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1 Funktionsblocke

1.1 Dokumenthistorie
1 Funktionsblocke
1.1 Dokumenthistorie
Version Beschreibung

0.1 24.11.2025 LSE Erste Ausgabe
0.2 04.12.2025 LSE Aktualisierung zur vereinfachten GSD-Identifizierungsmethode
1.0 03.02.2026 LSE Version V1.0 verdffentlicht

1.2 Uber die Automatisierungsbausteine ,,

Dieses Handbuch beschreibt eine Softwareldsung fiir eine Teilaufgabe.

Esliegtin der Verantwortung des Benutzers, zu Uiberpriifen, ob die von der Software vorgeschlagene
Losung seinen Anforderungen entspricht. Falls erforderlich, muss die Losung angepasst werden.
Physikalische Aspekte wie die Konstruktion des Antriebs sind nicht Bestandteil dieses Handbuchs.

° Hinweis
Die in diesem Handbuch enthaltenen Anschlussplane zeigen die Verkabelung, die fiir

den Betrieb der Software auf einem Beispiel-Demogerat erforderlich ist.
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1 Funktionsblocke
1.3 Verwendete Konventionen

1.3 Verwendete Konventionen

In diesem Handbuch werden die folgenden Konventionen verwendet, um zwischen verschiedenen
Arten von Informationen zu unterscheiden:

Art der Information Hervorhebung | Beispiel/Anmerkungen
Schreibweise von Zahlen
Dezimalzeichen Punkt Der Dezimalpunkt wird immer verwendet.
Beispiel: 1234,56
Text
Programmname » « »PLC Designer« ...
Variablennamen kursiv Durch Setzen von xEnable auf TRUE...
Funktionsbldcke fett Der Funktionsbaustein L_MC1P_AxisBasicControl ...
Funktionsbibliotheken Die Funktionsbibliothek L_TT1P_TechnologyModules ...
Schaltflachen ... und bestétigen Sie mit ,Weiter".
Quellcode Kurier ...
dwNumerator =1;
dwDenominator := 1;
Schliisselworter Courier ...beginnt mit FUNCTION und endet mit END FUNCTION.
fett
Tastaturbefehle <bold> Driicken Sie die Taste <F2>, um Hilfe zur Eingabe anzufordern
Wenn fiir die Ausfihrung eines Befehls eine Tastenkombination erforderlich ist, wer-
den die Befehle durch ein ,+ getrennt:
Driicken Sie die Tasten <Umschalt>+<ESC>, um ...
Variablennamen

Die von Lenze verwendeten Konventionen fiir die Variablennamen von Lenze-Systembldcken, Funk-
tionsblocken und Funktionen basieren auf der ,ungarischen Notation“. Diese Notation ermdglicht
es, die wichtigsten Eigenschaften (z. B. den Datentyp) der entsprechenden Variable anhand ihres
Namens zu identifizieren, z. B. xAxisEnabled.
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1 Funktionsblocke

14 Systemanforderungen
14 Systemanforderungen
Software
Produkt Typ Version
PLC Designer 4.1 oder héher
Hardware
Produkt Typ Hardware-Version Firmware-Version
i950 I195AExxxF1AV10Z02R | nicht relevant 1.14 oder héher
PROFIBUS-Steckplatzmodul I9MAFP0000000S
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2 Funktionsblocke

14 Systemanforderungen
2 Funktionsblocke

Die Funktionsblocke L_ICIA_PROFIBUS_Base, L_ICIA_PROFIBUS_In und L_ICIA_PROFIBUS_Out sind
fiir Ersatzszenarien der Servoumrichter-Serie 9300 durch die neuesten CbM/DbM-Systeme von
Lenze wie beispielsweise den i950 vorgesehen.

Logik-SPS

Logik-SPS
4— | (PROFIBUS-Master)

(PROFIBUS-Master)

EMF2133I1B

I9MAFP0000000S
(PROFIBUS-Slave-Modul)

(PROFIBUS-Slave-Modul)

Abbildung1 : 9300 Servoumrichter mit PROFIBUS-Modul’ Abbildung?2 : 1950 Servoumrichter mit PROFIBUS-Steckplatzmodul

Hinweis:

In vielen Fallen ist méglicherweise ein Eins-zu-Eins-Austausch erforderlich, ohne das
Programm der Logik-SPS zu verandern.

1 Fur Lenze-Geréate wie 9300 standen zwei AlF-Module fir PROFIBUS zur Verfiigung:
1= EMF2133IB mit erweitertem Umfang an GSD/GSE-Konfigurationen (siehe Kapitel ,4.1 ")
2 =EMF2131IB mit einem grundlegenden Umfang an GSD/GSE-Konfigurationen (nur Drivecom-Antriebsprofil mit 1 ... 4 Prozessdaten)
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2 Funktionsblocke
14 Systemanforderungen
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L ICIA PROFIBUS Base:

- Feldbus-Initialisierung

- Anforderung der Daten des Feldbus-DP-V0-Pa-
rameterkanals von der logischen SPS (optional)

- Antwortdaten des Feldbus-DP-V0-Parameter-
kanals an die logische SPS (optional)

Abbildung3 : Ubersicht iiber die Prozessdatenkommunikation (PDO) und die Parameterkanalkommunikation (SDO)

1. Ein Funktionsblock L_ICIA_PROFIBUS_In zum Extrahieren der Prozessdaten-Steuerungsinfor-
mationen aus den auf PROFIBUS empfangenen Rohdaten. Die Methode liefert die Prozessdaten
im Format AIF_IN des Servoumrichters 9300 (siehe Kapitel ,,2.2 " und ,,3.2 ).

2. Ein Funktionsblock L_ICIA_PROFIBUS_Out zum Zusammenstellen des vollstandigen Feldbus-
Telegrammes, das an die Logik-SPS libertragen werden soll. Die Methode liest die Prozessdaten-
Steuerungsinformationen im Format AIF_Out des Servoumrichters 9300 (siehe Kapitel2.3
und3.2).

3. Der Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Base, der den Kommunikationsaufbau und den DP-
VO0-Parameterkanal verarbeitet (siehe Kapitel2.1).

> Hinweis:
Deklarieren und rufen Sie die PROFIBUS-Funktionsbausteine immer in der folgenden
Reihenfolge auf:

e L_ICIA_PROFIBUS_Base
e L_ICIA_PROFIBUS_In
e L_ICIA_PROFIBUS_Out
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2 Funktionsblocke
21 Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS Base

2.1 Funktionsbaustein L_/C/IA_PROFIBUS Base

Der Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Base muss zur korrekten Initialisierung der GSD/GSE-
Konfiguration immer in das SPS-Projekt integriert werden. Bei Konfiguration verarbeitet der Bau-
stein zusatzlich den DP VO-Parameterkanal, sofern dieser ausgewahlt ist.

2.1.1 Auswahl des Konfigurationsmodus (GSD/GSE-Konfiguration)

Die Konfiguration der PROFIBUS-Kommunikation fiir jeden Slave wird mit Hilfe der GSD/GSE-Datei
definiert. In der Regel wird der Umfang der PROFIBUS-Tx/Rx-Daten wahrend der Programmierung
der Logik-SPS vordefiniert. Eine aus einer Reihe moglicher Konfigurationen (siehe Kapitel ,,4.1 ") be-
stimmt die Struktur des PROFIBUS-Telegramms an ein Slave-Gerat.

Wahrend der Initialisierung der PROFIBUS-Kommunikation identifiziert der Funktionsbaustein L_I-
CIA_PROFIBUS_Base die ausgewahlte GSD/GSE-Konfiguration, wie im Anhang, Kapitel ,,4.1 ” auf-
gefiihrt. Zu diesem Zweck liest ein interner Service? die empfangene GSD-Konfiguration.

GSD/GSE-Konfiguration einstellen (BYTE ARRAY[23])

Die angeforderte GSD-Konfiguration wird vom Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Base konti-
nuierlich abgefragt, um nach einer neuen GSD/GSE-Konfiguration zu suchen:

[112]3]4]5]6] 7|89 [10[11]12]... [20]21]22]23]

Byte-Lange der neuen GSD-Konfiguration (griin markierter Teil der Daten)

GSD-Konfiguration einstellen (1 ... 5 Bytes, geméaR Kapitel ,4.1 )

Die aktive GSD-Konfiguration wird im Index 0x2348:003 angezeigt.

Lenze Automation Building Blocks 2-6



2 Funktionsblocke
21 Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS Base

2.1.2 Parameterhandhabung

Die Parameterkommunikation muss tiber die GSD/GSE-Konfiguration aus der logischen SPS ausge-
wahlt werden und ist in den vollstandigen Rx/Tx-PROFIBUS-Daten enthalten. Beim Empfang einer
gliltigen GSD/GSE-Konfiguration (x/nit= FALSE) wird ein optionaler Parameterkanal (DRIVECOM DP
V0) initialisiert, sofern dieser in der GSD/GSE-Konfiguration enthalten ist.

Prozessdatenkommunikation (PZD) Prozessdatenkommunikation (PZD) + Parameterkanal (PAR)
adwFieldBusinf0] n; PR e AR OUT adwFieldBusOut0]
adwFieldBusinfi] fi s i ol Py E> E> Pty adwFieldBusOut{1]
adwFioldBusingz] PLC |:> D L acwFieldBusOut{2)
adwFieldBusinf3] ) E:> [P A 1 ] adwFieidBusOutf3] adwFieldBusin[3] ) o) acwFieldBusOut{3]
adwieldBusinfé] adwieldBusOutfd] adhwFieldBusin{4] PLC adwFieldBusOutf4)
adwFieldBusinf5] () ({on) ? Az E> [CLIE E:> i) achwFieldBusOut{5]

acwFieldBusinfa)] sctontroMords? acwFieldBusOut[s]
adwFieldBusin[7] J o) ) sdwFieldBusOut[7]
Abbildung4 : kein Parameterkanal (nur PZD) Abbildung5 : mit Parameterkanal (PZD + PAR)

Bei einem konfigurierten Parameterkanal werden die niedrigsten 8 Bytes der auf L /CIA PROFI-
BUS_In.adwfieldBusin empfangenen/auf L /CIA PROFIBUS_ Out.adwfieldBusOut gesendeten
Rohdaten wie im Anhang, Kapitel ,4.6 ” und ,,4.7 ” dargestellt interpretiert.

adwFieldBusIn[0] PAR IN oS PAR OUT adwFieldBusOut[0]
adwFieldBuslnf1] (8 byte) : : (B bytes) adwFieldBusOut[1]

Abbildung6 : DP V0-Parameterkanaldaten als Teil des vollstandigen PROFIBUS-Telegramms

In Migrationsszenarien kann es vorkommen, dass die tUiberlagerte Logik-SPS Adresscodes/Subcodes
der Lenze GDC-3 -Gerdte 8200/9300 (Legacy-Gerate) adressiert, die auf dem Servoumrichter i950
nicht verfligbar sind.

3 GDC = Global Drive Control, eine der erfolgreichsten Frequenzumrichter-/Servoumrichter-Serien von Lenze
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2 Funktionsblocke
21 Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS Base

tatsdchliche Motordrehzahl: tatsachliche Motordrehzahl:

Codenummer: 51 Indexnummer: 0x606C
Untercodenummer: 0 Unterindexnummer: 0

Zugriff: schreibgeschitzt Zugriff: schreibgeschiitzt
Einheit: [rpm] Einheit: [rpm]

GroRe: 4 Byte GroRe: 4 Byte

Skalierungsfaktor: 10000 : 1 (FIX324) Skalierungsfaktor: 23" : 480000 (,_s"

)

Abbildung7 : 9300 Servoumrichter (Auslaufmodell) Abbildungs : i950-Servoumrichter (aktuelles Produkt)

Aufgrund der Nichtiibereinstimmung zwischen der Codeliste des alten GDC-Gerats und der aktuel-
len Indexliste des i950 ist eine interne Neuzuordnung der Codes/Subcodes zu den aktuellen (Benut-
zer-)Indizes erforderlich. Die Entsprechung zwischen den alten GDC-Codes und den i950-Indizes
wird liber eine Zuordnungstabelle auf dem Ein-/Ausgang ascParReference definiert.

Die Erstellung der Zuordnungstabelle muss vom Benutzer auf folgende Weise vorgenommen wer-
den:

start

Schritt 1 Legen Sie die Anzahl der Objekte in Ihrer Zuordnungsliste fest: Die Anzahl der Objekte
bestimmt, auf wie viele verschiedene Codes/Indizes Sie zugreifen mochten.

Beispiel: Die Logik-SPS verwendet den DP VO-Parameterkanal, um die folgenden
Codes von einem 9300-Servoumrichter zu lesen:

e C0051/000: tatsachliche Motordrehzahl, skaliert in [U/min]
e (C0053/000: tats&chliche Gleichstrom-Busspannung, skaliert in [V]
e (C0063/000: tatsachliche Motortemperatur, skaliert in [°C]

In diesem Beispiel erfordert die Zuordnungsliste drei Eintrage.

A 4

Schritt 2 Deklarieren Sie im SPS-Programm des i950 ein Datenarray mit einer entsprechenden
Anzahl von Eintragen vom Typ L /CIA sc93ParReference wie folgt:

ascParReference: ARRAY[1..3] OF L_ICIA sc93ParReference; // Zuordnungstabelle

4 Das FIX32-Format verwendet eine DatengroRe von 4 Byte und einen Skalierungsfaktor von 10000, d. h. ein Wert von 10000 entspricht einem physikalischen Wert
von 1,0000 [U/min]. Dieses Format wird in der Lenze-Terminologie auch als ,_e4"-Format bezeichnet.

5 Die Skalierung ,_s” wurde mit der Lenze 9400-Serie eingefiihrt und skaliert die Motordrehzahl als 32-Bit-Wert. Ein Rohwert von 23! entspricht einem physikalischen
Wert von 480000[U/min].

Lenze Automation Building Blocks 2-8



2 Funktionsblocke

21 Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS Base
] Erweitern Sie die Deklaration aus Schritt 2, indem Sie dem Datenarray der
Schritt 3 e e .
Zuordnungstabelle Initialisierungswerte zuweisen:
ascParReference: ARRAY[1..4] OF L _ICIA sc93ParReference = [ // Zuord-
nungstabelle
(wCode:=11, wSubCode:=0, wIndex:=16#5500, bySubIndex:=1, bySize:=8, diNum:=10000, diDen:=1) ,
(wCode:=51, wSubCode:=0, wIndex:=16#606C, bySubIndex:=0, bySize:=4, diNum:=1171875, diDen:=524288),
(wCode:=53, wSubCode:=0, wIndex:=16#6079, bySubIndex:=0, bySize:=4, diNum:=10, diDen:=1) ,
(wCode:=63, wSubCode:=0, wIndex:=16#2D49, bySubIndex:=5, bySize:=2, diNum:=1000, diDen:=1)1];
+ 1. » Wiefindet man die Werte fiir das Verhiltnis von Zdhler und Nenner?
. = Der Zahler/Nenner skaliert einen Rohwert des physischen Lenze-Geréts auf
= den Rohwert des dlteren Lenze-Gerats.
Beispiel: Der Zahler-/Nennerwert fiir die tatsachliche Motordrehzahl ergibt
sich aus dem Skalierungsverhaltnis des Servoumrichters i950 (0x606C:000)
und des dlteren Lenze-Produkts (C0051,/000):
Skalierungsverhéltnis des physischen Lenze-
Gerats (i950)
// Die Index-Skalierungsfaktoren kdnnen Sie in
diNum [480000[rpm]| |10000| 4800000000 1171875
diDen 231 1 | 2147483648 524288
\\ Skalierungsverhaltnis des Legacy-Lenze-Geréts
(9300)
Die Code-Skalierunasfaktoren finden Sie im Re-
‘) Verwenden Sie Berechnungen mit dem groten gemeinsamen Nenner, um die Zahlen fiir Zahler/Nenner zu
verkirzen.
v
Weisen Sie das Datenarray der Zuordnungstabelle dem Funktionsblock
Schritt 4 L_ICIA_PROFIBUS_Base zu:

L ICIA PROFIBus Base

=21 Axis scStateMachine —
— eFieldBusType XInit—
<21 ascParReference xError —

/ eErrorlD —

Weisen Sie das Mapping-Tabellen-Array ascParRefe-
rence dem entsprechenden Eingang von L_ICIA_PRO-

~ —~ Tipp:
- = Rufen Sie den Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Base in einer Freilauf-
= Task mit niedriger Prioritat auf, um die Motion-Task mit hoher Prioritat zu
entlasten.

Die Funktionsbausteine L_ICIA_PROFIBUS_In und L_ICIA_PROFIBUS_Out fiir
Prozessdaten kénnen jedoch weiterhin in der Bewegungsaufgabe mit hoher

Prioritat aufgerufen werden.
Ende
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2 Funktionsblocke
Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS Base

Hinweis:
Im Gegensatz zur Serie 9300 erlaubt die Serie i950 Parameter mit einem FlieRkomma-

Datentyp (LREAL) mit einer Datengrof3e von 8 Byte. Auch dieser Parametertyp der Serie
i950 kann vom Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Base verarbeitet werden.

Um einen Datenwert mit vier Dezimalstellen auf lhrer Maschinen-SPS zu empfangen,
wenden Sie eine Zahler-/Nenner-Skalierung von diNum= 10000 und diDen =1 in der
Parameterreferenzliste an.

Zur Uberwachung des Parameterkanals enthilt der Funktionsblock L_ICIA_PROFIBUS_Base einen
integrierten Visualisierungsbildschirm:

| L_ICIA_PROFIBUS_Base |
| PLC_PRG.L_ICIA_PROFIBUS_Base1
Rx parameter data
service sub-index index a
- i b-ind ind data
| EL | 7[6[51A312[1[8] 0 | 24522 | 0 |
PEI:#‘I:’BBGIET;?::& T 000 = no request 0 I 0 |
] = 001 =read request (read data from device) 0 | 0 | 0 | 0 |
byfstonﬁg 010 = write request (write data to device)
4
: 00=1byte of datalength
bflGSqIGTOUP 01 =2 bytes of data length
F 11=4b f data length
byPzdSize o h“:’ o “‘ eng
8[byte] - handshake (toggle to trigger new request)
| Tx parameter data
Sie knnen die interne Funktion des Parameter- | [__Service || sub-index || index I data |
kanals testen, indem Sie die Schaltflache x/nter- T III3 21 l | 0 | 24522 | 3109050
nalParChannel oben links im Visualisierungsbild- | —— a7 28858
schirm aktivieren. ggs =no ;equest ¢ (read data from device) | |
=read request (read data from device|
Nach Aktivierung der internen Parameterkanal- 010 = write re?‘uegt (write data to device) o ‘ L ‘ ik { =i
steuerung konnen Sie die Eingabefelder im Block | |
Rx-Parameterdaten* verwenden, um den Para- error
! P 00=1byte of datalength
meterkanal der SPS zu simulieren und das Ant- 01=2 bytes of data length | 0
‘ 11 =4 bytes of data length
L mirror of handshake bit
———errorflag
Lenze Automation Building Blocks 2-10
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2 Funktionsblocke
21 Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS Base

So finden Sie heraus, auf welche Parameter/Indizes die logische SPS zugreift

Manchmal ist das Programm der logischen SPS nicht verfiigbar. In diesem Fall sind
die von den logischen SPSen aufgerufenen Parameter nicht im Voraus bekannt und
konnen in der Referenzliste nicht beriicksichtigt werden.

