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Die Informationen in der vorliegenden Dokumentation enthalten allgemeine Beschreibungen
und/oder technische Leistungsmerkmale der hier erwahnten Produkte. Diese Dokumentation dient
keinesfalls als Ersatz fir die Ermittlung der Eignung oder Verlasslichkeit dieser Produkte fiir
bestimmte Verwendungsbereiche des Benutzers und darf nicht zu diesem Zweck verwendet
werden. Jeder Benutzer oder Integrator ist verpflichtet, angemessene und vollstandige
Risikoanalysen, Bewertungen und Tests der Produkte im Hinblick auf deren jeweils spezifischen
Verwendungszweck vorzunehmen. Weder Schneider Electric noch deren Tochtergesellschaften
oder verbundene Unternehmen sind fiir einen Missbrauch der Informationen in der vorliegenden
Dokumentation verantwortlich oder kdnnen diesbezlglich haftbar gemacht werden.
Verbesserungs- und Anderungsvorschlage sowie Hinweise auf angetroffene Fehler werden
jederzeit gern entgegengenommen.

Sie erklaren, dass Sie ohne schriftliche Genehmigung von Schneider Electric dieses Dokument
weder ganz noch teilweise auf beliebigen Medien reproduzieren werden, ausgenommen zur
Verwendung fur persénliche nichtkommerzielle Zwecke. Darliber hinaus erklaren Sie, dass Sie
keine Hypertext-Links zu diesem Dokument oder seinem Inhalt einrichten werden. Schneider
Electric gewahrt keine Berechtigung oder Lizenz fiir die persénliche und nichtkommerzielle
Verwendung dieses Dokument oder seines Inhalts, ausgenommen die nichtexklusive Lizenz zur
Nutzung als Referenz. Das Handbuch wird hierfiir ,wie besehen* bereitgestellt, die Nutzung erfolgt
auf eigene Gefahr. Alle weiteren Rechte sind vorbehalten.

Bei der Montage und Verwendung dieses Produkts sind alle zutreffenden staatlichen, landesspe-
zifischen, regionalen und lokalen Sicherheitsbestimmungen zu beachten. Aus Sicherheitsgriinden
und um die Ubereinstimmung mit dokumentierten Systemdaten besser zu gewahrleisten, sollten
Reparaturen an Komponenten nur vom Hersteller vorgenommen werden.

Beim Einsatz von Geraten fir Anwendungen mit technischen Sicherheitsanforderungen sind die
relevanten Anweisungen zu beachten.

Die Verwendung anderer Software als der Schneider Electric-eigenen bzw. einer von Schneider
Electric genehmigten Software in Verbindung mit den Hardwareprodukten von Schneider Electric
kann Koérperverletzung, Schaden oder einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

Die Nichtbeachtung dieser Informationen kann Verletzungen oder Materialschaden zur Folge
haben!

© 2020 Schneider Electric. Alle Rechte vorbehalten.
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Sicherheitshinweise @

Wichtige Informationen

HINWEISE

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgféltig durch und machen Sie sich vor Installation, Betrieb,
Bedienung und Wartung mit dem Gerat vertraut. Die nachstehend aufgefuihrten Warnhinweise
sind in der gesamten Dokumentation sowie auf dem Geréat selbst zu finden und weisen auf
potenzielle Risiken und Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,Gefahr” oder

hat.

Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdgliche Verletzungsgefahren
aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um

+Warnung" angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags
besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
A Verletzungen oder Unfélle mit Todesfalle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden wird, Tod
oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine geféahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft Uber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.

EIO0000003299 02/2020 7



BITTE BEACHTEN

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und gewartet
werden. Schneider Electric haftet nicht fir Schaden, die durch die Verwendung dieses Materials
entstehen.

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Giber Fahigkeiten und Kenntnisse hinsichtlich
der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und deren Installation verfligen und eine
Schulung zur Erkennung und Vermeidung mdéglicher Gefahren absolviert haben.

8 EI00000003299 02/2020



Uber dieses Buch &3

Auf einen Blick

Ziel dieses Dokuments

Dieses Handbuch beschreibt die Konfiguration und Programmierung der Modicon M221 Logic
Controller fiir EcoStruxure Machine Expert - Basic. Weiterflihrende Informationen finden Sie in den
verschiedenen Dokumenten in der Online-Hilfe von EcoStruxure Machine Expert - Basic.

Gilltigkeitsbereich

Dieses Dokument wurde fiir EcoStruxure™ Machine Expert - Basic V1.1 aktualisiert.

Weiterfilhrende Dokumente

Titel der Dokumentation Referenz-Nummer

EcoStruxure Machine Expert - Basic — Betriebshandbuch E100000003281 (ENG)
EI00000003252 (FRA)
EI00000003253 (GER)
EI00000003284 (SPA)
EI00000003285 (ITA)

EI00000003256 (CHS)
EI00000003287 (POR)
EI00000003288 (TUR)

EcoStruxure Machine Expert - Basic Generische Funktionen — | £/00000003289 (ENG)
Bibliothekshandbuch EI00000003290 (FRE)
EI00000003291 (GER)
E100000003292 (SPA)
E/00000003293 (ITA)

E100000003294 (CHS)
EI/00000003295 (POR)
E/00000003296 (TUR)

Modicon M221 Logic Controller Erweiterte Funktionen — E/00000003305 (ENG)
Bibliothekshandbuch EI00000003306 (FRE)
EI00000003307 (GER)
EI00000003308 (SPA)
EI00000003309 (ITA)

EI00000003310 (CHS)
EI00000003311 (POR)
EI00000003312 (TUR)
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https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003436/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003437/

Titel der Dokumentation

Referenz-Nummer

Modicon TM2 Digitale E/A-Module — Hardwarehandbuch

E100000000028 (ENG)

E100000000029 (FRE)

E100000000030 (GER)

E100000000031 (SPA)

E100000000032 (ITA)

E100000000033 (CHS)

Modicon TM2 Analoge E/A-Module — Hardwarehandbuch

E100000000034 (ENG)

E100000000035 (FRE)

E100000000036 (GER)

E100000000037 (SPA)

E100000000038 (ITA)

E100000000039 (CHS)

SR2MODO02 and SR2MODO03 Wireless Modem - User Guide

EI00000001575 (ENG)

Sie kénnen diese technischen Veroffentlichungen sowie andere technische Informationen von

unserer Website herunterladen: hfips./www.se.com/ww/en/download).

Die in diesem Dokument sowie in weiteren zugehérigen Dokumenten beschriebenen Merkmale
sollten denjenigen entsprechen, die online angezeigt werden. Im Rahmen unserer Bemiihungen
um eine standige Verbesserung werden Inhalte im Laufe der Zeit mdglicherweise tberarbeitet, um
deren Verstandlichkeit und Genauigkeit zu verbessern. Sollten Sie einen Unterschied zwischen
den Informationen in diesem Dokument und denjenigen online feststellen, verwenden Sie die

Online-Informationen als Referenz.

12
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https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000028/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000029/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000030/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000031/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000032/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000033/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000034/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000035/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000036/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000037/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000038/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000000039/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000001575/
https://www.se.com/ww/en/download/

Produktbezogene Informationen

A WARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

e Bei der Konzeption von Steuerungsstrategien missen mégliche Stérungen auf den
Steuerpfaden berticksichtigt werden, und bei bestimmten kritischen Steuerungsfunktionen ist
daflr zu sorgen, dass wahrend und nach einem Pfadfehler ein sicherer Zustand erreicht wird.
Beispiele kritischer Steuerfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der Nachlauf-
Stopp, Stromausfall und Neustart.

e Fr kritische Steuerfunktionen miissen separate oder redundante Steuerpfade bereitgestellt
werden.

o Systemsteuerungspfade kdnnen Kommunikationsverbindungen umfassen. Dabei miissen die
Auswirkungen unerwarteter Sendeverzégerungen und Verbindungsstérungen beriicksichtigt
werden.

e Samtliche Unfallverhutungsvorschriften und lokale Sicherheitsrichtlinien sind zu beachten."

e Jede Implementierung des Gerats muss individuell und sorgféltig auf einen einwandfreien
Betrieb gepruft werden, bevor das Gerat an Ort und Stelle in Betrieb gesetzt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

' Weitere Informationen finden Sie in den aktuellen Versionen von NEMA ICS 1.1 ~Safety
Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control“ sowie von
NEMA ICS 7.1, ,Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation, and
Operation of Adjustable-Speed Drive Systems” oder den entsprechenden, vor Ort geltenden
Vorschriften.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Verwenden Sie mit diesem Gerat nur von Schneider Electric genehmigte Software.

e Aktualisieren Sie Ihr Anwendungsprogramm jedes Mal, wenn Sie die physische Hardwarekon-
figuration &ndern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

zur Folge haben.

EI00000003299 02/2020 13




Terminologie gemaR den geltenden Normen

Die technischen Begriffe, Terminologie, Symbole und die entsprechenden Beschreibungen in
diesem Handbuch, oder die in beziehungsweise auf den Produkten selbst erscheinen, sind im
Allgemeinen von den Begriffen und Definitionen der internationalen Normen hergeleitet.

Im Bereich der funktionalen Sicherheitssysteme, Antriebe und allgemeinen Automatisierungs-
systeme betrifft das unter anderem Begriffe wie Sicherheit, Sicherheitsfunktion, Sicherer Zustand,
Fehler, Fehlerreset/Zurticksetzen bei Fehler, Ausfall, Stérung, Warnung/Warnmeldung,
Fehlermeldung, geféhrilich/gefahrbringend usw.

Unter anderem schlieen diese Normen ein:

Standard

Beschreibung

IEC 61131-2:2007

Speicherprogrammierbare Steuerungen, Teil 2: Betriebsmittelanforderungen
und Prifungen.

ISO 13849-1:2015

Sicherheit von Maschinen: Sicherheitsspezifische Teile von Steuerungen.
Allgemeine Gestaltungsleitsatze.

EN 61496-1:2013

Sicherheit von Maschinen: Beriihrungslos wirkende Schutzeinrichtung.
Teil 1: Allgemeine Anforderungen und Priifungen.

ISO 12100:2010

Sicherheit von Maschinen - Aligemeine Gestaltungsleitsatze -
Risikobeurteilung und Risikominderung

EN 60204-1:2006

Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausriistung von Maschinen - Teil1:
Allgemeine Anforderungen

ISO 14119:2013

Sicherheit von Maschinen - Verriegelungseinrichtungen in Verbindung mit
trennenden Schutzeinrichtungen - Leitsatze fur Gestaltung und Auswahl

ISO 13850:2015

Sicherheit von Maschinen - Not-Halt- Gestaltungsleitsatze

IEC 62061:2015

Sicherheit von Maschinen - Funktionale Sicherheit von sicherheitsbezogenen
elektrischen, elektronischen und elektronisch programmierbaren Steuerungen.

IEC 61508-1:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Allgemeine Anforderungen.

IEC 61508-2:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Anforderungen fir sicherheitsbezogene
elektrische/elektronische/programmierbare elektronische Systeme.

IEC 61508-3:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Softwareanforderungen.

IEC 61784-3:2016

Industrielle Kommunikationsnetze - Profile - Teil 3: Funktional sichere
Ubertragung bei Feldbussen - Allgemeine Regeln und Festlegungen fiir Profile.

2006/42/EC Maschinenrichtlinie
2014/30/EU EG-Richtlinie Elektromagnetische Vertraglichkeit
2014/35/EU EG-Richtlinie Niederspannung

14
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Zusatzlich kann die in vorliegendem Dokument verwendete Nomenklatur tangential verwendet
werden, wenn sie aus anderen Normen abgeleitet ist, wie z.B.:

Standard

Beschreibung

Normenreihe IEC 60034

Drehende elektrische Maschinen

Reihe IEC 61800

Elektrische Leistungsantriebssyteme mit einstellbarer Drehzahl

Serie IEC 61158

Digitale Datenkommunikation in der Leittechnik — Feldbus fir industrielle
Leitsysteme

Bei einer Verwendung des Begriffs Betriebsumgebung/Betriebsbereich in Verbindung mit der
Beschreibung bestimmter Gefahren und Risiken entspricht der Begriff der Definition von Gefahren-
bereich oder Gefahrenzone in der Maschinenrichtiinie (2006/42/EC) der Norm /SO 12100:2010.

HINWEIS: Die vorherig erwédhnten Standards kdnnen auf die spezifischen Produkte in der
vorliegenden Dokumentation zutreffen oder nicht. Weitere Informationen Uiber die einzelnen
anwendbaren Normen die hier beschriebenen Produkte betreffend, entnehmen Sie den
entsprechenden Tabellen dieser Produktbezeichnungen.

EIO0000003299 02/2020
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Tell |

EinfUhrung

Ubersicht

Dieser Teil enthalt allgemeine Informationen zum Modicon M221 Logic Controller sowie die

entsprechenden Konfigurations- und Programmierfunktionen.

Inhalt dieses Teils

Dieser Teil enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
1 Informationen zum Modicon M221 Logic Controller 19
2 Konfigurationsfunktionen 31
EI00000003299 02/2020 17




Einflhrung
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Kapitel 1

Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
TM221C Logic Controller — Beschreibung 20
TM221M Logic Controller — Beschreibung 26

EIO0000003299 02/2020
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Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

TM221C Logic Controller — Beschreibung

Uberblick

Der TM221C Logic Controller verfiigt Giber eine ganze Reihe Uiberaus leistungsstarker Funktionen
und kann fiir eine breite Palette an Anwendungen eingesetzt werden.

Softwarekonfiguration, Programmierung und Inbetriebnahme erfolgen lber die EcoStruxure
Machine Expert - Basic-Software, die im EcoStruxure Machine Expert - Basic - Betriebshandbuch
(siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch) und im M221 Logic Controller -
Programmierhandbuch beschrieben ist.

Programmiersprachen

Der M221 Logic Controller wird mittels der EcoStruxure Machine Expert - Basic-Software
konfiguriert und programmiert, die folgende Programmiersprachen nach IEC 61131-3 unterstutzt:
IL (Instruction List): Anweisungsliste (auch AWL)

LD (Ladder): Kontaktplan (auch KOP)

Grafcet (Liste)

Grafcet (SFC, Sequential Function Chart)

Spannungsversorgung

Der TM221C Logic Controller wird mit einer Spannung von 24 VDC (siehe Modicon M221 Logic
Controller, Hardwarehandbuch) oder 100...240 VAC (siehe Modicon M221 Logic Controller,
Hardwarehandbuch) versorgt.

Echtzeituhr

Der M221 Logic Controller enthalt eine Echtzeituhr (RTC) (siehe Modicon M221 Logic Controller,
Hardwarehandbuch).

Run/Stop

Der M221 Logic Controller kann extern bedient werden:

e Uber einen Run/Stop-Hardwareschalter (siehe Modicon M221 Logic Controller,
Hardwarehandbuch)

e Durch einen Run/Stop (siehe Modicon M2217 Logic Controller, Hardwarehandbuch)-Vorgang
Uber einen dedizierten Digitaleingang gemaf der Konfiguration in der Software (weitere
Informationen finden Sie unter Konfiguration der Digitaleingange (siehe Seite 98).)

o Uber die EcoStruxure Machine Expert - Basic-Software (weitere Informationen finden Sie unter
Symbolleiste (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)).

e Uber einen TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display (weitere
Informationen finden Sie unter Steuerungszustand-MenU (siehe Modicon TMH2GDB,
Grafisches Bedjenterminal, Benutzerhandbuch)).
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Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

Speicher
In dieser Tabelle werden die verschiedenen Speichertypen beschrieben:
Speichertyp GréRe Verwendungszweck
RAM RAM-Speicher mit 512 KByte: 256 KByte | Ausfiihrung der Anwendung und

fur interne Variablen und 256 KByte fir | Aufbewahrung von Daten
Anwendung und Daten.

Nicht-fllichtig 1,5 MByte, davon werden 256 KByte zur | Speichern der Anwendung

Sicherung von Anwendung und Daten bei
einem Spannungsausfall verwendet.

Integrierte Eingange/Ausgéange

Je nach SPS-Referenz sind die folgenden integrierten E/A-Typen verfligbar:

Standardeingange

Zahlern zugeordnete schnelle Eingénge

Standard-Transistorausgénge (Sink/Source — Strom ziehend/liefernd)
Impulsgeneratoren zugeordnete schnelle Transistorausgange (Sink/Source — Strom
ziehend/liefernd)

Relaisausgénge

Analogeingénge

Wechselspeicher

Die M221 Logic Controller verfiigen Uber einen integrierten SD-Kartensteckplatz (siehe Modicon
M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch).

Der Modicon M221 Logic Controller ermdglicht folgende Arten der Dateiverwaltung mithilfe einer
SD-Karte:

Klonverwaltung (siehe Seife 222). Sicherung der Anwendung, Firmware und Post-
Konfiguration (sofern vorhanden) des Logic Controllers

Firmware-Verwaltung (siehe Seite 224). Herunterladen der Firmware auf den Logic Controller,
ein TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display oder auf TM3-
Erweiterungsmodule

Anwendungsverwaltung (siehe Seife 229). Sicherung und Wiederherstellung der Anwendung
des Logic Controllers oder deren Kopie in einen anderen Logic Controller derselben Referenz
Post-Konfigurationsverwaltung (siehe Seite 231). Hinzufiigen, Andern oder Léschen der Post-
Konfigurationsdatei des Logic Controllers

Fehlerprotokollverwaltung (siehe Seite 234). Sicherung oder Léschen der Fehlerprotokolldatei
des Logic Controllers

Speicherverwaltung (siehe Seife 238). Sicherung/Wiederherstellung von Speicherbits und -
wortern von einem Controller
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Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

Integrierte Kommunikationsfunktionen
Je nach Steuerungsreferenz sind die folgenden Typen von Kommunikationsports verfiigbar:
e Ethernet (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)
e USB Mini-B (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)
e Serielle Leitung 1 (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)

Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display

Weitere Informationen finden Sie im TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic
Display - Benutzerhandbuch.

TM221C Logic Controller

Referenz Digitaleingédnge Digitalausgénge Analog- | Kommunikati- Spannungs-
eingdnge | onsports versorgung

TM221C16R 5 Standardeingange!!) |7 Relaisausgénge | Ja 1 serieller 100 bis

(siehe Modlicon 4 schnelle Eingénge Leitungsport 240 VAC

M221 Logic (HsC)@ 1 USB-

Controlfer, Programmierport

Hardwarehandbuch)

TM221CE16R Ja 1 serieller

(siehe Modicon Leitungsport

M221 Logic 1 USB-

Controller, Programmierport

Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port

TM221C16T 5 Standardeingange(!) | Source-Ausgénge Ja 1 serieller 24VDC

(siehe Modicon 2 Schnelleingénge (Strom liefernd) Leitungsport

M221 Logic (HSC)®@ 5 Standard- 1 USB-

Controller, Transistorausgange Programmierport

Hardwarehandbuch) 3 Schnellausgéange

TM221CE16T (PLSIPWMPTO/ | 1 1 serieller

(siehe Modicon FREQGEN)® Leitungsport

M221 Logic 1 USB-

Controller, Programmierport

Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port

HINWEIS: Der TM221C Logic Controller verwendet abnehmbare Schraubklemmenleisten.

(1) Die Standardeingénge haben eine maximale Frequenz von 5 kHz.

(2) Die Schnelleingéange kénnen als Standardeingadnge oder als Schnelleingange fir Zahl- oder Ereignisfunktionen
verwendet werden.

(3) Die schnellen Transistorausgange kénnen als Standard-Transistorausgéange, fiir PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fir HSC verwendet werden.
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Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

Referenz Digitaleingdnge Digitalausgange Analog- | Kommunikati- Spannungs-
eingénge | onsports versorgung
TM221C16U 5 Standardeingange(!) | Sink-Ausgénge Ja 1 serieller 24 VvDC
4 schnelle Eingange (Strom ziehend) Leitungsport
(HSC)(Z) 5 Standard- 1 USB-
Transistorausgange Programmierport
TM221CE16U 2schnelle Ausgange 1 serieller
(siehe Modicon (PLS/PWM/PTO/ Leitungsport
M221 Logic FREQGEN)® 1 USB-
Controller, Programmierport
Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port
TM221C24R 10 Standardeingange(") | 10 Relaisausgange | Ja 1 serieller 100 bis
(siehe Modicon 4 schnelle Eingange Leitungsport 240 VAC
M221 Logic (HsC)@ 1 USB-
Controller, Programmierport
Hardwarehandbuch)
TM221CE24R Ja 1 serieller
(siehe Modicon Leitungsport
M221 Logic 1 USB-
Controller, Programmierport
Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port
TM221C24T Source-Ausgange Ja 1 serieller 24 VDC
(siehe Modicon (Strom liefernd) Leitungsport
M221 Logic 8 Standard- 1 USB-
Controller, Transistorausgange Programmierport
Hardwarehandbuch) 2 schnelle Ausgange
TM221CE24T (PLSIPWMIPTO/ | 1 1 serieller
(siehe Modicon FREQGEN)®) Leitungsport
M221 Logic 1 USB-
Controller, Programmierport
Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port

HINWEIS: Der TM221C Logic Controller verwendet abnehmbare Schraubklemmenleisten.

(1) Die Standardeingénge haben eine maximale Frequenz von 5 kHz.

(2) Die Schnelleingange kdnnen als Standardeingange oder als Schnelleingange fiir Zahl- oder Ereignisfunktionen

verwendet werden.

(3) Die schnellen Transistorausgange konnen als Standard-Transistorausgange, fir PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fiir HSC verwendet werden.

EIO0000003299 02/2020
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Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

Referenz Digitaleingédnge Digitalausgange Analog- | Kommunikati- Spannungs-
eingénge | onsports versorgung
TM221C24U 10 Standardeingange(") | Sink-Ausgénge Ja 1 serieller 24 VDC
4 schnelle Eingange (Strom ziehend) Leitungsport
(Hsc)(z) 8 Standard- 1 USB-
Transistorausgange Programmierport
TM221CE24U 2schnelle Ausgange |, 1 serieller
(siehe Modlicon (PLS/PWM/PTO/ Leitungsport
M221 Logic FREQGEN)® 1 USB-
Controller, Programmierport
Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port
TM221C40R 20 Standardeingznge!") | 16 Relaisausgénge | Ja 1 serieller 100 bis
(siehe Modicon 4 schnelle Eingange Leitungsport 240 VAC
M221 Logic (HSC)@ 1 USB-
Controller, Programmierport
Hardwarehandbuch)
TM221CE40R Ja 1 serieller
(siehe Modlicon Leitungsport
M221 Logic 1 USB-
Controller, Programmierport
Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port
TM221C40T Source-Ausgange Ja 1 serieller 24 VDC
(siehe Modlicon (Strom liefernd) Leitungsport
M221 Logic 14 Standard- 1 USB-
Controller, Transistorausgange Programmierport
Hardwarehandbuch) 2 schnelle Ausgange
TM221CE40T (PLSIPWMIPTO/ | 15 1 serieller
(siehe Modicon FREQGEN)® Leitungsport
M221 Logic 1 USB-
Controller, Programmierport
Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port

HINWEIS: Der TM221C Logic Controller verwendet abnehmbare Schraubklemmenleisten.

(1) Die Standardeingénge haben eine maximale Frequenz von 5 kHz.

(2) Die Schnelleingénge kdnnen als Standardeingange oder als Schnelleingange fiir Zahl- oder Ereignisfunktionen
verwendet werden.

(3) Die schnellen Transistorausgange kénnen als Standard-Transistorausgange, fir PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fiir HSC verwendet werden.

24
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Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

Referenz Digitaleingdnge Digitalausgange Analog- | Kommunikati- Spannungs-
eingénge | onsports versorgung

TM221C40U 20 Standardeingénge(") | Sink-Ausgange Ja 1 serieller 24 VvDC

(siehe Modicon 4 schnelle Eingange (Strom ziehend) Leitungsport

M221 Logic (HsC)@ 12 Standard- 1 USB-

Controller, Transistorausgéange Programmierport

Hardwarehandbuch) 4 schnelle Ausgéange

TM221CE40U (PLSIPWMPTO/ | 1 serieller

(siehe Modicon FREQGEN)® Leitungsport

M221 Logic 1 USB-

Controller, Programmierport

Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port

HINWEIS: Der TM221C Logic Controller verwendet abnehmbare Schraubklemmenleisten.

(1) Die Standardeingénge haben eine maximale Frequenz von 5 kHz.

(2) Die Schnelleingange kdnnen als Standardeingange oder als Schnelleingange fiir Zahl- oder Ereignisfunktionen

verwendet werden.

(3) Die schnellen Transistorausgénge kénnen als Standard-Transistorausgange, fir PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fiir HSC verwendet werden.

Lieferumfang

Die nachstehende Abbildung zeigt den Inhalt des Lieferpakets fiir einen TM221C Logic Controller:

A OWON =

Anweisungsblatt fir das TM221C Logic Controller
TM221C Logic Controller
Batteriehalterung mit Lithium-Kohlenstoffmonofluorid-Batterie, Typ Panasonic BR2032
Analoges Kabel

EIO0000003299 02/2020
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Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

TM221M Logic Controller — Beschreibung

Uberblick

Der TM221M Logic Controller verfiigt iber eine ganze Reihe Uberaus leistungsstarker Funktionen
und kann fiir eine breite Palette an Anwendungen eingesetzt werden.

Softwarekonfiguration, Programmierung und Inbetriebnahme erfolgen mithilfe der Software
EcoStruxure Machine Expert - Basic, die im EcoStruxure Machine Expert - Basic - Betriebs-
handbuch (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)und im M221 Logic
Controller - Programmierhandbuch beschrieben wird.

Programmiersprachen

Der M221 Logic Controller wird von der Programmiersoftware EcoStruxure Machine Expert - Basic
unterstltzt und programmiert, mit der folgende Programmiersprachen nach IEC 61131-3
bereitstehen:

e AWL (IL, Instruction List): Anweisungsliste

e KOP (LD, Ladder): Kontaktplan

e Grafcet (Liste)

e Grafcet (SFC, Sequential Function Chart)

Spannungsversorgung

Der TM221M Logic Controller wird mit einer Spannung in Héhe von 24 VDC (siehe Modicon M221
Logic Controller, Hardwarehandbuch) versorgt.

Echtzeituhr

Der M221 Logic Controller enthalt eine Echtzeituhr (RTC) (siehe Modicon M2217 Logic Controller,
Hardwarehandbuch).

Run/Stop

Der M221 Logic Controller kann extern bedient werden:

e Uber einen Run/Stop-Hardwareschalter (siehe Modicon M221 Logic Controller,
Hardwarehandbuch)

e Durch einen Run/Stop (siehe Modicon M2217 Logic Controller, Hardwarehandbuch)-Vorgang
Uber einen dedizierten Digitaleingang gemaf der Konfiguration in der Software (weitere
Informationen finden Sie unter Konfiguration der Digitaleingange (siehe Seite 98))

o Uber die EcoStruxure Machine Expert - Basic-Software (weitere Informationen finden Sie unter
Symbolleiste (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)).

e Uber einen TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display (weitere
Informationen finden Sie unter Steuerungszustand-Men().
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Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

Speicher
In dieser Tabelle werden die verschiedenen Speichertypen beschrieben:
Speichertyp GréRe Verwendungszweck
RAM RAM-Speicher mit 512 KByte: 256 KByte | Ausfiihrung der Anwendung und

fur interne Variablen und 256 KByte fir | Aufbewahrung von Daten
Anwendung und Daten.

Nicht-fllichtig 1,5 MByte, davon werden 256 KByte zur | Speichern der Anwendung

Sicherung von Anwendung und Daten bei
einem Spannungsausfall verwendet.

Integrierte Eingange/Ausgéange

Je nach SPS-Referenz sind die folgenden integrierten E/A-Typen verfligbar:

Standardeingange

Schnelle Eingédnge (HSC)

Standard-Transistorausgénge

Schnelle Transistorausgange (PLS/PWM/PTO/FREQGEN)
Relaisausgange

Analogeingéange

Wechselspeicher

Die M221 Logic Controller verfiigen Uber einen integrierten SD-Kartensteckplatz (siehe Modicon
M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch).

Der Modicon M221 Logic Controller ermdglicht folgende Arten der Dateiverwaltung mithilfe einer
SD-Karte:

Klonverwaltung (siehe Seife 222). Sicherung der Anwendung, Firmware und Post-
Konfiguration (sofern vorhanden) des Logic Controllers

Firmwareverwaltung (siehe Seite 224). Direkter Download von Firmware-Updates in den Logic
Controllerund Download in ein TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display
Anwendungsverwaltung (siehe Seife 229). Sicherung und Wiederherstellung der Anwendung
des Logic Controllers oder deren Kopie in einen anderen Logic Controller derselben Referenz
Post-Konfigurationsverwaltung (siehe Seite 231). Hinzufiigen, Andern oder Léschen der Post-
Konfigurationsdatei des Logic Controllers

Fehlerprotokollverwaltung (siehe Seite 234). Sicherung oder Léschen der Fehlerprotokolldatei
des Logic Controllers

Speicherverwaltung (siehe Seite 238). Sicherung/Wiederherstellung von Speicherbits und -
wortern von einem Controller
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Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

Interne Kommunikationsfunktionen

Je nach Steuerungsreferenz sind auf der Vorderseite der Steuerung die folgenden Kommunikati-
onsports verfiigbar:
e Ethernet (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)

Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display

Weitere Informationen finden Sie im TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic
Display - Benutzerhandbuch.

TM221M Logic Controller

USB Mini-B (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)
SD-Karte (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)

Serielle Leitung 1 (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)
Serielle Leitung 2 (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)

Referenz Digitaleingang Digitalausgang Analog- | Kommunikati- | Klemmentyp
eingang | onsports
TM221M16R 4 Standardeingange(!) | 8 Relaisausgénge Ja 2 SL-Ports (se- | Abnehmbare
(siehe Modlicon 4 schnelle Eingéange rielle Leitung) | Schraubklem-
M221 Logic (HsC)@ 1 USB-Pro- menleisten
Controlfer, grammierport
Hardwarehandbuch)
TM221M16RG 4 Standardeingange(" | 8 Relaisausgénge Ja 2 SL-Ports (se- | Abnehmbare
(siehe Modicon 4 schnelle Eingange rielle Leitung) | Federklem-
M221 Logic (HsC)@ 1 USB-Pro- menleisten
Controlfer, grammierport
Hardwarehandbuch)
TM221ME16R 4 Standardeingange(! | 8 Relaisausgange Ja 1 SL-Port (seri- | Abnehmbare
(siehe Modiicon 4 schnelle Eingange elle Leitung) Schraubklem-
M221 Logic (HsC)@ 1 USB-Pro- menleisten
Controller, grammierport
Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port
HINWEIS: Der TM221M Logic Controller verwendet eine 24-VDC-Spannungsversorgung (siehe Modicon M221
Logic Controller, Hardwarehandbuch).
(1) Die Standardeingange 12, 13, 14 und 15 weisen eine Hochstfrequenz von 5 kHz auf.
Die Hochstfrequenz der anderen Standardeingénge betragt 100 Hz.
(2) Die Schnelleingénge kdnnen als Standardeingange oder als Schnelleingange fir Zahl- oder Ereignisfunktionen
verwendet werden.
(3) Die schnellen Transistorausgénge kénnen als Standard-Transistorausgange, fur PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fiir HSC verwendet werden.

28
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Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

Referenz Digitaleingang Digitalausgang Analog- | Kommunikati- | Klemmentyp
eingang | onsports
TM221ME16RG 4 Standardeingange(? | 8 Relaisausgénge Ja 1 SL-Port (seri- | Abnehmbare
(siehe Modicon 4 schnelle Eingange elle Leitung) Federklem-
M221 Logic (HsC)@ 1 USB-Pro- menleisten
Controller, grammierport
Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port
TM221M16T 4 Standardeingange(? | 6 Standard- Ja 2 SL-Ports (se- | Abnehmbare
(siehe Modicon 4 schnelle Eingange Transistorausgéange rielle Leitung) | Schraubklem-
M221 Logic (HsC)@ 2 schnelle 1 USB-Pro- menleisten
Controller, Transistorausgange grammierport
Hardwarehandbuch) (PLS/PWM/PTO/
FREQGEN)®)
TM221M16TG 4 Standardeingange(") | 6 Standard- Ja 2 SL-Ports (se- | Abnehmbare
(siehe Modicon 4 schnelle Eingénge Transistorausgénge rielle Leitung) | Federklem-
M221 Logic (HsC)@ 2 schnelle 1 USB-Pro- menleisten
Controller, Transistorausgange grammierport
Hardwarehandbuch) (PLS/PWM/PTO/
FREQGEN)®)
TM221ME16T 4 Standardeingénge(? | 6 Standard- Ja 1 SL-Port (seri- | Abnehmbare
(siehe Modicon 4 schnelle Eingange Transistorausgange elle Leitung) Schraubklem-
M221 Logic (HsC)@ 2 schnelle 1 USB-Pro- menleisten
Controller, Transistorausgange grammierport
Hardwarehandbuch) (PLS/PWM/PTO/ 1 Ethernet-Port
FREQGEN)®)
TM221ME16TG 4 Standardeingange(") | 6 Standard- Ja 1 SL-Port (seri- | Abnehmbare
(siehe Modicon 4 schnelle Eingange Transistorausgange elle Leitung) Federklem-
M221 Logic (HSC)@ 2 schnelle USB-Program- | menleisten
Controller, Transistorausgénge mierport
Hardwarehandbuch) (PLS/PWM/PTO/ 1 Ethernet-Port
FREQGEN)®)
TM221M32TK 12 Standardeingange(!) | 14 Standard- Ja 2 SL-Ports (se- | HE10-Steck-
(siehe Modicon 4 schnelle Eingénge Transistorausgéange rielle Leitung) | verbinder
M221 Logic (HsC)@ 2 schnelle Ausgéange 1 USB-Pro- (MIL 20)
Controller, (PLS/PWM/PTO/ grammierport
Hardwarehandbuch) FREQGEN)®)

HINWEIS: Der TM221M Logic Controller verwendet eine 24-VDC-Spannungsversorgung (siehe Modicon M221
Logic Controller, Hardwarehandbuch).

(1) Die Standardeingange 12, 13, 14 und I5 weisen eine Hochstfrequenz von 5 kHz auf.

Die Hochstfrequenz der anderen Standardeingange betragt 100 Hz.

(2) Die Schnelleingéange kénnen als Standardeingange oder als Schnelleingange flr Zahl- oder Ereignisfunktionen

verwendet werden.

(3) Die schnellen Transistorausgénge kénnen als Standard-Transistorausgange, fir PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fiir HSC verwendet werden.
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Informationen zum Modicon M221 Logic Controller

Referenz Digitaleingang Digitalausgang Analog- | Kommunikati- | Klemmentyp
eingang | onsports

TM221ME32TK 12 Standardeingange(!) | 14 Standardausgénge | Ja 1 SL-Port (seri- | HE10-Steck-

(siehe Modlicon 4 schnelle Eingsnge 2 schnelle Ausgange elle Leitung) verbinder

MZ221 Logic (HsC)®@ (PLS/PWM/PTO/ 1 USB-Pro- (MIL 20)

Controller, FREQGEN)®) grammierport

Hardwarehandbuch) 1 Ethernet-Port

HINWEIS: Der TM221M Logic Controller verwendet eine 24-VDC-Spannungsversorgung (siehe Modicon M221
Logic Controller, Hardwarehandbuch).

(1) Die Standardeingange 12, 13, 14 und |5 weisen eine Hochstfrequenz von 5 kHz auf.
Die Hochstfrequenz der anderen Standardeingange betragt 100 Hz.

(2) Die Schnelleingéange kénnen als Standardeingange oder als Schnelleingange fur Zahl- oder Ereignisfunktionen
verwendet werden.

(3) Die schnellen Transistorausgange kénnen als Standard-Transistorausgéange, fir PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fiir HSC verwendet werden.

Lieferumfang
Die nachstehende Abbildung zeigt den Inhalt des Lieferpakets fur einen TM221M Logic Controller:

Anweisungsblatt fir das TM221M Logic Controller
TM221M Logic Controller

Batteriehalterung mit Lithium-Kohlenstoffmonofluorid-Batterie, Typ Panasonic BR2032
Analoges Kabel

A ON=
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Kapitel 2

Konfigurationsfunktionen

Einflhrung

Dieses Kapitel enthalt Informationen in Bezug auf Speicherzuordnung, Tasks, Zusténde,
Verhalten, Objekte und Funktionen fiir den M221 Logic Controller. Die in diesem Kapitel

erlauterten Themen machen den Bediener mit den Spezifikationen des M221 Logic Controller

vertraut, die fir die Konfiguration und Programmierung der Steuerung in EcoStruxure Machine
Expert - Basic erforderlich sind.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
21 Objekte 32
22 Task-Struktur 50
2.3 Steuerungszustande und Verhalten 55
24 Post-Konfiguration 74
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Konfigurationsfunktionen

Abschnitt 2.1
Objekte

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema

Seite
Objekte 33
Objekttypen 34
Adressierung der E/A-Objekte 40
Maximale Anzahl von Objekten 44

32
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Konfigurationsfunktionen

Objekte

Uberblick
In EcoStruxure Machine Expert - Basic wird der Begriff Objekt verwendet, um einen Speicher-
bereich der logischen Steuerung darzustellen, der der Nutzung durch eine Anwendung
vorbehalten ist. Objekte kdnnen Folgendes sein:
e Einfache Softwarevariablen, wie z. B. Speicherbits und -worter
e Die Adressen der digitalen oder analogen Ein- und Ausgange
e Steuerungsinterne Variablen, wie z. B. Systemworter und -bits
e Vordefinierte Systemfunktionen oder Funktionsbausteine, wie z. B. Timer und Z&hler

Der Steuerungsspeicher wurde entweder vorab bestimmten Objekttypen zugeordnet oder die
Zuordnung erfolgt automatisch, wenn die Anwendung in die Steuerung heruntergeladen wird.

Die Objekte kdnnen erst dann von einem Programm adressiert werden, wenn der Speicher
zugeordnet wurde. Die Adressierung der Objekte erfolgt Uiber das Prafix % Beispiel: YW\.2 ist die
Adresse eines Speicherworts, %60. 3 die Adresse eines integrierten Digitalausgangs und %M die
Adresse eines Ti mer -Funktionsbausteins.
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Konfigurationsfunktionen

Objekttypen

Einflhrung

Die folgende Tabelle enthalt eine Beschreibung der verschiedenen Sprachobjekttypen fiir den

M221 Logic Controller:

Objekttyp Objekt

Objektfunktion

Beschreibung

Speicherobjekte | ¥M

Speicherbits

(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, -
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Speichert ein Speicherbit.

%W

Speicherworter

(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Speichert ein 16 Bit-Speicherwort.

%D

Speicherdoppelworter
(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Speichert ein 32 Bit-Speicherwort.

%VF

Speichergleitkommawerte
(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Speichert einen Speichergleitkommawert in einem
mathematischen Argument, das in seinem Ausdruck
Uber eine Dezimalstelle verfiigt.

9KW

Konstante Worter

(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Speichert ein konstantes 16 Bit-Wort.

%KD

Konstantes Doppelwdrter
(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Speichert ein konstantes 32 Bit-Wort.

UKF

Konstante
Gleitkommawerte

(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, -
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Speichert einen konstanten Gleitkommawert in
einem mathematischen Argument, das in seinem
Ausdruck Uber eine Dezimalstelle verfigt.
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Konfigurationsfunktionen

Objekttyp Objekt Objektfunktion Beschreibung
Systemobjekte K Systembits Speichert ein Systembit.
(siehe Seite 264)
9EwW Systemworter Speichert ein Systemwort.
(siehe Seite 280)
% W5 Eingangskanalstatuswort | Enthalt Diagnose-Informationen hinsichtlich der
(siehe Seite 307) analogen Eingangskanéle.
%ME Ausgangskanalstatuswort | Enthalt Diagnose-Informationen hinsichtlich der
(siehe Seite 309) analogen Ausgangskanale.
E/A-Objekte % Eingangsbits Speichert den Wert des Digitaleingangs.
(siehe Seife 242)
K] Ausgangsbits Speichert den Wert des Digitalausgangs.
(siehe Seife 243)
9% W Eingangsworter Speichert den Wert des Analogeingangs.
(siehe Seife 244)
YV Ausgangsworter Speichert den Wert des Analogausgangs.
(siehe Seife 246)
%C Schnelle Zahler Fuhren schnelle Zahlungen von Impulsen durch, die
(siehe Modicon M221 von Sensoren, Switches usw. ausgehen.
Logic Controller,
Bibliothekshandbuch zu
erweiterten Funktionen)
%1iSC Hochgeschwindigkeitszahl | Fihren schnelle Zahlungen von Impulsen durch, die
er (siehe Modicon M221 | von Sensoren, Gebern, Switches usw. ausgehen,
Logic Controller, die an die Schnelleingdnge angeschlossen sind.
Bibliothekshandbuch zu
erweiterten Funktionen)
9PLS Impuls (Pulse Generiert ein Rechteckwellen-Signal auf
(siehe Modicon M221 zweckbestimmten Ausgangskanalen.
Logic Controller,
Bibliothekshandbuch zu
erweiterten Funktionen))
9PV Impulsbreitenmodulation Generiert ein moduliertes Wellensignal auf
(siehe Modicon M221 zweckbestimmten Ausgangskanalen mit variablem
Logic Controller, Arbeitszyklus.
Bibliothekshandbuch zu
erweiterten Funktionen)
9PTO Impulswellenausgang Generiert Impulswellen-Ausgénge, um lineare,
(siehe Modicon M221 einachsige Stepper- oder Servo-Antriebe im Open-
Logic Controller, Loop-Betrieb zu steuern.
Bibliothekshandbuch zu
erweilterten Funktionen)
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Konfigurationsfunktionen

Objekttyp Objekt Objektfunktion Beschreibung
%REQGEN PTO ist als Modus Generiert ein Rechtecksignal auf einem dedizierten
ausgewahlt. Ausgangskanal mit programmierbarer Frequenz
(siehe Modicon M221 und einem Arbeitszyklus von 50 %.
Logic Controller,
Bibliothekshandbuch zu
erweiterten Funktionen)
Netzwerkobjekte | YKME Input assembly Die Werte der vom Logic Controller gesendeten
(EtherNet/IP) EtherNet/IP-Eingangs-Assembly-Frames (Input
(siehe Seife 248) assembly).
HINWEIS: Detaillierte Informationen zur
Funktionsrichtung finden Sie unter Konfiguration von
EtherNet/IP (siehe Seite 172).
% V\E Output assembly Die Werte der vom Logic Controller empfangenen
(EtherNet/IP) EtherNet/IP-Ausgangs-Assembly-Frames (Output
(siehe Seife 250) assembly).
HINWEIS: Detaillierte Informationen zur
Funktionsrichtung finden Sie unter Konfiguration von
EtherNet/IP (siehe Seite 172).
YENM Eingangsregister (Modbus | Die Werte der vom Logic Controller gesendeten
TCP) (siehe Seite 257) Eingangsregister (Input registers) der Modbus-
Zuordnungstabelle.
9% VWM Ausgangsregister (Modbus | Die Werte der vom Logic Controller empfangenen
TCP) (siehe Seite 253) Ausgangsregister (Output registers) der Modbus-
Zuordnungstabelle.
% N Digitaleingénge Die Werte der digitalen Eingangsbits des Modbus-
(E/A-Scanner) Serial- oder TCP-E/A-Scanners.
(siehe Seite 254)
%N Digitalausgange (E/A- Die Werte der digitalen Ausgangsbits des Modbus-
Scanner) (siehe Seife 256) | Serial- oder TCP-E/A-Scanners.
% W Eingangsregister Die Werte der digitalen Eingangsworter des
(E/A-Scanner) Modbus-Serial- oder TCP-E/A-Scanners.
(siehe Seife 258)
YN Ausgangsregister Die Werte der digitalen Ausgangsworter des
(E/A-Scanner) Modbus-Serial- oder TCP-E/A-Scanners.
(siehe Seite 260)
% VNS Netzwerkdiagnosecodes | Die Werte der Netzwerkdiagnosebits des Modbus-
des E/A-Scanners Serial- oder TCP-E/A-Scanners.
(siehe Seite 262)
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Objekttyp Objekt

Objektfunktion

Beschreibung

Softwareobjekte | %M

Timer (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu

Generischen Funktionen)

Definiert eine Zeit vor Auslésen einer Aktion.

%uC

Zahler (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, -
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Ermdglicht das Auf- und Abwartszéhlen von
Aktionen.

WBG

Meldungen

(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Speichert die Statusmeldung am
Kommunikationsport.

"R

LIFO/FIFO-Register
(siehe EcoSftruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Speichert bis zu 16 Worter mit je 16 Bits auf 2
verschiedene Arten, in einer Warteschlange oder
einem Stapel.

Y%OR

Drums (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, -
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Funktioniert im Prinzip ahnlich wie eine
elektromechanische Trommelsteuerung, die nach
externen Ereignissen von Schritt zu Schritt wechselt.

%5BR

Schiebebitregister

(siehe EcoSftruxure
Machine Expert - Basic, -
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Verschiebt bindre Datenbits (0 oder 1) nach links
oder nach rechts.

%sC

Schrittzéhler

(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, -
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Liefert eine Reihe von Schritten, denen Vorgénge
zugewiesen werden kénnen.

SCH

Zeitplan-Bausteine

(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Steuert Vorgange zu einem uber Monat, Tag und
Uhrzeit vordefinierten Zeitpunkt.

URTC

RTC (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, -
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Ermdglicht das Lesen oder Schreiben des Wertes
der Echtzeituhr (RTC) auf dem Logic Controller.
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Objekttyp Objekt Objektfunktion Beschreibung
PI D PID (siehe Modicon M221 | Liefert eine generische Regelschleife mit
Logic Controller, Ruckflhrung, deren Ausgang dem Proportional-
Bibliothekshandbuch zu Integral-Differential-Wert des Eingangs entspricht.
erweiterten Funktionen)
9 Grafcet-Schritte Individuellen Grafcet-Schritten (SFC) zugeordnete
(siehe EcoStruxure Bitobjekte. Das Objekt befindet sich in Zustand 1,
Machine Expert - Basic, — | wenn der entsprechende Schritt aktiviert ist, und in
Bibliothekshandbuch zu Zustand 0, wenn der Schritt deaktiviert ist.
Generischen Funktionen)
Objekttyp Objekt Objektfunktion Beschreibung
PTO-Objekte Siehe Impulswellenausgang (siehe Modicon M221 Logic Controller,
Bibliothekshandbuch zu erweiterten Funktionen))
Antriebsobjekte Siehe Antriebsobjekte (siehe Modicon M221 Logic Controller, Bibliothekshandbuch

zu erweiterten Funktionen)

Kommunikationsobjekte

YREAD_VAR Variablen lesen

(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Der Funktionsbaustein
YREAD_VAR dient dem Auslesen
von Daten aus einem dezentralen
Geréat lGber Modbus SL oder
Modbus TCP.

W\RI TE_VAR Variablen schreiben
(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Der Funktionsbaustein

9RI TE_VAR dient dem
Schreiben von Daten in ein
externes Gerat Uber das Modbus
SL- oder Modbus TCP-Protokoll.

9RI TE_READ VAR | Variablen
lesen/schreiben

(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Der Funktionsbaustein

9%\RI TE_READ VAR dient dem
Lesen und Schreiben von in
internen Speicherwortern
gespeicherten Daten in einem
externen Geréat lUber das Modbus
SL- oder Modbus TCP-Protokoll.

%BEND_RECV_MSG | Nachrichten
senden/empfangen
(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Der Funktionsbaustein

YSEND _RECV_MSGdient dem
Senden und Empfangen von
Daten Uber eine serielle Leitung,
die fur das ASCII-Protokoll
konfiguriert ist.

38
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Objekttyp

Objekt

Objektfunktion

Beschreibung

%SEND_RECV_SM5

SMS senden/empfangen
(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)

Der Funktionsbaustein
YSEND_RECV_SMS ermdglicht
das Senden und den Empfang

von Kurznachrichten (SMS) tGiber

ein mit einer seriellen Leitung
verbundenes GSM-Modem.

Benutzerdefinierte
Funktion und
benutzerdefinierte
Funktionsbausteinobjekte

YRETO Riickgabewert Der Riickgabewert einer
(siehe EcoStruxure benutzerdefinierten Funktion.
Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch)
YPARAM Parameter Parameter einer
(siehe EcoSftruxure benutzerdefinierten Funktion
Machine Expert - Basic, | oder eines benutzerdefinierten
Betriebshandbuch) Funktionsbausteins.
Die Parameter sind fir jeden
Objekttyp unterschiedlich.
WAR Lokale Variable Lokale Variablen einer

(siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch)

benutzerdefinierten Funktion
oder eines benutzerdefinierten
Funktionsbausteins.

Die lokalen Variablen sind flr
jeden Objekityp unterschiedlich.

Speicher- und Softwareobjekte sind in EcoStruxure Machine Expert - Basic verwendete
generische Objekte, wahrend System- und E/A-Objekte steuerungsspezifisch sind. Alle
steuerungsspezifischen Objekte werden im Abschnitt Programmierung (siehe Seife 239)

behandelt.

Einzelheiten zur Programmierung von Speicher-, Software- und Kommunikationsobjekten finden
Sie im EcoStruxure Machine Expert - Basic Generische Funktionen - Bibliothekshandbuch.

Einzelheiten zur Programmierung von PID-, Antriebs- und PTO-Objekten finden Sie im Erweiterte
Funktionen - Bibliothekshandbuch.

Weitere Informationen zu benutzerdefinierten Funktionen und benutzerdefinierten Funktionsbau-
steinen finden Sie im EcoStruxure Machine Expert - Basic Betriebshandbuch (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch).
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Adressierung der E/A-Objekte

Adressierbeispiele

Die nachstehende Tabelle enthalt Adressierbeispiele fiir verschiedene Objekttypen:

Objekttyp Syntax Beispiel Beschreibung

Speicherobjekte

Speicherbits 9 %5 Internes Speicherbit 25

Speicherwérter LW %WNLS Internes Speicherwort 15.

Speicherdoppelwdérter %AVDI %vD16 Interne Speicherdoppelwérter
16

Speichergleitkommawerte YVFi %VF17 Interner
Speichergleitkommawert 17

Konstante Worter YKW %KV26 Konstantes Wort 26

Konstantes Doppelwort 9KDi 9KD27 Internes konstantes
Doppelwort 27

Konstante Gleitkommawerte 9KFi %KF28 Interner konstanter
Gleitkommawert 28

Systemobjekte

Systembits & 88 Systembit 8

Systemworter YW %SVB0 Systemwort 30

E/A-Objekte

Digitaleingange Hy.z % 0.5 Digitaleingang 5 an der
Steuerung (integrierte E/A)

Digitalausgénge Y.z %XB. 4 Digitalausgang 4 im
Erweiterungsmodul an
Adresse 3
(E/A-Erweiterungsmodul)

Analogeingénge BW.z %W0. 1 Analogeingang 1 an der
Steuerung (integrierte E/A)

Analogausgange %MD. nOn %M0. 100 Analogausgang 0 im

Steckmodul 1

N< 33 —T0ooo

100 + Geratenummer auf SL1, 200 + Geratenummer auf SL2, 300 + Gerdtenummer auf ETH1.
Kanalnummer des Modbus Serial IOScanner - oder -Modbus TCP |OScannerGerats.
Objektinstanz-Bezeichner im Kanal.
Objektinstanz-ID zur Kennzeichnung der Instanz des Objekts in der Steuerung.
Steckmodulnummer in der Steuerung.
Kanalnummer im Steckmodul.
Kennzeichnet den E/A-Typ. O fiir die Steuerung und 1, 2 usw. fiir die Erweiterungsmodule.
Kanalnummer in der Steuerung oder im Erweiterungsmodul
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Objekttyp Syntax Beispiel Beschreibung
Schnelle Zahler %-Ci %C2 Schneller Zahler 2 in der
Steuerung
Hochgeschwindigkeitszahler | %HSCi %1SC1 Hochgeschwindigkeitszahler
1 in der Steuerung
Impuls %PLSI 9%PLSO Impulsausgang 0 in der
Steuerung
Impulsbreitenmodulation %W 9PVWL Impulsbreitenmodulationsaus
gang 1 an der Steuerung
Impulswellenausgang %°TO %PTOL Impulswellenausgang 1 in der
Steuerung
Frequenzgenerator % REQGENI %-REQGEN1 Frequenzgenerator 1 in der
Steuerung
Netzwerkobjekte
Input assembly (EtherNet/IP) | Y6MEi YIMES Eingangs-Assembly (Input
assembly) Instanz 8
Output assembly (EtherNet/IP) | % VIEi % VE6 Ausgangs-Assembly (Output
assembly) Instanz 6
Eingangsregister YN YNML Eingangs-Assembly (Input
(Modbus TCP) register) Instanz 1
Ausgangsregister % VW % WD Ausgangs-Assembly (Output
(Modbus TCP) register) Instanz 0
Digitaleingange % Na.b.c % N300. 2. 1 Modbus TCP I0Scanner-
(E/A-Scanner) Slave-Gerat 0 auf ETHA1,
Kanal 2, Digitaleingang 1.
Digitalausgénge (E/A-Scanner) | #Na. b. ¢ %N101.1.0 Modbus Serial-E/A-Scanner-
Slave-Gerat 1 auf SL1, Kanal
1, Digitalausgang 0.
Eingangsregister % WNa. b. c 9% WN302. 3. 0 Modbus TCP IOScanner-
(E/A-Scanner) Slave-Gerat 2 auf ETH1,
Kanal 3, Eingangsregister 0.
Ausgangsregister %Q\WNa. b. ¢ YMN205. 0. 4 Modbus Serial-E/A-Scanner-

(E/A-Scanner)

Slave-Gerat 5 auf SL2, Kanal
0, Ausgangsregister 4.

N< S>3 T0oT0D®

100 + Geratenummer auf SL1, 200 + Geratenummer auf SL2, 300 + Geratenummer auf ETH1.
Kanalnummer des Modbus Serial IOScanner - oder -Modbus TCP |OScannerGerats.
Objektinstanz-Bezeichner im Kanal.
Objektinstanz-ID zur Kennzeichnung der Instanz des Objekts in der Steuerung.
Steckmodulnummer in der Steuerung.
Kanalnummer im Steckmodul.
Kennzeichnet den E/A-Typ. 0O fir die Steuerung und 1, 2 usw. fiir die Erweiterungsmodule.
Kanalnummer in der Steuerung oder im Erweiterungsmodul
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Objekttyp Syntax Beispiel Beschreibung

Netzwerkdiagnosecodes des | % WNSa % VWNS302 Status des

E/A-Scanners Modbus TCP IOScanner-
Slave-Gerats 2 auf ETH1.

9% WNSa.b % WNS205. 3 Status von Kanal 3 des

Modbus Serial-E/A-
Slavegerats 5 auf serieller
Leitung SL2

Softwareobjekte

Timer %M % Vb Timer-Instanz 5

Zéhler %Ci %2 Zahlerinstanz 2

Meldung %WBG %VEGL Programmkompilierungsstatu
s Meldung 1

LIFO/FIFO-Register IR %63 FIFO/LIFO-Register Instanz 3

Drums YORi YOR6 Drum-Register 6 in der
Steuerung

Schiebebitregister YSBRi Y%SBR5 Schiebebitregister 5 in der
Steuerung

Schrittzahler %8G %SC5 Schrittzahler 5 in der
Steuerung

Zeitplan-Bausteine SCH i SCH 3 Zeitplan-Baustein 3 an der
Steuerung

RTC RTG RTC 1 Echtzeituhr (RTC) Instanz 1.

PID PID i PID 7 PID-Ruckfiihrungsobjekt 7 an
der Steuerung

Grafcet-Schritte Xi X1 Grafcet-Schritt 1.

PTO-Objekte

MC_Power_PTO
(Bewegungsfunktionsbaustein)

9%/C_POVNER_PTO

9/C_PONER_PTOL

MC_PONER_PTO-
Funktionsbausteininstanz 1

MC_Reset PTO
(administrativer
Funktionsbaustein)

9/C_RESET_PTGi

%C_RESET_PTQO

MC_RESET_PTO-
Funktionsbausteininstanz 0

N< 33 ~T00TOQ®

100 + Geratenummer auf SL1, 200 + Geratenummer auf SL2, 300 + Geratenummer auf ETH1.
Kanalnummer des Modbus Serial IOScanner - oder -Modbus TCP |OScannerGerats.
Objektinstanz-Bezeichner im Kanal.
Objektinstanz-1D zur Kennzeichnung der Instanz des Objekts in der Steuerung.
Steckmodulnummer in der Steuerung.
Kanalnummer im Steckmodul.
Kennzeichnet den E/A-Typ. O fiir die Steuerung und 1, 2 usw. fir die Erweiterungsmodule.
Kanalnummer in der Steuerung oder im Erweiterungsmodul
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Objekttyp Syntax Beispiel Beschreibung

Kommunikationsobjekte

Variablen lesen Y&READ_VARi YREAD_VAR2 READ VAR-
Funktionsbausteininstanz 2

Variablen schreiben 9RI TE_VARI %\RI TE_VAR4 WRI TE_VAR-

Funktionsbausteininstanz 4

Variablen lesen/schreiben

%\RI TE_READ_VARi

%R TE_READ_VARD

WRI TE_READ VAR-
Funktionsbausteininstanz 0

Nachrichten
senden/empfangen

YSEND_RECV_MSG

%SEND_RECV_MBGB

SEND_RECV_MSG-
Funktionsbausteininstanz 6

SMS senden/empfangen

%SEND_RECV._SMBi

%SEND_RECV._SMS0

SEND_RECV_SMs-
Funktionsbausteininstanz 0

Benutzerdefinierte Funktion und

benutzerdefinierte Funktionsbausteinobjekte

Riickgabewert ORETi YRETO Rickgabewert einer
benutzerdefinierten Funktion.

Parameter YPARAM YPARAMD Parameter einer
benutzerdefinierten Funktion.

Lokale Variablen /AR %/AR0 Lokale Variablen einer

benutzerdefinierten Funktion.

a 100 + Geratenummer auf SL1, 200 + Geratenummer auf SL2, 300 + Geratenummer auf ETH1.

b Kanalnummer des Modbus Serial IOScanner - oder -Modbus TCP |IOScannerGerats.

¢ Objektinstanz-Bezeichner im Kanal.

i Objektinstanz-ID zur Kennzeichnung der Instanz des Objekts in der Steuerung.

m Steckmodulnummer in der Steuerung.

n Kanalnummer im Steckmodul.

y Kennzeichnet den E/A-Typ. O fiir die Steuerung und 1, 2 usw. fiir die Erweiterungsmodule.

z Kanalnummer in der Steuerung oder im Erweiterungsmodul
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Maximale Anzahl von Objekten

Beschreibung der maximalen Objektanzahl

Diese Tabelle enthalt Informationen Gber die maximale Anzahl von Objekten, die vom M221 Logic
Controller unterstiitzt werden:

Objekte M221 Logic Controller-Referenzen
Modular-Referenzen Kompakt-Referenzen
TM221M16R* TM221M16Te TM221C-R TM221CeeT
TM221ME16R. TM221ME16Te TM221CE«*R TM221CE-eT
TM221M32TK TM221C--U
TM221ME32TK TM221CE--U
Speicherobjekte
opd? 512 512 512 512
1024 1024 1024 1024
%W 8000 8000 8000 8000
%D 7999 7999 7999 7999
%vVF
9KW 512 512 512 512
%D 511 511 511 511
UKF
Systemobjekte
%5 160 160 160 160
9BW 234 234 234 234
% W5 1 automatisch erstellt fiir jeden Analogeingang
YME 1 automatisch erstellt fiir jeden Analogausgang
E/A-Objekte
% 8 8 9 9
(fur TM221M16Ts | (fir TM221C16 und | (fir TM221C16-
und TM221ME16T+) | TM221CE16¢) und TM221CE16¢)
16 14 14
(fur TM221M32TK | (fir TM221C24+ und | (fir TM221C24+
und TM221CE24-) und TM221CE24-)
TM221ME32TK) 24 24
(fir TM221C40- und | (fir TM221C40-
TM221CE40¢) und TM221CE40¢)

(1) Der Wert 512 gilt fiir die Softwareversion < 1.3.
(2) Bei einer Funktionsebene < 6.0. Bei einer Funktionsebene = 6.0 betragt die maximale Anzahl an Objekten 512.
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Objekte M221 Logic Controller-Referenzen
Modular-Referenzen Kompakt-Referenzen
TM221M16R. TM221M16T- TM221C-R TM221CeT
TM221ME16R- TM221ME16T- TM221CE-*R TM221CE-T
TM221M32TK TM221C-U
TM221ME32TK TM221CE--U
98 8 8 7 7
(far TM221M16T+ (fir TM221C16+und | (fur TM221C16¢
und TM221ME16T+) | TM221CE16¢) und TM221CE16¢)
16 10 10
(far TM221M32TK | (flir TM221C24+und | (fir TM221C24-
und TM221CE24-) und TM221CE24-)
TM221ME32TK) 16 16
(fir TM221C40+und | (fir TM221C40-
TM221CE40-) und TM221CE40¢)
%W 2 2
YN HINWEIS: Analogausgénge sind nicht in
die Steuerung integriert. Verwenden Sie
TMC2AQ2V- und/oder TMC2AQ2C-
Steckmodule, um Analogausgange zur
Steuerungskonfiguration hinzuzufiigen.
2 (wenn 1 2 (wenn 1
Steckmodul Steckmodul
verwendet wird) verwendet wird)
4 (wenn 2 4 (wenn 2
Steckmodule mit Steckmodule mit
TM221C40R oder | TM221C40T,
TM221CE40R TM221CE40T,
verwendet werden) | TM221Ce++U oder
TM221CE--U
verwendet werden)
%-C 4 4 4 4
%iSC Bis zu 4 Bis zu 4 Bis zu 4 Bis zu 4
9PLS 0 2 0 2
9PV
9%PTO
9%-REQGEN

(1) Der Wert 512 gilt fur die Softwareversion < 1.3.
(2) Bei einer Funktionsebene < 6.0. Bei einer Funktionsebene = 6.0 betragt die maximale Anzahl an Objekten 512.
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Objekte M221 Logic Controller-Referenzen
Modular-Referenzen Kompakt-Referenzen
TM221M16R* TM221M16Te TM221C+R TM221Ce*T
TM221ME16R. TM221ME16T- TM221CE**R TM221CE--T
TM221M32TK TM221C--U
TM221ME32TK TM221CE--U
Netzwerkobjekte
YEME 20 20 20 20
(fur TM221ME16R) | (fuir TM221ME16T- | (fir TM221CE16¢) | (fur TM221CE16°)
und
TM221ME32TK)
% VE 20 20 20 20
(fur TM221ME16R") | (fir TM221ME16T. | (fir TM221CE16¢) | (fir TM221CE16°)
und
TM221ME32TK)
YW 20 20 20 20
(fur TM221ME16R) | (fur TM221ME16T- | (fir TM221CE16+) | (fur TM221CE16°)
und
TM221ME32TK)
% VW 20 20 20 20
(fur TM221ME16R) | (fir TM221ME16T. | (fir TM221CE16¢) | (fir TM221CE16°)
und
TM221ME32TK)
%N 128 128 128 128
%N 128 128 128 128
% W 128 128 1282 128
YO 128@) 128() 128@) 128@)
% WNS 1 fur jedes konfigurierte Modbus Serial-E/A-Scanner- oder Modbus TCP I0Scanner-
Gerat, plus 1 fur jeden Kanal
YENNS 1 firr jedes konfigurierte Modbus Serial-E/A-Scanner- oder Modbus TCP 10Scanner-
Gerat, plus 1 fur jeden Kanal
Softwareobjekte
9aIM 255 255 255 255
uc 255 255 255 255
(1) Der Wert 512 gilt fiir die Softwareversion < 1.3.
(2) Bei einer Funktionsebene < 6.0. Bei einer Funktionsebene = 6.0 betragt die maximale Anzahl an Objekten 512.
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Objekte M221 Logic Controller-Referenzen
Modular-Referenzen Kompakt-Referenzen
TM221M16R* TM221M16Te TM221C-R TM221Ce*T
TM221ME16R- TM221ME16T- TM221CE-*R TM221CE-e-T
TM221M32TK TM221C-U
TM221ME32TK TM221CE-«-U
AWEG 2 2 1 1
(fur TM221C+*R) (fur TM221Ce-T
und TM221Ce+U)
2 2
(fur TM221CE=*R) | (fiir TM221CE=T
und TM221CE--U)
"R 4 4 4 4
YOR 8 8 8 8
YSBR 8 8 8 8
%6C 8 8 8 8
%BCH 16 16 16 16
URTC 2 2 2 2
PI D 14 14 14 14
Antriebsobjekte
YORV 16 16 16 16

Kommunikationsobjekte

YREAD_VAR

32 (bei einer Funktionsebene = 10.1) oder 16 (bei einer Funktionsebene < 10.1).

MRl TE_VAR

32 (bei einer Funktionsebene = 10.1) oder 16 (bei einer Funktionsebene < 10.1).

9MRI TE_READ VAR

32 (bei einer Funktionsebene = 10.1) oder 16 (bei einer Funktionsebene < 10.1).

%SEND_RECV_MSG

16

16

16

16

%SEND_RECV_SNB

1

1

1

1

Benutzerdefinierte Funktionsobjekte

YRETO 1 pro benutzerdefinierter Funktion
YPARAM 5 pro benutzerdefinierter Funktion
%/AR

48 (einschlieBlich aller vorhandenen %°ARAM

(1) Der Wert 512 gilt fuir die Softwareversion < 1.3.
(2) Bei einer Funktionsebene < 6.0. Bei einer Funktionsebene = 6.0 betragt die maximale Anzahl an Objekten 512.
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Objekte

M221 Logic Controller-Referenzen

Modular-Referenzen

Kompakt-Referenzen

TM221M16R*
TM221ME16R-

TM221M16T-
TM221ME16T-
TM221M32TK
TM221ME32TK

TM221CR
TM221CE-*R

TM221Ce-T
TM221CE-T
TM221C--U
TM221CE--U

Benutzerdefinierte Funktionsbausteinobjekte

% 32 (bei einer Funktionsebene = 10.0) oder 8 (bei einer Funktionsebene < 10.0).
% _ 32 (bei einer Funktionsebene = 10.0) oder 8 (bei einer Funktionsebene < 10.0).
YPARAM 48 (einschlieBlich aller vorhandenen %/AR)

%WAR 48 (einschlieBlich aller vorhandenen %PARAM)

(1) Der Wert 512 gilt fiir die Softwareversion < 1.3.
(2) Bei einer Funktionsebene < 6.0. Bei einer Funktionsebene = 6.0 betragt die maximale Anzahl an Objekten 512.

Beschreibung der maximalen PTO-Objektanzahl

Diese Tabelle enthalt Informationen tber die maximale Anzahl von PTO-Objekten, die vom M221
Logic Controller unterstitzt werden:

9MC_MOVEVEL_PTO

%C_MOVEREL_PTO

9%/C_MOVEABS_PTO

%/C_HOVE_PTO

9C_SETPCS_PTO

%/C_STOP_PTO

%WC_HALT _PTO

Kategorien/Objekte M221 Logic Controller-Referenzen
TM221M16R TM221M16T- TM221C40U
TM221ME16R- TM221ME16T- TM221CE40U
TM221C-*R TM221M32TK
TM221CE+*R TM221ME32TK
TM221CeT
TM221CEe-T
TM221C16U
TM221CE16U
TM221C24U
TM221CE24U
Bewegung/Einzelachse
%vC_POVNER_PTO 0 86
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Kategorien/Objekte M221 Logic Controller-Referenzen
TM221M16R- TM221M16T- TM221C40U
TM221ME16R- TM221ME16T- TM221CE40U
TM221C+R TM221M32TK
TM221CE=R TM221ME32TK
TM221Ce-T
TM221CEe-T
TM221C16U
TM221CE16U
TM221C24U
TM221CE24U
Bewegung/Bewegungstask
9%VC_Mbot i onTask_PTO 0 2 4
Administration
%VIC_READACTVEL_PTO 0 40

9%VC_READACTPCS _PTO

9/C_READSTS_PTO

9YMC_READMOTI ONSTATE_PTO

9%VC_READAX| SERROR_PTO

9%/C_RESET_PTO

9%VC_TOUCHPROBE_PTO

9%C_ABORTTRI GGER_PTO

9%C_READPAR PTO

%/C_WR TEPAR_PTO
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Abschnitt 2.2
Task-Struktur

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Tasks und Abfragemodi 51
Maximale Anzahl von Tasks und Eigenschaften 54
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Tasks und Abfragemodi

Ubersicht

Tasks

Der Modicon TM221M Logic Controller unterstitzt folgende Tasktypen:
o Master-Task

e Periodische Task

e Ereignistask

Die Master-Tasks kdnnen in einem der folgenden Abfragemodi konfiguriert werden:
e Freilaufender Modus
e Periodischer Modus

Weitere Informationen finden Sie unter Konfiguration von Programmverhalten und Tasks
(siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch).

Master-Tasks werden durch eine kontinuierliche zyklische Abfrage oder tber Software-Timer
durch die Definition einer Zykluszeit zwischen 1 und 150 ms (Standard 100 ms) im periodischen
Modus ausgel6st.

Periodische Tasks werden Uber Software-Timer ausgelést und demzufolge durch Definition der
Zykluszeit 1...255 ms (Standard 255 ms) im periodischen Modus konfiguriert.

Ereignistasks werden Uber physische Eingange oder HSC-Funktionsbausteine ausgeldst. Die
Ereignisse werden integrierten Digitaleingdngen (%10.2 bis %10.5) (steigende, fallende oder beide
Flanken) oder den Hochgeschwindigkeitszahlern zugeordnet (wenn der Zahler den Schwellenwert
fir den Hochgeschwindigkeitszahler erreicht). Abhangig von der Konfiguration kénnen Sie bis zu
zwei Ereignisse fir jeden HSC-Funktionsbaustein konfigurieren.

Fur jede Ereignistask muss eine Prioritat konfiguriert werden. Der Prioritatsbereich reicht von 0 bis
7, wobei Prioritat 0 der hdchsten Prioritat entspricht.
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Abfragemodus

Der freilaufende Modus ist ein kontinuierlicher und zyklischer Abfragemodus. In diesem Modus
startet der neue Zyklus direkt nach Beendigung des vorherigen Zyklus.

Folgende Abbildung zeigt die Beziehung zwischen den Master-Tasks und den periodischen Tasks,
wenn die Master-Task im freilaufenden Modus ausgefiihrt wird.

Periodische Task: Periodischer Modus
Master-Task: Normaler Modus

Periodisch ] | 1 1 1 1 [ ! [ 1

[ »!
V (d

Periodische Task-Periode

Master WL L. L ]— [ w1 [ 3
—! —p!

Mastertask Ruhemodus Mastertask Ruhemodus

Im freilaufenden Modus entspricht die Ruhezeit der Master-Task mindestens 30 % der globalen
Zykluszeit mit einem Minimum von 1 Millisekunde. Dieser Prozentsatz kann je nach Benutzeran-
wendung héher ausfallen (Zykluszeit der periodischen Task, Zykluszeit der Ereignistask,
Interaktion per Kommunikation usw.).

Im periodischen Modus wartet die SPS, bis die konfigurierte Zykluszeit abgelaufen ist, bevor sie
einen neuen Zyklus startet. Daher ist jede Abfrage von gleicher Dauer.

Folgende Abbildung zeigt die Beziehung zwischen den Master-Tasks und den periodischen Tasks,
wenn die Master-Task im periodischen Modus ausgefiihrt wird.

Periodische Task: Periodischer Modus
Master-Task: Periodischer Modus

Periodisch] | [ 1 M I 1 [ 1 M
—
Periodische Task Periodisch

Master [0 f i I R I T

Master-Task Periodisch

Wenn der Prozessor bei einer Konfiguration der Master-Task im freilaufenden Modus in den
Zustand HALTED Ubergeht, ist zu Uberprifen, ob die Abfrageverzégerung der periodischen Task
im Vergleich zur entsprechenden Periode einen hohen Wert aufweist. Ist das der Fall, dann
koénnen Sie Folgendes versuchen:

e Die freilaufende Master-Task als zyklische Task neu konfigurieren.

e Die Periode der periodischen Task erhéhen.

Die Ereignisprioritaten steuern die Beziehung zwischen den Ereignistasks, den Master-Tasks und
den periodischen Tasks. Die Ereignistask unterbricht die Ausfiihrung der Master-Task und der
periodischen Task.
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Folgende Abbildung zeigt die Beziehung zwischen den Ereignistasks, den Master-Tasks und den
periodischen Tasks im periodischen Modus:

Ereignisverhalten

Ereignis 1

(Prioritat 0) A

Ereignis | | —— I 1

(Prioritat 1) ‘f

Periodisch ?_ szall

Master | I s s e i s s = e

Die Ereignistasks werden Uber ein Hardware-Interrupt ausgeldst, das ein Task-Ereignis an die
Ereignistask sendet.

Watchdog-Timer

Sie kdnnen einen anwendungsspezifischen Watchdog-Timer fiir Master-Tasks und periodische
Tasks konfigurieren. Wenn die Task-Ausflihrungszeit die konfigurierte Zeit des Watchdog-Timers
Uberschreitet, wechselt die SPS in den Zustand HALTED.

Ein systemspezifischer Watchdog-Timer pruft, ob das Programm mehr als 80 % der Verarbei-
tungskapazitat beansprucht. In diesem Fall geht der Logic Controller in den Zustand HALTED Uber.
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Maximale Anzahl von Tasks und Eigenschaften

Beschreibung

Diese Tabelle beschreibt die Tasktypen, die fiir jede Task verfligbaren Abfragemodi, Auslésebe-
dingungen fir die Abfrage, vom Bediener konfigurierbare Bereiche, die maximale Anzahl an Tasks
und deren Ausfuhrungsprioritaten:

Tasktyp Abfragemodus | Auslésebedingung Konfigurierbarer Maximale Prioritat
Bereich Anzahl an
Tasks
Master Freilaufend Normal Nicht zutreffend 1 Niedrigste
Periodisch Software-Timer 1...150 ms
Periodisch Periodisch Software-Timer 1...255 ms 1 Hoher als die
Master-Task und
niedriger als
Ereignistasks
Ereignis Periodisch Physische Eingange %0.2.940.5 4 Hoéchste
WHSC- Bis zu 2 Ereignisse 4
Funktionsbausteine pro %HSC-Objekt
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Abschnitt 2.3

Steuerungszusténde und Verhalten

Einflhrung

Dieses Kapitel enthalt Informationen zu den Steuerungszustanden, Zustandsiibergdngen sowie
zu allgemeinen Verhaltensweisen in Reaktion auf Systemereignisse. Zunachst werden anhand
eines detaillierten Diagramms die verschiedenen Steuerungszustande erlautert. AnschlieRend
werden der Zusammenhang zwischen den Ausgangs- und den Steuerungszustanden sowie die
Befehle und Ereignisse beschrieben, die Zustandsiibergéange bewirken. Abschlielend enthalt das
Kapitel Informationen Uber persistente Variablen und die Wirkung verschiedener EcoStruxure
Machine Expert - Basic-Optionen zur Taskprogrammierung auf das Verhalten des Systems.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Diagramm der Steuerungszustande 56
Beschreibung der Steuerungszustande 57
Zustandsubergange der Steuerung 64
Persistente Variablen 67
Ausgangsverhalten 69
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Diagramm der Steuerungszusténde

Diagramm der Steuerungszusténde
Die nachstehende Abbildung illustriert die Steuerungszusténde:

Einschalten
'I HOCHFAHREN
Firmware glltig?

J

KEINE
SPANNUNG

Steuerung nur Uber
USB versorgt?

N

Anwendung

glltig?
A J
Startmodus
In vorherigem
= In STOP Zustand starten oZ
E starten N In RUN ‘&a
sl g starten Sc
=| = [
g2 €%
E g’ J Y Sh
5[ N Run/Stop-Eingang auf RUN Y
N - . L
= “;’ gesetzt oder nicht konfiguriert? Run/Stop-Eingang
o g 3 T N auf RUN gesetzt
3 ~ J oder nicht
konfiguriert?
Kaltstart erkannt?
J
N
- J Vorheriger Zustand war
- HALTED (ANGEHALTEN)?
L/ VN
STOPPED - — RUNNING (IN |
(GESTOPPT) > BETRIEB)

[ [
v

| HALTED (ANGEHALTEN) ‘
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Beschreibung der Steuerungszusténde

Einflhrung
Dieser Abschnitt enthalt eine detaillierte Beschreibung der Steuerungszustande.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEBSZUSTAND DES GERATS

e Gehen Sie niemals davon aus, dass sich die Steuerung in einem bestimmten Steuerungs-
zustand befindet, wenn Sie einen Zustandswechsel anfordern, die Steuerungsoptionen
konfigurieren oder die physische Konfiguration der Steuerung und der damit verbundenen
Gerate andern.

e Ziehen Sie die konkreten Auswirkungen auf alle angeschlossenen Gerate in Betracht, bevor
Sie irgendeinen dieser Vorgange durchfihren.

e Bevor Sie an einer Steuerung einen Vorgang ausfiihren, iberzeugen Sie sich anhand der
LEDs vom Zustand der Steuerung, prifen Sie den Zustand des Run/Stop-Eingangs,
vergewissern Sie sich, ob eine Ausgangsforcierung vorhanden ist und Uberpriifen Sie die
Statusinformationen der Steuerung in EcoStruxure Machine Expert - Basic.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

HINWEIS: Das Systemwort %SW6 kennzeichnet den Zustand der SPS (EMPTY, STOPPED,
RUNNI NG, HALTED und PONERLESS).
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Bei Verwendung der Funktion ,Start in RUN® beginnt die Steuerung mit der Ausfiihrung der
Programmlogik, sobald dem Gerat Strom zugefiihrt wird. Es ist unbedingt erforderlich, im Voraus
zu wissen, wie die automatische Reaktivierung der Ausgange den gesteuerten Prozess bzw. die
gesteuerte Maschine beeinflussen wird. Konfigurieren Sie den Run/Stop-Eingang, um die Funktion
,Start in RUN" besser kontrollieren zu kdnnen. Darlber hinaus ermdglicht der Run/Stop-Eingang
eine lokale Kontrolle liber dezentrale RUN-Befehle. Wenn die Ausgabe eines dezentralen RUN-
Befehls nach dem lokalen Stopp der Steuerung lber EcoStruxure Machine Expert - Basic
unbeabsichtigte Folgen haben kénnte, missen Sie den Run/Stop-Eingang zur Kontrolle dieser
Situation konfigurieren und verdrahten.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER MASCHINENSTART

e Stellen Sie sicher, dass das automatische Wiedereinschalten der Ausgange keine
unbeabsichtigten Folgen hat, bevor Sie die Einstellung ,Start in RUN“ verwenden.

e Verwenden Sie den Run/Stop-Eingang, um die Funktion ,Start in RUN“ besser kontrollieren
zu kénnen und einen unbeabsichtigten Systemstart von einem dezentralen Ort aus zu
verhindern.

e Uberpriifen Sie den Sicherheitszustand der Maschinen- oder Prozessumgebung, bevor Sie
den Run/Stop-Eingang unter Spannung setzen oder einen Run-Befehl von einem dezentralen
Ort aus erteilen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Bei Verwendung der Funktion ,Unbedingter Startin RUN® versucht die Steuerung, die Ausfiihrung
der Programmlogik zu starten, sobald das Gerat unter Spannung gesetzt wird, ungeachtet der
Ursache fiir den vorhergehenden Stopp der Steuerung. Das ist selbst dann der Fall, wenn die
Batterie nicht geladen ist oder fehlt. Aus diesem Grund startet die Steuerung mit auf Null neu
initialisierten Speicherwerten bzw. mit anderen vordefinierten Standardwerten. Es ist durchaus
vorstellbar, dass beim Neustart der Steuerung im Anschluss an eine kurze Spannungsunter-
brechung beispielsweise die Werte, die zum Zeitpunkt des Spannungsausfalls im Speicher
enthalten waren, verloren gegangen sind und der Neustart der Maschine u. U. unerwartete Folgen
mit sich bringt, da keine Batterie zur Sicherung der Speicherwerte vorhanden war. Es muss
unbedingt im Voraus bekannt sein, wie sich ein unbedingter Start auf den gesteuerten Prozess
bzw. die gesteuerte Maschine auswirkt. Konfigurieren Sie den Run/Stop-Eingang, um die Funktion
~Unbedingter Start in RUN* besser kontrollieren zu kénnen.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER MASCHINENBETRIEB

e Fihren Sie eine umfassende Risikoanalyse durch, um die Auswirkungen einer Konfiguration
der Steuerung mit der Funktion ,Unbedingter Start in RUN* unter allen mdglichen
Bedingungen zu erfassen.

e Verwenden Sie den Run/Stop-Eingang, um einen unerwiinschten unbedingten Neustart zu
vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Weitere Informationen zur Funktion ,Unbedingter Start in RUN® finden Sie unter Verhalten der
Anwendung (siehe EcoSfruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch).
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Tabelle der Steuerungszusténde
Diese Tabelle enthalt eine detaillierte Beschreibuung der Steuerungzusténde:

Zustand der Beschreibung Kommunikation | Ausfilhrung |LED

Steuerung der PWR |RUN
Anwendung

ERR

BOOTI NG Der Logic Controller Eingeschrankt Nein Ein Aus
verfligt Uber keine gliltige
Firmware.

Die
Kommunikationskanéle
werden freigegeben, um
die Aktualisierung der
Laufzeit-Firmware zu
ermoglichen.

Eine Anmeldung mit
EcoStruxure Machine
Expert - Basic ist nicht
moglich.

Ausgange werden auf
Initialisierungswerte
(siehe Seife 69) gesetzt.

Ein

EMPTY Dieser Zustand gibt an, Ja Nein Ein Aus
dass keine glltige
Anwendung vorhanden
ist.

Eine Anmeldung mit
EcoStruxure Machine
Expert - Basic ist mdglich
(download/animation
table).

Eingénge werden auf 0
forciert.

Ausgange werden auf
Initialisierungswerte
(siehe Seife 69) gesetzt.

1-maliges
Blinken
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Zustand der
Steuerung

Beschreibung

Kommunikation

Ausfiihrung
der
Anwendung

LED

PWR

RUN ERR

STOPPED

Dieser Zustand gibt an,
dass die SPS Uber eine
gliltige Anwendung
verfligt, die angehalten
wurde.

Eingénge werden
gelesen.

Ausgange werden auf
Fehlerausweichwerte
(siehe Seife 71)oder auf
forcierte Werte

(siehe Seife 71)aus
EcoStruxure Machine
Expert - Basic gesetzt.
Statusalarmausgang wird
auf 0 gesetzt.

Ja

Nein

Ein

Blinkend | Aus

RUNNI NG

Dieser Zustand gibt an,
dass die SPS die
Anwendung ausfihrt.
Eingénge werden von den
Anwendungstasks
gelesen.

Ausgéange werden von
den Anwendungstasks
bzw. Uber EcoStruxure
Machine Expert - Basic im
Online-Modus
geschrieben
(Animationstabelle,
Ausgangsforcierung
(siehe Seite 71)).
Statusalarmausgang wird
auf 1 gesetzt.

Ja

Ein

Ein Aus
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Zustand der
Steuerung

Beschreibung

Kommunikation

Ausfiihrung
der
Anwendung

LED

PWR

RUN ERR

HALTED

Dieser Zustand bedeutet,
dass die Anwendung
gestoppt wurde, weil bei
der Anwendung oder beim
System-Watchdog ein
Timeout-Fehler
festgestellt wurde.

(siehe Seite 234)

Die Daten behalten ihre
Werte bei und
ermdglichen dadurch die
Analyse der
Fehlerursache. Die Tasks
werden bei der letzten
Anweisung gestoppt.

Die
Kommunikationsfunktione
n entsprechen denjenigen
im Zustand STOPPED.
Eingénge werden nicht
gelesen und behalten ihre
letzten Werte bei.
Ausgénge werden auf
Fehlerausweichwerte
(siehe Seite 71) gesetzt.
Statusalarmausgang wird
auf 0 gesetzt.

Ja

Nein

Ein

Blinkend | Ein
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Zustand der
Steuerung

Beschreibung

Kommunikation

Ausfiihrung
der
Anwendung

LED

PWR

RUN ERR

POWNERLESS

Dieser Zustand gibt an,
dass die SPS nur lGber das
USB-Kabel mit Strom
versorgt wird. Dieser
Modus kann zur
Aktualisierung der
Firmware (Uber USB) oder
zum Download/Upload
der Benutzeranwendung
(uber USB) verwendet
werden.

Um den Zustand des
Logic Controllers zu
andern, schlieen Sie ihn
an die
Hauptstromversorgung
an, damit der Logic
Controller startet und die
installierten Komponenten
erneut ladt.

Eine Anmeldung mit
EcoStruxure Machine
Expert - Basic ist moglich
(download/upload/animati
on table).

Eingénge werden auf 0
forciert.

Ausgange werden auf
Initialisierungswerte
(siehe Seife 69) gesetzt.

Ja (nur USB)

Nein

Aus

Blinkend | Aus

HINWEIS:

Das Systemwort %SW6 kennzeichnet den Zustand der SPS (EMPTY, STOPPED,
RUNNI NG, HALTED und PONERLESS).
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Zustandsiibergange der Steuerung

Booten der Steuerung

Auswirkung: Fordert den Neustart des Logic Controllers an. Detaillierte Informationen zur
Einschaltsequenz finden Sie unter Diagramm der Steuerungszustande (siehe Seite 56).
Methoden:

e Aus- und Einschalten

e Neustart durch Skript

O Das Skript auf einer SD-Karte kann als letzten Befehl einen REBOOT-Befehl ausgeben.

Anwendungs-Download

Auswirkung: Ladt die Anwendung in den Speicher des Logic Controllers herunter.

Alternativ kdnnen Sie die Option Speicher zurlicksetzen auswahlen mit dem Standardwert 0, auf
den zurlickgesetzt wird; oder den aktuellen Wert aller Speicherwérter und -bits beim Anwendungs-
Download (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch) beibehalten.
Methoden:
e EcoStruxure Machine Expert - Basic Online-Schaltflache:
O Wahlen Sie den Befehl PC zu SPS (Download) aus.
Auswirkung: Léscht die Anwendung im Logic Controller und setzt den Logic Controller in den
Zustand EMPTY. Laden Sie die Anwendung in den Speicher des Logic Controllers herunter.

Bei erfolgreichem Download wird ein Kaltstart durchgefiihrt und der Logic Controller wird in
den Zustand STOPPED gesetzt.

e Ubertragung der Anwendungsdatei (iber SD-Karte:
O Auswirkung: Beim nachsten Neustart wird die Anwendung im Logic Controller geldscht und
die Anwendungsdateien werden von der SD-Karte in den SPS-Speicher heruntergeladen.

Bei erfolgreichem Download wird ein Kaltstart durchgefiihrt und die Steuerung wird in den
Zustand STOPPED versetzt.

Initialisieren der Steuerung

Auswirkung: Setzt die Steuerung in den Zustand EMPTY und dann, nach einem Kaltstart, in den
Zustand STOPPED.

Methoden:
e EcoStruxure Machine Expert - Basic Online-Schaltflache:
O Wahlen Sie den Befehl Steuerung initialisieren aus.

o Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display.
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Ausfiihren der Steuerung
Auswirkung: Veranlasst einen Ubergang in den Steuerungszustand RUNNI NG,

Methoden:

Run/Stop (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)-Schalter an der
Vorderseite:
O Veranlasst einen Ubergang in den Zustand RUNNI NG auf einer steigenden Flanke.

Run/Stop (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)-Eingang:

o Der Eingang muss in der Anwendung konfiguriert werden (Konfiguration der Digitaleingange
(siehe Seife 98)).

O Veranlasst einen Ubergang in den Zustand RUNNI NG auf einer steigenden Flanke.

EcoStruxure Machine Expert - Basic Online-Schaltflache:
O Wabhlen Sie den Befehl Steuerung in Betrieb setzen aus.

Einstellung fir den Startmodus (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)
der Anwendung:
O Start in Run, In vorherigem Zustand starten oder Unbedingter Start in Run

Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display.

Stoppen der Steuerung
Auswirkung: Lést den Ubergang in den Steuerungszustand STOPPED aus.

Methoden:

Run/Stop (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)-Schalter an der
Vorderseite:
o Forciert einen Ubergang in den Zustand STOPPED auf niedrigem Pegel.

Run/Stop (siehe Modicon M221 Logic Controller, Hardwarehandbuch)-Eingang:

o Der Eingang muss in der Anwendung konfiguriert werden (Konfiguration der Digitaleingange
(siehe Seife 98)).

o Forciert einen Ubergang in den Zustand STOPPED auf niedrigem Pegel.

EcoStruxure Machine Expert - Basic Online-Schaltflache:
O Wahlen Sie den Befehl Steuerung stoppen aus.

Einstellung fiir den Startmodus (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)
der Anwendung:
O Start in STOP oder Im vorherigen Zustand starten.

Befehl Download:
O Hierfir muss die Steuerung in den Zustand STOPPED versetzt werden (im Anschluss an den
Download befindet sich die Steuerung im Zustand STOPPED).

Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display.
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Fehler erkannt (Ubergang in den Zustand HAL TED)
Auswirkung: Lést den Ubergang in den Steuerungszustand HALTED aus.
Griinde fur eine Umschaltung in den HALTED-Zustand:

Kaltstart

Timeout des Anwendungs-Watchdogs (vom Benutzer konfiguriert) (siehe EcoStruxure Machine
Expert - Basic, Betriebshandbuch)

Timeout des System-Watchdogs (Systemuberlauf, tber 80 % der Verarbeitungskapazitat
beansprucht) (siehe Seite 53)

Bei einem Kaltstart werden beim Einschalten alle Daten mit ihren Standardwerten initialisiert und
das Programm startet am Anfang, wobei samtliche Systemvariablen geléscht wurden. Alle
Software- und Hardwareeinstellungen werden initialisiert.

Ein Kaltstart findet aus folgenden Griinden statt:

Booten der Steuerung ohne bestatigte Online-Anderung der Anwendung.
Setzen des Logic Controllers unter Spannung ohne geladene Backup-Batterie.
Download einer Anwendung

Initialisierung des Logic Controllers

Auswirkungen des Kaltstarts:

Warmstart

Initialisieren der Funktionsbausteine

Loéschen des Benutzerspeichers

Setzen der Systemobjekte %5 und Systemworter ¥8Wauf ihre Initialwerte

Neuladen der Parameter aus der Post-Konfiguration (Anderungen in der Post-Konfiguration
werden angewendet).

Wiederherstellen der Anwendung aus dem nicht-fllichtigen Speicher (nicht gespeicherte
Online-Anderungen gehen verloren)

Neustart der internen Komponenten der Steuerung

Bei einem Warmstart wird das Programm an der Stelle wiederaufgenommen, an der es zuletzt in
Betrieb war, wobei samtliche Zahler, Funktionsbausteine, Systemworter und Systembits erhalten
bleiben.
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Persistente Variablen

Automatische Speicherung bei Spannungsausfall

Im Anschluss an eine Spannungsunterbrechung speichert die Steuerung automatisch die ersten
50 Speicherworter (YWD bis ¥0AM9) im nicht-flichtigen Speicher. Die Daten werden bei der
Initialisierung im Speicherwortbereich wiederhergestellt, selbst dann, wenn die Steuerung
aufgrund einer Fehlfunktion der Batterie einen Kaltstart durchfiihrt.

Diese automatisch gespeicherten, persistenten Variablen werden neu initialisiert:

e Nach jedem Herunterladen, wenn das Kontrollkéstchen Speicher zuriicksetzen in den
Download-Einstellungen (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)
ausgewahlt ist.

e Nach einem Initialisierungsbefehl.

e Bei einer Aktivierung des Systembits %S0 (siehe Systembits (siefe Seife 264)).

Speichern per Benutzeranforderung

Speicherwdrter kdnnen im nicht-fliichtigen Speicher oder auf der SD-Karte gespeichert werden.
Zum Ausflihren des Speichervorgangs:
1. Wahlen Sie das Ziel mit %590 (siehe Systembits (siehe Seite 264)):

O Im Status 0: nicht-fliichtiger Speicher (Standard)

O Im Status 1: SD-Karte

2. Geben Sie die Anzahl der gespeicherten Speicherwdrter im Systemwort %SW148 an (siehe
Systemworter (siehe Seife 280)).
3. Stellen Sie den Systembit %S93 auf 1 ein (siehe Systembits (siehe Seite 264)).

Wenn der Speichervorgang abgeschlossen ist:

e Wird das Systembit %593 auf 0 zuriickgesetzt.

e Das Systembit %592 wird auf 1 gesetzt, um anzuzeigen, dass Speicherwdrter erfolgreich im
nicht-flichtigen Speicher gespeichert wurden (%890 auf 0 gesetzt).

e Das Systemwort %8WL47 gibt das Ergebnis der SD-Karten-Operation an (#5890 auf 1 gesetzt).

HINWEIS: Sie kdnnen einen Speichervorgang initiileren, wenn sich die Steuerung im RUNNI NG
Zustand befindet. Abh&ngig von der Anzahl der von lhnen spezifizierten Speichervariablen, kann
der Speichervorgang méglicherweise nicht innerhalb eines logischen Abfragezyklus erfolgen. Aus
diesem Grund sind die Speicherwerte unter Umsténden nicht konsistent, da sich der Wert von
Speichervariablen zwischen Abfragen dndern kann. Wenn Sie einen konsistenten Satz an Werten
fur die Variablen erhalten wollen, sollten Sie die Steuerung zunachst in den STOPPED-Zustand
versetzen.
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Wiederherstellen per Benutzeranforderung
Sie kdnnen die zuvor gespeicherten Speicherwdrter wiederherstellen. Zum Ausfiihren des
Wiederherstellens:
1. Setzen Sie das Systembit %592 auf 1.
Diese Operation des nicht-flichtigen Speichers hat keinen Effekt, wenn %592 0 ist (es wurden
zuvor keine Werte gespeichert).
2. Wahlen Sie die Quelle mit #5890 (siehe Systembits (siehe Seite 264)):
O Im Status 0: nicht-fliichtiger Speicher (Standard)
O Im Status 1: SD-Karte

3. Legen Sie zur Wiederherstellung aus dem nicht-flichtigen Speicher die Anzahl der Speicher-
worter im Systemwort %SW148 fest (siehe Systemworter (siehe Seife 280)). Wenn die
Wiederherstellung von der SD-Karte erfolgt, wird die vollstdndige Menory Vari abl es. csv-
Datei verarbeitet.

4. Stellen Sie den Systembit %S94 auf 1 ein (siehe Systembits (siehe Seife 264)).

Wenn der Wiederherstellungsvorgang abgeschlossen ist:

o Wird das Systembit %694 durch das System auf 0 zurlickgesetzt.

e Das Systemwort %8\W1.48 wird mit der Anzahl an wiederhergestellten Objekten aktualisiert

(wenn Sie beispielsweise 100 Worter zur Wiederherstellung angeben, zuvor aber nur 50
gespeichert wurden, dann ist der Wert von %6W.48 50).

e Das Systemwort %85WL47 gibt das Ergebnis der SD-Karten-Operation an (%890 auf 1 gesetzt).

Léschen per Benutzeranforderung

Sie kénnen die zuvor gespeicherten Speicherwdrter im nicht-fliichtigen Speicher I6schen. Zum

Ausflihren des Léschvorgangs:

e Stellen Sie den Systembit %S91 auf 1 ein (siehe Systembits (siehe Seife 264)).

e Nach dem Ende des Léschvorgangs werden die Systembits %S91 und %S92, sowie das
Systemwort %SW148 durch die Steuerung auf 0 zurlickgesetzt.

Diese Operation 16scht die Variablen im RAM-Speicher nicht.

HINWEIS: Es ist unmdglich, nur ausgewahlte Variablen zu I6schen; der gesamte Satz an
gespeicherten Variablen wird geldscht (dass heif3t, dass %SW148 keinen Einfluss auf den
Léschvorgang hat. Der Léschvorgang wurde unabhangig vom Wert %SW148 ausgefihrt).
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Ausgangsverhalten

Einflhrung

Die Steuerung definiert das Ausgangsverhalten in Reaktion auf Befehle und Systemereignisse auf
eine Weise, die groRere Flexibilitdt ermdglicht. Bevor wir die Auswirkungen der Befehle und
Ereignisse beschreiben, méchten wir etwas naher auf dieses Verhalten eingehen.

Im Folgenden sind die mdgliche Verhaltensweisen von Ausgangen aufgefihrt sowie die
Steuerungszustande, fur die sie jeweils gelten.
e Von der Anwendung verwaltet
e Initialisierungswerte
e Fehlerausweichverhalten (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)
O Fehlerausweichwerte
O Werte beibehalten

e Ausgangsforcierung

Von der Anwendung verwaltet
Die Anwendung verwaltet die Ausgdnge wie gewohnt. Dies gilt fir den Zustand RUNNI NG,

Hardware-Initialisierungswerte
Dieser Ausgangsstatus gilt fiir die Zustande BOOTI NG, EMPTY und POAERLESS.

Im Initialisierungszustand nehmen die Ausgénge die folgenden Werte an:
e Bei integrierten Ausgangen:

O Schneller Transistorausgang (Source/Quelle): 0 VDC
Schneller Transistorausgang (Sink/Senke): 24 VDC
Standard-Transistorausgang (Source/Quelle): 0 VDC
Standard-Transistorausgang (Sink/Senke) : 24 VDC
Relaisausgang: Geoffnet

O 00O

e Bei Erweiterungsmodulausgangen:
O Standard-Transistorausgang (Source/Quelle): 0 VDC
O Standard-Transistorausgang (Sink/Senke) : 24 VDC
O Relaisausgang: Geoffnet

Software-Initialisierungswerte
Dieser Ausgangszustand gilt fir den Download oder Reset der Anwendung. Er wird nach
Abschluss des Download-Vorgangs bzw. am Ende eines Warm- oder Kaltstarts angewendet.
Eingangsobjekte (% und % W, Netzwerkobjekte (YNE und YW und Modbus Serial IOScanner-
Eingangsobjekte (% Nund % WN) werden auf O gesetzt. Ausgangsobjekte (%€Q und %W,
Netzwerkobjekte (% VEE und % WW) und Modbus Serial IOScanner-Ausgangsobjekte (%N und
%N) werden in Ubereinstimmung mit dem ausgewéhlten Fehlerausweichverhalten gesetzt.
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Fehlerausweichverwaltung

Ziel des Fehlerausweichverhaltens ist die Steuerung der Ausgénge, wenn der Controller den
Zustand RUNNI NG verlasst.

Bei einem Ubergang vom Zustand RUNNI NGin den Zustand STOPPED oder HAL TED werden die
Fehlerausweichwerte angewendet, mit Ausnahme der nachstehend beschriebenen Sonderfalle.

Konfiguration des Fehlerausweichverhaltens

Das Ausweichverhalten bei einem Fehler wird auf der Registerkarte Programmierung im Fenster

Tasks —» Verhalten konfiguriert:

e \Wenn Fehlerausweichwerte ausgewahlt wurde, nehmen die Ausgangswerte im Fehlerfall die in
Fehlerausweichwert konfigurierten Werte an.

o Wenn Werte beibehalten ausgewahlt wurde, behalten die Ausgénge im Fehlerfall inre Werte
bei, mit Ausnahme der in Impulsgenerator- (PWM, PLS, PTO, FREQGEN) oder Reflexfunk-
tionen konfigurierten Ausgange.

Ausfiihrung des Fehlerausweichverhaltens

Im Fehlerfall geschieht Folgendes:

e Wenn Fehlerausweichwerte ausgewahlt ist, nehmen die Ausgange die in Fehlerausweichwert
konfigurierten Werte an.

e \Wenn Werte beibehalten ausgewahlt ist, behalten die Ausgange ihre Werte bei.

Sonderfalle:
e Alarmausgang, PTO und FREQGEN: Das Fehlerausweichverhalten wird nie angwendet. lhre
Fehlerausweichwerte werden auf 0 forciert.
e PLS, PWM und Reflexausgange:
O Wenn Fehlerausweichwerte ausgewahlt ist, nehmen die Ausgange die in Fehleraus-
weichwert konfigurierten Werte an.
O Wenn Werte beibehalten ausgewahlt ist, werden die Ausgange auf 0 gesetzt.

HINWEIS:

e Nach einem Download werden die Ausgange auf ihre Fehlerausweichwerte gesetzt.

e |Im Zustand EMPTY werden die Ausgange auf 0 gesetzt.

e Da das Datenabbild die physischen Werte widerspiegelt, werden die Fehlerausweichwerte
ebenfalls auf das Datenabbild angewendet. Bei der Verwendung des Systembits %69 zur
Anwendung von Fehlerausweichwerten werden jedoch nicht die Werte des Datenabbilds
geandert.
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Fehlerausweichwerte
Dieser Ausgangsstatus gilt fir die Zustdnde STOPPED und HALTED.

Im Fehlerfall nehmen die Ausgéange die folgenden Werte an:
e Bei integrierten Ausgangen:

O Schneller Transistorausgang: gemaf Fehlerausweicheinstellung
Standard-Transistorausgang: gemafR Fehlerausweicheinstellung
Relaisausgang: gemal Fehlerausweicheinstellung
E/A-Expertenfunktionen (HSC, PLS, PWM, PTO und FREQGEN):
- Ausgang (Source/Quelle): 0 VDC
- Ausgang (Sink/Senke): 24 VDC

e Bei Erweiterungsmodulausgangen:
O Standard-Transistorausgang: gemaf Fehlerausweicheinstellung
O Relaisausgang: gemaR Fehlerausweicheinstellung

0 0O

HINWEIS: Im Falle eines Fehlers am E/A-Erweiterungsbus tritt eine Ausnahme bei der
Anwendung der Fehlerausweichwerte ein. Fir weitere Informationen, siehe Allgemeine
Beschreibung der E/A-Konfiguration (siehe Seife 134).

Ausgangsforcierung
Die Steuerung ermdglicht es, den Zustand bestimmter Ausgange flir Systemtests, Inbetriebnahme
und Wartung auf einen definierten Wert zu forcieren.

Sie kdnnen den Wert eines Ausgangs forcieren, wahrend lhre Steuerung mit EcoStruxure Machine
Expert - Basic oder einer TMH2GDB Dezentralen Grafikanzeige (siehe Modicon TMH2GDB,
Grafisches Bedienterminal, Benutzerhandbuch) verbunden ist.

Verwenden Sie hierflr den Befehl Forcen in der Animationstabelle oder forcieren Sie den Wert
unter Verwendung der Tasten FO oder F1 im Kontaktplan-Editor.

Die Ausgangsforcierung setzt alle anderen Befehle an einem Ausgang aufer Kraft, unabhangig
von der gerade ausgefiihrten Tasklogik.

Die Forcierung wird nicht durch Online-Anderung oder Abmeldung von EcoStruxure Machine
Expert - Basic ausgeldst.

Die Forcierung wird automatisch durch einen Kaltstart (siehe Seife 66) sowie durch den Befehl
zum Download der Anwendung (siehe Seite 64) aufgeldst.
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E/A-Expertenfunktionen (HSC, PLS, PWM, PTO, und FREQGEN) sind von der Forcierung nicht
betroffen.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Sie mussen genau mit den Folgen einer Forcierung fiir die Ausgénge in Verbindung mit den
ausgeflhrten Tasks vertraut sein.

e Versuchen Sie keinesfalls, Ein-/Ausgénge in Tasks zu forcieren, deren Ausfiihrung zeitlich
nicht prazise festgelegt werden kann, es sei denn, die Forcierung soll bei der nachsten
Ausflihrung der Task angewendet werden, ungeachtet des jeweiligen Zeitpunkts.

e Wenn Sie einen Ausgang forcieren und keine direkte Wirkung auf den physischen Ausgang
festzustellen ist, beenden Sie EcoStruxure Machine Expert - Basic nicht, ohne die Forcierung
wieder aufzuheben.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Wiedereinschalten der Ausgénge

Im Falle einer Uberlast oder eines Kurzschlusses wird die Gruppe von Ausgéngen automatisch
gemeinsam in den Temperaturschutzmodus gesetzt (alle Ausgange in der Gruppe werden auf 0
gesetzt) und dann in regelmafRigen Abstanden (jede Sekunde) erneut aktiviert, um den
Verbindungsstatus zu testen. Dabei werden allerdings Kenntnisse Uber die Auswirkungen einer
Reaktivierung auf die Maschine und die gesteuerten Prozesse vorausgesetzt.

HINWEIS: Das Wiedereinschalten des Ausgangs trifft nicht auf Ausgénge vom Typ 'Sink’ zu.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER MASCHINENSTART

Unterbinden Sie das automatische Wiedereinschalten der Ausgénge, falls dieses Verhalten fir
die Maschine oder den Prozess nicht wiinschenswert ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

HINWEIS: Es wird nur ein Kurzschluss zwischen einem auf TRUE eingestellten Ausgang und 0 V
erkannt. Ein Kurzschluss zwischen einem auf FALSE gesetzten Ausgang und 24 V wird nicht
erkannt.
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Falls nétig kdnnen Sie Systembits und -worter verwenden, um zu erkennen, dass ein Kurzschluss
oder eine Uberlast aufgetreten ist und in welchem Ausgangs-Cluster dies aufgetreten ist. Das
Systembit %510 kann verwendet werden, um innerhalb lhres Programms zu erkennen, dass ein
Ausgangsfehler aufgetreten ist. Sie kdnnen das Systemwort %8\W.39 verwenden, um programm-
seitig zu bestimmen, in welchem Ausgangs-Cluster ein Kurzschluss oder eine Uberlast
aufgetreten ist.

Die Funktion zur automatischen erneuten Aktivierung (Wiedereinschalten) kann deaktiviert
werden, indem das Systembit %549 auf 0 gesetzt wird (%5649 ist standardmaRig auf 0 gesetzt).
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Abschnitt 2.4

Post-Konfiguration

Einflhrung
Dieses Kapitel beschreibt die Verwaltung und Konfiguration der Post-Konfigurationsdatei fiir den

Modicon M221 Logic Controller.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Post-Konfiguration 75
Verwaltung der Post-Konfigurationsdatei 77

74
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Post-Konfiguration

Einflhrung

Die Post-Konfiguration ist eine Option, mit der Sie einige Anwendungsparameter andern kénnen,
ohne die Anwendung bearbeiten zu miissen. Die Post-Konfigurationsparameter befinden sich in
der Datei Machine.cfg, die in der Steuerung gespeichert ist.

StandardmaRig werden alle Kommunikationsparameter in der Konfiguration der Anwendung
festgelegt. Unter bestimmten Umsténden kdnnen einige oder alle dieser Parameter jedoch tber
den Mechanismus "Post-Konfiguration" automatisch gedndert werden. In der Post-Konfigurati-
onsdatei kdnnen ein oder mehrere Parameter angegeben werden, die dann die durch die
Konfiguration vorgegebenen Parameter auler Kraft setzen kénnen. Beispiel: In der Post-
Konfigurationsdatei kdnnte ein Parameter gespeichert sein, der die Ethernet IP-Adresse der
Steuerung andern, aber alle weiteren Ethernet-Parameter, wie etwa die Gateway-Adresse,
unverandert lassen soll.

Parameter
Die Post-Konfigurationsdatei erméglicht die Anderung von Netzwerkparametern.

Ethernet-Parameter:
Adressen-Konfigurationsmodus
IP-Adresse

Subnetzmaske
Gateway-Adresse

Geratename

SL-Parameter, fir jede serielle Leitung in der Anwendung (integrierter Port oder TMC2SL1-
Modul):

e Physisches Medium

Baudrate

Paritat

Datenbits

Stoppbit

Modbus-Adresse

Polarisierung (fiir RS-485)
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Betriebsmodus
Die Post-Konfigurationsdatei wird gelesen und angewendet:

nach einem Warmstart (siehe Seite 66)

nach einem Kaltstart (siehe Seite 66)

nach einem Neustart (siehe Seite 64)

nach einem Download einer Anwendung (siehe Seite 64)

nach einer Ethernet-Neukonfiguration aufgrund des erneuten AnschlieRens eines Ethernet-
Kabels (ausschlieRlich fir den Ethernet-Teil der Post-Konfigurationsdatei (siefie Seite 147))

Weitere Informationen iber Steuerungszustéande und Zustandsiibergange finden Sie unter
Steuerungszustande und Verhalten (siehe Seite 55).
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Verwaltung der Post-Konfigurationsdatei

Einflhrung

Die Post-Konfigurationsdatei kann mittels einer SD-Karte Gbertragen, geandert oder geléscht
werden. Siehe Post-Konfigurationsverwaltung (siehe Seite 2317).

HINWEIS: Im Verzeichnis

Fi rmnvar es & Post Confi gurati on\ Post Confi gurati on\add_change\ usr\cfg des
EcoStruxure Machine Expert - Basic-Installationsverzeichnisses ist ein Beispiel fur eine Post-
Konfigurationsdatei vorhanden.

Dateiformat der Post-Konfigurationsdatei

Eine gliltige Konfiguration muss folgendes Format aufweisen:

e Das Zeichen '# kennzeichnet den Beginn eines Kommentars. Alles, was bis zum Ende der Zeile
auf dieses Zeichen folgt, wird ignoriert. Kommentare werden im Post-Konfigurationsbereich des
M221 Logic Controller nicht gespeichert.

e Es gilt die Regel channel . par anet er =val ue (keine Leerstelle vor und nach '=').

e Bei Channel und par amet er wird zwischen Gro3- und Kleinschreibung unterschieden.

e Zulassige Kanale, Parameter und Werte werden in der folgenden Tabelle beschrieben.

Kanal Parameter Beschreibung Wert
ETH IPMODE Adressen- 0 =Fest
Konfigurationsmodus 1=BOOTP
2 =DHCP
IP IP-Adresse Zeichenfolge in
Dezimalpunktschreibweise
MASK Subnetzmaske Zeichenfolge in
Dezimalpunktschreibweise
GATEWAY Gateway-Adresse Zeichenfolge in
Dezimalpunktschreibweise
NETWORKNAME Geratename im Netzwerk ASCII-Zeichenfolge (maximal 16
Zeichen)
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Kanal Parameter Beschreibung Wert
SL1 HW Physisches Medium 0 =RS-232
SL2 1=RS-485
BAUDS Dateniibertragungsrate 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400,
57600 oder 115200
PARITY Paritat fir Fehlererkennung | 0 = Keine
1 = Ungerade
2 = Gerade
DATAFORMAT Datenformat 7 oder 8
STOPBIT Stoppbit 1 oder 2
MODBUSADDR Modbus-Adresse 1..247
POLARIZATION Polarisierung (nur fir 0 = Nein
Steckmodule) 1=Ja
HINWEIS:

Bei Verwendung einer Post-Konfigurationsdatei fir die Ethernet-Konfiguration brauchen nicht

unbedingt alle Parameter definiert zu werden:

e Wenn der M221 Logic Controller (Uber die Benutzeranwendung) im DHCP- oder BOOTP-
Modus konfiguriert wird, werden die Netzwerkparameter IP (IP-Adresse), MASK
(Subnetzmaske) und GATEWAY (Gateway-Adresse) nicht in der Datei konfiguriert.

e Wird ein Parameter in der Post-Konfigurationsdatei nicht konfiguriert, dann verwendet der M221
Logic Controller den in den Benutzeranwendung konfigurierten Wert (siehe Ethernet-
Konfiguration (siehe Seite 146)).

o Wenn der M221 Logic Controller Giber die Benutzeranwendung im DHCP- oder BOOTP-Modus
konfiguriert und der feste IP-Modus (IPMODE = 0) in der Post-Konfigurationsdatei eingestellt
wird, konfigurieren Sie alle Netzwerkparameter (IP (IP-Adresse), MASK (Subnetzmaske) und
GATEWAY (Gateway-Adresse)), da diese nicht Gber die Benutzeranwendung konfiguriert
werden. Andernfalls startet der M221 Logic Controller mit der Ethernet-Standardkonfiguration.

Ubertragen der Post-Konfigurationsdatei

Nach dem Erstellen und Andern der Post-Konfigurationsdatei muss sie auf die Logiksteuerung
Ubertragen werden. Die Ubertragung erfolgt, indem die Post-Konfigurationsdatei mit einem Skript
auf eine SD-Karte kopiert wird.

Siehe Hinzufiigen oder Andern einer Post-Konfiguration (siehe Seite 231).
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Andern der Post-Konfigurationsdatei
Andern Sie die Post-Konfigurationsdatei mithilfe eines Texteditors auf dem PC.

HINWEIS: Die Codierung der Textdatei darf nicht gedndert werden. Die Standardcodierung
entspricht ANSI.

HINWEIS: Die Ethernet-Parameter der Post-Konfigurationsdatei kdnnen mit EcoStruxure Machine
Expert - Basic geéndert werden. Weitere Informationen hierzu finden Sie unter Verbinden mit einer
Logiksteuerung (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)

Léschen der Post-Konfigurationsdatei
Siehe Entfernen einer Post-Konfigurationsdatei (siehe Seite 233).

HINWEIS: Anstelle der entsprechenden Parameterdefinitionen in der Post-Konfigurationsdatei
werden die in der Anwendung definierten Parameter verwendet.
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Teil Il
Konfiguration des M221 Logic Controller-Systems

Ubersicht
Dieses Kapitel enthalt Informationen zur Konfiguration der M221 Logic Controller.

Inhalt dieses Teils
Dieser Teil enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
3 Konfiguration einer Steuerung 83
4 Konfiguration der integrierten Ein-/Ausgénge 97
5 Konfiguration des E/A-Busses 133
6 Konfiguration der integrierten Kommunikation 145
7 SD-Karte 217
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Kapitel 3

Konfiguration einer Steuerung

Ubersicht

In diesem Kapitel wird die Erstellung einer Konfiguration in EcoStruxure Machine Expert - Basic
und die Vorgehensweise zur Konfiguration des M221 Logic Controller-Systems beschrieben.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Erstellung einer Konfiguration 84
Optionale E/A-Erweiterungmodule 90
Konfiguration des M221 Logic Controller 95
Aktualisierung der Firmware mit dem Executive Loader Wizard 96
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Erstellung einer Konfiguration

Einflhrung

Sie konfigurieren eine Steuerung durch Erstellen einer Konfiguration in EcoStruxure Machine
Expert - Basic. Um eine Konfiguration zu erstellen, miissen Sie zunachst eine neues Projekt
erstellen oder ein vorhandenes Projekt 6ffnen.

Informationen zu den folgenden Themen sind dem Betriebshandbuch von EcoStruxure Machine
Expert - Basic zu entnehmen:

Erstellen eines Projekts oder Offnen eines vorhandenen Projekts

Austauschen einer Steuerung

Hinzufligen eines Erweiterungsmoduls zur einer Steuerung

Hinzufligen eines Steckmoduls zur Logiksteuerung

Speichern des Projekts

Nachstehend finden Sie einige allgemeine Informationen zur EcoStruxure Machine Expert - Basic-
Benutzeroberflache.

Fenster von EcoStruxure Machine Expert - Basic

Sobald Sie ein Projekt ausgewahlt haben, zeigt EcoStruxure Machine Expert - Basic das
Hauptfenster an.

Die Symbolleiste (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)am oberen Rand
des Hagptfensters enthalt Symbole, die Ihnen die Ausfiihrung géngiger Aufgaben ermdglichen, u.
a. das Offnen des Start-Meniis.

Neben der Symbolleiste befindet sich die Statusleiste (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch), in der Informationsmeldungen zum Status der Verbindung mit der Steuerung
angezeigt werden.

Unterhalb der Symbol- und Statusleiste ist das Hauptfenster in mehrere Module unterteilt. Jedes
Modul steuert eine andere Phase des Entwicklungszyklus und kann durch Klicken auf die
entsprechende Modulregisterkarte aufgerufen werden.
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Diese Abbildung zeigt die Symbolleiste, die Statusleiste und die Modul-Registerkarten im
Hauptfenster:
1 2

Neues Projekt * ‘ EcoStruxure Machine Expert — Basic | Qe

ID = 8- R ? 4 | COM1 = @” Programmfehler erkannt

Eigenschaften Konfiauration Programmierung Anzeige Inbetriebnahme

1 Symbolleiste
2 Statusleiste
3 Laschen

Element Beschreibung

Symbolleiste Bietet einen leichten Zugang zu allgemein verwendeten Funktionen.
Weitere Informationen hierzu finden Sie im Abschnitt Symbolleiste (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch).

Statusleiste Zeigt die Status- und Informationsmeldungen zum Systemstatus an.
Weitere Informationen hierzu finden Sie unter Statusleiste (siehe EcoStruxure Machine
Expert - Basic, Betriebshandbuch).

Laschen Um eine Anwendung zu entwickeln, arbeiten Sie sich durch die Registerkarten von links

nach rechts:

e Eigenschaften
Konfiguieren Sie die Projekteigenschaften.

o Konfiguration
Uber diese Registerkarte kénnen Sie die Hardware der Steuerung und der
zugeordneten Erweiterungsmodule replizieren und konfigurieren.

® Programmierung
Entwickeln Sie Ihr Programm in einer der unterstitzten Programmiersprachen.

® Anzeige
Erstellen Sie eine Bedieneroberflache fir ein grafisches Bedienterminal (Dezentrale
Grafikanzeige: Remote Graphic Display).
Detaillierte Informationen finden Sie im TMH2GDB Grafisches Bedienterminal
(Remote Graphic Display) - Benutzerhandbuch.

® Inbetriebnahme
Verwalten Sie die Verbindung zwischen EcoStruxure Machine Expert - Basic und der
Steuerung, laden Sie Anwendungen hoch/herunter und nehmen Sie eine Anwendung
in Betrieb.
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Hardwarelibersicht

Die Hardwareubersicht wird auf der linken Seite des Fensters Konfiguration angezeigt. Sie enthalt
eine strukturierte Ubersicht {iber die Hardwarekonfiguration. Wenn Sie Steuerungen,
Erweiterungsmodule oder Steckmodule im Projekt hinzufligen, werden der Hardwareubersicht
automatisch mehrere Knoten hinzugefugt.

HINWEIS: Die Knoten in der Hardwarelbersicht sind spezifisch fir die Steuerung und die
Hardwarekonfiguration. Diese Knoten hangen von den E/A-Funktionen ab, die von der jeweiligen
Steuerung und den jeweiligen Erweiterungsmodulen und Steckmodulen bereitgestellt werden.

Die folgende Abbildung zeigt die Hardwarelibersicht der Steuerungskonfiguration:
% Meldungen

= MyController (TM221CE40U)

[If Digitaleingange
> Digitalausgénge
X Analogeingange
123 Hochgeschwindigkeitszahler

LAY Impulsgeneratoren

= E/A-Bus
= [} Modul 1 (TM3DI8/G)
[IL Digitaleingénge
= @ ETH1

(il Modbus TCP
[ EtherNet/IP-Adapter
(=] w» SL1 (Serielle Leitung)

w Anzeige
Element Beschreibung
Digitaleingédnge Ermdglicht die Konfiguration der integrierten Digitaleingdnge der Steuerung.
Digitalausgénge Ermdglicht die Konfiguration der integrierten Digitalausgénge der Steuerung.
Analogeingénge Ermdglicht die Konfiguration der integrierten Analogeingénge der Steuerung.

Hochgeschwindigkeitszahler | Ermdglicht die Konfiguration der integrierten HSC-Funktionen
(Hochgeschwindigkeitszahler).

Impulsgeneratoren Konfigurieren der Funktionen des integrierten Impulsgenerators
(PLS/PWM/PTO/FREQGEN).

E/A-Bus Ermdglicht die Konfiguration der Erweiterungsmodule und Steckmodule, die
mit der Logiksteuerung verbunden sind.

ETHA1 Ermdoglicht die Konfiguration der integrierten Ethernet-Kommunikation.

Modbus TCP Ermdglicht die Konfiguration des Modbus TCP-Protokolls fiir die Ethernet-

Kommunikation.

n Serielle Leitung (1 oder 2, steuerungsspezifisch)
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Editor

Element Beschreibung

EtherNet/IP-Adapter Ermdglicht die Konfiguration des EtherNet/IP-Adapters fiir die Ethernet-
Kommunikation.

SLn (Serielle Leitung) Ermdglicht die Konfiguration der integrierten seriellen Leitung oder der
seriellen Leitung, die durch Verwendung eines Steckmoduls hinzugeflgt
wurde.

n Serielle Leitung (1 oder 2, steuerungsspezifisch)

Der Editor-Bereich wird in der Mitte des Fensters Konfiguration angezeigt. Hier wird eine grafische
Darstellung der Hardwarekonfiguration der Gerate angezeigt. Die Hardwarekonfiguration in einem
Projekt kann Folgendes beinhalten:

e lediglich eine Steuerung

e eine Steuerung mit Steckmodulen

e eine Steuerung mit Erweiterungsmodulen

e eine Steuerung mit Steck- und Erweiterungsmodulen

Im Editor-Bereich wird Folgendes angezeigt:

e eine kurze Beschreibung der Gerate, sobald Sie auf das Geratebild oder den zugehdrigen
Gerateknoten in der Hardwareubersicht klicken

e Konfigurationseigenschaften des in der Hardwareubersicht ausgewahlten Elements

Wenn Sie ein Erweiterungsmodul in der Konfiguration hinzufligen, wird dieses rechts neben der
Steuerung oder dem zuvor hinzugefligten Erweiterungsmodul angezeigt. Steckmodule werden im
Steckmodul-Steckplatz an der Steuerung hinzugefugt.

Wenn Sie eine Steuerung, ein Steckmodul oder ein Erweiterungsmodul konfigurieren, werden die
Konfigurationseigenschaften des in der Hardwareubersicht ausgewahlten Knotens unterhalb der
grafischen Konfiguration angezeigt. Mithilfe dieser Eigenschaften kénnen Sie das Gerat
konfigurieren.
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Diese Abbildung zeigt die Konfiguration einer Steuerung mit einem Erweiterungsmodul (die
Steuerung ist ausgewahilt):

R Q|@m

Gerateinformationen
v f

)

Meldungen

*

Geratebeschreibung
TM221M16R (Schraube), TM221M16RG (Feder) 8 Digitaleingénge, 8 Relaisausgange (2 A),
2 Analogeingange, 2 serielle Ports, modulare 24-VDC-Steuerung mit abnehmbaren
Klemmenleisten.
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Katalog

Der Katalogbereich wird auf der rechten Seite des Fensters Konfiguration angezeigt. Hier werden
samtliche Logiksteuerungen, Erweiterungsmodule und Steckmodule angezeigt, die mithilfe von
EcoStruxure Machine Expert - Basic konfiguriert werden kdnnen. Darliber hinaus enthalt dieser
Bereich eine kurze Beschreibung des ausgewahlten Gerats.

Mit der Drag & Drop-Methode (Ziehen und Ablegen) kdnnen Sie Objekte vom Katalogbereich in
den Editor-Bereich verschieben. Sie kdnnen auch die vorhandene Steuerung per Drag & Drop
durch eine andere Steuerung aus dem Katalog ersetzen.

Diese Abbildung zeigt den Katalog der Logic Controller und Erweiterungsmodule:

v M221 Logic Controller

Referenz Typ Komm. Ports Digitaleingang | Digitalausgang
TM221CE40R Kompakt VAC 1SL+1ETH 24 16 Relais A
TM221CE40T Kompakt 24 VDC 1SL+1ETH 24 16 Transistoren |
TM221M16T/G ~ Modular 24 VDC 2 SL 8 8 Transistoren
TM221M32TK Modular 24 VDC 2 SL 16 16 Transistoren
TM221ME16R/G  Modular 24 VDC 2 SL 8 8 Relais
TM221ME16T/G ~ Modular 24 VDC 1 SL+1ETH 8 8 Transistoren
TM221ME32TK ~ Modular24 VDC 1SL+1ETH 16 16 Transistoren Z

> Digitale TM3-E/A-Module

> Analoge TM3-E/A-Module

> Digitale TM2-E/A-Module

> Analoge TM2-E/A-Module

> TM3 Experten-E/A-Module

> M221-Steckmodule

Gerétebeschreibung

TM221M16R (Schraube), TM221M16RG (Feder) 8 Digitaleingange,
8 Relaisausgénge (2 A), 2 Analogeingénge, 2 serielle Ports,
modulare 24-VDC-Steuerung mit abnehmbaren Klemmenleisten.

[5v 2V

520 mA 432 mA
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Optionale E/A-Erweiterungmodule

Beschreibung

E/A-Erweiterungsmodule kdnnen in der Konfiguration als optional gekennzeichnet werden. Die
Funktion Optionales Modul bietet groRere Flexibilitat bei der Konfiguration durch die Méglichkeit
zur Definition von Modulen, die physisch nicht mit dem Logic Controller verbunden sind. Das
bedeutet, eine einzige Anwendung kann zahlreiche physische Konfigurationen von E/A-
Erweiterungsmodulen unterstiitzen und damit eine wesentlich bessere Skalierbarkeit bereitstellen,
ohne dass eine Vielzahl verschiedener Anwendungsdateien fiir dieselbe Anwendung verwaltet
werden muss.

Ohne die Funktion Optionales Modul wird beim Hochfahren des E/A-Erweiterungsbusses durch
den Logic Controller (im Anschluss an ein Aus- und Wiedereinschalten, einen Anwendungs-
download oder einen Initialisierungsbefehl) die in der Anwendung definierte Konfiguration mit den
mit dem E/A-Bus verbundenen physischen E/A-Modulen verglichen. Wenn der Logic Controller
neben anderen Diagnoseergebnissen feststellt, dass in der Konfiguration E/A-Module enthalten
sind, die nicht physisch auf dem E/A-Bus vorhanden sind, wird ein Fehler ausgegeben und der
E/A-Bus nicht gestartet.

Mit der Funktion Optionales Modul hingegen ignoriert der Logic Controller nicht vorhandene, als
optional gekennzeichnete E/A-Erweiterungsmodule, sodass der E/A-Erweiterungsbus gestartet
werden kann.

Der Logic Controller startet den E/A-Erweiterungsbus zum Zeitpunkt der Konfiguration (im
Anschluss an ein Aus- und Wiedereinschalten, einen Anwendungsdownload oder einen Initialisie-
rungsbefehl), selbst wenn optionale Erweiterungsmodule nicht physisch mit dem Logic Controller
verbunden sind.

Folgende Modultypen kénnen als optional gekennzeichnet werden:
e TM3-spezifische E/A-Erweiterungmodule
e TM2-spezifische E/A-Erweiterungmodule

HINWEIS: TM3Sender-/Empfangermodule (TM3XTRA1 und TM3XREC1) sowie TMC2-
Steckmodule kdnnen nicht als optional gekennzeichnet werden.

Die Anwendung muss mindestens mit der Funktionsebene (siehe EcoStruxure Machine Expert -
Basic, Betriebshandbuch)Ebene 3.2 konfiguriert werden, damit als optional gekennzeichnete
Module vom Logic Controller erkannt werden.
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Sie missen mit den Folgen und Auswirkungen einer Markierung der E/A-Module in Ihrer
Anwendung als ,optional” im Detail vertraut sein, ungeachtet dessen, ob die Module bei Betrieb
der Maschine bzw. bei laufendem Prozess physisch vorhanden sind oder nicht. Beruicksichtigen
Sie diese Funktion bei der Risikoanalyse.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Nehmen Sie in Ihre Risikoanalyse alle Anderungen der E/A-Konfiguration auf, die durch die
Markierung von E/A-Erweiterungsmodulen als ,optional” auftreten kénnen, insbesondere durch
die Einrichtung von TM3-Sicherheitsmodulen (TM38S...) als optionale E/A-Module, und
bestimmen Sie, ob diese Anderungen in Bezug auf Ihre Anwendung als akzeptabel gelten
kénnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Kennzeichnen eines E/A-Erweiterungsmoduls als optional im Offline-Modus

Gehen Sie vor wie folgt, um ein Modul hinzuzufiigen und in der Konfiguration als optional zu
kennzeichnen:

Schritt Aktion

1 Ziehen Sie das E/A-Erweiterungsmodul aus dem Katalog in den Editor.

2 Aktivieren Sie im Bereich Gerateinformationen das Kontrollkéstchen Optionales Modul:

Geréteinformationen

Optionales Modul
Meldungen

Geratebeschreibung TM3DI8 (Schraub),
TM3DI8G (Federzug) Digitaleingangs-
Erweiterungmodul (8-Kanal, 24 VDC)

Gehen Sie vor wie folgt, um ein bereits vorhandenes E/A-Erweiterungsmodul in der Konfiguration
als optional zu kennzeichnen:

Schritt Aktion

1 Wabhlen Sie das betreffende E/A-Erweiterungsmodul im Editor aus.

2 Aktivieren Sie im Bereich Gerateinformationen das Kontrollkastchen Optionales Modul.
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Optionale E/A-Erweiterungsmodule im Online-Modus

EcoStruxure Machine Expert - Basic lauft im Online-Modus, wenn eine physische Verbindung zu
einem Logic Controller hergestellt wurde.

Im EcoStruxure Machine Expert - Basic-Online-Modus ist die Anderung der Funktion Optionales

Modul deaktiviert. Sie kdnnen die heruntergeladene Konfiguration in der Anwendung anzeigen:

e Ein gelb dargestelltes E/A-Erweiterungsmodul ist als optional gekennzeichnet und beim Start
nicht physisch mit dem Logic Controller verbunden. Im Bereich Gerateinformationen wird ein
entsprechender Informationshinweis angezeigt.

e Ein rot dargestelltes E/A-Erweiterungsmodul ist nicht als optional gekennzeichnet und wird
beim Start nicht erkannt. Im Bereich Geréateinformationen wird ein entsprechender Informati-

onshinweis angezeigt.

Die Auswahl der Funktion Optionales Modul wird vom Logic Controller fir den Start des E/A-
Busses verwendet. Folgende Systemworter werden aktualisiert, um auf den Status der physischen
E/A-Buskonfiguration zu verweisen:

Systemwort

Bemerkung

%BW1L18

Statuswort des Logic
Controllers

Bits 13 und 14 sind relevant fiir den E/A-Modulstatus in Bezug auf den E/A-
Bus.

