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Rechtliche Hinweise

Nutzung der Anwendungsbeispiele
In den Anwendungsbeispielen wird die Losung von Automatisierungsaufgaben im Zusammen-
spiel mehrerer Komponenten in Form von Text, Grafiken und/oder Software-Bausteinen
beispielhaft dargestellt. Die Anwendungsbeispiele sind ein kostenloser Service der Siemens AG
und/oder einer Tochtergesellschaft der Siemens AG (,Siemens*). Sie sind unverbindlich und
erheben keinen Anspruch auf Vollstandigkeit und Funktionsfahigkeit hinsichtlich Konfiguration
und Ausstattung. Die Anwendungsbeispiele stellen keine kundenspezifischen Lésungen dar,
sondern bieten lediglich Hilfestellung bei typischen Aufgabenstellungen. Sie sind selbst fur den
sachgemalen und sicheren Betrieb der Produkte innerhalb der geltenden Vorschriften
verantwortlich und miissen dazu die Funktion des jeweiligen Anwendungsbeispiels Uberprifen
und auf Ihre Anlage individuell anpassen.
Sie erhalten von Siemens das nicht ausschlie3liche, nicht unterlizenzierbare und nicht
Ubertragbare Recht, die Anwendungsbeispiele durch fachlich geschultes Personal zu nutzen.
Jede Anderung an den Anwendungsbeispielen erfolgt auf Ihre Verantwortung. Die Weitergabe an
Dritte oder Vervielféltigung der Anwendungsbeispiele oder von Ausziigen daraus ist nur in
Kombination mit lhren eigenen Produkten gestattet. Die Anwendungsbeispiele unterliegen nicht
zwingend den Ublichen Tests und Qualitatsprifungen eines kostenpflichtigen Produkts, kénnen
Funktions- und Leistungsmangel enthalten und mit Fehlern behaftet sein. Sie sind verpflichtet, die
Nutzung so zu gestalten, dass eventuelle Fehlfunktionen nicht zu Sachschéden oder der
Verletzung von Personen fuhren.

Haftungsausschluss
Siemens schlie3t seine Haftung, gleich aus welchem Rechtsgrund, insbesondere fur die
Verwendbarkeit, Verfugbarkeit, Vollstandigkeit und Mangelfreiheit der Anwendungsbeispiele,
sowie dazugehdoriger Hinweise, Projektierungs- und Leistungsdaten und dadurch verursachte
Schéden aus. Dies gilt nicht, soweit Siemens zwingend haftet, z.B. nach dem Produkthaftungs-
gesetz, in Fallen des Vorsatzes, der groben Fahrlassigkeit, wegen der schuldhaften Verletzung
des Lebens, des Korpers oder der Gesundheit, bei Nichteinhaltung einer ibernommenen
Garantie, wegen des arglistigen Verschweigens eines Mangels oder wegen der schuldhaften
Verletzung wesentlicher Vertragspflichten. Der Schadensersatzanspruch fiir die Verletzung
wesentlicher Vertragspflichten ist jedoch auf den vertragstypischen, vorhersehbaren Schaden
begrenzt, soweit nicht Vorsatz oder grobe Fahrlassigkeit vorliegen oder wegen der Verletzung
des Lebens, des Korpers oder der Gesundheit gehaftet wird. Eine Anderung der Beweislast zu
Ihrem Nachteil ist mit den vorstehenden Regelungen nicht verbunden. Von in diesem Zusammen-
hang bestehenden oder entstehenden Anspriichen Dritter stellen Sie Siemens frei, soweit
Siemens nicht gesetzlich zwingend haftet.
Durch Nutzung der Anwendungsbeispiele erkennen Sie an, dass Siemens Uber die beschriebene
Haftungsregelung hinaus nicht fur etwaige Schaden haftbar gemacht werden kann.

Weitere Hinweise
Siemens behalt sich das Recht vor, Anderungen an den Anwendungsbeispielen jederzeit ohne
Ankiindigung durchzufiihren. Bei Abweichungen zwischen den Vorschléagen in den Anwendungs-
beispielen und anderen Siemens Publikationen, wie z. B. Katalogen, hat der Inhalt der anderen
Dokumentation Vorrang.
Erganzend gelten die Siemens Nutzungsbedingungen (https://support.industry.siemens.com).

Securityhinweise
Siemens bietet Produkte und Lésungen mit Industrial Security-Funktionen an, die den sicheren
Betrieb von Anlagen, Systemen, Maschinen und Netzwerken unterstutzen.
Um Anlagen, Systeme, Maschinen und Netzwerke gegen Cyber-Bedrohungen zu sichern, ist es
erforderlich, ein ganzheitliches Industrial Security-Konzept zu implementieren (und kontinuierlich
aufrechtzuerhalten), das dem aktuellen Stand der Technik entspricht. Die Produkte und Lésungen
von Siemens formen nur einen Bestandteil eines solchen Konzepts.
Der Kunde ist dafiir verantwortlich, unbefugten Zugriff auf seine Anlagen, Systeme, Maschinen
und Netzwerke zu verhindern. Systeme, Maschinen und Komponenten sollten nur mit dem
Unternehmensnetzwerk oder dem Internet verbunden werden, wenn und soweit dies notwendig
ist und entsprechende Schutzmaf3nahmen (z.B. Nutzung von Firewalls und Netzwerk-
segmentierung) ergriffen wurden.
Zusétzlich sollten die Empfehlungen von Siemens zu entsprechenden Schutzmaf3nahmen
beachtet werden. Weiterfuhrende Informationen tber Industrial Security finden Sie unter:
https://www.siemens.com/industrialsecurity.

Die Produkte und Lésungen von Siemens werden standig weiterentwickelt, um sie noch sicherer
zu machen. Siemens empfiehlt ausdrucklich, Aktualisierungen durchzufiihren, sobald die
entsprechenden Updates zur Verfligung stehen und immer nur die aktuellen Produktversionen zu
verwenden. Die Verwendung veralteter oder nicht mehr unterstitzter Versionen kann das Risiko
von Cyber-Bedrohungen erhdhen.

Um stets Uber Produkt-Updates informiert zu sein, abonnieren Sie den Siemens Industrial
Security RSS Feed unter: http://www.siemens.com/industrialsecurity.

SINAMICS S120 mit EPos
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1 Einfihrung

1 Einfuhrung
1.1 Uberblick

Die SIMATIC S7-1500 kann als PROFINET-Controller betrieben werden. Dabei
kann der PROFINET-féahige SINAMICS S120-Antrieb als PROFINET-Device
eingesetzt und von der SIMATIC PLC angesteuert werden.

Uberblick tiber das Anwendungsbeispiel
Folgende Abbildung gibt einen Uberblick tiber das Anwendungsbeispiel.
Abbildung 1-1: Ubersicht

SIMATIC HMI SIMATIC S7-1500 SINAMICS S120
= ] [ 000000000 000000000
r— ——0000000004000000000
I =
B B B By L o
Ll
L |
[l PROFINET/IE i |
O O
=

1.2 Funktionsweise

In diesem Anwendungsbeispiel wird einem SINAMICS S120-Antrieb eine
Sollposition vorgegeben. Der Antrieb fahrt anschlieBend mit der Funktion
Einfachpositionierer (EPos) auf die Sollposition. Die Steuerung der
Verfahrbewegung des Antriebs erfolgt mit dem Standardbaustein "SINA_POS".
Dieser Baustein wird im zyklischen Anwenderprogramm aufgerufen und ist Teil der
"DriveLib"-Bibliothek.

Parametrierung der Kommunikation

Sowohl die SIMATIC-Steuerung als auch der SINAMICS-Umrichter werden im
TIA Portal konfiguriert und programmiert. Dabei werden in der Hardware-
konfiguration automatisch folgende Daten angelegt:

e |P-Adressen
¢ PROFINET-Geratenamen

e Peripherieadressbereiche fir die zwischen SIMATIC-Steuerung und
SINAMICS-Antrieb auszutauschenden Daten

SINAMICS S120 mit EPos
Beitrags-ID: 98961635, V1.0, 06/2018 4
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1 Einfihrung

Die Daten sind jederzeit modifizierbar. Welche Prozessdaten die
SIMATIC-Steuerung und der SINAMICS-Antrieb austauschen, wird durch den

Datenaustausch

Der Datenaustausch zwischen SINAMICS S120 und SIMATIC S7-1500 erfolgt mit
dem Baustein "SINA_POS" im Bereich der Prozessdaten. Die Prozessdaten

werden zyklisch, d. h. in jedem Busumlauf Ubertragen.

