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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 fir den
sachgemafen 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 ausschlieRRliche, 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, kdnnen
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 fiihren.

Haftungsausschluss
Siemens schlief3t seine Haftung, gleich aus welchem Rechtsgrund, insbesondere fir die
Verwendbarkeit, Verfugbarkeit, Vollstandigkeit und Mangelfreiheit der Anwendungsbeispiele,
sowie dazugehdriger 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 tibernommenen
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 Koérpers 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 fuir etwaige Schaden haftbar gemacht werden kann.

Weitere Hinweise
Siemens behalt sich das Recht vor, Anderungen an den Anwendungsbeispielen jederzeit ohne
Ankundigung durchzufiihren. Bei Abweichungen zwischen den Vorschlagen 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 unterstiitzen.
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. Weiterfihrende Informationen uber 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 ausdriicklich, Aktualisierungen durchzufiihren, sobald die
entsprechenden Updates zur Verfigung stehen und immer nur die aktuellen Produktversionen zu
verwenden. Die Verwendung veralteter oder nicht mehr unterstiitzter 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: https://www.siemens.com/industrialsecurity.
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1 Einfihrung

1 Einfuhrung
1.1 Uberblick

Die Bibliothek ,Library SINAMICS Extended” (LSINAEXxt) enthalt Funktionsbau-
steine zur einfachen, zyklischen Ansteuerung eines SINAMICS Antriebs. Der
konsistente Datenaustausch zwischen SIMATIC Steuerung und SINAMICS Antrieb
erfolgt iber PROFINET oder PROFIBUS DP. Die Funktionsbausteine sind in den
Steuerungen SIMATIC S7-1200 und S7-1500 einsetzbar.

Abbildung 1-1 Hardwareaufbau
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Mit den in der Bibliothek enthaltenen Funktionsbausteinen soll dem Anwender das
Ansteuern eines SINAMICS Antriebs erleichtert werden. Die Kommunikation zum
Antrieb findet mittels ausgewéhlter PROFIdrive Standard- und SIEMENS Tele-
grammen statt. Die Eingangsparameter an den Funktionsbausteinen sind jeweils
auf das notigste reduziert, so dass eine einfache Ansteuerung ohne Kenntnisse
des Telegrammaufbaus maoglich ist. An den Ausgangsparametern werden die nor-
mierten Prozessdaten des Sendetelegrammen des SINAMICS Antriebs ausge-
geben, sowie Fehlerzustande und entsprechende Fehlernummern.

1.2 Enthaltene Funktionsbausteine

e SINA_SPEED

- SINA_SPEED_TLG20 (siehe Kapitel 2.2)
Drehzahlvorgabe tber Standardtelegramm 20

- SINA_SPEED_TLG352 (siehe Kapitel 2.3)
Drehzahlvorgabe Uber SIEMENS Telegramm 352

Bibliothek LSINAExt
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1 Einfihrung

1.3

131

Integration in ein Anwenderprojekt

Einbinden eines Funktionsbausteins

Um die Funktionsbausteine zur Ansteuerung eines SINAMICS Antriebs in ein
Anwenderprogramm zu integrieren, gehen Sie wie folgt vor:

1. Entpacken Sie die Bibliothek ,LSINAExt" (siehe \2\).
2. Offnen Sie die Task Card ,Bibliotheken® (Libraries)

3. Offnen Sie die entpackte Bibliothek in der Palette ,Globale Bibliotheken
(Global libraries).

4. Ziehen Sie per Drag & Drop den gewiinschten Funktionsbaustein aus den
Kopiervorlagen (Master copies) in den Programmbausteine-Ordner
(Program blocks) des gedffneten Projekts.

Abbildung 1-2 Integration eines Funktionsbausteins in das Projekt

Libraries

Devices Options

ﬁ = | B El Library view (E:4)
> | Project library @
NI EVEIIECE ~ | Global libraries &/
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[ SR R——— NAS -
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» External source files
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» [l PLC data types

» [ Watch and force tables
v [ig Online backups

4 SINA_SPEED_TLG352
» 4§ common dats
» Languages & resources

v [ Trarac

5. Rufen Sie den Funktionsbaustein im Anwenderprogramm auf.

Abbildung 1-3 Einbindung eines Funktionsbausteins ins Anwenderprogramm

~ [ PLC_1 [CPU 1511-1 PN] s as Remanence Bool =True, if remanent data are available

[y Device
% Online & diagnostics A -l == {7 =
~ [ Program blocks
I Add new black
& Wizin [081]
& SNASFEED LG2OITE3R0: |~ Network 1: E Name 5ivA_SPEED_TLG20_D8)
b gt System block b

~ Block title: “Main Program Sweep (Cycle)® Call options

Comment

Data block

Number

Comment

» [ Technology objec A Single
» [ External source f| @ P ) Manual

» L@ PLCtags 0| (BT (@ Automatic

» [ PLC date types “"1 Ifyou call the function block a5 a single instance, the function
B

DR e block saves its data in its own instance data black

» [ig Online backups
b [ Troces
» (& OPC UA communication

» [, Device proxy data

B Program info
Lf PLC supenvisions &alarms.
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= 3 Ungrouped devices more... 2
= Ungroup Q

¥ 5§ Security settings

» [Z) Documentation settings

6. Parametrieren Sie die Eingangsparameter wie in der Beschreibung des
Funktionsbausteins angegeben.
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1 Einfihrung

1.3.2

Hinweis

Eingangsparameter HWIDSTW und HWIDZSW

Die Eingangsparameter HWIDSTW und HWIDZSW missen auf die Hardwareken-
nung des verwendeten Telegramms verweisen. Wahlen Sie in der Autovervollstan-
digung (Strg + Leertaste) die automatisch generierte Systemkonstante des Tele-
gramms am SINAMICS Antrieb aus.

Abbildung 1-4 Verschaltung des Telegrammslots

0.0 — reflorgue diagld

6#005F — configfods
"SIMAMICS _CUZ40E | =
~PROFIMET-
interfa ce-| HWIDSTW
WEl "SINAMICS_CUZ40E~PROFINET-interface~hodule_Access_Faint” Hw_SubModule
@ "SINAMICS _CU240E~PROFINET-interface~Port_1" Hw_Interface
@ "SINAMICS _CU240E~PROFINET-interface~Port_2" Hw_Interface

W=l "SINAMICS_CU240E~PROFINET-nterface~SIEMENS_telegram_352"  Hw_SubModule

Laden Sie nach Anderungen an der Telegrammverschaltung stets die Hardware-
und Softwarekonfiguration der SIMATIC Steuerung und des SINAMICS Antriebs
herunter, so dass die verwendeten Systemkonstanten zur Antriebskonfiguration
konsistent sind.