Eine einfache Méglichkeit, sich einen Uberblick zu verschaffen, besteht darin, die Pa-
rameteranforderungstelegramme des DP-V0-Parameterkanals zu verfolgen. Gehen
Sie dazu wie folgt vor:

e Fiigen Sie im SPS-Projekt des i950-Antriebs eine neue Ablaufverfolgung in
,PLC Designer“ ein.

e Fiigen Sie der Ablaufverfolgung die folgenden Variablen der Parameterka-
nal-Rx/Tx-Telegramme hinzu:

o Rx-Index (L_ICIA_PROFIBUS_Base1.RxParData.windex)
o  Rx-Subindex (L_ICIA_PROFIBUS_Base1.RxParData.bySubIndex)

e Starten Sie die Ablaufverfolgung, wahrend die logische SPS versucht, liber
den DP VO0-Parameterkanal auf die Antriebsparameter zuzugreifen.

e Aktivieren Sie einen Messcursor in der Ablaufverfolgung: Die am Rx-Index
und Rx-Subindex gemessenen Werte geben die Antriebsparameter an, auf
die die Logik-SPS zuzugreifen versucht.

| Index 24522 / Subindex 0 (= C0053/000): DC-Busspannung |

I Index 24512 / Subindex 0 (= C0063/000): Motortemperatur I

I Index 24514 | Unterindex 0 (= C0061/000): Kiihlkdrpertempera- I

Trace_Par

2es20] sty e 0 I Index 24490 / Unterindex 0 (= C0085/000): Motor-Streuflussin-
] [——-—-—. | ! | = @ Diagram 1 '|
24510-] hd —"'—’ ™M ﬂ_- PLC_PRG.L_AIF_Basel.RxParData.wIndex
1 | = @ Diagram 2
; A 4

Y | mm PLC_PRG.L_ATF Basel.RxParData.bySublndex

24500 (T

||||||||

T T LB e e e hal
1h20s 1h30: Th4g; 1h50s

Abbildung10 : Beispiel fiir eine Trace-Uberwachung des Parameterzugriffs der SPS (SDO)
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2.1.3 Inkompatibilitatsliste

Die folgenden Funktionen sind im Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Base nicht implementiert:
e Eswird kein PROFIsafe-Protokoll auf i950 PROFIBUS unterstiitzt.

e Die Parameter-/Indexnummern zwischen 9300 und i950 stimmen nicht tiberein. Verwenden
Sie eine Zuordnungsliste als Referenz zwischen den Parametern eines dlteren Lenze-Gerdts
und einem i950-Antriebsregler, wie im vorherigen Kapitel ,2.1.2 ” gezeigt.

Lenze Automation Building Blocks 2-12



2 Funktionsblocke
21 Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS Base

2.1.4 Schnittstelle

L_ICIA_PROFIBUS Base
= Axis scStateMachine —
— eFieldBusType xInit —
= ascParReference xError —
eErrorlD —

Abbildung11 : Schnittstelle des Funktionsblocks L_ICIA_PROFIBUS_Base

2.1.5 Aufgabeninformationen
Aufruf méglich von: [X] Freilauf-Task [X] zeitgesteuerter Auf- [ ereignisgesteuerte [ Unterbrechungsauf-
gabe (INTERVAL) Aufgabe (EVENT) gabe
Hinweis:

L
Stellen Sie sicher, dass Sie die CAA-Speicherbibliothek in Ihr SPS-Projekt aufgenommen
haben, um eine fehlerfreie Erstellung Ihres Codes zu gewahrleisten.

2.1.6 Ein- und Ausgidnge

Bezeichner Beschreibung

Datentyp
Achse Bezug zur angeschlossenen Antriebsachse

AXIS_REF | Bei einer i950-Anwendung weisen Sie diesem Signal immer die Motion_Axis zu.
ascParReference Parameter-Entsprechungsliste

ARRAY ['] OF L_ICIA_sc93ParRef- | Diese Liste definiert die Entsprechung zwischen 9300-Codes und i950-Indizes. Da Parameterwerte in Indizes ge-
erence | speichert sind, die bei 9300 und i950 unterschiedliche Nummern haben, ermdglicht die Liste ...
o ... einen 9300-Code mit einem i950-Index zu verkniipfen
o ... einen Skalierungsfaktor fiir Zahler/Nenner zwischen dem 9300-Parameterwert und dem i950-Indexwert zu
berlicksichtigen
Eine detaillierte Ubersicht tiber die Struktur ascParReference finden Sie im Kapitel ,2.1.7 " (n&chste Seite).

2.1.7 Eingaben,, “

Bezeichner Beschreibung
Datentyp
eFieldBusType Typ des Feldbusses
L_ICIA_eFieldBusType | StandardmaRig ist dieses Signal auf 1 (,PROFIBUS_2133") gesetzt.
Bislang wird diese Variable im Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Base nicht verwendet, da die PROFIBUS-
Funktionsbausteine nur die PROFIBUS-Kommunikation unterstiitzen.

Hinweis: In Zukunft konnte der Eingang die Unterstlitzung verschiedener Feldbussysteme ermdglichen, die Lenze
fiir die Serie 9300 anbietet, wie z. B. CAN, INTERBUS, ...
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Benutzerdefinierte Variablenstruktur L _/CIA sc93ParReference

Die Struktur dient zur Definition der Parameterzuordnung auf der PROFIBUS-Ebene und der i950-
Ebene. Folgende Elemente sind Teil dieser Variablenstruktur:

Bezeichner Beschreibung
Datentyp
wCode Codenummer des 9300-Servoantriebs

WORD | Hinweis: Die 9300-Codenummer ergibt sich aus der Subtraktion des Indexwerts (Byte 3 und 4 des Parameterka-
nals) von einem festen Wert von 24575 (Ox5FFF).

bySubCode Subcode-Nummer des Servoantriebs 9300
BYTE
windex entsprechende Indexnummer des i950-Servoantriebs
WORD
bySubindex Unterindexnummer des i950-Servoantriebs
BYTE
bySize Datengrole des Indexwerts des 1950

BYTE | Hinweis: Diese Information ist erforderlich, da die DatengroRe des Indexwerts des i950 nicht unbedingt mit der Da-
tengroRe des 9300-Codewerts Ubereinstimmt.

diNum Skalierungsfaktor zwischen dem 9300-Codewert und dem Indexwert des 950 (aufgeteilt in Z&hler-/Nennerwerte)

diDen Die Werte fiir den Skalierungszéhler/Nenner kénnen wie auf der nachsten Seite gezeigt ermittelt werden. Weitere
BYTE | Details finden Sie im Kapitel ,2.1.2 “.

o Hinweis:
Ein Anwendungsbeispiel finden Sie im Anhang im Kapitel ,2.1.2 ”.
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Beispiel: Berechnung der Skalierungswerte fiir Zdhler/Nenner:

Die tatsachliche Motordrehzahl 0x606C:000 des i950-Servoantriebs sollte tiber den Parameterka-
nal gelesen und im 9300-Format des Codes C0051/000 an die SPS zuriickgegeben werden:

9300: i950:

Code/Subcode: C0051/000 Code/Subcode: 0x606C:000
Beispielwert: 123[U/min] Beispielwert: 123[U/min]
Rohwert; 1230000 Rohwert: 550293

Skalierung (Zahler): 10000

Skalierung (Zahler): 1073741824
Skalierung (Nenner):

Skalierung (Nenner): ~_|240000

=N

Illustration12 : Code-Skalierung 9300 3 : Code-Skalierung i950

Aus dem obigen Beispiel lassen sich die\Gesamtwerte flr Z3
nen:

er/Nenner diNumund diDen berech-

2400000000 1171875

diDen 110737418241 1073741824 524288
240000 _,
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2.1.8 Ausgaben

Identifikator Beschreibung
Datentyp
scStateMachine Daten der Kommunikationszustandsmaschine

L_ICIA_scStateMachine | Dieser Wert muss mit den entsprechenden Eingangs-/Ausgangsvariablen der Funktionsbausteine L_ICIA_PROFI-
BUS_In und L_ICIA_PROFIBUS_Out verbunden werden, um einen konsistenten Betrieb der PROFIBUS-Funktions-
bausteine zu gewahrleisten. Eine detaillierte Beschreibung finden Sie auf der nachsten Seite.

xInit Statussignal: Initialisierung der GSD/GSE-Konfiguration lauft

BOOL FALSE GSD/GSE-Konfiguration ohne Fehler abgeschlossen
TRUE GSD/GSE-Konfiguration lauft/wurde mit Fehlern abgeschlossen
xError Statussignal: Fehler wahrend der GSD/GSE-Konfiguration

BOOL FALSE kein Fehler wahrend der GSD/GSE-Konfiguration.

TRUE Wahrend der GSD/GSE-Konfiguration ist ein Fehler aufgetreten:
o Initialisierungssequenz kann nicht beendet werden — Statussignal x/nit bleibt auf TRUE.
o \Weitere Informationen finden Sie in der wError-Ausgabe.

=

eErrorlD Aktuelle Fehler-ID:
WORD 0: | kein Fehler aktiv

110: | GSD/GSE-Konfiguration konnte nicht identifiziert werden — bitte wahlen Sie eine GSD/GSE-Konfi-
guration aus der Liste im Kapitel aus.4.1

Hinweise:
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Benutzerdefinierte Variablenstruktur L _/C/A_scStateMachine

Diese variable Struktur umfasst allgemeine Daten der Feldbuskommunikation, abhangig vom akti-
ven Feldbustyp:

Kennung Beschreibung
Datentyp

eFieldBusType Aktuelle Fehler-ID:

L_ICIA_eFieldBusType PROFIBUS_2133: | Die Funktionsbausteine L_ICIA_PROFIBUS verhalten sich wie das PROFIBUS-Modul

EMF2133B fiir 9300.
Hinweise: Bislang werden nur ,PROFIBUS_2131" und ,PROFIBUS_2133" unterstitzt.
byGsdConfig Nummer der aktiven GSD/GSE-Konfiguration, die wéhrend der Kommunikationsinitialisierung gefunden wurde
BYTE | Eine vollstandige Ubersicht iiber alle méglichen GSD/GSE-Konfigurationen finden Sie im Kapitel ,4.1 ”.

byGsdGroup Gruppe der aktiven GSD/GSE-Konfiguration der aktiven GSD/GSE-Konfiguration, die wahrend der Kommunikati-

BYTE | onsinitialisierung eingerichtet wurde
Eine vollstandige Ubersicht iiber alle méglichen GSD/GSE-Konfigurationen finden Sie im Kapitel ,4.1 .

byGsdGroup Aktuelle Fehler-ID:
BYTE 1. | kein Parameterkanal / Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
2. | Konsistente Drivecom-Parameterkanal-/Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
3: | Konsistenter Drivecom-Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
4: | Drivecom-Parameterkanal / Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
5: | Drivecom-Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
6: | kein Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
7: | kein Parameterkanal / Prozessdaten (Lenze-Gerétesteuerung)
8: | konsistenter Drivecom-Parameterkanal / Prozessdaten (Lenze-Geratesteuerung)
9: | konsistenter Drivecom-Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Lenze-Gerétesteuerung)
10: | Drivecom-Parameterkanal / Prozessdaten (Lenze-Geratesteuerung)
11: | Drivecom-Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Lenze-Geratesteuerung)
12: | kein Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Lenze-Geratesteuerung)

Hinweise: Fine volistandige Ubersicht iiber alle maglichen GSD/GSE-Konfigurationen finden Sie im Kapitel ,4.1 “.
byPzdSize GroRe der Prozessdaten (PZD), skaliert in [Byte]

BYTE
wDrivecomCtrl Drivecom-Steuerwort

BYTE | Diese Variable wird nur in einer Konfiguration mit Drivecom-Prozessdatenkommunikation (byGsdGroup =1 ... 6)
verwendet. Die Bedeutung der einzelnen Steuerbits von wDrivecomCtrl wird im Anhang im Kapitel ,4.4 “ erlautert.

wDrivecomStat Drivecom-Statuswort

BYTE | Diese Variable wird nur in einer Konfiguration mit Drivecom-Prozessdatenkommunikation (byGsdGroup =1 ... 6)
verwendet. Die Bedeutung der einzelnen Steuerbits von wDrivecomStat wird im Anhang im Kapitel ,4.5 “ erlautert.

eDrivecomState Aktueller Zustand der Drivecom-Zustandsmaschine:
L_ICIA_eDrivecomState 0: | NOT_READY_TO_SWITCH_ON

32: | EINSCHALTSPERRE

1: | BEREIT_ZUM_EINSCHALTEN

3. | EINGESCHALTET

23: | SCHNELLSTOP_AKTIV

7: | BETRIEB_AKTIVIERT

15: | FEHLER_REAKTION_AKTIV

8. | FEHLER

Hinweise: Diese Variable wird nur in einer Konfiguration mit Drivecom-Prozessdatenkommunikation (byGsdGroup
=1 ... 6) verwendet. Die Drivecom-Zustandsmaschine ist in den Kapiteln2.2.2 und2.3.2 dargestellt.

xInit Statussignal: Initialisierung der GSD/GSE-Konfiguration lauft
BOOL FALSE GSD/GSE-Konfiguration ohne Fehler abgeschlossen
TRUE GSD/GSE-Konfiguration lauft/iwurde mit Fehlern abgeschlossen
Hinweis: Dieses Signal spiegelt das Ausgangssignal L_ICIA_PROFIBUS_Base.xInit wider.
xError Statussignal: Fehler wahrend der GSD/GSE-Konfiguration
BOOL FALSE kein Fehler wéhrend der GSD/GSE-Konfiguration.
TRUE Wahrend der GSD/GSE-Konfiguration ist ein Fehler aufgetreten:

 Die Initialisierungssequenz kann nicht beendet werden — das Statussignal x/nit bleibt auf
TRUE.
o \Weitere Informationen finden Sie unter dem Ausgang L_ICIA_PROFIBUS_Base.wError.

Hinweis: Dieses Signal spiegelt das Ausgangssignal L_ICIA_PROFIBUS_Base.xError wider.
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Kennung Beschreibung
Datentyp
adwRawDataln Rohdaten an der Feldbus-Schnittstelle
ARRAY [0..15] OF DWORD | Das variable Datenarray ist eine Kopie der Feldbus-Roh-Eingangsdaten, die am Eingang adwFieldBusIn des Funk-
tionsbausteins L_ICIA_PROFIBUS_In empfangen wurden.
adwRawDataOut Rohausgangsdaten auf der Feldbus-Schnittstelle
ARRAY [0..15] OF DWORD | Das variable Datenarray ist eine Kopie der Feldbus-Rohausgangsdaten, die am Ausgang adwFieldBusOut des
Funktionsblocks L_ICIA_PROFIBUS_Out generiert werden.
AxisState Diese Struktur enthalt wichtige Statussignale des i950-Antriebs:
MC_ReadAxisInfo LimitSwitchPos: Positiver Endschalter hat ausgel6st (d. h. auf L_TF2P_SpeedControl-
Base1.scCtriBasicMotion. xHWLimitPos)
LimitSwitchNeg: Negativer Endschalter hat ausgeldst (d. h. auf L_TF2P_SpeedControl-
Base1.scCtriBasicMotion. xHWLimitNeg)
Simulation: Achse wird im virtuellen Modus betrieben
Bei einer i950-Achse ist dieses Signal immer FALSE.
CommunicationReady. | Die Motion-Bus-Kommunikationsschnittstelle zwischen Achstreiber (AXIS_REF)
und Motorsteuerung ist in Betrieb
Bei einer i950-Achse ist dieses Signal immer TRUE.
ReadyForPowerOn: Der Antrieb ist bereit fiir die Einschaltung (d. h. iber das Steuersignal
L_TF2P_SpeedControlBase1.xEnableOperation).
Dieser Signalzustand umfasst die folgenden Zusténde:
o Antrieb ist fehlerfrei
o kein STO-Befehl ist aktiv (Safe Torque Off)
o Die Gleichstrom-Busspannung ist eingeschaltet
PowerOn: i950-Antrieb ist eingeschaltet (gleicher Status wie L_TF2P_SpeedControl-
Base1.xOperationEnabled)
IsHomed: Die Nullposition des Messsystems des i950-Antriebs ist bekannt
AxisError. Fehler im Achstreiber (AXIS_REF)
AxisWarning: Warnung im Achstreiber (AXIS_REF)
Antriebsfehler. Fehler in der Motorsteuerung des Wechselrichters
DriveWarning: Warnung in der Motorsteuerung des Umrichters
SWLimitSwitchPos: Positive Software-Begrenzung wurde ausgeldst
SWLimitSwitchNeg: Negative Software-Begrenzung ausgelost
ReadyForMotion: Antrieb ist bereit fiir die Entgegennahme von Bewegungsbefehlen
Dieser Signalzustand umfasst die folgenden Zusténde:
o Antrieb ist freigegeben
o Antrieb ist fehlerfrei
o eine Motorbremse (falls vorhanden) hat sich geéffnet
STOActive: STO-Befehl ist aktiv (Safe Torque Off)
VoltageEnabled: Die Gleichstrom-Busspannung ist eingeschaltet
MotorMagnetised: Magnetisierung des Motors abgeschlossen
QSPApplActive: Schnellstoppbefehl des Achsantriebs (AXIS_REF) ist aktiv
QSPDriveActive: Quickstop-Befehl der Motorsteuerung des Umrichters ist aktiv
Weitere Informationen zu MC_ReadAxisInfo finden Sie in der Online-Hilfe zum »PLC Designer«.

Achtung:

Die oben aufgefiihrten Variablen sind schreibgeschiitzt! Andern Sie niemals eine
dieser Variablen, da dies unvorhersehbare Folgen fiir die Feldbuskommunikation
und das Verhalten des Antriebs haben kann!
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2.2 Funktionsbaustein L_/C/IA_PROFIBUS In

Der Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_In liest 16 Doppelworter der Feldbus-Eingangsdaten in
das Eingangsdatenarray adwfieldBus/n. Sobald eine giiltige GSD/GSE-Konfiguration erkannt wurde
(scStateMachine.xinit = FALSE), werden die Rohdaten des Eingangssignals adwfieldBusin des Funk-
tionsbausteins L_ICIA_PROFIBUS_In auf ...

e Prozessdaten PZD

Prozessdatenkommunikation (PZD) Prozessdatenkommunikation (PZD) + Parameterkanal (PAR)
adwFieldBusin0] C AR o0 PARIOUT acwFieldBusOut{0]
adwFieldBusin1] ol Py E> E> Pty adwFieldBusOut{1]
adwFioldBusingz] PLC |:> D L acwFieldBusOut{2)
adwFieldBusinf3] ) E:> [P A 1 ] adwFieidBusOutf3] adwFieldBusin[3] ) o) acwFieldBusOut{3]
adwFieldBusinf¢] 0 adwFi PLC adwFieldBusOutf4]
adwFieldBusinf5] () ({on) ? Az E> [CLIE E:> i) achwFieldBusOut{5]

adwieldBusinf6] { seControliferds? aowFialaBus Outfs]
adwFieldBusin[7] J o) ) sdwFieldBusOut[7]
Abbildung ,14 “: kein Parameterkanal (nur PZD) Abbildung ,15 “: mit Parameterkanal (PZD + PAR)
Hinweis:

@ . . . . .