Positionierung

Die Positionierung der Achse des SINAMICS-Antriebs erfolgt ausschliel3lich durch
den Standardbaustein "SINA_POS". Dieser bedient sich dabei der Funktionalitat
des Einfachpositionierers (EPos), der im Antrieb projektiert wird.

1.3

Verwendete Komponenten

Telegrammtyp festgelegt (im Beispiel: SIEMENS Telegramm 111). Den
Telegrammtyp parametrieren Sie ebenfalls in der Hardwarekonfiguration.

Dieses Anwendungsbeispiel wurde mit folgenden Komponenten erstellt:
Tabelle 1-1: Hardware-Komponenten

V15

Komponente Anz. Artikelnummer Hinweis
SIMATIC 1 6ES7513-1AL01-0AB0 Alternativ kann eine andere
S7-1513-1 PN S7-1500 Steuerung

verwendet werden.
SINAMICS Control Unit | 1 6SL3040-1MAQ01-0AA0 -
CU320-2 PN
SINAMICS S120 Smart | 1 6SL3130-6AE15-0AA0 -
line module
SINAMICS S120 1 6SL3120-2TE13-0AA0 -
Double motor module
Sensor-Modul SMC20 1 6SL3055-0AA00-5BA1 -
Synchronmotor mit 1FK7022-5AK71-1AG3 -
Inkrementalgeber ohne
DRIVE-CLIQ
Schnittstelle
Synchronmotor mit 1 1FK7022-5AK71-1LGO -
Absolutwertgeber und
mit DRIVE-CLIQ
Schnittstelle
SIMATIC HMI KTP900O | 1 6AV2123-2JB03-0AX0 Die Verwendung eines HMI
Basic PN ist optional.
STEP 7 Professional 1 6ES7822-1..05-.. -
V15
SINAMICS Startdrive 1 6SL3072-4FA02-0X.. -

Tabelle 1-2: Komponenten des Anwendungsbeispiels

Komponente

Hinweis

_v10.zip

98961635_S120_at_S7_1500_SINA_POS_PROJ

Diese gepackte Datei enthalt
das STEP 7 V15-Projekt.

v10.pdf

98961635_S120_at_S7_1500_SINA_POS_DOC

Dieses Dokument.

SINAMICS S120 mit EPos
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2 Engineering

2 Engineering

Das Anwendungsbeispiel zeigt die PROFINET-Anbindung eines SINAMICS S120
an eine SIMATIC S7-1513-1 PN mit SINAMICS Startdrive V15. Fir die Steuerung
und Positionierung des Antriebs wird der Baustein "SINA_POS" im Zusammenspiel
mit dem Einfachpositionierer (EPos) des Antriebs verwendet.

2.1 Hardwareaufbau

211 Aufbau der Komponenten

Die folgende Abbildung zeigt schematisch die wichtigsten Komponenten des
Anwendungsbeispiels:

Abbildung 2-1: Verschaltung der Komponenten

SIMATIC HMI KTP900 SIMATIC S7-1513-1 PN SINAMICS CU320-2 PN

— e guouiosog uooguguon
= LSSl il
el 25
Fa B B B [l o
C1
L]
1
=
Il PROFINET/IE I 5 0
O"O

[ap
PG/PC 1 - |—|j|:|

— -

Synchronmotoren 1FK7

Beachten Sie bei dem Aufbau der Komponenten folgende Punkte:
e Die Verwendung eines SIMATIC HMI ist optional.

e Der in diesem Anwendungsbeispiel verwendete Aufbau des Antriebs
entspricht dem SINAMICS S120-Vorfuhrkoffer (Artikelnummer: 62B2480-
0BAO00).

Hinweis  In diesem Anwendungsbeispiel wird die Positionierung mit Einfachpositionierer
und dem Baustein "SINA_POS" an einem Antrieb beschrieben. Die
Positionierung eines weiteren Antriebs kann ebenfalls mit der Antriebsfunktion
EPos erfolgen.

SINAMICS S120 mit EPos
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2.1.2 Aufbau des SINAMICS S120-Antriebs

Mit dem TIA Portal V15 besteht die Méglichkeit, mit SINAMICS Startdrive V15 das
SINAMICS S120-Antriebsgerét zu projektieren.

Abbildung 2-2: Aufbau des SINAMICS S120

DA

DM

Die verwendeten Komponenten des SINAMICS S120-Antriebs sind in der
"Gerateubersicht" ("Device overview") aufgelistet.

Abbildung 2-3: Gerateubersicht

JDeviceoverview |

SINAMICS S120 mit EPos
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b Drive

¥ Terminal_Board
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* Servo_1

b Notor_Module
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Encoder
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Motor
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2.2 Projektierung
221 Aufbau des Steuerungsprogramms

Die Steuerung des Antriebs erfolgt mit dem Baustein "SINA_POS". Diesen
Baustein kdnnen Sie aus der "DriveLib"-Bibliothek enthehmen und in lhr
Anwenderprogramm integrieren.

Abbildung 2-4: Programmiibersicht

B

SINA_POS

| Main [OB1] > [FB 284]

InstSinaPos
[DB 1]

y

a

v

un

DPWR_DAT

B

DPRD_DAT

v

v

Anwenderprogramm Funktionen Datenbausteine

Hinweis  Der Baustein "SINA_POS" und dessen Dokumentation sind im jeweils aktuellen
Startdrive bzw. der Bibliothek "DriveLib" enthalten.

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109475044

Bausteinaufruf

Der Aufruf des Bausteins "SINA_POS" kann in folgenden Organisationsbausteinen
(OB) erfolgen:

e Zyklische Task: OB1
e Weckalarm-OB: zum Beispiel OB32

2.2.2 Datenaustausch zwischen Steuerung und Antrieb

Funktionen DPWR_DAT und DPRD_DAT

Der Baustein "SINA_POS" stellt die zyklische Kommunikation zu einem Antrieb
her. Dafir greift der Baustein auf die folgenden Anweisungen zu:

e DPWR_DAT (konsistente Daten eines DP-Normslaves schreiben)
e DPRD_DAT (konsistente Daten eines DP-Normslaves lesen)

Diese Anweisungen stellen sicher, dass die Konsistenz tber die gesamten
Prozessdaten erhalten bleibt.

SINAMICS S120 mit EPos
Beitrags-ID: 98961635, V1.0, 06/2018 8
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Hinweis  Weitere Informationen zu den Anweisungen DPWR_DAT und DPRD_DAT

finden Sie in der Online-Hilfe des TIA Portal.

Steuerworte und Zustandsworte Uber Telegramm

Mit dem Funktionsbaustein "SINA_POS" kann zyklisch ein SINAMICS-Antrieb mit
dem SIEMENS Telegramm 111 (Positionierbetrieb mit erweiterten Funktionen)
angesteuert werden.

Tabelle 2-1: Sendetelegramm zum Antrieb

© Siemens AG 2018 All rights reserved

Adresse Name Inhalt
PzZD 1 STW1 Steuerwort 1
PzZD 2 POS_STw1 Steuerwort 1 fiir Einfachpositionierer
PzZD 3 POS_STwW2 Steuerwort 2 fiir Einfachpositionierer
PZD 4 STW2 Steuerwort 2
PZD 5 OVERRIDE Drehzahlsollwert
PzZD 6 MDI_TARPOS Lagesollwert bei direkter Sollwertvorgabe
PZD 7 (MDI)
PZD 8 MDI_VELOCITY MDI Geschwindigkeit
PZD 9
PzD 10 MDI_ACC MDI Beschleunigung
PzZD 11 MDI_DEC MDI Verzbgerung
PzD 12 - frei

Tabelle 2-2: Empfangstelegramm vom Antrieb

Adresse Name Inhalt
PzD 1 ZSW1 Zustandswort 1
PzD 2 POS_zZSW1 Zustandswort 1 fiir Einfachpositionierer
PzD 3 POS_zZSW2 Zustandswort 2 fir Einfachpositionierer
PzZD 4 ZSW?2 Zustandswort 2
PzZD 5 MELDW Statuswort fir Meldungen
PZD 6 XIST_A Lageistwert
PzZD 7
PzD 8 NIST_B Drehzahlistwert
PZD 9
PzD 10 WARN_CODE Nummer der aktuellen Warnung
PzD 11 FAULT_CODE Nummer der aktuellen Stérung
PzD 12 - frei

Hinweis

Eine Beschreibung der Schnittstelle und der Verschaltung des Bausteins

"SINA_POS" entnehmen Sie dem Kapitel 3.1.

