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1 Vorwort und Allgemeines
Uber dieses Handbuch

1 Vorwort und Allgemeines
1.1 Uber dieses Handbuch
Zielgruppe Dieses Handbuch wendet sich an alle Personen, die das ETC Motion Control-

Inhalt

Weitere Information

System der 2. Gerategeneration unter dem Betriebssystem "MC” program-
mieren und inbetriebnehmen.

Im Softwarehandbuch ”Betriebssystem MC” finden Sie Informationen zu
folgenden Themen:

» Erste Schritte — eine chronologische Beschreibung der
Inbetriebnahmeschritte

» Aufbau und Parametrierung von Funktionsbausteinen

» Fehlerhandling

» SPS-Programmierung

Im hardware-orientierten ETC-Geratehandbuch fiir die 2. Gerategeneration
finden Sie Informationen zu folgenden Themen:

» Technische Daten

» Aufbau und Funktion der System-Komponenten einschlieBlich
Schnittstellen-Beschreibung

» System-Komponenten montieren, anschlieBen und instandsetzen

Lesen Sie zuerst diese Anleitung und die Dokumentation zum
Grundgerat, bevor Sie mit den Arbeiten beginnen!
Beachten Sie die enthaltenen Sicherheitshinweise.

Lenze
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Vorwort und Allgemeines
Fur welche Produkte ist das Handbuch giiltig?

1.2 Fiir welche Produkte ist das Handbuch giiltig?

Typenschliissel
Steuerung

Produkt

Ausfiihrung
M = MC-Kern

Anzahl CAN-Busse
2 =2 CAN-Busse
4 =4 CAN-Busse

Anzahl Achsen
z.B. 04 =4 Achsen

Generation
B = 2. Gerategeneration

EDSTCXM2G DE 1.0
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Erste Schritte

Erste Schritte

Dieses Kapitel vermittelt Grundlagen des ETC-Systems der 2. Generation
und beschreibt die Vorgehensweise bei der Realisierung einer Automatisie-
rungsaufgabe.

Die ETC der 2. Gerategeneration verfligt iber maximal 60 Achsen, wobei ma-
ximal 48 Achsen als physikalische CANopen-Achsen und maximal 12 Achsen
als Achsen mit analoger Schnittstelle (local bus LBM-ARI) konfiguriert
werden koénnen.

Damit die ETC-Steuerung ihre zugedachte Steuerungsaufgabe ausfiihren
kann, benétigt sie verschiedene Programme, die vom IPC (oder Standard-PC)
ubertragen werden:

» Betriebssystem bzw. Firmware der Steuerung

» SPS-Programme

Uber den IPC (oder Standard-PC) programmieren, bedienen und warten Sie
die ETC-Steuerung. Hier laufen z. B. folgende Applikationen:

» Betriebssystem Windows 2000 oder XP

» Terminal-Programm (z. B. HyperTerminal) zum Einrichten der
Ethernet-Verbindung zwischen IPC und ETC-Steuerung und fiir die
Konfiguration der ETC-Steuerung liber die Monitorschnittstelle (z. B.
Update der Firmware).

» CoDeSys-Entwicklungsumgebung zum Erstellen und Testen von
SPS-Programmen.

D . .

1| Hinweis!
Fiir die Inbetriebnahme bendétigen Sie eine externe Tastatur am
IPC. Wahrend des normalen Betriebs ist sie nicht erforderlich.

Lenze
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Erste Schritte
Inbetriebnahmeschritte (Ubersicht)

21 Inbetriebnahmeschritte (Ubersicht)

Stop!

EDSTCXM2G DE 1.0

I”

Beachten Sie die Hinweise im Kapite

Erstes Einschalten” des

2

ETC-Geratehandbuchs bevor Sie das System in Betrieb nehmen.

Schritt Beschreibung

1
2

IS

0 N o wn

ETCHM Uliber RS232-Leitung mit PC verbinden und starten.

Am PC Terminalprogramm starten (ggf. vorher konfigurieren) und Monitor-
schnittstelle der ETCHM aktivieren.

IP-Adresse der ETCHM zuweisen.

Antriebe liber Maschinenkonstanten oder liber die Datenstruktur im SPS-Pro-
gramm parametrieren.

Ggf. CoDeSys installieren.

CoDeSys starten und konfigurieren.

SPS-Programm erstellen.

SPS-Programm in die ETCHM laden, starten und testen.

Lenze
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Erste Schritte
Kommunikation zwischen PC und ETCHx herstellen
ETCHx und PC verbinden

Kommunikation zwischen PC und ETCHx herstellen

ETCHx und PC verbinden

Die Verbindung zwischen der ETCHx und einem PC ist auf 3 Arten moglich.

Verbindungsart Leitungsausfiihrung Beschreibung

Serielle Verbindung Siehe ETC-Geratehandbuch Diese Verbindung wird nur fiir
die Inbetriebnahme benétigt!
Ein freier COM-Port am PC
wird mit der RS232-Schnitt-
stelle der ETC verbunden. Der
PC kommuniziert tGber ein Ter-
minalprogramm mit der Mo-
nitorschnittstelle der ETC.

Lokale Verbindung liber Ether- Systemleitung Typ EWL 0065, Eine Netzwerkkarte im PC

net (Pear-to-Pear-Verbindung) EWL 0066 oder EWL 0067 wird mit dem Ethernet-An-
(beidseitig RJ45) schluss der ETC tiber ein Cross-
over-Kabel verbunden. Kom-
muniziert wird liber das TCP/
IP-Protokoll.
Netzwerk-Verbindung Ethernet Patch-Kabel STP Cat5 Die ETC wird liber ihren Ether-
(beidseitig R145) net-Anschluss an ein separa-

tes oder bestehendes Netz-
werk (z. B. Intranet) ange-
schlossen. Kommuniziert wird
liber das TCP/IP-Protokoll.

ETCHx starten

1. Verbinden Sie die seriellen Schnittstellen von PC und ETC.
2. Starten Sie den PC.

3. Starten Sie die ETC durch Netzeinschalten.

Sobald die ETC-Firmware geladen ist, leuchtet an der ETC die gruine
Watchdog-LED.

Lenze
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Erste Schritte 2

Kommunikation zwischen PC und ETCHx herstellen
Terminalprogramm “HyperTerminal” starten und Monitorschnittstelle aktivieren

2.23 Terminalprogramm "HyperTerminal” starten und Monitorschnittstelle aktivieren

Fir die Kommunikation zwischen PC und ETC bendtigen Sie ein Terminal-
Programm. Das Terminalprogramm "HyperTerminal” steht in jeder Stan-
dard-Windows-Installation zur Verfiigung.

1. Falls Sie bereits eine Verbindung mit einer ETC hergestellt hatten (d. h.
falls bereits eine Verbindung konfiguriert ist), starten Sie die
Verbindung mit <Start> - Programme = Zubeh6r - Kommunikation
- HyperTerminal - Verbindungsname.ht. Weiter im nachsten
Abschnitt.

Falls noch keine Verbindung konfiguriert ist, starten Sie das HyperTermi-
nal uber <Start> - Programme = Zubehor - Kommunikation - Hyper-
Terminal.

Das Programm fragt verschiedene Einstellungen des Telefonanschlusses
ab, da es auch fiir eine Modem-Verbindung gedacht ist. Diese Einstellun-
gen sind hier nicht von Bedeutung.

2. Nach Aufforderung vergeben Sie einen Namen fiir die Verbindung
(zum Beispiel "ETC”) und klicken auf <OK>.

3. Wahlen Sie im Dialog “Verbinden mit” die PC-Schnittstelle, Gber die Sie
die Verbindung herstellen moéchten (zum Beispiel "COM1”).

Yerbinden mit @@

Geben Sie die Rufhummer ein, die gewahlt werden soll:

Land/Region:

Ortskennzahl:

Rufrummer:

Werbindung ==
herstellen Liber: b
Ok Abbrechen

4. Klicken Sie auf <OK>.

5. Geben Sie im Dialog "Eigenschaften von COMx” folgende Daten ein:

Lenze
EDSTCXM2G DE 1.0 DIGITEC 13



2 Erste Schritte

Kommunikation zwischen PC und ETCHx herstellen

Terminalprogramm "HyperTermina

IN

starten und Monitorschnittstelle aktivieren

Eigenschaften von COM1

Anschlusseinstelungen |

Bitz pro Sekunde:
[ atenbits: _

Flusssteuerung: | &=

‘wiederherstellen

[ aK ] [ Abbrechen ] [Ubemehmen]

6. Klicken Sie auf <OK>.

“& ETC - HyperTerminal

Datei Bearbeiten  Ansicht  Anrufen  Obertragung 7

Die Meldung "Wait Boot Loader” erscheint und anschlieRend folgendes Fen-
ster:

“& ETC - HyperTerminal

Datei Bearbeiten Ansicht  Arrufen  Ubertragung 7

Monitor-Schnittstelle aktiviert
Wait...

DDP server successfully started
Try to open boot project...

7. Driicken Sie die Taste <?> bis der Prompt ”>” erscheint.

14
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Wichtige Befehle des
Monitorprogramms

EDSTCXM2G DE 1.0

Erste Schritte 2

Kommunikation zwischen PC und ETCHx herstellen
Terminalprogramm "HyperTerminal” starten und Monitorschnittstelle aktivieren

“& ETC - HyperTerminal

Datei Bearbeiten Ansicht  &nrufen Ubertragung ?

0= & OB &

Wait...

Honitor-Schnittstelle aktiviert

DDP server successfully started
Try to open boot project...
>

Die Monitorschnittstelle ist gestartet. Sie konnen jetzt Gber die Tastatur
Befehle zur ETC senden.

Befehl
dir [dr:][pattern]

del [dr:][pattern]
cd [dr:]

format dr:
reboot

help

ver

ipconf

hwconf

Bedeutung

Zeigt das Inhaltsverzeichnis des angegebenen Laufwerks an. Dabei bedeu-
tet:

® Flashdisk/Silicon-Disk (sd:)

o Ram-Disk (rd:)

® Programmspeicher (ps:)

e CMOS-RAM (cr:)

e SD-Karte (sc:)

® USB-Massenspeicher (ms:)

e PC-Disk (pc:)

e Net-Disk (nd:)

Als Pattern sind die gdngigen MS-DOS-Pattern verwendbar, z. B.: *.din
Loscht die angegebenen Dateien auf dem angegebenen Laufwerk. Vorein-
gestellt ist auch hier die Flash-Disk (sd:).

Wechselt das aktuell ausgewahlte Laufwerk bzw. zeigt es an. Voreingestellt
ist die Flash-Disk (sd:).

Formatiert das aktuelle Laufwerk und I6scht damit alle darauf vorhande-
nen Dateien. Ein Laufwerkname muss angegeben werden.

Reset der Steuerung. Um den Bootmonitor zu aktivieren, muss anschlie-
Bend die Taste "!” gedriickt werden, bis sich der Bootmonitor meldet (kann
3-4 Sekunden dauern).

Hilfeseite mit den Befehlen des Monitorprogramms anzeigen.
Versionstring anzeigen
Netzwerkparameter fiir Ethernetschnittstelle konfigurieren

Hardware-Konfiguration der Steuerung anzeigen (CPU-Typ, Speicher usw.)

Lenze
15



2 Erste Schritte
Kommunikation zwischen PC und ETCHx herstellen
Terminalprogramm "HyperTerminal” starten und Monitorschnittstelle aktivieren

Storungsbeseitigung Falls mit der beschriebenen Vorgehensweise keine Verbindung zur ETCHx
aufgebaut wird, gehen Sie wie folgt vor:

1. Kontrollieren Sie die Verkabelung zwischen PC und ETCHx.
2. Kontrollieren Sie die Verbindungsparameter des Terminalprogramms.

Ein erster Test der Kabelverbindung lasst sich mittels einer Briicke zwischen
den Pins 2 und 3 an der Buchse des Kabels (Steuerungsseite) durchfiihren:

» Das Terminalprogramm wird danach wie bisher aufgerufen und
beliebige Buchstaben Uber die Tastatur eingegeben.

» Falls die eingegebenen Zeichen der Tastatur in der Maske des
Terminalprogramms korrekt angezeigt werden (die Zeichen werden
durch die Briicke als Echo zuriickgesandt), ist das Kabel auf eine
vertauschte Pinbelegung (Pin2/3), auf Kurzschluss und die Verbindung
auf richtige Parametrierung zu kontrollieren.

Lenze
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Erste Schritte 2

Kommunikation zwischen PC und ETCHx herstellen
IP-Adresse der ETCHx zuweisen

2.2.4 IP-Adresse der ETCHx zuweisen

Separates (lokales)
Netzwerksegment

Existierendes
Netzwerksegment

EDSTCXM2G DE 1.0

Fur die Kommunikation uber ein Netzwerk oder ein lokales Ethernet-Kabel
bendtigt die ETCHM eine eindeutige und zu den anderen Teilnehmern pas-
sende IP-Adresse (mit Subnet-Maske). Bei Auslieferung der Steuerung hat
die Steuerung eine bestimmte, aber zufallige IP-Adresse.

Die IP-Adresse der ETCHM weisen Sie liber die Monitorschnittstelle zu, wie
nachfolgend beschrieben. Diese IP-Adresse wird bei der Erstellung von Ver-
bindungen im CoDeSys abgefragt ((d 215).

Bilden Sie die IP-Adresse nach den folgenden allgemeinen Regeln fiir IP-
Adressen:

Sind Steuerung und PC mit einem lokalen Netzwerksegment oder durch eine
direkte Ethernet-Verbindung verbunden (ohne Internet-/ Intranet-An-
schluss), ordnen Sie den beiden Netzwerkstationen IP-Adressen der Klasse B
oder Klasse C zu.

» Adressen der Klasse B liegen im Bereich von 128.0.0.0 bis
191.255.255.255. Die entsprechende Subnetz-Maske ist 255.255.0.0
(default).

» Adressen der Klasse C liegen im Bereich von 192.0.0.0 bis
223.255.255.255. Die entsprechende Subnetz-Maske ist 255.255.255.0.

Die Gateway-Adresse ist hier nicht relevant. Sie konnen eine freie IP-Adresse
des Subnetzes eingeben (aber nicht 0.0.0.0).

Bespiel IP-Adresse Subnetz- Gateway-
Maske Adresse

Diese Adresse ist der ETCHM zuzuweisen und als 181.16.1.10 255.255.0.0 181.16.1.1

Verbindungsparameter im CoDeSys einzugeben

L 215:

Diese Adresse ist in der Netzwerkverbindung des 181.16.1.11 255.255.0.0 181.16.1.1
PCs einzugeben (TCP/IP-Einstellungen):

D . .

1| Hinweis!
Verwenden Sie in IP-Adressen keine fiihrenden Nullen, da die
IP-Adresse sonst als Oktadezimalzahl interpretiert wird.

Sollen ETCHM und PC mit einem existierenden Netzwerksegment verbun-
den werden, missen die Adressen und die Subnetz-Maske vom Netzwerkad-
ministrator vergeben werden.

° . .
1| Hinweis!
Nur Gerategeneration 1: Wenn der Ethernet-Adapter

100Base-T-Technologie unterstitzt, muss fur die "Media
Type”-Eigenschaft "Auto Select” oder "10Base-T” eingestellt sein.

Lenze
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2 Erste Schritte

Kommunikation zwischen PC und ETCHx herstellen
IP-Adresse der ETCHx zuweisen

MAC —Adresse Die ETCHM wie auch jedes andere Gerat mit Ethernet-Controller erhdlt vom
Hersteller eine unveranderbare und weltweit eindeutige physikalische
Ethernet-Adresse, auch MAC-ID (Media Access Control Identity) genannt.
Diese kann zur Adressierung auf Hardware-Ebene verwendet werden. Die
Adresse besitzt eine feste Lange von 6 Bytes (48 Bit) und beinhaltet einen
Adresstyp, eine Kennzeichnung des Herstellers und eine Seriennummer.

MAC-ID der ETC: 00:05:7e:xx:xx:xx (mit xx:xx:xx = Seriennummer).

IP-Adresse zuweisen Die IP-Adresse der ETCHM stellen Sie liber die Monitorschnittstelle ein.
1. Geben Sie im HyperTerminal den Befehl ipconf ein und bestatigen Sie
den Befehl mit <Enter>.

Die MAC-ID und die aktuelle Adresseinstellung der ETCHM werden ange-
zeigt.

“& ETC - HyperTerminal

Datei Bearbeiten Ansicht  Anrufen  Ubertragung 7

Monitor-Schnittstelle aktiviert
Wait. ..

DDP server successfully started
Try to open boot project...
>

> ipconf
MAC address : 00:05:7e:00:03:d2

Current TCP/IP configuration:
IP Address : 172.016.005.067
Subnet mask : 295.255.255.000
Gateway : 172.005.000.,001
Do vou want to change it (Y/N) 7_

Yerbunden 00:05:00 Auko-Erkenn, 115200 8-N-1

2. Driicken Sie die Taste <Y> und andern Sie die Einstellungen. Folgen Sie
dabei den Anweisungen der Monitiorschnittstelle.

Wahlen Sie eine IP-Adresse gemald den am Anfang dieses Abschnitts ge-
nannten Regeln.

Das Programm HyperTerminal kann jetzt beendet werden.

° . :

1| Hinweis!
Notieren Sie die IP-Adresse, da sie bei der Erstellung von
Verbindungen im CoDeSys eingegeben werden muss (L 215).

Lenze
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Erste Schritte 2

Antriebe Giber Maschinenkonstanten parametrieren
Ubersicht der wichtigsten Maschinenkonstanten

2.3 Antriebe iiber Maschinenkonstanten parametrieren

Die Eigenschaften der Antriebe miissen sowohl im Antrieb selbst als auch in
der Steuerung parametriert werden.

In der Steuerung werden die Eigenschaften iiber Maschinenkonstanten
(MKs) zugewiesen. Eine Maschinenkonstante besteht aus einem Schlissel-
wort und den zugehdrigen Werten.

Die Maschinenkonstanten sind auf dem PC in einer Textdatei mit der En-
dung .mk (z. B. ETCHM.mk fiir die ETCHM) gespeichert und und werden mit
dem Hyperterminal oder einem MMI in die Steuerung geladen.

23.1 Ubersicht der wichtigsten Maschinenkonstanten

Die im Folgenden aufgefiuihrten Maschinenkonstanten sind zwingend not-
wendig zum Betrieb eines Antriebs. Sie stellen bezogen auf die Antriebe nur
eine Untermenge der notwendigen Parametrierung dar.

Stop!

Die Steuerung initialisiert Giber ihre Maschinenkonstanten nur
die Antriebe und gibt bahnbezogene Parameter vor. Die
regelungstechnischen Parameter, die Sicherheitsfunktionen der
Antriebe und die Parameter der Referenzfahrt mussen mit Hilfe
des GDC (Global Drive Control) im Antrieb selbst parametriert

werden.

Name
MK_TEST_WITHOUT_MECHANICS

MK_INTERPOL_CYCLE

MK_PLC_CODE_SIZE

MK_PLC_DATA_SIZE

Lenze
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Bedeutung

Dient dem Test der Steuerungsfunktionen, ohne dass
eine Maschine angeschlossen werden muss.
Initialisierungswert: 0

Zykluszeit des Interpolators. Stellt den internen Inter-
polationstakt [ms] der Steuerung ein. In jedem solchen
Grobinterpolationstakt berechnet die Steuerung neue
Positionswerte fiir die Achsen (siehe folgendes Kapi-
tel).

Einheit: [ms]

Initialisierungswert: 4 ms

Reserviert den Programmspeicher fiir die SPS im inter-
nen Arbeitsspeicher der Steuerung und legt damit
gleichzeitig die maximale GroRe des zu ladenden SPS-
Programms in Kilobytes fest. Die Steuerung reserviert
das Doppelte des in MK eingegebenen Speichers, um
die Funktion Online-Change von CoDeSys zu unterstiit-
zen.

Einheit: KB

Initialisierungswert: 480 KB

Legt die GroRRe des Datenspeichers fiir die Variablen
der SPS in Kilobytes fest.

Einheit: KB

Initialisierungswert: 128 KB
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2 Erste Schritte

Antriebe Giber Maschinenkonstanten parametrieren
Ubersicht der wichtigsten Maschinenkonstanten

Name
MK_LANGUAGE

MK_NETDISK_SRVADDR

MK_CAN_DRIVE_NODE_ID

MK_AXIS_TYPE

MK_INCREMENTS

MK_DISTANCE

MK_HOME_OFFSET

MK_SW_LIMIT_NEGATIVE

MK_SW_LIMIT_POSITIVE

Lenze
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Bedeutung

Wahlt eine Textdatenbank zur Anzeige von landerspe-
zifischen Texten aus. Um eine Sprache auswahlen zu
konnen, miissen die jeweiligen Textdateien in das
Flash-PROM der Steuerung geladen werden. Die Na-
men der Textdateien miissen lauten:

® NCRSPCHN.TXT fiir Fehlertexte

® SPSSPCHN.TXT fiir SPS-Texte

Wobei "n” eine Ziffer von 0 ... 9 darstellt, die iiber die
Maschinenkonstante ausgewahlt wird.
Initialisierungswert: 0

Legt eine Voreinstellung fiir die IP Adresse des PC’s
fest, auf dem der Netdisk-Server lauft.

Initialisierungswert: ”:
Beispiel: MK_NETDISK_SRVADDR "172.16.5.111";

Antriebsadresse/Knotennummer.

1. Gerategeneratuin: 1...12

2. Gerategeneration: 1 ... 64

Initialisierungswert: -1 fiir alle Achsen

Wenn eine Achse mit der Antriebsadresse -1 mit
MC_DefineAxis definiert wird, wird sie als virtuelle
Achse betrachtet.

Spezifiziert verschiedene Achseigenschaften. Die MK
ist Bit-codiert aufgebaut.

Bit Wert  Bedeutung

0 0 Linearachse

1 Rotationsachse
1 0 Endschalter aktiv

1 Endschalter nicht aktiv
3 0 Normale Achse

1 Geber

Bestimmt die Anzahl der Impulse, die dem Weg
(MK_DISTANCE) in Technischer Einheit [u] aquivalent
sind.

Einheit: keine

Initialisierungswert: 65536 fiir alle Achsen

Bestimmt die Anzahl der Technischen Einheiten [u], die
der Anzahl der Impulse (MK_INCREMENTS) dquivalent
sind.

Positionen von Rotationsachsen werden modulo
MK_DISTANCE berechnet.

Einheit: [u] (Technische Einheit)

Initialisierungswert: 10 fiir alle Achsen

Der Versatz des mechanischen Nullpunktes der Ma-
schine zum Nullpunkt des Wegmesssystems.

Einheit: [u]

Initialisierungswert: O fiir alle Achsen

Hinweis: diese Maschinenkonstante kann fiir die Be-
stimmung des Eingangsparameters Position des Funk-
tionsbausteins MC_Home eingesetzt werden.

Definiert die negative Verfahrbereichsgrenze der Me-
chanik.

Einheit: [u]

Initialisierungswert: -100000 fiir alle Achsen

Definiert die positive Verfahrbereichsgrenze der Me-
chanik

Einheit: [u]

Initialisierungswert: 100000 fiir alle Achsen

EDSTCXM2G DE 1.0
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Erste Schritte 2

Antriebe Giber Maschinenkonstanten parametrieren
Ubersicht der wichtigsten Maschinenkonstanten

Name
MK_MAX_VELOCITY

MK_MAX_ACCELERATION

MK_MAX_DECELERATION

MK_MAX_JERK

MK_CAN_DRIVE_BAUDRATE

MK_FILTER_TIME_CONST

MK_TECHNOLOGY_DATA 1
MK_TECHNOLOGY_DATA 2
MK_TECHNOLOGY_DATA 3
MK_TECHNOLOGY_DATA 4

MK_REGLER_MODE

Lenze

Bedeutung

Die maximale Geschwindigkeit der einzelnen Achsen.
Einheit: [u/s]
Initialisierungswert: 100 fiir alle Achsen

Die maximale Beschleunigung der einzelnen Achsen.
Einheit: [u/s2]
Initialisierungswert: 1000 fiir alle Achsen

Die maximale Verzégerung der einzelnen Achsen.
Einheit: [u/s2]
Initialisierungswert: 1000 fiir alle Achsen

Der maximale Ruck der einzelnen Achsen.
Einheit: [u/s3]
Initialisierungswert: 10000 fiir alle Achsen

Baudrate fiir Drive-CAN-Bus
Einheit: [kBits/s]
Initialisierungswert: 1000

Zeitkonstante fiir Positionsfilter eines Gebers.