Das PROFIBUS-Steckmodul i950 verarbeitet bis zu 16 Doppelworter an Eingangsda-
ten. Der Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_In verarbeitet nur die Doppelwdérter 0
bis 7. Die Doppelworter 8 bis 15 werden bei der Auswertung der Feldbus-Rohdaten
nicht beriicksichtigt.

Weisen Sie dem Eingangssignal L /CIA_PROFIBUS_In.adwFieldBusinjedoch immer
ein Datenarray ARRAY [0..15] OF DWORD zu.
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2.2.1 Prozessdaten (PZD)

Der Prozessdatenaustausch ist in jedem Fall Teil der Feldbuskommunikation. Der Funktionsbau-
stein L_ICIA_PROFIBUS_In verarbeitet die Prozesseingangsdaten des Feldbussystems und wandelt

die auf adwfFieldBusin empfangenen Rohdaten in die aus der Gerateserie 8200/9300 bekannten
Datenstrukturen um.

(Motion) Technologieanwendung
unter Verwendung der Legacy-

Roh-Eingangsdaten vom

Feldbusmodul
(16 DWORD) >

=
g
3
L
.

=
k=]

)

L_ICIA_PROFIBUS_In
adwFieldBusQOut

-

3
o
(7}
=
]
w
[=]
o
o
<
=
-

scControlWords1.W0 ... W3
PLC program

L ICIA PROFIBUS In:

L_ICIA_PROFIBUS_IN
TA_10.adwPROFIBUS_IN |7 adwFieldBusin  scControlWords1 scControlWords1 xBit00 —
L_AIF_Base.scStateMachine I—G scStateMachine scControlWords2 xBit01 —
scControlWords3 xBit02 —
XQsp —
xBit04 —
xBit05 —
xBit08 —
xBit07 —
XDisable —
XClnh —
xTripSet —
xTripReset —
xBit12 —
xBit13 —
xBit14 —
xBit15 —
wCtrl —

win1 —

win2 —

win3 —

L— scControlWords win0 —
win1 —
win2 —
win3 —

scControlWords win0 —
win1 —
win2 —
win3 —

Umwandlung der rohen Prozess-Eingangsdaten adwFieldBusin in die Datensétze scControlWords1, scControlWords2 und scCon-
trolWords 3

Abbildung16 : Prinzip der Verarbeitung von Prozesseingangsdaten / detaillierte Signalliste der scControlWords-Schnittstellen des Funktionsblocks L_ICIA_PROFI-
BUS_In
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2.2.2 Drivecom-Zustandsmaschine

Je nach GSD/GSE-Konfiguration wird das erste Prozess-Eingangsdatenwort scContro/Words1.wCtr/
uber die Drivecom-Zustandsmaschine verarbeitet:

13
l Fault Recognized

FAULT REACTION ACTIVE

Status word xxxx xxxx x0xx 1111

automatica whe
reaction is completed

Switch on device

NOT READY To SWITCH ON FAULT

Status word 0o 0o x0xx 0000 Status word xxxx xxxx x0xx 1000
au when 14
n Reset fault
ompleted v XXXX XHK DXXX XHXX

SWITCH-ON INHIBIT

"| status word xxxx xxxx x1xx 0000

XXKX XK XXX XXX

10

A A A

Inhibit Voltage

2
XXXX XXXX XXXX XXOX Standstill

W XXX XXXX 00 X110

Inhibit voltage
KK XXNN K0 Xx0x

12
Inhibit voltage
XXXX XXXX XXXX XX0X
or

7 uick stop completed
READY TO SWITCH ON Quick stop N Q P P
" | status word xxxx xxxx x01x 0001 XXX 00X 000X XO1X o
8 [y
" 3 6

Standstill Switch on Standstill
000 XXXX XXX
x110 § XXXX 000 XXXX X111 | X000 X006 xxxx x110

SWITCHED ON

Status word xxxx xxxx x01x 0001

3

5
Inhibit operation
X000 X 0111

4
Enable operation
X000 1111

A
L OPERATION ENABLED

L Status word xxxx xxxx x01x 0111

QUICK STOP ACTIVE

Status word xxxx xxxx x01x 0111

11
Quick stop

s mapped to XXX 000 XXX X01x

Abbildung17 : Flussdiagramm der Drivecom-Zustandsmaschine (wirkt sich auf das Steuer-/Statuswort 1 aus)

Der aktuelle Zustand der Drivecom-Zustandsmaschine wird in der Variablen scStateMachine.eDri-
vecomState angezeigt.
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2.2.3 Inkompatibilitatsliste
Die folgenden Funktionen sind im Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_In nicht implementiert:

e Die Ausgabe scContro/Words1.wCtrl.xTripSet findet keine entsprechende Funktion in den
FAST-Technologiemodulen. Der Anwender kann dieses Signal auswerten, um einen benutzer-
definierten Fehler zu setzen.

e Ein Unterspannungszustand wahrend des Antriebsbetriebs flihrt zu einem Fehler, da die
PLCopen-Zustandsmaschine verletzt wird. Bei 9300 fiihrte ein Unterspannungszustand wah-
rend des Antriebsbetriebs nur zu einer Meldung.

e Der STO-Befehl von i950 muss freigegeben werden, um das gleiche Verhalten der Drivecom-
Zustandsmaschine wie bei 9300 zu erreichen. Wenn der STO-Befehl von i950 aktiv ist, bleibt
die Drivecom-Zustandsmaschine im Zustand ,, Switch-On Inhibited” (Einschalten gesperrt).
Bei Verwendung von GSD-Konfigurationen mit Lenze-Geratesteuerung (AR) halt der STO-Be-
fehl das xDisable-Steuersignal aktiv, sodass der Antrieb nicht aktiviert werden kann.

e Der Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_In unterstiitzt die folgenden Geratesteuerungsme-
thoden:

o Drivecom
o Lenze-Geratesteuerung (AR)

Die PROFIdrive-Steuerungsmethode wird nicht unterstiitzt.
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2.2.4

2.2.5

2.2.6

2.2.7

2.2.8

Lenze

Funktionsblocke

Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS In

Schnittstelle

L_ICIA_PROFIBUS_In

— adwFieldBusin scControlWords1 —
=1 scStateMachine scControlWords2 —
scControlWords3 —

Abbildung18 : Schnittstelle des Funktionsbausteins L_ICIA_PROFIBUS_In

Aufgabeninformation

Aufruf mdglich von:

X Freilauf-Task

[ Unterbrechungsauf-
gabe

[ ereignisgesteuerte
Aufgabe (EVENT)

X zeitgesteuerter Auf-
gabe (INTERVAL)

Hinweis:

Ein- und Ausginge

Stellen Sie sicher, dass Sie die CAA-Speicherbibliothek in Ihr SPS-Projekt aufgenommen
haben, um eine fehlerfreie Erstellung Ihres Codes zu gewahrleisten.

Bezeichner
Datentyp

Beschreibung

scStateMachine
L_ICIA_scStateMachine

Daten der Kommunikationszustandsmaschine

Verbinden Sie den entsprechenden Ausgang scStateMachine des Funktionsbausteins L_ICIA_PROFIBUS_Base,
um einen konsistenten Betrieb der PROFIBUS-Funktionsbausteine sicherzustellen. Eine detaillierte Beschreibung
dieser variablen Struktur finden Sie im Kapitel ,2.1.8 “.

Eingange
Kennung Beschreibung
Datentyp
adwFieldBusin Eingabe der Feldbus-Rohdaten
ARRAY [0..15] OF DWORD | Diese Werte kdnnen direkt den Eingangsdaten der Feldbus-IO-Schnittstelle zugeordnet werden.

Ausgdnge
Kennung Beschreibung
Datentyp
scControlWords1 AIF-Feldbus-Eingangsdaten (erste Gruppe)

L_ICIA_scControlWords1

Die Werte bestehen aus einer Datenstruktur mit vier Wértern, die der Struktur des AIF-IN-Systemblocks des Servo-
umrichters 9300 entspricht. Eine detaillierte Beschreibung finden Sie auf der nachsten Seite.

scControlWords2
L_ICIA_scControlWords

AlF-Feldbus-Eingangsdaten (zweite Gruppe)

Die Werte bestehen aus einer Datenstruktur mit vier Wértern, die der Struktur des AIF-IN-Systemblocks des Servo-
umrichters 9300 ServoPLC folgt. Eine detaillierte Beschreibung finden Sie auf den nachsten Seiten.

scControlWords3
L_ICIA_scControlWords

AlF-Feldbus-Eingangsdaten (dritte Gruppe)

Die Werte umfassen eine Datenstruktur mit vier Wértern, die der Struktur des AIF-IN-Systemblocks des 9300 Ser-
voPLC-Wechselrichters folgt. Eine detaillierte Beschreibung finden Sie auf den nachsten Seiten.
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Benutzerdefinierte Variablenstruktur L_/CIA_scContro/Words1

Diese Struktur implementiert die aus der Servoumrichter-Serie 9300 bekannte AIF-IN-Schnittstelle.
Sie umfasst die folgenden Elemente:

Bezeichner Beschreibung
Datentyp

XBit00 Bit 0 des Steuerworts

BIT FALSE: Steuerfunktion deaktiviert

TRUE: Steuerfunktion aktiviert
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

XBit01 Bit 1 des Steuerworts

BIT FALSE: Steuerfunktion deaktiviert

WAHR: Steuerfunktion aktiviert
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

XBit02 Bit 2 des Steuerworts

BIT FALSE: Steuerfunktion deaktiviert

WAHR: Steuerfunktion aktiviert
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

xQsp Bit 3 des Steuerworts: Schnellstopp aktivieren

BIT FALSE: Schnellstopp nicht aktiviert

TRUE: Schnellhalt aktiviert
H

nweis: Dieses Bit muss mit einem Schnellstoppbefehl in der Anwendung verbunden sein (d. h. durch die Funkti-
onsbausteine MC_Stop, L_MC1P_SetQuickStopAppl, ... implementiert werden).

XBit04 Bit 4 des Steuerworts

BIT FALSE: Steuerfunktion deaktiviert

TRUE: Steuerfunktion aktiviert
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

xBit05 Bit 5 des Steuerworts

BIT FALSE: Steuerfunktion deaktiviert

TRUE: Steuerfunktion aktiviert
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

XBit06 Bit 6 des Steuerworts

BIT FALSE: Steuerfunktion deaktiviert

TRUE: Steuerfunktion aktiviert
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.
xBit07 Bit 7 des Steuerworts
BIT FALSE: | Steuerfunktion deaktiviert
TRUE: Steuerfunktion aktiviert
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.
xDisable Bit 08 des Steuerworts: Antrieb deaktivieren
BIT FALSE: | Antrieb nicht deaktivieren (xCInh=FALSE fiihrt zum Einschalten des Laufwerks)
TRUE: Antrieb deaktivieren (xCInh=FALSE hat keine Auswirkung)
Hinweise:
- Verwenden Sie dieses Bit, um den Betrieb des Antriebs zu sperren. Bei xDisable=TRUE muss der Antrieb ausge-
schaltet bleiben, auch wenn xCInh auf FALSE steht.
- Wenn xDisable auf TRUE gesetzt ist, bleibt der Status ,Antrieb bereit” auf FALSE.
xClnh Bit 09 des Steuerworts: Sperren des Antriebscontrollers
BIT FALSE: | Antriebssteuerung aktiviert
TRUE: Antriebssteuerung gesperrt
Hinweise:
- Das Bit wird zum Einschalten des Antriebs verwendet (d. h. mithilfe des Funktionsblocks MC_Power).
- Wenn xDisable auf TRUE gesetzt ist, hat das Steuerbit xClnh keine Wirkung.
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Bezeichner Beschreibung
Datentyp
xTripSet Bit 10 des Steuerworts: Benutzerfehler am Antrieb setzen

BIT FALSCH: | Benutzerfehler wird ausgelost

WAHR: Es wird kein Benutzerfehler ausgelost

Hinweis: Da es im Betriebssystem des i950 keine entsprechende Funktion gibt, hat das xTripSet-Bit keine prakti-
sche Bedeutung.

xTripReset Bit 11 des Steuerworts: Befehl zum Zuriicksetzen des Fehlers

BIT | FALSE=>TRUE | Befehl zum Zurlicksetzen des Fehlers

Hinweise:

- Das Bit wird verwendet, um einen Fehler am Antrieb zurlickzusetzen (d. h. mithilfe des Funktionsblocks MC_Re-
set).

- Das Zurticksetzen eines Fehlers funktioniert nur, wenn die Ursache des Fehlers nicht mehr vorliegt.

XBit12 Bit 12 des Steuerworts

BIT FALSE: Steuerfunktion deaktiviert

TRUE: Steuerfunktion aktiviert
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

xBit13 Bit 13 des Steuerworts

BIT FALSE: Steuerfunktion deaktiviert

TRUE: Steuerfunktion aktiviert
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

xBit14 Bit 14 des Steuerworts

BIT FALSE: Steuerfunktion deaktiviert

TRUE: Steuerfunktion aktiviert
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

xBit15 Bit 15 des Steuerworts

BIT FALSE: Steuerfunktion deaktiviert

TRUE: Steuerfunktion aktiviert

Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

wClrl Steuerwort
WORD | Dieses Steuerwort spiegelt die oben aufgefiihrten 16 Steuerbits im WORD-Format wider.
win1 Eingabe einer 16-Bit-Ganzzahl

WORD | In der Regel wird das zweite WORD in scControlWords1 als Drehzahlsollwert des Antriebs interpretiert, skaliert in
[%] (0 ... 16384 = 0,0 ... 100,0[%]). Die Definition der Bedeutung in der Anwendung obliegt jedoch dem Anwender.

win2 Eingabe eines freien 16-Bit-WORD-Werts
WORD

win3 Eingabe eines freien 16-Bit-WORD-Werts
WORD

L. Tipp:

Méchten Sie scContro/Words1.win3zu einem 32-Bit-Wert zusammenfiihren? Die
Funktion PackWordsToDword® bietet diese Funktion. Verwenden Sie sie wie folgt:

1
W
]

PackWordToDword

L ICIA PROFIBUS In_scControlWords1.win3 — wHighWord —| diControlWords1 D1 |
L ICIA PROFIBUS In scControlWords1.win2 — wLowWord

Abbildung19 : Umwandlung von zwei 16-Bit-WORD-Werten in einen 32-Bit-DWORD-Wert

6 enthalten die CAA-Speicherbibliothek
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Benutzerdefinierte Variablenstruktur L_/C/A_scContro/Words

Diese Struktur implementiert die erweiterte AIF-IN-Schnittstelle, die aus der Wechselrichterreihe
9300 ServoPLC bekannt ist. Sie wird auf die Objekte scControlWords2 und scControlWords3 ange-
wendet und umfasst die folgenden Elemente:

Bezeichner Beschreibung
Datentyp

win0 Eingabe eines freien 16-Bit-WORD-Werts
WORD

win1 Eingabe eines freien 16-Bit-WORD-Werts
WORD

win2 Eingabe eines freien 16-Bit-WORD-Werts
WORD

win3 Eingabe eines freien 16-Bit-WORD-Wertes
WORD
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2.3 Funktionsbaustein L_/C/A_PROFIBUS Out

Der Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Out liest die aus der Gerateserie 8200/9300 bekannte
AlIF-Datenstruktur und tbertragt deren Informationen auf die 16 Feldbus-Ausgangs-Doppelworter
eines Datenarrays. Sobald eine giiltige GSD/GSE-Konfiguration erkannt wurde (scStateMa-
chine.xinit = FALSE), werden die folgenden Daten auf das Ausgangs-Datenarray adwfieldBusOut
abgebildet:

e Prozessdaten PZD aus den AIF-OUT-Objekten

Prozessdatenkommunikation (PZD) Prozessdatenkommunikation (PZD) + Parameterkanal (PAR)
asdhwFieldBusinf0] EM’; VVVV ) PARLN PARIOUT scwFioldBusOuti0]
e FieldBusinf{] (=) e i i i) { Lr2) E> 08 E:> L) adwFieldBusOut{1]
adwFicldBusin[2] . PLC ] [Pl adwieldBusOutj2)
adwFieldBusinf3] fvmry E:> program E> 1 fims) ad g3 o) (ATs) ‘adwFiolaBusOut{3)
adwFieldBusinfd] adw PLC adwieldBusOutf4]
adwFielcBusings] ) i) ) i wond) E> program E:> woig acwieloBusOut5]

adwFieldBusinf6] setontrollferds? ‘adwFioldBus Outfg]
acFietabusin) | || 495 = adwFieloBusOut7)
Abbildung ,20 “: kein Parameterkanal (nur PZD) Abbildung ,21 “: mit Parameterkanal (PZD + PAR)

Hinweis:

Das PROFIBUS-Steckmodul i950 verarbeitet bis zu 16 Doppelwérter an Ausgangsda-
ten. Der Ausgangsdatenbereich des Funktionsbausteins L_ICIA_PROFIBUS_Out (Aus-
gang adwFieldBusOut) umfasst den gesamten Bereich von 16 Doppelwdrtern, auch
wenn nur die Doppelworter 0 bis 7 verwendet werden.
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2.3.1 Prozessdaten (PZD)

In jedem Fallist der Prozessdatenaustausch Teil der Feldbuskommunikation. Der Funktionsbaustein
L_ICIA_PROFIBUS_Out generiert die Rohdaten auf adwfieldBusOut aus den aus der Serie
8200/9300 bekannten AIF-OUT-Objekten.

(Motion-)Technologieanwendung
unter Verwendung der alten AlF-

_______ ¥
= E : | E = Rohdatenausgabe an das PROFI-
o | g | S - BUS-Modul 727
£ 2 g | . = 2 S [« s oworo)
E = = g |3 [y &
WHe i I oy
8 o S a =} [ T
B [ = ! = o ic
g < g 9 i3 Z 3
2 el F | B ] 8
- IRk 3 E
------ ) bommm—
L ICIA PROFIBUS Out:
L_ICIA_PROFIBUS_OUT
— xBit00 scStatusWords1 scStatusWords1 adwFieldBusOut —| TA [0.adwPROFIBUS_OUT |
— xlmp scStatusWords2
— xBit02 scStatus\Words3
— xBit03 [ L_ICIA_PRCFIBUS_Base scStateMachine |- scStateMachine
— xBit04
— xBit05
— xNActEqZero
— xCInh
— xStat1
— xStat2
— xStat4
— xStat8
— xWarning
— xMessage
— xBit14
— xBit15
— wStat
— wOut1
— wOut2
— wOut3
— wOut0 scStatusWords
— wOut1
— wOut2
— wOut3
— wOut0 scStatusWords  —
— wOut1
— wOut2
— wOut3
Umwandlung des Ausgabedatensatzes scStatusWords1, scStatusWords2 und scStatusWords3 in Rohausgabeprozessdaten adwFieldBusOut
(16 DWORD)

Abbildung22 : Prinzip der Prozessausgangsdatenverarbeitung / detaillierte Signalliste der scStatusWords-Schnittstellen des Funktionsbausteins L_ICIA_PROFI-
BUS_In

L.+ Tipp:

Verwenden Sie den benutzerdefinierten Funktionsbaustein L_STAT, um die Statussig-
nale auf L /CIA PROFIBUS Out.xStatl ... L ICIA PROFIBUS Out.xStat8zu generieren.

