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1 Aufgabe

1 Aufgabe

An einem Antriebssystem sollen mehrere Achsen mit Positionierungsfunktion

betrieben werden.

Der Antrieb soll Gber PROFINET an eine SIMATIC Steuerung angebunden

werden.

Sicherheitsfunktionen sollen Uber Klemmen angesteuert werden.

Uberblick iiber die Automatisierungsaufgabe

Folgendes Bild gibt einen Uberblick (iber die Automatisierungsaufgabe:

Abbildung 1-1

Drive-CliQ

PROFINET

MPI, PROFIBUS
oder Ethernet

Anforderungen an die Automatisierungsaufgabe

Tabelle 1-1

Anforderung

Erlauterung

Zugriff auf Prozessdaten

Der SINAMICS S120 soll mehrere Achsen iber Steuerworte
von der SIMATIC positionieren.

Zugriff auf Parameter

Es soll von der S7-300/400 auf Parameter im SINAMICS S120
zugegriffen werden. (z.B. Schreiben und Lesen von
Verfahrsatzen)

Sicherheitsfunktionen

Im SINAMICS S120 Antrieb sollen Sicherheitsfunktionen (Not
Aus) Uber Klemme angesteuert werden

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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2 Ldsung

2.1 Ubersicht Gesamtlésung

2

2.1

Schema

LOosung

Das Applikationsbeispiel zeigt beispielhaft die Anbindung eines SINAMICS S120
mit dem Funktionsmodul Einfachpositionierer, an eine SIMATIC S7 300 CPU uber
PROFINET.

An einer SINAMICS S120 Control Unit CU320-2 PN kdnnen bis zu sechs Achsen
mit Einfachpositionierer betrieben werden. In diesem Beispiel werden zwei Achsen
verwendet.

Soll- und Istwerte werden mit SIEMENS-Telegramm 111 Gibertragen. Dabei werden
Bausteine, wie der FB283 verwendet. Diese kénnen Sie direkt in eigenen
Anwendungen einsetzen.

Ubersicht Gesamtldsung

Die folgende Abbildung zeigt schematisch die wichtigsten Komponenten der

Abbildung 2-1
KTP 600

SINAMICS
S120

Drive-CliQ

PROFINET

Ethernet

Alternativ zur Parametrierung
(ber den Feldbus

Das Beispiel zeigt Ihnen wie...
e ..die Steuerung S7-300/400 parametriert wird.

...die Kommunikation in der Steuerung S7-300/400 programmiert wird.
...der Umrichter SINAMICS S120 mit STARTER parametriert wird.
...der Einfachpositionierer des SINAMICS S120 verwendet wird

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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2 Lésung

2.2 Beschreibung der Kernfunktionalitat

2.2 Beschreibung der Kernfunktionalitat
2.2.1 Parametrierung der Kommunikation

TIA (Totally Integrated Automation)

Die Programmierung der SIMATIC S7-300/400 und die Parametrierung des
SINAMICS S120 werden zentral in einem STEP 7 Projekt abgelegt. Uber den
SIMATIC Manager werden dazu die jeweils benétigten Editoren aufgerufen.

SIMATIC S7-300/400
Die SIMATIC S7-300/400 wird in diesem Beispiel mit STEP 7 V5 programmiert.

In der Hardwarekonfiguration (HW Konfig) werden die SIMATIC S7 und die per
PROFINET angeschlossenen Stationen konfiguriert, wie z.B. der SINAMICS S120,
und die Kommunikation definiert. Beim Einfigen des SINAMICS S120 in das
SIMATIC Projekt werden auch die Peripherieadressen festgelegt, die von der
SIMATIC S7 300/400 fur den Zugriff auf den SINAMICS S120 verwendet werden
sollen.

SINAMICS S120

Die Parametrierung des SINAMICS S120 wird mit dem Inbetriebnahmetool
STARTER vorgenommen.

Beim SINAMICS S120 kann eines von mehreren Telegrammtypen fir den
zyklischen Datenaustausch ausgewahlt werden. Damit wird festgelegt, welche
Daten in welcher Reihenfolge gesendet bzw. empfangen werden. Wichtig ist, dass
bei der Parametrierung der SIMATIC S7-300/400 derselbe Telegrammtyp wie im
SINAMICS S120 Antrieb ausgewahlt wird.

2.2.2 Datenaustausch

Der Datenaustausch zwischen SINAMICS S120 und der SIMATIC S7-300/400
erfolgt in zwei Bereichen:

e Prozessdaten,
zyklische Kommunikation
d.h. Steuerwort(e) und Sollwert(e), bzw. Statuswort(e) und Istwert(e)

e Parameterbereich,
azyklische Kommunikation
d.h. das Lesen/Schreiben von Parameterwerten

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
1.0, Beitrags-ID: 67261457 9
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2 Lésung

2.2 Beschreibung der Kernfunktionalitét

Zyklischer Prozessdatenaustausch

Die Prozessdaten werden zyklisch, d.h. in jedem Busumlauf Gibertragen. Damit
werden sie so schnell wie mdglich Gbertragen.

Dabei sendet die SIMATIC S7-300/400 die Steuerworte und Sollwerte an die
SINAMICS S120 Antriebe und empféngt von ihnen die Statusworte und Istwerte.
Je nach Telegrammtyp kdnnen zuséatzlich weitere Soll- oder Istwerte bzw.
erweiterte Steuer- bzw. Statusworter Gibertragen werden.

In diesem Beispiel wird das SIEMENS-Telegramm 111 verwendet.

Der FB283 verwendet fur jeden Antrieb einen Datenbaustein, den sogenannten
Achs-DB, aus dem er die Daten nimmt die an den SINAMICS S120 gesendet
werden und die empfangen Daten abgelegt werden.

Im SINAMICS S120 erfolgt die interne Verschaltung der Prozessdaten automatisch
bei der Auswahl des Telegramms.

Azyklischer Datenaustausch (Parameterzugriff)

10

Um Parameter Ubertragen zu kdnnen, sind auch Telegrammtypen definiert, in
denen zusétzliche vier Worte fir eine Parameteriibertragung vorgesehen sind. Da
diese vier Worte wie die Prozessdaten immer gesendet werden, entsteht so eine
permanente Kommunikationslast, obwohl die Parameter selber in der Regel nur
selten Gbertragen werden.

PROFINET bietet aber auch die Méglichkeit zusatzlich zum zyklischen einen
azyklischen Datenaustausch zu verwenden, der nur bei Bedarf eingeschoben wird.
Damit ist es mdglich, den Parameterbereich bei Bedarf azyklisch zu tibertragen,
ohne eine permanente Kommunikationslast zu erzeugen. Die azyklische
Ubertragung dauert langer als die zyklische Ubertragung der Prozessdaten.

In diesem Beispiel wird der FB283 fiir die azyklische Kommunikation verwendet.
Es kénnen einzelne oder auch mehrerer Parameter am Stlick geschrieben oder
gelesen werden. Der FB283 ermdglicht auch das Schreiben und Lesen von
Verfahrsatzen oder das Auslesen von Stérungs- und Warnungspuffer.

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
1.0, Beitrags-ID: 67261457
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2 Lésung

2.3

2.4

Einfachpositionierer

2.3 Einfachpositionierer

Der Einfachpositionierer (EPOS) im SINAMICS S120 dient zum absoluten/relativen
Positionieren von Linear- und Rundachsen mit Motorgeber (indirektes
Messsystem) oder Maschinengeber (direktes Messsystem). EPOS steht in den
Betriebsarten Servo und Vektor zur Verfligung. Das Inbetriebnahmewerkzeug
STARTER bietet fur die Funktionalitat Einfachpositionierer grafische Fihrungen
durch die Konfigurations-, Inbetriebnahme- und Diagnosefunktionen. Eine
Steuertafel im STARTER unterstutzt beim Betrieb des Einfachpositionierers und
des drehzahlgeregelten Betriebs. Bei Aktivierung des Einfachpositionierers Uber
den Inbetriebnahme-Assistenten des STARTER wird automatisch auch die
Lageregelung aktiviert. Dabei werden die notwendigen internen Verschaltungen
automatisch vorgenommen.

Verwendete Hard- und Software-Komponenten

Die Applikation wurde mit den nachfolgenden Komponenten erstellt.

Hardware Komponenten SIMATIC

Tabelle 2-1 HW-Komponenten

PROFINET

Komponente Anz. Bestellnummer Hinweis
oder andere S7-300/400

CPU 315-2 DP/PN 1 6ES7315-2EH14-0AB0O CPU mit PEOFIBUS
STROMVERSORGUNG oder andere 24V DC
PS307 24V/5A L 6ES7307-1EAD1-0AA0 Stromversorgung
MMC 128kB 1 6ES7 953-8LG20-0AA0 oder gréRere MMC
SIMATIC Panel KTP80O 1 | 6AV6647-0AD11-3AX0
Basic color PN
Anschlussstecker 6 | 6GK1901-1BB10-2AA0

PROFINET Leitung

6XV1840-2AH10

Hardware Komponenten Antriebssystem
Es kann auch der SINAMICS S120 Trainingskoffer 6ZB2480-0CNOO verwendet

werden.

Tabelle 2-2 HW-Komponenten

Komponente Anz. Bestellnummer Hinweis
Control Unit
CU320-2 PN 1 6SL3040-1MAO01-0AA0
Compact Flash Card, 1 | 6SL3054-0EF00-1BAO
Basic
Smart Line Module;
5,00 kW 1 6SL3130-6AE15-0AB0O
Netzdrossel 1 6SL3000-0CE15-0AA0
Double Motor Module;
3.00 A 1 6SL3120-2TE13-0AA3
Sensormodul SMC 20 1 6SL3055-0AA00-5BA3

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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2 Lésung

2.4 Verwendete Hard- und Software-Komponenten

Komponente Anz. Bestellnummer Hinweis
Synchronservomotor SERVO_02
0.40 KW 1 1FK7022-5AK71-1LGO
Synchronservomotor SERVO_03
0.40 KW 1 1FK7022-5AK71-1AG3
Leistungsleitung Motor 2 | 6FX5002-5CS01-1ABO
Signalleitung 1m 1 6FX5002-2CA31-1AB0 SMC - Geber
DRIVE-CLiQ-Leitung CU 320-2 PN - DMM
IP20/IP20 0,16 m 1 6SL3060-4AD00-0AA0
DRIVE-CLiQ-Leitung DMM - SMC
IP20/IP20 0,60 m 1 6SL3060-4AU00-0AA0 (SERVO_03)
DRIVE-CLiQ-Leitung i i DMM — SMI
IP20/IP67 1,0m L 6FX5002-2DC10-1ABO (SERVO_02)

Software-Komponenten
Tabelle 2-3 SW-Komponenten

Komponente Anz. Bestellnummer Hinweis
SIMATIC STEP 7 Floating License
V5.5 SP2 6ES7810-4CC10-0YAS5
STARTER kostenloser Download:
V43192 6SL3072-0AA00-0AGO siche /6/
WinCC flexibel 6AV6613-0AA51-3CA5
Version: 2008 SP3

Beispieldateien und Projekte

Die folgende Liste enthélt alle Dateien und Projekte, die in diesem Beispiel /4/ verwendet

werden.

Tabelle 2-4 Beispieldateien und Projekte

Komponente

Hinweis

67261457_SINAMICS_S120-PN_Positionieren_at_S7-300_v10.zip

Diese gepackte Datei
enthalt das STEP 7 Projekt
mit SINAMICS S120 und
HMIL.

67261457 _SINAMICS_S120_at_S7-300400_SHORT-DOKU_v10_de.pdf

Kurzdokumentation fir
erfahrene Anwender

67261457_SINAMICS_S120-PN_at_S7-300400_DOKU_v10_de.pdf

Dieses Dokument

VORSICHT Das Beispielprojekt ist fur die Verwendung mit den in Kap. 2.4 aufgefiihrten
Beispielkomponenten ausgelegt. Werden andere SINAMICS S120
Komponenten verwendet oder andere Motoren angeschlossen, ohne dass
die entsprechenden Parameter angepasst wurden, kobnnen Umrichter
und/oder Motor beschadigt oder zerstért werden.
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3.1 Verdrahtung

3 Aufbau und Inbetriebnahme der
Applikation

3.1 Verdrahtung

Nachfolgendes Bild zeigt die Leistungsleitungen, den Geberanschluss sowie die
DRIVE-CIiQ Verdrahtung und den Aufbau des verwendeten SINAMICS S120.

Abbildung 3-1
DRIVE-CIiQ
Z o
o ™
N =
S 3
™ E E xfly_io
D — =
O n @)
3AC 400V ———
Netzdrossel
1FK7
SERVO_02 H
1FK7
SERVO_03
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3 Aufbau und Inbetriebnahme der Applikation

3.1 Verdrahtung

Nachfolgendes Bild zeigt die 24V Verdrahtung die Verdrahtung des Feldbus und

die Safety-Verdrahtung des Aufbaus.
Abbildung 3-2

24V

M [\l T\ IT\ ] ’\_|
oo
M o i oo oo bh
Q o G + M + M + M
p X124 x24 X524
zZ S 7
o © X122 x21 x21 x22
17 34 34 34
AN o _? .0 o
0 =
= S 4 -
(2] oM P1
x2 N~ o 24V W 24V
P2 P1 X1(f) no M Bl M
onono L] DC P W4~ DC P 8
DC N =4~ DCN
=
@)
arzg n
n [

PROFINET

CU 320-2 PN

SLM
DMM

Hinweise ¢ Die Aufbaurichtlinien in den SINAMICS S120 Geratehandbuchern (siehe /7/) und der

SIMATIC sind generell zu beachten.
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3 Aufbau und Inbetriebnahme der Applikation

3.2 IP-Adressen und PN-Namen

3.2 IP-Adressen und PN-Namen

Im Beispiel werden folgende IP-Adressen und Device Namen verwendet:

Tabelle 3-1
IP Komponente Device Name
192.168.0.1 S7-CPU S7-CPU
192.168.0.2 SINAMICS S120 S120-CU320-2PN
192.168.0.3 KTP600 KTP600
192.168.0.200 PG/PC
3.3 Einstellungen am PG/PC
Tabelle 3-2
Aktion Anmerkung

Stellen Sie in den Windows-
Einstellungen fur die zu
verwendende Netzwerkkarte
die feste TCP/IP Adresse
192.168.0.200 und die
Netzwerkmaske
255.255.255.0 ein.

Sie kénnen auch eine andere
freie IP-Adresse
(192.168.0.x) verwenden.

Eigenschalften von Internet Protocol [TCP/IF)

Allgennein |

IP-Einztellungen konnen automatizch zugewiezen werden, wenn das
Metzwerk dieze Funktion unterstiitzt, Wenden Sie zich anderfallz an
den Metzwerk adminiztrator, um die geeigneten |P-Einstellungen zu
beziehern.

" |P-Adresse automatizch beziehen

2] x|

—{%" Folgende IP-&diesse verwenden:

|P-tdresse:

| 192 168, 0 . 200

Subnetzmaske: | 255 285 .28 0

Standardgatewan:

———

) DHE Serveradiesse autamatiseh beziehen

—{% Folgende DNS-Semveradiessen verwenden:

Bewvorzugter DMS-Server: I

Altemnativer DMS-Server: I

Enweitert... |

0k | Abbrechen |

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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3 Aufbau und Inbetriebnahme der Applikation
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3.4 Laden des SIMATIC Programms

3.4 Laden des SIMATIC Programms

Dieses Kapitel beschreibt die Schritte zur Installation des Beispielcodes in die
SIMATIC S7-300/400.

Tabelle 3-3

Nr. Aktion Anmerkung

1. Verbinden Sie mittels eines Sie kdnnen die beiden Geréate direkt oder tiber einen Switch
Netzwerkkabels die S7-300/400 miteinander verbinden.
mit dem PG/PC.

2. Starten Sie den SIMATIC
Manager.
3. | Offnen Sie uber Extras >

PG/PC Schnittstelle einstellen
..." die Einstellungen der
Onlineschnittstelle.

Zugifsweg | LLOP # DCP |

Zugangzpunkt der Applik ation:
IS?DNLINE [STEF 7] -» TCR/P -» RDS700 USB2.0 To Fast j
[Standard fur STEF 7]

Wabhlen Sie “TCP/IP ->
Netzwerkkarte" mit der von

lhnen verwendeten Netzwerk- Benutzte Schhittstellenparametrienng:
karte. |TCPAP > RD9700 USB2.0 Ta Fast.. <A Eigenschaften..

B TCPAP -5 Belkin USE Etherret &d.
TCPAP > Ndiswanlp <dktive — —
TCP/P -» RDS700 USE2.0 To Fas

-

[Parametrierung Threr NDIS-CPs mit TCP/AP
Pratak.all [RFC-1008])

Kapierer..

B TCPAR > ASIX AGE1 75 USE20 <] Diagnose... |
ejcie =iy |

Hinzufugen/E ntfemen: Auzwahlen. .. |

"Schnittstellen

abbrechen | Hile |

4. Rufen Sie den Dialog
“Ethernet-Teilnehmer
bearbeiten...” auf.

HilFe:

PROFIBLS

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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3 Aufbau und Inbetriebnahme der Applikation

3.4 Laden des SIMATIC Programms

Nr.

Aktion

Anmerkung

e Kilicken Sie auf
“Durchsuchen ...”
- Markieren Sie die ,S7-
300“ CPU aus und
klicken Sie auf OK.

00-1F-F3-03
(1.0.0.0 0-1E-1E-1

Setzen die IP-Konfiguration auf
Werkseinstellung zuriick.

Bestatigen Sie die Hinweise.

Ethernet-Teilnehmer bearbeiten

00-1B-1B-1B-57-24F

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
1.0, Beitrags-ID: 67261457
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3 Aufbau und Inbetriebnahme der Applikation

3.4 Laden des SIMATIC Programms

Nr. Aktion Anmerkung
7. Ethernet-Teilnehmer bearbeiten
Geben Sie die IP-Adresse
192.168.0.1 und die
Netzwerkmaske 255.255.255.0
ein und klicken Sie auf “IP-
Konfiguration zuweisen".
Geben Sie den Geratenamen: 192.168.0.1
.S7-CPU ein ung klicken Sie auf RS
,Name zuweisen ~__
Beenden Sie den Dialog mit o
“SChIieBen". SN2 | Bl
18 SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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3 Aufbau und Inbetriebnahme der Applikation

3.4 Laden des SIMATIC Programms

Laden wieder.

Nr. Aktion Anmerkung
8. Klicken Sie auf ,Erreichbare I SIMATIC Manager
Teilnehmer“. = . .
fiy Fenster Hilfe
PROFIBUS
Ethernet-Teilnehmer bearbeiten. .
Betriebesysten akiualisierern,..
9. e  Markieren Sie alle hbare Te h HERN
Bausteine in der CPU mit = eic:?hbare Teilnehmer = ﬂ-Eg; GE[;B?SzB
.. [-{n] 57-cpu E it
;_STR_G><A> und I6schen " {23 Bausteine o DE72 £ DB172 = DB233
ie sie. {3 5FB4 {3 5FB5
e Bestatigen Sie, dass =R =R
Systembausteine und Lischen (256:127)
Systemdaten nicht geldscht
.. Dieser Yargang 3Bt sich nicht mehr rickgangig machen
werden kdénnen. ?E Sollen die 107 markierter Objskte
[Spsterndaten.... SFCT 27 wirklich geldscht werden?
10. Falls Sie das Projekt noch nicht
.. L. . Datei Zielsystem  Ansicht  Extras  Fenster  Hilte
dearchiviert haben, wéhlen Sie Nows. A
unter ,,Datei > Dearchivieren...“, Assistent ‘Neues Projekt'..
die Projektdatei (siehe Tabelle Bfren oD
2-4) aus und dearchivieren Sie SN
. Memary Card-Datei
diese. ;
Lischen..
Reorganisieren...
Wemalten...
Setteemmchten:
[Diie folgenden Objekte wurden dearchiviert:
! Projekts: 5120-at-57
Bitliatheken: Keine
- . .. Sollen diese jetzt geoffnet werdan?
Bestéatigen Sie das Offnen des
Projekts
T~
I( Ja D | M ein |
11. ° Markieren Sie die SIMATIC QSIMATIE Manager - [5120-at-57 -- D:A\Temp'5120-a~1]
300 Station @ Datei  Bearbeiten  Einfligen Ziells‘yﬁtem Anzicht  Extraz  Fenster  Hilfe
. . . . =t = Ep! O e facec B i Eil
e Laden Sie das Projekt in die DE |7 sme |2 2% ’; | ) |] < KeinFite
CPU. ER=7) Lol |8 CPU3152 PN/DP(1)
- i
R E SPMAD ]
B §120_CU320_2_DF
-0 KTP_600
12. Starten Sie die CPU nach dem

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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3 Aufbau und Inbetriebnahme der Applikation

3.5 Laden der SINAMICS Parametrierung

3.5 Laden der SINAMICS Parametrierung

e Sollten Sie andere Komponenten einsetzen, miissen Sie die Parametrierung selbst
vornehmen. Folgen Sie dann der Anleitung in Kapitel 6 ,Konfiguration und
Projektierung®, speziell 6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs.