Bibliothek LSINAEXxt
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2 Funktionsbausteine SINA_SPEED TLGXXX

2
2.1

2.11

21.2

Funktionsbausteine SINA_SPEED_ TLGXXX

Funktionsweise der Bausteine

Mit den SINA_SPEED Funktionsbausteinen SINA_SPEED_TLG20 (FB38003) und
SINA_SPEED_TLG352 (FB38004) kann an einem SINAMICS Antrieb eine Dreh-
zahlvorgabe vorgegeben werden. Die Kommunikation zum Antrieb findet tber das
entsprechende Telegramm des Funktionsbausteins statt. Die Ein-/Ausgangspara-
meter sind jeweils so gewahlt, dass ein Betrieb des Funktionsbausteins ohne
Kenntnis des Telegrammaufbaus maglich ist. Die notwendigen Parameter werden
gemaf Telegrammspezifikation konsistent an den SINAMICS Antrieb Gibermittelt
und die Antwort an den Ausgangsparametern normiert ausgegeben.

Aufgerufene Bausteine

Abbildung 2-1 Programmubersicht

- S - — .

[ [

| |

Cyclic SINA_SPEED| ! |
Interrupt > _TLG <t +—»| SINA_SPEED
[OB31] [FB3800X] | | _TLG_DB [DB1]

B

| | DPWR_DAT| !

[ [

| |

[ - S——

| |

1 “”| DPRD_DAT |

| |
| . | .
Anwenderprogramm y Anweisungen Datenbaustein

Fur die zyklische Kommunikation zu einem SINAMICS-Antrieb greift der Funktions-
baustein auf die folgenden Anweisungen zu:

e DPWR_DAT (siehe /3/)
konsistente Daten eines DP-Normslaves schreiben

e DPRD_DAT (siehe /4/)
konsistente Daten eines DP-Normslaves lesen

Diese Anweisungen stellen sicher, dass die Konsistenz uber die gesamten Pro-
zessdaten erhalten bleibt, d. h., dass alle Elemente der Prozessdaten eines
Geréates aus demselben Buszyklus stammen bzw. in einem Buszyklus Ubertragen
werden.

Aufrufende OBs

Die Funktionsbausteine kénnen in folgenden OBs aufgerufen werden:
e Zyklische OBs, z. B. OB1
e Weckalarm-OBs, z. B. OB30

Bibliothek LSINAEXxt
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2 Funktionsbausteine SINA_SPEED TLGXXX

2.2 SINA_SPEED_TLG20 (FB38003)

Abbildung 2-2: SINA_SPEED_TLG20

SINA_SPEED_TLG20
Bool ——— enableAxis axisEnabled ——— Bool
Bool ——— ackError lockout ——— Bool
Real ——— speedSp actCDS —— USint
USInt —1— selectCDS actSpeed ——— Real
Real —— refSpeed actCurrent ——— Real
Real —— refCurrent actTorque —1— Real
Real —— refTorque actPower —r—— Real
Real —— refPower faultVIKNAMUR —— 1 Word
Word ——— configAxis error ——— Bool
HW_IO —— HWIDSTW status —— Int
HW_IO —— HWIDZSW diagld —— Int
2.2.1 Bausteinbeschreibung

Mit dem Funktionsbaustein SINA_SPEED_TLG20 (FB38003) kann an einem
SINAMICS Antrieb eine Drehzahlvorgabe unter Verwendung des Standard-
telegramm 20 vorgegeben werden.

Neben der Ist-Geschwindigkeit wird bei der korrekten Angabe des jeweiligen
Referenzwertes auch der Ist-Strom, das Ist-Drehmoment und die Ist-Wirkleistung
ausgegeben.

Es besteht auRerdem die Mdglichkeit am Funktionsbaustein den im SINAMICS
Antrieb zu verwendeten Befehlsdatensatz (CDS) auszuwéhlen.

Hinweis  Der Baustein SINA_SPEED_TLG20 kann nicht mit den Firmwareversionen V4.7
SP9 und V4.7 SP10 des SINAMICS verwendet werden.
Bei diesen Firmware Versionen zeigt der Baustein SINA_SPEED_TLG20 immer
einen Fehler an. Sie sollten den/die Umrichter auf die Firmware V4.7 SP13 oder
héher aktualisieren.

Sollten Sie nicht auf eine andere Firmware wechseln kénnen, dann kdnnen Sie
die Zeilen ab dem Kommentar //vVIKNAMUR fault word (Zeile 163) im SCL
Code des Baustein SINA_SPEED_TLG20 auskommentieren.

Nach Ubersetzen und Download in die S7-CPU, werden dann keine Fehler im
Stérungswort MELD_NAMUR mehr tber den Ausgang ERROR signalisiert.

Bibliothek LSINAEXxt
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2 Funktionsbausteine SINA_SPEED TLGXXX

2.2.2

Standardtelegramm 20

Das Standardtelegramm 20 besteht aus zwei Empfangswértern und sechs
Sendewortern (aus Sicht des Antriebsgerats).

Die empfangenen Prozessdaten stellen die Empfangswarter und die zu sendenden
Prozessdaten die Sendeworter aus Sicht des Antriebsgeréats dar.

