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Hinweis  Die Applikationsbeispiele sind unverbindlich und erheben keinen An-
spruch auf Vollstandigkeit hinsichtlich Konfiguration und Ausstattung
sowie jeglicher Eventualitaten. Die Applikationsbeispiele stellen keine
kundenspezifische Losungen dar, sondern sollen lediglich Hilfestellung
bieten bei typischen Aufgabenstellungen. Sie sind fiir den sachgemalen
Betrieb der beschriebenen Produkte selbst verantwortlich. Diese Applika-
tions—beispiele entheben Sie nicht der Verpflichtung zu sicherem
Umgang bei Anwendung, Installation, Betrieb und Wartung. Durch Nut-
zung dieser Applikationsbeispiele erkennen Sie an, dass Siemens uber
die beschriebene Haftungsregelung hinaus nicht fir etwaige Schaden
haftbar gemacht werden kann. Wir behalten uns das Recht vor, Ande-
rungen an diesen Applikationsbeispielen jederzeit ohne Ankindigung
durchzufiihren. Bei Abweichungen zwischen den Vorschlagen in diesen
Applikationsbeispiel und anderen Siemens Publikationen, wie z.B. Kata-
logen, hat der Inhalt der anderen Dokumentation Vorrang.
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Fur die in diesem Dokument enthaltenen Informationen tibernehmen wir
keine Gewébhr.

Unsere Haftung, gleich aus welchem Rechtsgrund, fur durch die Verwen-
dung der in diesem Applikationsbeispiel beschriebenen Beispiele,
Hinweise, Programme, Projektierungs- und Leistungsdaten usw. verursach-
te Schaden ist ausgeschlossen, soweit nicht z.B. nach dem
Produkthaftungsgesetz in Fallen des Vorsatzes, der grober Fahrlassigkeit,
wegen der Verletzung des Lebens, des Korpers oder der Gesundheit, we-
gen einer Ubernahme der Garantie firr die Beschaffenheit einer Sache,
wegen des arglistigen Verschweigens eines Mangels oder wegen Verlet-
zung wesentlicher Vertragspflichten zwingend gehaftet wird. Der
Schadensersatz wegen Verletzung wesentlicher Vertragspflichten ist je-
doch auf den vertragstypischen, vorhersehbaren Schaden begrenzt, soweit
nicht Vorsatz oder grobe Fahrlassigkeit vorliegt oder wegen der Verletzung
des Lebens, des Korpers oder der Gesundheit zwingend gehaftet wird. Ei-
ne Anderung der Beweislast zu lhrem Nachteil ist hiermit nicht verbunden.
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Vorwort

Ziel der Applikation
Diese Applikation wurde erstellt, um dem Anwender...
e ein modifizier- und erweiterbares Beispiel einer Erfassung von sich be-
wegenden metallischen Objekten an die Hand zu geben und ihm
e eine komfortable Moglichkeit einer Bedienung und Visualisierung einer
Steuerung mittels eines Touchpanels aufzuzeigen.

Die vorliegende Applikation zeigt, wie mittels einer SIMATIC-Steuerung und
drei Induktiv-BEROs* Geschwindigkeit und Férderrichtung (vorwarts / riick-
warts) von metallischen Gegenstanden oder von nichtmetallischen Objek-
ten mit Metallfahnen (Transportbehalter) ermittelt werden.

o Die vorliegende Thematik spielt insbesondere in der Fordertechnik eine
Rolle.

Kerninhalte dieser Applikation

Folgende Kernpunkte werden in dieser Applikation behandelt:
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e Aufbau, Funktionsweise und Anwendung von induktiven Naherungs-
schaltern (BEROSs)

e STEP7-Programm einer Geschwindigkeits- und Richtungserfassung
von Fordergut oder Objekten in einem Produktionsprozesses

e Anbindung eines Touchpanels zur Prozessbedienung und Anlagen-
Uberwachung mittels WinCC flexible
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Abgrenzung
Diese Applikation enthalt keine Beschreibung...

e des Engineeringtools SIMATIC STEP 7
e der Visualisierungssoftware WinCC flexible

Grundlegende Kenntnisse Uber diese Themen werden vorausgesetzt.

! BERO = Sensor fiir das Beriihrungslose Erfassen von Objekten
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Aufbau des Dokuments

Die Dokumentation der vorliegenden Applikation ist in folgende Hauptteile
gegliedert.

Teil Beschreibung

Applikationsbeschreibung | Hier erfahren Sie alles, um sich einen Uberblick zu
verschaffen. Sie lernen die verwendeten Kompo-
nenten (Standard Hard- und Softwarekomponenten
sowie die eigens erstellte Anwender Software)

kennen.
Funktionsprinzipien und Hier wird auf die detaillierten Funktionsablaufe der
Programmstrukturen beteiligten Hard- und Softwarekomponenten, die

Lésungsstrukturen und wo sinnvoll auf die konkrete
Implementierung dieser Applikation eingegangen.
Sie bendtigen diesen Teil, wenn Sie das Zusam-
menspiel der Lésungskomponenten kennen lernen
wollen, um diese z.B. als Basis fur eigene Entwick-
lungen zu verwenden.

Aufbau, Projektierung und | Dieser Teil flihrt Sie Schritt fir Schritt durch den
Bedienung der Applikation | Aufbau, wichtige Projektierungsschritte, Inbetrieb-
nahme und Bedienung der Applikation.
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Referenz zum Automation and Drives Service & Support

Dieser Beitrag stammt aus dem Internet Applikationsportal des Automation
and Drives Service & Support. Es hat die Beitrags-ID 22957673. Durch den
folgenden Link gelangen Sie direkt zur Downloadseite dieses Dokuments.

http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/22957673

Alle in diesem Dokument referenzierten Beitrage sind durch ihre Bei-
trags-ID gekennzeichnet und werden Uber obigen Pfad adressiert.
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Applikationsbeschreibung

Inhalt

Hier erfahren Sie alles um sich einen Uberblick zu verschaffen. Sie lernen
die verwendeten Komponenten (Standard Hard- und Softwarekomponen-
ten sowie die eigens erstellte Anwender Software) kennen.

Die dargestellten Leistungseckdaten zeigen die Leistungsfahigkeit der vor-
liegenden Applikation.

1 Automatisierungsaufgabe

Hier erfahren Sie...

welche Automatisierungsaufgabe in der vorliegenden Dokumentation the-
matisiert wird.

1.1 Ubersicht

Einfihrung/Einleitung
Zwecks...

e zeitlicher Koordination von sequenziell ablaufenden Fertigungsschritten
eines Produktionsprozesses

e Optimierung des Foérderflusses in einer Forderanlage (z.B. Fracht-
zentrum)

e Richtungssteuerung des Férderguts

mussen Geschwindigkeit und/oder Bewegungsrichtung des Forderguts mit
berthrungslosen Gebern erfasst werden. Unter Verwendung einer SPS
werden diese Informationen zur Steuerung des Férderflusses herangezo-
gen. Uber ein HMI (Human Machine Interface, z.B. ein Touchpanel) kann
der Forderfluss Uberwacht werden und es sind Richtungsentscheidungen
durch Bedienereingaben maoglich.

Uberblick liber die Automatisierungsaufgabe

Das nachfolgende Bild zeigt exemplarisch ein mogliches Einsatzgebiet fiir
die vorliegende Applikation.

V1.0 27.01.2006 7/56
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Abbildung 1-1: Einsatzgebiet von Sensoren zur Prozessuberwachung

Beschreibung der Automatisierungsaufgabe

In einer technischen Anlage soll eine Forderstrecke, welche mit verschie-
denen Geschwindigkeiten in beiden Richtungen laufen kann, tiberwacht
werden. Stérungen der Koordination im Zusammenspiel verschiedener Fer-
tigungsschritte sollen damit vermieden werden. Die auf den Forder-
elementen transportierten Behdalter missen hierfiir von Sensoren
bertihrungslos erfasst werden. Anhand der Sensorsignale soll dann sowohl
die Bewegungsrichtung als auch die Geschwindigkeit der Objekte ermittelt
und an einem Ausgabegerat angezeigt werden.

Abbildung 1-1 soll lediglich die grobe Thematik der Applikation veranschau-
lichen. Die Detailproblematik der Geschwindigkeits- und Richtungserfas-
sung geht aus Abbildung 1-2 hervor. Als Sensoren werden nicht wie in
obigem Bild Reflexionslichtschranken, sondern Induktiv-BEROs verwendet.
Diese arbeiten aufgrund ihrer Robustheit und Schmutzunempfindlichkeit
auch unter rauen Umweltbedingungen zuverlassig und sind deshalb im in-
dustriellen Bereich weit verbreitet. Voraussetzung ist allerdings, dass die zu
erfassenden Objekte (zumindest teilweise) aus Metall bestehen oder extra
fur die BERO-Erfassung eine Metallfahne besitzen (spezielle Transportbe-
halter).

Um Fehlinterpretationen bei der Objekterfassung auszuschlieRen, sollen
nicht nur zwei, sondern drei Sensoren die vorbeifahrenden Objekte erfas-

V1.0
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sen. Erst nachdem alle drei Sensoren nacheinander das Objekt signalisiert
haben, erfolgt die Bestimmung von Richtung und Geschwindigkeit.

Abbildung 1-2: Schematische Ansicht des Automatisierungsproblems

rickwarts vorwarts

Forderelement

Abstand zwischen den BEROs

gemessene Zeit bei Forderrichtung "vorwarts"
gemessene Zeit bei Forderrichtung "rickwarts"
gesamte Messstrecke

-
35 <0
1
%)
I
%)

1.2 Anforderungen

Die vorliegende Applikation ist in einem STEP7-Projekt realisiert. Sie soll
die nachfolgend aufgezahlten Anforderungen erfillen:

Anforderungen an die Sensorik

e Metallische Objekte (Férdergut), die an den Gebern vorbeigeférdert
werden, sollen von diesen erfasst werden. Kommt also ein Objekt in
den Erfassungsbereich eines Gebers, so bewirkt dies einen Signal-
wechsel von 0 nach 1 am Schaltausgang des Gebers.

e Die Geber sind als induktive Naherungsschalter (BEROSs) auszufuhren.

Anforderungen an die Steuerung
e Anhand der Sensorsignale sollen Richtung und Geschwindigkeit des
Forderguts ermittelt werden, wenn die Forderstrecke eingeschaltet ist.
e Jede Objekterfassung soll mit einem Zeitstempel versehen werden.

e In Abhangigkeit von der zuletzt ermittelten aktuellen Richtung soll ein
entsprechender Digitalausgang angesteuert werden (Blinken).

V1.0 27.01.2006 9/56
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Passiert innerhalb einer einstellbaren Zeit nach einer Objekterfassung
kein weiteres Objekt alle drei Sensoren, so sollen die Anzeigen am HMI
(Richtungsanzeige, Geschwindigkeit) und der betreffende Digitalaus-
gang (blinkende Richtungsanzeige) der Steuerung zurtickgesetzt
werden.

Anforderungen an das HMI

Das HMI soll durch ein Touchpanel (BildschirmgréRe 6 Zoll) realisiert
werden.

Es soll folgendes angezeigt werden:
Die Richtung des Foérderguts(vorwarts/rickwarts)

Die Geschwindigkeit des Forderguts (in m/s)

Der Zeitstempel der letzten Objekterfassung
Betriebszustand der Forderstrecke (EIN/AUS)

Status der Richtungsermittlung (freigegeben/gesperrt)

Status der Geschwindigkeitsermittlung (freigegeben/gesperrt)

Es sollen folgende Bedienungen mdglich sein:
Freigeben/Sperren der Richtungserfassung

Freigeben/Sperren der Geschwindigkeitserfassung

Beenden der Runtime

Eingabe des Sensorabstands

Eingabe der Anzeigedauer

Hinweis  Die oben genannten Anforderungen werden durch die Applikationssoft-
ware erfllt, ohne dass Sie zusétzlichen Programmieraufwand leisten
oder Parameter in Datenbausteine eintragen mussen.
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2 Automatisierungslésung

Hier erfahren Sie...
welche Losung fur die Automatisierungsaufgabe gewahlt wurde.