Lenze Automation Building Blocks 2-28



2 Funktionsblocke
2.3 Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS Out

Drivecom-Zustandsmaschine

Abhidngig von der GSD/GSE-Konfiguration wird das erste Prozessausgangsdatenwort scStatus-
Wordsi.wStatiiber die Drivecom-Zustandsmaschine verarbeitet:

2.3.2

13
l Fault Recognized

FAULT REACTION ACTIVE

Switch on device Status word xxxx xxxx x0xx 1111

automatica whe
reaction is completed

NOT READY To SWITCH ON FAULT

Status word 0o 0o x0xx 0000 Status word xxxx xxxx x0xx 1000
au when 14
n E Reset fault
ompleted v XXXX XHK DXXX XHXX

SWITCH-ON INHIBIT

XXKX XK XXX XXX

"| status word xxxx xxxx x1xx 0000

A A A

10
12
9 Inhibit vol P
imhibit voltage |2 ot oz | | bt voltage
XX XOOKK X000 XXOX Standstill XXXX XHXX XXXX XXOX
W XXX XXXX 00 X110 or
7 uick stop completed
READY TO SWITCH ON Quick stop Q p comp
" | status word xxxx xxxx x01x 0001 XX 000K XXxXX X01x
8
[y
i 3 6
Standstill Switch on Standstill
000 XXXX XXX
x110 § XXXX 000 XXXX X111 | X000 X006 xxxx x110
SWITCHED ON

Status word xxxx xxxx x01x 0001

3

5
Inhibit operation
X000 X 0111

4
Enable operation
X000 1111

QUICK STOP ACTIVE

Status word xxxx xxxx x01x 0111

A
L OPERATION ENABLED

L Status word xxxx xxxx x01x 0111

11
Quick stop

s mapped to XXX 000 XXX X01x

Abbildung23 : Flussdiagramm der Drivecom-Zustandsmaschine (wirkt sich auf Steuer-/Statuswort 1 aus)

Der aktuelle Zustand der Drivecom-Zustandsmaschine wird in der Variablen scStateMachine.eDri-

vecomState angezeigt.
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2.3.3 Inkompatibilitatsliste
Die folgenden Funktionen sind im Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Out nicht implementiert:

e Die Statusbits DCTRL-STAT"1, ... DCTRL-STAT*8umfassen nicht den gesamten Umfang der
9300 Zustande. Die rot markierten Zustande werden nicht unterstiitzt:

Wert Anmerkung

Initialisierung nach dem Anschliefien der Versorgungsspannung
Sperrmodus, Neustartschutz ist aktiv C0142

Antrieb befindet sich im Controller-Sperrmodus

Flug-Neustart aktiv

DC-Bremse aktiv

Controller aktiviert

Die Freigabe einer Uberwachungsfunktion fiihrte zu einer ,Meldung®.
Die Freigabe einer Uberwachungsfunktion filhrte zu einer ,Ausldsung".
Die Freigabe einer Uberwachungsfunktion filhrte zu einem ,FAIL-QSP”.
Kommunikationsfehler (PROFIBUS-Kommunikationsmodul <> -Frequen-
zumrichter)

®|INoO|O| B~ (W=~ |O

—=|=|a|o|lo|o|o|o|o|o| DCTRL-STAT*S
—|o|lo|=|=|=|=|o|o|o| DCTRL-STAT*
- = |o|a|=|o|o|=(o|o| DCTRL-STAT*2
—|o|e|=|o|=|o|=|=|=| DCTRL-STAT*1

—_ |
oo

e Gemal PLCopen fiihrt eine Unterspannung am DC-Bus zu einem Fehler statt zu einer Mel-
dung. Vor dem Neustart des Antriebs muss der Benutzer den Antriebsfehler zuriicksetzen.

e Der Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_In unterstiitzt die folgenden Geratesteuerungsme-
thoden:

o Drivecom
o Lenze-Geratesteuerung (AR)

Die Steuerungsmethode PROFIdrve wird nicht unterstitzt.
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2.3.4

2.3.5

2.3.6

2.3.7

2.3.8

Lenze

Funktionsblocke

Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS Out

Schnittstelle

L ICIA PROFIBUS Qut
— scStatusWords1 adwFieldBusOut —
— scStatusWords?2
— scStatusWords3
=1 scStateMachine

Abbildung24 : Schnittstelle des Funktionsblocks L_ICIA_PROFIBUS_Out

Aufgabeninformation

Aufruf mdglich aus:

X Freilauf-Task

X zeitgesteuerter Auf-
gabe (INTERVAL)

[] ereignisgesteuerte [ Unterbrechungsauf-
Aufgabe (EVENT) gabe

Hinweis:

Ein- und Ausgédnge

Stellen Sie sicher, dass Sie die CAA4-Speicherbibliothek in lIhr SPS-Projekt aufgenommen
haben, um eine fehlerfreie Erstellung Ihres Codes zu gewahrleisten.

Bezeichner
Datentyp

Beschreibung

scStateMachine
L_ICIA_scStateMachine

Daten der Kommunikationszustandsmaschine

Verbinden Sie den entsprechenden Ausgang scStateMachine des Funktionsblocks L_ICIA_PROFIBUS_Base, um
einen konsistenten Betrieb der AlF-Funktionsblécke sicherzustellen. Eine detaillierte Beschreibung dieser variablen
Struktur finden Sie im Kapitel ,2.1.8 “.

Eingdnge
Bezeichner Beschreibung
Datentyp
scStatusWords1 AlF-Feldbus-Ausgangsdaten (erste Gruppe)

L_ICIA_scStatusWords1

Die Werte bestehen aus einer Datenstruktur mit vier Wértern, die der Struktur des AIF-OUT-Systemblocks des Ser-
voumrichters 9300 entspricht. Eine detaillierte Beschreibung finden Sie auf der nachsten Seite.

scStatusWords2
L_ICIA_scStatusWords

AlF-Feldbus-Ausgangsdaten (zweite Gruppe)

Die Werte bestehen aus einer Datenstruktur mit vier Wortern, die der Struktur des AIF-OUT-Systemblocks des 9300
ServoPLC-Umrichters folgt. Eine detaillierte Beschreibung finden Sie auf den nachsten Seiten.

scStatusWords3
L_ICIA_scStatusWords

AlF-Feldbus-Ausgangsdaten (dritte Gruppe)

Die Werte bestehen aus einer Datenstruktur mit vier Wértern, die der Struktur des AIF-OUT-Systemblocks des 9300
ServoPLC-Wechselrichters folgt. Eine detaillierte Beschreibung finden Sie auf den nachsten Seiten.

Ausgange
Kennung Beschreibung
Datentyp
adwFieldBusOut Ausgabe der Feldbus-Rohdaten
ARRAY [0..15] OF DWORD | Diese Werte konnen direkt den Ausgabedaten der Feldbus-IO-Schnittstelle zugeordnet werden.
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Benutzerdefinierte Variablenstruktur scStatusWords1

Diese Struktur implementiert die aus der Servoumrichter-Serie 9300 bekannte Schnittstelle AlF-
OUT1. Sie umfasst die folgenden Elemente:

Bezeichner Beschreibung
Datentyp

XBit00 Bit 0 des AIF-OUT-Statusworts

BIT FALSE: Status inaktiv

TRUE: Status aktiv
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

xImp Bit 1 des AIF-OUT-Statusworts: Impulshemmung aktiv

BIT FALSE: Die Leistungsstufe des Antriebs ist aktiv und versorgt den Motor mit Spannung/Strom.

TRUE: Die Leistungsstufe des Antriebs ist inaktiv und es wird kein Strom an den Motor angelegt.
H

nweis: Dieses Bit muss mit dem entsprechenden Signal in der Anwendung verbunden sein (z. B. (iber das Status-
signal xImpActive des Funktionsblocks L_TB2P_AxisInterface).

XBit02 Bit 2 des AIF-OUT-Statusworts

BIT FALSE: | Status inaktiv

TRUE: Status aktiv
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei verbunden werden.

XBit03 Bit 3 des AIF-OUT-Statusworts

BIT FALSE: Status inaktiv

TRUE: Status aktiv
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

XBit04 Bit 4 des AIF-OUT-Statusworts

BIT FALSE: Status inaktiv

TRUE: Status aktiv
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

xBit05 Bit 5 des AIF-OUT-Statusworts

BIT FALSE: Status inaktiv

TRUE: Status aktiv
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei verbunden werden.

xNActEqZero Bit 6 des AIF-OUT-Statusworts: Antriebsdrehzahlsignal ist Null
BIT FALSE: | Antrieb bewegt sich (absolute Antriebsdrehzahl ist gréRer als das Drehzahl-Toleranzfenster)
TRUE: Antrieb steht still (absolute Antriebsgeschwindigkeit unterhalb des Geschwindigkeitstoleranzfens-
ters)

Hinweis: Generieren Sie dieses Signal durch eine geeignete Logik (d. h.
(ABS (MCTRL_nNAct_v)<=scPar.wC0019 Nmin)).

xClnh Bit 7 des AIF-OUT-Statusworts: Antriebsregler sind gesperrt

BIT FALSE: | Positions-/Drehzahl-/Stromregelung ist aktiv

TRUE: Positions-/Drehzahl-/Stromregelung ist zurlickgesetzt

Hinweis: Dieses Bit muss mit dem entsprechenden Signal in der Anwendung verbunden sein (z. B. Uber das Status-
signal Status des Funktionsblocks MC_Power).

xStat1 Bits 8 bis 11 des AIF-OUT-Statusworts: Anzeige des Antriebszustands
xStat2 © - o~ =
XxStat4 5 T 5 3
xStat8 L ¢ 2
BIT 0| 0| 0| 0 [Initalisierung nach Anschluss der Versorgungsspannung
0 0 1 1 | Antrieb befindet sich im Status ,Controller inhibit*
0|1 1 | 0 | Controller ist aktiviert
0|1 1 1| eine Uberwachungsfunktion in einer ,Meldung” ausgeldst
1 0 | 0| 0 [EineUberwachungsfunktion, die bei einem ,Fehler* ausgeldst wird
1 0 1 0 | eine UbenNachungsfunktion, die bei einem ,FAIL-QSP” ausgeldst wird

Hinweise: Diese Bits miissen mit dem entsprechenden Signal in der Anwendung verbunden sein (z. B. iiber die Sta-
tussignale des Funktionsblocks L_TB2P_Axislnterface). Einige aus 9300 bekannte Zustande kénnen mdglicher-
weise nicht angezeigt werden (siehe Kapitel ,2.3.3 “).
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Kennung Beschreibung
Datentyp
xWarnung Bit 12 des AIF-OUT-Statusworts: Warnung aktiv

BIT FALSE: keine Antriebswarnung aktiv

TRUE: Eine Antriebswamung ist aktiv.
H

nweis: Dieses Bit muss mit dem entsprechenden Signal in der Anwendung verbunden sein (z. B. (iber die Status-
signale des Funktionsbausteins MC_ReadAxisError).

xMessage Bit 13 des AIF-OUT-Statusworts: Meldung ist aktiv (d. h. Unter-/Uberspannungszustand)

BIT FALSE: keine Meldung aktiv

TRUE: eine Meldung ist aktiv (d. h. Unter-/Uberspannungszustand)

Hinweis: Dieses Bit muss mit dem entsprechenden Signal in der Anwendung verbunden sein (d. h. (iber das inver-
tierte Statussignal xVoltageEnabled des Funktionsblocks L_TB2P_AxisInterface).

xBit14 Bit 14 des AIF-OUT-Statusworts

BIT FALSE: | Status inaktiv

TRUE: Status aktiv
Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei belegt werden.

xBit15 Bit 15 des AIF-OUT-Statusworts

BIT FALSE: Status inaktiv

TRUE: Status aktiv

Hinweis: Dieses Bit hat keine feste Bedeutung, kann aber vom Benutzer frei verbunden werden.

wStat AIF-OUT-Statuswort

WORD | Das wStat-Signal ist logisch mit den Bits xBit00 ... xBit15 OR-verkn(ipft. Damit bleibt es dem Anwender {iberlassen,
ob der Status einzeln iiber die Booleschen Eingange xBit00 ... xBit15 oder (iber das wStat-Statuswort zusammenge-
stellt wird.

wOut1 Ausgabe einer 16-Bit-Ganzzahl

WORD | Typischerweise wird das zweite WORD auf AIF-OUT1 als Drehzahlsollwert des Antriebs interpretiert, skaliert in [%]
(0...16384 =0,0 ... 100,0[%]). Es bleibt jedoch dem Anwender (iberlassen, die Bedeutung in der Anwendung zu

definieren.
wOut2 Ausgabe eines freien 16-Bit-WORD-Werts
WORD
wOut3 Ausgabe eines freien 16-Bit-WORD-Werts
WORD

~ ~+ Tipp:
. @ ~  Maéchten Sie einen 32-Bit-Wert in zwei 16-Bit-Werte auf scStatusWordsl.wOut2 und
= ScStatusWords1.wOut3 aufteilen? Der Funktionsblock UnpackDword” bietet diese
Funktion. Verwenden Sie ihn wie folgt:

UnpackDword

| diStatusWords1 D1 F wLowWord —— L_ICIA PROFIBUS Out_scStatusWords1.wOut2
wHighWerd —— L_ICIA PROFIBUS Out scStatusWords1.wOut3

Abbildung25 : Umwandlung eines 32-Bit-DWORD-Werts in zwei 16-Bit-WORD-Werte

7 enthélt die CAA-Speicherbibliothek
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Benutzerdefinierte Variablenstruktur L_/C/IA_scStatusWords

Diese Strukturimplementiert die erweiterte AIF-OUT-Schnittstelle, die aus der Wechselrichter-Serie
9300 ServoPLC bekannt ist. Sie wird auf die Objekte scStatusWords2 und scStatusWords3 angewen-
det und umfasst die folgenden Elemente:

Bezeichner Beschreibung
Datentyp
wOut0 Ausgabe eines freien 16-Bit-WORD-Werts
WORD
wOut1 Ausgabe eines freien 16-Bit-WORT-Werts
WORD
wOut2 Ausgabe eines freien 16-Bit-WORT-Werts
WORD
wOut3 Ausgabe eines freien 16-Bit-WORD-Werts
WORD
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3 Anwendungsbeispiel
3.1 Inbetriebnahme-Sequenz (Motion-Anwendung)

In der Regel wird PROFIBUS in neuen Maschinen nicht verwendet, da es modernere Feldbussysteme
wie EtherCAT oder PROFInet gibt. Der PROFIBUS-Feldbus kommt dariiber hinaus in bestehenden
Maschinen zum Einsatz. Dieses Dokument konzentriert sich auf altere Lenze-Servoumrichter?, die
nun durch die neueste Gerategeneration der i950-Antriebe ersetzt werden miissen. Im besten Fall
bendtigt das Ersatzgerat i950 einen funktionalen Zwilling des bisherigen Servoumrichters. Anstelle
der bekannten Funktionsblockverbindung des GDC basiert das SPS-Programm des i950 auf den
Technologiemodulen von Lenze mit einigen geringfligigen Erweiterungen, um eine 100-prozentige
Funktionskompatibilitat zwischen dem bisherigen und dem aktuellen Antriebssystem zu erreichen.

Das folgende Beispiel zeigt, wie ein 9300-Servoumrichter im Drehzahlregelungs® us auf einen kom-
patiblen i950-Signalfluss migriert werden kann, wobei das Lenze-Technologiemodul
L_TF2P_SpeedControlBase verwendet wird.

start Voraussetzungen:
e  »PLC Designer« ist bereits auf Inrem PC ge6ffnet®.
e In»PLC Designer« ist kein Projekt ge6ffnet.
A 4
Schritt 1 Erstellen Sie ein neues Projekt in »PLC Designer«:
», PLC Designer 4.0.0 (Manufacturer license; V = u}
File Edit View Project Build Online Debug Tools Window Help
:\1 L] New Project X
[ \‘CES Categories Templates )_Q
[ Kiicken Sie auf ,Neues [ Ctetrs g e g
il ;“TE”ES Standard project =
B ts . . .
e ... wahlen Sie das leere Standardprojekt aus, ... |
| I
... einen Projektnamen (Dateinamen) vergeben, ... I
L - =
... wéhlen Sie einen Verzeichnispfad zum Speichern I
A project containing ong device, one applicajfon, and an empty implementation for PLC_PRG i
Name DemoProject]
Location C:\Usersharms\OneDrive - Lenze SE\Dokumente\d5\AutBuildBlocks_32Y J0GAY_ v | .,
]
& Devices D POUS
essages - Total 0 error(s), 0 warning(s), 0 message(s) ... bestatigen Sie mit
) Lastbuid: € 0 & 0  Precomple Project Uscr: (noboay. %)
Abbildung26 : Erstellung eines neuen Projekts in ,PLC Designer”
v

8 insbesondere die Servoumrichter-Serie 9300
9 Grundkonfiguration ,Drehzahlregelung iiber AIF” (C0005/000 = 1003)
10 |n diesem Beispiel verwenden wir ,PLC Designer V4.x.
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Schritt 2 Geben Sie das Zielsystem i950 an:

m Standard Project X
Select a controller  Import ESD container

e Please choose a controller from the list and adjust the settings fod \Wahlen Sie einen Servoumrichter
@ PR IR 1950 (BS) als Zielsystem aus.
Contraller type: Name endor
- B9 i650 motec EtherCAT (BS-STO) Lenze
- B i650 motec EtherNet IP (85-5T0) Lenze
- @3 {650 motec Modbus TCP (BS-STO) Lenze
' B9 {650 motec PROFINET (BS-5TO) Lenze
~[le iss50 Lenze
[Je 950 (85-5T0) Lenze ||
'Iﬂmmended for customer spedﬁc dev... Lenze
- Je i950 (ES) Lenze
- [Je 1950 (ES) Extended for customer specific davices._Lenze

Wahlen Sie als Firmware die Version V1.14 oder

Information:
e Wahlen Sie die SPS-Programmiersprache aus, die
5:::" Sie in lhrem Projekt verwenden méchten.
Teied In diesem Beispiel verwenden wir Continuous Func-
tion Chart (CFC).
Behalten Sie das leere Standardprojekt bei.
Controller Firmware Version  v1.14.0.1 hd
Language main program: Continuous Function Char/ v
Project template: [Standard project & v
PN =

I SchlieRen Sie den Dialog, indem r

Abbildung27 : Wahlen Sie einen i950 (BS) mit Firmware-Version V1.14 oder hoher als Zielsystem aus.

y

Schritt 3 Fiihren Sie einen Build-Prozess aus, um den Zugriff auf die Inbetriebnahmedialoge zu

ermoglichen:

=, DemoProject.project” - PLC Designer 4.0.0 (Manufacturer license) - a x
File Edit View Project | Build | Online Debug Tecls Window Help

BEE8 -~ & T Bl 16 (%G » w2 |BA==5025 |+ ]
¥ Generate Code

Clean

Clean all

=5 DemoProject

= [Jo [Devies 950 (B5-5TO))
= [0 PLC Logic
= £} Application
i .II Library Manager
PLC_PRG (PRG)
= [ Task Configuration Fihren Sie einen Build-Prozess aus.
= &8 MainTask
_ @@ PLC_pRG Sie kénnen auch die Tastenkombination <F11>
& EtherCAT_Master (EtherCAT Master)
fIe L_i550 (850 Internal Slave (Safety
-[[7] ParameterEditor (Parameter Editor)
- M@ Encoder_Axis (Encoder_Axis)
i w Motion_Axis (Motion_Axis)
1% Digital_I_0 (Digital I/Os i950)
[t Anslog_1_0 (Analog 1/0si850)
- It safetylnterface (SafetyInterface)
i onboardEtherCAT (onboardEtherCATIN]
i) Feldsus (Fieldbusinterface)
'3 virtualaxes

sapadosd Jg[xoaiooLuopeziensiy [Ef1ogiooL

3 Devices JTD POUS
@ Cross Referen:eusﬂ [EI Messages - Total 0 error(s), 0 warning(s), 3 message(s)

Lastbuid: @ 0 ® 0 Precomple # G Project user: (nobady) o .

