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Bedeutung der Betriebsanleitung

Diese Betriebsanleitung beschreibt die Funktionsbausteine fiir den PSxHub EC (mit EtherCAT-
Schnittstelle).

Von diesen Geraten kénnen flr Personen und Sachwerte Gefahren durch nicht bestimmungsgemalie
Verwendung und durch Fehlbedienung ausgehen. Deshalb muss jede Person, die mit der Handhabung
der Gerate betraut ist, eingewiesen sein und die Gefahren kennen. Die Betriebsanleitung und
insbesondere die darin gegebenen Sicherheitshinweise miissen sorgfaltig beachtet werden.

Wenden Sie sich unbedingt an den Hersteller, wenn Sie Teile davon nicht verstehen.

Der Hersteller behalt sich das Recht vor, die Funktionsbausteine weiterzuentwickeln, ohne dies in
jedem Einzelfall zu dokumentieren. Uber die Aktualitat dieser Betriebsanleitung gibt lhnen Ihr Hersteller
gerne Auskunft.

Das Urheberrecht an dieser Betriebsanleitung verbleibt beim Hersteller. Sie enthalt technische Daten,
Anweisungen und Zeichnungen zur Funktion und Handhabung der Software. Sie darf weder ganz noch
in Teilen vervielfaltigt oder Dritten zuganglich gemacht werden.
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1 Sicherheitshinweise
1.1 BestimmungsgemiRe Verwendung

Der PSxHub EC fungiert als EtherCAT Gerat, Uber welches sich bis zu 10 PSD IO-Link Antriebe
versorgen und ansteuern lassen. Die Prozessdaten der einzelnen Antriebe sind in den Prozessdaten
des Hubs abgebildet.

1.2 Warnsymbole

In dieser Betriebsanleitung wird mit folgenden Hervorhebungen auf die darauffolgend beschriebenen
Gefahren bei der Handhabung der Anlage hingewiesen:

GEFAHR!

A GEFAHR! Bei Nichtbeachtung dieses Sicherheitshinweises werden Tod
oder schwere Korperverletzung eintreten.
WARNUNG!
Bei Nichtbeachtung dieses Sicherheitshinweises kénnen Tod
oder schwere Kdrperverletzung eintreten.
VORSICHT!

A\ VORSICHT! | Bei Nichtbeachtung dieses Sicherheitshinweises kénnen
mittelschwere oder leichte Kérperverletzung eintreten.

HINWEIS

Bei Nichtbeachtung dieses Sicherheitshinweises kénnen
Sachschaden eintreten.

HINWEIS




2 |halstrup
walcher

2 Benutzerspezifische Datentypen

Es gibt viele benutzerspezifische Datentypen. Im Folgenden werden nur die drei wichtigsten
Datentypen dokumentiert.

21 <ST_DriveData_PSxHub>

Fur jeden Hub gibt es eine Datenstruktur, in der einige Daten des Hubs abgelegt sind. Fur jeden Hub
wird eine globale Instanz dieser Struktur benétigt. Diese Instanz muss jedem Funktionsbaustein (FB)

Ubergeben werden, der auf den Hub selbst wirkt (ohne _PSD4xx am Ende). Hiemit soll z.B.
sichergestellt werden, dass nicht gleichzeitig zwei Zugriffe aus unterschiedlichen FBs auf den
Parameterkanal durchgefiihrt werden konnen. Des Weiteren miissen in dieser Datenstruktur die
Adressen zu den Ein- und Ausgangsdaten des jeweiligen Hubs hinterlegt werden.

Parametername Datentyp geschrieben von Beschreibung
<uiNodeAddress> Ulnt Benutzer EtherCAT Adresse
<sTargetNetld> T_AmsNetld | Benutzer Netld Subdevices
<sMasterNetld> T_AmsNetld | Benutzer Netld Hub
<sAxisName> String[16] Benutzer (optional) Name der Achse
Beschreibung
<sAxisDescription> String[32] Benutzer (optional) (z.B. Funktion, Aufgabe dieser
Achse)
<iActiveFunktionBlock> | Int Funktionsbausteine Aktiver Funktionsbaustein
. Motoren werden bei
<xAutomaticStop> Bool Benutzer Gleichlauffehler angehalten
<xResetSyncr_1ronousMo Bool Benutzer Setzt Gleichlauffehler-Bit zurlick
vementErrorBit>
<xCommunicationError> | Bool Funktionsbausteine Kommu_n|kat|onsfehler zum
10-Device
Funktionsbausteine/ Datenstruktur zur interen
<stPrivate> ST_Private | Verknlpfung durch Vv
Nutzer erwendung

Tabelle 1: Aufbau der Datenstruktur ST_DriveData_PSxHub

Die Werte fiir uiNodeAddress, sTargetNetld und sMasterNetld sind abhangig von der Konfiguration im
Projekt und sollten im Online-Zustand ausgelesen werden. Im Folgenden ist die Zuordnung

exemplarisch dargestellt.

PSxHub.example_PSxHub_TwinCAT3.GVL_Data_Store PSxHub

Expression
= @ Hub
= & PSxHub
= @ stHubData_PSxHub
@ uiNodeAddress

& iActiveFunktionBlode
@ xAutomaticStop

& xCommunicationErrar
+ @ stPrivate
+ @ stFunctionBlocks_P3xHub

# xResetSynchronousMavementErrorBit

Type

Value

ST_Variables_PSxHubAndDrive

ST_Variables_PSxHub
ST_HubData_PSxHub
UmMT

INT

BOOL

BOOL

BOOL
ST_Private_PSxHub

1001

& sTargetNetld T_AmsNetld '10.250.53.73.2.2"
& sMasterNetld T_AmsNetld '192.168.233.1.2.1'
@ shxisName STRING(15) "

& shxisDescription STRING(32)

+ i [PSDax

ST_FunctionBlocks_PSxHub

| ARRAY [1..10] OF 5T_Variables_PSD4xx

Abbildung 1 Beispielkonfiguration
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4 == Gerdt 1 (EtherCAT)

j: Prozescabhild General EtherCAT  Process Data Plc Slots  Statup CoE-Online  AoE -Online  Online

+0
5% Image-Info Type: |PS:HL|b_'|[bort |
I : Synclnits
b Inputs Product/Revision: 3100000/ 1 |
b [ OQutputs Auto Inc Addr: IC'
4 [F InfoData 5 -
EtherCAT Addr: 1001 5 Advanced Settings...
#1 ChangeCount O | | 8 |
% Devid Idertification Value: |0 lil
F1 Amshetld Previous Port: Master o

#1 CfgSlaveCount
b 4 Box 1 (PSxHub_10port)

Abbildung 2 Auslesen von uiNodeAddress

4 10
4 " Devices Variable Flags =~ Orline
4 == Gerdt 1 (EtherCAT)
=¥ Prozessabbild Value: [10250.53.73.2.2 |
jg Image-Info New Value: ;
b z SyncUnits Release Write...
b Inputs Comment: Slave contains an ADS router with this Netld
b [ Outputs
b [ InfoData
4 @ Box 1(PSxHub_10port)
Inputs of PLC
B Outputs of PLC

b
b

b @ Module 1 (PSD)
b @ Module2 (PSD) 0-
b @ Module3(PSD)
b @ Module4 (PSD)
b @ Module (PSD)
b
b
b
b
b
b
Fi

& Module 6 (PSD)
& Module 7 (PSD)
& Module 8 (PSD)
& Module 3 (PSD)
& Module 10 (PSDY
B WcState
& InfoData

#1 State

4 E AdsAddr

Abbildung 3 Auslesen von sTargetNetld

i ""E Devices
4 == Gerdt 1 (EtherCAT) Variable Fags Online

j’, Prozessabbild
B Image-Info Value: [192.168.233.1.2.1 |

2 SyncUnits New Value: Release

b
3 Inputs
4
rl

W Outputs Comment: AmzMetld of EtherCAT device
& InfoData
#1 ChangeCount
#1 Devid

d Amshetld

#1 CfgSlaveCount

Abbildung 4 Auslesen von sMasterNetld
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Die Verkniipfung der Prozessdaten mit stPrivate ist Tabelle 1 zu entnehmen.

Bemerkung Name in Prozessdaten Name in stPrivate
StatusWord1 ludiStatus_1
StatusWord2 ludiStatus 2

Aktuell nicht genutzt PKW_PKE _in

Aktuell nicht genutzt PKW_IND _in

Aktuell nicht genutzt PKW_PWE in
ControlWord1 OudiControlWord 1
ControlWord2 OudiControlWord_2

Aktuell nicht genutzt PKW_PKE_out

Aktuell nicht genutzt PKW _IND_out

Aktuell nicht genutzt PKW_PWE_out

Tabelle 2 Zuordnung Hub Prozessdaten zu stPrivate

2.2 <ST _DriveData_PSxHub_PSD4xx>

Fir jeden Antrieb gibt es eine Datenstruktur, in der einige Daten eines Antriebs abgelegt sind. Fur
jeden Antrieb wird eine globale Instanz dieser Struktur bendétigt. Diese Instanz muss jedem
Funktionsbaustein (FB) ibergeben werden, der auf den betriebenen Antrieb wirkt. Hiermit soll z.B.
sichergestellt werden, dass nicht gleichzeitig zwei Zugriffe aus unterschiedlichen FBs auf den
Parameterkanal durchgefiihrt werden konnen. Des Weiteren miissen in dieser Datenstruktur die
Adressen zu den Ein- und Ausgangsdaten des jeweiligen Antriebs hinterlegt werden.

Parametername Datentyp geschrieben von | Beschreibung
<sAxisName> String[16] Benutzer (optional) | Name der Achse
Beschreibung
<sAxisDescription> String[32] Benutzer (optional) | (z.B. Funktion, Aufgabe
dieser Achse)
<iActiveFunktionBlock> | Int Funktionsbausteine | Aktiver Funktionsbaustein
Kommunikationsfehler
<xCommunicationError> | Bool Funktionsbausteine | zum
|O-Device
Funktionsbausteine/ Datenstruktur zur internen
<stPrivate> ST_Private \,\/lﬁilégirjpfung durch | \/arwen dung

Tabelle 3: Autbau der Datenstruktur ST_Drive

Es gibt 2 Varianten zur Verkniipfung der Prozessdaten mit stPrivate. Tabelle 2 enthalt die
Beschreibung zur Verwendung der Module PSD bzw. PSE, Tabelle 3 die Beschreibung zur
Verwendung der Module PSD_PlainData bzw. PSE_PlainData. Beide Verkniipfungen ermdglichen
dieselbe Funktionalitat, die Verwendung der PlainData Module reduziert lediglich die Anzahl der
notwendigen Verknipfungen, erfordert allerdings fiir jeden Antrieb einen Aufruf der Funktion

FUN_MC_Communication_Drive zur Ubersetzung.

Die PKW-Schnittstelle ist lediglich als Alternative zum Zugriff iber ADS vorgesehen, da dies von
einigen Steuerungen (z.B. Lenze) nicht unterstiitzt wird. In den meisten Anwendungsféallen wird es
nicht benétigt und die entsprechenden Bausteine ( PKW) kdnnen geldscht werden.
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Bemerkung Name in Prozessdaten Name in stPrivate

Nur wenn PKW genutzt wird PKE_in IuiPKE

Nur wenn PKW genutzt wird IND _in [uiIND

Nur wenn PKW genutzt wird PWE_in ludiPWE
StatusWordNode unStatus.uiStatusRaw
ActualSpeedNode iCurrentRPM
ActualPositionNode diCurrentPosition
PKE_out OuiPKE
IND_out OuiIND
PWE_out OudiPWE
ControlWordNode unControl.uiControlRaw
TargetPositionNode diTargetPosition

Nur relevant fur Antriebe mit TargetSpeedNode iTargetRPM

Tabelle 4 Verknlipfung der Prozessdaten mit stPrivate, Module: PSD/PSE

Bemerkung Name in Prozessdaten Name in stPrivate

Nur wenn PKW genutzt wird PKW In stinputDataRaw[0]
ProcessData_In stinputDataRaw[1]

Nur wenn PKW genutzt wird PKW_Out stOutputDataRaw|[0]
ProcessData_Out stOutputDataRaw[1]

Tabelle 5 Verkniipfung der Prozessdaten mit stPrivate, Module PSD_PlainData/PSE_PlainData

2.3 <ST_FunctionBlocks_PSxHub>

Fir jeden PSxHub gibt es eine Datenstruktur, in der die Variablen fur die Zuweisung an die
Funktionsbausteine abgelegt sind. Diese Struktur hat mehrere Unterstrukturen, die in der
Dokumentation nicht weiter ausgefiihrt werden. Fir jeden Antrieb wird eine globale Instanz dieser
Struktur benétigt. Um unnétige Speicherbelegung in der SPS zu vermeiden, sollte die Datenstruktur
angepasst werden, wenn Funktionsbausteine nicht genutzt werden.

