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Gewabhrleistung und Haftung

Gewabhrleistung und Haftung

Hinweis

Security-
hinweise

Die Applikationsbeispiele sind unverbindlich und erheben keinen Anspruch auf
Vollstéandigkeit hinsichtlich Konfiguration und Ausstattung sowie jeglicher
Eventualitaten. Die Applikationsbeispiele stellen keine kundenspezifischen
Lésungen dar, sondern sollen lediglich Hilfestellung bieten bei typischen
Aufgabenstellungen. Sie sind fiir den sachgemaRen Betrieb der beschriebenen
Produkte selbst verantwortlich. Diese Applikationsbeispiele entheben Sie nicht
der Verpflichtung zu sicherem Umgang bei Anwendung, Installation, Betrieb und
Wartung. Durch Nutzung dieser Applikationsbeispiele erkennen Sie an, dass wir
Uber die beschriebene Haftungsregelung hinaus nicht fiir etwaige Schaden
haftbar gemacht werden kénnen. Wir behalten uns das Recht vor, Anderungen
an diesen Applikationsbeispielen jederzeit ohne Ankiindigung durchzuflhren. Bei
Abweichungen zwischen den Vorschlagen in diesem Applikationsbeispiel und
anderen Siemens Publikationen, wie z.B. Katalogen, hat der Inhalt der anderen
Dokumentation Vorrang.

Fur die in diesem Dokument enthaltenen Informationen ibernehmen wir keine
Gewabhr.

Unsere Haftung, gleich aus welchem Rechtsgrund, fur durch die Verwendung der
in diesem Applikationsbeispiel beschriebenen Beispiele, Hinweise, Programme,
Projektierungs- und Leistungsdaten usw. verursachte Schaden ist ausgeschlossen,
soweit nicht z.B. nach dem Produkthaftungsgesetz in Féallen des Vorsatzes, der
groben Fahrlassigkeit, wegen der Verletzung des Lebens, des Korpers oder der
Gesundheit, wegen einer Ubernahme der Garantie fiir die Beschaffenheit einer
Sache, wegen des arglistigen Verschweigens eines Mangels oder wegen
Verletzung wesentlicher Vertragspflichten zwingend gehaftet wird. Der Schadens-
ersatz wegen Verletzung wesentlicher Vertragspflichten ist jedoch auf den
vertragstypischen, vorhersehbaren Schaden begrenzt, soweit nicht Vorsatz oder
grobe Fahrlassigkeit vorliegt oder wegen der Verletzung des Lebens, des Kérpers
oder der Gesundheit zwingend gehaftet wird. Eine Anderung der Beweislast zu
Ihrem Nachteil ist hiermit nicht verbunden.

Weitergabe oder Vervielfaltigung dieser Applikationsbeispiele oder Ausziige
daraus sind nicht gestattet, soweit nicht ausdriicklich von Siemens Industry Sector
zugestanden.

Siemens bietet Produkte und Lésungen mit Industrial Security-Funktionen an,
die den sicheren Betrieb von Anlagen, Lésungen, Maschinen, Geraten und/oder
Netzwerken unterstitzen. Sie sind wichtige Komponenten in einem
ganzheitlichen Industrial Security-Konzept. Die Produkte und Losungen von
Siemens werden unter diesem Gesichtspunkt stéandig weiterentwickelt. Siemens
empfiehlt, sich unbedingt regelmaRig tber Produkt-Updates zu informieren.

Fir den sicheren Betrieb von Produkten und Lésungen von Siemens ist es
erforderlich, geeignete SchutzmaRnahmen (z. B. Zellenschutzkonzept) zu
ergreifen und jede Komponente in ein ganzheitliches Industrial Security-Konzept
zu integrieren, das dem aktuellen Stand der Technik entspricht. Dabei sind auch
eingesetzte Produkte von anderen Herstellern zu berticksichtigen.
Weitergehende Informationen Uber Industrial Security finden Sie unter
http://www.siemens.com/industrialsecurity.

Um stets Uber Produkt-Updates informiert zu sein, melden Sie sich fiir unseren
produktspezifischen Newsletter an. Weitere Informationen hierzu finden Sie
unter http://support.automation.siemens.com.