Abbildung28 : Erstellen Sie das Projekt, um Zugriff auf die Inbetriebnahmedialoge von »PLC Designer« zu erhalten.
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. Legen Sie die wichtigen Daten in den Inbetriebnahmedialogen des Gerats fest:
Schritt 4

=, DemoProject.project* - PLC Designer 4.0.0 (Manufacturer license) - a X

Eile Edit View Project Build Online Debug Tools Window Help
DEEI& v b RBRX|ANINA & e [ B » m|-2-|B|RIGETFE:EF o

Devices * B X ([Je Device X -

=) Demofroject - .
&5-[I= Devie (950 BS5TN) {} & Besic Setupbotor : Q ¢

= Basic Setup
Equipment 5
P © Select from motor description package
J% 1/0 terminals (O Enter motor nameplate data
O Manually input

(O Identication run

Netzversorgungsspan-

Motortyp/Daten

Hilfsmotor-Funktionen

lsau\admd @10q|001um]n2\|:‘n5|;\ @[mgml Qﬂ

Motor-Feedback-System Em:’:';“‘“" Motor name [T] mesoecst Select ntor
‘
I > Motor manufacturer [1] Lenze

Achsenkinematik
haiog %s0) B Rated values
afetylnterface,

AT (onboar, rCAT|

. ol uslngerface)

I Uberwachungsfunktio-

S Devices | [ POUs

(B CrossReferencel st [E) Messages - Total 0 error(s), 0 waming(s), 3 message(s)|

Lastbuild: ©@ 0 H 0  Precompie @ Project user: (nobody) %]

Schnellstopp-Profil

Rated power m 025 kW Rated voltage

Rated speed [1] 4050 mm Rated frequency

Rated motor cument [1] 1300 A Cosine phi

Abbildung29 : Grundeinstellungen des i950-Antriebs

e Netzspannung

e Motordaten

e  Motorbremse (falls montiert/verdrahtet)

e Motor-Feedbacksystem

e Achsenkinematik (Getriebeiibersetzung, Vorschubkonstante, ...)
e Schnellstopp-Profilparameter

e Uberwachungsfunktionen (Folgefehler, Endschalter, ...)

s+ Tipps:

e Verwenden Sie den Motorkatalog von »PLC Designer«, um die Motor-
daten schnell zu finden/einzustellen.

e Die Auto-Tuning-Funktion des i950 ermdglicht es, optimale Reglerein-
stellungen fiir das dynamische Verhalten des Servoantriebs zu finden.
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Offnen Sie den Bibliotheks-Manager, um die Bibliothek

Schritt 5 L TF2P_TechModulesFollowingPositioning zu Ihrem Projekt hinzuzufiigen:

Doppelklicken Sie auf den Biblio-
theks-Manager, um die Liste der
#, DemoProject.project” - PLC Des - [m] X
Eile Edit View Project Libraries ﬁuil: Online  Debug Tools K”Cken S|e an Blbllothek hinzuf'L'Igen,
o —— = N 2 33 & = . . - . o L ¢ 4 @
B E & o~ BREXHLIRA DA um die gewiinschte Bibliothek im Biblio- | == "= & ' ®
De‘.’g? ~px ‘iﬂ ""’""""}R‘{" * Wenn Sie die ersten Buchstaben des Bibliotheksnamens in das
=5 Demorrofect % Add Lib { Delete Lib 4] . - P h . .
2 e Do (550 (ss70)) - ExPE FCEe e Suchfenster eingeben, finden Sie ihn leicht in der Auswahlliste
e U Libraries used in Device.
=B PLC Logic /7 IHT?
= I} Application Nama Add Library X
(fii) Liorary Manager # [ bref
g PLC PRS PRG) * L o0 | TRp
=-[E8 Task Configuration ®-& oS
=-§8 MainTask =B .q Match Library
& pic_prc + @ Lp E L_TF2P_TechModulesFollowingPositioning |
= @ EtherCAT Master (E;wc”MasEr) Mo L_TE@P_TM_VisTablePositioningBase_scProfiles_V2 L_TF2P_TechModulesFollowingPosit... I
fo L |950_6950 Internal Slave (Safe{ | #Z LIt @ |_THf2P_TM_VisTablePositioningBase_scPrafile_v2 L_TF2P_TechModulesFollowingPasit... I
Pﬁram_e terEditor (Parameter Editor) || ¥ lg LM ~ @ |_JF2p_TM_VisTablePositioningSase_Main_V2 L_TF2P_TechModulesFollowingPosit. .. |
- 100, n &) fFr TM_VisTablePositioning_Para_v2 L_TF2P_TechModulesFollowingPosit...
I Markieren Sie die Bibliothek L_TF2P_TechModulesFollowing- mtf”""‘ep"sf"""f"g-‘“”*m LT TechModudesPaloningPosit..,
- isTablef _scProfiles L_TF2P_TechModulesFollowingPosit...
it AnaluQIO (Analog 1/0s i350) #- [l .5 @ L_TF2P_TM_VisTablePositioningBase _scProfile L_TF2P_TechModulesFollowingPosit...
ot Sahwiwi;rﬁce (safetylnterface) =1 Ly @ L_TF2P_TM_VisTablePositioningBase_Main L_TF2P_TechModulesFollowingPosit...
@ onboardEtherCAT (onboardEtherCAT| @ Stal @ L_TF2P_TM_TM_visTablePositioning_Para L_TF2P_TachModulesFollowingPosit...
. @ FieldBus (Fieldbusinterface) . -@l:L,TFZP,scSFJM,Tabi—ePnsitinnmgaase L_TF2P_TechModulesFollowingPosit...
5 Virtuslaxes @ |_TF2P_scPar_TM_TablePositioningBase L_TF2P_TechModulesFollowingPosit. .
——— | %2 L_TF2P_scaP_TM_TablePositioningBase L_TF2P_TechModulesFollowingPosit. .
I & |_TF2p _visVirtualMaster_internal L_TF2P_TechModulesFollowingPosit. .
@] L_TF2P_VirtuaMaster_intenal_Para L_TF2P_TechModulesFollowingPosit. .,
@ L_TF2P_VisTablePositioningBase_V2 L_TF2P_TechModulesFollowingPosit...
— i E L_TF2P_TM_virtualMasterBase_Para L_TF2P_TechModulesFollowingPosit...
S8 Devices |[) POUs — & s L 1 |_TF2® TechMod lseFoloninaPacit.
I ... und bestatigen Sie mit |\_>
[E CrossReferenceList| [B) Messages - Total 0 error(s), 00 E Cancel
| }
b T oW v | T
Abbildung30 : Hinzuftigen der Bibliothek ,L_TF2P_TechModulesFollowingPositioning“ zu lhrem Projekt

Fiigen Sie auf die gleiche Weise wie in Schritt 5 beschrieben auch die Bibliothek

Schritt 6 »L_ TB2P TechModulesBasic“in den Bibliotheksmanager Ihres Projekts ein.
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Schritt 7 Offnen Sie das Programm PLC_PRG und schreiben Sie ein kleines CFC-Programm wie
cnri
folgt:
=, BDemoProject.praject” - PLC Designer 4.0.0 (Manufacturer license) - a X
\ File Edit View Project CFC Build Online Debug Tof Deklarieren Sie Instanzen der Funktionsbausteine |
: : gk | L_TF2P_SpeedControlBase und L_TB2P_AxisInter- |
| Doppekiicken Sie auf PLC_PRG, um [ ' ¥ | LTF2P_Sp _TB2P. ¥l g
T Ry
— \ ~ 2 x| [g] PLC_PRG x| / e ‘E
=-i5) DemoProject - 1| | ProGRAM PLC_ERG J g
= flo Device (950 (BS-STCY) g8 v @ |
= [ FLc Logic 3 L_TF2F SpeedControlBasel: L TF2F SpeedControlBase; (=
N 4 L_TB2P_AxisInterfacel: L_TB2P_AxisInterface; @
= a' Application -
5 END_VAR =
m Library Manag - =
PLC_PRG (PRG) £
= Task Configuration a — §
=g MainTask EE ;
S g T M'@t:w;': R;TM L_TF2P_SpeedControlBasel  [p] z
erCAT_Master (Ether laster) LTF2P_S ic 1B
_ (o L_m50 G?EIJ Internal S\a\re.(safety STO)) TRUE L Enable ety o Oyt — >
ParameterEditor (Parameter Editor) 4' —xEnableOp . *Op ionEnabled — 3
W Encoder_Axis (Encoder_xis) Y L xReadyForMotion S
HgP Motion_Axis (Motion_Axis) —xQSPApplication xError— Eh
" -~ " . —xAbort *Warning
Rufen Sie zuerst die Funktionsblockinstanz —ixJogPos eErrorD [~
von L_TF2P_SpeedControlBase auf: /mmeg/' xSTOActive —
o . X TInterfagd | —IxHomeExecute xQSPActive [~
- Aktivieren Sie den Funktionsblock kon- f——"] —lIrOverride xAbortBusy —
tinuierlich, indem Sie dem Eingang xE- —jscCtriBasicMotion xAbortDone —
. Qi . —scPar xJoggingBusy—
nable ein festes TRUE-Signal zuwei ' ol i |
sen. —iscAccessPoints xHomingDone—
- Verbinden Sie die 1950 Motion_Axis mit g R T
—xNegativeDirection eTMState [~
—IrSetVel scStatusBasicMotion [—
—xUseExtAccDeclerk IrActVel—
—IrExtAcc IrSetVelOut —
—IrExtDec IrActPos —
—IrExtderk IrSetPosCut —
—IrSetOffsetVel IrActFollowingError [—
—xUseProfileVel scSignalflow—
—wProfileNumber xSpeedControlBusy—
xExtAccDecerkActive —
xCffsetVelActive —
xProfileVelActive —
whctiveProfile —
L_TB2P_AxisInterface1 M)
L_TB2P_Axisinterface
S hsis xReadyForMotion —
Rufen Sie dann die Funktionsblockinstanz / —IxReleaseBrake ximpActive [~
von L_TB2P_AxisInterface auf: gt g -
. . . . . —xEnableResetFollowError xVoltageEnabled —
- Verbinden Sie den i950 Motion_Axis =~ f~—L —xResetSpeedCiiLoad xBrakeReleaseOut —
mit dem Axis-Eingang des Funktions- o ————— LEnableSpecdPAdapt xBrakeReleased—
. . —IrSpeedPAdap xTorgueLimitsActive —
1 —xEnablePosPAdapt xSuspendFollowEmorActive —
Der Funktionsbaustein L_TB2P_AxisInter- ";E"s:"’“’a"‘_ " e IM"A“:‘;:“"““ r
. . o . - rhi t ol it
face bietet keine zusatzlichen Funktionen e reela Hoorburent -
X X o rinertiaAdapt IrDC_BusVoliage
im Programm. Er dient ausschlieRlich dazu, —xEnableTorqueOffeet IrThermalLoadDevice |
wichtige Statusinformationen auszugeben, —{ITerqueAdd IFThermalLoadMotor
die die Feldbus-Schnittstelle bei ihrer spa- ~phctivatsTorqueLimitPos IctualMotorTemperature (=
. sy . —IxActivateTorqueLimitNeg eAxisState —
teren Implementierung bendétigt (siehe Ka I —— e B
—IrTorqueLimitNeg xLimitationSetTorque —
—xMonitoringActMotorCurrent IrAcfTorqueScaled —
—xMonitoringDCBusVoltage xCiAd02ModesActive —
—|xMonitoringThermalLoadDevice Ir_ActSpeed_rpm [~
—xMonitoringThermalLoadMotor IrSetTorque —
—IxMonitoringActMotorTemperature
—xMonitoringSetTorque
: X
3 Devices POUs
IE Cross Reference Ust] “E Messages - Total 0 error(s), 0 warning(s), 3 message(s)]
Lastbuld: € 0 ® 0  Precompie Project user: (nobody) Qo
v

Abbildung31 : Aufruf der Funktionsbausteine L_TF2P_SpeedControlBase1 und L_TB2P_AxisInterface1 in PLC_PRG
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. Fligen Sie ein leeres Visualisierungsfeld ein:
Schritt 8

-, DemoProject.project* - PLg=== — - o X
Fle Edt View Proje Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf ,Anwen- I
VEFEH|E o o % el x (k0790 Bl e, gla-9- B’ 2 8 | 2
|45 4w w4 | undwahlen Sie,Objekt |
Devices / - 1 x|| g Pcere Y - %
_@ DemaFroject - J’. PLC_ERG E E'
= (o Device (1350 (BS-ST 8 =z alz
= Igg PLC Logic 3 L_TF2P_SpeedControlBasel: L_TF2P_SpeedControlBase; 2
_l n P 4 L_TB2P_AxisInterfacel: L _TB2P AxisInterface; f_
m] Library éﬂ Cut pVAR g
PLC_PR Copy Rl =
= @ Task Cof [@ Paste g
T & = = 5,
5 Man 5 Delete =L][= g
Y =
8
=@ EthercCAT Mastd Refactoring 4 L_TF2P_SpeedControlBase1 0]
(Jo L_iss0 {950 & Manual control L_TF2P_SpeedControlBase
ParameterEditor| _ '7>:Enable xReadyForOperation [~ 3
i H. Encoder_Axis Properties... —xEnableOperation xOperationEnabled— %
~HgP Motion_Axis (4 5] Add Object » |[@ Alarm Configuration... eadyFDerDEh:;: &
' g: D‘g"la'—[-o ‘[("‘9' D Add Folder.. Ga Communication Manager... Warming
A I O(Ang - - -
i S;::;Dtjl_nt_erfac: 7" Edit Object ¥ Data Sources Manager.. eEmorlD[—
i) orbosrdetherca Edit Object With... ‘?3 DUT... xSTOActive —
. xQSPActive —
@ Fieldgus (Fieldbu] Refactoring » ErrorManagement-TextList... xAbor‘Bu‘:' |
2 virtuals ile... -
TWERE |80 Combine/separate doubleaxis Al *AboriDone
ﬁ Global Variable List... xJoggingBusy[—
95 Login if Global Variable List (tasklocal)... xHomingBusy|—
HomingDone—
Delete application from device Image Pool... * Dg::ﬂ:;:_
=0 Interface... eTMState —
@ Logical Exchange GVL... stusBasicMotion —
Legical I/0s... IrActVel—
IrSetVelOut—
@@ MotionObjects... " \:!BPQ;—
ﬁ Metwork Variable List (Receiver)... IrSetPosOut—
“ MNetwork Variable List (Sender)... ictFollowingError [~
T Persistent Variables.., scSignalfiow)—
yeedControlBusy—
& PoU.. h
eeDecerkActive —
&) POU for Implicit Checks... OffsetVelActive
- — - M, RecipeManager... ¢ProfileVelActive [
Wahlen Sie ein Visualisierungsobjekt aus und m2 Symbol Configuration whctiveProfile
geben Sie ihm einen eindeutigen Namen, be- B Tec List..
@ Trace...
% Unit Conversion... &
e kHQ) [10%
& Devices POUs _l% Ml
_— Visualization M,
@ Cross ReferanceL\stI [é Messages - Total 0 error(s), 0 warning(s), 3 |su? —
i . Lastbuld: @ 0 0  Precompie o#  G§  Projectusen(nobody) @
Abbildung32 : Hinzufiigen eines Visualisierungsbildschirms zur Bedienung des Funktionsblocks L_TF2P_SpeedControlBase
v
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Schritt 9 Fiigen Sie fiir einen ersten Test die Visualisierungsvorlage des Technologiemoduls
chri L_TF2P_SpeedControlBase ein, um es liber den Visualisierungsbildschirm zu bedienen:
I Offnen Sie die Visualisierungs- I\
-, DemoProject.project” - PLC Deg= .
Fle Edt View Project I Wahlen Sie die Bibliothek
BEE S0~ & RDEX (AN
RNRE O &R B0 ST &0 [l
Devices ~ B X || @) visualization x
=) DemoProjact - A
= [le Device (950 (85-570)) =
= @1] PLC Logic .&
= &) Application o L
m Library Manager ; g
B PLc_PrG (PRG) o =
= @ Task Configuration i Date/Tir1e Controls %
= g MainTask = ImagePc olDialogs ?T
] pLC_PRG ——— T Ler E
:::hza:un Manager t.:. VnuD_iTgs‘ ‘
= @ EtherCAT_Master (EtherCAT Master) = E’
fJle L_j950 (950 Internal Slave (Safety STQ)) || { ~== | g
D ParameterEditor (Parameter Editor) a
H@ Encoder_Axis (Encoder_Axis)
~ B Motion_Axis (Motion_Axis)
-[J% bigital 1_0 (Digital 1/0s 1950)
<01 analog 1 O {Anslog 1/0s i950)
[5 5“;* Ziehen Sie die Visualisierungsvorlage von L_TF2P_SpeedControlBase auf "
[j] ;::l den Visualisierungsbildschirm und legen Sie sie an einer geeigneten Posi- R
4 e fion auf dem neuen Visualisierungsbildschirm ab. T Base
Assign parameters <L_TF2P_VisSpeedControlBase>
Assin the parameters for the referenced visual zation 1 _TF2_VsSpeedGontroBases, I
L_TF2P_VisTablePosition
Parameter Type Value ingBase
™ minput FB L TF2°P_SPEEDCONTROLBASE : PLC_PRG L_TF2P_SpeedControBase |
peed(
Weisen Sie die Funktionsblockinstanz L_TF2P_SpeedControlBase1 im !
PLC_PRG-Programm der soeben eingefiigten Visualisierungsvorlage zu. l'
L_TF2P_vVisFollowSetVal
uesBase
22 Devices ID POUs
[E CrossReferencelist| [E] Messages - Total 0 error(s), 0 waming(s), 3 message(s) —
) @
Lastbuld: € 0 @ 0  Precompie L] Project user: (nobody) Q
Abbildung33 : Hinzufligen der Visualisierungsvorlage von L_TF2P_SpeedControlBase
A 4
Schritt 10 Testen Sie lhr SPS-Programm:

e Schalten Sie die Netzspannung und die 24-V-Steuerspannung lhres i950-
Antriebs ein.

e laden Sie das Projekt auf Ihren i950-Antriebsregler herunter und starten Sie
das SPS-Programm.