Die Empfangs- und Sendewdérter bestehen aus den folgenden Elementen:
e Empfangsworter: Steuerworter oder Sollwerte
e Sendewodrter: Zustandsworter oder Istwerte

Tabelle 2-1 Aufbau Standardtelegramm 20 (Sicht vom Antriebsgeréat)

PZD1 PZD2 PZD3 PZD4 PZD5 PZD6
Empfangstelegramm STW1 NSOLL_A
NIST A_ IAIST MIST P_IST_ MELD_
Sendetelegramm ZSW1 GLATT GLATT GLATT GLATT NAMUR

2.2.3

Das Standardtelegramm 20 Ubertragt ein Steuerwort (STW1 nach VIK-NAMUR)
und einen Drehzahlsollwert (NSOLL_A) an den SINAMICS Antrieb. Der SINAMICS
Antrieb Ubertragt ein Zustandswort (ZSW1 nach VIK-NAMUR) und die geglatteten
Istwerte Drehzahl (NIST_A_GLATT), Strom (IAIST_GLATT), Drehmoment
(MIST_GLATT) und Wirkleistung (P_IST_GLATT) an die Steuerung. Zusétzlich zu
dem ZSW1 beinhaltet das Sendetelegramm ein Stoérungswort (MELD_NAMUR)
nach VIK-NAMUR Definition (siehe Kapitel 2.2.5).

Eingangsparameter

Tabelle 2-2 Eingangsparameter von SINA_SPEED_TLG20

Name P-Typ | Datentyp Kommentar

enableAxis IN Bool 0 — 1 = Einschalten des Antriebs (AUS1 =0 — 1)

ackError IN Bool 0 — 1 = Fehlerquittierung

speedSp IN Real Drehzahlsollwert [1/min]

selectCDS IN usint Befehlsdatensatz wahlen [p810] (0: CDSO, 1: CDS1)

refSpeed IN Real Bezugsdrehzahl [p2000] in [1/min]

refCurrent IN Real Bezugsstrom [p2002] in [Aeff]

refTorque IN Real Bezugsdrehmoment [p2003] in [Nm]

refPower IN Real Bezugsleistung [p2005] in [kW]

configAxis IN Word Binarcodierter Eingangsparameter zur Ansteuerung
aller nicht als Eingangsparameter verfligbaren
Steuerwort-Bits (siehe Kapitel 2.2.3.2)

HWIDSTW IN HW_IO | Hardware-ID des Sollwert Slots (siehe Kapitel 1.3.2)

HWIDZSW IN HW_IO | Hardware-ID des Istwert Slots (siehe Kapitel 1.3.2)
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2 Funktionsbausteine SINA_SPEED TLGXXX

2.2.3.1

Hinweis

2.23.2

Hinweis

Parametrierung der Bezugswerte

Fir die Normierung der Soll- und Istwerte sind die entsprechenden Bezugswerte
am Eingangsparameter vorzugeben:

Tabelle 2-3 Bezugswerte Eingangsparameter

Eingangsparameter Datentyp Bedeutung Slﬁzmrggtirnltrﬂeb
refSpeed Real Bezugsdrehzahl p2000
refCurrent* Real Bezugsstrom p2002
refTorque* Real Bezugsdrehmoment | p2003
refPower* Real Bezugsleistung r2004

*Optional: falls nicht angegeben, wird kein Istwert am Ausgangsparameter ausgegeben

Die Bezugswerte kdnnen fest vorgegeben oder mittels azyklischer Kommunika-
tion vom SINAMICS Antrieb ausgelesen werden. Sie kénnen daftir den Funktions-
baustein ,SINA_PARA" aus der DriveLib (siehe \5\) verwenden. Wird gleichzeitig
zu mehreren SINAMICS Antrieben kommuniziert, kann zusétzlich die Standard-
bibliothek LAcycCom (siehe \6\) fir koordiniertes azyklisches Arbeiten verwendet
werden.

Vorbelegung des Eingangsparameters ,configAxis*

Die Schnittstelle des Funktionsbausteins ist auf wenige Ein- und Ausgangspara-
meter beschrankt. Der Eingangsparameter ,configAxis“ wird auf die zusatzlich
verfliigbaren Steuerwort-Bits des Steuerwort 1 (STW1) und dessen Funktionen
verschaltet. Die Standardbelegung 16#003F des Eingangsparameters ,configAxis*
ist so ausgelegt, dass zum Verfahren der Achse lediglich der vorhandene
Eingangsparameter ,enableAxis” zu setzen ist.

Tabelle 2-4 Standardbelegung ,configAxis*

git | Standard- Bedeutung FEVETEUED (i
belegung SINAMICS Antrieb

0 1 AUS2 r2090.1 = p844[0]

1 1 AUS3 r2090.2 = p848[0]

2 1 Wechselrichterfreigabe r2090.3 = p852[0]

3 1 Hochlaufgeber freigeben r2090.4 = p1140[0]

4 1 Hochlaufgeber fortsetzen r2090.5 = p1141[0]

5 1 Drehzahlsollwert freigeben r2090.6 = p1142[0]

6 0 Sollwert Invertierung r2090.11 = p1113[0]

Der Funktionsbaustein SINA_SPEED_TLG20 setzt die Steuerwort-Bits 13
.Motorpotentiometer Sollwert héher und 14 ,Motorpotentiometer Sollwert
tiefer* dauerhaft ,false”, da nach einer Umschaltung von einem Telegramm auf
das Standardtelegramm 20 die BICO-Belegung erhalten bleiben kann. Obwohl
beim Standardtelegramm 20 diese sowie weitere diverse STW1-Bits nicht
verwendet werden, bleiben diese Verschaltungen aktiv und das Setzen dieser
Bits kdnnte zu unerwiinschten Effekten fiihren.

Bibliothek LSINAEXxt
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2 Funktionsbausteine SINA_ SPEED TLGXXX

224

2.2.5

Ausgangsparameter
Tabelle 2-5 Ausgangsparameter von SINA_SPEED_TEL20
Name P-Typ | Datentyp Kommentar
axisEnabled ouT Bool 1 = Antrieb in Betrieb
lockout ouT Bool 1 = Einschaltsperre aktiv
actCDS ouT uUSint Aktiver Befehlsdatensatz (0 = CDS0, 1 = CDS1)
actSpeed ouT Real Aktueller Drehzahlistwert [1/min]
actCurrent ouT Real Aktueller Stromistwert in [Aeff]
actTorque ouT Real Drehmomentistwert in [Nm]
actPower ouT Real Wirkleistung Istwert geglattet in [kW]
faultVIKNAMUR | OUT Word Storungswort nach VIK-NAMUR Definition
error ouT Bool 1 = Fehler im Baustein / Antrieb
status ouT Int Statusausgabe
7002 = FB in Betrieb
7xxx = Warnung
8xxx = Feherbeschreibung
diagld ouT Int Fehlercode der Systemfunktionen
DPWR_DAT/DPRD_DAT (siehe Kapitel 3.3)

Storungswort nach VIK-NAMUR-Definition (MELD_NAMUR)

Das Ziel der VIKI-NAMUR? Richtlinie NE 37 ist es, eine standardisierte
Schnittstelle zwischen Antrieb und Prozessleitsystem zu schaffen. Dies erméglicht
es einen Antrieb ohne Anderungen am Prozessleitsystem zu tauschen. Die
VIK-NAMUR Richtlinie definiert ein Zustandswort (ZSW1), ein Statuswort (STW1)
und ein Stérungswort (MELD_NAMUR). Das Standardtelegramm 20 Ubertragt das
Stérungswort im Sendetelegramm PZD6.