2.1 Ubersicht zur Gesamtlésung

Schema

Die folgende Abbildung zeigt schematisch die wichtigsten Komponenten
der Loésung:

Abbildung 2-1: Hardwaretbersicht der Automatisierungslésung

Steuerung.

SIEMERS
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Aufbau

Kernstlck der Applikation ist eine SIMATIC CPU 314C-2 DP. Diese Zen-
tralbaugruppe beinhaltet bereits die von der Applikation bendtigten
Digitalein- und Ausgéange. Die Schaltausgange der drei Induktiv-BEROs
sind direkt mit drei der in die Zentralbaugruppe integrierten Digitaleingén-
gen verbunden. Das Touchpanel TP170A ist Giber ein PROFIBUS-Kabel an
die MPI-Schnittstelle der Steuerung angeschlossen. Sowohl die Steuerung
als auch die BEROs und das Touchpanel werden von der Stromversorgung
PS 307 mit 24V DC versorgt.

2.2 Beschreibung der Kernfunktionalitat
221 Ubersicht und Beschreibung der Oberflache

Als HMI dient in erster Linie ein Touchpanel TP 170A. Die Anzei-
ge/Bedienung ist realisiert durch drei Bilder:

e Startbild (Hauptmaske)

e Freigabebild

e Parametrierbild

Ferner wird das Passieren der BEROs durch wahlweises Flimmern zweier
Digitalausgangsbits (vorwarts, riickwarts) angezeigt.

TP 170A - Startbild
Abbildung 2-2: Startbild

SIMATIC PANEL

Richtung Letzke Erfassung
Yorw s [02.01.2006 11:45:18 |
Riickwarts [] [02.01.2006 11:10:37 |
Farderstrecke: EIh
Aktuelle Geschwindigkeit [m/s]: 1,870

Richtungsetfassung Geschwindigkeitserfassung
freigegeben | | freigegeben |

Parameter | Beenden |
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Sofern das Touchpanel bereits mit der in WinCC flexible erstellten HMI-
Software geladen ist, erscheint beim Anlegen der Versorgungsspannung
das obige Startbild, das zugleich als Hauptmaske zu betrachten ist. Es wer-
den folgende Daten angezeigt:

1. Richtung

Eine Richtungserfassung erfolgt nur wenn diese freigegeben ist (siehe
"Freigabebild") und die Forderstrecke lauft. Sobald ein Objekt von allen
drei Sensoren erkannt wurde, wird dessen Forderrichtung durch ein "X"
im entsprechenden Kastchen angezeigt. Nach Ablauf einer definierten
Anzeigedauer (siehe "Parametrierbild") verschwindet das "X" wieder.
Zur Definition der Begriffe "vorwarts" und rickwarts" siehe Abbildung
1-2. Bei Ausfall der Verbindung zur SPS, wird die Anzeige nicht mehr
aktualisiert und behalt den letzten Zustand (" " oder "X")

Letzte Erfassung

Bei laufender Férderstrecke und freigegebener Richtungserfassung
(siehe "Freigabebild") erhélt das zuletzt die drei BEROs passierende
Objekt einen richtungsabhéngigen Zeitstempel. Die Zeit stammt von der
SPS-Uhr. Ein weiteres Objekt mit selber Forderrichtung tUberschreibt
den Zeitstempel. Es wird "###..." angezeigt, wenn keine Verbindung zur
SPS besteht. Beim STOP->RUN — Ubergang der SPS werden die Zeit-
stempel beider Férderrichtungen aktualisiert.

. Forderstrecke:

Hier wird der Betriebszustand (EIN = Férderer lauft / AUS = Forderer
lauft nicht) der Forderstrecke angezeigt. Bei Ausfall der Verbindung zur
SPS, wird die Anzeige nicht mehr aktualisiert und behdlt den letzten
Zustand ("EIN" oder "AUS").

aktuelle Geschwindigkeit [m/s]:

Eine Geschwindigkeitserfassung erfolgt nur bei laufender Forderstre-
cke. Sobald ein Objekt alle drei Sensoren passiert hat, wird die
ermittelte Geschwindigkeit angezeigt. Nach Ablauf einer definierten An-
zeigedauer (siehe "Parametrierbild”) wird die Geschwindigkeitsanzeige
wieder auf "0,000" gesetzt. Besteht keine Verbindung zur SPS, wird
"HHHHH" angezeigt.

Richtungserfassung

Es wird angezeigt, ob die Richtungserfassung "gesperrt" oder "freige-
geben" ist (siehe "Freigabebild"). Nur bei freigegebener Richtungs-
erfassung erfolgt die Richtungsanzeige geman Aufzahlungspunkt 1. Bei
Ausfall der Verbindung zur SPS, wird die Anzeige nicht mehr aktuali-
siert und behalt den letzten Zustand ("gesperrt” oder "freigegeben™).

Geschwindigkeitserfassung

Es wird angezeigt, ob die Geschwindigkeitserfassung "gesperrt" oder
"freigegeben” ist (siehe "Freigabebild”). Nur bei freigegebener Ge-
schwindigkeitserfassung erfolgt die Geschwindigkeitsanzeige gemaf
Aufzahlungspunkt 4. Bei Ausfall der Verbindung zur SPS, wird die An-
zeige nicht mehr aktualisiert und behalt den letzten Zustand ("gesperrt"
oder "freigegeben™).

V1.0
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Am unteren Displayrand befinden sich drei Buttons zum Aufrufen weiterer
Masken:

1. Freigaben
Hiermit verzweigen Sie in das "Freigabebild" zum Freigeben/Sperren
der Richtungs- und Geschwindigkeitsanzeige.

2. Parameter
Hiermit verzweigen Sie in das "Parametrierbild" zum Festlegen der
Sensorabstande und der Anzeigedauer.

3. Beenden
Hiermit beenden Sie die Applikation am Touchpanel und rufen dessen
Startmenu auf.

TP 170A - Freigabebild
Abbildung 2-3: Freigabebild

SIMATIC PANEL

Freigaben

Etfassung der Richtung

Freigeben/Sperren | freigeqehen

Erfassung der Geschwindighkeit

Freigeben/Sperren | Freigegehen

2uriick I

Uber den Button "Freigaben" im "Startbild" gelangen Sie in das "Freigabe-
bild".
1. Erfassung der Richtung
Mit dem Button "Freigeben/Sperren” aktivieren bzw. deaktivieren Sie
die Richtungserfassung. Das Feld rechts neben dem Button zeigt den

gewahlten Zustand und ist identisch mit der entsprechenden Anzeige
im Startbild.

2. Erfassung der Geschwindigkeit
Mit dem Button "Freigeben/Sperren” aktivieren bzw. deaktivieren Sie
die Geschwindigkeitserfassung. Das Feld rechts neben dem Button

V1.0 27.01.2006 14/56
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zeigt den gewahlten Zustand und ist identisch mit der entsprechenden
Anzeige im Startbild.

Am unteren Displayrand befindet sich der Button zuriick, mit dem Sie wie-
der in das Startbild gelangen.

TP 170A - Parametrierbild
Abbildung 2-4: Parametrierbild

SIMATIC PANEL

Parameter

Sensorabstande [cm

I 25,0

Anzeigedauer [zec

EA

2uriick I

Uber den Button "Parameter” im "Startbild" gelangen Sie in das "Paramet-
rierbild". Beim Selektieren (Antippen) des jeweiligen E/A-Felds erscheint
eine numerische Tastatur auf dem Bildschirm, mittels der Sie den ge-
winschten Wert eintippen und mit der Enter-Taste tbernehmen kénnen.

1. Sensorabstand
Hier geben Sie den Abstand der BEROs untereinander gemaf
Abbildung 1-2 ein. Die Applikation kann mit Werten zwischen 0,0 und
+99,9 arbeiten. Negative Werte werden bei der Eingabe in Positive
verwandelt. Werte, die betragsmafig >99,9 sind, werden auf +99,9 be-
grenzt.

2. Anzeigedauer
Hier geben Sie jene Zeit ein, nach der eine Richtungs- und/oder Ge-

schwindigkeitsanzeige am Display riickgesetzt werden soll. Die
Applikation kann mit Werten zwischen 0 und +60 arbeiten. Negative
Werte werden bei der Eingabe in Positive verwandelt. Werte, die be-
tragsmaRig >60 sind, werden auf +60 begrenzt.
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Am unteren Displayrand befindet sich der Button zuriick, mit dem Sie wie-
der in das Startbild gelangen.

Leuchtanzeigen

Neben der Visualisierung am TP170A wird die zuletzt erfasste Richtung
durch wahlweises Flimmern (schnelles Blinken) von zwei Digitalausgangen
angezeigt.

e Forderrichtung vorwarts: A 4.0
e Forderrichtung rickwarts: A 4.1

Die Dauer des Flimmerns entspricht der Anzeigedauer. Die Digitalausgéan-
ge kbénnten beispielsweise zur Ansteuerung von Kontrollleuchten
verwendet werden.

2.2.2 Ablauf der Kernfunktionalitat

Das folgende Flussdiagramm verdeutlicht die Kernfunktionalitat "Erfassung
von Richtung und Geschwindigkeit". Es bezieht sich auf die Zeit- und Weg-
bezeichnungen in Abbildung 1-2. Es sei vorausgesetzt, dass Richtungs-
und Geschwindigkeitserfassung freigegeben sind.
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Abbildung 2-5: Flussdiagramm der Kernfunktionalitat

Beitrags-ID: 22957673
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Ereignisse
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2.3 Bendtigte Hard- und Software-Komponenten

Die Applikation wurde entwickelt und getestet mit den folgenden Kompo-
nenten. Berucksichtigen Sie, dass bei Abweichungen hiervon
maoglicherweise Konfigurationsdnderungen im Beispielprojekt notwendig
werden und Screenshots in diesem Dokument von Ihren Bildschirminhalten
abweichen kénnen.

Zur Realisierung des Beispielprojekts benétigen Sie ferner:

e PG oder PC mit entsprechendem Kommunikationsprozessor (z.B.
CP5512) und Microsoft ® Betriebssystem Windows 2000 Professional
oder Windows XP Professional.

e ein MPI-Kabel.

Hardware-Komponenten

Tabelle 2-1: Hardwarekomponenten

Komponente Anz. MLFB/Bestellnummer Hinweis
SIMATIC S7-300, 1 6ES7390-1AE80-0AAD = Mindestlange
PROFILSCHIENE
L=480MM
SIMATIC S7-300, 1 6ES7307-1BA00-0AA0 oder dhnlich
LASTSTROMVERSG.

PS 307, AC 120/230V,

DC 24V, 2A

EIPMUA;:ILS CS;-?IS%OV 1 6ES7314-6CF02-0AB0 Die Kompaktversi-

KOMPAKT on wurde Ieo!|gllch
wegen der einge-
bauten DA/DE
verwendet.

SIMATIC S7, 6ES7953-8LF11-0AA0 oder groRer

MICRO MEMORY CARD
F. S7-300/C7/ET 200S
IM151 CPU, 3,3V
NFLASH, 64 KBYTE

SIMATIC S7-300,
FRONTSTECKER 392
MIT SCHRAUBKON-
TAKTEN, 40-POLIG

6ES7392-1AMO00-0AAQD auch mit Feder-
kraftklemmen

erhéltlich

SIMATIC TOUCHPANEL | 1
TP170A BLUE MODE

6AV6545-0BA15-2AX0 projektierbar mit

STN-DISPLAY
MPI/PROFIBUS-DP -
SCHNITTSTELLE

ProTool/Lite ab
Version V5.2, SP1
und WiInCC flexible
Compact ab Versi-
on 2004

27.01.2006
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KABELSTECKER M12,
4-POL. MIT 5M PUR-
LEITUNG SCHWARZ, 4
X 0,34QMM

Komponente Anz. MLFB/Bestellnummer Hinweis
SIMATIC NET, STECK- | 1 6XV1830-2AH30 2-adrige abge-
LEITUNG 830-2 . schirmte Leitung
PROFIBUS, VORKON- .