HMI-Direktzugriff
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1 Aufgabe

1 Aufgabe
1.1 Nutzen der Applikation

Abbildung 1-1
=
SIMATIC HMI
PROFIBUS /
PROFINET
000000000 0ggg
000000000 00og
000000000
—
oHo
ooo

O |

SINAMICS G120 SINAMICS S§120

Dieses Applikationsbeispiel zeigt wie die Kommunikation zwischen einem
SIMATIC-HMI und einem SINAMICS G120 oder SINAMICS S120 ohne SIMATIC
S7-Steuerung aufgebaut werden kann.

Sie kénnen ein SIMATIC HMI zusammen mit einem SINAMICS Antriebsgerat
unabhangig von einer vorhandenen SIMATIC Steuerung betreiben.

Hinweis  HMI-Direktzugriff ist auch mdéglich, wenn eine SIMATIC Steuerung am Bus ist.

1.2 Kerninhalte der Applikation

Folgende Kernpunkte werden in dieser Applikation behandelt:
e Konfiguration der Kommunikation im TIA-Portal V13
e Beschreibung der Kommunikation

HMI-Direktzugriff
Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014
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1 Aufgabe

1.3 Abgrenzung

Hinweis  Der HMI-Direktzugriff von einem SIMATIC HMI auf einen Antrieb ist nicht Gber
einen Netzwerkibergang maglich. (kein HMI-Direktzugriff Gber Routing)

Diese Applikation enthalt nur die Beschreibung der Kommunikationskonfiguration.
Es wird nicht auf die Konfiguration des SINAMICS Antriebs eingegangen.
Grundlegende Kenntnisse Uber die Parametrierung von SINAMICS Antrieben
werden vorausgesetzt.

Es wird nicht auf die Konfiguration des SIMATIC HMI eingegangen. Grundlegende
Kenntnisse iber die WinCC V12 oder héher werden vorausgesetzt.

HMI-Direktzugriff
Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014
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2 Voraussetzungen

2.2

Voraussetzungen
HMI-Direktzugriff liber PROFINET

Voraussetzung SIMATIC HMI:
¢ HMI mit PROFINET-Schnittstelle

Voraussetzung SINAMICS Antrieb:
e SINAMICS G120 FW >=V4.7
¢ SINAMICS S120

HMI-Direktzugriff Liber PROFIBUS

Voraussetzung SIMATIC HMI:
e HMI mit PROFIBUS-Schnittstelle FW >= 13.0.0

Voraussetzung SINAMICS Antrieb:
e SINAMICS G120 FW >=V4.7
¢ SINAMICS S120

HMI-Direktzugriff
Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014
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3 Technischer Hintergrund

Technischer Hintergrund

Azyklische Kommunikation

Fur den Parameterzugriff auf Antriebsparameter direkt iber das SIMATIC-HMI wird
die Azyklische Kommunikation verwendet.

GEFAHR

Der Antrieb darf nicht ausschlieBlich liber azyklische Kommunikation
angesteuert werden.

Ein- und Ausschaltbefehle miissen liber Klemme oder zyklische
Kommunikation realisiert werden!

3.2

Antriebsobjektnummer G120 / S120

Fir die Adressierung der Parameterzugriffe ist die Antriebsobjektnummer (DO-
Nummer) notwendig.

SINAMICS G120

Beim SINAMICS G120 ist die DO-Nummer immer 1.

SINAMICS $120

Beim SINAMICS S120 hat die Control Unit die Nummer 1, die DO-Nummern der
weitern Antriebsobjekte finden Sie im STARTER Projekt beim Antriebsgerat unter
Telegrammkonfiguration.

Abbildung 3-1 DO-Nummer SINAMICS S120

=8P HMLDirekt_5120_PH

IF1: PROFIdive FZD-Telegramme | IF2: F’ZD-TeIegramme|

-] Einzelantriebsgerét einfiigen F.ommunik ationszchnittstells: PROFINET - Contral Unit Onboard [taktsynchron)
B-& Antriebsgeraet 1 Die PROFIzafe-Kommunik ation erfolgt Liber diese Schnittstelle

Lo Obersicht
EI>> Kornrmunikation Die PROFIdrive-Telegramme der Antrisbzobjekte werden in der folgenden Reihenfolge Libertragen:

S IBM-Schnittstelle Die Eingangsdaten entsprechen der Sende- und die A daten der Empf. ick des Antriebsobjektes.