Hinweise

Download der Parametrierung in den SINAMICS S120

Copyright © Siemens AG 2013 All rights reserved

Tabelle 3-4
N Aktion Anmerkung
r
1. | Verbinden Sie die SINAMICS S120
Control Unit mittels PROFINET-
Kabel mit der SIMATIC S7-300/400-
CPU und diese mit einem Netzwerk-
kabel mit dem PG/PC.
2. | Offnen Sie den SIMATIC-Manager
3. Ru_fen Sie den DiaI(_)g “Ethernet- ! SIMATIC Manager
Teilnehmer bearbeiten...” auf. /N Ansicht Extras Fenster Hilfe
O Erreichbare Teilnehmer anzeigen
PROFIELL
4. |« Kiicken Sie auf “Durchsuchen x|
“ Ethemet Teilnehmer
_ Markieren Sie den Online erreichbare Teilnehmer
LSINAMICS S* und klicken MAC-Adresse: [
Sie auf OK. —
— IP-K nnfinuratinn einztelan 1
Metz durchsuchen - 2 Teilnehmer x|
Starten | __ |IP-Adiesse MAC-Adresse _—EreratEmr—] Mame
Lrihieler | 1592.168.0.1 O0-1B-TB-1B-574F " sicpu
¥ schnell suchen
1 | |
Blinken | MAC-Adresse: IDD-‘IF-FS-DS-?S-BE
Abbrechen | Hire |
| I
Riiicksetzen auf Werkseinstellungen
Ziiicksetzen |
Schiiefen | Hilfe: |
20 SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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3 Aufbau und Inbetriebnahme der Applikation

3.5 Laden der SINAMICS Parametrierung

N Aktion

Anmerkung

Geben Sie die IP-Adresse
192.168.0.2 und die
Netzwerkmaske 255.255.255.0 ein
und klicken Sie auf “IP-Konfiguration
zuweisen®.

Geben Sie den Geratenamen:
»,3120-CU320-2PN" ein und klicken
Sie auf ,Name zuweisen”

Beenden Sie den Dialog mit
“SchlieRen*.

Ethernet-Teilnehmer bearbeiten .

— Ethermet Teilnehmer
Online erreichbare Teilnehmer

IDD-‘I F-F8-08-79-6C Durchsuchen... |

MAC-Adresse:

— |P-K.onfiguration einstellen

& |P-Parameter venwenden

Metziibergang

e —
19218802 * Feinen B outer verwenden
255.255.256.0 T Fouter venuenden

Sdiesse; I

IP-Adresse:

Subnetzmaske:

7 |Psadresse von einem DHCP-Server bezishen

— identifiziert Liber

& it O M Ediesse 5 Herateriane

Client4D: |

< IP-Konfigurationm

— Geratename vergeben

Gerdtename: S120-CU320-2PN

— Riicksetzen auf Werk zeinstellungen

Zuriicksetzen |
Hilfe |

Schiiefen |

Offnen Sie das Beispielprojekt

Markieren Sie den SINAMICS S120
im Projektbaum des SIMATIC
Projekts

Offnen Sie den STARTER mit
einem Doppelklick auf
Inbetriebnahme bzw. Comissioning

QSIMATIC Manager - [5120-CU320PN-at-57 -- D:A5120-CU3]

@ Datei Beabeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Exbras  Fenster  Hilfe
] < keinFiter »

=l SIMATIC 3001)
CPU 315:2 PN/DP
¢ Bz 57-Programm
(B Quellen

H “{gH Bausteine
B E 51204CU320:24PN
& 5120_CU320 2

8. | Markieren Sie den SINAMICS S120
im Projektbaum des STARTER

Gehen Sie Online

Frojekt  Bearbeiten  Einfugen Zielspstemn  Anzicht  Extraz  Fenster  Hilfe
J o o it |
-

E--% S120-CU320PM-at-57
_| SIMOTIOM Gerat eirfugen
_| Einzelantriebzgerat einfligen

-5

£| Antricbzgerat konfigurieren
% Oberzsicht

9. | Laden Sie die Projektierung in den
SINAMICS S120

Projekt Bearbeiten Einfugen Zielsystern  Ansicht Estraz  Fenster  Hilfe

EEEEE R *m@mm

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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3 Aufbau und Inbetriebnahme der Applikation

3.5 Laden der SINAMICS Parametrierung

N Aktion
E

Anmerkung

10. | Wabhlen Sie das Sichern der
Parameter an.

Starten Sie den Ladevorgang

Laden ins Zielgerat [wWwBS:41702]

i|) Die Daten des Antriebsgerats werden ins Zielgerat geladen!
=

I™ Zusatzdaten auf dem Zielgerat ablegen

¥ Nach dem Ladsn RéM nach ROM kopisren

Ladevargang starten™

( Ja ID Nein Hilfe |

22
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3 Aufbau und Inbetriebnahme der Applikation

3.6

Laden des HMI

3.6 Laden des HMI

Nr. Aktion Anmerkung
1. Verbinden Sie mittels eines Netzwerkkabels
die SIMATIC S7-300/400 CPU mit dem
KTP600 HMI
2. Weisen Sie dem HMI die IP-Adresse
192.168.0.3 zu.
3. Klappen Sie im SIMATIC-Manager
Pro-ektbaum daS KTP 600 HMI auf. atel earbeiten infligen ielsystem higicht whraz  Fenster lfe:
) - D& |25 & b B i s ]® B P T
B S120-at57 | Bilder o Rammunikation 4
Offnen Sie WIinCC flexible mit ,Objekt 6ffnen* E"_M’;;'ijg?f;ﬁfgm]
im Kontextmenu von ,WinCC flexible RT* & 5120.CU30 2 DP
; Clil+t+0
: = E:‘III Susschreiden (B
/! Fezer Kopieren [t
_:'_[ Testt Eirfiiaet [t
' ¥ Benut | echen Del
- Gerdte
4. Die Projektierung des HMI 6ffnet sich mit 8 WinCC flexible Advanced - §120-at-57 - KTP_600
WinCC flexible.
ransfersinstelungen fes!
. . . . ki [RrciokE
Laden Sie d|e Projekuerung_ 1 yaee KTP_BOO[KTPEOD Baasic color PH)
195 Bilder
32 Bild hinufiigen
[ Varlage
[ Editar
I Editor Hie
1 HDI
] Referenzieren
-] Sprache
- Stat
1 Tippen
T Werlshusatze
& Konmunikaton

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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4 Bedienung der Applikation

4.1 Voraussetzungen

4

4.1

4.2

4.2.1

24

Bedienung der Applikation

Die Applikation kann Uber die Variablentabellen des Beispielprojekts oder tiber das
HMI bedient werden.

Voraussetzungen

Im Beispielprojekt sind im SINAMICS S120 Basis-Safetyfunktionen aktiviert.

Um den SINAMICS S120 einschalten zu kdnnen, missen an den EP-Klemmen
des Motormoduls X21.3 und X22.3 sowie an der Control Unit X122.1 24V anliegen.

Ansonsten werden die SINAMICS S120 Umrichter Impulse gesperrt.

Bedienung der Applikation Gber HMI

Grundbild

Abbildung 4-1

SIEMENS

Im Grundbild kann die Sprache gewahlt werden.
Exit: Beenden der Runtime
Start: Wechseln zum Startbild fir den Einfachpositionierer

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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4 Bedienung der Applikation

4.2 Bedienung der Applikation tiber HMI

422 Auswahl der Achse

In allen folgenden Bildern kann in der obersten Zeile die Achse ausgewahlt
werden. Rechts neben der Auswahl wird die Nummer des Achs-DB der gewahlten
Achse angezeigt. Die Auswahl der Achse kann auch in den anderen Bildern
geandert werden.

Alle Eingaben und Anzeigen sind ausschlieBlich fur die angezeigte Achse.

4.2.3 Startbild Einfachpositionierer

Abbildung 4-2 Auswahl der Achse

SIEMENS

|sERvO_02

Yerfahrsitze | | Sollwerkdirekt n

Im Oberen Teil des Bildes werden anstehende Fehler und Warnungen des
SINAMICS S120 mit Nummer und in Klartext angezeigt.

Aktive Fehler kénnen mit der Schaltflache ,,Ack” quittiert werden.
Links werden aktive Betriebsarten des Einfachpositionierers angezeigt.

Rechts werden Istposition und Istgeschwindigkeit des Einfachpositionierers
angezeigt.

Unten kénnen die Bilder fir die Betriebsarten aufgerufen werden. Mit dem ,Home-
Symbol“ rechts kommt man zuriick zum Grundbild.

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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4 Bedienung der Applikation

4.2 Bedienung der Applikation Gber HMI

424

Referenzieren

Abbildung 4-3

SERNC_03

Absolutwertgeber Justage

Absolutwertgeber, wie im Beispiel bei SERVO_02, missen nach der
Inbetriebnahme einmalig justiert werden. Beim Ausflihren der
Absolutwertgeberjustage wird der Positionsistwert auf die angegebene
Referenzpunktkoordinate gesetzt.

Die Absolutwertgeberjustage wird mit azyklischen Auftrdgen im SINAMICS S120
angestoRen. Der Status des azyklischen Auftrags wird links bei ,RD/WR*
angezeigt.

Bei der Verwendung von Inkrementalgebern, wie im Beispiel bei SERVO_03 kann
keine Absolutwertgeberjustage ausgefiihrt werden.

Referenzieren

26

Bei Verwendung von Inkrementalgebern, muss der SINAMICS S120 nach jedem
Neustart referenziert werden. Bei SERVO_03 ist eine Referenzpunktfahrt zur
Gebernullmarke parametriert.

Anstof3en der Referenzpunktfahrt:

Schalten Sie den SINAMICS S120 mit ,On*“ ein. Ist der SINAMICS S120 ein, wird
die Schaltflache grin hinterlegt und der Text &ndert sich zu ,,Off*.

Betatigen Sie ,Start Referenzieren® bis ,Referenzpunkt gesetzt* aufleuchtet.

Mit der Schaltflache ,Referenzpunkt setzen“ kann der Referenzpunkt an der
Istposition , Xist* gesetzt werden.

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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4 Bedienung der Applikation

4.2 Bedienung der Applikation tiber HMI

4.2.5 Tippen

Abbildung 4-4

SIEMENS

SERMO_02

Mit den Schaltflachen , Tippen 1 und , Tippen 2“ wird der SINAMICS S120 mit der
jeweils parametrierten Geschwindigkeit verfahren. Mit der Schaltflache , Tippen
inkrementell“ wird auf inkrementelles Tippen umgestellt.

Mit der Schaltflache ,On“ kann der Antrieb ein- und ausgeschaltet werden.

~Xist" zeigt die Istposition in LU

»Vist" zeigt die Istgeschwindigkeit in 2000 LU/min

Mit der Schaltflache ,Ack” werden anstehende Fehler im SINAMICS S120 quittiert.

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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4 Bedienung der Applikation

4.2 Bedienung der Applikation Gber HMI

4.2.6

28

Verfahrsatze

Abbildung 4-5

SIEMENS

SERNMO_02

Mit diesem Bild kénnen parametrierte Verfahrprofile gestartet werden.

Starten von Verfahrauftragen

Im Bild Verfahrsatze kann der Einfachpositionierer im Verfahrsatzmodus betrieben
werden.

Fir eine Verfahrbewegung missen die Signale ,kein Zwischenhalt* und ,kein
Verfahrauftrag verwerfen* angewabhlt sein.

Bei ,Satznummer Anwahl“ wird eingestellt, welcher Verfahrsatz gestartet wird.

Mit der Schaltflache ,On“ kann der SINAMICS S120 ein- und ausgeschaltet
werden.

Mit der Schaltflache ,Ack” werden anstehende Fehler im SINAMICS S120 quittiert.

Mit der Schaltflache ,Start* wird der Verfahrsatz mit der gewahlten Satznummer
gestartet.

~Xist" zeigt die Istposition in LU

LVist" zeigt die Istgeschwindigkeit in 1000 LU/min

-Satznummer aktiv* zeigt die Nummer des aktiven Verfahrsatzes an.

Mit ,Editor wird das Bild zum Schreiben und Lesen von Verfahrsatzen aufgerufen.

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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4 Bedienung der Applikation

4.2 Bedienung der Applikation Uber HMI

Im nachfolgenden Diagramm ist der zeitliche Ablauf der Steuer und Statussignale
eines Verfahrprofils zu sehen. Das Verfahrprofil besteht aus einzelnen
Verfahrsatzen. Die Weiterschaltung zwischen den Verfahrséatzen ist ,Weiter mit
Halt*

Abbildung 4-6
Steuersignale

Ein/Ausl |

Zwischenhalt (0-Signal) |

Verfahrauftrag verwerfen |
(0-Signal)
Verfahrsatz Anwahl Bit-0 |

Verfahrsatz Anwahl Bit-1

Verfahrsatz Anwahl Bit-2

Verfahrsatz Anwahl Bit-3

Verfahrauftrag aktivieren [ ]

Statussignale

Betrieb freigegeben |

Verfahrbefehl aktiv | |

Zielposition erreicht I
Verfahrsatz Aktiv Bit-0

Verfahrsatz Aktiv Bit-1 |

Verfahrsatz Aktiv Bit-2

Verfahrsatz Aktiv Bit-3

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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4 Bedienung der Applikation

4.2 Bedienung der Applikation tber HMI

Schreiben und Lesen von Verfahrséatzen
Abbildung 4-7

SIEMENS

SERMO_03

- [postiomiersn ] bscay 1o eo |

100,0 100,0 Ende(0) Einblenden

Mit dem Editor kdnnen Verfahrsatze Uber azyklische Auftrdge gelesen und
geschrieben werden.

e Auslesen von Verfahrséatzen:
Mit den ,-“ und ,+“ Schaltflachen wird der auszulesende Index eingestellt. Beim
Betétigen einer der beiden Schaltflachen wird der Leseauftrag sofort gestartet.
Die Daten des ausgelesenen Verfahrsatzes werden in den jeweiligen Feldern
angezeigt.

e Schreiben eines Verfahrsatzes:
Erst den Index wahlen, in den der Verfahrsatz geschrieben werden soll. Dann
die anderen Daten in den jeweiligen Daten eingeben.
Mit der Schaltflache ,Verfahrsatz schreiben” wird der Schreibauftrag gestartet.

e Kopieren eines Verfahrsatzes:
Den zu kopierenden Verfahrsatz auslesen. Den neuen Index mit der
Bildschirmtastatur eingeben, Dazu nicht die ,-* oder ,+* Schaltflache
verwenden. Mit der Schaltflache ,Verfahrsatz schreiben” wird der
Schreibauftrag gestartet.

Mit der Schaltflache ,Antrieb Sichern“ werden die Antriebsparameter ins ROM
gesichert

Der Status des azyklischen Auftrags wird mit ,busy” und ,done" und ,error*
angezeigt.

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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4.2 Bedienung der Applikation tiber HMI

4.2.7 Sollwertdirektvorgabe / MDI

Abbildung 4-8

SERNC_0Z

Im Bild MDI kann der Einfachpositionierer im MDI / Sollwertdirektvorgabe Modus
betrieben werden.

Fur eine Verfahrbewegung missen die Signale ,kein Zwischenhalt* und ,kein
Verfahrauftrag verwerfen* angewahlt sein.

Mit der Schaltflache ,relativ* wird der Positioniermodus relativ oder absolut gestellt.
Mit der Schaltflache ,Pos.“ wird Positionieren oder Einrichten gewahlt.

Mit der Schaltflache ,Flanke* wird die Sollwertlibernahmeart auf Flanke oder Stetig
gestellt.

Mit der Schaltflache ,Anwahl MDI“ wird die Betriebsart MDI / Sollwertdirektvorgabe
aktiviert.

Im Einrichten-Modus wird mit ,pos.“ oder ,neg." die Drehrichtung vorgegeben.

In den Feldern ,Acc.“ und ,Dec.” wird der Beschleunigungs- und
Verzdgerungsoverride angegeben.

Die Sollgeschwindigkeit wird bei ,Vsoll“ in 1000 LU/min eingegeben.
Die Sollposition wird bei ,Xsoll* in LU eingegeben.

Mit der Schaltflache ,On“ kann der SINAMICS S120 ein- und ausgeschaltet
werden.

Mit der Schaltflache ,Ack” werden anstehende Fehler im SINAMICS S120 quittiert.

Bei Sollwertibernahme mit Flanke wird die Positionierung mit der Schaltflache
LStart* gestartet.

~Xist" zeigt die Istposition in LU
+Vist" zeigt die Istgeschwindigkeit in 2000 LU/min

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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4 Bedienung der Applikation

4.2 Bedienung der Applikation tber HMI

Im nachfolgenden Diagramm ist der zeitliche Ablauf der Steuer- und Statussignale
einer absoluten Positionierung zu sehen. Der Sollwert wird mit positiver Flanke von
~S0llwertibernahme” ibernommen.

Abbildung 4-9

Ein/Ausl

Zwischenhalt (0-Signal)

Verfahrauftrag
verwerfen (0-Signal)

MDI-Anwahl
Positioniertyp

Sollwertiibernahme

Positionssollwert <

Geschwindigkeitssollwert <

Betrieb freigegeben
MDI aktiv

Verfahrbefehl aktiv

Steuersignale

0 Y 1800

0 ) 1000

Statussignale

Zielposition erreicht
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4 Bedienung der Applikation

4.3 Variablentabellen

4.3 Variablentabellen

Auskommentieren permanent angesteuerter Signale

Einige Signale werden permanent im FB1 Netzwerk 4 angesteuert. Sollen diese
Signale mit den Variablentabellen gesteuert werden, missen die entsprechenden
Zeilen auskommentiert werden.

Abbildung 4-10

51 Permanente Freigaben setzen

= DEX 173.1 ATTEE

b= DEX 173.Z2 ATTE3

= LEX 173.3 Betriebsfreigabe

=] LBX 172_2 Fiahrung durch PLC

L #DENr #LEN: —- AchsDENr
T ¥DE_int #DE_int
AUF DE [#DE_int] #DE_int
5] DEX 173.1

2 DEX 1732.Z

] DEX 173.3

2 DEX 17z.Z

Nach Anderungen im FB1 muss der Baustein in die SIMATIC S7-300/400
Steuerung geladen werden.

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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4.3 Variablentabellen

431 Verfahrsétze lesen und schreiben

Mit den Variablentabellen ,VAT72_TVBsingle" und ,VAT72_TVBblock" ist es
moglich Verfahrsatze azyklisch auszulesen und zu schreiben.

Abbildung 4-11 VAT72_TVBsingle

Operand Symbol Anzeigeformat | Statuswert Steuerwert
DET2DEW 16 “Axis_TWB+MDI_TLG111" Basiz single tasksi DEZ 30000 30000
DET2DEW 15 i "Axis_TWB+MDI_TLG111" Basiz zinale Ind DEZ g g

DET20BX 14.0:"Axis_TWB+mMDI_TLG111" Basiz single RD BOOL falze
DET20BX 141 ("Axis_TWB+MDI_TLGE111" Baziz single WH BOOL falze
DE7T2DEX 14.2 :"Axis_TWB+MDI_TLG111" Basiz sinale Done BOOL

DE7T2DBX 143 "Axis_TWB+MDI_TLG111" Basiz single busy BOOL

DET2DBED 20 “Axis_TWB+MDI_TLG111" Basis single Data DEZ L#E NL#4s
DE7T2DBX 147 i "Axis_TWB+MDI_TLG111" Basiz single Errar BOOL

DET2DEW 24 "Axis_TWB+MDI_TLG111" Basiz single Erroriumbe HEX Wy 60000

DE72.DBE 134 Bt #1111 1111 2Rt 1
DET2DEWV 136 "Axis_TWB+MDI_TLG111" Basiz TraverBlockSet block_no DEZ g g

DET2DBD 138 "Axis_TWB+MDI_TLG111" Basiz TraverBlockSet position DEZ L#1800 L#1800
DET2DED 142 “Axis_TWB+MDI_TLG111" Basiz TraverBlockSet velocity DEZ L#300 L#300
DE7T2DBED 146 :"Axis_TWB+MDI_TLG111" Basiz TraverBlockSet accel _aver GLEITPUMNKT 100.0 1000
DE72DBD 150 ("Axis_TWB+MDI_TLG111" Basis TraverBlockSet decel_aver GLEITPUMKT 100.0 1000
DET2.DEM 154 "Axizs_TWB+MDI_TLE111" Basis TraverBlockSet command DEZ 1 1

DET2DED 136 "Axis_TWB+MDI_TLE111" Basis Tra¥erBlockSet command_par DEZ L#0 L&0
DE72.DEW 160 : "Axis_TWE+MDI_TLG111" Basiz TraverBlockSet made Bt 2#0000_0010_0010_0000 2#0000_0010_0010_0000

Um einen Verfahrsatz in den SINAMICS S120 zu schreiben oder zu lesen kann
man die Variablentabelle VAT72_TVBsingle verwenden.