geschrieben

Parametername Datentyp von Beschreibung
. Variablen fur
<stSynchronousMovement ST_Synchronous Funktpns- FB_MC_SynchronousMove
_PSxHub> Movement PSxHub | bausteine
ment PSxHub
. Variablen fir
<stMakeSynchronousGroups |ST_MakeSynchronou Funkt|o_ns- FB_MC. MakeSynchronous
_PSxHub> sGroups_PSxHub bausteine
Groups PSxHub
. Variablen fir
<stReadParameter PSxHub> Sggfﬁﬁgparameter E;‘S'S‘:;‘::: FB_MC_
- ReadParameter PSxHub
. . Variablen fur
<stWriteParameter_PSxHub> S'SI';\l{IVurgeParameter_ E;‘S'S‘Ig;‘: FB_MC_
WriteParameter PSxHub
Variablen fir
<stTryResolve ST_TryResolveSyncE | Funktions- FB_MC_
SyncErrorGroup_PSxHub> rrorGroup_PSxHub bausteine TryResolveSyncErrorGroup

_PSxHub

Tabelle 6: Datenstruktur ST_FunctionBlocks_PSxHub




2.4 <ST_FunctionBlocks_PSxHub_PSD4xx>

Fir jeden Antrieb gibt es eine Datenstruktur, in der die Variablen flir die Zuweisung an die
Funktionsbausteine abgelegt sind. Diese Struktur hat mehrere Unterstrukturen, die in der
Dokumentation nicht weiter ausgefiihrt werden. Fir jeden Antrieb wird eine globale Instanz dieser
Struktur bendtigt. Bei Nichtbenutzung von Funktionsbausteinen ist empfehlenswert, die Datenstruktur
anzupassen, damit nicht unnotig Speicher in der SPS belegt wird.
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Parametername Datentyp geschrieben von Beschreibung
<stMove ST_Move \F/grlzli/tlﬂcen'\;g\r/e
_PSxHub _PSxHub Funktionsbausteine <
PSD4xx> PSD4xx —PSxHub
- - _PSD4xx
<stError ST _Error \F/g“i;)lcenEer;;r
_PSxHub _PSxHub Funktionsbausteine =
PSD4xx> PSD4xx —PSxHub
- - _PSD4xx
Variablen fur
<stReadParameter ST_ReadParameter FB_MC_
_PSxHub _PSxHub Funktionsbausteine | ReadParameter
_PSD4xx> _PSD4xx _PSxHub
_PSD4xx
Variablen fir
<stWriteParameter ST_WriteParameter FB_MC_
_PSxHub _PSxHub Funktionsbausteine | WriteParameter
_PSD4xx> _PSD4xx _PSxHub
_PSD4xx
Variablen fur
<stParametrization ST_Parametrization FB_MC_
_PSxHub _PSxHub Funktionsbausteine | Parametrization
_PSD4xx> _PSD4xx _PSxHub
_PSD4xx
Variablen fir
<stPosParametrization ST_PosParametrization FB_MC_
_PSxHub _PSxHub Funktionsbausteine | PosParametrization
_PSD4xx> _PSD4xx _PSxHub
_PSD4xx

Tabelle 7: Datenstruktur ST_FunctionBlocks_PSxHub_PSD4xx

2.5 <ST_Variables_PSxHub/PSxHub_PSD4xx>

In dieser Datenstruktur werden die Strukturen <ST_Variables_PSxHub> und ein Array mit 10
Eintragen aus <ST_Variables PSxHub> geblindelt. Diese Struktur wird fir jeden PSxHub in der
globalen Variablenliste <GVL_Data_Store_ PSxHub> angelegt.

10
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3 <GVL_Data_Store PSxHub>

Die GVL (globale Variablenliste) <GVL_Data_Store PSxHub> stellt die notwendigen Variablen bereit,
um alle Ein- und Ausgange aller zur Verfligung stehender Funktionsbausteine zuweisen zu kénnen.

Jede Variable ist aktuell nur einfach vorhanden. Bei mehreren PSxHub in einem Projekt muss die
Anzahl der Variablen entsprechend erhdht werden.

Beispiel

fbMC ReadParamster PSxHub(
xExecute:= GVL_Data Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks PSxHub.stReadParameter PSxHub.stInput ReadParameter PSxHub.xExecute,
uiParameterIndex:= GVL Data Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks PSxHub.stReadParameter PSxHub.stInput ReadParameter PSxHub.uiParamsterIndex,
byParameterSubIndex := GVL Data Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks PSxHub.stReadParamster PSxHub.stInput ReadParameter PSxHub.byParameterSubindex,
xictive=> GVL Data Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks PSxHub.stReadParameter PSxHub.stOutput ReadParameter PSxHub.xRctiwve,
xDone=> GVL_Data Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks PSxHub.stReadParameter PSxHub.stOutput ReadParameter PSxiub.xDone,
divalue=> GVL_Data_ Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks PSxHub.stReadParameter PSxHub.stOutput ReadParameter PSxiub.diValue,
xError=> GVL Data Store_ PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_ PSxHub.stReadParameter PSxHub.stOutput ReadParameter PSxiub.xError,
udiErrorID=> GVL_Data_Store_ PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stReadParameter PSxHub.stOutput ReadParameter PSxHub.udiErrorID,
aStatus=> GVL_Data_ Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxzHub.stReadParameter PSxHub.stOutput ReadParameter PSxHub.aStatus,
udiSdoRbort=> GVL. Data Store_PSxHub.Hub.PS5xHub.stFunctionBlocks PSxHub.stReadParameter PSxHub.stOutput ReadParameter PSxHub.udiSDOError,
stHub:= GVL Data Store PSxHub.Hub.PSxHub.stHubData PSxHub):

Abbildung 5 Zuweisung der Variablen von <GVL_Data_Store_PSxHub> zum FB_MC_ReadParameter_PSxHub

Falls die GVL in das Projekt lbernommen wird, ist es empfehlenswert, die nicht verwendeten
Variablen zu I6schen (damit nicht unnétig Speicher in der SPS belegt wird) und den Baustein auf die
Anzahl der tatsachlich vorhandenen Antriebe anzupassen.

PSxHub.example_PSxHub_TwinCAT3.GVL_Data_Store_PSxHub

Expression
= @ Hub
= & PSxHub
+ @ stHubData_PSxHub
+ @ stFunctionBlocks_PSxHub
= @ PSDamx
= & PsDend1]
= ¢ stDriveData_PSD%o
@ shAxisName
@ shAxisDescription
& iActiveFunktionBlodk
@ xCommunicationErrar
@ usiPort
+ @ stPrivate
= @ stFunctionBlocks_PSD40c
+ @ stMove_PSD<oc
& stError_PSDéo
& stReadParameter_PSD4wx
+ & stWriteParameter_PSD%x
& stParametrization_PSD4a
+ ¢ stPosParametrization_PSDuc
+ @ PSDan?)
+ @ PSDan3]

Type Value
ST_Variables_PSxHu...
ST_Variables_PSxHub
ST_HubData_PSxHub
ST_FunctionBlocks_,..

ARRAY [1..10] OF 5...
ST_Variables_PSD4x
ST_DriveData_PSD4xx

STRING(18) !
STRING(32) !
INT 0
BOOL FALSE
USINT 0

ST_ProcessData
ST_FunctionBlocks_...
S5T_Move_PSD4xx
ST_Error_PSD4xx
ST_ReadParameter_...
ST_WriteParameter...
ST_Parametrization_...
ST_PosParametrizati...
ST_Variables_PSDdax
ST_Variables_PSD4xx

Abbildung 6 <GVI_Data_Store_PSxHub> mit den Variablen fir einen Antrieb
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4 Fehlerbeschreibung (<udiErroriD>)

Nachfolgend sind die Fehlercodes beschrieben, die von den Funktionsbausteinen ausgegeben

werden:

<udiErroriD>

(hex) Beschreibung

Zﬁgggg?o Funktionsbaustein

16#0xxxX Kein Fehlercode

16#1xxxx Fehler in FB_MC_Move_PSxHub_Drive

16#2xxxX Fehler in FB_MC_Error_PSxHub_Drive

16#3xxxx Fehler in FB_MC_ReadParameter PSxHub_PSD4xx

16#4xxxx Fehler in FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx

16#5xxxx Fehler in FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx

16H6XXXX Fehler in FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx

16H#7 XXXX Fehler in FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub

16#8xxxx Fehler in FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub

16#9xxxx Fehler in FB_MC_ReadParameter_PSxHub

16#AXXXX Fehler in FB_MC_WriteParameter_PSxHub

16#Bxxxx Fehler in FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub

(1':2252;)0 Interne Fehler in den Funktionsbausteinen und Prozessdatenfehler

16#x0xxx Kein interner Fehler in den Funktionsbausteinen und Prozessdatenfehler

16#x1xxx Fehler in der Zustandsmaschine (Verriegelung)

16#X2xxX Ungultige Eingangsadresse der Prozessdaten

16#x3xxx Ungultige Ausgangsadresse der Prozessdaten

16#x4xxx Kommunikationsfehler beim Lesen der Prozessdaten

16#x5xxx Kommunikationsfehler beim Schreiben der Prozessdaten

16#X6XXX Ungultiger Schreibbefehl

Zﬁggﬁg’ g Fehler in den Parametern

16#xx0xx Kein Fehlverhalten in den Parametern

16#xx1xx Parameter: Kommunikationsauszeit (1000 ms)

16#xx2xx Parameter: unglltige Parameternummer

16#xx3xx Parameter: Parametemummer ist nur lesbar

16#xx4xx Parameter: Wert ist unterhalb des Minimums oder oberhalb des Maximums

16#xx5xx Parameter: ungiltiger Subindex

16#xx6xx Parameter: kein Array

16#xX7XX Parameter: ungultiger Datentyp

16#xx8xx Parameter: kein Schreibzugriff

168XX9XX Paramgter: Anfrage kann wegen des aktuellen Betriebszustands nicht
bearbeitet werden

16#xXXAXX Andere Fehler

12
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<udiErroriD>
(hex) Beschreibung
Zﬁggﬁg;ﬁo Antriebsfehler
16#xxx0x Kein Antriebsfehler
16#xxx1x Schleppfehler
16#xXX2X Unter- oder Uberspannung der Motorversorgung
16#xxx3x Positionierung wurde abgebrochen
16#xxx4x Temperaturtberschreitung
16#xxx5x Messsystemfehler
16#xXX6X Positionierfehler (Blockieren)
16#XXXT X Manuelles Verdrehen
16#xXx8x Zielposition falsch
168X0X9X gg;enrr-1 S:gesrutgt:Wrsapfhnunnlgng der Motorspannung/ Ausfall der
16#xxXXAX Untere Endbegrenzung unterschritten
16#xxxBx Obere Endbegrenzung Uberschritten
Zﬁggﬁg?E Fehler PSxHub/Gleichlauf
16#xxxx0 Kein Fehler am PSxHub bzw. beim Gleichlauf
16#xxxx1 Gleichlauffehler Gruppe 1
16#xxxx2 Gleichlauffehler Gruppe 2
16#xxxx3 Gleichlauffehler Gruppe 3
16#xxxx4 Gleichlauffehler Gruppe 4
16#xxxx5 Gleichlauffehler Gruppe 5
16#xxxx6 Positionierfehler (Blockieren)
16#xXXX7 Unterspannung Steuerung
16#xxxx8 Uberspannung Steuerung
16#xxxx9 Temperaturtuberschreitung

Tabelle 8: Fehlercodes

Die Fehler der Kategorie ,Antriebsfehler” (Maske 16#000F0) sind eine Abbildung der Fehlerbits im
Statuswort der Antriebe.

Beispiele

e Fahrauftrag (FB_MC_Move_PSxHub_Drive) mit falscher Zielposition
-> <udiErrorID> = 16#10080

e Parameter schreiben (FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx) mit ungiiltiger
Parameternummer - <udiErrorlD> = 16#40200

13
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5 Beschreibung der Funktionsbausteine

Eine ausfiihrliche Beschreibung aller Parameter ist im Kapitel 6. Parameterbeschreibung
zu finden.

5.1 FB_MC_ReadParameter_PSxHub

Mit diesem FB kénnen Werte von Parametern aus dem Hub ausgelesen werden.

fbMC_ReadParameter PSxHub(
xExecute:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PS5xHub.stFunctionBlocks P5xHub.stReadParameter PSxHub.stInput_ReadParameter_PSxHub.xExecute,
uiParameterIndex:= GVL_Data_ Store_ PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stReadParameter PSxHub.stInput ReadParameter PSxHub.uiParameterIndex,
byParameterSubIndex := GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stReadParameter_ PSxHub.stInput_ReadParameter PSxHub.byParameterSubindex,
xActive=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stReadParameter_ PSxHub.stOutput_ReadParameter_ PSxHub.xActive,
xDone=> GVL_Data Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks PSxHub.stReadParameter PSxHub.stOutput ReadParameter PSxHub.xDone,
diValue=> GVL,_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks PSxHub.stReadParameter PSxHub.stOutput ReadParameter PSxHub.diValue,
xError=> GVL Data Store PSxHub.Hub.PS5xHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stReadParameter PSxHub.stOutput ReadParameter PSxHub.xError,
udiErrorID=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stReadParameter PSxHub.stOutput_ReadParameter PSxHub.udiErrorID,
aStatus=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.P5xHub.stFunctionBlocks_PS5xHub.stReadParameter_ PSxHub.stOutput_ReadParameter_PSxHub.aStatus,
udiSdoAbort=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stReadParameter PSxHub.stQutput_ReadParameter_PSxHub.udiSDOError,
stHub:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stHubData PSxHub);

Abbildung 7 Zuweisung der Variablen von <GVL_Data_Store_PSxHub> zum FB_MC_ReadParameter_PSxHub

5.2 FB_MC_WriteParameter_PSxHub

Mit diesem FB kénnen Werte von Parametern in den Hub geschrieben werden.