e Geben Sie den STO-Befehl auf dem i950-Antrieb frei.
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. Bedienen Sie den i950-Antrieb Uber den Visualisierungsbildschirm in verschiedenen
Schritt 11 Betriebsmodi und Uberpriifen Sie alle Funktionen:
Aktivieren Sie die interne Steue- ,,| emalceatisly] L_TF2P_SpeedControl ‘
rung des Funktionsblocks tiber
den Visualisierungsbildschirm. | PLC_PRG.L_TF2P_SpeedControlBase1
| Input | | Qutput |
schafen Sie cen 90-Antreo ein, | | EIIIERABIGTI  [[TReadyForOperation | [[TSpeedControlBusy |
eS| o rabsoparaten | [ EOMAGIERHRIT] [ Extccbecinacie
ResetError | [[_ReadyForMotion | [  OffsetVelActive |
QSPApplication | | Error | | ProfileVelActive |
Abort I Warning ActiveProfil
Nachdem Sie den Antriebsbetrieb P | | | ‘mo rome
aktiviert haben, kénnen Sie einen . iilio ErrorlD
ersten Test durchfilhren, indem  f—¢ JogNeg | DriveError
Sie den Antrieb manuell Uber die HomeExecute | | STOACtive |
Override | QSPActive |
Lo | AbortBusy |
CtriBasicMotion | | AbortDone |
Par | | JoggingBusy |
Aktivieren Sie den Drehzahlrege- ) — HomingBus
lungsmodus, indem Sie . | i | |
NegativeDirection | | HomingDone |
Legen Sie im Eingabefeld SetVel SetVel | IsHomed |
eine Zielgeschwindigkeit fest. Der | _1—p- 1000.000
Antrieb sollte sich nun in positiver - TMState
Richtung drehen. [—UseExtAccDecJerk | b2z
Wenn Sie mdchten, konnen Sie P 1500 000 StatusBasicMotion I
auch die Parameter fiir Beschleu- | i [~ ActVel
nigung, Verzdgerung und Ruck \\ R 1000.221625 [uls]
1000.000
I\ SetVelOut
N Exterk 1000.000000 [u/s]
100000.000
ActPos
. el 168.667603 [u]
0.000
SetPosOut
UseProfileVel | 171.354004 Ju]
ProfileNumber ActFollowingError
0 -0.002197 [u]
Abbildung34 : Visualisierungsbildschirm von L_TF2P_SpeedControlBase
| Ende
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3.2 Inbetriebnahmesequenz (PROFIBUS)
Im folgenden Kapitel wird beschrieben, wie Sie die PROFIBUS-Kommunikation mit Hilfe der Funk-
tionsbausteine L_ICIA_Communicationinterface in Betrieb nehmen.
Start Voraussetzungen:
e Das Feldbussystem ist gemalRR den PROFIBUS-Spezifikationen verdrahtet.
e Die Logik-SPS (PROFIBUS-Master) sowie alle PROFIBUS-Slave-Gerate werden mit
Steuerspannung (24 Vpc ) versorgt.
e Das SPS-Programm des i950 ist im »PLC Designer« gedffnet, aber noch nicht on-
line.
e Der Anwendungssignalfluss wurde wie im vorherigen Kapitel ,,3.1 “ beschrieben
im SPS-Programm des i950 implementiert, beispielsweise bei der Migration von
Bewegungsanwendungen von Mitbewerbern oder dlteren Lenze-Geraten.
v
Schritt 1 Offnen Sie das Bibliotheks-Repository und installieren Sie die Bibliothek
L ICIA_Communicationinterface:
I Im Menti ,,Tools” ... I
., DemoProject project” - PLC Designer 4.0.1 (Manufacturer license) \ I .. 6ffnen Sie das Bibliotheks- = m] X
File Edit View Project Libraries Build Online Debug | Tools | Window /He\p
e H S 4 0 s EASY Package Manager... = g
@ CODESYSgckage Manager..
Devices ~ 1 x iy Library M|l Library Repository... -
= Demorroject ~ | |[ER Add Library [{ Device Repository... holders F@ Library Parameters.., =
= [le Device (850 (85-5T0)) Libraries usedined T Visualization Style Repasitory,
= £ pLC Logic i . -
| ) Eibliotheksrepository >, Namespace
. Speicherart  System ~ Bearbeiten... L{:—rc
Klicken Sie auf ,,Installieren®, um die Bibliothek ,L_I- LcTe
B ; “ B ~ _ enze) L_DCO
CIA_Communicationinterface“ aus der diesem AKB-Doku: Ne——ml e
Firma (Alle Firmen) ~ —— ; 3.25.0.0 (Lenze) L_IPAP
2 [— | = Lenze) L_MC1P
Nach der Installation der Datei ,L_ICIA_Communicationinter-
face.library* sollte diese im Anwendungspfad des Bibliotheks-
e) L_TBP
IngPositioning, 3.31.0.26 (Lenze) LTFP
L_ut
| L _ic1p_coglgonentDiredory £ Suchen... :
—IL.LJ:LA,Cnm unicationInterface [ eme
o 3.34.0.0 | Details...
Zertifikat vertrauen
— Blicnetatic g Abhangigkeiten... |
ignevicj ‘
‘||§ Mesgi Bibliotheksprofile. .. ‘ TN ” @ |
Sie kénnen das Bibliotheks-Repository nun I
v Abbildung35 : Hinzuftigen der Bibliothek ,L_ICIA_Communicationinterface” zum Bibliotheks-Repository
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3.2 Inbetriebnahmesequenz (PROFIBUS)

Schritt 2 Offnen Sie den Bibliotheksmanager, um die Bibliothek
»L_ICIA_Communicationinterface“zu lhrem Projekt hinzuzufiigen:

Doppelklicken Sie auf den Biblio-
theks-Manager, um die Liste der

#, DemoProject.project” - PLC Des — a %
Eile Edit View Project Libraries J Build QOnline Debug Tools| Klicken Sle an Blbllothek hinzufij-
= - o N — N ! ity o ) — )
BEd&o b BRXMAL%IAA AN gen”, um die gewiinschte Bibliothek im = “= = & | 2
"“;T - pox “.'TJ Ubrary Hgndger Wenn Sie die ersten Buchstaben des Bibliotheksnamens in das
= ¥ | [+ - ibr: . . L . . .
A (88 s L] > 0accin 224 Suchfenster eingeben, kinnen Sie ihn leicht in der Auswahlliste
fle Device (1950 (BS-STO)) s Device &
=81 pLE Logic v

—_— =y

=} Application Name Bibliothek hinzyflgen X ':
() Library Manager (T |

-] PLC_PRG (PRG) = o ITcac |

= {4 Task Configuration = o8
{0 L | Ubercinstimmung Bibliothek

) pLc_pRG £ ir L |L_10A_Communicationnterface |
= [ EtherCAT Master (therCAT Master)| | # (B L

&
+
+
=-$8 MainTask +
&
+
o L350 (950 Internal Save (safe | # (L L1 i
i
i
2
E
s
i

ParameterEditor (Parameter Editor) By
H@® Encoder_axis (Encoder_axis) By |
BgP Motion_axis (Motion_Axis) & L I
1% Digital_I_0O (Digital 1/Os i950) Lo -
~[f analog_I_0 {analog 1/0s i950) & g
[t safetyinterface (Safetyinterface) LS|

[ onboarcEtherCAT (onboardethercar| | (B sta
) FieldBus (FieldbusInterface)
2 VirtualAxes . . . e .
Markieren Sie die Bibliothek L_/CIA_Communica- I
.
I ... und bestatigen Sie mit |\
28 Devices |ID POUs =
(B Cross ReferenceList] (] Wessages Total 0 emar(s) 0y | Enwetr. Abbrechen

i
. o L L v v

Abbildung36 : Hinzufiigen der Bibliothek ,L_ICIA_Communicationinterface” zu Ihrem Projekt

. Fiigen Sie wie in Schritt 2 gezeigt auch die folgenden Bibliotheken in den
Schritt 3 Bibliotheksmanager lhres Projekts ein:
e CAA-Speicher (v03.05)
o L 5/9P [loDrvi900 (V03.33 — Datei im Anhang zum AKB-Dokument
202500431)
° Hinweis
1 Losen Sie im Library Manager den Platzhalter fir die Bibliothek
L _SI9P_loDrvi900 auf und andern Sie ihn von einer gerateabhangi-
gen Version in eine feste Version V03.33 oder hoher.
L. Tipp
- @ = Um sicherzustellen, dass Sie die richtigen Bibliotheken in Ihrem Pro-
= jekt haben, konnen Sie das Projektarchiv 7M_SpeedControl.projectar-
chive 6ffnen, das dem AKB-Artikel 202500431 beigefiigt ist.
v Erstellen Sie Ihr Projekt auf der Grundlage dieses Projektarchivs.
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Deklarieren Sie die folgenden globalen Schnittstellenvariablen-Arrays fir die

Schritt 4 Feldbuskommunikation in einem separaten GVL-Element 74 /O

{attribute 'qualified only'}

VAR_GLOBAL
adwPROFIBUS_IN: ARRAY [0..15] OF DWORD; // Rohdateneingabe von PROFIBUS
adwPROFIBUS OUT: ARRAY [0..15] OF DWORD; // Rohdatenausgabe an PROFIBUS
END VAR

Ordnen Sie die in Schritt 4 deklarierten Variablen-Arrays wie folgt der Feldbus-

Schritt 5 Schnittstelle zu:

-, L_AIF_0040.project - PLC Designer 4.0.0 (Manufacturer license) = a X

File Edit View Project Build Online Debug Teols Window

= - T Ordnen Sie das Eingangsvariablen-Array TA_IO.ad-
B @& o % BEX %R AR IY | pROFIBUS_IN den Eingangskanalen der Feldbus-

T
Devices > 8 X | Feldbus x| / ~ %
T3 Larow Find / Filter Show sl - g
= Device (1950 (BS-5TO)) / =z
- Bl PLC Logic Variable * Mapping Channel Address  Type Defal @
=0 Application *p Application. TA_I0.adwPROFIBUS_IN[0] "¢ %533 DWORD ~
i - 01_pataTypes 4y Application.TA_IO.adwPROFIBUS_IN[1] Y %523  DWORD =)
2 02_Funct - 4§ Application. TA_IO.adnPROFIBUS_IN[2] " %iD24 g
*3 03 puuonBiods - % Application.TA_IO.adwPROFIEUS_IN[3] s sun25 5
* 204 Programs - 49 application. TA_IO.adwPROFIBUS_IN[4] "9 %026  DWORD g
= {3 05 Globals WTAJD.MWPRDFIBUEJN[SI "9 %D DWORD T
|@ [0 Tl * Application.TA_I0.adwPROFIBUS_IN[6] “e %ID28  DWORD
* | 6 Visu \ * application. TA_IO.adwPROFIELS_IN(7] T BB DO -
+ 2 07_Traces \ *p Application. TA_I0.adwPROFIBUS_IN[8] g %538 DWORD E]
Library Manager \ *% application.TA_IO.adwPROFIBUS_IN[S] " %53  DWORD %
= (&8 Task Configuration % Application.TA_IO.adwPROFIBUS_IN[10] Y %832 DWORD @
= MainTask 49 application.TA_I0.adwPROFIBUS_IN[11] ] 24533
&) PLC_PRG Application. TA_IO.2dwPROFIBUS_IN[12] “# %534
& Testrandl Application. TA_IO.adwPROFIBUS_IN[13] " P
Visualisierungsmanager % Woplication. TA_I0.adwPROFIBUS_IN[14] "% 33536
therCAT_Master (EtherCAT Master) - %% ANoiication.TA_I0.adwPROFIBUS_IN[15] "o %037
arameterEditor (Parameter Editor) ] 9LIX152.0
Encoder_Axis (Encoder_Axis) L] OLIX152.1
Motion_Axis (Motion_AXis) &) 9IX152,2
Digital_I_O (Digital I/0s i950) 4 %I%152.3
Anzlog 1 0 (Analsg 1/0si850) *# Application\[A_I0.adwPROFIBUS_OUT[0] ¢ ow %oBF
SafetyInterface (SafetyInterface) K Appl\caﬁun&lo.adeROFlBUS_OUT[l] e dw b
onboardEtherCAT fonboardEtherCATInterface) " Application. TA_I0.adwPROFIBUS_OUT[Z] "¢ dw FYFLEES
FieldBus (Fieldbuslnterface) "# Application.TA_IO.adwPROFIBUS_OUT[3] v d pe
Virtualaxes "% Application.TA_IO.adwPROFIBUS_OUT[4] D i
"# Application.TA_IO.2dwPROFIBUS_OUT[S] e dw %gpa2
[ ] Application.TA_I0.adwPROFIBUS_OUT[E] "% d 2op23 C
- Application. TA_IO.adwPROFIBUS_CQUT[7] " d %524  DWORD
"9 Application. TA_I0.adwPROFIBUS_OUT[S] “ dw 20B25  DWORD
"# Application.TA_I0.adwPROFIBUS_OUT[S] “$¢  dwoutl) %QB36  DWORD
"% Application.TA_IO.adwPROFIBUS_OUT[10] “ dwOutll %@B2F  DWORD
" Application.TA_I0.adwPROFIBUS_OUT[11] “$ deOutll  %EBE8  DWORD
" Application.TA_I0.adwPROFIBUS_OUT[12] Td deOutis %8BI DWORD
- "% Application.TA_10.adnPROFIBUS_OUT[13] "% dwOuti4 | %QD30  DWORD
"% Appication.TA_I0.adwPROFIBUS_OUT[14] "¢ dwOutls  %QB3t DWORD
"% Application.TA_IO.adwPROFIBUS_CUT[15] "®  dwOutls  %QB32  DWORD
4
7
/ Reset Mapping Always update variables  Enabled 1 (use bus cyde task ifn
| Ordnen Sie das Ausgangs-Variablenarray TA_/O.ad- T =Map to existing variable
s o WPROFIBUS_OUT den Eingangskandlen der Feldbus-
IE Cross RaferencEList] [El Messages - Total 0 error(s), 20 warning(s), 0 messagE(Sﬁ‘I
Lastbuild: € 0 @ 0 Precompile (3 % Project user: (nobody) @

Abbildung37 : Zuordnung globaler Variablen-Arrays zur Feldbus-Schnittstelle des i950
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Deklarieren Sie im Bewegungsprogramm PLC PRG des i950 die folgenden

Schritt 6 Funktionsbausteine:

VAR
L_ICIA_PROFIBUS_Basel:L_ICIA_PROFIBUS_Base; // Handhabung der grundlegenden PROFIBUS-Kommunikation
L ICIA PROFIBUS_Inl: L_ICIA PROFIBUS_In; // Lesen/Verarbeiten von Feldbus-Eingédngen an
// scControlWords
L _ICIA_PROFIBUS Outl: L_ICIA_ PROFIBUS Out; // Verarbeitung/Schreiben von Feldbus-Ausgidngen aus
// scStatusWords
L STAT1: L _STAT; // Erzeugung des 4-Bit-Musters des Antriebsstatus
L _MClA_ZeroDetectl: L MClA ZeroDetect; // Erkennung der Drehrichtung/Nullgeschwindigkeit
END_VAR

Bereiten Sie die Parameterzuordnungsliste ,,** ” vor, indem Sie die Deklarationsliste

Schritt 7 im Bewegungsprogramm ,,PLC_PRG”des i950 erweitern:

ascParReference: ARRAY [0..15] OF L_ICIA_chBParReference; // Parameterreferenzliste

Enthalt Ihre GSD-Konfiguration einen Drivecom VO-Parameterkanal?

JA

Erweitern Sie die in Schritt 5 begonnene Parameterzuordnungsliste um die

Schritt 8 erforderlichen Initialisierungswerte, wie in Kapitel ,2.1.2 ” beschrieben:

ascParReference: ARRAY [0..15] OF L ICIA sc93ParReference; // Parameterreferenzliste
(wCode:=51, bySubCode:=0, wIndex:=16#606C, bySubIndex:=0, bySize:=4, diNum:=1171875, diDen:=524288),
(wCode:=53, bySubCode:=0, wIndex:=16#6079, bySubIndex:=0, bySize:=4, diNum:=10, diDen:=1) ,
(wCode:=63, bySubCode:=0, wIndex:=16#2D49, bySubIndex:=5, bySize:=2, diNum:=1000, diDen:=1) ,
—Vr

o

(wCode:=52, bySubCode:=0, wIndex:=16#2D82, bySubIndex: bySize:=4, diNum:=10, diDen:=1) ,
(wCode:=54, bySubCode:=0, wIndex:=16#2DD1, bySubIndex: bySize:=4, diNum:=10, diDen:=1) ,
(wCode:=61, bySubCode:=0, wIndex:=16#2D84, bySubIndex:=1, bySize:=2, diNum:=10, diDen:=1) ,
(wCode:=64, bySubCode:=0, wIndex:=16#2D40, bySubIndex:=7, bySize:=2, diNum:=1, diDen:=1) ,

(wCode:=84, bySubCode:=0, wIndex:=16#2C01, bySubIndex:=2
(wCode:=85, bySubCode:=0, wIndex:=16#2C01, bySubIndex:=3

bySize:=4, diNum:=100, diDen:=1),
bySize:=4, diNum:=10, diDen:=1)];

Rufen Sie zundchst den Funktionsblock L_ICIA_PROFIBUS_Base in Inrem SPS-

Schritt 9 Programm auf und verbinden Sie die Variablen wie gezeigt:

Verbinden Sie als Achsreferenz den L_ICIA_PROFIBUS_Base

Antrieb 950 (Motion_AXxis). <> Axis scStateMachine —
—| eFieldBusType xlnit—

Die in Schritt 9 deklarierte Variablen- <> | ascParReference XError|—
struktur ascParReference wird dem

: eErrorlD —
entsprechenden Eingang ascParRe-
ference zugewiesen.

v Abbildung38 : Aufruf des Funktionsbausteins L_ICIA_PROFIBUS_Base am Anfang des SPS-Programms

" Wenn kein Parameterkanal verwendet wird, ist die Deklaration dennoch als Dummy-Zuweisung erforderlich.
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Schritt 10

TA_10.adwPROFIBUS_IN

Rufen Sie den Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_In direkt nach dem
Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Base in lhrem SPS-Programm auf und verbinden
Sie die Variablen wie gezeigt:

Um auf jedes Element der Prozessdaten

Rufen Sie den Funktionsbaustein L_I-
CIA_PROFIBUS_In direkt nach dem Funkti-
onsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Base in |h-

von L_ICIA_PROFIBUS_In.scCon-
trolWords1 zuzugreifen, fligen Sie einen Se-

‘L_ICIA_PROFIBUS_FM%(= cStateMachine |[<*{ scStateM

Lenze

L_ICIA_PROFIBUS_In
adwFieldBusin  scControlWords1
hine scControlWords2

scControlWords3

Der Funktionsbaustein L_I-
CIA_PROFIBUS_In liest die in
Schritt 2 deklarierten Rohdaten des

L_ICIA_PROFIBUS_In interagiert mit L_I-
CIA_PROFIBUS_Base und L_ICIA_PROFI-
BUS_Out, indem es die Variablenstruktur L_/-
CIA_PROFIBUS_Base.scStateMachine ge-
meinsam nutzt.