Tabelle 2-6 Stérungswort nach VIK-NAMUR Definition

Bit

Bedeutung

1 = Control Unit meldet eine Stérung

1 = Netzfehler: Phasenausfall oder unzuléassige Spannung

1 = Zwischenkreisiiberspannung

1 = Stérung des Power Module, z. B. Uberstrom oder Ubertemperatur

1 = Ubertemperatur des Umrichters

1 = Erdschluss/Phasenschluss in der Motorleitung oder im Motor

1 = Uberlast Motor

1 = Kommunikation zur iberlagerten Steuerung gestoért

0| N[O~ |W[IN|F|O

1 = Fehler in einem sicheren Uberwachungskanal

=
o

1 = Stérung der umrichter-internen Kommunikation

[N
[N

1 = Stérung Netz

15

1 = Sonstige Stdrung

Nicht aufgefuhrte Bits werden vom Antrieb nicht ausgewertet.

1 Verband der Industriellen Energie- und Kraftwirtschaft e.V.
2 Interessengemeinschaft Automatisierungstechnik der Prozessindustrie
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2 Funktionsbausteine SINA_SPEED TLGXXX

ACHTUNG Die PROFIdrive Norm schreibt die Verschaltung des NAMUR Stérungswort auf

das PZD6 des Sendetelegrammes vor. Im SINAMICS Antrieb wird standard-
maRig bereits der Parameter r3113 ,NAMUR Meldebitleiste“ verschaltet. In der
Parametrierung der Senderichtung des SINAMICS Antriebs kann das PZD6
jedoch frei verschaltet werden. Der Funktionsbaustein SINA_SPEED_ TLG20 ist
nur unter Einhaltung der PROFIdrive Norm funktionsféhig.

2.2.6

Bedienung

Die Achse ist einschaltbereit, wenn kein Fehler (,error* = 0) ansteht und keine
Einschaltsperre (,lockout” = 0) gesetzt ist.

Die Achse wird Uber den Eingangsparameter ,enableAxis" eingeschaltet. AUS2
und AUS3 sind tber den Eingangsparameter ,configAxis“ mit "1" vorbelegt und
mussen fur den Betrieb nicht vom Benutzer geschrieben werden.

Am Eingangsparameter ,selectCDS* wird der aktive Befehlsdatensatz des
SINAMICS Antriebs ausgewahlt. Standardmafig ist hier der Befehlsdatensatz 0
(CDSO0) ausgewahit.

Der Drehzahlsollwert ,speedSp*“ am Eingangsparameter wird im Format Real und
der Einheit [1/min] vorgegeben. Der Drehzahlsollwert kann wahrend der
Drehzahlvorgabe geéndert werden und ist sofort aktiv.

Die Bezugsdrehzahl ,refSpeed” wird zur Normierung des Drehzahlsollwertes als
100% angenommen. Der Drehzahlsollwert wird in Abhangigkeit zur
Bezugsdrehzahl normiert im Bereich -200% bis 200% an den SINAMICS Antrieb
Ubertragen. Wird ein Drehzahlsollwert groRer oder kleiner des Wertebereiches
vorgegeben, wird dieser auf die jeweilige Grenze limitiert.

Die Stérungen des SINAMICS Antriebs kdnnen tber eine positive Flanke am
Eingangsparameter "ackError" quittiert werden.
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2 Funktionsbausteine SINA_SPEED TLGXXX

2.2.7

Fehlerbehandlung

Der Sammelfehler ,error wird gesetzt, sobald eine der folgenden Bedingungen

erfullt ist
e SINAMICS Antrieb meldet Stérung

e Einschaltsperre des SINAMICS Antrieb ist aktiv
e Storungswort MELD_NAMUR meldet eine Stdérung
e an einem Eingangsparameter wurden ungiltige Werte angegeben

e Fehler beim Lesen/Schreiben der Telegrammdaten (SFC Fehler siehe diaglD)

Tabelle 2-7 Beschreibung des Ausgangsparameters ,status”

Wert Bedeutung Abhilfe
16#7002 keine Storung aktiv, FB wird ausgefihrt
16#7010 Ungliltiger Wert am Eingangsparameter
~refCurrent’, am Ausgangsparameter ,actCurrent*
wird 0 ausgegeben.
16#7011 Ungliltiger Wert am Eingangsparameter
,,rgf(;l’grque ’ ambAusgangsparameter »actTorque Geben Sie einen giiltigen Bezugswert
wird © ausgegeben. am jeweiligen Eingangsparameter an
16#7012 Ungliltiger Wert am Eingangsparameter (siehe Tabelle 2-3)
.refPower”, am Ausgangsparameter ,actPower*
wird 0 ausgegeben.
16#7013 Mehrere Bezugswerte sind unguiltig
16#8001 Bezugsdrehzahl ist ungiiltig, Betrieb nicht mdglich
16#8002 Ungiiltiger Befehlsdatensatz ausgewahlt Geben Sie einen giiltigen Wert am
Eingangsparameter ,selectCDS" an:
CDS0=0
CDS1=1
16#8401 Antriebsstorung aktiv Stdrung am Antrieb Uberprifen,
Quittierung ggf. Uber ,ackError”
16#8402 Einschaltsperre Antrieb aktiv Uberpriifung auf Achse / Geber
geparkt, Safetyfunktionen aktiv,
Parameter p10 # 0
16#8600 Fehler beim Lesen der Telegrammdaten Fehlercode des DPRD_DAT in
.diagID“ auswerten (siehe Kapitel 3.3)
16#8601 Fehler beim Schreiben der Telegrammdaten Fehlercode des DPWR_DAT in
.diagID“ auswerten (siehe Kapitel 3.3)
16#8700 Stoérungswort ,faultVIKNAMUR" meldet Stérung Storungswort VIK-NAMUR auswerten
(siehe Kapitel 2.2.5)
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2 Funktionsbausteine SINA_SPEED TLGXXX