SINAMICS S120 mit EPos
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2.2.3 Konfiguration des SINAMICS-Antriebs laden

Mit SINAMICS Startdrive V15 besteht die Méglichkeit, die Projektierung der
eingesetzten SINAMICS S120-Station in ein TIA Portal-Projekt zu laden. In der
folgenden Schritttabelle wird die dazu notwendige Vorgehensweise beschrieben.

Hinweis

Die Vorgehensweise der offline Konfiguration des SINAMICS S120 mit Startdrive

V15 entnehmen Sie dem Kapitel 3.2.

Tabelle 2-3: Laden der Antriebsprojektierung

Nr. Aktion

Anmerkung

1. Figen Sie in der "Netzsicht" ("Network
view") lhres TIA Portal V15-Projektes eine
SINAMICS CU320-2 PN ein.

o Topology view | gy Network view II! e | Catalog
% Nework| $3 Connections [HMI connection “SEE"W
[ Filer Profile: [<All= |
» rj. Controllers

» [E HM

» [ PCsystems

~ [ Drives &starters
Not assigned » [ SIRIUS motor starters an
~ [32 SINAMICS drives

Drive
5120 CU320-2 PN

fiojejea atempiey [ |—

» 32 SINAMICS G110M W
V2 - 120 g
-2 120 s
-l Units g
< :

» r&; SINAMICS 5150

2. Weisen Sie der CU320-2 PN ein
PROFINET Subnetz zu und vergeben Sie
den Geratenamen und die IP-Adresse
entsprechend des von lhnen verwendeten

|; Topology view Hgﬁ-h Network view ||!

ﬁ-f Network '” Connections @ !I; __I @l!

Drive

Antriebs. 5120 CU320-2 PN
Not assigned
|gPererties “_i.‘.lnfc
General
b General Ethemet addresses
~ FROFINETinterface [X150] Interface networked with
General _
Ethemnetaddresses Sl |PN‘IE—1
= Telegram configuration
b AntrichsregelungTele
~ Advanced options IP protocol
Interface options IPaddress: | 192 . 168 _ 0 . 10
Media redundancy et
Isnchrannus mode
3. 1. Markieren Sie den Antrieb im Froject Edit View Insert Online Options Tools Window Help
Produktfenster. GF (B saveproject 3 ¥ = B X D: Z/MrG @
2. Laden Sie die Projektierung des E i‘ﬁ 5
SINAMICS SlZO-_Antrlebsgerates in [ Devices | A\,
Ihr TIA Portal-Projekt. . = 5
= | ]| B f e Metwor
> ] SINAMICS_5120
ﬁb'r\dd new device
o Devices & networks
~ |5 Drive [$120 CU320-2 PN]
Y Device configuration \
| Online & diagnostics @
] ';; Antriebsregelung
3 rh Traces
» % Ungrouped devices
SINAMICS S120 mit EPos
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Nr. Aktion

Anmerkung

4, Die Projektierung des Antriebsgerates wird
in das TIA Portal-Projekt geladen.

Upload from device

Z Loading configuration from device

Creation of the drive objects: Finished
Creation of the parameters file: 5%

Cancel

5. Stellen Sie nach dem erfolgreichen Laden
der Projektierung eine Online-Verbindung
zu dem Antrieb her.

Project Edit  View Insert Online Options Tools Windo

j 3 H Save praject a ‘=uJ|I lL' [ﬁ E r;?,. ﬁ' Ga anline

ﬁE‘n Devices & networks @

v |3 Drive [$120 CU320-2 PN]

I]T Device configuration
4| online & diagnostics
- [ cu_320
E’Parameter
= '—5; Servo_1
HParameter
'ﬂ Commissioning
ﬂ Diagnostics
=4 '—S; Servo_2
HParameter
It commissioning
ﬂ Diagnostics
- [ Terminal_Board
% Parameter

e
b 55 Traces

6. Fihren Sie online die Inbetriebnahme des
Antriebs durch:

In dem Register "Parameter" besteht die
Mdoglichkeit, die Parametrierung der

~ |32 Drive [5120 CU320-2 PN]
I} Device configuration
%) online & diagnostics

Antriebsgeréates abschlieRend in den
nichtfliichtigen Speicher.

Baugrupper? vorzunehmen. [ Cu_320
In dem Register "Inbetriebnahme” ;
("Commissioning") kénnen Sie die Antriebe 3 Parameter
optimieren. v (&2 servo_1
™ Parameter
I Commissioning
ﬂ Diagnostics
v [ Servo_2
H Farameter
'ﬂ Cormmissioning
7. Speichern Sie die Einstellungen des ~ [ Drive [$120 CU320-2 PN] | b

8. Schlie3en Sie die Online-Verbindung und
laden Sie anschlie3end die Projektierung
des Antriebsgerétes erneut in lhr TIA
Portal-Projekt.

[|'fI E_Jenlf_ice foﬁﬁgurati_oﬂ Control panel
& II! T",‘,’T & Goonline 5‘3 Gc-q‘*ll'ne Eh?
D] O]

9. Speichern Sie das TIA Portal-Projekt.

SINAMICS S120 mit EPos
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224

Tabelle 2-4: Erstellung der Projektkonfiguration

SIMATIC Steuerung konfigurieren

Die nachfolgende Schritttabelle beschreibt die Projektierung der SIMATIC

Steuerung.

Nr.

Aktion

Anmerkung

1.

Doppelklicken Sie auf "Neues Geréat
hinzufigen" ("Add new device")

“"‘ Add new device

S

ﬁﬂ-t, Devices & networks

3@\1

b [ Drive [S120 CU320-2 PN

¥ % Ungrou

ped devices

Figen Sie den von lhnen
gewulinschten Controller ein:

1. Wahlen Sie "Controllers”
2. Wabhlen Sie die gewlinschte CPU

3. Klicken Sie abschlieend auf
"OK"

Add new device

Device name:

[P

L1

Wl

PCsystems

Drives

~lmcr

» @ CPU 5111 P
» LR CPUAS1IC P
» @ cruts12¢4 7

[l 6E57 515141620480

» [ CPU 15184 PNIDF
» [l CPU 15184 PNIDP ODK.
» [ CPU 15184 PNIDP MFP
r[@cPuistiFien

» (B cPU1S13F1 PN

» [ CPU1S15F-2 BN

» [ CPU 15163 PHIDP

» [ CPU1517F-3 PHIDP

» [ cPu 151874 PiDP

» [l CPU 151874 PNIDP ODK
» [ CPU 1518F<¢ PNIDF MFP
» [ CPU1S1TT PN

» [l CPU 151572 PN

» (g cPU 151673 PNIDP

» [ CPU 1517F:3 PriDP

@) Open device view

"
1 i e z.wnnma
— @ e 2 cPuts1 P
i » [@ cru15163 PP
» @ cPU15173 Pioe

[X

Article no. 6ES7 513-1ALO1-0ABO.
T —

Description:

CPU with display; work memory 300 kB code and
1.5 MB data; 40 ns bitinstruction time; 4-stage
protection concept, technology functions

motion control, closed-oop control, counting &
measuring; tracing; PROFINETIO controller,
supports RTIRT, performance upgrade PROFINET
V23, 2 ports, evice, MRP, MRFD, transport
protocol TCFIIP, secure Gpen User
Communication, 57 communication, Web server,
DN client, OPC UA server data access, constant
bus cycle fime, routing; Runtime aptions,
firmware V2.5

Konfigurieren Sie anschlieRend in der
Geratekonfiguration die PROFINET-
Schnittstelle der CPU:

1. Offnen Sie die "Eigenschaften”
("Properties") der CPU.

2. Wabhlen Sie "Ethernet-Adressen”
("Ethernet addresses") aus.

3. Fugen Sie ein neues Subnetz
ein.

4. Geben Sie die gewiinschte
IP-Adresse und Subnetzmaske
ein.

5. Sie kénnen den PROFINET
Geratename auch in dieser
Maske vorgeben.

00 0 2 3 4 2 0
& Propeldies | Info
J General H 10 tags ‘l System constants ‘l Texts

~ General
Project information
Catalog information

Identification & Maj \
Checksums

~ PROFINETinterface [\
General

Time synchronization

Operating mode

¥ Advenced options
Web server access

Startup
cycle
Communication load
System and clock memory
SIMATIC Memaory Card

} System diagnostics
PLCalarms

» Web server
DN configuration

» Display
Multilingual support

Ethemet add|

IP protocol

PROFINET

Interface networked with

Ssubnet: | PNIIE_T

(® setIF address in the project

1P address:
o subnet mask:
[ use router
Router addres 0 .0 o -0

() IP address is set directly at the device

eFRDF\NETdewce name is set directlyat the device

=] Generate PROFINET device name automatically

PROFINET device name: [plc

Verbinden Sie abschlieBend die
SIMATIC PLC mit dem SINAMICS
S120-Antriebsgerat.