Bit 13 = FALSE: In der Konfiguration des E/A-Erweiterungsbusses als
obligatorisch definierte Module sind beim Start des E/A-Erweiterungsbusses
durch den Logic Controller nicht vorhanden oder nicht betriebsfahig. In diesem
Fall wird der E/A-Bus nicht gestartet.

Bit 14 = FALSE: Eines oder mehrere Module haben die Kommunikation mit
dem Logic Controller nach dem Start des E/A-Erweiterungsbusses
abgebrochen. Das ist der Fall, wenn ein E/A-Erweiterungsmodul beim Start
vorhanden ist, ungeachtet dessen, ob es als obligatorisch definiert oder als
optional gekennzeichnet wurde.

¥BWL19
Konfiguration der E/A-
Erweiterungsmodule

Jedes Bit ab Bit 1 (Bit O ist reserviert) wird einem konfigurierten E/A-
Erweiterungsmodul zugeordnet und gibt beim Start des E/A-Busses durch den
Controller an, ob das Modul optional (TRUE) oder obligatorisch (FALSE) ist.

%BWL20
Status der E/A-
Erweiterungsmodule

Jedes Bit ab Bit 1 (Bit O ist reserviert) wird einem konfigurierten E/A-
Erweiterungsmodul zugeordnet und verweist auf den Status des zugehorigen
Moduls.

Wenn der Logic Controller versucht, den E/A-Bus zu starten, und %8W.20
einen Wert ungleich Null aufweist (d. h. es wurde ein Fehler fir mindestens
eines der Module erkannt), wird der E/A-Erweiterungsbus nicht gestartet, es
sei denn, das entsprechende Bit in %8W119 ist auf TRUE gesetzt (was darauf
verweist, dass das Modul als optional gekennzeichnet ist).

Wenn der Wert von %8WL20 beim Start des E/A-Busses vom System gedndert
wird, bedeutet das, dass an mindestens einem E/A-Erweiterungsmodul
(ungeachtet der Funktion Optionales Modul) ein Fehler erkannt wurde.

Fir weitere Informationen siehe Systemworter (siehe Seife 250).
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Geteilte interne ID-Codes

Logic Controller identifizieren Erweiterungsmodule durch einen einfachen internen ID-Code.
Dieser ID-Code ist nicht spezifisch zu jeder Referenz, aber identifiziert die Struktur des
Erweiterungsmoduls. Aus diesem Grund kénnen verschiedene Referenzen denselben ID-Code
haben.

Wenn Sie zwei Module mit demselben internen ID-Code nebeneinander in der Konfiguration
deklarieren und beide als optional deklariert sind, dann wird am unteren Rand des Fensters
Konfiguration eine Meldung angezeigt. Es muss sich mindestens ein nicht optionales Modul
zwischen den optionalen Modulen befinden.

Diese Tabelle gruppiert die Modulreferenzen, die denselben internen ID-Code teilen:

Module mit demselben internen ID-Code
TM2DDI16DT, TM2DDI16DK

TM2DRA16RT, TM2DDO16UK, TM2DDO16TK
TM2DDI8DT, TM2DAISDT

TM2DRAS8RT, TM2DDOS8UT, TM2DDOSTT
TM2DDO32TK, TM2DDO32UK

TM3DI16K, TM3DI16/G

TM3DQ16R/G, TM3DQ16T/G, TM3DQ16TK, TM3DQ16U, TM3DQ16UG, TM3DQ16UK
TM3DQ32TK, TM3DQ32UK

TM3DI8/G, TM3DISA

TM3DQ8R/G, TM3DQS8T/G, TM3DQ8U, TM3DQ8UG

TM3DMB8R/G

TM3DM24R/G

TM3SAK6R/G

TM3SAF5R/G

TM3SAC5R/G

TM3SAFL5R/G

TMBAI2H/G

TM3AI4/G

TM3AI8/G

TM3AQ2/G

TM3AQ4/G

TM3AM6/G

TM3TM3/G
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Module mit demselben internen ID-Code

TM3TI4/G

TM3TI4D/G

TM3TI8T/G
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Konfiguration des M221 Logic Controller

Steuerungskonfiguration

Die Konfiguration der Steuerung ergibt sich aus der Anzahl und dem Typ der integrierten
Eingénge/Ausgange, der E/A-Objekte und der Kommunikationsports.

Verwenden Sie die Registerkarte Konfiguration, um die Eigenschaften Ihrer Steuerung und der
Erweiterungsmodule zu konfigurieren. Wahlen Sie einen Knoten in der Hardwarelbersicht aus, um
die Eigenschaften der Steuerung zu konfigurieren.

Die nachstehende Tabelle enthélt die verfligbaren Konfigurationen fiir den M221 Logic Controller:

Bestellnummer | Digitalein- Digitalaus- | Analogein- | Hochgeschwin- |Impulsgene- | Ethernet | Serielle
gang gang gang digkeitszahler rator Leitung

TM221M16R. | X X X X - - X

TM221C+R

TM221C--U X X X X X - X

TM221ME16R. | X X X X - X X

TM221CE«R

TM221M16T+ X X X X X - X

TM221M32TK

TM221CeT

TM221ME16Ts | X X X X X X X

TM221ME32TK

TM221CE-«T

TM221CE--U

X Verfuigbar zur Konfiguration in EcoStruxure Machine Expert - Basic. Weitere Informationen zur Konfiguration:
Fir Digitaleingdnge sieheKonfiguration der Digitaleingange (siehe Seite 98).

Fir Digitalausgange sieheKonfiguration der Digitalausgange (siehe Seite 102).

Fir Analogeingange sieheKonfiguration der Analogeingénge (siehe Seite 105).

Fir Hochgeschwindigkeitszahler sieheKonfiguration von Hochgeschwindigkeitszahlern (siehe Seite 108).
Fir Impulsgeneratoren sieheKonfigurieren des Impulsgenerators (siehe Seite 120).

Fir Ethernet siehe Ethernet-Konfiguration (siehe Seite 746).

Fir serielle Leitungen siehe Konfiguration der seriellen Leitung (sie/he Seite 1917).

O00OO00O0OO0
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Aktualisierung der Firmware mit dem Executive Loader Wizard

Uberblick

Sie kénnen die Firmware der Steuerung mit dem Executive Loader Wizard aktualisieren.

Informationen zum Status der Firmware in Ihrer Steuerungen finden Sie unter Steuerungszu-
stdnde und Verhalten (siehe Seite 55).

Aktualisieren der Firmware der Steuerung
Gehen Sie vor wie folgt, um den ExecLoader Wizard zu starten:

Schritt

Aktion

1

SchlieBen Sie sémtliche Windows-Anwendungen, einschlieRlich virtueller Maschinen.

2

Klicken Sie auf Start - Programme - Schneider Electric — EcoStruxure Machine Expert - Basic
— EcoStruxure Machine Expert - Basic Firmware-Update oder flihren Sie die Datei
ExecloaderWizard.exe im Installationsordner/Execloader-Ordner von EcoStruxure Machine
Expert - Basic aus.
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Kapitel 4

Konfiguration der integrierten Ein-/Ausgange

Ubersicht

In diesem Kapitel wird die Konfiguration der integrierten E/A-Objekte fiir den M221 Logic Controller
beschrieben.

Die Anzahl der integrierten Ein- und Ausgénge ergibt sich aus der Steuerungsreferenz. Weitere
Informationen hierzu finden Sie in den folgenden Tabellen:

e TM221C Logic Controller (siehe Seife 22)

e TM221M Logic Controller (siehe Seite 28)

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
41 Konfiguration der Digitaleingédnge 98
4.2 Konfiguration der Digitalausgange 102
4.3 Konfiguration der Analogeingange 105
4.4 Konfiguration des Hochgeschwindigkeitszahlers 107
4.5 Konfiguration des Impulsgenerators 119
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Konfiguration der integrierten Ein-/Ausgénge

Abschnitt 4.1

Konfiguration der Digitaleingénge

Konfiguration der Digitaleingange

Einfihrung

Standardmafig werden alle Digitaleingange als Standardeingdnge verwendet. Einige
Digitaleingénge sind schnell und kdnnen zur Konfiguration von Hochgeschwindigkeitszahlern
(siehe Seife 108) verwendet werden, wahrend andere Eingange als Ereignisquellen konfiguriert
werden kdnnen.

Konfiguration der Digitaleingange
In der nachstehenden Tabelle wird die Konfiguration der Digitaleingdnge beschrieben:

Schritt | Aktion
1 Klicken Sie auf den Knoten Digitaleingénge in der Hardwareubersicht, um die Eigenschaften der
Digitaleingdnge anzuzeigen.
Diese Abbildung zeigt die Eigenschaften der Digitaleingédnge im Editor-Bereich:
Digitaleingénge
\‘,{,Z:det Adresse | Symbol yg,r:wendel Filterung ﬁ];?%iche» Run/Stop | Ereignis Prioritat | Unterprogramm Kommentar
%10.0 Filterung 3 ms | \P/Jef\l;vtendet
9 i Nicht
%10.1 Filterung 3 ms D verwendet
i Nicht
%10.2 Filterung 3 ms L[ o
y Nicht
%10.3 Fiterung 3 ms O voandich
%104 Fiterng ~ 3ms [
N Nicht
%10.5 Filterung 3 ms D erweridet
%10.6 Filterung 3 ms D \,jemtendet
%l0.7 Fiterung ~ 3ms m N
T n
2 Bearbeiten Sie die Eigenschaften, um die Digitaleingange zu konfigurieren.
Weitere Informationen zu den Konfigurationsparametern der Digitaleingange finden Sie in der
nachstehenden Tabelle.
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In dieser Tabelle werden die Parameter zur Konfiguration der Digitaleingdnge beschrieben:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet

Nein

True/False

False

Gibt an, ob der Eingangskanal in einem
Programm verwendet wird.

Adresse

Nein

%10.x

Zeigt die Adresse des Digitaleingangs in der
Steuerung an, wobei x der Kanalnummer
entspricht.

Wenn die Steuerung Uber 8 digitale
Eingangskanale verfigt, liegt x zwischen 0 und
7.

Wenn die Steuerung Uber 16 digitale
Eingangskanale verflgt, liegt x zwischen 0 und
15.

Beispiel: %4 0. 2 entspricht dem dritten digitalen
Eingangskanal des Logic Controllers.

Symbol

Ja

Hiermit kann ein Symbol angegeben werden,
das mit dem Digitaleingangsobjekt verknupft
werden soll.

Doppelklicken Sie auf die Spalte Symbol,
geben Sie den Namen des Symbols ein und
dricken Sie Enter.

Verwendet von

Nein

Alle

Filterung

Zeigt den Namen der Komponente an, die den
Eingangskanal verwendet.
Wenn der Eingangskanal beispielsweise von
einem Unterprogramm verwendet wird,
erscheint in diesem Feld Benutzerlogik.
Mégliche Werte in diesem Feld:
o Benutzerlogik
Filterung
Speicherung
Run/Stop
Ereignis
%HSCx
wobei x der
Hochgeschwindigkeitszahlerinstanz in der
Steuerung entspricht.
® %FCy
wobei y der Instanz des schnellen Zahlers in
der Steuerung entspricht.

Wenn ein Eingang von mehr als einem Vorgang
verwendet wird, erscheinen alle Werte in
diesem Feld durch ein Komma getrennt.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Filterung

Ja

Kein Filter
3ms
12 ms

3ms

Ermdglicht die Auswahl der Rauschfilterdauer
fur den Eingangskanal.

Die Verwendung eines Filters fur
Digitaleingange reduziert das Rauschen am
Steuerungseingang.

Wenn Sie einen Filter fir einen Eingang
auswahlen, ist eine Konfiguration des Eingangs
fur folgende Zwecke nicht méglich:

® Speicherung

e Ereignis

Speicherung

Ja

True/False

False

Ermdglicht das Aktivieren bzw. Deaktivieren
der Speicherung flr Eingange, die als Ereignis
konfiguriert sind (% 0. 2...94 0. 5).
StandardmaRig ist diese Option aufgrund des
Standardwerts von Filterung deaktiviert. Stellen
Sie Filterung auf Kein Filter ein, um die Option
Statusspeicherung zu aktivieren.

Durch die Statusspeicherung kénnen Impulse
mit einer klrzeren Dauer als die Zykluszeit der
Steuerung gespeichert werden.

Wenn ein Impuls kiirzer ist als ein Zyklus und
einen Wert groRRer oder gleich 1 ms aufweist,
speichert die Steuerung den Impuls, der dann
beim nachsten Zyklus aktualisiert wird.

Wenn Sie die Speicherung fiir einen Eingang
aktivieren, ist eine Konfiguration zu folgenden
Zwecken nicht moglich:

e Filterung

® Run/Stop

e Ereignis

Run/Stop

True/False

False

Ermdglicht die Konfiguration 1 digitalen
Eingangs als zuséatzlicher Run/Stop-Schalter.
Wenn Sie einen Digitaleingang als Run/Stop-
Schalter konfigurieren, kénnen Sie den
Eingang in keinem anderen Funktionsbaustein
(z. B. einem HSC-, einem Schnellzahler-
Funktionsbaustein usw.) verwenden.

Wenn Sie Run/Stop fir einen Eingang
aktivieren, ist eine Konfiguration zu folgenden
Zwecken nicht moglich:

e Speicherung

e Ereignis
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Ereignis

Ja

Nicht
verwendet
Fallende Flanke
Steigende
Flanke

Beide Flanken

Nicht
verwendet

Ermdglicht die Auswahl eines Ereignisses, das

die Eingénge %4 0. 2...94 0. 5.

StandardmaRig ist diese Option aufgrund des

Standardwerts von Filterung deaktiviert. Stellen

Sie Filterung auf Kein Filter ein, um die Option

Ereignis zu aktivieren.

Wenn Sie in der Dropdown-Liste ein Ereignis

(aufer Nicht verwendet) auswahlen:

® Der Parameter Prioritat ist aktiviert, sodass
Sie die Prioritat fur das Ereignis festlegen
kénnen.

® Ein Ereignis-Task wird erstellt und
angezeigt (siehe EcoStruxure Machine
Expert - Basic, Betriebshandbuch)in der
Registerkarte Konfiguration.

Prioritat

Ermdglicht die Festlegung der Prioritat des
auslésenden Ereignisses flr die Eingadnge
%0.2..9%0. 5.

Sie kénnen die Prioritat jedes Ereignisses uber
den Parameter Prioritét festlegen. Dieser
Parameter kann nur fur Eingédnge verwendet
werden, die als Ereignis konfiguriert sind.
Weisen Sie jedem konfigurierten Ereignis eine
andere Prioritat zu: Wenn 2 Ereignisse die
gleiche Prioritat aufweisen, erscheint eine
Fehlermeldung im Fenster.

Unterprogramm

Nein

Alle

Leer

Zeigt das Unterprogramm an, das einem als
Ereignis konfigurierten Eingang zugeordnet ist.

Kommentar

Hiermit kann ein Kommentar angegeben
werden, der mit dem Digitaleingangsobjekt
verknUpft werden soll.

Doppelklicken Sie auf die Spalte Kommentar,
geben Sie den Kommentar ein und driicken Sie
Enter.

Weitere Einzelheiten zur Konfiguration werden auf der Registerkarte Programmierung angezeigt.
Weitere Informationen finden Sie unter Digitaleingénge (%) (siehe Seite 242).
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Abschnitt 4.2

Konfiguration der Digitalausgénge

Konfiguration der Digitalausgange

Einfihrung

Standardmafig werden alle Digitalausgange als Standardausgéange verwendet. Bei Steuerungen
mit Transistorausgangen entsprechen 2 Ausgange schnellen Transistorausgangen und kénnen
zur Konfiguration von Impulsgeneratoren (siehe Seife 720) verwendet werden.

Konfiguration der Digitalausgénge
In der nachstehenden Tabelle wird die Konfiguration der Digitalausgange beschrieben:

Schritt | Aktion
1 Klicken Sie auf den Knoten Digitalausgénge in der Hardwareubersicht, um die Eigenschaften der
Digitalausgénge anzuzeigen.
Diese Abbildung zeigt die Eigenschaften der Digitalausgange im Editor-Bereich:
Digitalausgénge
Verwendet | Adresse Symbol Verwendet von | Statusalarm Fehlerwert Kommentar
%Q0.0 ] 0
%Q0.1 O 0
%Q0.2 | 0
%Q0.3 E 0
%Q0.4 ] 0
%Q0.5 O 0
%Q0.6 ]| 0
%Q0.7 | 0
2 Bearbeiten Sie die Eigenschaften, um die Digitalausgénge zu konfigurieren.
Weitere Informationen Uber die Parameter zur Konfiguration der Digitalausgénge finden Sie in der
nachstehenden Tabelle.
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In dieser Tabelle werden die Parameter zur Konfiguration der Digitalausgadnge beschrieben:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet

Nein

True/False

False

Gibt an, ob der Ausgangskanal in
einem Programm verwendet wird.

Adresse

Nein

%Q0.x

Zeigt die Adresse des
Digitalausgangs in der Steuerung
an, wobei x der Kanalnummer
entspricht.

Wenn die Steuerung Uber 8 digitale
Ausgangskanale verflgt, liegt x
zwischen O und 7.

Wenn die Steuerung iber 16 digitale
Ausgangskanale verflgt, liegt x
zwischen 0 und 15.

Beispiel: %60. 2 entspricht dem
dfritten digitalem Ausgangskanal der
Steuerung.

Symbol

Ja

Hiermit kann ein Symbol angegeben
werden, das mit dem
Digitalausgangobjekt verknupft
werden soll.

Doppelklicken Sie auf die Spalte
Symbol, geben Sie den Namen des
Symbols ein und driicken Sie Enter.

Verwendet von

Nein

Alle

Leer

Zeigt den Namen der Komponente
an, die den Ausgangskanal
verwendet.

Wenn der Ausgangskanal
beispielsweise als Statusalarm
verwendet wird, erscheint hier die
Komponente Alarm.

Statusalarm

Ja

True/False

False

Ermdglicht das Aktivieren oder
Deaktivieren des Statusalarms fur
den Ausgang (%0. 0 bis %0. 7).
Sie kénnen nur einen
Ausgangskanal fur den Statusalarm
konfigurieren.

Sie kénnen einen Ausgang nicht als
Statusalarm konfigurieren, wenn der
Ausgang in einem Programm
verwendet wird.

Der Wert des Statusalarms ist 1,
wenn sich die Steuerung im Status
RUNNI NG befindet, und 0 in allen
anderen Status.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Fehlerausweichwert

Ja

1 oder 0

0

Definieren Sie den Wert, der auf
diesen Ausgang angewendet
werden soll (Fehlerausweichwert 0
oder 1), wenn die Steuerung in den
STOPPED -Zustand oder einen
Ausnahmezustand Ubergeht. Der
Standardwert betréagt 0. Wenn der
Fehlerausweichmodus Werte
beibehalten konfiguriert wurde,
behalt der Ausgang seinen aktuellen
Wert bei, wenn die Steuerung in den
Modus STOPPED-Zustand oder
einen Ausnahmezustand Ubergeht.
Dieses Feld ist flr den als
Statusalarm konfigurierten Ausgang
deaktiviert.

Kommentar

Ja

Hiermit kann ein Kommentar
angegeben werden, der mit dem
Digitalausgangobjekt verknlpft
werden soll.

Doppelklicken Sie auf die Spalte
Kommentar, geben Sie den
Kommentar ein und driicken Sie
Enter.

Weitere Einzelheiten zur Konfiguration werden auf der Registerkarte Programmierung angezeigt.
Weitere Informationen finden Sie unter Digitalausgange (%) (siehe Seife 24.3).
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Abschnitt 4.3

Konfiguration der Analogeingange

Konfiguration der Analogeingénge

Einflhrung

In EcoStruxure Machine Expert - Basic verfligen Analogeingange Uber keine konfigurierbaren
Eigenschaften. Standardmafig werden alle Analogeingange als Standardeingéange verwendet.

Konfiguration der Analogeingange
In der nachstehenden Tabelle wird die Konfiguration der Analogeingénge beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Klicken Sie auf den Knoten Analogeingénge in der Hardwarelbersicht, um die Eigenschaften der
Analogeingdnge anzuzeigen.
Diese Abbildung zeigt die Eigenschaften der Analogeingange im Editor-Bereich:

Analogeingénge

Verwendet Adresse Symbol Typ Bereich Minimum Maximum Filter Filtereinheit | Abtasten Einheiten | Kommentar

%IW0.0 0-10V Standard 0 1000 0

%IW0.1 0-10V Standard 0 1000 0

Bearbeiten Sie die Eigenschaften, um die Analogeingange zu konfigurieren.
Weitere Informationen Uber die Parameter zur Konfiguration der Analogeingange finden Sie in der
nachstehenden Tabelle.

In dieser Tabelle werden die Parameter zur Konfiguration der Analogeingange beschrieben:

Parameter Verénderbar | Wert Standardwert Beschreibung

Verwendet Nein True/False | False Gibt an, ob der Eingangskanal in einem
Programm verwendet wird.

Adresse Nein %IWO0.x - Zeigt die Adresse des Analogeingangs in

der Steuerung an, wobei x der
Kanalnummer entspricht.

Wenn die Steuerung Uber 2 analoge
Eingangskanale verfligt, nimmt x den Wert
0 oder 1 an. Beispiel: %4 W). 1 entspricht
dem zweiten analogen Eingangskanal der
Steuerung.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Symbol

Ja

Hiermit kann ein Symbol angegeben
werden, das mit dem
Analogeingangsobjekt verkniipft werden
soll.

Doppelklicken Sie auf die Spalte Symbol,
geben Sie den Namen des Symbols ein
und driicken Sie Enter.

Typ

Nein

0-10V

0-10V

Gibtden Kanalmodus an. Beispiel:

0-10 V bezieht sich auf den Kanal, der fiir
einen elektrischen Eingang mit einem
Spannungsbereich von 0 bis 10 V
verwendet werden kann.

Bereich

Nein

Normal

Normal

Gibt den Wertebereich eines Kanals an.

Minimum

Nein

0

0

Gibt den unteren Messgrenzwert an.

Maximum

Nein

1000

1000

Gibt den oberen Messgrenzwert an.

Filter

Nein

0

0

Gibt den Filterwert an. Multiplizieren Sie
dies mit dem Wert fiir Filtereinheit, um die
Filterzeit zu erhalten.

Filtereinheit

Nein

100 ms

Leer

Gibt die Zeiteinheit fur den Filterwert an.

Abtasten

Nein

Leer

Einheiten

Nein

Alle

Leer

Gibt die Einheit des Analogeingangs an.

Kommentar

Ja

Hiermit kann ein Kommentar angegeben
werden, der mit dem
Analogeingangsobjekt verknipft werden
soll.

Doppelklicken Sie auf die Spalte
Kommentar, geben Sie den Kommentar
ein und driicken Sie Enter.

Weitere Einzelheiten zur Konfiguration werden auf der Registerkarte Programmierung angezeigt.
Weitere Informationen finden Sie unter Analogeingange (%IW) (siehe Seite 244).
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Abschnitt 4.4

Konfiguration des Hochgeschwindigkeitszahlers

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Konfiguration von Hochgeschwindigkeitszahlern 108
Konfiguration von 2-Phasen- und 1-Phasenzéhlern 112
Konfiguration des Frequenzmessers 117
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Konfiguration von Hochgeschwindigkeitszéhlern

Einflhrung

Sie kdnnen Hochgeschwindigkeitszahler konfigurieren, um eine der folgenden Funktionen
auszufihren:

Ei nphasi g

Zwei phasig [Impuls / Ri chtung]

Zwei phasi g [ Quadratur X1]

Zwei phasi g [ Quadratur X2]

Zwei phasi g [ Quadrat ur X4]

Frequenznesser

Informationen zur Auswahl einer Funktion finden Sie unter Hochgeschwindigkeitszéhler in
Zahlmodi (siehe Modicon M221 Logic Controller, Bibliothekshandbuch zu erweiterten Funktionen)
oder Hochgeschwindigkeitszahler im Frequenzmesser-Modus (siehe Modicon M221 Logic
Controller, Bibliothekshandbuch zu erweiterten Funktionen).

Der Funktionsbaustein des Typs Hochgeschwindigkeitszéhler funktioniert mit einer maximalen
Frequenz von 100 kHz in allen Zahimodi und in einem Bereich von 0 bis 65535 im
Einzelwortmodus bzw. von 0 bis 4294967295 im Doppelwortmodus.

Die Funktionsbausteine des Typs Hochgeschwindigkeitszahler verwenden dedizierte E/A-

Eingange sowie Hilfsein- und -ausgange. Diese Ein- und Ausgange sind nicht der exklusiven

Nutzung durch Hochgeschwindigkeitszdhler-Funktionsbausteine vorbehalten:

e \Wenn der dedizierte Eingang/Ausgang nicht von einer HSC-Instanz verwendet wird, steht er der
Anwendung als normaler Digitaleingang/-ausgang zur Verfigung.

e Wenn die Anwendung einen dedizierten HSC-Eingang/-Ausgang nicht als Standard-
Digitaleingang/-ausgang verwendet, ist er fur die entsprechende HSC-Instanz verflugbar.

Ei nphasi g — E/A-Zuweisung

Haupteingange Hilfseingdnge Reflexausgange
%-SCO % 0.0 = % 0. 2 % 0.3 %0. 2 %0. 3
%HSC1 %0.6 o %0.5 % 0.4 %0. 4 %0. 5
%HSC2 %0.1 o o o %0. 2 %2. 3
9%HSC3 %0.7 - - - %. 4 %. 5
Ei nphasi g |Impulseingang |Nicht verwendet |Preset-Eingang | Erfassungs- | Reflexausgang 0 | Reflexaus-
eingang gang 1
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Zwei phasi gl npul s /

Ri cht ung — E/A-Zuweisung

Haupteingénge Hilfseingénge Reflexausgénge
%-SCO % 0.0 %0.1 % 0. 2 % 0. 3 %0. 2 %0. 3
%-SC1 % 0.6 %0.7 %0.5 %0.4 %0. 4 %0. 5
I'mpul's / Richtung Impulseingang | Richtungs- | Preset- | Erfassungs- |Reflexaus- | Reflexaus-
eingang Eingang |eingang gang 0 gang 1
Zwei phasi gQuadr at ur — E/A-Zuweisung
Haupteingange Hilfseingange Reflexausgange
%HSCo % 0.0 %0.1 %0.2 %0.3 %0. 2 %0. 3
%-SC1 % 0. 6 %0.7 % 0.5 % 0. 4 %0. 4 %0. 5
Quadratur X1 |Impulseingang |Impulseingang | Preset-Ein- | Erfassungs- | Reflexaus- | Reflexausgang 1
Phase A Phase B gang eingang gang 0
Quadratur X2 |Impulseingang | Impulseingang | Preset-Ein- | Erfassungs- | Reflexaus- | Reflexausgang 1
Phase A Phase B gang eingang gang 0
Quadratur X4 |Impulseingang | Impulseingang | Preset-Ein- | Erfassungs- | Reflexaus- | Reflexausgang 1
Phase A Phase B gang eingang gang 0
Frequenznesser — E/A-Zuweisung
Haupteingédnge Hilfseingdnge Reflexausgange
%-HSCo %0.0 = > - - -
%HSC1 %0.6 > - - - -
Frequenznesser Impulseingang | Nicht Nicht Nicht Nicht Nicht
verwendet |verwendet |verwendet |verwendet |verwendet
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Konfiguration von Hochgeschwindigkeitszdhlern
In dieser Tabelle wird die Konfiguration von Hochgeschwindigkeitszéhlern beschrieben:

Schritt

Beschreibung

1 Klicken Sie in der Hardware-Baumstruktur auf den Knoten Hochgeschwindigkeitszahler.

Verwend. Adresse

Hochgeschwindigkeitszéhler

Symbol Typ

Ergebnis: Die Liste Hochgeschwindigkeitszahler wird angezeigt.

‘ Konfiguration

Nicht konfiguriert

Nicht konfiguriert

Nicht konfiguriert

Kommentar

2 Klicken Sie auf ... in der Spalte Konfiguration, um den Typ des Hochgeschwindigkeitszahlers auszuwahlen,

der zugewiesen werden soll, und um das Fenster Hochgeschwindigkeitszihler-Assistent aufzurufen.
Weitere Informationen zu Hochgeschwindigkeitszédhlern finden Sie in der nachstehenden Tabelle.

In dieser Tabelle werden die Parameter zur Konfiguration von Hochgeschwindigkeitszahlern

beschrieben:
Parameter Verénderbar Wert Standardwert Beschreibung
Verwendet Nein TRUE/FALSE FALSE Gibt an, ob der
Hochgeschwindigkeitszéhler in
einem Programm verwendet wird.
Adresse Nein %SG Gibt die Adresse des
Hochgeschwindigkeitszéhlers an,
wobei i der Objektnummer
entspricht.
Symbol Ja - - Hiermit kann ein Symbol
angegeben werden, das mit dem
Hochgeschwindigkeitszahlerobjekt
verkniipft werden soll.
Doppelklicken Sie in die Spalte
Symbol, um das Feld zu bearbeiten.
Typ Nein Ni cht Ni cht Gibt den Betriebsmodus des
konfiguriert konfiguriert Zahlers an.
Ei nphasi g
Zwei phasi g
Frequenzmesser
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Parameter Veranderbar Wert Standardwert Beschreibung
Konfiguration |Ja [...] Deaktiviert Ermdoglicht Ihnen die Konfiguration
(Schaltflache) der Hochgeschwindigkeitszahler-

Parameter mithilfe des Fensters
Hochgeschwindigkeitszahler-
Assistent.

Kommentar Ja - - Hiermit kann ein Kommentar
angegeben werden, der mit dem
Hochgeschwindigkeitszahlerobjekt
verknipft werden soll.
Doppelklicken Sie in die Spalte
Kommentar, um das Feld zu
bearbeiten.

Einzelheiten zur Konfiguration von Zwei phasig [l nmpul s / Ri chtung], Zwei phasi g

[ Quadratur X1], Zwei phasi g [ Quadratur X2], Zwei phasi g [ Quadrat ur X4] und
Ei nphasi g finden Sie unter Konfiguration von 2-Phasen- und 1-Phasenzahlern

(siehe Seite 112).

Einzelheiten zur Konfiguration des Fr equenznesser finden Sie im Abschnitt Konfigurieren des
Frequenzmessers (siehe Seite 117).
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Konfiguration von 2-Phasen- und 1-Phasenzahlern

Hochgeschwindigkeitszahler-Assistent

Diese Abbildung zeigt eine Instanz des Assistentenfensters fur4SC0, das als Zwei phasi g
[Impul's / Richtung] konfiguriert wurde:

1

! Hochgeschwindigkeitszahler-Assistent %HSC0 !
Typ des HSC | Zweiphasig ~ ZAhimodus Eingangsmodus | Impuls / Richtung s |—2
— Allgemein
[] Doppelwort
Wert Ereignis Trigger Prioritat Unterprogramm
Preset 0
Schwellenwert S0 1 THO | Nicht verwendet y 7 |
Schwellenwert S1 2 TH1 l Nicht verwendet 4 7 I
— Eingénge
Verwenden als Eingang
Impulseingang [ %10.0
Richtungseingang ¥ %10.1
Standard-Eingang /] %10.2
Standard-Eingang O & %10.3
— Reflexausgange
Verwenden als Ausgang Wert < SO 80 <= Wert < S1 Wert >= S1
Reflexausgang 0 O 6 %Q0.2
Reflexausgang 1 O 6 %Q0.3
Ubernehmen
3
Element Beschreibung
1 Zeigt den Titel des Assistenten-Dialogfelds fiir die ausgewahlte HSC-Instanz %4SCi an.
2 Ermdglicht lhnen die Auswahl des HSC-Typs, Modus und 2-Phasenzéahler-Typs.
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Element

Beschreibung

3

Zeigt die dedizierten Eingange, Hilfseingdnge und Reflexausgange an.
In diesem Bereich des Assistentenfensters werden fiir jeden Zahlertyp und die HSC-Instanz
andere Eigenschaften angezeigt. Weitere Informationen finden Sie unter Dedizierte E/A-

Zuweisungen (siehe Seite 109).

Gemeinsame Parameter
Diese Tabelle enthalt eine Beschreibung der Parameter, die alle Zahlertypen gemein haben:

Parameter Verénderbar | Wert Standardwert | Beschreibung
Typ des HSC Ja Nicht konfiguriert |- Gibt den Betriebsmodus des
Ei nphasi g ausgewahlten Zahlers an und
Zwei phasi g erméglicht dessen Anderung.
Frequenznesser Die Optionen sind abhangig von der
Instanz und dem Typ von HSC in
den anderen Instanzen. Siehe
Dedizierte E/A-Zuweisungen
(siehe Seite 109).
Zshimodus Nein Frei-grof - Gibt den ausgewahlten
Betriebsmodus des Zahlers an.
Die Optionen sind abhangig von der
Instanz und dem Typ von HSC in
den anderen Instanzen. Siehe
Dedizierte E/A-Zuweisungen
(siehe Seite 109).
Eingangsmodus Ja Inpuls / Richtung |- Gibt den Betriebsmodus des
Quadratur X1 ausgewahlten Zahlers an und
Quadratur X2 erméglicht dessen Anderung.
Quadratur X4 Die Optionen sind abh&ngig von der
Instanz und dem Typ von HSC in
den anderen Instanzen. Siehe
Dedizierte E/A-Zuweisungen
(siehe Seite 109).
Doppelwort Ja TRUE/FALSE FALSE Ermdglicht das Umschalten
zwischen einer
Eingangsdatengréfe von Word
(16 Bit) und Double Word (32 Bit).
Durch die Aktivierung dieses Felds
wechselt die DatengréRRe von Word
(16 Bit) zu Double Word (32 Bit).
Preset Ja 0...65535 0 Erméglicht die Definition des
(Word) (Word) Preset-Werts flr Zahlfunktionen.
0...4294967295 0
(Double Word) (Double
Word)

EIO0000003299 02/2020

113




Konfiguration der integrierten Ein-/Ausgénge

Parameter Veranderbar | Wert Standardwert | Beschreibung
Schwellenwert SO Ja 0...65535 65535 Ermdglicht das Definieren des
(Word) (Word) Werts fiir das HSC-Flag S0, das
0...4294967295 4294967295 den Wert des Schwellenwerts THO
(Double Word) (Double enthalt.
Word)
Schwellenwert S1 Ja 0...65535 0...65535 Ermdglicht das Definieren des
(Word) (Word) Werts fir das HSC-Flag S1, das
0...4294967295 0... den Wert des Schwellenwerts TH1
(Double Word) 4294967295 | enthalt.
(Double
Word)
Trigger Ja Nicht verwendet Nicht Ermdglicht die Auswahl einer
Fallende Flanke verwendet Trigger-Funktion fur ein Ereignis
Steigende Flanke (fir beide Schwellenwerte THO und
Beide Flanken TH1) aus der Liste.
Durch die Auswahl einer Trigger-
Funktion wird der Parameter
Prioritat veranderbar.

Prioritat Ja 0..7 7 Ermdglicht das Festlegen der
Prioritat fur die Trigger-Funktion
eines Ereignisses (fur beide
Schwellenwerte THO und THL1).
Das Feld ist ausgegraut, bis Sie
eine Trigger-Funktion auswahlen.

Unterprogramm Nein Alle Leer Zeigt das Unterprogramm an, das
einem als Ereignis konfigurierten
Eingang zugeordnet ist (fir die
Schwellenwerte THO und TH1).

Standardeingang Ja TRUE/FALSE FALSE Konfigurierbar als Preset-Eingang
durch Auswahl des
Kontrollkastchens Verwenden als,
nur fur %4SC0 und %HSCL, jeweils
% 0.2und % 0. 5.

Standardeingang Ja TRUE/FALSE FALSE Konfigurierbar als Catch-Eingang

durch Auswahl des
Kontrollkastchens Verwenden als,
nur fir %44SCO und %HSCL, jeweils
% 0.3 und % 0. 4.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Reflexausgang 0

Ja

TRUE/FALSE

FALSE

Konfigurieren Sie Reflexausgang 0
%0. 2 fiur entweder %4SCO oder
%HSC2.

Konfigurieren Sie Reflexausgang 0
%0. 4 flr entweder %HSC1 oder
9HSC3.

Reflexausgang 1

Ja

TRUE/FALSE

FALSE

Konfigurieren Sie Reflexausgang 1
%0. 3 fur entweder %4SCO oder
%HSC2.

Konfigurieren Sie Reflexausgang 1
%0. 5 fur entweder %4SC1 oder
%4SC3.

Wert < SO

Ja

TRUE/FALSE

FALSE

Ermdglicht das Aktivieren oder
Deaktivieren der Bedingung, unter
der der Zahler kontinuierlich mit
dem Ausgangswert verglichen wird,
um den Reflexausgang zu setzen,
sobald der Ausgangswert geringer
ist als der Wert des HSC-Flag SO.

S0 <= Wert < S1

Ja

TRUE/FALSE

FALSE

Ermdglicht das Aktivieren oder
Deaktivieren der Bedingung, unter
der der Z&hler kontinuierlich mit
dem Ausgangswert verglichen wird,
um den Reflexausgang zu setzen,
sobald der Ausgangswert gro3er
oder gleich dem Wert des HSC-
Flags SO und kleiner als der Wert
des HSC-Flags S1 ist.

Wert >= S1

Ja

TRUE/FALSE

FALSE

Ermdglicht das Aktivieren oder
Deaktivieren der Bedingung, unter
der der Zahler kontinuierlich mit
dem Ausgangswert verglichen wird,
um den Reflexausgang zu setzen,
sobald der Ausgangswert groRer
oder gleich dem Wert des HSC-
Flags S1 ist.
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Zwei phasig [ nmpuls / Ri chtung] Parameter

Diese Tabelle enthalt eine Beschreibung der fiir Zwei phasi g [I npul s / Ri chtung]
spezifischen Parameter:

Parameter Veranderbar | Wert Standardwert | Beschreibung

Impulseingang Nein TRUE/FALSE | TRUE Als Impulseingang konfiguriert, nur an %4SC0
und %1SC1 bzw. % 0. 0 und % 0. 6.

Richtungseingang | Nein TRUE/FALSE | TRUE Als Richtungseingang konfiguriert, nur an %4SC0

und %4SC1 bzw. % 0. 1 und %4 0. 7.
o TRUE = Abwartszahlen
o FALSE = Aufwartszahlen

Zwei phasi g [ Quadratur X1],Zwei phasi g [ Quadratur X2] und Zwei phasi g [ Quadr at ur

X4] — Parameter

In der nachstehenden Tabelle werden die spezifischen Parameter fir Zwei phasi g [ Quadr at ur
X1], Zwei phasi g [ Quadrat ur X2] und Zwei phasi g [ Quadr at ur X4] beschrieben:

Parameter Veranderbar | Wert Standardwert | Beschreibung

Impulseingang | Nein TRUE/FALSE TRUE Als Impulseingang fir Phase A konfiguriert, nur
Phase A an 9%44SCO und %HSC1 bzw. % 0. 0 und % 0. 6.
Impulseingang | Nein TRUE/FALSE TRUE Als Impulseingang fur Phase B konfiguriert, nur
Phase B an %SCO und %4SC1 bzw. % 0. 1 und %4 0. 7.

Ei nphasi g Parameter

Diese Tabelle enthélt eine Beschreibung der fir Ei nphasi g spezifischen Parameter:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Impulseingang

Nein

TRUE/FALSE

TRUE

Sie kdnnen bis zu vier HSC fir den HSC-Typ
Ei nphasi g konfigurieren, die Folgende als
Impulseingang verwenden:

9% 0. 0 fir %4SCO
9% 0. 6 fir %HSCL
9 0. 1 fir %HSC2
% 0. 7 fir %1SC3
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Konfiguration des Frequenzmessers

Hochgeschwindigkeitszahler-Assistent

Diese Abbildung zeigt das Fenster Hochgeschwindigkeitszéhler-Assistent (%HSCO) fir den
Zahlertyp Fr equenznesser:

Hochgeschwindigkeitszahler-Assistent %HSC0

Typ des HSC | Frequenzmesser v‘

Allgemein

|:| Doppelwort

Zeitfenster

O 100ms
@ 1s
Eingange
Verwenden als Eingang

Impulseingang %10.0

[ Ubernehmen ] [Abbrechen ]
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Parameter des Frequenzmessers

In der folgenden Tabelle werden die einzelnen Parameter im Fenster Hochgeschwindigkeits-
zéhler-Assistent (%HSCi) fiir den Zahlertyp Fr equenznesser beschrieben :

Parameter Veranderbar | Wert Standardwert Beschreibung
Typdes HSC |Ja Ni cht konfiguriert |Frequenzmesser | Gibtden Betriebsmodus des
Ei nphasi g ausgewdhlten Zahlers an und
Zwei phasi g erméglicht dessen Anderung.
Frequenznesser Der Frequenznesser ist
konfigurierbar an %4SCO und/oder
%1SCL. Siehe Frequenzmesser —
E/A-Zuweisung (siehe Seife 109).
Doppelwort Ja TRUE/FALSE FALSE Verwendet ein 32-Bit-Preset-Wort.
Durch die Aktivierung dieses Felds
andert sich die Datengréf3e von
Wort (16 Bit) zu Doppelwort
(32 Bit).
Zeitfenster Ja 100 ms 1s Ermdglicht die Auswahl der
1s Zeitbasis zur Messung der
Frequenz zwischen 100 Hz und
100 kHz.
Impulseingang | Nein TRUE/FALSE TRUE Gibt den als Impulseingang
verwendeten Eingang an, % 0. 0
fir %44SCO oder % 0. 6 fiur %44SC1.

Weitere Einzelheiten zur Konfiguration werden auf der Registerkarte Programmierung angezeigt.

Weitere Informationen Uiber den Funktionsbaustein H gh Speed Count er finden Sie im Modicon
M221 Logic Controller Erweiterte Funktionen — Bibliothekshandbuch im Kapitel zum
Hochgeschwindigkeitszahler-Funktionsbaustein (%HSC).
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Abschnitt 4.5

Konfiguration des Impulsgenerators

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Konfiguration von Impulsgeneratoren 120
Konfigurieren von Pulse (%PLS) 123
Konfiguration von Pulse Width Modulation (%PWM) 126
Konfiguration von Pulse Train Output (%PTO) 128
Konfigurieren des Frequenzgenerator (%FREQGEN) 132
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Konfiguration von Impulsgeneratoren

Einfiihrung
Die Impulsgenerator-Funktionsbausteine, Pul se (PLS), Pul se Wdth Mdul ati on (PW),
Pul se Train Qutput (PTO undFrequency Cenerator (FREQGEN) werden verwendet,
um Rechteckwellensignale oder modulierte Wellensignale auf den zweckbestimmten Ausgangs-
kanalen %0. O oder %0. 1 zu generieren.

Die PWM-Ausgénge generieren ein moduliertes Wellensignal mit variabler Breite und variablem
Arbeitszyklus. Die PTO-Ausgénge generieren eine Rechteckwelle zur Steuerung eines linearen,
einachsigen Stepper- oder Servo-Antriebs im Open-Loop-Betrieb. Der PLS generiert ebenfalls
eine Rechteckwelle flir eine programmierte Impulsanzahl.

Konfiguration von Impulsgeneratoren
In der nachstehenden Tabelle wird die Konfiguration von Impulsgeneratoren beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Klicken Sie auf den Knoten Impulsgeneratoren in der HardwareUbersicht, um die Eigenschaften der
Impulsgeneratoren anzuzeigen.
Diese Abbildung zeigt die Eigenschaften der Impulsgeneratoren im Editor-Bereich:

Impulsgeneratoren

Konfiguriert | Adresse Symbol Typ Konfiguration Kommentar

%PLS1/%PWM1/%PTO1/%FREQGEN1 Nicht konfiguriert

Bearbeiten Sie die Eigenschaften und klicken Sie auf [...], um den Impulsgeneratorausgang zu
konfigurieren.

Weitere Informationen Uber die Parameter zur Konfiguration von Impulsgeneratoren finden Sie in
der nachstehenden Tabelle.
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In der folgenden Tabelle werden die Parameter des Impulsgenerators beschrieben:

Parameter Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet Nein

True/False

False

Gibt an, ob der vom Impulsgenerator
erzeugte Ausgang in einem Programm
verwendet wird.

Adresse Nein

%PLSx
%PWMx
%PTOXx
%FREQGENXx

%PLSx/
%PWMx/
%PTOx/
%FREQGENX

Zeigt die Adresse des Impulsausgangs

(Pul se), des
Impulsbreitenmodulationsausgangs (Pul se
W dt h Modul ati on), des
Impulswellenausgangs (Pul se Train

Qut put ) oder des Frequenzgenerators
(Frequency Gener at or) an, wobei x fir
die Ausgangsnummer steht.

Symbol Ja

Hiermit kann ein Symbol angegeben werden,
das mit dem Impulsgeneratorobjekt verknupft
werden soll.

Doppelklicken Sie in die Spalte Symbol, um
das Feld zu bearbeiten.

Typ Nein

Nicht konfiguriert
PLS

PWM

PTO

FREQGEN

Nicht
konfiguriert

Zeigt den Impulsgeneratortyp an, der fir den
Ausgangskanal verwendet wird.

Konfiguration |Ja

[--]
(Schaltflache)

Aktiviert

Ermdglicht hnen die Konfiguration des
Impulsgenerators mithilfe des Fensters
Impulsgenerator-Assistent.

Kommentar Ja

Hiermit kann ein Kommentar angegeben
werden, der mit dem Impulsgeneratorobjekt
verknupft werden soll.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar,
um das Feld zu bearbeiten.

PLS-Konfiguration

Weitere Informationen finden Sie unter Konfiguration von Pulse (%PLS) (siehe Seite 123).

Weitere Informationen tber den Funktionsbaustein Pul se finden Sie im Modicon M221 Logic
Controller Erweiterte Funktionen — Bibliothekshandbuch im Kapitel tiber Pulse (%PLS)
(siehe Modicon M221 Logic Controller, Bibliothekshandbuch zu erweiterten Funktionen).
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PWM-Konfiguration

Siehe Konfiguration von Pulse Width Modulation (%PWM) (siehe Seite 126)

Weitere Informationen tber den Funktionsbaustein Pul se W dt h Modul at i on finden Sie im
Modicon M221 Logic Controller Erweiterte Funktionen — Bibliothekshandbuch im Kapitel Gber

Pulse Width Modulation (%PWM) (siehe Modicon M221 Logic Controller, Bibliothekshandbuch zu
erweiterten Funktionen).

PTO-Konfiguration

Siehe Konfiguration von Pulse Train Output (%PTO) (siehe Seite 128))

Weitere Informationen iber den Funktionsbaustein Pul se Tr ai n Qut put finden Sie im Modicon
M221 Logic Controller Erweiterte Funktionen — Bibliothekshandbuch im Kapitel tiber Pulse Train

Output (%PTO) (siehe Modicon M221 Logic Controller, Bibliothekshandbuch zu erweiterten
Funktionen).

Konfiguration des Frequenzgenerators

Siehe Konfigurieren des Frequenzgenerators (%FREQGEN) (siehe Seite 128)

Weitere Informationen uber den Funktionsbaustein FREQGEN finden Sie im Modicon M221 Logic
Controller Erweiterte Funktionen — Bibliothekshandbuch im Kapitel zum Frequenzgenerator
(%FREQGEN) (siehe Modicon M221 Logic Controller, Bibliothekshandbuch zu erweiterten
Funktionen).
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Konfigurieren von Pulse (%PLS)

Impulsgenerator-Assistent fiir PLS

Diese Abbildung zeigt das Fenster Impulsgenerator-Assistent, wenn Typ des Impulsgenerators
auf PLS eingestellt ist:

Impulsgenerator-Assistent %PLS0
Allgemein | Typ des Impulsgenerators ™ %Q0.0

Verhalten | O Doppelwort

Periode Zeitbasis S 2

Preset ICI

Ubernehmen Abbrechen

EIO0000003299 02/2020 123



Konfiguration der integrierten Ein-/Ausgénge

Die folgende Tabelle beschreibt die einzelnen Parameter, die verfligbar sind, wenn der Kanal im

Modus PLS konfiguriert ist:

Parameter Wert Standardwert | Beschreibung
Typ des Nicht konfiguriert PLS Ermdéglicht die Auswahl des Impulsgeneratortyps und die
Impulsgenerators | PLS Konfiguration der Ausgangseigenschaften.
PWM Waéhlen Sie:
PTO ® PLS, um die Ausgangskanale im PLS-Modus zu
FREQGEN konfigurieren. Siehe Konfiguration von Pulse (%PLS)
(siehe Seite 123).
e PWM, um die Ausgangskanale im PWMModus zu
konfigurieren. Siehe Konfiguration von Pulse Width
Modulation (%PWM) (siehe Seite 126)
® PTO, um die Ausgangskanéle im PTO-Modus zu
konfigurieren. Siehe Konfiguration von Pulse Train
Output (%PTO) (siehe Seite 128))
o FREQGEN, um die Ausgangskanale im FREQGEN-
Modus zu konfigurieren. Siehe Konfigurieren des
Frequenzgenerators (%FREQGEN)
(siehe Seite 132).
Doppelwort True/False False Ermdglicht das Umschalten der DatengroRe zwischen
Word (16 Bit) und Double Word (32 Bit).
Dieser Parameter ist standardmaRig deaktiviert. Die
aktuelle DatengréRe entspricht folglich einem Word
(16 Bit).
Durch die Aktivierung dieses Felds wechselt die
DatengréfRe zu Double Word (32 Bit).
Zeitbasis 0.1 ms 1s Ermdglicht die Auswahl der Zeitbasis fir die
1ms Frequenzmessung.
10 ms
1s
Preset Der folgenden Tabelle |0 Ermdglicht die Definition des Preset-Werts fiir den
kénnen Sie alle Impulsausgang.
voreingestellten Werte
fur Impulsgeneratoren
vom Typ PLS
entnehmen.
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Die nachstehende Tabelle enthalt die Wertebereiche fiir den Preset-Parameter:

Typ Zeitbasis Preset-Wertebereich
PLS 0,1 ms 1...20000

1ms 1...2000

10 ms 1...200

1s 1 oder 2

Weitere Einzelheiten zur Konfiguration werden auf der Registerkarte Programmierung angezeigt.

Weitere Informationen iber den Funktionsbaustein Pul se finden Sie im Modicon M221 Logic
Controller Erweiterte Funktionen — Bibliothekshandbuch im Kapitel iber Pulse (%PLS)
(siehe Modicon M221 Logic Controller, Bibliothekshandbuch zu erweiterten Funktionen).
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Konfiguration von Pulse Width Modulation (%PWM)

Impulsgenerator-Assistent fiir PWM

Diese Abbildung zeigt das Fenster Impulsgenerator-Assistent, wenn Typ des Impulsgenerators
auf PWM eingestellt ist:

Impulsgenerator-Assistent %PWMO0
Allgemein | Typ des Impulsgenerators ™ %Q0.0
Periode Zeitbasis (1s

Preset |1

[ Ubernehmen ] [ Abbrechen ]
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Die folgende Tabelle beschreibt die einzelnen Parameter, die verfligbar sind, wenn der Kanal im
Modus PWM konfiguriert ist:

kénnen Sie alle
voreingestellten Werte
fur Impulsgeneratoren
vom Typ PVM
entnehmen.

Parameter Wert Standardwert Beschreibung
Typ des Nicht konfiguriert PWM Ermdoglicht die Auswahl des Impulsgeneratortyps
Impulsgenerators | PLS und die Konfiguration der Ausgangseigenschaften.
PWM Wahlen Sie:
PTO ® PLS, um die Ausgangskanale im PLS-Modus zu
FREQGEN konfigurieren. Siehe Konfiguration von Pulse
(%PLS) (siehe Seite 123).
e PWM, um die Ausgangskanale im PWWModus zu
konfigurieren. Siehe Konfiguration von Pulse
Width Modulation (%PWM) (siehe Seite 126)
® PTO, um die Ausgangskanéle im PTO-Modus zu
konfigurieren. Siehe Konfiguration von Pulse
Train Output (%PTO) (siehe Seife 128))
o FREQGEN, um die Ausgangskanale im
FREQGEN-Modus zu konfigurieren. Siehe
Konfigurieren des Frequenzgenerators
(%FREQGEN) (siehe Seite 132).
Zeitbasis 0.1 ms 1s Ermdglicht die Auswahl der Zeitbasis fur die
1ms Frequenzmessung.
10 ms
1s
Preset Der folgenden Tabelle 0 Ermdglicht die Definition des Preset-Werts fur den

PWWAusgang.

Die nachstehende Tabelle enthalt die Wertebereiche fiir den Preset-Parameter:

Typ Zeitbasis Preset-Wertebereich
PV 0,1 ms 1...10000

1ms 1...1000

10 ms 1...100

1s 1

Weitere Einzelheiten zur Konfiguration werden auf der Registerkarte Programmierung angezeigt.

Weitere Informationen tber den Funktionsbaustein Pul se W dt h Modul at i on finden Sie im
Modicon M221 Logic Controller Erweiterte Funktionen — Bibliothekshandbuch im Kapitel iber

Impulsbreitenmodulation (%PWM) (siehe Modicon M221 Logic Controller, Bibliothekshandbuch
zu erweiterten Funktionen).

EIO0000003299 02/2020

127




Konfiguration der integrierten Ein-/Ausgénge

Konfiguration von Pulse Train Output (%PTO)

Impulsgenerator-Assistent fiir PTO

Diese Abbildung zeigt das Fenster Impulsgenerator-Assistent, wenn Typ des Impulsgenerators
auf PTO eingestellt ist:

Impulsgenerator-Assistent %PTO0

Allgemein | Typ des Impulsgenerators( PTO ~) Impuls :J
Ausgangsmodus | Impuls / Richtung ~ Richtung | %Q0.4 5.2

‘ Mechanik ‘ Spielausgleich

|

Software- (J Positionsgrenzwerte der Software aktivieren
Positionsgrenzwerte p Betriebsbereich .
-2e31 2e31
< D

Unterer Grenzwert:|-2147483648 Oberer Grenzwert:|2147483647

Bewegung Max. Geschwindigkeit (Hz):
100000

1L

Startgeschwindigkeit (Hz):

Stoppgeschwindigkeit (Hz):

Max. Beschl. (Hz/ms): Schnellstopp-Verz. (Hz/ms):  Max. Verz. (Hz/ms):

100000 5000 100000

Homing REF-Eingang | Nicht verwendet ~
Kontakttyp: | ImRuhezustand offen ~ ~

Sondenaktivierung PROBE-Eingang | Nicht verwendet ~

>

((Ubernehmen ] [ Abbrechen |
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Die folgende Tabelle beschreibt die einzelnen Parameter, die verfligbar sind, wenn der Kanal im
Modus PTO konfiguriert ist:

Parameter

Wert

Standard

Beschreibung

Allgemein

Typ des
Impulsgenerators

Nicht konfiguriert
PLS

PWM

PTO

FREQGEN

PTO

Ermoglicht die Auswahl des
Impulsgeneratortyps und die
Konfiguration der
Ausgangseigenschaften.

Wahlen Sie:

® PLS, um die Ausgangskanale im
PLS-Modus zu konfigurieren. Siehe
Konfiguration von Pulse (%PLS)
(siehe Seite 123).

e PWM, um die Ausgangskanale im
PWWModus zu konfigurieren. Siehe
Konfiguration von Pulse Width
Modulation (%PWM)

(siehe Seite 126)

® PTO, um die Ausgangskanale im
PTO-Modus zu konfigurieren. Siehe
Konfiguration von Pulse Train
Output (%PTO) (siehe Seite 128))

e FREQGEN, um die
Ausgangskanéle im FREQCEN-
Modus zu konfigurieren. Siehe
Konfigurieren des
Frequenzgenerators
(%FREQGEN) (siehe Seite 132).

Ausgangsmodus

Im Uhrzeigersinn /
Gegen den
Uhrzeigersinn
Impuls / Richtung

Impuls /
Richtung

Auswahlen des Ausgangsmodus
(siehe Modicon M221 Logic
Controller, Bibliothekshandbuch zu
erweiterten Funktionen).

HINWEIS: Der Ausgangsmodus Im
Uhrzeigersinn / Gegen den
Uhrzeigersinn ist nur fiir PTOO gliltig.
Dieser Modus deaktiviert PTO1.

Impuls

%QO0.0 fiir PTOO,
%Q0.1 fir PTO1

%QO0.0 fir
PTOO0, %Q0.1
fir PTO1

Wenn Impuls/Richtung im
Ausgangsmodus ausgewahlt wurde,
dann wahlen Sie den Ausgang, der die
Betriebsgeschwindigkeit des Motors
bereitstellt.
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Parameter

Wert

Standard

Beschreibung

Richtung

Nicht verwendet
%Q0.0...16
(abhangig von
Steuerungsreferenz)

%Q0.2

Wenn Impuls/Richtung im
Ausgangsmodus ausgewahlt wurde,
dann wahlen Sie den Ausgang, der die
Drehrichtung des Motors bereitstellt.
Auf Nicht verwendet (deaktiviert)
setzen, wenn der Richtungsausgang
fur die Anwendung nicht erforderlich
ist.

HINWEIS: Die Anwendung muss mit
einer Funktionsebene von mindestens
Ebene 5.0 konfiguriert werden, damit
die Option Nicht verwendet aktiviert
werden kann.

Im Uhrzeigersinn

%Q0.0

%Q0.0

Wenn Im Uhrzeigersinn / Gegen den
Uhrzeigersinn im Ausgangsmodus
ausgewahlt wurde, dann wahlen Sie
den Ausgang, der das Signal fiir die
Vorwartsgeschwindigkeit und
Drehrichtung des Motors bereitstellt.

Gegen den
Uhrzeigersinn

%Q0.1

%Q0.1

Wenn Im Uhrzeigersinn / Gegen den
Uhrzeigersinn im Ausgangsmodus
ausgewahlt wurde, dann wahlen Sie
den Ausgang, der das Signal fir die
Riicklaufgeschwindigkeit und
Drehrichtung des Motors bereitstellt.

Mechanik

Spielausgleich

0 bis 65535

Einstellen des Werts fir den
Spielausgleich. Die angegebene
Anzahl der Spielausgleichsimpulse
werden nicht zum Positionszahler
hinzugefugt.

Siehe Spielausgleich (siehe Modicon
M221 Logic Controller,
Bibliothekshandbuch zu erweiterten
Funktionen).

Software-
Positions-
grenzwerte

Positionsgrenzwerte
der Software
aktivieren

Aktiviert
Deaktiviert

Aktiviert

Bestimmen, ob die Software-
Positionsgrenzwerte verwendet
werden sollen.

Unterer Grenzwert

-2147483648...
2147483647

-2147483648

Festlegen der Position des
Softwaregrenzwerts, wie er in der
negativen Richtung erkannt werden
soll.

Oberer Grenzwert

-2147483648...
2147483647

2147483647

Festlegen der Position des
Softwaregrenzwerts, wie er in der
positiven Richtung erkannt werden
soll.
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Parameter Wert Standard Beschreibung
Bewegung | Max. Geschwindigkeit | 0...100000 100000 Festlegen der maximalen
Geschwindigkeit des Impulsausgangs
(in Hz).
Startgeschwindigkeit | 0...100000 0 Startgeschwindigkeit (siehe Modicon
MZ221 Logic Controller,
Bibliothekshandbuch zu erweiterten
Funktionen) des Impulsausgangs
festlegen (in Hz). 0, wenn nicht
verwendet.
Stoppgeschwindigkeit | 0...100000 0 Stoppgeschwindigkeit (siehe Modicon
MZ221 Logic Controller,
Bibliothekshandbuch zu erweiterten
Funktionen) des Impulsausgangs
festlegen (in Hz). 0, wenn nicht
verwendet.
Max. Beschl. 1...100000 100000 Festlegen der maximalen
Beschleunigung (in Hz/ms).
Schnellstopp-Verz. 1...100000 5000 Festlegen der Verzogerung bei
Erkennung eines Fehlers (in Hz/ms).
Max. Verz. 1...100000 100000 Festlegen der maximalen
Verzdgerung (in Hz/ms).
Homing REF-Eingang Nicht verwendet Nicht verwendet | Bestimmen, ob der REF-Eingang zum
Eingang Festlegen der Homing-Position
verwendet werden soll.
Kontakttyp Im Ruhezustand Im Bestimmen, ob der Standardzustand
offen Ruhezustand des Schalterkontakts offen oder
Im Ruhezustand offen geschlossen ist.
geschlossen HINWEIS: Der Eingangstyp ist nur
verfligbar, wenn der REF-Eingang
ausgewahlt wurde.
Sondenakti- | PROBE-Eingang Nicht verwendet Nicht verwendet | Bestimmen, ob die der PROBE-
vierung Eingang Eingang verwendet werden soll.

HINWEIS: Siehe Merkmale der
Standardeingange fir Details zu den
physischen Merkmalen des
ausgewahlten Ausgangs.

Weitere Einzelheiten zur Konfiguration werden auf der Registerkarte Programmierung angezeigt.

Weitere Informationen tiber den Funktionsbaustein Pul se Trai n Qut put finden Sie im Modicon
M221 Logic Controller Erweiterte Funktionen — Bibliothekshandbuch im Kapitel Gber Pulse Train
Output (%PTO) (siehe Modicon M221 Logic Controller, Bibliothekshandbuch zu erweiterten

Funktionen).
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Konfigurieren des Frequenzgenerator (%FREQGEN)

Impulsgenerator-Assistent fiir FREQGEN

Die folgende Abbildung zeigt das Fenster Impulsgenerator-Assistent, wenn der Typ des Impulsge-
nerators auf FREQGEN eingestellt ist:

Impulsgenerator-Assistent %FREQGENO
Allgemein | Typ des Impulsgenerators| FREQGEN ~ ™ %Q0.0

Frequenz Frequenz (Hz) [:]

( Ubernehmen ] [ Abbrechen |

Der Frequenzgenerator (FG) generiert ein Rechtecksignal mit programmierbarer Frequenz und
einem Arbeitszyklus von 50 %. Die Steuerung verwendet einen internen Taktgenerator und stellt
ein Ausgangssignal auf einem dedizierten Ausgangskanal bereit (%Q0.0). Dieses Ausgangssignal
kann eine konstante Bewegung der Achse direkt regeln. Die Zielfrequenz ist immer positiv.

Weitere Informationen tber den Funktionsbaustein FREQGEN finden Sie im Modicon M221 Logic
Controller Erweiterte Funktionen — Bibliothekshandbuch im Kapitel zum Frequenzgenerator

(%FREQGEN) (siehe Modicon M221 Logic Controller, Bibliothekshandbuch zu erweiterten
Funktionen).
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Kapitel 5

Konfiguration des E/A-Busses

Ubersicht

In diesem Kapitel wird die Konfiguration des E/A-Busses (Erweiterungsmodule) des M221 Logic
Controller-Systems beschrieben.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Allgemeine Verfahren zur E/A-Konfiguration 134
Maximale Hardwarekonfiguration 139
Konfiguration von Steckmodulen und Erweiterungsmodulen 143

EIO0000003299 02/2020 133



Konfiguration des E/A-Busses

Allgemeine Verfahren zur E/A-Konfiguration

Einflhrung

Sie kénnen in Ihrem Projekt, E/A-Erweiterungsmodule an lhr M221 Logic Controller hinzufligen,
um die Anzahl der Digital- und Analogeingéange und -ausgange Uber die Anzahl der in der
Steuerung vorhandenen (integrierte E/A) zu erhdhen.

Sie kénnen entweder TM3- oder TM2-E/A-Erweiterungsmodule an die Steuerung hinzufligen und
die Anzahl der E/A durch TM3-Transmitter- und Empfangermodule weiter erh6hen, um dezentrale
E/A-Konfigurationen zu erstellen. Es gelten in allen Féllen spezielle Regeln beim Erstellen lokaler
und dezentraler E/A-Erweiterungen, und beim Mischen von TM2- und TM3-E/A-Erweiterungs-
modulen (siehe Maximale Hardware-Konfiguration (siehe Seite 139)).

Der E/A-Erweiterungsbus von einem M221 Logic Controller wird in dem Moment erstellt, in dem
Sie E/A-Erweiterungsmodule in die Steuerung einbauen. E/A-Erweiterungsmodule werden in der
Sterungsarchtiektur als externe Gerate betrachtet und demzufolge anders behandelt als die
integrierten E/A der Steuerung.

E/A-Erweiterungsbusfehler

Wenn die Steuerung mit einem oder mehreren E/A-Erweiterungsmodulen nicht kommunizieren
kann, die in der Programmkonfiguration enthalten sind, und diese Module nicht als optionale
Module konfiguriert sind (siehe Optionale E/A-Erweiterungsmodule (siehe Seite 90)), dann wird
dies von der Steuerung als ein E/A-Erweiterungsbusfehler betrachtet. Die erfolglose
Kommunikation kann wahrend des Startens oder wahrend des Betriebs der Steuerung festgestellt
werden und die Ursachen hierfir kénnen vielféltig sein. Zu den Ursachen eines Kommunikations-
fehlers auf dem E/A-Erweiterungsbus zahlen u. a. das Trennen von E/A-Modulen bzw. das Fehlen
dieser Module, elektromagnetische Strahlung mit Werten tber den Umgebungskenndaten oder
aus einem anderen Grund nicht betriebsbereite Module.

Wenn ein E/A-Erweiterungsbusfehler wahrend des Betriebs festgestellt wird, dann werden die
Diagnosedaten in %8W.18 und %6WL.20 Systemwortern festgehalten und die rote LED mit der

Kennzeichnung ERR blinkt.

Aktive E/A-Erweiterungsbus-Fehlerbehandlung

Das Systembit %S106 ist standardmaRig auf 0 gesetzt, um die Verwendung der aktiven E/A-
Fehlerbehandlung festzulegen. Die Anwendung kann dieses Bit auf 1 setzen, um stattdessen die
passive E/A-Fehlerbehandlung anzuwenden.

Wenn die Steuerung ein TM3-Modul erkennt, fir das ein Buskommunikationsfehler vorliegt, setzt
sie den Bus standardmafig in den Zustand ,Bus aus®, wodurch die Ausgange des TM3-
Erweiterungsmoduls, das Eingangs- und das Ausgangsabbild auf O gesetzt werden. Ein TM3-
Erweiterungsmodul weist einen Buskommunikationsfehler auf, wenn ein E/A-Austausch mit dem
Erweiterungsmodul Gber mindestens zwei aufeinanderfolgende Bustaskzyklen nicht erfolgreich
war. Wenn ein Buskommunikationsfehler auftritt, wird das Bit n von %SW120 auf 1 gesetzt, wobei
n fir die Nummer des Erweiterungsmoduls steht und %SW118 Bit 14 wird auf 0 gesetzt.
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Der normale E/A-Erweiterungsbusbetrieb kann erst wieder hergestellt werden, nachdem die
Fehlerquelle beseitigt wurde und eine der folgenden Aktionen durchgefihrt wurde:

e Aus- und Einschalten

e Neuer Download der Anwendung

e Anforderung der Anwendung durch eine steigende Flanke auf dem Bit %5107

e Mit EcoStruxure Machine Expert - Basic durch Auswahl des Befehls Steuerung initialisieren

Passive E/A-Bus-Fehlerbehandlung

Die Anwendung kann das Systembit %S106 auf 1 setzen, um die passive E/A-Fehlerbehandlung
anzuwenden. Diese Fehlerbehandlung wird bereitgestellt, um eine Kompatibilitat mit friheren
Firmware-Versionen und Steuerungen zu gewahrleisten, die durch den M221 Logic Controller
ersetzt werden.

Wenn die passive E/A-Fehlerbehandlung angewendet wird, versucht die Steuerung, den
Datenbusaustausch mit den Modulen wahrend des Buskommunikationsfehlers fortzusetzen.
Wenn der Erweiterungsbusfehler fortbesteht, versucht die Steuerung die Kommunikation mit nicht
kommunizierenden Modulen auf dem Bus wiederherzustellen, abhangig vom Typ der E/A-
Erweiterungsmodule, TM3 oder TM2:

e Fir TM3-E/A-Erweiterungsmodule wird der Wert der E/A-Kanale fiir ungeféahr 10 Sekunden
beibehalten (Werte beibehalten), wahrend die Steuerung versucht die Kommunikation
wiederherzustellen. Wenn die Steuerung die Kommunikation in diesem Zeitraum nicht
wiederherstellen kann, werden alle betroffenen TM3-E/A-Erweiterungsausgénge auf Null (0)
gesetzt.

e Fur TM2-E/A-Erweiterungsmodule, die moglicherweise Teil der Konfiguration sind, wird der
Wert der E/A-Kanéle unbefristet beibehalten. Das heilt, das die Ausgange der TM2-E/A-
Erweiterungsmodule auf Werte beibehalten eingestellt sind, bis das Steuerungssystem aus-
und wieder eingeschaltet wird oder Sie einen Befehl Steuerung initialisieren mit EcoStruxure
Machine Expert - Basic senden.

In beiden Fallen wird die Steuerung weiterhin der Logik folgen und die integrierten E/A werden
weiterhin durch die Anwendung verwaltet (Durch Anwendung verwaltet (siehe Seite 69)), wahrend
die Steuerung versucht, die Kommunikation mit den nicht kommunizierenden E/A-Erweiterungs-
modulen wiederherzustellen. Wenn die Kommunikation erfolgreich ist, werden die E/A-
Erweiterungsmodule wieder von der Anwendung verwaltet. Wenn die Kommunikation mit den E/A-
Erweiterungsmodulen erfolglos ist, miissen Sie die Ursachen flr die erfolglose Kommunikation
beheben und dann das Steuerungssystem aus- und wieder einschalten oder einen Befehl
Steuerung initialisieren mit EcoStruxure Machine Expert - Basic senden.

Der Wert des Eingangsabbilds der E/A-Erweiterungsmodule mit Kommunikationsfehler wird
beibehalten, der Wert des Ausgangsabbilds wird von der Anwendung gesetzt.
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Wenn zudem die nicht kommunizierenden E/A-Module die Kommunikation mit den nicht
beeintrachtigten Modulen stéren, werden die nicht beeintrachtigten Module ebenfalls als fehlerhaft
betrachtet und ihr entsprechendes Bit in %5WL20 wird auf 1 gesetzt. Mit dem kontinuierlichen
Datenaustausch jedoch, der die passive Fehlerbehandlung des E/A-Erweiterungsbusses definiert,
werden die nicht beeintrachtigten Module dennoch die gesendeten Daten und nicht die Fehleraus-
weichwerte anwenden, wie bei dem nicht kommunizierenden Modul.

Aus diesem Grund mussen Sie innerhalb lhrer Anwendung den Zustand des Busses sowie den
Fehlerzustand der Module auf dem Bus Uiberwachen und die erforderlichen MalRnahmen fiir Ihre
Anwendung ergreifen.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Dementsprechend miissen Sie bei der Risikobewertung der Méglichkeit eines Kommunikati-
onsfehlers zwischen der speicherprogrammierbaren Steuerung und einem E/A-
Erweiterungsmodul Rechnung tragen.

e Wenn die bei einem externen Fehler verwendete Option "Werte beibehalten" bei einem
externen E/A-Erweiterungsbus mit Ihrer Anwendung nicht kompatibel ist, miissen Sie bei
Eintritt eines solchen Ereignisses alternative Mittel zur Steuerung der Anwendung verwenden.

e Uberwachen Sie den Status des E/A-Erweiterungsbusses, indem Sie die zugewiesenen
Systemworter verwenden und fiihren Sie lhrer Risikobewertung gemaf geeignete
MafRnahmen durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Fir weitere Informationen hinsichtlich von Malinahmen bei einem erkannten E/A-Erweiterungs-
busfehler beim Start der Steuerung, siehe Optionale E/A-Erweiterungsmodule (siehe Seite 90).

136

EI00000003299 02/2020




Konfiguration des E/A-Busses

Neustarten des E/A-Erweiterungsbusses

Wenn eine aktive E/A-Fehlerbehandlung angewendet, das heillt, TM3-Ausgange auf 0 gesetzt
werden, wenn ein Buskommunikationsfehler erkannt wird, kann die Anwendung einen Neustart
des E/A-Erweiterungsbusses anfordern wahrend die Steuerung noch in Betrieb ist (ohne dass ein
Kaltstart, Warmstart, Aus- und Einschalten oder ein Herunterladen der Anwendung erforderlich
ist).

Das Systembit %S107 ist verfugbar, um Neustarts des E/A-Erweiterungsbusses anzufordern. Der

Standardwert dieses Bits ist 0. Die Anwendung kann %S107 auf 1 setzen, um einen Neustart des

E/A-Erweiterungsbusses anzufordern. Wenn eine steigende Flanke bei diesem Bit erkannt wird,

wird der E/A-Erweiterungsbus durch die Steuerung neu konfiguriert und neu gestartet, sofern

folgende Bedingungen erfillt sind:

e %S106 wird auf 0 gesetzt (das heilt, die E/A-Erweiterungsbusaktivitat wird gestoppt)

o %SW118 Bit 14 wird auf 0 gesetzt (E/A-Erweiterungsbus ist fehlerhaft)

e Mindestens ein Bit von %SW120 wird auf 1 gesetzt (mindestens ein Erweiterungsmodul weist
einen Buskommunikationsfehler auf)

Wenn %S107 auf 1 gesetzt wird und eine der oben aufgeflihrten Bedingungen nicht erfillt wird,
ergreift die Steuerung keine MalRnahmen.

Abstimmung der Software- und Hardwarekonfiguration

Die in die Steuerung integrierten E/A sind unabhangig von den E/A, die Sie in Form von E/A-
Erweiterungen hinzufligen. Hierbei ist es von grundlegender Bedeutung, dass die logische E/A-
Konfiguration im Programm mit der physischen E/A-Konfiguration der Installation ibereinstimmt.
Wenn Sie physische E/A am E/A-Erweiterungsbus bzw. je nach Steuerungsreferenz in der
Steuerung (in Form von Steckmodulen) hinzufligen oder entfernen, miissen Sie die Konfiguration
Ihrer Anwendung entsprechend aktualisieren. Dies gilt ebenfalls fiir alle Feldbusgeréte in lhrer
Installation. Andernfalls besteht die Gefahr, dass der Erweiterungs- oder Feldbus nicht langer
funktionstiichtig ist, wahrend die integrierten E/A in der Steuerung nach wie vor funktionieren.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Aktualisieren Sie die Konfiguration lhres Programms bei jedem Hinzufligen oder Entfernen von
E/A-Erweiterungen jeder Art auf dem E/A-Bus bzw. von beliebigen Geraten auf dem Feldbus.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Beschreibung der optionalen Funktion fiir E/A-Erweiterungsmodule

E/A-Erweiterungsmodule Die Funktion Optionales Modul bietet gréRere Flexibilitat bei der
Konfiguration durch die Mdéglichkeit zur Definition von Modulen, die physisch nicht mit dem Logic
Controller verbunden sind. Das bedeutet, eine einzige Anwendung kann zahlreiche physische
Konfigurationen von E/A-Erweiterungsmodulen unterstiitzen und damit eine wesentlich bessere
Skalierbarkeit bereitstellen, ohne dass eine Vielzahl verschiedener Anwendungsdateien fir
dieselbe Anwendung verwaltet werden muss.

Sie missen mit den Folgen und Auswirkungen einer Markierung der E/A-Module in Ihrer
Anwendung als ,optional im Detail vertraut sein, ungeachtet dessen, ob die Module bei Betrieb
der Maschine bzw. bei laufendem Prozess physisch vorhanden sind oder nicht. Berticksichtigen
Sie diese Funktion bei der Risikoanalyse.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Nehmen Sie in lhre Risikoanalyse alle Anderungen der E/A-Konfiguration auf, die durch die
Markierung von E/A-Erweiterungsmodulen als ,optional” auftreten kdnnen, insbesondere durch
die Einrichtung von TM3-Sicherheitsmodulen (TM3S...) als optionale E/A-Module, und
bestimmen Sie, ob diese Anderungen in Bezug auf Ihre Anwendung als akzeptabel gelten
kénnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

HINWEIS: Detaillierte Informationen zu dieser Funktion finden Sie unter Optionale E/A-
Erweiterungsmodule (siehe Seite 90).
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Maximale Hardwarekonfiguration

Einflhrung

Der M221 Logic Controller ist ein Steuerungssystem, das eine Komplettlésung mit optimierten
Konfigurationen und erweiterbarer Architektur bereitstellt.

Prinzip der lokalen und dezentralen Konfiguration
Die folgende Abbildung definiert die lokale und dezentrale Konfiguration:

O] @

(1) Lokale Konfiguration
(2) Dezentrale Konfiguration

M221 Logic Controller-Architektur bei lokaler Konfiguration
Eine optimierte lokale Konfiguration und Flexibilitdt werden durch den Verband folgender
Komponenten erreicht:
e M221 Logic Controller
e TM3-Erweiterungsmodule
e TM2-Erweiterungsmodule

Die Architektur der M221 Logic Controller-Konfiguration ist von den Anforderungen der jeweiligen
Anwendung abhangig.

Die folgende Abbildung zeigt die Komponenten einer lokalen Konfiguration:

TM3ese TM3ese TM3ees TM2ese

(B) Erweiterungsmodule (siehe ,Maximale Anzahl von Modulen®)
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HINWEIS: Die im Folgenden gezeigte Installation eines TM2-Moduls hinter einem TM3-Modul ist
unzulassig:

TM3eee TM3eee
TM2eee TM2eee
S 6

M221 Logic Controller-Architektur bei dezentraler Konfiguration
Eine optimierte dezentrale Konfiguration und Flexibilitdt werden durch den Verband folgender
Komponenten erreicht:
e M221 Logic Controller
o TM3-Erweiterungsmodule
o TM3-Sender- und Empfangermodule

Die Architektur der M221 Logic Controller-Konfiguration ist von den Anforderungen der jeweiligen
Anwendung abhangig.

HINWEIS: TM2-Module dirfen nicht in Konfigurationen eingesetzt werden, die TM3-Sender- und
-Empfangermodule enthalten.

Die folgende Abbildung zeigt die Komponenten einer dezentralen Konfiguration:

TM3XTRA1 TM3XREC1 TM3eee TM3eee

(1) Logic Controller und Module
(C) Erweiterungsmodule (maximal 7)
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Maximale Anzahl an Modulen
Die folgende Tabelle zeigt die maximal unterstiitzte Konfiguration:

Referenzen Maximum Konfigurationstyp

TM221C16¢ 7 TM3/TM2- Lokal
TM221CE16¢ Erweiterungsmodule
TM221C24-
TM221CE24-
TM221C40-
TM221CE40-+
TM221M16R-
TM221ME16Re
TM221M16T+
TM221ME16Te
TM221M32TK
TM221ME32TK

TM3XREC1 7 TM3-Erweiterungsmodule Dezentral

HINWEIS: TM3-Sender- und -Empfangermodule werden in der maximalen Anzahl der Erweiterungsmodule
nicht bertcksichtigt.

HINWEIS: Die Konfiguration mit den TM3- und TM2-Erweiterungsmodulen wird von der Software
EcoStruxure Machine Expert - Basic im Fenster Konfiguration validiert, wobei der globale
Stromverbrauch aller installierten Module zu berlicksichigen ist.

HINWEIS: In einigen Umgebungen kann eine maximale Konfiguration, die aus Modulen mit hohem
Stromverbrauch besteht, in Verbindung mit der maximal zuldssigen Entfernung zwischen den
TM3-Sender- und -Empfangermodulen zu Buskommunikationsproblemen fiihren, obwohl die
Software EcoStruxure Machine Expert - Basic diese Konfiguration zulésst. In diesem Fall missen
Sie den Stromverbrauch der fiir die Konfiguration ausgewahlten Module sowie den fiir lhre
Anwendung erforderlichen Kabel-Mindestabstand analysieren und versuchen, Ihre Auswahl
weitmdglichst zu optimieren.
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Stromabgabe an den E/A-Bus
Die folgende Tabelle zeigt die maximale Stromabgabe der Steuerungen an den E/A-Bus (I/O Bus):

Referenz E/A-Bus 5 VDC E/A-Bus 24 VDC
TM221C16R 325 mA 120 mA
TM221CE16R

TM221C16T 325 mA 148 mA
TM221CE16T

TM221C16U 325 mA 148 mA
TM221CE16U

TM221C24R 520 mA 160 mA
TM221CE24R

TM221C24T 520 mA 200 mA
TM221CE24T

TM221C24U 520 mA 200 mA
TM221CE24U

TM221C40R 520 mA 240 mA
TM221CE40R

TM221C40T 520 mA 304 mA
TM221CE40T

TM221C40U 520 mA 304 mA
TM221CE40U

TM221M16R- 520 mA 460 mA
TM221ME16R-

TM221M16T- 520 mA 492 mA
TM221ME16Te

TM221M32TK 520 mA 484 mA
TM221ME32TK

HINWEIS: Erweiterungsmodule werden uber die 5-VDC- und 24-VDC-Versorgung des E/A-
Busses (I/0O Bus) gespeist. Somit bestimmt die Stromabgabe des Logic Controllers an den E/A-
Bus (I/0 Bus) die Anzahl der Erweiterungsmodule, die an den E/A-Bus (I/O Bus) angeschlossen
werden kénnen (wird von der Software EcoStruxure Machine Expert - Basic im Fenster
Konfiguration validiert).
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Konfiguration von Steckmodulen und Erweiterungsmodulen

Einflhrung

In Threm Projekt kénnen Sie folgende Gerate zu der Steuerung hinzufligen:

TMC2-Steckmodule
TM3 E/A-Digitalmodule
TM3 E/A-Analogmodule

TM2 E/A-Digitalmodule
TM2 E/A-Analogmodule

TMC2-Steckmodule

TM3 E/A-Expertenmodule

Detaillierte Informationen zur Steckmodulkonfiguration finden Sie in folgenden Programmier- und

Hardwarehandbiichern:

Steckmodultyp

Hardwarehandbuch

Programmierhandbuch

TMC2-Steckmodule

TMC2 Steckmodule — Hardwarehandbuch

TMC2-Steckmodule — Programmierhandbuch

TM3-Erweiterungsmodule

Weitere Informationen zur Modulkonfiguration finden Sie in den folgenden Programmier- und
Hardwarehandbuiichern der einzelnen Erweiterungsmodultypen:

Erweiterungsmodultyp

Hardwarehandbuch

Programmierhandbuch

TM3 Digitale E/A-Erweiterungsmodule

TM3 Digitale E/A-Erweiterungsmodule —

Hardwarehandbuch
TM3 Analoge E/A-Erweiterungsmodule | TM3 Analoge E/A-Module —
Hardwarehandbuch
TM3-E/A-Experten- TM3 E/A-Expertenmodule —
Erweiterungsmodule Hardwarehandbuch
TM3-Sicherheitsmodule TM3 Sicherheitsmodule —
Hardwarehandbuch

TM3 Sender- und Empfangermodule

TM3 Sender- und Empfangermodule —
Hardwarehandbuch

TM3-Erweiterungsmodule —
Programmierhandbuch
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TM2-Erweiterungsmodule

Weitere Informationen zur Modulkonfiguration finden Sie in den Programmier- und Hardwarehand-
blchern der jeweiligen Erweiterungsmodultypen:

Erweiterungsmodultyp Hardwarehandbuch Programmierhandbuch
TM2 Digitale E/A-Module TM2 Digitale E/A-Module — TM2-Erweiterungsmodule —
Hardwarehandbuch Programmierhandbuch
TM2 Analoge E/A-Module TM2 Analoge E/A-Module —
Hardwarehandbuch
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Kapitel 6

Konfiguration der integrierten Kommunikation

Ubersicht

In diesem Kapitel wird die Konfiguration der Kommunikationsfunktionen des M221 Logic
Controller-Systems beschrieben.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
6.1 Konfiguration der Ethernet-Verbindung 146
6.2 Konfiguration der seriellen Leitung 190
6.3 Unterstltzte Modbus-Funktionscodes 211
6.4 Diagramm der Zustandsmaschine fiir den Modbus E/A-Scanner 214
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Abschnitt 6.1

Konfiguration der Ethernet-Verbindung

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Konfiguration des Ethernet-Netzwerks 147
Konfiguration von Modbus TCP oder Modbus TCP I0Scanner 156
Konfiguration von EtherNet/IP 171
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Konfiguration des Ethernet-Netzwerks

Einflhrung

Sie kénnen eine TCP/IP-Verbindung zur Steuerung durch die Konfiguration des Ethernet-
Netzwerks herstellen. Mit Ethernet wird ein lokales Netzwerk (LAN) zwischen dem Logic Controller
und anderen Geraten eingerichtet. Bei der Ethernet-Konfiguration kénnen Sie ebenfalls die IP-
Adresse des Netzwerkgerats konfigurieren.

HINWEIS: Die Verbindung zwischen Steuerung und PC verwendet das TCP/IP-Protokoll. Dieses
Protokoll muss auf dem PC installiert sein.

Sie kénnen die IP-Adresse Uber folgende Protokolle abrufen:
e Dynamic Host Configuration Protocol (DHCP)
e Bootstrap Protocol (BOOTP)

Die IP-Adresse kann ebenfalls durch Angabe der folgenden Adressen definiert werden:
e |P-Adresse

e Subnetzmaske

e Gateway-Adresse

HINWEIS: Schneider Electric operiert unter den Industriestandards bei der Entwicklung und
Implementierung von Steuerungssystemen. Dies beinhaltet ein ,Defense-in-Depth-Konzept” zum
Schutz industrieller Steuerungssysteme. Bei diesem Verfahren werden die Steuerungen hinter
einer oder mehreren Firewalls platziert, um den Zugriff auf autorisierte Personen und Protokolle zu
beschréanken.

A WARNUNG

UNBERECHTIGTER ZUGRIFF MIT UNBERECHTIGTEM MASCHINENBETRIEB

e Beurteilen Sie, ob Ihre Betriebsumgebung bzw. Ihre Maschinen mit Ihrer kritischen
Infrastruktur verbunden sind. Ist das der Fall, dann ergreifen Sie angemessene Praventivmal-
nahmen auf der Basis des Defense-in-Depth-Konzepts, bevor Sie das
Automatisierungssystem mit einem Netzwerk verbinden.

e Begrenzen Sie die Anzahl der mit einem Netzwerk verbundenen Gerate auf das strikte
Minimum.

e Isolieren Sie lhr Industrienetzwerk von anderen Netzwerken in lhrer Firma.

e Schutzen Sie alle Netzwerke vor unberechtigtem Zugriff mithilfe von Firewalls, VPNs oder
anderen bewahrten Schutzmallnahmen.

e Uberwachen Sie die Aktivitét in Ihren Systemen.

e Verhindern Sie jeden direkten Zugriff bzw. jede direkte Verbindung von Fachgeraten durch
unberechtigte Personen oder nicht autorisierte Vorgange.

e Stellen Sie einen Wiederherstellungsplan fur den Notfall auf. Dazu gehért ebenfalls der
Backup Ihrer System- und Prozessdaten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Ethernet-Dienste

Der Logic Controller unterstiitzt folgende Dienste:
e Modbus TCP-Server

e Modbus TCP-Client

e EtherNet/IP Adapter

e Modbus TCP-Slavegerat

Diese Tabelle gibt die maximale Anzahl von TCP-Serververbindungen an:

Anschlussart Maximale Anzahl Verbindungen
Server 8
Client 1

Jeder TCP-basierte Server verwaltet seine eigenen Verbindungen.

Wenn ein Client versucht, eine Verbindung herzustellen, die die Abfragegréfie Giberschreiten
wiirde, beendet der Logic Controller die alteste Verbindung, in keinem Fall nicht die Verbindung
mit EcoStruxure Machine Expert - Basic.

Die Serverbindungen bleiben gedffnet, solange der Logic Controller in seinem aktuellen Betriebs-
zustand verbleibt (RUNNI NG, STOPPED oder HALTED).

Die Serverbindungen werden beendet, sobald ein Ubergang in einen anderen Betriebszustand
stattfindet (RUNNI NG, STOPPED oder HALTED), auRer bei einem Spannungsausfall (da die
Steuerung in diesem Fall keine Zeit zum Beenden der Verbindungen hat).

Die Serververbindungen kdnnen beendet werden, wenn das EtherNet/IP-Ursprungsgerat bzw. der
Modbus TCP-Master die Beendigung anfordert.
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Ethernet-Konfiguration

In dieser Tabelle wird die Ethernet-Konfiguration beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Klicken Sie auf den Knoten ETH1 in der HardwareUbersicht, um die Ethernet-Eigenschaften

anzuzeigen.

Die nachstehende Abbildung zeigt die Ethernet-Eigenschaftenim Editorbereich:

Ethernet

Geratename |

(O IP-Adresse nach DHCP

(O IP-Adresse nach BOOTP

(®) Feste IP-Adresse
IP-Adresse [6 Q[ ]« [8 ]:]6 ]
Subnetzmaske [0 .o ].-Jo J.[o ]
Gateway-Adresse [0 ].[0 ].[o ].[0 ]

Ubertragungsrate

Sicherheitsparameter

Programmierungsprotokoll aktiviert
EtherNet/IP Protokoll aktiviert

Modbus-Server aktiviert

Protokoll fir automatische Erkennung ist aktiviert

Bearbeiten Sie die Eigenschaften, um Ethernet zu konfigurieren.
Weitere Informationen iber die Parameter zur Ethernet-Konfiguration finden Sie in der

nachstehenden Tabelle.

HINWEIS: Die angezeigten Sicherheitsparameter sind von der fiir die Anwendung ausgewahiten
Funktionsebene (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch) abhangig.
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In dieser Tabelle werden die Parameter zur Ethernet-Konfiguration beschrieben:

Parameter Verénderbar ‘Wert ‘Standardwert Beschreibung
Ethernet
Geratename Nein Alle M221 (wenn die in Zeigt den Namen des Gerats an, das mit
der Konfiguration dem Ethernet-Netzwerk verbunden ist.
verwendete Die Zeichen a-z, A-Z, 0...9 und das
Steuerung M221 Unterstreichungszeichen (_) sind
Logic Controller ist) | erlaubt.
IP-Adresse nach DHCP | j5(1) TRUE/ FALSE Ermoglicht das Abrufen der IP-Adresse
FALSE vom DHCP-Server im Netzwerk.
IP-Adresse nach JaM TRUE/ FALSE Ermoglicht das Abrufen der IP-Adresse
BOOTP FALSE vom Boot-PROM-Konfigurationsserver
im Netzwerk.
Feste IP-Adresse Jath TRUE/ TRUE Ermdglicht die manuelle Definition der
FALSE IP-Adresse zur Identifizierung des Hosts

oder der Netzwerkschnittstelle.

Optionen deaktiviert.

auswahlen.

speichern.

(1) Sie kénnen eine Option fiir die IP-Adressierung wahlen. Durch die Auswahl einer Option werden die anderen
(2) Diese Optionen sind nur dann verfligbar, wenn Sie die Option Feste |P-Adresse fiir die IP-Adressierung

(3) w, x, yund zsind die Bytes, in denen die Adresse gespeichert wird. Jedes Byte kann einen Wertim Bereich 0...255
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Parameter Veranderbar | Wert Standardwert Beschreibung

IP-Adresse Ja®@ w.x.y23 |0.0.0.0 Ermdglicht die Definition der IP-Adresse
des Geréts im Ethernet-Netzwerk. Siehe
Adressklassen (siehe Seife 155)

Die Zuweisung von 0.0.0.0 (Standard)
als IP-Adresse fir M221 Logic Controller
zwingt die Firmware zur Erstellung einer
IP-Adresse ausgehend von der MAC-
Adresse.

Die generierte IP-Adresse lautet
10.10.XXX.YYY, wobei XXX und YYY
den Dezimalwerten der letzten 2 Bytes
(EE.FF) der MAC-Adresse entsprechen
(AA.BB.CC.DD.EE.FF).

Beispiel:

MAC-Adresse: 00:80:78:19:19:73

EE (19 hex.) = 25 (dez.)

FF (73 hex.) = 155 (dez.)

Generierte IP-Adresse: 10.10.25.155.
Die Firmware generiert auch eine IP-
Adresse von der MAC Adresse, wenn
die spezifische IP-Adresse als doppelte
Adresse auf dem Netzwerk identifiziert
wird.

Bit 9 des Systemworts %SW118 wird auf
1 gesetzt (siehe Beschreibung der
Systemworter (siehe Seife 2817)) und
das Systemwort %SW62 wird auf 1
gesetzt (siehe Beschreibung der
Systemworter (siehe Seite 287)), wenn
eine doppelte IP-Adresse erkannt wird.
Die MAC-Adresse der Steuerung wird in
%SW107-%SW109 gespeichert (siche
Beschreibung der Systemworter

(siehe Seite 281)).

(1) Sie kénnen eine Option fiir die IP-Adressierung wahlen. Durch die Auswahl einer Option werden die anderen
Optionen deaktiviert.

(2) Diese Optionen sind nur dann verfligbar, wenn Sie die Option Feste IP-Adresse fiir die IP-Adressierung
auswahlen.

(3) w, x, yund zsind die Bytes, in denen die Adresse gespeichert wird. Jedes Byte kann einen Wert im Bereich 0...255
speichern.

EI00000003299 02/2020 151



Konfiguration der integrierten Kommunikation

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Subnetzmaske

Ja(z)

w.x.y. 23

0.0.0.0

Hier kdnnen Sie die Adresse des
Subnetzwerks festlegen, um eine
Gruppe von Geraten fir
Datenaustausch zu autorisieren. Legt
fest, welche Bits in einer IP-Adresse der
Netzwerkadresse und welche den
Subnetzwerkteilen entsprechen. Siehe
Subnetzmaske (siehe Seite 155)

Gateway-Adresse

w.x.y. 23

0.0.0.0

Ermdglicht die Definition der IP-Adresse
des Knotens (Router) in einem TCP-IP-
Netzwerks, das als Zugangspunkt zu
einem anderen Netzwerk dient. Siehe
Gateway-Adresse (siehe Seife 155)

Ubertragungsrate

Nein

Auto

Gibt den ausgewahlten Modus fiir die
Ethernet-Geschwindigkeit an. ,Auto”
verweist auf “Auto-Negation®.

Sicherheitsparameter

Uber die Sicherheitsparameter kénnen Sie Kommun

ikationsprotokolle und -funktionen aktivieren oder deaktivieren.

Programmierungsproto-
koll aktiviert

Ja

TRUE/
FALSE

TRUE

Ermdglicht Ihnen die Aktivierung bzw.
Deaktivierung der Programmierung tber
den Ethernet-Port.

Ermdglicht dartiber hinaus die
Aktivierung bzw. Deaktivierung des
Zugriffs auf die Softwareobjekte tUber
Animationstabellen oder HMI-Gerate.

EtherNet/IPProtokoll
aktiviert

TRUE/
FALSE

TRUE

Ermdglicht lhnen die Aktivierung bzw.
Deaktivierung des EtherNet/IP-
Protokolls fiir den Aufbau einer
Verbindung zu einem Netzwerk zum
Datenaustausch.

(1) Sie kénnen eine Option fiir die IP-Adressierung wahlen. Durch die Auswahl einer Option werden die anderen

Optionen deaktiviert.

(2) Diese Optionen sind nur dann verfiigbar, wenn Sie die Option Feste IP-Adresse fiir die IP-Adressierung

auswahlen.

(3) w, x, yund zsind die Bytes, in denen die Adresse gespeichert wird. Jedes Byte kann einen Wert im Bereich 0...255

speichern.
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Parameter Veranderbar | Wert Standardwert Beschreibung
Modbus-Server aktiviert | Ja TRUE/ TRUE Ermaoglicht Ihnen die Aktivierung bzw.
FALSE Deaktivierung des Modbus TCP-

Servers.
Demzufolge kann dadurch der Zugriff
auf die Speicherobjekte %viund %WV
Uber Modbus-Standardrequests aktiviert
bzw. deaktiviert werden.

Protokoll fiir Ja TRUE/FA | TRUE Ermaoglicht Ihnen die Aktivierung bzw.

automatische Erkennung LSE Deaktivierung des automatischen

ist aktiviert Erkennungsprotokolls zur

automatischen Erkennung von Geréaten
auf unterstiitzten Ethernet-Feldbussen.

(1) Sie kénnen eine Option fiir die IP-Adressierung wahlen. Durch die Auswahl einer Option werden die anderen

Optionen deaktiviert.

(2) Diese Optionen sind nur dann verfligbar, wenn Sie die Option Feste IP-Adresse fiir die IP-Adressierung

auswahlen.

(3) w, x, yund zsind die Bytes, in denen die Adresse gespeichert wird. Jedes Byte kann einen Wert im Bereich 0...255

speichern.

HINWEIS: Wenn ein in den Sicherheitsparametern aufgefiihrtes Protokoll deaktiviert ist, werden
Requests vom entsprechenden Servertyp ignoriert. Das zugehdrige Konfigurationsfenster ist nach
wie vor verflgbar, allerdings wird die Programmausfiihrung dadurch nicht beeinflusst.
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Adressverwaltung

Das nachstehende Diagramm zeigt die verschiedenen Typen von Adresssystemen fir den M221
Logic Controller:

IP-Prozess neu starten Verbindung trennen Anfénglicher IP-
Erfassungsstatus

IP-Modus = IP-Modus = IP-Modus =
Fest BOOTP DHCP
BOOTP-Prozess DHCP-Prozess
initialisieren initialisieren
NEIN
JA A
NEIN NEIN

Y

Standard-IP verwenden ’

JA Doppelte
IP?

NEIN

Endstatus Fehler Endstatus (IP
(Standard-IP verwendet), erkannt erfasst und gepruft)

HINWEIS: Wenn ein Gerat fir die Verwendung der Adressierungsmethoden DHCP oder BOOTP

programmiert wurde, kann es keine Verbindung zum jeweiligen Server aufnehmen, da die

Steuerung die Standard-IP-Adresse verwendet. Es wird diese Anforderung jedoch standig erneut

senden.

Der IP-Prozess wird in den folgenden Fallen neu gestartet:

e Neustart der Steuerung

e Erneuter Anschluss des Ethernet-Kabels

e Anwendungsdownload (falls sich IP-Parameter &ndern)

e Der nach einem vorhergehenden Adressierungsversuch erkannte DHCP- oder BOOTP-Server
war nicht erfolgreich oder Lease-Zeit der DHCP-Adresse abgelaufen
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Adressklassen

Die IP-Adresse ist mit Folgendem verkniipft:
e mit einem Gerat (dem Host)
e mit dem Netzwerk, an das das Gerat angeschlossen ist

Eine IP-Adresse besteht immer aus einem Code mit 4 Bytes.

Die Verteilung dieser Bytes auf die Netzwerkadresse und die Gerateadresse kann variieren. Diese
Verteilung wird durch die Adressklassen definiert.

Die verschiedenen Klassen fir IP-Adressen werden in der folgenden Tabelle beschrieben:

Adressklasse | Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Klasse A 0 Netzwerk-ID Host-ID

KlasseB |1 |0 |Netzwerk-ID | Host-ID

KlasseC |1 |1 |0 |Netzwerk-ID | Host-ID
Klasse D 1 1 1 0 Multicast-Adresse

Klasse E 1 1 1 1 0 Adresse fiir die zukUnftige Verwendung reserviert

Subnetzmaske

Die Subnetzmaske wird verwendet, um mehrere physische Netzwerke mit einer einzigen
Netzwerkadresse zu adressieren. Durch die Maske werden das Subnetz und die Gerateadresse
in der Host-ID getrennt.

Man erhalt die Subnetzadresse, indem die Bits der IP-Adresse, die den Positionen der Maske
entsprechen, die 1 enthalten, beibehalten und die restlichen durch 0 ersetzt werden.

Umgekehrt erhalt man die Subnetzmaske des Host-Gerats, indem die Bits der IP-Adresse, die den

Positionen der Maske entsprechen, die 0 enthalten, beibehalten und die restlichen durch 1 ersetzt
werden.

Beispiel fir eine Subnetzadresse:

IP-Adresse 192 (11000000) 1 (00000001) 17 (00010001) 11 (00001011)
Subnetzmaske | 255 (11111111) 255 (11111111) | 240 (11110000) 0 (00000000)
Subnetzadresse | 192 (11000000) 1 (00000001) 16 (00010000) 0 (00000000)

HINWEIS: Wenn kein Gateway vorhanden ist, kommuniziert das Gerat nicht in seinem Subnetz.

Gateway-Adresse

Das Gateway ermdglicht, dass eine Nachricht an ein Gerét geleitet wird, das sich nicht im aktuellen
Netzwerk befindet.

Wenn kein Gateway vorhanden ist, lautet die Gateway-Adresse 0.0.0.0.
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Konfiguration von Modbus TCP oder Modbus TCP |I0Scanner

Einflhrung

Sie kdnnen den Ethernet-Port fir Modbus TCP oder Modbus TCP 10Scanner wie folgt
konfigurieren:

o Modbus-Zuordnung (siehe Seite 156)

e Clientmodus (siehe Seife 159)

Nur eine E/A-Scanner-Instanz kann definiert werden: Wenn Sie eine Konfiguration auf einem
seriellen Port durchfiihren, ist eine Konfiguration auf einem Ethernet-Port nicht méglich und
umgekehrt. Siehe Konfigurieren des Modbus Serial-E/A-Scanners (siehe Seite 200).

Die maximale Anzahl an TCPs und seriellen E/A-Scanner-Objekten ist von der Funktionsebene
abhangig. Weitere Informationen findne Sie unter Maximale Anzahl von Objekten.

Sollte die Kommunikation unterbrochen werden, stoppt der E/A-Scanner. Fir weitere
Informationen zum Status (s/iehe Seite 287), siehe ¥8SW212.

Verwenden Sie folgende Systembits zum Zuriicksetzen oder Unterbrechen des
Modbus TCP I0Scanner (siehe Beschreibung der Systembits (siehe Seite 265)): 5112 und
%5115.

Konfiguration Modbus TCP: Modbus-Zuordnung

In der nachstehenden Tabelle wird die Konfiguration der Modbus-Zuordnung beschrieben:

Schritt Aktion

1 Klicken Sie im Fenster Konfiguration auf ETH1- Modbus TCP, um die Modbus TCP-
Eigenschaften anzuzeigen.

Die folgende Abbildung zeigt die im Editor-Bereich angegebenen Eigenschaften:
Modbus TCP

Ak!ivien Gerate-1D 247 | Ausgangsregister (%IWM) | 10 £ | Eingangsregister (%QWM) 10 2

2 Wahlen Sie Aktiviert aus, um die Eigenschaften zur Konfiguration der Modbus-Zuordnung zu
bearbeiten.

HINWEIS: Wenn die Schaltflache Aktiviert grau abgeblendet ist, stellen Sie sicher, dass die
Funktionsebene |hrer Anwendung (Registerkarte Programmierung - Tasks — Verhalten)
mindestens der Ebene 3.2 entspricht.

3 Klicken Sie auf Ubernehmen.
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In der folgenden Tabelle werden die verschiedenen Parameter zur Konfiguration der Modbus-
Zuordnung beschrieben:

Parameter

Veranderbar(")

Wert

Standardwert

Beschreibung

Aktiviert

Ja

TRUE/
FALSE

FALSE

Auswahlen, um die Modbus-Zuordnung zu
aktivieren.

HINWEIS: Wenn das Kontrollkastchen
Aktiviert deaktiviert wird und Sie
Netzwerkvariablen in lnrem Programm
verwenden, sind diese nicht mehr gliltig und
das Programm kann nicht mehr kompiliert
werden. Wenn Sie die Modbus TCP/IP-
Dienste vorlibergehend deaktivierten
mdchten, ohne die Verwendung der
zugehdrigen Netzwerkvariablen zu
behindern, deaktivieren Sie die
Sicherheitsparameter fiir das Protokoll im
Ethernet-Eigenschaftsfenster

(siehe Seite 147).

Geréte-ID

Ja

1...247

Zeigt die Unit-ID des lokalen Servers an.
Von einem Gerat mit derselben Unit-ID
ausgegebene Modbus TCP-Requests werden
an die Modbus-Zuordnungstabelle und nicht
an den regularen Modbus-Server gesendet.

Ausgangsregister (%IWM)

10

Anzahl der verfliigbaren Ausgangsregister.
Ausgangsregister werden zur Speicherung
der Werte von Modbus TCP (%IWM-
)Objekten (siehe Seite 253) verwendet.

Eingangsregister (%QWM)

10

Anzahl der verfiigbaren Eingangsregister.
Eingangsregister werden zur Speicherung der
Werte von Modbus TCP (%QWM-)Objekten
(siehe Seife 257) verwendet.

(Nur bei Auswahl der Option Modbus-Server aktiviert im Bereich Sicherheitsparameter der Ethernet-
Eigenschaftsfenster (siehe Seife 154).
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Modbus TCP Zuordnungstabelle des Slave-Geréts

Wenn das Modbus TCP-Slavegerat konfiguriert wurde, greifen Modbus-Befehle, die an die Unit-
ID (Modbus-Adresse) dieses Gerats gesendet werden, auf Netzwerkobjekte (% VWMund %6Q\W) der
Steuerung zu und nicht auf die reguldren Modbus-Wérter, auf die zugegriffen wird, wenn die Unit-
ID = 255. Dies erleichtert Lese-/Schreibvorgange Gber eine Modbus-Master-E/A-

Scanneranwendung.

Wenn die ausgewahlte Unit-ID im Master-Gerat nicht der konfigurierten Unit-1D im M221-Slave-
Gerét entspricht (oder umgekehrt), werden Daten in regularen Modbus-Worten %8\ gelesen und
geschrieben, anstatt der Netzwerkobjekte % Wk und %K. Es wird kein Modbus-Fehler

zurlickgegeben.

Der Zugriff auf die Zuordnungstabelle des Modbus TCP-Slave-Gerats (% WYQA\M) erfolgt mit
derselben Prioritat wie der Zugriff auf regulare Modbus-Wérter (%W

Das Modbus TCP-Slavegerat antwortet auf eine Untergruppe der Modbus-Funktionscodes, weicht
in seinem Verhalten jedoch von den Modbus-Standards ab und dient dem Austausch von Daten
mit dem externen E/A-Scanner. Folgende Modbus-Funktionscodes werden vom Modbus TCP-

Slavegerat unterstitzt:

Funktionscode dez. Funktion Kommentar
(in Hex-Darstellung)
3 (3 hex) Ausgangsregister lesen | Ermdglicht dem Master-E/A-Scanner das Lesen eines
Netzwerkobjekts ¥§Q\Mdes Gerats.
4 (4 hex) Eingangsregister lesen | Ermdglicht dem Master-E/A-Scanner das Lesen eines
Netzwerkobjekts %4 WMdes Gerats.
6 (6 hex) Einzelnes Register Ermdglicht dem Master-E/A-Scanner das Schreiben
schreiben eines einzelnen Netzwerkobjekts % WMdes Gerats.
16 (10 hex) Mehrere Register Ermdglicht dem Master-E/A-Scanner das Schreiben
schreiben mehrerer Netzwerkobjekte 9% WMdes Gerats.
23 (17 hex) Mehrere Register Erméglicht dem Master-E/A-Scanner das Lesen von
lesen/schreiben Netzwerkobjekten %Q\Mund das Schreiben von
Netzwerkobjekten %4 VWM des Gerats.
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Konfiguration Modbus TCP: Clientmodus
In dieser Tabelle wird die Konfiguration des Clientmodus beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Klicken Sie im Fenster Konfiguration auf ETH1- Modbus TCP, um die Modbus TCP-
Eigenschaften anzuzeigen.
Die folgende Abbildung zeigt die im Editor-Bereich angegebenen Eigenschaften:

Modbus TCP

Aktwien Gerate-ID 247 | Ausgangsregister (%IWM) | 10 2 | Eingangsregister (%QWM) 10 2

IP-Adresse @ Aligemeines Hinzuftigen
ID [Name |Adresse|Typ |Index|IP-Adresse  |Antwort  |Reset-Variable| Gescannt| Init-Anforderung | Int-Anforderung | Kandle  |Kandle
0 Geratd sches 192.108.56.3 10 255 255

Hinzufligen eines dezentralen Geréats. Siehe Hinzufligen dezentraler Gerate (siehe Seite 160).

Wenn Sie Modbus TCP IOScanner konfigurieren méchten, wahlen Sie Modbus TCP -E/A-
Scanner aktivieren.

HINWEIS: Wenn die Schaltflache Modbus TCP-E/A-Scanner aktivieren grau abgeblendet ist,
stellen Sie sicher, dass die Funktionsebene der Anwendung (Registerkarte Programmierung -
Tasks — Verhalten) mindestens der Ebene 6.0 entspricht und dass keine Instanz in Serielle
Leitung - Modbus Serial-E/A-Scanner konfiguriert wurde.

Sie kénnen dezentrale Gerate fir Modbus TCP konfigurieren und hinzufiigen, selbst wenn
Modbus TCP I0Scanner deaktiviert ist.
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Hinzufligen dezentraler Geréte

Die folgende Tabelle beschreibt die Parameter von Client-Modus: Tabelle der dezentralen Geréte
(max. 16) zum Hinzufiigen eines Gerats:

Parameter | veranderbar(? | Wert Standardwert | Beschreibung

IP-Adresse | Ja wxy2? |- Ermdglicht die Definition der IP-Adresse des
hinzuzufigenden Gerats. Siehe auch
Hinzufligen dezentraler Gerate.

Allgemeines | Ja Auswahl | Allgemeines | Ermdglicht die Auswahl des hinzuzufiigenden

Antrieb Geréatetyps. Antrieb und Vordefiniert sind

Vordefiniert verfligbar, wenn Modbus TCP 10Scanner
aktiviert ist.
HINWEIS: TM3-Buskoppler sind Teil von
Vordefiniert.

(Nur bei Auswahl der Option Modbus-Server aktiviert im Bereich Sicherheitsparameter im Ethernet-
Eigenschaftsfenster (siche Seite 147).

@ w, x, yund zsind die Bytes, in denen die Adresse gespeichert wird. Jedes Byte kann einen Wert im
Bereich speichern.

In der folgenden Tabelle wird die Vorgehensweise zum Hinzufligen eines dezentralen Gerats

beschrieben:
Schritt | Aktion
1 Geben Sie im Feld IP-Adresse die IP-Adresse ein.
2 Wahlen Sie Allgemeines, Antrieb oder Vordefiniert aus.
Antrieb und Vordefiniert sind nur dann aktiviert, wenn Modbus TCP-E/A-Scanner aktivieren
ausgewahlt ist.
3 Klicken Sie auf die Schaltflache Hinzufiigen.
Die Schaltflache Hinzufiigen ist deaktiviert, wenn:
e Die maximale Anzahl von 16 Geraten bereits konfiguriert wurde.
® Die IP-Adresse in einem ungultigen Format vorliegt.
Ergebnis: Auf dem Bildschirm erscheint eine Liste mit den dezentralen Geraten, die Sie hinzugefiigt
haben.
‘ID |Name |Adresse|Typ |Index|IP-Adresse |Antwort |Reset-Variable| Gescannt| Init-Anforderung|Init-Anforderungen| Kanal... |Kan...
‘o Gerét 1 Generisc 192.108.56.3 10 255 255
4 Klicken Sie auf Ubernehmen.
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In dieser Tabelle werden die verschiedenen Spalten der Tabelle mit den dezentralen Geraten

beschrieben:
Parameter Veranderbar | Wert Standardwert | Beschreibung
ID Nein 0 bis 15 0 Durch EcoStruxure Machine
Expert - Basic zugeordnete
eindeutige Gerate-ID.
Name Ja 1...32 Zeichen Gerat x (D Der Name des Geréts.
Der Geratename
muss eindeutig
sein.
Adresse Nein - - %ORVn wird verwendet, um
YPRVN(2) YORVN das Gerét in der Anwendung
mithilfe von
Antriebsfunktionsbausteinen
zu konfigurieren.
Typ Nein Geratetyp - Um den Geratetyp zu dndern,
muissen Sie das Gerat aus der
Liste entfernen (indem Sie mit
der rechten Maustaste klicken
und L&schen auswahlen) und
anschliefend den korrekten
Gerétetyp hinzufugen.
Index Nein 1..16 - Die Indexnummer der Geréte,
die Uber eine dezentrale
Verbindung verfligen.
IP-Adresse Ja w.x.y. 22 - Adresse, die zur
Identifizierung des Gerats
innerhalb des Netzwerks
verwendet wird. Doppelte
Slave-Adressen sind
zugelassen.
M w, x, yund zsind die Bytes, in denen die Adresse gespeichert wird. Jedes Byte kann einen Wert im Bereich
0...255 speichern.
@) xund nsind Ganzzahlen bzw. inkrementiert, jedes Mal wenn ein Gerat oder Antriebsgerat hinzugeflgt
wird
() Aktiviert, wenn Modbus Serial-E/A-Scanner im Knoten Serielle Leitung —Protokolleinstellungen
konfiguriert ist.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Timeout fiir Antwort
(x 100 ms)

Ja

0 bis 65535

10

Die Dauer des Verbindungs-
Timeouts.

Der Zeitraum (in Einheiten zu
100 ms), wahrend dem die
Steuerung versucht, eine
TCP-Verbindung zum
dezentralen Gerat
herzustellen. Wenn nach
Ablauf des Zeitraums noch
immer keine TCP-Verbindung
hergestellt wurde, stoppt die
Steuerung die
Verbindungsversuche bis
zum nachsten
Verbindungsrequest mit einer
EXCH-Anweisung.

Reset-Variable

Ja

%Mn

Legen Sie die Adresse des zu
verwendenden Speicherbits
fest, um das Gerat
zurlickzusetzen (erneutes
Senden der
Initialisierungsanforderungen)
. Wenn das festgelegte
Speicherbit von der
Anwendung auf 1 gesetzt
wurde, dann wurde das Gerat
zurlickgesetzt.

Gescannt

Nein

TRUE/FALSE

TRUE

Gibt an, welches Gerat fur
Modbus TCP I0Scanner
konfiguriert ist.

Einheits-ID des
Initialisierungsrequests

0...255

255

Geben Sie die Unit-ID des
lokalen Gerats an.

Von einem Gerat mit
derselben Unit-ID
ausgegebene Modbus TCP-
Requests werden an die
Modbus-Zuordnungstabelle
und nicht an den reguléren
Modbus-Server gesendet.

(M w;, x, yund zsind die Bytes, in denen die Adresse gespeichert wird. Jedes Byte kann einen Wert im Bereich

0...255 speichern.

@ xund 7 sind Ganzzahlen bzw. inkrementiert, jedes Mal wenn ein Gerat oder Antriebsgerét hinzugefiigt

wird

() Aktiviert, wenn Modbus Serial-E/A-Scanner im Knoten Serielle Leitung —Protokolleinstellungen

konfiguriert ist.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Init.-Anforderungen

Ja

Klicken Sie, um das Fenster
Assistent fur
Initialisierungsanforderungen
(siehe Seite 164)anzuzeigen.

Kanaleinheits-ID

Ja

0...255

255

Geben Sie die Unit-ID des
lokalen Geréats an.

Von einem Gerat mit
derselben Unit-ID
ausgegebene Modbus TCP-
Requests werden an die
Modbus-Zuordnungstabelle
und nicht an den regularen
Modbus-Server gesendet.

Kanzle ®

Ja

Klicken Sie, um das Fenster
Kanal-Assistent
(siehe Seite 166)anzuzeigen.

0...255 speichern.

wird

konfiguriert ist.

My, x, yund zsind die Bytes, in denen die Adresse gespeichert wird. Jedes Byte kann einen Wert im Bereich
@ xund nsind Ganzzahlen bzw. inkrementiert, jedes Mal wenn ein Gerat oder Antriebsgerat hinzugefligt

©) Aktiviert, wenn Modbus Serial-E/A-Scanner im Knoten Serielle Leitung —Protokolleinstellungen
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Konfigurieren von Initialisierungsanforderungen

Initialisierungsanforderungen sind geratespezifische Befehle, die vom Modbus TCP 10Scanner-
oder Modbus-Serial-E/A-Scanner gesendet werden, um ein Slave-Gerét zu initialisieren. Der
Modbus TCP I0Scanner- oder Modbus-Serial-E/A-Scanner startet den zyklischen Datenaus-
tausch mit dem Geréat erst, wenn alle seine Initialisierungsanforderungen vom Gerat bestatigt
wurden. Wahrend der Initialisierungsphase werden Netzwerkobjekte nicht aktualisiert.

Bis zu 20 Initialisierungsanforderungen kdénnen flr jedes Slave-Gerat definiert werden.
Das Fenster Assistent fiir Initialisierungsanforderungen zeigt die definierten Initialisierungsanfor-
derungen an:

Assistent fiir Initialisierungsanforderungen [E]

Name: Gerét 1 Adresse: %DRV0  Typ: ATV12 IP-Adresse: 1.2.35.6
Init.- Anforderungen

=)
ID | Meldungstyp Offset Lange | Initialisierungswert Kommentar

@/ 0  Mbs0x06 - Einz. Worl schreiben (Reg.) 8501 1 0 Wechsel vom ATV- in den NST-Zustand

1 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12701 1 3201 Konfiguration des ETA-Registers

2 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12702 1 8604 Konfiguration des RFRD-Registers (U/min)

| 3 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12703 1 3206 Konfiguration des ETI-Registers

4 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12704 1 7200 Konfiguration des DPO-Registers

| 5 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12721 1 8501 Konfiguration des CMD-Registers

@ 6 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12722 1 8602 Konfiguration des LFRD-Registers (U/min)

Vorkonfigurierte Initialisierungsanforderungen werden mit einem Schloss-Symbol © und einem
grauen Hintergrund dargestellt. Einige Parameter kdnnen fir vordefinierte Initialisierungsanforde-
rungen nicht gedndert werden.

Entsprechend dem von lhnen ausgewahlten Geratetyp kdnnen einige Initialisierungsanforde-
rungen konfiguriert werden.
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In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften von Initialisierungsanforderungen

beschrieben:
Parameter Verénderbar Wert Standardwert Beschreibung
ID Nein 0...19 0 Eindeutiger Bezeichner fiir
eine
Initialisierungsanforderung.

Meldungstyp | Ja, wenn die Siehe Unterstiitzte Modbus- | Mbs 0x05 - Einz. Bit | Wahlen Sie den Modbus-
Initialisierungsan- | Funktionscodes schreiben (Spule) Funktionscode fir die zu
forderung nicht (siehe Seite 212) verwendende Art des
vordefiniert ist. Austauschs fiir diese

Initialisierungsanforderung
aus.

HINWEIS: Wenn Sie ein
Konfiguration ein
generisches Gerat
konfigurieren, das den
Standard-Anfragetyp Mbs
0x05 - Einz. Bit schreiben
(Spule) nicht unterstiitzt,
dann missen Sie den
Standardwert durch einen
unterstutzten Anfragetyp
ersetzen.

Offset Ja, wenn die 0 bis 65535 0 Offset des ersten zu
Initialisierungsan- initialisierenden Registers.
forderung nicht
vordefiniert ist.

Lénge Ja, wenn die Initi- | 1 fir Mbs 0x05 - Einz. Bit 1 Anzahl der zu
alisierungsanfor- | schreiben (Spule) initialisierenden Objekte
derung nicht 1 fir Mbs 0x06 - Einz. Wort (Speicherworter oder -bits).
vordefiniert ist. schreiben (Register) Werden beispielsweise

128 fiir Mbs 0xOF - Mehrere mehrere Worter mit Offset =
Bits schreiben (Spulen) 2 und Lange =3

123 fir Mbs 0x10 - Mehrere geschrieben, werden %W\,
Worter schreiben (Reg.) %W\B und %8AM initialisiert.

Initialisie- Ja, wenn die 0...65535, wenn 0 Wert, mit dem die

rungswert Initialisierungsan- | Speicherwdrter (Register) Zielregister initialisiert
forderung nicht initialisiert werden werden.
vordefiniert ist. 0...1, wenn Speicherbits

(Spulen) initialisiert werden

Kommentar | Ja, wenn die - Leer Sie kénnen nach Bedarf
Initialisierungsan- auch einen Kommentar fir
forderung nicht diesen Request eingeben.
vordefiniert ist.
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Klicken Sie auf Hinzufiigen, um neue Initialisierungsanforderungen zu erstellen.

Wabhlen Sie einen Eintrag aus und verwenden Sie anschlieBend die Pfeil-nach-oben- und Pfeil-
nach-unten-Tasten, um die Reihenfolge zu &ndern, in der die Initialisierungsanforderungen an das
Gerat gesendet werden.

Wenn die Initialisierungsanforderungen definiert wurden, klicken Sie auf OK, um die Konfiguration
zu speichern und schlielen Sie den Assistent fiir Initialisierungsanforderungen.

Kanal-Assistent

Bis zu 10 Kanale kénnen fir jedes Slave-Gerat definiert werden. Jeder Kanal steht fiir einen
einzelnen Modbus-Request.

HINWEIS: Die Anzahl der definierten Objekte (gelesene und geschriebene Datenelemente) wird
validiert, wenn Sie im Fenster ,Eigenschaften” auf Ubernehmen klicken.

Im Fenster Kanal-Assistent werden die definierten Kanéle aufgelistet:

Kanal-Assistent ®

Name: Gerat 2 Adresse: %DRV0 Typ: ATV12 IP-Adresse: 10.125.126.125

Kanéle

ID|Name Konfiguration Meldungstyp |Trigger R Offset R Lange |Fehlerverwaltung W Offset W Lange Kom..
0 ATV_loScanner : Mbs 0x17 - Le Zyklisch200ms 12741 4 Auf Null setzen 12761 2 Main

Vorkonfigurierte Kanale werden mit einem Schloss-Symbol 8 und einem grauen Hintergrund
dargestellt. Einige Parameter kénnen fir vordefinierte Kanale nicht geandert werden.
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In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften von Kanélen beschrieben:

Parameter Veranderbar | Wert Standardwert Beschreibung

ID Nein 0...19 0 Eindeutiger Bezeichner fiir eine
Initialisierung.

Name Ja 0...32 Zeichen | Device_channel0 | Doppelklicken, um den Namen des Kanals zu
bearbeiten.

Konfiguration Ja - Klicken, um das Fenster Kanal-Assistent

B anzuzeigen.

Meldungstyp Nein - - Der Modbus-Funktionscode, der im Fenster
Kanal-Assistent ausgewahlit wurde.

Trigger Nein - - Der Trigger-Typ und die Zykluszeit, die im
Fenster Kanal-Assistent ausgewahlt wurden.

R Offset Nein - - Der READ-Objekt-Offset, der im Fenster
Kanal-Assistent ausgewahlt wurde.

R Lange Nein - - Die READ-Objekt-Lénge, die im Fenster
Kanal-Assistent ausgewahlt wurde.

Fehlerverwaltung | Nein - - Die Richtlinie fur die Fehlerverwaltung, die im
Fenster Kanal-Assistent ausgewahlt wurde.

W Offset Nein - - Der WRITE-Objekt-Offset, der im Fenster
Kanal-Assistent ausgewahlt wurde.

W Lénge Nein - - Die WRITE-Objekt-Lange, die im Fenster
Kanal-Assistent ausgewahlt wurde.

Kommentar Ja - Leer Sie kénnen nach Bedarf auch einen

Kommentar fiir diesen Kanal eingeben.

Klicken Sie auf Hinzufligen, um einen neuen Kanal zu erstellen.

Wenn die Kanale definiert wurden, klicken Sie auf OK, um die Konfiguration zu speichern und
schlieen Sie den Kanal-Assistent.

EIO0000003299 02/2020

167




Konfiguration der integrierten Kommunikation

Konfigurieren von Kanélen
Verwenden Sie das Fenster Kanal-Assistent zum Konfigurieren von Kanalen.

Das folgende Beispiel zeigt einen Kanal, der fiir den Request "Mehrere Register lesen/schreiben”
konfiguriert wurde (Modbus-Funktionscode 23). Es wird ein Wort aus dem Register mit Offset
16#0C21 gelesen und zwei Worter an das Register mit Offset 16#0C20 geschrieben. Dieser

Request wird bei einer steigenden Flanke des definierten Triggers ausgefihrt (siehe
nachstehende Tabelle):

Kanal-Assistent ®

Name: Gerat 2 Adresse: %DRV0 Typ: ATV12 IP-Adresse: 10.125.126.125
Kanéle
ID Name Konfiguration Meldungstyp |Trigger R Offset R Lange |Fehlerverwaltung W Offset W Lange Kom..
’ 0 ATV_loScanner = Mbs 0x17 - Le Zyklisch200ms 12741 4 Auf Null setzen 12761 2 Main
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In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften von Kanélen beschrieben:

Modbus-
Funktionscodes
(siehe Seite 212)
bezuglich der
maximalen Lange.

Parameter Veranderbar | Wert Standardwert Beschreibung
Name Ja 0...32 Zeichen Device 0_Channel0 | Geben Sie einen Namen fiir den

Kanal ein.

Meldungstyp Ja Siehe Unterstiitzte Mbs 0x17 - Wabhlen Sie den Modbus-
Modbus- Lesen/Schreiben Funktionscode fir die zu
Funktionscodes mehrererWoérter verwendende Art des Austauschs
(siehe Seite 212) (Reg.) auf diesem Kanal aus.

Trigger Ja Zyklisch Zyklisch Wabhlen Sie den Trigger-Typ fiir
Steigende Flanke den Datenaustausch aus:

® Zyklisch: Der Request wird mit
derim Feld Zykluszeit (x 10 ms)
definierten Frequenz
ausgelost.

e Steigende Flanke: Der Request
wird bei Erkennung einer
steigenden Flanke eines
Speicherbits ausgelost. Legen
Sie die Adresse des zu
verwendenden Speicherbits
fest.

Zykluszeit (x 10 ms) | Ja 1...6000 20 Legen Sie die periodische Trigger-

(Wenn Zyklisch Zykluszeit (in Einheiten zu 10 ms)

ausgewahlt wurde) fest.

Speicher-Bit Ja %vh - Legen Sie die Speicherbitadresse

(Wenn Steigende fest, z. B. %vB. Der

Flanke ausgewahlt Datenaustausch wird ausgelost,

wurde) wenn eine steigende Flanke
dieses Speicherbits erkannt wird.

Kommentar Ja - Leer Geben Sie nach Bedarf einen
Kommentar ein, um den Zweck
des Kanals zu beschreiben.

READ-Objekte

Offset Ja 0 bis 65535 0 Adresse des ersten zu lesenden

Speicherwortes (Register) oder -

bit (Spule).

Lénge Ja Siehe Unterstiitzte - Anzahl der zu lesenden

Speicherworter (Register) oder -
bits (Spule).
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Parameter Veranderbar | Wert Standardwert Beschreibung
Fehlerverwaltung Ja Auf Null setzen Auf Null setzen Geben Sie an, wie vorgegangen
Letzten Wert werden soll, wenn Daten nicht
beibehalten mehr aus dem Gerat gelesen
werden kénnen:
e \Wahlen Sie Auf Null setzen, um
die letzten empfangenen
Datenwerte auf Null zu setzen.
® \Wahlen Sie Letzten Wert
beibehalten, um die letzten
Datenwerte beizubehalten, die
empfangen wurden.
WRITE-Objekte
Offset Ja 0 bis 65535 0 Adresse des ersten zu
schreibenden Speicherwortes
(Register) oder -bit (Spule).
Lénge Ja Siehe Unterstiitzte - Anzahl der zu schreibenden
Modbus- Speicherworter (Register) oder -
Funktionscodes bits (Spule).
(siehe Seite 212)
bezuglich der
maximalen Lange.
Klicken Sie auf OK, um die Kanalkonfiguration abzuschlief3en.
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Konfiguration von EtherNet/IP

Einflhrung

In diesem Abschnitt wird die Konfiguration der EtherNet/IP-Verbindung mit dem Logic Controller
beschrieben.

Weitere Informationen zu EtherNet/IP finden Sie auf www.odva.org.

Konfiguration des EtherNet/IP Adapters

In der nachstehenden Tabelle wird die Anzeige des Konfigurationsfensters fir den EtherNet/IP
Adapter beschrieben:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf den EtherNet/IP-Adapterknoten, der in der Hardwareubersicht unter dem Knoten
ETH1 angezeigt wird.
Die nachstehende Abbildung zeigt die Eigenschaften des EtherNet/IP Adapters im
Editorbereich:
EtherNet/IP-Adapter
Parameter
[] Axtiviert
Eingangsbaugruppe (Ziel = Ursprung, %QWE)
Nz
Grole (Wortel
2 Wahlen Sie Aktiviert aus, um die Eigenschaften zur Konfiguration des EtherNet/IP Adapters zu
bearbeiten.
HINWEIS: Wenn die Schaltflache Aktiviert grau abgeblendet ist, stellen Sie sicher, dass die
Funktionsebene lhrer Anwendung (Registerkarte Programmierung - Tasks - Verhalten)
mindestens der Ebene 3.2 entspricht.
Detaillierte Informationen zu den Konfigurationsparametern fir den EtherNet/IP Adapter finden
Sie in der nachstehenden Tabelle.
3 Klicken Sie auf Ubernehmen.
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Eigenschaften des EtherNet/IP-Adapters

In der folgenden Tabelle werden die verschiedenen Parameter zur Konfiguration des EtherNet/IP
Adapters beschrieben:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Aktiviert

Ja

TRUE/FALSE

FALSE

Auswahlen, um die Konfiguration des EtherNet/IP
Adapters zu aktivieren.

HINWEIS: Wenn das Kontrollkéstchen Aktiviert
deaktiviert wird und Sie Netzwerkvariablen in lhrem
Programm verwenden, sind diese nicht mehr gultig
und das Programm kann nicht mehr kompiliert
werden. Wenn Sie die EtherNet/IP Adapter-Dienste
voriibergehend deaktivierten mochten, ohne die
Verwendung der zugehdrigen Netzwerkvariablen zu
behindern, deaktivieren Sie die
Sicherheitsparameter fiir das Protokoll im Ethernet-
Eigenschaftsfenster (siehe Seite 147).

Bei Deaktivierung durch Entfernen des Hakchens im
Kontrollkastchen Aktiviert gehen die konfigurierten
Fehlerausweichwerte (siehe Seite 248) der YEME-
Objekte sowie Symbole und Kommentare verloren.

Input assembly (Ziel --> Ursprung, %QWE)

Instanz

Ja

1...255

100

Kennung der Eingangs-Assembly (Input assembly).

