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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 fiir 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 Ihren 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 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 ilbernommenen
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 fiir 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 unterstitzen.
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 Losungen
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 ausdriicklich, Aktualisierungen durchzufiihren, sobald die
entsprechenden Updates zur Verfigung 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: https://www.siemens.com/industrialsecurity.
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1 Lose- und interpolatorische Kompensation

1

Lose- und interpolatorische Kompensation

Mit diesem Applikationsbeispiel kbnnen mechanische Lose sowie
positionsabhéngige Messabweichungen korrigiert werden.

1.1 Losekompensation

An hochprazise Maschinen (z.B. CNC Frasen) wird neben den Forderungen, wie
zum Beispiel:
e geringe Reibung oder
e geringer Verschleif3,
e auch die Anforderung mit mdéglichst geringem mechanischem Spiel gestellit.
Dieses Spiel wird auch Umkehrspiel, Spanne, toter Gang oder Lose genannt.
Die mechanische Lose ist richtungsabhéngig und verfalscht bei Achsen oder
Spindeln den Verfahrweg.
Diese mechanische Lose kann dabei positiv oder negativ sein:
Abbildung 1-1 Positive Lose

Positive Lose Tisch

Lose

E Geber

Servomotor
Abbildung 1-2 Negative Lose

Negative Lose Tisch

Lose
Geber
Servomotor
Losekompensation
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1 Lose- und interpolatorische Kompensation

Mechanische Lose verfalschen bei Achsen/Spindeln mit indirekten Messsystemen
den Verfahrweg. Bei Richtungsumkehr fahrt die Achse um den Betrag der Lose zu
kurz oder zu weit. Auch die Mechanik sowie der zugehorige Geber sind betroffen.

Eilt der Geber der Mechanik voraus, wird die gemessene Istposition friher erreicht,
der Verfahrweg der Maschine ist also faktisch zu kurz.

Um Fehler am Werkstiick zu vermeiden, kann diese Lose mit dem hier
beschriebenen Funktionsbaustein in einer S7-1500 (ab Firmware V2.5)
ausgeglichen werden.

1.2 Interpolierende Kompensation

Mit der interpolierenden Kompensation kdnnen z. B. positionsabhangige
MaRabweichungen wie

e Spindelsteigungs- und Messystemfehler,
e Durchhang- und
e Winkligkeitsfehler korrigiert werden.

Abbildung 1-3 Winkel- und Durchhang-Kompensation

Die Korrekturwerte werden bei der Inbetriebnahme messtechnisch ermittelt und
positionsbezogen in eine Kompensationstabelle hinterlegt. Im Betrieb wird der
Positionswert der entsprechenden Achse korrigiert, indem zwischen den
Stutzpunkten linear interpoliert wird.

Da sich die genannten MaRabweichungen auf die Genauigkeit der Werkstiick-
bearbeitung direkt auswirken, sind sie durch entsprechende positionsabhangige
Korrekturwerte zu kompensieren. Die Korrekturwerte werden anhand der
gemessenen Fehlerkurve ermittelt und bei der Inbetriebnahme in Form von
sogenannten Kompensationstabellen in die Steuerung eingegeben. Dabei ist fur
jede Kompensationsart eine eigene Tabelle zu erstellen.

Losekompensation
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1 Lose- und interpolatorische Kompensation

1.3

131

1.3.2

Hinweis

Funktionsweise des Anwendungsbeispiels

Die Kompensation der Lose kann einerseits mechanisch oder andererseits
rechnerisch erfolgen. Da eine mechanische Kompensation den Maschinen-
verschleil3 stark erhdhen wirde und auch schwer realisierbar ist, erfolgt haufig eine
rechnerische Kompensation.

Funktionsweise der Losekompensation

Der Baustein dieses Anwendungsbeispiels kompensiert auf der Steuerung
rechnerisch

e das mechanisch bedingte Spiel zwischen einem Antrieb und einem
beweglichem Maschinenteil oder

e das Spiel zwischen einem Geber und einem beweglichen Maschinenteil.

Der Verfahrweg wird korrigiert, indem der Baustein des Anwendungsbeispiels den
Betrag der Lose entsprechend addiert oder subtrahiert. Das Technologieobjekt in
der SIMATIC S7-1500 CPU rechnet dann mit den korrigierten Geberwerten.