Gilt nur fiir Achsen mit MK_AXIS_TYPE = 8 (Geber). Der
Positionsfilter ist ein Filter 2. Ordnung, der die durch
einen Geber gelieferten Positionen glattet. Der Filter
flihrt zu einer Positionsverzégerung, die ca. 2mal so
groB ist, wie diese Maschinenkonstante.

Einheit: [s]

Initialisierungswert: O fiir alle Achsen

Frei verwendbare Maschinenkonstanten.

Dies MK’s enthalten jeweils 10 Eintrage. Der Wertebe-
reich jedes Eintrags entspricht einem 64-bit Floating
point Wert (IEC61131-Datentyp LREAL). Die einzelnen
Eintrage kdnnen Uber die Funktion GetUserParam()
von der SPS ausgelesen werden.

Einheit: Benutzerabhangig

Initialisierungswert: 0 fiir alle Eintrage

Zur Zeit nur fir interne Verwendung
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Erste Schritte

Antriebe uber Maschinenkonstanten parametrieren
Maschinenkonstanten-Datei ETCxM.mk

Maschinenkonstanten-Datei ETCxM.mk

Das folgende Beispiel von Maschinenkonstanten fuir 12 Achsen ist ein Aus-
schnitt aus der Datei ETCHM.mk mit voreingestellten Maschinenkonstan-
ten, die fiir den konkreten Anwendungsfall angepasst werden missen. Die
Datei ETCHM.mk wird per Hyperterminal in die Steuerung geladen.

MK_TEST_WITHOUT_MECHANICS 0;

MK_PLC_CODE_SIZE 400;

MK_PLC_DATA_SIZE 512;

MK_CAN_DRIVE_NODE_ID 5,7,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1;

MK_CAN_DRIVE_BAUDRATE 1000;

MK_AXIS_TYPE 0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

MK_LANGUAGE 0;

MK:REGLER_MODE7777777777777777;

MK_INTERPOL_CYCLE 4;

MK_INCREMENTS 65536,65536,65536, 65536, 65536, 65536, 65536, 65536, 65536, 65536, 65536, ...
MK_DISTANCE 10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10;

MK_HOME_OFFSET 0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

MK_SW_LIMIT_NEGATIVE -10000,-10000,-10000,-10000,-10000,-10000,-10000,-10000,-10000,-10000, ...
MK_SW_LIMIT_POSITIVE 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000,...
MK_FILTER_TIME_CONST 0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

MK_MAX_VELOCITY 1000, 1000, 1000, 10000, 10000, 10000, 1000, 1000, 1000, 1000, 1000, 1000,...
MK_MAX_ACCELERATION 15000,15000,15000,10000,10000,10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000,...
MK_MAX_DECELERATION 15000,15000,15000,10000,10000,10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000,...
MK_MAX_JERK 100000, 100000, 100000, 100000, 100000, 100000, 100000, 100000, 100000, 100000,...
MK_MAX_TORQUE1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,;

MK_MAX_TORQUE_RAMP 10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10;
MK_TORQUE_TECH_UNITS_DENOM 1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1;

MK_TORQUE_TECH_UNITS_NUM 1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1;

MK_VELOCITY_TECH_UNITS_DENOM 1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1;

MK_VELOCITY_TECH_UNITS_NUM 1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1;

MK_TECHNOLOGY_DATA 1 0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

MK_TECHNOLOGY_DATA 2 0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

MK_TECHNOLOGY_DATA_30,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

MK_TECHNOLOGY_DATA_40,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

MK_NETDISK_SRVADDR " ”;

Lenze
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Erste Schritte 2

ETC-SPS-Programmierung mit CoDeSys
CoDeSys installieren

2.4 ETC-SPS-Programmierung mit CoDeSys

Das Werkzeug ETC-CoDeSys ist eine komplette Entwicklungsumgebung
zum Erstellen und Testen von SPS-Programmen fiir die ETC.

Es basiert auf dem weit verbreiteten Programmpaket CoDeSys mit den spe-
zifischen Erweiterungen fiir die ETC-Steuerungen.

] . .

1| Hinweis!
Weitere Informationen erhalten Sie im Kapitel
”SPS-Programmierung” (L4 213).

24.1 CoDeSys installieren

1. Legen Sie die CoDeSys-Setup-CD in lhr CD-ROM-Laufwerk.
Wenn das Autostart-Feature des CD-ROM-Laufwerks in Windows akti-
viert ist, startet das Setup automatisch.

2. Sollte das Setup nicht automatisch starten:
— Wahlen Sie im Startmeni den Mentipunkt ”Ausfiihren”.

— Geben Sie in der Befehlszeile den Laufwerksbuchstaben lhres
CD-ROM-Laufwerks gefolgt von "setup.exe” ein (z. B. "d:\setup.exe”)
und bestatigen Sie mit "OK”.

3. Folgen Sie den Anweisungen des Setup-Programmes.

CoDeSys wird im Verzeichnis "c:\programme\lenze\CoDeSys2 V2.3” in-
stalliert.

Stop!

Die Datei "codesys.ini” im Installationsverzeichnis kann nach der
Installation von CD schreibgeschutzt sein. Der Schreibschutz
muss aufgehoben werden, da sonst die CoDeSys-Einstellungen
nicht gespeichert werden.

24.2 Steuerung im ETC-CoDeSys konfigurieren

Dieses Kapitel beschreibt die generelle Vorgehensweise bei der Steuerungs-
konfiguration als Voraussetzung zum Erstellen eines Programms mit dem
ETC-CoDeSys am Beispiel einer ETCHXx.

Dieses Kapitel kann ubersprungen werden, wenn das Beispielprogramm
(&2 31) aufgerufen wird, da die beschriebenen Einstellungen dort schon vor-
handen sind.

Lenze
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2 Erste Schritte

ETC-SPS-Programmierung mit CoDeSys
Steuerung im ETC-CoDeSys konfigurieren

ETC-CoDeSys starten und 1. Starten Sie das ETC-CoDeSys Uber <Start> - Programme - Lenze -
neues Projekt anlegen CoDeSys.
2. Bei Bedarf konnen Sie die Sprache im CoDeSys umschalten:
— Projekt - Optionen = Arbeitsbereich - Sprache = englisch
— Project -+ Options - Desktop - Language = german

3. Erstellen Sie ein neues Projekt tiber Datei = Neu.

4. Wahlen Sie im Dialog "Zielsystemeinstellungen” die entsprechende
Steuerung.

5. Akzeptieren Sie die Voreinstellung.

Ein Dialog fuir den ersten Baustein erscheint. Der Name ist frei wahlbar
(z. B. PLC_PRG). Als erster Baustein wird in der Voreinstellung ein Pro-
gramm in der Sprache ST (strukturierter Text) erstellt.

Neuer Baustein le
Mame des Bausteins:
Tup des Bausteins Sprache des Bausteins Abbrechen
+ Pragramm Al
™ Funktionsblock " KOP
" Funktian © FUP

Riickgabetyp: " AS
e |
" CFC

6. Driicken Sie <OK>

7. Speichern Sie das neue Projekt liber Datei = Speichern.

< CoDeSys - Test.pro

Datel Bearbeiten Projekt Einfilgen Extras Online Fenster Hife

EE e e e

4 PLC_PRG (PRG-ST)
PLC_FRG [PRG) 0001 [FROGRAM FLC PRG
0002 [VAR
0003 [END_VAR

< |

Lenze
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Erste Schritte
ETC-SPS-Programmierung mit CoDeSys
Steuerung im ETC-CoDeSys konfigurieren

Steuerungskonfiguration im 1. Klicken Sie im linken, unteren Fensterbereich auf den Reiter
CoDeSys anwdhlen "Resourcen”

2. Wahlen Sie "Steuerungskonfiguration”.

3. Offnen Sie im rechten Fensterbereich die Steuerungskonfiguration.
Der Eintrag "ETCPM [Slot]” erscheint.

4. Klicken Sie auf "ETCPM [Slot]” mit der rechten Maustaste.

5. Wahlen Sie im Kontextmeni den Menuipunkt Element ersetzen -»
ETCHM.

4 CoDeSyz - Test. pro - [Steuenungskonfiguration]

il Dakei Bearbeiten Projekt Einfigen Extras Onlne Fenster  Hile

2|8 E|@leADSIER) B

. B--Ste |
32 Ressourcen & Rasienaraenata
B2 Biblicthek standaid - |
Bl Biblicthek syseic.ib] naloge I0-Modul
- . i Elmvsrt srsetzen J ETCPHM
5 _] oo CAN-Haster[FIX] Adressen berechnen
Tazkkonfiguraton
Traceaufzechrung Kopizren Strg+C |
r ‘Walch- und Rezept ’7
:'"'@Zeisystemnstilun
Diagroseadiesse: |
Steuerung (CAN-Master) 1. Offnen Sie den Eintrag ETCHM [Slot] indem Sie auf ”+” klicken.

konfigurieren

2. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf CAN-Master (Fix).

3. Wabhlen Sie im Kontextmentu den Eintrag Unterelemente anhdngen
und im Untermenii das Modul, das Sie anhangen mochten.

[ ercraozz (eos)
ETCHIODS (EDS)

ETCHUO0S (£D5)
ETCHUDI6 (€D5)
Kopieren strgHC

BEERS |k

4. Wiederholen Sie den letzten Schritt fiir alle Module, die Sie anhangen
mochten in der Reihenfolge ihrer Position auf der Hutschiene.

Nach der Installation der Module sieht die Konfiguration wie folgt aus:

Lenze
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Beschreibung des Moduls in

der EDS-Datei
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Erste Schritte

ETC-SPS-Programmierung mit CoDeSys
Steuerung im ETC-CoDeSys konfigurieren

< CoDeSys - Test. pro - [Steverungskonfiguration]

Datei Bearbeiten Projekt  Einfigen Extras Online Fenster  Hilfe

B|=8| B|@]eel IS8R 5

| | B-Steuerungskonfiguration A

2, Ressourcen

-2 Bibliothek me.lib 5.1
B0 Bibliothek standard.
E- (] Bibliothek sysetcum,
B0 Globale Variablen
- [ Alarmk onfiguration
""" % arheitshereich

""" m Bibliatheksvenwalter
""" m Logbuch

Traceaufzeichhung
""" Q Watch- und Rezept
""" ﬁ Zielspstemeinstellun

° . .
1| Hinweis!
Neue Module werden an das Ende der Liste gestellt. Um ein

neues Modul vor ein bestehendes einzufiigen, das bestehende

anwahlen und lber die rechte Maustaste mit Element einfiigen
einfluigen.

Ein Modul kann aus der Liste liber die rechte Maustaste und
Loschen entfernt werden.

Jedes in der Steuerung zu konfigurierende Modul benétigt eine EDS-Datei.
Die zum Modul gehorige EDS-Datei muss in dem jeweiligen Target-Ver-
zeichnis der ausgewahlten Steuerung (hier Lenze) liegen.

Eine EDS-Datei enthalt Eintrage von Schliisselworten, die mit den entspre-
chenden Werten die Eigenschaft des Moduls beschreiben.

Bei Modulen von Fremdherstellern missen die entsprechenden EDS-Da-
teien in das Target-Verzeichnis der Steuerung kopiert werden.

Lenze
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Adressen automatisch
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Erste Schritte 2

ETC-SPS-Programmierung mit CoDeSys
Steuerung im ETC-CoDeSys konfigurieren

Nach Anklicken der einzelnen Module sieht das Bild wie folgt aus:

E--ETCHH[SLOT] Basisparameter | CaN Parameter | P P
&--CAN-Haster [FIX]
& {ETCHT008 (EDS)  [VAR]
B-%1V64 Can-Input

Moduld 8

AT %1B128: USINT: (* Reac
B--ETCHU008 (EDS) [VR]
B-%QU64 Can-Output.
AT %0QB128: USINT: (* Writ

Dem Programm muss mitgeteilt werden, an welchen Adressen des Speicher-
bereichs die Eingabe- und Ausgabedaten der Module liegen. Die Voreinstel-
lung im Programm sind Byte-Adressen (%IB, %0B), die in Wort-Adressen
(%IW, %0QW) geandert werden miissen, da das Prozessabbild der ETC wort-
weise organisiert ist. Der Anfang des Adressbereichs liegt dabei bei Wort 64.
Bei der Anderung in Wort-Adressen ist wie folgt vorzugehen:

» Beginnend mit dem ersten Modul in der Liste (also hier ETCHI008) in
der Reihenfolge der Module (also ETCHU008) den Typ der Variablen
%IB, %0B in %IW, %QW andern. Dabei erhalt das erste Modul als
Adresse Wort 64 und die folgenden Module erhalten als Wortadresse
Wort 64 plus der Byte-Adresse minus 128.

Modul angezeigte angezeigte Eingabe Ein-  Eingabe Diagnose-
Eingabe- Ausgabe- gabeadresse Ausgabea- adresse
adresse adresse dresse

ETCHIO08 %1B128 %QB128 - %IW64 %QW64 unverandert

ETCHUOO08 %1B129 %QB128 - %IW65 %0QW64

Nachstes Modul %IB129 %QB130 - %IW65 %QW66

Die Diagnoseadresse muss nicht geandert werden.

] . -
1| Hinweis!
Die beschriebene Methode der Adressvergabe vermeidet

Adressuiberschneidungen der einzelnen Module, vergibt aber die
Adressen nicht platzoptimal.

Fiir eine platzoptimale Vorgabe der Adressen folgender Module
mussen diese errechnet werden, worauf hier aus
Vereinfachungsgriinden verzichtet wird.

In der Steuerungskonfiguration sollte das Hakchen "Adressen automatisch”
nicht gesetzt werden, da sonst CoDeSys die Adressen bei Anderungen der
Steuerungskonfiguration neu vergibt.

E--ETCHH[S10T]
&--CAN-Haster [FIX]
B--ETCHI0NS (EDS) [VAR]
B-%IV64 Can-Input
AT %1B128: USINT: (* Reac
B--ETCHU008 (EDS) [VR]
B-%QU64 Can-Output.
AT %0QB128: USINT: (* Writ

Lenze
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ETC-SPS-Programmierung mit CoDeSys
Steuerung im ETC-CoDeSys konfigurieren

CAN-Adresse eingeben Jedes Modul hat eine eigene CAN-Adresse (Node-ID). Eine Adresse setzt sich
aus der typspezifischen Basisadresse und der individuell eingestellten
Adresse am Hex-Schalter auf der Frontseite zusammen.

@ Life
CAN-Address
345,

- 4
@
e o
903%4

ETCHI00NE Lenze
ins [ +2av [ e [ ezav
INT | +24v | INB [ +24V

ecee)

Wenn fir die eingesetzten Feldbus-Module der HEX-Schalter auf Null einge-
stellt ist (Pfeil zeigt nach links), miissen bei den einzelnen Modulen folgende
resultierende Node-ID eingetragen werden:

Modul CAN- Eingestellt Resultierende
Basisadresse am Hex-Schalter Node-ID
ETCHIOXX 80 ey 0 80 ey
ETCHUOXx 16 ges 0 16 ges
ETCHA022 48 4oy 0 48 gey

--ETCHN[SLOT] Basisparameter CAN Farameter | o
--CAN-Haster [FIX]

- {ETCHTO08 (EDS] TVAR]
B-%IW64 Can-Input Node ID: [20f
AT %1B128: USINT; ( Reac
G-ETCHU008 (EDS) [VAR] DCF schveiben: [~ All SDO's szeugen: [~
&-7QU64 Can-Output r

AT %QB128: USINT. (x Writ

LeTimeFastor [0
Nodeguarding Ist die Option Nodeguarding aktiviert, wird im Intervall, das bei Guard Time

in Millisekunden angegeben ist, eine Nachricht an das Modul verschickt.
Meldet sich das Modul daraufhin nicht mit einer Antwort und ist die Anzahl
der Versuche (Life Time Factor) erreicht, so gilt das Modul als nicht NOK (aus-
gefallen oder nicht vorhanden).

Die Standard-Einstellung ist bei allen Modulen Guard Time = 500 und Life
Time Factor = 3. Diese Einstellung bedeutet ein Erkennen eines Ausfalls nach
500 ms x 3 =1,5s. Wenn keine Guard Time und kein Life Time Factor angege-
ben ist (= 0), wird das Modul nicht liberwacht.

Weitere Einstellungen sind nicht erforderlich.
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Erste Schritte 2

ETC-SPS-Programmierung mit CoDeSys
Steuerung im ETC-CoDeSys konfigurieren

Mit der ETCxM ist es moglich, vier voneinander unabhangige SPS-Tasks zu
nutzen. Jede Task kann mit einem Aufruf eines IEC-Programmbausteins
(PRG) verkniipft sein. Die mit den Tasks verknilpften Programmbausteine
werden von dem Multitaskingbetriebssystem der ETCxM ”quasiparallel” be-
arbeitet. Die Abarbeitungsreihenfolge ergibt sich aus der Intervallzeit (zeit-
gesteuert) und der Prioritat einer Task. Eine Task lduft also solange, bis ein
SPS-Zyklus abgearbeitet wurde oder eine andere Task mit hoherer Prioritat
laufen will.

Stop!

Bei Anwendung der Motion-Bibliothek "mc.lib” muss vermieden
werden, dass mehrere Bewegungen gleichzeitig aus mehreren
Tasks fiir die gleiche Achse gestartet werden. Das kann zu
unerwarteten Ergebnissen fiihren.

Damit ein SPS-Programm durch die ETCxM abgearbeitet wird, muss in der
Taskkonfiguration von CoDeSys mindestens eine Task angelegt sein und mit
einem IEC-Programmbaustein verknuipft werden.

Die Taskkonfiguration ist im Falle der ETCxM zwingend nétig. Das Anhangen
einer Task erfolgt liber die rechte Maustaste "Task anhangen”.

< CoDeSys - Test. pro™ - [Taskkonfiguration]

[T] Datei Bearbeiten Projekt Einfigen Extras Orline Fenster Hife

=Ll e e T e |

— Taskkonfimration d

B Resowoen ||| e Tk A
-1 Bibliathek me.lib 5.1 Task anhangen

-] Bibliothek standard.
t-[_] Bibliothek sysetcum,
(] Globale Variablen
- [ Alarmk onfiguration
""" % arheitshereich

""" m Bibliatheksvenwalter
""" m Logbuch

""" Steusrungskonfigur.

&
&
&
&

:konfiguration

raceaufzeichnung
----- Q ‘wiatch- und Rezept,
----- ﬁ Zielsyztemeinztellun

Lenze
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ETC-SPS-Programmierung mit CoDeSys
Steuerung im ETC-CoDeSys konfigurieren

Taskeigenschaften Die Eigenschaft jeder Task kann individuell eingestellt werden. Beim Anle-
gen einer zyklischen Task muss der Typ “Zyklisch” und anschlieBend der Typ
"Extern ereignisgesteuert” eingetragen werden.

Ereignisvariable Eigenschaft Kommentar
PLC_PRG1, PLC_PRG2, Intervall Task wird mit dem eingestellten Zeitintervall
PLC_PRG3 aufgerufen.
PLC_PRG4 Intervall, Ereignis Beim Auftreten eines Achs- oder Systemfeh-

lers (unabhangig von der Fehlerklasse) wird
die Task sofort auRerhalb der konfigurierten
Zykluszeit aufgerufen.

Beispiel einer zyklischen Task:

1. Auswahl der Ereignisvariable

Ble|E| BiEleflsER Hiw
oen ©

B o] TieucTask i |
TEC_Progrannbanstein():

Ty
B

Be =0 @V ]Rn < >

ONOIE (08 [LESen

2. Intervallzeit einstellen, indem das Programm zyklisch aufgerufen wird.

4. CollaSys - ETC, pro” - [ Taskhantiguration]

e Bowboten Prowh Enfigss Edver Oriew Feroter Hife -8 x

0| @) DioleANISISIR G5
X — g
-0 Dibketrek me o 7005 1004
-0 Uibkomek standscib 2217
B0 bibhoek sysetoen i 1291
B0 Gichae Vasatien
B sdamkconhguston T
3 tusetsbensch "
Uhomekrvenwates

Tashemgemishalien
Bare [MeweT sk

st [0 311 i

Loghuch
il Srevenmgubonigursnon,
E & Egon eegrapeiioued

S Tiscssizechrurg Eigenzhalien

-4.\0.\":(' w":ﬁ.u-«--s i PC_PRaT -
o et E
rmsl 2B 7] [1E4e

O

Dt i chs roeekigs Prceitact
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Erste Schritte

SPS-Beispielprogramm erstellen
SPS-Beispielprogramm starten und konfigurieren

2.5 SPS-Beispielprogramm erstellen

2

Dieses Kapitel beschreibt die Erstellung eines SPS-Programms am Beispiel

eines ETCHx-Systems.

25.1 SPS-Beispielprogramm starten und konfigurieren

Beispielprogramm starten

EDSTCXM2G DE 1.0

Das Beispielprogramm ”“Schulung_ETCxM_Versionl” beinhaltet

» alle Einstellungen der Steuerung,

» die Parametrierung,

» die Aufrufe um mit der aufgefiihrten HW-Konfiguration zu

kommunizieren.

1. Klicken Sie im Windows-Explorer doppelt auf die Datei

"Schulung_ETCxM_Versionl”.

CoDeSys wird gestartet und das Beispielprogramm wird geladen. Es be-
steht aus einer Ablaufsteuerung (AS) mit den Schritten ”Init” und "Main”.

< CoDeSys - Schulung ETCxM_¥Yersion1.pro - [PLC_PRG (PRG-AS]]

% Datei Bearbeiten Projekt  Einfiigen Extras  Online  Fenster  Hilfe

B[=(8| @S5 *(E(mm [ | wws]

. AchsInit_FB:
. MC_Power:
. MC_Power:

0001 [PROGRAM PLC_FRG
{3 Bausteine 0002 VAR
B-£3 Erromaragrient aons3 AchsInit_FE1
@ Fehl noo4d HC Powerl
] Fenemanagme) 'nNos|  MC_Power?
- Ini 0006 |END_VAR
i F[Z] Achslrit_FB [FE 3
- -4 Mave
[ Move_PRG (PR| | [Tnit
- -9 Status
@ Statuzanzeige_
RS FLC_PRG (PRG)
—TRUE
main
—FALSE
Init
DIGITEC
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SPS-Beispielprogramm erstellen

SPS-Beispielprogramm starten

Bibliotheken einfiigen

und konfigurieren

Das Beispielprogramm benotigt die Bibliotheken "standard.lib” und

"mc.lib” (...\CoDeSys V2.3\Targets\Lenze\ETCxM).

2. Fugen Sie, falls die Bibliotheken noch nicht vorhanden sind, diese tiber
Ressourcenverwaltung = Bibliotheksverwalter ein.

< CoDeSys - Test. pro* - [Bibliotheksverwalter]

m Datei Bearbeiten Projekt  Einfiigen Extras  Online  Fenster  Hilfe

B|E| 5@ ESs S| % |||

2, Ressourcen

-1 Bibliothek me.lib 5.1
-] Bibliothek standard.
t-[_] Bibliothek sysetcum,
(] Globale Variablen
Alarmkonfiguration
""" % arheitshereich

""" m Logbuch

&
&
&
&

Taskkonfiguration

Traceaufzeichhung
""" Q Watch- und Rezept
""" ﬁ Zielspstemeinstellun

standard.lib 22.11.02 10:08:30
=y=etcEm. lib 12.9.05 07:21:26
mz. lib 5.10.05 08:43:54

23 Bausteine

D Bistable Function Blocks
D Counter

D Sting Functions

D Timner

Das Programm ”Schulung_ETCxM_Versionl” besteht aus einer Task "Task

1”. Diese Task ruft zyklisch das Programm "PLC_PRG” auf. Das Programm
"PLC_PRG” ist als Ablaufsteuerung geschrieben und besteht aus 2 Schritten
und 2 Transitionen. Der erste Schritt ist der Initialisierungsschritt, der einma-
lig aufgerufen wird. In den fortlaufenden Zyklen verweilt das Programm in
dem Schritt "Main”, indem weitere Programm und Funktionsbausteine auf-

Programmstruktur
gerufen werden.
Programm
Element Name
Schritt Init
Transition
Schritt Main
Transition

32

PLC_PRG

Inhalt des Elements

True

Funktionsbaustein
Achslnit FB
Funktionsbaustein
MC Power

Programm Fehlermanage-
ment_PRG

Programm
Statusanzeige PRG
Programm

Move PRG

False

Lenze

Kommentar

Initialisierung, Schritt wird ein-
malig beim Beginn durchlaufen.
Weiterschaltung auf den ndch-
sten Schritt "Main”.
Initialisieren der Antriebsachse
am Drive CAN.