FEKTIONIERTE mit PROFIBUS-

LEITUNG MIT ZWEI Steckern zum An-

SUB-D-STECKERN schluss des TP

9POLIG, ABSCHLUSS- :

WIDERSTAENDE 170A an die CPU.

ZUSCHALTBAR, 3 M Alternativen siehe
161.

NAEHERUNGSSCHAL- | 3 3RG4038-3CD00 oder gleichwertiger

TER BERO KUBISCH ; g "

40MM X 40MM INDUK- induktiver Nahe

TIV, DC 15...34V, rungsschalter

SN=15MM, BUENDIG,

S+OE, 200MA, PNP, 4

LEITER, FORMSTOFF,

SHORTY, SENSOR 5

SEITEN VERSTELLBAR,

MIT STECKER M12

DREHBAR, IP67

WINKEL- 3 3RX8000-0CE42-1AF0 oder gleichwertig

Standard Software-Komponenten

Tabelle 2-2: Standard Software-Komponenten

Komponente

Anz.

MLFB/Bestellnummer

Hinweis

SIMATIC S7, STEP7
V5.3, FLOATING LI-
CENSE FUER 1 USER,
E-SW, SW UND DOKU.
AUF CD, LICENSE KEY
AUF FD, KLASSE A, 5-
SPRACHIG (D,E,F,I,S),
ABLAUFFAEHIG UNTER
WIN2000PROF/XPPROF
, REFERENZ-HW: S7-
300/400, C7

1

6ES7810-4CCO7-0YAS

Bezugsquellen fur
Service Pack 3 siehe
171

WINCC FLEXIBLE 2005
COMPACT ENGINEE-
RING-SW,FLOATING
LICENSE LI-
ZENZSCHLUESSEL
AUF FD SW UND DO-
KUMENTATION AUF CD
IN DE/EN/IT/FR/SP,
ABLAUF UNTER
WIN2000/XPPROF ZUR
PROJEKTIERUNG VON
SIMATIC PANELS BIS
170ER SERIE

6AV6611-0AA01-1CAS5

Fir das TP170A ist
mindestens WinCC
flexible Compact
erforderlich.
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Beispieldateien und Projekte

Beitrags-ID: 22957673

Die folgende Liste enthdlt alle Dateien und Projekte, die in diesem Beispiel

verwendet werden.

Tabelle 2-3: Beispieldateien und Projekte

Komponente

Hinweis

BIDxyz_Richtung_Geschwindigkeit_V20.zip

Diese gepackte Datei enthalt
das STEP 7 Projekt.

Hinweis  Die Visualisierung mit Hilfe eines Touch Panels ist im STEP7-Projekt mit
integriert. Die Funktionalitat ,Richtungs- und Geschwindigkeitserfassung®

wird auch ohne Visualisierung erfullt.

V1.0 27.01.2006
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Sensoren
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Tabelle 2-4: Daten des Naherungsschalters 3RG4038-3CD00

Kriterium

Daten / Bemerkung

Zusatzl. Hinweise

Betriebsspannung

15..34V DC

Leerlaufstrom |,

Max. 30 mA (24 V)
Max. 40 mA (34 V)

Bemessungs-
betriebsstrom I,

200 mA ( < 50°C)
150 mA (s 85°C)

Gehausematerial

Formstoff

schaltabstand s,

Bauform kubisch 40 mm x 40 mm
4 Leiter (Stecker M12): Leiterfarben:
Anschliisse 1 - Plus Braun
3 > Masse Blau
4 - Signal (Schliel3er) Schwarz
Schaltart PNP
. LED griin > Spg.versorgung
Anzeige LED gelb > Schaltzustand
Bemessungs- 15 mm +/-10 %

Aneinanderreihbarkeit

>75 mm (Mitte zu Mitte)

gegenseitige
Beeinflussung!

Schaltfrequenz f 50 Hz
Wiederholgenauigkeit R | 0,75 mm
Bereitschaftsverzug 100 ms
Schutzart IP 67

Betriebstemperatur

-25°C bis 85 °C

Applikationssoftware

Tabelle 2-5: Leistungseckdaten der Applikationssoftware

Kriterium Leistungseckdaten Zusatzlicher Hinweis
ProgrammarsRe MMC: 6086 Bytes
g g Arbeitsspeicher: 4200 Bytes

Maximale Zykluszeit

3ms

bei CPU gemaR
Tabelle 2-1

Minimaler Objektabstand

gesamte Messstrecke ,m"
(vgl. Abbildung 1-2)

nur 1 Objekt in
Messstrecke erlaubt

Objektlange

beliebig

Objekt muss von
BERO sicher erfasst
werden.
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Kriterium Leistungseckdaten Zusatzlicher Hinweis
Sensorabstand "s" 25 0 em Anwenderparameter
(Defaultwert im DB11) ' (vgl. Abbildung 1-2)

Anzeigedauer

(Defaultwert im DB11) 5s Anwenderparameter
Auflésung der Ge-

schwindigkeitsanzeige 3 Nachkommastellen Einheit: m/s

auf dem Touch Panel

Anzahl der HMI-Bilder

V1.0
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Inhalt

3

Funktionsprinzipien und Programmstrukturen

Hier wird auf die detaillierten Funktionen und Funktionsablaufe der beteilig-
ten Hard- und Softwarekomponenten, die Losungsstrukturen und, wo
sinnvoll, auf die konkrete Implementierung dieser Applikation eingegangen.

Sie bendtigen diesen Teil nur, wenn Sie Details Gber die Losungskompo-
nenten und deren Zusammenspiel kennen lernen wollen.

Generelle Funktionsmechanismen

Hier erfahren Sie...

3.1

welche generellen Funktionsmechanismen bezuglich BEROs gelten.
Grundlagen zum Thema "induktive Sensoren”

Um auch jenen Lesern, die noch keine oder wenig Erfahrung im Umgang
mit Sensoren besitzen, einen Einstieg in die Thematik zu ermdglichen,
werden hier einige grundlegende Informationen zum Thema ,Induktive
Sensoren* bereitgestellt.

Kurzbeschreibung

Mit induktiven Naherungsschaltern werden Positionen von metallischen
Teilen erfasst und in elektrische Signale umgewandelt. Diese Signale wer-
den in Steuer- und Meldeeinrichtungen (SPS) weiterverarbeitet. Mit den
Ausgangssignalen aus der SPS kdnnen dann Aktionen wie z.B. das Schal-
ten eines Schitzes ausgeltst werden.

Aufbau
Ein induktiver Naherungsschalter besteht im Wesentlichen aus einer Spule,
einem Ferritkern und angeschlossener Elektronik (Bild 1-1). Diese Elemen-
te sind dicht und vibrationssicher in einem Gehause eingeschlossen.
Abbildung 3-1: Schematische Darstellung eines induktiven Naherungsschalters
Spule |
Elektronik-Modul R
'l ]
Stecker Gehause Ferritkern ] Magnetfeld
V1.0 27.01.2006 23/56
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Funktionsweise

Die Elektronik erzeugt ein hochfrequentes Signal, das von der Spule in ein
Magnetfeld gleicher Frequenz umgesetzt wird. Der elektronische Aufbau
basiert auf einem bedampften elektrischen Oszillator-Schaltkreis, welcher
die Spule als ein Oszillatorelement enthéalt. Der Ferritkern ist so geformt,
dass der grofite Teil der Magnetfeldlinien in ihm gefihrt wird. Nur in Mess-
richtung ist der Kern offen, so dass die Magnetfeldlinien aus dem Gehause
austreten und vor dem Naherungsschalter ein Messfeld bilden kénnen. Mit
zunehmendem Abstand vom Schalter nimmt die Flussdichte des Magnet-
feldes immer mehr ab, so dass auch die Empfindlichkeit fir ein Messobjekt
immer kleiner wird.

Befindet sich ein Messobjekt innerhalb des Schaltabstands, induziert das
Magnetfeld Strome im Messobjekt. Die Auswirkungen dieser Strome wer-
den von der Elektronik registriert und fithren zur Anderung des Schalt-
zustandes des Sensors.

Induktive Naherungsschalter ,BERO 3RG4" von Siemens

Induktive N&herungsschalter arbeiten ohne mechanischen Verschleif3.

¢ Typen fur feuchte Umgebungen oder bei benétigter Schweil3festigkeit
mit IP 68-Kunststoffgehause.

e Schaltabstande von 0,6 mm bis 75 mm

e Bauformen von 3 mm Durchmesser bis 100 x 80 x 40 mm

e Gehdause aus Kunststoff, Messing, Edelstahl und anderen Materialien
¢ Hohe Zuverlassigkeit, wartungsfrei fur eine lange Lebensdauer

e Punktgenaues Schalten, mit hoher Betatigungsgeschwindigkeit auch bei
extremer Schalthaufigkeit

Abbildung 3-2: links:  Induktive Naherungsschalter aus der BERO 3RG4 Baureihe
rechts: BERO 3RG4038-3CD00 (in dieser Applikation verwendet)

V1.0 27.01.2006 24/56
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4 Erlauterungen zum Beispielprogramm

Hier erfahren Sie...
o alles Wissenswerte zur Struktur des STEP7-Programms

e die Funktionen der einzelnen Bausteine und Netzwerke

4.1 Die Struktur des STEP7-Programms

Abbildung 4-1: Struktur des STEP7-Programms

OB 100 -SFC 20 FC1

OB1 |

Betriebssystem

SFC1
FC 2
FC 34
Organisationsbausteine D Datenbausteine
Funktionsbausteine D Instanz-Datenbausteine

Anwenderfunktionen

Bibliotheksfunktionen

EOLEN

Systemfunktionen

Das STEP7-Betriebssystem stellt die Strukturiertheit des Programms durch
die Bausteinarchitektur sicher.
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Tabelle 4-1: verwendete Softwarebausteine

Baustein Erlauterung

OB1 Organisationsbaustein (wird vom Betriebssystem aufgerufen) fir die
zyklische Programmbearbeitung. Er ruft den Anwenderfunktions-
baustein FB1 auf.

OB 100 Organisationsbaustein (wird vom Betriebssystem aufgerufen), der
bei Neustart der CPU durchlaufen wird. Der Baustein sorgt dafir,
dass bei Neustart die Felder "Letzte Erfassung" des HMI-Startbildes
mit dem Zeitstempel den Neustarts vorbelegt werden. Der Zeit-
stempel wird mittels der Systemfunktion SFC20 BLKMOV aus den
OB100-Lokaldaten (Startinformation des Bausteins, siehe OB100-
Online-Hilfe) in den DB11 transferiert.

FB 1 Dieser Anwender-Funktionsbaustein stellt das Hauptprogramm der
Applikation dar. Er enthalt die Logik fir...

e die Richtungs- und Geschwindigkeitserfassung mit Aufruf der
Funktionen FC1 und FC2.

e die Anzeigedauer.

e die Aufrufe des SFC1 READ_CLK zum ereignisgesteuerten
Einlesen der CPU-Uhr.

e die Richtungsanzeige lber die Digitalausgange.

DB 1 Instanz-DB zum FB 1. Der Baustein dient als Zwischenspeicher fur
Flanken-, Impuls-, Zustands- Merker und zur Zwischenpufferung der
Zeitstempel.

FC1 Diese Anwenderfunktion realisiert die Richtungsanzeige mit Zeit-
stempel.