Funktionsweise der interpolierenden Kompensation

Mit der interpolierenden Kompensation kdnnen positionsabhéangige
MaRabweichungen korrigiert werden.

Dieser zusatzliche Kompensationswert kann daflir genutzt werden, um eine
interpolierende Kompensation wirken zu lassen. z.B. eine Spindelsteigungs -oder
Durchhangskompensation.

Die mit der Anfangs- und Endposition festgelegte zu kompensierende Verfahr-
strecke wird in mehrere (Anzahl abhéangig von der Fehlerkurvenform) Teilstrecken
unterteilt (siehe folgendes Bild). Die Istpositionen, die diese Teilstrecken
begrenzen, werden nachfolgend als "Stitzpunkte" bezeichnet. Fir jeden
Stutzpunkt ist bei der Inbetriebnahme der zugehoérige Korrekturwert einzutragen.
Zwischen 2 Stutzpunkten wird der dort wirkende Korrekturwert durch eine
Linearinterpolation gebildet, d. h. benachbarte Stltzpunkte werden durch eine
Strecke verbunden.

Abbildung 1-4 Linearinterpolation zwischen den Stutzpunkten

Korrekturwert ———  Fehlerkurve
der Kompen- __ _ Kompensationskurve
sationsachse

Linearinterpolation

n n+1 n+2 n+3 Position der
Stlitzpunkt Basisachse

Die Kompensationstabelle sollte so aufgebaut sein, dass am Referenzpunkt der
Korrekturwert = 0 ist.

Losekompensation
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1.4 Verwendete Komponenten
Dieses Anwendungsbeispiel wurde mit diesen Hard- und Softwarekomponenten
erstellt:
Tabelle 1-1
Komponente Anzahl Artikelnummer Hinweis
CPU 1516-3 PN/DP 1 6ES7 516-3AN00-0ABO | Es werden alle S7-1500
CPUs ab FW V2.5
unterstitzt.
STEP 7 Professional | 1 6ES7822-1AA04-0YA5 | ab V15

Dieses Anwendungsbeispiel besteht aus den folgenden Komponenten:

Tabelle 1-2
Komponente Dateiname
Projektdatei 109766673_S7-1500_BacklashCompensation_PROJ_v10.zip
Referenzdokument 109766673 _S7-1500_BacklashCompensation_DOC_v10_de.pdf

Losekompensation
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2 Engineering
2.1 FB ,,BacklashCompensation“
Der Baustein ,BacklashCompensation“ korrigiert rechnerisch die Geberdaten
G1_XISTL. Die korrigierten Daten werden dann im Anwenderprogramm zur
weiteren Verwendung benutzt.
Die Hauptfunktionalitét des Bausteins ist die Losekompensation. Jedoch kann tber
einen weiteren Baustein (siehe Kap. 2.5.4) ein weiterer Wert kompensiert werden.
Dadurch enthélt das Anwendungsbeispiel mehrere Funktionalitaten zur
Kompensation;
e die Losekompensation
e einen optional zusatzlichen Kompensationswert (interpolatorische
Kompensation)
Bei der interpolatorischen Kompensation ist zu beachten, dass die Korrekturwerte
bei der Inbetriebnahme messtechnisch ermittelt und positionsbezogen in eine
Kompensationstabelle hinterlegt werden. Im Betrieb wird die entsprechende Achse
korrigiert, indem zwischen den Stitzpunkten linear interpoliert wird.
Dabei ist fur jede Kompensationsart (Spindel -oder Durchhangs-Kompensation)
eine eigene Tabelle zu erstellen. Die Werte der Kompensationstabelle werden in
Form eines DBs an den Baustein angebunden.
211 Schnittstellenbeschreibung
Der Baustein ,BacklashCompensation* hat folgende Eingangs- und
Ausgangsschnittstellen:
Abbildung 2-1: BacklashCompensation
BacklashCompensation
Bool —— enable encoderincrements ——— UDInt
TO_PositioningAxis —— axis encoderPosition ——— LReal
LReal —— backlashDistance totalCompensation _| Dint
Increments
LReal —— additionalCompensation totalCompensation | LReal
Value Value
I R BacklashCompensation _ |
Ulnt activationCycles Value LReal
Uint —— encoderNumber busy ——— Bool
Uint —— encoderOffsetG1_XIST1 active —— Bool
error —— Bool
errorld —— Word
Losekompensation