IbMC _WriteParameter PSxHub(
xExecute:= GVL_Data_ Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PS5xHub.stWriteParameter_ PSxHub.stInput WriteParameter PSxHub.xExecute,
uiParameterIndex:= GVL_Data_ Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_ PSxHub.stWriteParameter PSxHub.stInput WriteParameter PSxHub.uiParameterIndex,
byParameterSubIndex := GVL Data Store_ PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_ PSxHub.stWriteParameter PSxHub.stInput WriteParameter PSxHub.byParameterSubIndex,
diValue:= GVL Data Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks PSxHub.stWriteParameter PSxilub.stInput WriteParameter PSxHub.diValue,
xhctive=> GVL Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stWriteParameter PSxHub.stOutput WriteParameter PSxHub.xActive,
xDone=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxzHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stWriteParameter PSxHub.stOutput_WriteParameter_ PSxHub.xDone,
xError=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PS5xHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stWriteParameter_ PSxHub.stOutput_WriteParameter_ PSxHub.xError,
udiErrorID=> GVL_Data_ Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFuncticnBlocks_PSxHub.stWriteParameter_ PSxHub.stOutput_WriteParameter_ PSxHub.udiErrorID,
udiSdoRbort=> GVL_Data_ Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stWriteParameter PSxHub.stOutput WriteParameter PSxHub.udiSDOError,
aStatus=> GVL_Data_ Store_ PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks PSxHub.stWriteParameter PSxHub.stOutput WriteParameter PSxHub.aStatus,
stHub:= GVL Data_Store PSxHub.Hub.PSxHub.stHubData FSxHub):

Abbildung 8 Zuweisung der Variablen von <GVL_Data_Store_PSxHub> zum FB_MC_WiiteParameter PSxHub

5.3 FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub

Dieser Funktionsbaustein wird zur Zuweisung der Antriebe zu Gleichlaufgruppen verwendet. Es
stehen die Gruppen 1-5 zur Auswahl.

£bMC_MakeSynchronousGroups_PSxHub {
xExecute:= GVL Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFuncticnBlocks_PSxHub.stMakeSynchroncusGroups_PSxHub.stInput_MakeSynchonousGroups_PSxHub.xExecute,

GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.P5xHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stMakeSynchronousGroups_PSxHub.stInput_MakeSynchonousGroups_PSxHub.aGrouplumberForPort,

GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stMakeSynchronocusGroups_PSxHub.stInput_MakeSynchonousGroups_PSxHub.uiMaximumDifference,

xSaveSettings:= GVL_Data_ Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stMakeSynchronousGroups_PSxHub.stInput_MakeSynchonousGroups_PSxHub.xSawveSertings,

¥hctive=> GVL_Data_Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks PSxHub.stMakeSynchronousGroups_PSxHub.stQutput_MakeSynchonousGroups_PSxEub.xRetive,

xDone=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub. stFunctionBlocks_PSxHub. stMakeSynchronousGroups_FSxHub. stOutput_MakeSynchonousGroups_FSxHub.xDone,

xError=> GVL Data Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stMakeSynchronousGroups_PSxHub.stOutput MakeSynchonousGroups PSxHub.xError,

udiErrorID=> GVL_Data Store_ PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_ PSxHub.stMakeSynchronousGroups_PSxHub.stOutput MakeSynchonousGroups PSxHub.udiErrorlD,

uiErrorParameter=> GVL_Data Store_ PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stMakeSynchronousGroups_PSxHub.stOutput MakeSynchonousGroups_PSxHub.uiErrorParameter,

stHub:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stEubData_PSxHub) ;

aGrouplurberForPort
uiMaximumDifference

Abbildung 9 Zuweisung der Variablen von <GVL_Data_Store_PSxHub> zum
FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub>

5.4 FB_MC_SynchronousMovement PSxHub

Dieser Funktionsbaustein dient zum synchronen Verfahren der Gleichlaufgruppen.

£bMC_SynchronousMovement _PSxHub
aExecuteGroup:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stSynchonousMovement PSxHub.stInput SynchronousMovement PSxHub.aExecuteGroup,
aTargetPositionGroup:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_FPSxHub. stSynchonousMovement PSxHub. stInput_SynchronousMovement PSxiub.aTargetPositionGroup,
¥Error=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stSynchonousMovement_PSxHub.stOutput_SynchronousMovement PSxHub.xError,
udiErrorID=> GVI_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub. stSynchonousMovement_PSxHub.stOutput_SynchronousMovement_PSxHub.udiErrorID,
stHubAndDrives:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub);

Abbildung 10 Zuweisung der Variablen von <GVI_Data_Store_PSxHub> zum
FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub
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5.5 FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub

Mit diesem Funktionsbaustein kdnnen aufgetretene Gleichlauffehler ausgeglichen werden, in dem
entweder auf die Position des hdchsten oder tiefsten Antriebs der Gruppe gefahren wird.

£BMC_TryResolveSyncErrorGroup_BSxHub{
aTryResolveSyncErrorGroup:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stTryResolveSyncErrorGroup PSxHub.stInput_TryResolveSyncErrorGroup PSxHub.aTryResolveSyncErrorGroup,
usiSyncGroupErrorResolveStrategy:= GVL_Dats_Store PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stTryResolveSyncErrorfroup_PSxHub.stInput_TryResolveSyncE: _PSxHub.usi rzorResol
xError=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stTryResolveSyncErrorGroup PSxHub.stOutput_TryResolveSyncErrorGroup PSxHub.xError,
udiErrorID=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stFunctionBlocks_PSxHub.stTryResolveSyncErrorGroup_PSxiHub.stOutput_TryResclveSyncE ,_PSxHub.udiEzzozID,
stHubAndDrives:= GVL_Data Store PSxfub.Hub):

Abbildung 11 Zuweisung der Variablen von <GVL_Data_Store_PSxHub> zum
FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub

5.6 FUN_MC_Communication_Drive

Diese Funktion dient der Kommunikation zwischen Antrieben und Bausteinen, wenn die PlainData
Versionen der Antriebe verwendet werden. In dieser Variante reduziert sich der Verknipfungsaufwand
entsprechend Tabelle 4.

Bemerkung Name in Prozessdaten Name in stPrivate
Nur wenn PKW genutzt wird PKW In stinputDataRaw[0]

ProcessData_In stinputDataRaw[1]
Nur wenn PKW genutzt wird PKW_Out stOutputDataRaw[0]
ProcessData_Out stOutputDataRaw[1]

Tabelle 9 Verkniipfung der Prozessdaten mit stPrivate

Durch den Aufruf der Funktion werden die Daten in das jeweils notwendige Format gebracht.

57 FB_MC_Move_PSxHub_Drive

Dieser Funktionsbaustein wird zur Positionierung eines Antriebs verwendet.

/fbMC Mowve P5Ddux 1 --» instance of FB MC Mowve PSD4xx (1. PSI

fbMC Move PSDdxx 1(

xExecute:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PF5Dixx.stMove_ P5D4xx.stInput Move PSD4xx.xExecute,

diTargetPogition:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stMove_PSD4xx.stInput_Move PSD4xx.diTargetPosition,
xManualRunTolargerValues:= GVL_Data Store_PSxHub.Hub.P5Ddxx[1].stFunctionBlocks_PSDdux.stMove PSDdxu.stInput Move PS5Ddux.xManualRunTolargerValues,
xManualRunToSmallerValues:= GVL_Data_Store PSxHub.Hub.PSD4xx[1].stFunctionBlocks_PS5Ddxx.stMowve PSDdwx.stInput_Mowve PS5Ddxx.xManualRunToSmallerValues,
tTimeBusCycle:= GVL Data Store FSxHub.Hub.PF5D4xx[l].stFunctionBlocks PSD4xx.stMove PSD4xx.stInput Move PSD4xx.tTimeBusCycle,

¥hctive=> GVL_Data_Store_ PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stMove PSD4xx.stlutput_Move PSD4xx.xActive,

xDone=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stMove_P5SD4xx.stOutput_Move_ PSD4xx.xDone,

dikctualPosition=> GVL_Data Store_PSxHub.Hub.P5D4dxx[1].stFunctionBlocks_PSDdxx.stMove P5D4xx.stOutput Mowve PS5Ddux.dilctualPosition,

xError=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.P5D4xx[1].stFunctionBlocks_PSD4xx.stMove PSDdxx.stOutput_Move PSD4xx.xError,

udiErrorID=> GVL Data Store PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_ PSD4xx.stMove PSD4xx.stOutput Move PSD4xx.udiErrorID,

stDrive:= GVL _Data_Store PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stDriveData PSD4xx);

Abbildung 12 Zuweisung der Variablen von <GVL_Data_Store_PSxHub> zum FB_MC_Move_PSxHub_PSD4xx

Falls ein Antrieb mehrere Fehler meldet, wird die <udiErrorID> mit der héchsten Prioritat ausgegeben.
Dies gilt fur alle FBs. Die Prioritat der Ausgabe entspricht der Reihenfolge in der folgenden Tabelle
(hochste Prioritat hat 16#x1xxx):
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<udiErroriD> | Beschreibung
16#x1xxX Fehler in der Zustandsmaschine (Verriegelung)
16#x2xxX Ungliltige Eingangsadresse der Prozessdaten
16#x3xxx Ungultige Ausgangsadresse der Prozessdaten
16#x4xxx Kommunikationsfehler beim Lesen der Prozessdaten
16#x5xxx Kommunikationsfehler beim Schreiben der Prozessdaten
16#xxx2x Unter- oder Uberspannung der Motorversorgung (STO-Freigabe inaktiv*)
16#xxx4x Temperaturiberschreitung
16#xxx5x Messsystemfehler (Messsystem- oder STO-Hardwarefehler*)
16#xxx8x Zielposition falsch
16#xxx9x Unter- oder Uberspannung der Motorspannung/ Ausfall der
Spannungsiberwachung
16#xXX6X Positionierfehler (Blockieren)
16#XXXT X Manuelles Verdrehen
16#xxXXAX Untere Endbegrenzung unterschritten
16#xxxBx Obere Endbegrenzung Uberschritten
16#xxx3x Positionierung wurde abgebrochen
16#xxx1x Schleppfehler
Tabelle 10. Positionierung des Antriebs

*Falls das PSD4xx ein Gerat mit STO ist, dann muss die Fehlerbeschreibung in Klammem
bericksichtigt werden! (<udiErrorID>: 16#xxx2x und 16#xxx5x)

5.8 FB_MC_Error_PSxHub_Drive

Dieser FB gibt den Status des Antriebs und des FBs als Fehlerbit, Fehlerkennung (<udiErrorID>) und
als Textausgabe aus.

‘/fEMC Error PSD<Exx 1 --> instance of FB MC Error P5D<éxx (1. PS

fbMC_Error_ PSD4xx_l
xExecute:= GVL Data Store_ PSxHub.Hub.P5D4xx[l].stFunctionBlocks P5D4xx.stError PSD4xx.stInput Error PSD4xx.xExecute,
xError=>» GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[1].stFunctionBlocks_PSD4xx.stError_PSD4xx.stOutput_Error_ P5D4xx.xError,
udiErrorID=> GVL Data Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stError PSD4xx.stOutput_Error PS5SD4xx.udiErrorlID,
sErrorDescription=> GVL_Data_Store_ PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stError PSD4xx.stOutput_Error PSD4xx.sErrorDescription,
stDrive:= GVL_Data Store_ P5xHub.Hub.PS5D4xx[1l].stDriveData PS5D4xx);

Abbildung 13 Zuweisung der Variablen von <GVI_Data_Store_PSxHub> zum FB_MC_Error PSxHub_Drive

59 FC_MC_Error_ID_PSxHub/PSxHub_PSD4xx

Diese Funktion wird intern als Unterfunktion der anderen Funktionsbausteine eingesetzt. Sie ist
lediglich aus der Bibliothek in das Anwenderprogramm zu kopieren. Die Beschaltung findet schon
inten statt.

5.10 FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSD4xx

Mit diesem FB kdnnen Werte von Parametem (ISDUs) aus einem Antrieb ausgelesen werden.

