laufende Parameteriibertragung ab.
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MC_Halt

Dieser Funktionsbaustein fiihrt einen kontrollierten Bewegungshalt aus. Dieser
kann jedoch durch einen Bewegungsstart abgebrochen werden.

MC_Halt
UDINT =] Axis Done p— BOOL
BOOL —] Execute Busy f— BOOL
REAL — Deceleration CommandAborted |—— BOOL

Error = BOOL

ErroriD = UINT

Abbildung 56: PLCopen Funktionsbausteine - MC_Halt

| /0 || Parameter || Datentyp || Beschreibung
| IN || Axis || UDINT || Achsreferenz
IN Execute BOOL Abarbeitung des FB wird bei steigender Flanke am Eingang gestartet.
IN Deceleration RERL Maximale \Verzdgerung [PLCopen-Einh./s2]
ouT Done BOOL Abarbeitung erfolgreich. FB ist fertig.
Geschwindigkeit 0 wurde erreicht
ouT Busy BOOL FB ist aktiv und muss weiterhin aufgerufen werden.
ouT || CommandAborted || BOOL || FB wurde durch einen anderen FB abgebrochen.
ouT Error BOOL Fehler bei Abarbeitung aufgetreten
ouT ErrorlD UINT Fehlernummer

Dieser Funktionsbaustein fiihrt einen kontrollierten Bewegungshalt aus. Dieser
kann jedoch durch einen Bewegungsstart abgebrochen werden.Nach einer
steigenden Flanke am Eingang "Execute" werden alle Parameter, die nétig sind
um eine Bewegung einer Achse abzubrechen, tbertragen. Nach erfolgreicher
Ubertragung wechselt die Achse in den Zustand Discrete Motion. Wenn der
Ausgang "Done" gesetzt wird, wechselt die Achse in den Zustand Standstill.
Wird ein anderer Bewegungs-Funktionsbaustein gestartet, wahrend MC_Halt
aktiv ist, wird dieser abgebrochen und der Ausgang "CommandAborted" wird
gesetzt. Aus diesem Grund kann mit dem Funktionsbaustein MC_Halt nicht ge-
wahrleistet werden, dass die Achse sicher zum Stillstand gebracht wird.
Wird z. B. MC_MoveVelocity gestartet, wahrend MC_Halt aktiv ist, wird dieser
Funktionsbaustein abgebrochen und MC_MoveVelocity ist aktiv.
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MC_ReadAxisError

Dieser Funktionsbaustein liefert die aktuelle Achsfehlernummer, solange "Enab-
le" = TRUE ist.

MC_ReadAxisError
UDINT = Axis Valid = BOOL
BOOL —— Enable Busy |—— BOOL
BOOL —— Acknowledge Error |—— BOOL
UDINT —— DataAddress ErrorlD = UINT
UINT ——] Datalength AxisErrorlD = UINT
STRING(12) =—— DataObjectName AxisErrorCount = UINT

Abbildung 57: PLCopen Funktionsbausteine - MC_ReadAxisError

Klasse If0 Parameter Datentyp Beschreibung
B IN Axis UDINT Achsreferenz
B N Enable EQOL Liest die interne Achsfehlernummer stindig, wenn eingeschaltet.
v IN Acknowledge EQOL Quittiert den aktuell angezeigten Achsfehler.
v IN Datafddress TUDINT Adresse fir Fehlertextstring (Anwendervariable)
Hinweis:

Pro Fehlernummer kénnen bis zu vier Ausgabetexte ermittelt werden.
Im NC-INIT-Parametermodul ist standardmaébig eine Zeilenldnge ("columns") von 80 Zeichen definiert.
Der Fehlertextstring sollte deshalb standardmaBig aus vier Zeilen mit je 80 Zeichen bestehen.

v IN DatalLength TUINT Lange des Fehlertextstring (Anwendervariable)

v N DataObjectName STRING[1Z] Mame des Fehlertextmoduls

B ouT Walid BOOL Der FB hat den aktuellen Achsfehler erfolgreich gelesen.
E ouTt Busy EQOL FB ist aktiv und muss weiterhin aufgerufen werden.