Beitrags-ID: 109766673, V1.0, 05/2019 8
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Tabelle 2-1 Parameterbeschreibung des Bausteins “BacklashCompensation”

Name

P-
Typ

Datentyp

Hinweis

enable

IN

Bool

Aktivierung/ Deaktivierung
des Bausteins

axis

IN

TO_PositioningAxis

TO Achse; Es kann auch
ein TO_SychronousAxis
Ubergeben werden.

backlashDistance

LReal

Positive oder negative
Lose, die MaReinheit
entspricht der
Konfiguration im TO

additional
CompensationValue

LReal

Zusétzlicher, additiver
Kompensationswert, der
direkt wirkt

activationCycles

Ulnt

Eingabe der Anzahl der
Aufruf-Zyklen zum De-
oder Aktivieren der Lose
(lineare Funktion).
Empfehlenswert sind
mehrere Aufrufzyklen, um
Spriinge im Istwert zu
vermeiden.

Defaultwert: 1

encoderincrements

ouT

UDInt

Wert des Gebers ohne
Kompensation

encoderPosition

ouT

LReal

Geber Position ohne
Kompensation (vom Zyklus
vorher)

totalCompensationin
crements

ouT

Dint

Aktiver Gesamt-Korrektur-
wert in Inkremente, der
kompensiert wird

totalCompensationV
alue

ouT

LReal

Aktiver Gesamt-Korrektur-
wert, der kompensiert wird
(Einheit ist abhéngig von
der TO Konfiguration)

backlashCompensati
onValue

ouT

LReal

Anteiliger Korrekturwert fir
die Losekompensation

busy

ouT

Bool

FB wird ausgefuhrt

active

ouT

Bool

Ein Korrekturwert <> 0 ist
aktiv.

error

ouT

Bool

error = TRUE, bedeutet,
dass der FB fehlerhaft
parametriert wurde, oder
dass beim Kompensieren
ein Fehler aufgetreten ist.

errorld

ouT

WORD

Fehlernummer (siehe Kap.
2.3)

Nach Erweiterung der Bausteinansicht sind weitere Parameter verfligbar:

Losekompensation
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Tabelle 2-2 weitere Parameterbeschreibung des Bausteins “BacklashCompensation”

Name

Datentyp

Hinweis

encoderNumber

Ulint

Eingabe der Gebernummer
(1...4), an welchem die
Lose kompensiert werden
soll. Geber 2..4 werden nur
bei T_CPUs unterstitzt,

Defalutwert: 1

encoderOffset
G1 XIST1

Ulnt

IO Adressen-Offset von

G1 XIST1 des PROFIdrive
Telegramms (3, 4, 5, 6,
105,...) in Bytes
Defaultwert: 12 Bytes (fur
Siemens Telegramm 105)

Hinweis  Die Geberwerte G1_XIST1 werden direkt korrigiert und werden auf das TO
geschrieben. Diese Werte des TOs entsprechen also den Werten der
korrigierten Lose und nicht der der originalen.

Losekompensation
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2.2

FC ,,GetYValueFromCharacteristic*

Mit der Funktion ,GetYValueFromCharacteristic* kdnnen positionsabhangige
MaRabweichungen interpolierend korrigiert werden. Diese Funktion kann genutzt
werden, indem der entsprechende FC “GetYValueFromCharracteristic“ vor den FB
.Backlashcompensation“ geschaltet wird

Dieser zusatzliche Korrekturwert wirkt direkt und wird nur beim Ein- und
Ausschalten (enable) ,verschliffen”, abhangig vom Eingangsparameter
»activationCycles*.

Die mit der Anfangs- und Endposition festgelegte zu kompensierende Verfahr-
strecke wird in mehrere (Anzahl abhéangig von der Fehlerkurvenform) Teilstrecken
unterteilt. Die Istpositionen, die diese Teilstrecken begrenzen, werden nachfolgend
als "Stitzpunkte" bezeichnet. Fir jeden Stiitzpunkt ist bei der Inbetriebnahme der
zugehdrige Korrekturwert einzutragen. Zwischen 2 Stitzpunkten wird der dort
wirkende Korrekturwert durch eine Linearinterpolation gebildet, d. h. benachbarte
Stutzpunkte werden durch eine Strecke verbunden.