PLC
CPU1513-1 PN

Drive
S120 CU320-2 PN

PLC

TpMnE 11

PNJIE_1

SINAMICS S120 mit EPos
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2.2.5

Einfigen des HMI (optional)

Tabelle 2-5: Einfligen des HMI

Nr. Aktion Anmerkung
1. Fugen Sie in der "Netzansicht" I Topoloaiotent | o Notwortviows [Blfoptons
R o . & nework | 1 Comectons Bz uEa:
("Network view") das HMI ein. - S
:g E:\‘:‘!UUHEK
~ [ SIMATIC Basic Panel
CPU1513-1 PN :iz‘/;cuazm PN :Th:;D‘O B PN . T:I Soieply
- asic » [ 4" Display
[ ] » 5 6" iy
» [3 7" Display
= [ 9" Display
~ [ KTP900 Basic
_ [l 6AVZ 123-2B03-0AX0
2. Projektieren Sie eine HMI-Verbindung [ Topology view _|sh Networkview |1
zwischen CPU und HMI. ¥ teworc 1 ¢ e BesuEe
PLC Drive D HMI_1
CPU1513-1PN 5120 CU320-2 PN KTP900 Basic PN -
5 =
o]
3. Uberpriifen Sie abschlieRend die & Topology view [, Network view |t
eingestellten PROFINET-Adressen. o Nework| 41 Comnectons B e
PLC Drive HMI
CPU 1513-1 PN S$120 CU320-2 PN KTP900 Basic PN E
| PLC
|
FIITE_T [~ PNJIE_1: 192.168.0.10

2.2.6

Einfachpositionierer (basic positioner)

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

Sie aktivieren den Einfachpositionierer in der Grundparametrierung ("Basic
parameterization") des Antriebs. Hier kann der Einfachpositionierer ("Basic
positioner") in der Einstellung "Funktionsmodule" ("Function modules™) aktiviert
werden.

Abbildung 2-5: Aktivierung des Einfachpositionierers
L/ S

~ Basic parameterization Function modules

Function modules:

Control type
Important parameters Frequently used function modules

samplpalnmepEFEIRE ey D Extended messagesimonitoring D Extended brake contral

Actual value processing

Rotor position synchronization [ | Technology controller [w) Basic positioner

Mechanical system

Enable logic ["] Extended setpoint channel
» Open-oopiclosed-loop control

¥ Drive functions Further f : dul
b Technology functions e (IHEN medlEs

Control logic D Advanced Fositioning Control (AFC) Fosition contral
} Communication

D Extended torgue control D Cogging torque compensation
["] Extended current setpoint filter [ ps€ with spline

D Extended Stopping and Retraction

SINAMICS S120 mit EPos
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Hinweis

Nach der Aktivierung des
"Technologiefunktionen” (
parametrieren.

Abbildung 2-6: Register des

Einfachpositionierers kdnnen Sie in dem Register
"Technology functions™) den Einfachpositionierer

Einfachpositionierers

L

» Basic parameterization
» Open-loopiclosed-loop control
» Drive functions

* Technology functions

h@Basic positione
EPOS diagnostics
* Limitaticn

Traversing profile limita
v log

Configure jog setpoints
* Haoming

 Traversing blocks

Program traversing blo

¥ Position control
Cantrol logic

» Communication

Die Technologiefunktion '
Tabelle 2-6: Betriebsarten E

Traversing range limitation

Direct setpoint specification (MDI}

EPOS diagnostics

Limitation

ticn

Homing

cks

Traversing blocks

Direct setpoint specification
(MDI)

T =7

‘Einfachpositionierer” beinhaltet die folgenden Register:

Pos

Betriebsart

Bedeutung

EPOS-Diagnose
(EPOS diagnostics)

Anzeige relevanter Signale und Werte fir den
Einfachpositionierer.

Begrenzung
(Limitation)

Definition von Verfahrbereich und Verfahrprofil durch Einstellung
statischer und dynamischer Grenzen.

Tippen (JOG)

Konfiguration und Diagnose des lagegeregelten Tippbetriebs.

Referenzieren
(Homing)

Konfiguration und Diagnose des Vorganges zum Herstellen des
Bezugs zwischen Maf3system und Maschine.

Verfahrsatze
(Traversing blocks)

Andern der Konfiguration fiir die Betriebsart der Verfahrsatze.

Sollwertdirektvorgabe
(Direct setpoint
specification)

Konfiguration und Diagnose von Positioniervorgéangen durch die
direkte Vorgabe einer externen Steuerung.
(MDI = Manual Data Input)

Bei der Aktivierung des Einfachpositionierers wird ebenso der Lageregler aktiviert.
Dies wird Uber den Antriebsassistenten automatisch durchgefiihrt. Des Weiteren

werden hier die notwendi

gen internen Verschaltungen (BICO-Technik) automatisch

vorgenommen, welche zwischen dem Epos und dem Lageregler notwendig sind.

Eine ausfuhrliche Beschreibung des Einfachpositionierers und dessen
Parametrierung entnehmen Sie dem Funktionshandbuch "SINAMICS S120
Funktionshandbuch Antriebsfunktionen”.

https://support.industry.

siemens.com/cs/ww/de/view/109754299

SINAMICS S120 mit EPos
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2.2.7

Nach der Projektierung des SINAMICS S120-Antriebs missen Sie das SIEMENS
Telegramm 111 fir die Kommunikation zwischen Steuerung und Antrieb
auswahlen. Diese Einstellung erfolgt in den "Eigenschaften" ("Properties") des

Antriebs in der Netzsicht.

Abbildung 2-7: Telegrammeinstellung

S7-Programm erstellen

PLC Drive HMI
CPU1513-1 FN 5120 CU320-2 PN KTP200 Basic PM m
e —
PNJIE_1
|§ Properties il Info %] Di
General
b General I Tel 5 "
. elegram conmiguraton
~ PROFINET interface [X150] g 9
General ; _ ;
MName Iterm | Link | Telearam | ennth Enson
Ethernet addresses — —
- * Servo_1-Telegrams 1
b Telegram configuration:

send (Actual value) A SIEMENS telegram 111 12 words 0 won
b Servo_1-Telegrams . -

Receive (Setpoint) M SIEMENS telegram 111 12 words 0 wor
» Servo_2-Telegrams . :
» CU_320-Telegrams -

X ¥ Servo_2-Telegrams 2

b Tremaim- I Dmmed Talmme

In der anschlielenden Schritttabelle wird Ihnen gezeigt, wie Sie ein S7-Programm

mit dem Funktionsbaustein '

'SINA_POS" konfigurieren.