Schreiben
e In DBW 16 muss der Auftrag ,,30000 stehen
e In DBW 18 wird der Index des Verfahrsatz angegeben (n+1)
e Mit den Bits von DBW 134 wird ausgewahlt welche Daten libertragen werden.
¢ In DBW 136 wird die Verfahrsatznummer angegeben.
e |n DBD 138 wird der Positionssollwert angegeben
e |n DBD 142 wird der Geschwindigkeitssollwert angegeben.
e In DBD 146 wird der Beschleunig angegeben
e |n DBD 150 wird der Verzégerung angegeben

e In DBW 154 wird der Auftrag des Verfahrsatz angegeben(siehe nachfolgende
Tabellen)

e In DBD 156 wird der Auftragsparameter angegeben (siehe nachfolgende
Tabellen)

e In DBW 160 wird der Verfahrsatzmodus angegeben (siehe nachfolgende
Tabellen)

e Nach dem alle Daten in die Bausteine geschrieben wurden, kann der
Schreibvorgang mit positiver Flanke von DBX 14.1 gestartet werden.
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4.3 Variablentabellen

Lesen
¢ In DBW 16 muss der Auftrag ,,30000 stehen
e In DBW 18 wird der Index des Verfahrsatz angegeben (n+1)
e mit positiver Flanke an DBX 14.0 wird der Leseauftrag gestartet.

¢ Die Werte werden in die gleichen Datenbereiche gespeichert, wo sie fir den
Schreibauftrag abgelegt wurden.

Tabelle 4-1 Bedeutung DBW 154 und DBD 156

Auftrag Auftragsparameter

0 = Fehler

1 = Positionieren

2 = Festanschlag [Klemmmoment in Nm]

3 = Endlos_Pos

4 = Endlos_Neg

5 = Warten [Wartezeit in ms]

6 = Goto [Sprungziel]

7=Set O [Digital Ausgang setzen]

8 = Reset_O [Digital Ausgang riicksetzen]
9 = Ruck Ruckbegrenzung: 0 aus / 1 ein

Tabelle 4-2 Bedeutung DBW 160

Bit 15-12 Bit 11-8 Bit 7-4 Bit 3-0 Bedeutung
0000 0000 0000 0000

XXXX XXXX XXXX xxx0 Verfahrsatz einblenden
XXXX XXXX XXXX xxx1 Verfahrsatz ausblenden
XXXX XXXX

XXXX XXXX
XXXX XXXX
XXXX XXXX
XXXX XXXX

XXXX XXXX

keine Bedeutung

Weitere Informationen dazu finden Sie in der Dokumentation des FB283.
(Siehe /8/)
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4.3 Variablentabellen

4.3.2

4.3.3

36

Antriebsparameter lesen und schreiben

Mit den Variablentabellen ,VAT72_Parameter‘ und ,VAT72_ Para 1 10"istes
moglich Parameter azyklisch auszulesen und zu schreiben.

Weitere Informationen dazu finden Sie in der Dokumentation des FB283. /8/
Storspeicher auslesen

Mit der Variablentabelle ,VAT72_Faultbuffer” ist es méglich den Stdrspeicher des
SINAMICS S120 auszulesen.

Weitere Informationen dazu finden Sie in der Dokumentation des FB283. /8/
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5.1 Funktionen der SIMATIC S7-300/400

5 Funktionsmechanismen dieser Applikation
5.1 Funktionen der SIMATIC S7-300/400

5.1.1 Ubersicht

Abbildung 5-1

SFB52

FC72
SFB53

2 8

SFC6

DB72

FB283

SFC14

DB72

SFC15

SFC20

SFC21

28388888

OB1 DB283

o o el

FC2
[> <::> DB72/172
FB1
[> <::> DB11
FC3
<::> DB72/172
DB1
DB2

Das Programm der SIMATIC S7-300/400 besteht aus folgenden Bereichen:
o Datenaustausch mit dem SINAMICS S120:

Zyklischer Prozessdatenaustausch

In diesem Bereich werden die Prozessdaten zum SINAMICS S120 gesendet
(z.B. Ein-Befehl und Positionssollwert) bzw. empfangen (Status und Ist-
Werte)

Azyklischer Parameterzugriff
In diesem Bereich wird auf die Parameter des SINAMICS S120 zugegriffen.
(z.B. Verfahrsétze schreiben oder lesen)

o Aufbereiten der Daten
Umrechen der Istgeschwindigkeit zur Anzeige am HMI

Aufsplitten der Verfahrauftragsparameter zum Anzeigen und Auswéahlen am
HMI
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5.1 Funktionen der SIMATIC S7-300/400

5.1.2

Hinweis

FC72: Kommunikation mittels FB283 und SIEMENS-Telegramm 111

Das Telegramm 111 beinhaltet 2 Mdglichkeiten der Kommunikation. Zum einen
steht eine rein zyklische Kommunikation mittels Systemfunktionen zur Verfligung.
Zum anderen beinhaltet die Applikation den zur Verfiigung gestellten FB 283,
welcher neben der zyklischen eine azyklische Kommunikationsoption besitzt.

In diesem Beispiel wird nur auf die Kommunikation mit FB283 eingegangen.

Abbildung 5-2
u] "Axis_TVE+HMDI_TLG111l 33" .Easis.single. busy
EPE al
CALL "SIMA FE" , DEBESZ
NE_ACHS DE:=7Z
LADDER 1=25E
LADDE DIAG:=2Z043
Wr_PED c="hxisz TVE4MDI TLGLl11l Z2z2" MDI Positioning.WR DPED POSEETR
ID_PED r="hxiz TVE4MDI_TLGL11_ 52" MDI_Positioning. BD_PED_POSEBETR
CONSIST :=TRUE
RESTART :=TRUE
AHIE MO :=BH#lo#Z
al: nor u}

Damit die azyklische Schnittstelle nur einmal gleichzeitig ausgefihrt wird, werden
die Aufrufe des FB283 der einzelnen Achsen verriegelt. Wahrend die azyklische
Schnittstelle einer Achse ,busy* ist, wird der FB283 fiir die andere Achse nicht
aufgerufen.

Folgende Daten werden beim Aufruf des FB283 fir jede Achse angegeben:

NR_ACHS _DB: Nummer des Achs-DB

LADDR: Anfang der E/A-Adresse
LADDR_DIAG Diagnoseadresse des Antriebs
WR_PZD: Zielbereich (Steuerworte/Sollwerte)
RD_PZD: Zielbereich (Zustandsworte/Istwerte)
AXIS_NO: Achs-Nr (Nummer des DriveObiject)

In diesem Beispiel wird fur die erste Achse ,SERVO_02" DB72 und fiur die zweite
Achse ,SERVO_03"“ DB172 als Achs-DB verwendet.

Anfang der E/A-Adresse und Diagnoseadresse befinden sich in der HW-Konfig.

Weiter Informationen zum Aufruf des FB283 finden Sie in der
Bausteinbeschreibung. /8/

Zyklische Kommunikation mit FB283

38

Der OB1 ruft nur den FC 72 auf. Im FC 72 wird der FB283 fir jede Achse
aufgerufen.

Im benutzerdefinierten Datentyp (UDT_30008 _TLG111) ist die Struktur fiir das
Senden und Empfangen hinterlegt.

Zur Ansteuerung des SINAMICS S120 werden mit der Applikation vorbereitete
Variablentabellen zur Verfugung gestellt.

1. Achse im Verfahrsatz-Mode betreiben (VAT72_TVB)
2. Achse im MDI-Mode betreiben (VAT72_MDI)
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5.1 Funktionen der SIMATIC S7-300/400

Azyklische Kommunikation mit FB283

Die azyklische Kommunikation basiert auf der FB 283 internen Schnittstelle
»single“. Diese darf nur einmal gleichzeitig ausgefiihrt werden. Deshalb sind die
Aufrufe des FB283 im FC72 verriegelt, wahrend die Schnittstelle kommuniziert.

Mit Hilfe dieser Auftragsschnittstelle ist es mdglich:
e Parameter einzeln lesen / schreiben

e Storspeicher auslesen (Sonderauftrag: tasksi= 30002)

e Einzelne Verfahrsatze lesen / schreiben (Sonderauftrag: tasksi= 30000)
e Verfahrsatzblocke lesen / schreiben (Sonderauftrag: tasksi=30001)

e Verfahrsatze 0...63 vorbelegen (Sonderauftrag: tasksi= 30011)

e Bis zu 10 Parameter lesen / schreiben (Sonderauftrag: tasksi= 30010)

Fur einzelne Sonderauftrage sind des Weiteren zusatzliche Eingaben notwendig
bzw. Ausgaben méglich. Die Beschreibung ist auf den angegebenen Seiten 13 —
15 der FB 283 Dokumentation zu finden. /8/

Im Rahmen der Applikation werden fir Parameter / Verfahrsatze Schreib und
Lesefunktion vier vorbereitete Variablentabellen zur Verfligung gestellt. Abhéngig
der gewlnschten Funktion / Anzeige sind diese Tabellen zusétzlich editierbar.

1. Parameter lesen / schreiben ( VAT72_Parameter)

2. Mehrere Parameter lesen / schreiben ( VAT72_Para_1 10)

3. Einzelne Verfahrsatze schreiben / lesen (VAT72_TVBsingle)
4. Mehrere Verfahrsatze schreiben / lesen (VAT72_TVBblock)

5.1.3 FB1: Aufbereiten der Daten fir Anzeige am HMI

Istgeschwindigkeit

Der Drehzahlistwert wird im normiert Ubertragen. Im FB1 wird der normierte Wert in
die Istgeschwindigkeit des Einfachpositionierers umgerechnet.

Dazu missen beim Aufruf des FB1 neben der Nummer des Achs-DB die
Getriebelibersetzung, die Lageistwertauflosung und die Bezugsdrehzahl des
SINAMICS S120 angegeben werden.

Abbildung 5-3
CALL FE 1, DRl / Getriebelibersetzung
i_Getriehe:=1.000000=+000 Lageistwertaufldsung in 2000LU
LU rot :=1.000000=+001
n Bezug  :=6.000000=+003 +—— Bezugsdrehzahl
DEN =7 —
i Achs-DB

Hinweis Die angegebenen Werte missen mit den Parametern im SINAMICS S120
Ubereinstimmen!

Die Getriebetibersetzung wird durch das Verhaltnis von Parameter p2504 zu
p2505 bestimmt.

Die Lageistwertauflésung befindet sich in Parameter p2506.

Die Bezugsdrehzahl befindet sich in Parameter p2000.
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5.2 Einfachpositionierer

FC2 und FC3:Aufsplitten der Verfahrauftragsparameter

5.2

521

40

Der FB283 Ubertragt Auftragsart, Weiterschaltungsbedingung und Sichtbarkeit
eines Verfahrsatzes in einem Wort. Damit diese Werte einzeln angezeigt und
ausgewahlt werden kdnnen, wird das Wort aufgesplittet. Die einzelnen Werte
werden in DB11 zwischengespeichert.

FC2 liest das Wort DBW160 des Achs-DBs und schreibt die Werte in DB11.

FC3 liest die Werte aus dem DB11 und schreibt sie in das Wort DBW160 des
Achs-DBs

Einfachpositionierer
Losbare Aufgaben mit Einfachpositionierer

Der Einfachpositionierer (EPOS) ist ein sehr umfassendes und leistungsstarkes
Funktionsmodul zum lagegeregelten Verfahren des elektrischen Antriebs.

Er dient zum absoluten und relativem Positionieren von Linear- und Rundachsen
(Modulo) mit Motorgeber (indirektes MeRRsystem) oder Maschinengeber (direktes
MeRsystem).

Er kann im SINAMICS S120 als Funktionsmodul aktiviert werden.

Weiterhin beinhaltet die Parametriersoftware STARTER fur die Funktionalitat
EPOS komfortable Konfigurations-, Inbetriebnahme- und Diagnosefunktionen.

Mit Hilfe der STARTER-Steuertafel kann die Funktionalitat per PG/PC zur
Inbetriebnahme oder Diagnose angesteuert werden. Besonders zum
.Kennenlernen“ der einzelnen Betriebsarten oder auch Test der Funktion ohne
Ansteuerung Uber ein Uberlagertes Automatisierungssystem ist dies sehr hilfreich.

Bei Aktivierung des Einfachpositionierers wird ebenso der Lageregler aktiviert. Dies
wird Uber den Antriebsassistenten des STARTER automatisch durchgefiihrt. Des
Weiteren werden hierbei die notwendigen "internen Verschaltungen" (BICO -
Technik) automatisch vorgenommen, welche zwischen den EPOS und Lageregler
notwendig sind (z.B. Sollwerte vom EPOS zur Lageregelung, Achszykluskorrektur,
Uusw.).

Die Lageregelung besteht im Wesentlichen aus den Teilen:

e Lageistwertaufbereitung (inklusive unterlagerter Messtasterauswertung und
Referenzmarkensuche)

e Lageregler (inklusive Begrenzungen, Adaption, Vorsteuerberechnung)

. Qberwachungen (Stillstands-, Positionier- und dynamische Schleppabstands-
Uberwachung, Nockensignale)

Zusatzlich kénnen mit dem Einfachpositionierer folgende Funktionen ausgeftihrt
werden:

Mechanik:
e Umkehrlosekompensation

e Modulokorrektur

e Lageverfolgung
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Begrenzungen:
e Geschwindigkeits-/Beschleunigungs-/Verzdgerungs- Begrenzungen

e Software-Endschalter (Verfahrbereichsbegrenzung mittels
Lagesollwertbewertung)

e Stopp-Nocken (Verfahrbereichsbegrenzung mittels Hardware-Endschalter-
Auswertung)

e Positionier-/Stillstandstiberwachung
e Schleppabstandsiiberwachung

e Zwei Nockenschaltsignale
5.2.2 Eigenschaften

Zu den herausragenden Eigenschaften gehoren:

o fliegende” und ,stetige* Modi-/ Sollwert-Anderungen wahrend der
Verfahrbewegung

- ohne zwingend notwendige Hand-Shake-Verfahren,
- inklusive ,easy-to-use“- Nutzen / -Anbindung,
- inklusive ,Prozessverkiirzender* Ubergange ohne Achsstillstand

e einfach an uberlagerte SIMATIC S7-300/400 Steuerungen anbindbar, wie auch
in dieser Applikation beschrieben

e einfach applikativ anpassbar und handelbar

e einfaches Verfahrsatzhandling und Realisierung ,fester Verfahrsatze

e grafische Konfigurations-, Inbetriebnahme- und Bedienmasken (Tool inkl.
Steuertafel)

5.2.3 Betriebsarten

Der EPOS hat folgende vier Betriebsarten (welche bei ,ruhender* Achse
umschaltbar sind):

e Tippen (lagegeregelt)
e Referenzpunktfahrt
e Verfahrsatze

e MDI/Sollwertdirektvorgabe

inkl. unterlagertem ,Fliegendem Referenzieren® in den Betriebsarten ,Tippen®,
LVverfahrsatze" und ,MDI/Sollwertdirektvorgabe“.

Die Prioritat der Betriebsarten untereinander bei gleichzeitiger Anwahil:
Tippen > Referenzpunktfahrt > MDI > Verfahrsatze

Wird bei einer aktiven Betriebsart eine weitere angewabhilt, erfolgt eine
Warnmeldung.
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5.2 Einfachpositionierer

Tippen

Hierbei handelt es sich um ein lagegeregeltes Verfahren der Achse mit zwei
umschaltbaren Modi

1. Modi: Endlos lagegeregelt tiber v-Soll-Vorgabe (Vorzeichenauswertung)

2. Modi: Tippen inkrementell ( = um vorgegebene ,Schrittweite” verfahren)

... Es stehen in beiden Modi zwei anwéhlbare Sollwerte zur Verfugung (Tippen 1/

2)

Referenzpunktfahrt

Eigenschaften:

Auch als ,Aktives Referenzieren“ bezeichnet.

Vollautomatische Suche und Erfassung des Referenzpunktes bei inkrementellem
MeRsystemen (Geber).

Unterstitzung folgender Referenziermdglichkeiten:

.Nocken und Geber-Nullmarke®, ,Geber-Nullmarke” ,Externer
Nullmarkenersatz (Bero)*

.Referenzpunkt setzen" ist ohne Fahrt méglich. Hierzu missen alle
Betriebsarten abgewahlt sein.

Umkehrnocken-Funktionalitat fir den Modus ,,Nocken und Geber-Nullmarke*
Startrichtung fur die Referenzpunktfahrt vorgebbar

Verschiedene Anfahrgeschwindigkeiten vorgebbar (,zum Nocken®, ,zur
Referenzmarke®, ,zum Referenzpunkt®), z.B. zur Erh6hung der Genauigkeit der
Referenzmarkenerfassung

Uberwachung mittels vorgebbarer maximaler Verfahrwege/Toleranzbénder,
z.B. zum Nocken, zwischen Nocken und Nullmarke, Weg zur Nullmarke

Automatische Fahrt zur ,Referenzpunktverschiebung” beziglich
Referenzmarke und Giber BICO veranderbare Referenzpunktkoordinate

Automatische Drehrichtungsumkehr auf dem Referenznocken, damit kbnnen
z.B.: Umkehrnocken oder Hardwareendschalter (bei abgeschalteter STOP-
Nocken-Funktionalitat) als Referenznocken genutzt werden (Einsparung von
Hardwareaufwand)

(In vorgebbarer Start-Richtung gilt Nullmarke vor Referenznocken als
Referenzmarke)

Fliegendes Referenzieren (,Passives Referenzieren*)

42

Wird auch als ,passives Referenzieren bezeichnet

Eigenschaften:

Referenzieren der Achse wahrend der ,normalen” Verfahrbewegung mittels
.Messtaster (Standardeinstellung) inklusive méglichem stetigem
.Nachreferenzieren

In den Betriebsarten ,Tippen®, ,Verfahrsatze" und ,MDI/Sollwertdirektvorgabe*
unterlagert durchfuhrbar

Bei inkrementellem und absolutem Mefsystem (Geber) anwahlbar
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Verfahrsatze

5.2 Einfachpositionierer

Umschaltbare Anwahl des Messtasters (2 Messtaster-Eingange, pos./neg.
Flanke wahlbar) schaltbar

Bei ,fliegendem Referenzieren" wahrend einer RELATIV- Positionierung ist
wabhlbar, ob der Korrekturwert fiir den Verfahrweg berticksichtigt werden soll
oder nicht

Beim ,Nachreferenzieren* Auswertung von ,echtem/falschem”“ BERO -Signal
maglich (inneres/aulieres Lagedifferenz-,Fenster*)

Sie unterstiitzten das Positionieren mittels im Gerat abgelegter Verfahrsatze (bei
referenzierter Achse). Es besteht auch die Méglichkeit, die Verfahrsatze von der
SIMATIC S7-300/400 in den Antrieb zu schreiben und diese auszulesen.

Hierbei sind 64 Verfahrséatze mdglich, inklusive Fortsetzbedingungen und
spezifischen Auftréagen.

Eigenschaften:

Komfortabler Verfahrsatzeditor

Je Satz sind z.B. Position, Geschwindigkeit, Beschleunigungs- wie auch
Verzégerungsoverride getrennt einstellbar.

Auftrage; z.B.:

.Positionieren absolut / relativ‘, ,ABS_POS/ NEG*
(Drehrichtungszwangsvorgabe bei Moduloachsen), ,Endlos pos / neg*,
~Warten* (Wartezeit), ,GOTO" (Satzsprung), ,SET_O / RESET_O" (Setzen
/Rlcksetzen von bis zu zwei Digitalausgangen), Einstellen eines Rucks,
Fahren auf Festanschlag mittels EPOS

»Ausblenden“ von Verfahrsatzen ist moglich

Durch Aktivierung eines neuen Verfahrsatzes kann ein laufender abgebrochen
und fliegend in den neuen Verfahrsatz gewechselt werden.