FC 2 Diese Anwenderfunktion realisiert die Geschwindigkeitsberechnung.

Hierzu wird die Bibliotheksfunktion FC34 aufgerufen, die eine Zeit-
stempeldifferenz bildet.

FC34 Die Bibliotheksfunktion (aus Standard Library / IEC Function Blocks)
subtrahiert zwei Zeitstempel und liefert als Ergebnis eine Zeitdauer.
Siehe die FC34-Online-Hilfe.

DB 11 Schnittstellen-DB zum Touchpanel fir die anzuzeigenden Daten
bzw. die einzugebenden Anwenderparameter.

SFC1 Systemfunktion (in der CPU implementiert) zum Auslesen der CPU-
Uhr. Siehe die SFC1-Online-Hilfe.

SFC 20 Systemfunktion (in der CPU implementiert) zum Kopieren eines

Speicherbereichs. Die SFC20 wird in dieser Anwendung dazu ver-
wendet, die Zeitstempel zu transferieren. Siehe die SFC20-Online-
Hilfe.

4.2 Detailbeschreibung der einzelnen Softwarebausteine

Die Detailbeschreibung bezieht sich auf das STEP7-Projekt, dessen ge-
samte Symbolik und Kommentare in Englisch erstellt wurden. Zwecks
eindeutigem Bezug zum Programmcode wurden im Weiteren Uberschrif-
ten, Variablennamen etc. nicht Ubersetzt.

V1.0 27.01.2006 26/56



it_\v20_d.doc

g_Geschwindigkei

Copyright © Siemens AG 2006 All rights reserved

22957673_Richtun

SI E M E NS Funktionsprinzipien und Programmstrukturen

Erlauterungen zum Beispielprogramm

Applikation Induktiv-BEROs Beitrags-ID: 22957673

Die im Folgenden nicht beschriebenen Bausteine erklaren sich bei Betrach-
tung ihres Programmcodes selbst. Sie sind durch die Kurzinformation in
obiger Tabelle hinreichend erlautert.

421 FB 1 (Direction- and Speed Detection of Moving Objects)
Der Baustein hat 9 Netzwerke
Tabelle 4-2: Detailbeschreibung des FB 1

NW Erlauterung

1 Parameter Check

e Der in das HMI-Bild "Parameter" einzugebende Werte fiir die Anzei-
gedauer ("DISPLAY&PARAM".display_period) wird auf Plausibilitat
Uberprift. Bei negativem Wert wird das Vorzeichen abgeschnitten
(durch Zweierkomplementbildung). Bei Betragen >60 (sec) wird der
Wert auf 60 begrenzt.

e Der in das HMI-Bild "Parameter" einzugebende Werte fir den BERO-
Abstand ("DISPLAY&PARAM".BERO_distance) wird auf Plausibilitat
Uberprift. Bei negativem Wert wird das Vorzeichen abgeschnitten (Be-
fehl ABS)). Bei Betragen >99,9 (cm) wird der Wert auf 99,9 begrenzt.

Die auf obige Weise ggf. veranderten Werte werden wieder auf die jeweils
selbe Variable geschrieben und somit am Touchpanel angezeigt.

2 Timer for Display Period

Mit der vom Anwender im HMI-Bild "Parameter" definierten Anzeigedauer
("DISPLAY&PARAM".display_period) wird beim erstmaligen Aufruf des FB
1 ein Timer gestartet. Ein Neustart des Timers kann anschlieBend nur
durch eine explizite Freigabe erfolgen. Diese Freigabe wird im weiteren
Programmverlauf immer dann gegeben, sobald einer der BEROs ein Ob-
jekt im Uberwachungsraum signalisiert (siehe Netzwerke 4 und 5). Ist dies
nicht der Fall und der Timer lauft ab, werden die Aktualisierungskennun-
gen ("IDB".DIR_update, .SPEED_update), die einen Aufruf der Funktionen
FC1 und FC2 bewirken, gesetzt. Die an dieser Stelle ebenfalls gesetzte
Objektkennung ("IDB".no_object) sorgt dafiir, dass FC1/FC2 die Rich-
tungsanzeigen und den Geschwindigkeitswert im DB11
("DISPLAY&PARAM".forward, .reverse, .speed) riicksetzen

3 Positive Edge at BERO 2

Erkennt BERO 2 eine positive Flanke, so werden...

e der Zeitstempel, der als Startpunkt fir die Geschwindigkeitsmessung
herangezogen wird ("IDB".timestamp_start), in den Instanz-DB ge-
schrieben.

e eine Ereigniskennung ("IDB".BERO2_object_detected) gesetzt.
e die Objektkennung ("IDB".no_object) riickgesetzt.
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NW Erlauterung

4 Positive Edge at BERO 1

Erkennt BERO 1 eine positive Flanke, so wird die Objektkennung
("IDB".no_object) rickgesetzt und wie folgt weiterverfahren. Wird keine
Flanke erkannt, erfolgt ein Sprung zum nachsten Netzwerk.

Hat das Objekt bereits BERO 3 und BERO 2 passiert
("IDB".BERO3_object detected, .BERO2_object detected), so werden...

e der Timer fir die Anzeigedauer gestartet.

e die Aktualisierungskennung fir die Richtung ("IDB".DIR_update) ge-
setzt.

e die Aktualisierungskennung fir die Geschwindigkeit
("IDB".SPEED_update) gesetzt, sofern der Forderer nicht ausgeschal-
tet oder gestért war ("IDB".conv_temp_off), wahrend sich das Objekt
von BERO 2 nach BERO 1 bewegte. Hatte der Forderer eine Unter-
brechung, wird die Laufkennung ("IDB".conv_temp_off) wieder
rickgesetzt.

e der Zeitstempel, der als Zielpunkt fur die Geschwindigkeitsmessung
herangezogen wird ("IDB".timestamp_stop), in den Instanz-DB ge-
schrieben.

o die Erfassungskennung fur BERO 1 ("IDB".BERO1_object_detected)
gesetzt.

o die Erfassungskennungen fir BERO 3 und BERO 2
("IDB".BERO3_object_detected, .BERO2_object_detected) riickge-
setzt.

Hat das Objekt zwar BERO 2, nicht jedoch BERO 3 passiert, so wird...

e die Erfassungskennungen fur BERO 2
("IDB".BEROZ2_object_detected) riickgesetzt

Hat das Objekt zwar BERO 3, nicht jedoch BERO 2 passiert, so werden...

o die Erfassungskennungen fir BERO 3
("IDB".BERO3_object_detected) riickgesetzt.

e die Erfassungskennung fir BERO 1 ("IDB".BERO1_object_detected)
gesetzt.
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NW Erlauterung

5 Positive Edge at BERO 3

Erkennt BERO 3 eine positive Flanke, so wird die Objektkennung
("IDB".no_object) rickgesetzt und wie folgt weiterverfahren. Wird keine
Flanke erkannt, erfolgt ein Sprung zum nachsten Netzwerk.

Hat das Objekt bereits BERO 1 und BERO 2 passiert
("IDB".BERO1_object_detected, .BERO2_object_detected), so werden...

o der Timer fir die Anzeigedauer gestartet.

o die Aktualisierungskennung fir die Richtung ("IDB".DIR_update) ge-
setzt.

o die Aktualisierungskennung fur die Geschwindigkeit
("IDB".SPEED_update) gesetzt, sofern der Foérderer nicht ausgeschal-
tet oder gestort war ("IDB".conv_temp_off), wahrend sich das Objekt
von BERO 2 nach BERO 3 bewegte. Hatte der Forderer eine Unterbre-
chung, wird die Laufkennung ("IDB".conv_temp_off) wieder
rickgesetzt.

e der Zeitstempel, der als Zielpunkt fiir die Geschwindigkeitsmessung
herangezogen wird ("IDB".timestamp_stop), in den Instanz-DB ge-
schrieben.

e die Erfassungskennung fir BERO 3 ("IDB".BERO3_object_detected)
gesetzt.

¢ die Erfassungskennungen fir BERO 1 und BERO 2
("IDB".BERO1_object_detected, .BERO2_object detected) riickge-
setzt.

Hat das Objekt zwar BERO 2, nicht jedoch BERO 1 passiert, so wird...

e die Erfassungskennung flr BERO 2 ("IDB".BERO2_object_detected)
rickgesetzt

Hat das Objekt zwar BERO 1, nicht jedoch BERO 2 passiert, so werden...
o die Erfassungskennung fur BERO 1 ("IDB".BERO1_object_detected)
rickgesetzt.

¢ die Erfassungskennung fir BERO 3 ("IDB".BERO3_object_detected)
gesetzt.

6 Call FC1 (Detecting Direction)

Der Baustein fir die Richtungserkennung wird aufgerufen, wenn der An-
wender hierflir die Freigabe ("DISPLAY&PARAM".release_direction) im
HMI-Bild "Freigaben" gegeben hat und die entsprechende Aktualisie-
rungskennung ("IDB".DIR_update) im Netzwerk 4 oder 5 gesetzt wurde.
Beim Wegnehmen der Freigabe werden die Richtungsanzeigen
("DISPLAY&PARAM".forward, .reverse) im HMI-Bild "Informationen" sofort
rickgesetzt.
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7 Call FC2 (Calculating Speed)

Der Baustein fir die Geschwindigkeitserkennung wird aufgerufen, wenn
der Anwender hierfir die Freigabe ("DISPLAY&PARAM".release_speed)
im HMI-Bild "Freigaben" gegeben hat und die entsprechende Aktualisie-
rungskennung ("IDB".SPEED_update) im Netzwerk 4 oder 5 gesetzt
wurde. Beim Wegnehmen der Freigabe wird die Geschwindigkeitsanzeige
("DISPLAY&PARAM".speed) im HMI-Bild "Informationen” sofort mit 0,000
Uberschrieben.

8 No Speed Detecting with Conveyor Stop

Wird der Forderer ausgeschaltet oder ist gestort (conveyor_on = EQ.5 = 0),
wahrend sich das Objekt zwischen zwei BEROs der Messeinrichtung be-
findet, wenn also die Erfassungskennungen BERO 1 / BERO 2 oder die
Erfassungskennungen BERO 2 / BERO 3 beide gesetzt sind, wird die
Laufkennung ("IDB".conv_temp_off) gesetzt.

9 Flickering Outputs

Wahrend der "display_timer" lauft, wird die Richtung eines Objekts durch

Flimmern (5Hz) der Digitalausgange "flickering_fwd" bzw. "flickering_rev"
angezeigt. Das Flimmern wird durch die logische Verknipfung (UND) der
Richtungskennung ("DISPLAY&PARAM".forward, .reverse) mit dem Takt-
merkerbit M 0.1 (clock_memory_bit) erreicht.
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FC 1 (Direction)

Tabelle 4-3: Detailbeschreibung des FC 1

NW

Erlauterung

1

Detect Direction

Die Aktualisierungskennung ("IDB".DIR_update), die zum Aufruf des FCs
fuhrte, wird unbedingt riickgesetzt.

Wenn sich kein Objekt im Bereich der Messeinrichtung befindet
("IDB".no_object) oder der Forderer nicht lauft (conveyor_on = E0.5 = 0),
werden die Richtungsanzeigen ("DISPLAY&PARAM" .forward, .reverse)
und die Aktualisierungskennung ("IDB".DIR_update) riickgesetzt und der
Baustein verlassen.

Ist die Erfassungskennung fir BERO 1 gesetzt
("IDB".BERO1_object_detected), was bedeutet, dass soeben ein Objekt
BERO 1 in ruckwartiger Richtung passiert hat, wird der im NW4 des FC1
ausgelesene Zeitstempel ("IDB".timestamp_stop) mittels der Funktion
BLKMOV in den DB11 transferiert ("DISPLAY&PARAM".timestamp_rev)
und dort dem HMI zur Anzeige "letzte Erfassung / riickwarts" zur Verfu-
gung gestellt. Die Richtungsanzeige fur "vorwarts"

("DISPLAY&PARAM" .forward) wird riickgesetzt, jene fur "rickwarts"
("DISPLAY&PARAM".reverse) wird gesetzt.