Tabelle 2-7: Konfiguration des S7-Programms

Nr. Aktion Anmerkung
1. Selektieren Sie im Projektbaum die EE-EI Devices & networks
SIMATIC-Steuerung = r:!. PLC [CPU 15131 PN] \‘\’\
[IT Device configuration @
ﬁ Online & diagnostics
» |5l Program blocks
] r:* Technology objects
2. Offnen Sie die "Bibliotheken" w [ Drive_Lib_S7_1200_1500 _‘E’
("Libraries") und Selektieren Sie den - o i B,
"SINA_POS" Baustein aus der & Vaster copies o
DriveLib Bibliothek, die zu der P Ez| 01_57_General =
verwendeten SIMATIC Steuerung » [£z] 02 57 1200
passt. b £z 02_S7_1500 m
w [t:] 03_SINAMICS -
=
4 SINA_INFEED 3
4 SINA_PARA =
(%]

@ 45 SINA_PARA_S

i SINA_POS

45 SINA_SPEED

r Languages & resources

SINAMICS S120 mit EPos
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Nr. Aktion Anmerkung
3. Flgen Sie den Baustein in den h‘E‘n Devices & networks
Ordner "Programmbausteine” = =
("Program blocks") der Steuerung | - - PLC [EF_U - :
ein. [l'f Device configuration
%/ Online & diagnostics
~ |l Program blocks SIMA EOS
K’ Add new block
3 Main [OB1]
b It System blocks
v [ Technology objects
J External source files
4, Rufen Sie den Baustein MEITTETE
"SINA_POS" im Main OB (OB1) auf. Commen
Weisen Sie dem Funktionsbaustein
einen Instanzdatenbaustein zu. Die | -
Nummer des Datenbausteins kann |
frei gewahlt werden. Call optians 1%
Data block
Name |InstSinaPos |V|
Namber [ [7]
_Smgle O Manual
Instance
®) rutomatic
If you call the function block as a single instance, the function
block saves its data in its own instance data block.
oK | | Cancel
5. Beschalten Sie die Ein- und “SINA_POS”
Ausgange des Funktionsbausteins o] ;‘:d . - :I”: -
“SINA_POS" gemaB der 0 — Enablesxs AuisPosOk —1
Beschreibungen im Kapitel 3.1. _ CancelTrsversin Axiskel —
- A
Intermediatest An_s\nhrn —
I —op FAoasError —
0 — Pasitive Lockout —
0 — Negative Actvelocity
0 — Jog1 ActPosition
0 = Jog2 Acthode
0 — FlyRef EPosZSW1
0 — AckError EPosZ5W2
0 — ExecuteMode ActWarn
0 Position ActFault
0 velacity Error —
00 QverV Status
00 Overfcc DiaglD
00 — QverDec
#0000_0003 ConfigEPos
0 HWDSTW
0 HWIDZSW
6. Fur die Bedienung des Bausteins o
"SINA_POS" empfiehlt es sich, die » | FLC data types
Ein- und Ausgéange des Bausteins in v [ Watch and force tables
eine_ Beobac_htungstabelle zZu ‘# Add new watch table
: g2- )
kopieren. (siehe Abbildung 2-16) F| Forcetabelle @
J rj;, Online backups
4 :.,- Traces
7. Speichern Sie das Projekt und ools  Window Help
laden Sie das Programm in die -
Steuerung. #:x I

SINAMICS S120 mit EPos
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IP-Adressen und Geratenamen

Im Anwendungsbeispiel werden die folgenden IP-Adressen und Geratenamen
verwendet. Nachtragliche Anderungen sind jederzeit maglich.

Tabelle 2-8: IP-Adressen und Geratenamen

Komponenten Geratename IP-Adresse
SIMATIC S7-1500 PLC 192.168.0.1
SINAMICS S120 Drive 192.168.0.10
SIMATIC KTP900 HMI 192.168.0.2
PG/PC - 192.168.0.200

Die Netzwerkmaske ist immer 255.255.255.0 und es wird kein Router verwendet.

2.3 Bedienung

Achten Sie darauf, dass durch den fahrenden Antrieb keine Personen oder
Anlagenteile gefahrdet werden.

WARNUNG Ergreifen Sie geeignete MaRhahmen, um zu verhindern, dass der Antrieb Uber
technisch oder mechanisch vorgegebene Grenzen hinaus fahren kann.

2.3.1 Bedienung tber HMI

Fir die Bedienung des Anwendungsbeispiels sind im HMI-Projekt
Bedienoberflachen hinterlegt. Wenn kein SIMATIC-HMI vorhanden ist, kdnnen die
Bedienbilder im Simulationsmodus verwendet werden. In diesem
Simulationsmodus wird die Runtime des Bediengerates im TIA-Umfeld dargestellt.

Abbildung 2-8: Start des Simulationsmodus

Project Edit View Insert Online Options Tools Wndow Help

i A Hsaveproecr @ X 2 X O R LA R

Project tree o 4
Devices

| ] 109757083_SINAMICS_5120_EPos
ﬁ‘b' Add new device
gy Devices & networks
» [ PLC [CPU 1513-1 PN] @)
» ') HMI[KTP20O Basic PN] =~
» o Drive [S120 CU320-2 PN]
¢ [id Ungrouped devices

Startbild

Bei der Aktivierung des SIMATIC-HMI, bzw. der Simulation wird zu Beginn das
Startbild angezeigt.

SINAMICS S120 mit EPos
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Abbildung 2-9: Startbild

—
- u Start Application SINAMICS $120 with
' basic positioner

SITRAIN & Online Support = W&
| Entry-ID 109757083
3 . .. | / P . :

In dem HMI-Projekt des Anwendungsbeispiels sind Schaltflachen fiir das Offnen
der Bedien- und Meldebilder eingefiigt. Diese Schaltflachen sind in der
nachfolgenden Tabelle aufgelistet.

Tabelle 2-9: Schaltflachen in der Navigationsleiste

Bedienung

Aktion

Start des Anwendungsbeispiels

>
A

Informationen tber SITRAIN und den Siemens Industry Online
Support

Offnen der Bedienbilder des Anwendungsbeispiels

Anzeige der aktiven Meldungen

Anzeige der Diagnosemeldungen

L¥

Anzeige der Systemfunktionen

Runtime beenden

SINAMICS S120 mit EPos
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Bedienoberflache Positionieren (positioning)

In dieser Bedienoberflache sind alle Ein- und Ausgange zusammengefasst, die zur
Positionierung und Referenzieren der Achse notwendig sind.

Am linken Rand der Bedienoberflache sind die Bausteineingange vom Datentyp
BOOL dargestellt. Ein aktiver Eingang wird hier gruin hinterlegt.

In der Mitte der Bedienoberflache sind die bendtigten analogen Gro3en aufgezeigt:
e Vorgewahlte und aktuelle Betriebsart (Mode) des Bausteins
e Soll- und Istgeschwindigkeit (velocity) der Achse
e Soll- und Istposition der Achse

Abbildung 2-10: Bedienoberflache "Positionieren”

SINAMICS S120 with basic positioner

5/16/2018 9:53:58 AM

General Functions Axis Status
input of the mode speed values position values
FlyRef [LU/min] [Lu]

ExecuteMode ModePos velocity Position Error

1 | | [+0o00001500 | | |+0000020000 | waming

PosOk

ActMode Actvelocity ActPosition
1 +0019763198 +0000184025
1
é

positioning

Am rechten Rand der Bedienoberflache sind die Bausteinausgdnge vom Datentyp
BOOL dargestellt. Ein aktiver Ausgang wird farbig hinterlegt:

e Anzeige von Zustanden in grin
e Anzeige von Fehlern in rot
e Anzeige von Warnungen in orange

SINAMICS S120 mit EPos
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Bedienoberflache Tippen (JOG)

Die Bedienoberflache "JOG" entspricht in Aufbau und Funktionsweise der
Bedienoberflache "Positionieren”. Es sind lediglich die Bausteineingange "JOG 1"
und "JOG 2" zur Aktivierung der Tippfunktion mit dargestellt.

Abbildung 2-11: Bedienoberflache "JOG"

SINAMICS S120 with basic positioner

5/16/2018 9:54:52 AM

General Functions

FlyRef

ExecuteMode

CancelTraversing

JOG 1

!

Axis Status

input of the mode speed values position values
[LU/min] [Lu] -
ModePos Velocity Position Error
7 | | [+o000001500 | | [+0000020000 |  waming
ActMode ActVelocity ActPosition PosOk
7 +0004648959 +0000200474
Lockout

Bedienoberflache Ubersteuern (override)
In der Bedienoberflache "Override" sind die folgenden Normierungen einstellbar:
¢ Geschwindigkeitsoverride (speed override)

1

@

e Beschleunigungsoverride (acceleration override)

e Verzdgerungsoverride (delay override)

Abbildung 2-12: Bedienoberflache "override"

SINAMICS S120 with basic positioner

5/16/2018 9:55:13 AM

Override
speed override

0-199%

100

AckError

SINAMICS S120 mit EPos
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0 - 100%
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Bedienoberflache Status
In der Bedienoberflache "Status" sind folgende Informationen dargestellt:
e Aktuelle Betriebsart (active modus) des Bausteins
e Aktuelle Status- und Diagnosemeldung (status and diagnose notice)
e Werte der Epos-Zustandsworter (EPos status words)
e Aktuelle Fehler- und Warnmeldung (active fault and warning notice)

Abbildung 2-13: Bedienoberflache "Status"

SINAMICS $120 with basic positioner

“ee

5/16/2018 9:55:42 AM

status and diagnose EPos status words active fault and warning
notice notice

Status status word 1 fault notice

7002 0000 00000

Diagnose-1D status word 2 warning notice

0000 0004 00000

AckError

Supportinformationen

Die Bedienoberflache "Support” enthalt Informationen Uber das
Leistungsspektrums des Siemens Industry Online Support.