B ouTt Error EQOL Fehler bei Abarbeitung aufgetreten

B ouT ErrorID TUINT Fehlernummer

B ouTt AxisErrorlD UINT Achsfehlernummer

v ouT AxisErrorCount TUINT Anzahl der nicht quittierten Achsfehler

Dieser Funktionsbaustein liefert die aktuelle Achsfehlernummer, solange "Enab-
le" = TRUE ist. Zusatzlich dazu kann der Fehlertext zur aktuell angezeigten
Fehlernummer ausgelesen werden. Am Eingang "DataAddress” wird dazu die
Adresse des Fehlertextspeichers angeschlossen, der Eingang "DataObjectNa-
me" dient zur Auswahl des Fehlertextmoduls (Sprachumschaltung). Ist der Ein-
gang "DataObjectName" nicht belegt (=0), so wird die Einstellung aus dem NC-
INIT-Parameter-Modul der Achse verwendet. Im NC-Init-Parameter-Modul kann
auch die Formatierung des Fehlertextes vorgenommen werden.
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MC_ReadStatus

Dieser FB liefert den detaillierten Zustand der gerade aktiven Bewegung laut

Zustandsdiagramm.

MC_ReadStatus

UDINT —
BOOL —

Axis Valid
Enable Busy
Error

ErroriD

Errorstop

Disabled

Stopping

Standstill

DiscreteMotion

ContinuousMotion

SynchronizedMotion

Homing

BOOL
BOOL
BOOL
UINT

BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL

Abbildung 58: PLCopen Funktionsbausteine - MC_ReadStatus

Beschreibung

N Axis TOINT Achsreferenz

IN Enzble BOOL

Liest den Achs-Zustand stindig, wenn eingeschaltet

out valid B00L

Die Ausgangswerte das FB kinnen verwendet werden,
Die Ausginge sind giltig.

out || Busy 001

FB izt aktiv und muss weiterhin aufgerufen werden.

out Error BOOL

Fehler bei Abarbeitung aufgetraten

ouT ErrorlD TINT Fehlernummer

OUT || Errorstop BOOL

Ein Fehler ist aufgstreten, Mit MC Resst kann dieser quittiert werden, Wenn alle Fehler uittiert sind, wechselt der Achszustand auf Disabled oder Standstill.

OUT [ Disabled S00L

MC Power hat den Regler der Achse noch nicht aktiviert oder ein Fehler wurde durch MC Reset quittiert und der Regler ist noch ausgeschaltet. Siehe Zustandsdiagramm.

ouT || ssopsing 500z

MC Stop ist aktiv, Siehe Zustandsdiagramm.

OUT || SzandSsill BOOL

Es ist keine Bewegung aktiv, Die Achse wechselt in diesen Zustand, wenn MC_Bower den Regler erfolgreich eingeschattet hat. Siche Zustandsdizorzmm,

out DiscreteMotion BOOL
MC_Maovesbsolute

MC_MoveAdditive

MC_BR_EventMon

Aufgrund eines der folgenden FBs ist sine Bewegung aktiv:

MC _BR MovefbsoluteTriggStop
MC _BR MoveddditveTrigaStop

Siehe Zustandsdisaramm,

ouT || ContineousMation BOOL
ME_MoveVelocity

MC BR Evention

Aufgrund eines der folgendsn FBs ist sine Bewegung aktivi

MC BR EventMaon

MC BR EventM

MC CamOut
MC GearDut

MC BR Velocity
Die Achse wechselt ebenfalls in diesen Zustand, nachdem einer der nachfolgenden FBs aufgerufen wird:

Siehe Zustandsdiagramm,

aut SynchronizedMation EOOL

Aufgrund eines der folgendsn FBs ist sine Bewegung aktivi
MC Camin

ouT || Heming BOL

MC_Home izt aktiv. Siehe Zustandsdizgramm.
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MC_BR_ReadDriveStatus

Mit diesem FB werden die Statusinformationen eines Antriebs ermittelt. Die In-
formationen sind innerhalb einer Struktur vom Datentyp
MC_DRIVESTATUS_TYP als boolsche Werte verfiigbar und kénnen somit oh-
ne Probleme im Kontaktplan verknupft werden. Die Adresse der Struktur muss
dem FB Uber den Eingang "AdrDriveStatus" Ubergeben werden. Die Werte in-
nerhalb der Struktur sind gultig, wenn der FB-Ausgang "Valid" auf TRUE ge-
setzt ist. Der Ausgang "Busy" bleibt so lange gesetzt, bis der Eingang "Enable"
zurtckgesetzt wird.