. ReadParameter P5D4xx 1 --» instance of FB MC
eadParameter P5Ddxx 1(
xExecute:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PS5D4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stReadParameter PSD4xx.stInput_ReadParamcter_ PSD4xx.xExecute,
uiParameterNumber:= GVL_Data Store PSxHub.Hub.P5D4xx[l].stFunctionBlocks PSD4xx.stReadParameter PSD4xx.stInput ReadParameter PSD4xx.uiParameterNumber,
usiSubindex:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PS5D4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stReadParameter P5D4xx.stInput_ReadParameter PSD4xx.usiSubindex,

xhctive=>» GVL_Data Store PSxHub.Hub.P5D4xx[1].stFunctionBlocks PS5D4xx.stReadParameter PSD4xx.stOutput ReadParameter PSD4xx.xRActive,

xDone=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.P5D4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stReadParameter PSD4xx.stOutput_ReadParameter P5D4xx.xDone,

xError=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[1].stFunctionBlocks_PS5D4xx.stReadParameter_PSD4xx.stOutput_ReadParameter PS5Ddxx.xError,

udiErrorID=> GVL_Data_Store PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks PSDixx.stReadParameter PSD4xx.stOutput_ReadParameter PSD4xx.udiErrorID,

diValue=> GVL_Data_ Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[1].stFunctionBlocks_PB5D4xx.stReadParameter_PSD4xx.stOutput_ReadParameter PSD4xx.diValue,

stDrive:= GVL_Data_Store_ PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stDriveData_PSD4xx,

stHub := GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stHubData_PSxHub);

eadParameter PSDéxx (1. PSD4xx)

Abbildung 14 Zuweisung der Variablen von <GVI_Data_Store_PSxHub> zum
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSD4xx
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5.11 FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx

Mit diesem FB kénnen Parameterwerte (ISDUs) in einen Antrieb geschrieben werden.

x 1 --> instance of FB MC | PSDéxx (1. PSD4x:

X3 WriteParameter
fbMC WriteParameter ] PS)slxx l(
xExecute:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stWriteParameter PS5D4xx.stInput_WriteParameter PSD4xx.xExecute,
uiParameterNumber:= GVL_Data_ Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stWriteParameter PS5D4xx.stInput_WriteParameter PSD4xx.uiPFarameterNumber,
diValue:= GVL_Data Store_ PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFuncticnBlocks PSD4xx.stWriteParameter PSD4xx.stInput WriteParameter PSDdxx.diValue,
xActive=>» GVL_Data_ Store_PSxHub.Hub.P5D4xx[1].stFunctionBlocks_PSD4xx.stWriteParameter PSD4xx.stlutput WriteParameter PSD4xx.xRctive,
xDone=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[1].stFunctionBlocks_PSD4xx.stWriteParameter PSD4xx.stOutput_WriteParameter PSD4xx.xDone,
xError=> GVL Data_Store_P3xHub.Hub.P5D4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stWriteParameter PSDixx.stOutput_WriteParameter PSD4xx.xError,
udiErrorID=> GVL Data Store_ PSxHub.Hub.P5D4xx[l].stFunctionBlocks P5D4xx.stWriteParameter PSD4xx.stOutput WriteParameter PSD4xx.udiErrorID,
stDrive:= GVL_Data_Store_PS5xHub.Hub.PS5D4xx[1].stDriveData PSDdxx,
gtHub := GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stHubData PSxHub):

Abbildung 15 Zuweisung der Variablen von <GVI_Data_Store_PSxHub> zum
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx

5.12 FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx

Mit diesem FB kdnnen samtliche Parameter (ISDUs) des Antriebs auf einmal geschrieben werden.
Das ist vor allem fiir die Erstinbetriebnahme von Nutzen. Dabei wurde eine bersichtliche Struktur
gewahlt, da samtliche Parameter als Block mit dem benutzerspezifischen Datentyp
<ST_Parameter_PSD4xx> (ibergeben werden.

/4 b

£DMC | Parametrl,.atlcn PSD4xx J.(
xExecute:= GVL Data Store PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks PSD4xx.stParametrization PSD4xx.stInput Parametrization PSDdxx.xExecute,
xDeliveryState:= GVL_Data Store_PSxHub.Hub.PSD4xx([1].stFunctionBlocks_PSD4xx.stParametrization PSD4xx.stInput Parametrization PSD4xx.xDeliveryState,
stParameter:= GVL Data_ Store_ PSxHub.Hub.PS5D4xx[1].stFunctionBlocks_PS5D4xx.stParametrization PSD4xx.stInput Parametrization PSD4xx.stParameter,
xSaveSettings:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.P5Ddxx[1].stFunctionBlocks_PSD4xx.stParametrization P5D4xx.stInput Parametrization PSD4xx.xSaveSettings,
xActive=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSDéxx[1].stFunctionBlocks PS5D4xx.stParametrization_P5D4xx.stOutput_Parametrization PSDdxx.xictive,
xDone=> GVL_Data Store PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stParametrization P5D4xx.stOutput_Parametrization PSD4xx.xDone,
XError=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stParametrization PSD4xx.stOutput_Parametrization PSD4xx.xError,
udiErrorID=> GVL Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stParametrization P5D4xx.stlutput_Parametrization PS5D4xx.udiErrorID,
uiErrorParameter=> GVL Data_Store_PSxHub.Hub.P5D4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stParametrization PS5D4xx.stQutput_ Parametrization PS5D4xx.uiErrorParameter,
stDrive:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stDriveData_PSDixx,
stHub := GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSxHub.stHubData_ PSxHub);

Abbildung 16 Zuweisung der Variablen von <GVI_Data_Store_PSxHub> zum
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx

Folgendes ist bei der Nutzung des FBs zu beachten:
Zu jedem Parameter gibt es eine Variable <xEnable> und eine Variable <diValue> (abhangig von dem
Datentyp des Parameters).

ize length of loop and target speed
GVL_Data_Store_ PSxHub.Hub.P5SD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stParametrization PSD4xx.stInput Parametrization PSD4xx.stParameter.stTargetSpeed 137.xEnable :
GVL_Data_ Store_ PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stParametrization PSD4xx.stInput Parametrization PSD4xx.stParameter.stTargetSpeed 137.uiValue :

= 1 _ -

= 1 _ -
GVL_Data_Stors_PSxHub.Hub.P5D4xx[l].stFunctionBlocks_P5D4xx.stParametrization PSD4xx.stInput Parametrization PSD4xx.stParamster.stlooplength 124.xEnable

= 1 _ -

= 1 _

GVL_Data Store_ PSxHub.Hub.PSD4xx[l].stFunctionBlocks_PSD4xx.stParametrization PSD4xx.stInput Parametrization PSD4xx.stParameter.stlLooplength 124.diValue :=
GVL_Data_ Store_ PSxHub.Hub.PSDixx[l

-stFunctionBlocks_PSD4xx.stParametrization PSD4xx.stInput Parametrization PSD4xx.xExecute := TRUE;

Abbildung 17 Parameter ,, Schleifenlange ” auf 0 setzen, Parameter ,, Solldrehzahl Positionieren” auf 20

e Durch das Setzen des <xEnable> = FALSE, wird der jeweilige Parameter nicht geschrieben.

e Wahlweise kann vor dem Setzen einzelner Parameter ein Auslieferungszustand angefordert
werden. Dazu muss der Eingang <xDeliveryState> auf TRUE gesetzt werden. Dadurch werden
die Werte aller Parameter auf den Auslieferungszustand gesetzt (zunachst ohne zu speichern).

e Wahlweise kdnnen die geschriebenen Werte am Ende auch gespeichert werden. Dazu muss der
Eingang <xSaveSettings> auf TRUE gesetzt werden.

e Die Reihenfolge der Schreibzugriffe ist wie folgt:
<xDeliveryState>, Parameter 115, 116, 117, 68, ...und <xSaveSettings>.

e Beieinem Schreibfehler eines Parameters werden die nachfolgenden Parameter nicht mehr
geschrieben und es erfolgt auch kein Speichern der Werte, falls der Eingang <xSaveSettings>
gesetzt ist.
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5.13 FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSE3xx

Dieser Baustein entspricht in Bedienung und Verhalten dem Baustein
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx.

Die Parameter der PSx3 Familie unterscheiden sich geringfiigig von denen der PSD4 Familie, daher
wird fur den stParameter Eingang der Datentyp ST_Parameter_PSxHub_PSE3xx genutzt, um dem
Anwender alle PSx3 Parameter verfugbar zu machen.

//fbMC Parametrization PSE3xx --> instance of FB MC Psrametrization PSE
fbMC Parametrization PSE3xx(
xExecute:= GVL_Data Store_PSxHub.Hub.PSE.stFunctionBlocks_PSE3xX.stParametrization PSE3xx.stInput Parametrization PSE3xx.xExecute,
xDeliveryState:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSE.stFunctionBlocks_PSE3xx.stParametrization PSE3xx.stInput_Parametrization PSE3xx.xDeliveryState,
stParameter:= GVL_Data Store PSxHub.Hub.PSE.stFunctionBlocks PSE3xx.stParametrization PSE3xx.stInput Parametrization PSE3xx.stParameter,
xSaveSettings:= GVL Data Store PSxHub.Hub.PSE.stFunctionBlocks PSE3xx.stParametrization PSE3xx.stInput Paramstrization PSE3xx.xSaveSettings,
xActive=> GVL_Data_Store PSxHub.Hub.PSE.stFunctionBlocks_P5E3xx.stParametrization PSE3xx.stOutput Parametrization PSE3xx.xlctive,
xDone=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSE.stFunctionBlocks_PSE3xx.stParametrization_ PSE3xx.stOutput Parametrization PSE3xx.xDone,
xError=> GVL Data_ Store_PSxHub.Hub.P5E.stFunctionBlocks_PSE3xx.stParametrization PSE3xx.stOutput Parametrization PSE3xx.xError,
udiErrorID=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSE.stFunctionBlocks_PSE3xx.stParametrization PSE3xx.stOutput_Parametrization PSE3xx.udiErrorlD,
uiErrcorParameter=> GVL_Data_ Store_PSxHub.Hub.PSE.stFunctionBlocks_PSE3xx.stParametrization PSE3xx.stOutput_Parametrization PSE3xx.uiErrorParameter,
stDrive:= GVL_Data_Store_PS5SxHub.Hub.PSE.stDriveData_ PBSE3xx,
stHub := GVL_Data Store PSxHub.Hub.P5xHub.stHubData BSxHub):

Abbildung 18 Zuweisung der Variablen von <GVL_Data_Store_PSxHub> zum FB_MC_Parametrization_PSE3xx

5.14 FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx

Mit diesem FB kann die Parametrierung der Positionsdaten vorgenommen werden (Parameter, die die
angezeigte Istposition beeinflussen). Das ist vor allem fir die Erstinbetriebnahme von Nutzen.

fbMC_PosParametrization P5D4xx 3
x¥Execute:= GVL_Data_Store_ PSxHub.Hub.P5D4xx[3].stFunctionBlocks_PS5D4xx.stPosParametrization PSD4xx.stInput PosParametrization P5D4xx.xExecute,
uiDirection:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.P5D4xx[3].stFunctionBlocks_PSD4xx.stPosParametrization_PSD4xx.stInput_PosParametrization_P5D4xx.uiDirection,
uiStepsPerTurn:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.P5D4xx[3].stFunctionBlocks_PSD4xx.stPosParametrization PSD4xx.stlnput_PosParametrization PSD4xx.uiStepsPerTurn,
diLowerLimit:= GVL_Data_Stors_PSxHub.Hub.PSD4xx[3].stFunctionBlocks PSD4xx.stPosParametrization PSD4xx.stInput_PosParametrization PSD4xx.dilowerLimit,
diUpperLimi GVL_Data_Store_PSxiub.Hub.P5Ddxx[3].stFunctionBlocks_PSD4xx.stPosParametrization PS5D4xx.stlnput_PosParametrization PSD4xx.diUpperlimic,
diSetPoint:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[3].stFunctionBlocks_PSD4xx.stPosParametrization PSD4xx.stInput_ PosParametrization PSD4xx.diSetPoint,
xSaveSettings:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.P5D4xx[3].stFunctionBlocks_PSD4xx.stPosParametrization PSD4xx.stInput_FPosParametrization PSD4xx.xSaveSettings,
xActive=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PSD4xx[3].stFunctionBlocks_PSD4xx.stPosParametrization_PSD4xx.stOutput_PosParametrization PSD4xx.xActive,
xDone=> GVL_Data_Store PSxHub.Hub.PSD4dxx[3].stFunctionBlocks_PSD4xx.stPosParametrization PSD4xx.stOutput_PosParametrization PSD4xx.xDone,
xError=> GVL_Data_Store_PSxiub.Hub.PSD4xx[3].stFunctionBlocks_PSD4xx.stPosParametrization_PSD4xx.stOutput_PosParametrization PSDdxx.xError,
udiErrorID=> GVL_Data_Store_PSxiub.Hub.PS5D4xx[3].stFunctionBlocks_PSD4xx.stPosParametrization_PSD4xx.stOutput_PosParametrization _PSDd4xx.udiErrorID,
uiErrorParameter=> GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.PS5D4xx([3].stFunctionBlocks_PSD4xx.stPosParametrization _PSD4xx.stlutput_PosParametrization PSD4xx.uiErrorParameter,
stDrive:= GVL_Data_Store_PSxHub.Hub.P5D4xx[3].stDriveData_FSD4xx,
gtHuk i= GVL_Data_Store_PSxHubk.Hul.PSxHub.stHukData PSxHub) 7

Abbildung 19 Zuweisung der Variablen von <GVI_Data_Store_PSxHub> zum
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx

Folgendes ist bei der Nutzung des FBs zu beachten:

e Es mussen alle Werte gesetzt werden und die Werte missen in einem sinnvollen Bezug
zueinander stehen. Alle Bedingungen sind in der unten aufgeflihrten Tabelle beschrieben. Alle
Werte werden verarbeitet, danach werden die folgenden Parameter in der angegebenen
Reihenfolge geschrieben:

Drehsinn (ISDU 115) - <uiDirection>

Istwertbewertung Zahler (ISDU 116) - 400

Istwertbewertung Nenner (ISDU 117) > <uiStepsPerTurn>

Istwert (ISDU 68) - <diSetPoint>

Falls (diSetPoint > diUpperLimit):

Oberes Mapping-Ende (ISDU 120) = <diSetPoint> + (3 x <uiStepsPerTurn>)
sonst:

Oberes Mapping-Ende (ISDU 120) = <diUpperLimit> + (3 x <uiStepsPerTurn>)
Obere Endbegrenzung (ISDU 121) - <diUpperLimit>

Untere Endbegrenzung (ISDU 122) - <diLowerLimit>

SAE ol

No
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Nachfolgend sind die Bedingungen und die Fehlermeldungen aufgefihrt, die bei nicht erflllter
Voraussetzung ausgegeben werden.