Abbildung 2-14: Supportinformationen

r Siemens Industry Online Support

TIA Portal - Topic Page

s T Pt oo
-
welcol

This site gives you an overview of the mostimportant
documents and links for the TIA Portal. Both newcomers
and experienced TIA Portal users have an entry here

to the essential inforrnation about the TIA Portal.

https:\\siemens.com/onlinesupport/tiaportal [¥] Open

Compatibillity-Tool

With the cornpatibility tool, Industry Online Support
provides a function, with which you can put together

a compatible selection of software products or with which
you can check the existing configuration for compatibility.

https:\\siemens.com/kompatool [f] open

SINAMICS S120 mit EPos
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Anzeige von Stérungen

Aktive Stérungen und Warnungen werden durch eine farbige Kennzeichnung der

entsprechenden Bausteinausginge angezeigt.

Bei einer aktiven Storung wird in allen Bedienoberflachen des Bausteins
"SINA_POS" ein roter Balken am unteren Bildrand eingeblendet.

Abbildung 2-15: Anzeige von Stérungen

SINAMICS S120 with basic positioner

5/16/2018 9:56:20 AM

General Functions

FlyRef

ExecuteMode

CancelTraversing

Positive

Negative

Axis Status
input of the mode ?f:fr(:li:?lues F:::iltion values Enebled
ModePos Velocity Position -
2 | | [+0000001500 | | [+0000020000 | warring
ActMode ActVelocity ActPosition PosCk .-LEIJ
2 -0000017919 +0000104292 - o
(5

EnableAxis

X

pDSitiDning

Die aktuellen Stor- und Warnnummern sind in der Bedienoberflache "Status"

ersichtlich.

SINAMICS S120 mit EPos
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2.3.2 Bedienung tUber Beobachtungstabelle

Sie kdnnen das Anwendungsbeispiel auch ohne HMI benutzen. Dazu ist im Projekt
bereits die Beobachtungstabelle "ControlSinaPos" angelegt. Die Variablen, die Sie
beobachten bzw. steuern kénnen, sind dieselben, die auch am Bediengerét
angezeigt werden.

Abbildung 2-16: Beobachtungstabelle "ControlSinaPos"

= @ [l 7 4 2 [
i Name Address | Display format Maonitor value Modify value 7
1 *InstSinaPos”.ModePos DEC+- 2 2 M 1
2 “InztSinaPos" Enablefxis Bool [E FALSE FALSE E 1
3 *InstSinaPos”.CancelTraversing Bool [H] TRUE
4 *InstSinaPos”.IntermediateStop Bool [H] TRUE
5 “InztSinaPos” Fositive Bool [0 FALSE
6 *InstSinaPos”.Negative Bool [E FALSE
7 “InstSinaPos” Jog1 Bool [3 FALSE
8 "InstSinaPos” Jog2 Bool [E FALSE
] *InstSinaPos” FlyRef Bool [ FaLSE
10 *InztSinaPos" AckError Bool [E FALSE
11 "InstSinaPos” ExecuteMode Bool [3 FALSE FALSE @ 1
12 “InstSinaPos”.Position DEC+- 355000 355000 M 1
13 *InstSinaPos” Velocity DEC 3000 3000 M 1
14 *InstSinaPos”.Overy DEC+- 100
15 *InstSinaPos”.OverAcc DEC+- 100
16 “InstSinaPos”.OverDec DEC+- 100
17 *InstSinaPos”.ConfigEPos Hex 16£0000_0003
18
19 *InstSinaPos” Errar Bool [E FALSE
20 “InstSinaPos” Status Hex 1687002
21 *InstSinaPos”.DiaglD Hex 1650000
22 "InstSinaPos” AxisEnabled Bool [3 FaLsE
23 "InstSinaPos” AxizError Bool [E FALSE
24 "InstSinaPos” AxisWarn Bool [ TRUE
25 *InstSinaPos” AxisPosOk Bool [ TRUE
26 "InstSinaPos” AxisRef Bool [ TRUE
27 *InstSinaPos” ActVelocity DEC+- o
28 "InstSinaPos” ActPosition DEC 4 294 949 127
29 “InstsinaPos™ ActMode DEC+- 2
30 *InstSinaPos” Lockout Bool [E FALSE
31 "InstsinaPos” . EPosZ5W1 Hex 16#0000
32 *InstSinaPos”.EPosZSW2 Hex 1650304
33 *InstsinaPos”™ ActWarn DEC 13000
34 *InstSinaPos” . ActFault DEC o

SINAMICS S120 mit EPos
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3 Wissenswertes

3.1 Informationen zum Baustein "SINA_POS"

In diesem Kapitel finden Sie einige Informationen tber die Verwendung des
Bausteins "SINA_POS".

Abbildung 3-1: Aufruf SINA_POS

(=]

(=]

[ [ (=] 2 QL Q

(=]

"SINA_POS™
— EN ENO —
ModeFPos FAxisEnabled —
— Enablefxis AxizPosOk =—
_ CancelTraversin Ao Red —
?nte rmediateSt M_Sm B
| — op AxsErrar =
— Positive Lockout —
— Megative Actvelocity
— Jog1 ActPosition
— Jog2 ActhMode
0 — FlyRef EFosZ5W
0 =— AckError EPosZ5W2
— ExecuteMode ActWarn
Position ActFault
Velocity Error —
Overy Status
OverAcc DiaglD
OverDec
ConfigEPos
HWIDS T
HWIDZSW

In der folgenden Tabelle sind die Ein- und Ausgangsparameter des Bausteins
"SINA_POS" aufgelistet.

Tabelle 3-1: Eingangsparameter "SINA_POS"

Name

Typ Anfangswert

Funktion

ModePos

INT 0

Betriebsart:

: Positionieren Relativ

: Positionieren Absolut

: Positionieren als Einrichten

: Referenzieren — Referenzpunktfahrt

: Referenzieren — Referenzpunkt setzen
: Verfahrsatz

: Tippen

: Inkrementell Tippen

o ~NOO A WNBE

EnableAxis

BOOL FALSE

Start/Stopp des Antriebs

SINAMICS S120 mit EPos
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Name Typ Anfangswert Funktion

CancelTraversing | BOOL TRUE FALSE: aktiven Verfahrauftrag verwerfen
TRUE: nicht verwerfen

IntermediateStop | BOOL TRUE FALSE: aktiver Fahrbefehl wird
unterbrochen
TRUE: kein Zwischenhalt

Positive BOOL FALSE positive Richtung

Negative BOOL FALSE negative Richtung

Jogl BOOL FALSE Tippen Signalquelle 1

Jog2 BOOL FALSE Tippen Signalquelle 2

FlyRef BOOL FALSE FALSE: fliegend Referenzieren abwéhlen
TRUE: fliegend Referenzieren anwahlen

AckError BOOL FALSE Quittierung von Fehlern

ExecuteMode BOOL FALSE Verfahrauftrag aktivieren bzw.
Sollwertubernahme

Position DINT 0 Positionssollwert in Length Unit (siehe
Abschnitt Wegeinheit LU)

Velocity DINT 0 Geschwindigkeitssollwert in Length
Unit/min (siehe Abschnitt Wegeinheit LU)

OverV INT 100 Geschwindigkeitsoverride 0 — 199 %

OverAcc INT 100 Beschleunigungsoverride 0 — 100 %

OverDec INT 100 Verzégerungsoverride 0 — 100 %

ConfigEPos DWORD | 16#00000003 | folgende Bits des Antriebssteuerwortes
werden vorbelegt:
Bit 1: AUS2
Bit 2: AUS3

HWIDSTW HW_IO |0 Hardware-ID Sollwert (siehe Abschnitt
Telegrammslot)

HWIDZSW HW_IO |0 Hardware-ID Istwert (siehe Abschnitt
Telegrammeslot)

Tabelle 3-2: Ausgangsparameter "SINA_POS"