Die Korrekturwerte (Kompensationstabelle) werden als DB an der FC
,GetYValueFromCharacteristics” verschaltet.

Abbildung 2-2: GetYValueFromCharacteristic

GetYValueFromCharacteristic

LReal —1— xValue yValue —— LReal

| characteristic_
DB_NUMBER

uint —

Tabelle 2-3: Parameter of GetYValueFromCharacteristic

Name P- Data Type Comment
Typ

xValue IN LReal Aktuelle Position

characteristic. DB_NUMBER | IN Uint Angabe des DB, der die
Kompensationstabelle
enthalt

yValue OUT | LReal Ausgabe des
kompensierten Wertes

Der Ausgangswert "yValue" wird dann als Eingangswert
»2additdional CompensatiponValue“ am FB ,BacklashCompensation® verschaltet.
(Siehe auch Kap.: 2.5.4)

Losekompensation
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2.3 Fehlerbeschreibung FB ,,BacklashCompensation

Tabelle 2-4 Beschreibung der Fehlernummern des FBs ,BacklashCompensation®

errorld Bedeutung
0 Kein Fehler
8050 Fehlerhafte Gebernummer oder Geber ist nicht aktiviert
8236 Die Geber-Anbindung erfolgt Uber einen optimierten Datenbaustein.
Deaktivieren Sie den ,Optimierten Bausteinzugriff* am Schnittstellen-DB
des jeweiligen Gebers.

2.4 Fehlerbeschreibung FC
,GetYValueFromCharacteristic“

Tabelle 2-5 Beschreibung des Rickgabewertes der FC ,GetYValueFromCharacteristic*

Ret_Val Bedeutung

0 Kein Fehler

8001 Die Kompensationstabelle hat einen ungiltigen Parameter.

8154 Die Kompensationstabelle (Datenbaustein) hat einen falschen Datentyp <>
~typeCharacteristic”.

8389 Die Kompensationstabelle (Datenbaustein) ist ungtiltig, bzw. die
DB_NUMBER existiert nicht.

8130..8155 | Siehe Onlinehilfe "DB_ANY_TO_VARIANT: DB_ANY in VARIANT
konvertieren"

Losekompensation
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2.5 Integration ins Anwenderprojekt
251 Generelle Voraussetzungen

Der Aufruf des FBs ,BacklashCompensation“ muss im OB ,MC-PreServo* erfolgen,
da nur hier die Geberinkremente ,G1_XIST1" rechnerisch korrigiert werden
kénnen. Das TO errechnet anschlieBend im MC-Servo anhand der korrigierten
Geberinkrementen die aktuelle Position <axis>.StatusSensor[].Paosition.

25.2 Voraussetzungen interpolierende Kompensation

Wenn eine interpolierende Kompensation durchgefiihrt werden soll, ist eine
entsprechende Tabelle zu hinterlegen. Der Aufbau ist wie folgt:

Abbildung 2-3

LeadScrewCompensationCharacteristic

Marrie Cata type Startwalue
1 |40 « Static
2 4l = v Malues Array[0..9] of Real
3 = falues[a] Real 0.0
4 - L] wvalues[1] Real 20.0
5 = alues[2] Real 25.0
6 - L] walues[3] Real 30.0
7 = falues[4] Real 50.0
g -l L] wWvalues[5] Real 0.0
=T = @alues[a] Real 0.0
10 -1 L] wWalues[7] Real 0.0
11 |3 = alues[d] Real 0.0
12 -l L] wvalues[9] Real 0.0
13 < = ¥ ywalues Array[0..9] of Real
14 - L] y'alues[0] Real 1.0
15 4d = yalues[1] Real 0.5
16 -4l L] walues[2] Real 0.0
17 = yalues[3] Real -0.5
18 -l L] yalues[4] Real 2.0
19 |43 = yalues[s] Real 0.0
20 -1 L] yalues[a] Real 0.0
21 |43 = yalues[7] Real 0.0
22 -l L] yalues[a] Real 0.0
23 |qd = yalues[9] Real 0.0
24 | = minxXalue Real 0.0
25 < = maivalue Real 50.0
26 40 = minalue Real -0.5
27 < = maxyvalue Real 2.0
28 4 = mazlindex dint 4

Hinweis Der Wert von minValue muss kleiner sein als maxValue.