Ist die Erfassungskennung fir BERO 3 gesetzt
("IDB".BERO3_object_detected), was bedeutet, dass soeben ein Objekt
BERO 3 in vorwartiger Richtung passiert hat, wird der im NW5 des FC1
ausgelesene Zeitstempel ("IDB".timestamp_stop) mittels der Funktion
BLKMOV in den DB11 transferiert ("DISPLAY&PARAM".timestamp_fwd)
und dort dem HMI zur Anzeige "letzte Erfassung / vorwérts" zur Verfiigung
gestellt. Die Richtungsanzeige fur "rickwarts"
("DISPLAY&PARAM".reverse) wird riickgesetzt, jene fur "vorwarts"
("DISPLAY&PARAM".forward) wird gesetzt.
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4.2.3 FC 2 (Speed)
Tabelle 4-4: Detailbeschreibung des FC 2

NW Erlauterung

1 Calculate Speed

Die Aktualisierungskennung ("IDB".SPEED_update), die zum Aufruf des
FCs flhrte, wird unbedingt riickgesetzt.

Wenn sich kein Objekt im Bereich der Messeinrichtung befindet
("IDB".no_object) oder der Forderer nicht lauft (conveyor_on = E0.5 = 0),
wird der angezeigte Geschwindigkeitswert

("DISPLAY&PARAM".speed) mit 0,000 Uberschrieben und der Baustein
verlassen.

Ist obige Bedingung nicht erflillt, was bedeutet, dass soeben ein Objekt
entweder BERO 1 in riickwartiger oder BERO 3 in vorwartiger Richtung-
passiert hat, wird mit der FC34 aus den Zeitstempeln der beiden zuletzt
Uberfahrenen BEROs ("IDB".timestamp_stop, .timestamp_start) die Zeit-
differenz ermittelt. Diese liegt im Format "TIME" vor und wird anschliel3end
in Sekunden gewandelt. Die im HMI-Bild "Informationen” angezeigte Ge-
schwindigkeit ist der Quotient aus dem - von cm in m umgerechneten -
BERO-Abstand ("DISPLAY&PARAM".BERO _distance), den der Anwender
im HMI-Bild "Parameter" eingeben kann, und der obigen Zeitdifferenz.
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424 DB 11 (DISPLAY&PARAM)

Die folgende Abbildung zeigt den Zusammenhang zwischen den Daten im
DB 11 und den HMI-Bildern.

Abbildung 4-2: Daten des DB11 (DISPLAY&PARAM) in den HMI-Bildern

Richtung forward |etste Erfassung , bimestamp_ fud
Yorwarts [02.01.2006 11:45:18 -]
Riickwirts Ek [02.01 2006 11:10:37 +]
reverse \timestamp_rev
Forderstrecke: EIN
Aktuelle Geschwindigkeit [m/s]:
speed
Richtungserfassung Geschwindighkeitserfassung
| 7 freigeqehen | | freigegeber 50 |
release_direction/ release speesd
Parameter I _ Beenden |

| ;
release direction FFEIgaben
e

FreigebenSperren |

Etfassung der Geschwindigheit

Frageben,l'SpEr_r_en I

——— L =N

release speed
1

Parameter

Sensorabstand [cm
25,0

Anzeigedauer [sec

BB |

BERO distance
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5 Modifikationen zum Beispielprogramm (optional)

Hier erfahren Sie...
was sie tun missen wenn...

¢ die BERO-Abstande nicht gleich gehalten werden kdnnen.
e Sie eine andere Flimmerfrequenz haben wollen.
e Sie eine Losung mit zwei BEROS bevorzugen.

e Sie am TP170A die Runtime-Sprache &ndern mochten.

5.1 Ungleiche BERO-Abstande

Losungsprinzip

Bei Vorwartsfahrt der Objekte wird die Geschwindigkeit zwischen den
BEROs 2 und 3, bei Ruckwartsfahrt zwischen 2 und 1 gemessen. Zur Defi-
nition der Richtung siehe Abbildung 1-2. Die Geschwindigkeitsermittlung im
FC2 muss also ebenso richtungsabhangig durchgefihrt werden wie die
Richtungserfassung im FC1.

it_V20_d.doc
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Anderungen

Aufgrund der modifizierten Funktionalitdt missen die Bausteine FC2, FB1
und DB11 geé&ndert werden. Da nun zwei BERO-Abstande am Touchpanel
einzugeben sind, &ndert sich auch die HMI-Projektierung.

Wir bieten Ihnen zwei Arten der Programmanderung an:

Copyright © Siemens AG 2006 All rights reserved
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1. Laden aus Beispielprojekt
2. Bausteine selbst &ndern

5.1.1 Laden aus Beispielprojekt

Das Programm mit den modifizierten Bausteinen befindet sich im Pro-
grammordner "Diff_Dist" des STEP7-Projekts.

1. Kopieren Sie den gesamten Inhalt von "Diff_Dist" in den Programmord-
ner "S7 program" in der SIMATIC-Station.

2. Laden Sie die gesamte Station in die CPU
(Zur Vermeidung von Inkonsistenzen empfehlen wir, die gesamte Stati-
on oder zumindest alle Anwenderbausteine zu laden, nicht nur die
geanderten Bausteine.)

3. Laden Sie das WinCC flexible Projekt, das
ebenfalls den Namen "Diff_Dist" tragt, ins Touchpanel.

5.1.2 Bausteine selbst &ndern

Alternativ kbnnen Sie anhand der nachstehenden Anweisungsfolge die
Modifikation auch Schritt fr Schritt selbst durchfiihren (ausgehend von
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Programm und HMI-Projektierung "Equ_Dist"). Hierzu ist wie folgt zu ver-

fahren:

4. Erganzen Sie den DB11 um einen zweiten BERO-Abstand.
Abbildung 5-1: Anderung im DB11 (DISPLAY&PARAM)

gleiche BERO-Abstande

+ZZ_0| |spare ARBAY[1. . 4]
*1.0 EYTE
+Z6.0| [EERD_distance REAL 2.000000e2+001 |distance between BEROL(2) and BERODE

unterschiedliche BERO-Abstande

Z.500000e+001 [distance between BERD1 and BEROZ

+26.0| [EERD_distance zZ3 |REAL

Z.500000e+001 (distance between EEROZ and EEROZ

I +ZZ.0| [BERD_distance 12 |REAL

5. Fugen Sie in den FC2 IN-Parameter fir die BERO-
Erfassungskennungen der beiden Richtungen ein und andern Sie den

FC2-Programmcode.

Abbildung 5-2: Anderungen im FC2 (SPEED)

FC2 - Deklarationstabhelle

Inhalt ven: 'Uugebung)Schnitcscelle)IN'

[—}@ Interfarce
Com

B no object

|Na'me

= |no_0bj ect

B BEROL_object_detected
“'E] BEROZ object detected

=

LA O0T
[ IH OUT
-4 TEMP

-4 RETURN

FC2 - Programmecode {Auszug)

= BEROL cobject detected|Boel
= BEROZ_cobject_detected|Boel

Frime difference Ffconwvert from "TIME" to sec

DTR

L 1.000000=+003

fR

T fitime in zac

o $BEROL object detected ffobject mowves reverse

SPEN L0zl

L "DISPLAYAPARAM" BERD distance 1Z

SDA Lozl
LOZ1: TN $BEROZ object detected

EEE

L "DISPLAYSPARAM" BERO_distance Z3 FFBERD_distance
Lo3l: L 1. 0000004002 Ffconwvert from cm to m

R

L frime in_ sec

SR fispeed =path/time

T "DISPLAYSPAPAM" . spead

6. Fihren Sie im FB1 folgende Anderungen durch:

Netzwerk 1:

Fir den zweiten BERO-Abstand ist die Prifung des Eingabewertes zu

erganzen.
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Abbildung 5-3: Prufung des Eingabewertes fur zweiten BERO-Abstand

TAK
LOEl: T "DISPLATSPAPAMN" display period Sidisplay period
-
L 9.930000e+001
L "DISPLAYAPADAM" BEDD distance 12 FSABERD distance
ARE
=R
EPE LOz1
TAE
LOzZ1: T "DISPLATSPARAM" BEERO distance 12 S/BERD_distance
L 9.5%%30000e+001
L "DISPLAY&PARAH".BERD_distanc F/BERD distance
ARS
=R
EPE LOEL
TAE
LOEL: T "DISPLAY&PARM{".BERD_distanc SFBERD _distance
Netzwerk 6:

Aktualisieren Sie den FC2-Aufruf.
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Abbildung 5-4: FC2-Aufrufaktualisierung im FB1

CALL "SPEED"
no ohject I=fno ohject
(BERnl_-:-hj ect_detected: =#BERDl_Dhject_detected]

BEROZ object detected:=§BERD2 ocbject detected
SPEED update :=#S5TEED_update
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7. Erganzen Sie mit WinCC flexible im HMI-Bild "Parameter" den zweiten
BERO-Abstand. Die fur die BERO-Abstéande anzubindenden Variablen
sind "DISPLAY&PARAM.BEROQO_distance_12" und
"DISPLAY&PARAM.BERO_distance_23".
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Abbildung 5-5: Parametrierbild mit Eingabemdglichkeit unterschiedl. BERO-Absténde

SIMATIC PANEL

Parameter

Sensorabsténde [om
BERO 1 EERC 2 BERC 3

H 25,0 +| 25,0 4{

Anzeigedauer [sec
]

Zuriick |

8. Laden Sie die geanderten Bausteine in die CPU und die geanderte
HMI-Projektierung ins Touchpanel.

5.2 Verandern der Flimmerfrequenz

Lésungsprinzip

Die CPU stellt ein Taktmerkerbyte zur Verfigung mit acht Bits, deren Sig-
nalzustand sich periodisch mit einem Puls-Pausen-Verhdltnis 1.1 andert.
Die Bits reprasentieren acht unterschiedliche Frequenzen.

Abbildung 5-6: Taktmerkerbyte

7 6 54| 3 2 1 0

10 Hz
5 Hz (Flimmern)
2,5 Hz (schnelles Blinken)

2 Hz
1,25 Hz (Blinklicht)

1Hz
0,625 Hz (langsames Blinken)

0,5Hz
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Eines dieser Bits (M 0.1, clock_memory_bit) wird vom Anwenderprogramm
zur Bildung der Flimmerfrequenz der Digitalausgange flickering_fwd bzw.
flickering_rev verwendet. Durch die Verwendung eines anderen der acht
Taktmerkerbits konnen Sie die Frequenz &andern.

Hinweis  Das Aktivieren und Zuweisen des Taktmerkerbytes erfolgt in HW Konfig
in den Objekteigenschaften der CPU unter "Zyklus/Taktmerker".

Anderungen

Im Folgenden soll die Flimmerfrequenz von 5 Hz auf 2,5 Hz reduziert wer-
den.