Name

Typ

Anfangswert

Funktion

Error

BOOL

FALSE

Sammelstérung

Status

WORD

0

Anzeige von Statuswerten:

16#7002: kein Fehler vorhanden
16#8202: falsche Betriebsart gewahit
16#8203: falsche Sollwerte parametriert

16#8204: falsche Verfahrsatznummer
gewahlt

16#8401: Fehler im Antrieb
16#8402: Einschaltsperre

16#8403: fliegendes Referenzieren
konnte nicht gestartet werden

16#8600: Fehler DPRD_DAT
16#8601: Fehler DPWR_DAT

DiagID

WORD

Erweiterte Kommunikationsstérung

AxisEnabled

BOOL

FALSE

Antrieb ist bereit

AxisError

BOOL

FALSE

Stdrung im Antrieb wirksam

AxisWarn

BOOL

FALSE

Warnung im Antrieb wirksam
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3 Wissenswertes

Name Typ Anfangswert Funktion
AxisPosOk BOOL FALSE Zielposition der Achse erreicht
AxisRef BOOL FALSE Referenzpunkt gesetzt
ActVelocity DINT 0 aktuelle Geschwindigkeit in Length

Unit/min
ActPosition DINT 0 aktuelle Position in Length Unit
ActMode INT 0 aktuelle aktive Betriebsart
Lockout BOOL FALSE Einschaltsperre des Antriebs ist aktiv
EPoszZSW1 WORD 0 Zustand des EPos ZSW1
EPosZSW2 WORD 0 Zustand des EPos ZSW2
ActWarn WORD 0 aktuelle Warnnummer
ActFault WORD 0 aktuelle Stérnummer

Wegeinheit LU (Length Unit)

Der Baustein "SINA_POS" arbeitet mit der neutralen Wegeinheit LU (Length Unit).
Die Wegeinheit LU kann hierbei einer Strecke (z. B. 1LU =1 mm) oder einem
Winkel der Achse (z. B. 1LU = 1Milligrad) entsprechen. Die Definition wird in der

Projektierung des Antriebs vorgenommen.

Hinweis  Ein Beispiel fur die Verwendung der Wegeinheit LU entnehmen Sie dem Kapitel
"Lageregelung" im Funktionshandbuch "SINAMICS S120 Funktionshandbuch

Antriebsfunktionen”.

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109754299

Telegrammslot

Die Bausteineingdnge HWIDSTW und HWIDZSW mussen auf die
Hardwarekennung des SIEMENS Telegramms verweisen.

Abbildung 3-2: Eingabe des Telegrammslots

00 — OverAce
00 — pverDec
1650000_0003 ConﬁgEPos
" Drive~PROFIMET- ﬂ
Schnittstelle~5ervol
HWIDSTW

\=l "Drive~FROFINET-Schnittstelle”

=1 "Mirivre - POOFIMETES chniseeralla . Samm 1 Bdndioladrrare P i ™

=) "Drive~PROFINET-Schnittstelle~Servo_1_SIEMENS_Telegramm_111"

R = B = T = e e T L= = == e T »

Bei der Verwendung einer PROFINET-Verbindung zwischen SIMATIC-Steuerung
und SINAMICS S120-Antrieb sind fur die Bausteineingdnge HWIDSTW und
HWIDZSW die gleiche Hardwarekennung zu parametrieren.
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3 Wissenswertes

Instanzdatenbaustein

Die Schnittstelle des Bausteins "SINA_POS" ist auf wenige Ein- und Ausgange
beschrankt. Alle Signale des SIEMENS Telegramms 111 sind jederzeit tiber den
Instanzdatenbaustein erreichbar.

Der Instanzdatenbaustein "InstSinaPos" beinhaltet folgende Informationen:

e Eingénge des Funktionsbausteins (1)
e Ausgénge des Funktionsbausteins (2)
e Ein Bereich mit statischen Variablen (3)

e Die Struktur des SIEMENS Telegramms 111 in dem statischen
Variablenbereich (4)

Abbildung 3-3: Struktur Instanzdatenbaustein

ame
1 Input
2 ModePos

=
= Enablefuds
- CancelTraversina

HWIDSTW

HWDZ5W
Output

Errer

Status

Piznln

Static
<hOffiEdge
sboff1
shExecuteEdge

shExecute

IR
7l @- shModePos

b sx5endBuf
I b sxRecvBuf

Data type

Int
Bool
Bool

HW_Io
HW_IO

Bool
Word

Wi

Bool
Bool
Boal

Bool

Bool
Struct
Struct

Start value Retain

o o

oo

> o o

o o oo

HEE

®E

HEE

IREERE

HEE

Accessiblef... Visiblein ... Setpoint

IKEE

®E

HEE

IRERE

HEE

Comment

Setings of the mode
Start/ Stop command
Reject active traverse task

asareauur o ane U process Image area of .

Start addr from the IO process image area of .

Error or faults are active
Mode of operation disturbance

Positive edge of starting or stopping the device
Starting or stopping the device

Positive edge of activate traversing block
Activate traversing block

Pacitive edne nfreferancina nme “8im~ -- 5o

Mode of setting okay  send buffer of telegra

Hinweis  Weitere Informationen zum Baustein "SINA_POS" und dessen Funktionsweise
finden Sie in der Online-Hilfe des TIA Portals oder in der Dokumentation der

Bibliothek "DriveLib".

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109475044
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3 Wissenswertes

3.2 Offline-Projektierung des SINAMICS S120

In der folgenden Schritttabelle ist die Offline-Projektierung des SINAMICS S120
dargestellt. Hierbei wird die Projektierung nicht von einem vorhandenen Antrieb
geladen. Die Projektierung erfolgt ausschlief3lich in der "Geratesicht" ("Device
view").

Tabelle 3-3: Projektierung von Steuerung und Antrieb

Nr. Aktion Anmerkung
1. | Fugen Sie die SINAMICS S120 CU320-2 | e X T a, mtenlovie
PN in Ihr TIA-Projekt ein und verbinden Sie T —
die CU320-2 mit der SIMATIC-Steuerung. | s ! :r;.:z:,mg e
[ Properties : : z::‘i;‘;

» [ sinaacs Griom
¥ [ SinAACE G120

PROFINET interface [X1]

———————— o —~souc
Ethemet addresses " 1200
Interface networked with z‘“”

\ 120

Subnet | PNIE_1 A e iz
T2

e enor ers

1P protoco!
\Paddress: 152 . 188 . D 10
Subnetmask: | 255 258 288 O
2. 1. Markieren Sie die |; Topology view ”Eg-h Network view  [[If Device view
ZUWeiSUngSmog"Chkeit des % Network | §§ Connections [Hiil connection e
SINAMICS S120.
2.  Weisen Sie dem Antrieb die
verwendete Steuerung zu. pLC 320
CPU1513-1 PN 0 CU320-2 PN
Nal gssigned
5e|ecl|0 controller
PLC.| PRDFINETSmnIILtEIIE 1
PN]IE 1
3. Projektieren Sie in der "Geratesicht" \ENpologyview ﬂs_ﬂaNemiZW\EDevice view  |[ options
("Device view") den SINAMICS S120.
. . S " | Catall
Fiigen Sie ein "Doppelmotormodul P / / It
("Double Motor Modules") in die & R P —

b [32 Control units

Geratesicht ein. b g G Riouies

~ [ Motor Modules

D D 9E Single Motor Modules
. . L} = Doubie otor Modules!
(Die in dem vorliegenden = » oo N
Anwendungsbeispiel verwendete " = _—

Einspeisung des SINAMICS S120 besitzt
keine DRIVE-CLIQ-Schnittstelle. Daher
entfallt eine Projektierung der Einspeisung
an dieser Stelle.)

oy
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3 Wissenswertes

Nr. Aktion Anmerkung
4. In den Eigenschaften des Motormoduls ¥
. B G
kénnen Sie den Namen des Motormoduls a2 _éﬁ
andern. & <
DR DRM
X0
X20.
|§, Properties | ?i) Info
General
General
General

Mame: | Drive axis_1

—
AUTROr: | Iemens

Markieren Sie das Motormodul in der
Geratesicht.

2. Selektieren Sie anschlieRend in den
Eigenschaften des Doppel-
motormoduls die verwendete
Baugruppe.

[ Topoloqy view [, Network view [B¥ Device view |

rﬂrﬁ"ﬁ‘z
—

JGeneraI ‘l 10 tags ‘l System constants ‘l Texts ‘

|'< Properties  [%iyInfo

b General
Motor Module - ion - DMM

Motor Module - Selection - Dhil

V/\,{ [ <Filters

Article number

Rsted power | Rated

<Filters <Filte

Synchronmotor 1FK7 in das erste
Motormodul ein.