Die Verfahrsatze kbnnen auch bei einem in Betrieb befindlichen SINAMICS S120
geéndert werden. Beim nachsten Aufruf des Verfahrsatzes werden die
Anderungen direkt tibernommen.
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5.2 Einfachpositionierer

MDI/Sollwertdirektvorgabe

Eigenschaften:

44

Hinweis

Positionieren/Einrichten mit direkten Sollwertvorgaben (z.B. Prozessdaten der
SIMATIC S7-300/400) und stetig moglicher Einflussnahme auch wéahrend der
Verfahrbewegungen.

JFliegende und stetige” Sollwertiibernahme wéahrend der Achsbewegung ist
moglich, d.h. Position, Geschwindigkeitssollwert und -override, Beschleunigung,
Verzdgerung, Drehrichtungszwangsvorgabe sind im laufenden Betrieb &nderbar.

<Fliegender* Wechsel zwischen den Modi wéhrend der Achsbewegung ist mdglich:
e Modus: Einrichten (endlos lagegeregelt, V-Soll-Vorgabe )

e Modus: Positionieren absolut / relativ (bei Modulo auch:
Drehrichtungszwangsvorgabe oder kirzester Weg)

In dieser Betriebsart kann auch im Modus Einrichten oder relatives Positionieren
bei nicht referenzierter Achse verfahren werden.

In Kapitel 6.4 wird naher auf die Masken von Lageregler und Einfachpositionierer
eingegangen.
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6

Hinweis

6.1 Konfiguration der SIMATIC S7-300/400 CPU

Konfiguration und Projektierung

Wollen Sie nur das Beispielprogramm laden und in Betrieb nehmen, folgen Sie
den Anweisungen im Kapitel 3 ,Aufbau und Inbetriebnahme der Applikation.

Die nachfolgenden Schritttabellen beschreiben, was Sie tun mussen, wenn Sie den
Beispielcode nicht verwenden wollen/kdnnen und den SINAMICS S120 und die
SIMATIC S7 CPU selber konfigurieren wollen/missen.

6.1 Konfiguration der SIMATIC S7-300/400 CPU
In diesem Kapitel wird beschrieben, wie die SIMATIC S7-300/400 fir das
Beispielprogramm zu konfigurieren ist. Die Einbindung des HMI die detaillierte
Programmierung der SIMATIC S7-300/400 werden in diesem Kapitel nicht
erlautert.
Tabelle 6-1
Nr. Aktion Anmerkung
1. Starten Sie STEP 7 V5.5
SIEMENS
2. Erstellen Sie ein neues Projekt

mit ,Datei“ ,Neu...".

Datei_Zielsystem  Ansicht  Esbias  Fenster Hilfe

Azzistent Meues Projekt’.
ffnen... Cirl+0

S7-Memory Card 3
Memory Card-Datei »

Laschen...
Rearganisieren.
Wenualten...

Archivieren.
Dearchiviersn.

Seite einrichiten..

1 Emeichbare Teinghmer - INDUSTRIAL ETHERNET
257 _Pral [Projekt] - D:AS7_Prol

Beenden Alt+Fd
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6 Konfiguration und Projektierung

6.1 Konfiguration der SIMATIC S7-300/400 CPU

Nr. Aktion Anmerkung

3. Vergeben Sie einen Namen fiir Meues Projekt
das Projekt
(z.B. Anwenderprojekte | Bibliatheken | Muliprojekte |
“S120-CU320PN-at-S7-300). Name [ Ablagepfad I

Bps57_Frol D:AST_Prol
Bestatigen Sie mit ,OK“ £B Test_CUI2OPN  D:ATest CU3
| i aktuelles Mulinraieks enfilgen
t ame; Top
|5120-CU320PN 457 [Foit =]
I=| PBibfinthek
Ablageort [Pfad)
IDZ'\ Durchsuchen... |
Abbrechen | Hire |
4
4. | Fugen Sie eine
LSIMATIC 300-Station“ ein Datei  Bearbeiten | Einfligen Zilswstem  Angzicht Estras  Fenster  Hilfe

Frogramm

4 SIMATIC PC-Gtation
STt 5 SIMATIC HMI-Station
5B austei - .
M7-C ot N B Andere Station

7 SIMATIC 55
Symbialtabells 8 PG/PC
[ " SIMATIC T-Station..
Erterte Huele..
IRIEE Flerible BT »
Globale Deklarationen 3

5. Offnen Sie die HW Konfig mit K SIMATIC Manager - 5120-CU320PN-at-57
einem DOppen('le auf Datei Bearbeiten Einfugen Zielsystem  Ansicht Extraz  Fenster  Hilfe
~Hardware® s A EE TR EE & [[<ke

Z23 5120-CU320PN-at-S7 -- D:35120-CU3
5120-CU320PH-at-57
SIMATIC 300(1)

6. Wabhlen Sie im Katalog unter S SMATIC 300
,SIMATIC 300 ,Rack 300" die ST
Profilschiene und ziehen Sie ; = 3 cPU-a00
diese in den Arbeitsbereich 5 -0 Fr-200

: 3 IM-300
3 £ MPEXTENSION
5 {1 Netziibergang
z 1 P5-300
= [ RACK-300
o - Profilzchiens
B0 SM-300
-FE SIMATIC 400
5 SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
4
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6 Konfiguration und Projektierung

6.1 Konfiguration der SIMATIC S7-300/400 CPU

Nr. Aktion Anmerkung

7. Wahlen Sie die verwendete
SIMATIC CPU im Katalog und
Ziehen Sie diese auf die
Profilschiene

(L1 CPU 313C-2DP

(1 CPU 31302 PP

{3 cPU 314

{3 CPU 314 1FM

{3 CPU 314C-2DP

{13 CPU 314C-2 PN/DP

{0 CPU 3142 PP

(3 cPU 315

2 CPU 3152 0P

- CPU 3152 PN/DP

| ¢ w1 BEST 3152EG100480
(L1 BES7 315-2EH13-0480
¢ =0 BEST 315-2EH14-0480
- o A

1 :

ST

e

- QEE
{10 CPU 315F-2DP

8. | AnschlieBend ffnet sich ein
Fenster mit den Ethernet- Aligemein  Parameter |

Eigenschaften

Bei Anwahl eines Subnetzes werden die

Legen Sie mit .Neu...” ein neues nachsten freien Adressen vorgeschlagen
Subnetz an.
) Metziibergang
IPAdesse: ' Keinen Router verwenden
Subretzmaske: |255.255.255.D
. . . . " Router verwenden

SchlieRen Sie beide Fenster mit ™ IP-adiesse auf anderem weq beziehen Adiesse: l—
0K '

Subnetz:

- hicht vernetat -

Eigenschaften..
Lischen

abbrechen | Hire |

9. Wahlen Sie die verwendete By ooe.soe
SINAMICS S120 Control Unit mit | = [lcru a5z Phzor J i FRoTNET 10
. . Xr MADR
der versendeten Firmware im e e Ethermat 1} PROFINET40 Sy B e oo
orf
Katalog aus. A B N o
Diese befindet sich in . L' Aoy
,PROFINET 10" 2 B S oL
. _‘ 4 {23 SINAMICS GM150
LDrives” \ (3 SMAMICS 5110
\ C| SINAMICS 5120
“ 5120 CU310 PN
,,SlNAMlCS ugupp... | B [ Fio [ M| E.. | A | Kommentar | \ 120 CU3102 PN
,SINAMICS S120¢ SRS & 1o cussbazor coe
DF EECE 5120 CU320-2 PN
S120 CU320-2 PN* 7 0 Vi
” 7 ]
7 S 5120 CU320-2 PN CBE
ST CIMAMINS C1EN

Ziehen Sie diese auf den
PROFINET-Strang

Der Firmwarestand muss mit
dem Firmwarestand auf der
CF-Karte des SINAMICS S120
Ubereinstimmen, sonst kann
keine Online Verbindung
aufgebaut werde
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6 Konfiguration und Projektierung

6.1 Konfiguration der SIMATIC S7-300/400 CPU

Nr. Aktion Anmerkung
10. | Es offnet sich ein Fenster mit
den Ethernet-Eigenshaften. Algsmein  Parameter |
Weisen Sie dem SINAMICS
S120 die IP-Adresse
192.168.0.2 zu.
|P-Adresse: (f:lhet;i,il.)erga;g ; d
. . 3 EINEN I OULETS ERAENTI SR
Beenden Sie das Fenster mit Subnetzmaske:
" outenvenvERden
OK O H ]
Adresse: I
Subnetz:
--- nicht vernetzt - [E..
Eigenzchaften... |
Lozchen |
fbbrechen | Hite |
11. Bestatigen Sie das nachste Eigenschaften - §120_CU320_2_PN x|
Fenster mit ,,OK" Antriebsgerat/Buzadresse |
Geratefamilie: SINAMICS
Gerat: SINAMICS 5120
Gerdteauspragung: Cl320-2 FM
Wersion: 45 =
Abbrechen Hilre
12. Offnen Sie Eigenschaften des
neuen Objekts mit einem 2 E CPU 315F-2 PH/DP et PROANE™ 10 5vsem 100
Doppelklick auf i pone menel) e
n X2PT R Foif T
.Standard Telegramm 1 A
. =
1 |
:I:I [1] S1204CU320824PH
Steckplatz Baugruppe Bestellnummer £ |a. | o | k.| Zugir
7 SIPOHU AN | BT OAO-IMAGT-Biwn 1) 7, ol
g g S ol
sraarr s [ Awr A sl
srarrrs ||| Aws ] sl
1 E Antriebsobjekt 2039
11 4 Joerees S g
E¥ [ Swacteor Toirame 7 AR il
13 [
SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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6 Konfiguration und Projektierung

6.1 Konfiguration der SIMATIC S7-300/400 CPU

Nr. Aktion Anmerkung
13. Eigenschaften - Standard Telegramm 1 ]
Wahlen Sie im Reiter gemon Tekegarre |
~Telegramme* als Vorbelegung

das ,SIEMENS Telegramm 111“ Vorbelegung:
aus.

Bestatigen Sie mit ,OK"

i~ Eingdngs

I= rifchit werwendst

Adiesse:  |256 Lange: |1 2 Wt Prozefabbild: | 0B1-PA ‘I

— Ausgings

I= rifchit werwendst

Adiesze: 256 Lange: |1 2 ot ProzeRabbild: OB1-PA 'I

Abbrechen hite |

14. Figen Sie in Steckplatz 2 mit | o) stncuseen
einem Rechtsklick ein Objekt
. Steckplatz Baugruppe Bestellnummer E.. | & D... | K. | Zugnff
ein. & STAOEHI0 2PN | E513 O40-TRAGT Bar {0 2048 volf
prtod FRAT | sl
SPRTEL A A 7 B2 e
NIRIEER P | sl
1 Antriebsobjekt 2038
77 Akl e Pt
1z SIEMENS Takagamm 177
H—~
Hapieren [t HE
rn Einftigen [Etr]
5
B = Tsiem IP-Adiessen bearbeien
;— BRI E MET 0 Y armain b anagement..
— | ERERNETIN T epslags...

15. Wabhlen Sie ,V4.5“ und 4| (1] S120:CU320:2PN
anschlieRend ,Antriebsobjekt"

Steckplatz Baugruppe Bestellnummer E..[A. | D.| K. | Zudif
& SLAGEUZAOT N | BSLF OAG- THAGT-Bax (£} 2041 vl
Pt AT st

NIRTFT Ao T ol

NIFRE P sl
1 Antriebsobijekt

17 Aetat devars Pt sl
£ SHEMENS Testamamm 117 st

1.3

3 !

D . i e

Antriebsobjekt ohne PZD

|m‘°°|"‘|m|""|““

=

|
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6 Konfiguration und Projektierung

6.1 Konfiguration der SIMATIC S7-300/400 CPU

Nr. Aktion Anmerkung
16 Oﬁnen S|e d|e E|genschaﬂen Eigenschaften - Standard Telegramm 1 | X|
des neuen Objekts mit einem Aligamein Telegramme |
Doppelklick auf ,Standard
Telegramm 1“ Yorbelegun:
Wahlen Sie im Reiter
.Telegramme* als Vorbelegung
das ,SIEMENS Telegramm 111“
aus. i~ Eingang
= | richtvermends:
BeStatlgen Sle mlt "OK" Adresse: 280 Lange: 12 Wart Prozefabbild, 0B1-P4, -
[~ Auzgang
I | richt vermendet
Adresse: 280 L&nge: 12 Wort Prozefabbild 0B1-Pa -
Abbrechen Hilfe
17. Klicken Sie auf ”Speichern und @L;HW Konfig - [SIMATIC 300(1) [Konfiguration] -- 5120-CU320PN-at-57]
Ubersetzen® @) Station Beabeiten Einfiigen Ziekpstem &nsicht Extras  Fenster Hilfe
[D2e-8()s| = e ddalDHo 8w
Sie kénnen HW Konfig I
schlieRBen.
0 SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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6 Konfiguration und Projektierung

6.1 Konfiguration der SIMATIC S7-300/400 CPU

18. Wollen Sie die Funktionen des
Beispielprogramms nutzen,
kdnnen Sie die Bausteine aus
dem Projekt verwenden.
Offnen Sie dazu das beiliegende
Projekt mit dem
SIMATIC-Manager.
19. Kopieren Sie alle Bausteine
auller Systemdaten und SFB-
Funktionen vom Beispielprojekt
in den Bausteinorder des
erstellten Projekts.
E--% 5120-CU320PN-at-57 3 OB1 3 OBSE
= SIMATIC 300(1] 3 0B121 3 FB1
CPU 315-2 PN/DF [t FE283 {3 FC2
S7-Programm = FC3 o FC72
{B] Quellen = DE1 o DE2
(g Bausteine | L D1 3 DB72
- S120:CU320:24PH | | npe7a o DB233
{3 UDT30000 3 UDT30001
3 UDT30002 3 UDT 30007
3 UDT30008 AT 72_FaultBuffer
2 AT 72_FaultBulfer_SER_03
AT F2_MDI AR ATTZ_MDI_SERVO_D3
W YATT2 Para_1_10 €2 WAT72_Para_1_10_SERvO_03
M WAT72_Parameter ¥ VAT72_Parameter_SERWD_03
A YATT2_TVE AR ATT2_TWE_SERVO_N3
<7 WAT72_TWBblock 2 WATT2 TWBblock_SERWO_03
2 WAT7Z_TWBsingle ¥ VAT72_TWBsingle_SERWD_03
20. Markieren Sie die KJSIMATIC Manager - [5120-CU320PN-at-57 -- D:\5120-CU3]
SIMATIC 300-Station % Datei Bearbeiten Eirfiigen Zielspstern  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe
D 8| 4 e (E)e % naEE [
Laden Sie das Projekt in die =P 5120-CU320PN-at-57 Hardveare CPLU 315-2 PH/DP |
SIMATIC 300 CPU. = T 1]
CRU 315-2 PN/DP
. i E-z7] 57-Programm
Schalten Sie die SIMATIC 300 () Quellen
CPU nach dem Laden wieder in ‘g Bausteine
Run Bl-E 5120CU320:24PN

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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6 Konfiguration und Projektierung

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs
Tabelle 6-2
Nr. Aktion Anmerkung
1. Falls noch nicht erfolgt,

installieren Sie die Inbetrieb-
nahmesoftware STARTER
(siehe auch /6/).

2. Verbinden Sie den

SINAMICS S120 mit einem
PROFINET-Kabel mit der
SIMATIC S7-300 und lhr PG/PC,
mit derSIMATIC S7-300.

3. Starten Sie den SIMATIC
Manager und 6ffnen Sie das in
Kap. 6.1 erstellte Projekt.

SIEMENS

4, Markieren Sie im Baum des
SIMATIC Managers den
SINAMICS S120 und 6ffnen Sie
den STARTER durch einen
Doppelklick auf das Symbol
Inbetriebnahme.

HSIMATIC Manager - [5120-CU320PN-at-57 — D:\5120-CU3]

@ Datei Beabeiten Einfiigen Zielsystern  Ansicht Estras  Fenster  Hilfe

|| < Kein Filker »

B SIMATIC 300(1)
- [@ cPu 3152 PNOP
| B S7Progiamm
; (B Quellen
(g Bausteine
E-g S120:CU320:24PN
@p 5120 CU320_ 2

5. Markieren Sie den SINAMICS
S120 im Projektbaum des
STARTERS

Gehen Sie Online

Frojekt Bearbeiten Einfugen Zielsystemn  Ansicht Estraz  Fenster  Hilfe

| D[ || 5| ] o ]| it | e

x

EI--@ 5120-CU320PM-at-57

® ) SIMOTION Gerat einfiigen

*_] Einzelantrisbsgerdt einfligen
200 20u2ePM

¥ antricbrgerdt konfigurieren

- > Dbersicht

52
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6 Konfiguration und Projektierung

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

Nr. Aktion Anmerkung
6. Ist die Zielgerateauswahl noch Zizlgelateauswahl X
nicht erf0|gt, offnet sich ein Gerate, die bei "Mit ausgewahlten Zielgeraten verbinden' Online gehen:
Fenster
y __?Zielger'at /e:iuga gsp(nk‘t
. v | S0 CLE20: 26PN (@ STONLING CIDEVICE
Waéhlen Sie den ~—_—F
SINAMICS S120 an, stellen Sie
den Zugangspunkt auf
S7_ONLINE
Bestéatigen Sie das Fenster mit
.OK
Alle anwihlen | Alle abwzhlen Alle STOMLIMNE Alle Device
Zustand herstellen
— Micht vom SCOUT unterstiitzte Gerate:
|
( i | ) Abbrechen | Hilfe |
7. Starten Sie mit einem

Doppelklick die Automatische
Konfiguration

I L T e s e e e ey R

EI--% S120-CU320PN-at-57
----- ) SIMOTION Gerdt einfiigen
----- ® Einzelantiebsgerat einfligen

¥ Kommunikation
% Topologie

AP Control_Unit
Einspeizungen

I Fin- Y4 nenahek amnonenta

Bestéatigen Sie den Hinweis mit
~Konfigurieren“

Automatizche Konfiguration x|

& Antriebsgerat automatisch konfigurieren

Die DRIVE-CLIA-T opalogie wird ermittelt und die elektronizchen Typenschilder werden
auzgelesen. Die Daten werden anzchliefend ins PG geladen und ersetzen die
Projekbierung im Projekt.