GréRle (Worter)

Ja

1..20

GroRe der Eingangs-Assembly (Input assembly).

Output assembly

(Ursprung -->

Ziel, %IWE)

Instanz

Ja

1...255

150

Kennung der Ausgangs-Assembly (Output
assembly).

GréRe (Worter)

Ja

1..20

20

GroRe der Ausgangs-Assembly (Output assembly).

HINWEIS: Ausgang bedeutet Ausgang an der Scanner-Steuerung (% V\E flr den Adapter).
Eingang bedeutet Eingang an der Scanner-Steuerung (Y%ME fir den Adapter).
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Die nachstehende Abbildung zeigt die Funktionsrichtung der Input assembly und der Output
assembly bei einer EtherNet/IP-Kommunikation:
M221 Logic Controller

Eingangsbaugruppe
(Statusmeldungen)

! |
| |
. |
-~ | |
O ne! !

1
- N |
EtherNet/IP ~ WS i EtherNet/IP- I
E/A-Scanner l’ \‘ | Adapter |
1 I |

T
\ o %IWE T |
(N L o
Ursprung -——
Ausgangsbaugruppe Ziel
(Befehle)

EDS-Datei

Im /Installationsordner von EcoStruxure Machine Expert - BasidFirmwares & PostConfiguration ist
die Vorlagendatei (EDS - Electronic Data Sheet) M221_EDS_Model.eds verfigbar.

Halten Sie sich zur Anderung der Datei an die im Benutzerhandbuch beschriebene
Vorgehensweise. Das Benutzerhandbuch finden Sie im selben Ordner.

Profile
Die Steuerung unterstiitzt die folgenden Objekte:

Objektklasse Klassen-ID | Kat. | Anzahl Auswirkung auf Schnittstellenverhalten
(hex) Instanzen

Identitatsobjekt 01 1 1 Ermdglicht die Identifikation des Gerats

(siehe Seite 174) sowie allgemeine Informationen zum Gerét.
Unterstiitzt den Reset-Dienst.

Meldungsrouter-Objekt 02 1 1 Erméglicht eine Meldungsverbindung, die es

(siehe Seite 177) dem Client ermdglicht, einen Service an eine
Objektklasse oder Instanz im Gerat zu
adressieren.

Assembly-Objekt 04 2 2 Bindet die Attribute mehrerer Objekte

(siehe Seite 180) zusammen, so dass Daten an ein bzw. von

einem Objekt Uber eine einzige Verbindung
gesendet oder empfangen werden kénnen.

Verbindungsmanager-Objekt | 06 - 1 Verwaltet die Eigenschaften einer
(siehe Seite 183) Kommunikationsverbindung.
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Objektklasse Klassen-ID | Kat. | Anzahl Auswirkung auf Schnittstellenverhalten
(hex) Instanzen

TCP/IP-Schnittstellen-Objekt | F5 1 1 Bietet einen Mechanismus zur Konfiguration

(siehe Seite 185) der TCP/IP-Netzwerkschnittstelle eines
Gerats.

Ethernet-Verbindungs-Objekt | F6 1 1 Verwaltet verbindungsspezifische Zahler und

(siehe Seite 188) Statusinformationen fir eine IEEE 802.3-
Kommunikationsschnittstelle.

Identitatsobjekt (Klassen-ID = 01 hex)
Die folgende Tabelle beschreibt die Klassenattribute des Identitatsobjekts (Instanz 0):

Attribut-ID | Zugriff | Name Datentyp Wert | Details
(hex.)
1 Get Revision UINT 01 Implementierungsrevision des
Identitatsobjekts
Get Max. Instanzen UINT 01 GroRte Anzahl Instanzen
Get Anzahl Instanzen UINT 01 Anzahl Projektinstanzen
Get Liste der optionalen | UINT, UINT []| 00 Die ersten beiden Byte enthalten die
Instanzattribute Anzahl optionaler Instanzattribute.
Jedes nachfolgende Bytepaar steht fur
die Anzahl eines anderen optionalen
Instanzattributs.
Get Max. Klassenattribut | UINT 07 GroBter Klassenattributwert
Get Max. Instanzattribut | UINT 07 GroBter Instanzattributwert

Die folgende Tabelle beschreibt die Klassendienste:

Servicecode (hex)

Name

Beschreibung

01

Alle Attribute abrufen

Gibt den Wert aller Klassenattribute zurlck.

OE

Einzelnes Attribut abrufen

Gibt den Wert des angegebenen Attributs zur(ick.
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Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzdienste:

Servicecode (hex)

Name

Beschreibung

01 Alle Attribute abrufen Gibt den Wert aller Klassenattribute zurtck.

05 Reset (1 Initialisiert die EtherNet/IP-Komponente (Neustart der
Steuerung)

OE Einzelnes Attribut abrufen | Gibt den Wert des angegebenen Attributs zurlick.

(1) Beschreibung des Reset-Diensts:
Bei Empfang eines Reset-Requests geht ein Identitétsobjekt wie folgt vor:
o Ermittelt, ob es den angeforderten Reset-Typ bereitstellen kann.

® Reagiert auf den Request.
o Versucht, den angeforderten Typ von Reset auszufiihren.

Der allgemeine Reset-Dienst verfiigt liber einen bestimmten Parameter, Reset-Typ (USINT), mit
den folgenden Werten:

Wert Reset-Typ

0 Die Steuerung neu starten

HINWEIS: Dieser Wert ist der Standardwert, wenn dieser Parameter ausgelassen wird.

1 Reset Warm
2 Nicht unterstitzt
3..99 Reserviert

100...199 | Nicht verwendet

200...255 | Reserviert

Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzattribute:

Attribut-ID Zugriff Name Datentyp Wert Details
(hex.)
1 Get Anbieter-1D UINT F3 Schneider Automation-Kennung
2 Get Geratetyp UINT OE Das Gerat ist ein Logic Controller
3 Get Produktcode UINT 1003 M221 Logic Controller Produktcode
4 Get Revision Struct of - Produktrevision der Steuerung.("
USINT, Entspricht den 2 niederwertigen Byte
USINT der Steuerungsversion.
Beispiel: Fiir die M221 Logic
Controller Firmwareversion 1.3.2.0
lautet der gelesene Wert 1.3

(1)Abgebildet in einem WORD:
® MSB: Nebenrevision (zweites USINT)
® L SB: Hauptrevision (erstes USINT)
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Attribut-ID Zugriff Name Datentyp Wert Details
(hex.)
5 Get Status WORD (M |- Siehe Definition in der Tabelle unten.
6 Get Seriennummer | UDINT - Seriennummer des Gerats
XX + 3 niederwertige Byte der MAC-
Adresse
7 Get Produktname | Struct of - Die maximale Lange betragt 32.
USINT, Beispiel: TM221CE16T
STRING

(1)Abgebildet in einem WORD:
® MSB: Nebenrevision (zweites USINT)
® LSB: Hauptrevision (erstes USINT)

Statusbeschreibung (Attribut 5):

Bit Name Beschreibung
0 Eigentiimer Nicht verwendet
1 Reserviert -
2 Konfiguriert TRUE gibt an, dass die Gerateanwendung neu konfiguriert wurde.
3 Reserviert -
4. Erweiterter ® (: Selbsttest oder unbestimmt
Geratestatus ® 1: Firmware-Download findet statt
® 2: Es wurde wenigstens eine ungiiltige E/A-Verbindung erkannt
e 3: Keine E/A-Verbindungen hergestellt
e 4: Nicht-flichtige Konfiguration ungultig
o 5: Nicht behebbarer Fehler erkannt
e 6: Mindestens eine E/A-Verbindung im RUNNING-Status
® 7: Mindestens eine E/A-Verbindung hergestellt, alle im IDLE-Modus
® 38: Reserviert
o 9...15: Nicht verwendet
8 Geringflgiger TRUE bedeutet, dass das Gerat einen Fehler erkannt hat, der in den meisten
behebbarer Fallen behoben werden kann.
Fehler Dieses Ereignis bewirkt keine Anderung des Geratestatus.
9 Geringflgiger TRUE gibt an, dass das Gerat einen Fehler erkannt hat, der in den meisten
nicht behebbarer | Féallen nicht behoben werden kann.
Fehler Dieses Ereignis bewirkt keine Anderung des Gerétestatus.
10 Schwerer TRUE gibt an, dass das Gerat einen Fehler erkannt hat, der die Ausgabe einer
behebbarer Ausnahmemeldung und den Wechsel des Geréats in den HALT-Status
Fehler erforderlich macht.

Diese Art von Ereignis 16st eine Anderung des Geratestatus aus, kann in den
meisten Fallen jedoch behoben werden.
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Bit Name Beschreibung
11 Schwerer nicht TRUE gibt an, dass das Gerat einen Fehler erkannt hat, der die Ausgabe einer
behebbarer Ausnahmemeldung und den Wechsel des Geréats in den HALT-Status
Fehler erforderlich macht.
Diese Art von Ereignis 16st eine Anderung des Gerétestatus aus, kann in den
meisten Fallen jedoch nicht behoben werden.
12...15 | Reserviert -

Meldungsrouter-Objekt (Klassen-ID = 02 hex)
Die folgende Tabelle beschreibt die Klassenattribute des Meldungsrouter-Objekts (Instanz 0):

Attribut-ID | Zugriff | Name Datentyp | Wert Details
(hex.)
1 Get Revision UINT 01 Implementierungsrevision des
Meldungsrouter-Objekts.
Get Max. Instanzen UINT 01 Grolte Anzahl Instanzen
Get Anzahl Instanzen UINT 01 Anzahl Projektinstanzen
Get Liste der optionalen | Struct of - Die ersten beiden Byte enthalten die
Instanzattribute UINT, Anzahl optionaler Instanzattribute. Jedes
UINT [] nachfolgende Bytepaar steht fir die
Anzahl eines anderen optionalen
Instanzattributs (von 100 bis 119).
5 Get Liste der optionalen | UINT 00 Anzahl und Liste der implementierten
Dienste optionalen Dienste (0: Keine optionalen
Dienste implementiert)
Get Max. Klassenattribut | UINT 07 GrofRter Klassenattributwert
Get Max. Instanzattribut | UINT 77 Grolter Instanzattributwert

HINWEIS: Verwenden Sie die Instanz 0, um die Klassenattributinformationen zu lesen.

Die folgende Tabelle beschreibt die Klassendienste:

Servicecode (hex) |Name Beschreibung
01 Alle Attribute abrufen Gibt den Wert aller Klassenattribute zurck.
OE Einzelnes Attribut abrufen Gibt den Wert des angegebenen Attributs zuriick.

Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzdienste (Instanz 1):

Servicecode (hex) | Name Beschreibung

01 Alle Attribute abrufen Gibt den Wert aller Klassenattribute zurick.

OE Einzelnes Attribut abrufen Gibt den Wert des angegebenen Attributs zuriick.
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Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzattribute:

Attribut-ID | Zugriff Name Datentyp |Wert | Beschreibung
(hex.)

1 Get Liste der implementierten | Struct of - Implementierte Objektliste. Die

Objekte UINT, ersten beiden Byte enthalten die

UINT[] Anzahl implementierter
Instanzattribute. Jedes
nachfolgende Bytepaar steht
jeweils fur eine andere
implementierte Klassennummer.
Diese Liste enthalt folgende
Objekte:
o 01: Identitat
o 02: Meldungsrouter
® 04: Assembly
o 06: Verbindungsmanager
e F5:TCP/IP
® F6: Ethernet-Verbindung
2 Get Verfugbare Anzahl UINT 08 Max. Anzahl unterstitzter

gleichzeitiger CIP-Verbindungen
(Klasse 1 oder Klasse 3)

100 Get Innerhalb der letzten UINT - Gesamtanzahl der in der letzten
Sekunde insgesamt Sekunde fur alle impliziten
empfangene eingehende Verbindungen (Class1)
Class1-Pakete empfangenen eingehenden

Pakete

101 Get Innerhalb der letzten UINT - Gesamtanzahl der in der letzten
Sekunde insgesamt Sekunde fur alle impliziten
gesendete ausgehende Verbindungen (Class1)
Class1-Pakete gesendeten ausgehenden Pakete

102 Get Innerhalb der letzten UINT - Gesamtanzahl der in der letzten
Sekunde insgesamt Sekunde fir alle expliziten
empfangene eingehende Verbindungen (Class3)
Class3-Pakete empfangenen eingehenden

Pakete

103 Get Innerhalb der letzten UDINT - Gesamtanzahl der in der letzten
Sekunde insgesamt Sekunde fur alle expliziten
gesendete ausgehende Verbindungen (Class3)
Class3-Pakete empfangenen eingehenden

Pakete
104 Get Innerhalb der letzten UINT - Gesamtanzahl aller eingehenden

Sekunde insgesamt
empfangene eingehende,
nicht verbundene Pakete

nicht verbundenen Pakete, die in
der letzten Sekunde empfangen
wurden
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Attribut-ID | Zugriff Name Datentyp |Wert | Beschreibung
(hex.)

105 Get Innerhalb der letzten UINT - Gesamtanzahl aller ausgehenden
Sekunde insgesamt nicht verbundenen Pakete, die in
gesendete ausgehende, der letzten Sekunde gesendet
nicht verbundene Pakete wurden

106 Get Innerhalb der letzten UINT - Gesamtanzahl aller nicht
Sekunde insgesamt verbundenen Class1- oder
empfangene eingehende Class3-Pakete, die in der letzten
EtherNet/IP-Pakete Sekunde empfangen wurden

107 Get Innerhalb der letzten UINT - Gesamtanzahl aller nicht
Sekunde insgesamt verbundenen Class1- oder
gesendete ausgehende Class3-Pakete, die in der letzten
EtherNet/IP-Pakete Sekunde gesendet wurden

108 Get Insgesamt empfangene UINT - Gesamtanzahl der fiir alle
eingehende Class1- impliziten Verbindungen (Class1)
Pakete empfangenen eingehenden

Pakete

109 Get Insgesamt gesendete UINT - Gesamtanzahl der fir alle
ausgehende Class1- impliziten Verbindungen (Class1)
Pakete gesendeten ausgehenden Pakete

110 Get Insgesamt empfangene UINT - Gesamtanzahl der fir alle
eingehende Class3- expliziten Verbindungen (Class3)
Pakete empfangenen eingehenden

Pakete Diese Anzahl umfasst
Pakete, die bei Auftreten eines
Fehlers zurtickgegeben wirden
(in den nachsten zwei Zeilen
aufgefihrt).

111 Get Gesamtanzahl UINT - Gesamtanzahl eingehender
eingehender Class3- Pakete der Klasse 3 fir nicht
Pakete mit ungultigem unterstitzte
Parameterwert Dienste/Klassen/Instanzen/Attribu

te/Mitglieder

112 Get Insgesamt empfangene UINT - Gesamtanzahl eingehender Class
eingehende Class3- 3-Pakete, die ein ungliltiges
Pakete mit unglltigem Format aufwiesen
Format

113 Get Insgesamt gesendete UINT - Gesamtanzahl der fir alle
ausgehende Class3- expliziten Verbindungen (Class3)
Pakete gesendeten Pakete.
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Attribut-ID | Zugriff Name Datentyp |Wert | Beschreibung
(hex.)

114 Get Insgesamt empfangene UINT - Gesamtanzahl eingehender nicht
eingehende nicht verbundener Pakete. Diese
verbundene Pakete Anzahl umfasst Pakete, die bei

Auftreten eines Fehlers
zuritickgegeben wiirden (in den
nachsten zwei Zeilen aufgefihrt).

115 Get Gesamtanzahl UINT - Gesamtanzahl eingehender
eingehender nicht unverbundener Pakete fur nicht
verbundener Pakete mit unterstutzte
ungultigem Dienste/Klassen/Instanzen/Attribu
Parameterwert te/Mitglieder

116 Get Insgesamt empfangene UINT - Gesamtanzahl eingehender nicht
eingehende nicht verbundener Pakete, die ein
verbundene Pakete mit ungultiges Format aufwiesen
unglltigem Format

117 Get Insgesamt gesendete UINT - Gesamtanzahl aller gesendeten
ausgehende nicht nicht verbundenen Pakete
verbundene Pakete

118 Get Gesamtanzahl aller UINT - Gesamtanzahl aller nicht
eingehenden EtherNet/IP- verbundenen, empfangenen
Pakete (Class 1-) oder Class 3-Pakete

119 Get Gesamtanzahl aller UINT - Gesamtanzahl aller nicht

ausgehenden
EtherNet/IP-Pakete

verbundenen, gesendeten
(Class 1-) oder Class 3-Pakete

Assembly-Objekt (Klassen-ID = 04 hex)
Die folgende Tabelle beschreibt die Klassenattribute des Assembly-Objekts (Instanz 0):

Attribut-ID | Zugriff | Name Datentyp |Wert | Details
(hex.)
1 Get Revision UINT 02 Implementierungsrevision des Assembly-
Objekts
2 Get Max. Instanzen UINT - Die gréfite Anzahl von Instanzen fir
erstellte Objekte dieser Klasse.
Beispiel: Wenn Eingangsinstanzen = 200,
Ausgangsinstanzen = 100, dann gibt dieses
Attribut 200 zurtick.
Get Anzahl Instanzen UINT 02 Anzahl Projektinstanzen
Get Liste der optionalen Struct of: | - Die ersten beiden Byte enthalten die Anzahl
Instanzattribute UINT optionaler Instanzattribute. Jedes
UINT [] nachfolgende Bytepaar steht fur die Anzahl
eines anderen optionalen Instanzattributs.
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Attribut-ID | Zugriff | Name Datentyp | Wert | Details
(hex.)
5 Get Liste der optionalen UINT 00 Anzahl und Liste der implementierten
Dienste optionalen Dienste (0: Keine optionalen
Dienste implementiert)
Get Max. Klassenattribut | UINT 07 GroRter Klassenattributwert
Get Max. Instanzattribut UINT 04 Grolter Instanzattributwert

Die folgende Tabelle beschreibt die Klassendienste:

Servicecode (hex) Name Beschreibung

OE Einzelnes Attribut abrufen | Gibt den Wert des angegebenen Attributs zuriick.

Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzdienste:

Servicecode (hex) Name Beschreibung

OE Einzelnes Attribut abrufen Gibt den Wert des angegebenen Attributs zurick.

10 Einzelnes Attribut festlegen | Andert den Wert des angegebenen Attributs.

18 Mitglied abrufen Liest ein Mitglied einer Assembly-Objektinstanz.

19 Mitglied einrichten Modifiziert ein Mitglied einer Assembly-Objektinstanz

Unterstitzte Instanzen

Ausgang bedeutet AUSGANG der Ursprungssteuerung (= %IWE fiir M221 Logic Controller).
Eingang bedeutet EINGANG der Ursprungssteuerung (= %QWE fir M221 Logic Controller).
Die Steuerung unterstiitzt 2 Assemblys:

Name Instanz DatengréRe
Input Assembly (EtherNet/IP) (%QWE) Konfigurierbar von 1...255 | 1...20 Worter
Output Assembly (EtherNet/IP) (%IWE) Konfigurierbar von 1...255 | 1...20 Worter

HINWEIS: Das Assembly-Objekt bindet die Attribute mehrerer Objekte zusammen, sodass an ein
Objekt gesendete bzw. von einem Objekt empfangen Informationen Uber eine einzige Verbindung
Ubermittelt werden kénnen. Assembly-Objekte sind statisch.

Die verwendeten Assemblys kdnnen lber den Parameterzugriff im Netzwerkkonfigurationstool
(RSNetWorx) geandert werden. Um eine neue Assembly-Zuweisung zu registrieren, muss die
Steuerung aus- und wieder eingeschaltet werden.
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Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzattribute:

Attribut-ID | Zugriff Name Datentyp Wert Beschreibung
1 Get Objektliste mit der UINT 1..20 | Anzahl der Mitglieder dieser
Anzahl der Mitglieder Assembly
2 Get Mitgliederliste ARRAY of |- Array mit 1 Struktur, wobei jede
STRUCT Struktur fur ein Mitglied steht
3 Get/Set Instanzdaten ARRAY of |- Data Set-Dienst nur verfugbar fir
Byte Ausgang der Steuerung
4 Get GroRe der UINT 2..40 | GroRe der Daten in Byte
Instanzdaten

Inhalt der Mitgliederliste:

Name Datentyp Wert Reset-Typ

DatengrofRe des Mitglieds | UINT 4..40 DatengréfRe des Mitglieds in Bit.
PfadgrofRe des Mitglieds | UINT 6 GrolRe des EPATH (siehe Tabelle unten)
Pfad des Mitglieds EPATH - EPATH zum Mitglied
EPATH lautet:

Wort Wert (hex.) | Semantik

0 2004 Klasse 4

1 24xx Instanz xx, wobei xx den Instanzwert darstellt (z. B.: 2464 hex = Instanz 100)
2 XXXX Siehe ,Common Industrial Protocol Specification“ Band 1 - Anhang C fiir das

Format dieses Bereichs
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Verbindungsmanager-Objekt (Klassen-ID = 06 hex)
Die folgende Tabelle beschreibt die Klassenattribute des Assembly-Objekts (Instanz 0):

Attribut-ID | Zugriff | Name Datentyp Wert | Details
(hex.)
1 Get Revision UINT 01 Implementierungsrevision des
Verbindungsmanager-Objekts

Get Max. Instanzen UINT 01 Grofite Anzahl Instanzen

Get Anzahl Instanzen UINT 01 Anzahl Projektinstanzen

Get Liste der optionalen | Struct of: - Anzahl und Liste der optionalen Attribute.

Instanzattribute UINT Das erste Wort enthalt die Anzahl der
UINT[] nachfolgenden Attribute und jedes weitere

Wort einen anderen Attribut-Code.

Es bestehen folgende optionale Attribute:

® Gesamtanzahl eingehender Requests
zum Aufbau einer Verbindung

® Anzahl der zuriickgewiesenen Requests
aufgrund eines nicht konformen Format
von Forward Open

® Anzahl der wegen unzureichender
Ressourcen zuriickgewiesenen
Requests

® Anzahl der Requests, die aufgrund eines
mit Forward Open-Requests gesendeten
Parameters zurlickgewiesen wurden

® Anzahl der empfangenen Forward
Close-Requests

® Anzahl der Forward Close-Requests mit
einem ungliltigen Format

® Anzahl der Forward Close-Requests
ohne Bezug zu einer aktiven Verbindung

® Anzahl von Verbindungen mit Timeout
aufgrund einer nicht mehr
produzierenden Gegenseite oder einer
Trennung der Netzwerkverbindung

Get Max. Klassenattribut | UINT 07 Grofter Klassenattributwert

Get Max. Instanzattribut | UINT 08 Grofter Instanzattributwert

Die folgende Tabelle beschreibt die Klassendienste:

Servicecode (hex) Name Beschreibung
01 Alle Attribute abrufen Gibt den Wert aller Klassenattribute zuriick.
OE Einzelnes Attribut abrufen Gibt den Wert des angegebenen Attributs zurlick.
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Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzdienste:

Servicecode (hex)

Name

Beschreibung

01 Alle Attribute abrufen Gibt den Wert aller Instanzattribute zurtick.

OE Einzelnes Attribut abrufen Gibt den Wert des angegebenen Attributs zurlick.

4E Leitung schlieRen (Forward Close) | Trennt eine vorhandene Verbindung.

52 Nicht verbunden senden Sendet einen nicht verbundenen Multi-Hop-
(Unconnected Send) Request.

54 Leitung 6ffnen (Forward Open) Stellt eine neue Verbindung her.

Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzattribute (Instanz 1):

Attribut-ID Zugriff | Name Datentyp Wert | Beschreibung
1 Get Requets ,Offnen® UINT - Anzahl der empfangenen
,Forward Open*“-Diensterequests
2 Get Zurlckweisungen UINT - Anzahl der aufgrund eines
,Offnen” - Format ungiiltigen Formats
zuriickgewiesenen ,Forward
Open*“-Diensterequests
3 Get Zurlckweisungen UINT - Anzahl der aufgrund mangelnder
,Offnen* - Ressourcen zurtickgewiesenen
Ressourcen ,Forward Open*“-Diensterequests
4 Get Zurlckweisungen UINT - Anzahl der aus einem anderen
,Offnen” - Andere Grund als aufgrund eines
ungultigen Formats oder
mangelnder Ressourcen
zurtickgewiesenen ,Forward
Open*“-Diensterequests
5 Get Requests ,Schlieen” | UINT - Anzahl der empfangenen
.Forward Close“-Diensterequests.
6 Get Zuriickweisungen UINT - Anzahl der aufgrund eines
,SchlieBen” - Format unglltigen Formats
zuriickgewiesenen ,Forward
Close“-Diensterequests
7 Get Zuriickweisungen UINT - Anzahl der aus einem anderen
,SchlieBen” - Andere Grund als aufgrund eines
ungultigen Formats
zurtickgewiesenen ,Forward
Close“-Diensterequests
8 Get Verbindungs- UINT - Gesamtanzahl der
Timeouts Verbindungstimeouts fur die von

diesem Verbindungsmanager
kontrollierten Verbindungen
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TCP/IP-Schnittstellenobjekt (Klassen-ID = F5 hex)

Dieses Objekt bietet einen Mechanismus zur Konfiguration eines TCP/IP-
Netzwerkschnittstellengerats.

Die folgende Tabelle beschreibt die Klassenattribute des TCP/IP-Schnittstellenobjekts (Instanz 0):

Attribut-ID Zugriff Name Datentyp Wert Details
(hex.)
1 Get Revision UINT 02 Implementierungsrevision des
TCP/IP-Schnittstellenobjekts
2 Get Max. Instanzen UINT 01 GroRte Anzahl Instanzen
3 Get Anzahl Instanzen UINT 01 Anzahl Projektinstanzen
6 Get Max. Klassenattribut UINT 07 Grolter Klassenattributwert
7 Get Max. Instanzattribut UINT 06 GroBter Instanzattributwert

Die folgende Tabelle beschreibt die Klassendienste:

Servicecode (hex) Name Beschreibung

01 Alle Attribute abrufen Gibt den Wert aller Klassenattribute zuriick.

OE Einzelnes Attribut Gibt den Wert des angegebenen Attributs zuriick.
abrufen

Instanzcodes

Es wird nur 1 Instanz unterstutzt.
Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzdienste:

Servicecode (hex) | Name Beschreibung
01 Alle Attribute abrufen Gibt den Wert aller Instanzattribute zuriick.
OE Einzelnes Attribut abrufen | Gibt den Wert des angegebenen Instanzattributs zurtck.
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Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzattribute (Instanz 1):

Attribut-ID

Zugriff

Name

Datentyp

Wert

Beschreibung

1

Get

Status

DWORD

Bitebene

e 0: Das Schnittstellen-
Konfigurationsattribut wurde nicht
konfiguriert.

e 1: Die Schnittstellenkonfiguration
enthalt eine gliltige Konfiguration.

Alle anderen Bits sind reserviert und
auf 0 gesetzt.

Get

Konfigurations-
kapazitat

DWORD

Bitebene

o 0: BOOTP-Client
o 2: DHCP-Client

Alle anderen Bits sind reserviert und
auf 0 gesetzt.

Get

Konfiguration

DWORD

Bitebene

o 0: Die Schnittstellenkonfiguration
ist gultig.

o 1: Die Schnittstellenkonfiguration
wird mit BOOTP abgerufen.

e 2: Die Schnittstellenkonfiguration
wird mit DHCP abgerufen.

o 3: Reserviert

® 4: DNS aktivieren

Alle anderen Bits sind reserviert und
auf 0 gesetzt.

Get

Physische
Verbindung

UINT

Pfadgrofie

Anzahl der 16-Bit-Worter im Pfad-
Element

Padded
EPATH

Pfad

Logische Segmente zur Identifikation
des physischen Verbindungsobjekts.
Der Pfad ist auf ein logisches
Klassensegment und ein logisches
Instanzsegment beschrankt. Die
maximale Grofle betragt 12 Byte.
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Attribut-ID

Zugriff

Name

Datentyp

Wert

Beschreibung

5

Get

Schnittstellen-
konfiguration

UDINT

IP-Adresse

Hexadezimalformat
Beispiel: 55 DD DD DE =
85.221.221.222

UDINT

Netzwerk-
maske

Hexadezimalformat
Beispiel: FF 0 0 0 = 255.0.0.0

UDINT

Gateway-
Adresse

Hexadezimalformat
Beispiel: 55 DD DD DE =
85.221.221.222

UDINT

Primarer
Name

0: Keine primare Namensserver-
Adresse konfiguriert

UDINT

Sekundarer
Name

0: Keine sekundare Namensserver-

Adresse konfiguriert Andernfalls wird
die Namensserver-Adresse auf eine
gliltige Adresse der Klasse A, B oder
C eingestellt.

STRING

Standard-
Domaéanen-
name

ASCII-Zeichen Die maximale Lange
betragt 16 Zeichen. Wird auf eine
gerade Anzahl von Zeichen aufgefiillt
(Auffillung nicht in der Léange
enthalten).

0: Es wurde kein Doménenname
konfiguriert.

Get

Hostname

UINT

Lange des Hostnamen

STRING

ASCII-Zeichen Die maximale Lange
betragt 64 Zeichen. Wird auf eine
gerade Anzahl von Zeichen aufgefiillt
(Auffillung nicht in der Léange
enthalten).

0: Es wurde kein Hostname
konfiguriert
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Ethernet-Verbindungsobjekt (Klassen-ID = F6 hex.)S

Dieses Objekt verwaltet verbindungsspezifische Zahler und Statusinformationen flir eine Ethernet
802.3-Kommunikationsschnittstelle.

Die folgende Tabelle beschreibt die Klassenattribute des Ethernet-Verbindungsobjekts (Instanz 0):

Attribut-ID | Zugriff | Name Datentyp | Wert | Details
(hex.)
1 Get Revision UINT 03 Implementierungsrevision des Ethernet-
Verbindungsobjekts
2 Get Max. Instanzen UINT 01 GroRte Anzahl Instanzen
3 Get Anzahl Instanzen UINT 01 Anzahl Projektinstanzen
6 Get Max. Klassenattribut | UINT 07 Grolter Klassenattributwert
7 Get Max. Instanzattribut | UINT 03 Der grofte Instanzattributwert

Die folgende Tabelle beschreibt die Klassendienste:

Servicecode (hex) | Name Beschreibung

01 Alle Attribute abrufen Gibt den Wert aller Klassenattribute zuriick.

OE Einzelnes Attribut abrufen Gibt den Wert des angegebenen Attributs zurlck.
Instanzcodes

Es wird nur 1 Instanz unterstitzt.

Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzdienste:

Servicecode (hex) | Name Beschreibung
01 Alle Attribute abrufen Gibt den Wert aller Instanzattribute zurtick.
OE Einzelnes Attribut abrufen | Gibt den Wert des angegebenen Instanzattributs zuriick.
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Die folgende Tabelle beschreibt die Instanzattribute (Instanz 1):

Attribut-1D

Zugriff

Name

Datentyp

Wert

Beschreibung

1

Get

Schnittstellengeschwindigkeit

UDINT

Geschwindigkeit in Mbps
(10 oder 100)

Get

Schnittstellen-Flags

DWORD

Bitebene

® 0: Verbindungsstatus

o 1: Halbduplex/Duplex

e 2..4:Verhandlungsstatus

o 5: Manuelle
Einstellung/erfordert Reset

e 6: Lokaler Hardwarefehler

Alle anderen Bits sind reserviert
und auf 0 gesetzt.

Get

Physische Adresse

ARRAY of
6 USINT

Dieses Array enthalt die MAC-
Adresse des Produkts.
Format: XX-XX-XX-XX-XX-XX
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Abschnitt 6.2

Konfiguration der seriellen Leitung

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Konfiguration der seriellen Leitungen 191
Konfigurieren von Modbus- und ASCII-Protokollen 195
Konfigurieren von TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display 199
Konfigurieren des Modbus Serial-E/A-Scanners 200
Hinzufigen eines Gerats auf dem Modbus Serial-E/A-Scanner 201
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Konfiguration der seriellen Leitungen

Einflhrung

M221 Logic Controller sind mit mindestens 1 seriellen Leitung ausgestattet. Steuerungen ohne
Ethernet unterstutzen 2 serielle Leitungen:

e SL1 (serielle Leitung)

e SL2 (serielle Leitung)

Jede serielle Leitung kann fiir eines der folgenden Protokolle konfiguriert werden:

e Modbus (RTU oder ASCII) (siehe Seite 195). Serielle Leitungen werden standardmaRig fir das
Modbus RTU-Protokoll konfiguriert.

o ASCII (siehe Seite 195)

e Modbus Serial-E/A-Scanner (siehe Seife 200). Es kann nur eine Instanz konfiguriert werden:
bei einer Konfiguration auf einer seriellen Leitung ist eine Verwendung auf der anderen seriellen
Leitung nicht mdglich.

HINWEIS: Wenn sowohl der Modbus Serial E/A-Scanner als auch Meldung-Funktionsbau-
steine (%MSGQG) (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, — Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)in lhrer Anwendung verwendet werden, ist mit Sorgfalt vorzugehen,
da dies zum Abbruch einer aktiven E/A-Scanner-Kommunikation fihren kann.

Die Anwendung muss mit einer Funktionsebene (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch) von mindestens Ebene 5.0 konfiguriert werden, damit der Modbus Serial-
E/A-Scanner unterstutzt wird.

HINWEIS: Das TMH2GDBDezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display (siehe Seite 199)-
Protokoll kann nur auf SL1 konfiguriert werden.

Modemunterstiitzung

Eine Modemverbindung ermdglicht aulerdem das folgende:

e Dezentraler Zugriff auf die Steuerung zu Programmier- und/oder Uberwachungszwecken. In
diesem Fall muss ein lokales Modem mit dem PC verbunden werden, auf dem die Software
EcoStruxure Machine Expert - Basic ausgefihrt wird. Dartber hinaus muss die Modemver-
bindung konfiguriert werden (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch).

e Ausflhren von Datenaustausch zwischen Steuerungen unter Verwendung des Modbus-
Protokolls.

e Senden oder Empfangen von Nachrichten mit jedem Gerat tiber den Funktionsbaustein Send
Recei ve Message.

e Senden und Empfangen von SMS von einem Mobilgerat oder anderen Geraten, die eine SMS-
Funktionalitat haben.
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Serielle Leitungen unterstiitzen die folgenden Funktionen, um Modemverbindungen zu

vereinfachen:

e Ein Initialisierungsbefehl (Init), um eine initiale Konfiguration an das Modem zu senden. Dieser
Befehl wird von der Steuerung automatisch nach einem Anwendungsdownload bzw. beim
Einschalten ausgegeben.

Das Systembit %5105, um den Init-Befehl erneut an das Modem zu senden.
Das Systemwort 8WL67, um den Status der Init-Befehlsausfiihrung zur Verfiigung zu stellen.

Konfiguration der seriellen Leitung
In der nachstehenden Tabelle wird die Konfiguration der seriellen Leitung beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Klicken Sie auf den Knoten SL1 (Serielle Leitung) oder SL2 (Serielle Leitung) in der
Hardwarelbersicht, um die Konfiguration der seriellen Leitung aufzurufen.

Serielle Leitungskonfiguration

Protokolleinstellungen

Protokoll " Modbus -
Serielle Verbindung einstellen

Baudrate 19200 |
Paritat | Gerade -
Datenbits

Stoppbits (1 -

Physisches Medium
(®) RS-485
O RS-232 Polarisierung

Wahlen Sie das Protokoll aus, das auf der seriellen Leitung verwendet werden soll.
Weitere Informationen (iber die Parameter zur Konfiguration der seriellen Leitung finden Sie in der
nachstehenden Tabelle.

Klicken Sie auf Ubernehmen.

Wahlen Sie in der Hardwarelbersicht den Knoten Modbus, ASCII, Anzeige oder Modbus Serial E/A-
Scanner aus, der unter dem Knoten SL1 (Serielle Leitung) bzw. SL2 (serielle Leitung) angezeigt
wird.
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In der folgenden Tabelle werden die Protokolleinstellungen und die seriellen Leitungseinstellungen

beschrieben:
Parameter Veranderbar Wert Standardwert Beschreibung
Protokolleinstellungen
Protokoll Ja Modbus Modbus Wabhlen Sie ein Protokoll in der
ASCII Dropdown-Liste aus.
1l\;ll\(’)"c;|b2|.|c;DSBerial- HINWEIS: Bei Verwendung eines
E/A-Scanner SR2MOD03-MOQems und des _
Funktionsbausteins Send Recei ve SM5
wahlen Sie das ASCII-Protokoll aus.
Serielle Leitungseinstellungen
Baudrate Ja 1200 19200 Ermdglicht die Auswahl der
2400 Datenubertragungsrate (Bits pro
4800 Sekunde) aus der Dropdown-Liste.
9600
19200
38400
57600
115200
Paritat Ja Keine Gerade Ermdglicht die Auswahl der Paritét der
Gerade Ubertragenen Daten fir die
Ungerade Fehlererkennung.
Die Paritat ist eine Methode zur
Fehlererkennung bei der
Dateniibertragung.
Bei der Verwendung der Paritat fur einen
seriellen Port wird mit jedem
Datenzeichen ein zusatzliches Bit
gesendet und so angeordnet, dass die
Anzahl der auf 1 gesetzten Bits in jedem
Zeichen grundséatzlich gerade oder
ungerade ist.
Wenn ein Byte mit einer ungultigen
Anzahl von auf 1 gesetzten Bits
empfangen wird, ist dieses Byte ungultig.
Datenbits Ja 7 8 Ermdglicht die Auswahl der Datenbits in
(nur fur das 8 der Dropdown-Liste.
ASCII- Die Anzahl der Datenbits in jedem
Protokoll) Zeichen kann 7 oder (bei echtem ASCII)
8 sein.

(1) In die TM221 integrierte SL1 und SL2 enthalten feste interne Vorspannungsnetzwerk-Widerstande mit hoher
Impedanz (4,7 kQ). Verwenden Sie keine externen Leitungsabschlusswidersténde (standardmaRig 150 Q) ohne
zusatzliche externe Leitungspolarisierungswiderstande mit niedriger Impedanz (standardmaRig 450 bis 650 Q), um
eine entsprechende Leerlaufspannung von mindestens 200 mV zwischen den Datenleitungen D1 und DO zu

gewahrleisten.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Stoppbits

Ja

N =

1

Ermdglicht Thnen die Auswahl der
Stoppbits in der Dropdown-Liste.

Ein Stoppbit ist ein Bit, das das Ende
eines Datenbytes kennzeichnet. Fur
elektronische Gerate wird im
Allgemeinen 1 Stoppbit verwendet. Fir
langsame Geréte, wie z. B.
elektromechanische Fernschreiber,
werden 2 Stoppbits verwendet.

Physisches
Medium

Ja

RS-485
RS-232

RS-485

Ermdglicht Ihnen die Auswahl des
physischen Mediums fiir die
Kommunikation.

Sie kdnnen entweder das Medium
RS-485 oder RS-232 auswahlen. Fir die
integrierte serielle Leitung 2 ist nur das
Medium RS-485 verfugbar.

Bei der Kommunikation von Daten
entspricht das physische Medium dem
Ubertragungspfad, iiber den ein Signal
weitergeleitet wird. Es handelt sich
hierbei um eine Schnittstelle fur die
Verbindung von Geraten mit der
Steuerung.

HINWEIS: Bei Verwendung eines
SR2MODO03 wahlen Sie die Option
RS-232 aus.

Polarisierung
(fur die
Steuerung)

Nein

Nein
4,7 kQ

Nein (fiir RS232)
4,7 kQ (fir
RS485)

Dieser Parameter ist fiir die Steuerung
deaktiviert(").

Polarisierung
(far
Steckmodule)

Ja

Ja
Nein

Nein

In den Steckmodulen sind
Polarisierungswiderstande integriert.
Dieser Parameter ermdglicht das
Aktivieren bzw. Deaktivieren der
Polarisierung.

(1) In die TM221 integrierte SL1 und SL2 enthalten feste interne Vorspannungsnetzwerk-Widerstande mit hoher
Impedanz (4,7 kQ). Verwenden Sie keine externen Leitungsabschlusswiderstande (standardmaRig 150 Q) ohne
zusatzliche externe Leitungspolarisierungswiderstdnde mit niedriger Impedanz (standardmaRig 450 bis 650 Q), um
eine entsprechende Leerlaufspannung von mindestens 200 mV zwischen den Datenleitungen D1 und DO zu

gewahrleisten.
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Konfigurieren von Modbus- und ASCII-Protokollen

Gerateeinstellungen fiir Modbus- und ASCII-Protokolle

In der nachstehenden Tabelle werden die Parameter beschrieben, wenn das Modbus- oder ASCII-
Protokoll ausgewahlt wurde:

Parameter | Veranderbar | Wert Standardwert | Beschreibung

Gerateeinstellungen

Gerét Ja Ohne Keine Wabhlen Sie ein Geréat in der Dropdown-Liste aus.
Generisches Wahlen Sie SR2ZMODO03 aus, um den Funktionsbaustein
Modem ¥SEND_RECV_SMS zu verwenden.
SR2 MODO01
SR2 MODO03

Init-Befehl | Ja - - Der Init-Befehl gruppiert eine Reihe von Hayes-Befehlen,

die an das mit der seriellen Leitung verbundene Modem
gesendet werden. Es handelt sich um eine auf 128 Zeichen
begrenzte ASCII-Zeichenfolge.

Der Logic Controller zieht diese Zeichenfolge zur
Konfiguration und Prifung des Modems heran.

In folgenden Fallen wird ein Init-Befehl an das Modem
gesendet:

® Beim Einschalten

® Wenn das Systembit %5105 auf 1 gesetzt ist.

YEWL67 verweist auf den Status des an das Modem
gesendeten Initialisierungsbefehls.

EcoStruxure Machine Expert - Basic verwendet einen
standardmaRigen Init-Befehl fir das Modem SR2MODO03.
Weitere Informationen hierzu finden Sie unter SR2MOD02
and SRZMODO03 Wireless Modem User Guide.

HINWEIS: Zur Verwendung des SMS-
Funktionsbausteins, muss der standardmaRige Init-Befehl
wie folgt gedndert werden:

AT&F; EO; S0=2; QO; V1; +W ND=0; +CBST=0, 0, 1; &W +
CNM =0, 2, 0, 0, 0; +CSAS; +CMGF=0; +CVEE=1 (siehe
Recv_SMS Funktionsbaustein (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, — Bibliothekshandbuch zu
Generischen Funktionen)).
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Konfigurieren des Init-Befehls fiir das Modem

Der Init-Befehl gruppiert eine Reihe von Hayes-Befehlen fiir die Initialisierung eines Modems. Der
im Konfigurationsfenster von EcoStruxure Machine Expert - Basic bereitgestellte Init-Standard-
befehl ist mit einem Modem zu verwenden, wenn die SL-Standardkonfiguration (serielle Leitung)
fur dezentralen Zugriff, Austausch zwischen Steuerungen oder Senden/Empfangen von
Nachrichten benétigt wird.

Fir die Anpassung des Init-Befehls kann eine PC-Terminalsoftware herangezogen werden.

Hayes-Befehl fir SR2MODO01

Von EcoStruxure Machine Expert - Basic wird folgender Init-Standardbefehl bereitgestellt:
at e0\ n0\ v1&d0&k0s0=1s89=0$EBO#p0$sb19200n0s28=1s37=13&n0

Hayes-Befehl fir SR2MODO03
Von EcoStruxure Machine Expert - Basic wird folgender Init-Standardbefehl bereitgestellt:
AT&F; EO; S0=2; Q0; V1; +W ND=0; +CBST=0, 0, 1; &V +CMGF=1; +CNM =0, 2, 0, 0, 0; +CSAS

Wenn SMS gesendet und empfangen werden sollen, muss der Befehl gedndert werden:
AT&F; EO; SO0=2; QU; V1; +W ND=0; +CBST=0, 0, 1; &W +CNM =0, 2, 0, 0, 0; +CSAS, +CM&=0
; +CVEE=1

Protokolleinstellungen fiir Modbus

In der nachstehenden Tabelle werden die Parameter beschrieben, wenn das Modbus-Protokoll
ausgewahlt wurde:

Parameter Veranderbar Wert Standardwert Beschreibung
Ubertragungsmodus | Ja RTU RTU Ermdglicht die Auswahl des
ASCII protokollspezifischen Ubertragungsmodus fiir

die Kommunikation in der Dropdown-Liste.
Wabhlen Sie ASCII aus, um den
Funktionsbaustein %5END_RECV_SMS zu
verwenden.

Zu jedem ausgewahlten Protokoll werden
erweiterte Parameter angezeigt.

Adressierung Ja Slave Slave Ermdglicht die Auswahl des

Master Adressierungsmodus. Sie missen sich
zwischen der Slave- und der Master-
Adressierung entscheiden. Durch das
Auswahlen eines Adressierungsmodus wird
der aktuelle geldscht.

Ein als Slave konfiguriertes Gerat kann
Modbus-Requests senden.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Adresse [1...247]

Ja

1...247

1

Ermdglicht die Definition der Adresse des
Slaves.

HINWEIS: Dieses Feld wird nur zum Zweck
der Adressierung des Slaves angezeigt. Fur
den Master wird dieses Feld nicht angezeigt.

Timeout fiir Antwort
(x 100 ms)

Ja

0...255

Legt die maximale Zeit fest, die die Steuerung
auf eine Antwort wartet, bis sie den Austausch
mit einem Fehler beendet. Geben Sie 0 ein, um
den Timeout zu deaktivieren.

Zeit zwischen den
Frames (ms)

Ja

1...255

Der Zeitraum zwischen Frames (entspricht der
Verzbégerung zwischen Frames in anderen
Produkten).

HINWEIS: Der Wert ist ggf. anzupassen, um
die Konformitat mit der vom Modbus-Standard
3.5 vorgegebenen Verzdgerung bei der
Zeichenlbertragung zu gewahrleisten.

Protokolleinstellungen fiir ASCII

In der nachstehenden Tabelle werden die Parameter beschrieben, wenn das ASCII-Protokoll
ausgewahlt wurde:

Parameter Verénderbar Wert Standardwert Beschreibung

Timeout fiir Antwort | Ja 0...255 10 Legt die maximale Zeit fest, die die

(x 100 ms) Steuerung auf eine Antwort wartet, bis
sie den Austausch mit einem Fehler
beendet. Geben Sie 0 ein, um den
Timeout zu deaktivieren.
HINWEIS: Bei Verwendung eines
SR2MODO03 und des SMS-
Funktionsbausteins geben Sie 0 ein, um
den Timeout zu deaktivieren.

Stoppbedingung

Empfangene Frame- |Ja (nur wenn 1..255 0 (wenn das Hiermit kdnnen Sie die Lange des

Lénge das Kontrollkastchen empfangenen Frames festlegen.

Kor.mt.rolllsastchen nicht aktiviert ist) HINWEIS: Sie kénnen als
aktiviert ist) 1 (wenn das - .
- Stoppbedingung nur einen Parameter
Kontrollkastchen S
aktiviert ist) konfigurieren, entweder Empfangene

Frame-L&nge oder Timeout fiir Frame
empfangen (ms).
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Parameter Veranderbar Wert Standardwert Beschreibung
Timeout fiir Frame Ja (nur wenn 1...255 0 (wenn das Hiermit kdnnen Sie die Zeitdauer fir
empfangen (ms) das Kontrollk&stchen den empfangenen Frame festlegen.
:IZ?\jirgll’ltl:ts)tchen ?glf(‘\tvzl:‘tr']VéeaZISt) HINWEIS: Bei Verwendung eines
N SR2MODO03 und des SMS-
Kontrollkastchen . . L .
aktiviert ist) Funktionsbausteins aktivieren Sie das
Kontrollkastchen und geben 200 ein.
Frame-Struktur
Startzeichen Ja (nur wenn 1...255 0 (wenn das Hiermit kdnnen Sie das Startzeichen fiir
das Kontrollkastchen den Frame definieren.
Kontrollkastchen nicht aktiviert ist) Das ASCII-Zeichen, das dem
aktiviert ist) 58 (wenn das Startzeichenwert entspricht, wird auf
Kontrollkastchen der rechten Seite des Wertefelds
aktiviert ist) angezeigt.
Erstes Endzeichen Ja 1...255 0 (wenn das Ermdglicht die Angabe des ersten
Kontrollkastchen Endezeichens flr den Frame.
nicht aktiviertist) HINWEIS: Um Erstes Endzeichen zu
10 (wenn das . L )
. deaktivieren, konfigurieren Sie
Kontrollkastchen j . -
L mindestens einen Parameter flr die
aktiviert ist) .
Stoppbedingung.
Das ASCII-Zeichen, das dem Wert flr
das erste Endzeichen entspricht, wird
auf der rechten Seite des Wertefelds
angezeigt.
Zweites Endzeichen | Ja (nur wenn 1...255 0 (wenn das Hiermit kdnnen Sie das zweite
das Kontrollkastchen Endezeichen fir den Frame definieren.
Kor.1t.rollk.astchen nicht aktiviert ist) HINWEIS: Dieses Feld ist deaktiviert,
aktiviert ist) 10 (wenn das .
N wenn der Parameter Erstes Endzeichen
Kontrollkastchen o
L deaktiviert ist.
aktiviert ist)
Das ASCII-Zeichen, das dem Wert flr
das zweite Endzeichen entspricht, wird
auf der rechten Seite des Wertefelds
angezeigt.
Frame-Zeichen Ja TRUE/ FALSE Ermdoglicht Ihnen die Aktivierung bzw.
senden FALSE Deaktivierung des automatischen

Hinzufiigens von Start-, erstem und
zweiten Endzeichen (sofern definiert) in
den gesendeten Frames.
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Konfigurieren von TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display

Protokolleinstellungen fiir die Anzeige

In der nachstehenden Tabelle werden die Parameter beschrieben, wenn das Anzeige-Protokoll
ausgewahlt wurde:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Zeitzwischen den
Frames (ms)

Ja

1...255

10

Der Zeitraum zwischen Frames (entspricht der
Verzégerung zwischen Frames in anderen Produkten).

HINWEIS: Der Wert ist ggf. anzupassen, um die
Konformitat mit der vom Modbus-Standard 3.5
vorgegebenen Verzdgerung bei der ZeichenUlibertragung
zu gewabhrleisten.
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Konfigurieren des Modbus Serial-E/A-Scanners

Beschreibung

Nur eine E/A-Scanner-Instanz kann definiert werden: Wenn Sie eine Konfiguration auf einem
Ethernet-Port durchfiihren, ist eine Konfiguration auf einem seriellen Port nicht méglich. Siehe
Konfieguration des Modbus TCP I0Scanner

Die maximale Anzahl an TCP- und Serial-E/A-Scanner-Objekten betragt:
e 128, wenn die Funktionsebene < 6.0.
e 512, wenn die Funktionsebene = 6.0.

Sollte die Kommunikation unterbrochen werden, stoppt der E/A-Scanner. Fir weitere
Informationen zum Status (s/iehe Seite 281), siehe ¥S\W210 oder 5V 11.

Zum Zurlcksetzen oder Unterbrechen des Modbus Serial-E/A-Scanners, siehe %5110, %5111,
%6113 und %5114 in der Beschreibung der Systembits (siehe Seite 265)).

Protokolleinstellungen

In der folgenden Tabelle werden die Parameter beschrieben, wenn das Protokoll Modbus Serial-
E/A-Scanner ausgewahlt wurde.

Frames (ms)

Parameter Veranderbar | Wert Standardwert | Beschreibung
Ubertragungsmodus | Ja RTU RTU Wahlen Sie den protokollspezifischen
ASCII Ubertragungsmodus fiir die Kommunikation in der
Dropdown-Liste.
Timeout fiir Antwort | Ja 0...255 |10 Legt die maximale Zeit fest, die die Steuerung auf eine
(x 100 ms) Antwort wartet, bis sie den Austausch mit einem
Fehler beendet.
Geben Sie 0 ein, um den Timeout zu deaktivieren.
Zeit zwischen den Ja 1..255 |10 Der Zeitraum zwischen Frames (entspricht der

Verzogerung zwischen Frames in anderen
Produkten).

HINWEIS: Der Wert ist ggf. anzupassen, um die
Konformitat mit der vom Modbus-Standard 3.5
vorgegebenen Verzdgerung bei der
ZeichenUlbertragung zu gewahrleisten.

200

EI00000003299 02/2020




Konfiguration der integrierten Kommunikation

Hinzufligen eines Geréats auf dem Modbus Serial-E/A-Scanner

Einflhrung

Dieser Abschnitt beschreibt wie Gerate hinzugefligt werden, die vom Modbus Serial-E/A-Scanner
abgefragt werden sollen.

Sie kdnnen bis zu 16 Modbus Slave-Gerate hinzufliigen.

EcoStruxure Machine Expert - Basic wird mit einer Reihe von vordefinierten Geratetypen bereitge-
stellt. Vordefinierte Geratetypen haben vordefinierte Initialisierungsanforderungen und
vorkonfigurierte Kanale, um die Integration der Gerate im Netzwerk zu vereinfachen.

Es wird auRerdem ein generisches Slave-Gerat bereitgestellt, flir das Initialisierungsanforde-
rungen und Kanéle konfiguriert werden missen.

Hinzufiigen eines Gerats auf dem Modbus Serial-E/A-Scanner
Sie flgen Sie ein Gerat auf dem Modbus Serial-E/A-Scanner hinzu:

Schritt Aktion

1 Wahlen Sie:
e Antrieb und wahlen Sie einen der unterstiitzten Geratetypen aus der Dropdown-Liste aus.
® Andere und wahlen Sie den Geratetyp aus der Dropdown-Liste aus.

Wenn sie Ihren Gerétetyp in keiner der beiden Listen finden kdnnen, wahlen Sie Generisches
Gerét aus und konfigurieren Sie es.

Klicken Sie auf Hinzufligen.

Konfigurieren Sie das Gerat wie unter Gerateeinstellungen (siehe Seife 202) beschrieben.

Klicken Sie auf Ubernehmen.
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Gerateeinstellungen

In der folgenden Tabelle werden die Parameter beschrieben, wenn das Protokoll Modbus Serial-
E/A-Scanner ausgewahlt wurde.

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

ID

Nein

0 bis 15

0

Durch EcoStruxure Machine Expert -
Basic zugeordnete eindeutige Gerate-
ID.

Name

Ja

1...32 Zeichen
Der Geratename
muss eindeutig
sein.

Gerat x(V

Legen Sie einen eindeutigen Namen
fur das Geréat fest.

Adresse

Nein

%RV (D @

YORVO

YORVn wird verwendet, um das Gerat
in der Anwendung mithilfe von Drive-
Funktionsbausteinen (siehe Modicon
MZ221 Logic Controller,
Bibliothekshandbuch zu erweiterten
Funktionen) zu konfigurieren.

Typ

Nein

Geratetyp

Der Geratetyp kann nicht bearbeitet
werden. Um den Geratetyp zu andern,
muissen Sie das Gerat aus der Liste
entfernen (indem Sie mit der rechten
Maustaste klicken und Léschen
auswahlen) und anschlieend den
korrekten Geratetyp hinzufligen.

Slave-Adresse

Ja

1...247

Adresse, die zur Identifizierung des
Gerats innerhalb des Netzwerks
verwendet wird. Doppelte Slave-
Adressen sind zugelassen.

Timeout fiir Antwort
(x 100 ms)

0...255

10

Das Timeout (in Millisekunden), das
beim Datenaustausch mit dem Gerat
verwendet wird. Dieser Wert kann
dem Gerat individuell angepasst
werden und Uberschreibt das Timout
flr Antwort, das flir den Master in den
Protokoleinstellungen gesetzt wurde.

(™ xund nsind Ganzzahlen, die inkrementiert werden, wenn ein Gerat oder Antriebsgerat hinzugefiigt wird
() Nur Wenn Antrieb als Gerétetyp ausgewahlt wurde.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Reset-Variable

Ja

%Mn

Legen Sie die Adresse des zu
verwendenden Speicherbits fest, um
das Gerat zurlickzusetzen (erneutes
Senden der
Initialisierungsanforderungen). Wenn
das festgelegte Speicherbit von der
Anwendung auf 1 gesetzt wurde, dann
wurde das Gerat zuriickgesetzt.

Init.-Anforderungen

Ja

Klicken Sie, um das Fenster Assistent
fur Initialisierungsanforderungen
(siehe Seite 204) anzuzeigen.

Kanéle

Ja

Klicken Sie, um das Fenster Kanal-
Assistent (siehe Seite 206)
anzuzeigen.

(M xund nsind Ganzzahlen, die inkrementiert werden, wenn ein Gerét oder Antriebsgerat hinzugefiigt wird
() Nur Wenn Antrieb als Geratetyp ausgewahit wurde.
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Konfigurieren von Initialisierungsanforderungen

Initialisierungsanforderungen sind geratespezifische Befehle, die vom Modbus TCP 10Scanner-
oder Modbus-Serial-E/A-Scanner gesendet werden, um ein Slave-Gerét zu initialisieren. Der
Modbus TCP I0Scanner- oder Modbus-Serial-E/A-Scanner startet den zyklischen Datenaus-
tausch mit dem Geréat erst, wenn alle seine Initialisierungsanforderungen vom Gerat bestatigt
wurden. Wahrend der Initialisierungsphase werden Netzwerkobjekte nicht aktualisiert.

Bis zu 20 Initialisierungsanforderungen kdénnen flr jedes Slave-Gerat definiert werden.
Das Fenster Assistent fiir Initialisierungsanforderungen zeigt die definierten Initialisierungsanfor-
derungen an:

Assistent fiir Initialisierungsanforderungen [E]

Name: Gerét 1 Adresse: %DRV0  Typ: ATV12 IP-Adresse: 1.2.35.6
Init.- Anforderungen

=)
ID | Meldungstyp Offset Lange | Initialisierungswert Kommentar

@/ 0  Mbs0x06 - Einz. Worl schreiben (Reg.) 8501 1 0 Wechsel vom ATV- in den NST-Zustand

1 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12701 1 3201 Konfiguration des ETA-Registers

2 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12702 1 8604 Konfiguration des RFRD-Registers (U/min)

| 3 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12703 1 3206 Konfiguration des ETI-Registers

4 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12704 1 7200 Konfiguration des DPO-Registers

| 5 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12721 1 8501 Konfiguration des CMD-Registers

@ 6 Mbs 0x06 - Einz. Wort schreiben (Reg.) 12722 1 8602 Konfiguration des LFRD-Registers (U/min)

Vorkonfigurierte Initialisierungsanforderungen werden mit einem Schloss-Symbol © und einem
grauen Hintergrund dargestellt. Einige Parameter kdnnen fir vordefinierte Initialisierungsanforde-
rungen nicht gedndert werden.

Entsprechend dem von lhnen ausgewahlten Geratetyp kdnnen einige Initialisierungsanforde-
rungen konfiguriert werden.
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In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften von Initialisierungsanforderungen

beschrieben:
Parameter Verénderbar Wert Standardwert Beschreibung
ID Nein 0...19 0 Eindeutiger Bezeichner fiir eine
Initialisierungsanforderung.

Meldungstyp | Ja, wenn die Siehe Unterstiitzte Mbs 0x05 - Einz. Bit | Wahlen Sie den Modbus-
Initialisierungsan- | Modbus- schreiben (Spule) Funktionscode fir die zu
forderung nicht Funktionscodes verwendende Art des
vordefiniert ist. (siehe Seite 212) Austauschs fiir diese

Initialisierungsanforderung aus.
HINWEIS: Wenn Sie ein
Konfiguration ein generisches
Gerat konfigurieren, das den
Standard-Anfragetyp Mbs 0x05
- Einz. Bit schreiben (Spule)
nicht unterstitzt, dann missen
Sie den Standardwert durch
einen unterstiitzten Anfragetyp
ersetzen.

Offset Ja, wenn die 0 bis 65535 0 Offset des ersten zu
Initialisierungsan- initialisierenden Registers.
forderung nicht
vordefiniert ist.

Lénge Ja, wenn die 1 fir Mbs 0x05 - Einz. |1 Anzahl der zu initialisierenden
Initialisierungsan- | Bit schreiben (Spule) Objekte (Speicherworter oder -
forderung nicht 1 fiir Mbs 0x06 - Einz. bits). Werden beispielsweise
vordefiniert ist. Wort schreiben mehrere Worter mit Offset = 2

(Register) und Lange = 3 geschrieben,
128 fur Mbs 0xOF - werden Y%8MW\2, %8W\B und Y0MM
Mehrere Bits schreiben initialisiert.

(Spulen)

123 fir Mbs 0x10 -

Mehrere Wérter

schreiben (Reg.)

Initialisie- Ja, wenn die 0...65535, wenn 0 Wert, mit dem die Zielregister

rungswert Initialisierungsan- | Speicherworter initialisiert werden.
forderung nicht (Register) initialisiert
vordefiniert ist. werden

0...1, wenn Speicherbits
(Spulen) initialisiert
werden

Kommentar | Ja, wenn die - Leer Sie kénnen nach Bedarf auch
Initialisierungsan- einen Kommentar fiir diesen
forderung nicht Request eingeben.
vordefiniert ist.
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Klicken Sie auf Hinzufiigen, um neue Initialisierungsanforderungen zu erstellen.

Wabhlen Sie einen Eintrag aus und verwenden Sie anschlieBend die Pfeil-nach-oben- und Pfeil-
nach-unten-Tasten, um die Reihenfolge zu &ndern, in der die Initialisierungsanforderungen an das
Gerat gesendet werden.

Wenn die Initialisierungsanforderungen definiert wurden, klicken Sie auf OK, um die Konfiguration
zu speichern und schlielen Sie den Assistent fiir Initialisierungsanforderungen.

Kanal-Assistent

Bis zu 10 Kanale kénnen fir jedes Slave-Gerat definiert werden. Jeder Kanal steht fiir einen
einzelnen Modbus-Request.

HINWEIS: Die Anzahl der definierten Objekte (gelesene und geschriebene Datenelemente) wird
validiert, wenn Sie im Fenster ,Eigenschaften* auf Ubernehmen klicken.

Im Fenster Kanal-Assistent werden die definierten Kanéle aufgelistet:

Kanal-Assistent ®

Name: Gerat 2 Adresse: %DRV0 Typ: ATV12 IP-Adresse: 10.125.126.125

Kanéle

ID|Name Konfiguration Meldungstyp |Trigger R Offset R Lange |Fehlerverwaltung W Offset W Lange Kom..
0 ATV_loScanner : Mbs 0x17 - Le Zyklisch200ms 12741 4 Auf Null setzen 12761 2 Main

Vorkonfigurierte Kanale werden mit einem Schloss-Symbol 8 und einem grauen Hintergrund
dargestellt. Einige Parameter kénnen fir vordefinierte Kanale nicht geandert werden.
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In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften von Kanélen beschrieben:

Parameter Verénderbar | Wert Standardwert Beschreibung

ID Nein 0...19 0 Eindeutiger Bezeichner fiir eine
Initialisierung.

Name Ja 0...32 Zeichen | Device_channel0 Doppelklicken, um den Namen des Kanals
zu bearbeiten.

Konfiguration Ja - Klicken, um das Fenster Kanal-Assistent

S anzuzeigen.

Meldungstyp Nein - - Der Modbus-Funktionscode, der im
Fenster Kanal-Assistent ausgewahit
wurde.

Trigger Nein - - Der Trigger-Typ und die Zykluszeit, die im
Fenster Kanal-Assistent ausgewahlt
wurden.

R Offset Nein - - Der READ-Objekt-Offset, der im Fenster
Kanal-Assistent ausgewahlt wurde.

R Lange Nein - - Die READ-Objekt-Lange, die im Fenster
Kanal-Assistent ausgewahlt wurde.

Fehlerverwaltung | Nein - - Die Richtlinie fir die Fehlerverwaltung, die
im Fenster Kanal-Assistent ausgewahlt
wurde.

W Offset Nein - - Der WRITE-Objekt-Offset, der im Fenster
Kanal-Assistent ausgewahlt wurde.

W Lange Nein - - Die WRITE-Objekt-Lénge, die im Fenster
Kanal-Assistent ausgewahlt wurde.

Kommentar Ja - Leer Sie kénnen nach Bedarf auch einen

Kommentar fiir diesen Kanal eingeben.

Klicken Sie auf Hinzufiigen, um einen neuen Kanal zu erstellen.

Wenn die Kandle definiert wurden, klicken Sie auf OK, um die Konfiguration zu speichern und
schlieen Sie den Kanal-Assistent.
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Konfigurieren von Kanélen
Verwenden Sie das Fenster Kanal-Assistent zum Konfigurieren von Kanalen.

Das folgende Beispiel zeigt einen Kanal, der fiir den Request "Mehrere Register lesen/schreiben”
konfiguriert wurde (Modbus-Funktionscode 23). Es wird ein Wort aus dem Register mit Offset
16#0C21 gelesen und zwei Worter an das Register mit Offset 16#0C20 geschrieben. Dieser

Request wird bei einer steigenden Flanke des definierten Triggers ausgefihrt (siehe
nachstehende Tabelle):

Kanal-Assistent ®

Name: Gerat 2 Adresse: %DRV0 Typ: ATV12 IP-Adresse: 10.125.126.125
Kanéle
ID Name Konfiguration Meldungstyp |Trigger R Offset R Lange |Fehlerverwaltung W Offset W Lange Kom..
’ 0 ATV_loScanner = Mbs 0x17 - Le Zyklisch200ms 12741 4 Auf Null setzen 12761 2 Main
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In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften von Kanélen beschrieben:

Parameter Verénderbar | Wert Standardwert Beschreibung
Name Ja 0...32 Zeichen Device 0_Channel0 | Geben Sie einen Namen fiir den
Kanal ein.
Meldungstyp Ja Siehe Unterstitzte | Mbs 0x17 - Wahlen Sie den Modbus-
Modbus- Lesen/Schreiben Funktionscode firr die zu
Funktionscodes mehrererWoérter verwendende Art des Austauschs auf
(siehe Seite 212) | (Reg.) diesem Kanal aus.
Trigger Ja Zyklisch Zyklisch Wahlen Sie den Trigger-Typ flr den
Steigende Flanke Datenaustausch aus:
e Zyklisch: Der Request wird mit der
im Feld Zykluszeit (x 10 ms)
definierten Frequenz ausgeldst.
e Steigende Flanke: Der Request
wird bei Erkennung einer
steigenden Flanke eines
Speicherbits ausgeldst. Legen Sie
die Adresse des zu
verwendenden Speicherbits fest.
Zykluszeit Ja 1...6000 20 Legen Sie die periodische Trigger-
(x 10 ms) Zykluszeit (in Einheiten zu 10 ms)
(Wenn Zyklisch fest.
ausgewahlt wurde)
Speicher-Bit Ja %vh - Legen Sie die Speicherbitadresse
(Wenn Steigende fest, z. B. %vB. Der Datenaustausch
Flanke ausgewahlt wird ausgeldst, wenn eine steigende
wurde) Flanke dieses Speicherbits erkannt
wird.
Kommentar Ja - Leer Geben Sie nach Bedarf einen
Kommentar ein, um den Zweck des
Kanals zu beschreiben.
READ-Objekte
Offset Ja 0 bis 65535 0 Adresse des ersten zu lesenden
Speicherwortes (Register) oder -bit
(Spule).
L&énge Ja Siehe Unterstitzte |- Anzahl der zu lesenden
Modbus- Speicherworter (Register) oder -bits
Funktionscodes (Spule).
(siehe Seite 212)
bezuglich der
maximalen Lange.
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Parameter Veranderbar | Wert Standardwert Beschreibung
Fehlerverwaltung | Ja Auf Null setzen Auf Null setzen Geben Sie an, wie vorgegangen
Letzten Wert werden soll, wenn Daten nicht mehr
beibehalten aus dem Gerat gelesen werden
kénnen:
o Wahlen Sie Auf Null setzen, um
die letzten empfangenen
Datenwerte auf Null zu setzen.
o Wahlen Sie Letzten Wert
beibehalten, um die letzten
Datenwerte beizubehalten, die
empfangen wurden.
WRITE-Objekte
Offset Ja 0 bis 65535 0 Adresse des ersten zu schreibenden
Speicherwortes (Register) oder -bit
(Spule).
Lange Ja Siehe Unterstutzte |- Anzahl der zu schreibenden
Modbus- Speicherworter (Register) oder -bits
Funktionscodes (Spule).
(siehe Seite 212)
bezuglich der
maximalen Lange.
Klicken Sie auf OK, um die Kanalkonfiguration abzuschlief3en.
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Abschnitt 6.3

Unterstiitzte Modbus-Funktionscodes

Unterstiitzte Modbus-Funktionscodes

Beschreibung

In diesem Abschnitt werden die unterstitzten Modbus-Funktionscodes aufgefiihrt und deren
Wirkung auf die Speichervariablen der Steuerung fiir:

e Modbus Seriell (siehe Seite 211)

e Modbus Serial-E/A-Scanner (siehe Seite 212)
e Modbus TCP (siehe Seite 213)

e Modbus TCP I0Scanner (siche Seite 213)

Modbus Seriell

Folgende Modbus-Requests werden unterstutzt:

Unterstiitzter Modbus- Unterstiitzter Beschreibung
Funktionscode in Dez. (Hex.) | Unterfunktionscode
1 (1 hex) oder 2 (2 hex) - Mehrere interne Bits %M lesen
3 (3 hex) oder 4 (4 hex) - Mehrere interne Register %MW lesen
5 (5 Hex) - Einzelnes internes Bit %M schreiben
6 (6 hex) - Einzelnes internes Register %MW schreiben
8 (8 Hex) 0 (0 hex), 10 Diagnose
(OA hex)...18 (12 hex)
15 (OF hex) - Mehrere interne Bits %M schreiben
16 (10 hex) - Mehrere interne Register %MW schreiben
23 (17 hex) - Mehrere interne Register %MW lesen/schreiben
43 (2B hex) 14 (OE hex) Gerate-ID lesen (Standarddienst)
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HINWEIS:

Die Wirkung der von einem als Master fungierenden M221 Logic Controller verwendeten Modbus-
Funktionscodes ist vom Typ des Slave-Gerats abhangig. Fur die wichtigsten Slave-Geréatetypen:
e Internes Bit = %M

e Eingangsbit = %l

o Internes Register = %MW

e Eingangsregister = %IW

Je nach Typ des Slaves und der Slave-Adresse kann es sich bei einem internen Bit um ein %M
oder %Q handeln. Ein Eingangsbit sollte ein %l oder %S, ein Eingangsregister ein %IW oder %SW
und ein internes Register ein %MW oder %QW sein.

Detaillierte Informationen finden Sie in der Dokumentation des Slave-Geréts.

Modbus Serial-E/A-Scanner und Modbus TCP I0Scanner

In dieser Tabelle werden die Modbus-Funktionscodes aufgefiihrt, die sowohl von Modbus als auch
Modbus TCP |IOScanner unterstlitzt werden:

Funktionscode dez. | Beschreibung Verfiigbar zur Maximale

(in Hex-Darstellung) Konfiguration Lénge (Bits)

1 (1 hex) Mehrere Bits lesen (Spulen) Kanal 128

2 (2 hex) Mehrere Bits lesen (Digitaleingénge) | Kanal 128

3 (3 hex) Mehrere Worter lesen (Halteregister) | Kanal 125

4 (4 hex) Mehrere Worter lesen Kanal 125
(Eingangsregister)

5 (5 hex) Einzelnes Bit schreiben (Spule) Kanal 1

Initialisierungswert
(Standard-Meldungstyp
fur Initialisierungswerte)

6 (6 hex) Einzelnes Wort schreiben (Register) | Kanal 1
Initialisierungswert

15 (OF hex) Mehrere Bits schreiben (Spulen) Kanal 128
Initialisierungswert

16 (10 hex) Mehrere Waorter schreiben (Register) | Kanal 123
Initialisierungswert

23 (17 hex) Mehrere Wérter lesen/schreiben Kanal (Standard- 125 (Lesen)

(Register) Meldungstyp fiir die 121 (Schreiben)

Kanalfonfiguration)
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Modbus-Zuordnungstabelle fiir Modbus TCP

Modbus TCP-Slavegerate unterstiitzen eine Untergruppe der Modbus-Funktionscodes. Die von
einem Modbus-Master mit Ubereinstimmender Unit-ID ausgegebenen Funktionscodes werden an
die Modbus-Zuordnungstabelle (ibergeben und greifen auf die Netzwerkobjekte (%8 WMund
%MW ) der Steuerung zu. Siehe Modbus TCP-Slavegerate - E/A-Zuordnungstabelle

(siehe Seite 158).
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Abschnitt 6.4

Diagramm der Zustandsmaschine fir den Modbus E/A-

Scanner

Diagramm der Zustandsmaschine fiir den Modbus E/A-Scanner

Beschreibung
Die folgende Abbildung zeigt die Zustande des Modbus E/A-Scanners:

POWER UP/
loScanReset = 1 INIT/DOWNLOAD

—\I— power ok

IOSCAN_STOPPED

10 Scanner configured & loScanReset =0

IOSCAN_INITIALIZATION

successful initialization — ————— Atleast one device initialization failed

IOSCAN_OPERATIONAL

at least one device has a
timeout response (with 3 tries)

loScanSuspend = 1 —— 4

IOSCAN_SUSPENDED
loScanSuspend = 0

‘ IOSCAN_PARTIALLY_OPERATIONAL ‘

_ loScanResetDev is set
—1—loScanSuspend = 1 T from 0 to 1
IOSCAN_SUSPENDED ‘ ‘ IOSCAN_DEV_INIT_REQUESTS_IN_PROGRESS ‘
——loScanSuspend = 0
successful initialization —— —— Initialization failed
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Die folgende Tabelle zeigt die Systemobjekte fiir jede E/A-Scanner-Position:

Objektbeschreibung SL1 SL2 Ethernet
Zustand des |I0Scanner %6210 BW11 %BW212
loScanReset %5110 %5111 %8112
loScanSuspend %5113 %5114 %8115
loScanResetDev 9%k in der Geréatekonfiguration definiert

EIO0000003299 02/2020

215




Konfiguration der integrierten Kommunikation

216 EI00000003299 02/2020



Kapitel 7
SD-Karte

Einflhrung

Der Modicon M221 Logic Controller unterstiitzt Dateilibertragungen mithilfe einer SD-Karte.

Dieses Kapitel beschreibt die Verwaltung von Modicon M221 Logic Controller-Dateien mit einer

SD-Karte.

Sie kénnen die SD-Karte zum Speichern von Daten verwenden. Siehe Datenprotokollierung.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Dateiverwaltungsvorgange 218
Unterstltzte SD-Kartentypen 220
Klonverwaltung 222
Firmware-Verwaltung 224
Anwendungsverwaltung 229
Verwaltung der Post-Konfiguration 231
Verwaltung des Fehlerprotokolls 234
Speicherverwaltung: Sicherung und Wiederherstellung des Steuerungsspeichers 238
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Dateiverwaltungsvorgéange

Einflhrung

Der Modicon M221 Logic Controller erméglicht folgende Arten von Dateiverwaltung mithilfe einer

SD-Karte:

e Klonverwaltung (siehe Seife 222). Sicherung der Anwendung, Firmware und Post-
Konfiguration (sofern vorhanden) des Logic Controllers

e Firmwareverwaltung (siehe Seife 224). Download der Firmware direkt in den Logic Controller
und Laden der Firmware in das Remote Graphic Display

e Anwendungsverwaltung (siehe Seite 229). Sicherung und Wiederherstellung der Anwendung
des Logic Controllers oder deren Kopie in einen anderen Logic Controller derselben Referenz

e Post-Konfigurationsverwaltung (siehe Seite 231): Hinzufiigen, Andern oder Léschen der Post-
Konfigurationsdatei des Logic Controllers

e Fehlerprotokollverwaltung (siehe Seife 234). Sicherung oder Léschen der Fehlerprotokolldatei
des Logic Controllers

e Speicherverwaltung (siehe Seite 238). Sicherung und Wiederherstellung der Speicherobjekte
der Steuerung

HINWEIS:

e Die Logikverarbeitung und die Dienstausfiihrung des Logic Controllers finden wahrend der
Ubertragung von Dateien weiter statt.

e Fir bestimmte Befehle muss der Logic Controller aus- und wiedereingeschaltet werden.
Weitere Informationen finden Sie in der Beschreibung der Befehle.

e Der Modicon M221 Logic Controller akzeptiert nur als FAT oder FAT32 formatierte SD-Karten.

Mithilfe der SD-Karte kdnnen automatisch leistungsstarke Operationen durchgefiihrt werden, die
das Verhalten der Logiksteuerung und der darin befindlichen Anwendung beeinflussen. Gehen Sie
beim Einsetzen der SD-Karte in die Steuerung mit Sorgfalt bevor: Sie miissen unbedingt wissen,
welche Auswirkungen der Inhalt der SD-Karte auf die Logiksteuerung haben wird.

HINWEIS: Fur die Dateiverwaltung mit SD-Karten werden Skriptdateien verwendet. Diese Skripts
kdnnen mithilfe der Task zur Speicherverwaltung (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch) automatisch erstellt werden.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Sie missen mit der Funktionsweise der Maschine oder des Prozesses vertraut sein, bevor Sie
eine SD-Karte in die Steuerung einsetzen.

e Stellen Sie sicher, dass die erforderlichen Schutzvorrichtungen vorhanden sind, damit
potenzielle Auswirkungen des SD-Karteninhalts keine Kérperverletzung seitens des
Personals bzw. keine Beschadigung des Materials zur Folge haben kdnnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

218

EI00000003299 02/2020



SD-Karte

Wenn Sie wihrend der Ubertragung der Anwendung die Spannungszufuhr zum Gerat trennen
oder ein Stromausfall bzw. eine Unterbrechung der Kommunikation auftritt, kann das die
Funktionsunféhigkeit des Geréts verursachen. Sollte die Kommunikation unterbrochen werden
oder ein Stromausfall auftreten, dann fiihren Sie die Ubertragung erneut durch. Wenn bei der
Aktualisierung der Firmware ein Spannungsausfall oder eine Unterbrechung der Kommunikation
auftritt, oder wenn eine ungultige Firmware verwendet wird, wird die Maschine betriebsunfahig. In
diesem Fall verwenden Sie eine gultige Firmware und starten die Firmwareaktualisierung erneut.

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT

o Unterbrechen Sie die Ubertragung des Anwendungsprogramms oder einer Firmware-
Anderung nicht, nachdem die Ubertragung begonnen hat.

o Wenn die Ubertragung aus irgendeinem Grund unterbrochen wurde, starten Sie die
Ubertragung erneut.

e Versuchen Sie keinesfalls, das Gerat in Betrieb zu nehmen, bevor die Dateilibertragung
erfolgreich abgeschlossen wurde.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.
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Unterstitzte SD-Kartentypen

Einflhrung

In der nachstehenden Tabelle werden die Dateispeicherpfade und die Dateitypen aufgefiihrt, die
verwaltet werden kénnen:

SD-Kartenordner | Beschreibung Standarddateiname

/ Skriptdatei Script. cnd

/ Skriptprotokoll Script.log

! di sp/ Firmwaredatei des Dezentrale Grafikanzeige: Remote | TMH2GDB. nf w
Graphic Displays

I'sys/ os Firmwaredatei des Logic Controllers Me21. nfw

/ T™MB Firmware der analogen TM3-Erweiterungsmodule TMB_Ana. nf w

l'usr/ app Anwendungsdatei * . smbk

lusr/cfg Post-Konfigurationsdatei Machi ne. cf g

l'usr/ mem Speicher-Sicherungsdatei Menori es. csv

/'sys/|og Fehlerprotokolldatei Pl cLog. csv

Skriptdatei-Befehle

Eine Skriptdatei ist eine Textdatei, die im Stammverzeichnis der SD-Karte gespeichert ist und die
Befehle enthalt, mit denen Austauschvorgange mit der Steuerung verwaltet werden kénnen.
Skriptdateien miissen im ANSI-Format kodiert werden.

Die folgenden Tabelle beschreibt die unterstutzten Skriptbefehle:

Befehl Beschreibung

Download Ladt eine Datei von der SD-Karte in die Steuerung.

Upload Ladt die Dateien im Speicher der Steuerung auf die SD-Karte.
Delete Loscht die Dateien in einer Steuerung.
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Skriptdatei-Beispiele
Download-Befehle:
Downl oad "/usr/cfg"
Downl oad "/sys/os/ M221. nf w'
Downl oad "/ di sp/ TMH2GDB. nf w'

Upload-Befehle:
Upl oad "/ usr/app/*"
Upl oad "/ usr/ cf g/ Machi ne. cf g"

Delete-Befehle:

Del ete "/usr/app/*"

Del ete "/sys/log/ Pl cLog. csv"

HINWEIS: Post-Konfigurationsdateien, die in den Befehlen Upload oder Delete angegeben sind,
missen die Erweiterung . cf g oder . CFGaufweisen.

Wenn keine Post-Konfigurationsdatei angegeben ist, oder der angegebene Dateiname nicht
existiert, dann wird der Standarddateiname Machi ne. cf g ibernommen.

Skriptprotokoll

Im Stammverzeichnis der SD-Karte wird im Anschluss an Skriptvorgange automatisch eine Datei
namens scri pt. | og erstellt. Anhand dieser Datei kann der Status von Skriptvorgdngen bestatigt
werden.
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Klonverwaltung

Klonen

Durch Klonen kénnen Sie die Anwendung, Firmware und Post-Konfiguration (sofern vorhanden)
des Modicon M221 Logic Controller automatisch auf die SD-Karte sichern.

Die SD-Karte kann dann verwendet werden, um Firmware, Anwendung oder Post-Konfiguration
(sofern vorhanden) zu einem spateren Zeitpunkt auf der Logiksteuerung wiederherzustellen oder
um sie auf eine andere Logiksteuerung mit der gleichen Referenz zu kopieren.

Vor dem Klonen einer Steuerung prift der M221 Logic Controller, ob die Anwendung kopierge-
schiitzt ist. Detaillierte Informationen finden Sie unter Passwortschutz fiir eine Anwendung
(siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch).

HINWEIS:

e Um dieses Verfahren durchzufiihren, muss die SD-Karte leer und ordnungsgemaf formatiert
sind.

e Der Name der SD-Karte muss sich von DATA unterscheiden, siehe Datenprotokollierung.

e Das Fehlerprotokoll und der Datenspeicher werden nicht geklont.

e Wenn die Anwendung passwortgeschitzt ist, wird der Klonvorgang blockiert (die SD-LED
blinkt).

Erstellen einer Klon-SD-Karte

Dieses Verfahren beschreibt, wie Sie Anwendung, Firmware und Post-Konfiguration (sofern
vorhanden) von der Steuerung auf die SD-Karte kopieren.

Schritt | Aktion

1 Formatieren Sie eine SD-Karte auf dem PC.

2 Setzen Sie die SD-Karte in die Steuerung ein.
Ergebnis: Der Klonvorgang wird automatisch gestartet und die LED SD leuchtet auf.

3 Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).
Bei Erkennung eines Fehlers blinkt die SD-LED und der erkannte Fehler wird in der Datei
Scri pt. | og protokolliert.

HINWEIS: Der Klonvorgang dauert 2 bis 3 Minuten. Der Klonprozess hat eine niedrige Prioritét,
um die Auswirkungen auf die Benutzerlogik und die Kommunikationsleistung der Logiksteuerung
zu minimieren. Je nachdem, wie viel freie Zeit in Ihrem Programm verfligbar ist, kann dieser
Vorgang sehr viel mehr Zeit in Anspruch nehmen, wenn sich der Logic Controller im Zustand
RUNNI NG anstatt im Zustand STOPPED befindet.

4 Nehmen Sie die SD-Karte aus der Steuerung heraus.
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Wiederherstellen oder Kopieren von Inhalten aus einer Klon-SD-Karte

Dieses Verfahren beschreibt, wie Sie die auf der SD-Karte gespeicherte Anwendung, Firmware
und Post-Konfiguration (sofern vorhanden) auf die Steuerung laden.

Schritt | Aktion

1 Trennen Sie die Steuerung von der Stromversorgung.

2 Setzen Sie die SD-Karte in die Steuerung ein.

3 SchlieRen Sie die Steuerung wieder an die Spannungsversorgung an.
Ergebnis: Der Klonvorgang findet statt.
HINWEIS: Die SD-LED leuchtet wahrend des Vorgangs.

4 Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).
Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt . | og protokolliert.

5 Nehmen Sie die SD-Karte heraus, um die Steuerung neu zu starten.

HINWEIS: Beim Download einer geklonten Anwendung auf die Steuerung wird zundchst die
vorhandene Anwendung aus dem Speicher der Steuerung geléscht, ungeachtet eventueller
Benutzerzugriffsrechte, die in der Zielsteuerung aktiviert sein kdnnten.
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Firmware-Verwaltung

Uberblick

Sie kénnen eine SD-Karte verwenden, um Firmware-Updates direkt in den Logic Controller, in ein
Remote Graphic Display oder in analoge TM3-Erweiterungsmodule herunterzuladen.

Weitere Informationen Uber die Betriebszustédnde der Logiksteuerung und den Status der LED
finden Sie unter Steuerungszusténde und Verhalten (siehe Seite 55)

Fir die Firmware-Verwaltung muss sich der Name der SD-Karte von DATA unterscheiden, siehe
Datenprotokollierung.

Download der Firmware in die Steuerung

In der nachstehenden Tabelle wird das Herunterladen der Firmware auf die Logiksteuerung
mithilfe einer SD-Karte beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Trennen Sie die Steuerung von der Stromversorgung.

2

Setzen Sie eine leere SD-Karte in den PC ein, auf dem EcoStruxure Machine Expert - Basic
ausgefihrt wird.

Erstellen Sie im Stammverzeichnis der SD-Karte eine Datei namens scri pt. cnd.

Bearbeiten Sie die Datei und fiigen Sie folgenden Befehl ein:
Downl oad "/sys/ os"

Erstellen Sie im Stammverzeichnis der SD-Karte den Ordnerpfad \ sys\ os und kopieren Sie die
Firmwaredatei in den Ordner os:
[ script.cmd

IChsys

HINWEIS: Im Ordner Fi r mwar es & Post Confi gur ati on\ M221\ des Installationsordners
von EcoStruxure Machine Expert - Basic sind ein Beispiel fir eine Firmwaredatei und ein Skript
verfligbar.

Der Name der Firmwaredatei fur den M221 Logic Controller lautet M221. nf w.

Entnehmen Sie die SD-Karte aus dem PC und fiihren Sie sie in den Steckplatz fiir SD-Karten im
Logic Controller ein.

SchlieBen Sie die Steuerung wieder an die Spannungsversorgung an.
Ergebnis: Die Firmwaredatei wird kopiert. Wahrend dieses Vorgangs leuchtet die System-LED
SD an der Steuerung auf.

HINWEIS: Schalten Sie den Logic Controller wahrend des laufenden Vorgangs nicht aus.

Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).
Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt .| og protokolliert.
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Schritt Aktion
9 Entnehmen Sie die SD-Karte.
10 SchlieRBen Sie das USB-Programmierkabel an den Logic Controller an und melden Sie sich in
EcoStruxure Machine Expert - Basic bei der Steuerung an.

Download der Firmware in das Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display

HINWEIS: Stellen Sie vor dem Download sicher, dass die zu installierende Firmwareversion mit
der installierten Version von EcoStruxure Machine Expert - Basic und der Firmwareversion des
Logic Controllers kompatibel ist. Siehe Kompatibilitdt des Dezentrale Grafikanzeige: Remote
Graphic Display (siehe Modicon TMH2GDB, Grafisches Bedienterminal, Benutzerhandbuch).

Nachstehend wird der Download einer Firmware in das Dezentrale Grafikanzeige: Remote
Graphic Display mithilfe einer SD-Karte beschrieben:

Schritt Aktion

1 Schalten Sie den Logic Controller an.

2 Verbinden Sie das Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display mit dem Logic Controller
(siehe Modicon TMH2GDB, Grafisches Bedienterminal, Benutzerhandbuch).

3 Setzen Sie eine leere SD-Karte in den PC ein, auf dem EcoStruxure Machine Expert - Basic
ausgefihrt wird.

4 Erstellen Sie im Stammverzeichnis der SD-Karte eine Datei namens scri pt. cnd.
Bearbeiten Sie die Datei und fligen Sie folgenden Befehl ein:
Downl oad "/ di sp/ TMH2GDB. nf w'

6 Erstellen Sie im Stammverzeichnis der SD-Karte den Ordnerpfad / di sp/ und kopieren Sie die

Firmwaredatei in den Ordner di sp:

2 B SD Card (F)

. ] Seript.cmd
, disp

. disp

HINWEIS: Im Ordner Fi r mwar es & Post Confi gur ati on\ TMH2GDB\ des
Installationsordners von EcoStruxure Machine Expert - Basic sind eine Firmwaredatei und ein
Beispielskript verfligbar.

Der Name der Firmwaredatei fiir das Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display lautet
TMH2GDB. nf w.
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Schritt

Aktion

7

Entnehmen Sie die SD-Karte aus dem PC und fiihren Sie sie in den Steckplatz fir SD-Karten

im M221 Logic Controller ein.

Ergebnis: Der Logic Controller startet die Ubertragung der Firmwaredatei von der SD-Karte in

das Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display. Wahrend dieses Vorgangs geschieht

Folgendes:

® Eine Meldung mit einem Hinweis auf die laufende Dateitibertragung wird auf dem Dezentrale
Grafikanzeige: Remote Graphic Display angezeigt.

® Die System-LED SD am M221 Logic Controller leuchtet auf.

e Systemwort ¥BWL82 ist auf 5 gesetzt (Ubertragung der Display-Firmware I3uft)

HINWEIS: Wahrend des laufenden Vorgangs darf weder das Dezentrale Grafikanzeige:
Remote Graphic Display getrennt noch der M221 Logic Controller ausgeschaltet werden. Das
Firmware-Update dauert 5 bis 6 Minuten.

Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).
Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt. | og protokolliert.

HINWEIS: Die Wiederherstellung des Dateisystems auf dem Remote Graphic Display (rote
Hintergrundbeleuchtung) ist Teil des Prozesses.

Herunterladen von Firmware auf Analoge TM3-Erweiterungsmodule

Die Firmware kann bei analogen TM3-Erweiterungsmodulen erweitert werden, die mit einer
Firmware-Version ab 26 arbeiten. Die Firmware-Version kann bei Bedarf mithilfe von EcoStruxure
Machine Expert - Basic bestatigt werden.

Firmware-Updates werden mithilfe einer Skriptdatei auf einer SD-Karte ausgefiihrt. Wenn die SD-
Karte in den SD-Kartensteckplatz des M221 Logic Controller eingesetzt wird, aktualisiert der Logic
Controller die Firmware der analogen TM3-Erweiterungsmodule auf dem E/A-Bus, einschlieRlich

derer, die:

e Dezentral tber ein TM3-Sender/Empfanger-Modul verbunden sind
e Bei Konfigurationen, die aus einer Kombination von TM3- und TM2-Erweiterungsmodulen
bestehen.
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Nachstehend wird der Download einer Firmware auf ein oder mehrere TM3-Erweiterungsmodule
mithilfe einer SD-Karte beschrieben:

Schritt Aktion

1 Schalten Sie die Steuerung ein.

2 Stellen Sie sicher, dass sich die Steuerung im Zustand EMPTY befindet, indem Sie die
Anwendung in der Steuerung l6schen. Dies ist mit EcoStruxure Machine Expert mdglich, indem
Sie einen der folgenden Skriptbefehle anwenden:
Del ete "usr/*"
Del ete "usr/app"
Setzen Sie eine leere SD-Karte in den PC ein.
Erstellen Sie im Stammverzeichnis der SD-Karte eine Datei namens scri pt. cnd.
Bearbeiten Sie die Datei und fligen Sie folgenden Befehl ein:
Downl oad "/ TMB/ <fi | enanme>/*"
HINWEIS: <f i | enane> ist der Dateiname der Firmware, die Sie aktualisieren méchten. Das
Sternchen weist darauf hin, dass alle Module aktualisiert werden.
Um die Firmware auf ein bestimmtes TM3-Erweiterungsmodul herunterzuladen, ersetzen Sie
das Sternchen durch die Position des Erweiterungsmoduls in der Konfiguration. So bestimmen
Sie beispielsweise das Modul an Position 4:
Downl oad "/ TMB/ <fi | enane>/ 4"

6 Erstellen Sie im Stammverzeichnis der SD-Karte den Ordnerpfad / TMB/ und kopieren Sie die
Firmwaredatei in den Ordner TMV3.
HINWEIS: Eine Firmwaredatei (die zum Zeitpunkt der Installation von EcoStruxure Machine
Expert giiltige Firmwaredatei) und ein Beispielskript sind im Ordner Fi r mwar es &
Post Confi gurati on\ TMB\ des Installationsordners von EcoStruxure Machine Expert
verfligbar.

7 Entnehmen Sie die SD-Karte aus dem PC und setzen Sie sie in den Steckplatz fiir SD-Karten
in der Steuerung ein.
Ergebnis: Die Steuerung startet die Ubertragung der Firmwaredatei von der SD-Karte in die
aktualisierbaren TM3-Erweiterungsmodule oder in das in Schritt 5 festgelegte Modul. Wahrend
dieses Vorgangs leuchtet die SD-System-LED an der Steuerung auf.
HINWEIS: Das Firmwareupdate dauert 10 bis 15 Sekunden fiir jedes zu aktualisierende
Erweiterungsmodul. Wahrend des laufenden Vorgangs darf weder die Steuerung ausgeschaltet
noch die SD-Karte entfernt werden. Andernfalls kann das Firmware-Update fehlschlagen und
die Module funktionieren womdglich nicht mehr ordnungsgemaf. Fiihren Sie in diesem Fall das
Wiederherstellungsverfahren (siehe Modicon TM3 (EcoStruxure Machine Expert - Basic),
Konfiguration von Erweiterungsmodulen, Programmierhandbuch) durch, um die Firmware auf
den Modulen erneut zu initialisieren.

8 Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).
Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt. |1 og protokolliert.
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Wenn Sie wéhrend der Ubertragung der Anwendung die Spannungszufuhr zum Gerat trennen
oder ein Stromausfall bzw. eine Unterbrechung der Kommunikation auftritt, kann das die
Funktionsunfahigkeit des Geréts verursachen. Sollte die Kommunikation unterbrochen werden
oder ein Stromausfall auftreten, dann fiihren Sie die Ubertragung erneut durch. Wenn bei der
Aktualisierung der Firmware ein Spannungsausfall oder eine Unterbrechung der Kommunikation
auftritt, oder wenn eine ungiiltige Firmware verwendet wird, wird die Maschine betriebsunfahig. In
diesem Fall verwenden Sie eine gliltige Firmware und starten die Firmwareaktualisierung erneut.

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT

e Unterbrechen Sie die Ubertragung des Anwendungsprogramms oder einer Firmware-
Anderung nicht, nachdem die Ubertragung begonnen hat.

e Wenn die Ubertragung aus irgendeinem Grund unterbrochen wurde, starten Sie die
Ubertragung erneut.

e Versuchen Sie keinesfalls, das Gerat in Betrieb zu nehmen, bevor die Dateilibertragung
erfolgreich abgeschlossen wurde.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.
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Anwendungsverwaltung

Uberblick

Sie kdnnen eine SD-Karte verwenden, um die SPS-Anwendung zu sichern und wiederherzustellen
oder sie auf eine andere Steuerung mit der gleichen Referenz zu kopieren.

Fir die Anwendungsverwaltung muss sich der Name der SD-Karte von DATA unterscheiden, siehe
Datenprotokollierung.

Sichern einer Anwendung
In dieser Tabelle wird beschrieben, wie Sie die SPS-Anwendung auf der SD-Karte sichern:

Schritt Aktion

1 Erstellen Sie mit einem Texteditor auf dem PC eine Datei scri pt . cnd.

2 Bearbeiten Sie die Datei und fligen Sie folgende Zeile ein:
Upl oad "/ usr/app"

Kopieren Sie Skriptdatei in den Stammordner der SD-Karte.

Setzen Sie die vorbereitete SD-Karte in die Steuerung ein.
Ergebnis: Das Kopieren der Anwendungsdatei beginnt. Wahrend dieses Vorgangs leuchtet die
System-LED SD am Logic Controller auf.

HINWEIS: Schalten Sie den Logic Controller wahrend des laufenden Vorgangs nicht aus.

HINWEIS: Der Prozess der Anwendungssicherung weist eine niedrige Prioritat auf, um die
Auswirkungen auf das Programm und die Kommunikationsleistung des Logic Controllers zu
minimieren. Je nachdem, wie viel freie Zeit in Ihrem Programm verfligbar ist, kann dieser
Vorgang sehr viel mehr Zeit in Anspruch nehmen, wenn sich der Logic Controller im Zustand
RUNNI NG anstatt im Zustand STOPPED befindet.

5 Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).
Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt .| og protokolliert.

Ergebnis: Die Anwendungsdatei (*. smbk) Firmwaredatei wird auf der SD-Karte gespeichert.
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Wiederherstellen einer Anwendung oder Kopieren einer Anwendung auf eine andere Steuerung

In dieser Tabelle wird beschrieben, wie Sie die SPS-Anwendung von der SD-Karte auf die
Steuerung Ubertragen:

Schritt

Aktion

1

Bearbeiten Sie die Datei scri pt . cnd im Stammordner einer zuvor erstellten SD-Karte mithilfe
eines Texteditors.

Ersetzen Sie den Inhalt des Skripts durch folgende Zeile:
Downl oad "/ usr/app"

Trennen Sie die Steuerung von der Stromversorgung.

Setzen Sie die vorbereitete SD-Karte in die Steuerung ein.

SchlieRen Sie die Steuerung wieder an die Spannungsversorgung an.
Ergebnis: Das Kopieren der Anwendungsdatei beginnt. Wahrend dieses Vorgangs leuchtet die
System-LED SD am Logic Controller auf.

HINWEIS: Schalten Sie den Logic Controller wahrend des laufenden Vorgangs nicht aus.

Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).
Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt. | og protokolliert.

Nehmen Sie die SD-Karte heraus, um die Steuerung neu zu starten.
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Verwaltung der Post-Konfiguration

Uberblick

Sie kénnen eine SD-Karte verwenden, um die Post-Konfigurationsdatei der Steuerung
hinzuzufligen, zu andern oder zu Iéschen.

Fir die Post-Konfigurationsverwaltung muss sich der Name der SD-Karte von DATA
unterscheiden, siehe Datenprotokollierung.

Hinzufiigen oder Andern einer Post-Konfiguration
In dieser Tabelle wird beschrieben, wie Sie die Post-Konfiguration der Steuerung hinzufiigen oder

andern:

Schritt

Aktion

1

Erstellen Sie eine Datei mit dem Namen scri pt. cnd.

2

Bearbeiten Sie die Datei und fligen Sie folgende Zeile ein:
Downl oad "/usr/cfg"

Kopieren Sie die Post-Konfigurationsdatei (Machi ne. cf g) in den Ordner \ usr\ cf g und die
Skriptdatei in den Stammordner der SD-Karte:

= @ S0 fiE [ Fscript.cmd
= [Tyusr |Zhusr
I2) cfg

HINWEIS: Im Verzeichnis Fi r mnar es &

Post Confi gur ati on\ Post Confi gur ati on\ add_change\ des EcoStruxure Machine
Expert - Basic-Installationsverzeichnisses sind ein Beispiel fir eine Post-Konfigurationsdatei
sowie das zugehdrige Skript vorhanden.

Falls erforderlich, bearbeiten Sie die Machi ne. cf g-Datei, um die Parameter fir Ihre Post-
Konfiguration zu konfigurieren.

Setzen Sie die vorbereitete SD-Karte in die Steuerung ein.
Ergebnis: Der Download der Post-Konfigurationsdatei beginnt. Wahrend dieses Vorgangs
leuchtet die System-LED SD am Logic Controller auf.

HINWEIS: Schalten Sie den Logic Controller wahrend des laufenden Vorgangs nicht aus.

HINWEIS: Vor dem Download werden das Dateiformat sowie die Gilltigkeit aller Kanle,
Parameter und Werte Uberpriift. Sollte ein Fehler festgestellt werden, wird der Download
abgebrochen.

HINWEIS: Wenn ein Post-Konfigurationsparameter mit der physikalischen Konfiguration nicht
kompatibel ist, wird er ignoriert.
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Schritt Aktion

6 Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).
Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt. | og protokolliert.

7 Schalten Sie die Spannungszufuhr aus und anschlieBend wieder ein oder geben Sie einen
Initialisierungsbefehl aus, damit die neue Post-Konfigurationsdatei angewendet wird.

Lesen der Post-Konfigurationsdatei
Nachstehend wird beschrieben, wie Sie die Post-Konfigurationsdatei der Steuerung lesen kénnen:

Schritt | Aktion

1 Erstellen Sie mit einem Texteditor auf dem PC eine Datei scri pt . cnd.

2 Bearbeiten Sie die Datei und fligen Sie folgende Zeile ein:
Upl oad "/usr/cfg"

Kopieren Sie Skriptdatei in den Stammordner der SD-Karte.

4 | Setzen Sie die vorbereitete SD-Karte in die Steuerung ein.
Ergebnis: Die Post-Konfigurationsdatei wird kopiert. Wéhrend dieses Vorgangs leuchtet die
System-LED SD am Logic Controller auf.

HINWEIS: Schalten Sie den Logic Controller wéhrend des laufenden Vorgangs nicht aus.

HINWEIS: Der Prozess der Anwendungssicherung weist eine niedrige Prioritat auf, um die
Auswirkungen auf das Programm und die Kommunikationsleistung des Logic Controllers zu
minimieren. Je nachdem, wie viel freie Zeit in hrem Programm verfiigbar ist, kann dieser Vorgang
sehr viel mehr Zeit in Anspruch nehmen, wenn sich der Logic Controller im Zustand RUNNI NG
anstatt im Zustand STOPPED befindet.

5 | Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).

Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt. | og protokolliert.

Ergebnis: Die Post-Konfigurationsdatei wird auf der SD-Karte gespeichert.
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Entfernen einer Post-Konfigurationsdatei
In dieser Tabelle wird beschrieben, wie Sie die Post-Konfigurationsdatei der Steuerung entfernen:

Schritt Aktion

1 Setzen Sie eine leere SD-Karte in den PC ein, auf dem EcoStruxure Machine Expert - Basic
ausgefihrt wird.

2 Erstellen Sie eine Datei mit dem Namen scri pt. cnd.

3 Bearbeiten Sie die Datei und fligen Sie folgende Zeile ein:
Del ete "/usr/cfg"

4 Kopieren Sie die Skriptdatei, die im Verzeichnis Fi r mwares &
Post Confi gurati on\ Post Confi gurati on\renove\ des EcoStruxure Machine Expert -
Basic-Installationsverzeichnisses gespeichert ist, in das Stammverzeichnis der SD-Karte:

5 Setzen Sie die vorbereitete SD-Karte in die Steuerung ein.
Ergebnis: Die Post-Konfigurationsdatei wird entfernt. Wahrend dieses Vorgangs leuchtet die
System-LED SD am Logic Controller auf.

HINWEIS: Schalten Sie den Logic Controller wahrend des laufenden Vorgangs nicht aus.

6 Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).
Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt .| og protokolliert.

7 Schalten Sie die Spannungszufuhr aus und anschlieBend wieder ein oder geben Sie einen
Initialisierungsbefehl aus, um die Anwendungsparameter zu Gibernehmen.
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Verwaltung des Fehlerprotokolls

Uberblick

Mithilfe der SD-Karte kénnen Sie das Fehlerprotokoll der Logiksteuerung sichern und I6schen.

Fir die Verwaltung des Fehlerprotokolls muss sich der Name der SD-Karte von DATA
unterscheiden, siehe Datenprotokollierung.

Sichern des Fehlerprotokolls

In der nachstehenden Tabelle wird beschrieben, wie Sie die Fehlerprotokolldatei der
Logiksteuerung auf der SD-Karte sichern:

Schritt

Aktion

1

Erstellen Sie mit einem Texteditor auf dem PC eine Datei scri pt . cnd.

2

Bearbeiten Sie die Datei und fligen Sie folgende Zeile ein:
Upl oad "/sys/ | og"

Kopieren Sie Skriptdatei in den Stammordner der SD-Karte.

Setzen Sie die vorbereitete SD-Karte in die Steuerung ein.
Ergebnis: Die Ubertragung der Fehlerprotokolldatei beginnt. Wahrend dieses Vorgangs leuchtet
die System-LED SD am Logic Controller auf.

HINWEIS: Schalten Sie den Logic Controller wahrend des laufenden Vorgangs nicht aus.

Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).

Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt. | og protokolliert.

Ergebnis: Die Fehlerprotokolldatei (Pl cLog. csv) wird auf der SD-Karte gespeichert.
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Léschen des Fehlerprotokolls

In der nachstehenden Tabelle wird beschrieben, wie Sie die Fehlerprotokolldatei in der
Logiksteuerung léschen:

Schritt Aktion

1 Erstellen Sie mit einem Texteditor auf dem PC eine Datei scri pt . cnd.

2 Bearbeiten Sie die Datei und fiigen Sie folgende Zeile ein:
Del ete "/sys/|og"

Kopieren Sie Skriptdatei in den Stammordner der SD-Karte.

Setzen Sie die vorbereitete SD-Karte in die Steuerung ein.
Ergebnis: Das Léschen der Fehlerprotokolldatei beginnt. Wahrend dieses Vorgangs leuchtet die
System-LED SD am Logic Controller auf.

HINWEIS: Schalten Sie den Logic Controller wahrend des laufenden Vorgangs nicht aus.

5 Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).

Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt .| og protokolliert.

Ergebnis: Die Fehlerprotokolldatei (Pl cLog. csv) wurde aus der Logiksteuerung geldscht.

Format des Fehlerprotokolls

Der Logic Controller stellt eine Fehlerliste bereit, die die letzten 10 erkannten Fehler im Protokoll-
speicher enthalt. Jeder Fehlereintrag in der Fehlerprotokolldatei setzt sich aus den folgenden
Teilen zusammen:

e Datum und Uhrzeit

e Stufe

e Kontext

e Fehlercode

e Prioritat (ausschlieBlich fir die interne Verwendung)

Nach einem Upload lber die SD-Karte sieht der Code aus wie im folgenden Beispiel:
02/ 06/ 14, 12:04:01, 0x0111000100
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In dieser Tabelle wird die Bedeutung der hexadezimalen Fehlerdarstellung beschrieben:

Gruppe Fehlercode Fehlerbeschreibung Ergebnis
(hex)
Allgemein 08000011xx | Ungiiltige Hardware- Ethernet-Kanal nicht betriebsfahig
Kalibrierungsparameter %SWL18. bit 10 Status 0
ERR-LED blinkt
Betriebssystem OF01xxxxxX | Fehler in Bezug auf das Betriebssystem | Wechsel in den Zustand HALTED
Speicherverwaltung | 0F030009xx | Interner Fehler bei der Wechsel in den Zustand HALTED
Speicherzuweisung
SD-Karte 010C001Bxx | Fehler beim Zugriff auf eine SD-Karte; | Der SD-Kartenbetrieb wird
der Vorgang hat ein internes Timeout abgebrochen.
Uiberschritten (3000 ms).
Watchdog-Timer 0104000Axx | Nutzung der Ressourcen des Logic Watchdog-Timeout signalisiert:
Controllers lbersteigt 80 % - erste %511 Status 1
Erkennung ERR-LED blinkt
0804000Bxx | Nutzung der Ressourcen des Logic Wechsel in den Zustand HALTED
Controllers lbersteigt 80 % - zweite
Erkennung in Folge
0804000Cxx | Taskspezifischer Watchdog-Timerin der | Wechsel in den Zustand HALTED
Master-Task
0804000Dxx | Taskspezifischer Watchdog-Timerin der | Wechsel in den Zustand HALTED
periodischen Task
Battery (Batterie) 0105000Exx | Batterie leer Leere Batterie signalisiert:
%575 Status 1
BAT-LED leuchtet
RTC 01060012xx | RTC ungiiltig Ungliltiger RTC-Wert signalisiert:
%BWL18. bi t 12 Status 0
%851 Status 1
Benutzeranwendung | 0807000Fxx | Anwendung nicht mit Firmware Wechsel in den Zustand EMPTY
kompatibel
08070010xx | Prifsummenfehler Wechsel in den Zustand EMPTY
Ethernet 010B0014xx | Doppelte IP-Adresse festgestellt Doppelte IP-Adresse signalisiert:
%BW62 Status 1
%BWL18. bi t 9 Status 0
ERR-LED blinkt
Integrierte E/A 010D0013xx | Kurzschluss an geschiitztem Ausgang | Uberstrom signalisiert:

%BWL39 Status 1 (je nach
Ausgangsklemme)
ERR-LED blinkt
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Gruppe Fehlercode Fehlerbeschreibung Ergebnis
(hex)
Lesen des nicht- 01110000xx | Lesefehler - Datei nicht gefunden Gescheiterter Lesevorgang
filichtigen Speichers | 01110001xx | Lesefehler - Ungiltiger Steuerungstyp
01110002xx | Lesefehler - Ungultiger Header
01110003xx | Lesefehler - Ungiltiger
Bereichsdeskriptor
01110004xx | Lesefehler - Ungliltige GréfRe des
Bereichsdeskriptors
Schreiben in den 01120002xx | Schreibfehler - Ungiltiger Header Gescheiterter Schreibvorgang
gmhj{-l;l‘uchtlgen 01120004xx | Schreibfehler - Ungiiltige GréRe des
peicher Bereichsdeskriptors
01120005xx | Schreibfehler - Ungiiltiger Léschvorgang
01120006xx | Schreibfehler - Ungliltige Header-Grolke
Persistente 01130007xx | Prifsummenfehler in persistenten Wiederherstellung der persistenten
Variablen Variablen Variablen nicht mdéglich
01130008xx | GroRenfehler in persistenten Variablen
Ethernet IP 01140012xx | Gescheiterte Ethernet-IP- Variablenerstellung nicht méglich,

Variablenerstellung

Vorgang gescheitert
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Speicherverwaltung: Sicherung und Wiederherstellung des Steuerungsspeichers
Auf einen Blick
Sie kénnen eine SD-Karte verwenden, um die Objekte im Speicher der Steuerung zu sichern und

wiederherzustellen oder in eine andere Steuerung zu kopieren.

Sichern des Steuerungsspeichers

Schritt Aktion

1 Erstellen Sie mit einem Texteditor auf dem PC eine Datei scri pt . cnd.

2 Bearbeiten Sie die Datei und fligen Sie folgende Zeile ein:
Upl oad "/ usr/ nment

Kopieren Sie Skriptdatei in den Stammordner der SD-Karte.

Setzen Sie die vorbereitete SD-Karte in die Steuerung ein.
Ergebnis: Der Speicher wird kopiert. Wahrend dieses Vorgangs leuchtet die System-LED SD
am Logic Controller auf.

HINWEIS: Schalten Sie den Logic Controller wahrend des laufenden Vorgangs nicht aus.

HINWEIS: Der Prozess der Speichersicherung weist eine niedrige Prioritét auf, um die
Auswirkungen auf das Programm und die Kommunikationsleistung des Logic Controllers zu
minimieren. Je nachdem, wie viel freie Zeit in lhrem Programm verfligbar ist, kann dieser
Vorgang sehr viel mehr Zeit in Anspruch nehmen, wenn sich der Logic Controller im Zustand
RUNNI NG anstatt im Zustand STOPPED befindet.

5 Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).
Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt. | og protokolliert.

Ergebnis: Die Speicherdatei (*. csv) wird auf der SD-Karte gespeichert.

Wiederherstellen des Steuerungsspeichers oder Kopieren in eine andere Steuerung

Schritt Aktion

1 Bearbeiten Sie die Datei scri pt. cnd im Stammordner der SD-Karte mit einem Texteditor.

2 Ersetzen Sie den Inhalt des Skripts durch folgende Zeile:
Downl oad "/ usr/ nment

3 Setzen Sie die vorbereitete SD-Karte in die Steuerung ein.
Ergebnis: Die Speicherdatei wird kopiert. Wahrend dieses Vorgangs leuchtet die System-LED
SD am Logic Controller auf.

HINWEIS: Schalten Sie den Logic Controller wahrend des laufenden Vorgangs nicht aus.

4 Warten Sie bis zum Ende des Vorgangs (bis die LED SD erlischt oder blinkt).
Bei Erkennung eines Fehlers blinken die LEDs SD und ERR und der erkannte Fehler wird in der
Datei Scri pt. | og protokolliert.
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Teil Il

Programmierung des M221 Logic Controller-Systems

Ubersicht

Dieser Abschnitt enthalt Informationen lGber das System sowie iber fir den M221 Logic Controller
spezifische E/A-Objekte. Diese Objekte werden auf der Registerkarte Programmierung angezeigt.

Beschreibungen aller anderen Objekte finden Sie im EcoStruxure Machine Expert - Basic
Generische Funktionen - Bibliothekshandbuch.

Inhalt dieses Teils
Dieser Teil enthalt die folgenden Kapitel:
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8 E/A-Objekte 241
9 Netzwerkobjekte 247
10 Systemobjekte 263
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Kapitel 8
E/A-Objekte

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Digitaleingénge (%) 242
Digitalausgange (%Q) 243
Analogeingange (%IW) 244
Analogausgange (%QW) 246
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Digitaleingénge (%)

Einflhrung

Die Bitobjekte von Digitaleingangen sind das Abbild der Digitaleingénge in der speicherprogram-
mierbaren Steuerung.

Anzeigen der Eigenschaften von Digitaleingéngen
Gehen Sie wie folgt vor, um die Eigenschaften der Digitaleingédnge anzuzeigen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf E/A-Objekte — Digitaleingénge.

Ergebnis: Die Eigenschaften der Digitaleingdnge werden im Fenster angezeigt.

Eigenschaften der Digitaleingénge

In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften des Digitaleingangs beschriebene:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet

Nein

True/
False

False

Gibt an, ob der Eingangskanal in einem Programm
referenziert ist.

Adresse

Nein

%I0.i

Zeigt die Adresse des Digitaleingangs in der Steuerung
an, wobei i der Kanalnummer entspricht.

Wenn die Steuerung uber n Digitaleingange verfiigt, wird
der Wert von i als 0...n-1 angegeben.

Beispiel: % 0. 2 entspricht dem Digitaleingang am
digitalen Eingangskanal Nummer 2 der Logiksteuerung.

Symbol

Das Symbol, das dieser Adresse zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie auf die Spalte Symbol und klicken Sie
auf den Namen des Symbols, das diesem Eingang
zugeordnet werden soll.

Wenn bereits ein Symbol vorhanden ust, kdnnen Sie mit
der rechten Maustaste in die Spalte Symbol klicken und
Suchen und Ersetzen auswahlen, um dieses Symbol im
gesamten Programm und/oder den
Programmkommentaren zu suchen und zu ersetzen.

Kommentar

Ein Kommentar, der dieser Adresse zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben
Sie einen optionalen Kommentar ein, der diesem Kanal
zugeordnet werden soll.
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Einflhrung

Digitalausgange (%Q)

Die Bitobjekte von Digitalausgéangen sind das Abbild der Digitalausgange in der Steuerung.

Anzeigen der Eigenschaften von Digitalausgéngen

Gehen Sie wie folgt vor, um die Eigenschaften der Digitalausgdnge anzuzeigen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf E/A-Objekte — Digitalausgénge.

Ergebnis: Die Eigenschaften der Digitalausgénge werden im Fenster angezeigt.

Eigenschaften der Digitalausgange

In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften der Digitalausgange beschrieben:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet

Nein

True/
False

False

Gibt an, ob der Ausgangskanal in einem Programm
referenziert ist.

Adresse

Nein

%QO0.i

Zeigt die Adresse des Digitalausgangs in der Steuerung
an, wobei i der Kanalnummer entspricht.

Wenn die Steuerung Uber n Digitalausgange verflgt,
wird der Wert von i als 0...n-1 angegeben.

Beispiel: %€0. 3 entspricht dem Digitalausgang am
digitalen Ausgangskanal Nummer 3 der
Logiksteuerung.

Symbol

Ja

Das Symbol, das dieser Adresse zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte Symbol und geben Sie
den Namen des Symbols ein, das diesem Ausgang
zugeordnet werden soll.

Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist, kbnnen Sie mit
der rechten Maustaste in die Spalte Symbol klicken und
Suchen und Ersetzen auswahlen, um dieses Symbol im
gesamten Programm und/oder den
Programmkommentaren zu suchen und auszutauschen.

Kommentar

Ja

Der Kommentar, der dieser Adresse zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben
Sie einen optionalen Kommentar ein, der diesem Kanal
zugeordnet werden soll.
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Analogeingénge (%IW)

Einflhrung

Die Wortobjekte von Analogeingéngen sind die digitalen Werte der mit der Steuerung
verbundenen analogen Signale.

Zwei 0-10-V-Analogeingange sind in die Steuerung integriert. Die integrierten Analogeingénge
verwenden eine 10 Bit-Aufldsung, so dass jedes Inkrement ungefahr 10 mV (10V/(21O-1)
entspricht. Wenn das System den Wert 1023 erkennt, wird der Kanal als gesattigt angesehen.

Weitere Informationen finden Sie im M221-Hardwarehandbuch (siehe Modicon M221 Logic
Controller, Hardwarehandbuch) sowie im TMC2-Steckmodule — Hardwarehandbuch fiir lhre
jeweilige Konfiguration.

Anzeigen der Eigenschaften von Analogeingadngen
Gehen Sie wie folgt vor, um die Eigenschaften der Analogeingdnge anzuzeigen:

Eigenschaften der Analogeingange

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf E/A-Objekte — Analogeingange.
Ergebnis: Die Eigenschaften der Analogeingange werden im Fenster angezeigt.

In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften des Analogeingangs beschrieben:

Parameter Veranderbar | Wert Standardwert | Beschreibung

Verwendet Nein True/False | False Gibt an, ob der Eingangskanal in einem
Programm referenziert ist.

Adresse Nein %IWO.i - Zeigt die Adresse des integrierten
Analogeingangs in der Steuerung an, wobei i der
Kanalnummer entspricht.
Wenn die Steuerung Uber n Analogeingange
verfiigt, wird der Wert von i als 0...n-1
angegeben.
Beispiel: %4 W. 1 entspricht dem Analogeingang
am analogen Eingangskanal Nummer 1 der
Logiksteuerung.

%IWO0.x0y |- Zeigt die Adresse des Ausgangskanals am

Steckmodul an, wobei x der Steckmodulnummer
und y der Kanalnummer entspricht.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Symbol

Ja

Das Symbol, das dieser Adresse zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte Symbol und
geben Sie den Namen des Symbols ein, das
diesem Eingang zugeordnet werden soll.

Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist, kdnnen
Sie mit der rechten Maustaste in die Spalte
Symbol klicken und Suchen und Ersetzen
auswahlen, um dieses Symbol im gesamten
Programm und/oder den
Programmkommentaren zu suchen und zu
ersetzen.

Kommentar

Ja

Der Kommentar, der dieser Adresse zugeordnet
ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und
geben Sie einen Kommentar ein, der dieser
Adresse zugeordnet werden soll.

EIO0000003299 02/2020

245




E/A-Objekte

Analogausgéange (%QW)

Einflhrung

Die Wortobjekte von Analogausgéngen sind die digitalen Werte der von der Steuerung mittels
Steckmodulen empfangenen analogen Signale.

Zwei 0-10 V-Analogausgange und zwei 4-20 mA-Analogausgange sind in die Steckmodule
TMC2AQ2C bzw. TMC2AQ2V integriert.

Weitere Informationen finden Sie im TMC2-Steckmodule — Hardwarehandbuch fiir lhre jeweilige
Konfiguration.

Anzeigen der Eigenschaften von Analogausgéangen
Gehen Sie wie folgt vor, um die Eigenschaften der Analogausgénge anzuzeigen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf E/A-Objekte -~ Analogausgénge.

Ergebnis: Die Eigenschaften der Analogausgange werden im Fenster angezeigt.

Eigenschaften der Analogausgénge
In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften der Analogausgéange beschrieben:

Parameter

Verénderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet

Nein

True/False

False

Gibt an, ob der Ausgangskanal in einem Programm
referenziert ist.

Adresse

Nein

%QWO0.x0y

Zeigt die Adresse des Ausgangskanals am
Steckmodul an, wobei x der Steckmodulnummer
und y der Kanalnummer entspricht.

Symbol

Das Symbol, das dieser Adresse zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte Symbol und geben
Sie den Namen des Symbols ein, das diesem
Ausgang zugeordnet werden soll.

Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist, kdnnen
Sie mit der rechten Maustaste in die Spalte Symbol
klicken und Suchen und Ersetzen auswahlen, um
dieses Symbol im gesamten Programm und/oder
den Programmkommentaren zu suchen und
auszutauschen.

Kommentar

Ja

Der Kommentar, der dieser Adresse zugeordnet
ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und
geben Sie einen Kommentar ein, der dieser
Adresse zugeordnet werden soll.
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Kapitel 9

Netzwerkobjekte

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Input Assembly (EtherNet/IP)Eingangs-Assembly-Objekte (%QWE) 248
Ausgangs-Assembly-Objekte (EtherNet/IP) (%IWE) 250
Eingangsregisterobjekte (Modbus TCP) (%QWM) 251
Ausgangsregisterobjekte (Modbus TCP) (%IWM) 253
Digitaleingangsobjekte (IOScanner) (%IN) 254
Digitalausgangsobjekte (I0Scanner) (%QN) 256
Eingangsregisterobjekte (I0OScanner) (%IWN) 258
Ausgangsregisterobjekte (I0Scanner) (%QWN) 260
Modbus Netzwerkdiagnosecodes des E/A-Scanners (%IWNS) 262
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Input Assembly (EtherNet/IP)Eingangs-Assembly-Objekte (%QWE)

Einflhrung

Bei den Eingangs-Assembly-Objekten (Input assembly) handelt es sich um die digitalen Werte der
im Logic Controller empfangenen EtherNet/IP-Input assembly-Frames.

Anzeigen der Eingangs-Assembly-Eigenschaften
Gehen Sie vor wie folgt, um die Eigenschaften der Eingangs-Assembly--Objekte (Input assembly)

anzuzeigen:
Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf Netzwerkobjekte — Input assembly (EtherNet/IP).
Ergebnis: Das Eigenschaftsfenster wird angezeigt.

Ausgangs-Assembly-Eigenschaften (Input Assembly)
In der nachstehenden Tabelle werden die verschiedenen Eigenschaften eines Ausgangs-

Assembly-Objekts (Input assembly) beschrieben:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet

Nein

TRUE/FALSE

FALSE

Gibt an, ob das Objekt in einem
Programm referenziert wird.

Adresse

Nein

%QWEi

Die Adresse der Ausgangs-
Assembly (Input assembly), wobei
i die Instanzkennung ist.

Die maximale Anzahl an Instanzen
finden Sie unter Héchstanzahl der
Objekte (siehe Seite 44).

Symbol

Ja

Das Symbol, das dieser Adresse
zugeordnet ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte
Symbol und geben Sie den Namen
des Symbols ein, das diesem
Objekt zugeordnet werden soll.
Wenn bereits ein Symbol
vorhanden ist, kénnen Sie mit der
rechten Maustaste in die Spalte
Symbol klicken und Suchen und
Ersetzen auswéhlen, um dieses
Symbol im gesamten Programm
und/oder in den
Programmkommentaren zu
suchen und zu ersetzen.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Fehlerausweichwert

Ja

-32768...32767

0

Geben Sie den Wert an, der auf
dieses Objekt angewendet werden
soll, wenn der Logic Controller in
den Zustand STOPPED bzw. in
einen Ausnahmezustand
Ubergeht.

HINWEIS: Wenn der
Fehlerausweichmodus Werte
beibehalten konfiguriert wurde,
behalt das Objekt seinen Wert bei,
wenn der Logic Controller in den
Zustand STOPPED oder in einen
Ausnahmezustand wechselt. Der
Wert 0 wird angezeigt und kann
nicht bearbeitet werden.
Detaillierte Informationen finden
Sie unter Fehlerausweichverhalten
(siehe EcoStruxure Machine
Expert - Basic, Betriebshandbuch).

Kommentar

Ja

Ein Kommentar, der diesem Objekt
zugeordnet ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte
Kommentar und geben Sie einen
optionalen Kommentar ein, der
diesem Objekt zugeordnet werden
soll.
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Ausgangs-Assembly-Objekte (EtherNet/IP) (%IWE)

Einflhrung

Bei den Ausgangs-Assembly-Objekten (Output assembly) handelt es sich um die digitalen Werte
der im Logic Controller empfangenen EtherNet/IP-Output assembly-Frames.

Anzeigen der Ausgangs-Assembly-Eigenschaften (Output Assembly)

Gehen Sie vor wie folgt, um die Eigenschaften der Ausgangs-Assembly-Objekte (Output
assembly) anzuzeigen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf Netzwerkobjekte - Output assembly (EtherNet/IP).
Ergebnis: Das Eigenschaftsfenster wird angezeigt.

Ausgangs-Assembly-Eigenschaften (Output Assembly)
In der nachstehenden Tabelle werden die verschiedenen Eigenschaften eines Ausgangs-

Assembly-Objekts (Output assembly) beschrieben:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet

Nein

TRUE/
FALSE

FALSE

Gibt an, ob das Objekt in einem Programm
referenziert wird.

Adresse

Nein

%IWEi

Die Adresse der Ausgangs-Assembly (Output
assembly), wobei i die Instanzkennung ist.

Die maximale Anzahl an Instanzen finden Sie
unter Hochstanzahl der Objekte (siehe Seife 44).

Symbol

Ja

Das Symbol, das dieser Adresse zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte Symbol und geben
Sie den Namen des Symbols ein, das diesem
Objekt zugeordnet werden soll.

Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist, kdnnen
Sie mit der rechten Maustaste in die Spalte
Symbol klicken und Suchen und Ersetzen
auswahlen, um dieses Symbol im gesamten
Programm und/oder in den
Programmkommentaren zu suchen und zu
ersetzen.

Kommentar

Ja

Ein Kommentar, der diesem Objekt zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und
geben Sie einen optionalen Kommentar ein, der
diesem Objekt zugeordnet werden soll.
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Einflhrung

Eingangsregisterobjekte (Modbus TCP) (%QWM)

Bei den Eingangsregisterobjekten handelt es sich um die digitalen Werte der im Logic Controller
empfangenen Eingangsregister der Modbus TCP-Zuordnungstabelle.

Anzeigen der Eigenschaften der Eingangsregister

Gehen Sie vor wie folgt, um die Eigenschaften der Eingangsregisterobjekte anzuzeigen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf Netzwerkobjekte -~ Eingangsregister (Modbus TCP).

Ergebnis: Das Eigenschaftsfenster wird angezeigt.

Eigenschaften der Eingangsregister

In der nachstehenden Tabelle werden die verschiedenen Eigenschaften eines Eingangsregister-
objekts beschrieben:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet

Nein

TRUE/
FALSE

FALSE

Gibt an, ob das Objekt in einem
Programm referenziert wird.

Adresse

Nein

%QWMi

Die Adresse des
Eingangsregisterobjekts, wobei i die
Instanzkennung ist.

Die maximale Anzahl an Instanzen
finden Sie unter Hochstanzahl der
Objekte (siehe Seite 44).

Symbol

Ja

Das Symbol, das dieser Adresse
zugeordnet ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte
Symbol und geben Sie den Namen
des Symbols ein, das diesem Objekt
zugeordnet werden soll.

Wenn bereits ein Symbol vorhanden
ist, kdnnen Sie mit der rechten
Maustaste in die Spalte Symbol
klicken und Suchen und Ersetzen
auswahlen, um dieses Symbol im
gesamten Programm und/oder in den
Programmkommentaren zu suchen
und zu ersetzen.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Fehlerausweichwert

Ja

-32768...32767

0

Geben Sie den Wert an, der auf
dieses Objekt angewendet werden
soll, wenn der Logic Controller in den
Zustand STOPPED bzw. in einen

Ausnahmezustand ubergeht.

HINWEIS: Wenn der
Fehlerausweichmodus Werte
beibehalten konfiguriert wurde, behalt
das Objekt seinen Wert bei, wenn der
Logic Controller in den Zustand
STOPPED oder in einen
Ausnahmezustand wechselt. Der
Wert 0 wird angezeigt und kann nicht
bearbeitet werden. Detaillierte
Informationen finden Sie unter
Fehlerausweichverhalten

(siehe EcoStruxure Machine Expert -
Basic, Betriebshandbuch).

Kommentar

Ja

Ein Kommentar, der diesem Objekt
zugeordnet ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte
Kommentar und geben Sie einen
optionalen Kommentar ein, der
diesem Objekt zugeordnet werden
soll.
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Ausgangsregisterobjekte (Modbus TCP) (%IWM)

Einflhrung

Bei den Ausgangsregisterobjekten handelt es sich um die digitalen Werte der vom Logic Controller
empfangenen Ausgangsregister der Modbus TCP-Zuordnungstabelle.

Anzeigen der Eigenschaften der Ausgangsregister
Gehen Sie vor wie folgt, um die Eigenschaften der Ausgangsregisterobjekte anzuzeigen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf Netzwerkobjekte —~ Ausgangsregister (Modbus TCP).
Ergebnis: Das Eigenschaftsfenster wird angezeigt.

Eigenschaften der Ausgangsregister

In der nachstehenden Tabelle werden die verschiedenen Eigenschaften eines Ausgangsregister-
objekts beschrieben:

Parameter Verénderbar | Wert Standardwert | Beschreibung

Verwendet Nein TRUE/ | FALSE Gibt an, ob das Objekt in einem Programm
FALSE referenziert wird.
Adresse Nein %IWMi | - Die Adresse des Ausgangsregisterobjekts, wobei i

die Instanzkennung ist.
Die maximale Anzahl an Instanzen finden Sie
unter Hochstanzahl der Objekte (siehe Seife 44).

Symbol Ja - - Das Symbol, das dieser Adresse zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte Symbol und geben
Sie den Namen des Symbols ein, das diesem
Objekt zugeordnet werden soll.

Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist, kénnen
Sie mit der rechten Maustaste in die Spalte
Symbol klicken und Suchen und Ersetzen
auswahlen, um dieses Symbol im gesamten
Programm und/oder in den
Programmkommentaren zu suchen und zu
ersetzen.