Alle Freigaben fiir eine Achse
setzen oder zurlicksetzen.
Programmaufruf zur Behand-
lung evtl. Fehler und dem Quit-
tieren.

Programmaufruf fir die Visuali-
sierung des Achs-Status.
Programmaufruf zur Behand-
lung der Achsbewegungen.
Keine Weiterschaltung auf
nachsten Schritt, da FALSE.

Das Programm bleibt in dem
Schritt "Main”.
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Erste Schritte 2

SPS-Beispielprogramm erstellen
SPS-Beispielprogramm starten und konfigurieren

Programm Fehlermanagement_PRG
Element Name Kommentar
Funktionsbaustein MC_ReadAxi- Anzeigen der im Antrieb aufge-
sError tretenen Achsfehler.
Funktionsbaustein MC_Reset Quittierung anstehender Fehler-

meldungen und Zustandswech-
sel von ErrorStop in den Zustand

Standstill.
Programm Statusanzeige_PRG
Element Name Kommentar
Funktionsbaustein MC_ReadSta- Status-Anzeige des jeweiligen
tus Antriebs.
Programm Move_PRG
Element Name Kommentar
Funktionsbaustein MC_MoveAb- Status-Anzeige des jeweiligen
solute Antriebs.
Funktionsbaustein MC_Stop Stoppen des jeweiligen Antriebs.
Funktionsbaustein MC_ReadAc- Ausgabe der aktuellen Istposi-

tualPosition  tion der jeweiligen Achse

Nach Doppelklick auf eines der Programme in der Bausteinstruktur 6ffnet
ein Fenster, in dem die entsprechend hinterlegten Funktionen sichtbar wer-
den. Als Beispiel dient das Programm "Move_PRG” welches in der Program-
miersprache ”Funktionsplan” (FUP) programmiert wurde.

4 CoDeSys - Schulung. ETCx#_Yersiond.pro - [Move PRG (PRG-FUP]]
% Datei Bearbeiten Projekt  Einfiigen Extras  Online  Fenster  Hilfe

B38| El@leEBIER bRlelmE 5 - alslmledeals)

= Bausteine -IGlobaI Suc:hen...f;H Hove PRG
B3 Erramanagment aons3 HC_Mowedbszolutel : HC_Mowedbsolute: (® F
[ @ Fehl ¢ PRG 0004 MC_Mowedbsolutel ¢ MC_Movedbsolute: (= F
: | "eneImanagmen. 0005| MC_Stopl © MC_Stop: (* F
EB It 000e HC Stop2 : HC_Stop; (® F
[ Achalnit_FE [FB) 0007 MC_ReadictualPositionl : MC ReadictualPosition: (= F
Ea Mawve aoos HC_ReadictualPosition? : HC_ReadictualPosition: (® F
[ — 0009 |[END VAR
] ov=_PRG (PRG) ooin
EB Status <
- @ Statusanzeige_PRG (PRI| (0001
PLC_PRG [PRG] MC_Movedbsolutel
MC_Movebbsolute
g_Movelbsolutl _Button{Execute Don
g_Positionl_Input{Position Bus
g_velocity Move {Velocity Activ
—Aceeleration Commandiborte
—Deceleration Errao
1004Jerk Errorl
—Direction
—Buf ferMode
g_Axis[0]jAxis e
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SPS-Beispielprogramm erstellen
SPS-Beispielprogramm in die Steuerung laden

2.5.2 SPS-Beispielprogramm in die Steuerung laden

Uber das ETC-CoDeSys kann die Verbindung vom PC zur Steuerung einge-
stellt werden, wahlweise Uber eine serielle Verbindung (RS$232-Schnitt-
stelle) oder tiber das Netzwerk.

Serielle Verbindung 1. Verbinden Sie PC und ETCHC uber die serielle Schnittstelle.
2. Wahlen Sie Online + Kommunikationsparameter .

3. Klicken Sie auf <Neu>.

Kommunikationsparameter @

Mame | etk | Kommentar

| Abbrechen

Liozchen

Gateway ...

il 5l

Aktualisieren

4. Geben Sie einen Verbindungsnamen ein (z. B. ETC_serial) und wahlen
Sie "Serial RS232”.

Kommunikationsparameter: Neuer Kanal u

Gerat Abbrechen
Mame | Info =
Systembus-Server Driver Systembus-Server D

CAM 8220 Lenze Systembus-Dic

Tepdlp 35 Tepdlp driver

Serial [A5232) 35 Serial R5232 driv
Senial [R5232, 8 bit) 35 Serial R5232 driw
Tepdp [Level 2] 35 Tep/lp level 2 dii
Serial (Modem) 35 Modem diiver
4| | »

5. Klicken Sie auf <OK>.

6. Geben Sie die Parameter der Schnittstelle (z. B. COM1 mit Baudrate,
Parity und Stopbit) vor, klicken Sie dazu auf das entsprechende Feld
doppelt.

Lenze
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F.anale

Erste Schritte 2

SPS-Beispielprogramm erstellen
SPS-Beispielprogramm in die Steuerung laden

TCR/IP_Metz_

Lenze OPC

Lenze standard

TCR/IP_Metz_
localhost’ Uber Tepdp
localhost’ Uber Tepdp
TCRAP_Metz
TCRAP_Metz_
TCRAP_Metz_
TCRAP_Metz_
TCRAP_Metz_
ETC_zerial

K —

= localhost' Uber Tepdlp |Seria| [R5232) |

Abbrechen

i

Mame JJHN.L,__I Kommetitar |
Fart COmM1

Baudrate 115200

Parity Na

Stop bitz 1

Matarala bytedrder
Flow Contral N

Meu ...

Laschen

Gateway ...

il

Aktualisieren

7. Dadie Steuerung einen Motorola-Prozessor beinhaltet, muss das Feld
"Motorola Byteorder” auf "Yes” stehen. Korrigieren Sie das ggf.

8. SchlieBen Sie das Fenster mit <OK>.

Verbindung iiber Netzwerk 1.

2. Klicken Sie auf <Neu>.

Kommunikationsparameter

Kanale

Wahlen Sie Online -+ Kommunikationsparameter.

Mame | etk | Kommentar

8.

| Abbrechen

Lischen

Gateway ...

i b

Aktualisieren

3. Geben Sie einen Namen vor (z. B. Netzwerk) und wahlen Sie als
Parameter das TCP/IP-Protokoll. Klicken Sie auf <OK>.

Kommunikationsparameter: Neuer Kanal

Gerat

MName

| Infa

CAM 8220
Tepflp
Serial (R5232)

Lenze Systembus-Dongle ¢
35 Tep/flp driver

35 Serial RS232 driver

35 Serial RS232 driver (8 bi
35 Tep/flp level 2 driver

35 Modem driver

35 Pipe driver

~

OK.
Abbrachen

EDSTCXM2G DE 1.0

Lenze
DIGITEC

35



Erste Schritte

SPS-Beispielprogramm erstellen
SPS-Beispielprogramm in die Steuerung laden

4. Klicken Sie doppelt auf den Wert des Feldes "Adress” und geben Sie die
korrekte IP-Adresse vor (E2 17).

Kommunikations parameter EI
Kanle
0K
=I- Lokal |Tcpﬂp[Lave\2Huule] | _
Netzwerk [
M ame A-Wcﬂ——--..LKommentar ﬂ
Address . iIPyaddress or hostname
Part —
Targetld 0 Neu
Motorala byteorder Yes
Lidschen
Gateway ...
Aktualisieren
4 >
] . el
1| Hinweis!

Verwenden Sie in IP-Adressen keine fiihrenden Nullen, da die
IP-Adresse sonst als Oktadezimalzahl interpretiert wird.

5. Dadie Steuerung einen Motorola-Prozessor beinhaltet, muss das Feld
"Motorola Byteorder” auf "Yes” stehen. Korrigieren Sie das ggf. durch
mehrfaches Doppelklicken.

° . -
1| Hinweis!
Im linken Fensterbereich werden die Verbindungsmaoglichkeiten

angezeigt. In diesem Fall die beiden Verbindungen ”Lokal” und
"Netzwerk”.

Die aktuelle Einstellung ist die Einstellung, die vor Klicken auf
<OK> im rechten Fenster angezeigt wird; sie wird fiir das
Einloggen benutzt.

6. SchliefSen Sie das Fenster mit <OK>.

Lenze
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SPS-Beispielprogramm in die Steuerung laden

Programm laden und starten 1. Wahlen Sie Online - Einloggen.
Das Programm wird in die Steuerung geladen.
2. Wahlen Sie Online - Start.

Das Programm wird gestartet. Nach erfolgreichem Start wechselt in der
Statuszeile das Feld "LAUFT” seine Farbe von grau auf schwarz.

" [OMLINE: Lokal_ %M [CAUFT [BEJ[FORCE (OB
_——

In der Statuszeile wird die aktuelle Verbindung (hier: "Lokal”) angezeigt.

Das Programm zeigt im rechten Teil des Fensters die aktuellen Werte der
Variablen.

4 CoDeSys - Schlung_ETCxM_Versiont.pro - [Move_PRG (PRG-FUP)]

@, Datel Bearbeiten Projekt Einfigen Extas Oriine Fenster Hife

PLC_PRG (PR

MC_Moveibsolutel
MC_MoveBbsolute

g_MoveAbsolutl_Button |Ex Dons

g_Positionl_Tnput-0| CommandAborted
g_velocity Move-100_{Ve

e

Error|
ErrorID|

100 Te:

Busy]

Programm bedienen Nach Einloggen in die Steuerung liber Online - Einloggen, konnen folgende
Bedienfunktionen aktiviert werden:

» Programm stoppen: Online = Stop
» Datenspeicher auf Startwerte zuriicksetzen: Online - Reset

» Boot-Projekt erstellen: Online - Bootprojekt erzeugen

Das Programm wird als "default.prg” in das Flash der Steuerung abgelegt.
Beim Starten der Steuerung wird nach einem Programm “default.prg”
gesucht. Dieses wird dann automatisch als Boot-Projekt gestartet.

» Boot-Projekt [6schen: Online + Reset (Ursprung)

» Kommunikation mit der Steuerung beenden: Online - Ausloggen

Das Programm in der Steuerung behalt den Status, der zuletzt ausge-
wahlt wurde.

Lenze
EDSTCXM2G DE 1.0 DIGITEC 37



2.6

2.6.1

38
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Visualisierungsfenster/Hauptfenster

SPS-Programm testen

Das SPS-Programm wird tiber ETC-CoDeSys in die Steuerung geladen und ge-
startet. Uber die CoDeSys-Visualisierung kénnen die programmierten Funk-
tionen angesteuert werden.

Visualisierungsfenster/Hauptfenster

Auf diesem Visualisierungsobjekt konnen folgende Funktionen vorgenom-
men werden:

» Initialisierung

» Freigabe der Achsen

» Absolute Bewegung der Achsen
» Fehlerinformation der Achsen

Bevor die Freigabe der Achsen erfolgreich durchgefuihrt werden kann, mus-
sen die Achsen initialisiert werden. Dies geschieht uber den Button <axis
init>. Bei einem Fehler kann auf der rechten Seite der Fehlerinfo-Text ange-
zeigt werden. Nach erfolgreicher Initialisierung konnen die Achsen freigege-
ben werden (<axis1 powerOn> und <axis2 powerOn>). Nach der Freigabe
der Achsen besteht die Moglichkeit, die Achsen zu verfahren. In dem Beispiel
ist ein absoluter Verfahrbefehl tiber den Button <Start> moglich.

;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;

= ] L | et
[Feset v L] e ] 15
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Visualisierungsobjekt Statusanzeige

2.6.2 Visualisierungsobjekt Statusanzeige

Zusatzlich zu den im Hauptfenster zur Verfligung stehenden Funktionen,
wird in dem Visualisierungsobjekt "Statusanzeige” der Status der beiden
Achsen angezeigt. Mit dem Betatigen von <axis1 status> und/oder <axis2
status> werden die Funktionen aktiviert.

| status
axisl status | axis? status
| Error | | Error |
| ErrorID | | ErrorID |
| ErrorStop | | ErrorStop |
| Stopping | | Stopping
| SysErrorstop | | SysErrorstop
| StandStill | | StandStill
| Discretelotion | | Discretelotion
| Continuoushotion | | Continuoushotion
[ Synchronizediotion | | Synchronizediiotion
| Homing | | Homing
| SuperImposediotion | | SuperInposediiotion
| ConstantVelocity | | ConstantVelocity
| Accelerarting | | Accelerarting |
| Decelerating | | Decelerating
Lenze
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Firmware aktualisieren
Aufruf des Bootmonitors in der Steuerung

2.7 Firmware aktualisieren

2.7.1 Aufruf des Bootmonitors in der Steuerung
Ausgangszustand: Die Kommunikation zwischen PC und ETC ist aufgebaut
und die Monitorschnittstelle ist aktiviert (C2 12)
1. Geben Sie im Terminal-Programm den Befehl reboot ein.

2. Halten Sie wahrend des laufenden Reboot-Prozess die Tasten <Shift> +
<!> gedriickt.

“& ETC - HyperTerminal

Datei Bearbeiten Ansicht  Anrufen  Ubertragung 7

>
Monitor activated

initializing LocalBus ...

CAN3: selftest ok {in 11.441ms)
CAN&: selftest ok {in 11.437ms)
Try to open boot project...

> reboot

rebooting ...

Monitor activated, type help to show monitor commands
>

Wenn der Prompt ”>” erscheint, ist die Eingabe im Bootmonitor der
Steuerung aktiv.

Auf der ETC leuchtet ein dulRerer Balken der 7-Segment-Anzeige umlau-
fend.

Lenze
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2.7.2 Versionsabfrage der Firmware

1. Wenn der Prompt ”>” des Bootmonitors erscheint, geben Sie den
Befehl ver ein.

Die Version der Firmware wird abgefragt und angezeigt.

“& ETCHC - HyperTerminal

CEBX
Datei Bearbeiten Ansicht  Anrufen  Ubertragung 7
> ver s
BOOT66 Y0.13 04.10.07 12:16:49
EMC66/NCR ¥2.28beta? 30.01.08
> _
< ¥ -
Werbunden 00:01:19 AMSTW 115200 &-M-1 MUM
2.7.3 Updaten der Firmware

Ausgangszustand: Die Kommunikation zwischen PC und ETC ist aufgebaut
und die Monitorschnittstelle ist aktiviert (C2 12).

1. Umdie aktuelle Firmware auf die ETC zu lbertragen, aktivieren Sie im
HyperTerminal den Meniipunkt Ubertragung - Datei senden.

“& ETC - HyperTerminal

Datei Eearbeiten Ansicht  Anrufen | Obertragung 7

~u

O = 3 =0 B Dakei senden. ..

Datei empfangen...
Text aufzeichnen... —
Textdatei senden ..

Honitor-Schnittste
Am Drucker aufzechnen

Wait. ..

2. Geben Sie den Pfad zur Firmware-Datei vor und wahlen Sie als
Protokoll "Zmodem mit Wiederherstellung”.

Firmware-Dateinamen: EMC55.rsc

M Datei senden

Ordner:  C:\ProgrammesLenzehE T CAFirmware

D ateiname:
C:\Programme’LENZE NE TCAFirmware\EMCEE R
Fratakall

Zmadem mit ‘Wiederherstellung w

[ Senden H Schlieben ][ Abbrechen

3. Klicken Sie auf Senden.

Wahrend des Ladens der Datei in die Steuerung erscheint das nachfol-
gende Bild. Auf der ETC-Frontplatte blinken die LEDs 1 ... 6 umlaufend.

Lenze
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Updaten der Firmware

Wichtige Befehle des
Bootmonitors

42

Zmodem mit Wiederherstellung Dateiversand fiir ETC

Letztes

=5 Senden
Ereigniz:
Statuz: Senden
[ atei: i
D aver
e 00:00:05

Senden: C:\ProgrammedLENZESE TChFirmware\EMCEE.RSC

D ateier: 1won

Wieder-
holungen:

57K won 283K

Festdauer. | 00:00:19 Durchsatz: (11673 cps

[ Abbrechen ] [ cpa/bps ]

Nach Abschluss des Ladevorgangs erscheint das folgende Bild:

“& ETC - HyperTerminal

Datei Bearbeiten Ansicht  Anrufen  Ubertragung 7

>

>

Monitor activated, type help to show monitor commands

Firmware "EMC66/NCR Y2.20beta? 30.01.08" received successfull:
Please wait while burning firmware to flash memory

36363 I I B I I W I MW

o.k... type quit to start the new firmware

Verbunden 00:57:47

Auko-Erkenn, 115200 &-N-1 MM

Die Steuerung wartet auf das Laden der Firmware; auf der Frontplatte der
ETC blinken die LEDs 1 ... 6 umlaufend.

4. Geben Sie imHyperTerminal-Fenster quit ein.

Die Firmware startet. Auf der ETC-Frontplatte leuchtet die griine Watch-

dog-LED.

Befehl
ver

sz [dateiname]

rz

quit
reset
help

Bedeutung

Zeigt die Versionen des Bootloaders und der aktuell geladenen Firmware
an.

Sendet die aktuell geladene Firmware unter dem angegebenen Namen per
Z-Modem an den PC.

Dieser Befehl wird implizit durch das angeschlossene Terminalprogramm
bei Anwahl von ”"Dateien Senden” an die Steuerung geschickt und dient zur
Ubertragung von Firmware oder Bootloader in die Steuerung. Zum Senden
muss das Protokoll "ZZMODEM” angewahlt werden.

Beendet den Bootmonitor und startet die geladene Firmware.
Setzt die Steuerung zurtick.
Zeigt die Befehle des Bootmonitors an.

Lenze
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3 Grundlagen der Motion-Steuerung

3.1 Interpolator - Kern des Motion-Systems

EDSTCXM2G DE 1.0

Der Kern der Motion-Steuerung ist der Interpolator, der fur die Ausfihrung
von Bewegungsauftragen zustandig ist, die mit Motion-Control-Funktions-
bausteinen parametrisiert und angestoBen werden.

Ein achsunabhangiges Zustandsdiagramm des Interpolators ist in der fol-
genden Abbildung dargestellt.

jesoysIxyaule oW

3 MC_Defi
Init_Drive_NOT

sexyIU O

Init_Drive_RUN

Init_Drive_ERROR

MC_DefineAxisReset

ETCXM047

Abb.3.1-1  Zustandsdiagramm des Interpolators

Der Interpolator kann sich in einem von vier Zustanden befinden:

Zustand Bedeutung

Init_Drive_NOT nach Reset der Steuerung

Init_Drive_RUN Initialisierung lauft

Init_Drive_ERROR Wahrend der Initialisierung ist ein Fehler aufgetreten.

Init_Drive_OK Der Interpolator ist betriebsbereit, d. h. die Bewegungsauftrage konnen
ausgefihrt werden.

Nach dem Reset der Steuerung befindet sich der Interpolator im Zustand
Init_Drive_NOT. Dieser Zustand kann auch durch den Aufruf der Funktion
MC_DefineAxisReset (L1 84) erzwungen werden.

Die Aufgabe der SPS-Applikation ist, den Interpolator fur jede Achse zu initia-
lisieren: Mit dem Funktionsbaustein MC_DefineAxis (L1 85) werden fiir
jede Achse die Konfigurationsdaten an den Interpolator tibergeben. Nach-
dem alle Achsen definiert sind, wird die Initialisierung des Drivehandlers mit
der Funktion MC_lInitAxes (L1 88) bei dem Interpolator beauftragt.

Wahrend der Initialisierung befindet sich der Interpolator im Zustand
Init_Drive_Run.

Nach erfolgreicher Initialisierung geht der Interpolator in den Zustand
Init_Drive_OK uber. In diesem Zustand wird im Interpolator fiir jede defi-
nierte Achse eine Zustandsmaschine realisiert.

Lenze
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Wenn wahrend der Initialisierung Fehler aufgetreten sind, geht der Interpo-
lator in den Zustand Init_Drive_ERROR.

MC_GearIn(Slave) MC_Camin(Slave)
IC_Phasing(Slave)

MC_Move Superimpose &S lave)
IC_GearInPos(Slave)

Synchronized
Motion

MC_Gearln(Slave)
MC_CamIn(Slave)
MC_GearlnPos(Slave)

ot

MC_MoveV elocity
MC_GearOut
MC_CamOut
MC_VelocityProfile
MC_AccelerationProfile
MC_Torque Control

MC_MoveAbsolute
MC_Move Relative
MC_P ositionProfile

MC_Gear n(Slave)
MC_Camlin(Slave)
MC_Gear nPos(Slave)

MC_Gearin(Slave)
MC_CamIn(Slave)
MC_GearlnPos(Slave)

MC_MoveAb solute
MC_Move Relative
MC_MoveAdditive
MC_PositionProfile

MC_MoveSuperim pose:
MC_MoveVelocity
MC_V elocityProfile
MC_A ccelerationProfile
MC_T orqueC ontrol

Continuous
Motion

MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveSuperimposed
MC_MoveAdditive
MC_PositionP rofile

MC_Move Velocity
_VelocityProfile

MC_AccelerationProfile

MC_TorqueControl L

=S ysError

SysErrorStop

MC_Move Velocity
MC_VelocityProfile
MC_AccelerationProfile
MC_Torque Control

Stopping

MC_Move
-Absolute
-Relative
-Additive
-Superimposed

MC_PositionProfile & /

Homing MC_Stop

MC_Stop
Done

Standstill

ETCXM048

Abb.3.1-2  Zustandsdiagramm einer Achse im Zustand INIT_DRIVE_OK des Interpolators

Lenze
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Interpolator - Kern des Motion-Systems

Jede Achse befindet sich in einem der folgenden Zustande:

Zustand Bedeutung

Standstill Keine Bewegung

Homing Referenzpunktfahrt [duft

Discrete Motion Bewegung auf Zielposition

Continuous Motion Unendliches Fahren (jogging)
Synchronized Motion Master/Slave synchronisierte Bewegung
Stopping Achse wird angehalten

Errorstop Achsfehler ist aufgetreten

SysErrorstop Systemfehler ist aufgetreten

Ein Zustandswechsel wird durch eine andere Bewegungsart, Achsfehler, Sy-
stemfehler, Anhalten der Bewegung oder durch Fehlerquittieren (Reset) ver-
ursacht.

° . -

1| Hinweis!
AxisError bezieht sich auf einen Fehler, der von dem
Drive-Handler der Steuerung oder von dem Antriebsrechner
gemeldet wird.
SysError bezieht sich auf einen Systemfehler, der in der
Steuerung generiert wird und achsunabhangig ist. Ein
Systemfehler hat gleichzeitige Auswirkung auf alle Achsen.

Lenze
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Maschinenkonstanten - Steuerung konfigurieren

Die Steuerung wird Uber Maschinenkonstanten konfiguriert, die in Form ei-
ner ASCIl-Datei in die Steuerung (ETCxM) geladen werden. Der Name der
Datei ist beliebig, er muss lediglich die Endung ”.mk” aufweisen.

Jede Maschinenkonstante hat in der *.mk-Datei einen Bezeichner, der zur
Identifikation dieser Maschinenkonstante in der Steuerung dient.

Nach dem Laden der Maschinenkonstanten wird die PLC_PRG4-Task sofort
auBerhalb des normalen Zyklus aufgerufen. Durch das Ereignis (Event)
SIG_MK_LOADED wird die PLC_PRG4-Task informiert, dass neue Maschi-
nenkonstanten geladen sind. Das Auslesen des Events kann mit dem Funkti-
onsbaustein MC_ReadEvent geschehen.

Nur die Maschinenkonstanten MK_LANGUAGE, MK_NETDISK_SRVADDR,
MK_CAN_DRIVE_BAUDRATE, MK_TECHNOLOGY_DATA_1, MK_TECHNO-
LOGY_DATA_2, MK_TECHNOLOGY_DATA_3 und  MK_TECHNO-
LOGY_DATA_4 sind sofort nach dem Laden der Maschinenkostanten in die
Steuerung wirksam.

Die Maschinenkonstanten MK_PLC_CODE_SIZE und MK_PLC_DATA_SIZE
werden erst nach einem Neustart der Steuerung wirksam (nur relevant bei
Gerdtegeneration 1).

Die restlichen Maschinenkonstanten sind nach erneuter Initialisierung (De-
finition) von Achsen wirksam; d. h.:

» alle Achsen in den Zustand Standstill versetzen (Bewegungen
anhalten, anstehende Fehlermeldungen quittieren)

» mit MC_DefineAxisReset (L 84) Interpolator zuriicksetzen

» mit MC_DefineAxis (L1 85) alle Achsen definieren (dabei werden erst
die geladenen Maschinenkonstanten an Interpolator tibergeben)

» mit MC_InitAxes (L1 88) die Initialisierung vom Interpolator und
Achshandler anstofRen.