MC_BR_ReadDriveStatus

UDINT =—— Axis Valid p=— BOOL
BOOL — Enable Busy |—— BOOL
UDINT = AdrDriveStatus Error |~ BOOL

ErroriD = UINT

Abbildung 59: PLCopen Funktionsbausteine - MC_BR_ReadDriveStatus

/0 Parameter Datentyp Beschreibung

IN Axis UDINT Achsreferenz

IN Enable BOOL Liest den Achs-Zustand stdndig, wenn eingeschaltet
IN AdrDriveStatus UDINT Adresse einer Struktur mit Datentyp

MC DRIVESTATUS TYTD

ouT Walid BOOL Die Ausgédnge sind giiltig.

ouT Busy BOOL FB ist aldtiv und muss weiterhin aufgerufen werden.
ouT Error BOOL Fehler bei Abarbeitung aufgetreten

ouT ErrerlD UINT Fehlernummer

Der Ausgang "Valid" wird gesetzt, sobald die Netzwerkinitialisierung (net-
work.init) und die globale Initialisierung (global.init) abgeschlossen sind.
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MC_ReadActualPosition

Dieser FB liefert die Position der Achse, solange der "Enable"-Eingang TRUE
ist. Der "Valid"-Ausgang ist TRUE, wenn der Ausgang "Position" gultig ist.

MC_ReadActualPosition

UDINT =—— Axis

BOOL — Enable

Valid = BOOL
Busy | BOOL
Error | BOOL
ErrorlD = UINT
Position |—— REAL

Abbildung 60: PLCopen Funktionsbausteine - MC_ReadAcutalPosition

|IID ” Parameter ” Datentyp || Beschreibung

| IN ” Lxis ” UDINT || Achsreferenz

| IN ” Enable ” BOOL || Liest die Achsposition, wenn eingeschaltet

| ouT ” Valid ” BOOL || Die Ausgangswerte des FB kdnnen verwendet werden.
| ouT ” Busy ” BOOL || FB ist aktiv und muss weiterhin aufgerufen werden.

| ouT ” Error ” BOOL || Fehler bei Abarbeitung aufgetreten

| ouT ” ErrorlD ” TIRT || Eehlernummer

| ouT ” Position ” RERL || Achsposition [Einh.]

In Verbindung

mit aktivem MC_TorqueControl oder MC_BR_TorqueControl
wird bei den FBs MC_ReadActualPosition und MC_ReadActualVelocity am
Ausgang "Position" bzw. "Velocity" der Geberwert anstelle des Sollwerts
angezeigt.

10 PLCopen Funktionsbausteine
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MC_ReadActualVelocity

Dieser FB liefert die Geschwindigkeit der Achse, solange der "Enable"-Eingang
TRUE ist. Der "Valid"-Ausgang ist TRUE, wenn der Ausgang "Velocity" gultig
ist. Der Ausgang "Error" zeigt an, dass das Lesen der Achsgeschwindigkeit
nicht maglich ist.

MC_ReadActualVelocity
UDINT — Axis Valid |— BOOL
BOOL =—— Enable Busy |—— BOOL
Error |—— BOOL
ErrorlD = UINT
Velocity p—— REAL

Abbildung 61: PLCopen Funktionsbausteine - MC_ReadActualVelocity

| /o || Parameter ” Datentyp ” Beschreibung
| N || Axis ” UDINT ” Achsreferenz
IN Enable BOOL Liest die Geschwindigkeit, wenn eingeschaltet
ouT Walid EQOL Die Ausgangswerte des FB kénnen verwendet werden.
ouT Busy BOOL FB ist aktiv und muss weiterhin aufgerufen werden,
ouT Error BOOL Fehler bei Abarbeitung aufgetreten
| ouT ” ErrorID ” UINT ” Fehlernummer
| ouT || Welocity ” UINT ” Wert der aktuellen Geschwindigkeit (in Achseinheiten [Einh./s])

In Verbindung mit aktivem MC_TorqueControl oder MC_BR_TorqueControl
wird bei den FBs MC_ReadActualPosition und MC_ReadActualVelocity am
Ausgang "Position" bzw. "Velocity" der Geberwert anstelle des Sollwerts
angezeigt.
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MC_MoveAbsolute

Dieser FB startet eine kontrollierte Bewegung auf eine vorgegebene absolute
Position.