bl Telegrammkonfiguration Masteroichi
- » Topologie 3 i . Eil dat A dat:
B m Control_Unit Objekt | Antriebsobjekt | -Nr. Telegrammiyp Linge Linge
w0 Einspeisungen 1 | SERVO_02 2 Freie Telegrammprojektierung mit BICO 1) 1)
B Ein-/Ausgabe-Komponenten 2 | SERVO_03 3 Freie Telegrammprojektierung mit BICO 1] 1)
[]-D Geber 3 | TB30_04 4 Freie Telegrammprojektierung mit BICO a a

) 4 | Control_Unit 1 Freie Telegrammprojektierung mit BICO 1] 1]

EID Antricbe ohne PZDs (kein zyklischer D: austausch)

L% Antrieh einfigen

@@ SERVO_03
@] Dokumentation

DO-Nummern

HMI-Direktzugriff
Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014 7
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3 Technischer Hintergrund

3.3 HMI-Verbindung anlegen

Legen Sie ein neues HMI an, oder 6ffnen Sie die Konfiguration eines
bestehenden HMI.

Offnen Sie in der Projektnavigation das Fenster ,Verbindungen*
Fiigen Sie mit ,Hinzufiigen“ eine neue Verbindung hinzu.
Wahlen Sie als Kommunikationstreiber ,SIMATIC S7 300/400*

Kommunikation liber PROFINET

Abbildung 3-2

Gerite

HiI_direct_S120_PN » HMI_1 [TP700 Comfort] » Verbindungen

HOQ

v |1 HMI_direct_$120_Fn
¥ Neues Gerét hinzufiigen
iy Gerite & Netze
= [ HMI_1 [TP700 Camfort]
[IY Gerstekorfiguration
% online &Disgnose
Y Runtime-Einstellu
» [ Bilder
» [[§ Bildverwaltung
» [ HMivariablen
2a Wetbindungen
[ HMI-Meldungen
3 Rezepruren
0 Archive
» ) skripte
] Aufgabenplaner
) zyklen
» [ Protakolle
14 Tex- und Grafiklisten
9 Benuzerervaliung
» [§§ Gemeinsame Daten

» []) Dokumentationseins
et
[ ]
[ ]

HMI-Direktzugriff

=¥ | &F verbindungenzu 57 Steusrungen in Gerdte & Newe =]
Verbindungen
[~] Name Kommunikstionstreiber  Modus HMiZeitsynchronisation | Online Station Farner Knaten Kommentar
%2 5120_PN SIMATIC 57 3001400 | [=]
<Hinzufigens
[<] n e
J Parameter H Bereichszeiger
TP700 Comfort Station
i Schnitestelle
1 T I]]
Bediengerat Steuerung
Adresse: || 192 . 168 . 0 .3 Adresse:|| 192 . 168 .0 .10
Zugangspunkt: | S7ONLINE. Erweiterungssteckplatz (2 |
Baugruppentrager: [0 |
Zyklischer Betrisb: [o

Wahlen Sie die Ethernet-Schnittstelle lhres HMI

Stellen Sie bei Bediengerat die IP-Adresse lhres HMI ein

Stellen Sie bei Steuerung die IP Adresse des SINAMICS Antriebs ein
Erweiterungssteckplatz und Baugruppentrager sind nicht relevant

Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014 8
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3 Technischer Hintergrund

Kommunikation tiber PROFIBUS
Abbildung 3-3

HWI_direct_S120DP » HMI_1 [TP?00 Comfort] » Verbindungen

Gerite
HOQ

K

&F verbindungen zu 57 Steuerungen in Geréte & Netze

H
Verbindungen
* ] HWI_direct_51200P z Mame Kaommunikstionstreiber  Madus HMEZeitsynchronisation Station Partner Knoten Online
I Neues Gerat hirzufigen Tl % verbindung 1 = =]
sy Gerite & Nepe <Hinzufiigens
w [4 HMI_1 [TP700 Comfort] ] I ] 3]

Y Gerarekonfiguration E =
. Online & Diagnose J Parameter H Bereichszeiger |
Y Runtime-Einstellungen

» |5 Bilder

TP700 Comfort Station
» [ Bildverwaltung

» L3 HMi-varisblen Schnittstelle
" vebrdingen G—
2 HMI-Meldungen

= Rezepturen
Bl Archive

» [1z] Skripte Bediengerat Netzwerk Steuerung
5] Aufgabenplaner

Typ: Profil: |DF [+ Adresse'm
23 zyklen e

b [ Protokolle Rt Baudrate |1500000 2 Hischste Stationsadresse (HSA): |125 ] Enveiterungssteckplat: |2