Lenze
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Hinweis!

o

Bei der Gerategeneration 2 muss die Maschinenkonstantendatei
nicht vorhanden sein. Bei der Gerategeneration 1 miissen
lediglich MK_PLC_CODE_SIZE und/oder MK_PLC_DATA _SIZE in
der Maschinenkonstantendatei enthalten sein, wenn die
Defaultwerte geandert werden sollten.

Die Konfiguration kann vom SPS-Programm aus erfolgen.

Die allgemeinen (achsunabhangigen) Maschinenkonstanten
konnen mit dem Funktionsbaustein MC_WriteMachineConstant
geschrieben werden (2 82).

Die achsbezogenen Maschinenkonstanten konnen auch direkt
im SPS-Programm festgelegt und an den Interpolator Uibergeben

werden (2 85).

Alle Maschinenkonstanten werden in der Steuerung
vorinitialisiert. Die Maschinenkonstanten-Datei sollte nur die
Maschinenkonstanten beinhalten, deren Initialisierungswerte

geandert werden.

Eine Maschinenkonstanten-Datei mit allen Maschinenkonstanten und ih-
ren Initialisierungswerten wird in der nachfolgenden Tabelle gezeigt.

MK_TEST WITHOUT_MECHANICS
MK_PLC_CODE_SIZE
MK_PLC_DATA_SIZE
MK_CAN_DRIVE_NODE_ID
MK_CAN_DRIVE_BAUDRATE
MK_AXIS_TYPE

MK_LANGUAGE
MK_REGLER_MODE
MK_INTERPOL_CYCLE
MK_INCREMENTS

MK_DISTANCE
MK_HOME_OFFSET
MK_SW_LIMIT_NEGATIVE

MK_SW_LIMIT_POSITIVE

MK_FILTER_TIME_CONST
MK_MAX_VELOCITY

MK_MAX_ACCELERATION

MK_MAX_DECELERATION

Lenze

0;

768;

768;

-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1,-1;

1000;

0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

0;

2,2,2,2,2,2,2,22227272727272;

4;

65536,65536,65536, 65536, 65536, 65536, 65536,

65536, 65536, 65536, 65536, 65536, 65536, 65536,
65536, 65536;

10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10;
0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

-10000,-10000,-10000,-10000,-10000,-10000,-1000
0,-10000,-10000,-10000,-10000,-10000,-10000,-10
000,-10000,-10000;

10000,10000,10000,10000,10000,10000,10000,100
00,10000,10000,10000,10000,10000,10000,10000,
10000;

0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

1000,1000,1000,10000,10000,10000,1000,1000,10
00,1000,1000,1000,1000,1000,1000,1000;

10000,10000,10000,10000,10000,10000, 10000,
10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000,
10000, 10000;

10000,10000,10000,10000,10000,10000, 10000,
10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000,
10000, 10000;

47



48

Grundlagen der Motion-Steuerung
Maschinenkonstanten - Steuerung konfigurieren

MK_MAX_JERK 100000,100000,100000,100000,100000,100000,10
0000,100000,100000,100000,100000,100000,1000
00,100000,100000,100000;

MK_MAX_TORQUE 1,1,1,1,1,,1,1,1,1,1,1,,1,1,1;
MK_MAX_TORQUE_RAMP 10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10,10;
MK_TORQUE_TECH_UNITS_DENOM 1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,,1,,1;
MK_TORQUE_TECH_UNITS_NUM 1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,,1,1,1;
MK_VELOCITY_TECH_UNITS_DENOM  1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1;
MK_VELOCITY_TECH_UNITS_NUM 1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,1,,1,,1;
MK_TECHNOLOGY_DATA 1 0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

MK_TECHNOLOGY_DATA 2 0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

MK_TECHNOLOGY_DATA 3 0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

MK_TECHNOLOGY_DATA 4 0,0,0,0,0,0,0,0,0,0;

MK_NETDISK_SRVADDR "

Lenze
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3.2.1 Maschinenkonstanten-Ubersicht

EDSTCXM2G DE 1.0

Name
MK_TEST_WITHOUT_MECHANICS

MK_INTERPOL_CYCLE

MK_PLC_CODE_SIZE
(nur Gerategeneration 1)

MK_DATA_SIZE
(nur Gerategeneration 1)

MK_LANGUAGE

MK_NETDISK_SRVADDR

MK_CAN_DRIVE_NODE_ID

MK_AXIS_TYPE

Lenze

Maschinenkonstanten-Ubersicht

Bedeutung

Dient dem Test der Steuerungsfunktionen, ohne
dass eine Maschine angeschlossen werden muss.
Initialisierungswert: 0

Zykluszeit des Interpolators. Stellt den internen In-
terpolationstakt der Steuerung ein. In jedem Grob-
interpolationstakt berechnet die Steuerung neue
Positionswerte fiir die Achsen.

Einheit: [ms]

Initialisierungswert: 4 ms

Reserviert den Programmspeicher fiir die SPS im
internen Arbeitsspeicher der Steuerung und legt
damit gleichzeitig die maximale GroRe des zu la-
denden SPS-Programm:s in Kilobytes fest. Die Steue-
rung reserviert das Doppelte des in MK eingegebe-
nen Speichers, um die Funktion Online-Change von
CoDeSys zu unterstiitzen.

Einheit: KB

Initialisierungswert: 480 KB

Legt die GroRRe des Datenspeichers fiir die Variablen
der SPS in Kilobytes fest.

Einheit: KB

Initialisierungswert: 128 KB

Wahlt eine Textdatenbank zur Anzeige von lander-
spezifischen Texten aus. Um eine Sprache auswah-
len zu kdnnen, miissen die jeweiligen Textdateien in
das Flash-PROM der Steuerung geladen werden. Die
Namen der Textdateien miissen lauten:

e NCRSPCHN.TXT fiir Fehlertexte

® SPSSPCHN.TXT fiir SPS-Texte

Wobei ”"n” eine Ziffer von 0 ... 9 darstellt, die liber
die Maschinenkonstante ausgewahlt wird.
Initialisierungswert: 0

Legt eine Voreinstellung fiir die IP-Adresse des PC’s
fest, auf dem der Netdisk-Server lauft.

Initialisierungswert: ”:
Beispiel: MK_NETDISK_SRVADDR ”172.16.5.111";

Antriebsadresse/CAN-Knotennummer

1. ETC-Gerategeneration: 1...12

2. ETC-Gerategeneration: 1 ... 64, mit

® Knoten-Nr. 1...16 fiir CAN 2

e Knoten-Nr.17...32 fiir CAN 3

e Knoten-Nr. 33 ... 48 fiir CAN 4 gelten.
Initialisierungswert: -1 fiir alle Achsen

Wenn eine Achse mit der Antriebsadresse mit
MC_DefineAxis definiert wird, wird sie als virtuelle
Achse betrachtet.

Spezifiziert verschiedene Achseigenschaften. Die
Maschinenkonstante ist Bit-codiert aufgebaut.

Bit Wert Bedeutung
0 0 Linearachse
1 Rotationsachse
1 0 Endschalter aktiv
1 Endschalter nicht aktiv
3 0 Normale Achse
1 Geber
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Maschinenkonstanten - Steuerung konfigurieren

Maschinenkonstanten-Ubersicht

Name
MK_INCREMENTS

MK_DISTANCE

MK_HOME_OFFSET

MK_SW_LIMIT_NEGATIVE

MK_SW_LIMIT_POSITIVE

MK_MAX_VELOCITY

MK_MAX_ACCELERATION

MK_MAX_DECELERATION

MK_MAX_JERK

Lenze

Bedeutung

Bestimmt die Anzahl der Impulse, die dem Weg
(MK_DISTANCE) in technischer Einheit [u] 4quiva-
lent sind.

Einheit: keine

Initialisierungswert: 65536 fiir alle Achsen

Bestimmt die Anzahl der technischen Einheiten [u],
die der Anzahl der Impulse (MK_INCREMENTS) dqui-
valent sind. Positionen von Rotationsachsen werden
modulo MK_DISTANCE berechnet.

Einheit: [u] (Technische Einheit)
Initialisierungswert: 10 fiir alle Achsen

Der Versatz des mechanischen Nullpunktes der Ma-
schine zum Nullpunkt des Wegmesssystems. Diese
Nullpunktverschiebung wird nicht automatisch
durch die Steuerung ausgefiirt. (Es kann bei
MC_Home benutzt werden.)

Einheit: [u]

Initialisierungswert: O fiir alle Achsen.

Hinweis: Diese Maschinenkonstante kann mit
MC_ReadParaameter gelesen und fiir die Bestim-
mung des Eingangsparamters Position des Funkti-
onsbausteins MC_Home eingesetzt werden.

Definiert die negative Verfahrbereichsgrenze der
Mechanik.

Einheit: [u]

Initialisierungswert: -100000 fiir alle Achsen
Software-Endlagen werden mit Parameter 5 akti-
viert/deaktiviert

Definiert die positive Verfahrbereichsgrenze der
Mechanik.

Einheit: [u]

Initialisierungswert: 100000 fiir alle Achsen
Software-Endlagen werden mit Parameter 4 akti-
viert/deaktiviert

Die maximale Geschwindigkeit der einzelnen Ach-
sen.

Einheit: [u/s]

Initialisierungswert: 100 fiir alle Achsen

Die maximale Beschleunigung der einzelnen Ach-
sen.

Einheit: [u/s2]

Initialisierungswert: 1000 fiir alle Achsen

Die maximale Verzégerung der einzelnen Achsen.
Einheit: [u/s2]

Initialisierungswert: 1000 fiir alle Achsen

Der maximale Ruck der einzelnen Achsen.
Einheit: [u/s3]

Initialisierungswert: 10000 fiir alle Achsen

EDSTCXM2G DE 1.0
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Name
MK_CAN_DRIVE_BAUDRATE

MK_FILTER_TIME_CONST

MK_TECHNOLOGY_DATA 1
MK_TECHNOLOGY_DATA 2
MK_TECHNOLOGY_DATA 3
MK_TECHNOLOGY_DATA 4

MK_REGLER_MODE
MK_MAX_TORQUE

MK_MAX_TORQUE_RAMP

Lenze

Maschinenkonstanten-Ubersicht

Bedeutung

Baudrate fiir Drive-CAN-Bus/-Busse.
Wert 0: Keine CNC-Open-Module angeschlossen
Wert 10: Bitrate 10 kBit/s

Wert 20: Bitrate 20 kBit/s

Wert 50: Bitrate 50 kBit/s

Wert 100: Bitrate 100 kBit/s

Wert 125: Bitrate 125 kBit/s

Wert 250: Bitrate 250 kBit/s

Wert 500: Bitrate 50 kBit/s

Wert 666: Bitrate 666,7 kBit/s

Wert 800: Bitrate 800 kBit/s

Wert 1000: Bitrate 1000 kBit/s

Einheit: [kBits/s].
Initialisierungswert: 1000

Diese MK ist die Filterzeitkonstante fiir den Feinin-
terpolationsfilter in Sekunden. Diese MK beeinflusst
nicht direkt die Lageregelung, sondern die Feininter-
polation, mit deren Hilfe neue Lagesollwerte im
Feininterpolationsraster (MK_FINE_INTERPOL_CY-
CLE_NUMBER) berechnet werden.

Der Feininterpolationsfilter ist ein Filter 2. Ordnung,
mit dem die berechneten Lagesollwerte geglattet
werden kénnen, um ein sanfteres Fahrverhalten bei
bestimmten Achsen zu erzielen. Diese MK wirkt
auch auf Achsen mit digitaler Schnittstelle.

Der Feininterpolationsfilter fiihrt zu einer zeitlichen
Verzoégerung bei der Ausgabe der Lagesollwerte, die
ca. 2mal so grol} ist wie die Filterzeitkonstante. Da-
her sollte bei Achsen, die gemeinsam an einer Bahn-
interpolation beteiligt sind, grundsatzlich die glei-
che Filterzeitkonstante eingetragen werden.

Diese MK ist defaultmaRig auf 0 gesetzt und sollte
nur vergroBert werden, wenn eine Achse zum
Schwingen neigt. Sinnvolle Werte liegen zwischen 0
und 0.2 s. Je groBer der eingestellte Wert ist, desto
groRer ist die durch den Filter hervorgerufene Bah-
nabweichung.

Bei der Achsen von Geber-Typ (MK_AXIS_TYPE=8)
werden die Istpositionen des Gebers gefiltert.
Einheit: [s].

Initialisierungswert: O fiir alle Achsen

Freiverwendbare Maschinenkonstanten.

Die MK’s enthalten jeweils 10 Eintrage. Der Werte-
bereich jedes Eintrags entspricht einem 64-bit Floa-
ting point-Wert (IEC61131-Datentyp LREAL). Die
einzelnen Eintrage konnen uber die Funktion GetU-
serParam() von der SPS ausgelesen werden.
Einheit: Benutzerabhangig.

Initialisierungswert: O fiir alle Eintrage

Zur Zeit nur fiir interne Verwendung

Maximales Drehmoment

Einheit: [Nm] bei Rotationsmotoren oder [N] bei
Linearmotoren

Initialisierungswert: 1

Maximale Rampe (1. Ableitung; Drehmomente nach
Zeit)

Einheit: [Nm/s] bei Rotationsmotoren oder [N/s] bei
Linearmotoren

Initialisierungswert: 10
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Maschinenkonstanten-Ubersicht

Name

MK_TORQUE_TECH_UNITS_DENOM
MK_TORQUE_TECH_UNITS_NUM

MK_VELOCITY_TECH_UNITS_DENOM
MK_VELOCITY_TECH_UNITS_NUM

MK_ANALOG_DRIVE_CHANNEL
(nur Gerategeneration 2)

MK_FINE_INTERPOL_CYCLE_NUMBER
(nur Gerdtegeneration 2)

MK_US
(nur Gerategeneration 2)

MK_UAO
(nur Gerategeneration 2)

MK_UA12
(nur Gerategeneration 2)

MK_SSI_ENCODER
(nur Gerategeneration 2)

Lenze

Bedeutung

Nenner und Zahler fir Umrechnungsfaktor von
Drehmoment von Busdaten (Einheit im Achsmodul)
in technische Einheiten (Einheit im Interpolator: Nm
bei einem Drehmoment oder N bei einer Kraft).
Initialisierungswert: 1 fiir Zahler und Nenner

Nenner und Zahler fir Umrechnungsfaktor von Ge-
schwindigkeit (Drehzahl) von Busdaten (Einheit im

Achsmodul) in technische Einheiten (Einheit im In-

terpolator: u/s).

Initialisierungswert: 1 fiir Zahler und Nenner

Die Nummer des LBM-ARIO1-Kannals an dem die
Analogachse angeschlossen ist. Die Kandle werden
von links nach rechts von 1 bis 12 ohne Liicken ge-
zahlt. Die maximale Anzahl von Analogachsen ist
auf 12 begrenzt.

Die Anzahl der Feininterpolationstakte pro Grobin-
terpoaltionstakt (MK_INTERPOL_CYCLE). Damit wird
die Dauer eines Lageregelungszyklus fiir Achsen mit
analoger Schnittstelle festgelegt. Bei Achsen mit
analoger Schnittstelle (konfiguriert mit MK_ANA-
LOG_DRIVE_CHANNEL) werden in jedem Feininter-
polationstakt die Istpositionen der Achsen eingele-
sen, die Differenz zu den Sollpositionen (Schleppab-
stand) ermittelt und neue DrehzahlstellgroRen be-
rechnet. Bei Achsen mit digitaler Schnittstelle
(MK_CAN_DRIVE_NODE_ID) erfolgt die Soll- und
Istwertiibergabe unabhangig von MK_FINE_INTER-
POL_CYCLE_NUMBER einmal pro Grobinterpola-
tionstakt.

Uberwachung des Signals "Weggeber gestort”:

0 -Uberwachung ausgeschaltet

1 - Uberwachung eingeschaltet

2 - Uberwachung eingeschaltet, einmalige Stérung
Ubergehen

Uberwachung des Signals "Nullimpuls”:

0 -Uberwachung ausgeschaltet

1 - Uberwachung eingeschaltet

2 - Uberwachung eingeschaltet, einmalige Stérung
Ubergehen

Uberwachung des Weggebersingnals:

0 -Uberwachung ausgeschaltet

1 - Uberwachung eingeschaltet

2 - Uberwachung eingeschaltet, einmalige Stérung
Ubergehen

Dient bei Achsen mit analoger Schnittstelle zum
Einstellen der Ubertragungsparameter von Absolut-
wertgebern mit SSI-Schnittstelle. Mit dieser MK
wird die Anzahl der zu libertragenden Bits einge-
stellt und zwischen Binar- oder Gray-Codierung um-
geschaltet:

Bit 0-6 mit Wert 12-32 - Anzahl der zu tibertragen-
den Daten-Bits

Bit 7 = 0 - Gray-Code

Bit 7 =1 - Binar-Code

EDSTCXM2G DE 1.0
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Maschinenkonstanten-Ubersicht

Name

MK_AXIS_DIGITAL_INPUTS
(nur Gerategeneration 2)

MK_MAX_POSITION_LAG
(nur Gerategeneration 2)

MK_MAX_POSITION_LAG_COUNTER
(nur Gerategeneration 2)

MK_DRIFT_COMPENSATION
(nur Gerdtegeneration 2)

MK_QUICKSTOP
(nur Gerategeneration 2)

Lenze

Bedeutung

Ordnet die logischen Achsrechner-Eingange: End-
schalter plus, Enschalter minus, Referenznocken
und Reserve den physikalischen digitalen LBM-ARI-
Eingdngen zu. Der Eingang Reserve ist fiir spezielle
Verwendung applikationsspezifisch reserviert. Der
einzugebende Wert ist BCD-codiert und benennt
den logischen Achsrechnereingang 1-4, indem des-
sen Index an entsprechender Stelle in der MK einge-
tragen wird.

ABCD Nummern der Eingdnge, denen die entspre-
chende Funktion zugeordnet ist (N=1-4)

A - positiver Endschalter

B - negativer Endschalter

C - Referenznocken

D - Reservereingang fiir diverse Anwendungen (z. B.
flir Touchprobe)

Die MK legt bei Achsen mit analoger Schnittstelle
die Grenze in Incrementen fest, ab der die Achsrech-
nersoftware auf Schleppfehler erkennt. Der maxi-
male Wert ist 32767 (voreingestellt).

Ist bei Achsen mit analoger Schnittstelle die Anzahl
von unmittelbar aufeinander folgenden Reglerzy-
klen, in denen der maximale Schleppabstand libe-
schritten werden muss, bis ein Schleppfehler gemel-
det wird.

Initialisierungswert: 1

Kann bei Achsen mit analoger Schnittstelle verwen-
det werden, um den Offset am Sollwerteingang des
Antriebsverstarkes zu kompensieren. Dies ist nur
notwendig, falls der Antriebsverstarker selbst keine
Maoglichkeit bietet diesen Offset zu korriogieren. Die
Offsetswerte werden fiir jede Achse vorzeichnbe-
haftet in Milivolt eingegeben.

Initialisierungswert: 0

Bestimmt die Zeit, in der die Achse mit analoger
Schnittstelle zum Stillstand gebracht wird, nach
dem einen Achsfehler aufgetreten ist.

Einheit: ms

Initialisierungswert: 0
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Name Bedeutung
MK_REGLERMODE Bestimmt die Art des Lagereglers bei Achsenmit
(nur Gerategeneration 2) analoger Schnittstelle.

Wert  Bedeutung  Einzustellende MKs

0  Reglerkreis ge- keine
offnet

2 P-Regler MK_KP
(default)

3 P-Reglermit  MK_KP, MK_KF, MK_KB
Geschwindig-
keits- und Be-
schleunigungs-
vorsteuerung

5  PID-Regler mit MK_KP, MK_KF, MK_KB,
Geschwindig-  MK_TV, MK_TN
keits- und Be-
schleunigungs-
vorsteuerung

Die Auswahl des Reglermodes hangt vom Anwen-
dungsgebiet der Steuerung und von der Giite der
Drehzahlregelung der angeschlossenen Achsen ab.
Der reine P-Regler ist am einfachsten einzustellen,
arbeitet aber mit dem groBten Schleppabstand (Re-
gelabweichung).

Der P-Regler mit Geschwindigkeitsvorsteuerung
(Feed-Forward) arbeitet bei konstanter Geschwin-
digkeit und guten Antrieben mit sehr kleinen
Schleppabstanden. Mit der Beschleunigungsvor-
steuerung kann der Schleppabstand auch in der Be-
schleunigungs- und Bremsphase stark reduziert
werden.

Der PID-Regler ist vorzuziehen, wenn Antriebsver-
starker ohne I-Anteil in der Drehzahlregelung einge-
setzt werden. Er kann auch mit Antrieben ohne
Drehzahlregelung, bei denen der Sollwert aus dem
Lageregler direkt mit dem Stromregler verbunden
ist, verwendet werden. Die liberlagerte Geschwin-
digkeitsvorsteuerung spielt in beiden Fallen eine
untergeordnete Bedeutung, da diese nur in Verbin-
dung mit einem guten Drehzahlregler ihre volle Wir-
kung zeigt.

Lenze
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Name Bedeutung

MK_KP MK_KP ist bei Achsen mit analoger Schnittstelle der
Verstarkungsfaktor des P-Reglers, der in allen Re-
glertypen integriert ist. Er ist der Faktor, mit dem die
Regeldifferenz in Inkrementen multipliziert wird.
Das heiBt, das bei dieser Einstellung auch MK_IM-
PULSE und MK_WEG von Bedeutung sind.

Bei Achsen mit SERCOS-Schnittstelle wird der Wert
dieser MK im Parameter S-0-0104 (KV) des Antriebs-
verstarkers eingetragen. Fiir CAN-Achsen ist MK_KP
ohne Bedeutung. MK_KP ist nicht der Kv-Faktor als
Maf fiir die Verstarkung im Regelkreis der Ma-
schine.

Definitionen fiir Achsen mit analoger Schnittstelle:

Gleichung 1: Ky = Vimax
Sa
Vmax = max. Geschwindigkeit der Achse [u/s]
Sa = Schleppabstand [u]
u - technische Einheit

Gleichung 2: Umax = Sollwert bei Vmax [V
{0.0...10.0 V}

Gleichung 3: 3276.7 X Umax X MK_DISTANCE
MK _KP = MK_INCREMENTS

Sa

Gleichung 4: _ Vmax
Sa o [u]
Zur Kontrolle der Einstellung kann der Schleppab-
stand mit MC_ReadParameter (ParameterNumber=
ACTUAL_POSITION_LAG) gelesen werden.

Einstellen von Antriebsverstarkern mit analoger

Schnittstelle:

e Vorgabe einer Regelkreis-Verstarkung Kv = 1

e Berechnung von MK_KP nach (3)

e Fahren der Achse mit G1 F(Vmax)

® Justieren des Verstarkers, so dass sich der erfor-
derlicheSchleppabstand Sa einstellt.

Die Achse kann auch mit niedrigerer Geschwindig-
keit als Vimax eingestellt werden. Es muss sich dann
ein entsprechend kleinerer Schleppabstand einstel-
len.

Damit ist sichergestellt, dass sich bei der Sollwert-
vorgabe Uy, am Antrieb die Geschwindigkeit Viax
einstellt und Gleichung (2) stimmt. Danach kénnen
Sie die dynamischen Parameter des Antriebsverstar-
kers, wie in lhrem Antriebshandbuch beschrieben,
optimieren.

Optimieren Sie jetzt den Wert von MK_KP, um den
Schleppabstand zu verkleinern und die Einschwing-
zeiten zu verkiirzen. Vergewissern Sie sich dabei,
dass die Achse auch bei einer starkeren Anregung
(z. B. Bremsen und Beschleunigen) nicht schwingt.
Bei Achsen mit digitaler Schnittstelle erfolgt die
Lageregelung und Schleppabstandsiiberwachung
im Antriebsverstarker. Die Beschreibung der not-
wendigen Parameter finden Sie in der Dokumenta-
tion Ihres Antriebsherstellers.

Lenze
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Name

MK_KF
(nur Gerategeneration 2)

MK_KB
(nur Gerategeneration 2)

Bedeutung

MK_KF ist der Bewertungsfaktor fiir die Geschwin-
digkeitsvorsteuerung (Feed-Forward) bei Achsen mit
analoger Sollwertschnittstelle. Dieser kann mit
nachfolgender Formel berechnet werden. Anschlie-
Rend sollte der Wert in der Praxis tiberpriift und ggf.
optimiert werden. Im besten Fall kann man damit
den Schleppfehler auf Null reduzieren.