2.3

SINA_SPEED_TLG352 (FB38004)

Abbildung 2-3: SINA_SPEED_TLG352

231

2.3.2

SINA_SPEED_TLG352

Bool ——— enableAxis axisEnabled ——— Bool
Bool ——— ackError lockout ——— Bool
Real ——— speedSp actSpeed ——— Real
Word ——— userPzZD1 actCurrent ——— Real
Word ——— userPzZD2 actTorque —1— Real
Word ——— userPZD3 warnCode ——— Ulint
Word ——— userPzZD4 faultCode ——— Ulnt
Real —— refSpeed error —— Bool
Real ——— refCurrent status —— Int
Real —— refTorque diagld —— Int
Word ——— configAxis

HW_IO —— HWIDSTW

HW_IO —— HWIDZSW

Bausteinbeschreibung

Mit dem Funktionsbaustein SINA_SPEED_TLG352 (FB38004) kann an einem
SINAMICS Antrieb eine Drehzahlvorgabe unter Verwendung des SIEMENS
Telegramm 352 vorgegeben werden.

Neben der Ist-Geschwindigkeit wird bei der korrekten Angabe des jeweiligen Refer-
enzwertes auch der Ist-Strom und das Ist-Drehmoment ausgegeben.

Die Fehler- und Warnnummern des SINAMICS Antriebs werden direkt am
Bausteinausgang angezeigt.

SIEMENS Telegramm 352

Das SIEMENS Telegramm 352 besteht aus sechs Empfangswortern und sechs
Sendewortern (aus Sicht des Antriebsgerats).

Die empfangenen Prozessdaten stellen die Empfangsworter und die zu sendenden
Prozessdaten die Sendewdrter aus Sicht des Antriebsgerats dar.

Die Empfangs- und Sendeworter bestehen aus den folgenden Elementen:
e Empfangsworter: Steuerwdrter oder Sollwerte
e Sendewodrter: Zustandsworter oder Istwerte

Bibliothek LSINAEXxt
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Tabelle 2-8 Aufbau SIEMENS Telegramm 352

PZD1 PZD2 PZD3 PZD4 PZD5 PZD6

Empfangstelegramm STW1 NSOLL_A USERL1 USER2 USERS3 USER4
NIST A_ | IAIST_ MIST WARN_ | FAULT_

Sendetelegramm ZSWi GLATT GLATT GLATT CODE CODE

Das SIEMENS Telegramm 352 (bertragt ein Steuerwort (STW1), einen
Drehzahlsollwert (NSOLL_A) und vier frei konfigurierbare Wérter (USER) an den
SINAMICS Antrieb. Der SINAMICS Antrieb Gbertragt ein Zustandswort (ZSW1) und
die geglatteten Istwerte Drehzahl (NIST_A_ GLATT), Strom (IAIST_GLATT) und
Drehmoment (MIST_GLATT) an die Steuerung. Zuséatzlich zu dem ZSW1
beinhaltet das Sendetelegramm die Warnungsnummer (WARN_CODE) und die
Fehlernummer (FAULT_CODE) des SINAMICS Antriebs.

2.3.3 Eingangsparameter
Tabelle 2-9 Eingangsparameter von SINA_SPEED_TLG352
Name P-Typ | Datentyp Kommentar

enableAxis IN Bool 0 — 1 = Einschalten des Antriebs (AUS1 =0 — 1)

ackError IN Bool 0 — 1 = Fehlerquittierung

speedSp IN Real Drehzahlsollwert [1/min]

userPZD1 IN Word Anwender-PZD1

userPZD2 IN Word Anwender-PZD2

userPZD3 IN Word Anwender-PZD3

userPzZD4 IN Word Anwender-PZD4

refSpeed IN Real Bezugsdrehzahl [p2000] in [1/min]

refCurrent IN Real Bezugsstrom [p2002] in [Aeff]

refTorque IN Real Bezugsdrehmoment [p2003] in [Nm]

configAxis IN Word Binarcodierter Eingangsparameter zur Ansteuerung
aller nicht als Eingangsparameter verfiigbaren
Steuerwort-Bits (siehe Kapitel 2.2.3.2)

HWIDSTW IN HW_IO Hardware-ID des Sollwert Slots (siehe Kapitel 1.3.2)

HWIDZSW IN HW_IO Hardware-ID des Istwert Slots (siehe Kapitel 1.3.2)
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2 Funktionsbausteine SINA_SPEED TLGXXX

2.3.3.1

Hinweis

2.3.3.2

Parametrierung der Bezugswerte

Fir die Normierung der Soll- und Istwerte sind die entsprechenden Bezugswerte
am Eingangsparameter vorzugeben:

Tabelle 2-10 Bezugswerte Eingangsparameter

Eingangsparameter Datentyp Bedeutung Sllszmnégtirnltrrr:eb
refSpeed Real Bezugsdrehzahl p2000
refCurrent* Real Bezugsstrom p2002
refTorque* Real Bezugsdrehmoment | p2003

*Optional: falls nicht angegeben, wird kein Istwert am Ausgangsparameter ausgegeben

Die Bezugswerte konnen fest vorgegeben oder mittels azyklischer Kommunika-
tion vom SINAMICS Antrieb ausgelesen werden. Sie kdnnen dafur den Funktions-
baustein ,SINA_PARA® aus der DriveLib (siehe \5\) verwenden. Wird gleichzeitig
zu mehreren SINAMICS Antrieben kommuniziert, kann zusétzlich die Standard-
bibliothek LAcycCom (siehe \6\) fuir koordiniertes azyklisches Arbeiten verwendet
werden.

Vorbelegung des Eingangsparameters ,configAxis*

Die Schnittstelle des Bausteins ist auf wenige Ein- und Ausgangsparameter be-
schrankt. Der Eingangsparameter ,configAxis“ wird auf die zusatzlich verfligbaren
Steuerwort-Bits des Steuerwort 1 (STW1) und dessen Funktionen verschaltet. Die
Standardbelegung 16#003F des Eingangsparameters ,configAxis® ist so ausgelegt,
dass zum Verfahren der Achse lediglich der vorhandene Eingangsparameter
.enableAxis* zu setzen ist.