Bitte verbinden Sie diese entsprechend, um

scContmiWords1

|

xBit00
XBit01
XBit02

Hinweis:

Bei 9300 wurden xBit00 und xBit01 zur Adres-
sierung fester Drehzahlen verwendet. In
diesem Beispiel bleiben diese Bits unverbun-

_TF2P_SpeedControlBase.xNegativeDirection |
/ L_TF2P_SpeedControlBase.xQSPApplication |

OR L_TF2P_SpeedControlBase.xEnableOperation |

/y} L_TF2P_SpeedControlBase.xResetError |

_TF2P_SpeedControlBase.wProfileNumber.0 |

L
L

=
{

/

Verbinden Sie den Ausgang von scCon-
trolWords1 mit dem Technologiemodul

_TF2P_SpeedControlBase wProfileNumber.1 |

v

Verbinden Sie die Signale xDisable und xClnh tber
eine ODER-Logik.

Sehen Sie die Signalnegation am OR-Ausgang?
Vergessen Sie nicht, den OR-Ausgang zu invertie-
ren, bevor Sie den Ausgang L_TF2P_SpeedCon-
trolBase.xEnableOperation zuweisen.

Abbildung39 : Aufruf des Funktionsblocks L_ICIA_PROFIBUS_In direkt hinter dem Funktionsblock L_ICIA_PROFIBUS_Base
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. Lesen Sie den maximalen Drehzahlwert nyax!? aus den Legacy-Antrieben!? und
Schritt 11 L Ly . . . L
wandeln Sie ihn mit Hilfe der kinematischen Parameter der Antriebsachse in eine
Referenzgeschwindigkeit Vimax um.
Beispiel: Nmax = 3000[U/min]
@ mounting direction 1] |cw
| position resolution |I]
2, | B gear numerator (1]
2, | EA gear denominator (1]
| transmission
2, | add. gear numer‘ator [1]
E H add. gear dengminator 1]
add. transmission
total transmission
CD o traversing/range |I] | modulo
@ o feed congtant [1] units/rev
/ e cycle lepgth |I] units/cycle
Abbildung40 : Kinematische Parameter deg 1950-Antriebs
n 1 1
Vinax = masx -IFeedConstantI - - =
60—min lgeir lgear,adi
Mgy o 500;1 032 0x5004: 034 |0x5004: 026]
60— 2 - 0x5004: 033 [0x5004: 025|
min \ /
3000% units:: 119::1 units
=320.0000 ————= 1488.663 ..
60 —— rev.::1279::1
min
v
. Deklarieren Sie eine konstante Variable C /rMaxVelocity mit einem
Schritt 12 e s . . T
Initialisierungswert von V(may) wie im vorherigen Schritt berechnet:

VAR CONSTANT

C_lrMaxVelocity: LREAL := 1488,663;
heiten/s]
END_VAR

// maximale Antriebsgeschwindigkeit, skaliert in [Ein-

12 skaliert in [U/min]
13 Bei den alteren Lenze-Geraten wurde die maximale Drehzahl im Code C0011/000 eingestellt.
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Schritt 13

Lenze

Lesen und skalieren Sie den

Drehzahlsollwert auf

L /CIA PROFIBUS In.scContro/Words1.winl und leiten Sie ihn Uber den folgenden
Signalfluss an das Drehzahlregelungsmodul L_TF2P_SpeedControlBase weiter. Andern

Sie Ihr Programm wie folgt:

Im ersten Schritt wird der normierte Eingangswert auf L_ICIA_PROFI-

C_IrMaxVelocity umskaliert.

Die Funktion L_TB1A_AnaloglnputScaling ist in der Exportdatei enth
Schritt 1 in das Projekt geladen wurde. Weitere Informationen zu diese

BUS_In.scControlWord1.win1 mit seinem Wertebereich mittels der Funktion
L_TB1A_AnaloginputScaling auf einen Geschwindigkeitsbereich von 0,0 ...

alten, die in
r Funktion

B— A

L_TB1A_AnaloginputScaling

L_ICIA PROFIBUS_In.scControWord{.win1 }— iln_a —
00 | [Min
C_IMaxVelocity IMax

: [L_TF2P_SpeedControBase.IrSetvelOut |——

SEL
[ L_ICIA_PROFIBUS_In.scControWord{.xBito4 - /

Das Steuerbit L_ICIA_PROFI-
BUS_In.scControlWords1.xBit04 ermdglicht
das Einfrieren des Rampenfunktionsgene-
rators des Technologiemoduls
L_TF2P_SpeedControlBase.

Da diese Funktion derzeit nicht im Techno-
logiemodul selbst enthalten ist, muss sie
aulerhalb des Technologiemoduls mithilfe
eines Selektors (SEL-Operator) program-

SEL
[ L_ICIA_PROFIBUS_In.scControWord1.xBit05 H-—

‘\‘\; :

[00] ) H L_TF2P_SpeedControlBase.ISetVel | :

Das Steuerbit L_ICIA_PROFIBUS_In.scControlWords1.xBit05 schaltet die Ziel-
geschwindigkeit fur das Technologiemodul L_TF2P_SpeedControlBase auf
den Wert Null. Diese Funktion hat Vorrang vor der ,Freeze”-Funktion.

Da diese Funktion derzeit nicht im Technologiemodul selbst enthalten ist, muss
sie aulerhalb des Technologiemoduls mithilfe eines Selektors (SEL-Operator)
programmiert werden.

Der Ausgang des Selektors wird der Zielgeschwindigkeit IrSetVel des Technolo-

giemoduls L_TF2P_SpeedControlBase zugewiesen.

Abbildung41 : Lesen/Skalieren/Andern des Sollgeschwindigkeitswerts IrSetVel von L_TF2P_SpeedControlBase
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3 Anwendungsbeispiel
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. Um das Statuswort im Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Out vorzubereiten, sind
Schritt 14 drei Vorbereitungsschritte erforderlich:
Im ersten Schritt deklarieren Sie eine Variable /rZeroSpeedThreshold fir ein
Geschwindigkeitstoleranzfenster. Das Toleranzfenster definiert das Verhalten/die
Stabilitat des Nullgeschwindigkeitssignals.
lrZeroSpeedThreshold: LREAL := 1.0; // Nullgeschwindigkeitstoleranzschwelle, skaliert in [Ein-
heiten/s]
Initialisieren Sie die Variable mit einem Schwellenwert fiir die Geschwindigkeit. Immer
wenn die tatsdchliche Geschwindigkeit des Antriebs kleiner/gleich dem Schwellenwert
ist, wird das Statusflag (n=0) auf den Wert TRUE gesetzt.
v
. Rufen Sie im ndchsten Schritt den Funktionsblock L_MC1A_ZeroDetect am Ende lhres
Schritt 15 . L . L= =
Programms auf und verbinden Sie ihn wie folgt im Signalfluss:
Weisen Sie den Eingangen des Funktionsbausteins L_MC1A_ZeroDetect die Rufen Sie den Funktionsblock
folgenden Elementvariablen der Struktur , Motion_Axis * zu: L_MC1A_ZeroDetect auf. Der Block ist in
o Motion_AXxis.IrActPosition =>[_MC1A_ZeroDetect.IrPosIn ,der Exportldate\ enthalten, die in S.Chrm 4
. . . B . in das Projekt geladen wurde. Weitere In-
o Motion_Axis.eTraversingRange =>L_MC1A_ZeroDetect.eTraversingRange : ) : :
) ; formationen zu diesem Funktionsblock fin-
o Motion_Axis.IrCycleLength =>|_MC1A_ZeroDetect.IrCycleLength den Sie im PDF-Dokument im AKB-Artikel
L_MC1A_ZeroDetect
L | Motion_Axis.IrActPosition IrPosIn XZero [—
IrZeroSpeedThreshold | | IrStandstillWindow  xZeroCw |—
L_MC1P_GetTaskCycle() |— Motion_Axis.eTrayersingRange F eTraversingRange xZeroCcw [—
Motion_Axis.IrCycleLength I— IrCycleLength xPositive —
r xNegative —
Multiplizieren Sie den Nullgeschwindigkeitsgrenzwert (IrZe- xStandstill |—
roSpeedThreshold) mit der Aufgabenzykluszeit Atraskcyce
(L_MC1A_GetTaskCycle()), um einen Stillstandshystereseab-
stand zu erhalten.
Verbinden Sie das Ergebnis mit dem Eingangssignal
Abbildung42 : Nullgeschwindigkeitserkennung mit dem Funktionsbaustein L_MC1A_ZeroDetect
" . . . .
. Rufen Sie am Ende Ihres Programms den Funktionsbaustein L_STAT auf und verbinden
Schritt 16 Sie die folgenden Variablen:
Rufen Sie den Funktionsbaustein L_STAT
am Ende Ihres Programms auf.
- — - — - Der Funktionsblock L_STAT ist in der Ex-
Bitte beachten Sie die Negationen im Signalfluss bei den portdatei enthalten, die in Schritt 4 in das
Eingangssignalen L_STAT.bCInh_b und L_STAT.bMes- j
L_STAT
L_ICIA_PROFIBUS_Base.xInit binit_b bStat1_b —
L_TF2P_SpeedControlBase.xOperationEnabled bCinh_b bStat2_b —
L_TF2P_SpeedControlBase.xError bTrip_b bStatd_b —
L_TB2P_AxisInterface xVoltageEnabled ———C bMessage_ b  bStat8_b —
v Abbildung43 : Generierung der Statusbits bStat1_b ... bStat8_b mittels des Funktionsblocks L_STAT

Lenze Automation Building Blocks 3-50


https://lenzegroup.sharepoint.com/sites/ApplicationKnowledgeBase/Lists/AKB_Intranet/DispForm.aspx?ID=20144
https://lenzegroup.sharepoint.com/sites/ApplicationKnowledgeBase/Lists/AKB_Intranet/DispForm.aspx?ID=20144

Anwendungsbeispiel
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Schritt 17

folgenden Signale:

Fiigen Sie einen Composer-Block von scStatusWords1 ein und verbinden Sie die

[ L_TB2P_AxisInterface.ximpActive ————

Einige (weniger wichtige) Statussignale sind auf den
Lenze-Technologiemodulen noch nicht verfiigbar.

Sie kdnnen jedoch Workarounds programmieren,

wenn Sie diese Signale bereits bendtigen.

L_TB1A_AnalogOutputScaling
L_TF2P_SpeedControlBase.IrActVel | Irin

00 | IMin
C_IMaxVelocit IMax

L_TB2P_AxisInterface.xMaxTorqueLimit \
L_TF2P_SpeedControlBase.xAccDecDone }7
L_TF2P_SpeedControlBase.xMinVelocity }7
L_MC1A_ZeroDetect.xStandstill ———
L_TF2P_SpeedControlBase.xOperationEnabled }—C
L_STAT.bStat1_b
L_STAT bStat2 b
L_STAT.bStat4_b
L_STAT bStat8_b
L_TF2P_SpeedControlBase.xWarning ———
L_TB2P_AxisInterface.xVoltageEnabled |——
L_MC1A_ZeroDetect.xNegative ——
L_TB2P_AxisInterface.xReadyForMotion %

xBit00 scStatusWords1
xImp

xBit02

xBit03

xBit04

xBit05
XxNActEqZero
xClnh

xStat1

xStat2
xStatd
xStat8
xWarning
xMessage
xBit14

xBit15

wStat

wOut1
wOut2
wOut3

I

tusWords1.wOut1 skaliert.

Die tats&chliche Geschwindigkeit des Antriebs (0,0 ... C_IrMaxVelocity)
wird mit Hilfe der Funktion L_TB1A_AnalogOutputScaling auf ein nor-
miertes Ausgangssignal (0 ... 16384) auf L_ICIA_PROFIBUS_Out.scSta-

Die Funktion L_TB1A_AnalogOutputScaling ist in der Exportdatei enthal-
ten, die in Schritt 4 in das Projekt geladen wurde. Weitere Informationen zu

Abbildung44 : Zuordnung von Statussignalen/normalisierter Motordrehzahl zum Composer scStatusWords1

Fiigen Sie den Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Out am Ende Ihres Programms ein,

Schritt 18

verbinden Sie den Ausgang des Composers L _/C/A_scStatusWords1 mit dem Eingang
scStatusWords1 des Bausteins L_ICIA_PROFIBUS_Out und weisen Sie die Generierung
des AlF-Statusworts liber den Funktionsbaustein L ICIA_PROFIBUS Out zu:

Fligen Sie den Funktionsbaustein L_ICIA_PROFI-

Verbinden Sie den Ausgang des Composers scStatusWords1 mit dem
Eingang scStatusWords1 des Blocks L_ICIA_PROFIBUS_Out.

\

xBit00 scStatusWords1

L_ICIA_PROFIBUS_Out

xImp
xBit02

—scStatusWords2
— scStatusWords3

xBit03 [ L_ICIA_PROFIBUS_Base.scStateMachine | —>-scStateMachine

xBit04
xBit05

scStatusWords1 adwFieIdBusOut—{ TA_10.adwPROFIBUS_OUT ]

1

xNActEqZero

xWarning

«Clnh L_ICIA_PROFIBUS_Out interagiert mit L_ICIA_PROFI-
xStat1 BUS_Base und L_ICIA_PROFIBUS_lIn, indem es die
XStat2 Variablenstruktur L_I/CIA_PROFIBUS_Base.scStateMa-
xStat4 chine gemeinsam nutzt.

xStat8 Bitte verbinden Sie ihn entsprechend, um eine korrekte

xMessage
xBit14
xBit15
wStat
wOut1
wOut2
wOut3

Weisen Sie das Ausgangsarray adwFieldBusOut dem
globalen Variablenarray TA_/O.adwPROFIBUS_OUT
zu, das bereits der Feldbus-Schnittstelle zugeordnet

Abbildung45 : Aufruf des Funktionsbausteins L_ICIA_PROFIBUS_Out am Programmende und Zuordnung zu den Feldbus-

Ausgangsvariablen
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3 Anwendungsbeispiel
3.2 Inbetriebnahmesequenz (PROFIBUS)

Stellen Sie die PROFIBUS-Stationsadresse des i950 im Index 0x2341:001 ein:
Schritt 19

Index Subindex | Name Wert Einheit

0x2341 1 PROFIBUS: Stationsadresse 4

. Stellen Sie sicher, dass der Index 0x2341:011 auf den Wert 1 (,,EMF2133/B
Schritt 20 (ID:2133)")** oder auf den Wert 2 (,EMF2131/B (ID:2131)')'> gesetzt ist.

Index | Subindex | Name Wert Einheit
0x2341 1 PROFIBUS: Kompatibilitdtsmodus EMF2133IB (ID: 0x2133) [1]

A 4

Kompilieren, laden und starten Sie das Projekt auf dem i950-Laufwerk. Sie kdnnen

Schritt 21 nun das i950-Laufwerk auf die gleiche Weise wie das 9300-Laufwerk steuern.

| Ende

s~~~ Tipp
. = Nach dem Herunterladen muss der PROFIBUS-Slave méglicherweise neu gestartet
= werden, da sich die Werte in den Indizes 0x2341:001 und 0x2341:011 geandert haben.

Starten Sie die PROFIBUS-Kommunikation mit den aktuellen Einstellungen mit dem
folgenden Befehl neu:

Index Unterind | Name Wert Einhe
ex keine Aktion / kein Fehler [0] | it
0x2340 0 PROFIBUS-Kommunikation eusta aktuellen Werte

2l

Kommunikation stoppen  [5]

in Bearbeitung [10]
Aktion abgebrochen

(1]
Fehler [12]

14 Diese Einstellung legt fest, welcher Geratetyp tiber PROFIBUS an die Logik-SPS gemeldet wird. Eine Einstellung von 0x2341:11=1 I&sst die Logik-SPS glauben,
dass es sich bei dem angeschlossenen Gerat um ein 8200/9300 mit einem PROFIBUS-Modul EMF2133IB handelt.

15 Eine Einstellung von 0x2341:11=2 Iasst die Logik-SPS glauben, dass es sich bei dem angeschlossenen Gerat um ein 8200/9300 mit einem PROFIBUS-Modul
EMF2131IB handelt.
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4 Anhang

4.1 Unterstlitzte GSD-Konfigurationen
4 Anhang
4.1 Unterstiitzte GSD-Konfigurationen?®
# | GSD-Konfiguration PROFIBUS-Konfiguration- | Entsprechender Wert in 0x2348:003
swert(e)
1. kein Parameterkanal / Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
1 | PZD( 1W) 0x70 xx0170
12 | PZD(12W) 0x7B xx017B
2. Konsistente Drivecom-Parameterkanal-/Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
13 | PAR(kons.) + PZD( 1W) 0xF3, 0x70 xx02F370
24 | PAR(cons.) + PZD(12W) 0xF3, 0x7B xx02F37B
3. Konsistenter Drivecom-Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
25 | PAR(cons.) + PZD(_1W cons.) 0xF3, 0xFO xx02F3F0
36 | PAR(cons.) + PZD(12W cons.) 0xF3, 0xFB xx02F3FB
4. Drivecom-Parameterkanal / Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
37 | PAR +PZD( 1W) 0x73, 0x70 xx027370
48 | PAR +PZD(12W) 0x73, 0x7B xx02737B
5. Drivecom-Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
49 | PAR +PZD( 1W kons.) 0x73, 0xFO xx0273F0
60 | PAR +PZD (12 W Verbrauch) 0x73, 0xFB xx0273FB
6. Kein Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Drivecom-Steuerung)
61 | PZD( 1 W kons.) 0xFO xx01F0
72 | PZD (12 W Dauerleistung) 0xFB xx01FB
7. Keine Parameterkanal-/Prozessdaten (Lenze-Gerétesteuerung)
73 | PZD( 1W)AR 0x00, 0x00, 0x00, 0x70 xx0400000070
84 | PZD(12W) AR 0x00, 0x00, 0x00, 0x7B xx040000007B
8. Konsistente Drivecom-Parameterkanal-/Prozessdaten (Lenze-Gerétesteuerung)
85 | PAR(kons.) + PZD( 1W) AR 0x00, 0x00, 0x00, 0xF3, 0x70 xx05000000F370
96 | PAR(kons.) + PZD(12W) AR 0x00, 0x00, 0x00, OxF3, 0x7B xx05000000F37B
9. Konsistenter Drivecom-Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Lenze-Gerétesteuerung)
97 | PAR(cons.) + PZD(_1W cons.) AR 0x00, 0x00, 0x00, OxF3, 0xFO xx05000000F3F0
108 | PAR(cons.) + PZD(12W cons.) AR 0x00, 0x00, 0x00, OxF3, OxFB xx05000000F3FB
10. Drivecom-Parameterkanal / Prozessdaten (Lenze-Geratesteuerung)
109 | PAR+PZD( 1W)AR 0x00, 0x00, 0x00, 0x73, 0x70 xx050000007370
120 | PAR +PZD(12W) AR 0x00, 0x00, 0x00, 0x73, 0x7B xx05000000737B
11. Drivecom-Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Lenze-Geréatesteuerung)
121 | PAR+PZD( 1W kons.) AR 0x00, 0x00, 0x00, 0x73, OxFO xx0500000073F0
132 | PAR+PZD(12 W cons.) AR 0x00, 0x00, 0x00, 0x73, OxFB xx0500000073FB
12. Kein Parameterkanal / konsistente Prozessdaten (Lenze-Gerétesteuerung)
133 | PZD(_ 1 W kons.) AR 0x00, 0x00, 0x00, OxFO xx04000000F0
144 | PZD(12 W kons.) AR 0x00, 0x00, 0x00, OxFB xx04000000FB