Formel fiir MK_KF: (Umax ist hierbei der Sollwert
fir die Geschwindigkeit Vmax -> Gleichung 2 bei
MK_KP-Beschreibung)

3276700 X Umax

MK KF =
— u Cl N
Vinax i} % i preaves - ) X FIT [ms]
— MK_INTERPOL _CYCLE

Lenze

MK_FINE_INTERPOL_CYCLE _NUMBER

u - technische Einheit

Die Einstellung der Achsen sollte nach folgendem

Schema verlaufen (fiir jede Achse getrennt):

o MK_REGLER_MODE auf P-Regler mit Geschwin-
digkeitsvorsteuerung (3) setzen.

e MK _KPauf 1.0, MK_TV auf 0 und MK_TN auf 0
setzen.

e Feed-Forward-Faktor nach o. g. Formel ausrech-
nen und in MK_KF eintragen.

e Verfahren der Achse mit max. Geschwindigkeit
und Kontrolle des Schleppabstandes mit Hilfe
MC_ReadParameter(ParameterNumber= AC-
TUAL_POSITION_LAG).

e Durch Verandern von MK_KF (geringfiigig) den
Schleppabstand gegen Null optimieren.

e Optimieren von MK_KP, um den Schleppabstand
in der Beschleunigungsphase zu minimieren.

Zur reibungslosen Durchfiihrung der o. g. Einstel-

lung ist es notwendig, dass die Servoverstarker opti-

mal eingestellt sind. Dies muss nach Anweisung des

Herstellers erfolgen. Eine Kontrolle/Korrektur er-

folgt durch Konfiguration und Einstellung der Achse

zunachst als reiner P-Regler, wie zuvor beschrieben.

MK_KB ist der Bewertungsfaktor fiir die Beschleuni-
gungsvorsteuerung fiir Achsen mit analoger Soll-
wertschnittstelle. Mit ihm kann der Schleppabstand
in der Beschleunigungs- und Bremsphase reduziert
werden. Diese MK ist nur wirksam, wenn ein Regler-
mode mit Geschwindigkeitsvorsteuerung einge-
stellt und in MK_KF ein Wert ungleich 0 eingetragen
ist.

Die Einstellung dieser MK sollte nach der Optimie-
rung von MK_KF und MK_KP erfolgen. Sinnvolle
Werte fiir diese MK liegen erfahrungsgemaR zwi-
schen 0.0 und 2.0. Da die Beschleunigungsvorsteue-
rung nur in der kurzen Zeit einer Geschwindigkeits-
anderung wirksam ist, sollte die Einstellung mit ei-
ner graphischen Achseinstellungssoftware wie z. B.
AXSCOPE erfolgen.

EDSTCXM2G DE 1.0
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Name

MK_TV
(nur Gerategeneration 2)

MK_TN
(nur Gerategeneration 2)

Lenze

Maschinenkonstanten-Ubersicht

Bedeutung

MK_TV dient bei Achsen mit analoger Sollwert-
schnittstelle zum Einstellen der Vorhaltezeit [s] des
PID-Reglers. Die angegebene Zeit ist proportional
zum Differentialanteil des Reglers. Der D-Anteil
dient dazu, bei tragen Regelstrecken die Schwin-
gungsneigung zu unterdriicken, indem er jeder An-
derung des Schleppabstands entgegen wirkt.
Sinnvolle Werte fiir diese MK liegen im Bereich zwi-
schen 0.0 und 0.05. Der eingegebene Wert ist zu
gro gewahlt, wenn die Achse schwingt oder beim
Fahren laute Gerausche macht. Zur Einstellung wird
am besten die graphische Achseinstellungssoftware
AXSCOPE verwendet.

MK_TN ist bei Achsen mit analoger Sollwertschnitt-
stelle die Nachstellzeit [s] des PID-Reglers. Die ange-
gebene Zeit ist umgekehrt proportional zum Inte-
gral-Anteil des Reglers. Der I-Anteil dient dazu, den
bleibenden Lagefehler bei Drehzahlreglern ohne
Drehzahlriickfiihrung oder ohne I-Anteil auszuglei-
chen, indem er den Schleppabstand auf integriert
und zum Drehzahlsollwert aus P- und D-Anteil ad-
diert.

Sinnvolle Werte fiir diese MK liegen im Bereich zwi-
schen 1.0 und 0.05. Der eingegebene Wert ist zu
klein gewahlt, wenn die Achse schwingt. Bei einem
Wert von 0 ist der I-Anteil ausgeschaltet. Zur Ein-
stellung wird am besten die graphische Achseinstel-
lungssoftware AXSCOPE verwendet.
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Name

MK_HOMING_TYPE
(nur Gerategeneration 2)

MK_HOMING_MAX_VEL TO_CAM
(nur Gerdtegeneration 2)

MK_HOMING_MAX_ACC_TO_CAM
(nur Gerategeneration 2)

MK_HOMING_MAX_VEL TO_ZERO
(nur Gerategeneration 2)

MK_HOMING_MAX_ACC_TO_ZERO
(nur Gerategeneration 2)

Lenze
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Bedeutung

MK_HOMING_TYPE legt durch den konfigurierten
Wert die Art und Weise fest, wie die Achsen refe-
renziert werden sollen. Diese MK wirkt nur auf Ach-
sen mit analoger Schnittstelle. Bei CAN-Achsen
muss die Art der Referenzpunktfahrt im Antriebs-
verstarker konfiguriert werden.

Wert Bedeutung

0  Normal Mode: Die Achse fahrt in vorgegebe-
ner Richtung (Vorzeichen bei MK_HO-
MING_MAX_VEL_TO_CAM) bis der Referenz-
nocken erkannt wird. Hierauf erfolgt Rich-
tungsumkehr. Der Istwertzahler wird nach
Wiederverlassen des Nockens mit dem nach-
sten Nullimpuls des Gebers genullt (default).

1 WieO, aber der Istwertzdhler wird per Pro-
gramm beim Verlassen des Nockens genullt.

2 DerIstwertzahler wird vom Programm direkt
ohne Verfahrbewegung genullt. Nur bei Ach-
sen mit analoger Schnittstelle moglich.

3 Nullen iiber ndchsten Nullimpuls. Bei Achsen
mit analoger Schnittstelle wird die Richtung
der Nullimpulssuche zusatzlich durch den
Zustand des Referenznockens bestimmt.

4 Der Reserveeingang des Achsrechners dient
als zusatzlicher Nocken, der zuerst angefah-
ren wird, bevor eine Referenzpunktfahrt nach
Mode 0 ausgefiihrt wird. Nur bei Achsen mit
analoger Schnittstelle moglich.

5 Referenzpunktfahrt fiir eine Achse von Typ
Geber . Dabei wird nur auf den Nullimpuls
gewartet. Die Achse wird nicht aktiv gefah-
ren, sondern muss von Hand oder auf andere
Weise bewegt werden. Nur bei Achsen mit
analoger Schnittstelle moglich.

7  Wie Mode 0. Jedoch wird beim Erreichen des
Referenznockens der Schleppabstand genulit.
Dies ist notwendig, wenn der Referenzno-
cken als Richtungsbegrenzung auf den An-
triebsverstarker verdrahtet ist. Nur bei Ach-
sen mit analoger Schnittstelle moglich.

MK_HOMING_MAX_VEL_TO_CAM bestimmt bei

Achsen mit analoger Schnittstelle die Geschwindig-
keit bei der Suche des Nockens.

MK_HOMING_MAX_ACC_TO_CAM bestimmt bei
Achsen mit analoger Schnittstelle die Beschleuni-
gung bei der Suche des Nockens.

MK_HOMING_MAX_VEL TO_ZERO bestimmt bei
Achsen mit analoger Schnittstelle die Geschwindig-
keit bei der Suche des Nullimpulses.

MK_HOMING_MAX_ACC_TO_ZERO bestimmt bei
Achsen mit analoger Schnittstelle die Beschleuni-
gung bei der Su-che des Nullimpulses.
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3.2.1.1  Maschinenkonstante MK_INTERPOL_CYCLE

EDSTCXM2G DE 1.0

MK_INTERPOL_CYCLE stellt den internen Grobinterpolationstakt in [ms] der
Steuerung ein. In jedem Grobinterpolationstakt berechnet die Steuerung
aus der programmierten Bahn neue Positionswerte fur die beteiligten Ach-
sen.

Je kleiner dieser Takt ist, desto dichter liegen die berechneten Positionen bei-
einander; desto hoher ist jedoch auch die Rechenbelastung fiir die Steue-
rung und die Busbelastung fiir Antriebsverstarker mit digitaler Schnittstelle.

Bei Veranderungen dieser MK miissen in Abhangigkeit von Anzahl und Typ
der angeschlossenen Antriebsverstarker zusatzlich Grenzen beachtet wer-
den.

Die ETCHM der 1. Gerategeneration kann mit einem minimalen Grobinter-
polationstakt von 1 ms arbeiten.

Bei der ETCHM der 2. Gerategeneration werden alle drei Drive-CAN-Bus pa-
rallel bearbeitet. Den minimalen Interpolationstakt bestimmt der Bus, an
dem die meisten Achsen angeschlossen sind.

Bei Verstarkern mit CAN-Schnittstelle ist die begrenzte Bandbreite der CAN-
Bus-Ubertragung von entscheidender Bedeutung. Die folgende Tabelle
zeigt den minimalen Grobinterpolationstakt und die mittlere CAN2-Buslast
in Abhangigkeit von der Anzahl der konfigurierten CAN-Achsen und der ein-
gestellten Bitrate.

Bei der Berechnung der Buslast wurden nur die zyklischen Telegramme be-
rucksichtigt und nicht eventuell zusatzlich anfallende asynchrone Tele-
gramme von MMI oder SPS. Der angegebene Wert kann durch unterschiedli-
che Telegrammldangen bei verschiedenen Antriebsverstarkern leicht
variieren.

Achsenanzahl 1000 kBit 800 kBit 666 kBit 500 kBit 250 kBit
1 1ms/29% 1ms/36% 1ms/43% 2ms/29% 3ms/38%
2 1ms/52% 2ms/32% 2ms/39% 2ms/52% 4ms/52%
3 2ms/38% 2ms/47% 2ms/56% 3ms/50% 5ms/60%
4 2ms/49% 2ms/62% 3ms/49% 3ms /66% 6 ms /66%
5 2ms/61% 3ms/51% 3ms/61% 4ms/61% 7ms/70%
6 2ms/73% 3ms/60% 3ms/73% 4ms/73% 8ms/73%
7 3ms/56% 3ms/70% 4ms/63% 5ms/67% 9ms/75%
8 3ms/64% 4ms /60% ams/72% 5ms/77% 10ms/77%
9 3ms/72% 4ms/67% 5ms/65% 6ms/72% 11ms/78%

10 3ms/79% 4ms/74% 5ms/72% 6ms/79% 12ms/79%
11 4ms/65% 4ms/82% 5ms/79% 7ms/75% 13 ms/80%
12 4ms/71% 5ms/71% 6ms/71% 7ms/81% 14 ms /82%
13 4ms/77% 5ms/77% 6ms/76% 8ms/77% 15ms/82%
14 4ms/82% 5ms/83% 6ms/83% 8ms/83% 16ms/83%
15 5ms/71% 6ms/74% 7ms/76% I9ms/79% 17ms/84%

16 5ms/76 % 6ms/79% 7ms/81% 9ms/84% 18ms/84%

Bitte beachten Sie, dass die Bitraten 800 kBit und 666 kBit nicht von allen An-
triebsherstellern unterstitzt werden.
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Wenn sichergestellt ist, dass im Betriebszustand keine asynchronen Tele-
gramme von MMI oder SPS tibertra-gen werden, kann die zur Verfugung ste-
hende Ubertragungsbandbreite besser ausgenutzt werden, s. fol-gende Ta-
belle (ohne Gewahr):

Achsenanzahl 1000 kBit 800 kBit 666 kBit 500 kBit 250 kBit
1 1ms/29% 1ms/36% 1ms/43% 1ms/57% 2ms/57%
2 1ms/52% 1ms/65% 1ms/78% 2ms/52% 3ms/69%
3 1ms/75% 1ms/94% 2ms/56% 2ms/75% 4ms/75%
4 2ms/49% 2ms/62% 2ms/74% 3ms/66% 5ms/79%
5 2ms/61% 2ms/76% 2ms/91% 3ms/81% 6ms/81%
6 2ms/73% 2ms/91% 3ms/73% 4ms/73% 7ms/83%
7 2ms/84% 3ms/70% 3ms/84% 4ms /84% 8ms/84%
8 2ms/96% 3ms/80% 3ms/96% 4ms/96% 8ms/96%
9 3ms/72% 3ms/90% 4ms/81% 5ms/86% 9ms/96%
10 3ms/79% 4ms/74% 4ms/89% 5ms/95% 10 ms / 95%
11 3ms/87% 4ms/82% 5ms/79% 6ms/87% 11 ms/95%
12 3ms/95% 4ms/89% 5ms/86% 6ms/95% 12ms/95%
13 4ms /77 % 5ms/77 % 5ms/93% 7ms/88% 13ms/95%
14 4ms/83% 5ms/83% 6ms/83% 7ms/95% 14ms/95%
15 4ms/89% 5ms/89% 6ms/89% 8ms/89% 15ms/95%
16 4ms/95% 5ms/95% 6ms/95% 8ms/95% 16ms/95%
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DIGITEC EDSTCXM2G DE 1.0



Grundlagen der Motion-Steuerung 3
Funktionsbibliothek MC.lib - Bewegungsauftrage definieren

3.3 Funktionsbibliothek MC.lib - Bewegungsauftrage definieren

EDSTCXM2G DE 1.0

Die Motion Control-Bibliothek ”MC.lIib” beinhaltet verschiedene
IEC-61131-3 konforme SPS-Funktionsbausteine, die das Verfahren von Ach-
sen aus einem SPS-Programm ermoglichen.

Mit dem Einsatz dieser Bibliothek konnen komplexe Bewegungsfiihrungen
und einfache, bewegungsnahe SPS-Funktionen, wie das Verkniipfen von
Eingangssignalen und das Berechnen und Setzen von Ausgangssignalen im
selben System, realisiert werden.

Die ETC-Steuerung kann damit auch in Maschinen eingesetzt werden, bei
denen die Steuerung von komplexen, schnellen und genauen Bewegungen
eine entscheidende Rolle spielt.

Der Einsatz der SPS-Plattform hat den Vorteil, dass die SPS- und MC-Funktio-
nalitat in einer Programmierhand liegt. Damit konnen neben den ublichen
SPS-Aktionen mehrere Bewegungen koordiniert, parallel oder liberlagert
ausgefuihrt werden.

Die Bibliothek beinhaltet Motion Control-Bausteine nach PLCopen-Stan-
dard: Teil 1 Version 1.1 und Teil 2 Version 1.0.

Lenze
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3.3.1 Funktionsbaustein-Ubersicht

Bausteine nach
PLCopen-Standard

62

Ein Uberblick tiber alle Funktionen und Funktionsbausteine der Motion-Con-
trol-Bibliothek zeigt die nachfolgende Tabelle.

Administrative

Einzelachsen

MC_Power (3 132)

MC_Reset ((J 137)
MC_ReadStatus ((3 133)
MC_ReadAxisError ((J 135)
MC_ReadParameter ((d 138)
MC_ReadBoolParameter (Cd 139)
MC_WriteParameter ((d 140)
MC_WriteBoolParameter (Ld 141)
MC_ReadActualPosition (2 151)
MC_TouchProbe (2 120)
MC_AbortTrigger ((d 123)
MC_SetPosition (Ld 145)
MC_ReadDigitallnput (3 187)
MC_ReadDigitalOutput (C2 188)
MC_WriteDigitalOutput (Ld 189)
MC_SetOverride ((d 142)
MC_ReadActualVelocity (E2 148)
MC_ReadActualTorge ((2 149)

Motion

Einzelachsen
MC_MoveAbsolute (L2 89)
MC_MoveRelative (3 92)
MC_MoveAdditive ((4 95)
MC_MoveSuperimposed (L2 98)
MC_MoveVelocity (L4 101)
MC_Home (0 104)

MC_Stop (£ 105)
MC_PositionProfile (€2 108)
MC_VelocityProfile (2 112)
MC_AccelerationProfile (£ 116)
MC_TorgeControl ((d 125)
MC_DigitalCamSwitch (3 129)

Lenze

Mehrachsen
MC_CamTableSelect ((d 152)

Mehrachsen

MC_Camin (&2 163)
MC_CamOut (2 167)
MC_Gearln (&2 169)
MC_GearOut (@ 177)
MC_Phasing (d 179)
MC_GearInPos ((d 172)
MC_AbortGearInPos (2 176)
MC_ResetPhaseShift (L1 182)
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Administrative

Einzelachsen
MC_DefineAxisReset (0 84)
MC_DefineAxis (L 85)
MC_InitAxes (CJ 88)
MC_ReadSysError (C2 202)
MC_ResetSysError (L1 204)
MC_ReadEvent (L 205)
MC_DefineQuickinputs ((d 183)
MC_DefineQuickOutputs (1 185)
MC_AttachTaskTolnt (Cd 190)
MC_CalcTimeToMove (C2 193)
MC_CalcVelocityToMove (3 195)
MC_WriteMachineConstant ((d 82)
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Mehrachsen
MC_CamLargeTableSelect (€0 159)
MC_CamTableDelete (2 162)
MC_CamReadSlavePosition ((d 168)
MC_CamExtTableSelect (£ 155)
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3.3.2 Allgemeine Schnittstellen der Funktionsbausteine
MC_MoveAbsolute MC_ReadActualPosition
Axis Axis Axis Axis
Execute Done Enable Done
Position Busy Error
Velocity Active ErrorlD
Acceleration CommandAborted Position
Deceleration Error
Jerk ErrorlD

Allgemeine
Eingangsparameter

64

Direction
BufferMode

Abb.3.3-1  Beispiele fiir Funktionsbausteine

Alle Funktionsbausteine verfligen entweder uber einen Eingangsparameter
Execute oder Enable.

Mit steigender Flanke von Execute werden alle Werte der Eingangsparame-
ter ibernommen und die Ausfiihrung des Bausteins gestartet. Der Zustand
der Eingangsparameter muss mindestens fur einen Bausteinaufruf anlie-
gen.

Eine fallende Flanke von Execute setzt die Ausgange zurtick. Es ist garantiert,
dass diese Ausgange fur mindestens einem Aufruf vom Funktionsbaustein
gesetzt werden, wenn die entsprechende Situation auftritt. Das ist auch
dann der Fall, wenn Execute friher auf FALSE gesetzt wird.

Funktionsbausteine, die Informationen zyklisch lber einen Ausgangspara-
meter "liefern”, verfuigen liber den Eingangsparameter Enable. Solange der
Eingangsparameter Enable = TRUE ist, wird der entsprechende Ausgangspa-
rameter mit dem aktuellen Wert versorgt.

Alle Parameter, die in den Parametertabellen von Funktionsbausteinen mit
”P” (Pflichtparameter) bezeichnet sind, miissen vom Anwender versorgt
werden. Alle Parameter, die in den Parametertabellen von Funktionsbau-
steinen mit "O” (optional) bezeichnet sind, sind mit Defautwerten vorinitia-
lisiert. Erfordert eine Anwendung andere Werte, so mussen die Parameter
beim Aufruf geandert werden. Einmal ubergebene Parmeterwerte bleiben
erhalten, wobei die neuen Werte erst mit steigender Flanke von Execute
ubernommen werden.

Einige Funktionsbausteine haben den Eingangsparameter BufferMode mit
dem der Ubergang zwischen zwei Bewegungen bestimmt werden kann:

» Wenn die Bewegung nicht gepuffert werden soll, wird die laufende
Bewegung sofort abgebrochen und die neue gestartet.

» Wenn die Bewegung gepuffert werden soll, wird die laufende
Bewegung solange fortgesetzt, bis der Zustand Done, InSync,
InVelocity usw. erreicht wird. Wenn wahrend einer laufenden Aufgabe
einen Fehler gemeldet wird, wird die im Puffer wartende Aufgabe
geloscht.

» Wenn eine neue Aufgabe mit steigender Flanke am Execute gestartet
wird, wird die im Puffer auf Ausfiihrung wartende Aufgabe
uberschrieben und der fiir tiberschriebene Aufgaben zustandige
Funktionsbaustein meldet das mit CommandAborted=TRUE.
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Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick liber die Eingenschaften des Ein-

Funktionsblock Kann gepuf-
fert werden
MC_MoveAbsolute (L1 89) Ja
MC_MoveRelative (3 92) Ja
MC_MoveAdditive ((4 95) Ja
MC_MoveSuperimposed Ja
(1 98)
MC_MoveVelocity (L3 101) Ja
MC_Home (3 104) Nein
MC_Power ([0 132) Nein
MC_Stop (3 105) Nein
MC_PositionProfile (£2 108) Ja
MC_VelocityProfile (2 112) Ja
MC_AccelerationProfile Ja
(@ 116)
MC_Camin (2 163) Ja
MC_CamOut (2 167) Nein
MC_Gearln (L2 169) Ja
MC_GearOut (W 177) Nein
MC_Phasing (&2 179) Ja
MC_TorqueControl (L3 125) Ja
Lenze

gangsparameters BufferMode bei verschiedenen Funktionsbausteinen:

Kann durch  Relevantes Signal fiir Aktivieren
einen gepuf- eines gepufferten FB

ferten FB ge-
folgt werden

Done
Done
Done

Done: bei MC_MoveSuperimpo-
sed (verfiigt iiber eigenen Puffer)

InVelocity

Done
Done
Done

EndOfProfile
Done
InGear
Done

Done: bei MC_Phasing (verfiigt
iber eigenen Puffer)

InTorque
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Allgemeine
Ausgangsparameter

Position oder Distanz

Vorzeichenregel
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Parameter Done = TRUE, wenn der Befehl erfolgreich beendet, z. B. Zielposi-
tion erreicht wird.

Parameter CommandAborted = TRUE, wenn der Befehl durch einen anderen
Bewegungsbefehl abgebrochen wird.

Der Ausgangsparameter Busy wird mit steigender Flanke von dem Ein-
gangsparameter Execute gesetzt und zurlickgesetzt, wenn einer von den
Ausgangsparametern Done, CommandAborted oder Error gesetzt wird.

Den Ausgangsparameter Active haben die Funktionsbausteine, die auch
den Eingangsparameter BufferMode haben. Der Ausgang wird gesetzt,
wenn der jeweilige Funktionsbaustein die Bewegungskontrolle tber ent-
sprechender Achse tbernimmt.

Bei einer nicht gepufferten Aufgabe haben die Ausgangsparameter Busy
und Active den gleichen Wert.

Die Ausgange Done, Busy, Active, InVelocity, InGear und InSync sind logisch
exklusiv zum Ausgang Error; d. h. bei Error = TRUE werden diese zuruickge-
setzt.

Mit einer Ausnahme: Falls bei aktiver Bewegung neue Eingangsparameter
mit der gleichen FB-Instanz tibergeben werden und diese Eingangsparame-
ter falsch sind, wird dieser Fehler tiber die Ausgangsparameter Error und Er-
rorID bis zum Ende der laufenden Bewegung oder bis zu einer fallenden
Flanke des Eingangsparameter Execute angezeigt.

Somit werden die Ausgangsparameter Done, Busy, Active, CommandAbor-

ted, inVelocity, inGear und inSync zusammen mit Error und ErrorlD ange-

zeigt.

Uber den Ausgang Error werden folgende Fehler gemeldet:

» Instanzfehler beim Aktivieren eines Funktionsbausteins. Dieses
bedeutet, dass die Parameterwerte auBerhalb des zuldssigen Bereichs

sind oder die Achse befindet sich in einem fiir diesen Befehl
unerlaubten Zustand.

» Achsfehler (AxisError), wenn eine Achse wahrend der Ausfiihrung des
Befehls einen Fehler gemeldet hat.

» Systemfehler, wenn wahrend der Ausfiihrung des Befehls ein
Systemfehler aufgetreten ist.

» Der Ausgangsparameter ErrorlD zeigt die aktuelle Fehlernummer,
wenn Error = TRUE.

Position ist ein absoluter Wert in einem Koordinatensystem. Distanz ist ein
relativer Wert und als Differenz zwischen zwei Positionen zu verstehen ist.

Velocity, Acceleration, Deceleration und Jerk haben immer positive Werte.
Position und Distance kénnen positiv oder negativ sein.
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3.3.3 Datentyp AXIS_REF

Beispiel 1

Der Datentyp AXIS_REF wird folgendermal3en definiert:

TYPE
AXIS_REF : WORD;
END_TYPE

Damit ist jede Achse in einem SPS-Programm tiber ihre Nummer (Index)
identifizierbar.