2. Selektieren Sie anschlieRend in den
Eigenschaften des Motors die
verwendete Baugruppe.

dt [Qonbaamoam 7] & B [4)H[0H Qs

(7) Books': 65L3120-2TE 13-0M0c 1.60 kw 300/

O Booksize 65L3120-2TE 15-0Axc 270 kw 5.00/

O Booksize 65L3120-2TE21-0Axc 4.80 kw 9.00/
6 1 Fugen Sle aus dem Katalog einen \;Topolngyvigw “EthEIworkview [If Device view || options

~ | Catalog
<Searchs>
[ Filter Profile: [ <All>
» [g2 Control units
» [32 Line Modules
» [&2 Motor Modules
~ [ Morors
48 DRIVELIQ motors
» [32 Induction motors
~ 32 Synchronous motgrs.

;& 1FEY, motors,
& F motors,
& 1R s motors

B 1FKb" \is motors
@B 1FK7 synchronols motors
2 1FT5 synchronous motors

[l Properties |1} Info

@8 1777 synchronous maotors
@8 1PHB synchronous motors

| General [ 10tags [ Systemconstants | Texts | b @ Meszunng systems
- General ) Y ;’:;;;‘; F;m » [32 supplementary system compone
Project information
1FK7022XAKT xexHx: 6.000.0 rpm
Catalog information
K702 208K T xex A 5,000.0 rpm
Motor - selection - 1FK7
1FK7022kAK7 5L BX 6,000.0 rpm
» Motar
1FK70220AKTxx 6.000.0 rpm
7. Belassen Sie das Signalmodul auf dem |'<i properties  [?4}in
SM|20 j General || 10 tags || System constants H Texts
} General . .
Encoder eval - Sel 1

Enceder evaluation - Selection

Select.. Article number Type
Yo | <Filters <Filters
@  65L3055-0A500-5Mx SMi20
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3 Wissenswertes

Nr.

Aktion

Anmerkung

1. Fugen Sie aus dem Katalog einen
weiteren Synchronmotor 1FK7 in das
zweite Motormodul ein.

2. Selektieren Sie anschlieRend in den
Eigenschaften des Motors die
verwendete Baugruppe.

[& Topology view

[ Network view

it [Eonsm oo 7 5 B 4] &

—
__ B

=]

["el Properties

| General | 10 tags | System constants

[Toss_]

v General

Praject information
Catalag information
Motor -selection - 1FK7
e

» Motor

ction - 1FK7

.| Article number
<Filter> <Filter>

V) [1FK7022:087 1 336x 60000 rpm

Rated speed

|i¥ Device view || Options

v | Catalog
<Search>

Filter  Profile: [<All>

» [&2 Control units

» [32 Line Modules
» [&2 Motor Modules
 [32 Motors

2B DRIVE-CLIQ motors
» (&2 Induction metors
« 38 Synchronous motors

*+E 157 us mators
*E us motors
*E jnous motors
N ous motors

@& 1FK7 synchrous motors
@8 1FT6 synchronous motors
48 1FT7 synchronous motors
4B 1PHB synchronous motors

» [32 Measuring systems
*dinfo | ~ % =l
» [38 Supplementarysystem compone

O 1FK70222AK7 15AHx 6.000.0 rpm
9. Selektieren Sie als Signalbaugruppe im 'l
zweiten Motormodul die SMC20. I
|3 Properties  |*4} Info
J General H 10 tags || System constants || Texts
» Gerneral

4 ion - Selecti
Encoder evalustion - Selection sreaiaton
... |Article number Type
’ <Filter> Fi

£

ilters.

65L3055-0RA00-5Bx¢ | SMC20 Sensor Module Cabinet

65L3055-0AA00-5 0

SME120 Sensor Module External

10.

Fugen Sie das Terminalmodul TB30 in die
Geratesicht ein und Uberprifen Sie
abschlieend die DRIVE-CLIQ
Verbindungen.

Options

i [(onbmamnm ) 2 |41

I

~ | catalog

[<search=

[+ Filter

» (&2 Control
» (52 Line Mo

Profile: | <All>

units
dules

» (&2 Motor Modules

» [32 Motors
b (32 Meas \s
~ 3 Supp tem components
- [ Tern
- N

2= TB30 Termn | Board
» [a2 Terminal Modules

11.

In der "Geréatelibersicht" ("Device
overview") sind die verwendeten
Komponenten aufgefiihrt.

Device overview

2| | Module
- CU_320
» Cu_320
¥ Motor
¥ Motor Module
» Sensor Module
¥ Motor
» Motor Module
¥ SensorModule
~ Terminal_Board
Terminal Board

slot

CU3202 PN

Double Motor Module Booksize
5M20

Double Motor Module Booksize
SMC20 Sensor Module Cabinet

B30

Type Article no

65L3040-TMA0T-0R0:

Drive .. | Firmu..

48

S e W W N

o

12.

In der "Parametersicht" ("Parameter view")
besteht die Mdglichkeit auf Parameter des
Antrieb zuzugreifen.

SINAMICS $120» CU_320 [$120 CU320-2 PN] » Motor > Parameter
3> Function view | &2 Parameter view |

| Devices |

> ) SNAMCS_$120
& Add new device
oh Devices & networks
» (@ PLCCPU 15139 PN
~ [ 00320 (5120 U202 ]
Y Device consqurstion
4 Online & disgnossics
» @ cuan
& horor
¥ Paramerer
1R commissioning
% Disgnostics

Humber

p18700]
p18s[o]
pissio]
n92

ne

p199(0)
12000}
p20110]
20310}
2040}
120610}
1207[0)

Display exended parameters [+ 3 M Yo

Parameter text
Encoder 1 encoder dats setnumber
Encoder 2 encoder dats set number
Encoder 3 encoder data set number
Power it Srmuare properties |
Power unit frmware propertes 2
Drive object name

Power unit code number actusl
Power unit code number

sctual power uni ype

Power unit hardware properties
Rated power unit power, Rated value
Rated power unit current. Rated value

elue

DB

®

13.

Speichern Sie die Projektierung.
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4 Anhang

4
4.1

Anhang

Service und Support

Industry Online Support

Sie haben Fragen oder brauchen Unterstiitzung?

Uber den Industry Online Support greifen Sie rund um die Uhr auf das gesamte
Service und Support Know-how sowie auf unsere Dienstleistungen zu.

Der Industry Online Support ist die zentrale Adresse fur Informationen zu unseren
Produkten, Lésungen und Services.

Produktinformationen, Handbiicher, Downloads, FAQs und Anwendungsbeispiele
— alle Informationen sind mit wenigen Mausklicks erreichbar:
https://support.industry.siemens.com

Technical Support

Der Technical Support von Siemens Industry unterstitzt Sie schnell und kompetent
bei allen technischen Anfragen mit einer Vielzahl maRRgeschneiderter Angebote
—von der Basisunterstitzung bis hin zu individuellen Supportvertragen.

Anfragen an den Technical Support stellen Sie per Web-Formular:
www.siemens.de/industry/supportrequest

Serviceangebot

Unser Serviceangebot umfasst, unter anderem, folgende Services:
e Produkttrainings

e Plant Data Services

e Ersatzteilservices

e Reparaturservices

e Vor-Ort und Instandhaltungsservices

¢ Retrofit- und Modernisierungsservices

e Serviceprogramme und Vertrage

Ausfuhrliche Informationen zu unserem Serviceangebot finden Sie im
Servicekatalog:
https://support.industry.siemens.com/cs/sc

Industry Online Support App

Mit der App "Siemens Industry Online Support" erhalten Sie auch unterwegs die
optimale Unterstiitzung. Die App ist fir Apple iOS, Android und Windows Phone
verfugbar:

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/sc/2067
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4.2 Links und Literatur

Tabelle 4-1

Nr.

Thema

\1\ Siemens Industry Online Support
https://support.industry.siemens.com

\2\ Link auf die Beitragsseite des Anwendungsbeispiels
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/98961635

\3\
4.3 Anderungsdokumentation
Tabelle 4-2
Version Datum Anderung
V1.0 06/2018 Erste Ausgabe
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