Bedingung <udiErrorID> | <uiErrorParameter>
<uiStepsPerTurn> = 1 16#61400 116
<uiStepsPerTurn> < 10000 16#61400 116
<diLowerLimit> < <diUpperLimit> 16#61400 121
(<diUpperLimit> — <diLowerLimit>) / 16#61400 122
<uiStepsPerTurn> < <rRotations>

Falls <diSetPoint> < <diLowerLimit>: 16#61400 68

(<diUpperLimit> — <diSetPoint>) / <uiStepsPerTurn>
< <rRotations>

Falls <diSetPoint> > <diUpperLimit>: 16#61400 68
(<diSetPoint> — <diLowerLimit>) / <uiStepsPerTurn>
< <rRotations>

Tabelle 11.: Bedingung und Fehlermeldung

¢ Wahlweise kdnnen die geschriebenen Werte am Ende auch gespeichert werden. Dazu muss
der Eingang <xSaveSettings> auf TRUE gesetzt werden.

e Beieinem Schreibfehler eines Parameters werden die nachfolgenden Parameter nicht mehr
geschrieben und es erfolgt auch kein Speichern der Werte, falls der Eingang <xSaveSettings>
gesetzt ist.

5.15 FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx

Dieser Baustein entspricht in Bedienung und Verhalten dem Baustein
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx, lediglich die intern verwendeten Parameternummem
unterscheiden sich.
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6 Parameterbeschreibung
6.1 <aGroupNumberForPort>

Baustein FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub

Gleichlaufgruppe des Ports

Datentyp Array[1..10] of Ulnt
Default 0
Art Input

Beschreibung

Uber diesen Eingang kann jedem Port eine Gleichlaufgruppe zugewiesen werden.

Sollen beispielsweise Ports 1-3 in der Gleichlaufgruppe 1 zusammengefasst werden,
mussten den Eintragen 1-3 die 1 zugewiesen werden.

Zulassige Werte sind 0-5. 0 bedeutet der Port ist nicht Teil einer Gleichlaufgruppe, die Werte
1-5 korrespondieren mit den Gleichlaufgruppen 1-5.

6.2 <xResetSynchronousMovementErrorBit>

Baustein

Setzt das Bit 8 (,,Fehler Gleichlauf erkannt®) des Status zuriick

Datentyp Bool
Default -
Art Output

Beschreibung

Setzt das Bit 8 (,Fehler Gleichlauf erkannt®) des Status zurlick. Das Gleichlauffehler Bit der
Gruppe wird automatisch geléscht, wenn sich die Differenz der Antriebe wieder im tolerierten
Bereich befindet.

6.3 <uiMaximumDifference>

Baustein FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub

Erlaubte Differenz ohne Gleichlauffehler

Datentyp Ulnt
Default -
Art Input

Beschreibung

Dieser Eingang legt die maximale Schrittdifferenz fest, die in einer Gleichlaufgruppe toleriert
wird. Wenn die gréfite Differenz der Gruppe diesen Wert tberschreitet, wird ein
Gleichlauffehler erkannt (Bit 8 Statuswort PSxHub) und das Gleichlauffehlerbit der Gruppe
gesetzt (Bit 9-13 Statuswort PSxHub).
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6.4 <aExecuteGroup>

Baustein FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub

Startet die Positionierung der Gleichlaufgruppe

Datentyp Array[1..5] of Bool
Default -
Art Input

Beschreibung

Startet die Positionierung der jeweiligen Gleichlaufgruppe auf den in
<aTargetPositionGroup> eingestellten Wert. Die Positionierung ist abgeschlossen, wenn alle
Antriebe der Gruppe das <xDone> Bit gesetzt haben und auf der Zielposition stehen.

Wahrend der Fahrt sollten die Statusworter der Antriebe und des PSxHubs Uiberwacht
werden, um Fehler der Antriebe und Gleichlauffehler zu erkennen.

6.5 <aTargetPositionGroup>

Baustein FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub

Setzt Zielposition der Gleichlaufgruppe

Datentyp Array[1..5] of DInt
Default -
Art Input

Beschreibung

Legt die Zielposition fiir die jeweilige Gleichlaufgruppe fest.

6.6 <aTryResolveSyncErrorGroup>

Baustein FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub

Versucht den Gleichlauffehler der Gruppe zu l6sen

Datentyp Array[1..5] of Bool
Default -
Art Input

Beschreibung

Ist der Eingang der jeweiligen Gruppe gesetzt wird versucht den Gleichlauffehler der Gruppe
durch Verfahren aller Antriebe auf eine gemeinsame Zielposition zu 16sen.

Der Erfolg kann an der Léschung der Statusbits des Hubs (Bit 8 ,,Gleichlauffehler erkannt®
sowie Bits 9-13 ,Abweichung in Gleichlaufgruppe X erkannt) abgelesen werden.

A\ VORSICHT!

Durch die Schleifenfahrt kann es dabei temporar zu gré3eren Abweichungen
kommen. Parameter Schleifenlange beriicksichtigen.
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6.7 <usiSyncGroupErrorResolveStrategy>

Baustein FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub

Die zu verwendende Strategie zum Auflésen von Gleichlauffehlern

Datentyp USint
Default -
Art Input

Beschreibung

Dieser Eingang legt die Strategie fest, die zur Auflésung von Gleichlauffehlem angewendet
wird.

Bei 0 fahren alle Antriebe der Gruppe auf die Position des hdchsten Antriebs.

Bei 1 fahren alle Antriebe der Gruppe auf die Position des niedrigsten Antriebs.

6.8 <xActive>

FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub, FB_MC_WriteParameter_PSxHub,
FB_MC_Move_PSxHub_Drive,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx,

. FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
Baustein FB_MC_ReadParameter PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSE3xx,

FBs ist aktiv oder Fahrauftrag bzw. Fahrt ist aktiv

Datentyp Bool
Default -
Art Output

Beschreibung

FB MC Move Drive

Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn:

e die Freigabe <xExecute> von FALSE auf TRUE gesetzt wird

o die Freigabe <xExecute> schon vorhanden ist und sich die Zielposition andert, das Bit
LAntrieb [auft” im Status des Antriebs gesetzt ist (z.B. beim Nachregeln des Antriebs)

Dieser Ausgang wird zurlickgesetzt, wenn:

¢ am Ende einer Fahrt das Bit ,Antrieb lauft” im Status des Antriebs nicht mehr gesetzt ist
und die Zeit des Parameters Buszyklus (siehe 6.33 <tTimeBusCycle>) abgelaufen ist

e ein Kommunikationsfehler auftritt

Alle anderen Bausteine
Das Bit wird gesetzt, solange der jeweilige Funktionsbaustein 1auft. Sobald der Vorgang
abgeschlossen wurde oder ein Fehler aufgetreten ist, wird das Bit zurlickgesetzt.
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<diActualPosition>

Baustein | FB_ MC_Move_PSxHub_Drive

Istwert der Position

Datentyp Dint
Default -
Art Output

Beschreibung

Dieser Wert ist eine Abbildung der Istposition. Falls ein Kommunikationsfehler auftritt, wird
der Wert auf 0 gesetzt.

6.10 <xDeliveryState>

FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSE3xx

Baustein

Laden der Werkseinstellungen (zunachst ohne Speichern)

Datentyp Bool
Default FALSE
Art Input

Beschreibung

Vor dem Schreiben der aktivierten Parameter, werden zunéachst alle Parameter auf
Werkseinstellungen zuriickgesetzt.

6.11 <uiDirection>

Baustein FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx

Drehrichtung der Abtriebswelle

Datentyp Ulnt
Default 0
Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht ISDU 115(PSD) bzw. 123(PSE) ,Drehsinn®.
Richtung, in der der Antrieb bei gréReren Werten drehen soll (bei Sicht auf die
Abtriebswelle):

(0 > im Uhrzeigersinn; 1 - gegen Uhrzeigersinn)
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Baustein

FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub, FB_MC_WriteParameter_PSxHub,
FB_MC_Move_PSxHub_Drive,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSE3xx

Zielposition erreicht oder FBs hat Vorgang abgeschlossen

Datentyp Bool
Default -
Art Output

Beschreibung

FB MC Move Drive

Dieser Ausgang ist eine Abbildung des Statusbits ,Sollposition erreicht®. Zusatzlich wird der
Ausgang fiir die Dauer des Parameters ,Buszyklus® (siehe 6.33 <tTimeBusCycle>) nach
dem Start durch <xExecute> auf 0 gesetzt. Falls ein Kommunikationsfehler auftritt, wird er
zurlckgesetzt.

Alle anderen Bausteine

Das Bit wird gesetzt, sobald der Vorgang erfolgreich abgeschlossen wurde. Es wird beim
Start des jeweiligen Vorgangs zurlickgesetzt.

6.13 <stDrive>

Baustein

FB_MC_Error_PSxHub_Drive, FB_MC_Move_PSxHub_Drive,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSE3xx,
FUN_MC_Communication_Drive

Datenstruktur zur Kommunikation

Datentyp

ST_DriveData_PSD4xx

Art

Input & Output

Beschreibung

Fir jeden Antrieb wird eine globale Instanz dieser Struktur benétigt. Diese Instanz wird
jedem Funktionsbaustein (FB) Ubergeben, der auf den betriebenen Antrieb wirkt.
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6.14 <stHub>

] FB_MC_Error_PSxHub_Drive,
Baustein FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub, FB_MC_WriteParameter_PSxHub,

Datenstruktur zur Kommunikation
Datentyp ST _HubData PSxHub
Art Input & Output

Beschreibung

Fir jeden Hub wird eine globale Instanz dieser Struktur bendtigt. Diese Instanz wird jedem
Funktionsbaustein (FB) tGbergeben, der auf den betriebenen Hub wirkt.

6.15 <stHubAndDrives>

Baustein FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub,
FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub

Datenstruktur zur Kommunikation
Datentyp ST Variables PSxHub/PSxHub_ PSD4xx
Art Input & Output

Beschreibung

Fir jeden Hub wird eine globale Instanz dieser Struktur bendtigt. Diese Instanz wird den
Funktionsbausteinen (FB) tGibergeben, die auf den PSxHub und mehrere Antriebe wirken.
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6.16 <xError>

FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub,
FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub,
FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub,
FB_MC_Error_PSxHub_Drive, FB_MC_Move_PSxHub_Drive,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx,
Baustein FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSE3xx

Fehler bei der Ausfiihrung des FBs oder Fehler im Antrieb

Datentyp Bool
Default FALSE
Art Output

Beschreibung

FB MC Move PSxHub Drive

Das Fehlerbit wird jeden Zyklus aktualisiert und wird gesetzt, wenn wahrend der Ausfihrung
des FBs ein Fehler auftritt. Es kann auch gesetzt sein, wahrend der Antrieb aktiv ist (z.B.
Schleppfehler).

FB _MC Error PSxHub Drive

Der Ausgang <xError> wird jeden Zyklus aktualisiert, solange <xExecute> gesetzt ist. Wird
<xExecute> zuriickgesetzt, so nimmt dieser Ausgang den angegebenen Defaultwert an.

FB MC SynchronousMovement PSxHub

Das Fehlerbit wird jeden Zyklus aktualisiert und wird gesetzt, wenn wahrend der Ausfihrung
einer Gleichlaufgruppe ein Fehler auftritt.

Alle anderen Bausteine

Das Fehlerbit wird jeden Zyklus aktualisiert und wird gesetzt, wenn wahrend der Ausfiihrung
des FBs ein Fehler aufgetreten ist.

6.17 <sErrorDescription>

Baustein FB_MC_Error_PSxHub_Drive

Fehlerbeschreibung als Textausgabe

Datentyp String[254]
Default S
Art Output

Beschreibung

Eine Fehlerbeschreibung als Textausgabe
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6.18 <udiErroriD>

FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub,
FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub, FB_MC_WriteParameter_PSxHub,
FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub,
FB_MC_Error_PSxHub_Drive, FB_MC_Move_PSxHub_Drive,
. FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx,

Baustein FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_ReadParameter_ PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSE3xx

Fehlerkennung (siehe Kapitel 4 Fehlerbeschreibung (<udiErroriD>))

Datentyp UDint
Default 0
Art Output

Beschreibung

Die Fehlerkennung kann auch gesetzt sein, wahrend der Antrieb fahrt
(z.B. Schleppfehler)

FB MC Move PSxHub Drive

Die Fehlerkennung wird jeden Zyklus aktualisiert und wird ausgegeben, wenn wahrend der
Ausfiihrung des FBs ein Fehler auftritt. Es kann auch ausgegeben werden, wahrend der
Antrieb aktiv ist (z.B. Schleppfehler).

FB _MC Error PSxHub Drive

Der Ausgang <udiErrorlD> wird jeden Zyklus aktualisiert, solange <xExecute> gesetzt ist.
Wird <xExecute> zurlickgesetzt, so nehmen diese Ausgange den angegebenen
Anfangswert an.