Kommentar Ja - - Ein Kommentar, der diesem Objekt zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und
geben Sie einen optionalen Kommentar ein, der
diesem Objekt zugeordnet werden soll.
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Digitaleingangsobjekte (I0Scanner) (%IN)

Einflhrung
Digitaleingangsobjekte (I0Scanner) sind die von Modbus Serial-E/A-Scanner- oder
Modbus TCP 10Scanner-Geraten empfangenen digitalen Werte.

Anzeigen der Ausgangs-Assembly-Eigenschaften (Digitaleingange (E/A-Scanner))

Gehen Sie vor wie folgt, um die Eigenschaften der Ausgangs-Assembly-Objekte (Digitaleingange
(E/A-Scanner)) anzuzeigen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf Netzwerkobjekte — Digitaleingénge (IOScanner).

Ergebnis: Das Eigenschaftsfenster wird angezeigt.

Ausgangs-Assembly-Eigenschaften (Digitaleingdnge (E/A-Scanner))

In der nachstehenden Tabelle werden die verschiedenen Eigenschaften eines Ausgangs-
Assembly-Objekts (Digitaleingédnge (E/A-Scanner)) beschrieben:

Parameter | Verénderbar |Wert Standardwert | Beschreibung
Verwendet | Nein TRUE/FALSE FALSE Gibt an, ob das Objekt im Programm
referenziert wird.
Adresse Nein %IN(i+x).y.z) - Die Adresse des Objekts, wobei folgendes
gilt:
® i:Index:
O 100 fur SL1
O 200 fur SL2
O 300 fur
ETH1(Modbus TCP I0Scanner)
e x: Gerate-ID
e y: Kanal-ID
® z: Objektinstanzbezeichner
Die maximale Anzahl an Instanzen finden
Sie unter Hochstanzahl der Objekte
(siehe Seite 44).
Kanal Nein Name des - Der Name des Kanals, der zum Empfangen
konfigurierten der Daten vom Gerét verwendet wird.
Kanals.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Symbol

Ja

Das Symbol, das dieser Adresse
zugeordnet ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte Symbol und
geben Sie den Namen des Symbols ein, das
diesem Objekt zugeordnet werden soll.
Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist,
kénnen Sie mit der rechten Maustaste in die
Spalte Symbol klicken und Suchen und
Ersetzen auswahlen, um dieses Symbol im
gesamten Programm und/oder in den
Programmkommentaren zu suchen und zu
ersetzen.

Kommentar

Ein Kommentar, der diesem Objekt
zugeordnet ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar
und geben Sie einen optionalen Kommentar
ein, der diesem Objekt zugeordnet werden
soll.
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Digitalausgangsobjekte (I0Scanner) (%QN)

Einflhrung

Digitalausgangsobjekte (IO0Scanner) sind die an Modbus Serial-E/A-Scanner- oder
Modbus TCP I0Scanner-Gerate gesendeten digitalen Werte.

Anzeigen der Ausgangs-Assembly-Eigenschaften (Digitalausgénge (E/A-Scanner))

Gehen Sie vor wie folgt, um die Eigenschaften der Ausgangs-Assembly-Objekte (Digitalausgange
(E/A-Scanner)) anzuzeigen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf Netzwerkobjekte — Digitalausgange (I0Scanner).
Ergebnis: Das Eigenschaftsfenster wird angezeigt.

Digitalausgénge (E/A-Scanner) Objekteigenschaften

In der nachstehenden Tabelle werden die verschiedenen Eigenschaften eines Digitalausgange
(E/A-Scanner)-Objekts beschrieben:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet

Nein

TRUE/FALSE

FALSE

Gibt an, ob das Objekt in einem
Programm referenziert wird.

Adresse

Nein

%QN(i+x).y.z

Die Adresse des Objekts, wobei
folgendes gilt:
® i:Index:
O 100 fur SL1
O 200 fur SL2
O 300 fir
ETH1(Modbus TCP I0Sca
nner)

o x: Gerate-ID
e y: Kanal-ID
o z: Objektinstanzbezeichner

Die maximale Anzahl an
Instanzen finden Sie unter
Hochstanzahl der Objekte
(siehe Seite 44).

Kanal

Ja

Name des
konfigurierten
Kanals.

Der Name des Kanals, der zum
Senden der Daten zum Gerat
verwendet wird.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Fehlerausweichwert

Ja

0 oder 1

0

Geben Sie den Wert an, der auf
dieses Objekt angewendet
werden soll, wenn der Logic
Controller in den Zustand
STOPPED bzw. in einen
Ausnahmezustand Ubergeht.

HINWEIS: Wenn der
Fehlerausweichmodus Werte
beibehalten konfiguriert wurde,
behalt das Objekt seinen Wert
bei, wenn der Logic Controller in
den Zustand STOPPED oder in
einen Ausnahmezustand
wechselt. Der Wert 0 wird
angezeigt und kann nicht
bearbeitet werden. Detaillierte
Informationen finden Sie unter
Fehlerausweichverhalten.

Symbol

Ja

Das Symbol, das dieser Adresse
zugeordnet ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte
Symbol und geben Sie den
Namen des Symbols ein, das
diesem Objekt zugeordnet
werden soll.

Wenn bereits ein Symbol
vorhanden ist, kdnnen Sie mit der
rechten Maustaste in die Spalte
Symbol klicken und Suchen und
Ersetzen auswahlen, um dieses
Symbol im gesamten Programm
und/oder in den
Programmkommentaren zu
suchen und zu ersetzen.

Kommentar

Ja

Ein Kommentar, der diesem
Objekt zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte
Kommentar und geben Sie einen
optionalen Kommentar ein, der
diesem Objekt zugeordnet
werden soll.
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Eingangsregisterobjekte (I0Scanner) (%IWN)

Einflhrung

Eingangsregisterobjekte (I0Scanner) sind die von Modbus Serial-E/A-Scanner- oder
Modbus TCP I0Scanner-Geraten empfangenen Registerwerte.

Anzeigen der Ausgangs-Assembly-Eigenschaften (Eingangsregister (E/A-Scanner))

Gehen Sie vor wie folgt, um die Eigenschaften der Ausgangs-Assembly-Objekte (Eingangsregister
(E/A-Scanner)) anzuzeigen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf Netzwerkobjekte —» Eingangsregister (I0Scanner).
Ergebnis: Das Eigenschaftsfenster wird angezeigt.

Ausgangs-Assembly-Eigenschaften (Eingangsregister (E/A-Scanner))

In der nachstehenden Tabelle werden die verschiedenen Eigenschaften eines Ausgangs-
Assembly-Objekts (Eingangsregister (E/A-Scanner)) beschrieben:

Parameter |Veranderbar | Wert Standardwert | Beschreibung
Verwendet | Nein TRUE/FALSE FALSE Gibt an, ob das Objekt im Programm
referenziert wird.
Adresse Nein %IWN(i+x).y.z - Die Adresse des Objekts, wobei folgendes
gilt:
® i:Index:
O 100 fir SL1
O 200 fur SL2
O 300 fur
ETH1(Modbus TCP 10Scanner)
® x: Gerate-ID
o y: Kanal-ID
o z: Objektinstanzbezeichner
Die maximale Anzahl an Instanzen finden
Sie unter Hochstanzahl der Objekte
(siehe Seite 44).
Kanal Nein Name des - Der Name des Kanals, der zum Empfangen
konfigurierten der Daten vom Gerat verwendet wird.
Kanals.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Symbol

Ja

Das Symbol, das dieser Adresse
zugeordnet ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte Symbol und
geben Sie den Namen des Symbols ein, das
diesem Objekt zugeordnet werden soll.
Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist,
kénnen Sie mit der rechten Maustaste in die
Spalte Symbol klicken und Suchen und
Ersetzen auswéhlen, um dieses Symbol im
gesamten Programm und/oder in den
Programmkommentaren zu suchen und zu
ersetzen.

Kommentar

Ja

Ein Kommentar, der diesem Objekt
zugeordnet ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar
und geben Sie einen optionalen Kommentar
ein, der diesem Objekt zugeordnet werden
soll.
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Ausgangsregisterobjekte (I0OScanner) (%QWN)

Einflhrung

Ausgangsregisterobjekte (IOScanner) sind die an Modbus Serial-E/A-Scanner- oder
Modbus TCP I0Scanner-Geréate gesendeten Registerwerte.

Anzeigen der Ausgangs-Assembly-Eigenschaften (Ausgangsregister (E/A-Scanner))

Gehen Sie vor wie folgt, um die Eigenschaften der Ausgangs-Assembly-Objekte (Ausgangsre-
gister (E/A-Scanner)) anzuzeigen:

Schritt

Aktion

1

Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.

2

Klicken Sie auf Netzwerkobjekte —» Ausgangsregister (I0Scanner).
Ergebnis: Das Eigenschaftsfenster wird angezeigt.

Ausgangsregister (E/A-Scanner) Objekteigenschaften
In der nachstehenden Tabelle werden die verschiedenen Eigenschaften eines Ausgangsregister
(E/A-Scanner)-Objekts beschrieben:

Parameter Verénderbar | Wert Standardwert | Beschreibung
Verwendet Nein TRUE/FALSE FALSE Gibt an, ob das Objekt in einem Programm
referenziert wird.
Adresse Nein %QWN(i+x).y.z |- Die Adresse des Objekts, wobei folgendes
gilt:
® i:Index:
O 100 fur SL1
O 200 fur SL2
O 300 fur
ETH1(Modbus TCP I0Scanner)
® x: Gerate-ID
® y: Kanal-ID
® z: Objektinstanzbezeichner
Die maximale Anzahl an Objekten finden Sie
unter Hochstanzahl der Objekte
(siehe Seite 44).
Kanal Ja Name des - Der Name des Kanals, der zum Senden der
konfigurierten Daten zum Gerat verwendet wird.
Kanals.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Fehlerausweichwert

Ja

-32768...32767

0

Geben Sie den Wert an, der auf dieses Objekt
angewendet werden soll, wenn der Logic
Controller in den Zustand STOPPED bzw. in
einen Ausnahmezustand Ubergeht.

HINWEIS: Wenn der Fehlerausweichmodus
Werte beibehalten konfiguriert wurde, behalt
das Objekt seinen Wert bei, wenn der Logic
Controller in den Zustand STOPPED oder in
einen Ausnahmezustand wechselt. Der Wert
0 wird angezeigt und kann nicht bearbeitet
werden. Detaillierte Informationen finden Sie
unter Fehlerausweichverhalten

(siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch).

Symbol

Ja

Das Symbol, das dieser Adresse zugeordnet
ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte Symbol und
geben Sie den Namen des Symbols ein, das
diesem Objekt zugeordnet werden soll.
Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist,
kénnen Sie mit der rechten Maustaste in die
Spalte Symbol klicken und Suchen und
Ersetzen auswéhlen, um dieses Symbol im
gesamten Programm und/oder in den
Programmkommentaren zu suchen und zu
ersetzen.

Kommentar

Ja

Ein Kommentar, der diesem Objekt
zugeordnet ist.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar
und geben Sie einen optionalen Kommentar
ein, der diesem Objekt zugeordnet werden
soll.
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Modbus Netzwerkdiagnosecodes des E/A-Scanners (%IWNS)

Diagnosecodes des Geréts

Die nachstehende Tabelle zeigt die vom Gerat x zurlickgegebenen mdéglichen Werte der
Diagnosecodes im entsprechenden Modbus Serial-E/A-Scanner Netzwerkdiagnoseobjekt
(9% WNS( 100+x) fiir SL1 oder % WNS(200+x) fiir SL2, 98 VWNS( 300+x) fiir ETH1):

Wert Beschreibung

0 Gerat nicht abgefragt.

1 Das Gerat wird vom Modbus-E/A-Scanner initialisiert (Initialisierungsanfrage des Gerats wird
gesendet).

2 Das Gerét ist vorhanden und kann abgefragt werden (ggf. Initialisierungsanforderungen
gesendet).

3 Das Gerat wurde aufgrund eines auf einem Kanal des Gerats erkannten
Kommunikationsfehlers nicht korrekt abgefragt.

4 Das Gerat wurde aufgrund eines wahrend der Initialisierungsanfrage des Gerats erkannten
Kommunikationsfehlers nicht korrekt initialisiert.

5 Das Gerat wurde nicht korrekt identifiziert, da der vom Geréat zuriickgegebene
Herstellername oder Produktcode mit den erwarteten Werten nicht Gbereinstimmt.

6 Ein Kommunikationsfehler ist wahrend der Identifikation und Initialisierung aufgetreten. Dies
kann folgende Griinde haben: nicht kommunizierendes oder nicht vorhandenes Gerét,
falsche Kommunikationsparameter oder nicht unterstiitzte Modbus-Funktion.

Diagnosecodes des Kanals

Die nachstehende Tabelle zeigt die vom Gerat x und Kanal y zuriickgegebenen mdglichen Werte
der Diagnosecodes im entsprechenden Modbus Serial-E/A-Scanner Netzwerkdiagnoseobjekt
(9% WNS(100+x) . y fur SL1, 98 VWNS( 200+x) . y fir SL2, 98 WNS( 300+x) . y fur ETH1):

Wert Beschreibung

0 Kanal ist aktiv

-1 Kanal ist inaktiv

Weiteres Wert des Kommunikationsfehlercodes (CommError) (siehe EcoStruxure Machine Expert -
Basic, — Bibliothekshandbuch zu Generischen Funktionen)
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Kapitel 10
Systemobjekte

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Systembits (%S) 264
Systemworter (%SW) 280
Eingangskanalstatus (%IWS) 307
Ausgangskanalstatus (%QWS) 309
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Systembits (%S)

Einflhrung

Dieser Abschnitt enthalt Informationen Gber die Funktion der Systembits.

Anzeigen der Eigenschaften von Systembits

Gehen Sie wie folgt vor, um die Eigenschaften der Systembits anzuzeigen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf Systemobjekte - Systembits.
Ergebnis: Die Eigenschaften der Systembits werden im Fenster angezeigt.

Eigenschaften von Systembits
In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften der Systembits beschrieben:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet:

Nein

TRUE/
FALSE

FALSE

Gibt an, ob das Systembit in einem Programm
referenziert wird.

Adresse

Nein

%Si

Gibt die Adresse des Systembits an, wobei i die
Bitnummer darstellt, die der sequenziellen Position
des Systembits im Speicher entspricht.

Wenn die Steuerung maximal Gber n Systembits
verfugt, wird der Wert von i als 0...n-1 angegeben.
Beispiel: %54 ist Systembit 4.

Symbol

Ja

Das Symbol, das dem Systembit zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie auf die Spalte Symbol und
klicken Sie auf den Namen des Symbols, das
diesem Systembit zugeordnet werden soll.

Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist, kbnnen
Sie mit der rechten Maustaste in die Spalte Symbol
klicken und Suchen und Ersetzen auswahlen, um
dieses Symbol im gesamten Programm und/oder
den Programmkommentaren zu suchen und zu
ersetzen.

Kommentar

Ja

Ein Kommentar, der dem Systembit zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und
geben Sie einen optionalen Kommentar ein, der
diesem Systembit zugeordnet werden soll.
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Beschreibung der Systembits

Die folgende Tabelle enthalt Informationen zu den Systembits sowie eine Beschreibung ihrer
Steuerung:

Systembit

Funktion

Beschreibung

Ausgangs-
zustand

Steuerung

%50

Kaltstart

Dieses normalerweise im Status 0 befindliche Bit

wird auf 1 gesetzt:

® Bei Spannungsriickkehr mit Datenverlust
(Batteriefehlfunktion)

e Uber das Programm oder eine Animationstabelle.

Dieses Bit wird wahrend des ersten kompletten
Zyklus auf 1 gesetzt. Es wird vom System vor dem
nachsten Zyklus auf 0 zuriickgesetzt.

0

S oder
U-S, SIM

%81

Warmstart

Normalerweise auf O gesetzt. Bei einer
Spannungsruckkehr mit Daten-Backup, durch ein
Programm oder eine Animationstabelle wird es auf 1
gesetzt.

Es wird vom System am Ende des kompletten Zyklus
auf 0 zurlickgesetzt.

Sund U

%54
%55
%56
us7

Zeitbasis: 10 ms
Zeitbasis: 100 ms
Zeitbasis: 1's
Zeitbasis: 1 min

Die Statusadnderungen dieser Bits werden durch eine
interne Uhr gesteuert. Sie sind nicht mit dem Zyklus
der Steuerung synchronisiert.

Beispiel: %54

5ms 5ms

S, SIM
(ausge-
nommen
%B4)

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zurlickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zurlickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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Systembit

Funktion

Beschreibung

Ausgangs- | Steuerung
zustand

%89

Fehlerausgange

Wenn %59 auf 1 gesetzt wird:

® Bei Ausgangen, die als Statusalarme, PTO oder
FREQGEN konfiguriert werden, werden die
Ausgange auf 0 gesetzt.

® Fehlerausweichwerte werden auf die
physikalischen digitalen und analogen Ausgange
(integrierte Ausgange, TM2/TM3-
Erweiterungsmodulausgange und TMC2-
Steckmodulausgange) angewendet. Das
Datenabbild bleibt von %89 unbeeinflusst. Das
Datenabbild spiegelt die von der Anwendung
angewendete Logik wieder. Nur die
physikalischen Ausgénge werden beeinflusst.

e Die Fehlerausweichwerte werden unabhangig
vom Modus des Fehlerausweichverhaltens
(siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch) angewendet, der fur
bestimmte Ausgénge konfiguriert wurde.

Wenn %89 auf 0 gesetzt ist, werden die Werte des

Datenabbilds erneut auf die physikalischen
Ausgange angewendet.

HINWEIS: Wenn sich die Steuerung im Zustand
STOPPED befindet und das Fehlerausweichverhalten
Werte beibehalten konfiguriert wurde, werden durch
eine steigende Flanke auf %89 Fehlerausweichwerte
auf die physikalischen Ausgange und die Werte des
Datenabbilds angewendet.

0 u

%510

E/A-
Kommunikationsstatus

Normalerweise auf 1 gesetzt (TRUE am Schaltpult).
Dieses Bit kann vom System auf 0 gesetzt werden
(FALSE am Schaltpult), wenn eine Unterbrechung
der E/A-Kommunikation festgestellt wird. Bei
%510=0 blinkt die ERR-LED.

-
w

S Vom System gesteuert

U Vom Benutzer gesteuert
U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zurlickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systembit | Funktion Beschreibung Ausgangs- | Steuerung
zustand
%811 Watchdog-Uberlauf Normalerweise auf 0 gesetzt. Dieses Bit kannvom |0 S
System auf 1 gesetzt werden, wenn die
Programmausfiihrungszeit (Zykluszeit) die maximale
Zykluszeit (Watchdog der Anwendung)
Uberschreitet.
Bei einem Watchdog-Uberlauf wechselt die
Steuerung in den Zustand HALTED.
%6511 wird ebenfalls vom System auf 1 gesetzt, wenn
die Verarbeitungslast 80 % der
Verarbeitungskapazitat tberschreitet (siehe %SW75
(siehe Seife 280)). Wenn zwei aufeinander folgende
Messungen eine Verarbeitungslast von tiber 80 %
ergeben, wechselt die Steuerung in den Zustand
HALTED. Andernfalls wird %811 zurlickgesetzt.
%812 Logic Controller im Dieses Bit gibt an, dass sich die Steuerung im 0 S, SIM
Zustand RUNNI NG Zustand RUNNI NG befindet.
Das System setzt das Bit auf:
e 1, wenn sich die Steuerung im Zustand RUNNI NG
befindet.
e (flrden Zustand STOPPED, BOOT| NGoder jeden
anderen Zustand.
9813 Erster Zyklus im Normalerweise auf O gesetzt. Wird vom System 0 S, SIM
Zustand RUNNI NG wahrend des ersten Zyklus nach Versetzen der
Steuerung in den Modus auf 1 gesetzt. RUNNI NG
9814 E/A-Forcieren aktiviert | Normalerweise auf 0 gesetzt. Wird vom System auf |0 S, SIM
1 gesetzt, wenn mindestens ein Eingang oder
Ausgang forciert wird.
9815 Eingang forciert Normalerweise auf 0 gesetzt. Wird vom System auf |0 S, SIM
1 gesetzt, wenn mindestens ein Eingang forciert
wird.
%816 Ausgang forciert Normalerweise auf 0 gesetzt. Wird vom System auf | 0 S, SIM
1 gesetzt, wenn mindestens ein Ausgang forciert
wird.
9817 Zuletzt ausgestoRenes | Wird normalerweise auf 0 gesetzt. Es wird vom 0 S-U, SIM
Bit System entsprechend dem Wert des zuletzt
ausgestoflenen Bits gesetzt.
Es meldet den Wert des zuletzt ausgestolRenen Bits.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zurlickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zuriickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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Systembit

Funktion

Beschreibung

Ausgangs-
zustand

Steuerung

%518

Uberlauf oder
arithmetischer Fehler

Normalerweise auf 0 gesetzt. Wird auf 1 gesetzt,

wenn ein Uberlauf bei der Ausfiihrung eines 16-Bit-

Befehls auftritt, d. h.:

® bei einem Ergebnis Uber + 32.767 oder unter -
32.768 einfacher Lange

® bei einem Ergebnis Uber + 2.147.483.647 oder
unter - 2.147.483.648 doppelter Lange

® bei einem Ergebnis Uber + 3,402824E+38 oder
unter - 3,402824E+38 im Gleitkommaformat

® Dbei einer Division durch 0

® bei der Quadratwurzel einer negativen Zahl

® bei nicht signifikanter BTI- oder ITB-
Konvertierung: BCD-Wert auBerhalb des
zulassigen Bereichs

Es muss vom Programm nach jedem Befehl mit
Uberlaufrisiko getestet und dann vom Programm auf
0 zuriickgesetzt werden, wenn ein Uberlauf auftritt.

0

S-U, SIM

%519

Zykluszeituberlauf
(periodische Abfrage)

Dieses normalerweise auf 0 gesetzte Bit wird vom
System auf 1 gesetzt, wenn ein Zykluszeitiberlauf
auftritt (Zykluszeit ist groRer als die Dauer, die vom
Programm in der Konfiguration festgelegt oder in
%SW) programmiert wurde).

Dieses Bit wird vom Programm auf 0 zuriickgesetzt.

%520

Indexiberlauf

Dieses normalerweise auf 0 gesetzte Bit wird auf 1
gesetzt, wenn die Adresse des indexierten Objekts
kleiner als 0 oder gréRer als die maximale
ObjektgroRe wird.

Es muss vom Programm nach jedem Befehl mit
Uberlaufrisiko getestet und dann auf 0 zuriickgesetzt
werden, wenn ein Uberlauf auftritt.

S-U, SIM

S Vom System gesteuert

U Vom Benutzer gesteuert
U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zuriickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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Systembit | Funktion Beschreibung Ausgangs- | Steuerung
zustand
%821 Initialisierung des Dieses normalerweise im Status 0 befindliche Bit 0 U-S, SIM
Grafcet wird auf 1 gesetzt:
e durch einen Kaltstart, %50 = 1
® durch das Programm (nurim Vorverarbeitungsteil
des Programms) mittels einer SET-Anweisung
(S ¥521) oder einer SET-Spule —(S)- %521
® durch das PG
Im Status 1 bewirkt es die Grafcet-Initialisierung.
Aktive Schritte werden deaktiviert, und die
Ausgangsschritte werden aktiviert.
Es wird vom System nach der Grafcet-Initialisierung
auf 0 gesetzt.
%822 Grafcet-Riicksetzung | Dieses normalerweise auf 0 gesetzte Bit kann nur | 0 U-S, SIM
wahrend der Vorverarbeitung vom Programm auf 1
gesetzt werden.
Im Status 1 bewirkt es, dass die aktiven Schritte im
gesamten Grafcet deaktiviert werden. Es wird vom
System zu Beginn der Ausfiihrung der sequenziellen
Verarbeitung auf 0 zurlickgesetzt.
9823 Grafcet voreinstellen | Dieses normalerweise im Status 0 befindliche Bit 0 U-S, SIM
und einfrieren (Liste) kann nurim Programmmodul fur die Vorverarbeitung
auf 1 gesetzt werden.
Im Status 1 validiert es die Voreinstellung des
Grafcet (Liste). Wird dieses Bit auf 1 gehalten, wird
die Ausfiihrung des Grafcet (Liste) eingefroren. Es
wird vom System zu Beginn der Ausfiihrung der
sequenziellen Verarbeitung auf 0 zuriickgesetzt.
9828 Zeichenfolgen- Wenn das Bit auf 1 gesetzt ist, wird angegeben, dass | 0 S-U, SIM
Uberlauf bei der Verwaltung von Zeichenfolgen ein Uberlauf in
einem Speicherobjekt vorliegt.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zurlickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zuriickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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%833 Auswahl von Lese- Normalerweise auf 0 gesetzt. 0 u-S
oder Schreibzugriff e Wenn das Bit auf 0 gesetzt ist, enthalten die
zum Lesen/Andern der Worter %5W\B3 bis ¥S\WB8 die verwendeten
Ethernet- Ethernet-Parameter (IP-Zuweisung durch
Serverkonfiguration BOOTP oder automatische Selbstzuweisung der

IP). Hierbei handelt es sich um die Parameter, die
in der Anwendung konfiguriert wurden, oder um
diejenigen der Post-Konfiguration auf der SD-
Karte (in diesem Fall ist #5\WW08 oder #S\W9 oder
%BWLOO0 ungleich 0).

e Wenn das Bit auf 1 gesetzt ist (wenn keine Post-
Konfiguration verwendet wird), wird die neue
Konfiguration dann von #8WB3 an ¥%S\W\88
Ubergeben.

Dieses Bit kann vom Programm und vom System
(bei einem Kaltstart) in seinen Initialzustand 0
gesetzt werden. Daraufhin wird Ethernet
zuriickgesetzt und unabhéngig von der aktuellen
Konfiguration die Anwendungskonfiguration
angewendet.

Dieses Bit kann nicht auf 1 gesetzt werden, wenn
sich eine Post-Konfiguration in Verwendung

befindet.
%834 Ethernet- Wird auf 0 gesetzt, um die Autonegotiation 0 u
Autonegotiation (automatische Aushandlung) von Geschwindigkeit

sowie Halb- oder Vollduplex-Modus zu ermdéglichen.
Wird auf 1 gesetzt, um eine bestimmte Konfiguration
zu forcieren, die in %535 und %536 eingestellt wurde.

HINWEIS: Eine Anderung im Status von %634,
9835 oder %536 flihrt zu einer Neuinitialisierung des
Ethernet-Kanals. Aus diesem Grund ist der Ethernet-
Kanal méglicherweise fir mehrere Sekunden nach
der Anderung nicht verfligbar.

S Vom System gesteuert

U Vom Benutzer gesteuert

U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zuriickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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Systembit | Funktion Beschreibung Ausgangs- | Steuerung
zustand
%835 Ethernet Im Fall von %634 = 0 (Autonegotiation) wird dieses | — U oder S
Halb-/Vollduplex- Bit vom System gesetzt und kann vom Benutzer nur
Modus gelesen werden. Doch bei %534 = 1 wird der Modus

auf Grundlage des Werts forciert, den der Benutzer
fur dieses Bit eingestellt hat:

o Halbduplex, wenn auf 0 gesetzt,

e Vollduplex, wenn auf 1 gesetzt.

HINWEIS: Eine Anderung im Status von %834,
%535 oder %536 flhrt zu einer Neuinitialisierung des
Ethernet-Kanals. Aus diesem Grund ist der Ethernet-
Kanal méglicherweise fiir mehrere Sekunden nach
der Anderung nicht verfligbar.

%636 Ethernet- Im Fall von %634 = 0 (Autonegotiation) wird dieses |- U oder S
Geschwindigkeit Bit vom System gesetzt und kann vom Benutzer nur
gelesen werden. Doch bei %534 = 1 wird der Modus
auf Grundlage des Werts forciert, den der Benutzer
fur dieses Bit eingestellt hat:

e 10 Mbps, wenn auf 0 gesetzt,

e 100 Mbps, wenn auf 1 gesetzt.

HINWEIS: Eine Anderung im Status von %834,
%8635 oder %836 fuhrt zu einer Neuinitialisierung des
Ethernet-Kanals. Aus diesem Grund ist der Ethernet-
Kanal moéglicherweise fiir mehrere Sekunden nach
der Anderung nicht verfiigbar.

%538 Berechtigung der Normalerweise auf 1 gesetzt. 1 U-8
Ereignisse, sich in die | ® Im Status 0 kénnen Ereignisse nicht in die
Ereigniswarteschlange Warteschlange eingereiht werden.
einzureihen e Im Status 1 werden die Ereignisse in die

Ereigniswarteschlange eingereiht, sobald sie
erkannt werden.

Dieses Bit kann vom Programm und vom System
(bei einem Kaltstart) in seinen Initialzustand 1
gesetzt werden.

S Vom System gesteuert

U Vom Benutzer gesteuert

U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zuriickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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%839 Sattigungszustand der | Normalerweise auf 0 gesetzt. 0 u-S

Ereigniswarteschlange | ® Im Status O werden alle Ereignisse gemeldet.
e Im Status 1 geht mindestens ein Ereignis
verloren.

Dieses Bit kann vom Programm und vom System
(bei einem Kaltstart) in seinen Initialzustand 0
gesetzt werden.

%649 Erneute Aktivierung Dieses normalerweise auf 0 gesetzte Bit kann vom |0 U-S
der Ausgange Programm auf 1 oder 0 gesetzt werden.
(siehe Seite 69) e st dieses Bit auf 0 gesetzt, ist die automatische

erneute Aktivierung von Ausgangen nach einem
Kurzschluss deaktiviert.

e |[st dieses Bit auf 1 gesetzt, ist die automatische
erneute Aktivierung von Ausgangen nach einem
Kurzschluss aktiviert.

HINWEIS: Bei einem Kaltstart wird das Bit auf 0
zuriickgesetzt. Anderenfalls bleibt der Bitwert
erhalten.

Das Systembit %510 kann verwendet werden, um
innerhalb lhres Programms zu erkennen, dass ein
Ausgangsfehler eingetreten ist. Sie kdnnen das
Systemwort %6WL 39 verwenden, um programmseitig
zu bestimmen, in welchem Ausgangs-Cluster ein
Kurzschluss oder eine Uberlast aufgetreten ist.

HINWEIS: %610 und %8W39 werden in ihren
ursprunglichen Zustand zurlickversetzt, wenn %549
auf 1 gesetzt wird.

S Vom System gesteuert

U Vom Benutzer gesteuert

U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zuriickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet

272 EI00000003299 02/2020



Systemobjekte

Systembit

Funktion

Beschreibung

Ausgangs-
zustand
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%850

Aktualisierung von
Datum und Uhrzeit
Uber die Worter
YEWL9 bis ¥BW63

Dieses normalerweise auf 0 gesetzte Bit kann vom

Programm auf 1 oder 0 gesetzt werden.

e |m Status 0 kdnnen das Datum und die Uhrzeit
gelesen werden.

e |m Status 1 kdnnen das Datum und die Uhrzeit
aktualisiert, aber nicht gelesen werden.

Wenn %S50 auf 1 gesetzt ist, werden Datum und
Uhrzeit der Steuerung nicht Ianger vom System
aktualisiert und kdnnen nicht vom
Anwenderprogramm gelesen werden.

Bei fallender Flanke von %550 wird die interne

Echtzeituhr der Steuerung aktualisiert.

Prozessdetails:

® Wenn %S50=0, aktualisiert die Steuerung die
Systemworter %SW49-53 von seiner internen
Uhr aus. Das Lesen von %SW49-53 stellt dann
das interne Datum und die interne Uhrzeit der
Steuerung zur Verfligung.

e Das Setzen von %S50 auf 1 beendet diese
Aktualisierung und ermdéglicht eine Schreiben auf
%SW49-53, ohne dass dies vom obigen Prozess
Uberschrieben wird.

® Wenn die Steuerung eine fallende Flanke an
%S50 erkennt (von 1 zu 0), werden die Werte von
%SW49-53 auf die interne Uhr angewandt und
die Aktualisierung von %SW49-53 wird neu
gestartet.

Der Prozess %S50 ist auch die Methode, die von
EcoStruxure Machine Expert - Basic verwendet wird,
um die Steuerungszeit aus der Verwaltungsansicht
der internen Echtzeituhr (RTC) zu aktualisieren.
Wenn EcoStruxure Machine Expert - Basic also
feststellt, dass %S50 bereits auf 1 gesetzt ist, wird
eine Meldung dariiber gesendet, dass EcoStruxure
Machine Expert - Basic den genauen Wert der
internen Uhr der Steuerung nicht lesen kann. Dies
verhindert jedoch keine Aktualisierungen von Datum
und Uhrzeit der Steuerung durch die
Verwaltungsansicht der internen Echtzeituhr (RTC) ;
wenn es verwendet wird, wird %S50 jedoch durch
EcoStruxure Machine Expert - Basic zurlickgesetzt.

0

U-8

S Vom System gesteuert

U Vom Benutzer gesteuert
U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zurlickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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zustand
%851 Status der Echtzeituhr | Dieses normalerweise auf 0 gesetzte Bit kann vom |0 U-S, SIM

Programm auf 1 oder 0 gesetzt werden.

e |m Status 0 sind das Datum und die Uhrzeit
kohéarent.

e |m Status 1 missen das Datum und die Uhrzeit
vom Programm initialisiert werden.

Wenn dieses Bit auf 1 gesetzt ist, sind die Daten der
Echtzeituhr ungiiltig. Es ist méglich, dass das Datum
und die Uhrzeit nie konfiguriert wurden, die Batterie
zu schwach oder die Korrekturkonstante der
Steuerung ungiiltig ist (wurde nie konfiguriert,
Unterschied zwischen der Korrektur der Echtzeituhr
und dem gespeicherten Wert oder Wert auRerhalb
des zulassigen Bereichs).

Bei einem Statuswechsel von 1 auf 0 wird das
Schreiben der Korrekturkonstante in die Echtzeituhr

forciert.
%852 Schreibfehler bei Dieses vom System verwaltete Bit, wird auf 1 0 S, SIM
interner Echtzeituhr gesetzt, um anzuzeigen, dass ein Schreiben der
(RTC) erkannt internen Echtzeituhr (von %S50 angefragt) wegen

unglltiger Werte in %SW49 bis %SW53

(siehe Seite 281) nicht ausgefiihrt wurde. Das Bit
wird auf 0 gesetzt, wenn die angefragte Anderung
der internen Echtzeituhr (RTC) korrekt angewandt

wurde.
9859 Aktualisierung von Dieses normalerweise auf 0 gesetzte Bit kann vom |0 u
Datum und Uhrzeit Programm auf 1 oder 0 gesetzt werden.
Uber das Wort “SW69 | @ Im Status 0 wird das Systemwort #8W59 nicht
verwaltet.

e |m Status 1 werden Datum und Uhrzeit abhangig
von den steigenden Flanken der in %6\W59
gesetzten Steuerbits inkrementiert oder
dekrementiert.

%866 Batterie-LED Wenn die Batterie fehlt oder sich im Fehlerzustand |0 U-S
befindet, leuchtet die Batterie-LED auf. Setzen Sie
dieses Bit auf 1, um die Batterie-LED zu deaktivieren.
Dieses Systembit wird beim Start auf 0 gesetzt.

S Vom System gesteuert

U Vom Benutzer gesteuert

U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zurlickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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Systembit | Funktion Beschreibung Ausgangs- | Steuerung
zustand
%875 Batteriestatus Dieses Systembit wird vom System gesetzt und kann | 0 S
vom Benutzer gelesen werden. Es verweist auf den
Batteriestatus:
e |m Status 0 funktioniert die externe Batterie
ordnungsgemal.
e |m Status 1 weist die externe Batterie einen
niedrigen Ladestand auf bzw. es wurde keine
externe Batterie erkannt.
%890 Ziel sichern/ Dieses Systembit wahlt das Ziel der Sicherungs- 0 U
wiederherstellen/ /Wiederherstellungs-/Ldsch-Operation der
I6schen Speicherworter:
e |Im Status 0: nicht-flichtiger Speicher (Standard).
e |m Status 1: SD-Karte.
%891 Gesicherte Variablen | Setzen Sie dieses Bit auf 1, um die in nicht- - U-S
|6schen flichtigem Speicher oder auf der SD-Karte
gespeicherten Variablen zu I16schen, abhangig von
990.
9692 9%9WWVariablen, die in | Dieses Systembit wird vom System auf 1 gesetzt, |- S
nicht-fliichtigem wenn Speicherwort-Variablen (%W in nicht-
Speicher gesichert flichtigem Speicher vorhanden sind.
wurden
9893 Sichern von %AW/ Setzen Sie dieses Bit auf 1, um die %W\Variablen im |- u-S
nicht-flichtigen Speicher oder auf der SD-Karte zu
sichern, abhangig von %590.
%894 Wiederherstellen von | Setzen Sie dieses Bit auf 1, um die in nicht- - u-S
%MW flichtigem Speicher oder auf der SD-Karte
gesicherten Variablen wiederherzustellen, abhéngig
von %590.
9896 Backup-Programm OK | Dieses Bit kann jederzeit gelesen werden (entweder | 0 S, SIM
vom Programm oder wahrend einer Einstellung),
insbesondere nach einem Kaltstart oder einem
Warmstart.
e Im Status 0 ist das Backup-Programm ungdiltig.
e Im Status 1 ist das Backup-Programm giiltig.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zurlickgesetzt
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%6101 Anderung der Adresse | Wird verwendet, um eine Port-Adresse einer 0 u
eines Ports (Modbus- | seriellen Leitung mittels der Systemwdrter ¥5\WL01
Protokoll) (SL1) und %8WL02 (SL2) zu &ndern. Hierzu muss

%5101 auf 1 gesetzt werden.

e Im Status 0 kann die Adresse nicht geadndert
werden. Der Wert von %5WL01 und %6W102
entspricht der aktuellen Adresse des Ports.

e |m Status 1 ist es moglich, die Adresse durch
Anderung der Werte von %6W.01 (SL1) und
Y%SWL02 (SL2) zu andern.

HINWEIS: %8101 kann nicht auf 1 gesetzt werden,

wenn an SL1 oder SL2 eine Post-Konfigurationsdatei
definiert ist.

S Vom System gesteuert

U Vom Benutzer gesteuert

U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zurlickgesetzt
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%5103
%6104

Verwendung des
ASCII-Protokolls

Ermdglicht die Verwendung des ASCII-Protokolls an

SL1 (%5103) oder SL2 (%5104). Das ASCII-Protokoll

wird Uber die Systemworter #5WL03 und %#SWLO5 fiir

SL1 bzw. %5WL04 und ¥8WL06 fur SL2 konfiguriert.

® Im Status 0 ist das verwendete Protokoll in
EcoStruxure Machine Expert - Basic konfiguriert
oder in der Post-Konfiguration (siehe Seite 75)
spezifiziert.

® |m Status 1 wird das ASCII-Protokoll an SL1
(%5103) oder SL2 (%5104) verwendet. In diesem
Fall missen zuvor die Systemworter ¥5WL03,
%SWL05 und %BSWL21 fur SL1 konfiguriert werden
bzw. ¥S\WL04, ¥SWL06 und ¥8WL22 fiir SL2. Jede
Anderung dieser %SW wird im Anschluss an eine

steigende Flanke an %5103 oder %5104 wirksam.

HINWEIS: Bei einer steigenden oder fallenden
Flanke an %5103 oder %5104 wird der
stattfindende Austausch abgebrochen (EXCH
Anweisung).

HINWEIS: Wenn %5103 oder %6104 auf 0
gesetzt wird, wird die serielle Leitung mit den
EcoStruxure Machine Expert - Basic-Parametern
neu konfiguriert.

HINWEIS: %6103 und %5104 werden ignoriert,
wenn ein Modbus Modbus Serial Line E/A-Scanner

auf der entsprechenden seriellen Leistung
konfiguriert wird.

0

u

%5105

Befehl zur
Modeminitialisierung

Wird auf 1 gesetzt, um einen Initialisierungsbefehl an
das Modem zu senden. Wird vom System auf 0
zurtickgesetzt. Siehe auch %SW167

(siehe Seite 280).

u/s

S Vom System gesteuert

U Vom Benutzer gesteuert
U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zuriickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systembit

Funktion

Beschreibung

Ausgangs-
zustand

Steuerung

%5106

Verhalten des
E/A-Busses

Der Standardwert ist 0, wodurch ein
Buskommunikationfehler auf einem
Erweiterungsmodul (siehe Seife 134)die
Austauschvorgénge des E/A-Erweiterungsbusses
stoppt.

Setzen Sie dieses Bit auf 1, um festzulegen, dass die
Steuerung die Austauschvorgange des E/A-
Erweiterungsbusses fortsetzt.

HINWEIS: Wenn ein Buskommunikationsfehler
auftritt, wird das Bit n von %SW120 auf 1 gesetzt,
wobei n fiir die Nummer des Erweiterungsmoduls
steht und %SW118 Bit 14 wird auf 0 gesetzt.

Fur weitere Informationen zur Busfehlerbehandlung
siehe Allgemeine Beschreibung der E/A-
Konfiguration (siehe Seite 134).

0

u/s

%5107

Neustart des
E/A-Busses

Der Standardwert betragt 0. Wird vom System auf 0

zuriickgesetzt.

Setzen Sie dieses Bit auf 1, um einen Neustart des

E/A-Erweiterungsbusses (siehe Seite 137)zu

forcieren. Wenn eine steigende Flanke bei diesem

Bit erkannt wird, wird der E/A-Erweiterungsbus durch

den Logic Controller neu konfiguriert und neu

gestartet, wenn:

® %S106 auf 0 gesetzt ist (das heildt, der E/A-
Austausch wird gestoppt)

® %SW118 Bit 14 auf 0 gesetzt ist (E/A-Bus ist
fehlerhaft)

® Mindestens ein Bit von %SW120 auf 1 gesetzt ist
(identifizieren des Moduls, das einen
Buskommunikationsfehler aufweist)

Fur weitere Informationen zur Busfehlerbehandlung
siehe Allgemeine Beschreibung der E/A-
Konfiguration (siehe Seite 134).

u/s

%5110

Zuriicksetzen des
E/A-Scanners auf SL1

Auf 1 gesetzt, um den Modbus Serial-E/A-Scanner
auf serieller Leitung 1 zurtickzusetzen.

u/s

%5111

Zuriicksetzen des
E/A-Scanners auf SL2

Auf 1 gesetzt, um den Modbus Serial-E/A-Scanner
auf serieller Leitung 2 zuriickzusetzen.

u/s

S Vom System gesteuert

U Vom Benutzer gesteuert
U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zuriickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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Systembit | Funktion Beschreibung Ausgangs- | Steuerung
zustand
%8112 Zuriicksetzen des E/A- | Auf 1 gesetzt, um den Modbus TCP 10Scanner im |0 u/s
Scanners auf ETH1 Ethernet-Netzwerk zurlickzusetzen.
%6113 Unterbrechen des E/A- | Auf 1 gesetzt, um den Modbus Serial-E/A-Scanner | 0 u/s
Scanners auf SL1 auf serieller Leitung 1 zu unterbrechen.
%8114 Unterbrechen des E/A- | Auf 1 gesetzt, um den Modbus Serial-E/A-Scanner | 0 u/s
Scanners auf SL2 auf serieller Leitung 2 zu unterbrechen.
%8115 Unterbrechen des E/A- | Auf 1 gesetzt, um den Modbus TCP I0OScanner im | 0 u/s
Scanners auf ETH1 Ethernet-Netzwerk zu unterbrechen.
%8119 Lokaler E/A-Fehler Normalerweise auf 1 gesetzt. Dieses Bit kann auf 0 | 1 S
gesetzt werden, wenn eine Unterbrechung der E/A-
Kommunikation im Logic Controller erkannt wird.
Y8WL18 gibt die Art des Kommunikationsausfalls an.
Wird auf 1 zuriickgesetzt, wenn der
Kommunikationsausfall behoben wurde.
98122 Automatisch zur Im Status 1 schaltet der Dezentrale Grafikanzeige: |0 U
Alarmseite umschalten | Remote Graphic Display automatisch zur Seite
Alarm um, wenn eine steigende Flanke an einem
Alarmbit erkannt wird.
%8123 Bei Alarm roten Im Status 1 leuchtet der Hintergrund auf dem 0 U
Hintergrund anzeigen | Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display
rot, sobald ein Alarm aktiv ist.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
U-S Vom Benutzer auf 1 gesetzt, vom System auf 0 zuriickgesetzt
S-U Vom System auf 1 gesetzt, vom Benutzer auf 0 zuriickgesetzt
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemwérter (%SW)

Einflhrung

Dieser Abschnitt enthalt Informationen Gber die Funktion der Systemworter.

Anzeigen der Eigenschaften von Systemw®értern
Gehen Sie wie folgt vor, um die Eigenschaften der Systemwértern anzuzeigen:

Eigenschaften der Systemworter

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf Systemobjekte -~ Systemworter.

Ergebnis: Die Eigenschaften der Systemwdrter werden im Fenster angezeigt.

In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften der Systemworter beschrieben:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Verwendet:

Nein

TRUE/
FALSE

FALSE

Gibt an, ob das Systemwort in einem Programm
referenziert wird.

Adresse

Nein

%SWi

Gibt die Adresse des Systemworts an, wobei i die
Wortnummer darstellt, die der sequenziellen Position
des Systemworts im Speicher entspricht.

Wenn die Steuerung maximal Uber n Systemworter
verfligt, wird der Wert von i als 0...n-1 angegeben.
Beispiel: #SWb0 ist Systemwort 50.

Symbol

Das Symbol, das dem Systemwort zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie auf die Spalte Symbol und klicken
Sie auf den Namen des Symbols, das diesem
Systemwort zugeordnet werden soll.

Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist, kénnen Sie mit
der rechten Maustaste in die Spalte Symbol klicken und
Suchen und Ersetzen auswahlen, um dieses Symbol
im gesamten Programm und/oder den
Programmkommentaren zu suchen und zu ersetzen.

Kommentar

Ein Kommentar, der dem Systemwort zugeordnet ist.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben
Sie einen optionalen Kommentar ein, der diesem
Systemwort zugeordnet werden soll.
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Systemobjekte

Beschreibung der Systemwdrter

Die folgende Tabelle enthalt Informationen zu den Systemwdortern sowie eine Beschreibung ihrer

Steuerung:
Systemwaorter | Funktion Beschreibung Steuer-
9EW Zykluszeit der Andert die in den Eigenschaften der Master-Task (siehe EcoStruxure | U, SIM
Steuerung (Master- Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch) oder in einer
Task in periodischen | Animationstabelle definierte Zykluszeit (1...150 ms) der Steuerung.
Abfragemodus
gesetzt)
9w Periode der Andert die Zykluszeit [1...255 ms] der periodischen Task, ohne den | U, SIM
periodischen Task im Eigenschaftsfenster der periodischen Task definierten Wert fiir
die Periode zu verlieren.
Ermdglicht lhnen, den im Fenster mit den Eigenschaften der
periodischen Tasks definierten Wert fiir die Periode
wiederherzustellen:
® bei einem Kaltstart oder
e wenn der Wert, den Sie in “8WL schreiben, aulerhalb des
Bereichs [1...255] liegt.
Der Wert %8W. kann am Ende jedes Zyklus im Programm oder in der
Animationstabelle gedndert werden, ohne dass hierzu das
Programm gestoppt werden muss. Die Zykluszeiten kénnen
wahrend der Programmausfiihrung korrekt Gberwacht werden.
) Steuerungszustand Steuerungszustand: S, SIM
9MMN60012 0 = EMPTY
2 = STOPPED
3 = RUNNI NG
4 = HALTED
5 = PONERLESS

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemworter

Funktion

Beschreibung

Steuer-

9w

SPS-Status

e Bit [0]: Datensicherung/-wiederherstellung lauft:
O Auf 1 gesetzt, wenn gerade eine Sicherung/Wiederherstellung
des Programms stattfindet.
O Auf 0 gesetzt, wenn die Sicherung/Wiederherstellung des
Programms abgeschlossen oder deaktiviert ist.

e Bit [1]: Konfiguration der Steuerung ist OK:
O Auf 1 gesetzt, wenn Konfiguration OK.

e Bit [2]: SD-Kartenstatusbits:
O Auf 1 gesetzt, wenn SD-Karte vorhanden ist.

e Bit [3]: SD-Kartenstatusbits:
O Auf 1 gesetzt, wenn ein Zugriff auf die SD-Karte erfolgt.

e Bit [4]: Status des Anwendungsspeichers:
O Auf 1 gesetzt, wenn sich die Anwendung im RAM-Speichers
von derjenigen im nicht-flichtigen Speicher unterscheidet.

e Bit [5]: SD-Kartenstatusbits:
O Auf 1 gesetzt, wenn die SD-Karte sich im Fehlerzustand
befindet.

e Bit [6]: Nicht verwendet (Status 0)
® Bit [7]: Steuerung reserviert:
O Auf 1 gesetzt, wenn die Steuerung mit EcoStruxure Machine
Expert - Basic verbunden ist.

e Bit [8]: Anwendung im Schreibmodus:
O Auf 1 gesetzt, wenn die Anwendung geschutzt ist. In diesem
Fall wird die Anwendung vom Klonvorgang nicht repliziert
(siehe Klonverwaltung (siehe Seite 222)).

e Bit [9]: Nicht verwendet (Status 0)

e Bit [10]: Zweiter serieller Port als Steckmodul installiert (nur
Kompaktversion):
O 0 = Kein serielles Steckmodul
O 1 = Serielles Steckmodul installiert

e Bit[11]: Typ des zweiten seriellen Ports:
O Auf 1 gesetzt = EIA RS-485

e Bit [12]: Gliltigkeit der Anwendung im internen Speicher:
O Auf 1 gesetzt, wenn die Anwendung guiltig ist.

e Bit [14]: Gliltigkeit der Anwendung im RAM-Speicher:
O Auf 1 gesetzt, wenn die Anwendung guiltig ist.

e Bit [15]: Betriebsbereit:
O Auf 1 gesetzt, wenn betriebsbereit.

S, SIM

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemwaorter

Funktion

Beschreibung

Steuer-

YBWL1

Wert des Software-
Watchdogs

Enthalt den maximalen Watchdog-Wert. Der Wert (10...500 ms) wird
in der Konfiguration definiert.

U, SIM

9BWL3

Bootloader-Version
XX.yy

Beispiel: ¥6WL3 = 000E hex:
® 8 MSB=00 hexadezimal, dann xx=0 dezimal.
o 8 LSB=0E hexadezimal, dann yy=14 dezimal.

Das bedeutet, die Bootloader-Version ist 0.14, im Dezimalformat als
14 angegeben.

S, SIM

YW 4

Handelsversion: xx.yy

Beispiel: %6\WL4 = 0232 hex:
e 8 MSB=02 hexadezimal, dann xx=2 dezimal.
o 8 LSB=32 hexadezimal, dann yy=50 dezimal.

Das bedeutet, die Bootloader-Version ist 2.50, im Dezimalformat als
250 angegeben.

S, SIM

YBWL5-
Y5WL 6

Firmware-Version
aa.bb.cc.dd

Beispiel:

YSWL5= 0003 hex:

® 8 MSB = 00 hexadezimal, dann xx = 00 dezimal
o 8 LSB =03 hexadezimal, dann yy = 03 dezimal

%GWL6 = 0B16 hex:
e 8 MSB = 0B hexadezimal, dann cc = 11 dezimal
® 8 LSB = 16 hexadezimal, dann dd = 22 dezimal

Das bedeutet, die Firmware-Version ist 0.3.11.22, im Dezimalformat
als 00031122 angegeben.

S, SIM

YsWL7

Fehlerstatus bei
Gleitkommaoperation

Bei Erkennung eines Fehlers in einer Gleitkomma-

Arithmetikoperation wird das Bit %518 auf 1 gesetzt, und der

Fehlerstatus %85WL7 wird gemaf folgender Codierung aktualisiert:

e Bit [0]: Unglltige Operation, das Ergebnis ist keine Zahl (NaN).

o Bit [1]: Reserviert.

e Bit [2]: Division durch 0, das Ergebnis ist ungiiltig (- unendlich
oder + unendlich).

e Bit [3]: Absoluter Wert des Ergebnisses groRer als
+3.402824e+38, das Ergebnis ist unendlich (- unendlich oder +
unendlich).

Es muss vom Programm nach jedem Befehl mit potenziellem
Uberlauf getestet und dann vom Programm auf 0 zuriickgesetzt
werden, wenn ein Uberlauf auftritt.

S und
U, SIM

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemworter | Funktion Beschreibung Steuer-
YEWL 8- Absolutwert-Timer mit | Der Zahler arbeitet mit zwei Wortern: Sund
9EWL9 100 ms-Zahler ® YSW. 8 stellt das niederwertige Wort dar. U, SIM
o USWL9 stellt das hdherwertige Wort dar.
%5WL8 wird alle 100 ms von 0 auf 32767 erhoht. Wenn 32767
erreicht wird, dann wird #8WL9 inkrementiert und %8WL8 wird auf 0
zurlickgesetzt. Darliber hinaus werden diese Doppelwdrter in der
Initialisierungsphase sowie bei einem Reset von %80 zurlickgesetzt.
%SVB0 Letzte Zykluszeit Gibt die Ausfiihrungszeit des letzten Zyklus der Steuerung an (in S
(Master-Task) ms).
HINWEIS: Diese Zeit entspricht der Zeit, die zwischen dem Beginn
(Erfassung der Eingénge) und dem Ende (Aktualisierung der
Ausgange) eines Master-Task-Zyklus verstrichen ist. Bei einer
Zykluszeit von 2,250 ms weist #5V\B0 den Wert 2 und %8W/0 den
Wert 250 auf.
%EWB1 Max. Zykluszeit Gibt die Ausfiihrungszeit des langsten Zyklus der Steuerung seit S
(Master-Task) dem letzten Kaltstart an (in ms).
Diese Zeit entspricht der Zeit, die zwischen dem Beginn (Erfassung
der Eingange) und dem Ende (Aktualisierung der Ausgange) eines
Zyklus verstrichen ist. Wenn die maximale Zykluszeit 2,250 ms
betragt, hat ¥6V\B1 den Wert 2 und ¥%8W'1 den Wert 250.
HINWEIS: Um die Erkennung eines Impulssignals zu
gewahrleisten, wenn die Option zur Statusspeicherung (Latch-
Eingang) ausgewahlt ist, missen die Impulsbreite (Toy) und die
Periode (P) die beiden folgenden Bedingungen erfiillen:
o Tony21ms
® Die Periode (P) des Eingangssignals unterliegt der Nyquist-
Shannon-Abtastregel, die besagt, dass die Periode (P) des
Eingangssignals mindestens dem doppelten Wert der maximalen
Programmzykluszeit (%SWB1) entsprechen muss:
P =2 x %8WB1.
YEVB2 Min. Zykluszeit Gibt die Ausfiihrungszeit des kiirzesten Zyklus der Steuerung seit | S
(Master-Task) dem letzten Kaltstart an (in ms).
HINWEIS: Diese Zeit entspricht der Zeit, die zwischen dem Beginn
(Erfassung der Eingange) und dem Ende (Aktualisierung der
Ausgange) eines Zyklus verstrichen ist. Bei einer min. Zykluszeit von
2,250 ms weist %6WB2 den Wert 2 und %8W'2 den Wert 250 auf.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemwaorter | Funktion Beschreibung Steuer-
YEVB3 Lesen/Schreiben der | Die IP-Einstellungen kénnen geéandert werden. Die Auswahl u
YEWNB4 IP-Adresse fir die zwischen Lese- und Schreibzugriff erfolgt Giber das Systembit %533.
YEVBS Ethernet- Die Systemwarter %6VB3. . . %BWB8 enthalten die Ethernet-
%5VB6 Serverkonfiguration | parameter:
vever e IP-Adresse: %8\83 und %S\\84
/BV8s Fiir IP-Adresse AA.BB.CC.DD gilt: %5W83 = CC.DD und %6\\84 =
AA.BB
® Subnetzmaske: ¥SWB5 und %SV\B6
Fur Subnetzmaske AA.BB.CC.DD gilt: %5W85 = CC.DD und
Y%SWB6 = AA.BB
o Gateway-Adresse: ¥8V\87 und %S\V\B8
Fir Gateway-Adresse AA.BB.CC.DD gilt: 5WB7 = CC.DD und
YSWB8 = AA.BB
YEWB9 Periodische Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der periodischen Task -
Durchschnittszeit (letzte 5 Zeiten) in ps an.
%BW0 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit dem % 0. 2- -
0 Durchschnittszeit | Eingang verkniipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ps an.
YEWM 1 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit dem % 0. 3- -
1 Durchschnittszeit | Eingang verknupften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ps an.
%BW 2 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit dem 93 0. 4- -
2 Durchschnittszeit | Eingang verknipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in us an.
YEWM3 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiinrungszeit der mit dem % 0. 5- -
3 Durchschnittszeit | Eingang verkniipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ps an.
vsWm4 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 0 von | -
4 Durchschnittszeit HSCO oder HSC2 verkniipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ps an.
YEWS Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 1 von | -
5 Durchschnittszeit HSCO oder HSC2 verknlipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ps an.
YEWM6 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 0 von | —
6 Durchschnittszeit HSC1 oder HSC3 verknipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ps an.
vEsWm 7 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 1 von | -
7 Durchschnittszeit HSC1 oder HSC3 verknlipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ps an.
9EW8 Anzahl der Ereignisse | Gibt die Anzahl der Ereignisse an, die seit dem letzten Kaltstart S, SIM
ausgefihrt wurden. (Zahlt alle Ereignisse mit Ausnahme von
zyklischen Ereignissen.)
HINWEIS: Auf 0 gesetzt (nach Laden der Anwendung und
Kaltstart), wird mit jeder Ereignisausfiihrung inkrementiert.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemworter | Funktion Beschreibung Steuer-
YBW9 Real-Time Clock RTC-Funktionen: Wérter, die das aktuelle Datum und die aktuelle | S und
YSW60 (RTC) Uhrzeit enthalten (in BCD): U, SIM
0,

Ojgx; 9%EW9 xN Wochentag (N=1 fiir

YEVE3 Montag)

HINWEIS: %8W9 ist
schreibgeschitzt (S).

YBWE0 00SS Sekunden

%S 1 HHMM: Stunde und Minuten
YEW62 MMDD: Monat und Tag
YB3 CCYY: Jahrhundert und Jahr

Setzen Sie das Systembit %S50 auf 1, um die Aktualisierung des
Werts der internen Echtzeituhr mithilfe der Systemworter %SW49 bis
%SW53 zu aktivieren. Bei fallender Flanke von %850 wird die interne
Echtzeituhr der Steuerung mit den in diesen Wérter geschriebenen
Werte aktualisiert. Fir weitere Informationen siehe Systembit %S50
(siehe Seite 265).

vEVb4 Datum und Uhrzeit Systemworter, die die Uhrzeit und das Datum des letzten S, SIM
YSWb5 des letzten Stopps Spannungsverlusts bzw. des letzten Steuerungsstopps enthalten (in
YSWb6 BCD):
. )
/EVB7 9EVb4 SS Sekunden
YEVB5 HHMM: Stunde und Minuten
YEW66 MMDD: Monat und Tag
YEVB7 CCYY: Jahrhundert und Jahr
9EVHE8 Code des letzten Zeigt den Code an, der die Ursache fiir den letzten Ubergang vom | S, SIM
Stopps Status RUNNI NG in einen anderen Status angibt:
0 Initialwert (nach einem Download oder einem

Initialisierungsbefehl)

1 Run/Stop-Eingang oder Run/Stop-Schalter ist auf
0 gesetzt. Eine fallende Flanke am Run/Stop-
Eingang oder Run/Stop-Schalter auf 0 wurde
erkannt, wahrend sich die Steuerung im

RUNNI NG-Zustand befand oder die Steuerung
wurde mit dem Run/Stop-Eingang oder Run/Stop-
Schalter auf 0 eingeschaltet.

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemwaorter | Funktion

Beschreibung

Steuer-

2

Programmfehler erkannt. Ein Programmfehler
wurde erkannt, wahrend die Steuerung sich im
RUNNI NG-Zustand befand (in diesem Fall geht die
Steuerung in den HALTED-Zustand Uber) oder die
Steuerung befand sich im HALTED-Zustand als sie
aus- und wieder eingeschaltet wurde, um einen
Start in RUN zu verhindern.

Stop-Befehl, der die Online-Schaltflache von
EcoStruxure Machine Expert - Basic oder die
Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic
Display verwendet.

Spannungsausfall. Die Steuerung startet nach
dem Aus- und wieder Einschalten in RUN oder die
Steuerung befindet sich imSTOPPED-Zustand, da
der Startmodus auf In vorherigem Zustand starten
eingestellt ist und die Steuerung sich bei Auftreten
des Spannungsausfalls im STOPPED-Zustand
befand.

Hardwarefehler festgestellt

Nicht verwendet.

Eingeschaltet mit Startmodus konfiguriert als Start
in STOP.

Die Steuerung konnte vorherige Daten des letzten
Spannungsverlusts nicht wiederherstellen (z. B.
weil der Batteriestand niedrig ist), um einen Start
in RUN zu verhindern.

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemworter | Funktion Beschreibung Steuer-
9 Die Steuerung kann aufgrund von internen
Speicherfehlern nicht ausgefuhrt werden.
Die Ursachen fiir den letzten Stopp werden in der folgenden
Reihenfolge priorisiert (d. h. wenn die Steuerung sich nach dem Aus-
und wieder Einschalten im STOPPED-Zustand befindet):
1,7,4,8,2
YEW69 Aktuelles Datum Passt das aktuelle Datum an. U
einstellen Enthalt zwei Satze aus 8 Bits, um das aktuelle Datum anzupassen.
Dieser Vorgang wird immer bei einer steigenden Flanke des Bits
durchgefihrt. Dieses Wort wird von Bit %559 aktiviert.
Inkrementieren | Dekrementieren | Parameter
Bit 0 Bit 8 Wochentag
Bit 1 Bit 9 Sekunden
bit2 Bit 10 Minuten
bit3 Bit 11 Stunden
bit4 Bit 12 Tage
bits Bit 13 Monat
bit6é Bit 14 Jahre
bit7 Bit 15 Jahrhunderte
YEV62 Ethernet-Fehler Gibt den Fehlercode an: S
festgestellt 0 = Kein Fehler festgestellt
1 - Doppelte IP: Der M221 Logic Controller wird mit seiner IP-
Standardadresse (ausgehend von der MAC-Adresse erzeugt)
konfiguriert.
2 - DHCP aktiv
3 - BOOTP aktiv
4 - Unglltige Parameter: Port deaktiviert
5 - Initialisierung der festen IP-Adresse lauft
6 - Ethernet-Verbindung inaktiv
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemwaorter

Funktion

Beschreibung

Steuer-

YB3

Fehlercode EXCH1-
Baustein

Fehlercode EXCH1:

0 - Vorgang war erfolgreich

1 - Anzahl der zu ibertragenden Bytes groRer als Grenzwert (> 255)
2 - Unzureichende Ubertragungstabelle

3 - Unzureichende Worttabelle

4 - Uberlauf Empfangstabelle

5 - Timeout abgelaufen

6 - Senden

7 - Falscher Befehl in Tabelle

8 - Ausgewahlter Port nicht konfiguriert/verfigbar

9 - Empfangsfehler: Dieser Fehlercode weist auf einen falschen oder
beschadigten Empfangsrahmen hin. Grund hierfir kann eine falsche
Konfiguration der physikalischen Parameter seine (z. B. Paritat,
Datenbits, Baudrate usw.) oder eine fehlerhafte physische
Verbindung, die eine Beeintrachtigung der Signalqualitat verursacht.
10 - %KWkann nicht bei Empfang verwendet werden

11 - Sende-Offset groRer als Sendetabelle

12 - Empfangs-Offset grofRer als Empfangstabelle

13 - Steuerung hat Bearbeitung von EXCH gestoppt

S

YEW64

Fehlercode EXCH2-
Baustein

Fehlercode EXCH2: Siehe ¥SW63.

YEW5

Fehlercode EXCH3-
Baustein

1-4, 6-13: Siehe ¥8W63. (Bitte beachten Sie, dass Fehlercode 5
ungliltig ist und durch die nachfolgend beschriebenen Ethernet-
spezifischen Fehlercodes 109 und 122 ersetzt wurde.)

Die nachfolgend aufgefuihrten Codes sind Ethernet-spezifische
Fehlercodes:

101 - Ungultige IP-Adresse

102 - Keine TCP-Verbindung

103 - Kein Anschluss verfiigbar (alle Verbindungskanéle sind belegt)
104 - Netzwerk ausgefallen

105 - Keine Verbindung zum Netzwerk mdglich

106 - Unterbrechung der Netzwerkverbindung beim Reset

107 - Verbindung durch Partnergerat getrennt

108 - Verbindung durch Partnergerat zurtickgesetzt

109 - Verbindungstimeout abgelaufen

110 - Zurlickweisung bei Verbindungsaufbau

111 - Host ausgefallen

120 - Ungiiltiger Index (das dezentrale Gerat ist in der
Konfigurationstabelle nicht indexiert)

121 - Systemfehler (MAC, Chip)

122 - Empfangstimeout nach dem Senden der Daten abgelaufen
123 - Ethernet-Initialisierung lauft

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemworter | Funktion Beschreibung Steuer-
YEWG7 Funktion und Typ der | Enthélt die Code-ID der speicherprogrammierbaren Steuerung. S, SIM
Steuerung Weitere Informationen finden Sie in der M221 Logic Controller Code-
ID-Tabelle (siehe Seife 306).
YEW 0 Zykluszeit Gibt die Ausfiihrungszeit des letzten Zyklus der Steuerung an (in us). | -
):Alijlilrc;zl;rll%rllr;en HINWEIS: Diese Zeit entspricht der Zeit, die zwischen dem Beginn
(Erfassung der Eingange) und dem Ende (Aktualisierung der
Ausgange) eines Master-Task-Zyklus verstrichen ist. Wenn die
Zykluszeit 2,250 ms betragt, hat ¥5\\B0 den Wert 2 und ¥8W'0 den
Wert 250.
%BWr 1 Maximale Zykluszeit | Gibt die Ausfiihrungszeit des langsten Zyklus der Steuerung seit -
Mikrosekunden dem letzten Kaltstart an (in ms).
Aufibsung HINWEIS: Diese Zeit entspricht der Zeit, die zwischen dem Beginn
(Erfassung der Eingange) und dem Ende (Aktualisierung der
Ausgange) eines Zyklus verstrichen ist. Wenn die Zykluszeit
2,250 ms betragt, hat %5WB1 den Wert 2 und %6W'1 den Wert 250.
YBW 2 Minimale Zykluszeit | Gibt die Ausflhrungszeit des kiirzesten Zyklus der Steuerung seit |-
Auflésung in dem letzten Kaltstart an (in ms).
Mikrosekunden HINWEIS: Diese Zeit entspricht der Zeit, die zwischen dem Beginn
(Erfassung der Eingange) und dem Ende (Aktualisierung der
Ausgange) eines Zyklus verstrichen ist. Wenn die Zykluszeit
2,250 ms betragt, hat ¥8WB2 den Wert 2 und %6W 2 den Wert 250.

YEW'S Prozessorauslastung | Gibt den prozentualen Anteil der Verarbeitungslast an. S
Verarbeitungslast ist definiert als prozentualer Anteil der insgesamt
verfligbaren Verarbeitungszeit, die zur Verarbeitung lhrer
Programm-Tasks verwendet wird (bei diesem Wert handelt es sich
um einen Durchschnittswert, der jede Sekunde berechnet wird).

Sollte die Verarbeitungslast fir mehr als zwei aufeinanderfolgende
Zeitperioden Uber 80 % liegen, begibt sich die Steuerung in den
Zustand HALTED.

YSW'6 bis Abwartszahler 1-4 Diese vier Worter dienen als 1 ms-Timer. Sie werden vom System | S und

YBW 9 jede ms einzeln dekrementiert, wenn sie einen positiven Wert U, SIM
besitzen. So stehen 4 Abwartszéhler zum Abwartszéhlen in ms zur
Verfligung, was einem Betriebsbereich von 1 ms bis 32767 ms
entspricht. Wird Bit 15 auf 1 gesetzt, kann das Dekrementieren
gestoppt werden.

S Vom System gesteuert

U Vom Benutzer gesteuert

SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemwaorter | Funktion Beschreibung Steuer-
%EW80 Status der integrierten | @ Bit [0]: Wird auf 1 gesetzt, wenn die integrierten Analogeingénge | S und
Analogeingange funktionsfahig sind U, SIM
e Bit [6]: Wird bei erkanntem Fehler an Analogeingang 0 auf 1
gesetzt
e Bit [7]: Wird bei erkanntem Fehler an Analogeingang 1 auf 1
gesetzt
® Alle anderen Bits sind reserviert und auf 1 gesetzt
%BV04 Application Signature | Wenn die Applikation sich hinsichtlich Konfiguration oder S, SIM
9EVe5 (Signatur der Programmierdaten andert, andert sich auch die Signatur (Summe
Applikation) aller Prifsummen).
%WN60028- Wenn %6\W04 = 91F3 hexadezimal, lautet die Signatur der
%8MB0034 Applikation in hexadezimaler Schreibweise 91F3.
Y66 Diagnose fiir die e Bit[1]: Dieses Bit wird von der Firmware gesetzt, um anzuzeigen, | S, SIM
Funktion zum wann der Speichervorgang beendet ist:
Speichern/Wiederher O Auf 1 gesetzt, wenn die Datensicherung beendet ist.
stellen von Programm O Auf 0 gesetzt, wenn eine neue Datensicherung angefordert
und %MW wird.
e Bit [2]: Datensicherungsfehler erkannt; weitere Informationen
finden Sie in den Beschreibungen der Bits 8, 9, 10, 12 und 14:
O Auf 1 gesetzt, wenn ein Fehler erkannt wurde.
O Auf 0 gesetzt, wenn eine neue Datensicherung angefordert
wird.
e Bit [6]: Auf 1 gesetzt, wenn die Steuerung eine glltige
Anwendung im RAM-Speicher enthalt.
e Bit [10]: Unterschied zwischen RAM-Speicher und nicht-
flichtigem Speicher erkannt.
O Auf 1 gesetzt, wenn ein Unterschied festgestellt wird.
e Bit [12]: Gibt an, ob ein Wiederherstellungsfehler aufgetreten ist:
O Auf 1 gesetzt, wenn ein Fehler erkannt wurde.
® Bit[14]: Gibt an, ob ein Schreibfehler im nicht-flichtigen Speicher
aufgetreten ist:
O Auf 1 gesetzt, wenn ein Fehler erkannt wurde.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemworter | Funktion Beschreibung Steuer-
%EVe8 Post- Die Bits werden auf 1 gesetzt, wenn die Post-Konfiguration auf S
Konfigurationsstatus | folgende Parameter angewendet wurde:
(serielle Leitung 1) e Bit[0]: Hardwareoption (RS485 oder RS232)
e Bit[1]: Baudrate
e Bit[2]: Paritat
e Bit[3]: DatengroRe
® Bit[4]: Anzahl der Stoppbits
e Bit[5]: Modbus-Adresse
® Bit[6]: Polarisierung (wenn im Port verfligbar)
%EVe9 Post- Die Bits werden auf 1 gesetzt, wenn die Post-Konfiguration auf S
Konfigurationsstatus | folgende Parameter angewendet wurde:
(serielle Leitung 2) e Bit [0]: Hardwareoption (RS485)
e Bit[1]: Baudrate
o Bit[2]: Paritat
e Bit[3]: DatengroRe
e Bit[4]: Anzahl der Stoppbits
o Bit[5]: Modbus-Adresse
® Bit[6]: Polarisierung (wenn im Port verfligbar)
%EWL00 Post- Die Bits werden auf 1 gesetzt, wenn die Post-Konfiguration auf S
Konfigurationsstatus | folgende Parameter angewendet wurde:
(Ethernet) e Bit[0]: IP-Modus (fest, DHCP oder BOOTP)
e Bit[1]: IP-Adresse
e Bit[2]: Subnetzmaske
e Bit[3]: Standard-Gateway
e Bit[4]: Geratename
HINWEIS: Die Post-Konfiguration hat Prioritat vor der
Konfiguration, die von |hrer Anwendung bereitgestellt wird. Wenn der
M221 Logic Controller iber eine Post-Konfiguration verflgt, wird die
Konfigurationen Ihrer Anwendung nicht bericksichtigt.
%EWL01 Wert des Modbus- Wenn das Bit #5101 auf 1 gesetzt ist, kénnen Sie die Modbus- U
YEWL02 Adressports Adresse von SL1 oder SL2 &ndern. Die Adresse von SL1 lautet
%BWL01. Die Adresse von SL2 lautet %SWL02.
HINWEIS: Die Aktualisierung wird direkt nach dem Schreiben einer
neuen Adresse in ¥5WL01 oder #5WL02 angewendet.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemwaorter

Funktion

Beschreibung

Steuer-

YSWL03
YsWL04

Konfiguration fir die
Nutzung des ASCII-
Protokolls

Wenn das Bit %6103 (SL1) oder %6104 (SL2) auf 1 gesetzt ist, wird
das ASCII-Protokoll verwendet. Das Systemwort #5WL03 (SL1) oder
YSWL04 (SL2) muss abhangig von den nachfolgend aufgefiihrten
Elementen gesetzt werden:

157141312711 [10[ 9 [8 7 5[4]73J2[1]0

Ende der Zeichenkette Pantat Baudrate

RTS/
CTS

Stoppbit o]

Daten-
bit

o Baudrate:

O 000: 1200 Baud
001: 2400 Baud
010: 4800 Baud
011: 9600 Baud
100: 19200 Baud
101: 38400 Baud
110: 57600 Baud
111: 115200 Baud

® RTS/CTS:
Q 0: Deaktiviert
O 1: Aktiviert

00000 O0

o Paritat:
Q 00: Ohne
O 10: Ungerade
O 11: Gerade

e Stoppbit:
O 0: 1 Stoppbit
O 1: 2 Stoppbits

o Datenbits:
Q 0: 7 Datenbits
QO 1: 8 Datenbits

S, U

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemworter | Funktion Beschreibung Steuer-
%EWL05 Konfiguration fiir die | Wenn das Bit %5103 (SL1) oder %6104 (SL2) auf 1 gesetzt ist, wird | S, U
YEVL06 Nutzung des ASCII- | das ASCII-Protokoll verwendet. Das Systemwort %8\WL05 (SL1) oder
Protokolls %BWL06 (SL2) muss abhéngig von den nachfolgend aufgefiinrten
Elementen gesetzt werden:
15[14[93T12T1nJ10l o8 7[6[5[4[3[2]1[F0
Rahmen-Zeitiiberschreitung in ms ﬁsv@;iﬂgﬁb\?ﬁs:'B%tumnsg
YEWL07 MAC-Adresse Gibt die MAC-Adresse der Steuerung an (nur fir Referenzen mit S
%sWL08 Ethernet-Kanal).
YSWL09 Fir MAC-Adresse AA:BB:CC:DD:EE:FF:
e USWL07 = AA:BB
® %SWL08 = CC:DD
® 9SWL09 = EE:FF
ysWL14 Zeitplan-Bausteine Aktiviert oder deaktiviert den Betrieb von Zeitplan-Bausteinen Sund
freigeben (schedule blocks) durch das Programm: U, SIM
® Bit [0]: Zeitplan-Baustein Nr. 0 aktivieren/deaktivieren
O Auf 0: Deaktiviert
O Auf 1: Aktiviert
o .
® Bit [15]: Zeitplan-Baustein Nr. 15 aktivieren/deaktivieren
O Auf 0: Deaktiviert
O Auf 1: Aktiviert
Urspriinglich sind alle Zeitplan-Bausteine aktiviert.
Der Standardwert ist FFFF hex.
%BWL15 Seriennummern der | Erméglicht das Abrufen der Seriennummer der Steuerung. S
YEWL16 Steuerung, Teil 1, Beispiel mit der Seriennummer 8A160400008:
9BWL17 2 bzw. 3 (in BCD) e ¥SWL15 : 16#0008
e USWL16 : 16#6040
e USWL17 : 16#0001
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
294 EI00000003299 02/2020




Systemobjekte

Systemwaorter | Funktion

Beschreibung

Steuer-

YSWL18 Statuswort
Logiksteuerung

Gibt Zustéande auf der Logiksteuerung an.
Bei einem normalen Steuerungsbetrieb weist dieses Wort den Wert
FFFF hex auf.
e Bit[9]:
O Aus 0: Externer Fehler erkannt oder Unterbrechung der
Kommunikation, z. B. doppelte IP-Adresse
O Auf 1: Kein Fehler erkannt

e Bit[10]:
O Auf 0: Ungiiltige interne Konfiguration. Wenden Sie sich an
den Kundendienst von Schneider Electric.
O Auf 1: Kein Fehler erkannt

e Bit[13]:

O Auf 0: Konfigurationsfehler erkannt (in der Konfiguration des
E/A-Erweiterungsbusses als obligatorisch definierte Module
sind beim Start des E/A-Erweiterungsbusses durch den Logic
Controller nicht vorhanden oder nicht betriebsfahig). In diesem
Fall wird der E/A-Bus nicht gestartet.

O Auf 1: Kein Fehler erkannt

e Bit[14]:

O Auf 0: Eines oder mehrere Module haben die Kommunikation
mit dem Logic Controller nach dem Start des E/A-
Erweiterungsbusses abgebrochen. Das ist der Fall, wenn ein
E/A-Erweiterungsmodul beim Start vorhanden ist, ungeachtet
dessen, ob es als obligatorisch definiert oder als optional
gekennzeichnet wurde.

O Auf 1: Kein Fehler erkannt

Fur weitere Informationen zur Busfehlerbehandlung siehe
Allgemeine Beschreibung der E/A-Konfiguration
(siehe Seite 134).
e Bit[15]:
O Auf 0: Steckmodulfehler festgestellt (Konfiguration oder
Laufzeitbetrieb)
O Auf 1: Kein Fehler erkannt

HINWEIS: Die anderen Bits dieses Worts sind auf 1 gesetzt und
reserviert.

S, SIM

YSWL19 Konfiguration der
Funktion Optionales
Modul

Ein Bit fur jedes Erweiterungsmodul in der Konfiguration:
e Bit [0]: Reserviert fur den Logic Controller
® Bit n: Modul n
O Auf 1: Modul in der Konfiguration als optional gekennzeichnet
O Auf 0: Modul in der Konfiguration nicht als optional
gekennzeichnet

S, SIM

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemworter | Funktion Beschreibung Steuer-
%EWL20 Status der E/A- Ein Bit fur jedes Erweiterungsmodul in der Konfiguration. S, SIM
Erweiterungsmodule | Bit 0: Reserviert fiir die Steuerung
Wenn der Logic Controller versucht, den E/A-Bus zu starten, gibt das
Bit n Folgendes an:
® (0 =Kein Fehler
® 1 = Fehler erkannt oder Modul nicht vorhanden Der E/A-
Erweiterungsbus wird nur gestartet, wenn das zugehdrige Bit in
BWL19 auf TRUE gesetzt ist (was darauf verweist, dass das
Modul als optional gekennzeichnet ist).
Nachdem der Bus gestartet wurde, ausgefiihrt wird und Daten mit
der Steuerung austauscht, Bit n:
® (= Kein Fehler
o 1 = Fehler am E/A-Erweiterungsmodul erkannt (ungeachtet
dessen, ob das Modul als optional gekennzeichnet ist oder nicht).
Fir weitere Informationen zur Busfehlerbehandlung siehe
Allgemeine Beschreibung der E/A-Konfiguration (siehe Seite 134).
veWL21 Konfiguration fir die | Wenn das Bit %5103 (SL1) oder %6104 (SL2) auf 1 gesetzt ist, wird | U
YEWL22 Nutzung des ASCII- | das ASCII-Protokoll verwendet. Sie kénnen die ASCII-FramegréRe
Protokolls von SL1 oder SL2 andern. Die ASCII-FramegréRe von SL1 ist
%BWL21 und die von SL2 ist %5WL22.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemwaorter | Funktion Beschreibung Steuer-
9EWL28 Status Steckmodul 1 | Gibt den Statuscode fiir das Steckmodul an: S, SIM
YEWL29 Status Steckmodul 2 | ® LSB: zeigt den Status von E/A-Kanal 1 an
® MSB: zeigt den Status von E/A-Kanal 2 an
Allgemeiner Status:
® 0x80: Steckmodul ist nicht vorhanden und nicht in EcoStruxure
Machine Expert - Basic konfiguriert.
® 0x81: Modul ist vorhanden, aber ist nicht konfiguriert.
® 0x82: Interner Kommunikationsfehler mit Steckmodul.
® 0x83: Interner Kommunikationsfehler mit Steckmodul.
® 0x84: Erkanntes Steckmodul unterscheidet sich von der
Konfiguration.
® 0x85: Konfiguriertes Steckmodul nicht erkannt.
Betriebsstatus Eingangskanal:
® 0x00: Normal
o 0x01: Konvertierung findet statt.
® 0x02: Initialisierung.
® 0x03: Einstellungsfehler bei Eingangsoperation festgestellt oder
Modul ohne Eingang.
® 0x04: Reserviert.
e 0x05: Verdrahtungsfehler festgestellt (Uberschreitung des oberen
Grenzwerts).
® 0x06: Verdrahtungsfehler festgestellt (Uberschreitung des
unteren Grenzwerts).
® 0x07: Fehler im nichtflichtiger Speicher festgestellt.
o Sonstige: Reserviert.
Betriebsstatus Ausgangskanal:
® 0x00: Normal.
® 0x01: Reserviert.
® 0x02: Initialisierung.
o 0x03: Einstellungsfehler bei Ausgangsoperation festgestellt oder
Modul ohne Ausgang.
® 0x04: Reserviert.
® 0x05: Reserviert.
® 0x06: Reserviert.
® 0x07: Fehler im nichtflichtiger Speicher festgestellt.
o Sonstige: Reserviert.
%EWL30 Ausflhrungszeit des | Gibt die letzte Ausflihrungszeit der mit dem % 0. 2-Eingang S
Ereignisses verknlipften Ereignis-Task in ys an.
9BWL31 Ausfuihrungszeit des | Gibt die letzte Ausfiihrungszeit der mit dem % 0. 3-Eingang S
Ereignisses verknUpften Ereignis-Task in ps an.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Pl cLog. csv

Systemworter | Funktion Beschreibung Steuer-
WBWL32 Ausfiihrungszeit des | Gibt die letzte Ausfiihrungszeit der mit dem % 0. 4-Eingang S
Ereignisses verknuUpften Ereignis-Task in ps an.
YBWL33 Ausfuihrungszeit des | Gibt die letzte Ausfiihrungszeit der mit dem % 0. 5-Eingang S
Ereignisses verknUpften Ereignis-Task in s an.
Y6WL34 Ausfuihrungszeit des | Gibt die letzte Ausfihrungszeit der mit Schwellwert 0 von HSCO oder | S
Ereignisses HSC2 verknipften Ereignis-Task in ps an.
Y6WL35 Ausflihrungszeit des | Gibt die letzte Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 1 von HSCO oder | S
Ereignisses HSC2 verknupften Ereignis-Task in ys an.
Y6WL36 Ausfuhrungszeit des | Gibt die letzte Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 0 von HSC1 oder | S
Ereignisses HSC3 verknupften Ereignis-Task in ys an.
YBWL37 Ausfuhrungszeit des | Gibt die letzte Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 1 von HSC1 oder | S
Ereignisses HSC3 verknipften Ereignis-Task in ps an.
%BWL38 Ausflihrungszeit der | Gibt die letzten Ausflihrungszeit der periodischen Task in ys an. S
periodischen Task
%BWL39 Integrierter Schutz Gibt den Schutzfehlerstatus von Ausgangsbausteinen an: S
des digitalen Bit0 = 1 - QO - Q3 Schutzfehler - BlockO
Ausgangs Bit1 = 1 - Q4 - Q7 Schutzfehler - Block1
Bit2 = 1 - Q8 - Q11 Schutzfehler - Block2
Bit3 = 1 - Q12 - Q15 Schutzfehler - Block3
HINWEIS: %SW139 wird fir Sink-Ausgéange nicht verwendet.
Y6WL40 Steuerung letzter Fehlercode des zuletzt erkannten Fehlers, der in Pl cLog. csv: S
Fehler Code 1 AABBCCCCDD: geschrieben wird
95w 41 Steuerung letzter YBWL42 = AABB hex
Fehler Code 2 %BWL41 = CCCC hex
0, =
9EWL42 Steuerung letzter /6V\14.1.0 00DD hex
Fehler Code 3 Wobei:
® AA = Fehlerstufe
® BB = Fehlerkontext
® CCCC = Fehlercode
® DD = Fehlerprioritat (ausschlieBlich fir die interne Verwendung)
YEWL43 Anzahl der Eintrage in | Anzahl der in PI cLog. csv enthaltenen Fehlercodes. S

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemwaorter | Funktion Beschreibung Steuer-
vEWL47 Diagnosecode fiir den | %890 auf 1 gibt das Ergebnis des SD-Kartenbetriebs nach der S
SD-Kartenbetrieb Speicherung von Speicherwdrtern an. Die Diagnosecodes sind
folgende:
® (: Kein Fehler
® 1: Operation wird ausgefihrt
o 10: SD-Karte auswerfen
® 11: Keine SD-Karte erkannt
o 12: Die SD-Karte ist schreibgeschitzt
o 13: Die SD-Karte ist voll
® 21: Die Anzahl der Speicherworter ist nicht zulassig
o 22: Keine zu speichernden Speicherwdrter
o 30: Eine Zeile in der CSV-Datei ist ungultig
o 31: Eine Zeile in der CSV-Datei ist zu lang
® 32: Das Format der CSV-Datei ist ungliltig
® 40: Fehler beim Erstellen der CSV-Datei
® 50: Interner Systemfehler
e 51: Fehler beim Offnen der CSV-Datei
9EWL48 Anzahl persistenter | ® Wenn %890 auf 0 gesetzt ist, kénnen Sie bis zu 2.000 U
Variablen Speicherworter speichern (YWE0 bis zu Y0WMW2049).
o Wenn %890 auf 1 gesetzt ist, kdnnen Sie bis zu alle
Speicherworter aus ¥W\Dspeichern.
Weitere Informationen finden Sie unter Durch Benutzeranforderung
gespeicherte persistente Variablen (siehe Seite 67).
YBWL49 Ausfiihrungszeit des | Gibt die letzte Ausfiihrungszeit der mit dem % 0. 2-Eingang S
Ereignisses verkniipften Ereignis-Task in ms an.
%BWL50 Ausflihrungszeit des | Gibt die letzte Ausflihrungszeit der mit dem % 0. 3-Eingang S
Ereignisses verknupften Ereignis-Task in ms an.
%BWL51 Ausflhrungszeit des | Gibt die letzte Ausflihrungszeit der mit dem % 0. 4-Eingang S
Ereignisses verkniipften Ereignis-Task in ms an.
9BWL52 Ausfiihrungszeit des | Gibt die letzte Ausflihrungszeit der mit dem % 0. 5-Eingang S
Ereignisses verknipften Ereignis-Task in ms an.
YEWL53 Ausfuhrungszeit des | Gibt die letzte Ausfiinrungszeit der mit Schwellwert 0 von HSCO oder | S
Ereignisses HSC2 verknipften Ereignis-Task in ms an.
YEWL54 Ausfuhrungszeit des | Gibt die letzte Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 1 von HSCO oder | S
Ereignisses HSC2 verknupften Ereignis-Task in ms an.
YBWL55 Ausflihrungszeit des | Gibt die letzte Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 0 von HSCL oder | S
Ereignisses HSC3 verknlipften Ereignis-Task in ms an.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemworter | Funktion Beschreibung Steuer-
Y6WL56 Ausflihrungszeit des | Gibt die letzte Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 1 von HSC1 oder | S
Ereignisses HSC3 verkniipften Ereignis-Task in ms an.
YEWL57 Periodische Gibt die letzte Ausfliihrungszeit der periodischen Task in ms an. S
Ausfiihrungszeit
%BWL58 Periodische Gibt die durchschnittliche Ausfihrungszeit der periodischen Task S
Durchschnittszeit (letzte 5 Ausfiihrungen) in ms an.
Y6WL59 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit dem % 0. 2- S
0 Durchschnittszeit | Eingang verkniipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ms an.
%EWL60 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit dem % 0. 3- S
1 Durchschnittszeit | Eingang verkniipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ms an.
Y5V 61 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit dem % 0. 4- S
2 Durchschnittszeit | Eingang verkniipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ms an.
YEWL62 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit dem % 0. 5- S
3 Durchschnittszeit | Eingang verknupften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ms an.
YEWL63 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 0 von | S
4 Durchschnittszeit HSCO oder HSC2 verkniipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ms
an.
YBWL64 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 1 von | S
5 Durchschnittszeit HSCO oder HSC2 verkniipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ms
an.
YBWL65 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 0 von | S
6 Durchschnittszeit HSC1 oder HSC3 verkniipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ms
an.
YBWL66 Ereignis Gibt die durchschnittliche Ausfiihrungszeit der mit Schwellwert 1 von | S
7 Durchschnittszeit HSC1 oder HSC3 verkniipften Ereignis-Task (letzte 5 Zeiten) in ms
an.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemobjekte

Systemwaorter | Funktion Beschreibung Steuer-
YEWL67 Status des Befehls ¥8WL67 verweist auf den Status des an das Modem gesendeten S
zur Initialisierungsbefehls:
Modeminitialisierung | @ Wenn das Modem nicht innerhalb von 10 Versuchen auf den
Initialisierungsbefehl antwort, betréagt der Wert FFFF, d. h. das
Modem antwortet nicht.
o Wenn das Modem innerhalb der 10 Versuche ,OK* zuriickgibt,
betragt der Wert 0, d. h. das Modem ist vorhanden und hat den
Initialisierungsbefehl angenommen.
® Wenn das Modem innerhalb der 10 Versuche eine andere
Antwort zurtickgibt, betragt der Wert 4, d. h. die Antwort des
Modems ist falsch oder das Modem hat den Initialisierungsbefehl
zuriickgewiesen.
HINWEIS: %5105 kann zum erneuten Senden des Befehls zur
Modeminitialisierung verwendet werden.
YEWL68 Modbus TCP - In Gibt die Anzahl von Ethernet Modbus TCP-Serververbindungen an, | S
Verwendung die sich in Verwendung befinden.
befindliche . . N . .
Verbindungen HINWEIS: Wenn Sie das Kabel trennen, wird die Verbindung nicht
9 sofort beendet. Bei jedem erneuten AnschlieBen des Kabels an das
Netzwerk wird eine neue Verbindung angefordert und die von
YSWL68 angezeigte Anzahl der genutzten Verbindungen erhéht.
9EWL70 Gesendete Frames — | Gibt die Anzahl der (iber die serielle Leitung 1 gesendeten Frames | S
Serielle Leitung 1 an.
W71 Gesendete Frames — | Gibt die Anzahl der (iber die serielle Leitung 2 gesendeten Frames | S
Serielle Leitung 2 an.
YEWL72 Gesendete Frames — | Gibt die Anzahl der Uber den USB-Kanal gesendeten Frames an. S
usB
YEWL73 Gesendete Frames — | Gibt die Anzahl der Gber Modbus TCP auf Ethernet gesendeten S
Modbus TCP Frames an.
YBWL74 Erfolgreich Gibt die Anzahl der fehlerfrei iber die serielle Leitung 1 S
empfangene Frames | empfangenen Frames an.
— Serielle Leitung 1
YBWL75 Erfolgreich Gibt die Anzahl der fehlerfrei liber die serielle Leitung 2 S
empfangene empfangenen Frames an.
Frames — Serielle
Leitung 2
YEWL76 Erfolgreich Gibt die Anzahl der fehlerfrei tiber den USB-Kanal empfangenen S
empfangene Frames an.
Frames - USB
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Grafikanzeige:

Remote Graphic
Display - letzter
erkannter Fehler

Display erkannten Fehler an:

o 0: Kein Fehler erkannt

e 1: Ubertragung der Display-Anwendung nicht erfolgreich
® 2: Inkompatible Version des Displays

Systemworter | Funktion Beschreibung Steuer-
9EeWL77 Erfolgreich Gibt die Anzahl der fehlerfrei iber Modbus TCP auf Ethernet S
empfangene empfangenen Frames an.
Frames — Modbus
TCP
9BWL78 Mit Fehler Gibt die Anzahl Frames an, die Uber die serielle Leitung 1 mit einem | S
empfangene Fehler empfangen wurden.
Frames — Serielle
Leitung 1
9%EWL79 Mit Fehler Gibt die Anzahl Frames an, die Uber die serielle Leitung 2 mit einem | S
empfangene Fehler empfangen wurden.
Frames - Serielle
Leitung 2
%EWL80 Mit Fehler Gibt die Anzahl Frames an, die (iber den USB-Kanal mit einem S
empfangene Fehler empfangen wurden.
Frames - USB
EeWL 81 Mit Fehler Gibt die Anzahl Frames an, die (iber Modbus TCP auf Ethernet mit | S
empfangene einem Fehler empfangen wurden.
Frames — Modbus
TCP
%EWL82 Dezentrale Gibt den Verbindungsstatus des Dezentrale Grafikanzeige: Remote | S
Grafikanzeige: Graphic Display an:
Remote Graphic e (: Display nicht verbunden
Display — e 1: Display-Anwendung nicht bereit
Verbindungsstatus e 2: Display-Anwendung wird (ibertragen
e 3: Display-Anwendung wird ausgefihrt
® 4: Aktualisierung der Display-Firmware erforderlich
e 5: Ubertragung der Display-Firmware lauft
%EWL83 Dezentrale Gibt den zuletzt auf dem Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic | S

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemwaorter | Funktion Beschreibung Steuer-
9EWL84 Seitenindex des Gibt den Seitenindex der auf dem Dezentrale Grafikanzeige: Remote | S, U
grafischen Graphic Display angezeigten Seite an.
Bedienterminals Wenn geschrieben, dann verweist das Wort auf den Seitenindex der
(Dezentrale auf dem Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display
Grafikanzeige: anzuzeigenden Seite, sofern vorhanden. Andernfalls wird der Wert
Remote Graphic ignoriert.
Display) Ein Seitenindex wird von EcoStruxure Machine Expert - Basic
generiert, wenn der Benutzer eine neue Seite flr die
Bedieneroberflache erstellt.
Die folgenden Seiten verfligen (iber feste Seitenindexwerte:
o 112: Setup-Menii
o 113: SPS-Infos
o 114: Steuerung einrichten
e 117: Display einrichten
® 120: Zustand der Steuerung
o 121: SPS-Status
e 128: Alarm-Ansicht
%EWL85 TMH2GDB- Firmwareversion des Remote Graphic Display TMH2GDB S
Firmwareversion Beispiel: #6WL85 = 0104 im Hexadezimalformat verweist auf die
XX.yy Firmwareversion V1.4.
%EWL88 Ubertragene Frames - | Gesamtanzahl der (iber die Modbus-Zuordnungstabelle S
Modus- Ubertragenen Frames.
Zuordnungstabelle
%EWL89 Empfangene Gesamtanzahl der Giber die Modbus-Zuordnungstabelle ohne Fehler | S
Frames - Modus- empfangenen Frames.
Zuordnungstabelle
YBWL90, Ausgehende Gesamtanzahl der flr implizite Verbindungen (Klasse 1) gesendeten | S
YSWL91 gesendete Pakete der | ausgehenden Pakete.
Klasse 1
YEWLI2, Eingehende Gesamtanzahl der fur implizite Verbindungen (Klasse 1) S
YSWL93 empfangene Pakete | empfangenen eingehenden Pakete.
der Klasse 1
YSWL94, Eingehende Gesamtanzahl der eingehenden, nicht verbundenen Pakete, S
Y%ESWLI5 empfangene Pakete | einschliellich Pakete, die bei Erkennung eines Fehlers
ohne Verbindung zuriickgegeben wiirden.
YBWL96, Eingehende ungliltige | Gesamtanzahl der eingehenden, nicht verbundenen Pakete, die ein | S
YEWL97 Pakete ohne ungliltiges Format aufweisen oder nicht unterstiitzte Dienste,

Verbindung

Klassen, Instanzen, Attribute oder Teilnehmer zum Ziel haben.

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemworter | Funktion Beschreibung Steuer-
YSWL98, Eingehende Gesamtanzahl der eingehenden Pakete fiir explizite Verbindungen |S
YSWL99 empfangene Pakete | (Klasse 3), einschlieRlich Pakete, die bei Erkennung eines Fehlers
fur explizite zurlickgegeben wirden.
Verbindungen
(Klasse 3)
YSW200, Eingehende ungiiltige | Gesamtanzahl der eingehenden expliziten Pakete (Klasse 3), die ein | S
YsW01 Pakete der Klasse 3 | ungiiltiges Format aufweisen oder nicht unterstiitzte Dienste,
Klassen, Instanzen, Attribute oder Teilnehmer zum Ziel haben.
%EW202 Instanzeingang In EcoStruxure Machine Expert - Basic konfigurierter S
Instanzeingang. Standardwert: 0
Y8203 EingangsgroRe In EcoStruxure Machine Expert - Basic konfigurierte Eingangsgréfe. | S
Standardwert: 0
98204 Instanzausgang In EcoStruxure Machine Expert - Basic konfigurierter S
Instanzausgang. Standardwert: 0
Y8205 Ausgangsgrofie In EcoStruxure Machine Expert - Basic konfigurierte S
Ausgangsgrofie. Standardwert: 0
YEV206 Timeout Gesamtanzahl der Verbindungs-Timeouts, die fir Verbindungen S, U
aufgetreten sind. Standardwert: 0
%BW207 Status der Verweist auf den Status der EtherNet/IP-Verbindung der Klasse 1: | S
Ethernet/IP- o 0: Mindestens eine Verbindung wird nicht genutzt.
Verbindung der o 1: Die aktiven Verbindungen werden genutzt.
Klasse 1 e 2: Mindestens eine Verbindung verfiigt iiber keine Signalisierung
bzw. weist keine Kommunikation auf.
HINWEIS: Status 2 iberschreibt Status 0.
HINWEIS: Die Anwendung muss mindestens mit der
Funktionsebene (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch) Ebene 3.2 konfiguriert werden, damit dieses
Wort unterstitzt wird.
%EW210 Status des E/A- Enthalt den Status des Modbus Serial-E/A-Scanners auf serieller S

Scanners SL1

Leitung 1:

® (: E/A-Scanner wird gestoppt

e 1: Initialisierungsanforderung vom E/A-Scanner an das Gerat
gesendet

2: E/A-Scanner ist betriebsbereit

3: E/A-Scanner ist bedingt betriebsbereit (einige Gerate werden
nicht abgefragt)

® 4: E/A-Scanner wird ausgesetzt

S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
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Systemwaorter | Funktion Beschreibung Steuer-
%ewe11 Status des E/A- Enthalt den Status des Modbus Serial-E/A-Scanners auf serieller S
Scanners SL2 Leitung 2:
o 0: E/A-Scanner wird gestoppt
o 1: Initialisierungsanforderung vom E/A-Scanner gesendet
® 2: E/A-Scanner ist betriebsbereit
® 3: E/A-Scanner ist bedingt betriebsbereit (einige Gerate werden
nicht abgefragt)
® 4: E/A-Scanner wird ausgesetzt
%SV 12 Status der Enthalt den Status des Modbus TCP 10Scanner im Ethernet- S
Modbus TCP Netzwerk:
IOScanner ® (: E/A-Scanner wird gestoppt
e 1: Initialisierungsanforderung vom E/A-Scanner an das Gerat
gesendet
® 2: E/A-Scanner ist betriebsbereit
o 3: E/A-Scanner ist bedingt betriebsbereit (einige Gerate werden
nicht abgefragt)
® 4: E/A-Scanner wird ausgesetzt
HINWEIS: Die Anwendung muss mindestens mit der
Funktionsebene (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch) Ebene 6.0 konfiguriert werden, damit dieses
Systemwort unterstiitzt wird.
S Vom System gesteuert
U Vom Benutzer gesteuert
SIM Im Simulator angewendet
EI00000003299 02/2020 305




Systemobjekte

M221 Logic Controller Code-ID

Die folgende Tabelle zeigt die Code-IDs fir die verschiedenen Referenzen des M221 Logic

Controller:
Referenz Code-ID
TM221M16Re 0x0780
TM221ME16Re 0x0781
TM221M16T- 0x0782
TM221ME16T- 0x0783
TM221M32TK 0x0784
TM221ME32TK 0x0785
TM221C16R 0x0786
TM221CE16R 0x0787
TM221C16U 0x0796
TM221CE16U 0x0797
TM221C16T 0x0788
TM221CE16T 0x0789
TM221C24R 0x078A
TM221CE24R 0x078B
TM221C24T 0x078C
TM221CE24T 078x0D
TM221C24U 0x0798
TM221CE24U 0x0799
TM221C40R 078x0E
TM221CE40R 0x078F
TM221C40T 0x0790
TM221CE40T 0x0791
TM221C40U 0x079A
TM221CE40U 0x079B
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Eingangskanalstatus (%IWS)

Einflhrung

Im folgenden finden Sie Informationen zu den Eigenschaften von Eingangsstatuswortern. Ein
spezieller Eingangskanalstatuswort besteht fiir jeden analogen Eingangskanal, der mithilfe eines
E/A-Erweiterungsmoduls oder TMC2-Steckmodul hinzugefuigt wurde.

Anzeigen der Eigenschaften von Eingangskanalstatuswortern
Gehen Sie wie folgt vor, um die Eigenschaften der Eingangskanalstatuswoértern anzuzeigen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.
2 Klicken Sie auf Systemobjekte - Eingangsstatusworter.
Ergebnis: Die Eigenschaften des Eingangskanalstatuswort wird angezeigt.

Eigenschaften von Eingangskanalstatuswértern
In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften der Eingangskanalstatusworter

beschrieben:

Parameter Verénderbar | Wert Standardwert | Beschreibung

Verwendet Nein TRUE/FALSE |FALSE Gibt an, ob das Eingangskanalstatuswort in
einem Programm referenziert ist.

Adresse Nein %IWSx.y oder |- Die Adresse des Eingangskanalstatusworts.

%IWS0.x0y

Fir E/A-Erweiterungsmodule:
® X entspricht der Modulnummer
® y entspricht Kanalnummer

Fir analoge Steckmodule:
® X entspricht Steckmodulnummer
® y entspricht Kanalnummer

Beispielsweise ist %4 W50. 101 die Adresse
des zweiten Kanals des Steckmoduls im
ersten Steckplatz der Steuerung.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert | Beschreibung

Symbol

Ja

- Das zum Eingangskanalstatuswort
gehdrende Symbol.

Doppelklicken Sie auf die Spalte Symbol
und geben Sie den Namen des Symbols ein,
das diesem Eingangskanalstatuswort
zugeordnet werden soll.

Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist,
kénnen Sie mit der rechten Maustaste in die
Spalte Symbol klicken und Suchen und
Ersetzen auswéhlen, um dieses Symbol im
gesamten Programm und/oder den
Programmkommentaren zu suchen und zu
ersetzen.

Kommentar

Ja

- Ein zum Eingangskanalstatuswort
gehdrender Kommentar.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar
und geben Sie einen optionalen Kommentar
ein, der diesem Eingangskanalstatuswort
zugeordnet werden soll.

Weitere Informationen

Zur Anzeige der moglichen Werte des Eingangskanalstatusworts:

Fiir Informationen zu:

siehe...

TM3-Erweiterungsmodule

TM3 Diagnose analoger E/A-Module (siehe Modicon TM3
(EcoStruxure Machine Expert - Basic), Konfiguration von
Erweiterungsmodqulen, Programmierhandbuch)

TM2-Erweiterungsmodule

TM2 Diagnose analoger E/A-Module (siehe Modicon TMZ2 (SoMachine
Basic), Konfiguration der Erweiterungsmodule,
Programmierhandbuch)

TMC2-Steckmodule

TMC2 Diagnose analoger Steckmodule (siehe Modicon TMCZ,
Steckmodule, Programmierhandbuch)
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Ausgangskanalstatus (%QWS)

Einflhrung

Im folgenden finden Sie Informationen zu den Eigenschaften von Ausgangsstatuswortern. Ein
spezieller Ausgangskanalstatuswort besteht fiir jeden analogen Ausgangskanal, der mithilfe eines
E/A-Erweiterungsmoduls oder TMC2-Steckmodul hinzugefuigt wurde.

Anzeigen der Eigenschaften von Ausgangskanalstatuswortern
Gehen Sie wie folgt vor, um die Eigenschaften der Ausgangskanalstatuswortern anzuzeigen:

Schritt | Aktion

1 | Klicken Sie auf die Registerkarte Tools im linken Bereich des Fensters Programmierung.

2 | Klicken Sie auf Systemobjekte - Ausgangsstatusworter.
Ergebnis: Die Eigenschaften des Ausgangskanalstatusworts wird im Fenster ,Eigenschaften’
angezeigt.

Eigenschaften von Ausgangskanalstatuswortern
In der nachstehenden Tabelle werden die Eigenschaften der Ausgangskanalstatusworter

beschrieben:
Parameter Veranderbar | Wert Standardwert | Beschreibung
Verwendet Nein TRUE/FALSE FALSE Gibt an, ob das Ausgangskanalstatuswort
in einem Programm referenziert ist.
Adresse Nein %QWSx.y oder | - Die Adresse des
%QWS0.x0y Ausgangskanalstatusworts.

Fur E/A-Erweiterungsmodule:
® x entspricht der Modulnummer
® y entspricht Kanalnummer

Fir Steckmodule:
® X entspricht Steckmodulnummer
® y entspricht Kanalnummer

Beispielsweise ist %ME3. 0 die Adresse
des ersten Ausgangskanals am dritten E/A-
Erweiterungsmodul, das mit der Steuerung
verbunden ist.
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Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert | Beschreibung

Symbol

Ja

- Das zum Ausgangskanalstatuswort
gehorende Symbol.

Doppelklicken Sie auf die Spalte Symbol
und geben Sie den Namen des Symbols
ein, das diesem Ausgangskanalstatuswort
zugeordnet werden soll.

Wenn bereits ein Symbol vorhanden ist,
kénnen Sie mit der rechten Maustaste in
die Spalte Symbol klicken und Suchen und
Ersetzen auswahlen, um dieses Symbol im
gesamten Programm und/oder den
Programmkommentaren zu suchen und zu
ersetzen.

Kommentar

Ja

- Ein zum Ausgangskanalstatuswort
gehorender Kommentar.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar
und geben Sie einen optionalen
Kommentar ein, der diesem
Ausgangskanalstatuswort zugeordnet
werden soll.

Weitere Informationen

Zur Anzeige der méglichen Werte des Ausgangskanalstatusworts:

Fir Informationen zu:

siehe...

TM3-Erweiterungsmodule

TM3 Diagnose analoger E/A-Module (siehe Modicon TM3
(EcoStruxure Machine Expert - Basic), Konfiguration von
Erweiterungsmodulen, Programmierhandbuch)

TM2-Erweiterungsmodule

TM2 Diagnose analoger E/A-Module (siehe Modicon TMZ2 (SoMachine
Basic), Konfiguration der Erweiterungsmodule,
Programmierhandbuch)

TMC2-Steckmodule

TMC2 Diagnose analoger Steckmodule (siehe Modicon TMC?Z,
Steckmodule, Programmierhandbuch)
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A

Analogausgang

Wandelt numerische Werte in der Logiksteuerung um und gibt entsprechende Spannungs- oder
Stromwerte aus.

Analoger Eingang

Wandelt empfangene Spannungs- oder Stromwerte in numerische Werte um. Sie kdnnen diese
Werte in der Logiksteuerung speichern und verarbeiten.

Anweisungsliste (Programmiersprache)

Ein in der Programmiersprache Anweisungsliste (AWL oder IL: Instruction List) geschriebenes
Programm besteht aus einer Abfolge textbasierter Anweisungen, die von der Steuerung der Reihe
nach ausgefiihrt werden. Jede Anweisung besteht aus einer Zeilennummer, einem
Anweisungscode und einem Operanden (siehe IEC 61131-3).

B

BOOTP

DHCP

(Bootstrap-Profokoll) UDP-Netzwerkprotokoll, das von einem Netzwerk-Client verwendet werden
kann, um automatisch eine IP-Adresse (und méglicherweise weitere Daten) von einem Server zu
erhalten. Der Client identifiziert sich beim Server anhand der MAC-Adresse des Clients. Der
Server, der eine vorkonfigurierte Tabelle der MAC-Adressen der Client-Geréate und der
zugeordneten IP-Adressen speichert, sendet dem Client seine vorkonfigurierte IP-Adresse.
BOOTP wurde urspriinglich zum Remote-Booten von Hosts Uber ein Netzwerk verwendet, die
Uber keinen eigenen Plattenspeicher verfiigen. Der BOOTP-Prozess weist eine IP-Adresse mit
unbegrenzter Laufzeit zu. Der BOOTP-Dienst nutzt die UDP-Ports 67 und 68.

D

(Dynamic Host Configuration Profocol) Hochentwickelte Erweiterung von BOOTP. Das DHCP-
Protokoll ist ausgereifter, doch sowohl DHCP als auch BOOTP sind géngig. (DHCP kann BOOTP-
Client-Requests verarbeiten.)

Digitale E/A

(Digital Input/Output: Digitaler Eingang/Ausgang) Individueller Leitungsanschluss am
Elektronikmodul, der direkt einem Datentabellenbit entspricht. Das Datentabellenbit enthalt den
Wert des Signals an der E/A-Schaltung. Es gewahrt der Steuerungslogik einen digitalen Zugriff auf
die E/A-Werte.
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E

EDS
(Electronic Data Sheet: Elektronisches Datenblatf) Datei fur die Beschreibung eines
Feldbusgerats, das beispielsweise die Eigenschaften des Gerats wie Parameter und Einstellungen
enthalt.

EtherNet/IP
(Ethernet Industrial Profocol) Offenes Kommunikationsprotokoll fir Fertigungsautomatisierungslo-
sungen in industriellen Systemen. EtherNet/IP gehort zu einer Familie von Netzwerken, die CIP
(Common Industrial Protocol) in den oberen Schichten implementieren. Die unterstitzende
Organisation (ODVA) gibt EtherNet/IP fir globale Anpassungsfahigkeit und Medienunabhan-
gigkeit vor.

EtherNet/IP Adapter
Ein EtherNet/IP Adapter, manchmal auch als Server bezeichnet, ist ein Endgerat in einem
EtherNet/IP-Netzwerk. E/A-Bausteine und Laufwerke kdnnen EtherNet/IP Adapter-Geréate sein.

F

FreqGen
(Frequency Generator: Frequenzgenerator) Funktion, die ein Rechtecksignal mit
programmierbarer Frequenz erzeugt.

G

GRAFCET
Funktionsweise eines sequenziellen Vorgangs (Ablauf) in strukturierter und grafischer Form.

Hierbei handelt es sich um ein analytisches Verfahren, bei dem Ablaufsteuerungssysteme in eine
Reihe von Schritten unterteilt werden, denen Aktionen, Ubergange und Bedingungen zugewiesen
sind.

H

HMI
(Human Machine Interface. Mensch-Maschine-Schnittstelle) Bedienerschnittstelle (in der Regel
grafisch) fir die Steuerung industrieller Gerate durch einen Bediener.

HSC
High Speed Counter: Hochgeschwindigkeitszéhler Eine Funktion, die Impulse an der Steuerung
oder an Erweiterungsmoduleingéngen zahlt.
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IEC 61131-3
Teil 3 eines 3-teiligen IEC-Standards fur industrielle Automatisierungsanlagen. IEC 61131-3
befasst sich mit den Programmiersprachen fiir Steuerungen und definiert 2 grafische und 2
textbasierte Programmiersprachenstandards. Grafische Programmiersprachen: Kontaktplan
(KOP oder LD: Ladder) und Funktionsbausteindiagramm (FBD oder Function Block Diagram).
Textbasierte Programmiersprachen: Strukturierter Text (ST) und Anweisungsliste (AWL oder IL:
Instruction List).

IL
(/nstruction List: Anweisungsliste (AWL)) Ein in Anweisungsliste geschriebenes Programm besteht
aus einer Abfolge textbasierter Anweisungen, die von der Steuerung der Reihe nach ausgefiihrt
werden. Jede Anweisung besteht aus einer Zeilennummer, einem Anweisungscode und einem
Operanden (siehe IEC 61131-3).

Input Assembly

Baugruppen (Assemblys) sind Datenbldcke, die zwischen Netzwerkgeraten und der Steuerung
ausgetauscht werden. Ein Input Assembly enthalt in der Regel von der Steuerung gelesene
Statusinformationen eines Netzwerkgeréats.

K

Konfiguration
Die Anordnung und Vernetzung von Hardwarekomponenten innerhalb eines Systems und die
Hardware- und Softwareparameter, die die Betriebsmerkmale des Systems bestimmen.

Kontaktplan (Programmiersprache)
Grafische Darstellung der Anweisungen eines Steuerungsprogramms mit Symbolen fir Kontakte,
Spulen und Bausteine in einer Abfolge von Programmbausteinen, die von der Steuerung der Reihe
nach ausgefiihrt werden (siehe IEC 61131-3).

L

LAN
(Local Area Network) Netzwerk fir die Kommunikation tber kurze Entfernungen, das in Heim-,
Buro- und Unternehmensumgebungen implementiert wird.

LD
(Ladder Diagramm. Kontaktolan (KOP)) Grafische Darstellung der Anweisungen eines
Steuerungsprogramms mit Symbolen fiir Kontakte, Spulen und Bausteine in einer Abfolge von
Programmbausteinen, die von der Steuerung der Reihe nach ausgefiihrt werden (siehe
IEC 61131-3).
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LSB
(Least Significant Bit/Byte: Niederwertiges Byfe) Teil einer Zahl, einer Adresse oder eines Felds,
das als Einzelwert ganz rechts im herkémmlichen Hexadezimal- oder Binarformat geschrieben
wird.

M

Master-Task
Prozessortask, die uber die zugehdrige Programmiersoftware ausgefihrt wird. Die Master-Task
besteht aus 2 Sections:
e IN: Vor der Ausfiihrung der Master-Task werden die Eingénge in die IN-Section kopiert.
e OUT: Nach der Ausfiihrung der Master-Task werden die Ausgange in die OUT-Section kopiert.

Modbus
Protokoll, das die Kommunikation zwischen mehreren Geraten ermdglicht, die alle mit demselben
Netzwerk verbunden sind.

MSB
(Most Significant Bit/Byte: Hoherwertiges Byfe) Teil einer Zahl, einer Adresse oder eines Felds,
das als Einzelwert ganz links im herkdbmmlichen Hexadezimal- oder Binarformat geschrieben wird.

O

Output Assembly
Baugruppen (Assemblys) sind Datenblocke, die zwischen Netzwerkgeraten und der Steuerung
ausgetauscht werden. Ein Output Assembly enthalt in der Regel die von der Steuerung an
Netzwerkgerate gesendeten Befehle.

P

Periodische Ausfiihrung
Die Task wird entweder zyklisch oder periodisch ausgefuhrt. Im periodischen Modus kdénnen Sie
einen bestimmten Zeitraum (Periode) festlegen, in dem die Task ausgefiihrt werden muss. Wenn
sie in weniger als dieser Zeit ausgefiihrt werden kann, wird eine Wartezeit bis zum nachsten Zyklus
erzeugt. Wenn zur Ausflihrung mehr Zeit erforderlich ist, wird von einem Steuerungssystem ein
Uberlauf angezeigt. Ist die Uberschreitung zu hoch, wird die SPS angehalten.

Periodische Task
Periodische Task von kurzer Dauer und mit hoher Prioritat, die auf einer Steuerung ber die
zugehorige Programmiersoftware ausgefiihrt wird. Dank der kurzen Dauer der periodischen Task
wird eine Stérung der Ausfliihrung langsamerer Tasks mit niedrigerer Prioritdt vermieden. Eine
periodische Task ist nltzlich, wenn schnelle regelmafiige Zustandsdnderungen an digitalen
Eingdngen uberwacht werden missen.
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PID
(Proportional, Integral, Derivative: Proportional, Integral, Differenzial) Generischer Riickkopp-
lungsmechanismus (Steuerung) fir Regelkreise, der in industriellen Steuerungssystemen
weitlaufig zum Einsatz kommt.

Post-Konfiguration
Option, mit der Sie einige Anwendungsparameter andern kdnnen, ohne die gesamte Anwendung
bearbeiten zu missen. Die Post-Konfigurationsparameter befinden sich in einer in der Steuerung
gespeicherten Datei. Sie Giberschreiben die Konfigurationsparameter der Anwendung.

Protokoll
Konvention oder Standarddefinition, die die Verbindung, Kommunikation und Datenlibertragung
zwischen 2 Rechensystemen und Geréten steuert und ermdglicht.

PTO
(Pulse Train Output: Impulswellenausgang) Schneller Ausgang, der innerhalb eines fest
vorgegebenen 50-50-Arbeitszyklus zwischen dem Aus- und Ein-Zustand pendelt und dabei eine
Rechteckschwingung erzeugt. PTO eignet sich insbesondere fiir Anwendungen wie z. B.
Schrittmotoren, Frequenzwandler und Servomotorsteuerungen.

PWM
(Pulse Width Modulation. Impulsbreitenmodulation) Schneller Ausgang, der innerhalb eines
anpassbaren Arbeitszyklus zwischen dem Aus- und Ein-Zustand pendelt und dabei eine
Rechteckschwingung erzeugt (obwohl Sie ihn zur Erzeugung eines Rechtecksignals einstellen
kénnen).

R

RTC
(Real-Time Clock: Echtzeifuhr) Batteriebetriebene Uhr zur Uhrzeit- und Datumsanzeige, die
wahrend der gesamten Lebensdauer der Batterie permanent in Betrieb ist, selbst bei
ausgeschalteter Steuerung.

S

SFC
(Sequential Function Chart) Programmiersprache, die aus Schritten mit zugeordneten Aktionen,
Qbergéngen mit zugeordneten Logikbedingungen und Zielverbindungen zwischen Schritten und
Ubergéngen aufgebaut ist. (Der SFC-Standard ist in IEC 848 definiert. Er ist IEC 61131-3-
konform.)

Sicherheitsparameter
Gruppe von Konfigurationsparametern, die der Aktivierung bzw. Deaktivierung bestimmter
Protokolle und Funktionen in Verbindung mit der Cybersicherheit einer Anwendung dienen.
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SMS
(Short Message Service) Standardkommunikationsdienst fur Telefone (und andere Gerate), der
kurze Textnachrichten iber das Mobilkommunikationssystem sendet.

316 EI00000003299 02/2020



Index O§
Specials %S (Systembits), 264
%S93, 67
%S94, 68, 68
%SBR, 40
Symbols %SC. 40
-Steckmodule %SW, 40
. CTZI/IOCZ, 743 %SW (Systemworter ), 280
°/0Di? 0 %SW118, 92
O/OFC, b %SW119, 92
%FREQGEN, 40 oW o
% , %SW148, 67, 68, 68
%HSC, 40 %SW6, 57, 63
%I, 40, 242 %TM, 40
%IN, 254 %VAR, 40
%IW, 40, 244
%IWE, 40, 250
%IWM, 40, 253 A
%IWM/%QWM, 758 Adapter

%IWN, 258

%IWNS ( Netzwerkdiagnosecodes des E/A-
Scanners), 262

%IWS (Eingangskanalstatus), 307
%KD, 40

%KF, 40

%KW, 40

%M, 40

%MD, 40

%MF, 40

%MSG, 40

%MW, 40

%PARAM, 40

%PLS, 40

%PWM, 40

%Q, 40, 243

%QN, 256

%QW, 40, 246

%QWE, 40, 248

%QWM, 40, 251

%QWN, 260

%QWS (Ausgangskanalstatus), 309
%R, 40

%S, 40

EtherNet/IP, 771
aktive E/A-Bus-Fehlerbehandlung, 734
Aktualisieren von Firmware, 224

mit SD-Karte aktualisieren, 224
Aktualisierung der Firmware, 96
Allgemeine Informationen zur E/A-Konfigura-
tion

Allgemeine Verfahren, 734
Altivar-Gerate

hinzufiigen auf dem Modbus Serial-E/A-

Scanner, 20171
Analogausgéange

Eigenschaften, 246
Analogeingange, 705

Eigenschaften, 244

Einfihrung, 705

Konfiguration, 705
Anwendungs-Download, 64
Assistent fur Initialisierungsanforderungen

Modbus Serial-E/A-Scanner, 204

Modbus TCP I0Scanner, 764
Ausflihren der Steuerung, 65
Ausfliihrung des Fehlerausweichverhaltens,

EIO0000003299 02/2020

317



Index

70
Ausgangs-Assembly(EtherNet/IP)

Eigenschaften, 250
Ausgangsforcierung, 77
Ausgangskanalstatus (%QWS), 309
Ausgangsregister

Eigenschaften, 253
Ausgangsregister (E/A-Scanner)

Eigenschaften, 260
Ausgangsverhalten, 69, 77

B

Booten der Steuerung, 64

C

Cybersicherheit, 749

D

dezentrale Gerate

Hinzufliigen zu Modbus TCP, 760
Digitalausgéange, 702

des I0Scanners, Eigenschaften, 256

Eigenschaften, 243

Einfihrung, 702

Konfiguration, 702

Konfiguration der Fehlerausweichwerte

fur, 702

Konfigurationparameter, 702
Digitaleingénge, 98

des des I0Scanners, Eigenschaften, 254

Eigenschaften, 242

Einfihrung, 98

Konfiguration, 98

E

E/A-Bus
Konfiguration, 733
E/A-Bus-Fehlerbehandlung
aktiv, 734, 135
E/A-Erweiterungsbus
Neustarten, 737

E/A-Objekte
Analogausgange, 246
Analogeingange, 244
Digitalausgéange, 243
Digitaleingange, 242
E/A-Scanner, Modbus Serial, 200
E/A-Zuweisung, 708
EDS-Datei, Modbus TCP, 773
Eingangskanalstatus (%IWS)), 307
Eingangsregister
Eigenschaften, 257
Eingangsregister (E/A-Scanner)
Eigenschaften, 258
Erweiterungsmodule
Konfiguration, 743
TM2, 744
TM3, 743
Ethernet
Cybersicherheit, 749
Einfihrung, 747
Gerate- und Kanal-Diagnosebits, 262
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konfigurieren, 200
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Gerate- und Kanal-Diagnosebits, 262
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Die Informationen in der vorliegenden Dokumentation enthalten allgemeine Beschreibungen
und/oder technische Leistungsmerkmale der hier erwahnten Produkte. Diese Dokumentation dient
keinesfalls als Ersatz fir die Ermittlung der Eignung oder Verlasslichkeit dieser Produkte fiir
bestimmte Verwendungsbereiche des Benutzers und darf nicht zu diesem Zweck verwendet
werden. Jeder Benutzer oder Integrator ist verpflichtet, angemessene und vollstandige
Risikoanalysen, Bewertungen und Tests der Produkte im Hinblick auf deren jeweils spezifischen
Verwendungszweck vorzunehmen. Weder Schneider Electric noch deren Tochtergesellschaften
oder verbundene Unternehmen sind fiir einen Missbrauch der Informationen in der vorliegenden
Dokumentation verantwortlich oder kdnnen diesbezlglich haftbar gemacht werden.
Verbesserungs- und Anderungsvorschlage sowie Hinweise auf angetroffene Fehler werden
jederzeit gern entgegengenommen.

Sie erklaren, dass Sie ohne schriftliche Genehmigung von Schneider Electric dieses Dokument
weder ganz noch teilweise auf beliebigen Medien reproduzieren werden, ausgenommen zur
Verwendung fur persénliche nichtkommerzielle Zwecke. Darliber hinaus erklaren Sie, dass Sie
keine Hypertext-Links zu diesem Dokument oder seinem Inhalt einrichten werden. Schneider
Electric gewahrt keine Berechtigung oder Lizenz fiir die persénliche und nichtkommerzielle
Verwendung dieses Dokument oder seines Inhalts, ausgenommen die nichtexklusive Lizenz zur
Nutzung als Referenz. Das Handbuch wird hierfiir ,wie besehen* bereitgestellt, die Nutzung erfolgt
auf eigene Gefahr. Alle weiteren Rechte sind vorbehalten.

Bei der Montage und Verwendung dieses Produkts sind alle zutreffenden staatlichen, landesspe-
zifischen, regionalen und lokalen Sicherheitsbestimmungen zu beachten. Aus Sicherheitsgriinden
und um die Ubereinstimmung mit dokumentierten Systemdaten besser zu gewahrleisten, sollten
Reparaturen an Komponenten nur vom Hersteller vorgenommen werden.

Beim Einsatz von Geraten fir Anwendungen mit technischen Sicherheitsanforderungen sind die
relevanten Anweisungen zu beachten.

Die Verwendung anderer Software als der Schneider Electric-eigenen bzw. einer von Schneider
Electric genehmigten Software in Verbindung mit den Hardwareprodukten von Schneider Electric
kann Koérperverletzung, Schaden oder einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

Die Nichtbeachtung dieser Informationen kann Verletzungen oder Materialschaden zur Folge
haben!

© 2020 Schneider Electric. Alle Rechte vorbehalten.
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Sicherheitshinweise @

Wichtige Informationen

HINWEISE

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgféltig durch und machen Sie sich vor Installation, Betrieb,
Bedienung und Wartung mit dem Gerat vertraut. Die nachstehend aufgefuihrten Warnhinweise
sind in der gesamten Dokumentation sowie auf dem Geréat selbst zu finden und weisen auf
potenzielle Risiken und Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,Gefahr” oder

hat.

Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdgliche Verletzungsgefahren
aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um

+Warnung" angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags
besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
A Verletzungen oder Unfélle mit Todesfalle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden wird, Tod
oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine geféahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft Uber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.
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BITTE BEACHTEN
Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und gewartet
werden. Schneider Electric haftet nicht fir Schaden, die durch die Verwendung dieses Materials
entstehen.
Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Gber Fahigkeiten und Kenntnisse
hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und deren Installation verfligen
und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung mdéglicher Gefahren absolviert haben.

BEVOR SIE BEGINNEN

Dieses Produkt nicht mit Maschinen ohne effektive Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum
verwenden. Das Fehlen effektiver Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum einer Maschine kann
schwere Verletzungen des Bedienpersonals zur Folge haben.

A WARNUNG

UNBEAUFSICHTIGTE GERATE

e Diese Software und zugehorige Automatisierungsgerate nicht an Maschinen verwenden, die
nicht Gber Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum verfligen.
e Greifen Sie bei laufendem Betrieb nicht in das Gerét.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Dieses Automatisierungsgerat und die zugehorige Software dienen zur Steuerung verschiedener
industrieller Prozesse. Der Typ bzw. das Modell des fir die jeweilige Anwendung geeigneten
Automatisierungsgerats ist von mehreren Faktoren abhangig, z. B. von der bendétigten
Steuerungsfunktion, der erforderlichen Schutzklasse, den Produktionsverfahren, auflergewdhn-
lichen Bedingungen, behdrdlichen Vorschriften usw. Fur einige Anwendungen werden
mdglicherweise mehrere Prozessoren bendtigt, z. B. fir ein Backup-/Redundanzsystem.

Nur Sie als Benutzer, Maschinenbauer oder -integrator sind mit allen Bedingungen und Faktoren
vertraut, die bei der Installation, der Einrichtung, dem Betrieb und der Wartung der Maschine bzw.
des Prozesses zum Tragen kommen. Demzufolge sind allein Sie in der Lage, die Automatisie-
rungskomponenten und zugehdérigen Sicherheitsvorkehrungen und Verriegelungen zu
identifizieren, die einen ordnungsgemafen Betrieb gewahrleisten. Bei der Auswahl der Automati-
sierungs- und Steuerungsgerate sowie der zugehdrigen Software fiir eine bestimmte Anwendung
sind die einschlagigen ortlichen und landesspezifischen Richtlinien und Vorschriften zu beachten.
Das National Safety Council's Accident Prevention Manual (Handbuch zur Unfallverhiitung; in den
USA landesweit anerkannt) enthalt ebenfalls zahlreiche niitzliche Hinweise.
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Fur einige Anwendungen, z. B. Verpackungsmaschinen, sind zusatzliche Vorrichtungen zum
Schutz des Bedienpersonals wie beispielsweise Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum
erforderlich. Diese Vorrichtungen werden benétigt, wenn das Bedienpersonal mit den Handen
oder anderen Korperteilen in den Quetschbereich oder andere Gefahrenbereiche gelangen kann
und somit einer potenziellen schweren Verletzungsgefahr ausgesetzt ist. Software-Produkte allein
kénnen das Bedienpersonal nicht vor Verletzungen schiitzen. Die Software kann daher nicht als
Ersatz fur Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum verwendet werden.

Vor Inbetriebnahme der Anlage sicherstellen, dass alle zum Schutz des Arbeitsraums
vorgesehenen mechanischen/elektronischen Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen
installiert und funktionsfahig sind. Alle zum Schutz des Arbeitsraums vorgesehenen Sicherheits-
einrichtungen und Verriegelungen missen mit dem zugehdrigen Automatisierungsgerat und der
Softwareprogrammierung koordiniert werden.

HINWEIS: Die Koordinierung der zum Schutz des Arbeitsraums vorgesehenen
mechanischen/elektronischen Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen geht iber den
Umfang der Funktionsbaustein-Bibliothek, des System-Benutzerhandbuchs oder andere in dieser
Dokumentation genannten Implementierungen hinaus.

START UND TEST

Vor der Verwendung elektrischer Steuerungs- und Automatisierungsgerate ist das System zur
Uberpriifung der einwandfreien Funktionsbereitschaft einem Anlauftest zu unterziehen. Dieser
Test muss von qualifiziertem Personal durchgefiihrt werden. Um einen vollstandigen und
erfolgreichen Test zu gewahrleisten, miissen die entsprechenden Vorkehrungen getroffen und
genigend Zeit eingeplant werden.