1. Offnen Sie die Symboltabelle
Abbildung 5-7: Offnen der Symboltabelle

I35 AP_IND-BERO -- D=, Applikation', AP_IND_BERD

El- AP _IMD-BERO Dbiekiname
= SIMATIC 300 G S
- =@ CPu 31ac-2DP
F#-{=7] 57 program (
=] ZEERDs
- Diff_Dist
- Equ Dist
#-(z7] ZBERDs
#-(37) Dff_Dist
(57 Equ_Dist

2. Weisen Sie dem Symbol clock_memory_bit die Adresse M 0.2 zu (bis-
her M 0.1) und speichern Sie die Symboltabelle ab.

Abbildung 5-8: Andern der Symboltabelle

ﬁSyn‘lhul Editor - [57 program {(Symbuols) -- AP_IND-BEROSIMATIC 300§
@ Tabelle Bearbeiten Einfiigen Ansicht  Exkras Eenster  Hilfe
| & % BE | © | |AkSymboe =
Status | Swmbol Adresze | Date £ | Kommentar
1 flicketing_fwed A 4.0 |BOOoL flicketing digital output
2 flicketring_rev A 41 |BOOL flicketing digital output
3 CONYENDE_On E 05 (BooL
4 BEROS_ zignal E 04 |BOOL output of BEROD 2
5 BERCM _signal E 02 |BooL output of BERO 1
G BERC2_ =signal E 05 BOoL autput of BERD 2
7 clock_memory_bit] | JHIIRR EOOL  (M0O.07=10,525,C
g DISPLAY &P ARAM BE—H—{DB 11 |DBE for dizplay and par:
2] [P FB 1 FB 1
A La=] mo 1 FR 1 imatonea A
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3. Ersetzen Sie im NW9 des FB1 M 0.1 durch M 0.2. Der Editor ersetzt so-
fort nach der Anderung die Absolutadresse wieder durch das Symbol
clock_memory_bit. Speichern Sie den Baustein.

Abbildung 5-9: Anderung im Netzwerk 9 des FB1

i) "DISPLATAPARAM"  forward
U o ! 0.1

= "flickering fuwd"

i) "DISPLAY&PA -

U o ! 0L

"flickering rew"

4. Laden Sie den geénderten Baustein in die CPU.

5.3 Richtungs- und Geschwindigkeitserfassung mit zwei BEROs

Unterschiede zur Kernlésung
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Im Folgenden wird BERO 2 aus der Messeinrichtung entfernt.

Die Richtungs- und Geschwindigkeitserfassung ist auch mit nur zwei
BEROs mdglich. Allerdings geht das etwas auf Kosten der Zuverlassigkeit,
da das Objekt nur von zwei Sensoren erkannt werden muss. Ferner muss
der folgende Fall durch zusatzliche Software beherrscht werden:

e 3 BEROs
Das Obijekt ist in Richtung A unterwegs und hat bereits zwei BEROs
(z.B. BERO 1 und BERO 2) passiert. Dann verschwindet das Objekt
(wird vom Band entfernt). Nun passiert ein Objekt in Richtung B die drei
BEROs. Der von diesem Objekt zuerst passierte BERO (z.B. BERO 3)
wird als dritter passierter BERO der Richtung A interpretiert. Als Folge
werden Richtung und Geschwindigkeit einmalig falsch angezeigt (tole-
rierbar!). Nach Passieren des zweiten und dritten BEROS erfolgt keine
Anzeige und der Grundzustand fir weitere korrekte Messungen ist wie-
der hergestellt.

e 2BEROs
Das Obijekt ist in Richtung A unterwegs und hat den ersten BERO (z.B.
BERO 1) passiert. Dann verschwindet das Objekt (wird vom Band ent-
fernt). Nun passiert ein Objekt in Richtung B die Messeinrichtung. Der
von diesem zuerst passierte BERO (z.B. BERO 3) wird als zweiter pas-
sierter BERO der Richtung A interpretiert. Als Folge werden — wie oben
- Richtung und Geschwindigkeit falsch angezeigt. Da jedoch kein mittle-
rer BERO zum Riicksetzen der Messeinrichtung vorhanden ist, wird das
Passieren des zweiten BEROs (BERO 1) schon wieder als Startereignis
fur die ndchste Messung interpretiert u.s.w.. Die Messeinrichtung fallt
aul3er Tritt. Eine Behebung wére nur durch das mindestens einmalige
ordnungsgemalie Passieren eines Objekts in Richtung A mdglich.
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Losungsprinzip

Die Problematik lasst sich entscheidend verbessern, indem man eine Zeit
definiert, die das Objekt vom ersten bis zum zweiten BERO hdchstens be-
notigen darf. Kommt das Objekt am zweiten BERO nicht innerhalb dieser
Zeit an, setzt das Programm die Erfassungskennung des ersten BEROs
zurlck. Damit ist die Messeinrichtung wieder im Grundzustand. Der Zeitab-
lauf muss allerdings unterbrochen werden, wenn der Forderer stoppt und er
muss mit der Restzeit wieder gestartet werden, wenn der Forderer weiter-
l&uft.

Anderungen

Aufgrund der modifizierten Funktionalitat missen die Bausteine FB1, DB1
und DB11 geandert werden. Da der Anwender die maximale Zeit (Ruck-
setzzeit) spezifizieren muss, andert sich auch die HMI-Projektierung.

Wir bieten lhnen zwei Arten der Programmanderung an:

1. Laden aus Beispielprojekt
2. Bausteine selbst andern

5.3.1 Laden aus Beispielprojekt
Das Programm mit den modifizierten Bausteinen befindet sich im Pro-
grammordner "2BEROs" des STEP7-Projekts.
1. Kopieren Sie den gesamten Inhalt von "2BEROs" in den Programmord-
ner "S7 program" in der SIMATIC-Station.
2. Laden Sie die gesamte Station in die CPU
(Zur Vermeidung von Inkonsistenzen empfehlen wir, die gesamte Stati-
on oder zumindest alle Anwenderbausteine zu laden, nicht nur die
geanderten Bausteine.)
3. Laden Sie das WinCC flexible Projekt, das
ebenfalls den Namen "2BEROs" tragt, ins Touchpanel.
5.3.2 Bausteine selbst &ndern
Alternativ kbnnen Sie anhand der nachstehenden Anweisungsfolge die
Modifikation auch Schritt flir Schritt selbst durchfiihren (ausgehend von
Programm und HMI-Projektierung "Equ_Dist"). Hierzu ist wie folgt zu ver-
fahren:
1. Erganzen Sie den DB11 durch die Riucksetzzeit "reset_time".
Abbildung 5-10: Anderung im DB11 (DISPLAY&PARAM)
release_direction |[EOOL FALZE i
release speed BOOL FALSE
reset_time INT 5 within this period, the second BERO must be reached [sec]]i
END_STEOCT '!
2. Fuhren Sie im FB1 die folgenden Erganzungen/Anderungen durch:
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Deklarationstabelle:
Ldschen Sie die statische Variable "BERO2_object_detected".
Definieren Sie die temporére Variable "object_detected".

Abbildung 5-11: Anderungen in der FB1-Deklarationstabelle

| Inhalt won: 'Umg'ehung‘-.Sch.nittstelle‘-.E‘f.ﬁ?T'
- schnitesee | | Name Datentyp Ko
LAk IH = FPl Eoaol EE]
LTk oUT = Frz Eool EE]
::'. IN oUT [E FP3 Eool EE]
Ei:li- ETAT = DF1l Eool EE]
=43 TEMP = DFz Eool EE]
= PFz Bool EEI]
B conv _temp off Eool
loschen H BEROLl object detected |Bool san
H BEROEZ object detected |Bool j san
H BEROZ object detected |Bool san
B no_object Eool no
E LIR update Eool dia
b H SPEED update Eool spe
B conveyor on old Eool _)
B timestanp start Date And Time
neu BE timestamp stop Date And Time
B reset_time sawved EETime -) du
=
| Inhalt won: 'Umgehlmg‘-.ﬁchﬁg:;::
=4 schnittstelle NEU | Name Datentyp |Kon
=l |nhject_detected
= I

Netzwerk 1:
Fur die Riucksetzzeit ist die Prifung des Eingabewertes zu erganzen.
Es gelten die gleichen Restriktionen wie bei der Anzeigedauer.
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Abbildung 5-12: Priifung des Eingabewertes der Ricksetzzeit

3PE LOZ1
TAE
Lozl: T "DISPLAYTAPAPAM" display period fidisplay period

-
a L u]

L "DISPLATSPADAM" reset _time ffreset time
<=1
ErE LO31
HNEGI
Loz2l: L &0
TAK
=1
EIE LO41
TAK
Logl: T "DISPLAYTAPAPAM" reset_time J/reset time

L 9.9%30000=+001
L "DISPLAYLPAPAM" BELRD distance SFBERD distance
AES

Netzwerk 3:
Ldschen Sie das komplette Netzwerk "Positive Edge at BERO 2" und
flgen Sie an dessen Stelle das Netzwerk "Reset Detection Tags" ein.

Abbildung 5-13: Netzwerk 3 — Reset Detection Tags

rNetzwerk 3 : Beset Detection Tags
EEROLl ocbject detected and BEPOZ object detected are reset, if the second EERD
iz not reached within the "reset time". Thus, it iz ensured, that the measuring
equipment iz reset, if the object does newer reach the second BERD. The reset
time is disrupted, if the conweyor is switched off. It is continued, when the
CORNVeyO0r Starts again.
a #BEROL object detected
a FBEROZ_object detected
= #object_detected Aftemp war
i fobject_detected
3PE Lolz
L "DISPLATSPARAM" . reset time J/reset _time
ITE Jfconvert imput to ZETIME format
SL 4
SR 4
onr WElegz000
T freset_time_sawed
Lol3: 17 #object_detected
L #reset_time sawved ffstart reset timer
3] "reset timer"
i "reset_timer" Af. .. when reset timer has elapsed
R "reset_timer"
R ¥EBEROL_object_detected
bt #BER03 object_detected
u "conveyor_on' ffsave reset time walue, if convewor is off
FN Foonveyor_on_ old
u Fobject detected
SPEN LOZ3Z
Lc "reset_timer"
T freset_time sawed
L "reset_timer"
LOZ3: HOP o
u "oonwveyor_on' Sirestart reset timer
i) fobject detected
FL "reset timer"
LY _ ¥
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Sofern einer der BEROs ein Objekt erkannt hat, wird der "reset_timer"
mit der am Touchpanel parametrierten Ricksetzzeit
("DISPLAY&PARAM.reset_time") als speichernde Einschaltverzdge-
rung gestartet. Nach Ablauf des Timers wird nicht mehr mit dem
Eintreffen des Objekts am zweiten BERO gerechnet und die Erfas-
sungskennungen beider BEROS werden riickgesetzt. Damit ist die
Messeinrichtung wieder im Grundzustand. Bleibt der Forderer stehen,
wéhrend sich ein Objekt zwischen den BEROs (= eine Erfassungsken-
nung BEROx-object_detected, x=1,2 ist gesetzt) befindet, wird auch der
"reset_timer" unterbrochen und mit dem gespeicherten Wert
"IDB.reset_time_saved" wieder freigegeben, wenn der Forderer wieder
anlauft.

Netzwerk 4:
Andern Sie das Netzwerk "Positive Edge at BERO 1" gemaR der fol-
genden Abbildung ab.

Abbildung 5-14: Modifikation Netzwerk 4 "Positive Edge at BERO 1"

1) "BELOl sigmal”

FP #FPL

= #PF1 fridefine pulse flag
u $BERDZ chiect detected lOSChen

{u $EEROZ_object_detected

i) #PF1

FR "display timer" frfrestart display period
8) #PF1l -

S o o1 2 $BEROL_ocbject_detscted |

2} #no_object

u §EEL0Z cbject detected  lGschen

{1 $BERDZ object detected

SPEN LO14 -

g gnmﬁﬁ—_@ #BEL03_cbject_detected)
N fconv_temp off

b= HSPEED updare

1) foonw temp off

k ﬁcnnv:t.emp:n: £ ST EhDS

CALL "READ CLE"

RET VAL:=MUZds Lold4: CALL "READ CLE"

RET_VAL:=MWz44

CLT c=fftimestanp sto
= CDT =ftimestanp start

LOl4: UM $BERO3_object_detected

U $EERDZ object detected

=R LOzZ4

= ﬁBERDl_Dhject_detected
LDzd: R $EERDZ object detected

2} $EERDZ object_detected
END4: NOP O laschen

Im Wesentlichen entféllt hier das Abfragen des BERO 2. Der Zeitstem-
pel fur den Start der Geschwindigkeitsmessung, der bisher im
Netzwerk 3 von der positiven Flanke an BERO 2 abgegriffen wurde,
stammt jetzt von der positiven Flanke an BERO 1
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Netzwerk 5:

Dieses Netzwerk ist identisch mit Netzwerk 4 mit dem Unterschied,
dass die Erfassungskennungen der beiden BEROS ihre Rollen tau-
schen. Es sind als lediglich die Variablen BERO1_object_detected und
BEROS3_object_detected zu vertauschen. Die Rickgabewerte
(RET_VAL) der READ_CLK-Aufrufe legen Sie auf MW250 und MW246.