Alle anderen Bausteine

Die Fehlerkennung wird jeden Zyklus aktualisiert und wird gesetzt, wenn wahrend der
Ausflihrung des FBs ein Fehler aufgetreten ist.

A\ VORSICHT!

Die Ausgange <xError> und <udiErrorID> der Funktionsbausteine werden bei dem
FB_MC_Move_Drive stets aktualisiert — auch dann, wenn der Eingang <xExecute>
nicht gesetzt ist.
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6.19 <uiErrorParameter>

FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub,

. FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx,
Baustein FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx

Parameternummer, bei dem im Fall eines Fehlers der Fehler aufgetreten ist

Datentyp Ulnt
Default 0
Art Output

Beschreibung

Falls es keinen Fehler gab, wird der Wert 0 ausgegeben.

6.20 <xExecute>

FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub, FB_MC_WriteParameter_PSxHub,
FB_MC_Error_PSxHub_Drive, FB_MC_Move_PSxHub_Drive,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx,

. FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,

Baustein FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSE3xx

Freigabe des Antriebs

Datentyp Bool
Default FALSE
Art Input

Beschreibung

FB MC Move PSxHub Drive

Ein Sollwert wird erst angefahren, wenn dieser Eingang gesetzt ist.

Dieser Eingang wirkt direkt auf das Freigabebit (Bit 4) im Steuerwort. Bleibt der Eingang
gesetzt und ist z.B. das Nachregeln im Antrieb aktiv, so regelt der Antrieb automatisch nach.
Ist der Eingang gesetzt und wird der Sollwert gedndert, so fahrt der Antrieb diesen sofort an.
Eine Flanke ist nicht erforderlich.

Wird der Eingang wahrend der Fahrt zurtickgesetzt, stoppt der Antrieb.

Alle anderen Bausteine

Bei einer steigenden Flanke wird der Vorgang des jeweiligen Funktionsbausteins
durchgeflhrt. Fir einen neuen Vorgang muss wieder eine steigende Flanke generiert
werden. Wird das Bit zurlickgesetzt, so nehmen die Ausgange die angegebenen
Anfangswerte an.
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6.21 <diLowerLimit>

FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx

Baustein

Untere Endbegrenzung

Datentyp Dint
Default 0
Art Input

Beschreibung
Dieser Parameter entspricht den ISDUs 122(PSD) bzw. 130(PSE) ,untere Endbegrenzung*.

6.22 <xManualRunTolLargerValues>

Baustein | Fg_MC_Move_PSxHub_Drive

Handfahrt zu groBeren Werten

Datentyp Bool
Default FALSE
Art Input

Beschreibung

Es wird mit der Handfahrt zu gréReren Werten bis zur oberen Endbegrenzung gefahren. Der
Eingang <xExecute> muss zusatzlich gesetzt werden.

A\ VORSICHT!

Beim Zurlcksetzen des Eingangs <xManualRunTolLargerValues> muss auch
<xExecute> zurtckgesetzt werden, da der Antrieb ansonsten die Zielposition
<diTargetPosition> anfahrt.

6.23 <xManualRunToSmallerValues>

Baustein | FB_MC_Move_PSxHub_Drive

Handfahrt zu kleineren Werten

Datentyp Bool
Default FALSE
Art Input

Beschreibung

Es wird mit der Handfahrt zu kleineren Werten bis zur unteren Endbegrenzung gefahren. Der
Eingang <xExecute> muss zusatzlich gesetzt werden.
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A\ VORSICHT!

Beim Zurlcksetzen des Eingangs <xManualRunToSmallerValues> muss auch
<xExecute> zurlickgesetzt werden, da der Antrieb ansonsten die Zielposition
<diTargetPosition> anfahrt.

6.24 <stParameter>

. FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx,
Baustein FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx

Ubergabe des Parametersatzes

Datentyp ST Parameter PSxHub_PSD4xx
Default -
Art Input

Beschreibung

Die Parametemummer des Antriebs (ISDU) ist hinter dem Parameternamen angegeben. Der
Datentyp, eine Beschreibung sowie der Wertebereich kénnen der Busbeschreibung des
PSD4 bzw. PSE3 IOLink entnommen werden.

6.25 <uiParameterNumber>

FB_MC_WriteParameter_PSxHub, FB_MC_ReadParameter_PSxHub,
. FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx,

Baustein | Eg" M ReadParameter PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSE3xx,

FB MC ReadParameter PSxHub PSE3xx

Parameternummer des zu lesenden bzw. schreibenden Parameters

Datentyp Ulnt
Default 0
Art Input

Beschreibung

Bei einer steigenden Flanke wird ein Lese- bzw. Schreibvorgang gestartet. Fiir einen neuen
Vorgang muss erneut eine steigende Flanke generiert werden. Wird das Bit zurlickgesetzt,
so nehmen die Ausgange die angegebenen Anfangswerte an.
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6.26 <xSaveSettings>

FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSD4xx,
Baustein FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_Parametrization_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx

Speichern der Parametereinstellungen

Datentyp Bool
Default FALSE
Art Input

Beschreibung

FB MC MakeSynchronousGroups PSxHub:

Dieser Parameter entspricht dem Parameter 0xF58F ,Auslieferungszustand®.
(Funktion <Schreiben einer ,1*>)

Funktionsbausteine der Antriebe:

Dieser Parameter entspricht ISDU 194(PSD) bzw. 193(PSE) ,Auslieferungszustand” des
Antriebs. (Funktion <Schreiben einer ,,1“>)

6.27 <diSetPoint>

. FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
Baustein FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx

Istposition des Messsystems

Datentyp Dint
Default 0
Art Input

Beschreibung
Dieser Parameter entspricht ISDU 68 (PSD) bzw. 67 (PSE) ,Istwert®.
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6.28 <uiStepsPerTurn>

. FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
Baustein FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx

Schritte pro Umdrehung an der Abtriebswelle (Auflosung)

Datentyp Int
Default 0
Art Input

Beschreibung

Die Anzahl der Schritte pro Umdrehung <uiStepsPerTurn> ergibt unmittelbar den Wert des
ISDU 117 (PSD) bzw. 125(PSE) ,Istwertbewertung Nenner®.

6.29 <usiSublndex>

FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSE3xx

Baustein

Subindex des Parameters

Datentyp USint
Default 0
Art Input

Beschreibung

Der Wert des Parameters <usiSublndex> kann auf den Defaultwert gesetzt bleiben, wenn
der Parameter keinen Subindex besitzt.

6.30 <diTargetPosition>

Baustein | Fg_MC_Move_PSxHub_Drive

Anzufahrende Zielposition

Datentyp Dint
Default 0
Art Input

Beschreibung

Wird wahrend einer Fahrt eine neue Zielposition Gbertragen, wird diese sofort angefahren.
Ist nach Fahrtende <xExecute> noch gesetzt und wird die Zielposition geandert, so fahrt der
Antrieb diesen sofort an.

Um die gleiche Zielposition z.B. nach einem Blockieren anzufahren, muss der
Freigabeparameter <xExecute> zurlickgesetzt und erneut gesetzt werden.
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6.31 <tTimeBusCycle>

Baustein | FB_MC_Move_PSxHub_Drive

Aktualisierungszeit des EtherCAT Buszyklus

Datentyp Time
Default 40ms
Art Input

Beschreibung

Bei langen Zykluszeiten auf dem EtherCAT-Bus kann es passieren, dass die SPS keinen
Wechsel des Bits ,Antrieb l1auft* empfangt. Dies ist dann der Fall, wenn die Fahrtdauer kirzer
als der Buszyklus ist.

Um dem zu begegnen, wurde der Parameter <tTimeBusCycle> eingefiihrt. Als Anfangswert
werden 40 ms fiir einen Buszyklus angesetzt. Fir diese Dauer wird nach einem Fahrauftrag
der Ausgang <xActive> auf jeden Fall gesetzt und der Ausgang <xDone> zurlickgesetzt.
Danach nehmen diese Ausgange in Abhangigkeit der Rlickmeldung des Statusworts (Bit
LAntrieb [auft” und Bit ,Sollposition ist erreicht®) den entsprechenden Zustand an.

Bei langeren Buszykluszeiten empfiehlt es sich, anstatt dem Anfangswert die tatsachliche
Dauer des Zyklus multipliziert mit 2 einzugeben.

Wenn eine kurzere Buszykluszeit garantiert eingehalten wird, die Zeit fiir die Positionierung

sehr kurz ist und nach abgeschlossener Positionierung der tibergeordnete Ablauf schnell
fortgesetzt werden soll, kann der Wert fir <tTimeBusCycle> auch verringert werden.

6.32 <diUpperLimit>

FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_PosParametrization_PSxHub_PSE3xx,

Baustein

Obere Endbegrenzung

Datentyp Dint
Default 0
Art Input

Beschreibung

Dieser Parameter entspricht dem Parameter 129(PSE) bzw. 121(PSD) ,obere
Endbegrenzung®.
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6.33 <diValue>

FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSD4xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx,

FB_MC_ReadParameter_ PSxHub_PSE3xx,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSE3xx

zu schreibender oder zu lesender Wert eines Parameters

Baustein

Datentyp Dint
Default 0

Input fir FB_MC_WriteParameter_PSxHub,
FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx,

Art FB_MC_WriteParameter_PSxHub_PSD4xx

Output fir FB_MC_ReadParameter_PSxHub,
FB_MC_ReadParameter_PSxHub_PSD4xx

Beschreibung

Bei einer steigenden Flanke wird ein Lese- bzw. Schreibvorgang gestartet. Flr einen neuen
Vorgang muss erneut eine steigende Flanke generiert werden.
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7 Anwendung der Funktionsbausteine

Die Funktionsbausteine sind in TwinCAT 3.1 (Build 4024) programmiert. Ein Upgrade auf héhere
Versionen kann problemlos durchgefiihrt werden.

Dabei gibt es zwei Mdglichkeiten die Funktionsbausteine zu nutzen.

e als Projekt oder
e als eingebundene Bibliothek

7.1 Projekt

Im Projekt ist ein Hub mit 10 PSD an einer Soft-SPS enthalten. Gegebenenfalls, missen noch die
Adressen gemaf 2.1 angepasst werden, um die Kommunikation zu ermdéglichen.

Die Ein- und Ausgange der Funktionsbausteine sind in der Funktion ,Instances()* mit den Variablen in
,GVL Data Store PSxHub“ verbunden, sodass Uiber das Forcen dieser Werte die Funktionsweise der
Bausteine getestet werden kann.

Im Projekt sind zudem einige Beispiele enthalten, diese sind in Kapitel 8 Beispielprogramme naher
beschrieben. Falls eines der Beispielprojekte aktiv ist, funktioniert die Ansteuerung tiber
,GVL_Data_Store_PSxHub“ moglicherweise nur noch eingeschrankt, da in diesen nur die jeweils
bendtigten Bausteine aufgerufen werden.

7.2 Bibliothek

Zuerst muss die Bibliothek in dem Bibliotheksrepository installiert werden.

Wff Fle it View Gt Poject Buld Visuslimtin Debug TwinCAT TwinSAFE | PLC| Tools Window Help  Search (CileG P | Testbrojetiz - x
#-0-=88 Release | TwinCAT RT (x64) - P Attach... - B I RAEE R - F=
Build 4026.17 (Loaded) ~ = = 23 -| | <Locab> < Untitiedl - -
Solution Explorer BRW Livrary Manager & = X -8 -ax
£ o-0 4= &3 Add Library X Delete Library | 5 Details 5] Placeholders P Library Parameters... | Library Repository (€] Summary.
. jorer (Ct - Libraries usedin application TestProjekt123,Untiied 1"
olution TestProjekt123' (1 of 1 project) Name
14123 (B Te2_Standard = Tc2_Standerd, = Geckhof? Automation GrbH) T Stendard 3450
+ (B Te2_System =Te2_System, = Geckhoff Automatin GnbH) Te2_System 38,10
- (B 7c3 Mode =T
ask
s Routes
25 Type System
] TeCoM Objects L
& MoTioN
Location System . EdtLocatons.
©
Installed brares nstal,

Company (Al companies)

3 Visus
> G PicTask (PlcTask)
0 Untitied] Instance

SAFETY.

i c-
@ vison
& Anavics

4 Evo 8 roun by categon

% Deices

g

37 Msppings

- @Eros | A Wamings @ Messages

Solution Explorer | Teamn Explorer ErorList | Output )

1 Addto Source Control + i Select Repository « 0

Abbildung 20 Installation der Bibliothek im Bibliotheksrepository
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Danach kann die Bibliothek ausgewahlt und hinzugefiigt werden.