Die erlaubte Axisnummer: 0 ... MaxAxis; wobei

MaxAxis=15 bei der ETCHM 1. Gerategeneration
MaxAxis=59 bei der ETCHM 2. Gerategeneration

Nachfolgend zwei Beispiele, wie die Variablen fiir den Eingang AXIS in einer
Applikation deklariert werden konnen:

VAR
AXIS_REF: ARRAY[0..11] OF AXIS_REF:=0,1,2,3,4,5,6,7,8,9,10,11;
MCMoveAbsoluteX: MC_MoveAbsolute;
MCMoveAbsoluteX: MC_MoveAbsolute;
END_VAR
MCMoveAbsolute[0](Axis:=Axis[0],Execute:=FALSE);
MCMoveAbsolute[1](Axis:=Axis[1],Execute:=FALSE);
Beispiel 2 VAR
AXisO: WORD:=0;
Axis1: WORD:=1;
MCMoveAbsolute: ARRAY/[0..1] OF MC_MoveAbsolute;
END_VAR
MCMoveAbsolute[0](Axis:=Axis0,Execute:=FALSE);
MCMoveAbsolute[1](Axis:=Axis1,Execute:=FALSE);
3.34 Bewegungen mehrerer Achsen synchronisieren
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Eine synchronisierte Bewegung von zwei oder mehreren Achsen kann tiber
ein elektronisches Getriebe oder tiber eine so genannte Kurvenscheibenta-
belle (CAM-Tabelle) durchgefiihrt werden.

Das elektronische Getriebe ist eine lineare Kopplung mit einem festen Uber-
setzungsverhaltnis.

Eine komplexe analytisch nicht beschreibbare Kopplung von Master und
Slave lasst sich oft nur in Form einer Tabelle darstellen, in der zu jeder Ma-
ster-Position eine zugehdorige Slaveposition festgehalten wird.

Uber die Funktionsbausteine MC_Gearln (L2 169), MC_GearlnPos (L1 172)
und MC_GearOut (L 177) lasst sich ein elektronisches Getriebe realisieren.

Die Funktionsbausteine MC_CamTableSelect ({1 152), MC_Camin (L1 163)
und MC_CamOut (1 163) bieten die Mdglichkeit, eine Slave-Achse Uber
eine Tabelle an eine Master-Achse zu koppeln. Die Master-Achse kann eine
virtuelle Achse sein.

Lenze
67



3 Grundlagen der Motion-Steuerung
Funktionsbibliothek MC.lib - Bewegungsauftrage definieren
Bewegungen mehrerer Achsen synchronisieren

Eigenschaften CAM-Tabelle
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» Die Tabellen enthalten die Daten im Binarformat.

» Die Positionen in der Tabelle sind einheitenneutral. Erst nach der
Zuordnung der Kurvenscheibentabelle zu einer Master- und
Slave-Achse werden die jeweiligen Einheiten der Achse libernommen.
Die Einheit einer Achse wird indirekt mit den Konfigurationsdaten
MK_DISTANCE und MK_INCREMENTS oder mit der Struktur
AXIS_CONFIG_CONST_TR (IrRoad und Irimpulse) vorgegeben.

» Die Tabelle muss mit der Masterposition 0.0 beginnen.
» Masterpositionen miissen streng monoton wachsend oder fallend sein.

» Die Masterpositionen in der Tabelle konnen in nicht dquidistanten
Schritten vorliegen.

» Die Tabelle kann absolute oder relative (im Bezug auf die erste
Tabellenposition) Slave-Positionen beinhalten.

» Die Master- und Slave-Positionen konnen mit jeweils einem Master-
oder Slaveoffset verschoben und mit einem Master- und
Slave-Skalierungsfaktor (Steigung) multipliziert werden.

» Der Masteroffset wird vor allen anderen Operationen auf die
Masterposition aufaddiert.

» Der Slaveoffset wird nach allen anderen Operationen auf die
Slaveposition aufaddiert.

» Eine Tabelle T enthalt N Zeilen und pro Zeile 3 Daten, die
Masterposition T[k][0], die zugehdrige Slaveposition T[k][1] und die
Interpolationsart T[k][2], wobei: 0<k<N.

» Eine Tabelle kann linear oder zyklisch (periodisch) sein. Eine lineare
Tabelle definiert einen begrenzten Verfahrweg zwischen zwei
Master-Positionen, der durch die Differenz zwischen dem letzten und
ersten Tabelleneintrag festgelegt ist. Fahrt die Master-Achse aus dem
definierten Bereich heraus, so fahrt die Slave-Achse weiter im Zustand
Continuous Motion mit aktueller Geschwindigkeit.

» Eine zyklische Tabelle definiert einen periodisch wiederkehrenden
Streckenabschnitt. Fahrt die Master-Achse aus diesem
Streckenabschnitt heraus, so wird die Tabelle wieder von Anfang an
interpretiert. Dadurch kann sich ein periodischer Verlauf der
Slave-Achse ergeben. Am Ende der Master-Periode wird auf die Position
der Slave-Achse die Slave-Periode aufaddiert, so dass ein Ubergang
vom Tabellenende auf den Tabellenanfang ohne Positionssprung der
Slave-Achse gewahrleistet ist.

Lenze
DIGITEC EDSTCXM2G DE 1.0



Zyklische Tabellen auswerten
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Zyklische Tabellen sind durch die folgenden zusatzlichen Parameter charak-
terisiert:
» Master-Periode:

— Die Tabelle erstreckt sich von T[0][0] = 0.0 bis T[N-1][0] =
Master-Periode.

» Slave-Periode:

—T[N-1][1] = T[0][1] = Slave-Periode (Slave-Differenz pro
Master-Periode).

Die Tabelle verflgt tiber einen Zykluszahler, der bei Tabellentberlauf inkre-
mentiert und bei Tabellenunterlauf dekrementiert wird.

Bei Tabellenuiberlauf/Tabellenunterlauf wird die Slavedifferenz pro Master-
periode auf die Slaveposition aufaddiert bzw. von der Slaveposition subtra-
hiert.

Bezeichnung Bedeutung

Pm absolute Masterposition

Pmo absolute Startposition der Master-Achse
Ppy Phasenverschiebung der Masterposition
Ps absolute Slaveposition

Pso absolute Startposition der Slave-Achse
Pmc Master-Koppelposition

Psc Slave-Koppelposition

Om Master-Offset

Os Slave-Offset

Sm Master-Skalierungsfaktor

Ss Slave-Skalierungsfaktor

Zmp Master-Periode (Zyklus-Periode)

Zsp Slave-Periode

Der Anfang einer Tabelle wird auf das maximale Vielfache der Masterpe-
riode, das kleiner als die aktuelle Position der Master-Achse ist, gesetzt.
1. Startmode: Slave absolut:

Pmc = Pmo — MOD (Pmo, Zmp)

a.) eine lineare Tabelle

PS=0S+ SS* T[OM + SM * [PM+PPH-PMC]]

b.) eine zyklische Tabelle

PS = 0S + SS* TIMOD (OM + SM * [PM+PPH-PMC] , ZMP )]
2. Startmode: Slave relativ (die Tabelle fangt in der Slaveposition mit 0.0

an):

Psc = Pso—MOD (Psq, Zsp)

a.) eine lineare Tabelle

PS = PSC + OS + SS * T[OM + SM * [PM+PPH-PMC]]

b.) eine zyklische Tabelle

PS = PSC + OS + SS * T[MOD (OM + SM * [PM+PPH-PMC] , ZMP )]
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Ablauf » Ankopplung im Standstill der Master-Achse
— Verfahren der Achsen auf Koppelpositionen

— Starten der Masterachse
Wenn die Differenz zwischen der aktuellen Slaveposition und der
Slaveposition aus der Tabelle groRer als der maximale Ruck
(MK_MAX_JERK) der Achse ist, wird entweder Fehler gemeldet oder
die Differenz auf die Sollposition der tUiberlagerten Bewegung
aufaddiert (entsprechende Einstellung mit dem Eingangsparameter
CouplingMode von MC_Camln). Auf diese Weise wird ein zusatzlicher
Offset fiir die Slave-Achse gebildet, der wahrend der aktiven
Kopplung tiber Funktionsbaustein MC_MoveSuperimposed
dynamisch abgebaut werden kann. Beim Startmode Ramp in wird
zunachst die Slave-Achse Ulber einen vorgegebenen Master-Weg auf
die entsprechende Slaveposition aus der Tabelle gefahren.

— Evtl. Online Anderungen der Offsets, Steigung.
— Evtl. Online Korrekturen der Tabelle oder Tabellenwechsel.

— Abkoppeln (MC_CamOut). Die Slave-Achse fahrt weiter mit der
letzten Sollgeschwindigkeit.

» Ankopplung bei fahrender Master-Achse

— Ankoppeln (MC_Camin)
Wenn die Differenz zwischen der aktuellen Slaveposition und der
Slavekoppelposition aus der Tabelle groRer als der maximale Ruck
(MK_MAX_JERK) ist, wird entweder Fehler gemeldet oder die
Differenz auf die Sollposition der Uiberlagerten Bewegung aufaddiert
(entsprechende Einstellung mit dem Eingangsparameter
CouplingMode bei MC_Camin). Auf diese Weise wird ein zusatzliches
Offset fiir die Slave-Achse gebildet, der wahrend der aktiven
Kopplung mit Funktionsbaustein MC_MoveSuperimposed dynamisch
abgebaut werden kann. Beim Startmod Rampln wird zunachst die
Slave-Achse auf die entsprechende Slaveposition aus der Tabelle
gefahren. Eine Rotationsachse hat beim Startmod Rampin die
Maoglichkeit auf die Slaveposition aus der Tabelle entweder liber den
kirzesten Weg oder in die positive oder in die negative Richtung zu
fahren.

— Evtl. Online Anderungen der Offsets, Steigung
— Evtl. Online Korrekturen der Tabelle oder Tabellenwechsel

— Abkoppeln (MC_CamOut). Die Slave-Achse fahrt weiter mit der
letzten Sollgeschwindigkeit.
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3.3.5 Schnelle Ein-/Ausgange fiir Interpolator

Bis zu 32 digitale Eingange sowie bis zu 32 digitale Ausgange konnen dem
Interpolator als schnelle Ein-/Ausgange von der SPS aus freigegeben wer-
den. Die SPS kann den Zustand der freigegebenen Ausgange nicht mehr ver-
andern, bis die Freigabe zurlickgesetzt wird. Die freigegebenen Eingange
konnen direkt im Interpolator abgefragt werden.

» Digitale Eingange werden mit dem Funktionsbaustein
MC_DefineQuickinputs (1 183) freigegeben.

» Digitale Ausgange werden mit dem Funktionsbaustein
MC_DefineQuickOutputs (L1 185) freigegeben.

Schnelle Ein- und Ausgange werden von den Funktionsbausteinen
MC_TouchProbe ({2 120) und MC_DiagtalCamSwitch (L1 129) verwendet.
Ein Zugriff erfolgt nur Uber folgende Funktionsbausteine, wobei das Setzen
und Zuriicksetzen eines schnellen Ausgangs durch den Interpolator ausge-
flhrt wird:

» MC_ReadDigitallnput (E3 187)
» MC_ReadDigitalOutput (L2 188)
» MC_WriteDigitalOutput (2 189)

3.3.6 Software-Endschalter
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Die Softwareendschalter konnen mit den Parametern ENABLE_LIMIT_POS
und/oder ENABLE_LIMIT_NEG fiir jede Achse aktiviert und deaktiviert wer-
den, indem diese Parameter mit dem Funktionsbaustein MC_WriteBoolPa-
rameter ((J 141) auf TRUE (aktivieren) bzw. auf FALSE (deaktivieren) ge-
setzt werden.

Die entsprechenden Bereichsgrenzen kénnen in die Parameter SW_LI-
MIT_POS und SW_LIMIT_NEG mit dem Funktionsbaustein MC_WritePara-
meter (L1 140) geschrieben werden. Die beiden Parameter werden mit den
konfigurierten Werten (MC_DefineAxis oder in der MK-Datei) vorinitiali-
siert.

Die durch den Interpolator erzeugten Sollpositionen werden mit aktiven
Softwareendschaltern tUberwacht. Wenn die Softwareendschalter lber-
schritten werden, wird die jeweilige Achse mit den konfigurierten maxima-
len Werten von Verzégerungsrampe und Ruck angehalten. Dabei wird da-
von ausgegangen, dass bei der Konfiguration der Softwareendschalter ein
entsprechender Bremsweg vorgesehen wurde, der verhindert, dass die Ach-
sen an einen mechanischen Anschlag fahren.

Die Funktionsbausteine MC_MoveAbsolute, MC_MoveAdditive, MC_Mo-
veRelative und MC_MoveSuperlmposed, bei denen der programmierte Weg
zu einer Position hinter den Softwareendschalter fiihren konnte, werden
nicht ausgefiihrt. Eine entsprechende Fehlermeldung erscheint.
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OQuickstop (Schnellhalt)

Die Funktion "Quickstop” ermoglicht, die Achsen mit einer gro3eren Brems-
rampe und einem groReren Ruck als mit den tiber MC_Stop programmierten
Werten anzuhalten. Die Werte fiir die Quickstop-Bremsrampe und fiir den
Quickstop-Ruck miissen mit dem Funktionsbaustein MC_WriteParameter
(2 140) in die Parameter QUICK_STOP_DECELERATION und
QUICK_STOP_JERK geschrieben werden.

Die beiden Parameter werden mit den konfigurierten Werten fiir die Brems-
rampe und den Ruck vorinitialisiert. Um den Quickstop zu aktivieren, muss
der Parameter ENABLE_QUICK_STOP mit dem Funktionsbaustein MC_Wri-
teBoolParameter (L1 141) auf TRUE gesetzt werden. Beim Deaktivieren
muss der Parameter ENABLE_QUICK_STOP auf FALSE gesetzt werden.

Mit dem Aktivieren der Quickstop-Funktion wird das Verhalten des Brem-
sens mit MC_Stop und das Bremsen bei Softwareendschaltern beinflusst.
Das heilt, in beiden Fallen wird das Bremsen mit den Werten aus den Para-
metern QUICK_STOP_DECELERATION und QUICK_STOP_JERK ausgefiihrt
bzw. fortgesetzt.

Technische Einheiten

Virtuelle Achse

Rotationsachse

Die Einheit [u] fiir die Linge wird nicht spezifiziert. Die Einheit muss mit der
ersten Ableitung (Velocity [u/s], mit der zweiten Ableitung (Acceleration/
Deceleration [u/s2]) und mit der dritten Ableitung (Jerk [u/s3]) Uibereinstim-
men.

Die physikalische Bedeutung der Einheit wird mit den Maschinenkonstan-
ten MK_DISTANCE (Einheit [u]) und MK_INCREMENTS festgelegt (L1 49).

Beispiele fiir [u]: mm, m, Grad, Umdrehung.

Eine virtuelle Achse ist eine Achse, die nur in der Steuerung angelegt (defi-
niert) ist, aber keinen realen Antrieb/Geber besitzt. Die virtuelle Achse kann
in der Steuerung wie eine reale Achse liber Befehle (MC-Funktionsbau-
steine) programmiert werden. Der Interpolator berechnet die Sollwerte, die
z. B. fir eine synchronisierte Bewegung der virtuellen Achse als Master-
Achse mit einer realen oder auch virtuellen Slave-Achse genutzt werden
konnen.

Eine virtuelle Achse wird angelegt, indem ihre CAN-Adresse
(MK_CAN_DRIVE_NODE_ID) und Kanalnummer der analogen Schnitstelle
(MK_ANALOG_DRIVE_CHANNEL) gleich -1 ist und dem Interpolator mit
MC_DefineAxis bekannt gegeben wird.

Positionen von Achsen, die als Rotationsachsen definiert sind, werden mo-
dulo MK_ DISTANCE (oder IrRoad (L2 85)) berechnet.
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3.4.1 Fehlergruppen
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Es gibt 3 Fehlergruppen:
Gruppe 1: Fehler, die von Funktionsbausteinen gemeldet werden.

Uber die Ausgange Error und ErrorID von Funktionsbausteinen werden Feh-
ler gemeldet, die bei der Initialisierung einer neuen Aufgabe festgestellt
werden. Diese Fehler bedeuten, dass die neue Aufgabe nicht ausflihrbar ist,
weil die programmierten Parameter nicht plausibel sind oder die Steuerung
sich in einem fir diese Aufgabe unerlaubten Zustand befindet.

Die Aufgabe des SPS-Programmes ist eine entsprechende Reaktion auf diese
Fehlermeldungen. Durch das Betriebssystem der Steuerung wird in diesem
Fall keine Aktion unternommen.

Gruppe 2: Fehlermeldungen von Achsen (Achsfehler)

Diese Fehlermeldungen werden durch den Achshandler (Bus-Treiber) sowie
die Antriebsrechner gemeldet.

Alle Fehler aus dieser Gruppe werden durch die aktiven Funktionsbausteine
mit der ErrorID=100 gemeldet. Die genaue Fehlermeldung kann danach mit
dem Funktionsbaustein MC_ReadAxisError ausgelesen werden.

Gruppe 3: Fehlermeldungen vom Betriebssystem der Steuerung
(Systemfehler)

Diese Fehlermeldungen werden vom Betriebssystem (Firmware) der Steue-
rung gemeldet.

Alle Fehler aus dieser Gruppe werden durch die aktiven Funktionsbausteine
mit der ErrorID=101 gemeldet. Die genaue Fehlermeldung kann danach mit
dem Funktionsbaustein MC_ReadAxisError ausgelesen werden.
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Achsfehlermeldungen

Diese Fehlermeldungen werden durch den Achshandler (Bus-Treiber) sowie
die Antriebsrechner gemeldet. Mit dem Funktionsbaustein MC_ReadAxisEr-
ror kann der gemeldete Fehler ausgelesen werden.

Man unterscheidet zwischen 4 Fehlerklassen (Kategorien):
ER_CATEGORY_LOKAL_LEICHT _CONST =1;
ER_CATEGORY_ LOKAL SCHWER CONST = 2;
ER_CATEGORY_GLOBAL_LEICHT_CONST = 3;
ER_CATEGORY_GLOBAL_SCHWER_CONST = 4;

Bei Fehlerklasse 3 und 4 wird die betroffene Achse sofort (ohne Rampen) an-
gehalten und in den Zustand Errorstop ubergehen. In diesem Zustand wird
dauernd die Sollposition der Achse auf die aktuelle, durch den Antrieb ge-
meldete Istposition gesetzt.

Die Reaktion auf die Fehlermeldung von der Klasse 1 und 2 wird der SPS-Ap-
plikation lberlassen.

Wenn eine Master-Achse im Fehlerfall durch den Antriebsrechner angehal-
ten wird, werden auch die gekoppelten Slave-Achsen zwangsweise angehal-
ten.

Wenn eine Slave-Achse im Fehlerfall durch den Antriebsrechner angehalten
wird, ist die Aufgabe der SPS die aktive Kopplung, an der diese Slave-Achse
beteiligt ist, aufzuheben und tiber den Funktionsbaustein MC_Stop (Ld 105)
die restlichen gekoppelten Achsen anzuhalten.

° . :

1| Hinweis!
Der durch die Achse gemeldete Fehler wird sofort mit
MC_ReadAxisError (L1 135) liber den Ausgang "Error”
ausgegeben, die Fehlerklasse liber den Ausgang "ErrorCategory”.
Unter Umstanden kann es einige SPS-Zyklen dauern, bis die
durch den Funktionsbaustein gelieferte Fehlernummer (ErrorID)
ungleich 0 ist (antriebsabhangig).

Jede Fehlermeldung muss mit dem Funktionsbaustein MC_Reset (L1 137)
quittiert werden. Wenn sich die Achse im Zustand ErrorStop befindet, dann
geht sie nach dem Quittieren in den Zustand Standstill.

Beim Auftreten eines Achsfehlers wird an die in der SPS-Applikation defi-
nierte Task, die mit dem Ereignis PLC_PRG4 gesteuert wird, ein Event gesen-
det. Die Task wird aulBerhalb der konfigurierten Zykluszeit sofort aufgeru-
fen, so dass die SPS schneller auf den Fehler reagieren kann. Die Art des
Events kann mit dem Funktionsbaustein MC_ReadEvent (LJ 205) ausgele-
sen werden.

Lenze
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3.4.3 Systemfehlermeldungen

EDSTCXM2G DE 1.0

Diese Fehlermeldungen werden vom Betriebssystem (Firmware) der Steue-
rung gemeldet. Mit dem Funktionsbaustein MC_ReadSysError kann der ge-
meldete Fehler ausgelesen werden.

Man unterscheidet zwischen 4 Fehlerklassen (Kategorien):

ER_CATEGORY_LOKAL_ LEICHT _CONST =1;
ER_CATEGORY_LOKAL SCHWER_CONST = 2;
ER_CATEGORY_GLOBAL_LEICHT_CONST = 3;
ER_CATEGORY_GLOBAL SCHWER_CONST = 4;

Bei Fehlerklasse 4 werden sofort alle Achsen in den Zustand SysErrorstop
ubergehen. Entsprechende zusatzliche Reaktion auf diese Fehlermeldung
wird der SPS-Applikation iiberlassen (z. B. alle Freigaben fiir die Achsen weg-
nehmen).

Bei Fehlerklasse 3 werden keine Aktionen seitens des Betriebssystems un-
ternommen, obwohl auch in dem Fall alle Aktivitaten angehalten werden
sollten. Die entsprechende Reaktion wird der SPS-Applikation tiberlassen.

Die Reaktion auf die Fehlermeldung der Klasse 1 und 2 wird der SPS-Applika-
tion Uberlassen, wobei die Fehlermeldungen der Klasse 1 und 2 als Informa-
tionen und Hinweise zu betrachten sind.

Nur die Fehlermeldungen der ErrorCategory =4 miissen mit dem Funktions-
baustein MC_ResetSysError (L1 204) quittiert werden. Nach dem Quittieren
werden alle Achsen in den Zustand Standstill versetzt, wenn keine weiteren
Fehler von der Klasse 4 anstehen.

Fehler ErrorCategory = 1 bis 3 fuihren nicht zum Abbruch der laufenden Be-
wegung und zum Ubergang der Achse in den Zustand SysErrorStop. Sie miis-
sen also nicht mit MC_ResetSysError (L1 204) quittiert werden. Somit wer-
den sie beim Auslesen mit MC_ReadSysError (C 202) nur liber einen
SPS-Zyklus angezeigt.

Beim Auftreten eines Systemfehlers wird an die in der SPS-Applikation defi-
nierte Task, die mit dem Ereignis PLC_PRG4 gesteuert wird, ein Event gesen-
det. Die Task wird auBerhalb der konfigurierten Zykluszeit sofort aufgeru-
fen, so dass die SPS schneller auf den Fehler reagieren kann. Die Art des
Events kann mit MC_ReadEvent (L1 205) ausgelesen werden.

Lenze
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Systemfehlermeldungen

Stop!

Systemfehler haben groRere Prioritat als Achsfehler. D. h. wenn
sich eine Achse im Zustand Errorstop nach einem Achsfehler
befindet und ein Systemfehler von der Klasse 4 gemeldet wird,
geht die betroffene Achse in den Zustand SysErrorStop. Erst nach
dem Quittieren des Systemsfehlers mit MC_ResetSysError

(2 204) geht die Achse wieder in den Zustand ErrorStop liber.

Wenn sich eine Achse im Zustand SysErrorStop befindet und ein
Achsfehler gemeldet wird, bleibt die betroffene Achse weiterhin
im Zustand SysErrorStop. Erst nach dem Quittieren des
Systemfehlers mit MC_ResetSysError (L1 204) geht die Achse
wieder in den Zustand ErrorStop liber.

Gleichzeitig anstehende System- und Achsfehler konnen in
beliebiger Reihenfolge quittiert werden.