A WARNUNG

GEFAHR BEIM GERATEBETRIEB

o Uberpriifen Sie, ob alle Installations- und Einrichtungsverfahren vollstandig durchgefiihrt
wurden.

e Vor der Durchfiihrung von Funktionstests samtliche Blocke oder andere voriibergehende
Transportsicherungen von den Anlagekomponenten entfernen.

e Entfernen Sie Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen vom Gerét.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Fihren Sie alle in der Dokumentation des Gerats empfohlenen Anlauftests durch. Die gesamte
Dokumentation zur spateren Verwendung aufbewahren.
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Softwaretests miissen sowohl in simulierten als auch in realen Umgebungen stattfinden.

Sicherstellen, dass in dem komplett installierten System keine Kurzschliisse anliegen und nur
solche Erdungen installiert sind, die den 6rtlichen Vorschriften entsprechen (z. B. gemafl dem
National Electrical Code in den USA). Wenn Hochspannungsprifungen erforderlich sind, beachten
Sie die Empfehlungen in der Geratedokumentation, um eine versehentliche Beschadigung zu
verhindern.

Vor dem Einschalten der Anlage:

e Entfernen Sie Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen vom Gerat.
e SchlieRen Sie die Gehausetir des Geréats.

e Alle temporaren Erdungen der eingehenden Stromleitungen entfernen.

e Fuhren Sie alle vom Hersteller empfohlenen Anlauftests durch.

BETRIEB UND EINSTELLUNGEN

Die folgenden Sicherheitshinweise sind der NEMA Standards Publication ICS 7.1-1995

entnommen (die Englische Version ist maRgebend):

e Ungeachtet der bei der Entwicklung und Fabrikation von Anlagen oder bei der Auswahl| und
Bemessung von Komponenten angewandten Sorgfalt, kann der unsachgeméafie Betrieb solcher
Anlagen Gefahren mit sich bringen.

e Gelegentlich kann es zu fehlerhaften Einstellungen kommen, die zu einem unbefriedigenden
oder unsicheren Betrieb flhren. Fir Funktionseinstellungen stets die Herstelleranweisungen zu
Rate ziehen. Das Personal, das Zugang zu diesen Einstellungen hat, muss mit den
Anweisungen des Anlagenherstellers und den mit der elektrischen Anlage verwendeten
Maschinen vertraut sein.

e Bediener sollten nur Uber Zugang zu den Einstellungen verfugen, die tatséchlich fur ihre Arbeit
erforderlich sind. Der Zugriff auf andere Steuerungsfunktionen sollte eingeschrénkt sein, um
unbefugte Anderungen der BetriebskenngréRen zu vermeiden.

10
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Uber dieses Buch &3

Auf einen Blick

Ziel dieses Dokuments

In diesem Dokument finden Sie Beschreibungen der erweiterten EcoStruxure Machine Expert -
Basic Funktionen und ihrer Beziehung zum M221 Logic Controller Experten-E/A- und PID-
Support. Hier finden Sie Beschreibungen der Funktionen, Eigenschaften und Leistungsmerkmale
der erweiterten M221 Logic Controller Funktionen.

Gilltigkeitsbereich
Die Informationen in diesem Handbuch beziehen sich ausschlief3lich auf EcoStruxure Machine
Expert - Basic-Produkte.
Dieses Dokument wurde fiir EcoStruxure™ Machine Expert - Basic V1.1 aktualisiert.

Die technischen Merkmale der hier beschriebenen Geréate sind auch online abrufbar. So greifen
Sie auf diese Informationen online zu:

Schritt | Aktion

1 Gehen Sie zur Homepage von Schneider Electric www.schneider-electric.com.

2 Geben Sie im Feld Search die Referenz eines Produkts oder den Namen einer Produktreihe ein.

® Die Referenz bzw. der Name der Produktreihe darf keine Leerstellen enthalten.

® \Wenn Sie nach Informationen zu verschiedenen vergleichbaren Modulen suchen, kdnnen Sie
Sternchen (%) verwenden.

3 Wenn Sie eine Referenz eingegeben haben, gehen Sie zu den Suchergebnissen fiir technische
Produktdatenblatter (Product Datasheets) und klicken Sie auf die Referenz, Giber die Sie mehr
erfahren méchten.

Wenn Sie den Namen einer Produktreihe eingegeben haben, gehen Sie zu den Suchergebnissen
Product Ranges und klicken Sie auf die Reihe, liber die Sie mehr erfahren méchten.

4 Wenn mehrere Referenzen in den Suchergebnissen unter Products angezeigt werden, klicken Sie
auf die gewlinschte Referenz.

5 Je nach der GroRe der Anzeige missen Sie ggf. durch die technischen Daten scrollen, um sie
vollstandig einzusehen.

6 Um ein Datenblatt als PDF-Datei zu speichern oder zu drucken, klicken Sie auf Download XXX
product datasheet.

Die in diesem Dokument vorgestellten Merkmale sollten denen entsprechen, die online angezeigt
werden. Im Rahmen unserer Bemihungen um eine standige Verbesserung werden Inhalte im
Laufe der Zeit moglicherweise iberarbeitet, um deren Verstandlichkeit und Genauigkeit zu
verbessern. Sollten Sie einen Unterschied zwischen den Informationen im Dokument und denen
online feststellen, nutzen Sie die Online-Informationen als Referenz.
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https://www.schneider-electric.com

Weiterfiihrende Dokumentation

Titel der Dokumentation Referenz-Nummer

EcoStruxure Machine Expert - Basic — Betriebshandbuch E/00000003281 (ENG)
E/00000003282 (FRA)
E100000003283 (GER)
E100000003284 (SPA)
E/00000003285 (ITA)

E/00000003286 (CHS)
E/00000003287 (POR)
E100000003288 (TUR)

EcoStruxure Machine Expert - Basic Allgemeine Funktionen — E/00000003289 (ENG)
Bibliothekshandbuch E100000003290 (FRA)
EI00000003291 (GER)
EI00000003292 (SPA)
EI00000003293 (ITA)

E100000003294 (CHS)
E100000003295 (POR)
EI00000003296 (TUR)

Modicon M221 Logic Controller — Programmierhandbuch E/00000003297 (ENG)
EI00000003298 (FRE)
EI00000003299 (GER)
EI00000003300 (SPA)
EI00000003301 (ITA)

E100000003302 (CHS)
E100000003304 (TUR)
E100000003303 (POR)

Modicon M221 Logic Controller — Hardwarehandbuch E/00000003313 (ENG)
EI00000003314 (FRA)
EI00000003315 (GER)
EI00000003316 (SPA)
EI00000003317 (ITA)

EI00000003318 (CHS)
E100000003319 (POR)
E100000003320 (TUR)

Diese technischen Veroffentlichungen sowie andere technische Informationen stehen auf unserer
Website https://www.se.com/ww/en/download/ zum Download bereit.
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https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003281/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003282/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003283/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003284/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003285/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003286/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003287/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003288/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003289/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003290/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003291/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003292/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003293/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003294/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003295/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003296/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003297/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003298/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003299/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003300/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003301/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003302/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003304/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003303/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003313/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003314/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003315/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003316/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003317/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003318/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003319/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003320/

Produktbezogene Informationen

A WARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

e Bei der Konzeption von Steuerungsstrategien missen mégliche Stérungen auf den
Steuerpfaden berticksichtigt werden, und bei bestimmten kritischen Steuerungsfunktionen ist
daflr zu sorgen, dass wahrend und nach einem Pfadfehler ein sicherer Zustand erreicht wird.
Beispiele kritischer Steuerfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der Nachlauf-
Stopp, Stromausfall und Neustart.

e Fr kritische Steuerfunktionen miissen separate oder redundante Steuerpfade bereitgestellt
werden.

o Systemsteuerungspfade kdnnen Kommunikationsverbindungen umfassen. Dabei miissen die
Auswirkungen unerwarteter Sendeverzégerungen und Verbindungsstérungen beriicksichtigt
werden.

e Samtliche Unfallverhutungsvorschriften und lokale Sicherheitsrichtlinien sind zu beachten."

e Jede Implementierung des Gerats muss individuell und sorgféltig auf einen einwandfreien
Betrieb gepruft werden, bevor das Gerat an Ort und Stelle in Betrieb gesetzt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

' Weitere Informationen finden Sie in den aktuellen Versionen von NEMA ICS 1.1 ~Safety
Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control“ sowie von
NEMA ICS 7.1, ,Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation, and
Operation of Adjustable-Speed Drive Systems” oder den entsprechenden, vor Ort geltenden
Vorschriften.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Verwenden Sie mit diesem Gerat nur von Schneider Electric genehmigte Software.

e Aktualisieren Sie Ihr Anwendungsprogramm jedes Mal, wenn Sie die physische Hardwarekon-
figuration &ndern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

zur Folge haben.
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Terminologie geméR den geltenden Standards

Die technischen Begriffe, Terminologien, Symbole und zugehdrigen Beschreibungen, die in
diesem Handbuch oder auf dem Produkt selbst verwendet werden, werden im Allgemeinen von
den Begriffen oder Definitionen internationaler Standards abgeleitet.

Im Bereich der funktionalen Sicherheitssysteme, Antriebe und allgemeinen Automatisierungs-
systeme betrifft das unter anderem Begriffe wie Sicherheit, Sicherheitsfunktion, Sicherer Zustand,
Fehler, Fehlerreset/Zurticksetzen bei Fehler, Ausfall, Stérung, Warnung/Warnmeldung,
Fehlermeldung, geféhrilich/gefahrbringend usw.

Nachstehend einige der geltenden Standards:

Norm

Beschreibung

EN 61131-2:2007

Speicherprogrammierbare Steuerungen, Teil 2: Betriebsmittelanforderungen
und Prifungen.

ISO 13849-1:2008

Sicherheit von Maschinen: Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen
Allgemeine Gestaltungsleitsatze

EN 61496-1:2013

Sicherheit von Maschinen: Beriihrungslos wirkende Schutzeinrichtungen
Teil 1: Allgemeine Anforderungen und Priifungen

ISO 12100:2010

Sicherheit von Maschinen — Allgemeine Gestaltungsleitsatze —
Risikobeurteilung und Risikominderung

EN 60204-1:2006

Sicherheit von Maschinen —Elektrische Ausriistungen von Maschinen - Teil 1:
Allgemeine Anforderungen

EN 1088:2008
ISO 14119:2013

Sicherheit von Maschinen - Verriegelungseinrichtungen in Verbindung mit
trennenden Schutzeinrichtungen — Leitsatze fir Gestaltung und Auswahl

ISO 13850:2006

Sicherheit von Maschinen — Not-Halt — Gestaltungsleitsatze

EN/IEC 62061:2005

Sicherheit von Maschinen - Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbar elektronischer Steuerungssysteme

IEC 61508-1:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Allgemeine Anforderungen

IEC 61508-2:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Anforderungen an sicherheitsbezogene
elektrische/elektronische/programmierbare elektronische Systeme

IEC 61508-3:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsrelevanter
elektrischer/elektronischer/programmierbar elektronischer Systeme:
Anforderungen an Software

IEC 61784-3:2008

Industrielle Kommunikationsnetze — Profile — Teil 3: Funktional sichere
Ubertragung bei Feldbussen

2006/42/EC Maschinenrichtlinie
2014/30/EU EMV-Richtlinie (Elektromagnetische Vertraglichkeit)
2014/35/EU Niederspannungsrichtlinie

14
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Dariliber hinaus wurden einige der in diesem Dokument verwendeten Begriffe unter Umstanden
auch anderen Normen entnommen, u. a.:

Norm

Beschreibung

Normenreihe IEC 60034

Rotierende elektrische Gerate

Normenreihe IEC 61800

+Adjustable speed electrical power drive systems®: Elektrische
Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl

Normenreihe IEC 61158

Industrielle Kommunikationsnetze — Feldbus fir industrielle Steuerungssysteme

Bei einer Verwendung des Begriffs Betriebsumgebung/Betriebsbereichin Verbindung mit der
Beschreibung bestimmter Gefahren und Risiken entspricht der Begriff der Definition von Gefahren-
bereich oder Gefahrenzone in der Maschinenrichtiinie (2006/42/EC) der Norm /SO 12100:2010.

HINWEIS: Die vorherig erwédhnten Standards kdnnen auf die spezifischen Produkte in der
vorliegenden Dokumentation zutreffen oder nicht. Fir weitere Informationen hinsichtlich
individueller Standards, die auf hier beschriebene Produkte zutreffen, siehe die Eigenschaftsta-
bellen der hier erwahnten Produkte.
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EinfUhrung: Erweiterte Funktionen
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Kapitel 1
EinfUhrung

Uberblick

In diesem Dokument finden Sie Beschreibungen der erweiterten EcoStruxure Machine Expert -
Basic Funktionen und ihrer Beziehung zum M221 Experten-E/A- und PID-Support. Hier finden Sie
Beschreibungen der Funktionen, Eigenschaften und Leistungsmerkmale der Eingdnge und
Ausgénge Fast Counter (%FC), High Speed Counter (%HSC), Pulse (%PLS), Pulse Width
Modulation (%PWM) und Pulse Train Output (%PTO). Zudem finden Sie eine vollstandige
Beschreibung der erweiterten PID-Softwarefunktionalitét. Informationen zu den benutzerdefi-
nierten Funktionen und den benutzerdefinierten Funktionsbausteinen finden Sie unter
Benutzerdefinierte Funktionen (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)
und Benutzerdefinierte Funktionsbausteine (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch,).

Diese Funktionen stellen einfache und dabei leistungsstarke Lésungen fiir Ihre Anwendung bereit.
Die Nutzung und Anwendung der enthaltenen Informationen setzt allerdings Fachkenntnisse in
Bezug auf die Konzeption und Programmierung automatisierter Steuerungssysteme voraus.

Nur Sie als Benutzer, Maschinenbauer oder -integrator sind mit allen Bedingungen und Faktoren
vertraut, die bei der Installation, der Einrichtung, dem Betrieb und der Wartung der Maschine bzw.
der entsprechenden Prozesse zum Tragen kommen. Demzufolge sind allein Sie in der Lage, die
Automatisierungskomponenten und zugehdrigen Betriebsmittel sowie die angemessenen
Sicherheitsvorkehrungen und Sperrvorrichtungen zu identifizieren, die einen effektiven und
stérungsfreien Betrieb gewahrleisten. Beachten Sie bei der Auswahl der Automatisierungs- und
Steuerungskomponenten sowie aller zugehdérigen Betriebsmittel oder Software die geltenden
ortlichen, regionalen oder landesspezifischen Normen und/oder Vorschriften.

A WARNUNG

INKOMPATIBILITAT MIT REGULATORISCHEN VORSCHRIFTEN

Stellen Sie sicher, dass alle eingesetzten Betriebsmittel und entworfenen Systeme die
anwendbaren lokalen, regionalen und nationalen Vorschriften und Normen erfillen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Einfuhrung

Die mit den erweiterten EcoStruxure Machine Expert - Basic Funktionen bereitstehende
Funktionalitat fir die M221 Steuerungen wurden unter der Annahme entwickelt und entworfen,
dass Sie die erforderliche Sicherheitshardware in die Anwendungsarchitektur einbauen,
einschlieRlich, jedoch nicht beschrankt auf angemessene Hardware-Grenzwertschalter und -
Notausschalter sowie Regelkreise. Es wird implizit davon ausgegangen, dass Sie bei der
Konzeption lhrer Maschine funktionale Sicherheitsvorkehrungen getroffen haben, um ein
unerwiinschtes Verhalten der Maschine zu verhindern, beispielsweise Uberfahren oder andere
Arten unkontrollierter Bewegungen. Darlber hinaus wird davon ausgegangen, dass Sie eine fir
Ihre Maschine bzw. |hren Prozess geeignete funktionale Sicherheits- und Risikoanalyse
durchgefiihrt haben.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Stellen Sie sicher, dass bei der Konzeption lhrer Maschine eine Risikoanalyse nach
EN/ISO 12100 durchgefiihrt und respektiert wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Experten-E/A 21
Zuordnung der integrierten Experten-E/A 24
Allgemeine Informationen zur Funktionsbausteinverwaltung 28

20
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Einflihrung

Experten-E/A

Einflhrung

Der M221 Logic Controller stellt Folgendes bereit:
e Vier schnelle Eingénge (%10.0, %10.1, %10.6 und %10.7)
e Zwei schnelle Ausgénge in Steuerungsreferenzen, die Transistorausgange enthalten (%Q0.0

und %Q0.1)

e Vier Schnellausgénge auf Steuerungsreferenzen TM221C40U und TM221CE40U (%Q0.0,
%Q0. 1, %Q0.2 und %Q0. 3).

HINWEIS: Schnellausgangsfunktionen sind nicht auf Steuerungsreferenzen verfligbar, die
Relaisaugange haben.

Die logische Steuerung M221 unterstiitzt die folgenden E/A-Expertenfunktionen (abhangig von der

Referenz):
Funktionen Beschreibung
Zahler Schneller Zahler (Fast Die FC-Funktion kann schnelle Zahlungen von Impulsen

Counter (siehe Seite 31))

durchfiihren, die von Sensoren, Schaltern usw. ausgehen.

Hochgeschwindigkeitsza
hler (High Speed Counter
(siehe Seite 37))

Die HSC-Funktion kann schnelle Zahlungen von Impulsen
durchfiihren, die von Sensoren, Gebern, Schaltern usw.
ausgehen, die an dedizierte Schnelleingénge
angeschlossen sind.

Impulsgeneratoren

Impuls (Pulse
(siehe Seite 55))

Die PLS-Funktion generiert ein Rechteckwellen-Signal auf
dedizierten Ausgangskanalen.

Impulsbreitenmodulation
(Pulse Width Modulation
(siehe Seite 65))

Die PWM-Funktion generiert ein moduliertes Wellensignal
auf dedizierten Ausgangskanalen mit variablem
Arbeitszyklus.

Impulswellenausgang
(Pulse Train Output
(siehe Seite 105))

Die PTO-Funktion generiert Impulswellen-Ausgéange, um
lineare, einachsige Stepper- oder Servoantriebe im Open-
Loop-Betrieb zu steuern.

PTO ist als Modus
ausgewahlt.
(siehe Seife 219)

Die Funktion FREQGEN generiert ein Rechtecksignal auf
einem dedizierten Ausgangskanal mit programmierbarer
Frequenz und einem Arbeitszyklus gleich 50 %.

HINWEIS:

e Wenn ein Eingang fir Ausflihrung/Stopp eingesetzt wird, kann er nicht von einer Experten-
funktion verwenden werden.
e Wenn ein Eingang zum Alarm eingesetzt wird, kann er nicht von einer Expertenfunktion
verwenden werden.

Detaillierte Informationen finden Sie unter Konfiguration der integrierten Ein-/Ausgange
(siehe Modicon M221, Logic Confroller, Programmierhandbuch).
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Einflhrung

Konfigurieren einer Experteneingangsfunktion

Gehen Sie wie folgt vor, um eine Experteneingangsfunktion zu konfigurieren:

Schritt | Beschreibung
1 | Klicken Sie in der Hardware-Baumstruktur auf den Knoten Hochgeschwindigkeitszahler.
Ergebnis: Die Liste Hochgeschwindigkeitszahler wird angezeigt.
' Hochgeschwiqdigkeitszéhlgr )
Verwendnl Adresse ‘ Symbol ‘ Typ ‘ Konfiguration ‘ Kommentar ‘
| O %Hsct Nicht konfiguriert (..
()] %HSC2 Nicht konfiguriert 0
O %HSC3 Nicht konfiguriert
2 | Klicken Sie auf ... in der Spalte Konfiguration, um den Typ des Hochgeschwindigkeitszahlers

auszuwahlen und um das Fenster Hochgeschwindigkeitszihler-Assistent aufzurufen.

Konfigurieren einer Expertenausgangsfunktion

Gehen Sie wie folgt vor, um eine Expertenausgangsfunktion zu konfigurieren:
Schritt | Beschreibung
1 | Klicken Sie in der Hardware-Baumstruktur auf den Knoten Impulsgeneratoren.
Ergebnis: Die Liste Impulsgeneratoren wird angezeigt:
Impulsgeneratoren
‘Konfiguriert‘ Adresse Symbol | Typ Konfiguration ‘Kommentar
@) %PLS0/%PWMO/%PTO0/%FREQGENO Nicht konfiguriert )
) %PLS1/%PWM1/%PTO1/%FREQGEN Nicht konfiguriert (.. )
2 | Klicken Sie auf ... in der Spalte Konfiguration, um den Typ des Impulsgenerators auszuwéhlen und

um das Fenster Impulsgenerator-Assistent aufzurufen.

22

EI00000003307 09/2020




Einflihrung

Konfigurationseigenschaften der Experten-E/A-Funktion

e Eingange kdnnen ber Standard-Speichervariablen gelesen werden, auch wenn sie
gemeinsam mit E/A-Expertenfunktionen konfiguriert sind.

e Die Kurzschlussverwaltung gilt dennoch fiir alle Expertenausgénge.

e Alle E/A, die nicht von E/A-Expertenfunktionen verwendet werden, kdnnen als Standard-E/A
verwendet werden.

e Auf Ausgédnge, die von Pulse, Pulse Train Output, Pulse Width Modulation und
High Speed Counters verwendet werden, kann nur Gber den E/A-Experten-Funktions-
baustein zugegriffen werden. Sie kénnen nicht direkt von der Anwendung gelesen oder
geschrieben werden.
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Einflhrung

Zuordnung der integrierten Experten-E/A

Eingangszuordnung fiir Expertenfunktionen fiir M221 Logic Controller

Die integrierten Digitaleingdnge kdnnen Funktionen zugewiesen werden (Run/Stop, Speicherung,
Ereignis, Schnellzahler,HSC, PTO). Die keinen Funktionen zugewiesenen Eingdnge werden als
normale Eingdnge verwendet. In der folgenden Tabelle werden die moglichen Zuweisungen der
integrierten Digitaleingdnge des M221 Logic Controller beschrieben:

Einfache Eingangsfunktion

Erweiterte Eingangsfunktion

(“
@
@

) %HSC2 ist verfligbar, wenn %HSCO als Einphasig oder Not Configured konfiguriert ist.
) %HSC3 ist verfligbar, wenn %HSC1 als Einphasig oder Not Configured konfiguriert ist.
) PTO-Funktion ist auf Steuerungsreferenzen verfugbar, die Transistorausgange haben.

Funktion Run/ | Statusspei- | Ereignis | Schneller HSC PTO®
Stop | cherung Zahler
Schneller | %10.0 X - - - %HSCO -
Eingan
9ang | %10.1 | X - - - %HSCO oder %HsSC2(" -
Normaler | %10. X X X %FCO | Preset-Eingang fiir %HSCO | Ref oder Probe fiir
f 0 is 0
Eingang %10. X X X %FC1 Erfassungseingang fir %PTOO bis %PTO3
%HSCO
%l10. X X X %FC2 Erfassungseingang fiir
%HSC1
%10. X X X %FC3 | Preset-Eingang fiir ¥HSC1
Schneller | %10.6 | X - - - %HSC1 B
Ei
neand | w10.7 | x - - - YHSC1 oder %HSC3?) -
X Ja
- Nein

24
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Einflihrung

Einfache Eingangsfunktion

Erweiterte Eingangsfunktion

Funktion Run/ | Statusspei- | Ereignis | Schneller HSC PTO®)
Stop | cherung Zahler
Normaler | %10.8 | X - - - - Ref oder Probe fiir
Eingang %10.9 | X _ _ _ _ %PTOO bis %PTO3
(abhangig auf TM221C40U-
von und TM221CE40U-
Steuerungs- Steuerungen
referenz) %10.10 | X _ _ _ _ _
%10.11| X - - - — -
%10.12| X - - - - -
%10.13 | X - - - - -
%10.14| X - - - - -
%10.15| X - - - - -
%10.16| X - - - - -
%10.17 | X - - - - -
%10.18 | X - - - - -
%10.19| X - - - - -
%10.20 | X - - - - -
%10.21 | X - - - - -
%10.22 | X - - - - -
%10.23 | X - - - - -
X Ja
— Nein
() %HSC2 ist verfiigbar, wenn %HSCO als Einphasig oder Not ConFigured konfiguriert ist.
@ wHsC3 ist verfligbar, wenn %HSC1 als Einphasig oder Not Configured konfiguriert ist.
@) PTO-Funktion ist auf Steuerungsreferenzen verfiigbar, die Transistorausgange haben.
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Einflhrung

Ausgangszuordnung bei Expertenfunktionen fiir M221 Logic Controller

Die nachstehenden Informationen gelten fiir Standard- und schnelle Transistorausgénge auf M221

Logic Controller:

Funktion

Alarmausgang

HSC

PLS/PWM/PTO / FREQGEN

Schneller

%Q0.0

X

* %PLSO
* %PWMO
* %PTOO
* %FREQGENO

Ausgang("

%Q0.1

- %PLS1
« %PWML
« %PTO®
« BFREQGEN1

(1) Schnellausgangsfunktionen sind nur auf Steuerungsreferenzen verfigbar, die Transistorausgange haben.

(2) %PTOO-Richtung in CW/CCW-Ausgangsmodus oder %PTO1 (nicht verfugbar, wenn %PTOO in CW/CCW-
Ausgangsmodus konfiguriert ist) oder %PTOx-Richtung in anderen Fallen

(3) %Q0 -2 Und %QO0 - 3 sind Schnellausgange bei TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen

(4) %PTO2 auf TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen oder %PTOx-Richtung in anderen Fallen.

(5) %PTO2-Richtung in CW/CCW-Ausgangsmodus bei TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen oder %PTO3
(nicht verfigbar, wenn %PT02 in CW/CCW-Ausgangsmodus konfiguriert) auf TM221C40U- und TM221CE40U-
Steuerungen oder %PTOx-Richtung in anderen Fallen.

26
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Einflihrung

Funktion Alarmausgang HSC PLS/PWM/PTO / FREQGEN
2 X Reflexausgang 0 fiir %HSCO oder « %PTO@
%HSC2 « FREQGEN2
3 X Reflexausgang 1 fiir %HSCO oder « %upTO®)
%HSC2 « %FREQGEN3
-4 X Reflexausgang 0 fiir %¥HSC1 oder %PTOx Richtung
%HSC3
5 X Reflexausgang 1 fur %HSC1 oder %PTOX Richtung
Normaler #HSC3
Ausgang® -6 X - %PTOX Richtung
(abhéngig .7 X - %PTOX Richtung
von
Steuerungsre -8 - - %PTOX Richtung
ferenz) .9 - - %PTOX Richtung
%Q0.10 - - %PTOX Richtung
%Q0.11 - - %PTOX Richtung
%Q0.12 - - %PTOX Richtung
%Q0.13 - - %PTOx Richtung
%Q0.14 - - %PTOX Richtung
%Q0.15 - - %PTOx Richtung

(1) Schnellausgangsfunktionen sind nur auf Steuerungsreferenzen verfligbar, die Transistorausgange haben.

(2) %PTOO-Richtung in CW/CCW-Ausgangsmodus oder %PTO1 (nicht verfugbar, wenn %PTOO in CW/CCW-
Ausgangsmodus konfiguriert ist) oder %PTOX-Richtung in anderen Fallen

(3) %Q0 -2 Und %QO0 - 3 sind Schnellausgange bei TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen

(4) %PTO2 auf TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen oder %PTOx-Richtung in anderen Fallen.

(5) %PTO2-Richtung in CW/CCW-Ausgangsmodus bei TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen oder %PTO3
(nicht verfigbar, wenn %PT02 in CW/CCW-Ausgangsmodus konfiguriert) auf TM221C40U- und TM221CE40U-
Steuerungen oder %PTOx-Richtung in anderen Fallen.
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Einflhrung

Allgemeine Informationen zur Funktionsbausteinverwaltung

Verwaltung von Eingangs- und Ausgangsobjekten in Funktionsbausteinen
Die Variablen (Eingangs- und Ausgangsobjekte von Funktionsbausteinen) werden mit der
steigenden Flanke des Eingangs Execute verwendet. Um eine Variable zu dndern, miissen Sie
die Eingangsvariablen dndern und den Funktionsbaustein erneut auslésen. Es gibt jedoch einige
Funktionsbausteine, die eine Funktion fiir kontinuierliche Aktualisierungen besitzen.

Verwaltung von Funktionsbausteinsausgangen und Ausgangsobjekten

Die Ausgange Done, Error, Busy und CmdAborted schliellen sich gegenseitig aus; nur einer

dieser Ausgénge kann in einem Funktionsbaustein den Wert TRUE enthalten. Wenn flr den
Eingang Execute der Wert TRUE gilt, entspricht einer dieser Ausgange dem Wert TRUE.

Bei einer steigenden Flanke am Eingang Execute gilt fir den Ausgang der Wert Busy. Der
Ausgang bleibt fiir die Dauer der Ausfiihrung des Funktionsbausteins auf TRUE gesetzt und wird
bei einer steigenden Flanke an einem der anderen Ausgange zuriickgesetzt (Done, Error und
CmdAborted).

Der Ausgang Done wird auf TRUE gesetzt, sobald der Funktionsbaustein erfolgreich ausgefiihrt
wurde.

Wird ein Fehler erkannt, wird der Funktionsbaustein beendet, indem der Ausgang Error auf
TRUE gesetzt wird. Der Fehlercode wird im Ausgang Errld gespeichert.

Die Ausgénge Done, Error und CmdAborted werden mit der fallenden Flanke des Eingangs

Execute auf TRUE oder FALSE gesetzt, entsprechend den folgenden Bedingungen:

e Sie werden fiir einen Arbeitszyklus gesetzt, falls die Ausfiihrung des Funktionsbausteins
abgeschlossen und der Eingang Execute auf FALSE gesetzt ist. Dann werden sie auf ihre
Standardwerte zuriickgesetzt.

e Sie behalten ihren Wert, falls die Ausfiihrung des Funktionsbausteins abgeschlossen und der
Eingang Execute auf TRUE gesetzt ist.

Wenn eine Instanz eines Funktionsbausteins einen neuen Execute-Befehl erhalt, bevor sie
vollstédndig ausgefiihrt wurde (bei einer Reihe von Befehlen fir die gleiche Instanz), gibt der

Funktionsbaustein keine Rickmeldung zurtick wie Done bei der vorherigen Aktion. Der neue
Befehl wird jedoch auf dem Funktionsbaustein gestartet (der Status ist Busy).

Fehlerbehandlung
Alle Funktionsbausteine haben zwei Ausgéange, die einen Fehler bei der Ausfihrung des
Funktionsbausteins melden kénnen:
e Error= Die steigende Flanke dieses Ausgangs gibt an, dass ein Fehler entdeckt wurde.
e ErriD= Der Fehlercode des entdeckten Fehlers.
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Teil Il

Erweiterte Eingangsfunktionen fir Experten

Uberblick
In diesem Abschnitt werden die erweiterten Eingangsfunktionen fiir Experten beschrieben.

Inhalt dieses Teils
Dieser Teil enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
2 Schnellzahler (%FC) 31
3 Hochgeschwindigkeitszéhler (%HSC) 37
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Kapitel 2
Schnellzahler (%FC)

Verwendung der Schnellzéhler-Funktionsbausteine

Dieser Abschnitt enthalt Beschreibungen und Programmierrichtlinien fiir die Verwendung von
Fast Counter-Funktionsbausteinen.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Beschreibung 32
Konfiguration 34
Programmierbeispiel 36
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Schnellzéhler (%FC)

Beschreibung

Einflhrung

Der Fast Counter-Funktionsbaustein 1123 dient entweder als Aufwarts- oder Abwartszahler.
Er kann die steigenden Flanken an Digitaleingdngen mit Frequenzen von bis zu 5 kHz im
Einzelwort- oder Doppelwort-Verarbeitungsmodus zahlen. Da die Fast Counter-Funktionsbau-
steine von bestimmten Hardware-Interrupts verwaltet werden, richtet sich die Beibehaltung von
Abtastraten mit maximaler Frequenz nach der jeweiligen Anwendung und der
Hardwarekonfiguration.

Die Fast Counter-Funktionsbausteine %FCO, %FC1, %FC2, und %FC3 verwenden die dedizierte
Eingange %10.2, %10.3, %10.4 bzw. %10 .5. Diese Bits sind nicht fir eine exklusive Nutzung
reserviert. Bei der Zuordnung dieser zweckbestimmten Ressourcen muss die Verwendung durch
andere Funktionsbausteine berticksichtigt werden.

Abbildung

Diese Abbildung zeigt den Fast Counter-Funktionsbaustein im Einzelwortmodus:
N D|
_IR

Eingange

Der Fast Counter-Funktionsbaustein verfligt Gber folgende Eingange:

Bezeichnung | Beschreibung | Wert

IN Freigabe Im Zustand 1 wird der Wert entsprechend den Impulsen am physischen
Eingang aktualisiert.
Im Zustand 0 verbleibt der Wert auf dem letzten Wert.

R Reset Dient der Initialisierung des Bausteins.

(optional) Im Zustand 1:

® Die Werte %FC. P und %FC.PD werden bertcksichtigt.

o Der Wert wird auf 0 zurlickgesetzt, wenn ein Aufwartszahler konfiguriert
ist, oder er wird auf %FC . P oder %FC . PD gesetzt, wenn ein Abwartszahler
konfiguriert ist.

® Das Fertig-Bit %FC.D wird auf den voreingestellten Wert zuriickgesetzt.

32
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Schnellzéhler (%FC)

Ausgange

DerFast Counter-Funktionsbaustein verfligt Uber den folgenden Ausgang:

Bezeichnung | Beschreibung | Wert
D Fertig Dieses Bit wird auf 1 gesetzt, wenn
(%FCi .D) ® %FCi .V oder %FCi . VD den vordefinierten Wert %FC1i . P erreicht oder

%FCi . PD als Aufwartszahler konfiguriert wurde.

® oder wenn %FCi .V bzw. %FCi .VD den Wert 0 erreicht und ein
Abwartszahler konfiguriert wurde.

Dieses schreibgeschiitzte Bit wird nur zuriickgesetzt, wenn %FCi .R auf 1
gesetzt wird.
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Schnellzéhler (%FC)

Konfiguration

Parameter

Halten Sie sich flr die Konfiguration der Parameter an die unter Konfiguration eines Funktionsbau-
steins (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, — Bibliothekshandbuch zu Generischen
Funktionen) beschriebene Vorgehensweise und lesen Sie sich die Beschreibung der Speicherzu-
weisungsmodi im EcoStruxure Machine Expert - Basic Betriebshandbuch (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch) durch.

Der Fast Counter-Funktionsbaustein verfligt Uber folgende Parameter:

Parameter Beschreibung Wert
Verwendet Adresse verwendet Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird die Adresse derzeit in
einem Programm verwendet.
Adresse %FCi Fast Counter- Die Instanz-ID, wobei i einer Zahl zwischen 0 und der
Adresse Gesamtzahl der mit der Steuerung verfligbaren Objekte
entspricht. In der Tabelle ,Maximale Anzahl von Objekten®
(siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch)
finden Sie Informationen Uber die maximal zulassige Anzahl von
Fast Counters-Funktionsbausteinen.
Eingang %101 Der dedizierte Eingang, der dieser Instanz des
Funktionsbausteins zugeordnet ist.
%10.2...%10.5
Symbol Symbol Das Symbol, das diesem Objekt zugeordnet ist. Weiterfihrende
Informationen finden Sie im EcoStruxure Machine Expert - Basic
Betriebshandbuch (Definition und Verwendung von Symbolen).
Konfiguriert | Aufwarts- oder Wird auf einen der folgenden Werte gesetzt:
Abwartszahlen o Nicht verwendet
o Aufwiértszéhler
o Abwartszahler
Preset Preset-Wert (%FCi . P oder | Der Initialwert kann gesetzt werden:
%FCi . PD) ® (ber ein zugeordnetes Objekt %FCi . P von 1 bis 65535 im
Einzelwortformat
o Verwenden eines zugeordneten Objekts %FCi .PD von 1 bis
4294967295 im Doppelwortmodus.
Double Word | Doppelwortmodus Wenn dieser Wert ausgewahlt ist, verwenden Sie den
Doppelwortmodus. Andernfalls verwenden Sie den
Einzelwortmodus.
Kommentar | Kommentar Diesem Objekt kann ein optionaler Kommentar zugeordnet

werden.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben Sie einen
Kommentar ein.

34
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Schnellzéhler (%FC)

Objekte
Der Fast Counter-Funktionsbaustein ist mit folgenden Objekten verknipft:
Objekt Beschreibung | Wertebereich
%FCi.V | Aktueller Wert | Der aktuelle Wert wird je nach eingestellter Zahlrichtung (Aufwérts oder
%FCi .VD Abwarts) inkrementiert oder dekrementiert. Beim Aufwértszahlen wird der
aktuelle Zahlwert bis 65535 im Einzelwortmodus (%FCi - V) und 4294967295 im
Doppelwortmodus (%FCi . VD) ) aktualisiert. Fir die Abwartszahlung ist der
aktuelle Wert der voreingestellte Wert %FC . P oder %FC . PD und kann bis 0
verringert werden.
%FCi.P Preset-Wert Ein neuer Preset-Wert wird nur dann beriicksichtigt, wenn der R-Eingang aktiv
%FCi .PD ist. Siehe hierzu die Beschreibung in der obigen Parametertabelle.
%FCi.D | Done Siehe Beschreibung in der Tabelle der Ausgénge oben.
Funktionsweise

In der folgenden Tabelle werden die Hauptphasen beim Einsatz des Fast Counter Funktions-
bausteins beschrieben:

Operation

Aktion

Ergebnis

Aufwartszahler | Eine steigende Flanke trittam

Aufwartszahleingang auf.

Der aktuelle Wert %FCi .V wird um 1 Einheit inkrementiert.

Der Preset-Wert erreicht
%FCi .P oder %FCi .PD.

Das ,Fertig“-Ausgangsbit %FCi .D wird auf 1 gesetzt.

Abwartszahlen | Eine steigende Flanke tritt am

Abwartszahleingang auf.

Der aktuelle Wert %FCi .V wird um 1 Einheit dekrementiert.

Der Wert entspricht 0

Das ,Fertig“-Ausgangsbit %FCi .D wird auf 1 gesetzt.

Sonderfalle

In der folgenden Tabelle werden Sonderfalle bei der Verwendung des Fast Counter-
Funktionsbaustein:

Sonderfall

Beschreibung

Auswirkung eines
Kaltstarts (%S0=1)

zurlck.

Setzt die Fast Counter-Attribute mit den konfigurierten Werte oder der
Benutzeranwendung (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch)

Auswirkung eines
Warmstarts (%S1=1)

Keine Auswirkung (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch).

Auswirkung eines

Der Fast Counter stoppt das Zahlen, wenn die Steuerung in den STOPPED-Zustand

Steuerungsstopps versetzt wird und zahlt weiter, wenn sie in den RUNNING-Zustand zurtickkehrt. Der
Zahler nimmt das Zahlen beim letzten Wert auf, bevor in den STOPPED-Zustand
Ubergegangen wurde.
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Schnellzéhler (%FC)

Programmierbeispiel

Einflhrung

In diesem Beispiel zahlt die Anwendung eine Anzahl von Elementen bis 5000, wobei %10.1 auf 1
gesetzt ist. Der Eingang fur %FC1 ist der dedizierte Eingang %10 . 3. Ist der voreingestellte Wert
erreicht, wird %FC1.D auf 1 gesetzt und behalt diesen Wert, bis %FC1 R durch das Ergebnis der
AND auf %10.2 und %MO gesetzt wird.

Programmierung
Dieses Beispiel entspricht einem Funktionsbaustein des Typs Fast Counter:

Programmbaustein | Anweisung

0 BLK %FC1
LD %10.1
IN
LD %10.2
AND  %MO
R
OUT_BLK
LD D
ST %Q0.0
END_BLK

HINWEIS: Die Entsprechung in Kontaktplan finden Sie unter Umkehrbarkeit (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, — Bibliothekshandbuch zu Generischen Funktionen).
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Kapitel 3
Hochgeschwindigkeitszahler (%HSC)

Verwendung der Funktionsbausteine des Typs Hochgeschwindigkeitszahler

Dieser Abschnitt enthalt Beschreibungen und Programmierrichtlinien fiir die Verwendung von
High Speed Counter-Funktionsbausteinen.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Beschreibung 38
Hochgeschwindigkeitszahler in Zahimodi 43
Hochgeschwindigkeitszahler im Frequenzmesser-Modus 50

EIO0000003307 09/2020

37




Hochgeschwindigkeitszahler (%HSC)

Beschreibung

Einflhrung

Der Funktionsbaustein des Typs High Speed Counter 11123
Expert - Basic fir die folgenden Funktionen eingerichtet werden:
Zweiphasig [Impuls / Richtung]

Zweiphasig [Quadratur X1]

Zweiphasig [Quadratur X2]

Zweiphasig [Quadratur X4]

Einphasig

Frequenzmesser

kann in EcoStruxure Machine

Der Funktionbaustein des Typs High Speed Counter funktioniert mit einer maximalen Frequenz
von 100 kHz in allen Zahlmodi und in einem Bereich von 0 bis 65535 im Einzelwortmodus bzw.
von 0 bis 4294967295 im Doppelwortmodus.

Der Funktionsbaustein des Typs High Speed Counter verwendet dedizierte E/A-Eingange
sowie Hilfsein- und -ausgange. Weitere Informationen zu Eingangen und Ausgéngen finden Sie im
M221 Logic Controller - Hardwarehandbuch.

Bevor Sie eine Instanz des Funktionsbausteins verwenden, miissen Sie die High Speed
Counter-Funktion auf der Registerkarte Konfiguration mithilfe des Hochgeschwindigkeitszéhler-

Assistenten initialisieren. Siehe Hochgeschwindigkeitszahler (siehe Modicon M221, Logic
Controller, Programmierhandbuch).
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Hochgeschwindigkeitszahler (%HSC)

Grafische Darstellung

IN 27 F
N %HSCO0 B
Type: Counter...
SIMGLE
T_OUTD: M
g T_OUTL: M ]
N Prezet 0 B
0
THO|
TH1|

Eingénge

Der High Speed Counter-Funktionsbaustein verfligt Uber folgende Eingange:

Im Zustand 1:
e |nitialisiert den Wert mit dem Preset-Wert fir:
O Zweiphasig [Quadratur X1]
O Zweiphasig [Quadratur X2]
O Zweiphasig [Quadratur X4] oder
O Zweiphasig [Impuls / Richtung] mit aktiver Abwartsfunktion

e Setzt den Wert auf 0 zurlck fir:
Q Einphasig oder
QO Zweiphasig [Impuls / Richtung] mit aktiver Aufwartsfunktion

AuRerdem werden die Schwellenwertausgange initialisiert und alle vom
Benutzer vorgenommenen Anderungen an den Schwellenwerten
bertcksichtigt, die Uber das Eigenschaftsfenster oder das Benutzerprogramm
eingestellt wurden.

Bezeichnung | Beschreibung Wertebereich
IN Freigabe (erforderlich) 0 oder 1

Im Zustand 1 sind die Zahlfunktion bzw. die Frequenzmessung aktiviert.

Im Zustand 0 verbleibt der aktuelle Wert auf dem letzten Wert.
S Preset-Eingang. 0 oder 1
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Hochgeschwindigkeitszahler (%HSC)

Der High Speed Counter-Funktionsbaustein ist mit folgenden Eingangsobjekten verkn(pft:

Objekt Typ Beschreibung Wertebereich

%HSCi .P WORD Preset-Wert Siehe Hilfseingange (siehe Seite 44)

%HSCi .PD DOUBLE WORD

%HSCi.SO WORD Schwellenwert 0 Siehe (siehe Seite 44)

%HSC1i .SOD DOUBLE WORD

%HSCi.S1 WORD Schwellenwert 1 Siehe Ausgangsschwellenwerte in Zahimodi

%HSCi .S1D DOUBLE WORD (siehe Seite 44)

%UHSCi. T WORD Zeitbasis Siehe Hochgeschwindigkeitszahler im

Frequenzmessermodus (siehe Seife 50)

%HSCi -R BOOL Reflexausgang 0 Im Zustand 1 wird Reflexausgang O aktiviert.
freigeben

%HSCi -S BOOL Reflexausgang 1 Im Zustand 1 wird Reflexausgang 1 aktiviert.
freigeben

HINWEIS: Die Bits %HSCi .R und %HSCi . S aktivieren bzw. deaktivieren die Reflexausgéange nur
dann, wenn der HSC-Funktionsbaustein aktiviert ist, also wenn %HSCi . IN auf 1 gesetzt ist.

Ausgéange
Der Funktionsbaustein High Speed Counter verfligt Gber folgende Ausgéange:

Bezeichnung | Beschreibung Wertebereich
F Uberlauf 0 oder 1
Wird auf 1 gesetzt, falls ein arithmetischer Uberlauf auftritt.
U Zahlrichtung 0: Abwartszahlen

Wird vom System gesetzt. Dieses Bit wird von den Dual Phase- | 1: Aufwartszahlen
Funktionen zum Auf-/Abwartszahlen verwendet, um die
Zahlrichtung anzuzeigen.

THO Schwellenwert-Bit 0 0 oder 1
Wird auf 1 gesetzt, wenn der aktuelle Wert gréRer ist als der
Schwellenwert SO bzw. diesem entspricht (%HSCi - SO).

Testen Sie dieses Bit nur einmal im Programm, da es in Echtzeit
aktualisiert wird. Die Benutzeranwendung ist verantwortlich fur die
Glltigkeit des Werts bei der Verwendung.

TH1 Schwellenwert-Bit 1 0 oder 1
Wird auf 1 gesetzt, wenn der aktuelle Wert gréRer ist als der
Schwellenwert S1 bzw. diesem entspricht (%¥HSC1i . S1).

Testen Sie dieses Bit nur einmal im Programm, da es in Echtzeit
aktualisiert wird.
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Der High Speed Counter-Funktionsbaustein ist mit folgenden Ausgangsobjekten verknipft:

Objekt

Typ Beschreibung

Wertebereich

%HSCi .V
%HSCi . VD

WORD
DOUBLE WORD

Istwert

Siehe Hochgeschwindigkeitszéhler in
Zahlmodi (siehe Seife 43)und
Hochgeschwindigkeitszéhler im
Frequenzmesser-Modus (siehe Seite 50)

HINWEIS: Der Istwert kann unabhangig
vom Aufruf des %HSC-Funktionsbausteins
aktualisiert werden. %HSCi . V/%HSCi .VD
kann im gleichen Taskzyklus zweimal
gelesen werden und unterschiedliche
Resultate ergeben.

%HSCi.C
%HSCiH .CD

WORD
DOUBLE WORD

Erfassungswert

Siehe Hilfseingénge (siehe Seite 44)

%HSCi .U

BOOL Zahlrichtung

0: Abwartszahlen
1: Aufwartszahlen

%HSCi .F

BOOL Uberlauf

0: Kein Uberlauf
1: Zahlerlberlauf

Eigenschaften

Der High Speed Counter-Funktionsbaustein hat die folgenden Eigenschaften:

Eigenschaft | Wert Beschreibung
Verwendet: | Aktiviertes/deaktiviertes Kontrollkéstchen Gibt an, ob die Adresse verwendet wird.
Adresse %HSCi, wobei i die Werte 0 bis 3 annehmen | i ist der Bezeichner fir die Instanz.
kann, abhangig von den konfigurierten Die maximale Anzahl der %HSC-Objekte
Zahlertypen. kénnen Sie der Tabelle Maximale Anzahl an
Objekten (siehe Modicon M221, Logic
Controller, Programmierhandbuch)
entnehmen.
Symbol Benutzerdefinierter Text Das Symbol, das dieses Objekt eindeutig
kennzeichnet. Detaillierte Informationen finden
Sie unter Definition und Verwendung von
Symbolen (siehe EcoStruxure Machine Expert
- Basic, Betriebshandbuch).
Preset e Von 0 bis 65535 fiir %HSCi .P Preset-Wert zur Initialisierung des HSClstwerts
® Von 0 bis 4294967295 fur %HSCi .PD (%HSCi P, %HSCi . PD).
Nicht gliltig fiir die Funktion
Frequenzmesser.
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Eigenschaft | Wert Beschreibung

S0 ® Von 1 bis 65535 fur %HSC1i . SO Der Schwellenwert 0 wird zum Vergleich mit
® Von 1 bis 4294967295 fiir ¥HSCi .SOD | dem Istwert verwendet.

Der Wert von SO muss kleiner sein als S1
(%HSCi . S1).

S1 ® \on 2 bis 65535 fir %HSCi -S1 Der Schwellenwert 1 wird zum Vergleich mit
® \on 2 bis 4294967295 fiir ¥HSCi .S1D | dem Istwert verwendet.

Der Wert von S1 muss gréRer sein als SO
(%HSCi . SO).

Zeitbasis 100 ms oder 1 s fir %HSCi . T Zeitbasis der Frequenzmessung.
Kommentar | Benutzerdefinierter Text Ein mit diesem Objekt zu verkniipfender
Kommentar.
Sonderfélle

Diese Tabelle enthélt eine Liste der Sonderfélle bei der Verwendung des High Speed Counter-
Funktionsbaustein:

Sonderfall Beschreibung

Auswirkung eines Kaltstarts (%S0=1) Setzt die High Speed Counter-Attribute auf die vom
Programm konfigurierten Werte zuriick.

Auswirkung eines Warmstarts (%S1=1) Keine Auswirkungen.

Auswirkung eines Steuerungsstopps High Speed Counter stoppt seine Funktion und die

Ausgénge verbleiben im aktuellen Zustand.

HINWEIS: Wenn die Steuerung stoppt, werden die
Reflexausgénge auf 0 gesetzt, wenn fiir die Ausgange Werte
beibehalten ausgewahlt ist. Wenn Werte beibehalten jedoch
nciht ausgewahlt ist, nehmen die Reflexausgange die
Fehlerausweichwerte an. Weitere Informationen zur
Konfiguration des Fallback-Verhaltens finden Sie unter
Fallback-Verhalten (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch,).
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Hochgeschwindigkeitszéhler in Zahimodi

Einflhrung

Der Funktionbaustein des Typs High Speed Counter funktioniert mit einer maximalen Frequenz

von 100 kHz in allen Zahlmodi und in einem Bereich von 0 bis 65535 im Einzelwortmodus bzw.
von 0 bis 4294967295 im Doppelwortmodus.

Die zu zahlenden Impulse werden auf folgende Weise angelegt:

Funktion Beschreibung Eingangstyp %HSCO  |%HSC1 | %HSC2 | %HSC3
Zweiphasig Die Impulse werden auf die mit | Impulseingang %10.0 | %10.6 |- -
[Impuls / Impulseingang verkniipften
Richtung] physischen Eingange
angewendet.
Die aktuelle Funktionsweise Richtungseingang |%10.1 |%10.7 |- -
(Auf-/Abwartszéhlen) wird vom
Zustand des Richtungseingangs
vorgegeben:
® 0 = Aufwartszdhlen
® 1 = Abwartszahlen
Zweiphasig Die 2 Phasen des Gebers Impulseingang %10.0 | %10.6 |- -
[Quadratur X1], |werden auf die mit Phase A
Zweiphasig Impulse!ngang Phase A und Impulseingang %10.1 %l10.7 _ _
[Quadratur X2] |Impulseingang Phase B Phase B
oder Zweiphasig | verknipften physischen
[Quadratur x4] | Eingénge angewendet.
Einphasig Die Impulse werden auf die mit | Impulseingang %10.0 |%10.6 |%10.1 |%10.7

Impulseingang verknlpften
physischen Eingange
angewendet.

HINWEIS: Die E/A-Zuordnung ist zwischen der Twido-Plattform und dem Bereich des M221 Logic
Controller unterschiedlich. Auf dem M221 Logic Controller ist der Hauptimpulseingang %10 . O fir
%HSCO und %10.6 fir %HSC1. Auf der Twido-Plattform ist der Hauptimpulseingang %10 .1 flr

%HSCO und %10.7 fir %HSC1.
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Ausgangsschwellenwerte

Wahrend des Zahlvorgangs wird der aktuelle Wert mit zwei Schwellenwerten verglichen:
%HSCH . SO oder %HSCi -SOD und %HSCi .S1 oder %HSCi . S1D.

Im Einzelwortmodus werden Anderungen an diesen Schwellenwerten unabhangig vom Wert des
Preset-Eingangs berlcksichtigt.

Im Doppelwortmodus werden Anderungen an den Schwellenwerten in einer Animationstabelle
nicht beriicksichtigt. Anderungen in der Anwendung werden jedoch unabhangig vom Wert des
Preset-Eingangs bertcksichtigt.

Anderungen des Schwellenwerts werden in der Steuerung (Objekte %HSCi . SO, %HSCi . S1,
%HSC1i . SOD und %HSCi . S1D), jedoch nicht im Fenster Konfiguration von EcoStruxure Machine
Expert - Basic gespeichert.

Je nach Ergebnis der Vergleiche werden die Bitobjekte %HSCi . THO und %HSCi . TH1:

e auf 1 gesetzt, wenn der aktuelle Wert gréRRer als oder gleich dem entsprechenden

Schwellenwert ist,
e auf 0 zuriickgesetzt, wenn der aktuelle Wert kleiner als der entsprechenden Schwellenwert ist.

Physische Reflexausgange kénnen so konfiguriert werden, dass sie im Kontext der Vergleichser-
gebnisse der Schwellenwerte und der aktuellen Werte der Zahler differentiell reagieren.

HINWEIS: Es kénnen keine, 1 oder 2 Reflexausgénge konfiguriert werden.

Weitere Informationen zur Konfiguration von Reflexausgangen finden Sie unter Konfigurieren von
2-Phasen- und 1-Phasenzahlern (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch,).
%HSCi U ist ein Ausgang des FB, der die Richtung des zugehdrigen Zahlers angibt (1 bei AUF, 0
bei AB).

Hilfseingange

Die Zahlvorgénge werden bei steigenden Flanken von Impulsen durchgefihrt, und zwar nur dann,
wenn der Zahl-Funktionsbaustein aktiviert ist (IN-Eingang bei Zustand 1).

Im Z&himodus werden zwei optionale Eingénge verwendet: Erfassungseingang und Preset-

Eingang:

e Eine steigende Flanke am Erfassungseingang wird verwendet, um den aktuellen Wert
(%HSCi .V oder %HSCi . VD) zu erfassen und ihn in %HSCi . C oder %HSCi . CD zu speichern. Die
Erfassungseingange sind angegeben als %10 .3 fur %HSCO und %10 .4 fir %HSC1, falls
verflugbar.

e Eine steigende Flanke am Preset-Eingang initialisiert den %HSCi .V - oder %HSCi . VD-Wert mit
dem aktuellen Wert fiir:

O Zweiphasig [Quadratur X1]
0o Zweiphasig [Quadratur X2]
0o Zweiphasig [Quadratur X4]
O Zweiphasig [Impuls / Richtung] mit aktiver Abwartsfunktion
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Der Preset-Eingang setzt den Wert auf 0 zuriick fir:

o Einphasig

o Zweiphasig [Impuls / Richtung] mit aktiver Aufwértsfunktion

Wenn der Hilfs-Preset-Eingang auf 1 gesetzt ist und der Eingang IN auf 0 ist (die Funktion ist
gehemmt), werden die Ausgange nicht iberwacht und behalten ihre Werte bei.

HINWEIS: %HSCi . F wird ebenfalls auf 0 gesetzt. Der Preset-Eingang wird als %10 . 2 fir %HSCO

und/oder %10.5 fir ¥$HSC1 angegeben.

Betrieb

Die folgende Abbildung zeigt das Ablaufdiagramm des Zahimodus im Einzelwortmodus (im
Doppelwortmodus miissen die Variablen des Doppelwortmodus verwendet werden):

IA = Aufwértszahleingang
(Einzelsignal oder Phase 1)

Y

IN %HSCi

IB = (AUFWARTS-/ABWARTS-Flag

oder Phase 2)

%HSCIi.P

IPres = Preset-Eingang

S %HSCi

%I|Ca = Erfassungseingang
—.,

%HSCi.V lesen
Anweisung

%HSCi.80
Grenzwert

>1

Y |
v

%HSC-Zahler

%HSCi.U

Richtung des
Zéhlvorgangs

L 4

>1

Aktueller Wert

%HSCi.F
Uberlauf-
ausgang

%HSCi.V

Strom-
wert

iy

Y

Wert 0

%HSCi.81

Grenzwert
Wert 1

%HSCIi.R
oder

Y

Vergleich

.

al—

&

%HSCi.S
Bestétigen

%HSCi.C
Erfassungs-
wert

| %HSCIi.THO

%HSCi.TH1

%Q0.0.x
Reflex-
ausgang 0

%Q0.0.y
Reflex-
ausgang 1

HINWEIS: Reflexausgange werden unabhangig von der Zykluszeit der Steuerung verwaltet.
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Zeitdiagramm fir Zweiphasig [Impuls / Richtung]

Beispiel fir Reflexausgangskonfiguration:

Reflexausgang Wert < %HSC0.S0 %HSC0.S0 <= Wert < %HSCO0.S1 Wert >= %HSC0.S1

%Q0.2 0 0 1
%Q0.3 1 1 0
Zeitiagramm:

%HSCO.P =17
%HSCO0.S0 = 14

%HSCO.81=20 M @ @@eE ®n  ® (91 (1) (12)

. |

65535
20 /LI—IJ
17 1
.
14
J (
%HSCO.V 0

u - |
L L

JL
AL

%Q0.3 /‘TL/J A

(1) Der Eingang IN wird auf 1 gesetzt. Daraufhin startet der Abwartszahlmodus (%HSCO.U = 0, das heilt IB
= 1)

(2) Der aktuelle Wert erreicht 0, d. h. das Ausgangs-Flag F wird auf 1 gesetzt und %HSCO .V wird bei der
nachsten Zahlung auf 65535 gesetzt

(3) Anderung am 1B-Eingang, der Zahler befindet sich jetzt im Aufwartszahlmodus und%HSCO.U = 1
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(4) Der I1B-Eingang wird auf 1 gesetzt, d. h. der Zahler befindet sich jetzt im Abwartszahimodus und %HSCO .U
wird auf 0 gesetzt.

(5) Der Eingang S wird auf 1 gesetzt, wahrend der Abwartszahlvorgang lauft. %HSCO .V wird mit dem Preset-
Wert %HSCO.P = 17 initialisiert

(6) S wird auf 0 zurlickgesetzt und der Preset-Wert %HSCO . P wird in 20 geandert

(7) Der Eingang IN wird auf O gesetzt, sodass die Funktion gesperrt wird, ¥HSCO .V wird gehalten

(8) S wird auf 1 gesetzt, sodass der neue Preset-Wert ($HSCO.P = 20) berlicksichtigt wird und die Reflex-
Ausgange aktualisiert werden. Hinweis: Wenn ein Hilfs-Preset-Eingang anstelle von S verwendet wird,
werden die Reflexausgange nicht in Ubereinstimmung mit der Twido-Familie an Steuerungen aktualisiert.

(9) IN-Eingang wird auf 1 gesetzt und die Funktion startet erneut im Abwartszahimodus

(10) Der Schwellenwert %HSCO . S1 wird auf 17 eingestellt

(11) Wenn der Eingang S aktiv ist, wird der neue Schwellenwert S1 beim nachsten Zahlen zugelassen und
%HSCO.V wird auf 0 zurlickgesetzt

(12) Der aktuelle Wert %HSCO .V wird erfasst, also gilt ¥HSCO.C = 14

HINWEIS: %HSCO . R und %HSCO . S mussen auf TRUE eingestellt werden, damit die konfigurierten
Reflexausgange aktiv sind.

Zeitdiagramm fiir Zweiphasig [Quadratur X1], Zweiphasig [Quadratur X2], Zweiphasig
[Quadratur X4]

Ein physischer Geber stellt zwei um 90° verschobene Signale bereit, die dem Zahler das Zahlen
der Impulse und die Erkennung der Zahlrichtung erméglichen:

X1 1 Zahlung pro Geberzyklus

X2 2 Zahlungen pro Geberzyklus

X4 4 Zahlungen pro Geberzyklus

Zeitiagramm:
LS 0 I O I L
s Tl gLl Iyl s lefily
Quadraturxt | -1 | 0 | 1| 2 | 3 IENEHIEHER
Quadratur X2 | -1 10511215§4j5!61-7 16i5/4l3i2i1/0] 1 |

| | | | | | | |

-
s
iy
e
o

o
s
TS
=y
-
-

Quadratur X4 | -1 [o[1]2]3]4s[6]7]g[o ofs[7[s[s[4[[2[1]o] -1 ]

o
Yy
[a*)
[
S
N
w
[¥)
=
(=]

Z&hlrichtung \ Aufwértszahlen Abwartszahlen |

Quadratur X1 Wenn Kanal A Kanal B anfiihrt, dann wird der Zahler bei steigender Flanke an Kanal A
inkrementiert. Wenn hingegen Kanal B Kanal A vorangeht, dann wird der Zahler bei fallender Flanke an
Kanal A dekremeniert.

Quadratur X2 Der Zahler wird bei jeder Flanke an Kanal A inkrementiert oder dekrementiert, je nachdem,
welcher Kanal den anderen anfiihrt. In jedem Zyklus werden zwei Inkrementierungen bzw. Dekrementie-
rungen durchgeflhrt.
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Quadratur X4 Der Zahler wird bei jeder Flanke an den Kanélen A und B inkrementiert oder dekrementiert, je
nachdem, welcher Kanal den anderen anflhrt. In jedem Zyklus werden vier Inkrementierungen bzw.
Dekrementierungen durchgefihrt.

Zeitdiagramm flir Einphasig

Beispiel fur Reflexausgangskonfiguration:

Reflexausgang Wert < %HSC0.S0 %HSCO0.S0 <= Wert < %HSCO0.51 Wert >= %HSCO0.S1
%Q0. 2 0 1 0
%Q0.3 1 0 1
Zeitiagramm:
%HSCO.P =17
%HSC0.S0 = 14
%HSCO0.81 =20
me B @ ) ® O ®) © (10)

w

65535

20

17

14

%HSCO0.V 0 —’/

THO (A 7—//J b —//J —/J

TH1 /T_/ |—/ r_//_[

Q2 A /——/J I-//——/ —/J I——/ﬂ—
Q03 /——//] |-//——/ %//] r—/U
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(1) IN wird auf 1 gesetzt: Die Zahlfunktion wird aktiviert (AHSCO.U = 1 da %HSCO ein Aufwértszahler ist)

(2) %Q0.2 ( (Reflexausgang) und THO werden auf 1 gesetzt

(3) TH1 wird auf 1 gesetzt

(4) Der maximale Wert wurde erreicht, dementsprechend wird %HSCO .V beim nachsten Zahlvorgang auf 0
zuriickgesetzt und F wird auf 1 gesetzt

(5) S wird auf 1 gesetzt, der aktuelle Wert, %HSCO .V, wird auf 0 gesetzt

(6) Die aktuelle Funktion ist gesperrt, wahrend IN auf O gesetzt wird

(7) Wahrend die Funktion gesperrt ist, wird S auf 1 gesetzt und der aktuelle Wert wird auf 0 zuriickgesetzt.

(8) Anderung des Schwellenwerts von S1 auf 17

(9) S wird auf 1 gesetzt, sodass der neue Wert von S1 bei der ndchsten Z&hlung vergeben wird

(10) Der Erfassungseingang wird auf 1 gesetzt, somit gilt ¥4HSCO.C = 17
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Hochgeschwindigkeitszahler im Frequenzmesser-Modus

Einflhrung

Die Frequenzmessfunktion eines Hochgeschwindigkeitszahlers (High Speed Counter) dient

der Messung der Frequenz eines periodischen Signals in Hz am Eingang IA (Impulseingang Phase
A).

Der messbare Frequenzbereich reicht von 1 Hz bis 100 kHz mit einem Bereich von 0 bis
4294967295 im Doppelwortmodus.

Es kann zwischen 2 Zeitbasen gewahlt werden. Die Wahl erfolgt anhand des Objekts %HSC . T (

Zeitbasis):
Zeitbasis Genauigkeit Aktualisieren
100 ms 0,01 % fir 100 kHz 10 Mal pro Sekunde
10 % fir 100 Hz
1s 0,001 % fur 100 kHz 1 Mal pro Sekunde
10 % fir 10 Hz

Genauigkeitsmessung

Genauigkeit(%) = X %100

fIHz] TBIs]
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Funktionsweise

Diese Abbildung zeigt das Betriebsdiagramm des Frequenzmesser-Modus:

1A

Y

Zu messendes Signal

IN %HSCi

S %HSCi

Setzen Sie

den Wert
fur Strom auf 0

%HSCi. T

Wabhlen Sie
die Zeit-
-basis

D — T

%HSC-Zahler

N

Y

Aktueller Wert

%HSCi.F

L Uberlauf
-ausgang

%HSCi.V

. %HSCi.VD
Frequenz

gemessen

o

1000 ms [ 100 ms
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Zeitdiagramm
Dieses Zeitdiagramm ist ein Beispiel fir die Verwendung einer High Speed Counter-Funktion
im Frequenzmesser-Modus:

(1 @) ) 4) ®) 6)(7)

Wl L

. UL YL

\/

(1) Die erste Frequenzmessung startet mit einer steigenden Flanke des TB-Signals.

(2) %HSCO.V (oder %HSCO . VD) wird nach einer Periode gemal dem Wert TB aktualisiert.

(3) Die Eingange IN und S werden auf 1 gesetzt, folglich wird %HSCO .V (oder %HSCO . VD) auf 0 gesetzt.
(4) %HSCO.T wird auf 100 ms gesetzt, folglich wird die aktuelle Messung abgebrochen und eine neue

Messung gestartet.

(5) Der Eingang IN wird auf 0 gesetzt, folglich wird die Frequenzmessfunktion gesperrt und %HSCO .V (oder
%HSCO . VD) gehalten.

(6) S wird auf 1 gesetzt, folglich wird der Wert %HSCO .V (oder %HSCO . VD) auf 0 gesetzt.

(7) Swird auf 0 und IN auf 1 gesetzt, sodass die Messung mit der ndchsten steigenden Flanke des TB-Signals
startet.
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Teil Il

Erweiterte Ausgangsfunktionen fir Experten

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die erweiterten Ausgangsfunktionen flr Experten beschrieben.

Inhalt dieses Teils

Dieser Teil enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
4 Impuls (%PLS) 55
5 Impulsbreitenmodulation (%PWM) 65
6 Antrieb (%DRV) 73
7 Impulswellenausgang (%PTO) 105
8 Frequenzgenerator (%FREQGEN) 219
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Kapitel 4
Impuls (%PLS)

Verwendung der Pulse-Funktionsbausteine

Dieser Abschnitt enthalt Beschreibungen und Programmierrichtlinien fiir die Verwendung von
Pulse-Funktionsbausteinen.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Beschreibung 56
Funktionsbausteinkonfiguration 58
Programmierbeispiel 63
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Beschreibung

Einflhrung

Der Pulse-Funktionsbaustein m dient der Erzeugung von Rechtecksignalen.

Zwei Pulse-Funktionsbausteine sind am dedizierten Ausgangskanal %Q0 .0 oder %Q0 .1
verfligbar. Logische Steuerungen mit Relaisausgéngen fiir diese beiden Kanale werden vom
Pulse-Funktionsbaustein nicht unterstitzt. Weitere Informationen zu Eingangen und Ausgéangen
finden Sie im M221 Logic Controller - Hardwarehandbuch.

Der Pulse-Funktionsbaustein erlaubt nur eine einzelne Signalbreite bzw. einen Arbeitszyklus von
50 %.

Sie kénnen die Anzahl der Impulse oder den Zeitraum, wahrend dem die Impulsfolge ausgefuhrt
wird, begrenzen. Diese Einstellungen kénnen bei der Konfiguration vorgenommen und/oder vom
Programm aktualisiert werden.

Sie miissen den Pulse-Funktionsbaustein unter Konfiguration - Impulsgeneratoren
konfigurieren, bevor Sie eine Instanz des Funktionsbausteins verwenden kénnen. Weitere
Informationen finden Sie unter Konfigurieren des Impulsgenerators (siehe Modicon M221, Logic
Controller, Programmierhandbuch).

Die PLS-Funktion hat die folgenden Leistungsmerkmale:

Merkmal Wert
Anzahl der Kanale 2
Minimale Frequenz 1Hz
Maximale Frequenz 10000 Hz
Genauigkeit der Frequenz 1%
Abbildung
Die folgende Abbildung zeigt einen Funktionsbaustein Pulse:
IN QL
SINGLE

TB:1s

Preset: 1
R Dl
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Eingdnge

Der Pulse-Funktionsbaustein verfligt Uber folgende Eingénge:

Bezeichnung Beschreibung Wert

IN Freigeben Im Zustand 1 findet die Impulserzeugung am dedizierten
Ausgangskanal statt.
Im Zustand 0 wird der Ausgangskanal auf 0 gesetzt.

R Rucksetzen auf 0 Im Zustand 1 werden die Ausgange %PLS# .Q und
(optional) %PLSi .D auf 0 gesetzt.
Die Anzahl der im Zeitraum T erzeugten Impulse wird auf
0 gesetzt.
Ausgange

Der Funktionsbaustein Pul se verfugt Uber folgende Ausgange:

Bezeichnung Objekt Beschreibung Wert
Q %PLST.Q Generierung lauft Der Zustand 1 zeigt an, dass das Signal Pulse am
zweckbestimmt konfigurierten Ausgangskanal erzeugt
wird.
D %PLSi.D Generierung Im Zustand 1 ist die Signalerzeugung beendet. Die
abgeschlossen Anzahl der gewlinschten Impulse wurde erzeugt.
(optional)
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Funktionsbausteinkonfiguration

Uberblick

Anweisungen zur Konfiguration der Ressource Pulse Generator finden Sie unter Konfiguration
der Impulsgeneratoren (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch,).

Informationen zur Konfiguration der Ressource Pulse Generator als PLS-Funktion finden Sie
unter Impulskonfiguration (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch,).

Parameter

Der Pulse-Funktionsbaustein verfligt Uber folgende Parameter:

Parameter Beschreibung Wert
Verwendet Adresse Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird die Adresse derzeit in einem
verwendet Programm verwendet.
Adresse %PLSi Die Instanz-ID, wobei i einer Zahl zwischen 0 und der Gesamtanzahl
Pulse-Adresse | der mit der Steuerung verfligbaren Objekte entspricht. Die maximale
Anzahl der Pulse-Objekte kénnen Sie der Tabelle Maximale Anzahl
an Objekten (siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch) entnehmen.
Symbol Symbol Das diesem Objekt zugeordnete Symbol. Detaillierte Informationen
finden Sie unter Definition und Verwendung von Symbolen
(siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch,).
Preset Voreinstellung ® Zeitbasis =1s, %PLSi.P =1 oder 2
der Periode ® Zcitbasis = 10 ms, 1 <= %PLSi .P <= 200
(%PLSi .P) ® Zeitbasis = 1 ms, 1 <= %PLSi.P <= 2000
® Zeitbasis = 0,1 ms, 1 <= %PLSi .P <=20000
Anz. Impuls Anzahl Impulse | Um eine unbegrenzte Anzahl von Impulsen zu erzeugen, setzen Sie
(%PLSi -N, %PLS -N oder %PLS .ND auf 0.
%PLSi .ND)
Strom Stromausgang 0 oder 1.
(%PLSi -Q)
Fertig Signalerzeugung | Im Zustand 1 ist die Signalerzeugung beendet. Die Anzahl der
beendet gewulinschten Impulse wurde erzeugt. Wird zuriickgesetzt, wenn
(%PLS1 .D) einer der Eingange IN oder R auf 1 gesetzt wird.
Kommentar Kommentar Diesem Objekt kann ein optionaler Kommentar zugeordnet werden.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben Sie einen
Kommentar ein.
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Objekte

Der Pulse-Funktionsbaustein ist mit folgenden Objekten verknUpft:

Objekt Beschreibung | GroRe | Standardwert Bereich
(Bit)
%PLSH.P Preset-Wert 16 Preset (unter Preset %PLSi .P Zeitbasis
Konfiguration 1...20000 0,1 ms
Impulsgeneratoren)
1...2000 1ms
1...200 10 ms
1 oder 2 1 s (Standard)
%PLSi -N Anzahl Impulse | 16 0...32767
%PLS1.ND 32 0...2147483647
Verwendungsregeln

Die Ausgangssignalperiode T wird mit Preset und den Zeitbasis-Parametern wie
T = %PLSi .P x eingestellt.Zeitbasis.

Die nachstehende Tabelle enthalt den Bereich verfligbarer Perioden:

Zeitbasis Frequenz

0,1 ms 0,5 Hz...10000 Hz
1ms 0,5 Hz...1000 Hz
10 ms 0,5 Hz...100 Hz
1s 0,5Hz...1 Hz

Die Zeitbasis wird in Konfiguration - Impulsgeneratoren eingestellt und kann nicht geandert
werden. Detaillierte Informatinen finden Sie unter Konfiguration der Impulsgeneratoren
(siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch).

Wenn %PLSi .P:
e geandert wird, wird die Ausgangssignalperiode am Ende der aktuellen Periode geandert.
e auf 0 gesetzt wird, wird die Funktion zur Impulsgenerierung gestoppt.

e aulerhalb des Bereichs liegt, wird der Parameter auf 0 forciert und die Funktion zur Impulsge-
nerierung wird gestoppt.

Wenn %PLSH -N (bzw. %PLS1 -ND im Doppelwort-Modus):

e geandert wird, wird die Anzahl zu generierender Impulse bei der nédchsten Ausfiihrung der
Funktion zur Impulsgenerierung verwendet (%PLS#.D = 1 oder nach %PLSi .R = 1).

e auf 0 gesetzt wird, wird eine unbegrenzte Anzahl Impulse generiert.

e aufllerhalb des Bereichs liegt, wird der Parameter auf 0 forciert.
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Zeitdiagramm
Dieses Diagramm zeigt den zeitlichen Ablauf fir den Funktionsbaustein des Typs Pulse:

PLSO.N =4
(1) (2) (3) (4) (5)
IN I
N 0 1 2 3 4 0 1 2 3 4
%Q0.0 L - L_I L_I L_I
%PLS0.Q
%PLS.D
Ton t

(1) Der IN-Eingang wird auf 1 gesetzt, das Impulssignal wird am zweckbestimmten Ausgang (%QO0 - 0) erzeugt,
sodass %PLSi .Q auf 1 gesetzt wird.

(2) Die Anzahl der Impulse erreicht %PLSO .N (=4), der Ausgang (%PLSO . D) mit dem Flag ,Done* (Fertig) wird
auf 1 gesetzt und die Impulserzeugung wird angehalten (%PLS0.Q = 0).

(3) Der Eingang IN wird auf 1 gesetzt und %PLSO.D auf 0 zuriickgesetzt.

(4) Der Eingang IN wird auf 0 gesetzt, der Ausgangskanal wird auf 0 gesetzt und %PLS0.Q = 0 gibt an, dass
die Signalerzeugung nicht aktiv ist.

(5) %PLSO.D wird durch Setzen des Eingangs R auf 1 auf 0 gesetzt.
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Sonderfalle

Sonderfall

Beschreibung

Auswirkung eines Kaltstarts (%SO=TRUE)

® Impulsgenerierung wird gestoppt.
o \Wahrend der Steuerungsinitialisierung wird der Ausgang auf

0 zurlckgesetzt.

® Verhaltensweisen nach der Steuerungsinitialisierung:

O Wenn die Steuerung in den Status STOPPED
(GESTOPPT) wechselt, wird die Fehlerausweichstrategie
auf den Ausgang angewendet.

O Wenn die Steuerung in den Status RUNNING (IN
BETRIEB) wechselt, werden die Konfigurationsparameter
wiederhergestellt.

Auswirkung eines Warmstarts (%S1=TRUE)

® Impulsgenerierung wird gestoppt.
o \Wahrend der Steuerungsinitialisierung wird der Ausgang auf

0 zurlckgesetzt.

e Verhaltensweisen nach der Steuerungsinitialisierung:

O Wenn die Steuerung in den Status STOPPED
(GESTOPPT) wechselt, wird die Fehlerausweichstrategie
auf den Ausgang angewendet.

O Wenn die Steuerung in den Status RUNNING (LAUFT)
wechselt, werden die Konfigurationsparameter
wiederhergestellt. Die Anzahl der Impulse, die evtl. bereits

gesendet wurden, wird jedoch auf 0 zurl'.'lckgesetzt.(”

Auswirkung bei Steuerungsstopp

® Impulsgenerierung wird gestoppt.
o Das Fehlerausweichverhalten ist von der konfigurierten
Fehlerausweichstrategie abhangig:
O Wert beibehalten: Die Ausgénge werden auf 0
zuriickgesetzt.
O Fallback-Wert: die Ausgénge werden auf die
konfigurierten Fallback-Werte (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch) eingestellt.

Auswirkung einer Online-Anderung

Keine

Auswirkung eines Kurzschlusses oder von
Uberspannung auf einen Ausgang, der von einem
Pulse-Funktionsbaustein adressiert wird,
wahrend eine begrenzte Anzahl an Impulsen
generiert wird

® Impulsgenerierung wird gestoppt.

e Wenn der Kurzschluss oder die Uberspannung behoben ist,
fahrt die Impulsgenerierung bei der letzten Sequenz vor dem
Stopp fort.

(1) Wenn zum Zeitpunkt des Warmstart eine Impulsausgangsanweisung effektiv ist, berticksichtigt die
Impulsgenerierung beim Neustart der Steuerung nicht die Anzahl der Impulse, die vor dem Warmstart gesendet

wurden.
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A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEBSZUSTAND DES GERATS

e Verwenden Sie keinen Warmstartbefehl (¥S1=TRUE), wahrend ein PLS-Befehl aktiv ist.
e Wenn ein Warmstart nicht zu vermeiden ist, missen Sie alle Impulse berlcksichtigen, die vor

diesem Warmstart gesendet wurden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

zur Folge haben.
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Programmierbeispiel

Einflhrung
Der Pul se-Funktionsbaustein kann wie in diesem Programmierbeispiel gezeigt konfiguriert
werden.

Programmierung
Dieses Beispiel entspricht einem Pul se-Funktionsbaustein:

Programmbaustein | Anweisung

0 BLK %PLSO
LD %M1
IN
LD %MO
R
OUT_BLK
LD Q
ST %Q0.5
LD D
ST %M10
END_BLK

HINWEIS: Die Entsprechung in Kontaktplan finden Sie unter Umkehrbarkeit (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, — Bibliothekshandbuch zu Generischen Funktionen).
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Kapitel 5

Impulsbreitenmodulation (%PWM)

Verwendung der Funktionsbausteine des Typs Impulsbreitenmodulation

Dieser Abschnitt enthalt Beschreibungen und Programmierrichtlinien fiir die Verwendung von

Pulse Width Modulation-Funktionsbausteinen.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Beschreibung 66
Funktionsbausteinkonfiguration 68
Programmierbeispiel 72
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Beschreibung

Einflhrung

Der Pulse Width Modulation-Funktionsbaustein ~ & erzeugt ein moduliertes Wellensignal
am dedizierten Ausgangskanal, %Q0 .0 oder %QO0. 1, mit variabler Breite und folglich variablem
Arbeitszyklus.

Steuerungen mit Relaisausgangen fir diese beiden Kanale unterstiitzen diese Funktion nicht.

%PWMO verwendet den dedizierten Ausgang %Q0 .0, und %PMW1 verwendet den dedizierten
Ausgang %Q0. 1. Die Pulse-Funktionsbausteine %PLS kénnen auch zur Verwendung derselben
dedizierten Ausgange konfiguriert werden. Fir einen bestimmten dedizierten Ausgang kann
jeweils eine dieser zwei Funktionen konfiguriert werden, jedoch nicht beide.

Sie mussen den Pulse Width Modulation-Funktionsbaustein unter Konfiguration —
Impulsgeneratoren konfigurieren, bevor Sie eine Instanz des Funktionsbausteins verwenden.

Weitere Informationen finden Sie unter Konfigurieren des Impulsgenerators (siehe Modicon M221,
Logic Controller, Programmierhandbuch).

Die PWM-Funktion hat die folgenden Leistungsmerkmale:

Merkmal Wert

Anzahl der Kanéle 2

Minimale Frequenz 1Hz

Maximale Frequenz 10000 Hz

Genauigkeit der Frequenz 1%
Abbildung

Diese Abbildung zeigt den Pulse Width Modulation-Funktionsbaustein.

it ot
SPWMO

B:1ls

Preset 1
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Eingdnge

Der Pulse Width Modulation-Funktionsbaustein verfiigt iiber folgenden Eingang:
Bezeichnung Objekt Beschreibung Wertebereich
IN %PWMi . IN Freigeben Im Zustand 1 wird das Pulse Width Modulation-

Signal am Ausgangskanal erzeugt.
Im Zustand 0 wird der Ausgangskanal auf O gesetzt.
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Funktionsbausteinkonfiguration

Uberblick

Anweisungen zur Konfiguration der Ressource Pulse Generator finden Sie unter Konfiguration
der Impulsgeneratoren (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch,).

Anweisungen zur Konfiguration der Ressource Pulse Generator als PWM finden Sie unter

Konfiguration der Impulsweitenmodulation (siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch)).

Eigenschaften
Der Pulse Width Modulation-Funktionsbaustein hat die folgenden Eigenschaften:

Eigenschaft | Wert Beschreibung
Verwendet Aktiviertes/deaktiviertes Kontrollkastchen Gibt an, ob die Adresse verwendet wird.
Adresse %PWMi, wobei i 0 oder 1 ist. i ist der Bezeichner fir die Instanz. Die maximale

Anzahl der PWM-Objekte kdnnen Sie der Tabelle
Maximale Anzahl an Objekten (siehe Modicon
MZ221, Logic Controller, Programmierhandbuch)
entnehmen.

Symbol Benutzerdefinierter Text Das diesem Objekt zugeordnete Symbol. Detaillierte
Informationen finden Sie unter Definition und
Verwendung von Symbolen (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch).

Preset o %PWMi.P=1 wenn Zeitbasis=1 s Voreinstellung der Periode
o 1<=%PWMi .P<=100 wenn Zeitbasis=10 ms
o 1<=%PWMi .P<=1000 wenn Zeitbasis=1 ms
o 1<=%PWMi .P<=10000 wenn
Zeitbasis=0,1 ms
Arbeitszyklus | Von 0 bis 100 Der Arbeitszyklus wird durch das Objekt %PWMi .R
HINWEIS: Werte iiber 100 werden als gleich gesteuert und ist der Prozentsatz des Signals in
100 betracl.wtet. Zustand 1 inner'halb der Perioqe. Die Breite von
Zustand 1 (Tp) ist deshalb gleich:
TP = T x (%PWMi .R/100). Die Anwendung
schreibt den Wert fir %PWMi . R.
Kommentar | Benutzerdefinierter Text Ein mit diesem Objekt zu verknlpfender

Kommentar.

HINWEIS: Die Eigenschaften Anz.Impuls, Aktuell und Fertig, die in der Tabelle der Eigenschaften
von Impulsgeneratoren auf der Registerkarte Programmierung aufgefiihrt werden, sind fir die
PWM-Funktion nicht relevant.
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Objekte
Der Pulse Width Modulation-Funktionsbaustein ist mit folgenden Objekten verknUpft:

Objekt Beschreibung | GroRe | Standardwert Bereich
(Bit)
%PWMi . P Preset-Wert 16 Preset (unter Preset %PWMi .P Zeitbasis
Konfiguration - 1...10000 0,1 ms
Impulsgeneratoren)
1...1000 1ms
1...100 10 ms
1 1 s (Standard)
%PWMi .R Arbeitszyklus 16 0 0...100
(Ratio)

Wenn %PWMi - P:

e geandert wird, ist die Ausgangssignalperiode am Ende der aktuellen Periode betroffen.

e auf 0 gesetzt wird, wird die Funktion zur Impulsgenerierung gestoppt.

e aullerhalb des Bereichs liegt, wird der Parameter auf 0 forciert und die Funktion zur Impulsge-
nerierung wird gestoppt.

Wenn %PWMi .R:

e auf 0 gesetzt wird, wird die Funktion zur Impulsgenerierung gestoppt (Ausgang wird auf 0
gesetzt).

e auf 100 gesetzt wird, wird das Ausgangssignal auf 1 gesetzt.

e geandert wird, wird die Ausgangssignalverhaltnis am Ende der aktuellen Periode geandert.

e aulerhalb des Bereichs liegt, wird der Parameter auf 0 forciert.

Zeitbasis

Die Zeitbasis wird im Menu Konfiguration — Impulsgeneratoren festgelegt und kann nur auf der
Registerkarte Konfiguration geéndert werden. Detaillierte Informatinen finden Sie unter
Konfiguration der Impulsgeneratoren (siehe Modicon M221, Logic Confroller,
Programmierhandbuch).

Die Ausgangssignalperiode T wird mit Preset und den Zeitbasis-Parametern so eingestellt, dass
gilt: T = %PWMi . P x Zeitbasis.

Die nachstehende Tabelle zeigt den Bereich verfligbarer Perioden:

Zeitbasis Frequenz bereich
0,1 ms 1 Hz...10000 Hz
1ms 1 Hz...1000 Hz
10 ms 1 Hz...100 Hz
1s 1Hz...1Hz
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Zeitdiagramm

Dieses Diagramm veranschaulicht den Zeitablauf fir den Funktionsbaustein Pulse Width
Modulation:

O ) ®) 4)

80%

50%

20%
%PWMO.R —

%00 ) U

-y

Tp

T

(1) Das PWM-Verhaltnis (%PWMi .R) wird auf 20 % gesetzt, IN = 0, d. h. die Impulsgenerierung ist nicht
akdtiv.

(2) IN wird auf 1 gesetzt, so dass der PWM-Ausgang aktiviert wird.

(3) Die Programmierbreite (Tp) Anderungen mit %PWM.R

(4) IN wird auf 0 gesetzt, so dass die Funktion gesperrt istPWM
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Sonderfalle
Sonderfall Beschreibung
Auswirkung eines Kaltstarts ® Impulsgenerierung wird gestoppt.
(%SO=TRUE) o \Wahrend der Steuerungsinitialisierung wird der Ausgang auf 0
zuriickgesetzt.
e Verhaltensweisen nach der Steuerungsinitialisierung:

O Wenn die Steuerung in den Status STOPPED (GESTOPPT)
wechselt, wird die Fehlerausweichstrategie auf den Ausgang
angewendet.

O Wenn die Steuerung in den Status RUNNING (IN BETRIEB)
wechselt, werden die Konfigurationsparameter wiederhergestellt.

Auswirkung eines Warmstarts ® Impulsgenerierung wird gestoppt.
(%S1=TRUE) o Wahrend der Steuerungsinitialisierung wird der Ausgang auf 0
zuriickgesetzt.
® \Wenn die Steuerung nach der Initialisierung in den Status STOPPED

(GESTOPPT) wechselt, wird die Fehlerausweichstrategie auf den
Ausgang angewendet.

Auswirkung bei Steuerungsstopp

Impulsgenerierung wird gestoppt.

Das Fehlerausweichverhalten ist von der konfigurierten

Fehlerausweichstrategie abhangig:

O Wert beibehalten: Die Ausgange werden auf 0 zuriickgesetzt.

O Fallback-Wert: die Ausgange werden auf die konfigurierten
Fallback-Werte (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch) eingestellt.

Auswirkung einer Online-Anderung

Keine
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Programmierbeispiel

Einflhrung

Der Funktionsbaustein des Typs Pulse Width Modulation kann wie in diesem Programmier-
beispiel konfiguriert werden.

Programmierbeispiel
In diesem Beispiel gilt Folgendes:

Die Signalbreite wird vom Programm in Ubereinstimmung mit dem Status der Steuerungs-
eingange %10.0 und %10 .1 konfiguriert.

Die Zeitbasis wird auf 10 ms gesetzt.

Der Preset-Wert %PWMO . P wird auf 50 gesetzt, sodass das Schrittverhéltnis 2 % entspricht.
Die konfigurierbare Periode T ist gleich 500 ms.

Das Ergebnis ist:

Wenn %10.0 und %10.1 auf gesetzt werden, wird das %PWMO . R-Verhaltnis auf 20 % gesetzt

und die Lange des Signals im Zustand 1 ist: 20 % x 500 ms = 100 ms.

Werden %10.0 auf 1 und %10.1 auf 0 gesetzt, dann wird das %PWMO . R-Verhaltnis auf 50 %
gesetzt (Dauer 250 ms).

Werden %10.0 und %10.1 auf 1 gesetzt, dann wird das %PWMO . R-Verhéltnis auf 80 % gesetzt
(Dauer 400 ms).

Beispiele fir Pulse Width Modulation-Anweisungen:

Programmbaustein Anweisung

0

LDN  %10.0
ANDN %101
[%PWMO .R:=20]

LD  %l10.0
ANDN  %10.1
[%PWMO .R==50]

LD  %10.0
AND  %10.1
[%PWMO .R-=80]

BLK  %PWMO
LD  %l10.2
IN

END_BLK

HINWEIS: Die Entsprechung in Kontaktplan finden Sie unter Umkehrbarkeit (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, — Bibliothekshandbuch zu Generischen Funktionen).
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Kapitel 6
Antrieb (%DRV)

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Beschreibung 74
Zustand der Antriebe und Logiksteuerungen 76
Hinzufligen eines Antriebsfunktionsbausteins 79
Konfiguration des Funktionsbausteins 81
MC_Power_ATV: Aktivieren/Deaktivieren der Endstufe 82
MC_Jog_ATV: Jog-Modus starten 85
MC_MoveVel _ATV: Bewegung mit spezifischer Geschwindigkeit 88
MC_Stop_ATV: Stoppen der Bewegung 91
MC_ReadStatus_ATV: Lesen des Geratezustands 93
MC_ReadMotionState_ATV: Lesen des Bewegungszustands 96
MC_Reset_ATV: Bestatigen und Zuriicksetzen von Fehlern 99
Fehlercodes 101
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Beschreibung

Beschreibung

Durch Antriebsfunktionsbausteine |Dm‘lr kénnen Antriebsgeréate wie Altivar Regelantriebe durch

M221 Logic Controller gesteuert werden. Beispiel:

e Steuern der Geschwindigkeit eines durch einen ATV-Antrieb verwalteten Motors und kontinuier-
liches Aktualisieren

e Uberwachung des Zustands des ATV-Antriebs und Motors

e Verwalten von im ATV-Antrieb festgestellten Fehlern.

Kommunikationen finden Uber eine der folgenden Methoden statt.

e Konfiguration einer der seriellen Leitungen der Logiksteuerung als Modbus Serial-E/A-Scanner
(siehe Modicon M221, Logic Confroller, Programmierhandbuch) mit dem Modbus RTU-
Protokoll.

e Konfiguration des Ethernet-Ports als Modbus TCP 10Scanner.

Flgen Sie in EcoStruxure Machine Expert - Basic zunachst die erwiinschten ATV-Antriebsarten
zum Modbus Serial E/A-Scanner oder Modbus TCP 10Scanner hinzu. Dadurch werden
vordefinierte Kanale und Initialisierungsanfragen eingerichtet, die das Lesen und Schreiben von
Daten auf bestimmten Registern auf dem ATV-Antrieb ermdglichen, wie zum Beispiel:

e ETA-Statuswort

Erweitertes ETI-Statuswort

RFRD Aktuelle Geschwindigkeit (RPM)

DPO Fehlercode des letzten Fehlers

CMD-Steuerwort

Die Datenubertragung wird unter Verwendung des Modbus-Anfragetyps FC23 - Lesen/Schreiben
mehrerer Register ausgefiihrt. Dadurch kann das Programm beispielsweise mit einer einzelnen
Modbus-Anfrage von ETA-, ETI- und DP0-Registern lesen und ins CMD-Register schreiben.

Die folgenden Antriebsfunktionsbausteine firr Einzelachsen sind in der Registerkarte
Programmierung von EcoStruxure Machine Expert - Basic verfigbar:

Funktionsbaustein Beschreibung

MC_Power_ATV (siehe Seite 82) Aktiviert oder deaktiviert die Endstufe eines Gerats.

MC_Jog_ATV (siehe Seite 85) Startet den Jog-Betriebsmodus eines Gerats.

MC_MoveVel_ATV (siehe Seite 88) Spezifiziert die Zielgeschwindigkeit eines Gerats.

MC_Stop_ATV (siehe Seite 91) Stoppt die aktuelle Bewegung eines Geréts.

MC_ReadStatus_ATV (siehe Seite 93) | Gibt Zustandsinformationen eines Gerats wieder.

MC_ReadMotionState_ ATV Gibt Zustandsinformationen Uber die aktuelle Bewegung eines

(siehe Seite 96) Gerats wieder.

MC_Reset_ATV (siehe Seife 99) Setzt den Geratefehler hinsichtlich des Antriebzustands
(siehe Seite 76)zuriick und bestatigt die MC_Power_ATV
(siehe Seite 82)-Fehler.
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Es kénnen maximal 16 Instanzen jedes Antriebsfunktionsbausteins gleichzeitig in einem
Programm verwendet werden.

Wenn dem Modbus Serial E/A-Scanner oder dem Modbus TCP 10Scanner ein Gerat hinzugefiigt
wird, dann weist EcoStruxure Machine Expert - Basic dem Gerat unter Verwendung eines %DRV 7+
Objekts eine Achse zu, wobei 7 der Nummer des ATV-Antriebs entspricht. Sie missen jeden
Antriebsfunktionsbaustein, den Sie lhrem Programm hinzufligen, mit einer Achse verkniipfen; Sie
mussen also eine Verbindung zwischen dem Funktionsbaustein, der Achse und dem im Modbus
Serial E/A-Scanner oder Modbus TCP IOScanner definierten Zielgerat herstellen.
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Zustand der Antriebe und Logiksteuerungen

Antriebszustandsdiagramm

Der Antrieb befindet sich immer in einem der im Diagramm unten beschriebenen Zusténde. Die
Ausfiihrung eines Antriebsfunktionsbausteins oder das Auftreten eines Fehlers kdnnen einen
Zustandsubergang zur Folge haben:

Continuous
Motion

Stopping

Note 1
Errorstop  Je------

Note 6

Note 2
Disabled

Hinweis 1 Jeder Zustand, wenn ein Fehler auftritt.

Hinweis 2 Jeder Zustand (wenn kein ErrorAxis), wenn %MC_Power_ATV.status 0 ist.

Hinweis 3 Ubergang vom Zustand ErrorStop zum Zustand Disabled, nur wenn %MC_Reset_ATV.Done =
1 und %MC_Power_ATV.status = 0.

Hinweis 4: Ubergang vom Zustand ErrorStop zum Zustand Standsti I 1, nur wenn
%MC_Reset_ATV.Done =1, %MC_Power_ATV_Enable = 1 und %MC_Power_ATV_Status = 1.

Hinweis 5 Ubergang vom Zustand DISABLED zum Zustand Standsti I I, nur wenn
%MC_Power_ATV.Enable = 1 und %MC_Power_ATV.Status = 1.

Hinweis 6 Ubergang vom Zustand Stopping zum Zustand Standsti I 1, nur wenn %MC_Stop_ATV.Done =
1 und ¥MC_Stop._ATV.Execute = 0.

z
2
o
o

Note 4

Standstill
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Die nachstehende Tabelle beschreibt die Antriebszustande:

Zustand

Beschreibung

Disabled

Ausgangszustand. Der Antrieb befindet sich nicht in einem Betriebszustand oder
Fehlerzustand.

Standstill

Der Antrieb befindet sich in einem Betriebszustand (ETA = 16#xx37) und Velocity =0
(RFRD = 0).

ErrorStop Der Antrieb befindet sich in einem Fehlerzustand (ETA = 16#xxx8)

Continuous | Der Antrieb befindet sich in einem Betriebszustand (ETA = 16#xx37) und Velocity * 0
motion (RFRD % 0).

Stopping Funktionsbaustein MC_Stop_ATV wird ausgefiihrt.

Der Funktionsbaustein MC_ReadStatus_ATV (siehe Seife 93)kann zum Lesen des ATV-Antriebs
verwendet werden.

Zustandsiibergénge der Logiksteuerungen

Die folgende Tabelle beschreibt wie Antriebsfunktionsbausteine durch Anderungen der
Logiksteuerungszustande beeinflusst werden:

Zustand der Logiksteuerung | Einfluss auf Antriebsfunktionsbausteine

RUNNING

Antriebsfunktionsbausteine werden normalerweise gemaf der Benutzerlogik
ausgefihrt.

STOPPED

Die konfigurierten Antriebsachsen werden gestoppt, wenn die Steuerung in
den STOPPED-Zustand ubergeht, es sei denn, die Option
Fehlerausweichverhalten ist auf Werte beibehalten eingestellt.

Wenn die Option Fehlerausweichverhalten auf Fehlerausweichwerte
eingestellt ist, dann wird der Befehl 0x00 zum ATV-Antrieb gesendet, was zu
einem Switch on Disabled (NST)-Zustand fiihrt. Wenn das
Fehlerausweichverhalten auf Werte beibehalten eingestellt ist, dann wird
keine MaRnahme ergriffen (der Befehl wird nicht geandert).

HALTED

Die konfigurierten Antriebsachsen werden gestoppt, wenn die Steuerung in
den HALTED-Zustand Ubergeht, es sei denn, die Option
Fehlerausweichverhalten ist auf Werte beibehalten eingestellt.

Wenn die Option Fehlerausweichverhalten auf Fehlerausweichwerte
eingestellt ist, dann wird der Befehl 0x00 zum ATV-Antrieb gesendet, was zu
einem Switch on Disabled (NST)-Zustand fiihrt. Wenn das
Fehlerausweichverhalten auf Werte beibehalten eingestellt ist, dann wird
keine MaRnahme ergriffen (der Befehl wird nicht geadndert).

POWERLESS, EMPTY Antriebsfunktionsbausteine werden nicht ausgefiihrt (der Modbus Serial E/A-

Scanner oder Modbus TCP |0Scanner wird gestoppt).
Dies ist auch der Fall, wenn die Anwendung in der Steuerung aktualisiert wird.
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HINWEIS: Falls sich die Steuerung im Zustand HALTED oder STOPPED befindet und die Option
Werte beibehalten ausgewanhlt ist, dann erhalt der Antrieb keine weiteren Befehle von der
Steuerung. Deswegen muss der Antrieb den geeigneten zu Gibernehmenden Zustand bestimmen.
Wenn Sie fir lhren Antrieb Werte beibehalten auswahlen, missen Sie dies in lhrer Gefahren- und
Risikoanalyse bezliglich méglicher Folgeschaden oder Gefahren berlicksichtigen

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Stellen Sie sicher, dass bei der Konzeption lhrer Maschine eine Risikoanalyse nach
EN/ISO 12100 durchgefiihrt und respektiert wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Hinzufligen eines Antriebsfunktionsbausteins

Voraussetzungen

Voraussetzungen fiir das Hinzufligen eines Antriebsfunktionsbausteins:

e Ein Modbus Serial E/A-Scanner oder Modbus TCP I0Scanner muss auf einer seriellen Leitung
oder im Ethernet-Netzwerk konfiguriert werden

e Die zu steuernden ATV-Antriebe miissen auf dem Modbus Serial E/A-Scanner oder dem
Modbus TCP I0Scanner hinzugefiigt und konfiguriert (siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch) werden.

Hinzufiigen eines Antriebsfunktionsbausteins
Gehen Sie wie folgt vor, um eine Instanz eines Antriebsfunktionsbausteins hinzuzufligen:

Schritt | Aktion

1 Wahlen Sie die Registerkarte Programmierung aus.

2 | Wahlen Sie Funktionsbausteine — Antrieb aus, wie in der folgenden Abbildung gezeigt:

2, 3+ 3- .._,J n/ 2 Ak e a (A [T O @) e B @

LD>IL & a I 1 — Neue POU Komm ‘E
Na Kommentar '+l" |

x

MC_Power_ ATV
MC_Jog_ATV
MC_MoveVel ATV
MC_Stop_ATV
MC_ReadStatus_ATV
MC_ReadMotionState_ ATV
MC_Reset ATV

Klicken Sie in den Programmbaustein, um den ausgewahlten Funktionsbaustein zu platzieren.

Verknipft die Eingdnge/Ausgange des Funktionsbausteins.
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Entfernen eines Funktionsbausteins
Gehen Sie wie folgt vor, um eine Instanz eines Antriebsfunktionsbausteins zu entfernen:

Schritt | Aktion

1 Klicken Sie auf der Registerkarte Programmierung auf die Instanz des Funktionsbausteins.

2 | Dricken Sie Entf, um den ausgewahlten Funktionsbaustein zu I6schen.
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Konfiguration des Funktionsbausteins

Konfigurieren von Antriebsobjekten

Jeder Antriebsfunktionsbaustein ist mit einem Antriebsobjekt (%DRV) verknupft. Zur Anzeige einer
Liste der konfigurierten Antriebsobjekte:

Schritt Aktion
1 Wahlen Sie die Registerkarte Programmieren - Tools aus und klicken Sie auf Antriebsobjekte —
Antrieb, um die Eigenschaften der Antriebsobjekte anzuzeigen.
Antriebseigenschaften
Venvendet | Adresse Symbol Kommentar
> m  %DRVO ATVA2
%DRV1 ATV12_1
%DRV2 ATV12_3
%DRV3 ATV320
%DRV4 ATV340
%DRV5 Allgemeines
2 Aktualisieren Sie die Eigenschaften wie erfordert und klicken Sie auf Anwenden

Antriebsfunktionsbausteine haben die folgenden Eigenschaften:

Parameter | Veranderbar | Wert Standardwert | Beschreibung

Verwendet | Nein True/False | False Gibt an, ob das Antriebsobjekt im Programm
verwendet wird.

Adresse Nein %DRVN %DRVNn Die Adresse des Antriebsobjekts, wobei n der

Objektnummer entspricht.

Symbol Ja - - Hiermit kann ein Symbol angegeben werden, das
mit dem Antriebsobjekt verknipft werden soll.
Klicken Sie doppelt auf die Zelle, um ein Symbol zu
definieren oder bearbeiten.

Kommentar | Ja - - Hiermit kann ein Kommentar angegeben werden,
der mit dem Antriebsobjekt verkniipft werden soll.
Klicken Sie doppelt auf die Zelle, um einen
Kommentar zu definieren oder bearbeiten.

EIO0000003307 09/2020 81



ATV-Funktionsbausteine

MC_Power_ATV: Aktivieren/Deaktivieren der Endstufe

Beschreibung

Der Funktionsbaustein aktiviert oder deaktiviert die Endstufe des Antriebs.

Eine steigende Flanke des Eingangs Enabl e aktiviert die Endstufe. Sobald die Endstufe aktiviert
ist, wird der Ausgang Status auf 1 gesetzt.

Eine fallende Flanke des Eingangs Enable deaktiviert die Endstufe (Shutdown-Befehl ohne
Error). Sobald die Endstufe deaktiviert ist, wird der Ausgang Status zurlick auf O gesetzt.

Wenn das interne Zustandsregister ETA des ATV-Antriebs vor dem Uberschreiten des Timeout-
Werts keinen Betriebszustand erreicht hat, wird ein Timeout Error generiert. Die Timeout-Zeit
ist entweder das Vierfache der Kanalzykluszeit oder 10 Sekunden, je nachdem, welcher Wert
groRer ist. Es ist eine Dauer von minimal 10 Sekunden erforderlich, damit der Antrieb reagieren
kann.

Wenn wahrend der Ausfiihrung des Funktionsbausteins Fehler erkannt werden, wird der Ausgang
Error auf 1 gesetzt. Dies fuhrt zu einem Shutdown-Befehl (CMD = 16#0006) zum Deaktiveren
des ATV-Antriebs (Ready to switch on-Zustand, ETA = 16#xx21).

Wenn ein Fehler auftritt, kann die Endstufe nur durch eine erfolgreiche Ausfiihrung des Funktions-
bausteins MC_Reset_ATV (siehe Seite 99) wiederhergestellt werden.

Grafische Darstellung

_| Enable Status|

MC_POWER_ATVD
IN  Axiz= D

OUT Errorld: 0 (Mo error)

g

Error|
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Eingdnge
In dieser Tabelle werden die Eingédnge des Funktionsbausteins beschrieben:
Bezeichnung | Objekt Initialwert | Beschreibung
Enable - 0 Wird auf 1 gesetzt, um die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins zu starten und die Endstufe zu
aktivieren.
Wird auf 0 gesetzt, um die Ausfliihrung des
Funktionsbausteins anzuhalten und die Endstufe zu
deaktivieren.
Axis %MC_POWER_ATVi .AXIS - Bezeichner der Achse (%DRVO bis %DRV15), tiber der
wobei ,i* einem Wert von 0 bis 15 der Funktionsbaustein ausgefiihrt werden soll.
entspricht

Ausgénge

In dieser Tabelle werden die Ausgéange des Funktionsbausteins beschrieben:

entspricht

Bezeichnung Objekt Initialwert Value
Status %MC_POWER_ATVi .STATUS 0 Standardwert: 0
wobei ,i“ einem Wert von 0 bis 15 o 0: Endstufe ist deaktiviert.
entspricht o 1: Endstufe ist aktiviert.
Wird auf 1 gesetzt, wenn der ATV-Antrieb einen
Betriebszustand erreicht (ETA = 16#xx37)
Error %MC_POWER_ATVi .ERROR 0 Auf 0 gesetzt, wenn kein Fehler erkannt wurde.
wobei ,i“ einem Wert von 0 bis 15 Auf 1 gesetzt, wenn wahrend der Ausfiihrung ein
entspricht Fehler auftritt. Die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins ist beendet. Das Errorld-
Ausgangsobjekt gibt die Ursache des Fehlers an.
Errorid %MC_POWER_ATVi .ERRORID 0 (Kein Vom Funktionsbaustein angegebener
wobei ,i“ einem Wert von 0 bis 15 | Fehler) Fehlercode, wenn der Ausgang Error auf 1

gesetzt ist.

Fir weitere Informationen zu Fehlern, siehe
Fehlercodes (siehe Seite 101).

Bereich: 0 bis 65535
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Parameter
Klicken Sie doppelt auf den Funktionsbaustein, um die Funktionsbausteinsparameter anzuzeigen.
Der MC_Power_ATV-Funktionsbaustein verfligt Uber folgende Parameter:

Parameter Wert Beschreibung

Verwendet Adresse verwendet | Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird die Adresse derzeit in
einem Programm verwendet.

Adresse %MC_Power_ATVi | Die Instanz-ID, wobei i einer Zahl zwischen 0 und der

Gesamtanzahl der mit der Steuerung verfiigbaren Objekte
entspricht. Die maximale Anzahl der Antriebsobjekte kénnen Sie
der Tabelle Maximale Anzahl an Objekten (siehe Modicon M221,
Logic Controller, Programmierhandbuch) entnehmen.

Symbol Symbol Das diesem Objekt zugeordnete Symbol. Detaillierte
Informationen finden Sie unter Definition und Verwendung von
Symbolen (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,

Betriebshandbuch).
Achse %DRVn, wobei n Waéhlen Sie die Achse (Antriebsobjektinstanz) aus, fir die der
einem Wert von 0 | Funktionsbaustein ausgefiihrt wird.
bis 15 entspricht Das Antriebsobjekt muss zuvor auf dem
Keine Modbus TCP I0Scanner oder Modbus Serial-E/A-Scanner

(siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch)
konfiguriert werden.

Kommentar Kommentar Diesem Objekt kann ein optionaler Kommentar zugeordnet
werden.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben Sie einen
Kommentar ein.

Aktualisieren Sie die Parameter wie erfordert und klicken Sie auf Anwenden
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MC_Jog_ATV: Jog-Modus starten

Beschreibung
Der Funktionsbaustein Jog startet den Betriebsmodus. Eine Jog-Operation befiehlt dem Gerét sich
mit einer spezifischen Geschwindigkeit vorwarts oder rickwarts zu bewegen.
Wenn der Funktionsbaustein MC_MoveVel_ATV (siehe Seife 88) oder MC_Stop_ATV
(siehe Seite 97)wahrend der Ausfiihrung des Funktionsbausteins aktiviert ist (Busy-Ausgang auf
1 gesetzt), dann befiehlt der Funktionsbaustein MC_Jog_ATV die Bewegung. Der Ausgang Busy
wird auf 0 zuriickgesetzt und der Ausgang CmdAborted wird auf 1 gesetzt.

Wenn eine Jog-Operation ausgefiihrt wird, dann wird eine Anderung des Geschwindigkeitswerts
(Vel) nur beim Erkennen einer fallenden/steigenden Flanke am Eingang Forward oder
Backward angewandt.

Wenn der Ausgang Error oder CmdAborted auf 1 gesetzt ist, dann miissen die Eingange Forward
und Backward erst auf 0 zurlickgesetzt werden und eine neue steigende Flanke muss am
Eingang Forward und/oder Backward angewandt werden, um die Bewegung erneut zu starten.

Das Starten einer Jog-Operation wahrend der Funktionsbaustein MC_Stop_ATV (siehe Seite 917)
ausgefihrt wird, fihrt zu einem Stop Active Error. Das Starten einer Jog-Operation, wenn der
Antrieb nicht in einem Betriebszustand ist (ETA * 16#xx37), fiihrt zu einem Not Run Error.

Grafische Darstellung

Forward Done
n SEMC_IOG_ATVD I~
IN Vel
Ais: O
OUT Errord: 0 (Mo emor)
_| Backward Busy|
CmdAborted |
Error|
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Eingange
In dieser Tabelle werden die Eingadnge des Funktionsbausteins beschrieben:
Eingang Objekt Initialwert | Beschreibung
Forward - 0 Das Einstellen des Eingangs Forward oder Backward
Backward R 0 auf 1 startet die Jog-Bewegung.
Wenn die Eingange Forward und Backward beide auf
1 gesetzt sind, dann bleibt der Betriebsmodus aktiv, die
Jog-Bewegung wird angehalten und der Ausgang Busy
bleibt auf dem Wert 1.
Wenn die Eingdnge Forward und Backward beide auf
0 gesetzt werden, wird der Betriebsmodus beendet und
der Ausgang Done wird fir einen Zyklus auf 1 gesetzt.
Vel %MC_JOG_ATVi.VEL |0 Zielgeschwindigkeit fir den Betriebsmodus Jog, in
wobei ,i“ einem Wert Umdrehungen pro Minute (RPM).
von 0 bis 15 entspricht Wenn eine Jog-Operation ausgefihrt wird, dann wird
eine Anderung des Geschwindigkeitswerts Ve I nur beim
Erkennen einer fallenden/steigenden Flanke am
Eingang Forward oder Backward angewandt.
Bereich: -32768 bis 32767
Axis %MC_JOG_ATVi .AXIS |- Bezeichner der Achse (%DRVO bis %DRV15), tiber der der
wobei ,i“ einem Wert Funktionsbaustein ausgefiihrt werden soll.
von 0 bis 15 entspricht Die Achse muss zuerst in der Registerkarte
Konfiguration deklariert werden.
Ausgénge

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang

Ausgangsobjekt

Initialwert | Beschreibung

Done

%MC_JOG_ATVi .DONE

0

Wird firr einen Zyklus auf 1 gesetzt, wenn beide
Eingange Forward und Backward auf 0 gesetzt sind.
Wird auf 1 gesetzt, um anzuzeigen, dass der
Betriebsmodus Jog beendet wurde.

Busy

%MC_JOG_ATVi .BUSY

Wird auf 1 gesetzt, wenn:

® Jog wird ausgefiihrt (Forward = 1 oder Backward
= 1)

® Beide Eingadnge Forward und Backward werden
auf 1 gesetzt, was angibt, dass der Jog-
Betriebsmodus aktiv bleibt und die Job-Bewegung
angehalten wird.

CmdAborted

%MC_JOG_ATVi .CMDABORTED |0

Wird auf 1 gesetzt, wenn der Funktionsbaustein wegen
der Ausfiihrung eines anderen Befehls beendet wird.
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Ausgang Ausgangsobjekt

Initialwert | Beschreibung

Error %MC_JOG_ATVi .ERROR

0 Auf 0 gesetzt, wenn kein Fehler erkannt wurde. Auf 1
gesetzt, wenn wahrend der Ausflihrung ein Fehler
auftritt. Die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ist
beendet. Das Error 1d-Ausgangsobjekt gibt die
Ursache des Fehlers an.

Errorld %MC_JOG_ATVi.ERRORID

0 (Kein Vom Funktionsbaustein angegebener Fehlercode,
Fehler) wenn der Ausgang Error auf 1 gesetzt ist.

Fur weitere Informationen zu Fehlern, siehe
Fehlercodes (siehe Seite 101).

Bereich: 0 bis 65535

Parameter

Klicken Sie doppelt auf den Funktionsbaustein, um die Funktionsbausteinsparameter anzuzeigen.

Der MC_Jog_ATV-Funktionsbaustein verfiigt Giber folgende Parameter:

Parameter

Wert

Beschreibung

Verwendet

Adresse verwendet

Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird die Adresse derzeit in
einem Programm verwendet.

Adresse

%MC_Jog_ATVi

Die Instanz-ID, wobei i einer Zahl zwischen 0 und der
Gesamtanzahl der mit der Steuerung verfligbaren Objekte
entspricht. Die maximale Anzahl der Antriebsobjekte kdnnen Sie
der Tabelle Maximale Anzahl an Objekten (siehe Modicon M221,
Logic Controller, Programmierhandbuch) entnehmen.

Symbol

Symbol

Das diesem Objekt zugeordnete Symbol. Detaillierte
Informationen finden Sie unter Definition und Verwendung von
Symbolen (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch).

Achse

%DRVn, wobei n einem
Wert von 0 bis 15
entspricht

Keine

Wahlen Sie die Achse (Antriebsobjektinstanz) aus, fir die der
Funktionsbaustein ausgefiihrt wird.

Das Antriebsobjekt muss zuvor auf dem Modbus TCP 10Scanner
oder Modbus Serial-E/A-Scanner (siehe Modicon M221, Logic
Controller, Programmierhandbuch) konfiguriert werden.

Geschw.

Zielgeschwindigkeit

Geben Sie die Zielgeschwindigkeit fiir den Betriebsmodus Jog ein
und driicken Sie auf ,Eingabe“.

Standardwert: 0

Bereich: -32768 bis 32767

Kommentar

Kommentar

Diesem Objekt kann ein optionaler Kommentar zugeordnet
werden.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben Sie einen

Kommentar ein.

Aktualisieren Sie die Parameter wie erfordert und klicken Sie auf Anwenden
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MC_MoveVel_ATV: Bewegung mit spezifischer Geschwindigkeit

Beschreibung

Dieser Funktionsbaustein startet den Profile Velocity-Betriebsmodus mit einer spezifischen
Geschwindigkeit. Sobald die Endgeschwindigkeit erreicht ist, wird der Ausgang InVel auf 1
gesetzt.

Wenn der Funktionsbaustein MC_Jog_ATV (siehe Seife 85) oder MC_Stop_ATV (siehe Seite 97)
beim Ausflihren dieses Funktionsbausteins aktiviert ist (Busy-Ausflihrung auf 1 gesetzt), dann
befiehlt MC_MoveVel ATV die Bewegung. In diesem Fall wird der Ausgang Busy auf 0
zurlickgesetzt und der Ausgang CmdAborted wird auf 1 gesetzt.

Die Eingangswerte ContUpdate und Vel werden bei einer steigenden Flanke an Eingang
Execute angewandt.

Wenn einer der beiden Ausgénge Error oder CmdAborted von MC_MoveVel _ATV auf 1 gesetzt
ist, dann ist eine neue steigende Flanke an Execute notwendig, um die Bewegung
wiederaufzunehmen.

Das Starten dieses Funktionsbausteins wahrend der Funktionsbaustein MC_Stop_ATV
(siehe Seife 91) ausgefiihrt wird, fihrt zu einem Stop Active Error.

Das Starten dieses Funktionsbausteins, wenn der Antrieb nicht in einem Betriebszustand ist (ETA
* 16#xx37), fuhrt zu einem Not Run Error.

Grafische Darstellung

Execute InVel
. SEMC_MOVEVEL_ATVD I~
IN Vel
Az O
OUT Errorld: O (Mo error)
_|ContUpdate Busy|

CmdAborted |

Error|
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Eingdnge
In dieser Tabelle werden die Eingédnge des Funktionsbausteins beschrieben:
Eingang Objekt Initialwert | Beschreibung
Execute - 0 Zum Start der Ausfiihrung des Funktionsbausteins auf 1
setzen.
ContUpdate |- 0 Wird vor der Ausfilhrung des Funktionsbausteins auf 1
gesetzt, um die kontinuierliche Aktualisierung des Vel-
Parameterwerts zu aktivieren.
Vel %MC_MOVEVEL_ATVi . VEL 0 Zielgeschwindigkeit fiir den Betriebsmodus in Einheiten
wobei ,i“ einem Wert von 0 bis von Umdrehungen pro Minute (RPM).
15 entspricht Bereich: -32.768 bis 32.767. Ein negativer Wert forciert
die Bewegung in die entgegengesetzte Richtung.
Axis %MC_MOVEVEL_ATVi .AXIS - Bezeichner der Achse (%DRVO bis %DRV15), Giber der
wobei ,i“ einem Wert von 0 bis der Funktionsbaustein ausgefiihrt werden soll.
15 entspricht Die Achse muss zuerst in der Registerkarte
Konfiguration deklariert werden.
Ausgénge

In dieser Tabelle werden die Ausgéange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang

Objekt

Initialwert | Beschreibung

InVel

%MC_MOVEVEL_ATVi . INVEL

0

0 gibt an, dass die Zielgeschwindigkeit (Vel)
nicht erreicht wurde.

Wird auf 1 gesetzt, wenn die
Zielgeschwindigkeit (Vel) erreicht wurde.

Busy

%MC_MOVEVEL_ATVi .BUSY

Wird auf 1 gesetzt, wenn der Funktionsbaustein
ausgeflhrt wird.

Bleibt auf 1, selbst wenn die Zielgeschwindigkeit
erreicht wurde. Wird auf 0 gesetzt, wenn der
Funktionsbaustein gestoppt oder abgebrochen
wird.

CmdAborted

%MC_MOVEVEL_ATVi .CMDABORTED

Wird auf 1 gesetzt, wenn die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins wegen der Ausfiihrung
eines anderen Befehls beendet wurde.

Error

%MC_MOVEVEL_ATVi .ERROR

Auf 0 gesetzt, wenn kein Fehler erkannt wurde.
Auf 1 gesetzt, wenn wahrend der Ausfiihrung
ein Fehler auftritt. Die Ausfuhrung des
Funktionsbausteins ist beendet. Das Errorld-
Ausgangsobjekt gibt die Ursache des Fehlers
an.
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Ausgang Objekt Initialwert | Beschreibung
Errorld %MC_MOVEVEL_ATVi .ERRORID 0 (Kein Vom Funktionsbaustein angegebener
Fehler) Fehlercode, wenn der Ausgang Error auf 1
gesetzt ist.

Fir weitere Informationen zu Fehlern, siehe
Fehlercodes (siehe Seife 1017).
Bereich: 0 bis 65535

HINWEIS: Wenn der Geschwindigkeitsbefehl des ATV-Antriebs niedrig (< 10) ist, dann sind die
Parameter InVel und ConstantVel mdglicherweise ungiltig, da der Geschwindigkeitsbereich
des ATV-Antriebs selbst nicht akkurat sein kdnnte.

Parameter

Klicken Sie doppelt auf den Funktionsbaustein, um die Funktionsbausteinsparameter anzuzeigen.

Der MC_MovelVel _ATV-Funktionsbaustein verfligt (ber folgende Parameter:

Parameter

Wert

Beschreibung

Verwendet

Adresse verwendet

Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird die Adresse derzeit in einem
Programm verwendet.

Adresse

%MC_MovelVel _ATVi

Die Instanz-ID, wobei i einer Zahl zwischen 0 und der Gesamtanzahl
der mit der Steuerung verfligbaren Objekte entspricht. Die maximale
Anzahl der Antriebsobjekte kdnnen Sie der Tabelle Maximale Anzahl
an Objekten (siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch) entnehmen.

Symbol

Symbol

Das diesem Objekt zugeordnete Symbol. Detaillierte Informationen
finden Sie unter Definition und Verwendung von Symbolen
(siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch).

Achse

%DRVn, wobei n einem
Wert von 0 bis 15
entspricht

Keine

Wabhlen Sie die Achse (Antriebsobjektinstanz) aus, flr die der
Funktionsbaustein ausgefiihrt wird.

Das Antriebsobjekt muss zuvor auf dem Modbus TCP IOScanner
oder Modbus Serial-E/A-Scanner (siehe Modicon M221, Logic
Controller, Programmierhandbuch) konfiguriert werden.

Geschw.

Zielgeschwindigkeit

Geben Sie die Zielgeschwindigkeit fiir den Betriebsmodus ein und
driicken Sie auf ,Eingabe“.

Standardwert: 0

Bereich: -32.768 bis 32.767. Ein negativer Wert forciert die
Bewegung in die entgegengesetzte Richtung.

Kommentar

Kommentar

Diesem Objekt kann ein optionaler Kommentar zugeordnet werden.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben Sie einen
Kommentar ein.

Aktualisieren Sie die Parameter wie erfordert und klicken Sie auf Anwenden
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MC_Stop_ATV: Stoppen der Bewegung

Beschreibung
Dieser Funktionsbaustein stoppt die aktuelle Bewegung des spezifizierten Antriebs.

Antriebsspezifische Stop-Parameter, beispielsweise Verzdgerung, werden in der Konfigurationd
es Antriebs zur Verfligung gestellt.

Wenn dies durch eine steigende Flanke am Eingang Execute ausgeldst wird, dann wird jede
weitere Aktivitdt am Eingang Execute ignoriert, bis Done auf TRUE gesetzt wird. Die Ausflihrung
eines anderen Antriebsfunktionsbausteins wahrend MC_Stop_ATV beschéftigt ist, wird das Stop-
Verfahren nicht abbrechen—der Funktionsbaustein MC_Stop_ATYV bleibt beschaftigt und der
andere Funktionsbaustein endet mit einem Fehler.

Das Stop-Verfahren kann nur durch ein Deaktivieren der Endstufe unterbrochen werden oder

wenn ein Fehler auftritt (beispielsweise ATV Not Run -Fehler oder Modbus TCP I0Scanner-Fehler
oder Modus Serial E/A-Scannerfehler).

Grafische Darstellung

| Execute Done|

EMC_STOP_ATVD
IN  Axis: D
OUT Errorld: 0 (No error)

Busy|

Error|

Eingdnge
In dieser Tabelle werden die Eingange des Funktionsbausteins beschrieben:
Eingang | Objekt Initialwert | Beschreibung
Execute |- 0 Zum Start der Ausfiihrung des Funktionsbausteins auf 1 setzen.

Die Ausfilihrung eines anderen Bewegungsfunktionsbausteins ist
nicht moéglich, wenn der Ausgang Busy auf 1 gesetzt ist. In
diesem Fall wird der andere Funktionsbaustein einen Fehler

wiedergeben.
Axis %MC_STOP_ATVi .AXIS |- Bezeichner der Achse (%DRVO bis %DRV15), tiber der der
wobei i einem Wert von Funktionsbaustein ausgefiihrt werden soll.

0 bis 15 entspricht
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang | Ausgangsobjekt Initialwert | Beschreibung
Done %MC_STOP_ATVi .DONE 0 Wird auf 1 gesetzt, um anzuzeigen, dass der
Funktionsbaustein komplett ist.
Busy %MC_STOP_ATVi .BUSY 0 Wird auf 1 gesetzt, wenn der Funktionsbaustein mit der
Ausfiihrung startet.
Error %MC_STOP_ATVi -ERROR 0 Auf 0 gesetzt, wenn kein Fehler erkannt wurde. Auf 1
gesetzt, wenn wahrend der Ausfiihrung ein Fehler auftritt.
Die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ist beendet. Das
Errorld-Ausgangsobjekt gibt die Ursache des Fehlers an.
Errorld | %MC_STOP_ATVi.ERRORID |0 (Kein Vom Funktionsbaustein angegebener Fehlercode, wenn der
Fehler Ausgang Error auf 1 gesetzt ist.
Fur weitere Informationen zu Fehlern, siehe Fehlercodes
(siehe Seite 101).
Bereich: 0 bis 65535
Parameter

Klicken Sie doppelt auf den Funktionsbaustein, um die Funktionsbausteinsparameter anzuzeigen.

Der MC_Stop_ATV-Funktionsbaustein verfligt Uber folgende Parameter:

Parameter | Wert Beschreibung
Verwendet | Adresse verwendet | Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird die Adresse derzeit in einem Programm
verwendet.
Adresse %MC_Stop_ATVi | Die Instanz-ID, wobei i einer Zahl zwischen 0 und der Gesamtanzahl der mit der
Steuerung verfiigbaren Objekte entspricht. Die maximale Anzahl der
Antriebsobjekte kénnen Sie der Tabelle Maximale Anzahl an Objekten
(siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch) entnehmen.
Symbol Symbol Das diesem Objekt zugeordnete Symbol. Detaillierte Informationen finden Sie
unter Definition und Verwendung von Symbolen (siehe EcoStruxure Machine
Expert - Basic, Betriebshandbuch).
Achse %DRVn, wobei n Wahlen Sie die Achse (Antriebsobjektinstanz) aus, fiir die der Funktionsbaustein
einem Wert von 0 | ausgefihrt wird.
bis 15 entspricht Das Antriebsobjekt muss zuvor auf dem Modbus TCP I0OScanner oder Modbus
Keine Serial-E/A-Scanner (siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch) konfiguriert werden.
Kommentar | Kommentar Diesem Objekt kann ein optionaler Kommentar zugeordnet werden.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben Sie einen Kommentar ein.

Aktualisieren Sie die Parameter wie erfordert und klicken Sie auf Anwenden
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MC_ReadStatus_ATV: Lesen des Geratezustands

Beschreibung

Der Funktionsbaustein liest des Zustand des ATV-Antriebs.

Fir Details zu den Zustanden, siehe das Antriebszustandsdiagramm (siehe Seife 76).

Grafische Darstellung

_| Enable

F%MC_READSTATUS_ATVD
IN  Axiz 0

OUT Errorld: O (Mo error)

Valid |

ErrorStop |

Disabled |

Stopping |

Standstill |

ContMotion |

Error|

Eingénge

In dieser Tabelle werden die Eingéange des Funktionsbausteins beschrieben:

Bezeichnung | Objekt Initialwert | Beschreibung

Enable - 0 Zum Aktivieren des Funktionsbausteins auf 1 setzen.

Axis %MC_READSTATUS_ATVi .AXIS |- Bezeichner der Achse (%¥DRVO bis %DRV15), Gber der
wobei ,i“ einem Wert von 0 bis 15 der Funktionsbaustein ausgefiihrt werden soll.
entspricht
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Bezeichnung | Objekt Initialwert Beschreibung
vValid %MC_ READSATUS _ 0 Wird auf 1 gesetzt, wahrend der Funktionsbaustein ohne
ATVi.VALID Fehler ausgefiihrt wird.
ErrorStop %MC_ READSTATUS _ 0 Wird auf 1 gesetzt, wenn sich der ATV-Antrieb in einem
ATVi .ERRORSTOP Fehlerzustand (ETA = 16#xxx8) befindet.
Disabled %MC_ READSTATUS _ 0 Wird auf 1 gesetzt, wenn sich der ATV-Antrieb nicht in
ATVi .DISABLED einem Betriebszustand oder Fehlerzustand befindet.
Stopping %MC_ READSTATUS _ 0 Wird auf 1 gesetzt, wenn der Funktionsbaustein
ATVi.STOPPING MC_Stop_ATV ausgefihrt oder die Bewegung
angehalten wird.
Standstill |%MC_ READSTATUS _ 0 Wird auf 1 gesetzt, wenn sich der ATV-Antrieb in einem
ATVi.STANDSTILL Betriebszustand befindet und die Geschwindigkeit 0 ist
(ETA = 16#xx37 und RFRD = 0).
ContMotion |%MC_ READSTATUS _ 0 Wird auf 1 gesetzt, wenn sich der ATV-Antrieb in einem
ATVi.CONTMOTION Betriebszustand befindet und die Geschwindigkeit nicht 0
ist (ETA = 16#xx37 und RFRD % 0).
Error %MC_ READSTATUS _ 0 Auf 0 gesetzt, wenn kein Fehler erkannt wurde. Auf 1
ATVi.ERROR gesetzt, wenn wahrend der Ausflihrung ein Fehler auftritt.
Die Ausflihrung des Funktionsbausteins ist beendet. Das
Errorld-Ausgangsobjekt gibt die Ursache des Fehlers
an.
Errorld %MC_READSTATUS_ 0 (Kein Vom Funktionsbaustein angegebener Fehlercode, wenn
ATVi_ERRORID Fehler) der Ausgang Error auf 1 gesetzt ist.

Fir weitere Informationen zu Fehlern, siehe Fehlercodes
(siehe Seite 101).
Bereich: 0 bis 65535
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Parameter

Klicken Sie doppelt auf den Funktionsbaustein, um die Funktionsbausteinsparameter anzuzeigen.

Der MC_ReadStatus_ATV-Funktionsbaustein verfiigt Giber folgende Parameter:

Parameter

Wert

Beschreibung

Verwendet

Adresse verwendet

Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird die Adresse derzeit in
einem Programm verwendet.

Adresse

%MC_ReadStatus_ATVi

Die Instanz-ID, wobei i einer Zahl zwischen 0 und der
Gesamtanzahl der mit der Steuerung verfligbaren Objekte
entspricht. Die maximale Anzahl der Antriebsobjekte kdnnen Sie
der Tabelle Maximale Anzahl an Objekten (siehe Modicon
MZ221, Logic Controller, Programmierhandbuch) entnehmen.

Symbol

Symbol

Das diesem Objekt zugeordnete Symbol. Detaillierte
Informationen finden Sie unter Definition und Verwendung von
Symbolen (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch).

Achse

%DRVn, wobei n einem
Wert von 0 bis 15 entspricht
Keine

Wahlen Sie die Achse (Antriebsobjektinstanz) aus, fiir die der
Funktionsbaustein ausgefiihrt wird.

Das Antriebsobjekt muss zuvor auf dem

Modbus TCP I0Scanner oder Modbus Serial-E/A-Scanner
(siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch)
konfiguriert werden.

Kommentar

Kommentar

Diesem Objekt kann ein optionaler Kommentar zugeordnet
werden.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben Sie einen
Kommentar ein.