Wf Fle Edt View Gt Prject Buld Visuslistion Debug TwinCAT TwinSAFE PLC

Tooks Window Help | Search (Ctri+Q) P Testrojenizz - s x
- 0-%B8 Reome <] [wnCATRTG50 <] b Aacn = = NRfEm e - .
Build 402617 (Loaded) - < L Tesrojet1z -] <Local> <2 Untitiedt -
Solution Explorer

B Lisrary Manager & = X S8 -ax
& o-0 ;E E3Add Library < Delete Library — Detals 5] Placeholders * Library Parameters... (i) Library Repository [ Summary.
Search Solution Explorer (Ctrl+G) - Libraries used in applcaton TestProjekt123.Untited”

)|

3 Solution TestProjekt123' (1 of 1 project
4 gl TestProjektt23
4 @ svsTem
% License
4 @ Real-Time
B /0 Idle Task

Namespace Effective Version
©2_Standard, * (Beckhoff Automation Grbt)
= (Beckhoff Autom:

TSenderd 3450

S Routes
25 Type System | Addubay
TeCOM Objects

String for  fulltet search.
80 Untitiedt
4 28 Untitied Project
4 L References
3 Te2 Standard
-3 72 System
5 T3 Module
3 0uTs
3 6vis
b 3 PoUs
= Visus (Bpso EC TwincanT
b B PicTask (PicTask)
5} Untitied! Instance

Lib Company

] nltu-nkher Gt

« @vo
% Devices
&% Meppings

Cx ) o

Error List

-ax
O Eros | A Wamings | @ Messages B

Search Error List P~

Solution Explorer | Team Explorer Error List | Output

Abbildung 21 Einfigen der Bibliothek

Zuletzt kdnnen die Funktionsbausteine und Beispielprogramme ausgewahlt werden.

W' Fle Edt View Gt Project Buld Visuslzation

Debug TwinCAT TwinSAFE PLC Tools Window.

Help  Search (Ctrl+Q) P TestProjet23 - o X
@-0-£B0 X0 Release - TwinCATRT (64) - b Atach.. - 5 I RAEER oD &
Build 4026.17 (Loaded) - = (=] T TestProjerti23 -] <Local> - 2 Untitied? -
Solution Explorer

BB Livrary Manager & 5 X

~ & v ax
8 o-3| 4= BB Add Library X Delete Library | 73 Details | 5] Placeholders 7@ Library Parameters... (i Library Repository | Summary... © 9
[Search Solution Explorer (Ctrl+a) P[] Ubraries used n applcaton TestProjekt123.Untited
R Solution TestProjekt123' (1 of 1 project) Name Namespace Effective Version
4l TestProjekt123 # BB PsxHub_EC_TwinCAAT = PSub_EC_TWInCAAT, * (halstrup-wakcher GmbH) | PSxtHub_EC_TWInCAAT 2.1
& dsvstem (B Tea_Standrd = Tea_Standrd, = Gt Autamation Gnr) Te2 Stndard Sas0
1 License # (M Tc2_System = Tc2_System, * (Beckhoff Automation GmbH) Te2_System 39.10
4 @ Real-Time + o) T 10,
B VO e Task ] as
4 B Tasks
B PicTask
S Routes PSiub_EC_TWnCAAT, 2.1 Gnbr)
22 Type System =) PSxHUb_EC_TWINCAAT, 2.1 (halstrup-walcher Gbt) Documentaten
] TecOM Objects + 2 outs
MOTION “@on ©)
4 @rc @ ov_pata Store Pt
4 ] ntited? @ oW variabiesracrogram
4 B8 Untited Project = pous
4 [ References ) Fa._vc_Error_Drive
3 PScHub_EC_ TwinCAAT FB_MC_MakeSynchranousGroups Pt
-3 Te2_Standard 8 MG Move Drve
3 Te2_System 78 MC_Parametrization PSD%x
3 Te3 Module 78 MC_Parametrization PSESoc
3 0uTs 8 MC_PosParametrization_PSD4x
3 6vs 78_MC_PosParametrizaton_PSEDox
> 3 PoUs B MC_ReadParameter PSD4ox
£ visUs B MG _ReadParameter_PSD0x PRW
> G PlcTask (PlcTask) 8 G _ReadParameter PSESOc
00 Untitled! Instance 78 MC_ReadParameter_PSESux PKW
5 saFeTy 75 MG _ReadParameter Pt
@ cer 78.MC_SymchronausMovement PSxtib
visioN B MC_TryResolves ncermorGroup P
& Anavmics B MC_Virteparameter PSD0c
4 @vo B MC_WiriteParameter_PSDAoc PR
% Devices Viritepasameter_PSESx
&) Mappings 2] FB_mc_writeParameter_psezoc prW
Error List - Current Project (Untitled1) vax
Curment Project -/ [@ 0Erors | [A 0Wamings | [@ 0of 1 Message | Build + Intelisense - Search Error List p-
Description

Project File Line

Solution Explorer | Team Explorer Error List| Output

£ a

3 selectRepository + 0

Abbildung 22 Enthaltene Dateien in der Bibliothek

Je nach bendtigtem Funktionsumfang kénnen alle oder nur eine Teilmenge der Bausteine in das

Projekt Gbernommen werden. Zu beachten ist, dass manche Bausteine das Vorhandensein anderer
Bausteine voraussetzen (siehe 7.5 Abhangigkeiten zwischen Funktionsbausteinen).
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Zusatzlich kann die globale Variablenliste <GVL_Data_Store PSD4xx> als Vorlage fiir die Anbindung
an die Funktionsbausteine Gibernommen werden. Dafiir sind jedoch alle Datentypen
(DUTs_halstrup_walcher) notwendig.

Fir das Einbinden der Beispielprogramme sollte die globale Variablenliste
<GVL_VariablesForProgram> (ibernommen werden.

7.3

Sperrung zwischen den Funktionsbausteinen

Die Bausteine sind zum Teil gegeneinander gesperrt. Dadurch ist z.B. sichergestellt, dass nicht
gleichzeitig zwei Zugriffe aus unterschiedlichen FBs eines Antriebs durchgefiihrt werden kénnen.

Es gelten die folgenden Regeln fiir die Bausteine eines Antriebs:

Wenn der Eingang <xExecute> von FB_MC_Move_Drive gesetzt ist, kdnnen die Bausteine
FB_MC_Parametrization_PSD4xx und FB_MC_ PosParametrization_PSD4xx nicht
aktiviert werden (<udiErrorID>: 16#1000).

Dagegen ist es moglich, wahrend einer Bewegung FB_MC_ReadParameter_PSD4xx oder
FB_MC_WriteParameter_PSD4xx aufzurufen (z.B. um das aktuelle Drehmoment auszulesen
oder wahrend der Fahrt die Solldrehzahl zu andern).

Wenn der Eingang <xExecute> von FB_MC_Parametrization_PSD4xx oder
FB_MC_PosParametrization_PSD4xx gesetzt ist, kann der Baustein FB_MC_Move_Drive
nicht aktiviert werden (<udiErrorlD>; 16#01000).

Es kann stets nur einer der Bausteine FB_MC_ReadParameter_PSD4xx,
FB_MC_WriteParameter_PSD4xx, FB_MC_Parametrization_PSD4xx oder
FB_MC_PosParametrization_PSD4xx aktiv sein. Wenn der Eingang <xExecute> einer
dieser Bausteine gesetzt ist und der Eingang <xExecute> eines weiteren Bausteins gesetzt
wird, gibt dieser den Fehler 16#1000 aus.

Der Baustein FB_MC_Error_Drive kann unabhangig von den anderen Bausteinen stets
aktiviert sein.

Von den Bausteinen

FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub
FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub
FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub
FB_MC_ReadParameter_PSxHub
FB_MC_WriteParameter_PSxHub

darf zu jeder Zeit nur einer aktiv sein. Wird ein weiterer Baustein aktiviert, gibt dieser den Fehler
16#1000 aus.
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7.4 Mehrere PSxHubs in einem Projekt

In den Beispielprojekten befindet sich nur ein PSxHub. Wenn mehrere PSxHubs genutzt werden,
muss das Projekt entsprechend angepasst werden.

Beispielsweise fiir drei PSxHub mit jeweils 10 angeschlossenen Antrieben:

1. Nach Bedarf Instanzen fir Hub initialisieren
e drei Instanzen vom Typ FB_MC_WriteParameter_PSxHub z.B.
- fbMC_WriteParameter PSxHub_1
- fbMC_WriteParameter PSxHub 2
- fbMC_WriteParameter PSxHub_3

e drei Instanzen vom Typ FB_MC_ReadParameter_PSxHub z.B.
- fbMC_ReadParameter PSxHub 1
- fbMC_ReadParameter PSxHub 2
- fbMC_ReadParameter PSxHub 3

e weitere bendtigte Instanzen

2. Nach Bedarf Instanzen fir jeden angeschlossenen Antrieb initialisieren
e Dreil3ig Instanzen vom Typ FB_MC_Move_Drive
- fbMC_Move PSD4xx_1
- fbMC_Move_ PSD4xx_30
o weitere bendtigte Instanzen
3. Anschlief’end wird die globale Variablenliste <GVL_Data_Store_ PSxHub> angepasst. Darin
werden drei Variablen vom Typ <ST_Variables PSxHubAndDrive> angelegt, z.B. mit den
folgenden Bezeichnungen:

e ,Hub 1
e ,Hub 2°
e ,Hub 3

4. Falls die PlainData Module genutzt werden, muss fir jeden Antrieb die Funktion
FUN_MC_Communication_Drive aufgerufen werden

5. Zum Schluss missen die Variablen von <GVL_Data_Store_PSxHub> den
Funktionsbausteinen zugewiesen werden. (siehe Kapitel 5 Beschreibung der
Funktionsbausteine)
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7.5 Abhédngigkeiten zwischen Funktionsbausteinen
FB_MC_Parametrization_PSD4xx/ FB_MC_PosParametrization_PSD4xx/
FB_MC_Parametrization PSE3xx FB_MC_PosParametrization PSE3xx
) i FB_MC_ReadParameter_PSD4xx/ FB_MC_WriteParameter_PSD4xx/
FB_MC_Eror_Drive | | FB_MC_Move Drive | | o™\~ eadParameter PSE3xx/ FB_MC_WriteParameter_PSE3xx

FUN_MC_Communication_Drive ' FUN_MC_Error_ID_Drive

o .

Abbildung 23: Unterteilung der Bausteine & Funktionen zur Kommunikation mit den Antrieben nach Komplexitat
(FUN_MC_Communication_Drive ist optional)

FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub | |FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub| [FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub

FUN_MC_Error_ID_PSxHubAndDrive

A\
Abbildung 24 Unterteilung der Bausteine & Funktionen zur Kommunikation mit dem Hub nach Komplexitat

Je nach Funktionsumfang der SPS-Anwendung, werden nicht alle Bausteine in allen Projekten
bendtigt. Nicht genutzte Bausteine, kdnnen entfernt werden, wenn nicht andere Bausteine auf ihrer
Funktion aufbauen. Abbildung 23 ist eine grobe Unterteilung der Funktionsbausteine, zur Steuerung
der Antriebe, nach Komplexitat zu entnehmen. Abbildung 24 zeigt dies fir die Bausteine zur
Ansteuerung der Hubspezifischen Funktionen. Héhere Ebenen kdnnen dabei problemlos entfemnt
werden, ohne die Funktionalitédt der darunterliegenden Ebenen zu beeintréchtigen.

Hohere Ebenen haben Abhangigkeiten zu mindestens einem Teil der darunterliegenden Ebenen,
werden diese entfemt, fihrt dies zu Fehlern im Buildprozess.

In vielen Projekten werden die Hubspezifischen Funktionen nicht benétigt und die Bausteine kénnen
aus dem Projekt geléscht werden.
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8 Beispielprogramme

Um den Einsatz der Funktionsbausteine besser kennen zu lemen, kdnnen die Beispielprogramme
verwendet werden.

Es sind Beispielprogramme im Projektbaum zu finden, um zu veranschaulichen, wie die
Funktionsbausteine einzusetzen sind. Die Beispiele sind im Strukturierten Text programmiert und das
jeweilige Programm muss in das Hauptprogramm eingefligt werden, um das Programm aufrufen zu
koénnen.

Abbildung 25 Aufgerufenes Programm im Hauptprogramm

Gemeinsamkeiten aller Beispielprogramme

e Beiallen Programmen werden am Anfang die bendtigten Instanzen definiert und aufgerufen.

e Beiallen Programmen muss die Variable <xStartProgram> fir das Starten des Programms
auf TRUE gesetzt werden.

e Beijedem Beispielprogramm ist der erste Schritt nach dem Start des Programms, dass alle
relevanten Variablen fir die Initialisierung auf FALSE gesetzt werden.

e Mit <xStopProgram> kénnen die Programme beendet werden.

8.1 Beispiel 1: Positioniermodus

In diesem Beispielprogramm wird der Positioniermodus des FBs FB_MC_Move_Drive vorgestellt. Der
Antrieb an Port 1 fahrt in diesem Beispiel eine Endlosschleife zwischen den Werten 20000 und 10000.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fiir die Initialisierung auf FALSE gesetzt und die State
0 Machine wird um eins erhoht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle
relevanten Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Zielposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt.

1 Wenn die aktuelle Position bei 2000042 ist (siehe Parameter ,Positionierfenster”) und die
Fahrt erfolgreich durchgefiihrt wurde, wird der Fahrbefehl zuriickgesetzt und die State
Machine um eins erhdht.

Die Zielposition von 10000 und der Fahrbefehl werden gesetzt.