MC_MoveAbsolute

UDINT =—— Axis Done p—— BOOL
BOOL —— Execute Busy p—— BOOL
REAL = Position CommandAborted [—— BOOL
REAL — Velocity Error |— BOOL
REAL = Acceleration ErrorlD = UINT

REAL —— Deceleration

USINT = Direction

Abbildung 62: PLCopen Funktionsbausteine - MC_MoveAbsolute

|| Ijo || Parameter || Datentyp || Beschreibung
IN Axis UDINT Achsreferenz
IN Executs BOOL Abarbeitung des FE wird bei steigender Flanke am Eingang gestartet.
IN Position RELL Zielposition der Bewegung [PLCopen-Einh.]
IN velocity RELL Maximale Geschwindigkeit [PLCopen-Einh./s]
|| IN || Acceleration || RELL || Maximale Beschleunigung [PLCopen-Einh./s2]
|| IN || Deceleration || RELL || Maxamale Verzagerung [PLCopen-Einh./s2]

IN Direction USINT Bewegungsrichtung:

w100

+me

ouT Done BOOL Abarbeitung erfolgreich. FB ist fertig.
Zielposition erreicht

|| ouT || Busy || BOOL || FB ist aktiv und muss weiterhin aufgerufen werden.
|| ouT || CommandAborted || BOOL || FB wurde durch einen anderen F& abgebrochen.

” ouT || Error || BOOL || Fehler bei Abarbeitung aufgetreten

|| ouT || ErrorlD || UINT || Fehlernummer

Dieser FB startet eine kontrollierte Bewegung auf eine vorgegebene absolute
Position. Nach einer steigenden Flanke am Eingang "Execute" werden alle
Parameter Ubertragen, die fur den Start der Bewegung notwendig sind. Die
Achse wechselt in den Zustand Discrete Motion, nachdem alle Parameter
erfolgreich Ubertragen wurden. Wenn der FB fir eine reelle Achse verwendet
wird, muss diese bereits referenziert worden sein.
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Glossar

Strukturierter Text:

Strukturierter Text (ST, auch SCL) ist eine der sechs in IEC 61131-3 festge-
schriebenen Programmiersprachen fur Automatisierungstechnik. Sie orientiert
sich an PASCAL und enthalt sowohl Sprachelemente dieser Sprache als auch
SPS-typische Elemente. Typisch flr Strukturierten Text sind Anweisungen, die
wie in Hochsprachen bedingt oder in Schleifen ausgefuhrt werden konnen.
SPS-typische Aufgaben wie Timer, Trigger, Counter und RS-FlipFlop kommen
auch in ST die Funktionsbausteine der Standardbibliothek zum Einsatz.
(Quelle: Dr. Becker, Fachzentrum fiir Automatisierungstechnik, ,Grundlagen
der Automatisierungstechnik II)

PLCopen:

PLCopen ist fokussiert rund um die IEC 61131-3, den einzigen weltweiten
Standard fur industrielle Steuerungsprogrammierung. Dieser vereinheitlicht
durch die Standardisierung der Programmierschnittstelle die Art und Weise wie
industrielle Steuerungen gestaltet und bedient werden. Eine Standardpro-
grammierschnittstelle erlaubt es Personen verschiedene Programmelemente in
verschiedenen Abschnitten des Software-Lebenszyklus herzustellen: Spezifi-
kation, Design, Umsetzung, Test, Installation und Wartung. So héangen alle Tei-
le an einer gemeinsamen Struktur und arbeiten harmonisch zusammen. Durch
Zerlegung in logische Elemente, Modularisierung und moderne Softwaretech-
niken ist jedes Programm strukturiert, was seine Wiederverwendbarkeit erhoht,
Fehler reduziert sowie die Programmier- und Nutzungsfahigkeit erhoht.
(Quelle: ISG Stuttgart, ,PLCopen”)
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