Aktualisieren Sie die Parameter wie erfordert und klicken Sie auf Anwenden
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MC_ReadMotionState_ATV: Lesen des Bewegungszustands

Beschreibung

Dieser Funktionsbaustein gibt Zustandsinformationen Gber die vom ATV-Antrieb gelesene
Bewegung wieder.

Grafische Darstellung

Eingénge

_| Enable

HEMC_READMOTIONSTATE_ATVD
N Axi= 0
ouT Acualvel: 0

AxisErrorld: MoErmor
Errorld: O (Mo error)

ConstantVel |

Accelerating |

Decelerating |

Valid |

Error|

In dieser Tabelle werden die Eingange des Funktionsbausteins beschrieben:

wobei ,i* einem Wert von 0 bis 15
entspricht.

Eingang | Objekt Initialwert | Beschreibung

Enable |- 0 Zum Start der Ausfiihrung des Funktionsbausteins
auf 1 setzen.

AXis %MC_READMOT IONSTATE_ATVi .AXIS | - Bezeichner der Achse (%DRVO bis %DRV15), tber

der der Funktionsbaustein ausgefiihrt werden soll.
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgéange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Objekt Initialwert | Beschreibung
valid %MC_ READMOTIONSTATE _ 0 Wird auf 1 gesetzt, wahrend der
ATVi.VALID Funktionsbaustein ohne Fehler ausgefuhrt
wird.
ConstantVel %MC_ READMOTIONSTATE _ 0 Wird auf 1 gesetzt, wenn eine Bewegung
ATVi .CONSTANTVEL mit konstanter Geschwindigkeit ausgefuhrt
wird (ETA-Register)
Accelerating %MC_ READMOTIONSTATE _ 0 Wird auf 1 gesetzt, wenn der Motor
ATVi .ACCELERATING beschleunigt wird (ETI-Register).
Decelerating %MC_ READMOTIONSTATE _ 0 Wird auf 1 gesetzt, wenn der Motor
ATVi .DECELERATING verlangsamt wird (ETI-Register).
Error %MC_ READMOTIONSTATE _ 0 Auf 0 gesetzt, wenn kein Fehler erkannt
ATVi .ERROR wurde. Auf 1 gesetzt, wenn wahrend der
Ausfihrung ein Fehler auftritt. Die
Ausfiihrung des Funktionsbausteins ist
beendet. Das Error 1 d-Ausgangsobjekt
gibt die Ursache des Fehlers an.
ActualVel %MC_READMOTIONSTATE_ 0 Die vom ATV-Antrieb wiedergegebene
ATVi .ACTUALVEL Geschwindigkeit (RFRD-Register).
Bereich: -32768 bis 32767
AxisErrorld %MC_READMOT IONSTATE_ 0 Der vom ATV-Antrieb wiedergegebene
ATVi .AXISERRORID Bezeichner des Achsenfehlers (DPO-
Register). Wenn sich der Antrieb in einem
Fehlerzustand befindet, tritt ein
Achsenfehler auf.
Wird auf 0 gesetzt, wenn sich der Antrieb
nicht in einem Fehlerzustand (ETA-
Register * 16#xxx8) befindet
Fir weitere Informationen zu
Achsenfehlern, siehe AxisErrorld
Fehlercodes (siehe Seite 107).
Bereich: -32768 bis 32767
Errorid %MC_READMOTIONSTATE_ Kein Vom Funktionsbaustein angegebener
ATVi .ERRORID Fehler Fehlercode, wenn der Ausgang Error auf
(nOF) 1 gesetzt ist.

Fir weitere Informationen zu Fehlern, siehe
Fehlercodes (siehe Seite 101).
Bereich: 0 bis 65535

HINWEIS: Wenn der Geschwindigkeitsbefehl des ATV-Antriebs niedrig (< 10) ist, dann sind die
Parameter InVel und ConstantVel moglicherweise ungultig, da der Geschwindigkeitsbereich
des ATV-Antriebs selbst nicht akkurat sein kdnnte.
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Parameter
Klicken Sie doppelt auf den Funktionsbaustein, um die Funktionsbausteinsparameter anzuzeigen.
Der MC_ReadMotionState_ATV-Funktionsbaustein verfligt Gber folgende Parameter:

Parameter Wert Beschreibung

Verwendet Adresse verwendet Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird die Adresse
derzeit in einem Programm verwendet.

Adresse %MC_ReadMotionState_ATVi | Die Instanz-ID, wobei i einer Zahl zwischen 0 und der

Gesamtanzahl der mit der Steuerung verfligbaren
Objekte entspricht. Die maximale Anzahl der
Antriebsobjekte konnen Sie der Tabelle Maximale Anzahl
an Objekten (siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch) entnehmen.

Symbol Symbol Das diesem Objekt zugeordnete Symbol. Detaillierte
Informationen finden Sie unter Definition und
Verwendung von Symbolen (siehe EcoStruxure Machine
Expert - Basic, Betriebshandbuch).

Achse %DRVn, wobei n einem Wert von | Wahlen Sie die Achse (Antriebsobjektinstanz) aus, fiir die
0 bis 15 entspricht der Funktionsbaustein ausgefihrt wird.
Keine Das Antriebsobjekt muss zuvor auf dem

Modbus TCP IOScanner oder Modbus Serial-E/A-
Scanner (siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch) konfiguriert werden.

Kommentar | Kommentar Diesem Objekt kann ein optionaler Kommentar
zugeordnet werden.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben
Sie einen Kommentar ein.

Aktualisieren Sie die Parameter wie erfordert und klicken Sie auf Anwenden
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MC_Reset_ATV: Bestétigen und Zuriicksetzen von Fehlern

Beschreibung

Dieser Funktionsbaustein wird verwendet, um einen Fehler zu bestatigen und die Fehlerbedingung
auf dem Antrieb zu reinitialisieren. Weitere Informationen finden Sie im Antriebszustands-
diagramm (siehe Seife 76).

Grafische Darstellung

Execute Done
- %MC_RESET_ATVO —

N Acds: O
OUT Errord: O (Mo error)

Busy|

Error

Eingédnge
In dieser Tabelle werden die Eingédnge des Funktionsbausteins beschrieben:
Bezeichnung | Objekt Initialwert | Beschreibung
Execute - 0 Zum Start der Ausfiihrung des Funktionsbausteins auf
1 setzen.
Axis %MC_RESET_ATVi .AXIS - Bezeichner der Achse (%DRVO bis %DRV15), Gber der
wobei ,i“ einem Wert von 0 bis der Funktionsbaustein ausgefiihrt werden soll.
15 entspricht.

Ausgénge
In dieser Tabelle werden die Ausgénge des Funktionsbausteins beschrieben:
Ausgang | Ausgangsobjekt Initialwert | Beschreibung
Done %MC_RESET_ATVi .DONE 0 Wird auf 1 gesetzt, wenn Reset ohne Fehler beendet
wurde.
Busy %MC_RESET_ATVi .BUSY 0 Wird auf 1 gesetzt, wenn der Funktionsbaustein mit der
Ausfihrung startet.
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Ausgang | Ausgangsobjekt

Initialwert | Beschreibung

Error %MC_RESET_ATVi .ERROR

0 Wird auf 1 gesetzt, wenn das Gerat nach Uberschreitung
des Timeouts im Fehlerzustand verbleibt. Die Timeout-Zeit
ist entweder das Vierfache der Kanalzykluszeit oder 200
ms, je nachdem, welcher Wert gréRer ist. Es ist eine Dauer
von minimal 200 ms erforderlich, damit der Antrieb
reagieren kann.

Fur Informationen zur Konfiguration der Kanalzykluszeit,
siehe Konfigurieren der Kanale (siehe Modicon M221, Logic
Controller, Programmierhandbuch).

Errorld | %MC_RESET_ATVi.ERRORID

0 (Kein Vom Funktionsbaustein angegebener Fehlercode, wenn
Fehler) der Ausgang Error auf 1 gesetzt ist.

Fir weitere Informationen zu Fehlern, siehe Fehlercodes
(siehe Seite 101).

Bereich: 0 bis 65535

Parameter

Klicken Sie doppelt auf den Funktionsbaustein, um die Funktionsbausteinsparameter anzuzeigen.

Der MC_Reset_ATV-Funktionsbaustein verfligt GUber folgende Parameter:

Parameter | Wert Beschreibung
Verwendet | Adresse verwendet Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird die Adresse derzeit in einem
Programm verwendet.
Adresse %MC_Reset_ATVi Die Instanz-ID, wobei i einer Zahl zwischen 0 und der Gesamtanzahl
der mit der Steuerung verfuigbaren Objekte entspricht. Die maximale
Anzahl der Antriebsobjekte kénnen Sie der Tabelle Maximale Anzahl
an Objekten (siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch) entnehmen.
Symbol Symbol Das diesem Objekt zugeordnete Symbol. Detaillierte Informationen
finden Sie unter Definition und Verwendung von Symbolen
(siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch,).
Achse %DRVn, wobei n Waébhlen Sie die Achse (Antriebsobjektinstanz) aus, fiir die der
einem Wert von 0 bis | Funktionsbaustein ausgefiihrt wird.
15 entspricht Das Antriebsobjekt muss zuvor auf dem Modbus TCP IOScanner oder
Keine Modbus Serial-E/A-Scanner (siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch) konfiguriert werden.
Kommentar | Kommentar Diesem Objekt kann ein optionaler Kommentar zugeordnet werden.
Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben Sie einen
Kommentar ein.

Aktualisieren Sie die Parameter wie erfordert und klicken Sie auf Anwenden
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Fehlercodes

Fehlerld Fehlercodes

In dieser Tabelle werden die méglichen Fehlercodes der Funktionsbausteine aufgelistet:

Wert Name Beschreibung

0 Kein Fehler Kein Fehler erkannt.

1 E/A-Scanner-Fehler Fehler auf E/A-Scanner erkannt (1),

2 ATV befindet sich im Der ATV-Antrieb befindet sich in einem Fehlerzustand

Fehlerzustand (ETA = 16#xxx8).

3 Timeout-Fehler Eine Zeitliberschreitung (Timeout) ist eingetreten
bevor der MC_Power_ATV-Funktionsbaustein den
richtigen Zustand vom Antrieb empfangen hat.

Ungdltiger ATV-Zustand Der ATV-Antrieb hat einen ungultigen ETA-Wert.

Reset-Fehler Der MC_Reset_ATV-Funktionsbaustein wird
angefragt, wahrend sich der ATV-Antrieb in einem
Fehlerzustand befindet.

6 Fehler: Stop-Modus aktiv Der Funktionsbaustein MC_Jog_ATV oder
MV_MoveVelocity_ ATV wird angefragt, wahrend
MC_Stop aktiv ist.

7 Fehler: ATV nicht in Run-Modus Der Funktionsbaustein MC_Jog_ATV oder
MV_MoveVelocity_ ATV wird angefragt, wahrend der
ATV-Antrieb nicht betriebsbereit ist.

8 Fehler: Ungiiltiger AxisRef- AxisRef-Eingang %DRV des Funktionsbausteins ist

Parameter ungliltig (nicht in der Modbus TCP I0Scanner- oder
Modbus Serial E/A-Scannerkonfiguration
(siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch) enthalten).

9 Interner Fehler Ein Firmware-Fehler ist aufgetreten.

(1) Nur fir Modbus TCP IOScanner.

Wenn der Funktionsbaustein %MC_Power_ATV einen E/A-Scannerfehler auslost, wahrend das Gerat

abgefragt wird, kann das auf eine Uberlastung des Ethernet-Netzwerkes zuriickgefiihrt werden. Gehen Sie

wie folgt vor, um die Fehlerursache zu identifizieren:

e Uberpriifen Sie den Status des E/A-Scanners: %SW212.

e Uberpriifen Sie den Antriebszustand: %IWNS (300+x).

e Uberpriifen Sie den Kanalzustand: %IWNS (300+x).y.

® Erhdhen Sie das Timeout fiir Antwort des Antriebs.
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AxisErrorld Fehlercodes

In dieser Tabelle werden die méglichen Achsenfehlercodes des Funktionsbausteins aufgelsitet,

die vom MC_ReadMotionStatus-Funktionsbaustein wiedergegeben werden:

Wert Name

0 Kein Fehler (nOF)

2 EEPROM-Steuerung (EEF1)

3 Falsche Konfiguration (CFF)

4 Ungliltige Konfiguration (CFI)

5 Modbus-Kommunikationsunterbrechung (SLF1)
6 Interner Verbindungsfehler (ILF)

7 Fieldbus-Kommunikationsunterbrechung (CnF)
8 Externer Fehler (EPF1)

9 Uberstrom (OCF)

10 Kondensator mit Vorladung (CrF)

13 Al2 4-20 mA Verlust (LFF2)

15 Uberhitzung des Eingangs (IHF)

16 Uberhitzung des Antriebs (OHF)

17 Uberlast des Motors (OLF)

18 DC-Bus-Uberspannung (ObF)

19 Uberspannung der Hauptversorgung (OSF)
20 Phasenausfall eines einzelnen Ausgangs (OPF1)
21 Phasenausfall am Eingang (PHF)

22 Unterspannung der Hauptversorgung (USF)
23 Kurzschluss am Motor (SCF1)

24 Ubergeschwindigkeit des Motors (SOF)

25 Auto-Tuning-Fehler

26 Interner Fehler 1 (InF1)

27 Interner Fehler 2 (InF2)

28 Interner Fehler 3 (InF3)

29 Interner Fehler 4 (InF4)

30 EEPROM-ROM-Leistung (EEF2)

32 Masse-Kurzschluss (SCF3)

33 Phasenausfall am Ausgang (OPF2)

37 Interner Fehler (InF7)

38 Fieldbus-Fehler (EPF2)
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Wert Name

40 Interner Fehler 8 (InF8)

42 PC-Kommunikationsunterbrechung (SLF2)
45 HMI-Kommunikationsunterbrechung (SLF3)
51 Interner Fehler 9 (InF9)

52 Interner Fehler 10 (InFA)

53 Interner Fehler 11 (InFb)

54 IGBT-Uberhitzung (tJF)

55 IGBT-Kurzschluss (SCF4)

56 Kurzschluss am Motor (SCF5)

60 Interner Fehler 12 (InFC)

64 Eingangsschaltschitz (LCF)

68 Interner Fehler 6 (InF6)

69 Interner Fehler 14 (InFE)

71 Al3 4-20mA Verlust (LFF3)

72 Al4 4-20mA Verlust (LFF4)

73 Plattenkompatibilitat (HCF)

77 Conf-Ubertragungsfehler (CF12)

79 Al5 4-20mA Verlust (LFF5)

99 Kanalumschaltfehler (CSF)

100 Prozess-Unterlast (ULF)

101 Prozess-Uberlast (OLC)

105 Winkelfehler (ASF)

106 Al1 4-20mA Verlust (LFF1)

107 Fehler der Sicherheitsfunktion (SAFF)

110 Al2 Th Erkannter Fehler (tH2F)

111 AlI2 Th Fehler des Temperatursensors (t2CF)
112 AI3 Th Erkannter Fehler (tH3F)

113 Al3 Th Fehler des Temperatursensors (t3CF)
114 Startfehler des Pumpenzyklus (PCPF)

119 Pumpenfehler: Niedriger Durchfluss (PLFF)
120 Al4 Th Erkannter Fehler (tH4F)

121 Al4 Th Fehler des Temperatursensors (t4CF)
122 Al5 Th Erkannter Fehler (tH5F)

123 Al5 Th Fehler des Temperatursensors (t5CF)
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Wert Name

126 Fehler: Trockenlauf (drYF)

127 PID Feedback-Fehler (PFMF)

128 Programmladefehler (PGLF)

129 Programmausfiihrungsfehler (PGLF)
130 Fehler der Lead-Pumpe (MPLF)

131 Fehler: Niedrige Stufe (LCLF)

132 Fehler: Hohe Stufe (LCLF)

142 Interner Fehler 16 (InFG)

143 Interner Fehler 17 (InFH)

144 Interner Fehler O (InFO)

146 Interner Fehler 13 (InFd)

149 Interner Fehler 21 (InFL)

151 Interner Fehler 15 (InFF)

152 Aktualisierungsfehler der Firmware (FEr)
153 Interner Fehler 22 (InFM)

154 Interner Fehler 25 (InFP)

155 Interner Fehler 20 (InF)

157 Interner Fehler 27 (InFr)

104

EI00000003307 09/2020



Kapitel 7
Impulswellenausgang (%PTO)

Verwendung der Funktionsbausteine des Typs Impulswellenausgang

Dieser Abschnitt enthalt Beschreibungen und Programmierrichtlinien fiir die Verwendung von
Pulse Train Output-Funktionsbausteinen.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
71 Beschreibung 106
7.2 Konfiguration 123
7.3 Programmierung 133
7.4 Homing-Modi 137
7.5 Datenparameter 149
7.6 Betriebsmodi 155
7.7 Bewegungs-Funktionsbausteine 160
7.8 Administrative Funktionsbausteine 196
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Abschnitt 7.1

Beschreibung

Uberblick
In diesem Abschnitt wird die Pulse Train Output-Funktion beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Impulswellenausgang (PTO) 107
Impulsausgangsmodi 110
Beschleunigungs-/Verzégerungsrampe 112
Sondenereignis 115
Spielausgleich 118
Positionierungsgrenzen 120
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Impulswellenausgang (PTO)

Einleitung

Die M221 PTO-Funktion stellt zwei Impulswellenausgénge fiir eine bestimmte Anzahl von
Impulsen und eine bestimmte Geschwindigkeit (Frequenz) bereit. Die PTO-Funktion dient dazu,
die Geschwindigkeit bzw. Positionierung von unabhangigen linearen, einachsigen Stepper- oder
Servoantrieben im Open-Loop-Modus zu steuern. Die PTO-Funktion hat keine Positionsfeedback-
Informationen des Prozesses. Deshalb miissen die Positionsinformationen in den Antrieb integriert
werden.

Die Funktionen von PLS (Impuls), PWM (Puls-Weiten-Modulation), PTO (Impulsfolgenausgabe),
FREQGEN (Frequenzgenerator) verwenden dieselben dedizierten Ausgénge. Doch jede dieser
vier Funktionen muss einen eigenen Kanal nutzen.

Ein PTO-Kanal kan optionale Schnittstellensignale fir Homing (REF), Ereignis (Sonde),
Grenzwerte (LimP, LimN) oder Antriebsschnittstelle (DriveReady, DriveEnable) verwenden.

Dariiber hinaus wird der Ursprungs-Offset- und Spielausgleich automatisch verwaltet, was zu
eine'r. Verbesserung der Genauigkeit bei der Positionierung beitragt. Diagnosefunktionen stehen
zur Uberwachung des Status zur Verfligung.

Unterstiitzte Funktionen

Die PTO-Kanale unterstiitzen die folgenden Funktionen:

Zwei Ausgangsmodi (zwei Kanéle fir Impuls und Richtung und ein Kanal fir CW/CCW)
Einachsenbewegungen (Geschwindigkeit und Position)

Relative und absolute Positionierung mit automatischer Richtungsverwaltung

Trapez- und S-Kurven-Beschleunigung und -Verzégerung

Homing (vier Modi, mit Offset-Ausgleich)

Dynamische Anderung von Beschleunigung, Verzégerung, Geschwindigkeit und Position
Wechsel vom Geschwindigkeits- zum Positionsmodus

Bewegungswarteschlange (Puffer fir eine Bewegung)

ereignisgesteuerte Positionserfassung und Bewegungsauslésung (liber den Probe-Eingang)
Spielausgleich

Grenzwerte (Hardware- und Software-basiert)

Diagnose

HINWEIS: Motion-Funktionsbausteine (s/iehe Seite 760) und administrative Funktionsbausteine
(siehe Seife 196) helfen bei der Programmierung dieser Funktionen.
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Eigenschaften des PTO

PTO-Kanale verfigen Uber bis zu finf physische Eingange.

e Zwei werden der PTO-Funktion iber die Konfiguration zugeordnet und werden bei einer
steigenden Flanke auf dem Eingang berlicksichtigt:
o REF-Eingang
O Sondeneingang

e Drei sind dem Funktionsbaustein MC_Power_PTO (siehe Seife 166) zugeordnet. Sie haben
keine feste Zuordnung (sind nicht auf dem Konfigurationsbildschirm konfiguriert) und werden
mit allen anderen Eingédngen gelesen:

O DriveReady-Eingang
O "Grenzwert positiv"-Eingang
O "Grenzwert negativ"-Eingang
HINWEIS: Diese Eingange werden wie alle anderen Eingénge verwaltet, sie werden jedoch von

der PTO-Funktion genutzt, wenn sie zusammen mit einem MC_Power_PTO (s/iehe Seite 166)-
Funktionsbaustein verwendet werden.

HINWEIS: Die "Grenzwert positiv"- und "Grenzwert negativ"-Eingange sind erforderlich, um ein
Uberfahren zu vermeiden.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Stellen Sie sicher, dass die Positionsschalter der Steuerungshardware in die Konzeption und
Logik Ihrer Anwendung integriert sind.

e Montieren Sie die Positionsschalter der Steuerungshardware in einer Position, die einen
angemessenen Bremsabstand ermdglicht.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschiaden

zur Folge haben.

PTO-Kanale verfiigen Uber bis zu drei physische Ausgénge.
e Zwei Ausgéange sind fur die Verwaltung des Ausgangsmodus der PTO-Funktion erforderlich.

Sie haben eine feste Zuordnung und miissen in der Konfiguration aktiviert werden:
o CW/CCW

O Im/Gegen den Uhrzeigersinn

e Der andere Ausgang, DriveEnable, ist mit dem Funktionsbaustein MC_Power_PTO

(siehe Seite 166) verbunden. Er hat keine feste Zuordnung und wird am Ende eines MAST-
Zyklus als regulare Ausgange geschrieben.

108
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Die PTO-Funktion hat die folgenden Leistungsmerkmale:

Merkmal

Wert

Anzahl der Kanéle

2 oder 4, abhangig vom Modul

Anzahl der Achsen 1 pro Kanal
Positionsbereich -2.147.483.648...2.147.483.647 (32 Bit)
Minimale Geschwindigkeit 0 Hz

Maximale Geschwindigkeit

100 kHz (fir einen 40/60-Arbeitszyklus und max. 200 mA)

Minimale Schrittweite

1Hz

Genauigkeit bei Geschwindigkeit 1%
Beschleunigung/Verzégerung min. 1 Hz/ms
Beschleunigung/Verzdégerung max. 100 kHz/ms

Ursprungsoffset

-2.147.483.648...2.147.483.647 (32 Bit)

Bereiche der Software-Grenzwerte

-2.147.483.648...2.147.483.647 (32 Bit)

EIO0000003307 09/2020
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Impulsausgangsmodi

Uberblick

Es gibt zwei verschiedene Ausgangsmodi:
o Im Uhrzeigersinn (CW) / Gegen den Uhrzeigersinn (CCW)
e Impuls / Richtung

Modus im Uhrzeigersinn/ClockWise (CW) / Modus gegen den Uhrzeigersinn/CounterClockwise (CCW)

Dieser Modus generiert ein Signal, das die Betriebsgeschwindigkeit und Richtung des Motors
definiert. Dieses Signal wird nur auf dem ersten PTO-Kanal implementiert (nur PTOO).

Forward

Cw
Reverse
CcCcw

HINWEIS: PTO1 ist bei Auswahl dieses Modus nicht verfiigbar.

Modus Impuls / Richtung

Dieser Modus generiert zwei Signale an den PTO-Kanalen:
e Der Impulsausgang gibt die Betriebsgeschwindigkeit des Motors an (Pulses).
e Der Richtungsausgang dient zur Definition der Drehrichtung des Motors (Direction).

HINWEIS: Der Bewegungsausgang kann deaktiviert werden, wenn er fiir die Anwendung nicht
notwendig ist.

Forward Reverse

Direction

110 EI00000003307 09/2020



Impulswellenausgang (%PTO)

Sonderfalle
Sonderfall Beschreibung
Auswirkung eines Kaltstarts ® Die Achse wechselt in den Zustand Disabled.
(%SO=TRUE) e Die PTO-Funktionsbausteine werden initialisiert.
Auswirkung eines Warmstarts ® Die Achse wechselt in den Zustand Disabled.
(%S1=TRUE) o Die PTO-Funktionsbausteine werden initialisiert.
Auswirkung bei Steuerungsstopp | ® Die Achse wechselt in den Status ErrorStop.

® Die Ausgange werden auf 0 zuriickgesetzt.

Auswirkung einer Online-Anderung | Keine

EIO0000003307 09/2020
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Beschleunigungs-/Verzégerungsrampe

Startgeschwindigkeit

Die Startgeschwindigkeit ist die minimale Frequenz, bei der ein belasteter Schrittmotor anfahren
kann, ohne Arbeitsschritte zu verlieren.

Der Parameter Startgeschwindigkeit wird verwendet, wenn eine Bewegung von der Geschwin-
digkeit O startet.

Die Startgeschwindigkeit muss im Bereich 0...MaxVelocityAppl liegen.

Der Wert 0 bedeutet, dass der Parameter Startgeschwindigkeit nicht verwendet wird. In diesem
Fall startet die Bewegung mit einer Geschwindigkeit = Beschleunigungsrate x 1 ms.

Stoppgeschwindigkeit

Die Stoppgeschwindigkeit ist die maximale Frequenz, bei der ein belasteter Schrittmotor stoppen
kann, ohne Arbeitsschritte zu verlieren.

Die Stoppgeschwindigkeit wird nur verwendet, wenn von einer hheren Geschwindigkeit als der
Stoppgeschwindigkeit auf Geschwindigkeit 0 heruntergebremst wird.

Die Stoppgeschwindigkeit muss im Bereich 0...MaxVelocityAppl liegen.

Der Wert 0 bedeutet, dass der Parameter Stoppgeschwindigkeit nicht verwendet wird. In diesem
Fall stoppt die Bewegung mit einer Geschwindigkeit = Verzégerungsrate x 1 ms.

Beschleunigung/Verzdgerung

Unter Beschleunigung versteht man die Rate der Geschwindigkeitsanderung von der
Startgeschwindigkeit bis zur Zielgeschwindigkeit. Unter Verzégerung versteht man die Rate der
Geschwindigkeitsédnderung von der Zielgeschwindigkeit bis zur Stoppgeschwindigkeit. Diese
Geschwindigkeitsdnderungen werden implizit von der PTO-Funktion entsprechend den
ParameternAcceleration, Deceleration und JerkRatio gemaf einem trapezférmigen
oder einem S-kurvenférmigen Profil verwaltet.
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Beschleunigungs-/Verzégerungsrampe mit trapezférmigem Profil

Wenn der Parameter jerkRatio auf 0 gesetzt ist, hat die Beschleunigungs-/Verzégerungsrampe ein

trapezférmiges Profil.

Die Parameter acceleration und deceleration verkdrpern die Rate der Geschwindigkeit-

sadnderung, ausgedrickt in Hz/ms.

JerkRatio 0%: Konstante Beschleunigung/Verzégerung.

Geschwindigkeit
Beschleunigung
Jerk
Wendepunkt

Beschleunigungs-/Verzégerungsrampe mit S-kurvenférmigem Profil
Wenn der Parameter jerkRatio grof3er als 0 ist, hat die Beschleunigungs-/Verzégerungsrampe ein

S-kurvenférmiges Profil.

Die S-kurvenférmige Rampe wird in Anwendungen verwendet, die hohe Tragheit steuern oder in
denen fragile Objekte oder Fliissigkeiten gehandhabt werden. Die S-kurvenférmige Rampe
ermdglicht eine gleichmaRigere und progressive Beschleunigung/Verzégerung, wie in den

folgenden Abbildungen veranschaulicht wird:

JerkRatio 66 %: 2/3 der Beschleunigungs-/Verzégerungszeit wird damit verbracht, den
Beschleunigungs- und Verzégerungswert zu erhéhen und zu verringern.

—— Geschwindigkeit

Beschleunigung
Jerk
Wendepunkt
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JerkRatio 100 %: Die gesamte Beschleunigungs-/Verzégerungszeit wird damit verbracht, den
Beschleunigungs- und Verzégerungswert zu erhéhen und zu verringern.

—— Geschwindigkeit
------------------- Beschleunigung
----- Jerk

o Wendepunkt

HINWEIS: Der Wert des JerkRatio-Parameters gilt sowohl fiir Beschleunigung als auch
Verzdgerung, sodass die konkave und konvexe Zeit gleich sind.

Auswirkung der S-kurvenférmigen Rampe auf Beschleunigung/Verzégerung
Die Dauer fiir die Beschleunigung/Verzégerung wird beibehalten, unabhangig vom jeweiligen
JerkRatio-Parameter. Um diese Dauer aufrechtzuerhalten, unterscheiden sich Beschleunigung

oder Verzdgerung von den im Funktionsbaustein konfigurierten Werten (Parameter
Acceleration oder Deceleration).

Bei Anwendung von JerkRatio ist die Beschleunigung/Verzdgerung betroffen.

Wenn das JerkRatio mit 100 % angewendet wird, ist die Beschleunigung/Verzégerung doppelt
so grof3 wie in den konfigurierten Acceleration/Deceleration-Parametern.

HINWEIS: Wenn der JerkRatio-Parameterwert ungliltig ist, wird der Wert unter Berlicksich-
tigung der Parameter MaxAccelerationAppl und MaxDecelerationAppl neu berechnet.
JerkRatio ist ungultig, wenn:

e sein Wert 100 Uberschreitet. In diesem Fall wird eine Jerkratio von 100 angewandt.

e sein Wert 0 unterschreitet. In diesem Fall wird eine Jerkratio von 0 angewandt.
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Sondenereignis

Beschreibung
Der Probe-Eingang wird Uiber die Konfiguration freigegeben und tber den Funktionsbaustein
MC_TouchProbe_PTO aktiviert.

Der Probe-Eingang wird als Ereignis verwendet, um folgende Aufgaben auszufiihren:

e Erfassen der Position

e Starten einer Bewegung unabhangig von der Task

Beide Funktionen kénnen gleichzeitig aktiv sein; in diesem Fall erfasst dasselbe Ereignis die
aktuelle Position und startet einen Bewegungsfunktionsbaustein (siehe Seite 107).

HINWEIS: Nur das erste Ereignis nach einer steigenden Flanke im MC_TouchProbe_PTOBusy-
Ausgang des Funktionsbausteins ist giiltig. Wenn der Done-Ausgang auf TRUE gesetzt ist,

werden die nachfolgenden Ereignisse ignoriert. Der Funktionsbaustein muss neu aktiviert werden,
um auf andere Ereignisse reagieren zu kdnnen.

Positionserfassung
Die erfasst Position ist in %MC_TouchProbe_PTO.RecordedPos verfligbar.

Sondeneingang

Bewegungsausloser
Der BufferMode-Eingang von Bewegungsfunktionsbausteinen muss auf seTrigger gesetzt
sein.
Dieses Beispiel zeigt eine Anderung der Zielgeschwindigkeit unter Verwendung eines
Aktivierungsfensters:
MoveVelocity 1 <——  Fenster aktivieren — ——#
‘T | ! §
| X
l | g § MoveVelocity 2
| | 12 5 Y
5 i© 5
L = | (O]
£ 2l I
gl
= & :
I I
- ! : [
Umkehren : Vorwarts
I
I
|
|
I
1

Wert des Positionszahlers erfassen
Move Velocity MoveVelocity-Funktionsbaustein auslésen

N =
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Dieses Beispiel illustriert eine Bewegung zu einer vorprogrammierten Entfernung, mit einem
einfachen Profil und ohne ein Aktivierungsfenster zu verwenden:

MoveVelocity ‘\| |,,' MoveRelative

- .
-

Umkehren Vorwérts

®C

Sondeneingang

1 Wert des Positionszéhlers erfassen
2 Move Relative-Funktionsbaustein auslésen

Dieses Beispiel illustriert eine Bewegung zu einer vorprogrammierten Entfernung, mit einem
komplexen Profil und unter Verwendung eines Aktivierungsfensters:

MoveVelocit
2 "\| 4——  Fensteraklivieren ~ ——

MoveRelative

Unterer
Grenzwert
Grenzwert

-
-

Vorwarts

-l
-

Umkehren

|
|
|
|
|
|
|
|
|
I
t
|
|
|
|
I
|
Sondeneingang |
I

®E

Wert des Positionszahlers erfassen
Move Relative-Funktionsbaustein auslésen

N =
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Dieses Beispiel illustriert ein ausldsendes Ereignis, das innerhalb eines Aktivierungsfensters

Trigger auerhalb
des Fensters

Sondeneingang

eintritt:
MoveVelocity 4—— Fenster aktivieren — ——
| |
§ il
| |
| =
s 0| |5 @
@ [0}
8 & Iz &
S ol 58
> &l G
|
< l -
Umkehren ! VAR
|
|
|
|
|
1

EIO0000003307 09/2020 117



Impulswellenausgang (%PTO)

Spielausgleich

Beschreibung

Der Parameter Spielausgleich ist als der Bewegungsbetrag definiert, um den mechanischen
Abstand der Gerate (Spielausgleich) zu kompensieren, wenn die Bewegung umgekehrt wird:

iy iy

I
|
I
|
|
L
|

— |
Backlash

HINWEIS: Die Funktion beriicksichtigt keine externen Bewegungsausloser, wie z. B. Tragheitsbe-
wegungen oder andere Formen der induzierten Bewegung.

Der Spielausgleich wird als Impulsanzahl angegeben (0...65535, Standardwert ist 0). Wenn dieser
Parameter gesetzt ist, wird bei jeder Richtungsumkehrung zunachst die angegebene Anzahl an
Impulsen bei Startgeschwindigkeit ausgegeben und anschlieRend wird die programmierte
Bewegung ausgefiihrt. Die Impulse fur den Spielausgleich werden dem Positionszahler nicht
hinzugefugt.

Die folgende Abbildung stellt den Spielausgleich dar:

Geschwindig-
keit A
Ziel-
geschwindig-
keit

Start-
geschwindig-
keit

~ Y

Spielausgleich
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HINWEIS:

e Vor dem Start der ersten Bewegung ist der Funktion nicht bekannt, wie gro das auszuglei-
chende Spiel ist. Deswegen ist ein Spielausgleich nur dann aktiv, wenn bereits eine erste
Bewegung ausgefiihrt wurde, und der Ausgleich wird bei der ersten Richtungsumkehrung
angewendet.

e Wenn vor dem Abschluss des Nachschwingens ein Abbruchbefehl empfangen oder ein Fehler
erkannt wurde, bleibt die absolute Position unverandert.

e Nach einem Abbruchbefehl fahrt das Nachschwingen von der aktuellen Nachschwingposition
fort, wenn eine neue Bewegung gestartet wird.

Detaillierte Informatinen finden Sie unter Konfiguration des Impulsabfolgeausgangs
(siehe Modicon M221, Logic Confroller, Programmierhandbuch).
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Positionierungsgrenzen

Einflhrung

Es kdnnen positive und negative Grenzwerte gesetzt werden, um die Bewegungsgrenzen in
beiden Richtungen zu kontrollieren. Sowohl Hardware- als auch Softwaregrenzen werden von der
Steuerung verwaltet.

Hardware- und Software-Grenzwertschalter werden ausschlieRlich eingesetzt, um Grenzwerte in
der Steuerungsanwendung zu verwalten. Sie ersetzen keinesfalls mit dem Antrieb verdrahtete
funktionale Sicherheitsendschalter. Die Grenzwertschalter der Steuerungsanwendung miissen
zwangslaufig vor der Verdrahtung der funktionalen Sicherheitsendschalter mit dem Antrieb
aktiviert werden. Der Typ der von Ihnen implementierten funktionalen Sicherheitsarchitektur
sprengt die Grenzen des vorliegenden Dokuments. Er ist von lhrer Sicherheitsanalyse abhangig,
einschlieBlich, jedoch nicht beschrankt auf:

e Risikoanalyse nach EN/ISO 12100

e FMEA nach EN 60812

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Stellen Sie sicher, dass bei der Konzeption |hrer Maschine eine Risikoanalyse nach
EN/ISO 12100 durchgefihrt und respektiert wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Die folgende Abbildung stellt Hardware- und Software-Grenzwertschalter dar:

Negativer Positiver

Negativer Hardwaregrenzwert des Hardwaregrenzwert ROSitiver
Antriebsgrenzwert Logi y Antriebsgrenzwert
ogic Controllers des Logic Controllers
Negativer Positiver
Softwaregrenzwert des Softwaregrenzwert
Logic Controllers des Logic Controllers

©
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Sobald die negativen oder positiven Software-Grenzwerte der Steuerung Uberschritten werden,

wird ein Fehler erkannt und eine Schnellstopp-Verzégerung durchgefiihrt.

e Die Achse wechselt in den Zustand ErrorStop, mit AxisErrorld 1002 bis 1005. Weitere
Informationen finden Sie unter MC_ReadAxisError_PTO (siehe Seite 205)und PTO-

Achsenfehlercodes (siehe Seite 152).
e Die aktuelle Richtung wird ungliltig und der entsprechende PTO-Parameter EnableDirPos

(1004) oder EnableDirNeg (1005) wird vom System auf 0 zurlickgesetzt.
e Der gerade ausgeflihrte Funktionsbaustein erkennt den Fehlerzustand.
e Auf anderen betroffenen Funktionsbausteinen werden die CmdAborted-Ausgénge auf TRUE
gesetzt.
Um den Fehlerstatus der Achse zu l6schen und in den Status Standstill zurlickzukehren, muss
MC_Reset_PTO ausgefuhrt werden, da alle Bewegungsbefehle zuriickgewiesen werden (siehe
PTO-Parameter (siehe Seite 150) EnableDirPos oder EnableDirNeg), wahrend sich die

Achse aullerhalb der Grenzwerte befindet (der Funktionsbaustein wird mit
Errorld=InvalidDirectionValue beendet). Unter diesen Umsténden kann ein Bewegungs-

befehl nur in der umgekehrten Richtung ausgefiihrt werden.

Sobald sich die Achse innerhalb der Grenzwerte befindet werden die Parameter EnableDirPos
oder EnableDirNeg vom System wieder auf 1 (gliltig) zurlickgesetzt.

Betriebsbereich |

Schnellstopp-

|
|
|
|
|
: Verzdgerung
|
|
|
|
|

|
- | l

|

Ruickwarts Vorwarts

Negativer Software- Urshian Positiver Software-
Grenzwert prung Grenzwert

HINWEIS: Im vorherigen Diagramm ist das Zurlicksetzen der Achse innerhalb der Grenzwerte das
Ergebnis der Ausfihrung von MC_Reset_PTO (die Ausfiihrung erfolgt nicht automatisch).
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Software-Grenzwerte

Es kénnen Software-Grenzwerte (Software-Endschalter) gesetzt werden, um die Grenzen der
Bewegung in beiden Richtungen zu steuern.

Grenzwerte werden Uber den Konfigurationsbildschirm aktiviert und unter Beachtung der
folgenden Bedingungen festgelegt:

e Positiver Grenzwert > negativer Grenzwert

e Wert im Bereich -2.147.483.648...2.147.483.647

Sie kénnen auch im Anwendungsprogramm aktiviert, deaktiviert und gedndert werden
(MC_WritePar_PTO und PTO-Parameter (siehe Seite 150)).

HINWEIS: Wenn die Software-Grenzwerte aktiviert sind, werden sie nach einem erfolgreichen
ersten Homing-Prozess giiltig (d. h. die Achse wird mit MC_Home_PTO an den Ursprung

zurlickgesetzt).

Hardware-Grenzwerte
Hardware-Grenzwerte sind fir den Homing-Prozess erforderlich sowie um eine Beschadigung der
Maschine zu vermeiden. Es missen die geeigneten Eingange an den Eingadngen
%MC_Power_PTO.LimP und %MC_Power_PTO.LimN verwendet werden. Die Hardware-
Begrenzungsvorrichtungen miissen vom Typ Offner sein, sodass der Eingang am Funktions-
baustein den Wert FALSE annimmt, sobald die entsprechende Grenze erreicht wird.

HINWEIS: Die Bewegungsbeschrankungen gelten, wahrend die Grenzeingange FALSE sind. Dies
gilt unabhangig von der Richtung. Wenn sie wieder TRUE sind, werden die Bewegungsbeschran-
kungen entfernt, und die Hardware-Grenzwerte werden wiederhergestellt. Deshalb missen Sie
vor dem Funktionsbaustein fallende Flanken als Kontakte verwenden, die zu RESET-Ausgangs-
anweisungen fiihren. AnschlieRend kénnen Sie mit diesen Bits die Funktionsbausteinseingdnge
steuern. Wenn alle Vorgange abgeschlossen sind, setzen Sie die Bits so, dass der normale Betrieb
wiederhergestellt wird.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Stellen Sie sicher, dass die Positionsschalter der Steuerungshardware in die Konzeption und

Logik Ihrer Anwendung integriert sind.
e Montieren Sie die Positionsschalter der Steuerungshardware in einer Position, die einen
angemessenen Bremsabstand ermdglicht.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschiden
zur Folge haben.

HINWEIS: Ein angemessener Bremsabstand ist von der Hochstgeschwindigkeit, der Héchstbe-
lastung (Masse) der zu bewegenden Gerate und dem Schnellhalt-Parameter abhangig.
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Abschnitt 7.2

Konfiguration

Uberblick

In diesem Abschnitt wird die Vorgehensweise beim Konfigurieren eines PTO-Kanals und der

zugehdrigen Parameter beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
PTO-Konfiguration 124
Motion Task Table 125
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PTO-Konfiguration

Uberblick
Informationen zur Konfiguration der Pulse Generator-Ressource finden Sie im Modicon M221
Logic Controller Programmierhandbuch unter Konfigurieren des Impulsgenerators (siehe Modicon
M221, Logic Controller, Programmierhandbuch).
Informationen zur Konfiguration der Pulse Generator-Ressource als PTO finden Sie im

Modicon M221 Logic Controller Programmierhandbuch unter PTO-Konfiguration (siehe Modicon
M221, Logic Controller, Programmierhandbuch).
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Motion Task Table

Uberblick
Die Motion Task Table ist eine Programmiermdglichkeit fir Bewegungsfunktionsbausteine, die fiir
repetitive Bewegungsabfolgen gedacht ist. Eine Bewegungsabfolge wird fiir eine Achse bei der
Konfigurationszeit definiert (eine Abfolge kann mit einem Rezept verglichen werden, das
verschiedene Bewegungen mischt.)

I?ie Motion Task Table kann verschiedenen Achsen zugewiesen sein und bietet eine grafische
Ubersicht der konfigurierten Bewegungsabfolge.

Verwendung des MC_MotionTask_ PTO-Funktionsbausteins, um Motion Task Table
auszuflihren. Wenn die Tabelle durch den MC_MotionTask_PTO-Funktionsbaustein angerufen
wird, muss sie einer bestimmten Achse zugewiesen sein. Die Motion Task Table wird der Achse
zugewiesen, die vom MC_MotionTask_PTO-Funktionsbaustein verwendet wird. Verschiedene
MC_MotionTask_PTO-Funktionsbausteine kbénnen dieselben %MTMotion Task Table-Instanzen
gleichzeitig ausflhren.

Merkmale
Die maximale Anzahl von Motion Task Table (%MT)-Instanzen betragt 4.

Eine Motion Task Table enthalt eine Sequenz einfacher Achsenbewegungen:
e Eine Sequenz ist eine Abfolge an Schritten.

e Jeder Schritt definiert die Parameter einer Bewegung.

e Jeder Schritt verwendet eine dedizierte Bewegungsfunktionsblockinstanz.

Bewegungen, die in der Motion Task Table verwendet werden kdnnen:
Absolute Bewegung

Relative Bewegung

Halt

Position einstellen

Bewegungsgeschwindigkeit
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Konfigurieren einer Motion Task Table

Der Motion Task Table Assitant (Hilfe fur die Bewegungstask-Tabelle) ermdglicht Ihnen die
Konfigurierung jeder Bewegung in einer geordneten Sequenz und visualisiert ein geschatztes

globales Bewegungsprofil.

Zur Anzeige des Motion Task Table Assistant gehen Sie wie folgt vor:

Schritt | Aktion
1 Wabhlen Sie die Modulregisterkarte Programmieren - Tools und klicken Sie im Hardware-Baum
auf PTO-Objekte -~ Bewegungstask-Tabellen, um die Motion Task Table-Eigenschaften
anzuzeigen.
tooltipMotionTaskTabelleneigenschaften
Konfiguriert Adresse Symbol Konfiguration Kommentar
u O %MT1
O %MT2
O %MT3
2 Klicken Sie auf [...], um Motion Task Table zu konfigurieren.

Beschreibung des Fensters Motion Task Table-Eigenschaften:

Parameter

Veranderbar

Wert

Standardwert

Beschreibung

Konfiguriert

Nein

Aktiviert/Nicht
aktiviert

Unzuldssig

Zeigt an, ob Motion Task Table
konfigurierte Schritte enthalt.

Adresse

Nein

%BMTX

%BMTX

Zeigt die Adresse von Motion Task Table
an, wobei x die Tabellennummer ist.

Symbol

Ja

Hiermit kann ein Symbol angegeben
werden, das mit dem Motion Task Table
verkniipft werden soll.

Doppelklicken Sie auf die Zelle, um das
Feld zu bearbeiten.

Konfiguration

Ja

[
(Schaltflache)

Aktiviert

Hiermit kann unter Verwendung des Motion
Task Table Assistant eine Sequenz an
Bewegungen konfiguriert werden.

Kommentar

Ja

Hiermit kann ein Befehl angegeben werden,
das mit dem Motion Task Table verknipft
werden soll.

Doppelklicken Sie auf die Zelle, um das
Feld zu bearbeiten.
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Motion Task Table Assistant:

Schritte

Motion Task Tabellenassistent E]

Schritt| Typ

IPos JDistanz IGeschw.‘BeschI.i Verz. |Ruckanfeil ‘NﬁdIsterSa‘lriﬂ[Ereignis ivmgemnd Softwareobjekt :J

1 MC_MoveAbs_P

2000 5000 20 50 O Fertig 10 %MC_MOVEA

2 MC_MoveRel_P*

5000 7500 20 100 O Fertig 0 %MC_MOVER

3  MC_MoveRel_P*

5000 4000 20 200 O SWEreignis %M1 1000 %MC_MOVER

| KAl [ | [ |

MC_Halt_PTO

10 Fertig 0 %MC_HAL_PT

s

il ]

1000

Erste Position | -2147483648 Letzte Position | 2147483647

) P Die nachstehende Abbildung gibt nicht unbedingt reale Ereignisse
(2] wieder. Weitere Informationen finden Sie in der produktspezifischen
o Dokumentation.

2000 3000 4000 5000 6000
Zeit (ms)

Ubernehmen Abbrechen
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Hauptbereiche des Motion Task Table Assistant:

« Schritte : Listet die Sequenz von einfachen Achsenbewegungen und Eingangsparametern fiir
jede Bewegung auf.

* Bewegungsibersicht : Klicken Sie auf die Schaltflache ,Aktualisieren’ oder auf F5, um eine
grafische Ansicht der Bewegungen zu generieren, die in der Schrittsequenz implementiert sind.
Die Kurve bietet eine allgemeine Ubersicht der Bewegung. Die Kurve basiert auf den folgenden
Annahmen:

O Die Initialposition ist 0.

O Positionsgrenzen sind nicht aktiviert.

O Es werden standardmaRige Bewegungskonfigurationsparameter verwendet.

O Ein Ereignis (Sondeneingang, POU) tritt auf nachdem der Schritt abgeschlossen ist mit einer
100 ms Verzdgerung.

O Eine %MWx-Verzdgerung wird grafisch durch eine 100 ms-Verzdgerung dargestellt.

Beschreibung des Fensters Schritte:

Parameter Wert Standardwert | Beschreibung
Schritt 1...16 - Nummer der einfachen Achsenbewegung in der Sequenz.
Typ Keiner Keiner Bewegungsbefehl.
Absolute Der Bewegungsbefehl verwendet eine
Bewegung Bewegungsfunktionsbausteininstanz, die im Parameter
Relative Software-Objekte angegeben ist.
Bewegung
Halt
Position
einstellen
Bewegungsgeschwi
ndigkeit
Pos Siehe jeden Leer Die Bewegungsparameter sind die Parameter des
Distanz Parameterwert eines Software-Objekts, das dem Schritt zugewiesen ist.
Software-Objekt- Parameterbeschreibung:
Geschw. Funktionsbausteins. e Pos: Position
Beschl. e Distanz: Distanz
Verz. o Geschw.: Geschwir)digkeit
- e Beschl.: Beschleunigung
Ruckanteil e Verz.: Verzégerung
® Ruckanteil: Ruckanteil
HINWEIS: Geschw.-Parameter fiir den
Bewegungsbefehl der Bewegungsgeschwindigkeit ist eine
Kombination von Geschwindigkeit und Richtung. In der
Tabelle ist der Geschwindigkeitsbereich flr den
MC_MoveVel_PTO-Bewegungsbefehl: - Max.
Geschwindigkeit...+Max. Geschwindigkeit. Eine negative
Geschwindigkeit zeigt eine negative Richtung an, eine
positive Geschwindigkeit zeigt eine positive Richtung an.
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Parameter Wert Standardwert | Beschreibung

Néchster Schritt | Done / Leer Die Bedingung, die erfiillt werden muss, um zum nachsten
In velocity, Schritt in der Tabellensequenz zu gehen.
Blending Beschreibung der Bedingung:
previous, e Done/ In velocity:

Probe input
event

%M event
Delay

O Done: Mit dem nachsten Schritt fortfahren, wenn der
aktuelle Schritt abgeschlossen ist.

Dieser Parameter ist fir verschiedene
Bewegungsbefehle auller der
Bewegungsgeschwindigkeit verfiigbar.

O In velocity: Mitdem nachsten Schritt fortfahren,
wenn die angefragte Geschwindigkeit erreicht
wurde.

Dieser Parameter ist nur fiir den Bewegungsbefehl
der Bewegungsgeschwindigkeit verflgbar.

e Blending previous: Die Geschwindigkeit des
nachsten Schritts liberschneidet sich mit der
Geschwindigkeit der Endposition dieses Schritts.

® Probe input event: Mit dem nachsten Schritt
fortfahren, wenn ein definiertes Ereignis am
Sondeneingang festgestellt wird.

Die Flanke wird im Parameter Ereignis definiert.

Ein Eingangsfeld &ffnet sich am unteren Ende des
Fensters Schritte: Sondenereignisbereich verwenden,
in der nachsten Tabelle beschrieben.

HINWEIS: Es kann nur ein Auftreten eines
Sondeneingangsereignisses pro Motion Task Table
verwendet werden.

® %M event: Mit dem nachsten Schritt fortfahren, wenn
die Speicher-Bit-Adresse (%Mx) im Parameter Ereignis
auf 1 eingestellt ist.

e Delay: Mit dem nachsten Schritt fortfahren, wenn die
Verzdgerung (startet am Anfang des Schritts) ablauft.
Die Verzégerung wird im Parameter Verzégerung
definiert.

HINWEIS: Wenn ein Probe input event-,%M event-
oder Delay-Ereignis auftritt, wird der nachste Schritt

begonnen, selbst wenn der aktuelle Schritt nicht
abgeschlossen ist.
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Parameter

Wert

Standardwert

Beschreibung

Ereignis

0/1
%Mx

Leer

Ereignis-Wert erganzt die Bedingungen, die im Parameter
Nachster Schritt beschrieben sind.
Die Auswahl N&chster Schritt und die entsprechende
Ereignis-Auswahl:
® Probe input event:

O 0: Fallende Flanke

O 1: Steigende Flanke

HINWEIS: Das Sondeneingangereignis ist
unabhangig vom Anwendungstask-Zyklus und dem
Bewegungstask-Zyklus.

® %M event: Speicher-Bit %Mx.
HINWEIS: %Mx Wird alle 4 ms evaluiert.

Verzégerung

0...65535
%MWX

Leer

Verzégerung-Wert stellt die Zeit dar, die verstreicht, bevor
mit dem nachsten Schritt fortgefahren wird. Abhangig vom

Parameterwert Nachster Schritt wird die Verzégerung vom

Start oder Ende des Schritts evaluiert:

e Done/In velocity:Die Verzégerung beginnt, wenn
der aktuelle Schritt Done oder In Velocity ist.

o Blending previous: Nicht verflgbar.

® Probe input eventund %M event: Die

Verzdgerung startet am Anfang des néachsten Schritts.

O Eine angelaufene Verzdgerung generiert eine
Zeituberschreitung, wenn das Ereignis nicht auftrat
und der nachste Schritt wird gestartet.

O Wenn das Ereignis vor dem Ende der Verzégerung
auftritt, wird der nachste Schritt gestartet und die
Zeituberschreitung der Verzdégerung wird
abgebrochen.

HINWEIS: Wenn die Verzégerung auf inrem
Standardwert (0) bleibt, wartet der Bewegungsbefehl
auf das Auftreten eines Sondeneingangs- oder
Software-Ereignisses, ohne Zeitliberschreitung.

o Delay: Die Verzégerung startet am Anfang des
Schritts. Der nachste Schritt wird gestartet, wenn die
Verzdgerung abgelaufen ist.

HINWEIS: Ein unmittelbarer Wert kann in einer
Anwendung POU nicht gedndert werden. Ein %MWx-Wert
muss jedoch durch die Anwendung POU eingestellt
werden. Der Motion Task Table Verzégerungsparameter
wird nicht gedndert, wenn MC_ReadPar_PTO oder
MC_WritePar_PTO auf die Verwendung von ParNumber
= 1000 (Verzdgerung) eingestellt sind.

130

EI00000003307 09/2020




Impulswellenausgang (%PTO)

Parameter Wert Standardwert | Beschreibung
Softwareobjekte | %MC_MOVEABS_PTOX | Leer Zeigt die Softwareobjekte, die dem Schritt zugewiesen
%MC_MOVEREL_PTOx sind. Er wird vom System zugewiesen und ist ein
%MC_HALT_PTOX schreibgeschtzter Parameter. Diese Softwareobjekte
%MC_SETPOS_PTOxX sind Funktionsblockinstanzen.
%MC_MOVEVEL_PTOx
Symbol - Hiermit kann ein Symbol angegeben werden, das mit dem
Schritt Softwareobjekt verkniipft werden soll.
Doppelklicken Sie auf die Zelle, um das Feld zu
bearbeiten.

Der Parameter Sondenereignisbereich verwenden im Fenster Schritte:

Parameter Wert Standardwert Beschreibung
Sondenereignisbereich | Aktiviert/Nicht Unzulassig Wenn TRUE, wird ein Trigger-Ereignis nur
verwenden aktiviert innerhalb des Positionsbereiches (Fenster)
erkannt, der zwischen der Ersten Position und der
Letzten Position definiert ist.
Der Parameter kann geéndert werden, wenn der
Nachste Schritt in Motion Task Table auf Probe
input event eingestellt ist.
Erste - 2147483648... | - 2147483648 | HINWEIS: Erste Position muss kleiner sein als
Position 2147483647 Letzte Position.
%MDXx
Letzte - 2147483648. .. | 2147483647
Position 2147483647
%MDX

Eine lllustration der Auswirkung des Positionsbereichs auf die Auslésung wird im Abschnitt zu Sondenereignis
(siehe Seite 115)zur Verfugung gestellt.

HINWEIS: Die Position, an der die Auslésung des Ereignisses festgestellt wurde, wird nicht aufgezeichnet.

Verwalten von Schritt-Parametern und Ereignissen

Die Parameter und Ereignisse, die in einem Schritt definiert sind, sind nur am Anfang der

Ausfiihrung des Schritts gultig. Deswegen:

e Wenn der Parameterwert eines Schritts durch die Anwendung geandert wurde, ist dies nur
gliltig, wenn die Anderung vor der Aktivierung des Schritts vorgenommen wurde. Der Parameter
kann geandert werden, indem man vom System zugewiesene Softwareobjektparameter in
einem POU verwendet.

e Der Wert eines Speicherobjekts (%MW oder %MWxX) ist nur gliltig, wenn er vor der Aktivierung des
Schritts aktualisiert wird.

e Ein Ereignis wird nur evaluiert, wenn der Schritt aktiv ist. Im Falle eines Probe input event,
kann ein Ereignis, das vor der Aktivierung des Schritts auftrat, nicht erkannt werden.
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Verwalten von in Motion Task Table verwendeten Funktionsblockinstanzen

Dem System zugewiesene Softwareobjektinstanzen:

e konnen nicht in einer Anwendung POU verwendet werden, um die Achsenbewegung zu
kontrollieren.

e Ausgangsparameter werden wahrend der Ausfiihrung von Motion Task Table nicht vom
System aktualisiert. Anders gesagt, die Ausgangs-Bits und Ausgangsparameter sind nicht
gultig.

e Eingangsparameter:

O kdnnen nichtim Editor fir Softwareobjektinstanzen oder in der Registerkarte Programmieren
geandert werden.

O kdnnen verwendet werden, um Motion Task Table in einer Anwendung POU dynamisch zu
andern. Um die Eingangsparameter der vom System zugewiesene Softwareobjektinstanzen
dynamisch zu andern, verwenden Sie die Parameteradresse oder das entsprechende
Symbol.

HINWEIS: Der Ausfiihrungsschritt kann geandert werden, aber diese Anderungen werden erst
bei der néchsten Ausfiihrung des Schritts berticksichtigt.

Beispiel einer Bewegung beschrieben in einer Motion Task Table:
O Schritt: 2

O Bewegungstyp: Relative Bewegung

O Softwareobjekt: %MC_MOVEREL_PTO1

O Symbol: Move_Relative_Label2

Im vorigen Beispiel kann der Eingangsparameter der Geschwindigkeit durch das Programm
geandert werden, indem eine der folgenden Syntaxen verwendet wird:

o %MC_MOVEREL_PTO1.Vel

O Move_Relative_Label2.Vel

Verwalten der Funktionsbausteininstanzen, die in einer Motion Task Table verwendet werden:

e Wenn eine Motion Task Table konfiguriert wird, werden die reservierten Funktionsblockin-
stanzen als Verwendet eingestellt.

e \Wenn alle Instanzen eines bestimmten Funktionsbausteins reserviert sind, kann der zugehérige
Bewegungstyp nicht mehr verwendet werden.
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Abschnitt 7.3

Programmierung

Uberblick

Dieser Abschnitt listet die Funktionsbausteine auf, die zur Programmierung der PTO-Funktion
verwendet werden und beschreibt das Hinzufligen und Entfernen dieser Funktionsbausteine.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Hinzufligen oder Entfernen eines Funktionsbausteins 134
PTO-Funktionsbausteine 135
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Hinzufligen oder Entfernen eines Funktionsbausteins

Hinzufiigen eines Funktionsbausteins
Gehen Sie wie folgt vor, um eine Instanz des PTO-Funktionsbausteins hinzuzufiigen:

Schritt | Aktion

1 | Wahlen Sie die Registerkarte Programmierung aus.

2 | Wahlen Sie Funktionsbausteine - PTO — Administrativ oder Funktionsbausteine - PTO -
Bewegung aus, wie in der folgenden Grafik dargestellt:

2,25 @ b /2 ey @ - (T 0@ ewwe 3 -
D> 1L + | 1= Mirror_EIP
LD = Name  Kommentar

' MC_MotionTask_PTO
% , MC_Power_PTO
e MC_MoveVel PTO

MC_MoveRel_PTO
MC_MoveAbs_PTO
MC_Home_PTO
MC_SetPos_PTO
MC_Stop _PTO
MC_Halt_PTO

Klicken Sie in den Programmbaustein, um den ausgewahlten Funktionsbaustein zu platzieren.

4 | Ordnen Sie die Eingangs- und Ausgangsvariablen auf dem Funktionsbaustein zu.

HINWEIS: Legen Sie auf der Registerkarte Konfiguration die Parameter fest.
Weitere Details finden Sie im Modicon M221 Logic Controller - Programmierhandbuch im Kapitel
PTO-Konfiguration.

Entfernen eines Funktionsbausteins
Gehen Sie wie folgt vor, um eine Instanz des PTO-Funktionsbausteins zu entfernen:

Schritt | Aktion

1 Klicken Sie auf der Registerkarte Programmierung auf die Instanz des Funktionsbausteins.

2 | Dricken Sie Entf, um den ausgewahlten Funktionsbaustein zu I6schen.
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PTO-Funktionsbausteine

Funktionsbausteine

Die PTO-Funktion ist in EcoStruxure Machine Expert - Basic mit den folgenden Funktionsbau-
steinen programmiert:

Kategorie Funktionsbaustein Beschreibung
Bewegung |MC_MotionTask_ Ruft einen Motion Task Table an.
(einachsig) | PTO (siehe Seife 161)

(siehe Seite
160)

MC_Power_PTO
(siehe Seite 166)

Versorgt die Achse mit Strom, der Achsenstatus wechselt von Disabled
zu Standsti I 1. Wenn das %MC_Power_PTO. Status-Bit FALSE ist, kann
fur diese Achse kein Bewegungsfunktionsbaustein ausgefiihrt werden.

MC_MoveVel _PTO
(siehe Seite 170)

Diese Funktion veranlasst die angegebene Achse zu einer Bewegung mit
der angegebenen Geschwindigkeit und zu einem Ubergang in den Zustand
Continuous. Die kontinuierliche Bewegung wird beibehalten, bis ein
Software-Grenzwert erreicht oder eine abbrechende Bewegung ausgeldst
wird oder ein Ubergang in den Zustand ErrorStop erkannt wurde.

MC_MoveRel_PTO
(siehe Seife 175)

Diese Funktion veranlasst die angegebene Achse zu einer Bewegung mit
der angegebenen Geschwindigkeit und tber eine inkrementelle Entfernung
sowie zu einem Ubergang in den Zustand Discrete.

Die Zielposition wird von der aktuellen Position zur Ausflihrungszeit
referenziert und um eine bestimmte Entfernung erhoht.

MC_MoveAbs_PTO
(siehe Seite 180)

Diese Funktion veranlasst die angegebene Achse zu einer Bewegung mit
der angegebenen Geschwindigkeit bis zu einer bestimmten Position sowie
zu einem Ubergang in den Zustand Discrete.

Der Funktionsbaustein terminiert mit Error auf TRUE, wenn die Achse
nicht genullt wurde (d.h. noch keine absolute Referenzposition definiert ist).
In diesem Fall wird Error1d auf Inval idAbsolute gesetzt.

MC_Home_PTO
(siehe Seite 185)

Dieser Funktionsbaustein veranlasst die angegebene Achse, eine Sequenz
auszufiihren, die eine absolute Referenzposition definiert, und weist die
Achse anschlieRend an, in den Zustand Homing (siehe Seite 137)
Uberzugehen. Die Details dieser Sequenz richten sich nach der
Konfigurationseinstellung fiir den Homing-Vorgang.

MC_SetPos_PTO
(siehe Seite 188)

Verandert die Koordinaten der Achse ohne physische Bewegung.

MC_Stop_PTO
(siehe Seife 190)

Dieser Funktionsbaustein veranlasst einen kontrollierten Stopp der
Bewegung und weist die Achse anschlieRend an, in den Zustand
Stopping uberzugehen. Die eventuelle Ausfihrung von Bewegungen wird
abgebrochen.

MC_Halt_PTO
(siehe Seite 193)

Dieser Funktionsbaustein veranlasst einen kontrollierten Stopp der
Bewegung bis zur Geschwindigkeit 0 und weist die Achse anschliefend an,
in den Zustand Discrete Uberzugehen. Der Ausgang Done wird auf TRUE
gesetzt, und der Zustand geht in Standstill Uber.
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Kategorie

Funktionsbaustein

Beschreibung

Administrativ
(siehe Seite
196)

MC_ReadActVel_PTO
(siehe Seite 197)

Dieser Funktionsbaustein gibt den Geschwindigkeitswert der Achse zurtck.

MC_ReadActPos_PTO
(siehe Seife 199)

Dieser Funktionsbaustein gibt den Positionswert der Achse zurtick.

MC_ReadSts_PTO
(siehe Seite 201)

Dieser Funktionsbaustein gibt den Wert des Zustandsdiagramms
(siehe Seife 156)der Achse zurlick.

MC_ReadMotionState
_PTO (siehe Seife 203)

Dieser Funktionsbaustein gibt den Bewegungszustand der Achse zurlick.

MC_ReadAxisError_
PTO (siehe Seite 205)

Gibt einen Achsensteuerungsfehler zurick, falls vorhanden.

MC_Reset_PTO
(siehe Seite 207)

Setzt alle achsenbezogenen Fehler zurick, falls die Bedingungen dies
zulassen, um einen Ubergang vom Status ErrorStop in Standstill zu
erreichen. Dieser Vorgang hat keinerlei Auswirkungen auf die Instanzen der
Funktionsblécke.

MC_TouchProbe_PTO
(siehe Seite 209)

Aktiviert ein auslosendes Ereignis auf dem Probe-Eingang. Das auslésende
Ereignis ermdglicht die Aufzeichnung der Achsenposition und das Starten
einer gepufferten Bewegung.

MC_AbortTrigger_
PTO (siehe Seite 212)

Dieser Funktionsbaustein halt die Ausfiihrung anderer Funktionsbausteine
an, wenn diese mit ausldésenden Ereignissen verbunden sind
(beispielsweise MC_TouchProbe_PTO0).

MC_ReadPar_PTO
(siehe Seite 214)

Ruft Parameter vom PTO ab.

MC_WritePar_PTO
(siehe Seite 216)

Schreibt Parameter in den PTO.

HINWEIS: Die Bewegungsfunktionsbausteine handeln auf der Position der Achse entsprechend
dem Bewegungszustandsdiagramm. Administrative Funktionsbausteine haben keine
Auswirkungen auf den Bewegungszustand.

HINWEIS: Der Funktionsbaustein MC_Power_PTO (siehe Seite 166) muss aufgerufen werden,
damit ein anschliefiender Bewegungsbefehl ausgegeben werden kann.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Eine Funktionsbausteininstanz darf nicht in verschiedenen Programm-Tasks verwendet
werden.

e Andern Sie die Referenz des Funktionsbausteins (AXIS) nicht, wahrend der Funktions-
baustein ausgefihrt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschiaden
zur Folge haben.

136
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Abschnitt 7.4
Homing-Modi

Uberblick
In diesem Abschnitt werden die PTO-Homingmodi beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Homing-Modi 138
Positionseinstellung 141
Ausflhrliche Referenz 142
Kurze Referenz ohne Umkehr 144
Kurze Referenz mit Umkehr 146
Homing-Offset 148
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Homing-Modi

Beschreibung

Homing ist die Methode zum Festlegen des Referenzpunkts oder Ursprungs fiir eine absolute
Bewegung.

Homing-Bewegungen kdnnen unter Verwendung verschiedener Methoden durchgefiihrt werden.
Die M221 PTO-Kanale bieten verschiedene Typen von Standard-Homingtypen:

e Positionseinstellung (siehe Seite 1417)

e Ausflihrliche Referenz (siehe Seite 142)

e Kurze Referenz mit Umkehr (siche Seite 146)

e Kurze Referenz ohne Umkehr (siehe Seite 144)

Eine Homing-Bewegung muss ohne Unterbrechung beendet werden, damit der neue

Referenzpunkt als gultig anerkannt wird.

e %MC_ReadSts_PTO. IsHomed wird auf TRUE gesetzt, wenn eine Homing-Bewegung
erfolgreich abgeschlossen wurde. Wenn die Homing-Bewegung unterbrochen wird, muss sie
erneut durchgefiihrt werden.

e %MC_ReadSts_PTO. IsHomed wird auf FALSE gesetzt, wenn der Achsenstatus DISABLED
lautet oder wenn eine Homing-Bewegung nicht erfolgreich abgeschlossen wurde.

Weitere Informationen finden Sie unter MC_Home_PTO (siehe Seite 185) und Homing-Modi und
Objektcodes fir Funktionsbausteine (siehe Seite 150).

Nullposition

Wenn das Homing (Nullen) anhand eines externen Schalters erfolgt, ist die Homing-Position uber
die Kante des Schalters definiert. AnschlieRend wird die Bewegung bis zum Stopp verzdgert.

Ist die tatsachliche Position zum Abschluss der Bewegungssequenz weicht daher méglicherweise
von dem in dem Funktionsbaustein eingestellten Positionsparameter ab.

REF
(NO)

|

|

|

|

) |

Geringe  _ _ _ _ _

Geschwindigkeit |
|
|
I

= |
Umkehren $ Vorwarts

MC_HOME_PTO.Position

REF (NO) Referenzpunkt (Schlieler)
1 Position zum Ende der Bewegung = %MC_HOME_PTO.Position + Verzdgerung-bis-Stopp-Entfernung.
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Um die Darstellung eines Halts in Homing-Modi-Diagrammen zu vereinfachen, wird die
tatsachliche Position der Achse folgendermaRen angegeben:

REF
(NO)

Geringe
Geschwindigkeit

-+ -
~at -

Umkehren Vorwérls

REF (NO) Referenzpunkt (SchlieRer)

Grenzwerte

Hardwaregrenzen sind flir den ordnungsgemafien Betrieb des Funktionsbausteins MC_Home_PTO
erforderlich (Positioning Limits (siehe Seife 720)und MC_Power_PTO). Je nach Art der im
Homing-Modus angeforderten Bewegung stellen die Hardwaregrenzen sicher, dass das Ende der
Verfahrbewegung vom Funktionsbaustein eingehalten wird.

Wenn eine Homing-Bewegung in eine Richtung ausgeldst wird, die vom Referenzschalter

wegflhrt, ermdglichen die Hardwaregrenzen Folgendes:

e Sie signalisieren, dass eine Richtungsumkehr erforderlich ist (Bewegung der Achse in Richtung
des Referenzschalters), oder:

e Sie signalisieren die Erkennung eines Fehlers, da der Referenzschalter vor Erreichen des
Endes der Verfahrstrecke nicht gefunden wurde.

Bei Homing-Bewegungen, die eine Richtungsumkehr zulassen, sobald die Hardwaregrenze
erreicht ist, wird die Achse Uber die konfigurierte Verzégerung gestoppt und in der umgekehrten
Richtung wieder in Bewegung gesetzt.

Bei Homing-Bewegungen, die keine Richtungsumkehr zulassen, sobald der Hardware-Grenzwert
erreicht ist, wird der Homing-Prozess mit Fehler abgebrochen und die Achse Uber die
Schnellstopp-Verzdégerung angehalten.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Stellen Sie sicher, dass die Positionsschalter der Steuerungshardware in die Konzeption und
Logik Ihrer Anwendung integriert sind.

e Montieren Sie die Positionsschalter der Steuerungshardware in einer Position, die einen
angemessenen Bremsabstand ermdglicht.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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HINWEIS: Ein angemessener Bremsabstand ist von der Hochstgeschwindigkeit, der Héchstbe-
lastung (Masse) der zu bewegenden Gerate und dem Schnellhalt-Parameter abhangig.
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Positionseinstellung

Beschreibung

In der aktuellen Positionseinstellung wird die aktuelle Position auf die festgelegte Positionswerte
eingestellt. Es wird keine Bewegung ausgefiihrt.
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Ausfilhrliche Referenz

Ausfiihrliche Referenz: positive Richtung
Homing erfolgt anhand der fallenden Flanke des Referenzschalters in umgekehrter Richtung.

Die initiale Bewegungsrichtung ist von dem Zustand des Referenzschalters abhangig:

REF
(NO)
|
|
Hohe o !
Geschwindigkeit
Umkehren * . 4 Vorwarts
Starten Geringe _ _ |
Geschwindigkeit :
|
|
|
| Starten
|
Umkehren [} / Vorwérts
Geringe _ _
Geschwindigkeit

REF (NO) Referenzpunkt (SchlieRer)
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Ausfiihrliche Referenz: negative Richtung
Homing erfolgt anhand der fallenden Flanke des Referenzschalters in Vorwarts-Richtung.
Die initiale Bewegungsrichtung ist von dem Zustand des Referenzschalters abhangig:

REF
(NO)

Starten

|
|
|
' _ Geringe
/ | Geschwindigkeit  Starten
- T =
Umkehren | Vorwérts
|
|
|
|
|
I < __ Hohe
| Geschwindigkeit
: _ Geringe
/ l Geschwindigkeit
Umkehren : Vorwarts
|
I

REF (NO) Referenzpunkt (SchlieRer)
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Kurze Referenz ohne Umkehr

Kurze Referenz ohne Umkehr: positive Richtung

Homing erfolgt mit geringer Geschwindigkeit anhand der steigenden Flanke des Referenz-

schalters in Vorwarts-Richtung.

REF _|
(NO)
|
|
|
Geringe L |
Geschwindigkeit / ‘
- ' .
Umkehren I —
Starten |
|
|
: Fehler erkannt
- | .
Umkehren | + p——
|Starten
REF (NO) Referenzpunkt (SchlieRer)
REF
(NO)
1
|
|
MC_Power.Limit |
|
l |
! |
l Geringe |
| s =
| Geschwindigkeit I eFiglert
| | rkann
< ) | .
Umkehren ] | —
Starten I Fehler
: erkannt
- | .
Umkehren | —
! Starten

REF (NO) Referenzpunkt (SchlieRer)
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Kurze Referenz ohne Umkehr: negative Richtung

Homing erfolgt mit geringer Geschwindigkeit anhand der steigenden Flanke des Referenz-
schalters in Vorwarts-Richtung, ohne Umkehrung.

o) 1

Starten

1
|
|
|
|
Umkehren T / Vorwarts
Geringe

Geschwindigkeit

<

»
<%

' ot

Umkehren Vorwarts
| Starten
REF (NO) Referenzpunkt (SchlieRer)
REF
(NO)
1
|
|
|
MC_Power.Limit | :
! |
|
Fehler | Starten :
erkannt | |
< I | -
Umkehren N: f | Vorwarts
_ _  Geringe !
| Geschwindigkeit
Fehler : Starten
erkannt |
- t >
Umkehren * | Vorwarts
Starten |

REF (NO) Referenzpunkt (Schlieler)
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Kurze Referenz mit Umkehr

Kurze Referenz mit Umkehr: positive Richtung
Homing erfolgt anhand der steigenden Flanke des Referenzschalters in Vorwarts-Richtung.

Die initiale Bewegungsrichtung ist von dem Zustand des Referenzschalters abhangig:

o) [ ]

Hohe _
Geschwindigkeit

Geringe _
Geschwindigkeit ﬂStai‘ten
- : ; .
Umkehren * Geringe | —

Starten Geschwindig- _ _¥

keit :

REF (NO) Referenzpunkt (Schliefer)

o) [

MC_Power.Limit

Geschwindig- |
keit——

1

|

I

I

|

! [
I Hohe
|

|

|

|

|

|

|

|
|
|
Geringe _ :
Geschwindigkeit ( | |
|
- i L >
Umkehren | : Vorwérts
|  Starten |
|
i |
|
! |
Hohe L ! g |
Geschwindigkeit | o :

REF (NO) Referenzpunkt (Schlieler)
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Kurze Referenz mit Umkehr: negative Richtung
Homing erfolgt anhand der steigenden Flanke des Referenzschalters in Vorwarts-Richtung.

Die initiale Bewegungsrichtung ist von dem Zustand des Referenzschalters abhangig:

"o 1

Geringe

|
|
|
|
Geschwindigkelt 7 ? IS arten Starten
Umkehren \/ Vorwarts

Hohe
Geschwnndlgkelt

REF (NO) Referenzpunkt (Schlieler)

o) [ ]

MC_Power.Limit

Y

|

L

|

|

|

| Hohe
| " Geschwindigkeit
|

|

Geringe |
Geschwindigkeit

Staﬂen B ﬂ
I Vorwarts
| _ Geringe
Geschwindigkeit

_ Hohe
Geschwindigkeit

REF (NO) Referenzpunkt (Schliefer)

<
-

Umkehren
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Homing-Offset

Beschreibung

Wenn der Ursprung nicht anhand der Schalter mit hinreichender Genauigkeit festgelegt werden
kann, kann die Achse an eine bestimmte Position von dem Ursprungsschalter weg bewegt werden.
Mit dem Homing-Offset kénnen der mechanische und der elektrische Ursprung voneinander
abweichend definiert werden.

Der Wert fur das Homing-Offset wird als Impulsanzahl angegeben (-
2.147.483.648...2.147.483.647, Standardwert 0). Wenn per Konfiguration festgelegt, wird
zunachst der Befehl MC_Home_PTO ausgeflhrt und anschlieRend wird die angegebene Anzahl an
Impulsen bei unterer Homing-Geschwindigkeit in der angegebenen Richtung ausgegeben.

HINWEIS: Die Wartezeit zwischen der Ausfiihrung des MC_Home_PTO-Stoppbefehls tiber dem
Ursprungsschalter und dem Start der Offsetbewegung ist unveranderlich auf 500 ms festgelegt.
Die "In Ausflihrung"-Flag des MC_Home_PTO-Befehls wird erst dann freigegeben, wenn der
Ursprungs-Offset ausgefihrt ist.
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Abschnitt 7.5

Datenparameter

Objektcodes fir Funktionsbausteine

Direction
In dieser Tabelle werden die Werte fiir die Objektcodes des Richtungsfunktionsbausteins
aufgefihrt.
Name Wert Beschreibung

mcPositiveDirection

CW, vorwarts, positiv (entsprechend der
Konfigurationseinstellung Ausgangsmodus).

mcNegativeDirection

CW, ruckwarts, negativ (entsprechend der
Konfigurationseinstellung Ausgangsmodus).

Buffer Modes

In dieser Tabelle werden die Werte fiir die Objektcodes des Puffermodus-Funktionsbausteins

aufgefihrt.

Name Wert Beschreibung

mcAborting 0 Startet den Funktionsbaustein sofort (Standardmodus).
Aktuelle Bewegungen werden abgebrochen. Die
Bewegungswarteschlange wird geleert.

mcBuffered 1 Startet den Funktionsbaustein, nachdem die aktuelle
Bewegung beendet wurde (Done- bzw. InVel-Bit wird auf
TRUE gesetzt). Es werden keine Daten vermischt.

mcBlendingPrevious 3 Die Geschwindigkeit wird mit der Geschwindigkeit des ersten
Funktionsbausteins gemischt (Vermischung mit der
Geschwindigkeit von FB1 an der Endposition von FB1).

seTrigger 10 Startet den Funktionsbaustein, sobald am Probeneingang ein
Ereignis erkannt wird.
Aktuelle Bewegungen werden abgebrochen. Die
Bewegungswarteschlange wird geleert.

seBufferedDelay 11 Startet den Funktionsbaustein, nachdem die aktuelle
Bewegung beendet wurde (Done- bzw. InVel wird auf
TRUE gesetzt) und die Zeitverzégerung abgelaufen ist. Es
werden keine Daten vermischt.
Der Parameter Delay wird unter Verwendung von
MC_WritePar_PTO gesetzt, mit ParameterNumber 1000.
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Homing-Modi

In dieser Tabelle werden die Werte fiir die Objektcodes des Homing-Modi-Funktionsbausteins
aufgefihrt.

Name Wert Beschreibung

PositionSetting 0 Position.

LongReference 1 Ausfihrliche Referenz.

ShortReference_Reversal 20 Kurze Referenz.

ShortReference_NoReversal |21 Kurze Referenz ohne Umkehr.

PTO-Parameter
In dieser Tabelle werden die Werte fiir die Objektcodes des PTO-Parameter-Funktionsbausteins

aufgefuhrt.

Name Parameternummer | R/W Beschreibung

CommandedPosition 1 R Angewiesene Position.

SWLimi tPos (Oberer Grenzwert) | 2 R/W Positive Software-Positionsgrenzen
SWLimitNeg (Unterer Grenzwert) | 3 R/W Negative Software-Positionsgrenzen
EnableLimitPos (Aktivieren der |4 R/W Positive Software-Grenzwertschalter
Software-Positionsgrenzen) aktivieren (0 bis 1).

EnableLimitNeg (Aktivierender | 5 R/W Negative Software-Grenzwertschalter
Software-Positionsgrenzen) aktivieren (0 bis 1).

MaxVelocityAppl (Max. 9 R/W Maximal zuléssige Geschwindigkeit der
Geschwindigkeit) Achse in der Anwendung (0 bis 100.000).
ActualVvelocity 10 R Geschwindigkeit der Achse.
CommandedVelocity 11 R Angewiesene Geschwindigkeit.
MaxAccelerationAppl (Max. 13 R/W Maximal zulassige Beschleunigung der
Beschl.) Achse in der Anwendung (0 bis 100.000).
MaxDecelerationAppl (Max. 15 R/W Maximal zulassige Verzdgerung der
Verz.) Achse in der Anwendung (0 bis 100.000).
Reserviert 16 bis 999 - Reserviert fur den PLCopen-Standard.
Delay 1000 R/W Zeit in ms (0...65.535)

Standardwert: 0
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Name

Parameternummer

R/W

Beschreibung

EnableDirPos

1004

R/W

Positive Richtung aktivieren.

Wenn der Wert = 0 ist, ist die positive
Richtung auf der Achse nicht erlaubt. Eine
Bewegung des Funktionsbausteins, die
eine Bewegung in positiver Richtung
erzeugen wirde, endet mit einem
erkannten InvalidDirectionValue-
Fehler (3006). Wenn eine Bewegung in
negativer Richtung stattfindet, die von
einem Bewegungsbefehl in positiver
Richtung unterbrochen wird, wird der
Fehler erst am Ende der Verzégerung der
aktuellen negativen Bewegung erkannt.
Standardwert: 1

HINWEIS: Eine Wertanderung wird nur
beim nachsten Bewegungsbefehl oder
dem néchsten Auftreten von
Geschwindigkeit = 0 berticksichtigt.

EnableDirNeg

1005

R/wW

Negative Richtung aktivieren.

Wenn der Wert = 0 ist, ist die negative
Richtung auf der Achse nicht erlaubt. Eine
Bewegung des Funktionsbausteins, die
eine Bewegung in negativer Richtung
erzeugen wurde, endet mit einem
erkannten InvalidDirectionValue-
Fehler (3006). Wenn eine Bewegung in
positiver Richtung stattfindet, die von
einem Bewegungsbefehl in negativer
Richtung unterbrochen wird, wird der
Fehler erst am Ende der Verzégerung der
aktuellen positiven Bewegung erkannt.
Standardwert: 1

HINWEIS: Eine Wertanderung wird nur
beim nachsten Bewegungsbefehl oder
dem nachsten Auftreten von
Geschwindigkeit = 0 bericksichtigt.
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PTO-Achsen-Fehlercodes
In dieser Tabelle werden die Werte fiir die PTO-Achsen-Fehlercodes aufgefiihrt.

Name Wert Beschreibung

NoError 0 Kein Fehler erkannt.

Achsensteuerungsfehler

InternalError 1000 Interner Fehler in der Bewegungssteuerung entdeckt.

DisabledAxis 1001 Die Bewegung konnte nicht gestartet werden oder wurde
abgebrochen, weil die Achse nicht bereit ist.

HwPositionLimitP 1002 Positive Hardware-Positionsgrenze 1imP Uberschritten.

HwPositionLimitN 1003 Negative Hardware-Positionsgrenze 1imN Gberschritten.

SwPositionLimitP 1004 Positive Software-Positionsgrenze (iberschritten.

SwPositionLimitN 1005 Negative Software-Positionsgrenze (iberschritten.

ApplicationStopped 1006 Anwendungsausfiihrung wurde gestoppt (Steuerung im
STOPPED- oder HALT-Zustand).

OutputProtection 1007 Der Kurzschlussschutz des Ausgangs ist auf den PTO-
Kanalen aktiviert. Weitere Informationen finden Sie in den
Beschreibungen zu %S10 und %SW139 sowie im Modicon
M221 Logic Controller - Programmierhandbuch zu den
Themen Systembits und Systemworter (siehe Modicon
MZ221, Logic Controller, Programmierhandbuch).

OutputReset 1008 %S9 hat alle Ausgange auf 0 forciert. Siehe Systembits.

Achsensteuerungswarnungen

WarningVelocityValue 1100 Der angeforderte Geschwindigkeitsparameter ist auerhalb
des Bereichs. Die Geschwindigkeit ist deshalb auf die
konfigurierte maximale Geschwindigkeit begrenzt.

WarningAccelerationvValue 1101 Der angeforderte Beschleunigungsparameter ist auRerhalb
des Bereichs. Die Beschleunigung ist deshalb auf die
konfigurierte maximale Beschleunigung begrenzt.

WarningDecelerationValue 1102 Der angeforderte Verzogerungsparameter ist auRerhalb
des Bereichs. Die Verzdgerung ist deshalb auf die
konfigurierte maximale Verzégerung begrenzt.

WarningJerkRatiovalue 1103 Der angeforderte jerk ratio-Parameter ist durch die

konfigurierte maximale Beschleunigung oder Verzégerung
begrenzt. In diesem Fall wird jerk ratio neu berechnet, um
diese maximalen Werte zu berlcksichtigen.

Ein Achsensteuerungsalarm schaltet die Achse in den Zustand ErrorStop (MC_Reset_PTO ist
obligatorisch, um den Zustand ErrorStop zu quittieren). Der resultierende Achsenzustand kann an
MC_ReadSts_PTO und MC_ReadAxisError_PTO abgelesen werden.
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PTO-Bewegungsbefehl-Fehlercodes
In dieser Tabelle werden die Werte fiir die Fehlercodes der PTO-Bewegungsbefehle aufgefiihrt.

Name Wert Beschreibung

NoError 0 Kein Fehler erkannt.

Bewegungsstatusfehler

ErrorStopActive 2000 Die Bewegung konnte nicht gestartet werden oder wurde
abgebrochen, weil die Bewegung aufgrund einer ErrorStop-
Bedingung nicht zulassig ist.

StoppingActive 2001 Die Bewegung konnte nicht gestartet werden, weil die
Achse von MC_Stop_PTO gesteuert wird (entweder die
Achse wird gerade angehalten oder der
MC_Stop_PTO.Execute-Eingang bleibt auf TRUE

gesetzt).
InvalidTransition 2002 Es ist kein Ubergang erlaubt. Weitere Informationen
erhalten Sie im Bewegungsstatusdiagramm.
InvalidSetPosition 2003 MC_SetPos_PTO kann nicht ausgefiihrt werden, wahrend
die Achse bewegt wird.
HomingError 2004 Homing-Sequenz kann im aktuellen Modus nicht anhand
der Referenz-Cam gestartet werden.
InvalidProbeConf 2005 Der Probe-Eingang muss konfiguriert sein.
InvalidHomingConf 2006 Der Referenzeingang muss fiir diesen Homing-Modus
konfiguriert sein.
InvalidAbsolute 2007 Absolute Bewegungen kénnen nur dann ausgefiihrt

werden, wenn die Achse erfolgreich an die
Ursprungsposition bewegt wurde. Es muss zunachst eine
Homing-Sequenz (MC_Home_PTO) ausgefiihrt werden.

MotionQueueFull 2008 Die Bewegung konnte nicht gepuffert werden, weil die
Bewegungswarteschlange voll ist.
InvalidTransitionMotionTask | 2009 Eine Bewegungstask und andere

Bewegungsfunktionsbausteine, die mit derselben Achse
verbunden sind, kénnen nicht nebeneinander ausgefihrt

werden.

Bereichsfehler

InvalidAxis 3000 Der Funktionsbaustein kann fir die angegebene Achse
nicht verwendet werden.

InvalidPositionvalue 3001 Positionsparameter liegt auRerhalb der zuladssigen

Grenzen, oder der Entfernungsparameter fiihrt zu einer
solchen Position.

InvalidVelocityValue 3002 Geschwindigkeitsparameter liegt auRerhalb des giiltigen
Bereichs.
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Name Wert Beschreibung

InvalidAccelerationValue 3003 Beschleunigungsparameter liegt auRerhalb des giiltigen
Bereichs.

InvalidDecelerationValue 3004 Verzdgerungsparameter liegt auRerhalb des giiltigen
Bereichs.

InvalidBufferModeValue 3005 Der Puffermodus entspricht keinem giiltigen Wert.

InvalidDirectionValue 3006 Die Richtung entspricht keinem gliltigen Wert oder ist

ungultig, weil die Software- oder Hardware-
Positionsgrenzwerte Uberschritten werden.

Inval idHomeMode 3007 Der Homing-Modus kann nicht verwendet werden.

InvalidParameter 3008 Die Parameternummer existiert fiir die angegebene Achse
nicht.

InvalidParameterValue 3009 Parameterwert auBerhalb des Bereichs.

ReadOnlyParameter 3010 Parameter ist schreibgeschtzt.

InvalidStepMotionTask 3011 Motiontask-Schritttyp ist nicht definiert.

Ein Bewegungszustandsfehler oder ein Bereichsfehler hat auf den Achsenzustand, aktuell
ausgeflihrte Bewegungen und die Bewegungswarteschlange keinerlei Auswirkungen. In diesem
Fall wirkt sich der erkannte Fehler nur lokal auf den betroffenen Funktionsbaustein aus: Der
Error-Ausgang wird auf TRUE gesetzt, und der Error 1d-Pin wird auf den entsprechenden PTO-
Bewegungsfehlercode gesetzt.
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Abschnitt 7.6

Betriebsmodi

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die Betriebsmodi beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Bewegungszustandsdiagramm 156
Puffermodus 158
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Bewegungszustandsdiagramm

Zustandsdiagramm

Die Achse befindet sich stets in einem in dem Diagramm angezeigten festgelegten Zustand.

MC_MoveAbs_PTO
MC_MoveRel_PTO
MC_Halt_PTO MC_MoveVel_PTO

MC_Home_PTO

Diskrete
Bewegung

mm

Kontinuierliche
Bewegung

MC_Stop_PTO

Stopping

Hinweis 1

ErrorStop

Hinweis 3

[ Deaktiviert

Hinweis 4

Hinweis 2

Hinweis 1 Von allen Zustanden aus, falls ein Fehler erkannt wurde.
Hinweis 2 Von allen Zustanden aus, auBer ErrorStop, wenn %MC_Power_PTO.Status = FALSE.

Hinweis 3 %MC_Reset_PTO.Done = TRUE und %MC_Power_PTO.Status = FALSE.
Hinweis 4: %¥MC_Reset_PTO.Done = TRUE und %MC_Power_PTO.Status = TRUE.
Hinweis 5 %MC_Power_PTO.Status = TRUE.

Hinweis 6 %MC_Stop_PTO.Done = TRUE und %MC_Stop_PTO.Execute = FALSE.

In der folgenden Tabelle werden die Zustande der Achsen beschrieben:

Zustand

Beschreibung

Disabled

Initialer Zustand der Achse, es sind keine Bewegungsbefehle erlaubt. Die Achse ist
nicht genullt.

Standstill

Der Strom ist eingeschaltet, es wird kein Fehler erkannt, und auf der Achse sind keine
Bewegungsbefehle aktiv. Bewegungsbefehle sind erlaubt.

ErrorStop

Hochste Prioritat; gilt im Falle eines an der Achse oder in der Steuerung erkannten
Fehlers. Alle aktuellen Bewegungen werden durch eine Schnellstopp-Verzégerung
abgebrochen. Der Error-Ausgang ist auf den entsprechenden Funktionsbausteinen
auf TRUE gesetzt, und eine Errorld legt den Fehlercode fest. Der Zustand verbleibt
in ErrorStop, solange noch Fehler nicht behoben sind. Es sind keine
Bewegungsbefehle moglich, bis das System unter Verwendung von MC_Reset_PTO
zuriickgesetzt wurde.

Homing

Gilt, wenn MC_Home_PTO die Achse steuert.
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Zustand Beschreibung

Discrete Gilt, wenn die Achse von MC_MoveRel_PTO, MC_MoveAbs_PTO oder MC_Halt_PTO
gesteuert wird.

Continuous Gilt, wenn MC_MoveVel _PTO die Achse steuert.

Stopping Gilt, wenn MC_Stop_PTO die Achse steuert.

HINWEIS: Funktionsbausteine, die im Diagramm nicht aufgefiihrt werden, haben keine

Auswirkungen auf eine Statusanderung der Achse.
Der gesamte Bewegungsbefehl, einschlieRlich der Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen,
kann 4.294.967.295 Impulse nicht Gberschreiten. Bei der maximalen Frequenz von 100 kHz sind

die Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen auf 80 Sek. begrenzt.

Bewegungsiibergangstabelle

Der PTO-Kanal ist entsprechend der folgenden Tabelle in der Lage, auf einen neuen Befehl zu
reagieren, wahrend er den aktuellen Befehl ausfiihrt (und bevor er diesen abschliel3t).

Befehl Néachster Zustand
Home MoveVel MoveRel MoveAbs Halt Stop
Aktueller | Standstill Zuldssig Zulassig (V) Zulassig (! Zulassig (V) Zuladssig | Zulassig
Zustand Home Unzuldssig | Unzulassig Unzulassig Unzulassig Unzulassig | Zulassig
MoveVel Unzuléssig | Zuléssig Zulassig Zulassig Zulassig Zulassig
MoveRel Unzulassig | Zulassig Zulassig Zulassig Zulassig Zulassig
MoveAbs Unzuldssig | Zulassig Zulassig Zulassig Zulassig Zulassig
Halt Unzuléssig | Zuléssig Zulassig Zulassig Zulassig Zulassig
Stop Unzuléssig | Unzuldssig Unzulassig Unzulassig Unzuldssig | Unzulassig

() Wenn sich die Achse im Standstill-Status befindet, beginnt fur die Puffermodi

mcAborting/mcBuffered/mcBlendingPrevious die Bewegung sofort.
Zulassig Der neue Befehl wird ausgefihrt, auch wenn der vorherige Befehl noch nicht vollstandig abgeschlossen ist.
Unzulassig Der neue Befehl wird ignoriert, und es wird ein Fehler ausgegeben.

HINWEIS: Wenn beim Bewegungsubergang ein Fehler erkannt wird, geht die Achse in den
Zustand ErrorStop Uber. Errorld wird auf Inval idTransition gesetzt.
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Puffermodus

Beschreibung
Einige der Bewggungsfunktionsbausteine verflgen Uber ein Eingangsobjekt mit dem Namen
BufferMode. Uber dieses Eingangsobjekt kann der Funktionsbaustein wahlweise sofort oder
beim Eintreffen eines Sondenereignisses gestartet werden, oder das Eingangssignal kann
gepuffert werden.

Die verfugbaren Optionen sind im Objektcode fiir den Puffermodus-Funktionsbaustein

(siehe Seife 149) definiert:

e Eventuelle Abbruchsbewegungen (ncAborting) werden sofort ausgefihrt, die aktuelle
Bewegung wird abgebrochen und die Bewegungswarteschlange wird geldscht.

e Ereignisgesteuerte Bewegungen (seTrigger) sind abbrechende Bewegungen und werden
Uber ein Sondenereignis (siehe Seife 115) gestartet.

e Gepufferte Bewegungen (ncBuffered, mcBlendingPrevious, seBufferedDelay)
werden in die Warteschlange eingestellt und an die Liste der aktuellen bzw. anstehenden
Bewegungen angehangt und ausgefiihrt, nachdem die vorangehende Bewegung abgearbeitet
ist.

Bewegungswarteschlangendiagramm
Die folgende Abbildung stellt ein Bewegungswarteschlangendiagramm dar:

mcBuffered
mcBlendingPrevious
mcAborting seTrigger seBufferedDelay

v v

Gepufferte
Bewegung )\
/

Giiltiges Ereignis ~~——— - ———— &
entdeckt

Ereignisbewegung

4 mcBuffered & Abgeschlossen
Warteschlange l16schen mcBlendingPrevious & Position erreicht
seBufferedDelay & Abgeschlossen &
Verzégerung abgelaufen

Bewegung
ausfiihren

Der Puffer kann héchstens einen Bewegungsfunktionsbaustein enthalten:
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Die Ausflihrungsbedingung des Bewegungsfunktionsbausteins in dem Puffer ist wie folgt

gegeben:

e mcBuffered: Wenn die aktuelle kontinuierliche Bewegung InVel ist oder wenn die aktuelle
Discrete-Bewegung stoppt.

e seBufferedDelay: Wenn die angegebene Verzogerung abgelaufen ist, startet die Bewegung
von der aktuellen kontinuierlichen Bewegung InVel oder von der aktuellen Discrete-
Bewegungsposition.

e mcBlendingPrevious: Wenn die Positions- und die Geschwindigkeitsvorgaben des
aktuellen Funktionsbausteins erreicht sind.

Die Bewegungswarteschlange wird geleert (alle gepufferten Bewegungen werden geléscht), wenn

eine der folgenden Bedingungen zutrifft:

e Wenn eine abbrechende Bewegung ausgeldst wird (ncAborting oder seTrigger): Der
CmdAborted-Ausgang ist auf den gepufferten Funktionsbausteinen auf TRUE gesetzt.

e Wenn eine MC_Stop_PTO-Funktion ausgefuhrt wird: Der Error-Ausgang ist auf den
geldéschten Funktionsbausteinen auf TRUE gesetzt, mit Error ld=StoppingActive.

e Wenn ein Ubergang in einem ErrorStop-Status erkannt wird: Der Error-Ausgang ist auf den
gepufferten Funktionsbausteinen auf TRUE gesetzt, mit Errorld=ErrorStopActive.

HINWEIS:

e Es konnen ausschlieBllich giiltige Bewegungen in die Warteschlange eingestellt werden. Wenn
die Ausflihrung des Funktionsbausteins mit auf TRUE gesetztem Error-Ausgang beendet
wird, wird die Bewegung nicht in die Warteschlange eingestellt. Aktuell ausgefiihrte
Bewegungen werden nicht beeintrachtigt, und die Warteschlange wird nicht geleert.

e Wenn die Warteschlange bereits voll ist, wird der Error-Ausgang in dem zusténdigen
Funktionsbaustein auf TRUE gesetzt, und der Error 1d-Ausgang gibt den erkannten Fehler
(MotionQueueFull) zurlick.
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Abschnitt 7.7

Bewegungs-Funktionsbausteine

Ubersicht
In diesem Kapitel werden die Bewegungs-Funktionsbausteine beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
MC_MotionTask_PTO Funktionsbaustein 161
MC_Power_PTO Funktionsbaustein 166
MC_MoveVel_PTO Funktionsbaustein 170
MC_MoveRel_PTO Funktionsbaustein 175
MC_MoveAbs_PTO Funktionsbaustein 180
MC_Home_PTO Funktionsbaustein 185
MC_SetPos_PTO Funktionsbaustein 188
MC_Stop_PTO Funktionsbaustein 190
MC_Halt_PTO Funktionsbaustein 193
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MC_MotionTask_ PTO Funktionsbaustein

Beschreibung der Funktion

Sowohl die Funktionsbausteine mit einfacher Bewegung als auch der Motion Task Table-
Funktionsbaustein (MC_MotionTask_PTO) kann fir eine Achse verwendet werden.

Der MC_MotionTask_PTO-Funktionsbaustein kann jedoch nicht konkurrierend mit anderen
Bewegungsfunktionsbausteinen ausgefiihrt werden. In diesem Fall wird ein Fehler erkannt und
Errorld wird auf InvalidTransitionMotionTask (2009) (siehe Seife 153) eingestellt.

Grafische Darstellung

| Start | 56MC_MOTIONTASK_PTOO | Ended |
IN  Axis: %PTO0
Table: %MTO
StartStep: 1
EndStep: 16
_|Loop Busy|
OUT ActiveStep: 0
Errorld: 0
_| Pause Active |
CmdAborted | _
Error |

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewiinschte Achse und motion task table nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein,
um seine Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.
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Eingange

In dieser Tabelle werden die Eingadnge des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang Initialwert | Beschreibung

Start FALSE Startet die Ausfiihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke.
Die Loop- und Pause-Eingange kénnen wahrend der Ausfiihrung des
Funktionsbausteins gedndert werden, was Auswirkungen auf die laufende
Ausfiihrung hat.
Die Axis-, Table-, StartStep- und EndStep-Eingangsobjektwerte
definieren die Bewegungsabfolge, wenn eine steigende Flanke auftritt. Eine
spatere Anderung an diesen Eingangsparametern wirkt sich nicht auf die
aktuelle Ausfiihrung aus.
Die Ausgange werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet wird.
Bei FALSE:
o Wenn die Ausfiihrung noch lauft (Bewegung ist Busy und Active), werden

die Ausgéange aktualisiert.
o \Wenn die Ausflihrung beendet ist, werden die Ausgange einen Zyklus
spater zurlickgesetzt.

Loop FALSE Bei TRUE, startet die Bewegungstaskabfolge wieder bei StartStep, sobald
die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ohne Fehler beendet ist. Der Ended-
Ausgang wird fiir einen Zyklus festgelegt.
Der Eingang wird getestet, wenn die Ausflihrung des Funktionsbausteins ohne
erkannten Fehler (Ended-Ausgang ist TRUE) beendet ist.

Pause FALSE Bei TRUE:

e Active =1und 1=Busy

e Forciert die Achse in den Halt-Zustand.
Um den Halt-Zustand zu erreichen, wird die Achse im Discrete motion-
Zustand verzégert und geht dann in den Standstill-Zustand Gber, wenn die
Geschwindigkeit = 0 ist.

® Der Halt-Zustand wird solange beibehalten, bis der Pause-Eingang auf
TRUE steht.

o Lasstden Active-Ausgang bestehen, selbst wenn die Geschwindigkeit
gleich O ist.

Wenn nach einer Einstellung auf TRUE ein Zurticksetzen auf FALSE erfolgt,

fahrt die Ausfiihrung der Bewegungstask unter den folgenden Bedingungen

fort:

o Die Bewegungstask beginnt mit dem Wert der aktuellen Geschwindigkeit.

® Die aktiven Schrittparameter werden verwendet.

® Die absolute Zielposition wird nicht gedndert. Wenn die Bewegungstask ein
relativer Bewegungstyp ist, wird keine Distanz hinzugefligt.

e Im aktuellen Schritt wird die Bedingung Néchster Schritt zurlickgesetzt
(Beispiel: die Verzdgerung wird von 0 wieder gestartet,
Probe input event ist aktiviert und wartet auf eine konfigurierte
Flanke).
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In dieser Tabelle werden die Eingangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt

Typ

Initialwert

Beschreibung

AXis

%PTOXx

Instanz, fur die der Funktionsbaustein ausgefuhrt wird. Der
Parameter wird in der Funktionsblockinstanz festgelegt, wie in
der Modulregisterkarte Programmieren - Tools zu finden.
Wahlen Sie den Parameter Achse im Dialogfenster PTO-
Objekte - Bewegung - MC_MotionTask_PTO -
MC_MotionTask_PTO_properties.

Table

%MT

Tabelleninstanz, fiir die der Funktionsbaustein ausgefiihrt
wird. Der Parameter wird in der Funktionsblockinstanz
festgelegt, wie in der Modulregisterkarte Programmieren —
Tools zu finden. Wahlen Sie den Parameter Tabelle im
Dialogfenster PTO-Objekte -~ Bewegung —
MC_MotionTask_PTO - MC_MotionTask_PTO_properties.

StartStep

Byte

Schrittnummer, welche den ersten ausgefiihrten Schritt in
Motion Task Table definiert.

Die Sequenz ist von StartStep bis EndStep ausfiihrbar.
Einschrankung: StartStep < EndStep.

EndStep

Byte

16

Schritthummer, welche den letzten ausgefiihrten Schritt in
Motion Task Table definiert.

Die Sequenz ist von StartStep bis EndStep ausfiihrbar.
Einschrankung: StartStep < EndStep.

HINWEIS: Wenn EndStep groRer als die in Motion Task
Table definierte maximale Anzahl an Schritten ist, wird der
letzte Schritt der Tabelle verwendet.
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung
Ended 0 Wenn TRUE, wird die Ausfilhrung des Funktionsbausteins ohne
erkannte Fehler beendet.
Ended-Ausgangsverhalten:
® Wenn der letzte Schritt einer Bewegungsabfolge eine diskrete
Bewegung ist, verhalt sich der Ausgang wie ein Done-Ausgang, die
anderen Ausgange (Busy, Active, CmdAborted, Error) werden
auf 0 zuriickgesetzt.
® Wenn der letzte Schritt der Bewegungsabfolge eine kontinuierliche
Bewegung (Bewegungsgeschwindigkeit), dann verhalt sich der
Ausgang wie ein InVel-Ausgang.
Verhalten der anderen Ausgange:
O Busy und Active sind TRUE (1).
O CmdAborted und Error sind FALSE (0).
Wenn ein Loop angefragt wird (Loop-Eingang), dann ist der Ended-
Ausgang fur einen Task-Zyklus TRUE.
Busy - Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt.
Wenn FALSE, wurde die Ausfiihrung des Funktionsbausteins
abgeschlossen.
Active - Wenn TRUE, hat die Funktionsbausteininstanz Kontrolle tibe die Achse.
Es kann jeweils nur ein Funktionsbaustein Active fir eine Achse auf
TRUE setzen.
CmdAborted |- Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins aufgrund
eines anderen Bewegungsbefehls (MC_Stop_PTO) beendet oder ein
Achsenfehler wird erkannt.
Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausfiihrung des

Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle werden die Ausgangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

ActiveStep |Byte 0 Anzahl der Schritte, die in Motion Task Table
ausgefihrt werden.

Errorld Word NoError Bewegungsfehlercodes, giiltig wenn der Ausgang

Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).
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Betriebsarten

Die Ausfiihrung eines durch den MC MotionTask PTO-Funktionsbaustein angerufenen
Motion Task Table stimmt mit dem Bewegungszustandsdiagramm (siehe Seife 156) liberein.

MC_MotionTask_PTO-Start: Der Funktionsbaustein kann nur aus dem Standstill-Zustand
gestartet werden.

MC_MotionTask_PTO-Stopp: Der Funktionsbaustein kann mit einer der folgenden Aktionen
gestoppt werden:

e Einstellen des Pause-Eingangs auf TRUE.

e Ausflihren von MC_Stop_PTO

Verhalten von Funktionsbausteinen bei erkannten Fehlern:
e Wenn wahrend der Ausfiihrung des Funktionsbausteins ein Fehler des Bewegungszustands
oder Bereichs erkannt wird:

O Ein Bewegungsstopp-Befehl wird an der Bewegungstask angewendet. Dabei wird der
Parameterwert der aktuellen Schrittverzégerung verwendet. Wenn der Parameter der
Schrittverzégerung nicht gultig ist, wird eine Schnellstopp-Verzégerung angewendet.

O Wahrend des kontrollierten Bewegungsstopps, bleiben die Funktionsbausteinausgénge
Active und Busy TRUE, mit dem Ausgangsobjekt ActiveStep = 0.

o Wenn die Bewegung gestoppt ist, ist die Ausfiihrung des Funktionsbausteins beendet mit
Error =1 und der Wert des Error1d-Ausgangsobjekts wird auf den Wert gesetzt, der dem
erkannten Fehlerwert entspricht.

e Wenn ein Achsenkontrollfehler erkannt wird, wechselt die Achse in den ErrorStop-Zustand. Die
Ausflihrung des Funktionsbausteins wird mit Error = 1 und Errorld = 200 beendet.
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MC_Power_PTO Funktionsbaustein

Verhalten
Die Achse ist deaktiviert, wenn ...
o %MC_Power_PTO.Enable = FALSE oder
o %MC_Power_PTO.DriveReady = FALSE oder
e ein Hardware-Grenzwertfehler entdeckt wird (HwPositionLimitP / HwPositionLimitN)

Wenn die Achse deaktiviert ist ...

o wechselt die Achse vom Status Standstill in den Status Disabled oder
aus einer beliebigen aktuellen Bewegung in den Status ErrorStop und anschlieRend in den
Status Disabled (wenn der erkannte Fehler zurlickgesetzt wird).

e %MC_ReadSts_PTO. IsHomed wird auf O zurlickgesetzt (ein neues Homing-Verfahren ist
erforderlich).

Grafische Darstellung

Enable P Status
7 3MC_POWER_PTOD B
IN  Axis: Mone
OUT Errord: 0
_| DriveReady DriveEnable |
_| LimP Error|
_| LimN

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewunschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.
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Eingdnge

In dieser Tabelle werden die Eingédnge des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang Initialwert | Beschreibung

Enable FALSE Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt. Die Werte der anderen
Funktionsbausteineingdnge kénnen kontinuierlich geédndert werden, wobei die
Ausgénge dann kontinuierlich aktualisiert werden.
Wenn FALSE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins beendet, und die
Ausgange werden zuriickgesetzt.

DriveReady |FALSE Signal vom Antrieb, der seine Bereitschaft ankiindigt.
Ist TRUE, wenn der Antrieb bereit ist, mit der Ausfiihrung der Bewegung zu
beginnen.
Wenn das Antriebssignal mit der Steuerung verbunden wird, verwenden Sie
den geeigneten Steuerungseingang. Wenn der Antrieb dieses Signal nicht
bereitstellt, kbnnen Sie mit einer beliebigen Booleschen TRUE-Variablen den
Wert TRUE fiir diesen Eingang erzwingen.

LimP TRUE Hardware-Grenzwert-Schalterinformationen in positiver Richtung.
Ist FALSE, wenn der Hardware-Grenzwert erreicht wird.
Wenn das Hardware-Grenzwertsignal mit der Steuerung verbunden wird,
verwenden Sie den geeigneten Steuerungseingang. Wenn der Antrieb dieses
Signal nicht bereitstellt, kdnnen Sie mit einer beliebigen Booleschen TRUE-
Variablen den Wert TRUE fiir diesen Eingang erzwingen.

LimN TRUE Hardware-Grenzwert-Schalterinformationen in negativer Richtung.
Ist FALSE, wenn der Hardware-Grenzwert erreicht wird.
Wenn das Hardware-Grenzwertsignal mit der Steuerung verbunden wird,
verwenden Sie den geeigneten Steuerungseingang. Wenn der Antrieb dieses
Signal nicht bereitstellt, kdnnen Sie mit einer beliebigen Booleschen TRUE-
Variablen den Wert TRUE fiir diesen Eingang erzwingen.

In dieser Tabelle wird das Eingangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung

Axis PTOx - Instanz, fur die der Funktionsbaustein ausgefuhrt wird. Der

Name steht in der Steuerungskonfiguration.
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang

Initialwert

Beschreibung

Status

FALSE

Wenn TRUE, wird der Antrieb als bereit fiir Bewegungsbefehle
angegeben.

DriveEnable

FALSE

Wenn TRUE, wird dem Antrieb vermittelt, dass er Bewegungsbefehle
annehmen kann und deshalb die Stromversorgung aktivieren muss.
Wenn das Antriebssignal mit der Steuerung verbunden wird, verwenden
Sie den geeigneten Steuerungsausgang. Wenn der Antrieb keinen
Eingang fir dieses Signal hat, kénnen Sie diesen Ausgang des
Funktionsbausteins ungenutzt lassen.

Error

FALSE

TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausflihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ

Initialwert Beschreibung

Errorid

Word

NoError Bewegungsfehlercodes, gliltig wenn der Ausgang

Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).
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Beispielillustration zum Timing

Das nachstehende Diagramm illustriert die Funktionsweise des MC_Power_PTO-
Funktionsbausteins:

%MC_Power_PTO.Enable

Y

)

%MC_Power_PTO.Status

 J

E 4
L~

%MC_Power_PTO.Error

\J

g .

] 1

\

%MC_Power_PTO.DriveReady

Y

I

il

%MC_Reset_PTO.Execute

Y

T
T
T
T
T
T

%MC_Reset PTO.Done

~Y
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MC_MoveVel PTO Funktionsbaustein

Grafische Darstellung

| Execute

| ContUpdate

I InVel
SEMC_MOVEVEL_PTOD B
IN  Aodis: %PTOD

Vel 0
Aol
Dec1l Bu
JerkRatio: 0 & o
Direction: L (Positive)
BufferMode: 0 (Abortin
OUT Errorid: O (Mo Error)
Active |
CmdAborted |
Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewiinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingange
In dieser Tabelle werden die Eingange des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang

Initialwert | Beschreibung

Execute

FALSE Startet die Ausfiihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke. Die
Werte der anderen Funktionsbausteineingange steuern die Ausfihrung des
Funktionsbausteins an der steigenden Flanke von Execute. Eine spatere
Anderung an diesen Eingangsparametern wirkt sich nicht auf die aktuelle
Ausfiihrung aus, es sei denn, der Eingang ContUpdate ist auf TRUE gesetzt.
Die Ausgange werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet wird.
Wenn wahrend der Ausfiihrung des Funktionsbausteins eine zweite steigende
Flanke erkannt wird, wird die aktuelle Ausfiihrung abgebrochen und der
Funktionsbaustein wird erneut ausgefihrt.
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Eingang

Initialwert | Beschreibung

ContUpdate

FALSE

Ax1is zu andern.

Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein angewiesen, geanderte Werte der
Eingangsobjekte (Vel, Acc, Dec und Direction) zu verwenden und diese
auf den aktuell ausgefiihrten Befehl anzuwenden.

Dieser Eingang muss vor der steigenden Flanke auf dem Eingang Execute
auf TRUE gesetzt sein, damit er berticksichtigt wird.

HINWEIS: Eine Anderung des Axis-Parameterwerts wird nicht
berilicksichtigt. Sie missen Execute auf 0 und dann auf 1 setzen, um die

In dieser Tabelle werden die Eingangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt

Typ

Initialwert

Beschreibung

Axis

PTOx

Instanz, fur die der Funktionsbaustein ausgefiihrt
wird. Der Name steht in der Steuerungskonfiguration.

Vel

DINT

Zielgeschwindigkeit.
Bereich in Hz: 0 bis MaxVelocityAppl
(siehe Seite 150)

Acc

DINT

Beschleunigung in Hz/ms
Bereich (Hz/ms): 1...MaxAccelerationAppl
(siehe Seife 150)

Dec

DINT

Verzdgerung in Hz/ms
Bereich (Hz/ms): 1...MaxDecelerationAppl
(siehe Seite 150)

JerkRatio

INT

Prozentsatz der verwendeten Beschleunigungs-
/Verzdgerungsanpassung fur die Erstellung des S-
Kurven-Profils (siehe Seife 7113).

Bereich: 0 bis 100

Direction

INT

mcPositiveDirection

Bewegungsrichtung fiir den PTO-Typ CW/CCW
vorwarts (CW) = 1 (ncPositiveDirection)
rickwarts (CCW) = -1 (ncNegativeDirection)

BufferMode

INT

mcAborting

Ubergangsmodus aus der aktuellen Bewegung.
Weitere Informationen finden Sie in der Tabelle zu
Puffermodi (siehe Seite 149).
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Invel FALSE Wenn TRUE, wurde die Zielgeschwindigkeit erreicht.

Busy - Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt.
Wenn FALSE, wurde die Ausfiihrung des Funktionsbausteins
abgeschlossen.
Der Funktionsbaustein muss mindestens so lange wie Busy = TRUE in
einer aktiven Task des Anwendungsprogramms belassen werden.

Active - Wenn TRUE, hat die Funktionsbausteininstanz Kontrolle tibe die Achse.
Es kann jeweils nur ein Funktionsbaustein Active fir eine Achse auf
TRUE setzen.

CmdAborted |- Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins aufgrund
eines anderen Bewegungsbefehls beendet.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausfliihrung des

Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

Errorld Word NoError Bewegungsfehlercodes, giiltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).

HINWEIS:

e Um die Bewegung anzuhalten, muss der Funktionsbaustein durch einen anderen Funktions-
baustein unterbrochen werden, der einen neuen Befehl ausgibt.

e Wenn aktuell eine Bewegung ausgefiihrt wird, und die Richtung wird umgekehrt, wird die
Bewegung zunachst mit der Verzégerung des Funktionsbausteins MC_MoveVel _PTO
angehalten und anschlieRend wird die Bewegung in umgekehrter Richtung
wiederaufgenommen.

e Die Dauer der Beschleunigung bzw. Verzégerung des Segmentbausteins darf 80 s nicht
Uberschreiten.
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Beispiel-Zeitdiagramm
Die folgende Abbildung zeigt ein einfaches Profil aus dem Zustand Standstill:

Geschwin-
digkeit A

Start-

geschwin- - —

digkeit

Die folgende Abbildung zeigt ein komplexes Profil aus dem Zustand Continuous:

Geschwindig- y
keit
Ziel-
geschwindig-
keit 1

Ziel-
geschwindig-

keit2 [

Start-
geschwindig-

:

keit

A\

MoveVelocity 1

MoveVelacity 2
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Geschwindig- f
keit
Zigl- | — — —
geschwindig-
keit 1

Ziel-
geschwindig-
keit 2"

Acct

Die folgende Abbildung zeigt ein komplexes Profil aus dem Zustand Continuous mit
Richtungsénderung:

Richtung &ndern

/

Geschwin- ‘

digkeit

Ziel-
geschwin-
digkeit 1

Ziel-
geschwin-

digkeit2 - ———

Start-

geschwin- - —

digkeit

MoveVelocity 1

Dec2

P s it

MoveVelocity 2

Die folgende Abbildung zeigt ein komplexes Profil aus dem Zustand Discrete:

MoveRelative 1

MoveVelocity 2

-
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MC_MoveRel _PTO Funktionsbaustein

Grafische Darstellung

Execute 2752 o Done
I %MC_MOVEREL PTOD I~
N Axis: None
Distance: 0
Vel 0
Acc: b Busy
Dec: O B
JerkRatio: O
BufferMode McAborting
OUT Ermrorld: O
Active |
CmdAborted |
Error |

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewuinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingénge
In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang Initialwert | Beschreibung

Execute FALSE Startet die Ausfiihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke. Die
Werte der anderen Funktionsbausteineingange steuern die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins an der steigenden Flanke von Execute. Eine spatere

Anderung an diesen Eingangsparametern wirkt sich nicht auf die aktuelle
Ausfiihrung aus.

Die Ausgange werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet wird.
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In dieser Tabelle werden die Eingangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

Axis PTOx |- Instanz, fiir die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der Name
steht in der Steuerungskonfiguration.

Distance DINT |0 Relative Entfernung fiir die Bewegung in Impulsen. Das
Vorzeichen gibt die Bewegungsrichtung an.

Vel DINT |0 Zielgeschwindigkeit.
Bereich in Hz: 0 bis MaxVelocityAppl (siehe Seife 150)

Acc DINT |0 Beschleunigung in Hz/ms
Bereich (Hz/ms): 1...MaxAccelerationAppl (siehe Seife 150)

Dec DINT |0 Verzdgerung in Hz/ms

Bereich (Hz/ms): 1...MaxDecelerationAppl (siehe Seite 150)

JerkRatio INT 0 Prozentsatz der verwendeten Beschleunigungs-
/Verzdgerungsanpassung fir die Erstellung des S-Kurven-Profils
(siehe Seite 113).

Bereich: 0 bis 100

BufferMode | INT mcAborting | Ubergangsmodus aus der aktuellen Bewegung. Weitere
Informationen finden Sie in der Tabelle zu Puffermodi
(siehe Seife 149).

Ausgange
In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert | Beschreibung
Done FALSE Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ohne erkannte Fehler
beendet.

Wenn eine Bewegung auf einer Achse durch eine andere Bewegung auf
derselben Achse unterbrochen wird, bevor die befohlene Aktion beendet ist, wird
CmdAborted auf TRUE und Done auf FALSE gesetzt.

Busy - Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefuhrt.

Wenn FALSE, wurde die Ausfiihrung des Funktionsbausteins abgeschlossen.
Der Funktionsbaustein muss mindestens so lange wie Busy = TRUE in einer
aktiven Task des Anwendungsprogramms belassen werden.

Active - Wenn TRUE, hat die Funktionsbausteininstanz Kontrolle tibe die Achse. Es kann
jeweils nur ein Funktionsbaustein Active fir eine Achse auf TRUE setzen.

CmdAborted | - Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins aufgrund eines
anderen Bewegungsbefehls beendet.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausflihrung des

Funktionsbausteins ist beendet.
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In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

Errorld Word NoError Bewegungsfehlercodes, gliltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).

HINWEIS:

e Der Funktionsbaustein wird mit einer Geschwindigkeit von 0 beendet, wenn keine weiteren
Funktionsbausteine zur Ausflihrung anstehen.

e Wenn die Entfernung fur die Zielgeschwindigkeit zu gering ist, ist das Bewegungsprofil dreieckig
und nicht trapezférmig.

e Wenn aktuell eine Bewegung ausgefiihrt wird und eine angewiesene Entfernung aufgrund der
aktuellen Bewegungsparameter unerreichbar ist, erfolgt die Verwaltung der Richtungsum-
kehrung automatisch: Die Bewegung wird zun&chst mit der Verzdégerung des
Funktionsbausteins MC_MoveRel_PTO angehalten, und anschlieRend wird die Bewegung in
umgekehrter Richtung wiederaufgenommen.

e Die Dauer der Beschleunigung bzw. Verzégerung des Segmentbausteins darf 80 s nicht
Uberschreiten.

Beispiel-Zeitdiagramm
Die folgende Abbildung zeigt ein einfaches Profil aus dem Zustand Standstill:
Geschwindigkeit Geschwindigkeit
Zielgeschwindigkeit

Zielgeschwindig- |
keit

Acc Dec

Entfernung Stopp- . ‘

Startgeschwindig- geskd?;”'“' Start- Entfernung Stoppgeschwin-
’ kgit Qg o geschwin- _ digkeit -~

o digkeit >

t

Die folgende Abbildung zeigt ein komplexes Profil aus dem Zustand Continuous:

Geschwin-

digkeit‘

Zielgeschwin: |- — — e e e e e
digkeit 2

Acc2 Entfernung 2 Dec2

Zielgeschwin-
digkeit 1  —

Stopp-

geschwin-

digkeit

! ! t

MoveVelocity 1 MoveRelative 2

Start-
geschwin-{ —
digkeit
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Die folgende Abbildung zeigt ein komplexes Profil aus dem Zustand Continuous mit
Richtungsénderung:

Geschwin-
digkeit ) Richtung &ndern
Ziel-
geschwin- [~~~ T T ! =i
digkeit 1 Acc i Dec2
|
|
L >
MoveVelocity 1 MoveRelative 2 Entfernung 2
Ziel- Acc2
geschwin-
igkeitid [ it s Tt S . S
\

Die folgende Abbildung zeigt ein komplexes Profil aus dem Zustand Discrete:
Geschwin- \
digkeit

Ziel-
geschwindig-
Keit 1

Ziel-
geschwindig-
keit 2
Entfernung zu Zielposition 1
Start- nicht erreicht
geschwindig- + —
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! !

MoveAbsolute 1 MoveRelative 2

Entfernung 2 Dec2

\\ Stoppgeschwindigkeit

|
|
|
|
|
[
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
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|
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|
|
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Die folgende Abbildung zeigt ein komplexes Profil aus dem Zustand Discrete mit
Richtungsénderung:

Geschwin- A
digkeit
Ziel-
geschwin-
digkeit 1

Entfernung 2 mit Dec2 nicht erreichbar =>
Umkehr

Acci

Entfernung 1
nicht erreicht

Entfernung 2
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\/

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
A :
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Acc2 Dec2
Zielgeschwindigkeit
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MC_MoveAbs_PTO Funktionsbaustein

Grafische Darstellung

_| Execute

%MC_MOVEABS PTOOD
IN  Axs: None

Pos: 0

el O

Acc: 0

Dec:0
JerkRatio: O

Sufferhocde: McAborting

OUT Errorld: 0

Done|

Busy|

Active |

CmdAborted |

Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewlinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingange
In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:
Eingang Initialwert | Beschreibung
Execute FALSE Startet die Ausfiihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke. Die

Werte der anderen Funktionsbausteineingénge steuern die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins an der steigenden Flanke von Execute. Eine spatere
Anderung an diesen Eingangsparametern wirkt sich nicht auf die aktuelle
Ausfiihrung aus.

Die Ausgange werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet wird.

180

EI00000003307 09/2020




Impulswellenausgang (%PTO)

In dieser Tabelle werden die Eingangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

Axis PTOx |- Instanz, fur die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.

Pos DINT Position der Achse.

Vel DINT Zielgeschwindigkeit.
Bereich in Hz: 0 bis MaxVelocityAppl (siehe Seite 150)

Acc DINT |0 Beschleunigung in Hz/ms
Bereich (Hz/ms): 1...MaxAccelerationAppl
(siehe Seite 150)

Dec DINT |0 Verzégerung in Hz/ms
Bereich (Hz/ms): 1...MaxDecelerationAppl
(siehe Seite 150)

JerkRatio INT 0 Prozentsatz der verwendeten Beschleunigungs-
/Verzégerungsanpassung fir die Erstellung des S-Kurven-
Profils (siehe Seite 113).
Bereich: 0 bis 100

BufferMode |INT mcAborting Ubergangsmodus aus der aktuellen Bewegung. Weitere
Informationen finden Sie in der Tabelle zu Puffermodi
(siehe Seite 149).

Ausgénge

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang

Initialwert

Beschreibung

Done

FALSE

Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ohne
erkannte Fehler beendet.

Wenn eine Bewegung auf einer Achse durch eine andere Bewegung auf
derselben Achse unterbrochen wird, bevor die befohlene Aktion beendet
ist, wird CmdAborted auf TRUE und Done auf FALSE gesetzt.

Busy

Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt.

Wenn FALSE, wurde die Ausfiihrung des Funktionsbausteins
abgeschlossen.

Der Funktionsbaustein muss mindestens so lange wie Busy = TRUE in
einer aktiven Task des Anwendungsprogramms belassen werden.

Active

Wenn TRUE, hat die Funktionsbausteininstanz Kontrolle tibe die Achse.
Es kann jeweils nur ein Funktionsbaustein Active fir eine Achse auf
TRUE setzen.

CmdAborted

Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins aufgrund
eines anderen Bewegungsbefehls beendet.

Error

FALSE

TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausfliihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.
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In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

Errorld Word NoError Bewegungsfehlercodes, giltig wenn der Ausgang

Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).

HINWEIS:

Der Funktionsbaustein ist wird mit einer Geschwindigkeit von 0 beendet, wenn keine weiteren
Funktionsbausteine zur Ausfiihrung anstehen.

Die Richtung der Bewegung wird entsprechend der aktuellen und der Zielposition automatisch
eingestellt.

Wenn die Entfernung fur die Zielgeschwindigkeit zu gering ist, ist das Bewegungsprofil dreieckig
statt trapezformig.

Wenn die Position in der aktuellen Bewegungsrichtung nicht erreicht werden kann, wird die
Richtungsumkehrung automatisch verwaltet. Wenn aktuell eine Bewegung ausgefihrt wird, und
die Richtung wird umgekehrt, wird die Bewegung zunachst mit der Verzégerung des Funktions-
bausteins MC_MoveAbsolute_PTO angehalten und anschliefend wird die Bewegung in
umgekehrter Richtung wiederaufgenommen.

Die Dauer der Beschleunigung bzw. Verzégerung des Segmentbausteins darf 80 s nicht
Uberschreiten.

Beispiel-Zeitdiagramm

Die folgende Abbildung zeigt ein einfaches Profil aus dem Zustand Standstill:

Velocity A Velocity A
Taget L = GOLVBlOCI Y e s
velocity
Acc Dec Acc Dec
Target position Target position
Starl | _ Stop velocity Start | | Stop velocity
velocity » velocity >

o\

t
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Die folgende Abbildung zeigt ein komplexes Profil aus dem Zustand Continuous:

Velocity 4

Target
velocity2

Target
velocity1

Start
velocity

A

Acc2 Dec2

Target position

Stop velocity

»

; ¥ "

MoveVelocity 1 MoveAbsolute 2

Die folgende Abbildung zeigt ein komplexes Profil aus dem Zustand Discrete:
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\
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Y < —— |
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Distance 1 |
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T :
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Die folgende Abbildung zeigt ein komplexes Profil aus dem Zustand Discrete mit
Richtungsénderung:

Absolute Zielposition mit Dec2 nicht

Geschwmilegi; A erreichbar => Umkehr
Ziel [ - ———_
geschwindig- |
keit 1 |
|
Accl :
|
|
Entfernung 1 . s
nicht erreicht : Zielposition
i 7
I -
$ :
MoveRelative 1 Move Absolute 2 Acc2 Dec2
Ziel-
geschwindig- Zielgeschwindigkeit nicht erreicht
keit2 F-————-—-—-—"—"——-—" - - - ———
\J
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MC_Home_PTO Funktionsbaustein

Grafische Darstellung

_| Execute

S C_HOME_PTOD

IN  Axis: %PTOOQ
Mode: 0 (Position setting)

Pos: 0

Direction: 1 (Positive)

High'Vel: O
LowWel: 0
Acc 1

Dec: 1
JerkRatio: O
Offset: 0

OUT Errorld: 0 {Mo Error)

Done |

Busy |

Active |

CmdAborted |

Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewuinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingénge

In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang

Initialwert

Beschreibung

Execute

FALSE

Startet die Ausfiihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke. Die
Werte der anderen Funktionsbausteineingange steuern die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins an der steigenden Flanke von Execute. Eine spatere
Anderung an diesen Eingangsparametern wirkt sich nicht auf die aktuelle

Ausfiihrung aus.
Die Ausgange werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet wird.

EIO0000003307 09/2020

185




Impulswellenausgang (%PTO)

In dieser Tabelle werden die Eingangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

Axis PTOx - Instanz, fir die der Funktionsbaustein ausgefiihrt
wird. Der Name steht in der
Steuerungskonfiguration.

Mode BYTE 0 Vordefinierter Homing-Sequenztyp
(siehe Seite 150).

Pos DINT 0 Position der Achse.

Highvel DINT 0 Ziel-Homing-Geschwindigkeit bei der Abtastung
von Grenzwerten bzw. dem Referenzschalter.
Bereich in Hz: 1 bis MaxVelocityAppl
(siehe Seite 150)

Lowvel DINT 0 Ziel-Homing-Geschwindigkeit bei der Abtastung
des Referenzschaltersignals. Die Bewegung
stoppt, wenn der Grenzwert oder Referenzschalter
entdeckt wird.

Bereich in Hz: 1...HighVelocity

Acc DINT 0 Beschleunigung in Hz/ms
Bereich (Hz/ms): 1...MaxAccelerationAppl
(siehe Seite 150)

Dec DINT 0 Verzdgerung in Hz/ms
Bereich (Hz/ms): 1...MaxDecelerationAppl
(siehe Seife 150)

JerkRatio INT 0 Prozentsatz der verwendeten Beschleunigungs-
/Verzdgerungsanpassung fir die Erstellung des S-
Kurven-Profils (siehe Seite 113).