Des Weiteren enthalt das Anwendungsbeispiel zwei Unterfunktionen, die sich im
Ordner ,Subfunctions® befinden und als Workaround dienen. Diese Funktionen
dienen dazu den PLC-Datentyp ,Characteristic > typeCharacteristic” im
Anwenderprogramm bekannt zu machen (siehe Onlinehilfe
»,DB_ANY_TO_VARIANT: DB_ANY in VARIANT konvertieren®).

Diese Bausteine missen in das Anwenderprogramm kopiert, aber nicht aufgerufen
werden.

Losekompensation
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Abbildung 2-4
~ [%z] BacklashCompensation
2 GetvvalueFromCharacteristic [FC3]
2 BacklashCompensation [FE2]
@ ExamplelnterpolatoryCompensation [DE7]
~ %] subfunctions
4 FCdummmy [FC1]
2 FCdummy2 [FC2]

Geber-Anbindung am TO via Datenbaustein
Hinweis  Wenn als Geber-Schnittstelle ein Datenbaustein gewahlt wird, dann darf dieser
Schnittstellen-DB nicht optimiert sein (siehe Beispiel-Projekt, hier erfolgt die

Geber-Anbindung via Datenbaustein, damit die Losekompensation im Beispiel-
Projekt auch simuliert werden kann).

2.5.3 Aufrufstruktur

In der folgenden Abbildung ist die Aufrufstruktur des Anwenderprogramms
dargestellt:

Abbildung 2-5 Aufrufstruktur im Anwenderprogramm

s 5

MC-PreServo —_— MC-Servo
[OB67] [OB91]
Aufruf Aufruf
FB:
Backlash Technologie-
Compensation Objekt

Losekompensation
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2 Engineering

254 Exemplarische Integration einer Durchhangskompensation
Durch die Funktion FC ,GetYValueFromCharacteristic“ kénnen interpolierend
Messabweichungen korrigiert werden. Folgendes Beispiel zeigt die Integration des
FC und des FBs zu einer Spindelsteigungsfehler- Kompensation.
Abbildung 2-6 Beispielintegration Spindelsteigungsfehler- Kompensation
¥  Netzwerk 1: Getcompensation value oflead screw characteristic
Actual position for lead screw compensation = actual TO position (updated in IPO, last cycle) -last lead screw compensation value
#InstBacklashCom SUB %FC3
pensation.enable Auto (LReal) "GetYValueFromCharacteristic"
— —& — EN ENO ——
"AXISX". #statActualPositio #statActualPositio Ref_val — #statRetvalue
ActualPosition — jyq nWithoutLeadScre  nWithoutLeadScre #statLeadScrewc
#statl eadScrewC out — Weomp wCOmP — yyalue yValue — ompValue
ompValue — |y2 characteristic_
& — DB_NUMBER
*  Netzwerk 2: Backlash compensation
#InstBacklashCom
pensation
%FB2
"BacklashCompensation"
~—EN encoderincrem
false — enable ents — 0
%DB2 encoderPosition — 0.0
"AxisX" — axis totalCompensati
. onincrements — O
A IE)acklasthstanc totalCompensati
o onValue — 0.0
#statLeadScrewC  additionalComp  backlashCompe
ompValue — ensationValue nsationValue
activationCycles busy
active
error —
errorld 6#0
2 ENO —
Die Grundfunktionalitat des Anwendungsbeispiels ist die Losekompensation.
Jedoch hat der Anwender die Méglichkeit an dem Baustein
.backlashCompensation“ am Eingang ,additionalCompensationValue“ einen
zusatzlichen Kompensationswert zu schalten, der interpolierend berechnet wird.
Der zusatzliche Kompensationswert wird auRerhalb des Bausteins, in diesem
Beispiel im Netzwerk 1, berechnet.
Zunéachst wird die Istposition fur die Leitspindelkompensation berechnet:
Istposition Leitspindelkompensation = Istposition TO - letzter Leitspindelkompensationswert
Die Funktion ,GetYValueFromCharacteristic“ berechnet interpolierend aus dem
Datenbaustein, in welchem die Kompensationstabelle hinterlegt ist, die korrigierte
Istposition. Der Ausgangswert wird anschlieBend mit dem Baustein
.backlashCompensation“ verschaltet.
Hinweis  Zu beachten ist, dass die Istposition der des letzten Zyklus entspricht.
Losekompensation
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2 Engineering