Fiir das Zielgerat wird erst "Werkzeinstellungen wiederherstellen"
ausgefuhrt

Zustand des Antriebsgerats: Initializienng ferti

Laufende Aktion: Warken auf START

(Konfigurieren Jj) Abbrechen I

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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6 Konfiguration und Projektierung

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

Nr. Aktion Anmerkung
9. Es ist nicht notwendig die Automatische Konfis |
Werkseinstellungen ins ROM zu
sichern. & Antriebsaerat automatisch konfiaurieren
B Werkseinstellungen wiederherstellen L
Die erden
aus
At 1 1 "
BeStatlgen Sie mit ,,OK i Wallen Sie wirklich die ‘Werkzeinstellungen wiederherstellen?
Busadresze und Baudrate werden nicht zuriickgesetat.
Fu ‘Werkzeinstellungen wiederherstellen
au
Zu I Werkseinstellungen inz ROM sichem —
Kamfigurieren I Abbrechen |
10. Legen Sie die Antriebe als Automatizche Inbetriebnahme
,,Servo an Wwiahrend der autariatizchen | nbetriebhahme wurden Komponenten gefunden, die nicht
eindeutig einem Antriebzobjekt-Typ zugeordnet werden konnen,
Bitte wahlen Sie fiir die Komponenten den Antriebzobiekt-Twp aus, der angelegt werden soll.
Worbelegung fir alle Kompanenten: @) j
HKomponente Antriebsobjekt-Typ Identifikation
Artriek 4 Serva || Erkennung Gber LED
Antrick 2 Servo | Erkennung Ober LED
11. Gehen Sie nach dem Beenden Automatisch konfigurieren x|
der Automatischen Konfiguration
Offline i) Automatische Konfiguration beendet
Bitte denken Sie daran, zusatzlich die Projektierung der Maotaren an folgenden &ntrieben
bzw. der Einspeisung abzuschliefern:
SERWO_03
Gehen Sie dazu offline und durchlaufen Sie den jeweiligen Assistenten. Falls eine
Einspeisung worhanden ist, konfigurieren Sie weitere Eigenschaften [z.B. Metzfiker].
‘whollen Sie OFFLIME gehen [hur mit diesem Antriebsgerat]?
GFLINE gehﬁ) ONLINE bleiben
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6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

Konfiguration von SERVO_02 mit elektronischem Typenschild
12. Offnen Sie den SERVO_02 mit | Dle=(S)| S| =] =[] ]| =al5] -]l ]| 2| Sl =1 =l

einem Doppelkllck 1By s120.a57 [ Detersatzumschalung  Arebscatensatz: DDS 0 DDS kanfigurieren,
#1 SIMOTION Gerdt einfiigen et Seiehiadateredte. CD3 0
%) Einzelantiisbsgerat einfugen Slensoalenssls
. flp §120_CU320_2 DP
Starten Sie den ; E::"MS‘E:ILE“M Kenfiguration | Anirizbsdatensilze | Befehisdatensitza | Eineiten | Beaugsgrien - Einstellng | Spen
Konf|gurat|0nsa35|stent mit ﬁj EDDU\U‘QE Name: SERYD_02 Aniriebscbiekte Typ:
ontral_Unit
- . “ = o 3
,,DDS konflgurleren -1 Erspsiungen AnliebsobjektHr. 2 Regelungsart
j ; - be-k Fur - e T | PROFIdiive Telegiamm
-] Geber
1 Antiche
. SERVO_02 Mator_Module_2 [Leistungstel]) SERVO_D
= f) SERVD_02 - Komponentennummer: 2 [
— Snliigen g - Leistungstei Typ: Dovble Moter Module (1)
H a8 Gieberaus
. ; ED""Q‘“'E‘_“?” Bestall 5L3120-2TE13 00 o
. ) Expertenliste
117 o Nnvioe LeisungsteibBsmessungsstion 300 Astt
i i Konfiguration - 5120_CU320_2 DP - Regelungsstruktur
vieren sie das
Funktionsmodul SRS A isb: SERVO_0Z DDS 0
R A R “ Leistungsteil
.Einfachpositionierer %Mm, g
[1kaotorhaltebremze Fur)ktlonsmodul N
[ Geber r Enveiterter Solwertkanak
[]Frozessdatenaustausc [ 1e refterrelieg
[J<uzammenfaszung

hno
v Einfachpositioniere

[~ Emweiterte Meldungen/lbenwachungen

Wechseln Sie mit ,Weiter* zum
nachsten Fenster Regeling
Sollwert n-/M-Fegelung —”#

A

Regelungzart:

|[21] Drehzahlregelung [mit Geber] j

W)
i~ Drehzahli ufbereitung

< 2ol I wieiter > I Abbrechen Hilfe
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6 Konfiguration und Projektierung

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

14 DaS VerWendete Leistungsteil |St Konfiguration - 5120_CU320_2 DP - Leistungsteil
schon von der automatischen T Antist: SERVO_02, DDS 0
Konfiguration ausgewéh It. [ Motar Kanfigurieren Sie die Leistungsteil-Kompaonente:
[ Matarhaltebremsze
Geber Komponenten Name:
M afeyst
%M:c;fn;m Anzchluzsspannung: IDC 510-720% j
[ Prozessdatenaustauss . —
[ Zusammenfazsung Entwarmungsart: I Interne Luftkiihlung j
WeChseln S|e m|t "Weiter“ zum Bauart: IDoub\e Maotar Modules j
nachsten Fenster.
Auswahl Leistungsteil
. i . . Bestell-br. | Bemessun... | Bemessun... | Ausflibrung |
Bestatigen Sie den Hinweis, BLUDET Tawe _TKw LTATTA DEAC
. . - O J
dass das Betrieb-Signal BSLBAZ02TET1300e: 16 KW 3A/3A DEAAL
BSLI202TE1G-Ddxs 27 kw G484 DCAAC
verdrahtet werden muss. BSL3420-2TE1E-DAxx 27 kiw BAGA DCAAC
BSLI202TE21-Daxs 48 KW 34/94 DCAAC
BSLI202TE21-Baxs 97 kW 184184  DCAAC
4 3
| i
< Zuriick I “Weiter > I Abbrechen Hilfe
15 Da |m VerWendeten Aufbau d|e Konfiguration - 5120_CU320_2_DP - Leistungsteil BICO
Einspeisung immer in Betrieb iSt, [#] Fi elumgsstilikur Antieb: SERVO_02, DDS 0
wird das Betriebssignal S
permanent auf ,1“ verschalten. L]Leistungetellansahlss
M otarhakebremse: Einspeisung in Betieb
[Geber Antrieh in
e @i o] e
[]Prozessdatenaustausc plac4 & S—
[JZuzammenfazsung
Wechseln Sie mit ,Weiter* zum E:w;?:;lgtb;f:\e _I_
nachsten Fenster.
< Zuriick I “wieiter > I Abbrechen Hilfe:
SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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6 Konfiguration und Projektierung

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

16. Wechseln Sie mit "Weiter“ zum onfiguration - 5120_CU320_2 DP - Leistungsteilanschluss

nachsten Fenster. Py——
Leistungsteil
Leistungztei BICO

[t ator

[ totorhaltebremse
[ Geber

[ M absypstern

[ td echanik

[(]Zuszammenfassung

17 Wah|en S|e Motor m|t Konfiguration - 5120_CU320_2_DF - Motor
,,DRIVE'CLiQ'SChnittSte"e" [v] R egelungs stk ur

ator_SHI_7

Wechseln Sie mit ,Weiter* zum
nachsten Fenster. [CIZusammentassung

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
1.0, Beitrags-ID: 67261457 57



Copyright © Siemens AG 2013 All rights reserved

6 Konfiguration und Projektierung

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

18. Wahlen Sie ,Keine
Motorhaltebremse vorhanden*

Wechseln Sie mit ,Weiter* zum

[ Fiozeszdatenaustausc

néchsten Fenster. [ Zuzammeniassung

Konfiguration - 5120_CU320_2_DP - Molorhaltebremse

[(1Zuszammenfassung

19. Wechseln Sie mit "Weiter“ zum Konfiguration - 5120_CU320_2_DP - Geber
nachsten Fenster. ] Fregelungsstiukiur

[

SMIZ0_7

Geber id i 10000

58
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6 Konfiguration und Projektierung

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

eingestellt werden, da der Geber
noch nicht ausgelesen wurde.

Wechseln Sie mit ,\Weiter* zum
nachsten Fenster.

20. Wechseln Sie mit ,\Weiter* zum
nachsten Fenster.
istungsteil BICO
istungsteilanzchiuzs
ator
otorhalebremse
b
] Frozeszsdatenaustauszc
(] Zuzammenfassung
21. Die Mechanik kann noch nicht

egelungsstiukiur
eistungstell
eistungsteil BICO
eistungsteilanschiuss

[]Frozessdatenaustavs
[]Zusammenfazsung
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6 Konfiguration und Projektierung

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

22. Wabhlen Sie das
+SIEMENS Telegramm 111“ aus

Fiegelungzstuktur
eiztungstel
eistungstel BICD
eistungstelanschluss
Fatar
Maotorhakebremse
Geber

 alzystem

M echanik,

Wechseln Sie mit ,Weiter* zum
nachsten Fenster.

[(1Zuzammenfassung

Konfiguration - 5120_CU320_2_DP - Prozessdatenaustausch [Antrieb)

Antrieb: SERYO_02, DDS 0

Wahlen Sie daz PROFIdiive Telegramm aus:

Lange [wWorte]

—
—

Eingangzdaten.]stwerte:

Auvzgangsdaten/Sallwerte:

Hirweize:

1. Die PROFIdrive-Prozessdaten werden entsprechend dem
gewahlten Telegrammtyp auf BICO-Parameter verschaltet. Dieze
BICO-Parameter kiohinen nicht nachtraglich verdndert werden.

2. Diese Daten betreffen das Interface 1 gemal den Einstellungen
an der Regelungsbaugruppe.

< Zuriick I Weiter > I Ahhrechenl Hilfe: |

23. SchlieRen Sie den Assistenten Konfiguration - 5120

. . «
mit ,Fertig stellen“ ab ¥ Flegehungsstiukion
eistungsteil
eigtungzteil BICO
eistungsteilanzchluss

ozessdatenaustaus

320_2_DP - Zusammenfassung

Folgende D aten des Antiebs sind eingegeben:

Fiegelungsstiukiur ;I
Fiegelungzart: [21] Drehzahliegelung [mit Geber]
Funktionsmaodule: Einfachpositionierer

Leistungsteil:

F.omponenten Mame: Motor_Module_ 2
K.ompanenten Typ: Double Motor Module
Bestel-Mr.: BSLA120-2TE13-04x4
Bemezzungsleistung: 1.6 kKw
Bemeszungsstrom: 34734

Leistungsteil BICO:
plO8E4 [Bl: Einspeisung Betrieb): 1

Leistungszteilanzchluss

Mator:

Matar Mame: Motor_SMI_?
Matar Typ: Mator mit DRIVE-CLIQ-S chrittstelle

Motarhaltebremse:

Iotarhaltebremse: nicht vorhanden

Giegber:

Mame Geberauswertung 1: SMI20_7
Mame Geber 1: Encoder_8

Gebertyp Geber 1: Geber identilizieren
Bestel-Mr. Geber 1: X5 Msas-urus-ung

Mabsystemn:

Gebersystem fiir die Lageregelung: Encoder_8
tdakeinheit: LU - Expertenmodus

Piozessdatenaustausch [Antrieb):
PROF|drive-Telegramm: [111] SIEMENS Telegramm 111, FZD-12/

4] I_ILI

Text in Zwizchenablage kopieren |

< Zuriick

Abbrechen | Hilfe: |
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6.2 Konfig

uration des SINAMICS S120 Antriebs

Konfiguration von SERVO 03 ohne elektronisches Typenschild

24, Offnen Sie den SERVO_03 mit
einem Doppelklick

Starten Sie den
Konfigurationsassistent mit
,DDS konfigurieren®

T == 3 e e e e e e e e = S =T e A e =

E'@ 512043057 Datersatzumschaltung Antriebsdatensatz DOS 0 DDS kanfigurieren...
I R e inblencen
- SIMOTION Gerdt infiigen
%) Einzelantishsgerdt einfiigen Bl 0 0
L, 5120 CU320_ 2 DP
]; Yoersent Karfiguation | | | Einhsien| -Eirstelung | Spert
5> Topolagie Mame: SERVO_03 Antiebsoblekte Typ

1l Contral_Unit
71 Einspeisungen
» bek

Antrisbsobjekt-Hr:

3 Regelngsart,

2 ; h F gen_Funkli T, PROFIdive Telegiamr
-1 Geber
-1 Artriebe
® ) ik einfiigen SERVD_03Motor_Module_3 iLeistungstei) SERVD_(
By SERVO_02 Kempanentennummer: 3 e
7 = =
- #1 DCCPlan sinfiigen % - Leistungsteil Typ: DoubleMolor todle 2] |
2 Konfiaurstion Bestelr, B5L3120-2TE13 D
> Expottenisle Top:
3 Diive Navigale Leistungsteil-Bemessungsstiom 300 Aef Bt
H estel-Nr
© > Steuerlogik Leistungstel Bemessungslzistung 160 kw
;; ;‘E““””'Dg;; \ Akluele Betriebswerte Leistungsteil
¥ SteuenungFegelur
~% Funktionen DRVECLQ b
¥ Meidungen und (1 Efer A ETIED sberE:
¥ Inbetriebnahme Bestalhr
Kommunikation SERYD_03.Moter_6 [Moter) Motardaten Goertal
C & SERVO_03 Motortyp: [2] Synchranmatar (ratatorisch, permarienter
o Fiit den Motor liegen keine Listendaten vor
1 BIBLIGTHEKEN " | Disheah 0.0 1/min
BIBLIOTHEKEN SINAMICS
j SEOBACHTEN Drehmoment: 0.00 Nm
Stiom 0.00 Aeff
i Bremse vothanden: Hein

25. Aktivieren Sie das
Funktionsmodul
.Einfachpositionierer*

Wechseln Sie mit ,Weiter* zum
nachsten Fenster.

Konfiguration - 5120

At

320_2_DP - Regelungsstruktur

eb: SERVO_03, DDE O

CLeistungstel

atar
CIMatarhaltebremse
[1Geker
[1Prozeszsdatenaustausc
[JZ2uzammenfassung

Funktiohsmodule
™ Enweiterter S ollwertkanal

I™ Emweiterte Meldungen/Uberwachungen

ereqler

Fegelung
Sollwert t/M-Fegelung
—_— — %
F 3

-

Regelungsart:

|[21] Direhzahlregelung [mit Geber) j

i~ Direhzahli ufbereitung

@

< ik I “wieiter > I Abbrechen Hilfe:

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
1.0, Beitrags-ID: 67261457

61



Copyright © Siemens AG 2013 All rights reserved

6 Konfiguration und Projektierung

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

26 DaS VerWendete Leistungsteil |St Konfiguration - 5120_CU320_2 DP - Leistungsteil
schon von der automatischen Iﬁw Aintish: SERVO_03. DD3 0
Konfiguration ausgewah It. b otar Kaonfiguriersn Sie die Leistungsteil-Komponente:
CIMatarhaltebiemse
[ Geber Kampanenten M arne:
I afsyst
%M:c;};;m Anzchlusszpannung: IDC 510- 720 j
[]Prozessdatenaustausc
C]Zusammenfassung Enbwarmungsart: Ilnteme Luftkiihlung j
Wechseln Sie mit ,Weiter* zum Bavart |Double Motor Modules =l
nachsten Fenster.
Auswahl Leistungsteil
Bestel-Mr. | Bemessun... | Bemessun.. | Ausfihung |
ati i i i BSL3420-2TE1-Fhux 1 KW 178174  DCAC
BeStatlgen Sle den HanelS, BSLIT20-2TE13-04xx 1EKW A4 DCAAC
dass das Betriebs-Signal BSL34202TE130hex  TEKW 34434 DCAC
ESLIT20-2TE1G 04w 27 kw' BAMA DCAAC
verdrahtet werden muss. BSLMD2TEIGOMw  27KW  BABA  DOAC
ESLI20-2TE2T-Dbwx 48 KW 9494 DC/AC
ESLIT120-2TE2T-Bhux 9.7 kWS 1845184 DC/aC
| | -l
< Zuniick I ‘wieiter > I Abbrechen Hilfe
27. Da im verwendeten Aufbau die Konfiguration - 5120_CU320_2 DP - Leistungsteil BICO
Einspeisung immer in Betrieb ist, Artrieb: SERYO_(3, DDS 0
wird das Betriebssignal
permanent auf ,1" verschalten. :Iheiftungstei\ansch\uss
ator
[ Motoihalsbremse Einspeisung in Betrish
%aelﬁer : Antrieh in
alisystem " Eetrieh
S Machani | . : el
] Frozessdatenaustausc pl8E4 & —
] Zusammenfazsung
Wechseln Sie mit ,Weiter* zum Einschaltbefehle _I_
néchsten Fenster. und Freigaben
< Zurick I Wieiter > I Abbrechen Hilfe:
SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
62

1.0, Beitrags-ID: 67261457




Copyright © Siemens AG 2013 All rights reserved

6 Konfiguration und Projektierung

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

28. Wechseln Sie mit ,Weiter* zum
nachsten Fenster.

Konfiguration - 512! U320_2 DP - Leistungsteilanschluss

Fiegelungsstrukiur
Leiztungsteil
Leistungzel BICO

] Matar

1 Matarhaltebremse

1 Geber

] Mabsystem

] Mechanik

] Frozessdatenaustauss
] Zusammenfassung

Antrieb: SERVO_03, DDS 0

K.onfigureren Sie die Leistungsteilanschliisss fur das Double Matar
Module

ESL3120-2TE 12 0w
[Ln =234]

€ Anschiuss #<1 - werwendet von  SERYO_02

Matar. tatar_ShI_7
HEM -

<Zuiick [ Weiters | Abbrecken | Hire |

29. Wahlen Sie ,Standardmotor aus
Liste auswahlen*

Wahlen Sie den verwendeten
Motor anhand der
Bestellnummer in der Liste aus

Wechseln Sie mit ,Weiter* zum
nachsten Fenster.

Konfiguration - 5120_CU320_2_DFP - Motor

Regelungsstruktur
eiztungsteil

istungsted BICO
ciztungstelanschluss

[ Motorhalebremse
Gieber

[ Mabspstem

[ Mechanik

[ Prozessdatenaustauss

C]Zuzammenfassung

Anitrieh: SERVO_03, DDS 0. MD5 0

Konfigurieren Sie den Motor:

hdator Mame: I Matar_4

= Motor mit DRIVE-CLIO-Gehnittstelle
™| Mitorn new suslesern

@ Standardmotor aus Lists suswihlen

" Motordaten eingeben

tatortyp: |[23?] 1FEF Synchronmotor j
Auzwahl Motar:

BestallNr. | Bemessun... | Bemessun... | Bemessun, &
TFKT I -wAK 2w BO00 U/min 0.08 Hm 054
TFKTITT-RAK T -mns BO00 U/min 0.08 Hm 0854
TFKT I S-wAK 2w BO00 U/min 0,16 Hm 054
TFIT01 50K Tt E0OO U/min 0.16 Mm 0.85 4

K EO00 Udmin - 0.6 Mm
ROOC /im0 R N
BOOD Utmin 0.6 Mm 14

TFK7032-08F 2w

3000 Usmin 1 Nm 164
TFRT032-0AK Tr-vinit EO00 U/min - 0.8 Mm 134
TFKT033-04F 2 3000 Wimin - 1.2 Nm 28
TFKT0I3-0AK Pt EO00 U/min - 0.9 Nm 154
TFKT033-2CF 2 3000 Wimin - 1.2 Nm 2054
TFKTOI3-0CK P EO00 U/min 0.9 Nm 164

TR 7M34-2AF P ANON 1 min 1 45 Mm

1R4 b
4 | 3

< Zuriick I Weiter > I Abbrechen Hilfe
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30.

Wabhlen Sie ,Keine
Motorhaltebremse vorhanden*

Wechseln Sie mit ,Weiter* zum
nachsten Fenster.

Konfiguration - 5120 CU320_2 DP - Motorhaltebremse

Fegelungsstruktur
Leistungsteil

istungsteil BICO
iztungateilanschiuzs

[t aRzystem
[Cktechanik
[]Prozessdatenaustauss
C]Zusammmenfassung

Antrieb: SERVO_03, DDS 0

Aklivierung Matorhaltebremse:

ater € Mator den (intern oder extern)
[ Geber e Motorhaltebremse verwenderi >

tatoren mit interner M otorhakebremse:

TFET si-nrinn-rB
TFEF s-ssnn-rnH

Mataren ohne interne Motorhalkebremse:

TR T -ssttn-nndisg
TFET s-srnnn-rGs

Haltebremsze K.onfiguration:

I[D] Keine Matarhaltebremse varhanden j

I | Erweiterte Bremsersteuening

< Zurtick I weiter > I Abbrechen Hilfe

31.

Wahlen Sie den verwendeten
Geber anhand der Motor
Bestellnummer aus

Bestéatigen Sie die Geber
Auswahl mit ,,OK*

Konfiguration - 5120 _CU32

Regelungsstrktur
Leistungzteil

Antrieb: SERVO_03, DDS 0. MDS 0

Leistungszteil BICO
Leistungsteilanschluss
Fitar
totorhaltebremse

] N‘!aB_syst?m

Auswahl Motargeber.

%; Geberauswahl liber Motor-Bestellnummer x|
E

Fiir den ausgewahlen Listenmotor stehen die unten aufgelisteten Geber zur Verfligung.
‘wiahlen Sie uber die Motor-Bestellhummer den zugeharigen Geber aus.

‘welche Geber michten Sie verwenden?

[V Geber 1 [~ Geber2 " Geber3

Geher1 |

- ]
TFK Psstut-ulGisn
TFK Zsn-su-wH i
PR Pl e
TFK Prm-simnnn-nS n
TFE Prm-smnn-nT 5

<

Codenummer
g f 2001
EnD at absolut 2048 5/R 2051
EnDat absolut 25A 2052
ErDat absolut 5125/R 2053
EnDat absolut 16 5/R 2054
Fiesolver n-Speed 1003
Resalver 1-Speed 10

( oK i)ghmechen |

-
I Resolver 4-5peed 1004 d

[etails:

< Zurlick I welter > I Abbrechenl Hilfe |
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32. Wechseln Sie mit ,\Weiter* zum
nachsten Fenster.