Bereich: 0 bis 100

Direction INT mcPositiveDirection | Bewegungsrichtung fir den PTO-Typ CW/CCW
vorwarts (CW) = 1 (ncPositiveDirection)
rickwarts (CCW) = -1 (ncNegativeDirection)

Offset DINT 0 Entfernung vom Ursprung. Wenn der Ursprung
erreicht wurde, wird die Bewegung
wiederaufgenommen, bis die angegebene
Entfernung erreicht ist. Die Richtungsangabe ist
vorzeichenbehaftet (Homing-Offset
(siehe Seite 148)).

Bereich: -2.147.483.648...2.147.483.647
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Ausgange
In dieser Tabelle werden die Ausgéange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Done FALSE Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ohne
erkannte Fehler beendet.

Wenn eine Bewegung auf einer Achse durch eine andere Bewegung auf
derselben Achse unterbrochen wird, bevor die befohlene Aktion beendet
ist, wird CmdAborted auf TRUE und Done auf FALSE gesetzt.

Busy - Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefuhrt.

Wenn FALSE, wurde die Ausfiihrung des Funktionsbausteins
abgeschlossen.

Der Funktionsbaustein muss mindestens so lange wie Busy = TRUE in
einer aktiven Task des Anwendungsprogramms belassen werden.

Active - Wenn TRUE, hat die Funktionsbausteininstanz Kontrolle (ibe die Achse.
Es kann jeweils nur ein Funktionsbaustein Active fir eine Achse auf
TRUE setzen.

CmdAborted |- Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins aufgrund
eines anderen Bewegungsbefehls beendet.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

Errorld Word NoError Bewegungsfehlercodes, giiltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).

HINWEIS: Die Dauer der Beschleunigung bzw. Verzégerung des Segmentbausteins darf 80 s
nicht Uberschreiten.

Beispiel-Zeitdiagramm
Homing-Modi (siehe Seite 138)
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MC_SetPos_PTO Funktionsbaustein

Verhalten

Dieser Funktionsbaustein verandert den Wert der tatsachlichen Position der Achse ohne
physische Bewegung. Er kann nur verwendet werden, wenn die Achse sich im Zustand
Standsti 1l befindet.

Grafische Darstellung

_| Execute

OUT Er

WMAC_SETPOS_PTOC
IN  Axis: Mone
Pos: 0

rorld: O

Done|

Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewlinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingange
In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:
Eingang Initialwert | Beschreibung
Execute FALSE Startet die Ausfiihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke. Die

Werte der anderen Funktionsbausteineingange steuern die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins an der steigenden Flanke von Execute. Eine spatere
Anderung an diesen Eingangsparametern wirkt sich nicht auf die aktuelle

Ausfiihrung aus.

Die Ausgange werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet wird.

In dieser Tabell

e werden die Eingangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung

Axis PTOx - Instanz, fur die der Funktionsbaustein ausgefihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.

Pos DINT 0 Position der Achse.
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgéange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Done FALSE Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ohne
erkannte Fehler beendet.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausfihrung des

Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt

Typ

Initialwert

Beschreibung

Errorid

Word

NoError

Bewegungsfehlercodes, gliltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).
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MC_Stop_PTO Funktionsbaustein

Grafische Darstellung

| Execute

ouT

SEMC_STOP_PTOD

IN  Aods: Mone
Dec:
lerkRatio: O

Errorld: ©

Done|

Busy

CmdAborted |

Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewunschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingénge

In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang | Initialwert

Beschreibung

Execute | FALSE

Startet die Ausfiihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke. Die Werte
der anderen Funktionsbausteineingange steuern die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins an der steigenden Flanke von Execute. Eine spatere Anderung
an diesen Eingangsparametern wirkt sich nicht auf die aktuelle Ausfiihrung aus.
Die Ausgange werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet wird.

In dieser Tabelle werden die Eingangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung
Axis PTOx |- Instanz, fir die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der Name
steht in der Steuerungskonfiguration.
Dec DINT 0 Verzdgerung in Hz/ms
Bereich (Hz/ms): 1...MaxDecelerationAppl (siehe Seite 150)
JerkRatio INT 0 Prozentsatz der verwendeten Beschleunigungs-

/Verzdégerungsanpassung fir die Erstellung des S-Kurven-Profils
(siehe Seite 113).
Bereich: 0 bis 100
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Ausgange
In dieser Tabelle werden die Ausgéange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Done FALSE Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ohne
erkannte Fehler beendet.

Wenn eine Bewegung auf einer Achse durch eine andere Bewegung auf
derselben Achse unterbrochen wird, bevor die befohlene Aktion beendet
ist, wird CmdAborted auf TRUE und Done auf FALSE gesetzt.

Busy - Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefuhrt.

Wenn FALSE, wurde die Ausfiihrung des Funktionsbausteins
abgeschlossen.

Der Funktionsbaustein muss mindestens so lange wie Busy = TRUE in
einer aktiven Task des Anwendungsprogramms belassen werden.

CmdAborted |- Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins aufgrund
eines anderen Bewegungsbefehls beendet.
Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausflihrung des

Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

Errorld Word NoError Bewegungsfehlercodes, gliltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).

HINWEIS:

e Wenn der Funktionsbaustein im Zustand Standstill aufgerufen wird, andert sich der Zustand zu
Stopping und dann zuriick zu Standstill, sobald Execute auf FALSE gesetzt ist.

Der Status Stopping wird solange beibehalten, bis der Eingang Execute auf TRUE steht.
Der Ausgang Done wird gesetzt, wenn die Halterampe abgeschlossen ist.

Wenn der Wert fiir Deceleration 0 ist, wird die Schnellhalt-Verzégerung verwendet.

Der Funktionsbaustein wird mit einer Geschwindigkeit von 0 beendet.

Die Dauer der Verzogerung des Segmentbausteins darf 80 s nicht Giberschreiten.
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Beispiel-Zeitdiagramm
Die folgende Abbildung zeigt ein einfaches Profil aus dem Zustand Continuous:

Velocity A
Target [ — — — — Jr———— - -
velocity1
Acc1
Start .
velocity [ | __ Stop velocity
! ! |
MoveVelocity 1 Stop 2

Die folgende Abbildung zeigt ein einfaches Profil aus dem Zustand Discrete:

Velocity A
Tafget [——— ——— N o o, 5 S 0 s . o
: \
velocity1 \
\
\
Accl \
\
Distance to target position 1 \\
not reached \
\
\
Start ; \
elogity T~ _S_toB velocity \
{ -
f t
MoveAbsolute 1 Stop 2
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MC_Halt_PTO Funktionsbaustein

Grafische Darstellung

Execute x Done
i A HALT PTOL i
IN  Axis: None
DecD
JerkRatio: O
SufferMode: McAborting Busy
OUT Errord: 0
Active |
CmdAborted |
Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewlinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingénge
In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang Initialwert | Beschreibung

Execute FALSE Startet die Ausfiihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke. Die
Werte der anderen Funktionsbausteineingange steuern die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins an der steigenden Flanke von Execute. Eine spatere
Anderung an diesen Eingangsparametern wirkt sich nicht auf die aktuelle
Ausfiihrung aus.

Die Ausgange werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet wird.
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In dieser Tabelle werden die Eingangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

Axis PTOx |- Instanz, fir die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.

Dec DINT |0 Verzdgerung in Hz/ms
Bereich (Hz/ms): 1...MaxDecelerationAppl (siehe Seite 150)

JerkRatio INT 0 Prozentsatz der verwendeten Beschleunigungs-
/Verzdgerungsanpassung fur die Erstellung des S-Kurven-
Profils (siehe Seite 113).

Bereich: 0 bis 100

BufferMode |INT |mcAborting |Ubergangsmodus aus der aktuellen Bewegung. Weitere
Informationen finden Sie in der Tabelle zu Puffermodi
(siehe Seite 149).

Ausgange
In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert | Beschreibung
Done FALSE Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ohne erkannte Fehler
beendet.

Wenn eine Bewegung auf einer Achse durch eine andere Bewegung auf
derselben Achse unterbrochen wird, bevor die befohlene Aktion beendet ist, wird
CmdAborted auf TRUE und Done auf FALSE gesetzt.

Busy - Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefihrt.

Wenn FALSE, wurde die Ausfiihrung des Funktionsbausteins abgeschlossen.
Der Funktionsbaustein muss mindestens so lange wie Busy = TRUE in einer
aktiven Task des Anwendungsprogramms belassen werden.

Active - Wenn TRUE, hat die Funktionsbausteininstanz Kontrolle tibe die Achse. Es kann
jeweils nur ein Funktionsbaustein Active fiir eine Achse auf TRUE setzen.

CmdAborted

Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins aufgrund eines
anderen Bewegungsbefehls beendet.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung

Errorld Word |NOError | Bewegungsfehlercodes, giiltig wenn der Ausgang Error TRUE ist.

Weitere Informationen finden Sie in der Tabelle mit PTO-
Bewegungsfehlercodes (siehe Seife 153).

HINWEIS: Der Funktionsbaustein wird mit einer Geschwindigkeit von 0 beendet.
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Beispiel-Zeitdiagramm
Die folgende Abbildung zeigt ein einfaches Profil aus dem Zustand Continuous:

Velocity A
Target [ — — — — J——_—_—_—_—_—_—_—p - —— -
velocity1
Acc1
Start .
velocity [ | __ Stop velocity
! ! |
MoveVelocity 1 Stop 2

Die folgende Abbildung zeigt ein einfaches Profil aus dem Zustand Discrete:

Velocity A

Target |—

velocity1

Start
velocity

Acc

Distance 1
not reached

Stop velocity \
1

MoveRelative 1

}
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Abschnitt 7.8

Administrative Funktionsbausteine

Ubersicht

In diesem Kapitel werden die Administrativen Funktionsbausteine beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
MC_ReadActVel_PTO Funktionsbaustein 197
MC_ReadActPos_PTO Funktionsbaustein 199
MC_ReadSts_PTO Funktionsbaustein 201
MC_ReadMotionState_ PTO Funktionsbaustein 203
MC_ReadAxisError_PTO Funktionsbaustein 205
MC_Reset_PTO Funktionsbaustein 207
MC_TouchProbe_PTO Funktionsbaustein 209
MC_AbortTrigger_PTO Funktionsbaustein 212
MC_ReadPar_PTO Funktionsbaustein 214
MC_WritePar_PTO Funktionsbaustein 216
196 EIO0000003307 09/2020




Impulswellenausgang (%PTO)

MC_ReadActVel _PTO Funktionsbaustein

Beschreibung der Funktion
Dieser Funktionsbaustein gibt den Wert der tatsachlichen Geschwindigkeit der Achse zuriick.

Grafische Darstellung

Enable Valid
B SMC_READACTVEL_PTOO I~
IN  Asis: Mone
ouT Vel 0
Errorid: O
Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, mussen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewlinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingdnge
In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang | Initialwert | Beschreibung

Enable | FALSE Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt. Die Werte der anderen
Funktionsbausteineingange kénnen kontinuierlich gedndert werden, wobei die
Ausgange dann kontinuierlich aktualisiert werden.

Wenn FALSE, wird die Ausfihrung des Funktionsbausteins beendet, und die
Ausgange werden zuriickgesetzt.

In dieser Tabelle wird das Eingangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung

Axis PTOx - Instanz, fur die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Valid - Wenn TRUE, sind die Objektdaten des Funktionsbausteins gliltig.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausflihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle werden die Ausgangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung
Vel DINT - Geschwindigkeit der Achse.
Errorid Word NoError

Bewegungsfehlercodes, glltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes

(siehe Seite 153).

198

EI00000003307 09/2020




Impulswellenausgang (%PTO)

MC_ReadActPos_PTO Funktionsbaustein

Beschreibung der Funktion
Dieser Funktionsbaustein gibt den Wert der tatséchlichen Position der Achse zurtck.

Grafische Darstellung

Enable 2 Valid
] %6MC_READACTROS FTO0 —
IN  Axis: Mone
OUT Pos: O
Errorid: 0
Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, mussen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewlinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingdnge

In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang

Initialwert

Beschreibung

Enable

FALSE

Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt. Die Werte der anderen
Funktionsbausteineingdnge kénnen kontinuierlich gedndert werden, wobei die
Ausgange dann kontinuierlich aktualisiert werden.

Wenn FALSE, wird die Ausfihrung des Funktionsbausteins beendet, und die
Ausgange werden zuriickgesetzt.

In dieser Tabell

e wird das Eingangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt

Typ

Initialwert

Beschreibung

AXis

PTOx

Instanz, fur die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Valid - Wenn TRUE, sind die Objektdaten des Funktionsbausteins gliltig.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausflihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle werden die Ausgangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung
Pos DINT - Position der Achse.
Errorid Word NoError

Bewegungsfehlercodes, glltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie

in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).
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MC_ReadSts_PTO Funktionsbaustein

Beschreibung der Funktion
Dieser Funktionsbaustein gibt den Wert des Zustandsdiagramms der Achse zurtick.

Grafische Darstellung

Enable /750
5P |%MC_READSTS_PTOL

IN  Axis: None

OUT AxisState: AxisMotConfigured

Errorid: O

Valid|_

Error

IsHomed |

AxisWarning |

QueueFull |

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, mussen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewlinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingdnge

In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang

Initialwert

Beschreibung

Enable

FALSE

Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt. Die Werte der anderen
Funktionsbausteineingdnge kénnen kontinuierlich gedndert werden, wobei die
Ausgénge dann kontinuierlich aktualisiert werden.

Wenn FALSE, wird die Ausfihrung des Funktionsbausteins beendet, und die
Ausgange werden zuriickgesetzt.
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In dieser Tabelle wird das Eingangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung
Axis PTOx Instanz, fir die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.
Ausgénge

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Valid - Wenn TRUE, sind die Objektdaten des Funktionsbausteins giiltig.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausflihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.

IsHomed FALSE Wenn TRUE, wurde die Achse auf Pos 1 gesetzt, sodass der absolute
Referenzpunkt glltig ist und absolute Bewegungsbefehle zulassig sind.

AxisWarning |FALSE Wenn TRUE, wurde durch einen Bewegungsbefehl ein Fehler oder
Warnhinweis ausgegeben. Verwenden Sie den
MC_ReadAxisError_PTO-Funktionsbaustein, um weitere
Informationen zu erhalten. (siehe Seite 205)

QueueFull FALSE Wenn TRUE, ist die Bewegungswarteschlange voll, und es sind keine

weiteren gepufferten Bewegungsbefehle méglich.

In dieser Tabelle werden die Ausgangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt

Typ

Initialwert Beschreibung

AxisState

- Code fiir den Achsenstatus:

0 = Achse nicht konfiguriert

1 = ErrorStop

2 = Deaktiviert

4 = Stoppt

8 = Homing

16 = Standstill

32 = Diskrete Bewegung

64 = Kontinuierliche Bewegung
Weitere Informationen finden Sie in der
Statusbeschreibungstabelle (siehe Seite 156).

Errorid

Word

NoError Bewegungsfehlercodes, gliltig wenn der Ausgang

Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).
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MC_ReadMotionState_ PTO Funktionsbaustein

Beschreibung der Funktion
Dieser Funktionsbaustein gibt den Wert des aktuellen Bewegungsstatus der Achse zurlick.

Grafische Darstellung

mamn axe
Enable M-AXE Valid
] [MC_READMOTIONSTATE_PTO1| B
IN Axis: %PTO1
OUT Errorld: 0
Error|
ConstantVel |
Accelerating |
Decelerating |

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewunschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingdnge
In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang | Initialwert | Beschreibung

Enable |FALSE Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt. Die Werte der anderen
Funktionsbausteineingange kénnen kontinuierlich geandert werden, wobei die
Ausgange dann kontinuierlich aktualisiert werden.

Wenn FALSE, wird die Ausfihrung des Funktionsbausteins beendet, und die
Ausgéange werden zuriickgesetzt.

In dieser Tabelle wird das Eingangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung

Axis PTOx - Instanz, fir die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Valid - Wenn TRUE, sind die Objektdaten des Funktionsbausteins gliltig.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.

ConstantVel - Wenn TRUE, ist die Geschwindigkeit der Achse konstant.

Accelerating |- Wenn TRUE, steigt die Geschwindigkeit der Achse an.

Decelerating |- Wenn TRUE, verringert sich die Geschwindigkeit der Achse.

In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt

Typ

Initialwert

Beschreibung

Errorlid

Word

NoError

Bewegungsfehlercodes, glltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).
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MC_ReadAxisError_PTO Funktionsbaustein

Beschreibung der Funktion
Dieser Funktionsbaustein empfangt den Achsensteuerungsfehler. Wenn kein Achsensteuerungs-

fehler vorliegt, gibt der Funktionsbaustein AxisErrorld =0 aus.

Grafische Darstellung

_| Enable

Valid
EADAMSERROR_PTCQ B
IN  Axis: None
OUT AxisErrordd: O

Errorld: 0
Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, mussen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewiinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingdnge

In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang

Initialwert

Beschreibung

Enable

FALSE

Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt. Die Werte der anderen
Funktionsbausteineingdnge kénnen kontinuierlich geédndert werden, wobei die
Ausgénge dann kontinuierlich aktualisiert werden.

Wenn FALSE, wird die Ausfihrung des Funktionsbausteins beendet, und die

Ausgange werden zuriickgesetzt.

In dieser Tabelle wird das Eingangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt

Typ

Initialwert

Beschreibung

AXis

PTOx

Instanz, fir die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Valid - Wenn TRUE, sind die Objektdaten des Funktionsbausteins gliltig.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausflihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle werden die Ausgangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

AxisErrorild |- - Achsenfehlercodes, giiltig wenn der Ausgang
AxisWarning TRUE ist. Weitere Informationen
finden Sie in der Tabelle mit PTO-
Achsenfehlercodes (siehe Seife 152).

Errorld Word NoError

Bewegungsfehlercodes, gliltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie

in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes

(siehe Seite 153).
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MC_Reset_PTO Funktionsbaustein

Verhalten

Dieser Funktionsbal{stein setzt alle achsenbezogenen Fehler zuriick, falls die Bedingungen dies
zulassen, um einen Ubergang vom Status ErrorStop in Standstill zu erreichen. Dieser Vorgang hat
keinerlei Auswirkungen auf die Instanzen der Funktionsbldcke.

Grafische Darstellung

_| Execute

IN  Axis

T_FTOD

-Mone

OUT Errorld: O

Done|

Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewuinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingdnge

In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang

Initialwert

Beschreibung

Execute

FALSE

Startet die Ausfuihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke. Die
Werte der anderen Funktionsbausteineingange steuern die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins an der steigenden Flanke von Execute. Eine spatere
Anderung an diesen Eingangsparametern wirkt sich nicht auf die aktuelle

Ausfihrung aus.
Die Ausgange werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet wird.

In dieser Tabelle wird das Eingangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt

Typ

Initialwert | Beschreibung

AXis

PTOx

- Instanz, fir die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Done FALSE Wenn TRUE, wird die Ausflihrung des Funktionsbausteins ohne
erkannte Fehler beendet.

Error FALSE

TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausflihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ

Initialwert

Beschreibung

Errorid

Word

NoError

Bewegungsfehlercodes, gliltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).
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MC_TouchProbe_PTO Funktionsbaustein

Beschreibung der Funktion

Dieser Funktionsbaustein ermdglicht das Aktivieren eines auslésenden Ereignisses am Probe-
Eingang. Das auslésende Ereignis ermoglicht die Aufzeichnung der Achsenposition und das

Starten einer gepufferten Bewegung.

Grafische Darstellung

Execute Sadiine Done
— HBMC_TOUCHPROBE PTOD| =
IN Axis: None
FirstPos: 0
LastPos: 0
_|WindowOnly ouT Recordedpos: 0 Busy
Errorid:
_| TriggerLevel CmdAborted |

Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, mussen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewlinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.
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Eingange

In dieser Tabelle werden die Eingadnge des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang

Initialwert

Beschreibung

Execute

FALSE

Startet die Ausfiihrung des Funktionsbausteins an der steigenden
Flanke. Die Werte der anderen Funktionsbausteineingdnge steuern die
Ausfiihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke von
Execute. Eine spatere Anderung an diesen Eingangsparametern wirkt
sich nicht auf die aktuelle Ausfiihrung aus.

Die Ausgange werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet
wird.

Wenn wahrend der Ausfiihrung des Funktionsbausteins eine zweite
steigende Flanke erkannt wird, wird die aktuelle Ausflihrung
abgebrochen und der Funktionsbaustein wird erneut ausgefuhrt.

Wenn der Eingang Execute anschlieRend auf 0 gesetzt wird, dann wird
die Achsenposition aufgezeichnet und der Ausgang Done wird fiir einen
MAST-Zyklus auf 1 gesetzt. Die Achsenposition wird anschlieRend
zurlickgesetzt und der Ausgang Done wird auf O gesetzt.

WindowOnly

FALSE

Wenn TRUE, wird ein Trigger-Ereignis nur innerhalb des
Positionsbereichs (Fenster) erkannt, der durch FirstPosition und
LastPosition definiert ist.

TriggerLevel

FALSE

Wenn TRUE, wird die Position an der steigenden Flanke erfasst oder ein
Ereignis ausgeldst.
Wenn FALSE, wird die Position an der fallenden Flanke erfasst oder ein
Ereignis ausgelost.

In dieser Tabelle werden die Eingangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung

Axis PTOx - Instanz, fur die der Funktionsbaustein ausgefihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.

FirstPos DINT 0 Start der absoluten Position, von der aus auslésende
Ereignisse akzeptiert werden (Wert im Aktivierungsfenster).

LastPos DINT 0 Ende der absoluten Position, von der aus auslésende
Ereignisse akzeptiert werden (Wert im Aktivierungsfenster).
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Ausgange
In dieser Tabelle werden die Ausgéange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Done FALSE Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ohne
erkannte Fehler beendet.

Wenn eine Bewegung auf einer Achse durch eine andere Bewegung auf
derselben Achse unterbrochen wird, bevor die befohlene Aktion beendet
ist, wird CmdAborted auf TRUE und Done auf FALSE gesetzt.

Busy - Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefuhrt.

Wenn FALSE, wurde die Ausfiihrung des Funktionsbausteins
abgeschlossen.

Der Funktionsbaustein muss mindestens so lange wie Busy = TRUE in
einer aktiven Task des Anwendungsprogramms belassen werden.

CmdAborted |- Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins aufgrund
eines anderen Bewegungsbefehls beendet.
Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausflihrung des

Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle werden die Ausgangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung

RecordedPos |- - Position, an der das auslésende Ereignis erkannt
wurde.

Errorild Word NoError Bewegungsfehlercodes, giiltig wenn der Ausgang

Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie

in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).

HINWEIS:

e Es ist nur eine Instanz dieses Funktionsbausteins auf derselben Achse zulassig.

e Nur das erste Ereignis nach einer steigenden Flanke am Busy-Ausgang des Funktionsbau-
steins MC_TouchProbe_PTO ist giiltig. Wenn der Done-Ausgang auf TRUE gesetzt ist, werden

die nachfolgenden Ereignisse ignoriert. Der Funktionsbaustein muss neu aktiviert werden, um
auf andere Ereignisse reagieren zu kdnnen.
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MC_AbortTrigger_PTO Funktionsbaustein

Beschreibung der Funktion

Dieser Funktionsbaustein erméglicht, die Ausfiihrung anderer Funktionsbausteine anzuhalten,
wenn diese mit ausldésenden Ereignissen verbunden sind (beispielsweise MC_TouchProbe_PTO0).

Grafische Darstellung

Execute : Done
= S C_ABORTTRIGGER_PTOO B

Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewiinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingange
In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:
Eingang Initialwert | Beschreibung
Execute FALSE Startet die Ausfiihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke. Die

Werte der anderen Funktionsbausteineingénge steuern die Ausflihrung des
Funktionsbausteins an der steigenden Flanke von Execute. Eine spéatere
Anderung an diesen Eingangsparametern wirkt sich nicht auf die aktuelle
Ausfiihrung aus.

Die Ausgange werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet wird.

In dieser Tabelle wird das Eingangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung

Axis PTOx - Instanz, fir die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgéange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Done FALSE Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ohne
erkannte Fehler beendet.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausfihrung des

Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt

Typ

Initialwert

Beschreibung

Errorid

Word

NoError

Bewegungsfehlercodes, gliltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).
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MC_ReadPar_PTO Funktionsbaustein

Beschreibung der Funktion
Dieser Funktionsbaustein ermdglicht das Abrufen beliebiger Parameter aus der PTO.

Grafische Darstellung

_| Emable

%MC_READPAR PTOL
IN  Axis: Mone
ParMumber: CommandadPosition
OuT Value O
Errorld: O

Valid |

Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewlinschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingénge
In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:
Eingang Initialwert | Beschreibung
Enable FALSE Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt. Die Werte der anderen

Funktionsbausteineingange kdnnen kontinuierlich geandert werden, wobei die
Ausgange dann kontinuierlich aktualisiert werden.

Wenn FALSE, wird die Ausflihrung des Funktionsbausteins beendet, und die
Ausgange werden zuriickgesetzt.

In dieser Tabelle werden die Eingangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung

Axis PTOx - Instanz, fur die der Funktionsbaustein ausgefihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.

ParNumber DINT 0 Code fiir den Parameter, den Sie lesen oder schreiben
mochten. Weitere Informationen finden Sie in der PTO-
Parametertabelle (siehe Seite 150).
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgéange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Valid - Wenn TRUE, sind die Objektdaten des Funktionsbausteins giiltig.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle werden die Ausgangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ Initialwert Beschreibung
Value DINT 0 Der Wert des angeforderten Parameters.
Errorild Word NoError Bewegungsfehlercodes, gliltig wenn der Ausgang

Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie

in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).
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MC_WritePar_PTO Funktionsbaustein

Beschreibung der Funktion
Dieser Funktionsbaustein ermdglicht das Schreiben von Parameter aus der PTO.

Grafische Darstellung

_| Execute

OUT Ern

TeMC WRITEPAR PTOL

IN  Asgs: None
ParMumber. CommandedPosition
WValue: §

rorld: O

Done |

Error|

HINWEIS: Wenn Sie den Funktionsbaustein zum ersten Mal verwenden, missen Sie ihn so konfigurieren,
dass er die gewunschte Achse nutzt. Doppelklicken Sie auf den Funktionsbaustein, um seine
Eigenschaften anzuzeigen, wahlen Sie die Achse aus, und klicken Sie auf Apply.

Eingénge
In dieser Tabelle wird der Eingang des Funktionsbausteins beschrieben:
Eingang Initialwert | Beschreibung
Execute FALSE Startet die Ausflihrung des Funktionsbausteins an der steigenden Flanke. Die

Werte der and

eren Funktionsbausteineingange steuern die Ausfiihrung des

Funktionsbausteins an der steigenden Flanke von Execute. Eine spatere
Anderung an diesen Eingangsparametern wirkt sich nicht auf die aktuelle
Ausfiihrung aus.

Die Ausgange

werden festgelegt, wenn der Funktionsbaustein beendet wird.

In dieser Tabell

e werden die Eingangsobjekte des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung

Axis PTOx - Instanz, fir die der Funktionsbaustein ausgefiihrt wird. Der
Name steht in der Steuerungskonfiguration.

ParNumber DINT 0 Code fiir den Parameter, den Sie lesen oder schreiben
maochten. Weitere Informationen finden Sie in der PTO-
Parametertabelle (siehe Seite 150).

Value DINT 0 Wert, der in den Parameter geschrieben wird, der flr das
Eingangsobjekt ParNumber ausgewahlt ist.
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Ausgange

In dieser Tabelle werden die Ausgéange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert Beschreibung

Done FALSE Wenn TRUE, wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins ohne
erkannte Fehler beendet.

Error FALSE TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausfihrung des

Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt

Typ

Initialwert

Beschreibung

Errorid

Word

NoError

Bewegungsfehlercodes, gliltig wenn der Ausgang
Error TRUE ist. Weitere Informationen finden Sie
in der Tabelle mit PTO-Bewegungsfehlercodes
(siehe Seite 153).
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Frequenzgenerator (% FREQGEN)

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Beschreibung 220
Konfiguration 222
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Beschreibung

Einflhrung

Der Funktionsbaustein JUL Frequenzgenerator FREQGEN steuert einen Rechteckwellen-
Signalausgang mit der angegebenen Frequenz.

Frequenz, konfigurierbar von 0 Hz bis 100 kHz in Schritten von 1 Hz.
Die FREQGEN-Funktion hat die folgenden Leistungsmerkmale:

Merkmal Wert

Anzahl der Kanéle 2 oder 4, abhangig von der Referenz
Minimale Frequenz 1Hz

Maximale Frequenz 10000 Hz

Genauigkeit der Frequenz 1%

Abbildung
Die folgende Abbildung zeigt einen Funktionsbaustein FREQGEN:
Comment
ENABLE Symbol INFREQ
b %FREQGENO r
Freq: 0
Errorld:
|sync BUSY |
ERROR |
Eingange

In dieser Tabelle werden die Eingange des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang Initialwert

Beschreibung

ENABLE FALSE

Wenn TRUE, dann wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt. Die Werte der
anderen Funktionsbausteineingange kdnnen kontinuierlich gedndert werden,
wobei die Ausgange dann kontinuierlich aktualisiert werden.

Wenn FALSE, dann wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins beendet, und
die Ausgange werden zuriickgesetzt.

SYNC FALSE

Wenn eine steigende Flanke festgestellt wird, wird die Zielfrequenz
ausgegeben, ohne auf ein Ende der aktuellen Ausgangsperiode zu warten.
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In dieser Tabelle wird das Eingangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingangsobjekt | Typ Initialwert | Beschreibung
Freq DWORD - Frequenz des Ausgangssignals des Frequency
Generator in Hz.
Spezifizieren der Frequenz in der Tabelle Eigenschaften der
Impulsgeneratoren (siehe Seite 222)
(Bereich: Minimum 0 (0 Hz)...Maximum 100000 (100 kHz)
Ausgénge

In dieser Tabelle werden die Ausgange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang Initialwert

Beschreibung

INFREQ .

Wenn TRUE, wird das Signal des Frequenzgenerators in der Frequenz
ausgegeben, die im Freg-Eingangsobjekt festgelegt ist.

BUSY -

Wenn TRUE, wird der Funktionsbaustein ausgefiihrt.

Wenn FALSE, wurde die Ausfihrung des Funktionsbausteins
abgeschlossen.

Der Funktionsbaustein muss mindestens so lange wie BUSY = TRUE in
einer aktiven Task des Anwendungsprogramms belassen werden.

ERROR FALSE

TRUE gibt an, dass ein Fehler erkannt wurde. Die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins ist beendet.

In dieser Tabelle wird das Ausgangsobjekt des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgangsobjekt | Typ

Initialwert Beschreibung

Errorild Word

NoError Fehlercodes, giltig wenn der Ausgang ERROR
ist. TRUE Weitere Informationen finden Sie in der
nachfolgenden Tabelle mit Errorld-Fehlercodes.

Fehlerld Fehlercode

In dieser Tabelle werden die Werte fiir die Fehlercodes der Funktionsbausteine aufgelistet.

Name Wert | Beschreibung

NoError 0 Keine Fehler erkannt.

OutputProtection 1007 | Der Impulsausgang verfligt Uber einen aktiven Schutz fiir Digitalausgénge.
Fir weitere Informationen siehe Systemobjekte %S10 und %SW139
(siehe Modicon M221, Logic Conftroller, Programmierhandbuch).

OutputReset 1008 | %S9 hat alle Ausgange auf 0 forciert. Siehe Systembits (siehe Modicon M221,
Logic Controller, Programmierhandbuch).

InvalidFrequencyValue | 3002 | Das Frequenz-Freg-Eingangsobjekt ist auRerhalb des erlaubten Bereichs.
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Konfiguration

Uberblick

Anweisungen zur Konfiguration der Ressource Pulse Generator finden Sie unter Konfiguration
der Impulsgeneratoren (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch,).

Anweisungen zur Konfiguration der Ressource Pulse Generator als FREQGEN finden Sie unter

Konfiguration des Frequenzgenerators (siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch)).

Eigenschaften

Der FREQGEN-Funktionsbaustein hat die folgenden Eigenschaften:

Eigenschaft

Beschreibung

Wert

Verwendet

Adresse verwendet

Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird die Adresse in einem
Programm verwendet.

Adresse

%FREQGEN i
Frequenzgeneratoradresse

Die Instanz-ID, wobei i einer Zahl zwischen 0 und der
Gesamtanzahl der mit der Steuerung verfligbaren Objekte
entspricht. Die maximale Anzahl der FREQGEN-Objekte kdnnen
Sie der Tabelle Maximale Anzahl an Objekten (siehe Modicon
MZ221, Logic Controller, Programmierhandbuch) entnehmen.

Symbol

Symbol

Das diesem Objekt zugeordnete Symbol. Detaillierte
Informationen finden Sie unter Definition und Verwendung von
Symbolen (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch,).

Freq

Frequenz

Frequenz des Ausgangssignals des Frequenzgenerators in Hz.
Minimalwert: 0 (0 Hz). Maximalwert: 100000 (100 kHz).
Der Standardwert betragt 0.

Kommentar

Kommentar

Diesem Objekt kann ein optionaler Kommentar zugeordnet
werden.

Doppelklicken Sie in die Spalte Kommentar und geben Sie
einen Kommentar ein.
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Zeitdiagramm
Das folgende Diagramm zeigt den zeitlichen Ablauf des Funktionsbaustein des Typs FREQGEN:
1/Frequency x 1/Frequency y 1/Frequency x
(1€ ? 2 ¢ ? @ (4)

FrequencyGenerator [~ [ 1L L [ L[ LU L /LM

signal output

ENABLE 7|

SYNC
Frequency —( X X % X X
INFREQ Q |_| |_| I—
BUSY —, L

(1) Der ENABLE-Eingang wird auf 1 gesetzt. Das Frequenzgeneratorsignal wird am dedizierten Ausgang
generiert. Der INFREQ-Ausgang wird auf 1 gesetzt. Der BUSY-Ausgang wird auf 1 gesetzt.

(2) Der Frequenzwert wird geéndert. Der INFREQ-Ausgang wird auf O gesetzt bis die neue Frequenz am
dedizierten Ausgang generiert wird. Der BUSY-Ausgang bleibt auf 1 gesetzt.

(3) Der SYNC-Eingang wird auf 1 gesetzt. Der aktuelle Frequenzgeneratorzyklus stoppt und ein neuer Zyklus
wird gestartet. Der INFREQ-Ausgang wird auf 1 gesetzt. Der BUSY-Ausgang bleibt auf 1 gesetzt.

(4) Der ENABLE-Eingang wird auf 0 gesetzt. Der Frequenzgenerator stoppt. Der INFREQ-Ausgang wird auf 0
gesetzt. Der BUSY-Ausgang wird auf O gesetzt.

Wenn die Anwendung gestoppt ist, stoppt der Frequenzgenerator ohne auf das Ende des
Impulsgenerierungszyklus zu warten. Der Error-Ausgang bleibt FALSE.

Wenn ein Fehler festgestellt wird, wird er automatisch anerkannt, wenn die Fehlerbedingung
verlassen wird.
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Kapitel 9
PID-Funktion

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
9.1 PID-Betriebsarten 228
9.2 PID-Auto-Tuning-Konfiguration 230
9.3 PID-Standardkonfiguration 234
9.4 PID-Assistent 247
9.5 PID-Programmierung 262
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Abschnitt 9.1
PID-Betriebsarten

PID-Betriebsarten

Einflihrung
Der EcoStruxure Machine Expert - Basic P I1D-Regler stellt 4 separate Betriebsarten zur Auswahl,
die auf der Registerkarte Allgemein (siehe Seite 250) im PID-Assistenten von EcoStruxure
Machine Expert - Basic konfiguriert werden kénnen.

Folgende P I1D-Betriebsarten sind verfiigbar:

PID-Modus

AT + PID-Modus
AT-Modus
Wortadresse

PID-Modus
Der einfache P 1D-Reglermodus ist standardmaRig aktiv, wenn der P ID-Regler eingeschaltet wird.
Die auf der Registerkarte PID (siehe Seife 255)einzustellenden Verstarkungswerte Kp, Ti und Td
missen im Vorfeld bekannt sein, damit der Prozess erfolgreich gesteuert werden kann. Sie kénnen
den Korrekturtyp des Reglers (PID oder PI) auf der Registerkarte PID im Fenster (siehe Seife 247)
des PID-Assistenten auswahlen. Bei Auswahl des Pl-Korrekturtyps wird das Feld Td mit der
Differentialzeit deaktiviert.

Wenn der PID-Modus verwendet wird, wird die Auto-Tuning-Funktion deaktiviert, d. h. die

Registerkarte AT (siehe Seife 257)im Konfigurationsfenster des PID-Assistenten ist nicht
verfugbar.
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AT + PID-Modus

In diesem Modus ist die Auto-Tuning-Funktion aktiv, wenn der P1D-Regler startet. Die Auto-
Tuning-Funktion berechnet dann die Verstarkungswerte Kp, Ti und Td (siehe Seife 255)und den
Typ der PID-Aktion (siehe Seite 260). Am Ende der Auto-Tuning-Sequenz schaltet die Steuerung
in den P1D-Modus fiir den angepassten Sollwert unter Verwendung der von der Auto-Tuning-
Funktion berechneten Parameter.

Wenn der Auto-Tuning-Algorithmus einen Fehler (siehe Seife 266) erkennt:

e Es wird kein P1D-Parameter berechnet.

e Der Auto-Tuning-Ausgang wird auf den Ausgang eingestellt, der vor Start des Auto-Tuning-
Vorgangs auf den Prozess angewendet wurde.

e Im Dropdown-Listenfeld Liste der PID-Zustande wird eine Fehlermeldung angezeigt.

e Die PID-Regelung wird abgebrochen.

Im AT + PID-Modus erfolgt die Umschaltung von Auto-Tuning zu P ID automatisch und
Ubergangslos.

AT-Modus

In diesem Modus ist die Auto-Tuning-Funktion aktiv, wenn der P ID-Regler startet. Die Funktion
berechnet dann automatisch sowohl die Verstarkungswerte Kp, Ti und Td (siehe Seite 255) als
auch den Typ der PID-Aktion (siehe Seite 260). Nach der Konvergenz des Auto-Tuning-Prozesses
und dem erfolgreichen Abschluss mit Bestimmung der Parameter Kp, Ti und Td und des Typs der
PID-Aktion (siehe Seife 260) (oder nach Erkennung eines Fehlers im Auto-Tuning-Algorithmus)
wird der numerische Auto-Tuning-Ausgang auf 0 gesetzt und im Dropdown-Feld Liste der PID-
Zustande (siehe Seife 266) die Meldung Auto-Tuning abgeschlossen angezeigt. Daraufhin stoppt
der P1D-Regler und wartet. Die berechneten P 1D-Koeffizienten Kp, Ti und Td sind in den
entsprechenden Speicherwdértern (%MWx) verfugbar.

Wortadresse

Dieser PID-Modus wird durch Zuweisung des gewlinschten Werts zu einer Wortadresse
ausgewahlt:

%MWxx = 0: Die Steuerung wird deaktiviert.

%MWxx = 1: Die Steuerung lauft im einfachen P 1D-Modus.

%MWxx = 2: Die Steuerung lauft im AT+ PI1D-Modus.

%MWxx = 3: Die Steuerung lauft im ausschliellichen AT-Modus.

%MWxx = 4: Die Steuerung lauft im einfachen P 1D-Modus mit Korrektortyp PI.

Mit dieser Modus-word address kénnen Sie die Betriebsart des P1D-Reglers Uber die
Anwendung verwalten und sie dadurch an |hre spezifischen Anforderungen anpassen.
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Abschnitt 9.2
PID-Auto-Tuning-Konfiguration

Konfiguration der PID-Auto-Tuning-Funktion

Einfihrung

Dieser Abschnitt enthalt detaillierte Anweisungen zur Konfiguration des EcoStruxure Machine
Expert - Basic PI1D-Regler per Auto-Tuning (AT).

Im weiteren Verlauf werden folgende Konfigurationsschritte beschrieben:

Schritt

Inhalt

1

Konfiguration des Analogkanals (siehe Seite 230)

Voraussetzungen fiir die PID-Konfiguration (siehe Seite 230)

Konfiguration der PID-Funktion (siehe Seite 231)

2
3
4

Einrichtung des Regelprozesses (siehe Seite 232)

Schritt 1: Konfiguration des Analogkanals

Ein P1D-Regler verwendet ein analoges Riickfiihrungssignal (auch Prozessvariable genannt), um
den zur Regelung des Prozesses bendtigten Algorithmus zu berechnen. Die Steuerung verfugt
Uber einen integrierten Analogeingang, der zur Erfassung der Prozessvariablen (Messwert)
eingesetzt werden kann. Detaillierte Informationen zur Konfiguration von Analogeingéngen finden
Sie im M221 Logic Controller - Programmierhandbuch.

Wenn fiir den Antrieb des zu regelnden Systems ein Analogeingang verwendet wird, miissen Sie
sicherstellen, dass dieser Eingang ordnungsgeman konfiguriert ist. Siehe das analoge Ausgangs-
erweiterungsmodul |hrer Steuerung.

Schritt 2: Voraussetzungen fiir die PID-Konfiguration

Bevor Sie den P1D-Regler konfigurieren, missen Sie sicherstellen, dass folgende Phasen
abgeschlossen wurden:

Phase

Beschreibung

1

Die PID Funktion wurde im Programm aktiviert (siehe Seite 263).

2

Abfragemodus wurde auf periodisch (siehe Seite 265) eingestellt.
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Schritt 3: Konfiguration des PID-Regelprozesses

Verwenden Sie einen Festkdrperausgang in Verbindung mit der PID-Funktion. Bei Verwendung
eines Relaisausgangs ist die Lebensdauer des Ausgangs unter Umstanden in kirzester Zeit
Uberschritten, sodass das Relais aufgrund von in offener oder geschlossener Stellung blockierten
Kontakten (eingefroren/geldtet) nicht mehr betriebsfahig ist.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB ODER FUNKTIONSUNFAHIGE GERATE

e Verwenden Sie keinesfalls Relaisausgange in Verbindung mit der PID-Funktion.
e Verwenden Sie ausschlieRlich Festkérperausgénge, wenn ein Digitalausgang fur den Antrieb
des zu steuernden Systems benétigt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Gehen Sie zur Implementierung eines P 1D-Reglers mit Auto-Tuning vor wie folgt:

Schritt | Aktion

1 Wahlen Sie auf der General tab (siehe Seite 250)im Fenster PID-Assistent (im Offline-Modus) die
Betriebsart AT + PID (oder AT) bzw. die Einstellung Wortadresse aus und setzen Sie das
zugehdrige Wort auf der Operating Modes (siehe Seite 228) auf 2 oder 3.

2 Aktivieren Sie das Kontrollkastchen PID-Zusténde und geben Sie die Adresse des Speicherworts
im Feld ein.

3 Geben Sie auf der Input tab (siehe Seite 253) die Adresse des als Messwert verwendeten
Analogeingangs an.

4 Sollten eine Konvertierung oder Alarme erforderlich sein, siehe die Registerkarte Eingang
(siehe Seife 253)im Fenster PID-Assistent.

5 Geben Sie auf der Registerkarte PID (siehe Seite 255)den Sollwert ein. Im Allgemeinen handelt es

sich bei diesem Wert um eine Speicheradresse oder einen Analogeingang.

Der Korrekturtyp auf der Registerkarte PID muss auf PID oder Pl eingestellt werden.

Stellen Sie die Parameter auf der Registerkarte PID ein: Kp (x0,01), Ti (x0,1s) und Td (x0,1s). Wenn
AT + PID oder AT als Betriebsart (siehe Seife 228) ausgewahlt wurde, sollten die Parameter
Speicherwortadressen (%MWxx) ein, damit der Auto-Tuning-Algorithmus automatisch den fiir die
Parameter berechneten Wert einsetzt.

8 Geben Sie die PIDAbtastperiode (Ts (siehe Seite 238)) fir die PID-Funktion auf der Registerkarte
PID ein. Die Abtastperiode ist ein zentraler Parameter und muss mit Bedacht festgelegt werden.

9 Auf der Registerkarte AT muss der AT-Modus standardmafig auf Genehmigen eingestellt werden.
Geben Sie die Min.- und Max.-Werte ein, wenn der Messbereich aktiviert ist (Kontrollkéstchen
Genehmigen). Wahlen Sie die Dynamische AT-Korrektur in der Liste aus. Verfugbare
Korrekturtypen: Schnell, Mittel, Langsam und Wortadresse. Weitere Informationen finden Sie in
Verbindung mit der Registerkarte AT im Fenster PID-Assistent (siehe Seite 247).
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Schritt | Aktion

10 Geben Sie auf der Registerkarte AT das AT-Trigger-Speicherbit ein, in dem der Wert des
Schrittwechsels wahrend des Auto-Tuning-Vorgangs gespeichert wird. Weitere Informationen
finden Sie in Verbindung mit der Registerkarte AT im Fenster PID-Assistent (siehe Seife 247).

11 Legen Sie auf der Output tab (siehe Seite 260) die Aktion durch Auswahl in der Liste fest.

Bei der Auswahl von Bitadresse miissen Sie die Speicherbitadresse im Feld Bit angeben.

Nach Bedarf kdnnen Sie Grenzwerte konfigurieren.

Bei aktiviertem manuellen Modus muss ein Speicherwort oder Analogausgang ausgewahlt werden.
Bei der Auswahl von Bitadresse missen Sie ein Bit eingeben. Detaillierte Informationen zur
Funktionweise des manuellen Modus finden Sie bei der Output tab (siehe Seite 260).

Setzen Sie im Feld Analogausgang die Option Output PWM (siehe Seite 260) auf Genehmigen.
Legen Sie einen Analogausgang oder ein Speicherwort als Adresse des Worts fest.

Geben Sie einen Wert in das Feld Periode (x 0,1 s) ein und geben Sie das Speicherbit bzw. den
Digitalausgang an.

12 Klicken Sie auf OK, um die P ID-Reglerkonfiguration zu bestatigen.

Schritt 4: Einrichten des Regelprozesses

Verwenden Sie einen Festkdrperausgang in Verbindung mit der PID-Funktion. Bei Verwendung
eines Relaisausgangs ist die Lebensdauer des Ausgangs unter Umsténden in kurzester Zeit
Uberschritten, sodass das Relais aufgrund von in offener oder geschlossener Stellung blockierten
Kontakten (eingefroren/gel6tet) nicht mehr betriebsfahig ist.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB ODER FUNKTIONSUNFAHIGE GERATE

e Verwenden Sie keinesfalls Relaisausgange in Verbindung mit der PID-Funktion.
e Verwenden Sie ausschlieRlich Festkdrperausgénge, wenn ein Digitalausgang fir den Antrieb
des zu steuernden Systems bendétigt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschiaden
zur Folge haben.

Gehen Sie zum Betriebsstart in der AT+P ID-Betriebsart (siehe Seite 228) vor wie folgt:

Schritt Aktion
1 Schlielen Sie den PC an die Steuerung an und Ubertragen Sie die Anwendung.
2 Umschalten der Steuerung in den Zustand RUNNING.
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HINWEIS: Bevor Sie die Steuerung in den RUNNING-Zustand setzen, miissen Sie sicherstellen,
dass die Betriebsbedingungen der Maschine einen RUNNING-Zustand fiir die restliche
Anwendung zulassen.

Schritt Aktion

1 Erstellen Sie eine Animationstabelle mit den bei der Konfiguration definierten Objekten.
Detaillierte Informationen zur Erstellung von Animationstabellen finden Sie im Ecostruxure
Machine Expert - Basic Betriebshandbuch.

2 Uberpriifen Sie die Kohérenz zwischen der gemessenen Prozessvariablen und den Werten
der Anwendung. Dieser Test ist von grundlegender Bedeutung, da ein erfolgreicher Betrieb
des PID-Reglers von der Genauigkeit der Messung abhéangig ist. Wenn Sie Zweifel bezlglich
der Genauigkeit der Messwerte haben, setzen Sie die Steuerung in den STOP-Zustand und
Uberpriifen Sie die Verdrahtung der Analogkanéle.
Wenn das Stellglied nicht gesteuert wird:
e Uberpriifen Sie fiir einen analogen Ausgang die Ausgangsspannung bzw. den
Ausgangsstrom vom Analogkanal.
o Uberpriifen Sie fiir einen PWM-Ausgang Folgendes:
O Die LED des dedizierten Ausgangs leuchtet.
O Die Verdrahtung der Spannungsversorgungen und der 0-V-Schaltung.
O Das Stellglied wird mit Spannung versorgt.

3 Uberpriifen Sie in der Animationstabelle Folgendes:

o Der Ausgangsmodus ist auf ,Automatisch” eingestellt.

o Alle Parameter, die fur lhre Anwendung erforderlich sind, sind auf angemessene Werte
eingestellt.

4 Stellen Sie die Zykluszeit der Steuerung so ein, dass der Wert der Abtastperiode (Ts) genau
einem Vielfachen der Zykluszeit des P ID-Reglers entspricht. Detaillierte Informationen zur
Ermittlung der Abtastperiode finden Sie unter Einstellung der PID-Funktion (siehe Seite 238).

5 Nach Abschluss der Auto-Tuning-Sequenz werden die Parameter Kp, Ti und Td in den RAM-
Speicher der Steuerung geschrieben. Die Werte werden gespeichert, solange die Anwendung
gliltig ist (Spannungsunterbrechung kirzer als 30 Tage) und kein Kaltstart durchgefiihrt wird.

Der Auto-Tuning-Prozess wird immer erneut ausgefiihrt, wenn am Speicherbit AT-Trigger eine
steigende Flanke erkannt wird.

HINWEIS: Wenn PID-Autotuning momentan eine Kalibrierung durchfiihrt, um die neuen
Parameter fir Kp, Ti und Td zu finden, und die manuelle Ausgangskontrolle aktiviert wird, missen
Sie nach dem Ende der manuellen Ausgangskontrolle PID-Autotuning erneut starten, damit die
Parameter aktualisiert werden.
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Abschnitt 9.3
PID-Standardkonfiguration

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
PID-Konfiguration tber eine Wortadresse 235
PID-Einstellung mittels Auto-Tuning (AT) 238
Manueller Modus 242
Ermittlung der Abtastperiode (Ts) 244

234 EI00000003307 09/2020



PID-Funktion

PID-Konfiguration liber eine Wortadresse

Einflhrung

In diesem Abschnitt werden Sie durch alle Schritte zur Konfiguration des P I1D-Reglers von
EcoStruxure Machine Expert - Basic mithilfe der Betriebsart Wortadresse (siehe Seife 228)
gefuhrt. Diese Betriebsart bietet groRere Flexibilitat bei der Verwendung als die anderen P 1D-
Modi.

Im weiteren Verlauf werden folgende Konfigurationsschritte beschrieben:

Schritt Inhalt

1 Voraussetzungen fir die PID-Konfiguration (siehe Seite 235)
2 Konfiguration der PID-Funktion (siehe Seife 235)

3 Uberpriifung der Einrichtung (siehe Seite 237)

Schritt 1: Voraussetzungen fiir die PID-Konfiguration

Bevor Sie den PID konfigurieren, miissen Sie sicherstellen, dass folgende Arbeitsphasen
abgeschlossen wurden:

Phase Beschreibung

1 Ein Analogeingang wurde konfiguriert sowie nach Bedarf auch ein Analogausgang. Weitere
Informationen finden Sie im M221 Logic Controller - Programmierhandbuch.

Die PID (siehe Seite 263)Funktion wurde im Programm aktiviert.

Der Abfragemodus wurde auf periodisch (siehe Seife 265) eingestellt.

Schritt 2: Konfiguration der PID-Funktion

Verwenden Sie einen Festkérperausgang in Verbindung mit der PID-Funktion. Bei Verwendung
eines Relaisausgangs ist die Lebensdauer des Ausgangs unter Umstanden in kirzester Zeit
Uberschritten, sodass das Relais aufgrund von in offener oder geschlossener Stellung blockierten
Kontakten (eingefroren/gelétet) nicht mehr betriebsfahig ist.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB ODER FUNKTIONSUNFAHIGE GERATE

e Verwenden Sie keinesfalls Relaisausgange in Verbindung mit der PID-Funktion.
e Verwenden Sie ausschlieBlich Festkdrperausgange, wenn ein Digitalausgang fir den Antrieb
des zu steuernden Systems bendtigt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Nachstehend wird die Implementierung eines P 1D-Regler mit der Betriebsart Wortadresse
beschrieben. Detaillierte Informationen zur Konfiguration der P 1D-Funktion finden Sie im Abschnitt
zum PID-Assistenten (siehe Seite 247).

Geben Sie fiir die dynamische Anderung der P 1D-Parameter (im Offline- und Online-Modus) die
Speicheradressen in die zugehorigen Felder ein. Dadurch muss flr betriebsbegleitende
Werteadnderungen nicht in den Offline-Modus geschaltet werden.

Schritt

Aktion

1

Wahlen Sie auf der Registerkarte Allgemein im Fenster PID Assistant (im Offline-Modus) die
Option Wortadresse im Listenfeld Operating Modes aus. Aktivieren Sie das Kontrollkastchen
der PID-Zustande und geben Sie die Adresse des Speicherworts in das Feld ein.

Geben Sie auf der Registerkarte Eingang (sie/ie Seite 253) die Adresse des als Messwert
verwendeten Analogeingangs ein. Sollten eine Konvertierung oder Alarme erforderlich sein,
siehe die Registerkarte Eingang (s/iehe Seife 253)im Fenster PID-Assistent

(siehe Seite 247).

Geben Sie auf der Registerkarte PID den Sollwert ein. Im Allgemeinen handelt es sich bei
diesem Wert um eine Speicheradresse oder einen Analogeingang. Die Parameter (Kp, Ti, und
Td) sollten Speicherwortadressen (%MWxx) entsprechen.

Geben Sie die Abtastperiode (Ts (siehe Seite 255)) fur die PID-Funktion auf der Registerkarte
PID (siehe Seite 255) ein. Dieser Parameter kann ebenfalls ein Speicherwort sein (der Wert
kann dann uber die Animationstabelle eingestellt werden).

In der Betriebsart Wortadresse wird der Korrekturtyp auf Auto gesetzt und grau abgeblendet
(er kann nicht manuell gedndert werden).

Auf der Registerkarte AT sollte der Modus AT auf Genehmigen gesetzt werden. Geben Sie
die Dynamische Korrektur und den AT-Trigger ein. Weitere Informationen finden Sie in
Verbindung mit der Registerkarte AT (siehe Seite 257)im Fenster PID-Assistent.

Auf der Registerkarte Ausgang sollte Aktion auf den Wert Bitadresse eingestellt werden.
Geben Sie eine Speicherbitadresse ein. Nach Bedarf konnen auf der Registerkarte ,Ausgang*
(siehe Seite 260) Grenzwertekonfiguriert werden. Definieren Sie im Feld Analogausgang die
Wortadresse: Analogausgang oder Speicherwort. Stellen Sie nach Bedarf den Ausgang PWM
ein (siehe Registerkarte Ausgang (siehe Seite 260) im Fenster PID-Assistent

(siehe Seite 247)).

Klicken Sie auf OK, um die P ID-Reglerkonfiguration zu bestatigen.
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Schritt 3: Uberpriifen des Setup

Schritt Aktion
1 SchlieBen Sie den PC an die Steuerung an und lbertragen Sie die Anwendung.
2 Umschalten der Logiksteuerung in den Zustand RUNNING.

HINWEIS: Bevor Sie die Logiksteuerung in den RUNNING-Zustand setzen, mussen Sie
sicherstellen, dass die Betriebsbedingungen der Maschine einen RUNNING-Zustand fir die
restliche Anwendung zulassen. Das Verfahren ist dasselbe wie in den Betriebsmodi AT und
AT+PID. Die Konfiguration per Wortadresse ermdglicht lhnen eine Anderung der PID-
Betriebsarten Uber die Software. Im PID-Modus gestaltet sich das Verfahren grundlegend
einfacher, sofern die Parameter (Kp, Ti, Td und Ts) bekannt sind und kein Auto-Tuning
durchgefihrt werden muss.

Die folgende Tabelle zeigt das allgemeine Verfahren zur Einrichtung des P 1D Steuerung

Schritt

Aktion

1

Erstellen Sie eine Animationstabelle mit den bei der Konfiguration definierten Objekten.
Detaillierte Informationen kénnen Sie dem EcoStruxure Machine Expert - Basic
Betriebshandbuch entnehmen.

Uberpriifen Sie die Koharenz zwischen der gemessenen Prozessvariablen und den anderen
in der Animationstabelle definierten Werten. Wenn Sie Zweifel beziiglich der Genauigkeit der
Messwerte haben, setzen Sie die Logiksteuerung in den STOP-Zustand und uberprifen Sie
die Verdrahtung der Analogkanéle.
Wenn Sie erkennen, dass das Stellglied nicht gesteuert wird:
o Uberpriifen Sie fiir einen Analogausgang die Ausgangsspannung bzw. den
Ausgangsstrom vom Analogkanal.
o Uberpriifen Sie fiir einen PWM-Ausgang Folgendes:
O Die LED des dedizierten Ausgangs leuchtet.
O Die Verdrahtung der Spannungsversorgungen und der 0-V-Schaltung ist fehlerfrei.
O Das Stellglied wird mit Spannung versorgt.

Stellen Sie die Zykluszeit der Steuerung so ein, dass der Wert der Abtastperiode (Ts) genau
einem Vielfachen der Zykluszeit des P I1D-Reglers entspricht. Weitere Informationen zur
Abtastperiode finden Sie unter Ermittlung der Abtastperiode (siehe Seite 244).

Wenn Sie die Auto-Tuning (siehe Seife 238)-Funktion verwenden mdchten, missen Sie ggf.
den manuellen Modus (siehe Seite 242)ausfiihren, um die dynamische Korrektur und den auf
der Registerkarte AT (siehe Seite 257)im Fenster PID-Assistent definierten AT-Trigger zu
ermitteln.

Schalten Sie die Steuerung Uber die Animationstabelle ein:

e Stellen Sie die Betriebsart (siehe Seite 228) ein.

e Aktivieren Sie den PID-Regler (siehe Seite 265).

o Stellen Sie die bei der Konfiguration (siehe Seite 235) definierten Parameter auf die
geeigneten Werte in Ubereinstimmung mit der ausgewahlten Betriebsart ein.
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PID-Einstellung mittels Auto-Tuning (AT)

Einflhrung
Der Auto-Tuning-Modus erméglicht die automatische Einstellung der Kp-, Ti- und Td-Werte sowie
der Aktionsparameter, um eine prazisere Konvergenz der P 1D-Funktion zu gewahrleisten. Die in
EcoStruxure Machine Expert - Basic verfligbare AT-Funktion eignet sich insbesondere fiir die
automatische Einstellung thermischer Prozesse.

In diesem Abschnitt werden folgende Themen behandelt:

Auto-Tuning-Anforderungen

Beschreibung des Auto-Tuning-Prozesses

Speicherung der berechneten Koeffizienten

Anpassung der P1D Parameter

Auto-Tuning wird gestartet

Einschrankungen bei der Verwendung der Auto-Tuning-Funktion und des P ID-Regelprozesses

Auto-Tuning-Anforderungen

Bei Verwendung der Auto-Tuning-Funktion ist sicherzustellen, dass der Regelprozess und die
Steuerung folgenden Anforderungen gerecht werden:
e Prozessanforderungen:
O Der Prozess muss ein stabiles offenes System ohne Rickfiihrung sein.
O Der Prozess muss im gesamten Betriebsbereich groRtenteils linear verlaufen.
O Die Prozessreaktion auf eine Pegelédnderung des Analogausgangs folgt einem
vorubergehend asymptotischen Muster.
O Der Prozess befindet sich in einem stabilen Zustand mit einem Null-Eingang am Anfang der
Auto-Tuning-Sequenz.
O Der Prozess muss wahrend des gesamten Prozessverlaufs storungsfrei sein. Andernfalls
sind die berechneten Parameter ungliltig oder der Auto-Tuning-Prozess wird nicht
ordnungsgemal durchgefihrt.

e Konfigurationsanforderungen:

O Konfigurieren Sie die Steuerung im periodischen Abfragemodus, um sicherzustellen, dass
die Auto-Tuning-Funktion fehlerfrei ausgefiihrt wird.

O Verwenden Sie die Auto-Tuning-Funktion nur dann, wenn keine anderen P ID-Regler aktiv
sind.

O Konfigurieren Sie die Kp-, Ti- und Td-Koeffizienten als Speicherwortadressen (%MWxx).

O Stellen Sie den Aktionstyp auf der Registerkarte Ausgang auf eine Speicherbitadresse
(%Mww) ein.
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Beschreibung des Auto-Tuning-Prozesses

Die folgende Abbildung beschreibt das Auto-Tuning in der Steuerung und in der Anwendung:

PID-Auto-Tuning

PID-Ausgang

PV

Sollwert ———p{+ — %

Messwert

Controller

Benutzerproze:

Sensor

Beschreibung des Kalibrierungsvorgangs des Auto-Tuning

Der Kalibrierungsvorgang des Auto-Tuning ist in vier aufeinander folgende Phasen unterteilt. Jede
Phase des Prozesses muss erfiillt sein, damit der Auto-Tuning-Prozess erfolgreich abgeschlossen
werden kann. Die folgenden Prozessansprechkurven und die Tabelle beschreiben die vier Phasen
der EcoStruxure Machine Expert - Basic P 1D Auto-Tuning-Funktion:

pv & |

| |

Sollwert

400

Sollwert +h 380 - —

Sollwert 350

Sollwert-h 320 - —-

300

PV Prozesswert
PID-Ausgang

h =1% (Max-Wert - Min-Wert) des Feldes Messbereichs auf der Registerkarte AT

-— PID ist aktiv

1 bis 4 Auto-Tuning-Phase (siehe nachfolgende Tabelle)
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Die folgende Tabelle beschreibt die Auto-Tuning-Phasen:

AT-Phase Beschreibung

1 Der PID-Ausgang wird auf den Max-Wert des Feldes Grenzwerte auf der Registerkarte
(siehe Seife 260) Ausgang forciert, bis der Prozesswert den Sollwert + h erreicht.

2 In der Auto-Tuning-Phase 2 gibt es zwei Schritte:

1. Der PID-Ausgang wird auf den Min-Wert des Feldes Grenzwerte auf der Registerkarte
(siehe Seife 260) Ausgang forciert, bis der Prozesswert den Sollwert - h erreicht.

2. Der PID-Ausgang wird auf den Max-Wert des Feldes Grenzwerte auf der Registerkarte
(siehe Seite 260) Ausgang forciert, bis der Prozesswert den Sollwert + h erreicht.

3 Der PID-Ausgang wird auf den Min-Wert des Feldes Grenzwerte auf der Registerkarte
(siehe Seife 260) Ausgang forciert, bis der Prozesswert den Sollwert - h erreicht.

4 In der Auto-Tuning-Phase 4 gibt es zwei Schritte:

1. Der PID-Ausgang wird auf den Max-Wert des Feldes Grenzwerte auf der Registerkarte
(siehe Seite 260) Ausgang forciert, bis der Prozesswert den Sollwert + h erreicht.

2. Der PID-Ausgang wird auf den Min-Wert des Feldes Grenzwerte auf der Registerkarte
(siehe Seife 260) Ausgang forciert, die PID-Parameter werden berechnet und der PID wird
aktiv.

(1) Der zuletzt vor Beginn des Auto-Tunings auf den Prozess angewendete Ausgang wird sowohl als
Startpunkt als auch als Ruhepunkt fir den Auto-Tuning-Prozess verwendet.

HINWEIS: Die Kp- Ti- und Td-Parameter kénnen nicht berechnet werden, wenn die manuelle
Ausgangssteuerung wahrend des Kalibrierungsvorgangs des Auto-Tuning aktiviert ist. Starten Sie
den Kalibrierungsvorgang des Auto-Tuning erneut, wenn die manuelle Ausgangssteuerung
beendet ist.

Speicherung der berechneten Koeffizienten

Nach Abschluss der Auto-Tuning-Sequenz werden die den Kp-, Ti- und Td-Koeffizienten
zugeordneten Speicherwdrter und der Aktionstyp mithilfe der berechneten Werte eingestellt. Diese
Werte werden in den RAM-Speicher geschrieben und in der Steuerung gespeichert, solange die
Anwendung guiltig ist und kein Kaltstart durchgefihrt wird (%S0).

Wenn das System keinen externen Stérungseinfliissen ausgesetzt ist, kbnnen die berechneten
Werte in die Einstellungen des P I1D-Reglers geschrieben werden (siehe die Registerkarte PID des
PID-Assistenten (siehe Seite 260)). Auf diese Weise kann die P 1D-Betriebsart auf den P 1D-Modus
eingestellt werden.
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Anpassung der PID-Parameter

Die Auto-Tuning-Methode kann sich als Uberaus dynamische Steuerung erweisen, die zu
unerwiinschtem Uberschwingen beim Schrittwechsel der Sollwerte fiihren kann. Um die
Prozessregelung anhand der von der Auto-Tuning-Funktion erhaltenen P 1D-Parameter (Kp, Ti,
Td) préazise einzustellen, kdnnen Sie die Parameterwerte direkt auf der Registerkarte PID im
Fenster PID-Assistent oder Uber die entsprechenden Speicherwdrter (%MW) bedarfsgerecht
anpassen. Detaillierte Informationen zur manuellen Parameteranpassung finden Sie im Anhang
(siehe Seite 271).

Auto-Tuning wird gestartet

Auf der Registerkarte AT kann tber den AT-Trigger eine Wiederholung der Auto-Tuning-Sequenz
aktiviert werden. Der Auto-Tuning-Prozess wird bei jeder steigenden Flanke des mit dem AT-
Trigger verknilpften Signals ausgelost.

Informationen zur Konfiguration des Auto-Tuning finden Sie auf der Registerkarte ,AT*
(siehe Seite 257).

Einschrankungen bei der Verwendung der Auto-Tuning-Funktion

Thermische Prozesse kdnnen in vielen Fallen mit reinen Verzégerungsmodellen der ersten
Rangordnung gleichgesetzt werden. Diese Art von Modell lasst sich anhand von zwei Schllssel-
parametern beschreiben:

e Zeitkonstante T

e Verzogerung 6

Das Auto-Tuning ist am besten fiir Prozesse geeignet, in denen die Zeitkonstante (1) und die
Verzégerung (8) folgenden Kriterien entsprechen:

o 10s<(1+6)<2700s (d. h. 45 min)

e 2<71/6<20
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Manueller Modus

Einflhrung

Der manuelle Modus ist im Fenster PID-Assistent zuganglich (Output tab (siehe Seite 260)). In
diesem Modus kénnen Sie die Befehle der P1D-Funktion umsteuern. Mit der Verwendung des
manuellen Modus werden 2 Hauptziele verfolgt:

e Initialisierung der Konfiguration
e Ermittlung der Abtastperiode

Beschreibung

Der manuelle Modus erméglichte das Festlegen vonOutput value (siehe Seite 260). Dieses
Verfahren kann sich besonders fiir den Test der Systemreaktion als (iberaus nitzlich erweisen.

Durch Einstellung der Bitadresse auf der Registerkarte Ausgang (siefie Seife 260) auf den Wert 1
wird der manuelle Modus aktiviert. Wenn die Option ,Zulassen“ ausgewahlt ist, steht
ausschlieRlich der manuelle Modus zur Auswahl.

Anwendung

Wenn der manuelle Modus aktiv ist, wird dem Ausgang der von lhnen definierte Festwert
zugewiesen. Dieser Ausgangswert liegt zwischen 0 und 10.000 (0 und 100 % fur einen PWM-
Ausgang).

Sie kénnen den manuellen Modus auch fiir die Durchfiihrung von Tests zur Bestimmung der
minimalen/maximalen Ausgangsbegrenzung verwenden.

Der manuelle Modus ist darliber hinaus erforderlich, wenn die Methode der Prozessansprechkurve
(siehe Seife 244) verwendet wird, die der Ermittlung der korrekten Abtastzeit (Ts) dient.
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Starten des manuellen Modus

Bevor Sie den manuellen Modus starten, sollten Sie sicherstellen, dass sich der RUN/STOP-
Schalter der Steuerung in der RUN-Position befindet.

Gehen Sie zum Start des manuellen Modus mithilfe einer Animationstabelle vor wie folgt:

Schritt

Beschreibung

1

Aktivieren Sie den manuellen Modus, indem Sie das dedizierte Speicherbit auf 1 setzen.
Detaillierte Informationen hierzu finden Sie in Verbindung mit der Registerkarte Ausgang
(siehe Seite 260).

Stellen Sie bei Verwendung der PWM-Funktion die PWM-Periode auf den gewlinschten Wert
ein.

Setzen Sie das der Betriebsart zugeordnete Speicherwort auf der Registerkarte Aligemein
(siehe Seife 250)im Fenster PID-Assistent auf den Wert 1 (P 1D-Modus). Detaillierte
Informationen zu den Betriebsarten mit Wortadresse finden Sie unter Beschreibung der
Betriebsarten (siehe Seite 228).

Stellen Sie das dem manuellen Ausgang zugeordnete Speicherwort auf der Registerkarte
Ausgang (siehe Seite 260) auf den gewlinschten Wert ein. Dieser manuelle Sollwert kann
mehrere Male ausgewahlt werden, wenn das System in seinem Initialzustand gehalten wird.

Aktivieren Sie die Schleifen-Steuerung (siehe Seite 235).

Anhalten des manuellen Modus
Gehen Sie zum Stopp des manuellen Modus mithilfe einer Animationstabelle vor wie folgt:

Schritt

Beschreibung

1

Deaktivieren Sie die Schleifen-Steuerung (siehe Seite 235).

2

Unterbinden Sie den manuellen Modus, indem Sie das dedizierte Speicherbit auf 0 setzen.
Detaillierte Informationen hierzu finden Sie in Verbindung mit der Registerkarte Ausgang
(siehe Seife 260).

Setzen Sie das der Betriebsart zugeordnete Speicherwort auf der Registerkarte Allgemein
(siehe Seite 250)fur den P ID-Regler auf 0. Detaillierte Informationen zu den Betriebsarten mit
Wortadresse finden Sie unter Beschreibung der Betriebsarten (siehe Seite 228).

Setzen Sie das dem manuellen Ausgang zugeordnete Speicherwort auf der Registerkarte
Ausgang (siehe Seite 260) auf 0.
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Ermittlung der Abtastperiode (Ts)

Einflhrung

Die Abtastperiode (Ts) ist der wichtigste Parameter fur die P1D-Regelung. Sie sollte mit Bedacht
auf der Registerkarte PID (siehe Seite 255)im Fenster PID-Assistent eingestellt werden. Dieser
Parameter ist eng mit der Zeitkonstante (1) des zu steuernden Prozesses verknupft.

In diesem Abschnitt wird die Verwendung des Online-Modus beschrieben, gleichzeitig werden
zwei Methoden zur Bestimmung der Abtastperiode (Ts) vorgestellt:

e Methode der Prozessansprechkurve

e Trial-and-Error-Methode (Versuch und Irrtum)

Methode der Prozessansprechkurve

Diese Methode besteht aus einer offenen Regelschleife (ohne Ruckfihrung), uber die die
Zeitkonstante des zu steuernden Prozesses ermittelt wird. Zunachst muss sichergestellt werden,
dass der Prozess Uber ein Zeitverzdgerungsmodell der ersten Rangordnung beschrieben werden
kann. Das Prinzip ist auerst einfach: Wenden Sie einen Schrittwechsel am Eingang des
Prozesses an, wahrend die Ausgangskurve des Prozesses Uiberwacht wird. Verwenden Sie dann
eine grafische Methode zur Ermittlung der Zeitverzdégerung des Prozesses.

Gehen Sie vor wie folgt, um die Abtastperiode (Ts) Uiber die Methode der Prozessansprechkurve
zu ermitteln:

Schritt Aktion
1 Es wird davon ausgegangen, dass Sie bereits die verschiedenen Einstellungen auf den
Registerkarten Allgemein, Eingang, PID, AT und Ausgang der P 1D-Funktion konfiguriert

haben.

Wahlen Sie die Registerkarte Ausgang (siehe Seite 260) im Fenster PID-Assistent aus.

Wabhlen Sie in der Dropdown-Liste Manueller Modus den Eintrag Zulassen oder Adressbit

aus.

4 Stellen Sie das Feld ,Ausgang“ auf einen hohen Wert ein (innerhalb des Bereichs
[5.000...10.000]).

5 Laden Sie Ihre Anwendung in die Steuerung herunter. Detaillierte Informationen zum
Download einer Anwendung finden Sie im EcoStruxure Machine Expert - Basic
Betriebshandbuch.

6 Fuhren Sie die PI1D-Funktion aus und prifen Sie den Anstieg der Ansprechkurve.

7 Sobald die Ansprechkurve einen stabilen Zustand erreicht hat, halten Sie die P1D-Messung
an.

(1) Die Basiseinheit fiir die Abtastperiode ist 10 ms. Daher miissen Sie den Wert von Ts auf die nachsten
vollen 10 ms auf- bzw. abrunden.

(2) Sie mussen ,n“ so wahlen, dass die resultierende Zykluszeit eine positive Ganzzahl im Bereich [1...150]
ms ist.
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Schritt Aktion

8 Verwenden Sie die folgende grafische Methode, um die Zeitkonstante (1) des

Steuerungsprozesses zu bestimmen:

1. Ermitteln Sie den Prozessvariablenausgang bei einer Steigung von 63 % (Sig3¢;;) anhand
folgender Formel: Sig3e) = Syinitial) * (Sfinal-Siinitian)X63%

2. Berechnen Sie grafisch die Zeitabszisse (tjg39,)), die S(63%) entspricht.

3. Ermitteln Sie grafisch die Initialzeit (nitiap), die dem Start des Anstiegs der
Prozessansprechkurve entspricht.

4. Berechnen Sie mittels der folgenden Beziehung die Zeitkonstante (1) des Regelprozesses:
T = 639%]initial]

9 Berechnen Sie mittels der folgenden Formel die Abtastzeit (Ts) (V) auf der Grundlage des
Werts von (1), den Sie im vorigen Schritt ermittelt haben: Ts = 1/75

10 Stellen Sie die Zykluszeit fir den periodischen Abfragemodus so ein, dass die Abtastperiode
(Ts) genau einem Vielfachen der Zykluszeit entspricht: Zykluszeit = Ts / n, wobei n eine

positive Ganzzahl@ ist,

(1) Die Basiseinheit firr die Abtastperiode ist 10 ms. Daher mussen Sie den Wert von Ts auf die nachsten
vollen 10 ms auf- bzw. abrunden.

(2) Sie missen ,n“ so wahlen, dass die resultierende Zykluszeit eine positive Ganzzahl im Bereich [1...150]
ms ist.

Trial-and-Error-Methode (Versuch und Irrtum)

Bei der Trial-and-Error-Methode wird die Abtastperiode der Auto-Tuning-Funktion kontinuierlich
geschatzt, bis der Algorithmus zu zufrieden stellenden Werten fiir Kp, Ti und Td konvergiert.

HINWEIS: Im Gegensatz zur Prozessansprechkurven-Methode basiert die Trial-and-Error-
Methode nicht auf einer auf die Prozessreaktion angewandten Naherungsregel. Sie hat jedoch den
Vorteil, dass der Wert zu einem Wert der Abtastzeit konvergiert, der sich in derselben
Grofienordnung wie der aktuelle Wert befindet.

Gehen Sie zur Durchfiihrung einer auf Versuch und Irrtum basierenden Schatzung der Auto-
Tuning-Funktion vor wie folgt:

Schritt Aktion

1 Wabhlen Sie die Registerkarte AT im P 1D-Konfigurationsfenster aus.

2 Setzen Sie die Ausgangsbegrenzung der Auto-Tuning-Funktion auf 10.000.

3 Laden Sie lhre Anwendung in die Steuerung herunter. Detaillierte Informationen zum

Download einer Anwendung finden Sie im EcoStruxure Machine Expert - Basic
Betriebshandbuch (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch,).

4 Wahlen Sie die Registerkarte AT im Fenster PID-Assistent aus.

(1) Wenn Sie Uber keinen ersten Anhaltspunkt tiber den moglichen Bereich fiir die Abtastperiode verfiigen,
setzen Sie diesen Wert auf den zulassigen Mindestwert: 1 (1 Einheit von 10 ms).

(2) Wenn die von diesen Regelparametern gelieferte PID-Einstellung keine vollstéandig zufrieden stellenden
Ergebnisse liefert, kdnnen Sie die Versuch-und-Irrtum-Schéatzung der Abtastperiode weiter verfeinern, bis
Sie die richtigen Kp-, Ti- und Td-Regelparameter erhalten.
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Schritt Aktion

5 Geben Sie die erste oder n-te Schatzung in das Feld Abtastperiode“) ein.
6 Starten Sie Auto-Tuning (siehe Seife 230).

7 Warten Sie, bis der Auto-Tuning-Vorgang abgeschlossen ist.

8 Zwei Falle sind mdglich:

e Das Auto-Tuning wird erfolgreich abgeschlossen: Fahren Sie fort mit Schritt 10.

e Das Auto-Tuning war nicht erfolgreich: Siehe Auto-Tuning-Fehlercodes (siefie Seite 267).
Das bedeutet, dass die aktuelle Schatzung der Abtastperiode (Ts) falsch ist. Flihren Sie
eine neue Schatzung von Ts durch und wiederholen Sie die Schritte 3 bis 8 so oft wie
erforderlich, bis der Auto-Tuning-Vorgang letztendlich konvergiert.

9 Halten Sie sich an folgende Richtlinien, um eine neue Schatzung von Ts durchzufiihren:

® Der Auto-Tuning-Vorgang wird mit dem Fehlercode 800C hex. beendet. Das bedeutet, die
Abtastperiode Ts ist zu gro3. Reduzieren Sie den Wert von Ts fur eine neue Schatzung.

® Der Auto-Tuning-Vorgang wird mit dem Fehlercode 800A hex. beendet. Das bedeutet, die
Abtastperiode Ts ist zu gering. Erhéhen Sie den Wert von Ts fir eine neue Schatzung.

10 Passen Sie die PID-RegeIparameter(z) (Kp, Ti und Td) auf der Registerkarte ,PID*
(siehe Seife 255)im Fenster PID-Assistent nach Bedarf an.

(1) Wenn Sie Uber keinen ersten Anhaltspunkt tiber den méglichen Bereich fiir die Abtastperiode verfiigen,
setzen Sie diesen Wert auf den zulassigen Mindestwert: 1 (1 Einheit von 10 ms).

(2) Wenn die von diesen Regelparametern gelieferte PID-Einstellung keine vollstéandig zufrieden stellenden
Ergebnisse liefert, kdnnen Sie die Versuch-und-Irrtum-Schatzung der Abtastperiode weiter verfeinern, bis
Sie die richtigen Kp-, Ti- und Td-Regelparameter erhalten.

Online-Modus

Wenn sich die Steuerung im Online-Modus befindet und die periodische Task ausgefiihrt wird,
kann sich der im Ts-Feld angezeigte Wert (im Fenster (siehe Seife 247) PID-Assistent) vom
eingegebenen Parameter (%MW) unterscheiden. Der Ts-Wert ist ein Vielfaches der periodischen
Task, wahrend der %MW-Wert dem von der Steuerung gelesenen Wert entspricht.
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Abschnitt 9.4
PID-Assistent

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Zugriff auf den PID-Assistenten 248
Registerkarte ,Allgemein® 250
Registerkarte ,Eingang” 253
Registerkarte ,PID* 255
Registerkarte ,AT* 257
Registerkarte ,Ausgang” 260
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Zugriff auf den PID-Assistenten

Einflhrung

Verwenden Sie das Fenster PID-Assistent von EcoStruxure Machine Expert - Basic zur
Konfiguration des P ID-Reglers.

Konfigurationsassistent

Klicken Sie in der P1D-Eigenschaftstabelle auf die Schaltflache Konfiguration [...]. Dadurch wird
das Fenster PID-Assistent aufgerufen.

Die nachstehende Abbildung zeigt das Fenster PID-Assistent.

PID 0-Assistent X
Allgemein Eingang PID AT Ausgang

Typ Nicht konfigurisrt ¢ Woradresse | |
[] Pozustnee | |

Ubernehmen Abbrechen
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Das Fenster PID-Assistent umfasst verschiedene Registerkarten, je nachdem, ob Sie sich im
Offline- oder Online-Modus befinden:

Registerkarte Zugriff Verbindung

Allgemein Offline Registerkarte ,Allgemein*“
(siehe Seite 250)

Eingang Offline Registerkarte ,Eingang*
(siehe Seite 253)

PID Offline Registerkarte ,PID*
(siehe Seite 255)

AT Offline Registerkarte ,AT*
(siehe Seite 257)

Ausgang Offline Registerkarte ,Ausgang*
(siehe Seite 260)

Nach der Auswahl der Betriebsart werden die Registerkarten mit leeren Feldern, in die Werte

eingegeben werden miissen, mit dem Symbol @ gekennzeichnet und die betroffenen Felder rot

unterlegt.
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Registerkarte ,Allgemein®

Einflhrung
In diesem Abschnitt wird die Registerkarte Allgemein der P 1D-Funktion beschrieben. Die
Registerkarte Allgemein wird standardmafig angezeigt, wenn Sie den P 1D-Assistenten im Offline-
Modus aufrufen.

Beschreibung

In der nachstehenden Tabelle werden die verschiedenen Einstellungen auf der Registerkarte
Allgemein beschrieben.

Parameter Beschreibung

Betriebsart Verweist auf den zu verwendenden P 1D-Modus:
e Nicht konfiguriert
e PID

e AT +PID

o AT

o \Wortadresse

Detaillierte Informationen zu den Betriebsarten finden Sie unter PID-Betriebsarten
(siehe Seite 228).

Wortadresse Sie koénnen in dieses Textfeld ein Speicherwort (%MWxx) eingeben, das zur
Festlegung der Betriebsart tiber das Programm verwendet wird. Das Speicherwort
kann abhangig von der Betriebsart, die Sie einstellen mdchten, vier mogliche Werte
annehmen:

%MWx = 0 (PID deaktiviert)

%MWx = 1 (zum Einstellen von ,Nur PID*)

%MWx = 2 (zum Einstellen von ,AT + PID*)

%MWsx = 3 (zum Einstellen von ,Nur AT")

%MWHx = 4 (zum Einstellen von ,Nur PI*)

PID-Zusténde Wenn Sie das Kontrollkastchen aktivieren, um diese Option auszuwéahlen, kénnen
Sie im zugehorigen Feld (%MWxx) ein Speicherwort angeben, das vom P I1D-Regler
zur Speicherung des aktuellen P 1D-Zustands wahrend der P ID-Regelung und/oder
der Ausflihrung der Auto-Tuning-Funktion verwendet wird. Detaillierte Informationen
hierzu finden Sie unter PID-Zustande und Fehlercodes (siehe Seife 266).
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Grafischer Assistent
~ Eingang
Messwert | i —1 &
~— PID Ausgang
- 7]
Sollwert PID-Regler DI { ) /\/\M ”Jl_”
AT-Trigger AutoTune

Der grafische Assistent unterstiitzt Sie bei der visuellen Darstellung des Aufbaus der P ID-

Funktion. Es handelt sich um eine dynamische Grafik, die in Ubereinstimmung mit der
Konfiguration aktualisiert wird.

In der nachstehenden Tabelle werden die Verfligbarkeit der verschiedenen Symbole und die
Aktionen beschrieben, die durch Klicken auf die Symbole ausgefiihrt werden:

Anzeige

Beschreibung

Sollwert

Klicken Sie auf diese Schaltflache, um das Sollwert-Feld auf der Registerkarte PID
(siehe Seife 255) anzuzeigen.

PID-Regler

Klicken Sie auf diese Schaltflache, um die Registerkarte PID (siehe Seite 255)
anzuzeigen.

Klicken Sie auf diese Schaltflache, um die Registerkarte Ausgang (siehe Seite 260)
anzuzeigen.
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Anzeige Beschreibung
: Klicken Sie auf diese Schaltflache, um die Registerkarte Eingang (siehe Seite 253)
anzuzeigen.
Messwert
Klicken Sie auf diese Schaltflache, um die Registerkarte AT (s/iehe Seite 257)
anzuzeigen.
AT-Trigger

AutoTune

Klicken Sie auf diese Schaltflache, um die Registerkarte AT (siehe Seite 257)
anzuzeigen.

Diese Schaltflache wird angezeigt, wenn die Option Genehmigen im Bereich
Konvertierung auf der Registerkarte Eingang (siehe Seite 253) ausgewahlt ist.

Diese Schaltflache wird angezeigt, wenn die Option Genehmigen im Bereich Alarme auf
der Registerkarte Eingang (s/iefie Seife 253) ausgewahlt ist.

Diese Schaltflache wird angezeigt, wenn die Grenzwerte im Grenzwertbereich auf der
Registerkarte Ausgang (siehe Seife 260) nicht auf ,Sperren® eingestellt wurden.

NS

Diese Schaltflache wird angezeigt, wenn der manuelle Modus im entsprechenden
Bereich auf der Registerkarte Ausgang (siehe Seife 260) nicht auf ,Sperren” eingestellt
wurde.

Klicken Sie auf diese Schaltflache, um die Registerkarte Ausgang (sie/e Seite 260)
anzuzeigen.

= |3 ]|

Diese Schaltflache wird angezeigt, wenn die Option Genehmigen im PWM-
Ausgangsbereich auf der Registerkarte Ausgang (s/iehe Seite 260) ausgewahlt wurde.
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Registerkarte ,Eingang*

Einflhrung

In diesem Abschnitt wird die Registerkarte Eingang der P ID-Funktion beschrieben. Die
Registerkarte Eingang dient der Eingabe der P ID-Eingangsparameter.

Diese Registerkarte ist nur im Offline-Modus und nur bei Auswahl einer Betriebsart auf der
Registerkarte Allgemein verfligbar.

Beschreibung

In der folgenden Tabelle werden die Parameter beschrieben, die Sie definieren kdnnen:

Parameter Beschreibung
Messwert Geben Sie hier die Variable an, die den Messwert des zu regulierenden Prozesses enthélt.
Die Standardskala reicht von 0 bis 10000. Sie kdnnen ein Speicherwort (%MWxx) oder einen
Analogeingang eingeben.
Konvertierung | Genehmigen | Aktivieren Sie dieses Kontrollkastchen, um den Istwert des Prozesses
[0...10000] in einen linearen Bereich [Min...Max] zu konvertieren.
Die Konvertierung betrifft auch den Sollwert.
Min. Wert Geben Sie den Minimal- und Maximalwert der Konvertierungsskala an. Der
Max. Wert Istwert wird dann automatisch innerhalb des Intervalls [Min. Wert...Max.
Wert] neu skaliert.
Min. Wert oder Max. Wert konnen Speicherworter (%MWxx), konstante Worter
(%KWxx) oder Werte zwischen -32768 und +32767 sein.
Hinweis: Der Min. Wert muss auf jeden Fall kleiner sein als der Max. Wert.
Filter Genehmigen | Aktivieren Sie dieses Kontrollkdstchen, um dem gemessenen Eingang einen
Filter zuzuweisen.
(100 ms) Geben Sie einen Filterwert von 0 bis 10000 oder eine Speicherwortadresse
(%MWxx) an. Die Einheit fiir die Filter-Zeitbasis ist 100 ms.
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Parameter

Beschreibung

Alarme

Genehmigen

Aktivieren Sie dieses Kontrollkdstchen, um Alarme in Eingangsvariablen zu
aktivieren.

Die Alarmwerte sind anhand des nach der Konvertierungsphase erhaltenen
Prozesswerts festzulegen. Bei aktiver Konvertierung miissen die Alarmwerte
von Min. Wert bis Max. Wert reichen. Andernfalls gilt fiir die Alarmwerte der
Bereich 0 bis 10000

Niedrig
Ausgang

Geben Sie den unteren Alarmwert in das Feld Niedrig ein.
Bei diesem Wert kann es sich um ein Speicherwort (%MWxx), eine Konstante
(%KWxx) oder einen Direktwert handeln.

Ausgang muss die Adresse des Bits enthalten, das auf 1 gesetzt wird, wenn
der untere Grenzwert erreicht ist. Ausgang kann ein Speicherbit (%Mxx) oder
ein Ausgang sein.

Hoch
Ausgang

Geben Sie den oberen Alarmwert in das Feld Hoch ein.

Bei diesem Wert kann es sich um ein Speicherwort (%MWxx), eine Konstante
(%KWxx)) oder einen Direktwert handeln.

Ausgang muss die Adresse des Bits enthalten, das auf 1 gesetzt wird, wenn
der obere Grenzwert erreicht ist. Ausgang kann ein Speicherbit (%Mxx) oder
ein Ausgang sein.
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Registerkarte ,PID*

Einflhrung

Verwenden Sie die Registerkarte PID, um die internen P1D Parameter einzugeben.

Diese Registerkarte ist nur im Offline-Modus und nur bei Auswahl einer Betriebsart auf der
Registerkarte Allgemein verfiigbar.

Beschreibung

In der folgenden Tabelle werden die Einstellungen beschrieben, die Sie definieren kdnnen:

Parameter

Beschreibung

Sollwert

Geben Sie den Sollwert des PID an. Bei diesem Wert kann es sich um ein Speicherwort
(%MWxx), ein konstantes Wort (%KWxx) oder einen Direktwert handeln.

Dieser Wert muss zwischen 0 und 10000 liegen, wenn die Konvertierung deaktiviert ist.
Wenn die Konvertierung aktiviert ist, muss der Wert zwischen dem Minimalwert und dem
Maximalwert der Konvertierung liegen.

Korrekturtyp

Wenn zuvor die Betriebsart PID oder AT + PID in der P ID-Eigenschaftstabelle ausgewahlt
wurde, kdnnen Sie den gewlinschten Korrekturtyp in der Dropdown-Liste auswahlen (PID
oder PI). Wurde eine andere Betriebsarte (AT oder Wortadresse) ausgewahlt, dann wird der
Korrekturtyp auf Auto gesetzt und grau abgeblendet (d. h. er kann manuell nicht geandert
werden).

Wenn Pl im Dropdown-Listenfeld ausgewahlt wird, wird der Td-Parameter auf 0 forciert und
dieses Feld ist deaktiviert.

(1) Wenn Auto-Tuning aktiviert ist, brauchen die Parameter Kp, Ti und Td nicht definiert zu werden, da sie
automatisch tUber das Programm vom Auto-Tuning-Algorithmus eingestellt werden. In diesem Fall durfen
Sie in diese Felder nur eine interne Wortadresse (%MWxx) eingeben. Geben Sie bei aktivierter Auto-
Tuning-Funktion keine Konstante und keinen Direktwert ein.
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Parameter

Beschreibung

Parameter ()

Kp (x0,01s)

Geben Sie die Proportionalverstarkung des P1D, multipliziert mit 100, ein.

Bei diesem Wert kann es sich um ein Speicherwort (%MWxx), ein konstantes
Wort (%KWxx) oder einen Direktwert handeln.

Der giiltige Bereich fur den Kp-Parameter lautet: 0 < Kp < 10000.

Hinweis: Wenn Kp versehentlich auf 0 gesetzt wird (Kp < 0 ist ungiiltig), wird
automatisch der Standardwert Kp=100 von der P I1D-Funktion zugewiesen.

Ti (x0,1s)

Geben Sie die Integralzeit fiir eine Zeitbasis von 0,1 Sekunden ein.

Bei diesem Wert kann es sich um ein Speicherwort (%MWxx), ein konstantes
Wort (%KWxx) oder einen Direktwert handeln.

Er muss zwischen 0 und 36000 liegen.

Hinweis: Setzen Sie diesen Koeffizienten auf 0, um die integrale Aktion des
P1D zu deaktivieren.

Td (x0,1s)

Geben Sie die Differentialzeit fir eine Zeitbasis von 0,1 Sekunden ein.

Bei diesem Wert kann es sich um ein Speicherwort (%MWxx), ein konstantes
Wort (%KWxx) oder einen Direktwert handeln.

Er muss zwischen 0 und 10000 liegen.

Hinweis: Setzen Sie diesen Koeffizienten auf 0, um die abgeleitete Aktion des
P 1D zu deaktivieren.

Abtastperiode

Geben Sie hier die P 1D-Abtastperiode fiir eine Zeitbasis von 102 Sekunden (10 ms) ein.
Bei diesem Wert kann es sich um ein Speicherwort (%MWxx), ein konstantes Wort (%KWxx)
oder einen Direktwert handeln.

Er muss zwischen 1 (0,01 s) und 10000 (100 s) liegen.

(1) Wenn Auto-Tuning aktiviert ist, brauchen die Parameter Kp, Ti und Td nicht definiert zu werden, da sie
automatisch tiber das Programm vom Auto-Tuning-Algorithmus eingestellt werden. In diesem Fall diirfen
Sie in diese Felder nur eine interne Wortadresse (%MWxx) eingeben. Geben Sie bei aktivierter Auto-
Tuning-Funktion keine Konstante und keinen Direktwert ein.
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Registerkarte ,AT*

Einflhrung

Die Registerkarte AT ist mit der Auto-Tuning-Funktion verbunden. Detaillierte Informationen finden
Sie unter PID-Einstellung per Auto-Tuning (siehe Seite 238).

Diese Registerkarte ist nur im Offline-Modus und nur bei Auswahl einer Betriebsart auf der
Registerkarte Allgemein verflgbar.

Beschreibung

PID Auto-Tuning ist ein riickfuhrungsfreier Prozess, der ohne Vorschriften oder andere als die
durch den Prozessvariablen-Grenzwert (PV) oder den Ausgangs-Sollwert vorgegebenen
Einschrankungen direkt auf den Regelprozess einwirkt. Daher miissen beide Werte sorgfaltig
innerhalb des zulassigen, durch den Prozess vorgegebenen Bereichs ausgewahlt werden, um
eine mégliche Uberlastung des Prozesses zu vermeiden.

Wenn die PID-Regelung mit Auto-Tuning durchgefiihrt wird, wirkt sich der Parameter Dynamische
AT-Korrektur auf den Wert der Proportionalverstarkung (Kp) aus. Die Berechnung der Proportio-
nalverstarkung im Auto-Tuning-Prozess ist von der ausgewahlten Geschwindigkeit der
Dynamikkorrektur abhangig. Sie kdnnen eine der folgenden Optionen auswahlen:

Schnell
Mittel
Langsam

e Wortadresse

Weitere Informationen finden Sie in den Beschreibungen der Optionen in der nachfolgenden
Tabelle:

A WARNUNG

INSTABILER PID-BETRIEB

o Beim Setzen der Istwert-Grenze (PV: Prozesswert) und der Ausgangssollwert-Grenzen
mussen die jeweils damit verbundenen Auswirkungen auf die Maschine bzw. den Prozess
berticksichtigt werden.

e Uberschreiten Sie in keinem Fall den zuldssigen Wertebereich fir den Istwert und die
Ausgangssollwerte.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
Verwenden Sie keinen Relaisausgang mit der PID-Funktion.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschiaden
zur Folge haben.

In der folgenden Tabelle werden die Einstellungen beschrieben, die Sie definieren kénnen:

Feld

Beschreibung

AT-Modus

Genehmigen

Aktivieren Sie dieses Kontrollkastchen, um Auto-Tuning zu aktivieren.

Es gibt zwei Mdglichkeiten, dieses Kontrollkdstchen zu verwenden, je nachdem, ob Sie

die Betriebsart manuell oder tiber eine Wortadresse auf der Registerkarte Aligemein der

P1D-Funktion einstellen:

e \Wenn Sie den Betriebsmodus auf der Registerkarte Allgemein auf PID + AT oder AT
einstellen (siehe Seite 250), wird die Option Genehmigen aktiviert und kann nicht
bearbeitet werden.

e Wenn Sie den Betriebsmodus Uber eine Wortadresse %MWx (%MWx = 2: PID + AT;
%MWx = 3: AT), festlegen, missen Sie die Option Genehmigen manuell aktivieren,
um die Auto-Tuning-Parameter konfigurieren zu kdnnen.

Messbereich

Genehmigen

Aktivieren Sie dieses Kontrollkdstchen, um die Bereichsmessung zu aktivieren.

HINWEIS: Wenn die Bereichsmessung deaktiviert ist, wird der Wert Min. auf 0 und der
Wert Max. auf 10000 eingestellt.

Min.
Max

Legen Sie die Werte Min. und Max basierend auf dem Messbereich von 1 % tber oder
unter dem Sollwert fest.

Bei den Werten kann es sich um Direktwerte von 1 bis 10000 oder ein Speicherwort
%MWx handeln.

HINWEIS: Der Min.-Wert muss kleiner sein als der Max-Wert.

Beispiel: Wenn der Prozesswert bei etwa 35°C + 3°C liegen muss, gilt Folgendes:
e Der Sollwert entspricht 350.

+ 3°C entspricht h (siehe Seite 239) und sollte bei 30 liegen.

1% x (Max - Min) = 30

1% x 3000 = 30

Max = 3100 und Min = 100
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Feld Beschreibung
Dynamische | Schnell Er wirkt sich auf den vom AT-Prozess berechneten Wert der Proportionalverstarkung
AT-Korrektur | Mittel (Kp) aus.
Langsam e Schnell bewirkt eine schnelle Antwortzeit mit gréRerem Uberschwingen als ,Mittel“.
Wortadresse | @ Mittel bewirkt eine mittlere Antwortzeit mit mittlerem Uberschwingen.
e Langsam bewirkt eine &ngere Antwortzeit mit geringerem Uberschwingen als
,Mittel”.
o Wortadresse bewirkt die im angegebenen Wortobjekt konfigurierte Antwortzeit
(%MW).
AT-Trigger | AT-Trigger | Uber diesen Parameter kann der Start des AT-Prozesses bei Erkennung einer

steigenden Flanke am dedizierten Bit (Speicherbit oder Digitaleingangsbit) ausgeldst
werden.

Berechnete Kp-, Ti- und Td-Koeffizienten
Wenn der AT-Prozess abgeschlossen ist, werden die berechneten P 1D-Koeffizienten Kp, Ti und
Td in den entsprechenden Speicherwértern (%MWx) abgelegt.
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Registerkarte ,Ausgang”

Einflhrung

Auf dieser Registerkarte kénnen die P 1D-Ausgangsparameter eingegeben werden.

Diese Registerkarte ist nur im Offline-Modus und nur bei Auswahl einer Betriebsart auf der
Registerkarte Allgemein verfligbar.

Beschreibung

In der folgenden Tabelle werden die Einstellungen beschrieben, die Sie definieren kdnnen:

Feld

Beschreibung

Aktion

Geben Sie hier den Typ der P ID-Aktion auf den Prozess ein. Zur Auswahl stehen drei
Optionen: Invers, Direkt und Bitadresse. Wenn eine Erhéhung des Ausgangswerts eine
Erhéhung des gemessenen Prozesswerts bewirkt, definieren Sie eine invertierte Aktion
(»Invers®). Wenn dies im Gegenteil eine Reduzierung des Messwerts verursacht, wahlen
Sie eine direkte P 1D-Aktion aus (,Direkt").

Bei Auswahl von Bitadresse(") kénnen Sie den Aktionstyp durch Anderung des
zugeordneten Bits anpassen, bei dem es sich entweder um ein Speicherbit (%Mxx) oder
um eine Eingangsadresse (%lx.y) handelt.

Das Speicherbit wird bei Auswahl der Aktion Direkt auf 1 und bei Auswahl der Aktion
Invers auf 0 gesetzt.

Grenzwerte

Geben Sie an, ob fiir den PI1D-Ausgang. Zur Auswahl stehen drei Optionen: Aktivieren,
Deaktivieren und Bitadresse.

Wahlen Sie Aktivieren aus, um das Bit auf 1 zusetzen, bzw. Deaktivieren, damit das Bit
auf 0 gesetzt wird.

Wahlen Sie Bitadresse aus, wenn die Verwaltung der Grenzwerte {ber eine Anderung
des zugeordneten Bits erfolgen soll, bei dem es sich um ein Speicherbit (%Mxx) oder um
eine Eingangsadresse (%lx.y) handeln kann.

Legen Sie den oberen und unteren Grenzwert fir den P 1D-Ausgang fest.

Min. oder Max. kdnnen Speicherworter (%MWxx), konstante Worter (%KWxx) oder Werte
zwischen 1 und 10000 sein (0,01 % bis 100 % der PWM-Periode).

Hinweis: Der Min.-Wert muss auf jeden Fall kleiner sein als der Max-Wert.

(1) Wenn Auto-Tuning aktiviert ist, bestimmt der Auto-Tuning-Algorithmus automatisch den richtigen direkten
oder inversen Aktionstyp fiir den Regelprozess. Sie missen dann im zugehorigen Textfeld Bitadresse ein
Speicherbit (%Mxx) eingeben.

(2) Geben Sie eine Speicheradresse (%MWxx) oder eine Analogausgangsadresse (%QWHx.y) ein.
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Feld

Beschreibung

Manueller Modus

Geben Sie an, ob die PID-Funktion in den manuellen Modus umgeschaltet werden soll.
Zur Auswahl stehen drei Optionen: Aktivieren, Deaktivieren und Bitadresse.

Wenn Sie Bitadresse auswahlen, kdnnen Sie iber das Programm in den manuellen
Modus (Bit auf 1) oder in den automatischen Modus (Bit auf 0) wechseln, indem Sie das
zugeordnete Bit &ndern, wobei es sich entweder um ein Speicherbit (%Mxx) oder um
einen Eingang handeln kann.

Der Ausgang des manuellen Modus muss den Wert enthalten, den Sie dem
Analogausgang zuweisen mochten, wenn sich die P I1D-Funktion im manuellen Modus
(siehe Seife 242) befindet. Dieser Ausgang kann entweder ein Wort (%MWxx) oder ein
direkter Wert im Format [0...10.000] sein.

Analogausgang

Geben Sie den im Auto-Tuning-Modus zu verwendenden P I1D-Ausgang ein, der im Auto-
Tuning-Modus verwendet werden soll.

Bei diesem Analogausgang(z) kann es sich um eine Speicherwortadresse oder um eine
Analogausgangsadresse handeln. Bei der Verwendung der PWM-Funktion von P1D sind
nur Speicherwortadressen erlaubt.

Ausgang PWM

Aktivieren Sie dieses Kontrollkastchen, wenn Sie die PWM-Funktion des PID.

Geben Sie im Textfeld Periode (0,1 s) die Modulationsperiode ein. Diese Periode muss
zwischen 1 und 500 liegen und kann ein Speicherwort (%MWxx) oder ein konstantes
Wort (%KWxx) sein. Die Genauigkeit der PWM-Funktion ist sowohl von der PWM-
Periode als auch von der Abfrageperiode abhangig. Sie fallt besser aus, wenn das PWM-
Verhéltnis (%PWM.R) uber die grofRtmogliche Anzahl an Werten verfugt. Beispiel:
Abfrageperiode = 20 ms und PWM-Periode = 200 ms. In diesem Fall kann PWM.R
folgende Werte annehmen: 0 %, 10 %, 20 %, 30 %, 40 %, 50 %, 60 %, 70 %, 80 %, 90
%, 100 %. Bei einer Abfrageperiode = 50 ms und PWM-Periode = 200 ms kann PWM.R
folgende Werte annehmen: 0 %, 25 %, 50 %, 75 % und 100 % des PWM.P-
Periodenwerts.

Beispiel : fir PYWM.R = 75%

Ts = Zykluszeit
-~ »
. PWMP | TON = Summe von Ts

Geben Sie das PWM-Ausgangsbit als Wert in Ausgang an. Dabei kann es sich um ein
Speicherbit (%Mxx) oder um eine Ausgangsadresse handeln. Detaillierte Informationen
zur PWM-Funktion finden Sie im Kapitel Impulsbreitenmodulation/Pulse Width
Modulation (%PWM) (siehe Seife 65).

(1) Wenn Auto-Tuning aktiviert ist, bestimmt der Auto-Tuning-Algorithmus automatisch den richtigen direkten
oder inversen Aktionstyp fiir den Regelprozess. Sie miissen dann im zugehorigen Texifeld Bitadresse ein
Speicherbit (%Mxx) eingeben.

(2) Geben Sie eine Speicheradresse (%MWxx) oder eine Analogausgangsadresse (%QWx.y) ein.
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Abschnitt 9.5

PID-Programmierung

Verwendung der PID-Funktion

Dieser Abschnitt enthalt der Beschreibungen und Programmierrichtlinien fir die Verwendung der
PID-Funktion.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Beschreibung 263
Programmierung und Konfiguration 265
PID-Zusténde und Fehlercodes 266
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Beschreibung

Einflhrung

Ein Proportional-Integral-Differential-Regler (P ID) ist ein generischer Rickfiihrungsmechanismus
(Steuerung) fur Regelkreise, der in industriellen Steuerungssystemen weitlaufig zum Einsatz
kommt. Der P1D-Regler verwendet einen Algorithmus mit 3 separaten konstanten Parametern:
den Proportional-, den Integral- und den Differentialwerten, die jeweils mit P, | und D
gekennzeichnet werden.

Hauptmerkmale
Die EcoStruxure Machine Expert - Basic-PID-Funktion stellt folgende Hauptmerkmale bereit:
Analogeingang
Lineare Konvertierung des konfigurierbaren Messwerts
Uberwachung des oberen und unteren Grenzwerts am konfigurierbaren Eingang
Analog- oder PWM-Ausgang (Impulsbreitenmodulation)
Abschaltung fur den konfigurierbaren Ausgang
Konfigurierbare direkte oder inverse Aktion
Auto-Tuning-Funktion

Abbildung
Nachstehende eine Abbildung der P 1D-Funktion im KOP-Editor von EcoStruxure Machine Expert
- Basic:

PID 0
PID 0O

— |

PID O

HINWEIS: Zwischen PID und der PID-Nummer muss ein Leerzeichen eingefligt werden (Beispiel:
PID<Leerzeichen>0).
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Parameter

Im Gegensatz zu den Funktionsbausteinen Timer und Counter ist in EcoStruxure Machine
Expert - Basic keine P1D-Funktion enthalten. Die Anweisung [P1D Xx] aktiviert lediglich die P1D-
Ruckfuhrungsfunktion, wobei x der PID-Nummer entspricht.

Um die PID-Funktion zu konfigurieren, 6ffnen Sie das Fenster Programmierung, klicken Sie auf
Tools — PID und bearbeiten Sie dann die PID-Eigenschaften bedarfsgerecht (die verschiedenen
Konfigurationsparameter werden in der nachstehenden Tabelle beschrieben).

Die P1D-Funktion verfligt Gber folgende Parameter:

Parameter

Beschreibung

Wert

Verwendet

Ausgewahlt, wenn die E/A im Projekt
verwendet werden.

True/False
False (Standard)

PID

Name des aktuellen P1D-Objekts

Ein Programm kann nur eine begrenzte Anzahl
an PID-Funktionen enthalten. Die maximale
Anzahl der P1D-Objekte kénnen Sie der Tabelle
Maximale Anzahl an Objekten (siehe Modicon
MZ221, Logic Controller, Programmierhandbuch)
entnehmen.

Symbol

Symbol des aktuellen P1D-Objekts

Das diesem P ID-Objekt zugeordnete Symbol.
Detaillierte Informationen finden Sie unter
Definition und Verwendung von Symbolen
(siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic,
Betriebshandbuch).

Schaltflache zum Start des Assistenten

Klicken Sie auf die Schaltflache, um das Fenster
PID-Assistent aufzurufen. Detaillierte
Informationen hierzu finden Sie unter PID-
Assistent (siehe Seite 247).

Kommentar

Kommentar

Diesem Objekt kann ein Kommentar zugeordnet
werden.
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Programmierung und Konfiguration

Einflhrung

In diesem Abschnitt werden die Programmierung und Konfiguration des EcoStruxure Machine
Expert - Basic P1D-Reglers beschrieben.

Aktivieren des PID-Reglers
Das folgende Beispiel aktiviert die PID 0-Reglerschleife, wenn Bit %MO auf 1 gesetzt ist:

Programmbaustein | Anweisung

0 LD %MO
[PID O]

HINWEIS: Die Entsprechung in Kontaktplan finden Sie unter Umkehrbarkeit (siehe EcoStruxure
Machine Expert - Basic, — Bibliothekshandbuch zu Generischen Funktionen).

Analoge PID-Messung

Die PID-Funktion fiihrt eine P I1D-Korrektur anhand einer Analogmessung und eines Sollwerts
durch und gibt entweder einen analogen Befehl im gleichen Format oder eine PWM an einem
Digitalausgang aus.

Um den P ID- Regler mit voller Skala (héchste Aufldsung) zu verwenden, konfigurieren Sie den der
P1D-Regelmessung zugeordneten Analogeingang im Format [0...10.000]. Wenn Sie die Standard-
konfiguration [0...4095] verwenden, funktioniert die P 1D-Regelung dennoch ordnungsgeman.

Konfigurieren der Abfrageperiode

Bei Verwendung von EcoStruxure Machine Expert - Basic PID-Reglern missen Sie die
Abfrageperiode der Steuerung auf den periodischen Abfragemodus (Registerkarte Programm,
Tasks —» Master-Task) einstellen. Im periodischen Abfragemodus werden die Abfragen durch die
Steuerung in regelmafigen Zeitintervallen gestartet, sodass die Abtastrate wahrend der gesamten
Messung konstant bleibt. Detaillierte Informationen zur Konfiguration des Abfragemodus finden
Sie im EcoStruxure Machine Expert - Basic Betriebshandbuch.

Im periodischen Abfragemodus wird das Systembit %S19 vom System auf 1 gesetzt, wenn die
Abfragezeit der Steuerung die Uiber das Benutzerprogramm definierte Zeit Gberschreitet.
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PID-Zustande und Fehlercodes

Einflhrung
Der P1D-Regler von EcoStruxure Machine Expert - Basic kann den aktuellen Zustand sowohl der
P1D-Regelung als auch des Auto-Tuning-Prozesses in ein benutzerdefiniertes Speicherwort
schreiben. Detaillierte Informationen zur Aktivierung und Konfiguration des Speicherworts fur die
P1D-Zustande finden Sie in Verbindung mit der Registerkarte Allgemein (siehe Seite 250)im
Fenster PID-Assistent (siehe Seife 247).

Im Speicherwort fur die P 1D-Zusténde kdnnen folgende Typen von P 1D-Informationen
aufgezeichnet werden:

o Aktueller Zustand des P I1D-Reglers

Aktueller Zustand des Auto-Tuning-Prozesses

e PID-Fehlercodes

e Auto-Tuning-Fehlercodes

HINWEIS: Das Speicherwort fur die P 1D-Zusténde ist schreibgeschutzt.

Speicherwort fiir die PID-Zustande

PID-Zusténde Beschreibung

0000 hex P1D-Regelung nicht aktiv
2000 hex P1D-Regelung aktiv
4000 hex P1D-Sollwert erreicht

Speicherwort fiir die Auto-Tuning-Zustande

Zustand des AT-Prozesses Beschreibung

0100 hex Auto-Tuning-Phase 1 (siehe Seite 239) aktiv
0200 hex Auto-Tuning-Phase 2 (siehe Seite 239) aktiv
0400 hex Auto-Tuning-Phase 3 (siehe Seite 239) aktiv
0800 hex Auto-Tuning-Phase 4 (siehe Seife 239) aktiv
1000 hex Auto-Tuning-Phase abgeschlossen
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PID-Fehlercodes

In der nachstehenden Tabelle werden die Fehler beschrieben, die im Verlauf des P1D-Regelpro-

zesses auftreten kénnen:

Fehlercode Beschreibung

8001 hex Betriebsmoduswert auflerhalb des zuldssigen Bereichs

8002 hex Lineare Konvertierung min. und max. gleich

8003 hex Oberer Grenzwert fur den Digitalausgang geringer alsunterer
Grenzwert

8004 hex Sollwertbegrenzung aufRerhalb des linearen Konvertierungsbereichs

8005 hex Sollwertbegrenzung geringer als 0 oder groRRer als 10000

8006 hex Sollwert aufRerhalb des linearen Konvertierungsbereichs

8007 hex Sollwert geringer als 0 oder grofRer als 10000

8008 hex Regelaktion nicht mit der beim AT-Start festgelegten Aktion identisch

Auto-Tuning-Fehlercodes

Die folgende Tabelle enthalt eine Liste der Auto-Tuning-Fehlermeldungen sowie deren mdgliche
Ursachen und MaRnahmen zur Behebung der Fehler:

Fehlercode Beschreibung

8009 hex Der Prozessvariablengrenzwert (PV) wurde erreicht. Das es sich beim
Auto-Tuning um einen offenen Prozess ohne Riickfiihrung handelt,
fungiert der Prozessvariablengrenzwert (PV) als maximal zulassiger
Wert.

800A hex Entweder die Abtastperiode ist zu kurz oder der Ausgangssollwert ist
zu niedrig. Erhéhen Sie entweder die Abtastperiode oder den Sollwert
des AT-Ausgangs.

800B hex Kp gleich Null

800C hex Die Zeitkonstante ist negativ, sodass die Abtastperiode u. U. zu lang
ist. Detaillierte Informationen finden Sie unter Einschréankungen bei
der Verwendung der Auto-Tuning-Funktion (siehe Seite 273).

800D hex Verzdgerung negativ
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Fehlercode

Beschreibung

800E hex

Fehler bei der Berechnung des Kp-Werts erkannt. Der AT-

Algorithmus ist instabil (keine Konvergenz). Mdgliche Ursachen:

® Stérungen am Prozess wahrend des Auto-Tunings haben zu einer
Verzerrung der Entwicklung der statischen Prozessverstarkung
gefihrt.

® Die vorlibergehende Antwort der Prozessvariablen ist nicht grof
genug, sodass das Auto-Tuning die statische Verstarkung nicht
ermitteln kann.

o Eine Kombination aus beiden vorgenannten Ursachen.

Uberpriifen Sie die spezifischen Parameter der PID- und der Auto-
Tuning-Funktion und nehmen Sie bedarfsgerecht Anpassungen vor,
um die Konvergenz zu verbessern. Stellen Sie zudem sicher, dass
keine Storung vorliegt, die die Prozessvariable beeinflussen kénnte.
Versuchen Sie, folgende Werte zu andern:

e Sollwert des Ausgangs

® Abtastperiode

Vergewissern Sie sich, dass wahrend der Ausfiihrung des Auto-
Tunings keine Stérung des Prozesses auftritt.

800F hex

Die Zeitkonstante Uberschreitet die Verzdgerungsrate: 1/6 > 20. Die
P1D-Regelung ist méglicherweise nicht Ianger stabil. Detaillierte
Informationen finden Sie unter Einschrankungen bei der Verwendung
der Auto-Tuning-Funktion (siehe Seite 273).

8010 hex

Die Zeitkonstante Uberschreitet die Verzégerungsrate: 1/6 < 2. Die

P ID-Regelung ist mdglicherweise nicht langer stabil. Detaillierte
Informationen finden Sie unter Einschrankungen bei der Verwendung
der Auto-Tuning-Funktion (siehe Seite 273).

8011 hex

Der Grenzwert fur die statische Verstarkung Kp wurde Uberschritten:
Kp > 10000. Die Messempfindlichkeit einiger Anwendungsvariablen
ist eventuell zu gering. Der Messbereich der Anwendung muss
innerhalb des Intervalls [0...10000] neu eingestellt werden.

8012 hex

Der berechnete Werte der Integralzeit-Konstanten Ti wurde
Uberschritten: Ti > 20000.

8013 hex

Der berechnete Werte der Differentialzeit-Konstanten Td wurde
Uberschritten: Td > 10000.

8014 hex

Unglltige Eingabenvariablenwerte (auRerhalb des Bereichs, der
durch Alarme (siehe Seite 253) fur niedrige und hohe Ausgénge
definiert ist).

8015 hex

Fehler bei der Filterverarbeitung:
® Zykluszeit auRerhalb des Bereichs.
o Filterzeit < 10 x Zykluszeit
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PID-Parameter

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Aufgabe und Einfluss der PID-Parameter 272
Methode zur Anpassung der PID-Parameter 274
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Aufgabe und Einfluss der PID-Parameter

Einflhrung
In diesem Abschnitt werden die Aufgabe und der Einfluss der PID-Parameter beschrieben.

PID-Regelungsmodell
Der EcoStruxure Machine Expert - Basic PID-Regler implementiert eine kombinierte (seriell-
parallele) PID-Korrektur. Die Integral- und die Differentialaktionen agieren sowohl unabhangig
voneinander als auch parallel zueinander. Die Proportionalaktion agiert in Bezug auf den
kombinierten Ausgang der Integral- und der Differentialaktionen.

Rechenalgorithmen

Es werden abhangig vom Wert der integralen Zeitkonstante (Ti) zwei verschiedene Rechenalgo-

rithmen verwendet:

e Wenn Ti # 0, dann wird ein Inkrementierungsalgorithmus verwendet.

e Wenn Ti = 0, dann wird ein Positionierungsalgorithmus in Verbindung mit einem Offset von
+5000 verwendet, der auf den PID-Ausgang angewendet wird.

Einfluss der Aktionen

Eine proportionale Aktion wird verwendet, um die Prozessansprechgeschwindigkeit zu
beeinflussen. Eine Erhéhung der Proportionalaktion bewirkt Folgendes:

e Schnellere Antwort

e \Weniger statische Fehler

e Reduzierung der Stabilitat

Eine integrale Aktion wird verwendet, um statische Fehler auszugrenzen. Eine Erhéhung der
Integralaktion (d. h. eine Reduzierung der Integralzeit Ti) bewirkt Folgendes:

e Schnellere Antwort

e Reduzierung der Stabilitat

Eine differentiale Aktion ist vorausgreifend. In der Praxis fligt sie einen Begriff hinzu, der die
Geschwindigkeit der Variation in der Abweichung beriicksichtigt (was es ermdglicht, Anderungen
durch die Beschleunigung der Prozessansprechzeiten vorwegzunehmen, wenn die Abweichung
zunimmt, und die Ansprechzeit dann wieder zu erhéhen, wenn die Abweichung abnimmt). Eine
Erhéhung der Differentialaktion (d. h. eine Steigerung der Differentialzeit) bewirkt Folgendes:

e Langsamere Antwort

e Reduziertes Uberschwingen

HINWEIS: In Bezug auf die Differentialzeit wird Td zur Vorwegnahme der Variation in der
Abweichung verwendet. Bei zu niedrigen oder zu hohen Td-Werten kann es zu unerwiinschten
Oszillationen kommen.

Fir jede Aktion muss ein geeigneter Kompromiss zwischen Geschwindigkeit und Stabilitat
gefunden werden.
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Grenzen der PID-Regelschleife
Wenn der Prozess an eine reine Verzégerung ersten Rangs mit einer Ubertragungsfunktion
angeglichen ist:
e
H(p)=Kx
I+tp

Hierbei gilt Folgendes:
T: Konstante der Modellzeit

0: Modellverzégerung

F 3

100% — — — — — — — — — — — — — -
b Messwert = Mg+AM

AM

Messwert = M,

-

T
Die Leistung der Prozessregelung ist abh&ngig vom Verhaltnis 0.

T
Eine geeignete PID-Prozessregelung wird in folgendem Bereich erreicht: 2< 0 <20.

Der PID-Regler ist ideal fiir die Regelung von Prozessen, die folgende Bedingung erfillen:
A
e Fur O <2, mit anderen Worten fiir schnelle Regelschleifen (niedriger © ) oder fiir Prozesse

mit einer hohen Verzdgerung (hoher t-Wert) ist die PID-Prozessregelung nicht mehr geeignet.
In solchen Féllen mussen komplexere Algorithmen verwendet werden.

1

e Fur O >20isteine Prozessregelung ausreichend, die einen Grenzwert plus Hysterese
verwendet.
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Methode zur Anpassung der PID-Parameter

Einflhrung
Fir die Anpassung der PID-Parameter sind zahlreiche Verfahren verflgbar. Bei der bevorzugten
Methode handelt es sich um die Ziegler-Nichols-Methode, fiir die es 2 Varianten gibt:
e Adaptive Regelung mit Ruckfihrung
e Adaptive Regelung ohne Ruckfuhrung
Vor der Durchfiihrung eines dieser Verfahren miissen Sie die PID-Aktion (siehe Seife 260)
festlegen.

Adaptive Regelung mit Rickfiihrung
Bei dieser Methode wird ein Proportionalbefehl (Ti = 0, Td = 0) zum Start des Prozesses durch
Erhéhung eines Proportionalkoeffizienten verwendet, bis nach Anwendung eines Pegels auf den
Sollwert der PID-Korrektur erneut eine Oszillation festzustellen ist. All das ist erforderlich, um die
kritische Proportionalverstarkung (Kpc) zu erhdhen, die dazu gefiihrt hat, dass die nicht gedéampfte
Oszillation und die Oszillationsdauer (Tc) die Werte verringert haben, was zu einer optimalen
Einstellung des Reglers fihrt.

Messwert

A

Te
- - Zeit

-

Je nach verwendetem Korrekturtyp (PID oder Pl) erfolgt die Anpassung der Koeffizienten mit
folgenden Werten:

Korrektur Kp: Ti: Integralzeit Td: Differentialzeit
Proportionalverstérkung

PID Kpc/1,7 Tcl2 Tc/8

PI Kpc/2.22 0,83 x Tc -
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Adaptive Regelung ohne Riickfiihrung

Da sich der Regler im manuellen Modus (siehe Seife 242) befindet, legen Sie einen Pegel am
Ausgang an und lassen die Prozessantwort genauso starten wie ein Integrator mit reiner

Verzégerungszeit.
4 Ausgang
A
AS
Y
. t
4 Messwert .
X Integrator Prozessreaktion
! A
' AM=AS
: y
L Tu Tg o

Der Kreuzungspunkt auf der rechten Seite, der reprasentativ fur den Integrator mit der Zeitachse
ist, bestimmt die Zeit Tu. Als nachstes wird die Zeit Tg als die fiir die gesteuerte Variable
(Messwert) erforderliche Zeit bestimmt, um dieselbe VariationsgroRe (% der Skala) wie der
Reglerausgang zu erhalten.

Je nach verwendetem Korrekturtyp (PID oder Pl) erfolgt die Anpassung der Koeffizienten mit
folgenden Werten:

Korrektur Kp: Ti: Integralzeit Td: Differentialzeit
Proportionalverstérkung

PID -1,2 Tg/Tu 2xTu 0,5xTu

PI -0,9 Tg/Tu 3,3xTu -

HINWEIS: Detaillierte Informationen zu Parametereinheiten finden Sie in Verbindung mit der
Registerkarte (siehe Seite 255) PID.
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Dieses Anpassungsverfahren bietet auRerdem eine aulerst dynamische Steuerung, was sich in
einem unerwiinschten Uberschwingen wahrend des Wechsels der Sollwertimpulse &uern kann.
Verringern Sie in diesem Fall die Proportionalverstarkung, bis Sie das gewtinschte Verhalten
erreichen. Diese Methode erfordert keine Annahmen Uber die Art und Weise des Verfahrens. Sie
kénnen es sowohl auf das stabile Verfahren als auch auf reale integrierende Verfahren anwenden.
Bei langsamen Verfahren (beispielsweise in der Glasindustrie) bendétigt der Benutzer lediglich den
Anfang der Antwort, um die Koeffizienten Kp, Ti und Td regeln zu kénnen.
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A

Absolute Bewegung
Eine Bewegung zu einer Position, die von einem Referenzpunkt aus definiert wird.

B

Beschleunigung/Verzégerung
Beschleunigung ist die Rate der Geschwindigkeitsdnderung, von der Startgeschwindigkeit bis zur
Zielgeschwindigkeit. Verzégerung ist die Rate der Geschwindigkeitsanderung, von der
Zielgeschwindigkeit bis zur Stoppgeschwindigkeit. Diese Geschwindigkeitsanderungen werden
implizit von der PTO-Funktion gemafR den Parametern Beschleunigung, Verzégerung und
Ruckanteil verwaltet, entsprechend einem S-Kurven- oder trapezférmigen Profil.

C

Cw/CCwW
ClockWise / Counter ClockWise

D

DWORD
(Double Word: Doppelwort) Im 32-Bit-Format codierter Typ.

F

Funktion
Programmiereinheit, die tGber 1 Eingang verfliigt und 1 unmittelbares Ergebnis zuriickgibt. Im
Gegensatz zu FBs jedoch wird eine Funktion direkt Uber ihren Namen (und nicht iber eine Instanz)
aufgerufen, weist zwischen zwei Aufrufen keinen persistenten Status auf und kann als Operand in
anderen Programmierausdriicken verwendet werden.

Beispiele: Boolesche Operatoren (AND), Berechnungen, Konvertierungen (BYTE_TO_INT).

H

Homing
Die Methode zum Festlegen des Referenzpunkts fiir eine absolute Bewegung.
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J

jerk ratio
Das Verhéltnis der Anderung von Beschleunigung und Verzégerung als Zeitfunktion.

P

POU
(Program Organization Unit: Programmierorganisationseinheif) Variablendeklaration im Quellcode
und der entsprechende Anweisungssatz. POUs ermdglichen die modulare Wiederverwendung
von Softwareprogrammen, Funktionen und Funktionsbausteinen. Sobald POUs deklariert sind,
stehen sie sich gegenseitig zur Verfiigung.

S

S-Kurve Rampe
Eine Beschleunigungs-/Verzégerungsrampe, wenn der Parameter JerkRatio tber 0 % liegt.

Startgeschwindigkeit
Die minimale Frequenz, bei der ein belasteter Schrittmotor anfahren kann, ohne Arbeitsschritte zu
verlieren.

Stoppgeschwindigkeit
Die maximale Frequenz, bei der ein belasteter Schrittmotor stoppen kann, ohne Arbeitsschritte zu
verlieren.

T

Trapezrampe
Eine Beschleunigungs-/Verzégerungsrampe, wenn der Parameter JerkRatio bei 0 % liegt.
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Symbols Fehlercodes
%DRV, 73 FRI,EACr;thZSfunktlonsbaustelne, 101
%FC, 32

%HSC
Hochgeschwindigkeitszéhler, 38

%PLS, 56

%PWM, 66

A

Aktivieren/Deaktivieren der Endstufe
MC_Power_ATV, 82
Antriebsfunktionsbausteine
Konfigurieren, 87
Antriebsfunktionsbausteine: Fehlercodes,
7071

B

Beschleunigungsrampe, 772

Bestatigen und Zurticksetzen von Fehlern
MC_Reset_ATV, 99

Bewegung mit spezifischer Geschwindigkeit
MC_MoveVel_ATV, 88

BUFFER_MODE, 749

C

configuring
Antriebsfunktionsbausteine, 87

D

DIRECTION (Richtung), 749

F

Fehlerbehandlung
ErrlD, 28
Error, 28

Funktionsbaustein, 220
Konfiguration des Funktionsbausteins,
222

Frequenzgenerator
Funktionsbaustein, 220

Funktionen
PTO, 707

Funktionsbaustein, Objektcodes
HOMING_MODE, 750
PTO_PARAMETER, 750
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Funktionsbausteine
FC (Schneller Zahler, 32
Frequenzgenerator (%FREQGEN), 220
HSC (Hochgeschwindigkeitszahler), 38
Impuls, 56
Impulsbreitenmodulation, 66
MC_Halt_PTO, 793
MC_Home_PTO, 785
MC_Jog_ATV, 85
MC_Motion_PTO, 767
MC_MoveAbs_PTO, 780
MC_MoveRel_PTO, 775
MC_MoveVel_ATV, 88
MC_MoveVel_PTO, 770
MC_Power_ATV, 82
MC_Power_PTO, 766
MC_ReadMotionState_ATV, 96
MC_ReadStatus_ATV, 93
MC_Reset_ATV, 99
MC_SetPost_PTO, 788
MC_Stop_ATV, 97
MC_Stop_PTO, 790
MV_AbortTrigger_PTO, 272
MV_ReadActPos_PTO, 799
MV_ReadActVel_PTO, 797
MV_ReadAxis_PTO, 205
MV_ReadMotionState_PTO, 203
MV_ReadPar_PTO, 274
MV_ReadSts_PTO, 207
MV_Reset_PTO, 207
MV_TouchProbe_PTO, 209
MV_WritePar_PTO, 276

Funktionsbausteine, Objektcodes
BUFFER_MODE, 749
DIRECTION (Richtung), 749

}{

Hochgeschwindigkeitszahler
Beschreibung, 38
Frequenzmesser-Modus, 50
Zahlmodus, 43

HOMING_MODE, 750

Impuls
Beschreibung, 56
Programmierbeispiel, 63
Impulsbreitenmodulation
Beschreibung, 66
Programmierbeispiel, 72

J

JerkRatio, 772
Jog-Modus starten, MC_Jog_ATV, 85

L

Lesen des Bewegungszustands
MC_ReadMotionState ATV, 96

Lesen des Geratezustands
%MC_ReadStatus_ATV, 93

M

MC_Halt_PTO
Kontrollierte Bewegung bis Geschwindig-
keit O ist, 793
MC_Home_PTO
Befehlsachse zur Durchfiihrung der Ho-
ming-Sequenz, 785
MC_Jog_ATV
Jog-Modus starten, 85
MC_Motion_PTO
Aufruf einer Bewegungstasktabelle, 767
MC_MoveAbs_PTO
Bewegen der Achse mit spezifischer Ge-
schwindigkeit zu bestimmter Position, 780
MC_MoveRel_PTO
Bewegen der Achse mit spezifischer Ge-
schwindigkeit um einen inkrementalen
Abstand, 775
MC_MoveVel_ATV
Bewegung mit spezifischer Geschwindig-
keit, 88
MC_MoveVel_PTO
Bewegen der Achse mit spezifischer Ge-
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schwindigkeit, 770
MC_Power_ATV
Aktivieren/Deaktivieren der Endstufe, 82
MC_Power_PTO
Aktivieren von Leistung an einer Achse,
166
MC_ReadMotionState_ATV
Lesen des Bewegungszustands, 96
MC_ReadStatus_ATV
Lesen des Geratezustands, 93
MC_Reset_ ATV
Bestatigen und Zuriicksetzen von Feh-
lern, 99
MC_SetPost_ PTO
Bewegen der Achse zu einer spezifischen
Position, 788
MC_Stop_ATV
Stoppen der Bewegung, 97
MC_Stop_PTO
Befehl eines kontrollierten Bewegungs-
stopps, 790
motion task table
PTO, 725
MV_AbortTrigger PTO
Abbrechen von mit auslésenden Ereignis-
sen verbundenen Funktionsbausteinen,
212
MV_ReadActPos_PTO
Erhalt der Achsenposition, 799
MV_ReadActVel_PTO
Erhalt der Achsengeschwindigkeit, 797
MV_ReadAxisError_PTO
Erhalt eines Achsensteuerungsfehlers,
205
MV_ReadMotionState_ PTO
Erhalt des Bewegungszustands der Ach-
se, 203
MV_ReadPar_PTO
Erhalt der Parameter von der PTO, 274
MV_ReadSts_PTO
Erhalt des Achsenzustands, 207
MV_Reset_PTO
Zurucksetzen achsenbezogener Fehler,
207

MV_TouchProbe_PTO
Aktivieren eines auslésenden Ereignisses
am Probe-Eingang, 209
MV_WritePar_PTO
Schreiben von Parametern auf der PTO,
216

N

Nachschwingen, 778

P

PID
Adaptive Regelung mit Ruckfihrung, 274
Adaptive Regelung ohne Ruckfuhrung,
275
Auto-Tuning, 230
Beschreibung, 263
Betriebsarten, 228
Konfigurationsassistent, 248
Parameter, 272
Programmierung und Konfiguration, 265
Registerkarte ,Allgemein®, 250
Registerkarte ,AT", 257
Registerkarte ,Ausgang®, 260
Registerkarte ,Eingang®, 253
Registerkarte ,PID*, 255
Standardkonfiguration, 234
Zustande und Fehlercodes, 266
PTO
Funktionen, 707
Konfiguration, 724
motion task table, 725
PTO_ERROR, 752, 153
PTO_PARAMETER, 750
Pulse
Funktionsbausteinkonfiguration, 58
Pulse Width Modulation
Funktionsbausteinkonfiguration, 68
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S

Schneller Zahler
Beschreibung, 32
Konfiguration, 34

Schnellzéhler
Programmierbeispiel, 36

Stoppen der Bewegung
MC_Stop_ATV, 97

\'

Verwaltung von Funktionsbausteins-Ein-
gangs- und Ausgangsobjekten

Execute, 28
Verwaltung von Funktionsbausteinsausgan-
gen und Ausgangsobjekten

Busy, 28

CmdAborted, 28

Done, 28

ErrlD, 28

Error, 28
Verzdégerungsrampe, 772
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Die Informationen in der vorliegenden Dokumentation enthalten allgemeine Beschreibungen
und/oder technische Leistungsmerkmale der hier erwahnten Produkte. Diese Dokumentation dient
keinesfalls als Ersatz fir die Ermittlung der Eignung oder Verlasslichkeit dieser Produkte fiir
bestimmte Verwendungsbereiche des Benutzers und darf nicht zu diesem Zweck verwendet
werden. Jeder Benutzer oder Integrator ist verpflichtet, angemessene und vollstandige
Risikoanalysen, Bewertungen und Tests der Produkte im Hinblick auf deren jeweils spezifischen
Verwendungszweck vorzunehmen. Weder Schneider Electric noch deren Tochtergesellschaften
oder verbundene Unternehmen sind fiir einen Missbrauch der Informationen in der vorliegenden
Dokumentation verantwortlich oder kdnnen diesbezlglich haftbar gemacht werden.
Verbesserungs- und Anderungsvorschlage sowie Hinweise auf angetroffene Fehler werden
jederzeit gern entgegengenommen.