Netzwerk 8
Andern Sie das Netzwerk "No Speed Detecting with Conveyor Stop"
gemal der folgenden Abbildung ab.

Abbildung 5-15: Modifikation Netzwerk 8 " No Speed Detecting with Conveyor Stop"

- neu

F_T #BEROL_object_detected]

X $EEROZ_object_detected |

Y k

o #EEROLl object detected

i) #BEROZ object_detected

0 B

U #EERDZ object_detected ldschen
U #EERDZ object detected

! 7

L) "conweyor _on'

5] foonw_temp off ffconweyor temporary off

Auch hier entféllt das Abfragen von BERO 2.

Speichern Sie die Anderungen im FB1lund aktualisieren Sie den FB1-
Aufruf im OB1. Hierbei werden Sie auf den Zeitstempelkonflikt zwischen
FB1 und DB1 hingewiesen. Beantworten Sie die Frage nach einem
neuerlichen Erzeugen des Instanz-DBs DB1 mit "Ja".

Erganzen Sie mit WinCC flexible im HMI-Bild "Parameter" die Riick-
setzzeit. Die anzubindende Variable lautet
"DISPLAY&PARAM.reset_time"
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Abbildung 5-16: Parametrierbild mit Eingabemdéglichkeit der Riicksetzzeit

SIMATIC PANEL

Parameter

Sensorabstand [crm

I 20,0

Anzeigedauer [sec Riicksetzzeit [sec

IEl B E3

5. Laden Sie die gednderten Bausteine in die CPU und die geanderte
HMI-Projektierung ins Touchpanel.

5.4 Andern der Runtime-Sprache (TP170A)

Die Texte fur das TP170A sind in deutsch und englisch projektiert. Ohne
Anderung im WinCC flexible Projekt werden die Texte in englisch ange-
zeigt. Zur Sprachumstellung gehen Sie folgendermalen vor:

1. Offnen Sie WIinCC flexible (siehe Punkt 3 der Tabelle 6-3)
2. Offnen Sie den Editor "Sprachen und Schriften”

3. Deaktivieren Sie das Kontrollk&stchen bei "Englisch” und aktivieren Sie
das Kontrollkastchen bei "Deutsch”. Als Folge vertauschen die Spra-
chen ihre Zeilen. Die selektierte Sprache steht immer oben.
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Abbildung 5-17: WinCC flexible — Editor "Sprachen und Schriften"

Bl wincc flesible 2005 Standard - AP_IND-BERD - Equ_Dist

Projekt Bearbeiten Ansicht  Einflgen

Meu - B

Farmat

- v 3 ;r.

|Deutsch [Deutzchland]

L PRO

- paer Equ_Dist(TP 1704]
715 Bilder

1] F.ommunik.ation

H-4g Meldungen

g Geratesinzte

;_:' Aufgabenplal
- ,a Sprachunterstiitzung
B ‘& Versiohsverwaltung

=i ﬁ Benutzervensaltung Runtime
= Gerdtesinstellungen

90 = rachen und Schiiften

llungen

=l

Bildbausteine

Eztras Fenster

g I cikianf:

ekt

HilFe

g
4
=

A
4

‘Sprache

Deutsch (Deutschland)
Englisch (Grofbritannien)

4. Speichern Sie das Projekt mit # und laden Sie es ins Touchpanel (sie-

he Tabelle 6-3).
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Aufbau, Projektierung und Bedienung der Applikation

Inhalt
Dieser Teil fuhrt Sie Schritt fir Schritt durch den Aufbau, wichtige Projektie-
rungsschritte, Inbetriebnahme und Bedienung der Applikation.

6 Installation und Inbetriebnahme

Hier erfahren Sie...

welche Hard- und Software Sie installieren missen und welche Schritte zur
Inbetriebnahme des Beispiels notwendig sind.

6.1 Installation der Hard- und Software

In diesem Kapitel wird beschrieben welche Hardware- und Softwarekom-
ponenten installiert werden missen. Die Beschreibungen und Handblcher
sowie Lieferinformationen, die mit den entsprechenden Produkten ausgelie-
fert werden, sollten in jedem Fall beachtet werden.

Installation der Hardware

Die Hardware-Komponenten entnehmen Sie bitte der Tabelle 2-1 im Kapi-
tel 2.3. Alle Komponenten kénnen lber die Laststromversorgung PS307 mit
24V DC versorgt werden. Gehen Sie fir den Hardwareaufbau gemani der
folgenden Tabelle vor.

Tabelle 6-1: Aufbau der Hardware

Nr. Aktion Anmerkung

1. Ordnen Sie auf der Profilschiene nachfol-
gende HW-Komponenten von links nach
rechts an und schrauben Sie diese fest:

Power Supply (PS), CPU 314C-2 DP;

2. Schrauben Sie die Frontstecker in die bei-
den Anschlussschachte.
3. Stellen Sie die 24V-Versorgung der CPU

durch das Netzteil her.

4, Verdrahten Sie die Spannungsversorgung Die Applikation verwendet die am Ge-
flr den verwendeten DE/DA-Teil der CPU. h&use mit "DI+0" und "DO+0"
bezeichneten Bytes des rechten Front-
steckers. Die Steckerbelegung ist auf
die Innenseite der Anschlussab-
deckung gedruckt.
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Nr. Aktion Anmerkung

Zu den Anschliissen der BEROs siehe
Tabelle 2-4 in Kapitel 2.4.

5. Schlie3en Sie die Signalleitungen der BE-
ROs an Byte "DI+0" der Steuerung an.

e BERO1l: Bit2(=Klemme 4)
e BERO2: Bit3 (= Klemme 5)
e BERO 3: Bit4 (= Klemme 6)

Installieren Sie die BEROs an der zu Uber-
wachenden Foérderstrecke im gleichen
Abstand zueinander und verschrauben Sie
die Anschlusskabel.

Halten Sie den Mindestabstand zwi-
schen den BEROs ein, um
gegenseitige Beeinflussungen zu ver-
meiden (vgl. Tabelle 2-4 in Kapitel 2.4
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bzw. entsprechendes BERO-
Datenblatt).

Kdnnen die BEROs aus konstruktiven
Griunden nicht aquidistant montiert werden,
kommt die Lésung gemaf 5.1 "Ungleiche
BERO-Abstande" in Betracht.

7. Schlie3en Sie ein 24V-Signal "Forderer
[auft" an Byte "DI+0", Bit 5 (= Klemme 7) an
die Steuerung an

Das Signal muss dem tatséchlichen
Betriebszustand des Foérderers ent-
sprechen, nicht dessen

Einschaltbefehl.
8. Verdrahten Sie die Spannungsversorgung
des TP170A.
9. Verbinden Sie die MPI-Schnittstelle der S7- | Verwenden Sie an der CPU einen Ste-

CPU mit der Schnittstelle IF1B des TP170A
durch das Profibuskabel.

cker mit PG-Buchse, um zusatzlich lhr
Erstellsystem (PG, PC) anschlie3en zu
kénnen. Das Kabel aus Tabelle 2-1
erfiillt diese Bedingung.

10. Stellen Sie die DIP-Schalter auf der Riick-
seite des TP170A auf DP/MPI-Betrieb.

11. Verbinden Sie die MPI-Schnittstelle der
CPU mit der MPI-Schnittstelle lhres PG/PC.

Stecken Sie das zum PG/PC fihrende
MPI-Kabel an der CPU auf die PG-
Buchse des PROFIBUS-Steckers.

Hinweis  Weiterfuhrende Informationen zum Aufbau eines S7-300 Automatisie-

rungssystems finden Sie in /3/.

Installation der Standard Software

Es werde vorausgesetzt, dass die in Kapitel 2.3, Tabelle 2-1 spezifizierte
Software auf Ihrem PG/PC installiert ist. Fall Sie einen PC oder ein Note-
book als Erstellsystem verwenden, muss dieser/dieses mit einem
Kommunikationsprozessor (z.B. CP5512 PC-card fur Notebooks) ausge-
ristet sein.

6.2 Installation der Applikations-Software
Voraussetzung:
1. Die Hardwareinstallation ist abgeschlossen.
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2. Alle Komponenten sind mit Spannung versorgt.
3. Die CPU ist mit dem Betriebsartenschalter in STOP geschaltet.

Laden der Applikationssoftware in die CPU

Tabelle 6-2: Laden der Applikationssoftware in die CPU

Nr. Aktion Anmerkung

1 Stellen Sie die PG/PC-Schnittstelle |

ein. =10
Offnen Sie hierzu in der Sys-
temsteuerung lhres Erstellsystems | \yenn die Schnittstelle bereits eingestellt ist,

PG/PC-Schnittstelle einstellen

den Dialog ,PG/PC-Schnittstelle fahren Sie mit Punkt 5 fort.
einstellen”.
2. Wahlen Sie folgende Einstellungen: PG/PC-Schnittstelle einstellen - x|
e Zugangspunkt der Applikation: Zugrifswe |
S7ONLINE (STEP7) >

Zugangspunkt der Applik ation:

CPxxxx(MPI) . STOMLINE  [STEP 7]  -» CPEa12[MPI)
e Benutzte Schnittstellenparamet- (Standard fii STEP 7]
rierung:
Benutzte Schnittztellenparametrierung:
CPXXXX(MPI) IEF'5512[MF'I] Eigenzchaften... |

Der CP-Typ hangt vom verwendeten
Erstellsystem ab.

CPS512(Auto] ] Diagnose... |

B CPS51 2(FwiL]

B CPS51 2[MP) Kapieren.. |
ﬁ.”‘??f’??‘_?[ff"l__”__ v Loschen |
4

| 3

Sollte obiger Zugangspunkt in der
Listbox fehlen, so erstellen Sie ihn

Uber den Eintrag <Hinzufu- [Parametricrung lhres
gen/LGSChen> (ebenfa”S in der E%Tnp]:?g;ationsprozessms CP5512 fur ein
Listbox "Zugangspunkt der Applika- S
tion”). H'“ fligen/Entfemen: Auswshl
Betétigen Sie anschlieRend die reHsEnE T &l
Schaltflache "Eigenschaften..."
pbbrechen | Hite |
3. Tragen Sie die MPI-Adresse des x|
Erstellsystems (in dieser Applikation il |
die Adresse ,0“) und die Ubrigen
Busparameter gemafR nebenstehen- ~ Statiorsbezogen
der Abbildung ein. ™ PG/PC ist einziger Master am Bus
SchlieRen Sie den Dialog mit ,,OK". i ID—_[
; =
Timeout: 1z -

— Metzbezogen

[ bertragungzgeschwindigkeit: |18?,5 kbit/s 'I

Hachste Teilnehmeradresse: il b

0k | Standad | Abbrechen | Hife |
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und laden Sie das Projekt Uber das
Menu ,Zielsystem -> Laden“ oder
den entsprechenden Button in die
S7-CPU.