Konfiguration - 5120 CU320_2 DP - Geber

Regelungsstruktur
Leiztungstei
Leistungsteil BICO
Leistungsteilanschluss

||
1k aBsystern
[k echanik

[Zuzammenfassung

R

DRME-CLIL-Geber 4520, Singleturn
DRME-CLIQ-Geber AM20, Multitum 4036
DRME-CLIR-Geber 4524, Singleturm
DRME-CLIG-Geber Ak 24, Multitum 4036
Resolver 1-Speed

Resolver 2-Speed

Resalver 3-5peed

Fesalver 4-5peed

33. Wechseln Sie mit ,Weiter* zum
nachsten Fenster.

Konhguration - 5120_CU320_2 DP - MaBsystem

Regelungsstrulktur
Leistungsteil
Leistungsteil BICO
Leistungsteilanschiuzs

tatar

Motorhaltebremse

(] Zusammenfassung
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34, Bestimmen Sie die Mechanik.
Verwenden Sie ein Getriebe
zwischen dem Motor und der
Last, geben Sie das Verhaltnis

Regelungsstuktur
Leistungsteil

Leistungsteil BICO
Leistungsteilanzchluss

[v] b ctor
bei ,Motorumdrehungen* und o eibenee
.Lastumdrehungen” ein. (At custar

[ Zusammenfassung

Geben Sie die ,Lagesoll/-
istwertauflosung ,, in
,LU pro Lastumdrehung® an.

LU = Length Unit (kunstliche

Einheit)

(z.B.

3600 LU pro Lastumdrehung

1LU 2 0,1° %
360 LU pro Lastumdrehung _
1LU 2 1,0°) | ,;\:‘:,

Aktivieren Sie ggf. die
Modulokorrektur mit ,1*

Konfiguration - 5120 CU320_2_DP - Mechanik

Antrieh: SERYO_03, DDS 0

|
[ Prozessdatenaustaus] 4154304 LU

‘ g ==

Der Lageregelung ist folgender Geber zugeordnet.

IEnc:Dderj

LU pro Lastumdrehung [Geberaufldsung)

Lastumndrehungen

Geber Strichzahl
I 2048

Feinaufldsung

LU pro Lastumdrehung
[Lagezoll-fistwertaufigsung)

Motoumdrehungen & 10000

odulokormektur aklivieren
T jo

Lageistwert/-sallwert fangt wiederbei 0 LU annach

Lageverfolgung Laztgetiebe
I= | Aktivieren
£ Bundechse

! lirearachse

Virtuelle Multiturnaufigsung: I 1]

Tuoleranzfenster: 0.00

Wechseln Sie mit ,Weiter* zum
nachsten Fenster.

< Zuiiick I Weiter > I Ahhrechenl Hilfe

35. Wahlen Sie das
+SIEMENS Telegramm 111“ aus

Fiegelungastruktur
Leistungstel
Leistungsteil BICO
Leistungstelanschluss
] Mot
fatorhalkebremses
Geber

 alzystem

M echanik,

Wechseln Sie mit ,Weiter* zum
nachsten Fenster.

[(]Zuzammenfassung

Konfiguration - 5120_CU320_2_DP - Prozessdatenaustausch [Antrieb)

Antrieb: SERYO_03, DDS 0

Wahlen Sie daz PROFIdiive Telegramm aus:

Lange [worte]
Eingangzdaten.]stwerte: 12
Auvzgangsdaten/Sallwerte: 12

Hirweize:

1. Die PROFIdrive-Prozessdaten werden entsprechend dem
gewshlten Telegrammtyp auf BICO-Parameter verschaltet. Diese
BICO-Parameter kiohinen nicht nachtraglich verdndert werden.

2. Diese Daten betreffen das Interface 1 gemal den Einstellungen
an der Regelungsbaugruppe.

< Zuriick I “wielter > I Abbrechen Hilfe:
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36 SChIieBen S|e den ASSiStenten Konfiguration - 5120_CU320_2 DP - Zusammenfassung

mit ,,Fertlg Ste”en“ ab [v] Fiegelungsstruktur
Leiztungsteil
Leistungsteil BICD
Leistungsteilanschiuss
] M ot
fdatorhaltebremee
Gieber

Frozessdatenaustsuss

37. Offnen Sie Uber den
Projektbaum die Maske
.Referenzieren“ von SERVO_03

Offnen Sie den ,Referenzieren®
Baustein

38. Da am Aufbau keine
Referenznocken vorhanden sind,
wird der Referenziermodus
»Geber-Nullmarke* ausgewahilt.

Verlassen Sie das Fenster mit
,SchlieBen”

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
1.0, Beitrags-ID: 67261457 67



Copyright © Siemens AG 2013 All rights reserved

6 Konfiguration und Projektierung

6.2 Konfiguration des SINAMICS S120 Antriebs

Laden der Konfiguration

den SINAMICS S120

39 Gehen Sle Wieder Online @ Projekt Bearbeiten Einfugen Zielsystemn  Ansicht  Ewxtraz  Fenster  Hilfe
| Dl & 5 || 2] ||| Xl (o]l | e[l el || 28]
-— Mit auzgewshlten Zielgersten verhinden
E"@ 5920-at-57 v Datensatzumsct FEnsdatersats:
"% SIMOTION Gerdt sinfiigen IRl
._| Einzelantriebsgerat einfligen Bl TS0
-1-flla 5120_CU320_2_DP
¢ ey [bersicht —
40. Laden Sie die Konfiguration in | Bl =g Sl % |2 ] <] =) X2 | e ga ] »i€]akalial s || 7] | 200
=————————"@8

El--% 51208657 CPU Antriebsgerat ins Zielgerat laden
- SIMOTION Gerdt einfiigen
® | Einzelantiebsgerdt sinfiigen

Konfiguralion

*
i ey Ubersicht
© B Kommunikation
H e IBM-Schnittstelle
"> Telegrammkanfiguratior

41. Wahlen Sie ,Nach dem Laden
RAM nach ROM kopieren*

Bestatigen Sie das Fenster mit
wJa*

Laden ins Zielsystem [w'WBS5:929) x|

i Die Daten werden gespeichert und ins Zielsystem geladen.

Dieser Yorgang kann einige Minuten dauern!

™ Zusatzdaten auf dem Zielgerat ablegen
1= ikl usiive D OE-Flandaten
@»lach dem Laden RAM nach ROM kopieren

Ladevorgang starten?

Nein | Hilfe |

Mechanik Einstellungen SERVO 02

42, Offnen Sie Uber den
Projektbaum die Maske
.Mechanik von SERVO_02

Beim Download wurde der
Geber ausgelesen. Jetzt kann

Fir das Beispiel mussen keine
Anderungen gemacht werden.

die Mechanik eingestellt werden.

5 2 T o e o o |

B srmasy Machark |
* SIMOTION Gersk snfiigen
) Encelantiebagerst sinfuigen i
e D Logeeegeking s lopende Geber nugscndnst. [0 1
% | &y omalische Koligursion)
> Ubersicht
1 % Komeurdalon LU prt L eteochtn.ng (oo fizernl]
[T r— e I |
> Ta "
> Topologe PR
- Contod Unet i
4 1 Erupessungan b Seias 1
] Frritumgabe Kenperarin
5 L1 Gieten r 512
=) Aniiete
S seRvn_ LU pro Lastumdbehung
) DT Flan emiugen Esrisdinrg w
> Konfigasion f T —
{ Maiomdehngen
3 Drme Nagater I !
3 Steuedogh.
= Techrekoge
J Eniachpaston) l"!
3 Mchard ,) Mexhdoberch  [FEI00T L (1] —= i Lageemin.
3 Lagassgies
3 Uberachs) 0 O
D Turdsonen I
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6.2 Konfigu

Aktivieren der Safety-Integrated Funktionen

ration des SINAMICS S120 Antriebs

43, Offnen Sie Uber den
Projektbaum die Maske
.Safety Integrated” von
SERVO_02

Klicken Sie auf ,Einstellungen
andern“

01| [l ] |2 o ]| 2 | o i | 1 o | s | | 251 || 30 0

=8 5120:a57
- SIMOTION Gerdt einfligen
- Einzelantrizbsgerdt einfiigen
=l 5120_CU320_2 DR
% Automatische Konfiguration
- » Ubersicht
=3 Kommunik.ation
~ % IBN-Gchnittstelle
¥ Telegrammkorfiguration
H- » Topologie
o= Contral_Unit
7-_] Einspeisungen
7-_1 Ein-/tusgabe-Komponente
£ Geber
=1 Antriehe
o< @ SERVO_02
® ) DCCPlan einfiigen
- » kanfiguration
- » Ewpertenliste
* Drive Nawigatar
-+ 3 Steuerlogik
- Technologie
- Steuerung/Regeiur
=% Funktionen
> Netzschiitzans!

[
£
B
B
B
E

: S afety Integrate
e % Reibkennlinie
[#-» Meldungen und Ub

Safety Integrated I

Auzwahl 5 afety-Funltion

IKeme Safety Funktion

Einstellungen &ndern

FEEsinrh Arder

Klemme auf DIO

Fusveahl 5 al

,Basisfunktionen tiber Onboard- : o
“ ! CJL Sichnim 5) [
Klemmen \ T ettty
‘ Fand 1
angvahil I Fanal 2 sy
\ 7 A S Sl o
: T3] 510 ST0 sl Aungang "ST0 s
‘ Motot Mo [Klaers EF) E‘f - a,_ Emits i : e
: MO ni gt B
N 0
‘ Kol | —_—
\ :mﬂlmm
\ FISAE spenens
\
: Foatnerten kigamtor:
\ Erirkrgen s | Pasent st |
h
45, Verschalten Sie die Control Unit | § siwine sl e

ety-Funitlion

[ st b Unbuasddemmen =]

Sichere [5T0]. Sich

[SBC], Sicherer Stopp 1 (5511
Imgeassponin Farsal 1 skdre
Sicherss Stopp | =]
Verangenagzed 510 O
fom = ongoriza Imgedsspenn Earal 2 skite
— | gespent

i

‘Weiece Verschallungen,..

570 skl Aaagang "ST0

i EEPHEH

+ B2, DO/ T DigskingBinge Status: : DI 21223 7X121,3) 1 =Hich ¢ DeLow]
+ B3, DO/BO: CU Dighokeingiinge Status: : DI 3(X122.4 £5121.41 [1=Hich / DeLow]

+ Bitd, DO/RO: C1) Dighoksirgiingn Statis: : DI 4 (1321 7 ) [1High / Delow) iy
+ Bif, DO/R0: C1) Digholkergiingn Statis: : DI 5 (132 2 7 ) [1 High / Delow)

© B, CIVRO C1) Digialeingangn Status: - D 6 [XVER 37 ) [1sHigh / Delow)

46. Klicken Sie auf
.Parameter kopieren*
und anschlieBend auf
.Einstellungen aktivieren“

Einstellungen aktivieren

Parameter kopieren

[T —

Paszvort andem

Y A AV B A A MV W W 4
R
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Antriebsgerats.

Fihren Sie die Schritte 43 bis
48 auch fur SERVO_03 aus!

47. Sie werden aufgefordert das Safety-Passwort ISCHA:15649) | x|
Passwort zu andern.
Das Ausgangspasswort ist ,0“ !E Passwort
Bitte Passwart Shderl
Im Beispielprojekt wurde das
Passwort auf ,,1* geéndert.
” Schliefen
48. Sichern Sie die Parameter des Einstellungen aktivieren

Einstellungen aktivieren 0
ASSSSS S S S SN NN NN

& Parameter sichern

Mach der Aklivierung der 5 afety-Parametrierung sollte diese auch im
Antrieb gesichert werden (FAk nach ROM kopieren). Zuzatzlich izt ein
Abnahmetest erforderlich.

Sollen die Parameter jetzt ing ROM gesichert werden?

{+ Parameter des Antriebsgerats

= Parameter des Antriebsobigkts

N CC S | ¢

T FTFTFTIFTTF
Vo Y Y

Mein |

A SN NNNYN

Projektierung ins Projekt sichern

49. Markieren Sie den S120 im Ui ) ] L e e s st e 22
Projektbaum. ——————— &
=8P 512057
B GIMOTION Gerst einfligen
Laden Sie die Konfiguration vom é“i-." = 2"
SINAMICS S120 zum PG/PC. "3: Automatiche Konluaton
=19 K ammi ik atinn
Speichern Sie das Projekt
SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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6.3 Weitere SINAMICS Achse zum Projekt hinzufligen

Die folgenden Schritte kénnen Sie ausfiihren wenn Sie weitere Antriebe zum SINAMICS
S120 hinzufiigen wollen. Ansonsten ist die Konfiguration mit den Kapiteln 6.1 und 6.2
bereits abgeschlossen.

6.3.1 Anderungen am SINAMICS S120

6.3.1.1 Anderungen am Aufbau

SchlieBen Sie die weiteren Komponenten an den bestehenden Aufbau an.

Beachten Sie die Sicherheitshinweise und Aufbaurichtlinien in den
Handbiichern der Gerate!

GEFAHR
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6.3 Weitere SINAMICS Achse zum Projekt hinzufiigen

6.3.1.2 Anderungen an der Projektierung
Tabelle 6-3
1. Offnen Sie das bestehende Frojekt  Bearbeiten Einfuigen Zielspstem  Angicht  Estras

|

Projekt mit dem STARTER

Fugen Sie mit einem Doppelklick
auf ,Antrieb einfligen“ einen
neuen Antrieb ein

| DR8] S| (== o] %

=& 5120857
----- *_| SIMOTION Gerat enfugen

----- *_| Einzelantriebzgerat einfugen
[—]ﬂ? 5120 CU320_2_DP

i Dbersicht

}} F.ormunik ation

& > Topologie

m Contral_mit

_| Einzpeizungen

_| Ein-/Auzgabe-F.omponente
_| Geber

E|_| Ak

o SERVL.
. B-f SERVD_03
-] Dokumentation
.7 RIRLINTHEKFM

2. Fiihren Sie den Assistenten aus.
Abhangig vom verwendeten @ Mame: |SEFVO_04
Leistungsteil und vom
verwendeten Motor sind die
gleiChen Schritte wie in Kapitel Allgemeines | Technologiepaketel Antriebsobjekt-Nr |
6.2 notwendig.
Antriebsobjekte Typ: lm Austar: l—
Aktivieren Sie das Ve |
Funktionsmodul
~Einfachpositionierer”
Waéhlen Sie das Yorhandene Antriche
SIEMENS Telegramm 111 SERVO_02 [Objekt]
SERYO_D3 [Objekt)
K.ommentar:
Abbrechen Hilre
3. Laden Sie nach Abschluss des
Assistenten die Konfiguration in
den SINAMICS S120
Sichern Sie die Daten von ,RAM
nach ROM*
SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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4. Falls erforderlich kdnnen Sie
Safety Integrated Funktionen wie
in Kapitel 6.2 aktivieren.

6.3.2 Anderungen an der SIMATIC S7-300/400

Tabelle 6-4

Offnen Sie die HW Konfig

2 Mal’kieren S|e den S | NAMICS [LA HW Konfig - [SIMATIC 300(1] (Konfiguration] -- §120-CU320PN-at-57]

E“] Station Bearbeiten Einfiigen Zielsystem Ansicht  Extras  Fenster  Hille

S120 =

DE%" % & & dma B %8
1 = Ethernet[1]: PROFINET10-System [100)
2 CPU 315-2 PN/DP’ ———— e ————
Xt MALDP J
P PO
X2PIR Port
X2P2R Pori 2
3
A |

4] |
:I:l (1) §120-CU320-2PN

Steckplatz Baugruppe Bestellnummer E-Adresse | A-ddesse | Diagnoseadre:
I3 SIA-LUZR0- PN E51 7 BIB-THALT -Bn {07 i
AT AR FRRE
MPSTFT A Fat 7 o
NIROFER Pt s EE
1 SERVO_02 2038
it [d Arotte e Frsar Er
1 SHEMENE Teatagamm 177 RS R

13
2 SERVO_03 2037
£7 [d Arotte e Frsar T
aF [ SEhENE Teatgamn 177 AT A A

3. Mit einem Rechtsklick auf den

. .. 4m =) | (1] 5120-0U320-2PN
ersten freien Steckplatz 6ffnet =2

h . Steckplatz | [§ Baugruppe Bestelurmer | E-ddresse | Adddresse | Diagnoseadresse
sich eine Auswabhl. ﬂ B Srav-cuseear E517 BA0-THACT-Ban (EUF)

T R
wigrer £ ([ Fwed

i i X o Rrarievalll Wad

Klicke Sie auf ,Objekt einfiigen” 1 SERVD_02
17 et Arcese Pt
1% SUEMENS Tedegramn) 777 LA | . AT
13
z SERVO_03 2037
a7 Anitabe Arrewe Pt AT
iy SHEMERE Tatumamm 77T S| A3
q

] Kepeen Bl
5 Eintiger il
g
7
g R T e TR e Ceae e
5 | FRBRHENIE Domein Menegemen:
10 [ | ERRENETIEEmolEgiE
11

« ) Ninstata g Fagsd
,V4.5* und anschlieend auf 85 SHEMENS Tebganm 717 Rl
~Antriebsobjekt" 24

_—

Antriebsobjekt ohne FZD

4. Klicken Sie auf das Symbol & E SERVINDS
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5- Offnen S|e d|e EIgenSChaften Eigenschaften - Standard Telegramm 1
des neuen Objekts mit einem Algemsin Telegramme |
Doppelklick auf ,Standard
Telegramm 1“ [ eVt (< HAE NS T clegramm 111, PZD-12/12
Wechseln Sie zum Reiter
Telegramme.
Wahlen Sie bei Vorbelegung das ~Eingang
+~SIEMENS Telegramm 111“. T FidHesrmmmarios
Adiesse:  |304 Lange: 12 wiart ProzeRabbild: |- .-
Verlassen Sie das Fenster mit
,OK*
— Ausgang
™| nicht wenyendet
Adiesse:  |304 Lange: 12 ‘wart ProzeRabbild: |- .-
Abbrechen e |
6. Notieren Sie sich die Anfangs || ) srencuzzoen
E/A-Adresse Und dle Steckplatz Baugruppe Bestellnurmmer E-Adresse | A-bdiesse | Diagnoseadiesse | Komme
R a7 Motal Accars Ao SRR
Dlagnoseadresse e S/EMEM‘?IWM;;NI SRR | SR AR
23
3 Antriebsobjekt 2036
ar Mohale dooass i A
A SHEAMENS Tebaramm 777 T | AL 2T
33
4
7. Klicken Sie auf ,,Speichern und E—,EHW Konfig - [SIMATIC 300{1] [Konfiguration) -- 5120-CU320PN-at-57]
Ubersetzen” E“] Station Bearbeiten Einfligen Zielsystern  Ansicht  Ewtras Fenster  Hilfe
- | oeseE®s me(wa Do B W
Laden Sie die HW-Konfig in die | wSpeichern ol 'u'bersetzen-l
Baugruppe — T 1
Starten Sie die SIMATIC CPU
nach Laden wieder.
Sie kdnnen die HW-Konfig
wieder schliel3en
8. Offnen Sie den Bausteinordner Einfiigen D atenbaustein
der SIMATIC-CPU
' [D'az Objekt 'DETZ2 existiert bereitz. Wollen Sie ez
. . umbenennen’?
Kopieren Sie den DB72 L
Beim Einfugen mussen die den
DB umbenennen. Umbenennen .. Aftritute atgleichen, |
Nennen Sie ihn z.B. DB272
ia | Nein | Hilfe |
SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
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9. Offnen Sie die
Objekteigenschaften des neuen
DB272

Hier kdnnen Sie einen

z.B:
LAXis_TVB+MDI_TLG111_S4“

Verlassen Sie die Eigenschaften

Symbolischen Namen vergeben.

Eigenschaften - Datenbaustein
Allgemein - Teill | Algemein - Tei 2 | Aufrufe | Attibute |

M ame: ID B272
Symbolischer Name: € [ayis_TvB+MDI_TLG111_54

Symbaolkommentar: ||
Erstellsprache: DE

Projektpfad: 5120-at-5745IMATIC 300-5tation\CPU315-2
FPHADP1 8 7-Programm(1]4E austeine\DB 272

Speicherort des Projekts: |D:\S1 20-a™1

fugen Sie es als Netzwerk 3
wieder ein.