}%.JTM—undGrahk\isten R5232 Adresse |1 | | Anzah| der Master: |1 ] Baugruppentrager: |0
19 Benutzervervaltung #5422 Zugangspunke [STONLINE | Zyklischer Betrish: [#)

RS4BS Einziger Master am Bus:
@ siMATIC

» [g§ Gemeinsame Daten
» [5] Dokumentationseinstellungen
» i@ sprachen & Ressourcen

e Wahlen Sie die PROFIBUS-Schnittstelle Ihres HMI.

e Stellen Sie bei Bediengerat die PROFIBUS-Adresse lhres HMI sowie die
Baudrate des PROFIBUS-Strangs ein.

o Stellen Sie bei Steuerung die PROFIBUS-Adresse des SINAMICS Antriebs ein

Erweiterungssteckplatz und Baugruppentrager kdnnen auf Standardwerten
belassen werden.

HMI-Direktzugriff
Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014 9
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3 Technischer Hintergrund

3.4 Aufbau des DB-Zugriffs

Der Zugriff auf Parameter im SINAMICS Antrieb erfolgt Gber HMI-Variablen mittels
S7-Kommunikation.

Grundsatzlich kann auf alle Parameter zugegriffen werden.

Ob ein Parameter Uber HMI-Direktzugriff geschrieben werden kann hangt davon ab
ob es ein Beobachtungsparameter (rxxxx) oder ein Einstellparameter (pxxxx) ist
und in welchem Betriebszustand der SINAMICS Antrieb ist. Nédheres dazu
entnehmen Sie der Parameterbeschreibung. Siehe Abbildung 3-6

3.41 Anlegen von HMI-Variablen

e Legen Sie eine Variable fir den Parameterzugriff an. Verwenden Sie die
Verbindung aus Kapitel 3.3

Abbildung 3-4
HMI_direct_S120_DP » HMI_1 [TP700 Comfort] » HMI-Variablen
[s5 HMI-variablen |
S
HMI-Variablen
Marne Datentyp Werbindung Adresse . FLC-Name FLC*ariable

<@ Motortemperatur_DO2 | Real [E] s120pF  [] %DB35.0BD2045 =] <Undefiniert

<Hinzufiigens>

e Verwenden Sie den passenden Datentypen zum Parameter. Siehe Tabelle 3-1

e Die Adresse setzt sich aus Parameternummer, Index und DO-Nummer
zusammen:

DB<Parameternummer>.DB<a>Datenbausteinoffset ~ a=B|W |D
1. Die Datenbausteinnummer entspricht der Parameternummer.

2. Der Datenbausteinoffset wird aus der DO-Nummer und dem Parameterindex
gebildet:

Datenbausteinoffset (Bindr): Xi:Xx X X X X, XX X X X X X X X X

Antriebsobjektnummer Bit 10-15 Parameterindex Bit 0-9
Hinweis Datenbausteinoffset = 1024*Antriebsobjekt-Nr. + Parameterindex

Der Datenbausteinoffset wird bei Variablen vom Datentyp Byte als DBB, bei
Integer als DBW und bei Variablen vom Typ Doublelnteger oder Real als DBD
angegeben.

HMI-Direktzugriff
Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014 10
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3 Technischer Hintergrund

Hinweis  Es ist wichtig, dass der Datentyp der Variable zum Datentyp des Parameters

passt.
Tabelle 3-1
Datentyp Datentyp HMI- Offset
Parameter Variable
Integer8 Byte B
Integer16 Int / Word w
Unsigned8 Byte B
Unsigned16 Int / Word w
Unsigned32 Dint / DWord D
FloatingPoint32 Real D

Die Datentypen der Antriebsparameter finden Sie in der Parameterbeschreibung
im Listenhandbuch des Antriebs. Hier ist auch beschrieben in welchen
Betriebszustanden Einstellparameter gedndert werden kénnen.