Sie erklaren, dass Sie ohne schriftliche Genehmigung von Schneider Electric dieses Dokument
weder ganz noch teilweise auf beliebigen Medien reproduzieren werden, ausgenommen zur
Verwendung fur persénliche nichtkommerzielle Zwecke. Darliber hinaus erklaren Sie, dass Sie
keine Hypertext-Links zu diesem Dokument oder seinem Inhalt einrichten werden. Schneider
Electric gewahrt keine Berechtigung oder Lizenz fiir die persénliche und nichtkommerzielle
Verwendung dieses Dokument oder seines Inhalts, ausgenommen die nichtexklusive Lizenz zur
Nutzung als Referenz. Das Handbuch wird hierfiir ,wie besehen* bereitgestellt, die Nutzung erfolgt
auf eigene Gefahr. Alle weiteren Rechte sind vorbehalten.

Bei der Montage und Verwendung dieses Produkts sind alle zutreffenden staatlichen, landesspe-
zifischen, regionalen und lokalen Sicherheitsbestimmungen zu beachten. Aus Sicherheitsgriinden
und um die Ubereinstimmung mit dokumentierten Systemdaten besser zu gewahrleisten, sollten
Reparaturen an Komponenten nur vom Hersteller vorgenommen werden.

Beim Einsatz von Geraten fir Anwendungen mit technischen Sicherheitsanforderungen sind die
relevanten Anweisungen zu beachten.

Die Verwendung anderer Software als der Schneider Electric-eigenen bzw. einer von Schneider
Electric genehmigten Software in Verbindung mit den Hardwareprodukten von Schneider Electric
kann Koérperverletzung, Schaden oder einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

Die Nichtbeachtung dieser Informationen kann Verletzungen oder Materialschaden zur Folge
haben!

© 2020 Schneider Electric. Alle Rechte vorbehalten.
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Sicherheitshinweise @

Wichtige Informationen

HINWEISE

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgféltig durch und machen Sie sich vor Installation, Betrieb,
Bedienung und Wartung mit dem Gerat vertraut. Die nachstehend aufgefuihrten Warnhinweise
sind in der gesamten Dokumentation sowie auf dem Geréat selbst zu finden und weisen auf
potenzielle Risiken und Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,Gefahr” oder

hat.

Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdgliche Verletzungsgefahren
aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um

+Warnung" angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags
besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
A Verletzungen oder Unfélle mit Todesfalle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden wird, Tod
oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine geféahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft Uber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.
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BITTE BEACHTEN

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und gewartet
werden. Schneider Electric haftet nicht fir Schaden, die durch die Verwendung dieses Materials
entstehen.

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Gber Fahigkeiten und Kenntnisse
hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und deren Installation verfligen
und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung mdéglicher Gefahren absolviert haben.

QUALIFIZIERTES FACHPERSONAL

Nur angemessen geschultes Personal, das mit dem Inhalt dieses Handbuchs sowie mit der
gesamten relevanten Produktdokumentation umfassend vertraut ist, ist zur Bedienung und
Wartung dieses Produkts berechtigt.

Das Fachpersonal muss in der Lage sein, potenzielle Gefahrenquellen in Verbindung mit der
Parametrierung und Anderung von Parametern sowie allgemein in Verbindung mit mechanischen,
elektrischen oder elektronischen Geréaten zu erkennen. Alle relevanten Normen, Vorschriften und
Regelungen zur industriellen Unfallverhiitung miissen dem Fachpersonal bekannt sein und bei der
Konzeption und Implementierung des Systems eingehalten werden.

EINSATZZWECK

Bei den in diesem Dokument beschriebenen bzw. von diesem Dokument betroffenen Produkten,
gemeinsam mit der zugehdérigen Software, dem Zubehér und den Optionen, handelt es sich um
speicherprogrammierbare Steuerungen (im Folgenden kurz als ,Steuerungen” bezeichnet) fiir
einen industriellen Einsatz gemafl den Anweisungen, Angaben, Beispielen und Sicherheitshin-
weisen im vorliegenden Dokument sowie in anderer zugrunde liegender Dokumentation.

Das Produkt darf nur in Ubereinstimmung mit sdmtlichen geltenden Sicherheitsvorschriften und -
regelungen, den genannten Anforderungen und den technischen Daten verwendet werden.

Vor der Verwendung des Produkts ist eine Risikobeurteilung fur die geplante Anwendung
durchzufiihren. Auf der Grundlage der Beurteilungsergebnisse sind angemessene sicherheitsbe-
zogene Malinahmen zu ergreifen.

Da das Produkt als Komponente in einer Maschine bzw. in einem Prozess zum Einsatz kommt, ist
die Sicherheit des Personals durch entsprechende Gestaltung des globalen Systems zu
gewahrleisten.

Betreiben Sie das Produkt nur mit den angegebenen Kabeln und Zubehdérteilen. Verwenden Sie
ausschlief3lich Originalzubehér und -ersatzteile.

Jede Verwendung aufler der ausdriicklich zugelassenen Verwendung ist untersagt und kann
unvorhergesehene Gefahren und Risiken zur Folge haben.
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Uber dieses Buch &3

Auf einen Blick

Ziel dieses Dokuments

Dieses Dokument unterstiitzt Sie bei folgenden Aufgaben:

e Installation und Betrieb des M221 Logic Controller.

e Verbindung des M221 Logic Controller mit einem Programmiergerat, auf dem die EcoStruxure
Machine Expert - Basic-Software installiert ist.

e Herstellung einer Schnittstelle zwischen dem M221 Logic Controller und E/A-Erweiterungs-
modulen, HMIs und anderen Geréten.

e Kenntnis der Funktionen des M221 Logic Controller.

HINWEIS: Machen Sie sich mit diesem Dokument und allen verwandten Dokumenten
(siehe Seite 10) vertraut, bevor Sie lhre Steuerung installieren, betreiben oder warten.

Gilltigkeitsbereich
Dieses Dokument wurde fiir EcoStruxure™ Machine Expert - Basic V1.1 aktualisiert.
Die technischen Merkmale der hier beschriebenen Gerate sind auch online abrufbar.

Die in diesem Dokument vorgestellten Merkmale sollten denen entsprechen, die online angezeigt
werden. Im Rahmen unserer Bemihungen um eine standige Verbesserung werden Inhalte im
Laufe der Zeit moglicherweise Uberarbeitet, um deren Verstéandlichkeit und Genauigkeit zu
verbessern. Sollten Sie einen Unterschied zwischen den Informationen im Dokument und denen
online feststellen, nutzen Sie die Online-Informationen als Referenz.

Informationen zur Produktkonformitat sowie Umwelthinweise (RoHS, REACH, PEP, EOLI usw.)
finden Sie unter www.schneider-electric.com/qreen-premium.
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Weiterfiihrende Dokumentation

Titel der Dokumentation Referenz-Nummer

Modicon M221 Logic Controller — Programmierhandbuch E/00000003297 (ENG)
E/00000003298 (FRE)
E100000003299 (GER)
E100000003300 (SPA)
E/00000003301 (ITA)

E/00000003302 (CHS)
E/00000003304 (TUR)
E/00000003303 (POR)

Modicon TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic E/00000003321 (ENG)
Display — Benutzerhandbuch EI00000003322 (FRE)
EI00000003323 (GER)
EI00000003324 (SPA)
EI00000003325 (ITA)

EI00000003326 (CHS)
E100000003328 (TUR)
EI00000003327 (POR)

Modicon TMC2 Steckmodule — Hardwarehandbuch E/00000003337 (ENG)
E/00000003338 (FRE)
E/00000003339 (GER)
E/00000003340 (SPA)
E/00000003341 (ITA)

E100000003342 (CHS)
E/00000003344 (TUR)
E100000003343 (POR)

Modicon TM3 Digitale E/A-Module — Hardwarehandbuch E/00000003125 (ENG)
EI00000003126 (FRE)
EIO0000003127 (GER)
EI00000003128 (SPA)
EI00000003129 (ITA)

E100000003130 (CHS)
E100000003425 (TUR)
E100000003424 (POR)

Modicon TM3 Analoge E/A-Module — Hardwarehandbuch E/00000003131 (ENG)
EI00000003132 (FRE)
E100000003133 (GER)
EI00000003134 (SPA)
EI00000003135 (ITA)

EI00000003136 (CHS)
E100000003427 (TUR)
E100000003426 (POR)
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https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003297/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003298/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003299/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003300/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003301/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003302/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003304/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003303/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003321/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003322/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003323/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003324/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003325/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003326/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003328/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003327/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003337/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003338/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003339/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003340/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003341/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003342/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003344/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003343/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003125/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003126/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003127/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003128/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003129/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003130/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003425/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003424/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003131/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003132/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003133/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003134/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003135/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003136/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003427/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003426/

Titel der Dokumentation Referenz-Nummer

Modicon TM3 E/A-Expertenmodule — Hardwarehandbuch E/00000003137 (ENG)
EI00000003138 (FRE)
EI00000003139 (GER)
EI00000003140 (SPA)
EI00000003141 (ITA)

EI00000003142 (CHS)
E100000003429 (TUR)
EI00000003428 (POR)

Modicon TM3 Sicherheitsmodule — Hardwarehandbuch E/00000003353 (ENG)
E100000003354 (FRE)
E100000003355 (GER)
E100000003356 (SPA)
E100000003357 (ITA)

E100000003358 (CHS)
E/00000003360 (TUR)
E100000003359 (POR)

Modicon TM3 Sender- und -Empfangermodule — Hardwarehandbuch | £/00000003143 (ENG)
EI00000003144 (FRE)
EI00000003145 (GER)
EI00000003146 (SPA)
EI00000003147 (ITA)

EI00000003148 (CHS)
EI00000003431 (TUR)
E100000003430 (POR)

TM221C DC Logic Controller — Kurzanleitung EAV48550

TM221C AC Logic Controller — Kurzanleitung EAV58623

TM221M Logic Controller — Kurzanleitung HRB59602

Diese technischen Veréffentlichungen sowie andere technische Informationen stehen auf unserer
Website https://www.se.com/ww/en/download/ zum Download bereit.
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https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003137/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003138/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003139/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003140/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003141/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003142/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003429/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003428/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003353/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003354/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003355/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003356/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003357/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003358/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003360/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003359/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003143/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003144/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003145/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003146/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003147/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003148/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003431/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EIO0000003430/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EAV48550/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/EAV58623/
https://www.schneider-electric.com/en/download/document/HRB59602/

Produktbezogene Informationen

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES
LICHTBOGENS

e Trennen Sie alle Gerate, einschlieRlich der angeschlossenen Komponenten, vor der
Entfernung von Abdeckungen oder Turen sowie vor der Installation oder Entfernung von
Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten von der Spannungsversorgung,
ausgenommen unter den im zugehdrigen Hardwarehandbuch dieser Gerate angegebenen
Bedingungen.

e Verwenden Sie stets ein genormtes Spannungsprifgerat, um sicherzustellen, dass die
Spannungsversorgung wirklich abgeschaltet ist.

e Bringen Sie alle Abdeckungen, Zubehdrteile, Hardware, Kabel und Drahte wieder an, sichern
Sie sie und vergewissern Sie sich, dass eine ordnungsgemafie Erdung vorhanden ist, bevor
Sie die Spannungszufuhr zum Geréat einschalten.

e Betreiben Sie diese Gerate und jegliche zugehoérigen Produkte nur mit der angegebenen
Spannung.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

A GEFAHR

EXPLOSIONSGEFAHR

e Dieses Gerat ist ausschlieBlich in gefahrenfreien Bereichen oder in Gefahrenbereichen der
Klasse I, Division 2, Gruppen A, B, C und D zu verwenden.

e Wechseln Sie keine Komponenten aus, die die Konformitat mit Klasse I, Division 2,
beeintrachtigen kénnten.

e Schliel3en Sie das Gerat nur an bzw. trennen Sie Gerateanschliisse nur, wenn Sie das Geréat
zuvor von der Spannungsversorgung getrennt haben oder wenn bekannt ist, dass im
betreffenden Bereich keine Gefahr besteht.

e Verwenden Sie USB-Ports, sofern vorhanden,-nur in nicht explosionsgefdhrdeten Bereichen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen flihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

12
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A WARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

e Bei der Konzeption von Steuerungsstrategien miissen moégliche Stérungen auf den
Steuerpfaden beriicksichtigt werden, und bei bestimmten kritischen Steuerungsfunktionen ist
daflir zu sorgen, dass wahrend und nach einem Pfadfehler ein sicherer Zustand erreicht wird.
Beispiele kritischer Steuerfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der Nachlauf-
Stopp, Stromausfall und Neustart.

e Fr kritische Steuerfunktionen miissen separate oder redundante Steuerpfade bereitgestellt

werden.
e Systemsteuerungspfade kdnnen Kommunikationsverbindungen umfassen. Dabei missen die

Auswirkungen unerwarteter Sendeverzégerungen und Verbindungsstérungen bertcksichtigt
werden.
e Samtliche Unfallverhiitungsvorschriften und lokale Sicherheitsrichtlinien sind zu beachten.’
e Jede Implementierung des Gerats muss individuell und sorgfaltig auf einen einwandfreien
Betrieb geprift werden, bevor das Gerat an Ort und Stelle in Betrieb gesetzt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

" Weitere Informationen finden Sie in den aktuellen Versionen von NEMA ICS 1.1 LSafety
Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control“ sowie von
NEMA ICS 7.1, ,Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation, and
Operation of Adjustable-Speed Drive Systems*” oder den entsprechenden, vor Ort geltenden
Vorschriften.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Verwenden Sie mit diesem Gerat nur von Schneider Electric genehmigte Software.

e Aktualisieren Sie Ihr Anwendungsprogramm jedes Mal, wenn Sie die physische Hardwarekon-
figuration &ndern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

zur Folge haben.
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Terminologie geméR den geltenden Standards

Die technischen Begriffe, Terminologie, Symbole und die entsprechenden Beschreibungen in
diesem Handbuch, oder die in beziehungsweise auf den Produkten selbst erscheinen, sind im
Allgemeinen von den Begriffen und Definitionen der internationalen Normen hergeleitet.

Im Bereich der funktionalen Sicherheitssysteme, Antriebe und allgemeinen Automatisierungs-
systeme betrifft das unter anderem Begriffe wie Sicherheit, Sicherheitsfunktion, Sicherer Zustand,
Fehler, Fehlerreset/Zurticksetzen bei Fehler, Ausfall, Stérung, Warnung/Warnmeldung,
Fehlermeldung, geféhrilich/gefahrbringend usw.

Unter anderem schlieen diese Normen ein:

Standard

Beschreibung

IEC 61131-2:2007

Speicherprogrammierbare Steuerungen, Teil 2: Betriebsmittelanforderungen
und Prifungen.

ISO 13849-1:2015

Sicherheit von Maschinen: Sicherheitsspezifische Teile von Steuerungen.
Allgemeine Gestaltungsleitsatze.

EN 61496-1:2013

Sicherheit von Maschinen: Beriihrungslos wirkende Schutzeinrichtung.
Teil 1: Allgemeine Anforderungen und Priifungen.

ISO 12100:2010

Sicherheit von Maschinen - Aligemeine Gestaltungsleitsatze -
Risikobeurteilung und Risikominderung

EN 60204-1:2006

Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausriistung von Maschinen - Teil1:
Allgemeine Anforderungen

ISO 14119:2013

Sicherheit von Maschinen - Verriegelungseinrichtungen in Verbindung mit
trennenden Schutzeinrichtungen - Leitsatze fur Gestaltung und Auswahl

ISO 13850:2015

Sicherheit von Maschinen - Not-Halt- Gestaltungsleitsatze

IEC 62061:2015

Sicherheit von Maschinen - Funktionale Sicherheit von sicherheitsbezogenen
elektrischen, elektronischen und elektronisch programmierbaren Steuerungen.

IEC 61508-1:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Allgemeine Anforderungen.

IEC 61508-2:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Anforderungen fir sicherheitsbezogene
elektrische/elektronische/programmierbare elektronische Systeme.

IEC 61508-3:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Softwareanforderungen.

IEC 61784-3:2016

Industrielle Kommunikationsnetze - Profile - Teil 3: Funktional sichere
Ubertragung bei Feldbussen - Allgemeine Regeln und Festlegungen fiir Profile.

2006/42/EC Maschinenrichtlinie
2014/30/EU EG-Richtlinie Elektromagnetische Vertraglichkeit
2014/35/EU EG-Richtlinie Niederspannung

14
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Zusatzlich kann die in vorliegendem Dokument verwendete Nomenklatur tangential verwendet
werden, wenn sie aus anderen Normen abgeleitet ist, wie z.B.:

Standard

Beschreibung

Normenreihe IEC 60034

Drehende elektrische Maschinen

Reihe IEC 61800

Elektrische Leistungsantriebssyteme mit einstellbarer Drehzahl

Serie IEC 61158

Digitale Datenkommunikation in der Leittechnik — Feldbus fir industrielle
Leitsysteme

Bei einer Verwendung des Begriffs Betriebsumgebung/Betriebsbereich in Verbindung mit der
Beschreibung bestimmter Gefahren und Risiken entspricht der Begriff der Definition von Gefahren-
bereich oder Gefahrenzone in der Maschinenrichtiinie (2006/42/EC) der Norm /SO 12100:2010.

HINWEIS: Die vorherig erwédhnten Standards kdnnen auf die spezifischen Produkte in der
vorliegenden Dokumentation zutreffen oder nicht. Weitere Informationen Uiber die einzelnen
anwendbaren Normen die hier beschriebenen Produkte betreffend, entnehmen Sie den
entsprechenden Tabellen dieser Produktbezeichnungen.

EIO0000003315 02/2020
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Tell |

Modicon M221 Logic Controller — Einfiihrung

Inhalt dieses Teils

Dieser Teil enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
1 M221 — Allgemeiner Uberblick 19
2 M221 Funktionen 55
3 M221 - Installation 81
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Modicon M221 Logic Controller — Einfiihrung
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Kapitel 1
M221 — Allgemeiner Uberblick

Uberblick

Dieses Kapitel enthalt allgemeine Informationen zur Architektur des M221 Logic Controller-

Systems und zu den zugehérigen Komponenten.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
TM221C Logic Controller — Beschreibung 20
TM221M Logic Controller — Beschreibung 26
Maximale Hardwarekonfiguration 31
TMC2-Steckmodule 35
TM3-Erweiterungsmodule 37
TM2-Erweiterungsmodule 46
Zubehor 50
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M221 — Aligemeiner Uberblick

TM221C Logic Controller — Beschreibung

Uberblick

Der TM221C Logic Controller verfiigt Giber eine ganze Reihe Uiberaus leistungsstarker Funktionen
und kann fiir eine breite Palette an Anwendungen eingesetzt werden.

Softwarekonfiguration, Programmierung und Inbetriebnahme erfolgen lber die EcoStruxure
Machine Expert - Basic-Software, die im EcoStruxure Machine Expert - Basic - Betriebshandbuch
(siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch) und im M221 Logic Controller -
Programmierhandbuch (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch)
beschrieben ist.

Programmiersprachen

Der M221 Logic Controller wird mittels der EcoStruxure Machine Expert - Basic-Software
konfiguriert und programmiert, die folgende Programmiersprachen nach IEC 61131-3 unterstitzt:
e IL (Instruction List): Anweisungsliste (auch AWL)

e LD (Ladder): Kontaktplan (auch KOP)

o Grafcet (Liste)

o Grafcet (SFC, Sequential Function Chart)

Spannungsversorgung

Der TM221C Logic Controller wird mit einer Spannung von 24 VDC (siehe Seife 116) oder
100...240 VAC (siehe Seite 1217)versorgt.

Echtzeituhr
Der M221 Logic Controller enthalt eine Echtzeituhr (RTC) (siehe Seite 56).

Run/Stop

Der M221 Logic Controller kann extern bedient werden:

o Uber einen Run/Stop-Hardwareschalter (siehe Seite 71)

e Durch einen Run/Stop (siehe Seite 77)}Vorgang Uber einen dedizierten Digitaleingang gemaf
der Konfiguration in der Software (weitere Informationen finden Sie unter Konfiguration der
Digitaleingénge (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch).)

o Uber die EcoStruxure Machine Expert - Basic-Software (weitere Informationen finden Sie unter
Symbolleiste (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)).

o Uber einen TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display (weitere
Informationen finden Sie unter Steuerungszustand-MenU (siehe Modicon TMHZ2GDB,
Grafisches Bedienterminal, Benutzerhandbuch)).
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M221 — Aligemeiner Uberblick

Speicher
In dieser Tabelle werden die verschiedenen Speichertypen beschrieben:
Speichertyp GréRe Verwendungszweck
RAM RAM-Speicher mit 512 KByte: 256 KByte | Ausfiihrung der Anwendung und

fur interne Variablen und 256 KByte fir | Aufbewahrung von Daten
Anwendung und Daten.

Nicht-fllichtig 1,5 MByte, davon werden 256 KByte zur | Speichern der Anwendung
Sicherung von Anwendung und Daten bei
einem Spannungsausfall verwendet.

Integrierte Eingange/Ausgéange
Je nach SPS-Referenz sind die folgenden integrierten E/A-Typen verfligbar:
e Standardeingénge
e Zahlern zugeordnete schnelle Eingénge
e Standard-Transistorausgange (Sink/Source — Strom ziehend/liefernd)
e Impulsgeneratoren zugeordnete schnelle Transistorausgange (Sink/Source — Strom
ziehend/liefernd)
Relaisausgénge
e Analogeingénge

Wechselspeicher
Die M221 Logic Controller verfugen Uber einen integrierten SD-Kartensteckplatz (siehe Seite 74).

Der Modicon M221 Logic Controller ermdglicht folgende Arten der Dateiverwaltung mithilfe einer

SD-Karte:

e Klonverwaltung (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch). Sicherung der
Anwendung, Firmware und Post-Konfiguration (sofern vorhanden) des Logic Controllers

e Firmware-Verwaltung (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch):
Herunterladen der Firmware auf den Logic Controller, ein TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige:
Remote Graphic Display oder auf TM3-Erweiterungsmodule

e Anwendungsverwaltung (siehe Modicon M221, Logic Conftroller, Programmierhandbuch):
Sicherung und Wiederherstellung der Anwendung des Logic Controllers oder deren Kopie in
einen anderen Logic Controller derselben Referenz

e Post-Konfigurationsverwaltung (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmier-
handbuch): Hinzufiigen, Andern oder Léschen der Post-Konfigurationsdatei des Logic
Controllers

e Fehlerprotokollverwaltung (siehe Modicon M221, Logic Conftroller, Programmierhandbuch).
Sicherung oder Léschen der Fehlerprotokolldatei des Logic Controllers

e Speicherverwaltung: Sicherung/Wiederherstellung von Speicherbits und -wértern von einem
Controller
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M221 — Aligemeiner Uberblick

Integrierte Kommunikationsfunktionen

Je nach Steuerungsreferenz sind die folgenden Typen von Kommunikationsports verfiigbar:
e Ethernet (siehe Seife 390)

e USB Mini-B (siehe Seite 3588)

e Serielle Leitung 1 (siehe Seite 393)

Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display

Weitere Informationen finden Sie im TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic
Display - Benutzerhandbuch.

TM221C Logic Controller

Bestellnummer | Digitaleingdnge Digitalausgénge Analog- | Kommunikationsports | Spannungs-
eingange versorgung
TM221C16R 5 Standardeingange!") | 7 Relaisausgange Ja 1 serieller 100 bis
(5/9/79 Seite 737) 4 schnelle E|ngange Leitungsport 240 VAC
Programmierport
TM221CE16R Ja 1 serieller
(siehe Seite 135) Leitungsport
1 USB-

Programmierport
1 Ethernet-Port

TM221C16T 5 Standardeingange(!) | Source-Ausgange Ja 1 serieller 24VDC
(siehe Seite 139) | 2 Schnelleingange (Strom liefernd) Leitungsport
(HSC)®@ 5 Standard- 1 USB-
Transistorausgange Programmierport
TM221CE16T 3 Schnellausgange | 1 serieller
(siehe Seite 143) (PLS/PWM/PTO/ Leitungsport
FREQGEN)®) 1 USB-

Programmierport
1 Ethernet-Port

HINWEIS: Der TM221C Logic Controller verwendet abnehmbare Schraubklemmenleisten.

(1) Die Standardeingénge haben eine maximale Frequenz von 5 kHz.

(2) Die Schnelleingénge kdnnen als Standardeingange oder als Schnelleingange fiir Zahl- oder Ereignisfunktionen
verwendet werden.

(3) Die schnellen Transistorausgange kénnen als Standard-Transistorausgange, fir PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fiir HSC verwendet werden.
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Bestellnummer | Digitaleingange Digitalausgange Analog- | Kommunikationsports | Spannungs-
eingénge versorgung
TM221C16U 5 Standardeingange(") | Sink-Ausgénge Ja 1 serieller 24 VDC
(siehe Seite 147) | 4 schnelle Eingange (Strom ziehend) Leitungsport
(HSC)(Z) 5 Standard- 1 USB-
Transistorausgange Programmierport
TM221CE16U 2;&’?\;{/%’*;?9;”96 1 serieller
(siehe Seite 153) (PLS/ / / Leitungsport
FREQGEN)®) 1 USB-
Programmierport
1 Ethernet-Port
TM221C24R 10 Standardeingange(") | 10 Relaisausgénge | Ja 1 serieller 100 bis
(siehe Seite 159) | 4 schnelle Eingange Leitungsport 240 VAC
Programmierport
TM221CE24R Ja 1 serieller
(siehe Seite 163) Leitungsport
1 USB-
Programmierport
1 Ethernet-Port
TM221C24T Source-Ausgange Ja 1 serieller 24 VDC
(siehe Seite 167) (Strom liefernd) Leitungsport
8 Standard- 1 USB-
Transistorausgéange Programmierport
TM221CE24T 2 Scshne”e A“sggnge Ja 1 serieller
(siehe Seite 171) (PLS/PWM/PTO/ Leitungsport
FREQGEN)®) 1 USB-
Programmierport
1 Ethernet-Port
TM221C24U 10 Standardeingange(!) | Sink-Ausgange Ja 1 serieller 24VDC
(siehe Seite 177) | 4 schnelle Eingénge (Strom ziehend) Leitungsport
2 8 Standard- 1 USB-
(HSC) . N ;
Transistorausgéange Programmierport
TM221CE24U 2schnelle Ausgange | |, 1 serieller
(siehe Seite 183) (PLS/PWM/PTO/ Leitungsport
FREQGEN)®) 1 USB-

Programmierport
1 Ethernet-Port

HINWEIS: Der TM221C Logic Controller verwendet abnehmbare Schraubklemmenleisten.

(1) Die Standardeingange haben eine maximale Frequenz von 5 kHz.
(2) Die Schnelleingange kdnnen als Standardeingange oder als Schnelleingange fiir Zahl- oder Ereignisfunktionen
verwendet werden.
(3) Die schnellen Transistorausgénge kénnen als Standard-Transistorausgange, fir PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fiir HSC verwendet werden.
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Bestellnummer | Digitaleingange Digitalausgange Analog- | Kommunikationsports | Spannungs-
eingange versorgung
TM221C40R 20 Standardeingénge(") | 16 Relaisausgéange | Ja 1 serieller 100 bis
(siehe Seite 189) | 4 schnelle Eingange Leitungsport 240 VAC
Programmierport
TM221CE40R Ja 1 serieller
(siehe Seite 195) Leitungsport
1 USB-
Programmierport
1 Ethernet-Port
TM221C40T Source-Ausgange Ja 1 serieller 24 VDC
(siehe Seite 201) (Strom liefernd) Leitungsport
14 Standard- 1 USB-
Transistorausgange Programmierport
2 schnelle Ausgange :
TM221CE40T Ja 1 serieller
(siehe Seite 207) (PLS/PWM/PTO/ Leitungsport
FREQGEN)®) 1 USB-
Programmierport
1 Ethernet-Port
TM221C40U 20 Standardeingange(!) | Sink-Ausgénge Ja 1 serieller 24 VvDC
(siehe Seite 213) | 4 schnelle Eingange (Strom ziehend) Leitungsport
(HSC)(Z) 12 Standard- 1 USB-
Transistorausgange Programmierport
TM221CE40U 4 ch”e”e Ausgc;“”ge Ja 1 serieller
(siehe Seite 219) (PLS/PWM/PTO/ Leitungsport
FREQGEN)®) 1 USB-
Programmierport
1 Ethernet-Port

HINWEIS: Der TM221C Logic Controller verwendet abnehmbare Schraubklemmenleisten.

(1) Die Standardeingange haben eine maximale Frequenz von 5 kHz.
(2) Die Schnelleingéange kdnnen als Standardeingange oder als Schnelleingange fir Zahl- oder Ereignisfunktionen
verwendet werden.
(3) Die schnellen Transistorausgénge kénnen als Standard-Transistorausgange, fur PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fiir HSC verwendet werden.

24

EI00000003315 02/2020




M221 — Aligemeiner Uberblick

Lieferumfang

Die nachstehende Abbildung zeigt den Inhalt des Lieferpakets fiir einen TM221C Logic Controller:

Anweisungsblatt fir das TM221C Logic Controller

TM221C Logic Controller
Batteriehalterung mit Lithium-Kohlenstoffmonofluorid-Batterie, Typ Panasonic BR2032

Analoges Kabel

A WN =
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TM221M Logic Controller — Beschreibung

Uberblick

Der TM221M Logic Controller verfiigt iber eine ganze Reihe Uberaus leistungsstarker Funktionen
und kann fiir eine breite Palette an Anwendungen eingesetzt werden.

Softwarekonfiguration, Programmierung und Inbetriebnahme erfolgen mithilfe der Software
EcoStruxure Machine Expert - Basic, die im EcoStruxure Machine Expert - Basic - Betriebs-
handbuch (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)und im M221 Logic
Controller - Programmierhandbuch (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmier-
handbuch) beschrieben wird.

Programmiersprachen
Der M221 Logic Controller wird von der Programmiersoftware EcoStruxure Machine Expert - Basic
unterstitzt und programmiert, mit der folgende Programmiersprachen nach IEC 61131-3
bereitstehen:

AWL (IL, Instruction List): Anweisungsliste

KOP (LD, Ladder): Kontaktplan

Grafcet (Liste)

Grafcet (SFC, Sequential Function Chart)

Spannungsversorgung
Der TM221M Logic Controller wird mit einer Spannung in H6he von 24 VDC (siehe Seife 116)
versorgt.

Echtzeituhr
Der M221 Logic Controller enthalt eine Echtzeituhr (RTC) (siehe Seite 56).

Run/Stop

Der M221 Logic Controller kann extern bedient werden:

e Uber einen Run/Stop-Hardwareschalter (siehe Seite 71)

e Durch einen Run/Stop (siehe Seite 77)}Vorgang Uber einen dedizierten Digitaleingang gemaf
der Konfiguration in der Software (weitere Informationen finden Sie unter Konfiguration der
Digitaleingénge (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch))

o Uber die EcoStruxure Machine Expert - Basic-Software (weitere Informationen finden Sie unter
Symbolleiste (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, Betriebshandbuch)).

o Uber einen TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display (weitere
Informationen finden Sie unter Steuerungszustand-MenU (siehe Modicon TMH2GDB,
Grafisches Bedjenterminal, Benutzerhandbuch)).
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Speicher
In dieser Tabelle werden die verschiedenen Speichertypen beschrieben:
Speichertyp GréRe Verwendungszweck
RAM RAM-Speicher mit 512 KByte: 256 KByte | Ausfiihrung der Anwendung und

fur interne Variablen und 256 KByte fir | Aufbewahrung von Daten
Anwendung und Daten.

Nicht-fllichtig 1,5 MByte, davon werden 256 KByte zur | Speichern der Anwendung
Sicherung von Anwendung und Daten bei
einem Spannungsausfall verwendet.

Integrierte Eingénge/Ausgénge
Je nach SPS-Referenz sind die folgenden integrierten E/A-Typen verfligbar:
Standardeingange
Schnelle Eingédnge (HSC)
Standard-Transistorausgénge
Schnelle Transistorausgange (PLS/PWM/PTO/FREQGEN)
Relaisausgange
Analogeingéange

Wechselspeicher
Die M221 Logic Controller verfugen Uber einen integrierten SD-Kartensteckplatz (siehe Seite 74).

Der Modicon M221 Logic Controller ermdglicht folgende Arten der Dateiverwaltung mithilfe einer

SD-Karte:

e Klonverwaltung (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch). Sicherung der
Anwendung, Firmware und Post-Konfiguration (sofern vorhanden) des Logic Controllers

e Firmwareverwaltung (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch). Direkter
Download von Firmware-Updates in den Logic Controllerund Download in ein TMH2GDB
Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display

e Anwendungsverwaltung (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch):
Sicherung und Wiederherstellung der Anwendung des Logic Controllers oder deren Kopie in
einen anderen Logic Controller derselben Referenz

e Post-Konfigurationsverwaltung (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmier-
handbuch): Hinzufiigen, Andern oder Léschen der Post-Konfigurationsdatei des Logic
Controllers

e Fehlerprotokollverwaltung (siehe Modicon M221, Logic Confroller, Programmierhandbuch).
Sicherung oder Léschen der Fehlerprotokolldatei des Logic Controllers

e Speicherverwaltung: Sicherung/Wiederherstellung von Speicherbits und -wdrtern von einem
Controller
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Interne Kommunikationsfunktionen

Je nach Steuerungsreferenz sind auf der Vorderseite der Steuerung die folgenden Kommunikati-
onsports verfiigbar:
e Ethernet (siehe Seife 390)

e USB Mini-B (siehe Seife 358)
SD-Karte (siehe Seite 74)
Serielle Leitung 1 (siehe Seite 393)
Serielle Leitung 2 (siehe Seite 397)

Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display

Weitere Informationen finden Sie im TMH2GDB Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic
Display - Benutzerhandbuch.

TM221M Logic Controller

(HsC)@

Programmierport
1 Ethernet-Port

Referenz Digitaleingang Digitalausgang Analog- | Kommunikations- | Klemmentyp
eingang | ports
TM221M16R 4 Standardeingange(!) | 8 Relaisausgéange Ja 2 SL-Ports Abnehmbare
(siehe Seite 265) | 4 schnelle Eingange (serielle Leitung) | Schraubklem-
(HSC)®@ 1 USB- menleisten
Programmierport
TM221M16RG | 4 Standardeingange!") |8 Relaisausgange Ja 2 SL-Ports Abnehmbare
(siehe Seite 265) | 4 schnelle Eingange (serielle Leitung) | Federklem-
(HSC)@ 1 USB- menleisten
Programmierport
TM221ME16R | 4 Standardeingange!!) |8 Relaisausgénge Ja 1SL-Port Abnehmbare
(siehe Seite 283) | 4 schnelle Eingange (serielle Leitung) | Schraubklem-
(HsSC)@ 1 USB- . menleisten
Programmierport
1 Ethernet-Port
TM221ME16RG | 4 Standardeingange!!) |8 Relaisausgénge Ja 1SL-Port Abnehmbare
(siehe Seite 283) | 4 schnelle Eingange (serielle Leitung) | Federklem-
1 USB- menleisten

HINWEIS: Der TM221M Logic Controller verwendet eine 24-VDC-Spannungsversorgung (siehe Seite 116).

(1) Die Standardeingange 12, 13, 14 und |5 weisen eine Hochstfrequenz von 5 kHz auf.
Die Hochstfrequenz der anderen Standardeingénge betragt 100 Hz.
(2) Die Schnelleingange kénnen als Standardeingénge oder als Schnelleingange fiir Zahl- oder Ereignisfunktionen
verwendet werden.
(3) Die schnellen Transistorausgénge kénnen als Standard-Transistorausgange, fur PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fiir HSC verwendet werden.
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Referenz Digitaleingang Digitalausgang Analog- | Kommunikations- | Klemmentyp
eingang | ports
TM221M16T 4 Standardeingange(!) |6 Standard- Ja 2 SL-Ports Abnehmbare
(siehe Seite 307) | 4 schnelle Eingange Transistorausgange (serielle Leitung) | Schraubklem-
(HSC)®@ 2 schnelle 1 USB- menleisten
Transistorausgange Programmierport
(PLS/PWM/PTO/
FREQGEN)®)
TM221M16TG 4 Standardeingange(!) |6 Standard- Ja 2 SL-Ports Abnehmbare
(siehe Seite 301) | 4 schnelle Eingange Transistorausgénge (serielle Leitung) | Federklem-
(HSC)@ 2 schnelle 1 USB- menleisten
Transistorausgange Programmierport
(PLS/PWM/PTO/
FREQGEN)®)
TM221ME16T 4 Standardeingange(!) |6 Standard- Ja 1SL-Port Abnehmbare
(siehe Seite 323) | 4 schnelle Eingange Transistorausgange (serielle Leitung) | Schraubklem-
(HSC)®@ 2 schnelle 1 USB- menleisten
Transistorausgange Programmierport
(PLS/PWM/PTO/ 1 Ethernet-Port
FREQGEN)®)
TM221ME16TG | 4 Standardeingange!” |6 Standard- Ja 1SL-Port Abnehmbare
(siehe Seite 323) | 4 schnelle Eingange Transistorausgange (serielle Leitung) | Federklem-
(HSC)@ 2 schnelle USB- menleisten
Transistorausgange Programmierport
(PLS/PWM/PTO/ 1 Ethernet-Port
FREQGEN)®)
TM221M32TK 12 Standardeingange(" | 14 Standard- Ja 2 SL-Ports HE10-Steck-
(siehe Seite 345) | 4 schnelle Eingange Transistorausgénge (serielle Leitung) | verbinder
(HSC)®@ 2 schnelle Ausgéange 1 USB- (MIL 20)
(PLS/PWM/PTO/ Programmierport
FREQGEN)®)
TM221ME32TK | 12 Standardeingange(") | 14 Standardausgénge | Ja 1SL-Port HE10-Steck-
(siehe Seite 345) | 4 schnelle Eingénge 2 schnelle Ausgange (serielle Leitung) | verbinder
(HSC)®@ (PLS/PWM/PTO/ 1 USB- (MIL 20)
FREQGEN)®) Programmierport
1 Ethernet-Port
HINWEIS: Der TM221M Logic Controller verwendet eine 24-VDC-Spannungsversorgung (siehe Seite 116).
(1) Die Standardeingange 12, I3, 14 und 15 weisen eine Hochstfrequenz von 5 kHz auf.
Die Hochstfrequenz der anderen Standardeingange betragt 100 Hz.
(2) Die Schnelleingénge kénnen als Standardeingénge oder als Schnelleingange fiir Zahl- oder Ereignisfunktionen
verwendet werden.
(3) Die schnellen Transistorausgange konnen als Standard-Transistorausgange, fiir PLS-, PWM-, PTO- oder
FREQGEN-Funktionen oder als Reflexausgange fiir HSC verwendet werden.
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Lieferumfang
Die nachstehende Abbildung zeigt den Inhalt des Lieferpakets fiir einen TM221M Logic Controller:

Anweisungsblatt fiir das TM221M Logic Controller

TM221M Logic Controller

Batteriehalterung mit Lithium-Kohlenstoffmonofluorid-Batterie, Typ Panasonic BR2032
Analoges Kabel

P ODN -
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Maximale Hardwarekonfiguration

Einflhrung

Der M221 Logic Controller ist ein Steuerungssystem, das eine Komplettlésung mit optimierten
Konfigurationen und erweiterbarer Architektur bereitstellt.

Prinzip der lokalen und dezentralen Konfiguration
Die folgende Abbildung definiert die lokale und dezentrale Konfiguration:

O] @

(1) Lokale Konfiguration
(2) Dezentrale Konfiguration

M221 Logic Controller-Architektur bei lokaler Konfiguration
Eine optimierte lokale Konfiguration und Flexibilitdt werden durch den Verband folgender
Komponenten erreicht:
e M221 Logic Controller
e TM3-Erweiterungsmodule
e TM2-Erweiterungsmodule

Die Architektur der M221 Logic Controller-Konfiguration ist von den Anforderungen der jeweiligen
Anwendung abhangig.

Die folgende Abbildung zeigt die Komponenten einer lokalen Konfiguration:

TM3ese TM3ese TM3ees TM2ese

(B) Erweiterungsmodule (siehe ,Maximale Anzahl von Modulen®)
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HINWEIS: Die im Folgenden gezeigte Installation eines TM2-Moduls hinter einem TM3-Modul ist
unzulassig:

TM3eee TM3eee
TM2eee TM2eee
S 6

M221 Logic Controller-Architektur bei dezentraler Konfiguration
Eine optimierte dezentrale Konfiguration und Flexibilitdt werden durch den Verband folgender
Komponenten erreicht:
e M221 Logic Controller
o TM3-Erweiterungsmodule
o TM3-Sender- und Empfangermodule

Die Architektur der M221 Logic Controller-Konfiguration ist von den Anforderungen der jeweiligen
Anwendung abhangig.

HINWEIS: TM2-Module dirfen nicht in Konfigurationen eingesetzt werden, die TM3-Sender- und
-Empfangermodule enthalten.

Die folgende Abbildung zeigt die Komponenten einer dezentralen Konfiguration:

TM3XTRA1 TM3XREC1 TM3eee TM3eee

(1) Logic Controller und Module
(C) Erweiterungsmodule (maximal 7)
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Maximale Anzahl an Modulen
Die folgende Tabelle zeigt die maximal unterstiitzte Konfiguration:

Referenzen Maximum Konfigurationstyp

TM221C16- 7 TM3/TM2-Erweiterungsmodule Lokal
TM221CE16-
TM221C24+
TM221CE24-
TM221C40-
TM221CE40-
TM221M16R
TM221ME16R-
TM221M16T-
TM221ME16T-
TM221M32TK
TM221ME32TK

TM3XRECH1 7 TM3-Erweiterungsmodule Dezentral

HINWEIS: TM3-Sender- und -Empfangermodule werden in der maximalen Anzahl der Erweiterungsmodule
nicht bertcksichtigt.

HINWEIS: Die Konfiguration mit den TM3- und TM2-Erweiterungsmodulen wird von der Software
EcoStruxure Machine Expert - Basic im Fenster Konfiguration validiert, wobei der globale
Stromverbrauch aller installierten Module zu berlicksichigen ist.

HINWEIS: In einigen Umgebungen kann eine maximale Konfiguration, die aus Modulen mit hohem
Stromverbrauch besteht, in Verbindung mit der maximal zuldssigen Entfernung zwischen den
TM3-Sender- und -Empfangermodulen zu Buskommunikationsproblemen fiihren, obwohl die
Software EcoStruxure Machine Expert - Basic diese Konfiguration zulésst. In diesem Fall missen
Sie den Stromverbrauch der fiir die Konfiguration ausgewahlten Module sowie den fiir lhre
Anwendung erforderlichen Kabel-Mindestabstand analysieren und versuchen, Ihre Auswahl
weitmdglichst zu optimieren.
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Stromabgabe an den E/A-Bus
Die folgende Tabelle zeigt die maximale Stromabgabe der Steuerungen an den E/A-Bus (I/O Bus):

Referenz E/A-Bus 5 VDC E/A-Bus 24 VDC
TM221C16R 325 mA 120 mA
TM221CE16R

TM221C16T 325 mA 148 mA
TM221CE16T

TM221C16U 325 mA 148 mA
TM221CE16U

TM221C24R 520 mA 160 mA
TM221CE24R

TM221C24T 520 mA 200 mA
TM221CE24T

TM221C24U 520 mA 200 mA
TM221CE24U

TM221C40R 520 mA 240 mA
TM221CE40R

TM221C40T 520 mA 304 mA
TM221CE40T

TM221C40U 520 mA 304 mA
TM221CE40U

TM221M16R- 520 mA 460 mA
TM221ME16R-

TM221M16T- 520 mA 492 mA
TM221ME16Te

TM221M32TK 520 mA 484 mA
TM221ME32TK

HINWEIS: Erweiterungsmodule werden uber die 5-VDC- und 24-VDC-Versorgung des E/A-
Busses (I/0O Bus) gespeist. Somit bestimmt die Stromabgabe des Logic Controllers an den E/A-
Bus (I/0 Bus) die Anzahl der Erweiterungsmodule, die an den E/A-Bus (I/O Bus) angeschlossen
werden kénnen (wird von der Software EcoStruxure Machine Expert - Basic im Fenster
Konfiguration validiert).
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TMC2-Steckmodule

Uberblick

Sie kénnen die Anzahl an E/A oder Kommunikationsoptionen fiir den Modicon TM221C Logic
Controller erhéhen, indem Sie TMC2-Steckmodule hinzufligen.

Weitere Informationen finden Sie im TMC2-Steckmodule — Hardwarehandbuch.

TMC2-Standard-Steckmodule

Die folgende Tabelle gibt die TMC2 -Basissteckmodule mit dem jeweiligen Kanaltyp, Spannungs-
/Strombereich und Klemmentyp an:

Referenz Kanéle | Kanaltyp Spannung Klemmentyp
Strom
TMC2AI2 2 Analogeingange 0...10 vDC 3,81 mm (0.15in.)
(Spannung oder Strom) | 0...20 mA oder 4...20 mA | Abstand, abnehmbare
Schraubklemmenleiste
TMC2TI2 2 Analoge Thermoelement-Typ K, J, | 3,81 mm (0.15in.)
Temperatureingdnge R,S,B,E, T,N,C Abstand, abnehmbare
3-Draht-RTD-Typ Pt100, | Schraubklemmenleiste
Pt1000, Ni100, Ni1000
TMC2AQ2V 2 Analoge 0...10 VDC 3,81 mm (0.15in.)
Spannungsausgénge Abstand, abnehmbare
Schraubklemmenleiste
TMC2AQ2C 2 Analoge Stromausgéange | 4...20 mA 3,81 mm (0.15in.)
Abstand, abnehmbare
Schraubklemmenleiste
T™C2sL1 (D 1 SL (Serielle Leitung) RS232 oder RS485 3,81 mm (0.15in.)
Abstand, abnehmbare
Schraubklemmenleiste
(1) Einer Steuerung kann nur ein SL-Steckmodul (TMC2SL1, TMC2CONVO01) hinzugefiigt werden.
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Anwendungsspezifische TMC2-Steckmodule

Die folgende Tabelle gibt die TMC2 -Basissteckmodule mit dem jeweiligen Kanaltyp, Spannungs-
/Strombereich und Klemmentyp an:

Referenz Kanale |Kanaltyp Spannung Klemmentyp
Strom
TMC2HOIS01 2 Analogeingénge 0...10 VDC 3,81 mm (0.15 in.) Abstand,

(Spannung oder Strom) | 0...20 mA oder 4...20 mA | abnehmbare
Schraubklemmenleiste

TMC2PACKO1 2 Analogeingénge 0...10 VDC 3,81 mm (0.15 in.) Abstand,
(Spannung oder Strom) | 0...20 mA oder 4...20 mA | abnehmbare
Schraubklemmenleiste

SL (Serielle Leitung) RS232 oder RS485 3,81 mm (0.15 in.) Abstand,
abnehmbare
Schraubklemmenleiste

(1) Einer Steuerung kann nur ein SL-Steckmodul (TMC2SL1, TMC2CONVO01) hinzugefligt werden.

N

TMC2CONVo1 ()
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TM3-Erweiterungsmodule

Einflihrung
Die Baureihe der TM3-Erweiterungsmodule umfasst:
e Digitalmodule, die folgendermafRen untergliedert werden:
o Eingangsmodule (siehe Seite 37)
O Ausgangsmodule (siehe Seife 38)
O E/A-Kombimodule (siehe Seite 40)

e Analogmodule, die folgendermalien untergliedert werden:
o Eingangsmodule (siehe Seite 417)
O Ausgangsmodule (siehe Seife 42)
0O E/A-Kombimodule (siehe Seite 43)

e Expertenmodule (siehe Seite 43)
e Sicherheitsmodule (siehe Seife 44)
e Sender- und Empféangermodule (siehe Seite 45)

Weitere Informationen finden Sie in den folgenden Dokumenten:
TM3-E/A-Digitalmodule — Hardwarehandbuch
TM3-E/A-Analogmodule — Hardwarehandbuch
TM3-E/A-Expertenmodule — Hardwarehandbuch
TM3-Sicherheitsmodule — Hardwarehandbuch

TM3-Sender- und -Empfangermodule — Hardwarehandbuch

Digitale TM3-Eingangsmodule

Die nachstehende Tabelle enthélt die digitalen TM3-Eingangserweiterungsmodule mit
entsprechendem Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz Kanéle Kanaltyp Spannung | Klemmentyp/Abstand
Strom

TM3DI8SA 8 Standardeingéange | 120 VAC Abnehmbare Schraubklemmenleiste / 5,08 mm
7,5 mA

TM3DI8 8 Standardeingédnge |24 VDC Abnehmbare Schraubklemmenleiste / 5,08 mm
7 mA

TM3DI8G 8 Standardeingédnge |24 VDC Abnehmbare Federklemmenleiste / 5,08 mm
7 mA

TM3DI16 16 Standardeingédnge |24 VDC Abnehmbare Schraubklemmenleisten / 3,81 mm
7 mA

TM3DI16G |16 Standardeingédnge |24 VDC Abnehmbare Federklemmenleisten / 3,81 mm
7 mA

EIO0000003315 02/2020 37



M221 — Aligemeiner Uberblick

Referenz Kanale Kanaltyp Spannung Klemmentyp/Abstand
Strom

TM3DI16K |16 Standardeingdnge |24 VDC Anschluss HE10 (MIL 20)
5 mA

TM3DI32K |32 Standardeingdnge |24 VDC Anschluss HE10 (MIL 20)
5 mA

Digitale TM3-Ausgangsmodule

Die nachstehende Tabelle enthalt die digitalen TM3-Ausgangsmodule mit entsprechendem
Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz Kanéle | Kanaltyp Spannung Klemmentyp/Abstand
Strom
TM3DQ8R 8 Relaisausgéange 24 VDC/240 VAC Abnehmbare Schraubklemmenleiste /
Max. 7 A pro 5,08 mm
gemeinsamer Leitung /
Max. 2 A pro Ausgang
TM3DQ8RG |8 Relaisausgéange 24 VDC/240 VAC Abnehmbare Federklemmenleiste /
Max. 7 A pro 5,08 mm
gemeinsamer Leitung /
Max. 2 A pro Ausgang
TM3DQ8T 8 Standard- 24VDC Abnehmbare Schraubklemmenleiste /
Transistorausgange Max. 4 A pro 5,08 mm
(Source, Strom liefernd) | gemeinsamer Leitung /
Max. 0,5 A pro Ausgang
TM3DQ8TG 8 Standard- 24 VDC Abnehmbare Federklemmenleiste /
Transistorausgange Max. 4 A pro 5,08 mm
(Source, Strom liefernd) | gemeinsamer Leitung /
Max. 0,5 A pro Ausgang
TM3DQ8U 8 Standard- 24 VDC Abnehmbare Schraubklemmenleiste /
Transistorausgange Max. 4 A pro 5,08 mm
(Sink, Strom ziehend) | gemeinsamer Leitung /
Max. 0,5 A pro Ausgang
TM3DQ8UG |8 Standard- 24VDC Abnehmbare Federklemmenleiste /
Transistorausgénge Max. 4 A pro 5,08 mm
(Sink, Strom ziehend) | gemeinsamer Leitung /
Max. 0,5 A pro Ausgang
TM3DQ16R 16 Relaisausgéange 24 VDC/240 VAC Abnehmbare Schraubklemmenleisten/
Max. 8 A pro 3,81 mm
gemeinsamer Leitung /
Max. 2 A pro Ausgang
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Referenz Kanale | Kanaltyp Spannung Klemmentyp/Abstand
Strom
TM3DQ16RG |16 Relaisausgange 24 VDC/240 VAC Abnehmbare Federklemmenleisten /
Max. 8 A pro 3,81 mm
gemeinsamer Leitung /
Max. 2 A pro Ausgang
TM3DQ16T 16 Standard- 24 VDC Abnehmbare Schraubklemmenleisten/
Transistorausgange Max. 8 A pro 3,81 mm
(Source, Strom liefernd) | gemeinsamer Leitung /
max. 0,5 A pro Ausgang
TM3DQ16TG |16 Standard- 24 VvDC Abnehmbare Federklemmenleisten /
Transistorausgénge Max. 8 A pro 3,81 mm
(Source, Strom liefernd) | gemeinsamer Leitung /
max. 0,5 A pro Ausgang
TM3DQ16U 16 Standard- 24 VDC Abnehmbare Schraubklemmenleisten/
Transistorausgange Max. 8 A pro 3,81 mm
(Sink, Strom ziehend) | gemeinsamer Leitung /
max. 0,5 A pro Ausgang
TM3DQ16UG |16 Standard- 24 VDC Abnehmbare Federklemmenleisten /
Transistorausgénge Max. 8 A pro 3,81 mm
(Sink, Strom ziehend) | gemeinsamer Leitung /
max. 0,5 A pro Ausgang
TM3DQ16TK |16 Standard- 24 VDC Anschluss HE10 (MIL 20)
Transistorausgange Max. 2 A pro
(Source, Strom liefernd) | gemeinsamer Leitung /
Max. 0,1 A pro Ausgang
TM3DQ16UK |16 Standard- 24 VvDC Anschluss HE10 (MIL 20)
Transistorausgange Max. 2 A pro
(Sink, Strom ziehend) | gemeinsamer Leitung /
Max. 0,1 A pro Ausgang
TM3DQ32TK |32 Standard- 24 VvDC Anschlisse HE10 (MIL 20)
Transistorausgange Max. 2 A pro
(Source, Strom liefernd) | gemeinsamer Leitung /
Max. 0,1 A pro Ausgang
TM3DQ32UK |32 Standard- 24 VDC Anschlisse HE10 (MIL 20)
Transistorausgange Max. 2 A pro

(Sink, Strom ziehend)

gemeinsamer Leitung /
Max. 0,1 A pro Ausgang
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Digitale TM3-E/A-Kombimodule

Die nachstehende Tabelle enthalt die TM3-E/A-Kombimodule mit entsprechendem Kanaltyp,
Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz

Kanéle

Kanaltyp

Spannung
Strom

Klemmentyp/Abstand

TM3DM8R

Standardeingénge

24 VDC
7 mA

Relaisausgéange

24 VDC/240 VAC

Max. 7 A pro gemeinsamer
Leitung / Max. 2 A pro
Ausgang

Abnehmbare Schraubklemmenleiste /
5,08 mm

TM3DM8RG

Standardeingénge

24 VDC
7 mA

Relaisausgénge

24 VDC/240 VAC

Max. 7 A pro gemeinsamer
Leitung / Max. 2 A pro
Ausgang

Abnehmbare Federklemmenleiste /
5,08 mm

TM3DM24R

Standardeingange

24 VDC
7 mA

Relaisausgange

24 VDC/240 VAC

Max. 7 A pro gemeinsamer
Leitung / Max. 2 A pro
Ausgang

Abnehmbare Schraubklemmenleisten /
3,81 mm

TM3DM24RG

Standardeingénge

24 VDC
7 mA

Relaisausgéange

24 VDC/240 VAC

Max. 7 A pro gemeinsamer
Leitung / Max. 2 A pro
Ausgang

Abnehmbare Federklemmenleisten /
3,81 mm
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Analoge TM3-Eingangsmodule

Die nachstehende Tabelle enthélt die analogen TM3-Eingangserweiterungsmodule mit
entsprechenden Daten fiir Auflésung, Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz Auflésung Kanale | Kanaltyp | Modus Klemmentyp/Abstand
TM3AI2H 16 Bit oder 15 Bit + |2 Eingénge | 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen -10 bis +10 VDC Schraubklemmenleiste /
0 bis 20 mA 5,08 mm
4 bis 20 mA
TM3AI2HG |16 Bitoder 15 Bit+ |2 Eingénge | 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen -10 bis +10 VDC Federklemmenleiste / 5,08 mm
0 bis 20 mA
4 bis 20 mA
TM3AIl4 12 Bit oder 11 Bit+ |4 Eingange | 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen -10 bis +10 VDC Schraubklemmenleiste /
0 bis 20 mA 3,81 mm
4 bis 20 mA
TM3AI4G 12 Bitoder 11 Bit+ |4 Eingénge | 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen -10 bis +10 VDC Federklemmenleisten / 3,81 mm
0 bis 20 mA
4 bis 20 mA
TM3AI8 12 Bit oder 11 Bit+ |8 Eingénge | 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen -10 bis +10 VDC Schraubklemmenleiste /
0 bis 20 mA 3,81 mm
4 bis 20 mA
0...20 mA erweitert
4...20 mA erweitert
TM3AI8G 12 Bitoder 11 Bit+ |8 Eingénge | 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen -10 bis +10 VDC Federklemmenleisten / 3,81 mm
0 bis 20 mA
4 bis 20 mA
0...20 mA erweitert
4...20 mA erweitert
TM3TI4 16 Bit oder 15 Bit+ |4 Eingange | 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen -10 bis +10 VDC Schraubklemmenleiste /
0 bis 20 mA 3,81 mm
4 bis 20 mA
Thermoelement
PT100/1000
NI100/1000
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Referenz Auflésung Kanale | Kanaltyp |Modus Klemmentyp/Abstand
TM3TI4G 16 Bitoder 15 Bit+ |4 Eingénge | 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen -10 bis +10 VDC Federklemmenleisten / 3,81 mm
0 bis 20 mA
4 bis 20 mA
Thermoelement
PT100/1000
NI100/1000
TM3TI4D 16 Bit oder 15 Bit+ |4 Eingange | Thermoelement Abnehmbare
Vorzeichen Schraubklemmenleiste / 3,81
mm
TM3TI4DG |16 Bitoder 15 Bit+ |4 Eingénge | Thermoelement Abnehmbare
Vorzeichen Federklemmenleisten / 3,81 mm
TM3TI8T 16 Bit oder 15 Bit+ |8 Eingénge | Thermoelement Abnehmbare
Vorzeichen NTC/PTC Schraubklemmenleiste /
Ohmmeter 3,81 mm
TM3TI8TG 16 Bit oder 15 Bit+ |8 Eingénge | Thermoelement Abnehmbare
Vorzeichen NTC/PTC Federklemmenleisten / 3,81 mm
Ohmmeter

Analoge TM3-Ausgangsmodule

Die nachstehende Tabelle enthalt die TM3analogen -Ausgangsmodule mit entsprechenden Daten
fur Auflésung, Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz | Auflésung Kandle | Kanaltyp | Modus Klemmentyp/Abstand
TM3AQ2 12 Bitoder 11 Bit+ | 2 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen Ausgange | -10 bis +10 VDC Schraubklemmenleiste /
0 bis 20 mA 5,08 mm
4 bis 20 mA
TM3AQ2G |12 Bitoder 11 Bit+ | 2 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen Ausgénge | -10 bis +10 VDC Federklemmenleiste /
0 bis 20 mA 5,08 mm
4 bis 20 mA
TM3AQ4 12 Bitoder 11 Bit+ |4 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen Ausgéange | -10 bis +10 VDC Schraubklemmenleiste /
0 bis 20 mA 5,08 mm
4 bis 20 mA
TM3AQ4G |12 Bitoder 11 Bit+ | 4 0 bis 10 VDC Abnehmbare
Vorzeichen Ausgange | -10 bis +10 VDC Federklemmenleiste /
0 bis 20 mA 5,08 mm
4 bis 20 mA
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Analoge TM3-E/A-Kombimodule

Die nachstehende Tabelle enthalt die analogen TM3-E/A-Kombimodule mit entsprechenden
Daten fiir Auflésung, Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz

Auflésung

Kanéle

Kanaltyp

Modus

Klemmentyp/Abstand

TM3AMG6

12 Bitoder 11 Bit+
Vorzeichen

Eingange

Ausgange

0 bis 10 VDC
-10 bis +10 VDC
0 bis 20 mA

4 bis 20 mA

Abnehmbare Schraubklemmenleiste /
3,81 mm

TM3AM6G

12 Bit oder 11 Bit +
Vorzeichen

Eingange

Ausgange

0 bis 10 VDC
-10 bis +10 VDC
0 bis 20 mA

4 bis 20 mA

Abnehmbare Federklemmenleiste /
3,81 mm

TM3TM3

16 Bit oder 15 Bit +
Vorzeichen

Eingénge

0 bis 10 VDC
-10 bis +10 VDC
0 bis 20 mA

4 bis 20 mA
Thermoelement
PT100/1000
NI100/1000

12 Bitoder 11 Bit+
Vorzeichen

Ausgange

0 bis 10 VDC
-10 bis +10 VDC
0 bis 20 mA

4 bis 20 mA

Abnehmbare Schraubklemmenleiste /
5,08 mm

TM3TM3G

16 Bit oder 15 Bit +
Vorzeichen

Eingange

0 bis 10 VDC
-10 bis +10 VDC
0 bis 20 mA

4 bis 20 mA
Thermoelement
PT100/1000
NI100/1000

12 Bitoder 11 Bit+
Vorzeichen

Ausgange

0 bis 10 VDC
-10 bis +10 VDC
0 bis 20 mA

4 bis 20 mA

Abnehmbare Federklemmenleiste /
5,08 mm

TM3 -Expertenmodul

Die nachstehende Tabelle enthélt das TM3-Experten-Erweiterungsmodul mit entsprechenden
Klemmentypen:

Referenz

Beschreibung

Klemmentyp/Abstand

TM3XTYS4

TeSys-Modul

4 Frontanschliisse RJ-45

1 Spannungsversorgungsanschluss / 5,08 mm
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TM3-Sicherheitsmodule

Diese Tabelle enthalt die TM3-Sicherheit-Module (siehe Modicon TMS3, Sicherheitsmodule,
Hardwarehandbuch) mit entsprechendem Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Bestellnummer | Funktion Kanale Kanaltyp Spannung Klemmentyp
Kategorie Strom
TM3SAC5R 1 Funktion, bis zu | 1 oder 2 (1) | Sicherheitseingang |24 VDC 3,81 mm (0.15in.) und
Kategorie 3 - 100 mA max. | 5,08 mm (0.20 in.),
Start @ Eingang abnehmbare
3 parallel | Relaisausgénge 24 VDC/ Schraubklemmenleiste
SchlielRer 230 VAC
Max. 6 A pro
Ausgang
TM3SAC5RG | 1 Funktion, bis zu | 1 oder 2 (V) | Sicherheitseingang |24 VDC 3,81 mm (0.15in.) und
Kategorie 3 - 100 mA max. | 5,08 mm (0.20 in.),
Start @ Eingang abnehmbare
3 parallel | Relaisausgange 24 VDC/ Federklemmenleiste
SchlielRer 230 VAC
Max. 6 A pro
Ausgang
TM3SAF5R 1 Funktion, biszu |2 (1) Sicherheitseingénge | 24 VDC 3,81 mm (0.15in.) und
Kategorie 4 - 100 mA max. | 5,08 mm (0.20 in.),
Start Eingang abnehmbare
3 parallel Relaisausgange 24 VDC/ Schraubklemmenleiste
SchlielRer 230 VAC
Max. 6 A pro
Ausgang
TM3SAF5RG | 1 Funktion, biszu |2 (1) Sicherheitseingénge | 24 VDC 3,81 mm (0.15in.) und
Kategorie 4 - 100 mA max. | 5,08 mm (0.20 in.),
Start Eingang abnehmbare
3 parallel Relaisausgange 24 VDC/ Federklemmenleiste
SchlieRer 230 VAC
Max. 6 A pro
Ausgang
TM3SAFL5R | 2 Funktionen, bis | 2 (1) Sicherheitseingénge | 24 VDC 3,81 mm (0.15in.) und
zu Kategorie 3 - 100 mA max. | 5,08 mm (0.20 in.),
Start Eingang abnehmbare
3 parallel Relaisausgange 24 VDC/ Schraubklemmenleiste
SchlielRer 230 VAC
Max. 6 A pro
Ausgang

O] Abhangig von externer Verdrahtung
@ Nicht iiberwachter Start
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Bestellnummer | Funktion Kanale Kanaltyp Spannung Klemmentyp
Kategorie Strom
TM3SAFL5RG | 2 Funktionen, bis | 2 (1) Sicherheitseingange |24 VDC 3,81 mm (0.15in.) und
zu Kategorie 3 - 100 mA max. | 5,08 mm (0.20 in.),
Start Eingang abnehmbare
3 parallel Relaisausgange 24 VDC/ Federklemmenleiste
Schliefler 230 VAC
Max. 6 A pro
Ausgang
TM3SAK6R 3 Funktionen, bis | {1 oder 2 (V) | Sicherheitseingange | 24 VDC 3,81 mm (0.15in.) und
zu Kategorie 4 B 100 mA max. | 5,08 mm (0.20 in.),
Start Eingang abnehmbare
3 parallel Relaisausgange 24 VDC/ Schraubklemmenleiste
SchlieRer 230 VAC
Max. 6 A pro
Ausgang
TM3SAK6RG | 3 Funktionen, bis | 1 oder 2 () | Sicherheitseingédnge |24 VDC 3,81 mm (0.15in.) und
zu Kategorie 4 B 100 mA max. | 5,08 mm (0.20 in.),
Start Eingang abnehmbare
3 parallel Relaisausgange 24 VDC/ Federklemmenleiste
SchlieRer 230 VAC
Max. 6 A pro
Ausgang

O] Abhangig von externer Verdrahtung
@ Nicht tiberwachter Start

TM3-Sender- und Empfangermodule
Die nachstehende Tabelle enthalt die TM3-Sender-/Empfanger-Erweiterungsmodule:

Referenz Beschreibung Klemmentyp/Abstand
TM3XTRA1 | Datensendermodul fir dezentrale E/A 1 Frontanschluss RJ-45
1 Schraube fiir Funktionserdung
TM3XREC1 | Datenempfangermodul fir dezentrale E/A | 1 Frontanschluss RJ-45
Spannungsversorgungsanschluss / 5,08 mm
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TM2-Erweiterungsmodule

Uberblick
Sie kénnen die Anzahl der E/A fur lhren M221 Logic Controller erhéhen, indem Sie TM2-E/A-
Erweiterungsmodule hinzufligen.

Folgende Typen von Elektronikmodulen werden unterstitzt:
e Digitale TM2-E/A-Erweiterungsmodule
e Analoge TM2-E/A-Erweiterungsmodule

Weitere Informationen finden Sie in den folgenden Dokumenten:
e Hardwarehandbuch fiir digitale TM2E/A-Erweiterungsmodule
e Hardwarehandbuch fiir analoge TM2E/A-Erweiterungsmodule

HINWEIS: TM2-Module kénnen nur in der lokalen Konfiguration verwendet werden und nur dann,
wenn in der Konfiguration keine TM3-Sender- und -Empfangermodule vorhanden sind.

HINWEIS: Ein TM2-Modul darf nicht vor einem TM3-Modul montiert werden. Die TM2-Module
mussen am Ende der lokalen Konfiguration montiert und konfiguriert werden.

Digitale TM2-Eingangserweiterungsmodule

Die nachstehende Tabelle enthalt die kompatiblen TM2digitalen -E/A-Eingangserweiterungs-
module, einschlielllich Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz Kanale |Kanaltyp Spannung Klemmentyp
Strom

TM2DAISDT 8 Standardeingénge 120 VAC Abnehmbare Schraubklemmenleiste
7,5 mA

TM2DDI8DT 8 Standardeingénge 24 VDC Abnehmbare Schraubklemmenleiste
7 mA

TM2DDI16DT 16 Standardeingénge 24 VDC Abnehmbare Schraubklemmenleiste
7 mA

TM2DDI16DK 16 Standardeingénge 24 VDC Anschluss HE10 (MIL 20)
5 mA

TM2DDI32DK 32 Standardeingénge 24 VDC Anschluss HE10 (MIL 20)
5mA
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Digitale TM2-Ausgangserweiterungsmodule

Die nachstehende Tabelle enthalt die kompatiblen TM2digitalen -E/A-Ausgangserweiterungs-

module, einschlieRlich Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz Kanéle Kanaltyp Spannung Klemmentyp
Strom
TM2DRASRT |8 Relaisausgéange 30 VDC /240 VAC Abnehmbare
Max. 2 A Schraubklemmenleiste
TM2DRA16RT | 16 Relaisausgéange 30 VDC /240 VAC Abnehmbare
Max. 2 A Schraubklemmenleiste
TM2DDO8UT |8 Standard- 24 VDC Abnehmbare
Transistorausgange Max. 0,3 A je Ausgang | Schraubklemmenleiste
(Sink, Strom ziehend)
TM2DDOS8TT |8 Standard- 24 VDC Abnehmbare
Transistorausgange Max. 0,5 A je Ausgang | Schraubklemmenleiste
(Source, Strom liefernd)
TM2DDO16UK | 16 Standard- 24 VDC Anschluss HE10 (MIL 20)
Transistorausgange Max. 0,1 A je Ausgang
(Sink, Strom ziehend)
TM2DDO16TK | 16 Standard- 24 VDC Anschluss HE10 (MIL 20)
Transistorausgange Max. 0,4 A je Ausgang
(Source, Strom liefernd)
TM2DDO32UK | 32 Standard- 24 VDC Anschluss HE10 (MIL 20)
Transistorausgange Max. 0,1 A je Ausgang
(Sink, Strom ziehend)
TM2DDO32TK | 32 Standard- 24 VDC Anschluss HE10 (MIL 20)
Transistorausgange Max. 0,4 A je Ausgang

(Source, Strom liefernd)

Digitale TM2-E/A-Kombi-Erweiterungsmodule

Die nachstehende Tabelle enthélt die kompatiblen digitalen TM2-E/A-Kombi-Erweiterungsmodule,
einschlieRlich Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz

Kanale

Kanaltyp

Spannung
Strom

Klemmentyp

TM2DMMS8DRT

Standardeingange

24 VDC
7 mA

Abnehmbare

Relaisausgange

24 VDC /240 VAC
Max. 7 A pro gemeinsamer Leitung /
Max. 2 A pro Ausgang

Schraubklemmenleiste
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Max. 7 A pro gemeinsamer Leitung /

Max. 2 A pro Ausgang

Referenz Kanale |Kanaltyp Spannung Klemmentyp
Strom
TM2DMM24DRF Standardeingédnge |24 VDC Nicht abnehmbare
7 mA Federklemmenleiste
Relaisausgéange 24 VDC /240 VAC

Analoge TM2-Eingangserweiterungsmodule

Die nachstehende Tabelle enthalt die kompatiblen analogen TM2-Eingangserweiterungsmodule,
einschlieRlich Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz Kanaltyp Spannung Klemmentyp
Strom

TM2AMI2HT 2 High Level- 0...10 vDC Abnehmbare Schraubklemmenleiste

Eingénge 4..20 mA

TM2AMI2LT 2 Low Level-Eingange | Thermoelement des Typs | Abnehmbare Schraubklemmenleiste
JKT

TM2AMI4ALT 4 Analogeingénge 0...10 VDC Abnehmbare Schraubklemmenleiste
0 bis 20 mA
PT100/1000
Ni100/1000

TM2AMISHT |8 Analogeingéange 0...20 mA Abnehmbare Schraubklemmenleiste
0..10 vDC

TM2ARISHT Analogeingéange NTC/PTC Abnehmbare Schraubklemmenleiste

TM2ARI8LRJ Analogeingange PT100/1000 RJ 11-Anschlisse

TM2ARISLT 8 Analogeingénge PT100/1000 Abnehmbare Schraubklemmenleiste

Analoge TM2-Ausgangserweiterungsmodule

Die nachstehende Tabelle enthalt die kompatiblen analogen TM2-Ausgangserweiterungsmodule,
einschlieBlich Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz Kanaltyp Spannung Klemmentyp
Strom
TM2AMO1THT 1 Analogausgange 0...10 VDC Abnehmbare Schraubklemmenleiste
4..20 mA
TM2AVO2HT Analogausgénge +/-10 VDC Abnehmbare Schraubklemmenleiste
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Analoge TM2-E/A-Kombi-Erweiterungsmodule

Die nachstehende Tabelle enthélt die kompatiblen TM2-E/A-Kombi-Erweiterungsmodule,
einschlief3lich Kanaltyp, Nennspannung/-strom und Klemmentyp:

Referenz Kanéle | Kanaltyp Spannung Klemmentyp
Strom

TM2AMM3HT |2 Analogeingénge 0...10 VDC/ 4...20 mA Abnehmbare Schraubklemmenleiste
1 Analogausgénge 0...10 VDC/ 4...20 mA

TM2AMMGHT |4 Analogeingange 0...10 VDC / 4...20 mA Abnehmbare Schraubklemmenleiste
2 Analogausgénge 0..10 VDC / 4...20 mA

TM2ALM3LT |2 Low Level-Eingange | Thermoelement J,K,T, PT100 | Abnehmbare Schraubklemmenleiste
1 Analogausgange 0...10 VDC/ 4...20 mA
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Zubehor

Uberblick
In diesem Abschnitt werden Zubehdr, Kabel und Telefast-Komponenten beschrieben.

Zubehdr

Bestellnummer Beschreibung Verwendung Anzahl

TMASD1 SD-Karte (siehe Seite 74) Aktualisierung der Steuerungsfirmware, |1
Speicherung der Daten
(Datenprotokollierung), Initialisierung
einer Steuerung mit einer neuen
Anwendung oder Kopie einer Steuerung
(Klon).

TMAT2MSET Satz von 8 abnehmbaren Verbindung der integrierten M221 Logic |1

Schraubklemmenleisten: Controller-E/A.
® 4 x abnehmbare
Schraubklemmleisten (Pitch
3.81 mm) mit 11 Klemmenleisten
fur Eingange/Ausgénge
® 4 x abnehmbare
Schraubklemmleisten (Pitch
3.81 mm) mit 10 Klemmenleisten
fur Eingange/Ausgéange
TMAT2MSETG Satz von 8 abnehmbaren Verbindung der integrierten M221 Logic | 1
Federklemmenleisten. Controller-E/A.
® 4 x abnehmbare
Federklemmleisten (Pitch
3.81 mm) mit 11 Klemmenleisten
fur Eingdnge/Ausgénge
® 4 x abnehmbare
Federklemmleisten (Pitch
3.81 mm) mit 10 Klemmenleisten
fur Eingange/Ausgéange
TMAT2PSET Satz aus 5 abnehmbaren Verbindung der 24-VDC- 1
Schraubklemmenleisten. Spannungsversorgung.

AB1AB8P35 Abschlussklammern Sichere Befestigung der Steuerung bzw. | 1
des Empféangermoduls und der
zugehorigen Erweiterungsmodule auf
einer Tragschiene (DIN-Schiene).

TM2XMTGB Erdungsschiene Verbindung von Kabelschirm und Modul | 1
mit der Funktionserde.

50 EI00000003315 02/2020



M221 — Aligemeiner Uberblick

Bestellnummer Beschreibung Verwendung Anzahl
TM200RSRCEMC Abzieh-Masseklammer Anbringung und Verbindung der Erde mit | 25er-Pack
der Kabelabschirmung.
TMAM2 Montagesatz Montage der Steuerung und der E/A- 1
Module direkt auf einer flachen,
vertikalen Schalttafel.
Kabel
Bestellnummer Beschreibung Details Lénge
BMXXCAUSBHO018 | Kabelsatz fir Terminal-Port/USB- | Vom USB-mini-Port des Typs Bam TM221C | 1,8 m
Port Logic Controller zum USB-Port am PC- (5.9 ft)
Terminal
HINWEIS: Dieses geschirmte und geerdete
USB-Kabel eignet sich fir langfristige
Verbindungen.
BMXXCAUSBHO045 | Kabelsatz fiir Terminal-Port/USB- | Vom USB-mini-Port des Typs Bam TM221M | 4,5 m
Port Logic Controller zum USB-Port am PC- (14.8 ft)
Terminal
HINWEIS: Dieses geschirmte und geerdete
USB-Kabel eignet sich fir langfristige
Verbindungen.
TMACBLA1 Analogkabel Mit einem Anschlussstecker ausgestattetes |1 m
Kabel (3.28 ft)
TCSMCN3M4F3C2 | RS-232-Kabelsatz fir serielle Fir DTE-Terminals (Drucker) 3m
Verbindung (9.84 ft)
1 RJ45-Anschluss und ein 9-poliger
SUB-D-Anschluss
TCSMCN3M4M3S2 | RS-232-Kabelsatz fur serielle Fur DCE-Terminals (Modems, Konverter) 3m
Verbindung (9.84 ft)
1 RJ45-Anschluss und ein 9-poliger
SUB-D-Anschluss
TWDFCW30K Digitale E/A-Kabel mit frei liegenden | Kabel mit einem HE10-Steckverbinder an 3m
Leitern flr 20-polige modulare einem Ende (AWG 22/0,34 mm?) (9.84 ft)
St
TWDFCW50K euerung Kabel mit einem HE10-Steckverbinderan | 5m
einem Ende (AWG 22/0,34 mm?) (16,4 ft)
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Beschreibung des Kabels TWDFCW-e+K

Die folgende Tabelle enthalt die Kenndaten der Kabel TWDFCW30K/50K mit freien Drahten fir
eine 20-polige Anschlisse (HE10 oder MIL20):

Abbildung der Kabel Pin-Anschlussstift Drahtfarbe
1 Weil
2 Braun
3 Griin
4 Gelb
5 Grau
6 Rosa
7 Blau
8 Rot
9 Schwarz
10 Violett
11 Grau und Rosa
12 Rot und Blau
13 Weil} und Griin
14 Braun und Griin
15 Weil} und Gelb
16 Gelb und Braun
17 Weil und Grau
18 Grau und Braun
19 Weil} und Rosa
20 Rosa und Braun
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Vorverdrahteter Telefast-Anschlussblock
Die nachstehende Abbildung zeigt das Telefast-System:

TM221M32TK/TM221ME32TK

Mit einem 20-Wege-HE10-Steckverbinder an jedem Ende ausgestattetes Kabel.)
16-Kanal-Grundgerét fiir Eingangserweiterungsmodule.

16-Kanal-Grundgerét fiir Ausgangserweiterungsmodule.

16-Kanal-Grundgerat fir Ausgangserweiterungsmodule.

abhwWN =

Siehe TM221M Logic Controller Instruction Sheet.
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Kapitel 2
M221 Funktionen

Uberblick

In diesem Kapitel werden die Funktionen des Modicon M221 Logic Controller beschrieben.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema

Seite
Echtzeituhr (RTC) 56
Verwaltung der Eingadnge 63
Verwaltung der Ausgéange 67
Run/Stop 71
SD-Karte 74
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Echtzeituhr (RTC)

Uberblick

Der M221 Logic Controller ist mit einer RTC ausgestattet, die Systemdatum und -uhrzeit
Ubermittelt und Funktionen mit Echtzeituhr-Bedarf unterstiitzt. Damit die Uhrzeit auch ohne
Spannungsversorgung aufrechterhalten werden kann, ist eine nicht-wiederaufladbare Batterie
erforderlich (siehe Referenz unten). Eine Batterie-LED an der Frontseite der Steuerung verweist
darauf, ob die Batterie leer ist oder fehlt.

Die folgende Tabelle zeigt, wie eine RTC-Abweichung verwaltet wird:

RTC-Merkmal

Beschreibung

RTC-Abweichung

Weniger als 30 Sekunden pro Monat bei 25 °C (77 °F).

Batterie

Die Steuerung verflgt Gber eine Backup-Batterie.

Bei Ausfall der Spannungsversorgung tibernimmt die Backup-Batterie die Verwaltung der
Benutzerdaten und der RTC fur die Steuerung.

Die folgende Tabelle enthalt die Kenndaten der Batterie:

Eigenschaften

Beschreibung

Verwendung

Bei einem voriibergehenden Spannungsausfall fungiert die Batterie als
Spannungsquelle fiir die RTC und die Benutzerdaten.

Lebensdauer der Backup-

Mindestens 1 Jahr bei max. 25 °C (77 °F). Hé6here Temperaturen verkilrzen

Batterie die Dauer.
Batterie-Uberwachung Ja
Auswechselbar Ja

Lebensdauer der Batterie

4 Jahre bei max. 25 °C (77 °F). Hohere Temperaturen verkirzen die Dauer.

Typ der Steuerungsbatterie

Lithium-Kohlenstoffmonofluorid-Batterie, Typ Panasonic BR2032
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Einsetzen und Auswechseln der Batterie

Lithium-Batterien sind zwar aufgrund ihres langsamen Entladens und ihrer langen Lebensdauer
vorzuziehen, sie stellen jedoch eine Gefahr fiir Personal, Gerate und Umwelt dar und miissen
ordnungsgemalf gehandhabt werden.

A GEFAHR

EXPLOSIONS-, BRAND- ODER CHEMISCHE GEFAHR

Alle Batterien sind durch Batterien desselben Typs zu ersetzen.

Halten Sie sich an alle Anweisungen des Batterieherstellers.

Entfernen Sie alle herausnehmbaren Batterien, bevor Sie das Gerat entsorgen.

Verbrauchte Batterien sind ordnungsgemal zu recyceln bzw. zu entsorgen.

Schitzen Sie die Batterien vor potenziellen Kurzschliissen.

Die Batterien dirfen weder aufgeladen noch zerlegt, Giber 100 °C erhitzt oder verbrannt

werden.

e Verwenden Sie ausschlieRlich Ihre Hande oder isolierte Werkzeuge, wenn Sie Batterien
herausnehmen oder auswechseln.

e Achten Sie beim Einlegen und beim Anschluss neuer Batterien auf die richtige Polaritét.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.
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Halten Sie sich an die nachfolgend aufgefiihrten Schritte zum Einsetzen oder Auswechseln der

Batterie:

Schritt

Aktion

1

Trennen Sie die Spannungszufuhr der Steuerung.

2

Losen Sie die Batteriehalterung vom TM221C Logic Controller mithilfe eines isolierten
Schraubendrehers.

Losen Sie die Batteriehalterung vom TM221M Logic Controller mithilfe eines isolierten
Schraubendrehers.

58

EI00000003315 02/2020




M221 Funktionen

Schritt

Aktion

3

Schieben Sie die Batteriehalterung aus dem TM221C Logic Controller.
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Schritt | Aktion
4 Entnehmen Sie die Batterie aus ihrer Halterung.
5 Legen Sie die neue Batterie in die Batteriehalterung ein. Achten Sie dabei auf die
Polaritatsmarkierungen auf der Batterie.
6 Schieben Sie die Batteriehalterung wieder in die Steuerung ein und stellen Sie dabei sicher, dass

die Verriegelung mit einem Klicken einrastet.
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Schritt | Aktion

7 Schieben Sie die Batteriehalterung in den TM221C Logic Controller ein.

Schalten Sie den M221 Logic Controller ein.

Stellen Sie die interne Uhr. Detaillierte Informationen zur internen Uhr finden Sie im EcoStruxure
Machine Expert - Basic-Betriebshandbuch (siehe EcoStruxure Machine Expert - Basic, —
Bibliothekshandbuch zu Generischen Funktionen).
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HINWEIS: Die Batterien in Steuerungen diirfen nur durch Batterien eines in dieser Dokumentation
angegebenen Typs ersetzt werden. Andernfalls ist Brand- oder Explosionsgefahr gegeben.

A WARNUNG

BRAND- ODER EXPLOSIONSGEFAHR DURCH UNGEEIGNETE BATTERIEN

Wechseln Sie die Batterien nur gegen Batterien eines identischen Typs aus: Panasonic Typ
BR2032.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschiaden
zur Folge haben.
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Verwaltung der Eingange

Uberblick

Der M221 Logic Controller verfligt tiber Digitaleingdnge, darunter 4 Schnelleingange.

Folgende Funktionen kénnen konfiguriert werden:

e Filter (je nach der dem Eingang zugeordneten Funktion).

e Die Eingange 10 bis 115 kénnen fiir die Run/Stop-Funktion verwendet werden.

e Vier Schnelleingénge kdnnen fiir eine Statusspeicherung oder flr Ereignisse (steigende
Flanke, fallende Flanke oder beides) verwendet und dazu mit einer externen Task verknUpft
werden.

HINWEIS: Alle Eingénge kénnen als Standardeingange eingesetzt werden.

Funktionsweise des Integrator-Filters

Der Filter dient der Reduzierung des Prellgffekts an den Eingangen. Durch die Einstellung eines
Filterwerts kann die Steuerung plétzliche Anderungen der Eingangspegel leichter ignorieren, die
durch Induktion elektromagnetischer Stérungen hervorgerufen wurden.

Das folgende Zeitdiagramm illustriert die Wirkung des Filters:

Eingange ‘ HHH HH ’

Verzé- Verzo-
_gerung | gerung _
< »> < >

Gefiltertes Signal

Verflugbarkeit des Prelleffekt-Filters

Der Prelleffekt-Filter kann fir einen Schnelleingang verwendet werden, wenn folgende Vorausset-
zungen erflillt sind:

e Verwendung zur Statusspeicherung oder fiir Ereignisse

e Aktivierung der HSC-Funktion
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Statusspeicherung

Die Statusspeicherung (Latching) ist eine Funktion, die den schnellen Eingédngen des M221 Logic
Controller zugewiesen werden kann. Diese Funktion wird verwendet, um jeden Impuls mit einer
geringeren Dauer als der Zykluszeit des M221 Logic Controller zu speichern (Latching). Ist ein
Impuls kiirzer als ein Zyklus, dann speichert die Steuerung den Impuls. Im nachsten Zyklus erfolgt
dann eine Aktualisierung. Dieser Speichermechanismus erkennt nur steigende Flanken. Fallende
Flanken kénnen nicht gespeichert werden. Die Zuweisung von Eingangen zur Statusspeicherung
erfolgt auf der Registerkarte Konfiguration in EcoStruxure Machine Expert - Basic.

Das folgende Zeitdiagramm illustriert die Wirkung der Statusspeicherung:

Status
A
[1

Hardware-
Eingangssignal

Logischer
Eingangswert ohne
Statusspeicherung

—_

Logischer t
Eingangswert mit
Statusspeicherung_

0|| Logischer I Logischer I Logischer I Logischer I t
vklus yklus yklus yKlus

Ereignis

Ein fir Ereignisse konfigurierter Eingang kann einer externen Task zugewiesen werden.

Run/Stop

Die Run/Stop-Funktion ermdglicht den Start bzw. Stopp eines Anwendungsprogramms (iber einen
Eingang. Neben dem integrierten Run/Stop-Schalter kénnen Sie einen (und wirklich nur einen)
Eingang als zusatzlichen Run/Stop-Befehl konfigurieren.

Weitere Informationen finden Sie unter Run/Stop (siehe Seife 77).

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER MASCHINEN- ODER PROZESSSTART

o Uberpriifen Sie den Sicherheitsstatus Ihrer Maschinen- bzw. Prozessumgebung, bevor Sie
den Run/Stop-Eingang unter Spannung setzen.

e Verwenden Sie den Run/Stop-Eingang, um den unbeabsichtigten Start von einem entfernten
Standort aus zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Verfligbarkeit von Funktionen bei der Eingangsverwaltung

Die integrierten Digitaleingédnge kdnnen Funktionen zugewiesen werden (Run/Stop, Speicherung,
Ereignis, Schnellzahler,HSC, PTO). Die keinen Funktionen zugewiesenen Eingdnge werden als
normale Eingdnge verwendet. In der folgenden Tabelle werden die moglichen Zuweisungen der
integrierten Digitaleingange des M221 Logic Controller beschrieben:

Einfache Eingangsfunktion Erweiterte Eingangsfunktion
Funktion Run/Stop | Statusspeicherung | Ereignis | Schneller HsC PTO®)
Zahler
Schneller | %10. X - - - %HSCO -
Eingang %10.1 X - - - %HSCO oder -
y%Hsc2(!)
Normaler | %10. X X X %FCO | Preset-Eingang fir | Ref oder Probe
Eingang %HSCO fir %PTOO bis
%l10. X X X %FC1 | Erfassungseingang %PTO3
fur %HSCO
%10. X X X %FC2 | Erfassungseingang
fir %HSC1
%10. X X X %FC3 Preset-Eingang fiir
%HSC1
Schneller | %10.6 X - - - %HSC1 -
Eingang %10.7 X - - - %HSC1 oder -
%HSC3?)
X Ja
- Nein
() %HSC2 ist verfiigbar, wenn %HSCO als Einphasig oder Not Configured konfiguriert ist.
@ 9HSC3 ist verfiigbar, wenn %HSC1 als Einphasig oder Not Configured konfiguriert ist.
@) PTO-Funktion ist auf Steuerungsreferenzen verfugbar, die Transistorausgange haben.
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Einfache Eingangsfunktion

Erweiterte Eingangsfunktion

Funktion Run/Stop | Statusspeicherung | Ereignis | Schneller HSC PTO®)
Zahler
Normaler | %10.8 X - - - - Ref oder Probe
Eingang %10.9 X _ _ _ _ flr %PTOO bis
(abhangig %PTO3 auf
von TM221C40U-
Steuerungs- und
referenz) TM221CE40U-
Steuerungen
%10.10 X - - - - —
%10.11 X - - - — —
%10.12 X - - - - -
%10.13 X - - - - —
%10.14 X - - - — —
%10.15 X - - - - -
%10.16 X - - - - —
%10.17 X - - - — —
%10.18 X - - - — _
%10.19 X - - - - —
%10.20 X - - - — —
%10.21 X - - - — —
%10.22 X - - - - —
%10.23 X - - - — —
X Ja
- Nein
() 9HSC2 ist verfiigbar, wenn %HSCO als Einphasig oder Not Configured konfiguriert ist.
@ %HSC3 ist verfiigbar, wenn %HSC1 als Einphasig oder Not ConFfigured konfiguriert ist.
() PTO-Funktion ist auf Steuerungsreferenzen verfuigbar, die Transistorausgange haben.
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Verwaltung der Ausgange

Einflhrung

Der M221 Logic Controller umfasst sowohl Standard- als auch schnelle Transistorausgange

(PLS/PWM/PTO/FREQGEN).

Fir die Transistorausgange kdnnen folgende Ausgangsfunktionen konfiguriert werden:

Alarmausgang

HSC (Reflexfunktionen am HSC-Schwellenwert)
PLS

PTO

PWM

FREQGEN

HINWEIS: Alle Ausgange kénnen als Standardausgéange verwendet werden.

Verfugbarkeit bei der Ausgangsverwaltung

Die nachstehenden Informationen gelten fiir die Standard- und die schnellen Transistorausgange

am M221 Logic Controller:

Funktion Alarmausgang HSC

PLS/PWM/PTO / FREQGEN

%Q0.0 X _

Schneller

* %PLSO
* %PWMO
* %PTOO
* %FREQGENO

Ausgang(") %Q0.1 X _

« %PLS1
« %PWM1
+ %PTO®@

« %FREQGEN1

Ausgangsmodus konfiguriert ist) oder %PTOx-Richtung in anderen Fallen

Steuerungen oder %PTOx-Richtung in anderen Fallen.

(1) Schnellausgangsfunktionen sind nur auf Steuerungsreferenzen verfiigbar, die Transistorausgange haben.
(2) %PTOO-Richtung in CW/CCW-Ausgangsmodus oder %PTO1 (nicht verfiigbar, wenn %PTOO in CW/CCW-

(3) %Q0.2 Und %QO0.- 3 sind Schnellausgange bei TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen

(4) %PTO2 auf TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen oder %PTOXx-Richtung in anderen Fallen.

(5) %PTO2-Richtung in CW/CCW-Ausgangsmodus bei TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen oder %PTO3
(nicht verfiigbar, wenn %PTO2 in CW/CCW-Ausgangsmodus konfiguriert) auf TM221C40U- und TM221CE40U-
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Funktion Alarmausgang HSC PLS/PWM/PTO / FREQGEN
%Q0.2 X Reflexausgang O fiir « %PTO@
%HSCO oder %HSC2 . %FREQGENZ
%Q0.3 X Reflexausgang 1 fiir « %PTO®)
%HSCO oder %HSC2 * %YFREQGEN3
%Q0-4 X Reflexausgang O fiir %PTOX Richtung
%HSC1 oder %HSC3
%Q0.5 X Reflexausgang 1 fir %PTOXx Richtung
%HSC1 oder %HSC3
3 %Q0.6 X - %PTOx Richtung
Normaler Ausgang'®)
(abhangig von %Q0.7 X - %PTOx Richtung
Steuerungsreferenz) %Q0.8 _ _ %PTOX Richtung
%Q0.9 - - %PTOx Richtung
%Q0.10 - - %PTOx Richtung
%Q0.11 - - %PTOx Richtung
%Q0.12 - - %PTOX Richtung
%Q0.13 - - %PTOx Richtung
%Q0.14 - - %PTOx Richtung
%Q0.15 - - %PTOX Richtung

(1) Schnellausgangsfunktionen sind nur auf Steuerungsreferenzen verfugbar, die Transistorausgange haben.

(2) %PTOO-Richtung in CW/CCW-Ausgangsmodus oder %PTO1 (nicht verfiigbar, wenn %PTO0 in CW/CCW-
Ausgangsmodus konfiguriert ist) oder %PTOx-Richtung in anderen Fallen

(3) %Q0 -2 Und %QO0- 3 sind Schnellausgange bei TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen

(4) %PTO2 auf TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen oder %PTOx-Richtung in anderen Fallen.

(5) %PTO2-Richtung in CW/CCW-Ausgangsmodus bei TM221C40U- und TM221CE40U-Steuerungen oder %PTO3
(nicht verfligbar, wenn %PTO2 in CW/CCW-Ausgangsmodus konfiguriert) auf TM221C40U- und TM221CE40U-
Steuerungen oder %PTOx-Richtung in anderen Fallen.

Fehlerausweichmodi (Verhalten der Ausgénge im Stop-Betrieb)
Wenn die Steuerung aus einem beliebigen Grund in den Zustand STOPPED oder in einen der

Ausnahmezustande wechselt, werden die lokalen (integrierten oder Erweiterungs-) Ausgange auf
den in der Anwendung definierten Standardwert gesetzt.

Im Falle von PTO-Ausgangen, werden die Fehlerwerte auf 0 Logic (0 VDC) forciert und diese
Werte kénnen nicht geadndert werden.
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Kurzschluss oder Uberstrom an Transistorausgéngen

Ausgéange werden in Gruppen zu je maximal 4 zusammengefasst (weniger, wenn die
Gesamtanzahl der Ausgange der Steuerung nicht einem Vielfachen von 4 entspricht):
e Q0..Q3

e Q4..Q7

e Q8..Q11

e Q12..Q15

Wenn ein Kurzschluss oder eine Uberlast erkannt und das Systembit %S49 auf 1 gesetzt wird, wird
die Gruppe der 4 Ausgange auf 0 gesetzt. Es findet regelmafig eine erneute Aktivierung statt
(etwa 1 s). Nur der Kurzschluss auf einem zwischen 1 und 0 V eingestellten Ausgang wird
festgestellt. Der Kurzschluss auf einem zwischen 0 und 24 V eingestellten Ausgang wird nicht
festgestellt.

HINWEIS: StandardmaRig ist %S49 auf 0 gesetzt.

Ip der folgenden Tabelle werden die Aktionen beschrieben, die durch einen Kurzschluss oder eine
Uberlast an den Transistorausgangen QO bis Q3 ausgeldst werden:

Wenn... dann...
ein Kurzschluss bei 0 V an wechseln die Transistorausgénge automatisch in den Uberstrom- oder
Transistorausgangen vorliegt, Uberhitzungsschutzmodus.

Weitere Informationen finden Sie in den Verdrahtungsplanen fur
Transistorausgange.

Im Falle einer Uberlast oder eines Kurzschlusses wird die Gruppe von Ausgéngen automatisch
gemeinsam in den Temperaturschutzmodus gesetzt (alle Ausgange in der Gruppe werden auf 0
gesetzt) und dann in regelmaRigen Abstanden (jede Sekunde) erneut aktiviert, um den
Verbindungsstatus zu testen. Dabei werden allerdings Kenntnisse Uber die Auswirkungen einer
Reaktivierung auf die Maschine und die gesteuerten Prozesse vorausgesetzt.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER MASCHINENSTART

Unterbinden Sie das automatische Wiedereinschalten der Ausgénge, falls dieses Verhalten fur
die Maschine oder den Prozess nicht wiinschenswert ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

HINWEIS: Die Funktion zur automatischen Neuaktivierung kann iber das Systembit %S49
deaktiviert werden. Weitere Informationen finden Sie im Programmierhandbuch Ihrer Steuerung.
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Kurzschluss oder Uberstrom an Sink-Transistorausgangen

Sink-Transistorausgange (Strom ziehend) weisen keinen internen Schutz gegen Uberlast oder
Kurzschlisse auf.

In der folgenden Tabelle werden die Aktionen beschrieben, die durch einen Kurzschluss oder eine
Uberlast an den Sink-Transistorausgangen ausgeldst werden:

Wenn... dann...

ein Kurzschluss oder eine Uberlast bei 0 VV oder 24 V

werden keine Aktionen ausgel6st und es wird kein
an Sink-Transistorausgangen vorliegt,

Fehler erkannt.

Weitere Informationen finden Sie in den Verdrahtungsplanen fiir Transistorausgange
(siehe Seife 257).

Kurzschluss oder Uberstrom an Relaisausgéngen
Relaisausgénge weisen keinen internen Schutz gegen Uberlast oder Kurzschliisse auf.

In der folgenden Tabelle werden die Aktionen beschrieben, die durch einen Kurzschluss oder eine
Uberlast an den Relaisausgangen ausgeldst werden:

Wenn... dann...

ein Kurzschluss oder eine Uberlast bei 0 V | werden keine Aktionen ausgeldst und es wird kein Fehler
oder 24 V an Relaisausgangen vorliegt, erkannt.

Weitere Informationen finden Sie in Verdrahtungsplanen fur
Relaisausgénge.

Bei Relaisausgangen handelt es sich um elektromechanische Schalter, die erhebliche Mengen
von Strom und Spannung flihren kénnen. Alle elektromechanischen Gerate haben eine begrenzte

Lebensdauer und mussen so installiert werden, dass die Méglichkeit unbeabsichtigter Folgen auf
ein Minimum beschrankt wird.

A WARNUNG

NICHT FUNKTIONSFAHIGE AUSGANGE

Bei Gefahr fiir Personal und/oder Gerate sind geeignete externe Sicherheitssperren an
Ausgangen zu verwenden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschiaden
zur Folge haben.
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Run/Stop

Run/Stop

Der M221 Logic Controller kann extern bedient werden:

o Uber einen physischen Run/Stop-Schalter

e Durch einen Run/Stop (siehe Seite 64)}Vorgang Uber einen dedizierten Digitaleingang gemaf
der Konfiguration in der Software. Weitere Informationen finden Sie unter Konfiguration der
Digitaleingénge (siehe Modicon M221, Logic Controller, Programmierhandbuch).

e Uber einen EcoStruxure Machine Expert - Basic-Softwarebefehl

o Uber eine dezentrale Grafikanzeige (Dezentrale Grafikanzeige: Remote Graphic Display
(siehe Modicon TMH2GDB, Grafisches Bedienterminal, Benutzerhandbuch))

Der M221 Logic Controller ist mit einem physischen Run/Stop-Schalter ausgeristet, Gber den die
Steuerung in den RUN- oder STOP-Zustand geschaltet werden kann.

Die folgende Abbildung zeigt die Position des Run/Stop-Schalters am TM221C Logic Controller:

CODODOOOD GCODODODDODDG O OODOGDOGDGDOGD

NCNCCOMIE H 2 B K B B 7 B 1B MO M1 HZ H3 W4 H5 1B M7 HE 18 120 121 12 123

m221
Tr OUT Source

MAGE:00-50-F4-xx xxx

~OCN S ~0OW
Q0 01 Q2 Q3 04 05 06 Q7 VO+ VO- 08 08 O10 Of1 @12 @13 Q14 015 Vis Wi~
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Die folgende Abbildung zeigt die Position des Run/Stop-Schalters am TM221M Logic Controller:

B
-
g
£
[

Die Interaktion der externen Bedienvorgéange mit dem Steuerungsstatus wird in der
nachstehenden Tabelle im Uberblick vorgestellt:

Integrierter Run/Stop-Hardwareschalter

Ignoriert externe Run/Stop-
Befehle?.

den RUN-Betrieb.

Schalter auf Stop Ubergang Stop zu Run Schalter auf Run
Uber die Keiner STOP Bewirkt den Ubergang in | Akzeptiert externe
Software Ignoriert externe Run/Stop- | den RUN-Betrieb . Run/Stop-Befehle?.
konfigurierbarer Befehle2.
Run/Stop-
i eir‘:gang Status0 | STOP STOP STOP
Ignoriert externe Run/Stop- | Ignoriert externe Ignoriert externe Run/Stop-
Befehle?. Run/Stop-BefehIez. Befehle?.
Steigende | STOP Bewirkt den Ubergang in | Bewirkt den Ubergang in
Flanke Ignoriert externe Run/Stop- | den RUN-Betrieb. den RUN-Betrieb'.
Befehle?.
Status 1 STOP Bewirkt den Ubergang in | Akzeptiert externe

Run/Stop-Befehle?.

1 Weitere Informationen finden Sie unter Steuerungszusténde und Verhalten (siehe Modicon M221, Logic Controller,
Programmierhandbuch).
2 Uber die Online-Schaltflache in EcoStruxure Machine Expert - Basic oder eine dezentrale Grafikanzeige (Dezentrale
Grafikanzeige: Remote Graphic Display) gesendete externe Run/Stop-Befehle
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A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER MASCHINEN- ODER PROZESSSTART

e Prifen Sie den Sicherheitszustand der Maschinen- oder Prozessumgebung, bevor Sie den
Run/Stop-Eingang unter Spannung setzen oder den Run/Stop-Schalter betatigen.
e Verwenden Sie den Run/Stop-Eingang, um einen unbeabsichtigten Start ausgehend von

vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

einem dezentralen Standort oder eine versehentliche Betatigung des Run/Stop-Schalters zu
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SD-Karte

Uberblick

Halten Sie sich bei der Handhabung von SD-Karten an die nachstehenden Anweisungen, um die
Beschadigung der karteninternen Daten oder eine Funktionsstérung der SD-Karte zu vermeiden:

HINWEIS

VERLUST VON ANWENDUNGSDATEN

e Lagern Sie die SD-Karte nicht an Orten mit statischer Elektrizitat oder potenziellen elektroma-
gnetischen Wellen.

e Setzen Sie die SD-Karte keiner direkten Sonneneinstrahlung aus und lagern Sie sie nicht in

der Nahe von Heizungen oder anderen Orten, an denen hohe Temperaturen auftreten

kénnen.

Biegen Sie die SD-Karte nicht.

Lassen Sie die SD-Karte nicht fallen oder gegen einen anderen Gegenstand prallen.

Schitzen Sie die SD-Karte vor Feuchtigkeit.

Bertihren Sie die Anschlisse der SD-Karte nicht.

Zerlegen oder modifizieren Sie die SD-Karte nicht.

Verwenden Sie ausschliellich FAT- oder FAT32-formatierte SD-Karten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Der M221 Logic Controller erkennt keine SD-Karten mit NTFS-Format. Formatieren Sie die SD-
Karte auf lhrem Computer mit FAT oder FAT32.

Bei Verwendung des M221 Logic Controllers mit einer SD-Karte ist Folgendes zu beachten, um
den Verlust wertvoller Daten zu vermeiden:

e Es kann jederzeit zu einem unbeabsichtigten Datenverlust kommen. Verloren gegangene -
Daten kénnen nicht wiederhergestellt werden.

e Wenn Sie die SD-Karte gewaltsam herausziehen, kdnnen die darauf gespeicherten Daten
beschadigt werden.

e Die Entnahme einer SD-Karte, auf die gerade zugegriffen wird, kann die Beschadigung der SD-
Karte oder der enthaltenen Daten zur Folge haben.

e Wenn die SD-Karte beim Einfiihren in die Steuerung nicht ordnungsgemaf positioniert wird,
kann es zu einer Beschadigung der Daten auf der Karte und in der Steuerung kommen.
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HINWEIS
VERLUST VON ANWENDUNGSDATEN

e Sichern Sie die Daten auf der SD-Karte regelmaRig.
e Wahrend des Zugriffs auf eine SD-Karte darf die Steuerung weder von der Spannungszufuhr

getrennt noch zuriickgesetzt werden, und die SD-Karte darf nicht eingefiihrt oder entfernt
werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Die nachstehende Abbildung zeigt den SD-Kartensteckplatz des TM221C Logic Controller:
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Die nachstehende Abbildung zeigt den SD-Kartensteckplatz des TM221M Logic Controller:

3

E
7]
MACEOGE

Mit dem Schreibschutzschieber kdnnen Sie Schreibvorgange auf der SD-Karte unterbinden.
Driicken Sie den Schieber wie in der Abbildung nach oben, um den Schreibschutz aufzuheben und
Schreibvorgange auf der SD-Karte zuzulassen. Vor der Verwendung einer SD-Karte sollten Sie
sich die Anweisungen des Herstellers durchlesen.

Schreibschutzregler

0 {}

Schreibgeschitzt Schreiben méglich
(Aktivieren zum Lesen)
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Schritt

Aktion

1

Schieben Sie die SD-Karte in den SD-Kartensteckplatz des TM221C Logic Controller ein:
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M221 Funktionen

Schritt Aktion

lick!

7

2 Driicken Sie die Karte nach innen, bis ein Klicken zu héren ist (TM221C Logic Controller):

Merkmale des SK-Kartensteckplatzes

Aspekt Eigenschaften Beschreibung
Unterstltzter Typ Standardkapazitat SD (SDSC)
Hohe Kapazitat SDHC
Globaler Speicher Grolke Max. 32 GB.
Speicheraufbau GrolRe der Anwendungssicherung 64 MB
GrolRe der Datenspeicherung 1,93 GB
Robustheit Schreib-/Léschzyklen (typisch) 100.000

Betriebstemperatur

-40...+85 °C (-40...+185 °F)

Dauer der Dateispeicherung

10 Jahre

78
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Merkmale der SD-Karte TMASD1

Eigenschaften

Beschreibung

Unterstiitzte Entnahmevorgénge

Mindestens 1000 Male

Dauer der Dateispeicherung

10 Jahre bei 25 °C (77 °F)

Flash-Speichertyp SLC NAND

Speichergrole 256 MB

Betriebstemperatur —10 bis +85 °C (14 bis 185 °F)
Lagertemperatur -25... +85°C (-13...185 °F)

Relative Feuchtigkeit

Max. 95 %, nicht kondensierend

Schreib-/L6schzyklen

ca. 3.000.000

HINWEIS: TMASD1 wurde umfassenden Tests in Verbindung mit der Steuerung unterzogen. Fir
andere im Handel erhaltliche Karten wenden Sie sich bitte an Ihren ortlichen Handelsvertreter.

HINWEIS: Die SD-Karte kann direkt mit Inrem PC verwendet werden.
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Status-LED
Die folgende Abbildung zeigt die Status-LEDs am TM221C Logic Controller:

In der folgenden Tabelle wird die Status-LED der SD-Karte beschrieben:

Bezeichnung | Beschreibung | LED
Farbe | Status Beschreibung
SD SD-Karte Grin Ein Es wird gerade auf die SD-Karte zugegriffen.
Aus Gibt an, dass kein Zugriff auf die Karte erfolgt.
Blinken | Gibt an, dass wahrend des SD-Kartenbetriebs ein

Fehler aufgetreten ist.
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Kapitel 3
M221 — Installation

Uberblick

Dieses Kapitel enthalt installationsspezifische Sicherheitsrichtlinien, Gerdteabmessungen,
Montageanweisungen und umgebungsbezogene Kenndaten.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
3.1 M221 Logic Controller— Allgemeine Implementierungsregeln 82
3.2 Installation des M221 Logic Controller 88
3.3 M221 — Elektrische Anforderungen 107
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Abschnitt 3.1

M221 Logic Controller- Aligemeine Implementierungsregeln

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Umgebungskenndaten 83
Zertifizierungen und Normen 87

82
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Umgebungskenndaten

Gehauseanforderungen

Die Komponenten des M221 Logic Controller-Systems entsprechen Industriegeraten der Zone B,
Klasse A gemaf dem Standard IEC/CISPR Veréffentlichung 11. Wenn sie in einer anderen als der
in diesem Standard beschriebenen Umgebung bzw. in einer Umgebung eingesetzt werden, die
nicht den Spezifikationen in diesem Handbuch entspricht, wird die elektromagnetische
Vertraglichkeit bei leitungsgeflhrten Stérungen und/oder Stérstrahlungen ggf. gemindert.

Alle Komponenten des M221 Logic Controller-Systems entsprechen den Anforderungen der
Europaischen Gemeinschaft (EG) fiir offene Gerate gemaf IEC/EN 61131-2. Sie missen in einem
Gehause installiert werden, das flr die spezifischen Umgebungsbedingungen konzipiert wurde.
Nur so kann ein unbeabsichtigter Kontakt mit gefahrlichen Spannungen vermieden werden.
Verwenden Sie ein Metallgehduse, um die elektromagnetische Storfestigkeit lhres M221 Logic
Controller-Systems zu verbessern. Die Gehause sollten tber einen Verriegelungsmechanismus
mit Schlissel verfiigen, um unberechtigten Zugriff zu begrenzen.

Umgebungskenndaten

Alle Komponenten desM221 Logic Controller-Systems sind zwischen der internen elektronischen
Schaltung und den Ein-/Ausgangskanalen innerhalb der angegebenen und in diesen Umgebungs-
kenndaten beschriebenen Grenzen elektrisch isoliert. Weitere Informationen zur elektrischen
Isolierung kénnen Sie den technischen Daten lhrer Steuerung weiter hinten im vorliegenden
Dokument entnehmen. Die Gerate entsprechen den in nachstehender Tabelle angegebenen CE-
Anforderungen. Die Gerate sind fir eine Verwendung in industriellen Umgebungen mit dem
Verschmutzungsgrad 2 vorgesehen.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Uberschreiten Sie keinen der in den umgebungsspezifischen und elektrischen Kenndatenta-
bellen angegebenen Nennwerte.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Die nachstehende Tabelle enthalt die allgemeinen umgebungsspezifischen Kenndaten:

Eigenschaft Min. Spezifikation Testbereich

Standardkonformitét IEC/EN 61010-2-201 | —

Umgebungstemperatur - Waagrechte -10 bis 55 °C (14 bis 131 °F)
Einbaulage

Vertikaler Einbau

-10 bis 50 °C (14 bis 122 °F)
-10 bis 35 °C (14 bis 95 °F)

Temperatur bei Lagerung

-25 bis 70 °C (13 bis 158 °F)

Relative Luftfeuchtigkeit

Transport und

10 bis 95 % (nicht kondensierend)

Lagerung

Betrieb 10 bis 95 % (nicht kondensierend)
Verschmutzungsgrad IEC/EN 60664-1 2
Schutzart IEC/EN 61131-2 IP20 mit angebrachten Schutzabdeckungen

Korrosionsfestigkeit

Atmosphare frei von korrosiven Gasen

Betriebshohe - 0 bis 2000 m (0 bis 6560 ft)
Lagerhohe - 0 bis 3000 m (0 bis 9843 ft)
Ruttelfestigkeit IEC/EN 61131-2 Montage auf 3,5 mm (0.13 in), feste Amplitude von 5

Schalttafel oder
Tragschiene (DIN-
Schiene)

29,4 m/s? oder 96.45 ft/s? (3 g,,), feste
Beschleunigung von 8,4 bis 150 Hz

Mechanische Schockfestigkeit

147 m/s? oder 482.28 ft/s? (15 gp) fur eine Dauer von 11 ms

98 m/s? oder 32.15 ft/s? (10 g,,) fir eine Dauer von 11 ms
(bei M221 Logic Controller mit Relaisausgéngen)

HINWEIS: Die gepriften Bereiche kénnen Werte anzeigen, die tiber die der IEC-Norm hinausgehen. Unsere
internen Standards bestimmen jedoch, was fir die industrielle Umgebung notwendig ist. Wir halten uns jedoch in allen
Fallen an die Mindestspezifikation (falls angegeben).
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Elektromagnetische Stérempfindlichkeit

Das M221 Logic Controller-System entspricht den in nachstehender Tabelle angegebenen
Kenndaten zur elektromagnetischen Stérempfindlichkeit:

Eigenschaft

Min. Spezifikation

Testreihe

Storfestigkeit gegen elektrostatische
Entladung

IEC/EN 61000-4-2

8 kV (Luftentladung)
4 kV (Kontaktentladung)

Storfestigkeit gegen abgestrahlte
elektromagnetische Felder

IEC/EN 61000-4-3

10 V/m (80 bis 1000 MHz)
3 V/im (1,4 bis 2 GHz)
1 V/m (2 bis 3 GHz)

Storfestigkeit gegen Magnetfelder

IEC/EN 61000-4-8

30 A/m 50 Hz, 60 Hz

Storfestigkeit gegen Stérimpulse IEC/EN 61000-4-4 - cM! und DM2
AC/DC-Spannungsleitungen 2 kV
Relaisausgéange 2kV
24-VDC-E/A 1kV
Analoge E/A 1kV
Kommunikationsleitung 1kV

Storfestigkeit gegen StoRspannungen | IEC/EN 61000-4-5 - cM! | DM2

IEC/EN 61131-2 DC-Spannungsleitungen 1kV [0,5kV

AC-Spannungsleitungen 2kV |1kV
Relaisausgange 2kV |1kV
24-VDC-E/A 1kv |-
Geschirmtes Kabel (zwischen |1kV |-
Schirmung und Erde)

Induzierte elektromagnetische Felder

IEC/EN 61000-4-6

10 Veff (0,15 bis 80 MHz)

1 Gleichtakt
2 Gegentakt

HINWEIS: Die gepriiften Bereiche kbnnen Werte anzeigen, die tiber die der IEC-Norm hinausgehen. Unsere
internen Standards bestimmen jedoch, was fir die industrielle Umgebung notwendig ist. Wir halten uns jedoch in allen
Fallen an die Mindestspezifikation (falls angegeben).
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Eigenschaft

Min. Spezifikation

Testreihe

Leitungsgebundene Emission

IEC 61000 -6 -4

AC-Spannungsleitung:

e 0,15 bis 0,5 MHz: 79 dBuV/m QP /
66 dBuV/m AV

e 0,5 bis 300 MHz: 73 dBuV/m
QP/60 dBuV/m AV

AC/DC-Spannungsleitung:

® 10 bis 150 kHz: 120 bis 69 dBpV/m QP
® 150 bis 1500 kHz: 79 bis 63 dBuV/m QP
e 1,5 bis 30 MHz: 63 dBuV/m QP

Strahlungsvermittelte Emission

IEC 61000 -6 -4

30 bis 230 MHz: 40 dBuV/m QP
230 bis 1000 MHz: 47 dBuV/m QP

1 Gleichtakt
2 Gegentakt

HINWEIS: Die gepriften Bereiche kénnen Werte anzeigen, die tiber die der IEC-Norm hinausgehen. Unsere
internen Standards bestimmen jedoch, was fir die industrielle Umgebung notwendig ist. Wir halten uns jedoch in allen
Fallen an die Mindestspezifikation (falls angegeben).
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Zertifizierungen und Normen

Einflhrung

Die M221 Logic Controller entsprechen den einschlégigen nationalen und internationalen Normen
fur elektronische industrielle Steuerungsgerate:

IEC/EN 61131-2
UL 508

Die M221-Logic Controllers verfiigen Uber folgende Konformitatszeichen:

CE

CSA (auler flir TM221CeeU)

EAC

RCM

UL

cCSAus Gefahrenzone (auf3er flir TM221Cee+U)

Informationen zur Produktkonformitat sowie Umwelthinweise (RoHS, REACH, PEP, EOLI usw.)
finden Sie unter www.schneider-electric.com/qgreen-premium.
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Abschnitt 3.2

Installation des M221 Logic Controller

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Anforderungen an Installation und Wartung 89
Montagepositionen und Absténde fiir den TM221C Logic Controller 92
Montagepositionen und Abstéande fir den TM221M Logic Controller 95
Tragschiene (DIN-Schiene) 98
Montage und Demontage der Steuerung mit Erweiterungsmodulen 102
Direkte Montage auf einer Schalttafel 105

88
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Anforderungen an Installation und Wartung

Vor dem Start

Machen Sie sich mit diesem Kapitel vertraut, bevor Sie mit der Installation Ihres Systems
beginnen.

Die Nutzung und Anwendung der enthaltenen Informationen setzt Fachkenntnisse in Bezug auf
die Konzeption und Programmierung automatisierter Steuerungssysteme voraus. Nur Sie als
Benutzer, Maschinenbauer oder -integrator sind mit allen Bedingungen und Faktoren vertraut, die
bei der Installation, der Einrichtung, dem Betrieb und der Wartung der Maschine bzw. des
Prozesses zum Tragen kommen. Demzufolge sind allein Sie in der Lage, die Automatisierungs-
komponenten und zugehdrigen Betriebsmittel sowie die angemessenen Sicherheitsvorkehrungen
und Verriegelungen zu identifizieren, die einen effektiven und stérungsfreien Betrieb
gewahrleisten. Beachten Sie bei der Auswahl der Automatisierungs- und Steuerungskompo-
nenten sowie aller zugehdrigen Betriebsmittel und Software alle geltenden 6rtlichen, regionalen
und landesspezifischen Normen und/oder Vorschriften.

Achten Sie dabei insbesondere auf die Konformitat mit allen Sicherheitsvorgaben, elektrischen
Anforderungen und normativen Standards, die bei der Verwendung dieser Komponenten auf lhre
Maschine oder lhren Prozess zutreffen.

Trennen der Spannungsversorgung

Alle Optionen und Module sollten vor der Installation des Steuerungssystems auf einer
Montageschiene, einer Montageplatte oder einer Schalttafel montiert und installiert werden.
Entfernen Sie das Steuerungssystem vor der Demontage des Geréats von seiner Montageschiene,
-platte oder -tafel.

A A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES
LICHTBOGENS

e Trennen Sie alle Gerate, einschlieRlich der angeschlossenen Komponenten, vor der
Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor der Installation oder Entfernung von
Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten von der Spannungsversorgung,
ausgenommen unter den im zugehdrigen Hardwarehandbuch dieser Gerate angegebenen
Bedingungen.

e Verwenden Sie stets ein genormtes Spannungsprifgerat, um sicherzustellen, dass die
Spannungsversorgung wirklich abgeschaltet ist.

e Bringen Sie alle Abdeckungen, Zubehdrteile, Hardware, Kabel und Drahte wieder an, sichern
Sie sie und vergewissern Sie sich, dass eine ordnungsgemafie Erdung vorhanden ist, bevor
Sie die Spannungszufuhr zum Geréat einschalten.

e Betreiben Sie diese Gerate und jegliche zugehérigen Produkte nur mit der angegebenen
Spannung.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.
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Hinweise zur Programmierung

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Verwenden Sie mit diesem Gerat nur von Schneider Electric genehmigte Software.
e Aktualisieren Sie Ihr Anwendungsprogramm jedes Mal, wenn Sie die physische Hardwarekon-
figuration &ndern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Betriebsumgebung

Neben den umgebungsspezifischen Kenndaten finden Sie in den produktspezifischen
Informationen am Anfang dieses Dokuments wichtige Hinweise zur Installation des Gerats an
explosionsgefahrdeten Standorten.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Installieren und betreiben Sie dieses Gerat gemaf den Umgebungsbedingungen, die in den
Umgebungskenndaten angegeben sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschiaden
zur Folge haben.
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Wichtige Hinweise zur Installation

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Bei Gefahr fur Personal und/oder Gerate sind geeignete Sicherheitssperren zu verwenden.
e |Installieren und betreiben Sie dieses Gerat in einem Schaltschrank mit einer fiir den Einsatzort
geeigneten Schutzart, der mit einer kodierten Sperre oder einem Verriegelungsmechanismus

abgeschlossen werden kann.
e Verwenden Sie die Sensoren- und Aktorennetzteile ausschlief3lich zur Stromversorgung der

an das Modul angeschlossenen Sensoren oder Aktoren.

e Netzleitung und Ausgangsschaltungen missen gemaR lokalen und nationalen Vorschriften fiir
den Nennstrom und die Nennspannung des jeweiligen Gerats verdrahtet und mit einer
Sicherung abgesichert sein.

e Verwenden Sie dieses Gerat nicht fir sicherheitskritische Maschinenfunktionen, sofern das
Geréat nicht anderweitig explizit fiir einen Einsatz zur Funktionssicherheit ausgewiesen ist und
allen geltenden Vorschriften und Normen entspricht.

e Dieses Gerat darf weder zerlegt noch repariert oder verandert werden.

e Verbinden Sie keine Dréhte mit reservierten, ungenutzten Anschlissen oder mit Anschlissen,
die alss No Connection (N.C.) gekennzeichnet sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

HINWEIS: Sicherungen des Typs JDYX2 oder JDYX8 sind UL-zertifiziert und CSA-zugelassen.

EIO0000003315 02/2020 91



M221 — Installation

Montagepositionen und Abstande fiir den TM221C Logic Controller

Einflhrung
In diesem Abschnitt werden die Positionen fiir die Montage des TM221C Logic Controller
beschrieben.

HINWEIS: Lassen Sie ausreichend Abstand, um eine angemessene Bellftung und die Einhaltung
der Betriebstemperatur zu gewahrleisten, wie in den Umgebungskenndaten (siehe Seife 83)
beschrieben.

Korrekte Montageposition

Wenn méglich, sollte der TM221C Logic Controller wie in der nachstehenden Abbildung gezeigt
horizontal auf einer vertikalen Flache montiert werden:

Akzeptable Montagepositionen

Der TM221C Logic Controller kann aber auch wie unten gezeigt mit einer Herabsetzung der
Temperatur vertikal auf einer vertikalen Flache montiert werden.
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HINWEIS: Erweiterungsmodule miissen uber der Logiksteuerung angebracht werden.
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Falsche Montageposition
Der TM221C Logic Controller sollte ausschlieBlich wie in der Abbildung Richtige Montageposition
(siehe Seite 92) angebracht werden. Die nachstehenden Abbildungen zeigen unsachgemale
Montagepositionen.

Mindestabstande

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Platzieren Sie die Gerate, die am meisten Warme abgeben, oben im Schrank, und sorgen Sie
fiir ausreichende Beliiftung.

e Montieren Sie dieses Gerat nicht neben oder liber anderen Geréten, die Uberhitzungen
verursachen kénnten.

e |Installieren Sie das Gerat an einer Stelle, die den erforderlichen Mindestabstand zu allen
umliegenden Aufbauten und Geraten gemaR den Angaben in diesem Dokument
gewabhrleistet.

e Installieren Sie das Gerat in Ubereinstimmung mit den technischen Kenndaten in der
zugehdrigen Dokumentation.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Der M221 Logic Controller wurde als Produkt gemaR IP20 entwickelt und muss in einem Gehduse
installiert werden. Bei der Installation des Produkts missen die erforderlichen Abstande
eingehalten werden.
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Es gibt 3 Arten von Abstanden:

e Zwischen dem M221 Logic Controller und allen Seitenwanden des Schranks (einschlief3lich der
Schalttafeltur).

e Zwischen den Klemmenleisten des M221 Logic Controller und den Kabelfuhrungen. Dieser
Abstand verringert elektromagnetische Stérungen zwischen der Steuerung und den
Kabelkanalen.

e Zwischen dem M221 Logic Controller und anderen Warme erzeugenden Gerate, die im selben
Schrank untergebracht sind.

Die nachstehende Abbildung zeigt die fur alle TM221C Logic Controller-Referenzen geltenden
Mindestabstande:
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Montagepositionen und Absténde fiir den TM221M Logic Controller

Einflhrung
In diesem Abschnitt werden die Positionen fiir die Montage des M221 Logic Controller
beschrieben.
HINWEIS: Lassen Sie ausreichend Abstand, um eine angemessene Belliftung und die Einhaltung
der Betriebstemperatur zu gewahrleisten, wie in den Umgebungskenndaten (siehe Seife 83)
beschrieben.

Korrekte Montageposition

Um einen optimalen Betrieb zu gewahrleisten, sollte der M221 Logic Controller wie in der
nachstehenden Abbildung gezeigt horizontal auf einer vertikalen Flache montiert werden:

Akzeptable Montagepositionen
Der M221 Logic Controller kann aber auch wie unten gezeigt vertikal auf einer vertikalen Flache
montiert werden.
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HINWEIS: Die Erweiterungsmodule missen Uber der Steuerung angebracht werden.
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Falsche Montageposition
Der M221 Logic Controller sollte ausschlief3lich wie in der Abbildung Korrekte Montageposition
(siehe Seife 95) angebracht werden. Die nachstehenden Abbildungen zeigen unsachgemale
Montagepositionen.

Mindestabstande

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Platzieren Sie die Gerate, die am meisten Warme abgeben, oben im Schrank, und sorgen Sie
fiir ausreichende Beliiftung.

e Montieren Sie dieses Gerat nicht neben oder liber anderen Geréten, die Uberhitzungen
verursachen konnten.

e |Installieren Sie das Gerat an einer Stelle, die den erforderlichen Mindestabstand zu allen
umliegenden Aufbauten und Geraten gemal den Angaben in diesem Dokument
gewahrleistet.

e Installieren Sie das Gerat in Ubereinstimmung mit den technischen Kenndaten in der
zugehdrigen Dokumentation.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschiaden
zur Folge haben.

Der M221 Logic Controller wurde als Produkt gemafR 1P20 entwickelt und muss in einem Gehause
installiert werden. Bei der Installation des Produkts missen die erforderlichen Abstande
eingehalten werden.

Zu beriicksichtigen sind 3 spezifische Abstande:

e Zwischen dem M221 Logic Controller und allen Seitenwanden des Schranks (einschlielich der
Schalttafeltur).

e Zwischen den Klemmenleisten des M221 Logic Controllerund den Kabelfihrungen zur
Reduzierung potenzieller elektromagnetischer Stérungen.

o Zwischen dem M221 Logic Controller und anderen Warme erzeugenden Geréte, die im selben
Schrank untergebracht sind.

96 EI00000003315 02/2020



M221 — Installation

Die nachstehende Abbildung zeigt die fiir alle M221 Logic Controller-Referenzen geltenden
Mindestabstande:
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Tragschiene (DIN-Schiene)

Abmessungen der Tragschiene (DIN-Schiene)

Sie kénnen die Steuerung oder den Empfanger und die zugehdrigen Erweiterungen auf einer 35-
mm-Schiene montieren. Tragschiene (DIN-Schiene) Die Schiene kann auf einer glatten
Montageoberflache befestigt, in ein EIA-Rack eingehangt oder in einem NEMA-Schaltschrank
installiert werden.

Symmetrische Tragschienen (DIN-Schiene)

Folgende Abbildung und Tabelle enthalten die Referenzen der Tragschienen (DIN-Schiene) fiir die
Baureihe zur Wandmontage:

mm