Andern Sie nach dem Einfiigen
folgende Daten:

¢ Passen Sie die Verriegelung
auf die bestehenden Aufrufe
mit DB72 und DB172 an

e Namen der Sprungmarke in
der zweiten und in der letzten
Zeile z.B. in ,a3"

e Nummer des Achs-DB auf
272

e E/A-Adresse der Achse auf
304

¢ Die Diagnoseadresse auf
2036

e Zeiger auf Zielbereiche zum
Lesen und Schreiben auf
DB272

e Nummer des Drive-Objects
der Achse auf

CALL "SINA FB' , DBZE3
ME_ACHS DB:=172

LADDR c=zs0
LADDR_DIAC: =2037 [InNT]

mit ,OK" Code Schrittstelle

Erstellt am: 18.01.2013 09:11:23

Zuletzt geandert an: 25.10.2007 15:20:652 25.10.2007 15:18:52

Kommentar: ;I

pbbrechen | Hife |
10. Offnen Sie den FC72 e
[Fommentar:

Kopieren Sie NetZWerk 2 und ng ;A:x:\.s_TV'B+1‘[DI_TLGlll_53”.Basis.s:\.ngle.busy DE17Z_DBX14.3

FEZ33

P¥DELTZ.DEXLTZ.0
P¥DEL7Z . DEXZLZ_ 0

WE_PZD  :="Axis_TVE4MDI_TLGLll_§3" MDI_Positioning. UR_PZD_POSEETR
BD_PZD  :="Axis_TVB+MDI_TLGlll_S3" MDI_Positioning. RD_PZD_POSBETR
CONSIST  :=TRUE
BESTRRT  :=TRUE
XIS NO  :=Bf16§3

ez:  mor o

[Hommentar:

[ TEwis TUEAHDT TLEINT B2V EAsic. simale busy
0 Shyiz TUR4MDI TLCL1L 83° Pasis single busy
]

CALL "SINA FE'  DBZ&3

HP_ACHS_DB!|

LADDR

LADDR_DIAG; ]

WE_PZD ~ixis TVEHMDI TLGLIL 24° TBT Fooitioning UR Peb DOSEETE
2_p2D ='iwis TVE4MDT TLGIL1 S4° MDT Posirioning. BD PID POSBETH
CONSIST  :=TRUE

BESTART  :=TRUE

Iz w0 - [BELGEY

mwr o

DE72.DBX14.3
DEL7Z.DEX14.3

FEZ33

P§DEZ7Z.DEXL7Z.0
P¥DEZ7Z.DEXZLE. O

11. Erweitern Sie die gegenseitige
Verriegelung der Aufrufe des
FB283:

Flgen Sie in den Netzwerken 1
und 2 eine weitere ,Oder-Zeile*
ein: O DB272.DBX14.3

Konmentar :

0 "Ayxis TWE+MDI TLGlll 23" Basis_single busy
TEiE TREMDI TLGIT1 54 Basis eimole buey]

=T
CALL "SINA_FB" , DE2E3
ME_ACHS DB:=72

LADDR =256
LADDR_DIA 38
WE_PZD xis TVE+MDI_TLE11l 82" MBI Positieoning.WR_PZD_POSEETR
D_pzl xis_TVE+MDI_TLGLll_S2" MDI_Positiening. BD_PZD_POSEETR
CONSIST TRUE
BESTART  :=TRUE
AXIS NO :=B#l63Z

21:  HOP 0

DEL7Z.DEX14.3
DEZ7Z.DEX14.3

FEZ23

PEDETE.DEXLTZ. 0
PEDETEZ.DEXELE. O
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12. Speichern Sie den Baustein und
Laden Sie ihn in die SIMATIC
S7-300/400

SchlieRen Sie den FC72

EKDP!AWLJ‘FUP - [FC¥2 -- 5120-at-57ASIMATIC 300-5tation\CPU315-2 P

i+ Datei Bearbeiten Einfiigen Zielsystem Test Ansicht Estras  Fenster  Hilfe

WO ERE R CIEEEE

13. Offnen Sie den OB1

Fugen Sie ein neues Netwerk
ein.

Rufen Sie im neuen Netzwerk
den FB1 mit DB3 auf.

EKDP!AWLJ’FUP - [0B1 -- “Cycle Execution™” -- 5120-at-57ASIMATIC 300-5tation\CPU31H

3+ Datei Bearbeiten Einfligen Zielsystem Test Ansicht Estraz  Fenster Hilfe

eI A e A A =] ==

;Iﬂ Inhalt wvon: 'Ungeln
=143 Sehnictstelle Name
B Neues Netzwerk [+-F@ TEMP & [TEMP
El-gH FB Bausteine a
i3 FB1
-{F FB283 5_FB DRMN

{gH FC Bausteine

FEonmentar:

N4
‘ | caLL FB 1 , DEZ

14. Legen Sie den Instanz-DB DB3
mit ,.Ja“ an

KOP/AWL/FUP [30:150) |

Der Instanz-D atenbaustein DB 3 existiert nicht. Soll er
generniert werdern’?

( Ja I ) Mein Details. .. Hilfe

I:;/

15. Geben Sie
die Getriebelbersetzung

Laden Sie ihn in die SIMATIC

SchlieRen Sie den OB1

. . .. K T :
die Lageistwertauflosung SRR Y
die Bezugsdrehzahl
und die Nummer des Achs-DB CALL FE 1l , DEB3
an i_Getriebe:|=1.000000=4000
' LU rot ;=1 ooooone+nol
n_EBezug =6 0000004003
DENr =272
16. e R T TRV BRI KOP/AWL/FUP - [OB1 - "Cycle Execution™ - $120-at-57'SIMATIC 300-54

{3} Datei Bearbeten Einflgen Ziclsystem Test Ansicht Extras  Fenster  Hilfe

D@ & ¢ e o o |c(d)a a1« )]
;I’I‘JI | |Inhale
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6.3.3 Anderungen am HMI
Tabelle 6-5
1. Offnen Sie das Projekt mit
WinCC flexible
2. Offnen Sie die Textlisten mit [EliWinCC flexible Advanced - 5120-at-57 - KTP_600

einem Doppelklick

Markieren Sie die Liste ,Antrieb”

Projekt  Bearbeiten  Ansicht  Einfligen  Farmat  Bildbausteine  Estras  Fenster  Hilfe

< Heu <t - v pe%. sk

= [T A
Cf EEEmE==S
Lus Proiskt

KTP_BOO[KTPEOD Basic color PN]
Bilder

gt Kommurik ation

i Meldungen J |

- Resspturen

5 Testund Guafiklisten
= Giahklisten

enutzervermaltung R untime
. Geratesinstellungen
H-5g Sprachunterstiitzung

trieh .Bere\ch {
ftrag Bereich (
ftrag_Par_Text Bereich (
isblenden Bersich (
nke/Stetig Bit {0, 1)

3. Schreiben Sie in die erste freie
Zeile der Listeneintrage die
Daten der neuen Achse

Wert: Nummer des Instanz-DB
von FB1, hier 3

Eintrag: Name der Achse

Textlisten

| | |

_F\ntrieb _Bereich [P j
Auftrag Bereich (... - ...}
= nuftrag_Par_Text Bereich (... - ...)
Aushblenden Bereich {... - ...}
FlankefStetig Bit {0, 1)
=4 |
b Listeneintrage
o 1 SERVO_DZ
& 2 SERVO_03
=3 o

( _SERYO_04

4. Speichern Sie die Anderungen
Laden Sie das Projekt ins HMI

Projekt  Bearbeiten  Ansicht  Einfugen Format  Bildbausteine  Extraz Fenster  Hilfe

- v\7‘/_1)‘3"v

@ ()? | -Textlisten
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6.4 Einstellungen Lageregler und Einfachpositionierer

Dieses Kapitel beschreibt die Masken fir die Einstellungen von Lageregler und

Einfachpositionierer

6.4.1 Ubersicht und Einstellungen der Lagereglermasken

Die Lageregler Einstellungen findet man fiir jede Achse des SINAMICS S120

jeweils unter dem Hauptpunkt Technologie.

Er ist in vier Punkte gegliedert.

Abbildung 6-1
o 2 aCEUBRIOgIK,
-3 Technologie
¥ Einfachpasitionierer
B ¥ Lageregelung
I: ----- » Mechanik,
2: ----- » Lageistwertaufbereitung
3..% Lageregler
4.3 Uberwachung
-3 Steusrung/Reqelung

78
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6.4.1.1 Mechanik

Die Mechanikeinstellungen wurden schon bei der Inbetriebnahme durchgefhrt.
Daher mussen hier keine Anderungen vorgenommen werden.

Abbildung 6-2

Der Lageregelung izt folgender Geber zugeardnet:

LU pro Laztumdrehung [Geberauflozung]
T

Lastumdrehungen

Geber Strichzahl

512

LU pro Lasturndrehung

Feinauflazung [Lagesall-Aistwertaufiazung]

2043 Matorumdrehungen
deaktiviert —E :
Modulobereich | 350000 Lu —{ 1| —- / / / > | agewerts
Modulokarrektur aktivieren *
0 O
Lageverfolgung Laztoetiebe
—
W Aktivieren ? r@
* Rundachse sz
" Lingarachse ,J;?\_/
e lla—
Yirtuele Multitumaofldzung: 4036
Toleranzfenster: 524256.00 Unkehrose : |0 H

[bemehmen

Zusétzlich zu den schon in der Schnellinbetriebnahme getroffenen Einstellungen
kann man bei Bedarf den Wert fiir die Umkehrlose einstellen, die dann bei der
Lageregelung berlcksichtigt wird.

Wichtig fur Absolutwertgeber ist die Lageverfolgung die dafir sorgt, dass
Geberuberlaufe gezahlt werden und dadurch selbst bei Geberiiberlaufen korrekt
positioniert werden kann.

Fir beide Themen finden Sie ausfiihrliche Informationen im Funktionshandbuch
des SINAMICS S120. /7/
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6.4.1.2

6.4.1.3

80

Lageistwertaufbereitung

In der Lageistwertaufbereitung kann man verschiedene Einstellungen zum
Anpassen des Lageistwerts vornehmen. Fur dieses Beispiel sind allerdings keine
Anpassungen notwendig.

In der Regel sind bei Verwendung vom EPOS nur wenige Anderungen in dieser
Maske notwendig da der EPOS ein eigenes Referenzsystem hat auf das er sich
bezieht.

Abbildung 6-3
Lageistwertaufbersitung !
|stwertbewertung
123 107 LU
l ki l Lageistwert
Gebel 1 —@ i ®—{p2061[5]. CI: PROFIdrive PZ0=] -i
Karrektunwert 01000 LU min
Lageistwertaufbereitung oLy aktuelle Geschwindigkeit
12655 : CO: EPOS Korekiumvwert —‘— - ‘|Z]‘ = -i
Aklivierung Kaorrekturwert Lageistwert giiltig
¥ 1fr2634.7 : CO/BO: EPOS Zustandswc-O* — )—ipZEEB, Bl: EPOS Lageistwe D!
Lagesetzwert 0%
b |3 +
Lagewert setzen Z
0 @ i
oLy
Lagenffset l
{12667 : CO: EPOS Umkshrlosekampe—# -
Lageregler

Der Lageregler besteht aus zwei Registern.

e Sollwerte Lageregler
e Lageregler.

Im Register ,Sollwert-Lageregler” kann man die Sollwertquellen und
Lageistwertquelle anpassen. Da wir den EPOS verwenden sind diese Werte schon
vom EPOS vorbelegt und sollten nicht verandert werden.
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Abbildung 6-4

Sollwerte-Lageregler i Lagerzaler

01000 LU Amin

Geschwindigkeitssallwert
,g 12666 : CO: EPOS Geschwxnu—l_

107 LU
Lagesollwert

Interpolatar

=

Lagesollwertfiler

“orgteuerung

“orsteuersymmetrierung

V‘

,! 12665 : CO: EPOS Lagesollwm

107 LU

Lageistwert

,I 12521[0]: CO: LR Lageistwer

;D.UD ms

Zeitkonstante

oL

I

Schleppabstand

b

oLy

e Uber den Lagesollwertfilter wird der Lagesollwert mit einem PT1 Glied mit der
eingestellten Zeitkonstante gefiltert. Dies fuihrt zu einer Reduzierung der
Vorsteuerdynamik und einer Ruckbegrenzung.

e Bei der Vorsteuerung kann man einen Prozentsatz (0 — 200 %) eingeben mit

dem der Lagesollwert vorbei am Lageregler eine Drehzahl auf den

Drehzahlregler vorsteuert. (0 % = deaktiviert)

e Bei der Vorsteuersymmetrierung kann man das Lagesollwertsignal noch
einmal filtern um das Verhalten des Drehzahlregelkreises nachzubilden. Dafir

steht ein Totzeitfilter (0.0 — 2.0), der einen Faktor der Abtastzeit des

Lagereglers (1s) darstellt, und ein PT1 Glied (0 — 100 ms) zur Verfigung.

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
1.0, Beitrags-ID: 67261457

81



Copyright © Siemens AG 2013 All rights reserved

6 Konfiguration und Projektierung

6.4 Einstellungen Lageregler und Einfachpositionierer

6.4.1.4

Hinweis

82

Im Register Lageregler kann man die Reglereinstellungen des Lagereglers
anpassen, die Reglerfreigabe belegen und die Ausgange des Lagereglers
verschalten.

Abbildung 6-5

Solwerte-Lageregler  Lageregler i

0.000 1 min
l Drehzahlvorsteuerung
| 1] I
=il o o)
Perstarkung s UCE) 0.00 Nm
[F-F aktar] Adaplion
3.000 1000 i = Mamentenvorsteuerung
Nachstellzeit N |E - !J
! 0.00 ms _l
Begrenzung aktiv
e Pl-Regler O 0.000 1 /min
l 1| Drehzahlsollausgang
| : 0=—0] : == p1160[0]. CI: Drehzahlregler Dﬂ -i
P-Anteil
0.000 1/min
|-Anteil 0.000 1 /min
T Drehzahl
. min
|
1.Freigabe Lageregler
Ff895.2 : C0/B0: Zustandswon Ablau—(}
2 Fieigabe Lageregler
= &
e Uber die P-Verstarkung und die Nachstellzeit kann man den Lageregler

optimieren.

e Zusatzlich kann man den P-Anteil tiber eine Adaption verandern. Hier kann
eine variable Skalierung der P-Verstarkung vorgenommen werden. Somit
kénnen fir verschiedene Situationen verschiedene Lagereglereinstellung
eingestellt werden.

e Beider Begrenzung wird die maximal zuldssige Verfahrgeschwindigkeit
eingestellt.

Uberwachung

Die Uberwachung besteht aus drei Registern:
e Positionier- und Stillstandstiberwachung
e Schleppabstandsiiberwachung

e Nocken

Bei diesen Masken besteht die Mdglichkeit die Uberwachungen der Lage
einzustellen.

Die voreingestellten Werte beziehen sich auf eine Mechanik mit 10000 LU pro
Lastumdrehung (Lagesoll-/istwertauflosung). Sie missen auf die verwendete
Mechanik (Lagesoll-/istwertauflésung) angepasst werden.
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Hinweis

Im Register ,Positionier-/Stillstandsiiberwachung” sind die entsprechenden Werte
zu parametrieren.

Abbildung 6-6

- p2020[10]. BI: Binektar-Konnek

200.00
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AN

WARNUNG

84

Im Register ,Schleppstandsiiberwachung” wird das maximale Delta zwischen Soll-
und Istwert eingestellt.

Wird die Funktion ,Fahren auf Festanschlag” verwendet, wird bei Uberschreitung
des Schleppabstands kein Fehler sondern das Bit ,Festanschlag erreicht"
ausgegeben.

Abbildung 6-7

i_ | p2080[8). BI: Binektor-K.onnektc

1268314 : CO/BO: EFOS Zusta—_f

Im Register ,Nocken“ kdnnen zwei Nockenpositionen eingestellt werden.

Abbildung 6-8

_' p2024[2]. Bl: Binektar-Konnektc

H pZ0GA[F], BI: BinektorKannekic

Die Nocken geben jeweils eine Rickmeldung ,1“ wenn die aktuelle Ist-Position
kleiner ist als der Wert des Nockens bzw. 0 wenn die aktuelle Ist-Position grof3er ist
als der eingestellte Wert.

Erst nach dem Referenzieren der Achse ist sichergestellt, dass die
Nockenschaltsignale bei der Ausgabe einen "wahren" Positionsbezug haben.

SINAMICS S120 Positionieren an S7-300/400
1.0, Beitrags-ID: 67261457



Copyright © Siemens AG 2013 All rights reserved

6 Konfiguration und Projektierung

6.4 Einstellungen Lageregler und Einfachpositionierer

6.4.2 Ubersicht und Einstellungen der Einfachpositioniermasken

Fur den EPOS stehen fiinf Unterpunkte zur Verfiigung Uber die die einzelnen
Funktionen konfiguriert werden.

Abbildung 6-9

i S LEUET IR,
-3 Technologie
B » Einfachpositionierer
1. - > Bearenzung
2. % Tippen
3. o> Referenzieren
4. > Werfahrsatze
3. iy Solwertdirekbvorgabe/MDI
[ ¥ Lageregelung
% ShansrinnRenshinn

6.4.2.1 Begrenzung

Die Maske Begrenzung besteht aus zwei Registern. Eine fir die
Verfahrbereichsbegrenzung und eine fur die Verfahrprofilbegrenzung.

Im Register Verfahrbereichsbegrenzung werden die Software-Endschalter und die
Stop-Nocken parametriert. Diese Parametrierung ist nur notwendig wenn man die
verbundenen Funktionen auch verwenden will.

Uber ,Aktivieren Software-Endschaltern lassen sich die Endschalter aktivieren,
allerdings nur wenn die Modulokorrektur nicht aktiv ist und die Achse referenziert
wurde. Bei Verwendung vom Telegramm 111 geschieht das Aktiveren der
Software-Endschalter Giber Bit 14 des Positionier-Steuerworts 2.
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Abbildung 6-10

Yerfahrbereichsbegrenzung ] Werfahrprofibegrenzung !

Aktivieren Software-Endschalter

Modulokarrektur sktivieren
= Ot &
R eferenzpunkt gesetzt—Oi

pozitive Endlage 36000000 LU

iSBDDDDDD LU ,! p2581 : CO: EPOS Software-Endsch—‘— 1]:
deaktiv o | LY

negative Endlage 3600000 LU i N
|-3R00000 Ly ,i p2580: CO: EPOS Software-Endsch_‘_ 1| ;
deaktiv 00

= .l".
s,
\om '
- -
Aktivieren Stop-Mocken B
_O— /

Stop-Mocken Minus [Low-aktiv] !
| —Oo{a]]
deaktiv —| O !
Stop-Mocken Plus [Law-aktiv) ,"I
Il
j| [ —@1Ll
desktiv —| O

Bei den Software-Endschaltern werden Endpositionen in LU angegeben die der
Antrieb nicht Gberfahren darf. Diese Endpositionen befinden sich in der Regel vor
den Stop-Nocken.

Die Software-Endschalter geben verschiedene Warnungen aus:

e A7469 bzw. A7470 Zielposition in einem Verfahrsatz Giberschreitet den
Bereich der Software-Enschalter in neg/pos Richtung.

o ATATT7 bzw. A7478 Zielposition beim aktuellen Verfahren ist kleiner/gro3er
als neg/pos Endlage.

o A7479 bzw. A7480 Achse befindet sich auf Position von neg/pos
Endschalter — Ein aktiver Verfahrsatz wurde
abgebrochen.

e F7481 bzw. F 7482  Software-Endschalter neg/pos Uberfahren.

Zusatzlich gibt es noch die Stop-Nocken Diese werden Ublicherweise mit Sensoren
an die Digitaleingange angeschlossen. Werden die Stop-Nocken Gberfahren, wird
der Antrieb mit einer Stérung gestoppt.

Hinweis Die Standardreaktion Stoérung kann in der Expertenliste mit p2118 und p2119 zu
einer Warnung geandert werden.

Die Stop-Nocken lassen sich tGber ,Aktivieren Stop-Nocken* aktivieren. Dies erfolgt
beim Telegramm 111 Uber Bit 15 des Positionier-Steuerworts 2. Im Achs-DB
kdnnen die Stop-Nocken mit Bit 176.7 aktiviert werden.
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Im Register Verfahrprofilbegrenzungen kénnen die Grenzen fir maximale
Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung und Ruck eingegeben werden.
Wie bei der Uberwachung miissen diese Werte angepasst werden, da es sich um
eine andere Auflésung als in den Grundeinstellungen handelt. Weil die
mechanische Belastung bei einem leer drehenden Motor gering ist, kann ohne
Probleme die Positioniergeschwindigkeit auf die maximale Drehzahl eingestellt
werden sowie die Beschleunigung und Verzdgerung entsprechend verstarkt
werden.

VORSICHT  Bei angekoppelter Mechanik miissen zusétzlich die Belastungsgrenzen der
Mechanik beachtet werden.

Die max. Geschwindigkeit muss so eingestellt werden, dass die entsprechende
maximale Drehzahl unterhalb der maximalen Drehzahl des Motors (p1082) liegt.
Der in Drehzahl umgerechneten Wert sowie die maximale Drehzahl werden in der
Maske angezeigt.