16 Keine Unterscheidung zwischen inkonsistenter/konsistenter Datentibertragung
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4.2 AIF-IN-Schnittstelle des 9300
4.2 AIF-IN-Schnittstelle des 9300
AIF-IN
] ) [ DCTRL
AIF-CTRLB3 , fosp |
AF-CTRLB8 _inisABlE |
AIF-CTRLBY N
AIF-CTRLB10 i 1rip.sET |
AIF-CTRLBA1 , |rrip. RESET]
— | P — |
Bit 0 AIF-CTRLBO |
AIF-CTRLB1 |,
AIF-CTRL.B2
- >0
s AIF-CTRLB4 |
] >
3 o 16 bits AIF-CTRLB5 |
c AIF-CTRLB6
O AIF-CTRLB7 |
AIF-CTRLB12 |, -
AIF-CTRL.B13 |
Bit 15 >0
AIF-CTRLB14 |,
AIF-CTRLB15 |,
=
o o 16 bits . o AIFINWT 1
@ I [C0856/1
16 Bit
LOwword] o AIF-IND2 |,
16 Bit -
HIGl—:Worc
Automation
interface x1 L1 > 16 bits I + AIF-IN.W2 »0
—!| 16 bits . AIEINW3 i,
v AIFINBO |
© AIFINB2 I
© 16 binary H
2 )
o signals
AIF-IN.B14 |,
AIE-INB15 1
: AIFINB16 |,
I [C0855/2] AIF-IN.B17 >0
¢—»|16 binary H
signals AIE-INB30 |
AIF-IN.B31 |
©
M~
o 16 bits
& »1LOW word
. AIF-IN.D1 "
»/16 bits
HIGH word

Abbildung46 : Signalfluss der AIF-IN-Schnittstelle am Servoumrichter 9300 (Auszug aus der GDC-Hilfe)
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4 Anhang

4.3 AIF-OUT-Schnittstelle des 9300
4.3 AIF-OUT-Schnittstelle des 9300
:
STAT.BO ]
OHC0156/1 » 0 i
DCTRL-IMP 1 !
1
CH{Co156/2} STAT.B2 » 2 ]
(H{CoTser3STAT.B3 M3 :
HCo156/4] 23;2‘5‘ » 4 ]
CH{CO0156/5 : > 5 i
JSIEIE DCTRL-NACT=0 | o !
DCTRL-CINH - H
DCTRL-STAT*1
wolALT g .
DCTRL-STAT*2 g pé"t: OOUT
DCTRLSTAT*4 |40 !
DCTRL-STAT'8 ., -
DCTRL-WARN 12 5
DCTRL-MESS 13 N
DT@ STAT.B14 »14 E
H{Cotse7—2ATLB15 »|15 5
16 bits Bit 15
AIF-QUT.D2 LOW word Bit 0
A+—[C1195 e ST 0854
C1196 HIGH word| | 01 -
o—{—fcossor}- AT V! 3\\ pl-2
C0858/1 > &
o I . AIF-OUT.W2
C0858/2 Bit 15 Automation
AIF-OUT.W3 ] ;
O——|COBSO.’3| o : interface
COBVSBIB £0852 oo X1
N =%y oy o
| [Cotte 220 > N\ N
1 . H —
| CoTTeE-FRO-15 i |LOW word > ; =
' FDO-16 P -
E C0116/1 ; ; [= 16 bits
! p i |HIGH word
: ~ FDO-31 L ]
1 C0116/82 g C0853
16 bits .
LOW word p 0!
| [s0]
A+ C0851 A'FOLVJTE” = N o~
its v T @
C0859 HIGH word > S
Bit 31

Abbildung47 : Signalfluss der AIF-OUT-Schnittstelle am Servoumrichter 9300 (Auszug aus der GDC-Hilfe)
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4.4 Drivecom-Steuerwort

4.4 Drivecom-Steuerwort
Bit | Name Bedeutung
0 Einschalten Befehlsbit:

FALSE Befehle 2, 6, 8 (Controller-Sperre)
TRUE Befehl 3 (Controller freigeben)

1 Spannungshemmung | Befehlsbit: Motor-Spannung deaktivieren/aktivieren
FALSE Spannung sperren

TRUE Spannung aktivieren

2 Schnellstopp Befehlsbit: Schnellstopp aktivieren
FALSE Schnellstopp aktivieren
TRUE Schnellverschluss
3 Betrieb aktivieren Befehlsbit: Antriebsbetrieb aktivieren
FALSE Antriebsbetrieb deaktivieren
TRUE Antriebsbetrieb aktivieren
4 RFG-Sperre Befehlsbit: Schnellstopp der Anwendung (QSP)
FALSE Anwendungs-Schnellstopp (QSP) aktivieren
TRUE Anwendungs-Schnellstopp (QSP) freigeben
Hinweis: Das negierte Signal dieses Bits wird direkt auf scControlWords1.xQsp ausgegeben.
5 RFG-Stopp Befehlsbit: Stopp-Rampenfunktionsgenerator
FALSE Rampenfunktionsgenerator friert ein
Der Antrieb halt die Istgeschwindigkeit aufrecht, auch wenn die Sollgeschwindigkeit auf scCon-
trolWords1.iln2 noch nicht erreicht ist.
TRUE Rampenfunktionsgenerator ist aktiv
Der Antrieb beschleunigt/verzogert auf die Zielgeschwindigkeit auf scControlWords1.iln2.

Hinweise:

o Das negierte Signal dieses Bits wird direkt auf scContro/Words1.xBit04 ausgegeben.

o |n der Basisanwendung ,SpeedControl” hat Bit 5 (RFG Stop) eine geringere Prioritét als Bit 6 (RFG Zero).

6 RFG Zero Befehlsbit: Rampenabfahrt, Sollwert auf Null setzen

FALSE Null-Zielgeschwindigkeit

Der Antrieb fahrt auf eine Drehzahl von Null herunter. Der auf scControlWords1.iln2 empfangene
Wert wird ignoriert.

TRUE Externe Sollgeschwindigkeit

Der Antrieb folgt der Zielgeschwindigkeit auf scControlWords1.iln2.

Hinweise:
o Das negierte Signal dieses Bits wird direkt auf scContro/Words1.xBit05 ausgegeben.
o |n der Basisanwendung ,SpeedControl” hat Bit 6 (RFG Zero) Vorrang vor Bit 5 (RFG Stop).
7 Fehlerriicksetzung Befehlsbit: Antriebsfehler zuriicksetzen
FALSE=>TRUE | Setzt einen Antriebsfehler zuriick
Hinweise:
o Ein Laufwerksfehler kann nur zuriickgesetzt werden, wenn die Fehlerursache zuvor beseitigt wurde.
o Dieses Bit wird direkt auf scControlWords1.xTripReset ausgegeben.

8...10 | (reserviert)

1" Hersteller freies Bit (direkt ausgegeben auf scControlWords1.xBit07)
12 Hersteller freies Bit (direkt ausgegeben auf scControlWords1.xBit12)
13 Hersteller freies Bit (direkt ausgegeben auf scControlWords1.xBit13)
14 Hersteller Freies Bit (direkt ausgegeben auf scControlWords1.xBit14)
15 Hersteller Freies Bit (direkt ausgegeben auf scControlWords1.xBit15)
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Anhang

Drivecom-Statuswort

Drivecom-Statuswort

Bit

Name

Bedeutung

Startbereit

Informationen zur Geratestatusmaschine:

FALSE Der Geratestatus ist niedriger als ,Bereit zum Starten".

TRUE Der Geratestatus ist mindestens ,Bereit zum Starten*.

Eingeschaltet

Informationen zur Geratestatusmaschine:

FALSCH | Der Gerétestatus ist niedriger als ,Eingeschaltet".

TRUE Der Gerétestatus ist mindestens ,Eingeschaltet”.

Betrieb aktiviert

Informationen zur Geratestatusmaschine:

FALSCH | Der Gerétestatus ist niedriger als ,Betrieb aktiviert".

TRUE Der Geratestatus ist mindestens ,Betrieb aktiviert".

Fehler

Das Gerét befindet sich im Fehlerzustand:

FALSCH | Auf dem Gerat ist kein Fehler aktiv.

TRUE Auf dem Gerét ist ein Fehler aktiv.

Hinweis: Das Signal wird aus scStatusWords1.xStat8, scStatusWords1.xStat10 und scStatusWords1.xStat11 abge-

|eitet.

Spannung gesperrt

Handshake-Signal: Riickgabe des Steuerbits 1 (,Spannungshemmung®)

FALSE kein Fehler auf dem Gerat aktiv

TRUE Ein Fehler ist auf dem Gerat aktiv.
Hinweis: Das Signal wird direkt aus Bit 1 des Drivecom-Steuerworts kopiert (siehe vorheriges Kapitel ,4.4 ).

Quick Stop

Handshake-Signal: Riickgabe von Steuerbit 2 (Quick Stop)

FALSE Schnellstoppbefehl ist auf dem Gerat aktiv

TRUE Es ist kein Schnellstoppbefehl auf dem Gerét aktiv.

Hinweis: Das Signal wird direkt aus Bit 2 oder Bit 4 des Drivecom-Steuerworts kopiert (siche vorheriges Kapitel ,4.4

).

Einschalten gesperrt

Informationen zur Zustandsmaschine des Gerats:

FALSE Das Gerét befindet sich nicht im Zustand ,Einschalten gesperrt".

TRUE Das Gerét befindet sich im Zustand ,Einschalten gesperrt".

Warnung

Das Gerét befindet sich im Warnzustand:

FALSE Es ist keine Warnung auf dem Gerat aktiv.

TRUE Eine Warnung ist auf dem Gerat aktiv.
Hinweis: Das Signal dieses Bits wird direkt aus scStatusWords1.xWarning kopiert.

Meldung

Die Meldung ist auf dem Gerat aktiv:

FALSE Es ist keine Meldung auf dem Gerat akiv.

TRUE Eine Nachricht ist auf dem Gerét aktiv.

Hinweise:
o Ein Nachrichtenstatus tritt typischerweise bei Unterspannung auf (Hauptstrom abgeschaltet).
o Das Signal dieses Bits wird direkt aus scStatusWords1.xMessage kopiert.

Fem

Feldbus-Zugriffsberechtigung:

TRUE (dieses Signal ist im Drivecom-Betriebsmodus immer auf TRUE gesetzt)

Sollwert erreicht

Status des internen Rampengenerators:

FALSE Die tatsachliche Antriebsdrehzahl entspricht nicht dem Sollwert.

TRUE Die tatsachliche Antriebsdrehzahl entspricht dem Sollwert.

Hinweise:

o Bei der Standardgeschwindigkeitsregelung reprasentiert das Signal den Status ,Sollwert erreicht” des Geschwin-
digkeitsrampengenerators. In diesem Fall kénnen die folgenden Drivecom-Befehlsbits das Signal , Sollwert er-
reicht” unterdriicken:

—  RFG-Sperre
— RFG-Stopp (Befehlsbit 5)
— RFG Zero (Befehlsbit 6)

o |m Allgemeinen wird das Signal dieses Bits direkt aus scStatusWords1.xBit04 kopiert.

(Befehlshit 4)

Grenzwert

Status der Drivecom-Drehzahlbegrenzung (nicht unterstiitzt):

FALSE (dieses Signal ist im Drivecom-Betriebsmodus immer auf FALSE gesetzt)

Hersteller

freies Bit (Signal direkt aus scStatusWords1.xBit14 kopiert)

Hersteller

freies Bit (Signal direkt aus scStatusWords1.xBit03 kopiert)

Hersteller

freies Bit (Signal direkt aus scStatusWords1.xBit02 kopiert)

Hersteller

Freies Bit (Signal direkt aus scStatusWords1.xBit05 kopiert)
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4.6 Drivecom DP VO Parameterkanal (Tx)

4.6 Drivecom DP VO Parameterkanal (Tx)

Die folgende Tabelle beschreibt die Bedeutung der vom PLC an das Slave-Gerat (Antrieb) gesende-
ten Anforderung des Sendeparameterkanals (8 Byte):

Byte 1 (Dienst) Byte 2 Byte 3 Byte 4 Bytes 5...8
Unterindex Index'? Index Daten
71615(4(3]2]110 (High-Byte) (niedriges
N Byte)

I— Anforderungstyp:000 = keine Anfrage

001 = Leseanforderung (Daten vom Gerat lesen)
010 = Schreibanforderung (Daten auf Gerét schreiben)

(nicht verwendet)

Datenlénge'®: 00 =1Byte
01 =2 Bytes
11 =4 Bytes

Handshake:

¢ Die SPS andert dieses Bit (Toggle) bei jeder neuen Anfrage.
o Der Slave spiegelt dieses Bit in seinem Antworttelegramm wider (siehe Kapitel ,4.7 ).

(nicht verwendet — auf FALSE-Pegel belassen)

Abbildung ,48 “: Struktur des Drivecom DP V0-Parameterkanals Tx-Telegramm am Servoumrichter 9300 (SPS => Antrieb)

17 Die 9300-Indexnummer ergibt sich aus der Subtraktion der 9300-Codenummer von einem festen Wert von 24575 (=0x5FFF).
18 Lange der Daten in Bytes 5 ... 8 (Daten/Fehler 1 ... 4), die in den Slave-Geréteindex gelesen/geschrieben werden sollen
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4.7 Drivecom DP V0O-Parameterkanal (Rx)

4.7 Drivecom DP V0-Parameterkanal (Rx)

Die folgende Tabelle beschreibt die Bedeutung der Antwort des Empfangsparameterkanals (8
Byte), die vom Slave-Geréat (Antrieb) an die SPS zurilickgegeben wird:

Byte 1 (Dienst) Byte 2 Byte 3 Byte 4 Bytes 5...8
Unterindex Index1? Index Daten / Fehlercode
71615(4(3]2]110 (High-Byte) (niedriges
Byte)

Spiegelung der Anforderungstyp-Bits 0 ... 2 (siehe Kapitel ,2.1.4 ")

(nicht verwendet)

=

Datenlange?®: 00 = 1 Byte
01 =2 Bytes

11 = 4 Bytes

Spiegelung des Handshake-Bits 6 des Tx-Telegramms (siehe Kapitel 2.2.16):
o Die SPS andert dieses (Toggle-)Bit bei jeder neuen Anfrage.
o Das Slave-Gerat kopiert das Bit in sein Antworttelegramm.

Statusbit:
Statusinformation vom Slave-Gerét an die SPS beim Senden der Anforderungsbestatigung. Dieses
Bit informiert die Master-SPS dartiber, ob die Anforderung fehlerfrei ausgefiihrt wurde.

0 = Anfrage ohne Fehler abgeschlossen
(Die Daten der Bytes 5 ... 8 stellen die aus dem Zielindex gelesenen Daten
dar.

1 = Anfrage nicht abgeschlossen — ein Fehler ist aufgetreten.
(Die Daten der Bytes 5 ... 8 stellen die Fehlernummer dar.)

Die folgenden Fehlercodes werden zurtickgegeben, wenn Bit 7 auf TRUE gesetzt ist:

Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Fehlerbeschreibung

0x00  0x00  0x00 0x08  Innerhalb der Watchdog-Zeit konnte keine Antwort auf eine Anfrage emp-
fangen werden.

0x00  0x00  0x03 0x06  Zugriff auf diesen Parameter nicht zuldssig.

0x00  0x00  0x07 0x06  Codenummer existiert nicht in der Parameterreferenzliste

0x00  0x00  0x08 0x06  Datentypen stimmen nicht iiberein

0x01  OxFE  0x00 0x08  Ungiiltiger Dienst (keine Lese- oder Schreibanforderung)

0x10 ~ 0x00  0x05 0x06  Zielindex-/Unterindexnummer existiert nicht auf dem Geréat

0x11 0x00  0x05 0x06  Die Untercode-Nummer ist in der Parameterreferenzliste nicht vorhanden.

0x12  0x00  0x05 0x06  Die Datenlange des zu schreibenden Werts ist zu groR.

0x13 ~ 0x00  0x05 0x06  Die Datenlénge des zu lesenden Werts ist zu klein.

0x30  0x00  0x00 0x08  Schreibzugriff nicht verweigert, da Laufwerksbetrieb aktiviert ist

0x31  0x00  0x00 0x08  Obergrenze des Parameters nicht erreicht

0x32  0x00  0x00 0x08  Unterer Grenzwert des Parameters wird nicht erreicht

Abbildung49 : Struktur des Drivecom DP V0-Parameterkanals Rx-Telegramm am Servoumrichter 9300 (Antrieb => SPS)

19 Die Indexnummer 9300 ergibt sich aus der Subtraktion der Codenummer 9300 von einem festen Wert von 24575 (=0x5FFF).
2| ange der Rickgabedaten in Bytes 5 ... 8 (Daten/Fehler 1 ... 4)

Lenze Automation Building Blocks 4-59



	Copyright
	Impressum
	Copyright
	Haftung
	Marken
	1 Funktionsblöcke
	1.1 Dokumenthistorie
	1.2 Über die Automatisierungsbausteine „
	1.3 Verwendete Konventionen
	Variablennamen

	1.4 Systemanforderungen
	Software
	Hardware


	2 Funktionsblöcke
	2.1 Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Base
	2.1.1 Auswahl des Konfigurationsmodus (GSD/GSE-Konfiguration)
	GSD/GSE-Konfiguration einstellen  (BYTE ARRAY[23])

	2.1.2 Parameterhandhabung
	2.1.3 Inkompatibilitätsliste
	2.1.4 Schnittstelle
	2.1.5 Aufgabeninformationen
	2.1.6 Ein- und Ausgänge
	2.1.7 Eingaben „ “
	Benutzerdefinierte Variablenstruktur L_ICIA_sc93ParReference

	2.1.8 Ausgaben
	Benutzerdefinierte Variablenstruktur L_ICIA_scStateMachine


	2.2 Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_In
	2.2.1 Prozessdaten (PZD)
	2.2.2 Drivecom-Zustandsmaschine
	2.2.3 Inkompatibilitätsliste
	2.2.4 Schnittstelle
	2.2.5 Aufgabeninformation
	2.2.6 Ein- und Ausgänge
	2.2.7 Eingänge
	2.2.8 Ausgänge
	Benutzerdefinierte Variablenstruktur L_ICIA_scControlWords1
	Benutzerdefinierte Variablenstruktur L_ICIA_scControlWords


	2.3 Funktionsbaustein L_ICIA_PROFIBUS_Out
	2.3.1 Prozessdaten (PZD)
	2.3.2 Drivecom-Zustandsmaschine
	2.3.3 Inkompatibilitätsliste
	2.3.4 Schnittstelle
	2.3.5 Aufgabeninformation
	2.3.6 Ein- und Ausgänge
	2.3.7 Eingänge
	2.3.8 Ausgänge
	Benutzerdefinierte Variablenstruktur scStatusWords1
	Benutzerdefinierte Variablenstruktur L_ICIA_scStatusWords



	3 Anwendungsbeispiel
	3.1 Inbetriebnahme-Sequenz (Motion-Anwendung)
	3.2 Inbetriebnahmesequenz (PROFIBUS)

	4 Anhang
	4.1 Unterstützte GSD-Konfigurationen
	4.2 AIF-IN-Schnittstelle des 9300
	4.3 AIF-OUT-Schnittstelle des 9300
	4.4 Drivecom-Steuerwort
	4.5 Drivecom-Statuswort
	4.6 Drivecom DP V0 Parameterkanal (Tx)
	4.7 Drivecom DP V0-Parameterkanal (Rx)