2 Wenn die aktuelle Position bei 10000+2 (sieche Parameter ,Positionierfenster®) ist und die
Fahrt erfolgreich durchgefiihrt wurde, wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State
Machine auf 1 gesetzt.
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8.2 Beispiel 2: Handfahrmodus

In diesem Beispielprogramm wird der Handmodus des FBs FB_MC_Move_Drive vorgestellt. Der
Antrieb an Port 1 fahrt in diesem Beispiel auf eine Startposition mit dem Positioniermodus und danach
mit dem Handmodus.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fiir die Initialisierung auf FALSE gesetzt und die State
Machine wird um eins erhoht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle
relevanten Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

0

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Wenn der aktuelle Wert bei
1 2000042 ist (siehe Parameter ,Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich durchgefiihrt
wurde, dann wird der Fahrbefehl zuriickgesetzt und die State Machine um eins erhéht.

Mit Handmodus wird Gber das Ziel von 30000 gefahren. Erst wenn die aktuelle Position
2 30000 entspricht, wird der Fahrbefehl fir die Handfahrt zurlickgesetzt und die State
Machine auf 100 gesetzt.

8.3 Beispiel 3: Aktuelle Position lesen

In diesem Beispielprogramm wird der FB FB_MC_ReadParameter_PSD4xx vorgestellt.
Der Antrieb an Port 1 fahrt in diesem Beispiel auf eine Zielposition und der Parameter ,aktuelle
Position® wird gelesen.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fiir die Initialisierung auf FALSE gesetzt und die State
Machine wird um eins erhéht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle
relevanten Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Wenn der aktuelle Wert bei
1 2000042 ist (siehe Parameter ,Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich durchgefiihrt
wurde, dann wird der Fahrbefehl zuriickgesetzt und die State Machine um eins erhéht.

Der Parameter ,aktuelle Position® wird gelesen. Wenn der Wert bei 2000042 liegt (siehe
2 Parameter ,Positionierfenster®), dann wird der Lesebefehl zuriickgesetzt und die State
Machine auf 100 gesetzt.
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8.4 Beispiel 4: Auslieferungszustand schreiben

In diesem Beispielprogramm wird der FB FB_MC_WriteParameter_PSD4xx vorgestellt. Der
Parameter ,Auslieferungszustand” wird in diesem Beispiel geschrieben und der Antrieb an Port 1 fahrt
anschliefend in seine Bereichsmitte.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fiir die Initialisierung auf FALSE gesetzt und die State
0 Machine wird um eins erhéht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle
relevanten Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Wenn der aktuelle Wert bei
1 2000042 ist (siehe Parameter ,Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich durchgefiihrt
wurde, dann wird der Fahrbefehl zuriickgesetzt und die State Machine um eins erhéht.

Der Wert des Parameters ,Auslieferungszustand“ wird auf -5 geschrieben. Der Antrieb wird
auf seinen Auslieferungszustand zuriickgesetzt, die Parameter auf den Defaultwert gesetzt
2 und zusatzlich findet eine Positionierung auf die Messbereichsmitte (Position 51200) statt.
Wenn der Schreibbefehl erfolgreich durchgefihrt wurde, dann wird der Schreibbefehl
zurtickgesetzt und die State Machine um eins erhoht. (Der Antrieb fahrt hierbei noch auf die
Messbereichsmitte.)

8.5 Beispiel 5: Parameter parametrieren

In diesem Beispielprogramm wird der FB FB_MC_Parametrization_PSD4xx vorgestellt. Die
Parameter ,Schleifenlange” und ,Solldrehzahl, des Antriebs an Port 1, werden in diesem Beispiel
parametriert und danach eine Positionierfahrt durchgefiihrt.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fiir die Initialisierung auf FALSE gesetzt und die State
0 Machine wird um eins erhoht. (Es istimmer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle
relevanten Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Wenn der aktuelle Wert bei
1 2000042 ist (siehe Parameter ,Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich durchgefiihrt
wurde, dann wird der Fahrbefehl zuriickgesetzt und die State Machine um eins erhéht.

Die Parameter ,Schleifenlange” und ,Solldrehzahl“ werden parametriert. Dabei missen die
2 <xEnable> der Parameter gesetzt sein. Wenn der Parametrierbefehl erfolgreich
durchgefiihrt wurde, dann wird der Parametrierbefehl zuriickgesetzt und die State Machine
um eins erhoht.

Die Zielposition von 10000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Bei dieser Positionierfahrt
wird keine Schleifenfahrt durchgefiihrt und es wird mit 20 U/min gefahren. Wenn der

3 aktuelle Wert bei 1000042 (sieche Parameter ,Positionierfenster”) ist und die Fahrt
erfolgreich durchgefiihrt wurde, dann wird der Fahrbefehl zuriickgesetzt und die State
Machine auf 100 gesetzt.
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8.6 Beispiel 6: Positionsparameter parametrieren

In diesem Beispielprogramm wird der FB FB_MC_PosParametrization_PSD4xx vorgestellt. Der
Antrieb an Port 1 wird parametriert und der Parameter ,aktuelle Istposition“ gelesen.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fiir die Initialisierung auf FALSE gesetzt und die State
0 Machine wird um eins erhéht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle
relevanten Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Wenn der aktuelle Wert bei
1 2000042 ist (siehe Parameter ,Positionierfenster®) und die Fahrt erfolgreich durchgefiihrt
wurde, dann wird der Fahrbefehl zuriickgesetzt und die State Machine um eins erhoht.

Alle Positionsparameter werden parametriert. Der Parameter ,Istposition” wird auf 0, der
Parameter ,obere Endbegrenzung® auf 10000 und der Parameter ,untere Endbegrenzung®
2 auf -10000 gesetzt. Der Rest der Parameter wird nicht verandert und die Parameterwerte
sollen nicht gespeichert werden. Wenn der Parametrierbefehl der Positionsparameter
erfolgreich durchgefiihrt wurde, dann wird der Parametrierbefehl der Positionsparameter
zurlickgesetzt und die State Machine um eins erhoht.

3 Der Parameter ,aktuelle Position“ wird gelesen. Wenn der Wert bei 012 liegt, wird der
Lesebefehl zurlickgesetzt und die State Machine auf 100 gesetzt.

8.7 Beispiel 7: Fehler obere Endbegrenzung erreicht

In diesem Beispielprogramm wird der FB FB_MC_Error_Drive vorgestellt. Der Antrieb an Port 1 wird
auf die obere Endbegrenzung gefahren und die Fehlermeldung ausgelesen.

Programmablauf

Case | Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fiir die Initialisierung auf FALSE gesetzt und die State
0 Machine wird um eins erhoht. (Es istimmer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle
relevanten Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden gesetzt. Wenn der aktuelle Wert bei
1 2000042 ist (siehe Parameter ,Positionierfenster”) und die Fahrt erfolgreich durchgefiihrt
wurde, dann wird der Fahrbefehl zuriickgesetzt und die State Machine um eins erhéht.

Der Parameter ,,Obere Endbegrenzung” wird auf den Wert 25000 geschrieben. Wenn der
2 Schreibbefehl erfolgreich durchgefiihrt wurde, dann wird der Schreibbefehl zuriickgesetzt
und die State Machine um eins erhoht.

3 Der Funktionsbaustein FB_MC_Error_Drive wird aktiviert, um Fehler zu erkennen.

Mit Handmodus wird die obere Endbegrenzung angefahren. Erst wenn die aktuelle Position
25000 entspricht, wird die Fehlerbeschreibung als String angezeigt. Danach wird der

4 Fahrbefehl fir die Handfahrt zuriickgesetzt und der Index auf 100 gesetzt. (Auch ware es
maoglich, diesen Fehler vom FB FB_MC_Move_Drive (<udiErrorlD>) zu erhalten. Die
<udiErrorID> ware dann 0x100B0.)
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8.8 Beispiel 8: Erstellung von Gruppen mit Gleichlaufiiberwachung

In diesem Beispielprogramm wird die Funktionsweise der Bausteine
FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub und FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub
vorgestellt. Die Antriebe an Ports 1&2 werden einer Gleichlaufiiberwachungsgruppe hinzugefligt und
verfahren.

Programmablauf

Case

Beschreibung

Alle relevanten Variablen werden fiir die Initialisierung auf FALSE gesetzt und die State
Machine wird um eins erhoht. (Es ist immer sinnvoll, am Anfang eines Programms alle
relevanten Variablen auf den Anfangswert zu setzen.)

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden flr Antrieb 1 gesetzt. Wenn der
aktuelle Wert bei 200002 ist (sieche Parameter ,Positionierfenster®) und die Fahrt
erfolgreich durchgeflihrt wurde, dann wird der Fahrbefehl zuriickgesetzt und die State
Machine um eins erhdht.

Die Startposition von 20000 und der Fahrbefehl werden flir Antrieb 2 gesetzt. Wenn der
aktuelle Wert bei 2000042 ist und die Fahrt erfolgreich durchgefihrt wurde, dann wird der
Fahrbefehl zuriickgesetzt und die State Machine um eins erhoht.

Port 1&2 werden mittels FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub der
Gleichlaufiberwachungsgruppe 1 hinzugefugt, die Schrittgrenze fir das Auslésen der
Uberwachung auf 30 festgelegt. Wenn die Antriebe erfolgreich der Gruppe hinzugefiigt
wurden, wird der Schreibbefehl zuriickgesetzt und die State Machine um eins erhoht.

Der automatische Stopp im Falle der Uberschreitung der Schrittgrenze wird aktiviert, beiden
Antrieben wird mittels FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub die Zielposition 10000
vorgegeben und der Fahrbefehl gesetzt. Wenn der Istwert der Antriebe jeweils 10000+2
entspricht und weder der SynchronousMovement, noch die Move Bausteine Fehler melden,
wird der Fahrbefehl zurlickgesetzt und die State Machine um 1 erhéht.
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8.9 Beispiel 9: Fehlerbehandlung bei ausgeléster Gleichlaufiiberwachung

Die Funktionsweise der Bausteine FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub und
FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub wird in diesem Beispielprogramm vorgestellt.
Die Antriebe an Ports 1&2 werden einer Gleichlaufiiberwachungsgruppe hinzugefligt und verfahren.

Programmablauf

Case Beschreibung

Alle relevanten xExecute-Signale der Funktionalbausteine (Move,
WriteParameter, MakeSynchronousGroups,

INIT (0) TryResolveSyncErrorGroup, SynchronousMovement) werden auf
FALSE gesetzt. Die automatische Stoppfunktion wird deaktiviert.
Danach wird die State Machine um 1 erhdht.

Antrieb 1 erhalt die Zielposition 20000 und den Fahrbefehl. Wenn der
1 Antrieb die Position 20000 + 2 erreicht hat, kein Fehler anliegt und
der Move-FB ,Done“ meldet, wird der Fahrbefehl zuriickgesetzt und
die State Machine erhoht.

Antrieb 2 erhalt ebenfalls die Zielposition 20000 und den Fahrbefehl.
Sobald auch hier 20000 * 2 erreicht ist und die Fahrt fehlerfrei

2 beendet wurde, wird der Befehl zurlickgesetzt, aulderdem der
Synchronfehler zuriickgesetzt, und die State Machine erhoht.
Antrieb 1 wird tGber den Parameter Solldrehzahl Positionieren (137)
3 per FB_MC_WriteParameter PSD4xx auf 20 U/Min konfiguriert.

Sobald der Schreibvorgang abgeschlossen ist, wird xExecute
zuruckgesetzt und weitergeschaltet.
Antrieb 2 wird ebenfalls Gber Parameter Solldrehzahl Positionieren
(137) auf 40 U/Min eingestellt, um bewusst eine Positionsabweichung
4 wahrend der synchronen Bewegung zu provozieren. Nach
erfolgreichem Schreiben wird xExecute zurlickgesetzt und
weitergeschaltet.
Far Antrieb 1 wird der Parameter Schleifenlange (124) auf 0 gesetzt,
5 damit bei der Angleichung der Positionen keine grof3en
Positionsspriinge durch die Schleifenfahrt entstehen kénnen. Nach
erfolgreichem Schreiben wird weitergeschaltet.
6 Fir Antrieb 2 wird der Parameter Schleifenlange (124) ebenfalls auf 0
gesetzt. Nach erfolgreichem Schreiben wird weitergeschaltet.
Port 1&2 werden mittels
FB_MC_MakeSynchronousGroups_PSxHub der
7 Gleichlaufiberwachungsgruppe 1 hinzugefligt, die Schrittgrenze flr
das Ausldsen der Uberwachung auf 30 festgelegt. Wenn die Antriebe
erfolgreich der Gruppe hinzugefiigt wurden, wird der Schreibbefehl
zurlickgesetzt und die State Machine um eins erhéht.
Der automatische Stopp wird aktiviert. Uber
FB_MC_SynchronousMovement_PSxHub wird der Gruppe die
Zielposition 10000 zugewiesen und der Fahrbefehl gesetzt. - Wenn
SYNC_MOVE ein Synchronfehler erkannt wird und beide Motoren stehen, springt
(8) das Programm in den RESOLVE_SYNC_ERROR-Zustand.
Wenn beide Antriebe 10000 + 2 erreicht haben, kein Fehler anliegt
und beide Move-FBs ,Done“ melden, wird der Fahrbefehl
zurlckgesetzt und das Programm beendet.
Mittels FB_MC_TryResolveSyncErrorGroup_PSxHub wird eine
RESOLVE SYNC ERROR | Angleichung der Motorpositionen angestof3en, dabei wird der hohere
_(9) - Antrieb auf den Wert des niedrigeren gefahren. Wenn beide Antriebe
-Done“ melden und keiner der Bausteine einen Fehler meldet, wird
wieder in den Zustand SYNC_MOVE gewechselt.
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