255 Bedienung des Programms

Die Funktionalitat des Anwendungsbeispiels kann mithilfe einer simulierten
Steuerung getestet werden. Hierzu wird eine Steuerung angelegt und das
Programm ,Backlashcompensation® geladen.

Anschlie3end erfolgt die Steuerung dieses Anwendungsbeispiels Uber den Instanz
DB ,ProgMain_DB".

Folgende Variablen miissen geschaltet werden, um den FB zu steuern:

Tabelle 2-6 Ansteuerung der Variablen tiber den Instanz DB

Variable Aktion
power TRUE

reset Positive Flanke

home TRUE

enablePos TRUE

Abbildung 2-7 Ubersicht der Variablen

& @ W, B = [°7| akuaiwerte behalten

Momentaufnahme ™ ™ Momentaufnahmen in Startwerte kopieran

ProgMain_DB
Name Datentyp Startwert Beobachtungswert  Remanenz  Emeichbar 8. Schrei..

a  Input
2@ Ouput
3 a InOut
4 l@ - static
5 4@-= ~ InstAxsControl “AxisControl* ] v
6 @ = ¥ input
7 a s power Bool f TRUE
8 @ = reset Bool f FALSE
& a . home Bool f TRUE
104a . enablePos Bool f TRUE v v
1@ = post LReal : 20 ] =)
2@ Ll pos2 LReal 40.0 ] )
1Ba = velacity LReal z 20 [ v
i@ =  Output
5 |a = ¥ InOut
16 @ Ll posAxis TO_PositioningAxis
7@ = T Static
18 @ = b instMcPower  MC_POWER
15 @ * b instMicHome  MC_HOME
20a = » instMcReset  MC_RESET
21a . statTargetfos  LReal 0.0 v )
2a = statEnablePosO. Bool f FALSE vl v
3a = statExecutePos  Bool FALSE ] v
26 @ = b InstMC_MOVE... MC_MOVEABSOLUT ] =

B & Startwerte als Aktualwerte laden ), O

Sichtbari...

<(g) <)<

<J[<][<)[<)

Einstellwert Uberwac. Kommentar

<J=)[e]

Nun verfahrt die Achse und der Baustein FB ,BacklashCompensation“ kann
getestet werden. Dazu wird der DB ,ProgPreServo_DB* aufgerufen:

Der Wert ,actPostion” und ,statActPostion“ sollten sich stetig verandern. Dadurch

ist erkennbar, dass die Achse verfahrt und die aktuelle Position sich somit

verandert.

Losekompensation
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Abbildung 2-8 Ubersicht DB ,ProgPreServo_DB* - InstSimulateDrive

ProgPreservo_DB
Name Data type Swrtvalue Menitor value Retain | Accessible .. Writa.. |Visiblein.. |Setpoint | Supenvis.. Comment

i@ Input

2 @@=  gycleTime_nsec ubint 0 4000000

3@ output

4@ nout

5 4@ v Static

6 @ = - InstSimuiateDrive  “SimulateDrive"

7 @ = < input

s la . sampleTime  LReal

3 |la *  measuringlnpu... Bool

10la = measuringinpu... ool

na L] actualTorque LReal 0.0

12|a = emorflag Bool alse

3la = emoriD upint 0

4@ = - ouput

15| = actPosiion  LReal 0.0

16 @ = ¥ InOut

17 | = telegramConfi... “TelDriveParameter”

18la = teli0Siput  PD_TELI05_IN

19 @ L] te1050utput PD_TEL105_0OUT

0@ = v saic

2ila = SstatActPosition  LReal 0.0

2a L] statSetpointvel.. LReal T ——

2la = statActVelocity LReal .0 -63.99885825812¢

2|a = statDriveEnable Bocl TRUE

25| = statTorquelnLi.. Bool FALSE

2|a = b instSimulateTel., *SimulateTel105"

27 @ = ¥ InstExampleLeadScre... “"ExampleLeadScre...