Abbildung 6-11

Werfahrbereichzbegrenzung Verfahrprofilbegrenzungl

Maximale dynamische Grenzen des Einfachpositionierers 4000.00 ps
1 1

max. Geschwindigkeit W 4
I 30000 1000 LU /min

entzpricht Drehzahl

ISDDD.DDDD 1émin

ma. Drehzahl

I‘IDDDD.DDDD 1émin a

>C

-

T e e Bt

r

¥

=

max. Bezchleunigung

e

R

100 1000 LU/ . , b N /1 ! \j max. Yerzagerung
i \ \ ! LA ! y 100 1000 LU /s
) 1 1 1 i | 1 1 i
max. Ruck ! : E E : E LI ; i EBei Fehlern ader Sicherer Stopp
gelten diese Fampen nicht, sondern
10000 L L‘ E E T E ﬂ E & die Riicklaufzeiten fir A5 1 oder
; h h | - A5 3
i ‘ ‘ u i U | i ‘ ‘
1 1 1 1
i i i i
1 1 1 ]
1 1 1 1 1 1
i
1 1 1 1 1 1 1 I
Ruckbegrenzung Aktivierung . ‘wienn in den Yerfahrsatzen der Befehl FRuck
}:ll i _O_ l.) wenwendet wird , so darf die Ruckbegrenzung
- Aktivierung nicht verschaltet zeinl

Die maximale Geschwindigkeit kann mit folgender Formel berechnet werden:

nmax {1} e Lagesoll —/istwertauflésung [LU ]
min

= max. Geschw{w}

1000 min
Durch die Beschleunigung l&sst sich festlegen wie schnell der Antrieb
beschleunigt. Dies ist vergleichbar mit der Hochlaufzeit. Wollen Sie die

Beschleunigung in eine Hochlaufzeit umrechnen, miissen Sie folgende
Berechnung durchfiihren:
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max . Geschwindigkeit {1000LU}

min

= Hochlaufzeit [s]

60{?} e max. Beschleunigung [10002LU}
min

Analog zur Beschleunigung gibt es die Verzégerung. Diese lasst sich mit der
gleichen Formel in eine Riicklaufzeit umrechnen.

Die Ruckbegrenzung gibt an wie ruckartig ein Antrieb beschleunigt wird. Sie ist
standardm&nig nicht aktiv sondern muss separat aktiviert werden. Ist sie aktiv wirkt
sie wie eine Verrundung der Rampen. Die Verrundungszeit kann man wie folgt
rechnen:

2

max . Beschleunigung {
} = Verrundungszeit [s]

1000 LU }

1000 LU
3

max . Ruck [
S
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6.4.2.2 Tippen

Es gibt hier zweiRegister, eines zum Konfigurieren und eines fur die Diagnose.

Im Register Tippen/Konfiguration kann tber die Auswahl links oben zwischen den
digitalen und analogen Ein-/Ausgénge der Tippenfunktion hin und her gewechselt
werden.

Alle Einstellungen dieser Maske sind durch die Telegrammauswabhl bereits korrekt
eingestellt und missen nicht verandert werden.

Abbildung 6-12

Tippen/Konfiguration I Tippen/Diagnose |
%' Digitale Signalz © Analoge Signale

0S Tippen 1 Signalquelle

Tippzollwerte |
konfigurieren Machfuhibetrieh aktiv

EPDS Tippen 2 Signalquelle v : — )—!pZDEd[[I], BI: BinektorKornektorw/, [0}
7 |[2080 . B0 PROFive PR e e E e

EPOS Tippen inkrementell '5 — )—ID2UE4[T 1. BI: Binektor-Konnektar. [}

¢ 20325 BO-FROFIdive FZE3 em'|-Oi

Sollwert steht

——-{p2084(2], Bl BinektorKonnektor—=] [

Achse fahit vonwarts
p20244], BI B\neklorrKonneklorrW-Q_l
Achse fahrt rlickwrts

—{(_H{ p2084[5]. 51 Binoktor Konnoktorws [}

Software-Endschalter Minus angefahren

—— )—Ip2084[5],BI Eineklor-Konnektor-wi. [}

Saoftware-Endschalter Plus angefabien

——§ HpZUSd[?],BI Binektor-Konnektorw. [}

Referenzpunk! gesstat

Ruckbegrenzung akiv
=
In_ist] ¢ Drehzahlschwelwert 3
EPOS Tippen Fliegendes Referenzieren altiv
Referenzieren —E )—ip2083[1 2] Bl: Einektor-KonnektE Q!
Druckmarke auferhalb AuBeres Fenster

Achse beschleunigt

— [ pPNIB014] B BinektorKonnektar' [ 3 -

Werfahrséitze

O
O
@)
@)

DI

Mit Klick auf den Tippenbaustein 6ffnet sich die Konfiguration der Tippen Sollwerte.
Hier kbnnen Sie Sie die Werte an die verwendete Mechanik angepassen.
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Abbildung 6-13

Tippzollwerte konfigurieren

Durch die Sollgeschwindigkeitswerte kann man die Verfahrgeschwindigkeit im
Tippbetrieb festlegen.

Die Verfahrwegseinstellungen geben an wie weit der Antrieb beim inkrementellen
Tippen verfahren wird. Das inkrementelle Tippen muss mit ,EPOS Tippen
inkrementell* aktiviert werden wird dann aber durch die gleichen Eingdnge wie das
normale Tippen angesteuert. (siehe Abbildung 6-12)

Im Hochlaufgeber kann man eine Hochlauframpe einstellen die nur fur den
Tippbetrieb gilt.
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Im Register , Tippen/Diagnose* wird eine Ubersicht aller analogen und digitalen
Ein- und Ausgénge angezeigt.

Abbildung 6-14

achfiibrbetieh aktiv

Ii

eschwindigkeilsbegrenzung akliv

Achze fahrt vonwarts

aftware-Endschalter Minus angefahren
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T W = (%]
& =
2
3 i
B @
- (1]
= a
£ =
5
3
2
o
&

eferenzpunkt gesetzt

uckbegrenzung aktiv
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=3

iegendes Relerenzieren aktiv

ruckmarke auberhalb Auberes Fenster
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6.4.2.3

92

Referenzieren

Fur Inkrementalgeber sind dieRegister der Maske Referenzieren ahnlich
aufgebaut wie die des Tippens.

Wird ein Absolutwertgeber verwendet, muss einmalig eine Absolutwertgeber-
justage ausgefihrt werden.

Im Register Referenzieren/Konfiguration stehen noch zwei weitere Eingange zur
Verfligung, die nicht durch das Standardtelegramm 111 abgedeckt sind.

Diese werden fir die Umkehrnocken verwendet bei denen der Antrieb bei der
aktiven Suche die Richtung andert und den Referenzpunkt in der anderen
Richtung sucht.

Die Umkehrnocken werden im Beispiel allerdings nicht verwendet.

Abbildung 6-15

FRieterenzieren/Kanfiguration i Referenzieren/Diagnose

& Digitale Signale  pnaloge Signale

Referenzieren Start

Fisferenziersn <
Machfihibetieh akliv

o
“ ——(_H{p2084(0), BI- BinektorKonnektar#, Di
AT

iy Geschwindigkeitsbegrenzung akliv

T ——(H{p208401], BT, BinektorKonnektarw, D!

Sollwert steht

|a 3 ] —— (- p2084[2], BI. Bineklor-Fonnekior=] Di

Achse fahit vonearts

s ——(_-{n20844], BI- Binektor-Konnektorw. Di

Achse faht rlickwirts

besdy ——(-{p2054[5] Bl Binektar Kannektorw- 3|
Rieferenzpunkt gesetzt

(20800111, BI- BinektorKonnektorv 3|
Ruckbegrenzung aktiv

S ER—
In_istl < Diehzahlschwelwert 3

= HpEUBU[H],E\:E\neklor-KonnektE. Di

Referenzpunktfahit aktiv

——(_H{n2508(0), BI- LR Referenzmarkensu Di

Achse beschleunigt

——(}{p20501 4], Bl: BinektorKonnektorw D!

EPOS Tippen Achse verzigert

O
O Fisferenziersn — )—!DZUBUH 5. Bl: Binektor-Konnektorw Di
@)
@

STOP-Mocken Minus akliv i

——({p2083[8], BI- Binektor-Konnektar W D!

STOP-Mocken Plus aktiv

——( 1 [p20535], Bl BinektorKennektorw. 3, -

Yerfahrsatze

MDI

Durch Offnen des Referenzieren-Bausteins kann man die Art des Referenzierens
einstellen.

Im Beispiel wird aktives Referenzieren und als Referenziermodus Geber-Nullmarke
verwendet. Dabei wird der Antrieb bei Anwahl des Referenzierens automatisch
verfahren um den Referenzpunkt zu suchen, der die Gebernullmarke ist.

Beim passiven Referenzieren hingegen wird die Achse wahrend des normalen
Verfahren beim Erkennen des Referenzsignals referenziert.
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Inkrementelle Geber

Fir das aktive Referenzieren bei Inkrementellen Gebern gibt es folgende Maske.
Abbildung 6-16

i+ Aktives Referenzieren ' Passives Referenzieren
1 Auswertung der Mullmarke
" 0/1-Flanke bei zunehmenden Lageistwerten(il482]
Referenziermadus 1/0-Flanke bei abnehmenden Lageistwerten(ii482]
I Geber-Mullmarke ;I %

Iv| &

Anfahrgeschwindigkeiten

zum Referenzpunkt

100 1000 LL/min e
2ur Nullmarke /‘ Referenzpunkt/Koordinate
100 1000 LU ik f—b
] iD LU
I-li-egendc e I d s Lo Referenzpunktverschisbung
ynchronisierpun
» —e I a Lu
I Mullmarke
5 max. weg biz Mullmarke
e Referenzpunkt/Koordinate 20000 Lu

= Verdahrachena
= Referenzpunktverschisbung

Man hat die Auswahl zwischen verschiedenen Referenzierarten (1.) und
Referenziermodi (2.).

Die moglichen Referenzierarten sind aktiv (gezielte automatische
Referenzpunktfahrt) und passiv (Achse wird wahrend normalen Verfahren
automatisch referenziert)

Beim Referenziermodus gibt es folgende Auswahl fir das Referenzsignal:
e Referenznocken und Geber-Nullmarke

e Geber-Nullmarke

e externe Nullmarke

Die Einstellungen der Anfahrtsgeschwindigkeiten sollte der Mechanik
entsprechend eingestellt werden.

Um den Lagewert auf den gewtinschten Wert zu korrigieren gibt es zwei
Mdglichkeiten:

1. Referenzpunkt/Koordinate
Man gibt den Wert ein den der Lageistwert an der Nullmarke hat.
Dies fiihrt dazu, dass beim aktiven Referenzieren der Motor an der
Gebernullmarke stehen bleibt die den Referenzpunkt darstellt.

2. Referenzpunktverschiebung
Es wird angegeben um wie viel LU der Referenzpunkt in positive Richtung von
der Nullmarke entfernt ist.
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Hinweis

Absolutwertgeber

Bei Absolutwertgebern ist in der Maske , Aktives Referenzieren” lediglich ein

Button , Absolutwertgeberjustage” sowie ein Eingabefeld fir die

Referenzpunktkoordinate. Absolutwertgeber haben den Vorteil, dass sie nicht bei

jedem Einschalten neu referenziert werden missen.

Die Absolutwertgeberjustage muss bei der Inbetriebnahme einmalig ausgefihrt

werden.

Das passive Referenzieren ist auch bei Absolutwertgebern maglich.

Die Masken fiir das passive Referenzieren ist sowohl fiir Absolut- als auch
Inkrementalgeber gleich wird aber fiir das Beispiel nicht verwendet.

Abbildung 6-17

Referenzieren ﬁﬂ
" Aklives Referenzieren ' Passives Referenzieren
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e
A Eg 0w
5 kot Lu Kaorrelktur F[S ko) wirkt auf Soll- und |stwert
Schiisfen Hilfe:

Beim passiven Referenzieren kann man zwei Messtaster als Referenzpunktquelle

fiir das passive Referenzieren parametrieren. Die Auswahl des aktiven
Messtasters erfolgt bei Telegramm 111 Gber den Feldbus.

Uber die Flankenauswertung kann man einstellen ob die Messtaster High- oder

Low-Aktiv verwendet werden.
Man kann einstellen ob eine Korrektur des Lageistwerts bei der relativen

Positionierung ebenfalls beriicksichtigt werden soll oder nur bei der absoluten

Positionierung.

Bei der Eingabe des inneren und &uf3eren Fensters kann man separate
Korrekturwerte einstellen. Dadurch I&sst sich die Breite des Messtasters
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kompensieren. Diese wirde sonst zwangslaufig zu unterschiedlichen, von der
Fahrtrichtung abhangigen, Nullpositionen fiihren.

Im Register ,Referenzieren/Diagnose” wird eine Ubersicht aller analogen und
digitalen Ein- und Ausgange angezeigt.
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6.4.2.4

96

Verfahrsatze

Bei den Verfahrsatzen gibt es je ein Register zum Konfigurieren und eines zur

Diagnose.

Alle Einstellungen dieser Maske sind durch die Telegrammauswahl bereits korrekt
eingestellt und sollten nicht veréandert werden.

Abbildung 6-18
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Software-Endschalter Minus angefahren
Software-Endschalter Plus angefahren
Direktauzgabe 1 Liber Yerfahrsatz
Direktavusgabe 2 iber Yerfahrsatz
Festanschlag erreicht

Festanschlag Klemmmoment emeicht
Fahien auf Festanschlag akkiv

— )-hﬂ 545[01. BI- Fahren aul Festanse [}

Referenzpunkt gesetat

—— ([ p2080[11], BI: Binektor-Konneklorw [}

Uber den Verfahrsatz-Baustein kommt man zu der Verfahrsatzmaske.
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Hier kann man die Verfahrsatze parametrieren. Nicht benétigte Parameter sind
ausgegraut. Die Reihenfolge der Abfolge wird durch die Satznummer und nicht
durch die Reihenfolge der Liste bestimmt. So kann bei nachtraglichen Anderungen
einfach eine neue Zeile mit der entsprechenden Nummer angefugt werden..

Abbildung 6-19

Verfahisatze programmieren 2]
Maximale Sateanzahl
[64] T Bearbeiten

Index| Hr. Auftrag Parameter Modus Position indigkei i Verzogerung | Weiterschaltung | Ausblenden | |
1 1 |[POSITIONEREN |0 ABSOLUT (0 |0 300 100 100 WEITER_MIT_HALT (1) C

z |z [POSTIOMEREN |0 RELATIY (1) |36000 300 100 100 WEITER_MIT_HALT (1) -

3 |3 [POSTIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENDE () -

4 |4 [FOSTIOMEREN |0 ABSOLUT (M) 1800 600 100 100 WEITER_FLIEGEND (2) -

s |5 waRTEN 2500 ABSOLUT () |0 600 100 100 WEITER_MIT_HALT (1) -

& [E_|FOSTIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENDE () -

7 1 |FOSITIONEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

B 1 |FOSITIONEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

B 1 |FOSITIONEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

10 |1 [POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

11 |1 [POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

12 |1 [POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

13 |1 |POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) - —
14 |1 [POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

15 |1 |POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

16 |1 |POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

17 |1 [POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

18 |1 |POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

19 |1 [POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

20 |1 [FOSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

2l |1 [FOSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

2z |1 [POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

3 |1 |POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

24 |1 [FOSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

25 |1 |POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

25 |1 |POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

27 |1 [POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

2 |1 |FOSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) -

23 |1 [POSITIOMEREN |0 ABSOLUT () |0 600 100 100 ENCE (1) - =

Das angezeigte Beispiel dient nur zur Darstellung wie die Verfahrsatze aussehen
kdnnen.

Die Verfahrsatze kénnen auch von der SIMATIC S7-300/400 in den SINAMICS
S120 geschrieben werden. Siehe Kapitel 4.3.1

Nahere Informationen zur Erstellung von Verfahrprogrammen finden Sie im
Funktionshandbuch des SINAMICS S120 /7/.

Der Reiter Verfahrsétze Diagnose zeigt alle fur die Betriebart relevanten GréRRen.
Dadurch erhalten Sie eine Ubersicht und Diagnosemdéglichkeit iiber den aktuellen
Zustand der Betriebsart Verfahrsatze.
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6.4.2.5

98

Sollwertdirektvorgabe/MDI

Die Sollwertdirektvorgabe / MDI ist wie die vorherigen Punkte wieder in zwei
Registerkarten aufgeteilt flr Konfiguration und Diagnose.

Alle Einstellungen dieser Maske sind durch die Telegrammauswahl bereits korrekt
eingestellt und sollten nicht verandert werden.

Im Register ,MDI/Konfiguration* kann man die Eingangssignale fiir MDI vorgeben.
Standardmafiig sind schon alle Eingange tber Feldbus vorbelegt.

Abbildung 6-20

MDIKonfigurstion | MOI/Diagnase |

= Digitale Signale 1 Analoge Signale
Eineh Positionisren )
MOl Nachfiinbetrieh aktiv il
Festsollwerte ({20501, 61, BneklorKonnekior v,
konfiuieren p20B4[0], Bl: Binektor-Konnektoryw, [}

Geschwindigkeitsbearenzung akliv

H20B4[1], B Bineklor-Fonnektorw, [
‘ Sollwert steht
p20B4[2], Bl: Binektor-Konnektor=] [}

Achse fahit vorats

——(_H{n2084{4], &I BinektorKonnektor'w, [

Achse fahrt rlickwirts

——( H[p20B4[E], B Binektor-Kannektorw! [

Software Endschalter Minus angefahien
p2084[E], BI: Binektor-Konnektorw!, [0

Software-Endschalter Plus angefahren

il )—IDZUB4[?],B\ Bineklor-Konnektorw. [}

Referenzpunkt gesstel

— }-lpZUBD[H], El: BinektorKonnektors [H

Quittierung YVerfahrsatz aktiviert

Ruckbegienzung aktiv
|
ey In_isti < Drehzshlschueliwert 3
Referenzieren —4 HDZUBDH 31.BL: E\nsklur-KDnnsklE _I;}_j

DI skt

——(H[2083[15], BI: BinektorKonnektor'y [0}

Fliegendes Referenzieren aktiv

— (" H{p208312], BI: BneklorKonnektc=] [} -

Verfahrsdtze

oooo\ L]

L]}

Durch Auswahl des ,Positionieren MDI* Bausteins kann man 4 Festsollwerte
einstellen die aktiv sind wenn kein Sollwert (iber den Bus vorgegeben wird.

Abbildung 6-21

Positionieren MDI1/Festsollwerte konfigurieren ;:irﬂ
Pozitionssollvert iU Ly _I -I
Geschwindigkeitszallwert I 600 1000 LU Amir _I 5 -!
Eeschleunigunaszaverride l 100.000 x _I 3 -!
Verzogerungsoveride I 100.000 z _’ . -I

Schiiefen | Hife |

In dieser Maske kann man die Sollwerte einstellen die verwendet werden wenn sie
nicht extern vorgegeben werden. Da in diesem Beispiel der SINAMICS S120 die
Sollwerte {iber die Steuerung erhalt (Telegramm 111) haben Anderungen in dieser
Maske fir dieses Beispiel keine Auswirkungen.
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6.4 Einstellungen Lageregler und Einfachpositionierer

Im Reiter ,MDI/Konfiguraton“ werden alle fiir die Betriebart relevanten Grof3en
dargestellt. Dadurch erhalten Sie eine Ubersicht und Diagnosemdglichkeit tiber
den aktuellen Zustand der Betriebsart Sollwertdirektvorgabe/MDI.
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11/ Automatisieren mit STEP7 in AWL und SCL
Autor: Hans Berger
Publicis MCD Verlag
ISBN: 978-3-89578-397-5
12/ STEP7 Automatisieren mit STEP 7 in KOP und FUP

SIMATIC S7- Autor: Hans Berger

300/400 Publicis MCD Verlag
ISBN: 978-3-89578-296-1

13/ Referenzhandbuch
System- und Standardfunktionen fur S7-300/400 Band 1/2
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/44240604
14/ Referenz auf den | http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/67261457
Beitrag
15/ Siemens Industry | http://support.automation.siemens.com
Online Support
16/ STARTER http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/26233208
17/ SINAMICS SINAMICS S120 Getting Started:

S120 http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/61604910
Listenhandbuch (Parameter und Fehlerliste):
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/49383082
Funktionshandbuch Antriebsfunktionen
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/59737625
Geratehandbuch Control Units und erganzende
Systemkomponenten
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/59714694
Geratehandbuch Leistungsteile Booksize
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/59715084
Inbetriebnahmehandbuch
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/61616686

18/ FB283 Toolbox V2.1
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/25166781
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