Abbildung 3-5

r0002 Control Unit Betriebsanzeige / CU Betr_anzeige

CU_|, CU_I_D410, Berechnet: - Zugriffsstufe: 1
CU_NX_CX, Datentyp: Integer16 Dyn. Index: - Funktionsplan: -

CU_S_AC_DP,

CU S AC PN. P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
CU_S120_DP, Nicht bei Motortyp: - Normierung: - Expertenliste: 1
CU_S120_PN, Min Max Werkseinstellung
CU_S150_DP, 0 17 )
CU_S150_PN
Beschreibung: Betriebsanzeige fiir die Control Unit (CU).
Datentyp: Integer16
Abbildung 3-6
p1120[0...n] Hochlaufgeber Hochlaufzeit / HLG Hochlaufzeit
VECTOR, |Anderbar: Cc2(1),U, T | Berechnet: - Zugriffsstufe: 1
xgggs-f\ic [Datentyp: FloatingPoint32 | Dyn. Index: DDS, p0180 Funktionsplan: 3060, 3070
- P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Nicht bei Motortyp: - Normierung: - Expertenliste: 1

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 999999.000 [s] 10.000 [s]
Beschreibung: In dieser Zeit wird der Drehzahlsollwert vom Hochlaufgeber von Stillstand (Sollwert = 0) bis zur Maximaldrehzahl

(p1082) gefahren.

Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: C2(1) = Inbetriebnahme, U = Betrieb, T = Betriebsbereit

HMI-Direktzugriff
Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014
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3 Technischer Hintergrund

3.4.2 Beispiele fur verschiedene Parameter

Antriebsobjekt 1:

HMI-Variable:

Parameter p1120[0] Floatingpoint32

Parameternummer Parameterindex

e

Parameter p1120[1] Floatingpoint32

DB1120.DBD1024

Datenbausteinnummer Datenbausteinoffset

DB1120.DBD1025

Antriebsobjekt 2/3:

Parameter r0035 (DO 2) Floatingpoint32

Parameternummer Parameterindex

Parameter r0035 (DO 3) Floatingpoint32

HMI-Variable:
DB35.DBD2048

Datenbausteinnummer Datenbausteinoffset

DB35.DBD3072

HMI-Variable:

Antriebsobjekt 1:
Parameter r2050[0] Integer16

Parameternummer Parameterindex

e

Parameter r2050[1] Integer16

Antriebsobjekt 2:

DB2050.DBW 1024

Datenbausteinnummer Datenbausteinoffset

DB2050.DBW1025

HMI-Variable:

Parameter r2050[0] Integer16

Parameternummer Parameterindex

e

Parameter r2050[1] Integer16

HMI-Direktzugriff
Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014
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4 Beispiele

4 Beispiele

In den Beispielprojekten wird der Zugriff auf einige Parameter gezeigt.

Folgende Anwendungsfalle werden gezeigt:

4.1 Ausgeben von Anzeigeparametern

Anzeigen der Motortemperatur
Abbildung 4-1 Motortemperatur

SIEMENS
eyl Motortemperatur -

DO 02 r0035 Motortemperatur
DO 03 r0035 Motortemperatur

Im Bild ,Motortemperatur” wird Parameter r0035 angezeigt.

HMI-Direktzugriff
Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014
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4 Beispiele

Anzeigen von Stérungen und Warnungen in Klartext

Abbildung 4-2 Stérungen und Warnungen

SIEMENS SIMATIC HMI

SIEMENS ..
JRSRRIN Storungen und Warnungen ki

CU 01 r2131 Storcode aktuell |

CU 01 r2132 Warncode aktuell I

DO 02 r2131 Stércode aktuell |Fo7850 (a) - Externe Stérung 1

DO 02 r2132 Warncode aktuell I

DO 02 r2131 Stbreode aktuell |

DO 03 r2132 Warncode aktuell I

Im Bild ,Stérungen und Warnungen® werden aktuelle Stérung und Warnung in
Klartext angezeigt.

Die Fehlertexte finden Sie im XML-Format unter folgenden Link:
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/10804921/133100

Mit dem SINAMICS XML-Parser konnen Sie die XML-Dateien in das bendtigte
Excel Format umwandeln. Den SINAMICS XML-Parser finden Sie unter folgenden
Link:

http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/77467239

HMI-Direktzugriff
Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014 14


http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/10804921/133100
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/77467239

© Siemens AG 2014 All rights reserved

4 Beispiele

4.2 Schreiben und Lesen von Einstellparametern

Schreiben und Lesen von Parametern, z.B. Hochlaufzeit, RAM to ROM

Abbildung 4-3 Hochlaufgeber / RAM to ROM

SIEMENS SIMATIC HMI

SIEMENS :
IR Hochlaufgeber / RAM to ROM v [

20 03 p1120[0] Hochlaufgeber Hochlaufzeit 22,00

D0 03 p1121[0] Hochlaufgeber Ricklaufzeit

HINOL

RAM to ROM  [SC))
CU 01 p0977 Alle Parameter Sichern D

Im Bild ,Hochlaufgeber / RAM to ROM* wird die Hoch- und Riicklaufzeit des
Hochlaufgebers in einem Ein- Ausgebefeld angezeigt und kann auch geandert
werden.