Lenze
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3.44 Liste aller von Funktionsbausteinen gemeldeten Fehler

ErroriD Bedeutung

0 Kein Fehler

1 Achse befindet sich in einem fiir diesen
Befehl unzuldssigen Zustand

2 Index der Achse zu grof3

3 Achse nicht definiert

4 Slave-Achse nicht definiert

5 Master-Achse nicht definiert

6 Reglerfreigabe fehlt

7 Velocity zu groR oder < 0

8 Acceleration zu grof8 oder <=0

9 Deceleration zu grof3 oder <=0

10 Jerk zu groR oder <=0

11 Unzuldssiger Wert von Direction

12 RatioDenominator gleich 0

13 Zeiger CamPosPtr gleich 0

14 Speicher fiir CAM-Tabellen voll

15 Unzuldssiger Wert fiir CamTabellD

16 Unzulassiger Wert fiir StartMode

17 Unzuldssiger Wert fiir CouplingMode

18 Differenz zwischen aktueller Position
und Startposition aus der CAM-Tabelle
der Slave-Achse zu grof

19 Diese Instanz von Funktionsbaustein ist
fiir eine andere Achse aktiv.

20 Unzuldssiger Wert fiir BufferMode

22 Unzuldssiger Wert von ParameterNum-
ber

23 Fiir eine Achse von dieser Achsenart ist
die Freigabe nicht notwendig.

24 Fiir eine Achse von dieser Achsenart ist
diese Bewegung nicht erlaubt.

25 Bei der Ausfiihrung dieser Bewegung
wiirde der negative Softwareendschalter
lberschritten werden.

26 Bei der Ausfiihrung dieser Bewegung
wiirde der positive Softwareendschalter
Uberschritten werden.

27 OverrSpecification falsch

28 VelFactor kleiner 0 oder groRRer 1.2

29 AccFactor < 0 oder >1.2

30 JerkFactor < 0 oder >1.2

EDSTCXM2G DE 1.0
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Liste aller von Funktionsbausteinen gemeldeten Fehler

Hinweis

Erlaubter Wert
1. ETC-Gerategeneration: 0 ... 11
2. ETC-Gerategeneration: 0 ... 63

Achse muss mit MC_DefineAxis defi-
niert werden.

Achse muss mit MC_DefineAxis defi-
niert werden.

Achse muss mit MC_DefineAxis defi-
niert werden.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.

Velocity > MAX_VELOCITY_APPL (
1 206

Acceleration > MAX_ACCELERA-
TION_APPL (L0 206)

Deceleration > MAX_DECELERA-
TION_APPL (1 206)

Jerk > MAX_JERK_APPL (L1 206)

MC_Gerln
MC_CamTableSelect
MC_CamTableSelect
MC_Camin
MC_Camin
MC_Camin

MC_Camin
GroRer als maximaler Ruck

MC_ReadParameter; MC_ReadBoolPara-
meter, MC_WriteParameter, MC_Write-
BoolParameter

MC_PowerOn.
Keine geregelte Achse

Kontrolle MK_AXIS_TYPE

MC_MoveAbsolute, MC_MoveRelative,
MC_MoveAdditive, MC_MoveSuperim-
posed

MC_SetOverride
MC_SetOverride
MC_SetOverride
MC_SetOverride
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Liste aller von Funktionsbausteinen gemeldeten Fehler

ErroriD
31

32

33

34

35

36
40
41

42

50
51
52
53
54
55
56

100

101

1000
1001
1002
1003
1004
1005
1006

1008
1010

1011
1012
1013

Bedeutung

Nicht geniigend Speicher, um den Filter
zu aktivieren

NoOfRows in CamTable-Tabelle < 2

NoOfRows in TimePosition-Tabelle < 1
NoOfRows in TimeVelocity-Tabelle < 1

NoOfRows in TimeAcceleration-Tabelle
<1

CouplingDistance =0
Unzuldssiger Wert von SubTableType

Speicher voll

Tabelle kann zur Zeit nicht geléscht wer-
den.

Eingang TimePosition = 0
Eingang TimeVelocity = 0
Eingang TimeAcceleration =0
Eingang PositionScale = 0
Eingang VelocityScale = 0
Eingang AccelerationScale = 0
Eingang TimeScale <=0

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Funktionsbausteins aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Funktionsbausteins aufgetre-
ten.

MC_DefineAxis: Impulse = 0
MC_DefineAxis: Road = 0
MC_DefineAxis: Velocity <= 0
MC_DefineAxis: Acceleration <=0
MC_DefineAxis: Deceleration <=0
MC_DefineAxis: Jerk <=0

MC_DefineAxis: CAN-Knotennummer
auBerhalb des zuldssigen Bereichs

MC_DefineAxis: ReglerMode falsch

MC_DefineAxis: zu viele Achsen konfi-
guriert

MC_TorqueControl: Torque <=0
MC_TorqueControl: TorqueRamp <=0

MC_DefineAxis: TorqueTechUnitsDe-
nom=0

Lenze

Hinweis

MC_DefineAXxis; der notwendige Spei-
cher fiir den Filter kann nicht reserviert
werden. Die Zeitkonstante MK_FIL-
TER_TIME_CONST oder rT2 muss verrin-
gert werden.

MC_CamTabelSelect; die Tabelle muss
mindestens zwei Stiitzstellen beinhal-
ten.

MC_PositionProfile; die Tabelle muss
mindestens eine Stiitzstelle beinhalten.

MC_VelocityProfile; die Tabelle muss
mindestens eine Stiitzstelle beinhalten.

MC_AccelerationProfile; die Tabelle
muss mindestens eine Stiitzstelle bein-
halten.

MC_Camin
MC_CamlLargeTableSelect

MC_CamlargeTableSelect; zu wenig
Speicher zum Anle-gen einer neuen Ta-
belle

MC_CamTableDelete; eine nach dieser
Tabelle gekoppelte Bewegung ist gerade
aktiv.

MC_PositionProfile
MC_VelocityProfile
MC_AccelerationProfile
MC_PositionProfile
MC_VelocityProfile
MC_AccelerationProfile

MC_PositionProfile/MC_VelocityProfile/
MC_AccelerationProfile

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.

Erlaubte Knotennummer
1. ETC-Gerategeneration: 1...12
2. ETC-Gerategeneration: 1 ... 64

Maximale Anzahl von Achsen
1. ETC-Gerdtegeneration: 16
2. ETC-Gerategeneration: 64
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ErroriD
1014

1015

1016

1020
1021

1022

1023

1024

1025

1026

1027

1028

1040

1052
1060

1061

1062

1063

1064

1065
1066
1067
1068

1069

1070

1071

1072

Grundlagen der Motion-Steuerung 3

Bedeutung

MC_DefineAxis: TorqueTechUnits-
Num=0

MC_DefineAxis: VelocityTechUnitsDe-
nom=0

MC_DefineAxis: VelocityTechUnitsNum
=0

MC_DefineAxis: Achse bereits definiert

MC_WriteMachineConstant: Const-
Name ist falsch

MC_WriteMachineConstant: Typ der
Maschinenkonstante ist falsch

MC_WriteMachineConstant: zu viele Pa-
rameter fiir diese Maschinenkonstante

MC_DefineAxis: Doppelte Knotennum-
mer

MC_DefineAxis: Aktuelle Steuerung ist
keine EMC66-Steuerung

MC_DefineAxis: Ungiiltiger Wert von
dwAxis-Digitallnput oder MK_AXIS_DI-
GITAL_INPUTS

MC_DefineAxis: Zu viele Achsen mit
analoger Schnittstelle definiert

MC_DefineAxis:Zwei Achsen mit analo-
ger Schnittstelle in demselben Kanal de-
finiert

MC_TouchProbe: TriggerPattern falsch
MC_TouchProbe: Input falsch

MC_ReadDigitalinput/MCReadDigita-
IOutput/MC_WriteDigitalOutput: 10-
Modul falsch

MC_DefineQuickinputs / MC_Define-
QuickOutputs: Unzulassiger Wert fur
Offset

MC_ReadDigitallnput/MCReadDigita-
IOutput/MC_WriteDigitalOutput: Ein-
gangs-/Ausgangsnummer falsch

MCReadDigitalOutput/MC_WriteDigita-
I0utput: Ausgangsnummer nicht freige-
geben

MC_TouchProbe/MC_AbortTrigger: Trig-
gerNumber falsch

MC_TouchProbe: InputNumber falsch
MC_TouchProbe: TriggerPlace falsch
MC_TouchProbe: TriggerPattern falsch
Datentransfer bei SDO abgebrochen

Timeout bei SDO-Senden

MC_DigitalCamSwitch: Tracknummer
falsch

MC_DigitalCamSwitch: Direction in
Switches falsch

MC_DigitalCamSwitch: CamSwitch-
Mode in Switches falsch

Lenze

Fehlerhandling

Liste aller von Funktionsbausteinen gemeldeten Fehler

Hinweis

Maschinenkonstante nicht vorhanden
Interner Fehler

Diese Knotennummer wurde schon an
eine Achse vergeben

Firmware austauschen

Nur eine Kombination aus Ziffern 1,2,3,4
z.B 2314 erlaubt.

Maximale Anzahl von Achsen mit analo-
ger Schnittstelle ist 12.

>2
> 127

> 2047

>31

Mit MC_DefineAxis wurde der Ausgang
Uiber CyclicDataOutputsMask nicht frei-
gegeben.

>31

>31
>1
>1

MC_TouchProbe/MC_Touch-
Probe_CAN_LH/MC_AbortTrigger/
MC_AbortTrigger_CAN_LH

MC_TouchProbe/MC_Touch-
Probe_CAN_LH/MC_AbortTrigger/
MC_AbortTrigger_CAN_LH

>31

>2

>2

79



Fehlerhandling

Liste aller von Funktionsbausteinen gemeldeten Fehler

ErroriD

1073

1074

1080
1081

1090
1091

1100
1110

1070

1071

1111

1112

1113

1114

1115
1150

1151

1160

1200

1201

1202

1204

1205

1206
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Bedeutung

MC_DigitalCamSwitch: Ein Nocken ist
fiir diese Achse und fiir diese Spur schon
aktiv

MC_DigitalCamSwitch: Unzulassiger
Wert fiir OnCompensationMode

MC_SetPosition: Mode falsch

MC_SetPosition: SetPosSpecification
falsch

MC_TorqueControl: Torque zu grof3

MC_TorqueControl: TorqueRamp zu
groB oder <=0

StopSpecification falsch

MC_GearlInPos: Geschwindigkeit wah-
rend der Synchronisationsphase zu groR

MC_AttachTaskTolnt: Eine andere PLC-
Task ist schon am Interpolator angekop-
pelt.

MC_AttachTaskTolnt: Nach der Ankopp-
lung der Task an den Interpolator ist es
5x nacheinander zum Overrun der Task
gekommen.

MC_GearlnPos: Beschleunigung wah-
rend der Synchronisationsphase zu gro

MC_GearlnPos: Verzogerung wahrend
der Synchronisationsphase zu grof

MC_GearlInPos: Ruck wahrend der Syn-
chronisationsphase zu grof3

MC_GearlnPos: Ausfiihrung der Syn-
chronisationsphase, ohne Geschwindig-
keit oder Beschleunigung oder Verzoge-
rung oder Ruck zu verletzen, nicht moég-
lich trotz der fiinfmaligen Verlangerung
MasterStartDistance um Masterperiode.
MasterStartDistance = 0

MC_CalcTimeToMove/MC_CalcVelocity-
ToMove: Berechnung nicht moglich

MC_CalcTimeToMove/MC_CalcVelocity-
ToMove:Eingangsparameter Distance
=0

MC_GearlnPos fiir vorgegebene Slave-
Achse befindet sich nicht beim Warten
auf die Startposition der Master-Achse.

MC_CamExtTableSelect: Master-Periode
=0

MC_CamExtTableSelect: Unzuldssige In-
terpolationsart in Interpol
MC_CamExtTableSelect: Unzuldssige
Anzahl von relevanten Spalten in Inter-
pol

MC_CamExtTableSelect: Masterpositio-
nen nicht aufsteigend

MC_CamExtTableSelect: Vorgabe der 1.
Ableitung bei den gleichen Masterposi-
tionen fehlt

MC_CamExtTableSelect: Vorgabe der 2.
Ableitung bei den gleichen Masterposi-
tionen fehlt

Lenze

Hinweis

Fiir eine Achse konnen gleichzeitig meh-
rere Nocken aber fiir verschiedene Spu-
ren aktiv sein.

>1

>1
>2

Torque > MAX_TORQUE_APPL

TorqueRamp > MAX_TOR-
QUE_RAMP_APPL

MC_Stop

Mit dieser Fehlermeldung wird die Task
vom Interpolator entkoppelt.

Die Bewegung ist bei den vorgegebenen
Parametern nicht moglich.

MC_GearInPos wurde entweder nicht
aktiviert oder befin-det sich schon min-
destens in der Synchronisationsphase.

Die erste und die letzte Masterposition
in der Tabelle sind gleich
>2

>3
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ErroriD
1207

1208

1209

Grundlagen der Motion-Steuerung

Bedeutung

MC_CamExtTableSelect: Vorgabe der 1.
und der 2. Ableitung fehlt

MC_CamExtTableSelect: Ungleiche Sla-
vepositionen bei den zwei gleichen Ma-
sterpositionen
MC_CamExtTableSelect: Zwei gleiche

Masterpositionen bei Linearinterpola-
tion

Lenze

Fehlerhandling

Liste aller von Funktionsbausteinen gemeldeten Fehler

Hinweis

Bei m=2, d.h. Spline 5.ter Ordnung muss
bei der 1ten Stitz-stelle die 1.te und die
2.te Ableitung vorgegeben werden
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Funktionsbausteine fiir die Konfiguration und Initialisierung
Funktion MC_WriteMachineConstant

4 Funktionsbibliothek MC.lib

4.1 Funktionsbausteine fiir die Konfiguration und Initialisierung

4.1.1 Funktion MC_WriteMachineConstant

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Mit dieser Funktion kdnnen die nicht achsbezogenen Konfigurationspara-
meter geschrieben werden.

MC_WriteMachineConstant

STRING ConstantName . .
MC_WriteMachine-

Constant WORD
Value
Parameter Name Datentyp P/OY) Bedeutung

VAR_INPUT

ConstantName STRING P Name der Maschinenkonstante wie
in der Maschinenkonstantendatei.
Erlaubte Namen:
MK_TEST_WITHOUT MECHANICS
MK_CAN_DRIVE_BAUDRATE
MK_LANGUAGE
MK_INTERPOL_CYCLE
MK_FINE_INTERPOL_CYCLE_NUM-
BER
MK_NETDISK_SRVADDR

Value STRING P Der neue Wert der Maschinenkon-
stanten

VAR_OUTPUT

MC_WriteMachi- WORD - 0: MK wurde erfolgreich geschrieben

neConstant <>0: Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)

Funktionsbeschreibung

82

Beispiele und Zeitpunkt der Wirksamkeit einzelner Maschinenkonstanten:

MK_TEST_WITHOUT_MECHANICS

Beispiel Testbetrieb einschalten:
wOut:=MC_WriteConstantParameter(”MK_TEST_WITHOUT_MECHANICS’, '1’);
Testbetrieb ausschalten:
wOut:=MC_WriteConstantParameter(”MK_TEST_WITHOUT_MECHANICS’, ’0’);

Wirksamkeit Die Maschinenkonstante ist erst nach der erneuten Definition von Achsen wirk-
sam (MC_DefineAxisReset->MC_DefineAxis-> MC_InitAxes).

MK_CAN_DRIVE_BAUDRATE
Beispiel wOut:=MC_WriteConstantParameter(”MK_CAN_DRIVE_BAUDRATE’, '1000’);
Wirksamkeit Die Maschinenkonstante ist sofort wirksam.

Lenze
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Funktionsbibliothek MC.lib 4
Funktionsbausteine fir die Konfiguration und Initialisierung
Funktion MC_WriteMachineConstant

MK_LANGUAGE
Beispiel wOut:=MC_WriteConstantParameter(”MK_LANGUAGE’, '1’);
Wirksamkeit Die Maschinenkonstante ist sofort wirksam.

° . -

1| Hinweis!
Die Sprache kann auch mit der Funktion SETLANGUAGE gesetzt
werden.

MK_INTERPOL_CYCLE
Beispiel wOut:=MC_WriteConstantParameter(”MK_INTERPOL_CYCLE’, '2’);

Wirksamkeit Die Maschinenkonstante ist erst nach der erneuten Definition von Achsen wirk-
sam (MC_DefineAxisReset = MC_DefineAxis = MC_InitAxes).

MK_FINE_INTERPOL_CYCLE_NUMBER

Beispiel wOut:=MC_WriteConstantParameter("MK_FINE_INTERPOL_CYCLE_NUMBER”,
”2”);

Wirksamkeit Die Maschinenkonstante ist erst nach der erneuten Definition von Achsen wirk-
sam (MC_DefineAxisReset->MC_DefineAxis->MC_InitAxes).

MK_NETDISK_SRVADDR

Beispiel wOut:=MC_WriteConstantParameter(”MK_NETDISK_SRVADDR’,
'172.16.5.114’);

Wirksamkeit Die Maschinenkonstante ist sofort wirksam.

® . .
1| Hinweis!
Die IP-Adresse des Netdisk-Fileservers (ND:) kann auch mit der

Funktion "SetCurrentPath” gesetzt werden
(SetCurrentPath(,ND:172.16.5.114’)).

Fehler- Bedeutung Hinweis
code
0 Kein Fehler -
1021 ConstName ist falsch Maschinenkonstante nicht vorhanden
1022 Typ der Maschinenekonstante ist falsch  Interner Fehler
1023 Zu viele Parameter fiir diese Maschinen-

konstante

Lenze
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Funktionsbausteine fiir die Konfiguration und Initialisierung
Funktion MC_DefineAxisReset

4.1.2 Funktion MC_DefineAxisReset

Aufgabe Mit dieser Funktion wird der Interpolator der Steuerung initialisiert. Damit
konnen die Achsen erneut definiert werden. Nach der Ausfiihrung dieser
Funktion befindet sich Interpolator im Zustand Init_Drive_NOT. Nun kann
die Definition von Achsen mit der Funktion MC_DefineAxis erfolgen.

Stop!

Die Funktion sollte nur dann aufgerufen werden, wenn sich alle
Achsen im Zustand Standstill oder in keiner der
Bewegungszustande befinden. Der Interpolator bricht sofort alle
laufenden Aufgaben ab, was zu Schleppfehlern bei den Achsen
filhren kann.

Schematische
KOP/FUP-Darstellung MC_DefineAxisReset

MC_DefineAxisReset WORD

Lenze
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Funktionsbausteine fir die Konfiguration und Initialisierung
Funktion MC_DefineAxis

4.1.3 Funktion MC_DefineAxis

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Parameter

Funktionsbeschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

Mit dieser Funktion wird eine Achse definiert und mit entsprechenden Kon-
figurationsdaten versorgt.

Stop!

Achsen werden durch den Interpolator in der Reihenfolge
bearbeitet, in der sie definiert sind.

Diese Bearbeitungsreihenfolge ist bei gekoppelten Bewegungen
von Bedeutung. Definieren Sie immer zunachst eine
Master-Achse und erst dann die Slave-Achsen.

Maximale definierbare Achsenanzahl bei den
ETCHM-Gerategenerationen:

1. Gerdtegeneration: 16 Achsen, davon max. 12 CAN-Achsen
2. Gerdtegeneration: 60 Achsen, davon max. 48 CAN-Achsen

MC_DefineAxis

AXIS_REF Axis

MC_DefineAxis WORD
AXIS_CONFIG_CONST TR Data

Name Datentyp Bedeutung

VAR_INPUT

Axis AXIS_REF Index einer Achse.
Wert 0 ... MaxAxis

Data AXIS_CONFIG_CONST_TR Zeiger auf die Struktur mit Konfigurations-
daten.

OUTPUT

MC_DefineAxis  WORD 0: Definition einer Achse erfolgreich abge-
schlossen
<>0: Fehlercode. Fehler in den Konfigurati-
onsdaten

Mit der Funktion MC_DefineAxis werden die Achsen definiert, d. h. die Kon-
figurationsdaten an den Interpolator und den Drivehandler Gibergeben.

Uber den Eingang Data kann ein Zeiger auf eine Datenstruktur tibergeben
werden, die achsbezogene Maschinenkonstanten beinhaltet. Wenn der Zei-
ger gleich Null ist, werden die achsbezogenen Maschinenkonstanten aus der
Maschinenkonstantendatei gelesen.

Die allgemeinen Maschinenkonstanten werden immer aus der Maschinen-
konstantendatei gelesen.

Wenn der Eingang Data gleich Null ist und die Maschinenkonstantendatei
nicht vorhanden ist, werden die Steuerung und die Achsen mit den Initiali-
sierungswerten der Maschinenkonstanten initialisiert.

Lenze
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Funktionsbausteine fiir die Konfiguration und Initialisierung
Funktion MC_DefineAxis

Definierte Datenstrukturen

86

TYPE AXIS_CONFIG_CONST_TR:
STRUCT

sDriveAddress: SINT;
bArt: BYTE;
Irimpulse: LREAL;
IrRoad: LREAL;
IrHomeoffset: LREAL;
[rSW_LimitNeg: LREAL;
Ir'SW_LimitPos: LREAL;
IrMaxVelocity: LREAL;
IrMaxAcceleration: LREAL;
IrMaxDeceleration: LREAL;
IrMaxJerk: LREAL;
2: REAL;
IrMaxTorque: LREAL;
IrMaxTorqueRamp: LREAL;
IrTorqueTechUnitsDenom: LREAL;
I[rTorqueTechUnitsNum: LREAL;
IrVelocityTechUnitsDenom: LREAL;
IrTorqueTechUnitsNum: LREAL;
sAnalogDriveChannel: SINT;
bReglerMode: BYTE;
bSSI_Encoder: BYTE;
bUAO: BYTE;
bUA12: BYTE;
bUS: BYTE;
dwAxisDigitallnput: WORD;
rmVv: REAL;
rTN: REAL;
rKP: REAL;
rKF: REAL;
rKB: REAL;
bHomingType: BYTE;
rHomingMaxVelToCam: REAL;
rHomingMaxAccToCam: REAL;
rHomingMaxVelToZero: REAL;
rHomingMaxAccToZero: REAL;
rDriftCompensation: REAL;
rQuickStop: REAL;
wMaxPositionlLag: WORD;
wMaxPositionLagCounter:  BYTE;
END_STRUCT
END_TYPE
Lenze

(* relevant fur: equivalent zu: *)

(* Achse- MK: Initialisierungswert *)

(* ANA - analog *)

(* VIRT - virtuell *)

(* CAN/VIRT: MK_CAN_DRIVE_NODE_ID: -1 *)
(* CAN/ANA/VIRT: MK_AXIS_TYPE: 0 *)

(* CAN/ANA: MK_INCREMENTS: 65536 *)

(* CAN/ANA: MK_DISTANCE: 10 *)

(* CAN/ANA: MK_HOME_OFFSET: 0 *)

(* CAN/ANA/VIRT: MK_SW_LIMIT_NEGATIVE:
-100000 *)

(; CAN/ANA/VIRT: MK_SW_LIMIT_POSITIVE: 100000
(* CAN/ANA/VIRT: MK_MAX_VELOCITY: 100 *)

(* CAN/ANA/VIRT: MK_MAX_ACCELERATION: 1000 *)
(* CAN/ANA/VIRT: MK_MAX_DECELERATION: 1000 *)
(* CAN/ANA/VIRT: MK_MAX_JERK: 10000 *)

(* CAN/ANALOG: MK_FILTER_TIME_CONST: 0 *)

* CAN: MK_MAX_TORQUE: 1 %)

* CAN: MK_MAX_TORQUE_RAMP: 10 *)

* CAN: MK_TORQUE_TECH_UNITS_DENOM: 1 *)
CAN: MK_TORQUE_TECH_UNITS_NUM: 1 *)

* CAN: MK_VELOCITY_TECH_UNITS_DENOM: 1 *)
CAN: MK_VELOCITY_TECH_UNITS_NUM: 1*)

(; ANALOG/VIRT: MK_ANALOG_DRIVE_CHANNEL: -1
(* ANALOG: MK_REGLER_MODE: 2 *)

(* ANALOG: MK_SSI_ENCODER: 0 *)

(* ANALOG: MK_UAO: 0 *)

(* ANALOG: MK_UA12: 0 *)

(* ANALOG: MK_US: 0*)

(* ANALOG: MK_AXIS_DIGITAL INPUTS: 1234 *)

(* ANALOG: MK_TV: 0 *)

(* ANALOG: MK_TN: 0 *)

(* ANALOG: MK_KP: 1 *)

(* ANALOG: MK_KF: 0 *)

(* ANALOG: MK_KB: 0 *)

(* ANALOG: MK_HOMING_TYPE: 0 *)

(; ANALOG: MK_HOMING_MAX_VEL_TO_CAM: 200
(* ANALOG: MK_HOMING_MAX_ACC_TO_CAM:
500%)

(; ANALOG: MK_HOMING_MAX_VEL_TO_ZERO: 100
(* ANALOG: MK_REF_MAX_ACC_TO_ZERO: 500 *)

(* ANALOG: MK_DRIFT_COMPENSATION: 0 *)

(* ANALOG: MK_QUICKSTOP: 0 *)

(* ANALOG: MK_MAX_POSITION_LAG: OX7fff *)

(* ANALOG: MK_MAX_POSITION LAG_COUNTER: 1 *)
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Fehlerbeschreibung
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Funktionsbausteine fir die Konfiguration und Initialisierung
Funktion MC_DefineAxis

Beim Auftreten eines Fehlers in der Funktion wird die Fehlernummer als Aus-
gabewert geliefert.