Nr. Aktion Anmerkung
4, SchlieBen Sie das Fenster "PG/PC-
Schnittstelle einstellen” mit "OK" und
verlassen Sie die Systemsteuerung.
Offnen Sie den SIMATIC Manager
Entpacken Sie das Projekt: QSIMATIE Manager - [AP_IND-BERD -- Dz Applik:
1. Wahlen Sie das Projekt £B Datei Bearbeiten Einfgen  Zielsystem  Ansicht
"BIDxyz_Richtung_Geschwindig- _
keit_V20.zip" tiber das Menii [ ||3'| gmlﬁl db |IE| EI I'ﬂ_ﬁl B
Datei > Dearchivieren... aus | = &5 e .
5> Wahlen Sie ein Ziel chni Objekiname
. ahlen Sie ein Zielverzeicnnis : 5|M."1".T||: 3|:||:| =
fur den entpackten Projektordner e . CRL 1402 DP _ ggh;igt 30d
gleichen Namens aus. B 57 program % T f
3. Nach dem Entpacken werden s 2BERO: — i
Sie im SIMATIC Manager ge- L Dift Dist == Eaqu Dist
fragt, ob Sie das Projekt 6ffnen #-— Equ_Dist EEEH'_:'S
mochten. Antworten Sie mit "Ja". {’§_?| SBERDs DDt
Die nebenstehende Abbildung zeigt - &[5 Diff_Dist Equ_Dist
das entpackte Projekt. -{zz] Equ_Dist B P
Das Projekt beinhaltet die Beispiele...
e Basis-Applikation "Equ_Dist" mit drei
BEROs und gleichen BERO-Absténden.
e Modifikation "Diff_Dist" mit unterschiedli-
chen BERO-Absténden
¢ Modifikation "2BEROS" mit zwei anstatt
drei BEROs
Jedes Beispiel besteht aus dem entsprechen-
den Programmordner und dem zugehérigen
WinCC flexible Projekt.
Die HW-Konfig ist fiir alle drei Beispiele gleich.
DefaultméRig hangt unter der CPU die Basis-
applikation "Equ_Dist".
7. S RSN [ERS [ VN R [ORSEV I MMM ¥ ) sSTMATIC Manager - [AP_IND-BERO -- D' Applikat

% Datei  Bearbeiten  Einflgen  Zielsystem  Ansicht E

Dlrarl 2 a| % o[ dall[o 2= 2

[bjektname

Eﬂ] Hardware
CPU 314C-2 0P

IESIMATIC 300

|_| {z5] 57 program
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Laden der Applikationssoftware in das Panel

Tabelle 6-3: Laden der Applikationssoftware in das Panel

Nr. Aktion Anmerkung

1. Stellen Sie die korrekten Transfer- Transfer Settings

einstellungen am TP170A sicher. _

Uber die Schaltflache "Config" in (- St

dessen Startmeni gelangen Sie in [] Enable [ ] Remote

die Maske "Transfer Settings". Ma-

hen Sie die Einstellungen gema

chen Sie die Ste.u gen ge .aB r MPI/DP Transfer

nebenstehendem Bild und schlie3en

Sie den Dialog mit "OK". [“] Enable [ ] Remote
Address 1 | Up | Down |
Baudrate | 187 5 kB Up | Down |

0K |

2. Betétigen Sie im Startmeni des Pa- | Sie gelangen in den Transfermodus des Pa-
nels — in dem Sie sich nun wieder nels.
befinden - die Schaltflache "Trans-
fer".

3. Offnen Sie am Erste"system das HSIMATIE Manager - [AP_IND-BEROD -- D=\ Applikation',AP._IND_BERO
WlnCC ﬂeXible PrOjEkt "Equ DiSt" % Datei  Bearbeiten  Einfilgen  Zielsystem Ansicht  Extras  Fenster  Hill
iber das Kontextmenii (rechte Dl 82)mm| 4 l=|e] d&l [o =
Maustaste) wie nebenstehend abge- | [5 5 ar_inbserD Dbjekiname
bildet. w- SIMATIC 300 = Bider

- 2BEHDS S Kommunilkation

i D'H—D'_St s Meldungen

£ A_EU—DM %Benulzewerwaltung...

(9 () 2BEROs (‘Obiekt sFfrien Chrl+Alt+0 )

&1-{=] Diff_Dist

E]"_sll Equ_Dist Ausschneiden hrl

- Kopieren Chelt G

Einfigen CEpl
Lischen Del
Umbenennen F2
Chiekteigenschaften...  Alt+Return
T

4, Waébhlen Sie Projekt > Transfer > Efiwincc Aexible 2005 Standard - AP_IND-BERD - § W
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5. Machen Sie die Eintragungen gemaf dem nachstehenden Bild.
[ pediengerate fiir Transfer auswahlen | A . |
] Equ Dist ITE 1704) —Einzstellungen fur Equ_Dist [T 1704)
r—Trangferin ———————
‘ % Flagh  RAM ‘

Moduz

Deta-Trangfer ——
‘ & Ein A ‘

Stationsadresse I1

™ | Rlicktratster aktivisren

I Ken

itliste Uiberachreiben

¥ | Bezepturdaten tiberschreiben

UTransferieren || Obermehmen || Abbrechen |/
e

Starten Sie die Datenlibertragung mit "Transferieren".

Auf die folgende Frage "Mdchten Sie die bestehende Kennwortliste auf dem Bedienge-
rat tiberschreiben?" antworten Sie (zumindest) beim ersten Ubertragen lhrer
Projektierung mit "Ja".

Nach dem Ende der Ubertragung schaltet das Touchpanel auf das in WinCC flexible
festgelegte Startbild (Abbildung 2-2).

Hinweis  In obiger Schritttabelle wurde das Laden des TP170A lber MPI be-
schrieben. Die Projektierung kann jedoch auch seriell ins Panel gespielt
werden. Weiterflihrende Informationen hierzu finden Sie in /4/ und /5/.

6.3 Inbetriebnahme

Voraussetzung:

1. Die Hard- und Softwareinstallation, wie in den Kapiteln 6.1 und 6.2 be-
schrieben, ist abgeschlossen.

2. Im Bereich der Messeinrichtung befindet sich kein Objekt.
3. Die Forderstrecke lauft nicht ("conveyor_on" = 0).

Die Kernfunktionalitat der Applikation ist nachgewiesen, wenn alle in der
folgenden Tabelle stehenden Aussagen und Reaktionen auf Bedienhand-
lungen zutreffen.
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Tabelle 6-4: Funktionsnachweis der Applikation

Nr. Aktion Reaktion

1. Das HMI-Startbild zeigt die neben- %
. ichbung Letzke Erfassung
stehenden Eintrage. N
Vorwsrts [ [D1.01.2006 00;00:00 |
Rickwarts [] [D1.01.2008 o0;00:00 |
Forderstecke: ALS
Aktuelle Geschwindigkeit [m/s]:
Richtungserfassung Geschwindigkeitserfassung
gesperrt | | gesperrt |
Pararneter | Beenden |
2. Schalten Sie die CPU in RUN. Die beiden Zeitstempel zeigen das aktuelle
Datum (=Datum der CPU-Uhr)
3. Schalten Sie die Férderstrecke ein. Im HMI-Bild wird Forderstrecke "EIN" ange-
zeigt.
4, 1. Dricken Sie im Startbild den Freiaab
Freigabe-Button um in die Frei- reigaben
gabemaske zu gelangen. :
2. Geben Sie Richtungs- und Ge- Erfassura e BAL.0T
schwindigkeitserfassung frei, e I
indem Sie die entsprechenden do e R
Schaltflachen betatigen. Die zu-
gehdrigen Anzeigen wechseln Erfassung der Geschwindigksit
nach "freigegeben”
3. Betatigen Sie die Schaltflache FreigebenSperren |
"zurick"
4. Im Startbild muss flir Richtung TR I
und Geschwindigkeit ebenfalls :
"freigegeben" angezeigt werden.
5. 1. Dricken Sie im Startbild den
Parameter

Button "Parameter" um in die

Parametriermaske zu gelangen.
Es werden nebenstehende Wer- Sensorabstand [em

te angezeigt. l 20,0

2. Durch Beriihren des Eingabe-
felds "Sensorabstand" gelangen

Sie in eine Tastatur. Anzeinedaver [sec]
3. Geben Sie den tatsachlichen IT‘

BERO-Abstand ein und schlie-
Ben Sie die Eingabe mit <!
ab. |

4. Betatigen Sie die Schaltflache
"zurtick"

zuriick I
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Nr. Aktion Reaktion
6. Lassgnt Sie ein Objekt die BEROs T e
vorwarts passieren } —
(BERO1—BERO2—BERO3). v-?rwa_r_ts [26.01.2008 14:29:57 |
) - o Rickwarts [[] |01.01.2006 00:00:00 |
Priufen Sie die Geschwindigkeit mit
anderen Mitteln nach. —
Nach 5 sec miissen Richtungsken- HERRIR el
nung und Geschwindigkeit wieder Aktuelle Geschwindigkeit [m/s]:
rickgesetzt werden. Der Zeitstempel
bleibt stehen. Richtungserfassung Geschwindigkeitserfassung
| freigegeben | | freigegeben |
Parameter | Beenden l

Unmittelbar nach dem Passieren von BERO 3
missen Richtungskennung und aktueller Zeit-
stempel fur "vorwarts" und die Objekt-
geschwindigkeit angezeigt werden.

it_\v20_d.doc

7. Wiederholen Sie Punkt 6 mit entge- Sinngemaf wie Punkt 6
gengesetzter Objektrichtung.
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Anhang und Literaturhinweise

7 Literaturhinweise

7.1 Literatur zur Hard- und Software dieser Applikation

Diese Liste enthadlt Dokumente/Beitrage, auf die in dieser Applikation Be-
zug genommen wird.

Tabelle 7-1: Literatur zu Hard- und Software dieser Applikation

Titel

/1/ | Siemens A&D Customer Support
http://www.ad.siemens.de/support

/2] | Referenz auf diesen Beitrag
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/22957673

/3/ | Betriebsanleitung
S7-300, CPU 31xC und CPU 31x: Aufbauen

http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/13008499

/4/ | Betriebsanleitung
Bediengerat TP 170micro, TP 170A, TP 170B, OP 170B (WinCC flexible)

http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/19082123
/5/ | Benutzerhandbuch

WinCC flexible 2005 Compact / Standard / Advanced
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/18796010
/6/ | FAQ 1070096

Welche Stecker und Kabel werden benétigt, um ein OP/PG an eine S7-
Steuerung anzukoppeln? Gibt es dazu ein Standardkabel?

http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/1070096

17/ FAQ 21953245

Service Pack 3 zu STEP 7 V5.3 und STEP 7 Professional Edition 2004
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/21953245
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Weiterfihrende Literatur

Diese Liste ist keinesfalls vollstandig und spiegelt nur eine Auswahl an ge-
eigneter Literatur wieder.

Tabelle 7-2: Weiterfiihrende Literatur

Titel

18/

Hans Berger
Automatisieren mit STEP7 in AWL und SCL
Publicis Corporate Publishing ISBN 3-89578-242-4

Buchvorstellung:
http://books.publicis-
erlangen.de/de/produkte/techinhan/auto/index.cfim?bookid=5816

19/

Prof. Dr.-Ing. G. Goch
Dipl.-Ing. W. Behrendt
Dipl.-Phys. S. Patzelt
Dipl.-Phys. H. Prekel
Dipl.-Phys. D. Stobener
Dipl.-Phys. A. Tausendfreund

Universitat Bremen
Fachbereich 4, Produktionstechnik

Laborskript zur Vorlesung 'Messtechnik und Sensorik' (MS1), 6. Auflage,
Oktober 2005

http://www.msr.uni-bremen.de/download/MSGrundlagenInduktiv.pdf

110/

Frank Ebel
Siegfried Nestel

Festo Didactic GmbH & Co. KG

Sensoren fir die Handhabungs- und Bearbeitungstechnik
Naherungsschalter, Lehrbuch FP 1110
Stand 09/2003

http://www.festo-
didactic.com/didactic/media/mm/download/093045 web.pdf
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