Tabelle 2-11 Standardbelegung ,configAxis*

Bit Standard- Bedeutung Parameter im
belegung SINAMICS Antrieb
0 1 AUS2 r2090.1 = p844[0]
1 1 AUS3 r2090.2 = p848[0]
2 1 Wechselrichterfreigabe r2090.3 = p852[0]
3 1 Hochlaufgeber freigeben r2090.4 = p1140[0]
4 1 Hochlaufgeber fortsetzen r2090.5 = p1141[0]
5 1 Drehzahlsollwert freigeben r2090.6 = p1142[0]
6 0 Sollwert Invertierung r2090.11 = p1113[0]
7 0 Motorpotenziometer Sollwert héher r2090.13 = p1035[0]
8 0 Motorpotenziometer Sollwert tiefer r2090.14 = p1036[0]
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2.34 Ausgangsparameter

Tabelle 2-12 Ausgangsparameter von SINA_SPEED_TEL352

Name P-Typ | Datentyp Kommentar
axisEnabled | OUT Bool 1 = Antrieb in Betrieb
lockout ouT Bool 1 = Einschaltsperre aktiv

actSpeed ouT Real

Aktuelle Geschwindigkeit [1/min]

actCurrent ouT Real

Aktueller Stromistwert in [Aeff]

actTorque ouT Real

Drehmomentistwert in [Nm]

warnCode ouT Ulint

Warnungsnummer des Antriebs

faultCode ouT Ulint

Fehlernummer des Antriebs

error ouT Bool 1 = Fehler im Baustein / Antrieb

status ouT Int Statusausgabe
7002 = FB in Betrieb
7xxx = Warnung
8xxx = Feherbeschreibung

diagld ouT Int Fehlercode der Systemfunktionen DPWR/DPRD_DAT
(siehe Kapitel 3.3)

2.3.5 Bedienung

Die Achse ist einschaltbereit, wenn kein Fehler (,error* = 0) ansteht und keine
Einschaltsperre (,lockout® = 0) gesetzt ist.

Die Achse wird tiber den Eingangsparameter ,enableAxis“ eingeschaltet. AUS2
und AUS3 sind lber den Eingangsparameter ,configAxis“ mit "1" vorbelegt und
mussen fur den Betrieb nicht vom Benutzer geschrieben werden.

Der Drehzahlsollwert ,speedSp*“ am Eingangsparameter wird im Format Real und
der Einheit [1/min] vorgegeben. Der Drehzahlsollwert kann wahrend der
Drehzahlvorgabe geédndert werden und ist sofort aktiv.

Die Bezugsdrehzahl ,refSpeed” wird zur Normierung des Drehzahlsollwertes als
100% angenommen. Der Drehzahlsollwert wird in Abhangigkeit zur
Bezugsdrehzahl normiert im Bereich -200% bis 200% an den SINAMICS Antrieb
Ubertragen. Wird ein Drehzahlsollwert groRer oder kleiner des Wertebereiches
vorgegeben, wird dieser auf die jeweilige Grenze limitiert.

Die Stérungen des SINAMICS Antriebs kdnnen lber eine positive Flanke am
Eingangsparameter "ackError" quittiert werden.
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2 Funktionsbausteine SINA_ SPEED TLGXXX

2.3.6 Anwenderdaten ,,userPZD*

An den Eingangsworten ,userPZD1..4“ kénnen anwenderspezifische Daten, wie
z. B. eine Drehmomentvorgabe (Hinweis: Der Ubertragene Sollwert wird als
normierter Wert in Relation zum Bezugswert interpretiert) oder ein Steuerwort, an
den Antrieb Ubertragen werden. In der Empfangsrichtung des SINAMICS Antriebs
verschalten Sie die PZD3..6 mit den gewiunschten Parametern.

Codebeispiel 1: Drehmomentvorgabe uUbertragen

#myTorque := 1.2;

// reference torque of the drive (p2003)

#refTorque := 1.7;

// normalize myTorque in relation to the

// reference torque of the drive (16#4000 equals 100%)
#tempTorque := #myTorque * (16#4000 / #refTorque) ;

// convert percentage to WORD and assign to userPzDl

"SINA_SPEED_TLG352_DB" .userPzDl := INT TO WORD (REAL_TO_INT (#tempTorque) ) ;

2.3.7 Verschaltung der Anwenderdaten im SINAMICS Antrieb

Die Anwenderdaten aus den Eingangsworten verschalten Sie in der
Empfangsrichtung (Receive direction) der Kommunikation (Communication) des
SINAMICS Antriebs. Dort sind die PZD3-6 frei verschaltbar. Wéhlen Sie fur die
jeweiligen Eingangsworte ein freies PZD des SIEMENS Telegramm 352 und
verschalten Sie es auf einen oder mehrere Parameter im SINAMICS Antrieb.

PZDs kénnen im SINAMICS Antrieb entweder als Wort oder Doppelwort
empfangen und auf Parameter verschaltet werden. In der Konfiguration des
Empfangstelegrammes verschalten Sie ein PZD (Wort) oder zwei PZDs
(Doppelwort) auf einen oder mehrere Parameter.

Beispiel: In der Abbildung 2-4 wird das PZD 3 auf die Drehmomentvorgabe
(Torque setpoint) p1503[0] verschaltet.