Uber Parameter p0977 (SINAMICS G120 p0971) kénnen die Parameter ins ROM
gesichert werden. Dazu wird Parameter p0977 (p0971) auf den Wert 1
geschrieben. Nach dem der Vorgang abgeschlossen wurde. Wird der Parameter
vom Antrieb auf 0 gesetzt. Der Parameter p0977 (p0971)wird auch in einem Ein-
Ausgabefeld angezeigt und farblich visualisiert.

HMI-Direktzugriff
Beitrags-ID: 97550333, V1.0, 09/2014 15
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4 Beispiele

4.3

Schreiben und Lesen von BICO-Parametern

Lesen und Schreiben von BICO Parametern

Hinweis

Hinweis

Abbildung 4-4

SIEMENS SIMATIC HMI

SIEMENS

SIMATIC HMI IBICO Parameter vI S

{02D20401 |HEX

DO 02 p2103[0] BI: 1. Qittieren Storungen

000000101 1010010p000010000000001 {BIN
Parameter-Nr.  [DO-Nr. Index

Verschalten mit: CUOLr0722.1

‘DO 02 r2090.7

")

Im Bild ,BICO Parameter” kann Parameter p2103 , Bl Quittieren Stérungen®
beispielhaft auf andere Parameter, 0 oder 1 verschalten werden.

Der Wert von Parameter p2103[wird] hexadezimal und binar dargestellt.

Uber BICO Parameter kdnnen im SINAMICS Antrieb Parameter verkniipft
werden.

Folgende Information steckt im Parameter:

Parameterindex: Bit0 -9
DO Nummer: Bit 10 - 15
Parameternummer: Bit 16 — 31

Verschaltung innerhalb des Antriebsobjekts:

Fir Verschaltungen innerhalb des DO (immer beim SINAMICS G120) kénnen Bit
10 — 15 auf ,true” gesetzt werden (dezimal 63).
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4 Beispiele

4.4 Indirekter Zugriff auf Parameter

Zugriff indirekt liber Variable

Abbildung 4-5

SIEMENS

SIMATIC HMI

SIEMENS

Parameternummer:
DO-Nummer / Index: [CUO01 /[0]

Datentyp: Int v
Wert;

I [ndirekter Zugriff v |

Eingabe von Parameternummer,
DO-Murnmer und Datentyp mussen mit
den Eigenschaften des Farameters Cbereinsimmen. ——
Ansonsten wird kein Wert (####), I
oder ein falscher Wert angezeigt.

Im Bild ,Indirekter Zugriff* kbnnen Parameter angezeigt und Werte geandert
werden. Ohne die Parameter direkt als HMI-Variable anzulegen. Es wurden HMI-
Variable fir Parameternummer, DO-Nummer und Index, sowie fur den Datentyp
angelegt.

Der Datentyp muss passend zum gewunschten Parameter gewahlt werden, damit

der Wert richtig angezeigt werden kann.

Hinweis  Wird nicht der richtige Datentyp des Parameters eingestellt wird kein Wert (#####)

oder ein falscher Wert angezeigt.
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5 Download Projekte

5 Download Projekte
Folgende TIA-Portal Projekte kdnnen heruntergeladen werden:
e SINAMICS G120 lGiber PROFINET an HMI TP 700
e SINAMICS G120 Gber PROFIBUS an HMI TP 700
e SINAMICS S120 Gber PROFINET an HMI TP 700
e SINAMICS S120 liber PROFIBUS an HMI TP 700

In den Projekten ist eine Konfiguration des HMI mit den in Kapitel 4 beschriebenen

Funktionen. In den Projekten ist keine Antriebskonfiguration enthalten.
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6 Literaturhinweise
Tabelle 6-1
Themengebiet Titel

1\ Siemens Industry | http://support.automation.siemens.com
Online Support

\2\ Downloadseite http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/97550333
des Beitrages

\3\ Fehlertexte im http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/10804921/13310
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\4\ XML Parser http://support.automation.siemens.com/\WW/view/de/77467239

7 Ansprechpartner

Siemens AG

Industry Sector

| DT MC PMA APC
Frauenauracher Stral3e 80
D - 91056 Erlangen
mailto: tech.team.motioncontrol@siemens.com
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