8@ = Input

2@ = oupt

0 4a L] InOut

3@ v seic

2|a =~ |nstBacklashCo.. "BacklashCompens..

3 a = ¥ input

E = emable Bool false TRUE |

sla = s TO_PositioningAis

36la . . LReal 20

37la . . LReal -0.241098765432.,

B a - 1

3la = encoder... Uint 1 r

anla = toe Liaes 1 12 2 @ 2 [

Um nun den Baustein ,BacklashCompensation® zu testen, muss der Baustein
zunachst Uber ,enable” aktiviert werden. Nun kann am Eingang ,backlashDistance*
ein beliebiger Wert zu Kompensation eingegeben werden.

Abbildung 2-9 Ubersicht DB ,ProgPreServo_DB* - InstBacklashCompensation

ProgPreServo_DB

31
32
3
34
35
36
37
38
39
40
4
2
4

45
46
47
48

N -

50|
51la
s2|la
53|

s5|a
56 |
57|a
58 |a
59 |a
60|a
61la
62|a
63la
64|
65|a
66|
67 |a
68 |a
69 |a
=n L,

Name
= > Static
=~ InstBacklashCo..
=~ input

= addition...
= activatio.
= encoder..
= encoder..
~ output
= encoder..
= encoder.
= totalCo..
= totalCo..
= backlas..
= busy
= active
= error
L] errorid
= Inout
~ static
L] statBack...
= statBack.
= statfofal.
= statTotal..
= statFact.
L] statvelo...
= statEncNo
= statGl
L] statActi.
= statCycl..
= b statAddr.,
L] statEnab..
= statBusy
= statEnond
= statWiiti..
= statRetvalue
L] statActualPositi..
£atl aad

Word
Bool

Word
[Real
1Baal

Data type srtvalue Monitor value Retain Accessible f... | Writa... | Visiblein ... Setpoint | Supervis... | Comment
*BacklashCompens..
Bool false
TO_ i ]
.. LReal 0.0
LReal U303 1LITIUS T UL
Ulnt 1
Ulnt 1
Ulnt 12 12
uDInt 0 12978469
LReal 30.935012345679
Dint -160694
LReal -0.383123456790.
LReal 0.0
Bool TRUE
Bool TRUE
Bool FALSE
Word 16%0000
LReal 0.0
LReal 20
LReal -0.383123456790.
LReal -160693.6247308¢
LReal 4194304
LReal 2.0
Ulnt 1

16¥00C3_956F

30.935012345679
an o
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3 Anhang

3 Anhang

3.1 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 fir Informationen zu unseren
Produkten, Lésungen und Services.

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

Technical Support

Der Technical Support von Siemens Industry unterstiitzt Sie schnell und kompete
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:
https://www.siemens.de/industry/supportrequest

SITRAIN = Training for Industry

Mit unseren weltweit verfligbaren Trainings flr unsere Produkte und Losungen
unterstitzen wir Sie praxisnah, mit innovativen Lernmethoden und mit einem
kundenspezifisch abgestimmten Konzept.

Mehr zu den angebotenen Trainings und Kursen sowie deren Standorte und
Termine erfahren Sie unter:
https://www.siemens.de/sitrain

Serviceangebot
Unser Serviceangebot umfasst folgendes:
e Plant Data Services
o Ersatzteilservices
e Reparaturservices
e Vor-Ort und Instandhaltungsservices
e Retrofit- und Modernisierungsservices
e Serviceprogramme und Vertréage

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 Unterstitzung. Die App ist fur Apple iOS, Android und Windows Phone
verflgbar:

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/sc/2067

Losekompensation
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3 Anhang

3.2 Links und Literatur

Tabelle 3-1

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/109766673

\3\
3.3 Anderungsdokumentation
Tabelle 3-2
Version Datum Anderung
V1.0 05/2019 Erste Ausgabe
Losekompensation
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