Abbildung 2-4 Verschaltung eines empfangenen Wortes
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2.3.8 Fehlerbehandlung

Der Sammelfehler ,error wird gesetzt, sobald eine der folgenden Bedingungen
erfullt ist

SINAMICS Antrieb meldet Stérung

Einschaltsperre des SINAMICS Antrieb ist aktiv
Ungultige Werte an einem Eingangsparameter angegeben wurden

Fehler beim Lesen/Schreiben der Telegrammdaten (SFC Fehler siehe ,diaglD*)

Tabelle 2-13 Beschreibung des Ausgangsparameters ,status®

Wert Bedeutung Abhilfe
16#7002 keine Stdrung aktiv, FB wird ausgefuhrt
16#7005 Warnung am Antrieb aktiv Warnungsnummer wird am
Ausgangsparameter ,warnCode*
ausgegeben
16#7010 Ungliltiger Wert am Eingangsparameter
zrefCurrent’, am Ausgangsparameter
»actCurrent” wird 0 ausgegeben.
16#7011 Ungl'.'lltigel’“\Nel’t am Eingangsparametel’ Geben Sie einen gumgen Bezugswert
~refTorque®, am Ausgangsparameter am jeweiligen Eingangsparameter an
»actTorque* wird 0 ausgegeben. (siehe Tabelle 2-10)
16#7013 Mehrere Bezugswerte sind ungultig
16#8001 Bezugsdrehzahl ist ungiiltig, Betrieb nicht
moglich
16#8401 Antriebsstdrung aktiv Stdrung am Antrieb Uiberpriifen,
Quittierung ggf. Gber ,ackError*
16#8402 Einschaltsperre Antrieb aktiv Uberpriifung auf Achse / Geber
geparkt, Safetyfunktionen aktiv,
Parameter p10 # 0
16#8600 Fehler beim Lesen der Telegrammdaten Fehlercode des DPRD_DAT in
,<diagID“ auswerten (siehe Kapitel 3.3)
16#8601 Fehler beim Schreiben der Telegrammdaten Fehlercode des DPWR_DAT in
,<diagID“ auswerten (siehe Kapitel 3.3)
16#8800 Fehler am Antrieb Fehlernummer wird am Ausgangs-
parameter ,faultCode" ausgegeben
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3 Anhang

3
3.1

Anhang

Steuerwort 1 (STW1)

Bis auf das Standardtelegramm 20 verwenden alle im SINAMICS Antrieb verfug-
baren Telegramme die gleichen Steuerwort-Bits. Unterschiede in den Bedeutungen
eines einzelnen Steuerwort-Bits sind in der folgenden Tabelle kenntlich gemacht.

Tabelle 3-1 Steuerwort 1

Bedeutung Signal-
Bit Telegramm Alle anderen Erléuterung Verschaltung
20 Telegramme im Umrichter
0 0=AUS1 Der Motor bremst mit der Riicklaufzeit p1121
des Hochlaufgebers. Im Stillstand schaltet der
Umrichter den Motor aus. p0840[0] =
0—1=EIN Der Umrichter geht in den Zustand r2090.0
"betriebsbereit". Wenn zusétzlich Bit 3 = 1,
schaltet der Umrichter den Motor ein.
1 0=AUS2 Motor sofort ausschalten, danach trudelt der
Motor aus. p0844[0] =
1 = Kein AUS2 Das Einschalten des Motors (EIN-Befehl) ist r2090.1
moglich.
2 0 = Schnellhalt (AUS3) Schnelles Anhalten: der Motor bremst mit der
AUS3-Riicklaufzeit p1135 bis zum Stillstand. p0848[0] =
1 = Kein Schnellhalt (AUS3) Das Einschalten des Motors (EIN-Befehl) ist r2090.2
mdglich.
3 0 = Betrieb sperren Motor sofort ausschalten (Impulse [6schen). p0852[0] =
1 = Betrieb freigeben Motor einschalten (Impulsfreigabe maoglich). r2090.3
4 0 = HLG sperren Der Umrichter setzt seinen Hochlaufgeber-
Ausgang sofort auf 0. p1140[0] =
- - - - - r2090.4
1 = HLG nicht sperren Die Hochlaufgeber-Freigabe ist moglich.
5 0 = HLG stoppen Der Ausgang des Hochlaufgebers bleibt auf dem
aktuellen Wert stehen. p1141[0] =
1 = HLG freigeben Der Ausgang des Hochlaufgebers folgt dem r2090.5
Sollwert.
6 0 = Sollwert sperren Der Umrichter bremst den Motor mit der
Riicklaufzeit p1121des Hochlaufgebers. p1142[0] =
1 = Sollwert freigeben Motor beschleunigt mit der Hochlaufzeit p1120 r2090.6
auf den Sollwert.
7 0 — 1 = Stdrungen quittieren Storung quittieren. Falls der ON-Befehl noch 2103[0] =
ansteht, geht der Umrichter in den Zustand E2090 7 -
"Einschaltsperre". ’
8,9 Reserviert
10 0 = Keine Fuhrung durch PLC Umrichter ignoriert die Prozessdaten vom
Feldbus. p0854[0] =
1 = Fihrung durch PLC Steuerung Uber Feldbus, Umrichter Gbernimmt r2090.10
die Prozessdaten vom Feldbus.
11 1 = Richtungsumkehr Sollwert im Umrichter invertieren. p1113[0] =
r2090.11
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3 Anhang

Bedeutung Signal-

Bit Telegramm Alle anderen Erlauterung Verschaltung

20 Telegramme im Umrichter
12 Nicht verwendet
13 Nicht 1=MOP Im Motorpotenziometer gespeicherten Sollwert p1035[0] =
verwendet V) héher erhéhen. r2090.13
14 Nicht 1 =MOP tiefer | Im Motorpotenziometer gespeicherten Sollwert p1036[0] =
verwendet verringern. r2090.14
15 CDS BIit0 Reserviert Umschalten zwischen Einstellungen fir 0810 =
unterschiedliche Bedienungsschnittstellen P
N r2090.15
(Befehlsdatensatze).

Y Wenn Sie von einem anderen Telegramm auf das Standardtelegramm 20 umschalten, kénnen verschiedene
BICO Verschaltungen vom vorherigen Telegramm im Antrieb verbleiben. Dies kann zu einem ungewollten
Verhalten fuhren. Deswegen ist vor der Telegrammanderung ein BICO Reset durchzufiihren.

Hinweis  Der Funktionsbaustein SINA_SPEED_TLG20 setzt die Steuerwort-Bits 13 & 14

dauerhaft ,false“, da nach einer Umschaltung von einem Telegramm auf das
Standardtelegramm 20 die BICO-Belegung erhalten bleiben kann. Obwohl beim
Standardtelegramm 20 diese sowie weitere diverse STW1-Bits nicht verwendet
werden, bleiben diese Verschaltungen aktiv und das Setzen dieser Bits kénnte
zu unerwiinschten Effekten fiihren.

Bibliothek LSINAEXxt
Beitrags-ID: 109747655, V1.0, 02/2019

21




© Siemens AG 2019 All rights reserved

3 Anhang

3.2

Zustandswort 1 (ZSW1)

Bis auf das Standardtelegramm 20 verwenden alle im SINAMICS Antrieb verflig-
baren Telegramme die gleichen Zustandswort-Bits. Unterschiede in den Bedeu-
tungen eines einzelnen Zustandswort -Bits sind in der folgenden Tabelle kenntlich

gemacht.

Tabelle 3-2 Zustandswort 1

Bedeutung Signal-
Bit Telegramm Alle anderen Erlauterung Verschaltung
20 Telegramme im Umrichter
0 1 = Einschaltbereit Stromversorgung ist eingeschaltet, Elektronik ist p2080[0] =
initialisiert, Impulse sind gesperrt. r0899.0
1 1 = Betriebsbereit Motor ist eingeschaltet (EIN/AUS1 = 1), keine p2080[1] =
Stérung ist aktiv. Mit dem Befehl "Betrieb r0899.1
freigeben” (STW1.3) schaltet der Umrichter den
Motor ein.
2 1 = Betrieb freigegeben Motor folgt Sollwert. Siehe Steuerwort 1, Bit 3. p2080[2] =
r0899.2
3 1 = Stérung wirksam Im Umrichter liegt eine Stérung vor. p2080[3] =
Storung quittieren durch STW1.7. r2139.3
4 1 = AUS2 inaktiv Zum Stillstand austrudeln ist nicht aktiv. p2080[4] =
r0899.4
5 1 = AUS3 inaktiv Schnellhalt ist nicht aktiv. p2080[5] =
r0899.5
6 1 = Einschaltsperre aktiv Motor einschalten ist erst méglich nach einer p2080[6] =
positiven Flanke an EIN/AUS1. r0899.6
7 1 = Warnung wirksam Motor bleibt eingeschaltet; keine Quittierung p2080[7] =
notwendig. r2139.7
8 1 = Drehzahlabweichung Soll-/ Istwert-Abweichung innerhalb des p2080[8] =
innerhalb des Toleranzbereichs. r2197.7
Toleranzbereichs
9 1 = Fuhrung gefordert Das Automatisierungssystem ist aufgefordert, die | p2080[9] =
Steuerung des Umrichters zu Gbernehmen. r0899.9
10 | 1 = Vergleichsdrehzahl erreicht Drehzahl ist groRer oder gleich der p2080[10] =
oder Uberschritten entsprechenden Maximaldrehzahl. r2199.1
11 | 1 =Strom- oder | 1 =Moment- Vergleichswert fir Strom oder Drehmoment ist p2080[11] =
Moment- grenze erreicht oder Uberschritten. r0056.13 /
grenze erreicht r1407.7
erreicht
12 | Nicht 1 = Halte- Signal zum Offnen und SchlieRen einer p2080[12] =
verwendet Y bremse Motorhaltebremse. r0899.12
offen
13 | 0 =Warnung Ubertemperatur -- p2080[13] =
Motor r2135.14
14 | 1 = Motor dreht rechts Umrichter-interner Istwert > 0. p2080[14] =
0 = Motor dreht links Umrichter-interner Istwert < 0. r2197.3
15 | 1= Anzeige 0 = Warnung p2080[15] =
CDSs thermische r0836.0 /
Uberlast r2135.15
Umrichter

1

Wenn Sie von einem anderen Telegramm auf das Standardtelegramm 20 umschalten, kénnen verschiedene
BICO Verschaltungen vom vorherigen Telegramm im Antrieb verbleiben. Dies kann zu einem ungewollten

Verhalten fihren. Deswegen ist vor der Telegrammanderung ein BICO Reset durchzufiihren.
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3.3 Fehlercodes von DPWR_DAT und DPRD_DAT

Die folgende Tabelle zeigt die fur die Bibliothek LSINAEXt relevanten Fehlercodes
der Systembausteine DPWR_DAT und DPRD_DAT die am Ausgangsparameter
~diagld® auftreten kénnen.
Eine vollstandige Ubersicht aller Fehlercodes entnehmen Sie der Funktions-
beschreibung DPWR_DAT (siehe \3\) und DPRD_DAT (siehe \4\).

Tabelle 3-3 Fehlercodes

Fehlercode
(W#16#...)

Erléuterung

Abhilfe

0000

Kein Fehler aufgetreten.

8090

e Fur die angegebene HW-Kennung haben
Sie keine Baugruppe projektiert, oder

e Sie haben die Einschrankung tber die
Lange der konsistenten Daten nicht
beachtet, oder

e Sie haben als Adresse am Parameter
HWIDSTW/HWIDZSW keine HW-
Kennung angegeben.

8093

Far die unter HWIDSTW/HWIDZSW
angegebene HW-Kennung existiert keine DP-
Baugruppe / kein PROFINET IO-Device, von
der/dem Sie konsistente Daten lesen kdnnen.
Wenn die iber HWIDSTW/HWIDZSW
adressierte Baugruppe nicht Uiber Eingange
verfugt, tritt dieser Fehlercode auch auf.

Verschalten Sie eine
glltige HW-Kennung
(siehe 1.3.2).

80A0
80A1

Beim Zugriff auf die Peripherie wurde ein
Zugriffsfehler erkannt.

Uberpriifen Sie die
Hardware-Konfiguration
des TIA Projektes

80B1

Die Lange des angegebenen Zielbereichs am
Parameter RECORD ist kirzer als die
projektierte Nutzdatenléange.

Telegrammkonfiguration
Uberprifen
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3.4 Links und Literatur
Tabelle 3-4 Links und Literatur

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/109747655

\3\ Funktionsbeschreibung DPWR_DAT
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109755202/95340509067

\4\ Funktionsbeschreibung DPRD_DAT
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109755202/95340531851

\5\ DriveLib im Siemens Industry Online Support
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109475044

\6\ Standardbibliothek LAcycCom im Siemens Industry Online Support
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109479553

3.5 Anderungsdokumentation
Tabelle 3-5 Historie
Version Datum Anderung
V1.0 02/2019 Erste Ausgabe
Vv1.0.1 11/2019 Hinweis in Kapitel 2.2.1 hinzugefiigt
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