Fehler-
code

0
1

31

1000
1001
1002

1003

1004

1005
1006

1010

1011

1012

1013

1014

1015

1016

1020
1024

1025

1026

1027

1028

Bedeutung

Kein Fehler
Unerlaubter Zustand der Achse

Eingang Axis auBerhalb des zuldssigen
Bereichs

Nicht geniigend Speicher, um Filter zu
aktivieren

MK_INCREMENTS oder Irimpulse = 0.
MK_DISTANCE oder IrRoad = 0.
MK_MAX_VELOCITY oder IrMaxVelocity
<=0

MK_MAX_ACCELERATION oder IrMaxAc-
celeration <=0

MK_MAX_DECELERATION oder IrMaxDe-
celeration <=0

MK_MAX_JERK oder IrMaxJerk <=0

CAN-Knotennummer auRerhalb des zu-
lassigen Bereichs
(MK_CAN_DRIVE_NODE_ID/bDriveAd-
dress)

Zu viele Achsen konfiguriert

MK_MAX_TORQUE oder IrMaxTorque <=
0

MK_MAX_TORQUE_RAMP oder IrMax-
TorqueRamp <=0
MK_TORQUE_TECH_UNITS_DENOM
oder IrTorqueTechUnitsDenom = 0

MK_TORQUE_TECH_UNITS_NUM oder
IrTorqueTechUnitsNum =0

MK_VELOCITY_TECH_UNITS_DENOM
oder IrVelocityTechUnitsDenom = 0

MK_VELOCITY_TECH_UNITS_NUM oder
IrVelocityTechUnitsNum = 0

Achse bereits definiert

Doppelte Knotennummer

Aktuelle Steuerung ist keine ETC-Steue-
rung Generation 2

Ungliltiger Wert von dwAxisDigitallnput
oder MK_AXIS_DIGITAL_INPUTS

Zu viele Achsen mit analoger Schnitt-
stelle definiert

Zwei Achsen mit analoger Schnittstelle
in demsel-ben Kanal definiert

Lenze

Hinweis

Der FB kann nur im Zustand des Interpo-
lators INIT_DRIVE_NOT_E ausgefiihrt
werden. Der Zustand kann mit dem Auf-
ruf von MC_DefineAxisReset erzwungen
werden.

Erlaubter Wert
1. ETC-Gerategeneration: 0 ... 15
2. ETC-Gerategeneration: 0 ... 59

Der notwendige Speicher fiir Filter kann
nicht reserviert werden. Die Zeitkon-
stante MK_Filter_Time_Const oder rT2
muss verringert werden.

Erlaubte Knotennummer
1. ETC-Gerategeneration: 1...12
2. ETC-Gerdtegeneration: 1... 48

Maximale Anzahl von Achsen
1. ETC-Gerategeneration: 16
2. ETC-Gerategeneration: 60

Einer Achse wurde diese Knotennummer
schon vergeben.

Firmware austauschen.

Nur eine Kombination aus Ziffern 1,2,3,4
z.B 2314 erlaubt.

Maximale Anzahl von Achsen mit analo-
ger Schnitt-stelle ist 12.
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Funktionsbausteine fiir die Konfiguration und Initialisierung

MC_InitAxes

4.1.4

Aufgabe

Funktionsbaustein MC_InitAxes

Mit diesem Funktionsbaustein werden alle mit MC_DefineAxis definierten

Achsen beim Interpolator und Drivehandler initialisiert.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC InitAxes
BOOL Execute
Parameter Name Datentyp Bedeutung
VAR_INPUT
Execute BOOL
VAR_OUTPUT
Done BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD Fehlercode.
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung
0 Kein Fehler
1 Zustand nicht erlaubt
100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Funktionsbausteins aufgetreten.
101 Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-

88

Done BOOL
Error BOOL
ErrorID WORD

Mit steigender Flanke wird die Initialisierung gestartet.

TRUE = Initialisierung beendet
Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn ein Fehler

bei der Ausfiihrung dieses Befehls aufgetreten ist.

rung des Funktionsbausteins aufgetre-
ten.

Lenze

Hinweis

Interpolator befindet sich nicht im Zu-
stand Init_Drive_NOT. Interpolator muss
mit der Funktion MC_DefineAxisReset in
diesen Zustand versetzt werden.
Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveAbsolute

4.2 Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

4.2.1 Funktionsbaustein MC_MoveAbsolute

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein kann man eine Achse auf die programmierte
Position absolut positionieren.

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

MC_MoveAbsolute

AXIS_REF Axis
BOOL Execute
LREAL Position
LREAL Velocity
LREAL Acceleration
LREAL Deceleration
LREAL Jerk
MC_Direction Direction
MC_BufferMode BufferMode
Parameter Name Datentyp
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF
VAR_INPUT
Execute BOOL
Position LREAL
Velocity LREAL
Acceleration LREAL
Deceleration LREAL
Jerk LREAL
Lenze
EDSTCXM2G DE 1.0 DIGITEC

O O O OO

Axis

Done

Busy

Active
CommandAborted
Error

ErrorlD

Busy

P/0Y) Bedeutung

Index einer Achse
Wert 0 ... MaxAxis

AXIS_REF
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
WORD

BOOL

Mit steigender Flanke wird die Bewegung ge-

startet.

Abs. Zielposition in [u] (negativ oder positiv)

Sollgeschwindigkeit in [u/s] (nur positiv)

Sollbeschleunigung in [u/s2] (nur positiv)

Sollverzégerung in [u/s2] (nur positiv)

Sollbeschleunigungs-/Verzégerungsanstieg
(Ruck) in [u/s3] (nur positiv)
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Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

Funktionsbaustein MC_MoveAbsolute

Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

Direction MC_Direction (0]

BufferMode MC_BufferMode (0]

VAR_OutPUT

Done BOOL -

Busy BOOL -

Active BOOL -
Lenze
DIGITEC

Enum-Typ MC_Direction. Nur relevant fiir Rota-
tionsachsen.
TYPE MC_Direction : (
MD_NEGATIV_E := -1,
MD_POSITIV_E :=1,
MD_SHORTEST WAY E :=2
);
END_TYPE
Bei MD_NEGATIV_E wird bezogen auf das Achs-
koordinatensystem in negative Richtung auf die
Zielposition gefahren.
Bei MD_POSITIV_E wird bezogen auf das Achs-
koordinatensystem in positive Richtung auf die
Zielposition gefahren.
Bei MD_SHORTEST_WAY_E wird auf dem kiirze-
sten Weg auf die Zielposition gefahren.

Enum-Typ MC_BufferMode.
Gilt nur fuir die Ubergénge zwischen MC_Mo-
veAbsolute , MC_MoveRelative, MC_MoveAddi-
tive.
TYPE MC_BufferMode : (
BM_ABORTING_E :=0,
BM_BUFFERED_E :=1,
BM_BLENDING_LOW _E :=2,
BM_BLENDING_PREVIOUS E :=3,
BM_BLENDING NEXT E :=4,
BM_BLENDING HIGH_E :=5
BM_MASTER _POSITION E :=6
);
END_TYPE
Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Bewe-
gung sofort abgelost.
Bei BM_BUFFERED_E wird diese Aufgabe erst
gestartet, wenn die aktuelle beendet wird. Die
Achse wird zwischen beiden Bewegungen ange-
halten.
Bei BM_BLENDING_LOW_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Die Achse wird zwischen beiden Bewegungen
nicht angehalten. Der Ubergang wird mit der
kleineren Geschwindigkeit von beiden Bewe-
gungen ausgefiihrt.
Bei BM_BLENDING_PREVIOUS_E wird diese Auf-
gabe erst gestartet, wenn die aktuelle beendet
wird. Die Achse wird zwischen beiden Bewegun-
gen nicht angehalten. Der Ubergang wird mit
der Geschwindigkeit der ersten Bewegung aus-
gefiihrt.
Bei BM_BLENDING_NEXT_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Die Achse wird zwischen beiden Bewegungen
nicht angehalten. Der Ubergang wird mit der
Geschwindigkeit der nachsten Bewegung aus-
gefiihrt.
Bei BM_BLENDING_HIGH_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Die Achse wird zwischen beiden Bewegungen
nicht angehalten. Der Ubergang wird mit der
hoheren Geschwindigkeit von beiden Bewegun-
gen ausgefiihrt.

TRUE zeigt, dass die Zielposition erreicht wurde.

Wird mit steigender Flanke von Execute gesetzt.
Bewegung in Ausfiihrung

EDSTCXM2G DE 1.0



Funktionsbibliothek MC.lib 4

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveAbsolute

Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

CommandAbor-  BOOL - TRUE zeigt, dass die gestartete Bewegung durch

ted eine andere Bewegung fiir diese Achse abgebro-
chen wurde.

Es handelt sich dabei um eine andere Instanz
von demselben Funktionsbaustein oder eine
andere Bewegungsart, die zum Zustandswech-
sel der Achse fiihrt.

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn ein
Fehler bei der Ausfiihrung dieses Befehls aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte Position 0.0

Velocity 50

Acceleration 1000

Deceleration 1000

Jerk 10000

Direction MD_POSITIV_E

BufferMode BM_ABORTING_E

Fehlerbeschreibung ErrorlD  Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Achse befindet sich in einem Zustand, Erlaubte Zustande: Standstill, Discrete
aus dem diese Bewegung nicht gestartet Motion, Contionuous Motion, Synchroni-
werden kann. zed Motion

3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht

definiert.

6 Reglerfreigabe fehlt Mit MC_Power muss zundchst Regler-

freigabe gesetzt werden.
7 Velocity zu gro3 oder < 0 Velocity > MAX_VELOCITY_APPL
(@ 206)

8 Acceleration zu groB oder <=0 Acceleration > MAX_ACCELERA-
TION_APPL (1 206)

9 Deceleration zu grof3 oder <=0 Deceleration > MAX_DECELERA-
TION_APPL (2 206)

10 Jerk zu groB oder <=0 Jerk > Parameter MAX_JERK_APPL
(@ 206)

11 Unzulassiger Wert von Direction

19 Instanz ist fiir eine andere Achse aktiv

20 Unzuldssiger Wert fiir BufferMode

24 Fir eine Achse von dieser Achsenart ist ~ Kontrolle MK_AXIS_TYPE

diese Bewegung nicht erlaubt.

25 Bei der Ausfiihrung dieser Bewegung
wiirde negativer Softwareendschalter
Uberschritten werden.

26 Bei der Ausfiihrung dieser Bewegung
wiirde positiver Softwareendschalter
Uberschritten werden.

100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihnrung  Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError

des Befehls aufgetreten. einzulesen.

101 Systemfehler ist wahrend der Ausfiih- Systemfehler ist mit MC_ReadSysError

rung des Befehls aufgetreten.

Lenze
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einzulesen.
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveRelative

4.2.2 Funktionsbaustein MC_MoveRelative

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein kann man eine Achse um die programmierte
Distanz ab der aktuellen Position fahren.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_MoveRelative
AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
BOOL Execute Done BOOL
LREAL Distance Busy BOOL
LREAL Velocity Active BOOL
LREAL Acceleration CommandAborted BOOL
LREAL Deceleration Error BOOL
LREAL Jerk ErrorlD WORD

MC_BufferMode BufferMode

Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF P Index einer Achse

Wert 0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Execute BOOL P Mit steigender Flanke wird Bewegung gestartet
Distance LREAL O  Distanz/Strecke in [u] (negativ oder positiv)
Velocity LREAL O  Sollgeschwindigkeit in [u/s] (nur positiv)
Acceleration LREAL O  Sollbeschleunigung in [u/s?] (nur positiv)
Deceleration LREAL O  Sollverzogerung in [u/s2] (nur positiv)
Jerk LREAL O  Sollbeschleunigungs-/Verzégerungsanstieg

(Ruck) in [u/s3] (nur positiv)

Lenze
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Name Datentyp
BufferMode MC_BufferMode
VAR_OUTPUT
Done BOOL
Busy BOOL
Active BOOL
CommandAbor-  BOOL
ted
Error BOOL
ErrorlD WORD
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Lenze
EDSTCXM2G DE 1.0 DIGITEC

Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveRelative

P/0Y) Bedeutung

0]

Enum-Typ MC_BufferMode. Gilt nur fiir die
Uberginge zwischen MC_MoveAbsolute,
MC_MoveRelative, MC_MoveAdditive.
TYPE MC_BufferMode : (
BM_ABORTING_E :=0,
BM_BUFFERED_E :=1,
BM_BLENDING LOW _E :=2,
BM_BLENDING_PREVIOUS _E :=3,
BM_BLENDING_NEXT_E :=4,
BM_BLENDING_HIGH_E :=5
BM_MASTER_POSITION_E :=6
);
END_TYPE
Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Bewe-
gung sofort abgelost.
Bei BM_BUFFERED_E wird diese Aufgabe erst
gestartet, wenn die aktuelle beendet wird. Die
Achse wird zwischen beiden Bewegungen ange-
halten.
Bei BM_BLENDING_LOW_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Die Achse wird zwischen beiden Bewegungen
nicht angehalten. Der Ubergang wird mit der
kleineren Geschwindigkeit von beiden Bewe-
gungen ausgefiihrt.
Bei BM_BLENDING_PREVIOUS_E wird diese Auf-
gabe erst gestartet, wenn die aktuelle beendet
wird. Die Achse wird zwischen beiden Bewegun-
gen nicht angehalten. Der Ubergang wird mit
der Geschwindigkeit der ersten Bewegung aus-
gefiihrt.
Bei BM_BLENDING_NEXT_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Die Achse wird zwischen beiden Bewegungen
nicht angehalten. Der Ubergang wird mit der
Geschwindigkeit der nachsten Bewegung aus-
gefiihrt.
Bei BM_BLENDING_HIGH_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Die Achse wird zwischen beiden Bewegungen
nicht angehalten. Der Ubergang wird mit der
hoheren Geschwindigkeit von beiden Bewegun-
gen ausgefiihrt.

TRUE zeigt, dass die Zielposition erreicht wurde.
Wird mit steigender Flanke von Execute gesetzt.
Bewegung in Ausfiihrung

TRUE zeigt, dass die gestartete Bewegung durch
eine andere Bewegung fiir diese Achse abgebro-
chen wurde.

Es handelt sich dabei um eine andere Instanz
von demselben Funktionsbaustein oder eine
andere Bewegungsart, die zum Zustandswech-
sel der Achse fiihrt.

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn ein
Fehler bei der Ausfiihrung dieses Befehls aufge-
treten ist.

Fehlercode
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Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveRelative

Initialisierungswerte

Fehlerbeschreibung

94

Distance 0.0

Velocity 50

Acceleration 1000

Deceleration 1000

Jerk- 10000

BufferMode BM_ABORTING_E

ErrorlD Bedeutung

0 Kein Fehler

1 Achse befindet sich in einem Zustand,

10
19

20
24

25

26

100

101

aus dem diese Bewegung nicht gestartet
werden kann.

Achse nicht konfiguriert
Reglerfreigabe fehlt

Velocity zu groR oder < 0
Acceleration zu grof3 oder <=0
Deceleration zu grof oder <=0

Jerk zu groR oder <=0

Diese Instanz ist fiir eine andere Achse
aktiv

Unzuldssiger Wert fiir BufferMode

Fiir eine Achse von dieser Achsenart ist
diese Bewegung nicht erlaubt.

Bei der Ausfiihrung dieser Bewegung
wiirde negativer Softwareendschalter
Uberschritten werden.

Bei der Ausfiihrung dieser Bewegung
wiirde positiver Softwareendschalter
lUberschritten werden.

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

Hinweis

Erlaubte Zustande:
Standstill, Discrete Motion, Contionuous
Motion, Synchronized Motion

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert..

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.

Velocity > MAX_VELOCITY_APPL
(@ 206)

Acceleration > MAX_ACCELERA-
TION_APPL ((1 206)

Deceleration > MAX_DECELERA-
TION_APPL (£1 206)

Jerk > MAX_JERK_APPL (L1 206)

Kontrolle MK_AXIS_TYPE

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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Funktionsbibliothek MC.lib

4

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveAdditive

4.2.3

Aufgabe

Funktionsbaustein MC_MoveAdditive

Mit diesem Funktionsbaustein kann man eine Achse relativ zu dem noch ver-

bleibenden Weg um die programmierte Distanz additiv verfahren.

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

AXIS_REF
BOOL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL

MC_BufferMode

Funktionsbeschreibung

Axis

Execute
Distance
Velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk

BufferMode

MC_MoveAdditive

Axis AXIS_REF

Done BOOL
Busy BOOL
Active BOOL
CommandAborted BOOL
Error BOOL

ErrorlD WORD

Wenn die Funktion wahrend der MC_MoveVelocity-, MC_Camin- oder

MC_GearIn-Bewegung gestartet wird, wird diese Basisbewegung abgebro-
chen und ab der aktuellen Achsposition (zum Zeitpunkt des Starts von
MC_MoveAdditive) eine relative Bewegung uiber die Strecke (Distance) ge-

startet.

Wenn die Funktion wahrend der MC_MoveAbsolute-, MC_MoveRelative-
oder MC_MoveAdditive-Bewegung gestartet wird, wird folgende Position
angefahren: Zielposition/Distanz der Basisbewegung (z. B. MC_MoveAbso-
lute, MC_MoveRelative oder MC_MoveAdditive) plus Distanz des MC_Mo-

veAdditive.

Wenn sich die Achse im Zustand Standstill befindet, wird ab der aktuellen
Position der Achse die programmierte Strecke zurtickgelegt.

Parameter Name

VAR_IN_OUT
Axis

VAR_INPUT
Execute

Distance

Velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk

EDSTCXM2G DE 1.0

Datentyp

AXIS_REF

BOOL
LREAL

LREAL
LREAL
LREAL
LREAL

Lenze

(@]

O O O O

P/0Y) Bedeutung

Index einer Achse
Wert 0 ... MaxAxis

Mit steigender Flanke wird die Bewegung ge-
startet.

Additive/relative Distanz/Strecke in [u] (negativ
oder positiv)

Sollgeschwindigkeit in [u/s] (nur positiv)
Sollbeschleunigung in [u/s2] (nur positiv)
Sollverzégerung in [u/s?] (nur positiv)

Sollbeschleunigungs-/Verzégerungsanstieg
(Ruck) in [u/s3] (nur positiv)

95



1)

96

Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveAdditive

Name
BufferMode

VAR_OUTPUT
Done

Busy

Active

CommandAbor-
ted

Error

ErrorID

Datentyp

MC_BufferMode

BOOL
BOOL
BOOL
BOOL

BOOL

WORD

P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)

Lenze

P/0Y) Bedeutung

Enum-Typ MC_BufferMode. Gilt nur fiir die
Uberginge zwischen MC_MoveAbsolute,
MC_MoveRelative, MC_MoveAdditive.
TYPE MC_BufferMode : (

BM_ABORTING_E =0,
BM_BUFFERED E =1,
BM_BLENDING _LOW E  :=2,

BM_BLENDING_PREVIOUS_E :=3,
BM_BLENDING_NEXT E  :=4,
BM_BLENDING_HIGH E  :=5
BM_MASTER_POSITION_E :=6

END_TYPE

Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Bewe-
gung sofort abgelost.

Bei BM_BUFFERED_E wird diese Aufgabe erst
gestartet, wenn die aktuelle beendet wird. Die
Achse wird zwischen beiden Bewegungen ange-
halten.

Bei BM_BLENDING_LOW_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Die Achse wird zwischen beiden Bewegungen
nicht angehalten. Der Ubergang wird mit der
kleineren Geschwindigkeit von beiden Bewe-
gungen ausgefiihrt.

Bei BM_BLENDING_PREVIOUS_E wird diese Auf-
gabe erst gestartet, wenn die aktuelle beendet
wird. Die Achse wird zwischen beiden Bewegun-
gen nicht angehalten. Der Ubergang wird mit
der Geschwindigkeit der ersten Bewegung aus-
gefiihrt.

Bei BM_BLENDING_NEXT_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Die Achse wird zwischen beiden Bewegungen
nicht angehalten. Der Ubergang wird mit der
Geschwindigkeit der nachsten Bewegung aus-
gefiihrt.

Bei BM_BLENDING_HIGH_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Die Achse wird zwischen beiden Bewegungen
nicht angehalten. Der Ubergang wird mit der
hoheren Geschwindigkeit von beiden Bewegun-
gen ausgefiihrt.

TRUE zeigt, dass die Zielposition erreicht wurde.
Wird mit steigender Flanke von Execute gesetzt.
Bewegung in Ausfiihrung

TRUE zeigt, dass die gestartete Bewegung durch
eine andere Bewegung fiir diese Achse abgebro-
chen wurde.

Es handelt sich dabei um eine andere Instanz
von demselben Funktionsbaustein oder eine
andere Bewegungsart, die zum Zustandswech-
sel der Achse fiihrt.

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn ein
Fehler bei der Ausfiihrung dieses Befehls aufge-
treten ist.

Fehlercode
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Initialisierungswerte

Fehlerbeschreibung
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveAdditive

Distance 0.0

Velocity 50

Acceleration 1000

Deceleration 1000

Jerk 10000

BufferMode BM_ABORTING_E

ErrorlD Bedeutung

0 Kein Fehler

1 Achse befindet sich in einem Zustand,

10
19

20
24

25

26

100

101

aus dem diese Bewegung nicht gestartet
werden kann.

Achse nicht konfiguriert
Reglerfreigabe fehlt

Velocity zu groR oder < 0
Acceleration zu grof3 oder <=0
Deceleration zu grof oder <=0

Jerk zu groR oder <=0

Diese Instanz ist fiir eine andere Achse
aktiv

Unzuldssiger Wert fiir BufferMode

Fiir eine Achse von dieser Achsenart ist
diese Bewegung nicht erlaubt

Bei der Ausfiihrung dieser Bewegung
wiirde negativer Softwareendschalter
Uberschritten werden

Bei der Ausfiihrung dieser Bewegung
wiirde positiver Softwareendschalter
lUberschritten werden

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

Hinweis

Erlaubte Zustande:
Standstill, Discrete Motion, Contionuous
Motion, Synchronized Motion

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden

Velocity > MAX_VELOCITY_APPL
(@ 206)

Acceleration > MAX_ACCELERA-
TION_APPL ((1 206)

Deceleration > MAX_DECELERA-
TION_APPL (£1 206)

Jerk > MAX_JERK_APPL (L 206)

Kontrolle MK_AXIS_TYPE

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveSuperimposed

4.24 Funktionsbaustein MC_MoveSuperimposed

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein kann man zu einer Achse mit bereits vorhan-
dener Bewegung eine neue Bewegung relativ iberlagern.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_MoveSuperimposed
AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
BOOL Execute Done BOOL
LREAL Distance Busy BOOL
LREAL VelocityDiff Active BOOL
LREAL Acceleration CommandAborted BOOL
LREAL Deceleration Error BOOL
LREAL Jerk ErrorlD WORD

MC_BufferMode BufferMode

Funktionsbeschreibung Im Zustand Standstill wirkt MC_MoveSuperimposed wie MC_MoveAbso-
lute.

Bei Uberlagerung der Basisbewegung mit MC_MoveSuperimposed, wird die
Achse mit der Geschwindigkeit fahren, die sich aus beiden Bewegungen er-
gibt. Das gilt auch fur Beschleunigung, Verzogerung und Ruck. Es kénnen
grofRere Werte fur diese Parameter entstehen als zulassig sind.

Es findet keine automatische Begrenzung der resultierenden Geschwindig-
keit, Beschleunigung, Verzogerung und des resultierenden Rucks im Inter-
polator statt.

Parameter

Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

VAR_IN_OUT

Axis AXIS_REF P Index einer Achse
0 ... MaxAxis

VAR_INPUT

Execute BOOL P Mit steigender Flanke wird die Bewegung ge-
startet.

Distance LREAL O relative Uberlagerungstrecke in [u] (negativ

oder positiv)

VelocityDiff LREAL O  Geschwindigkeitsdifferenz in [u/s] (nur positiv)
Acceleration LREAL O  Sollbeschleunigung in [u/s2] (nur positiv)
Deceleration LREAL O  Sollverzogerung in [u/s2] (nur positiv)
Jerk LREAL O  Sollbeschleunigungs-/Verzogerungsanstieg
(Ruck) in [u/s3] (nur positiv)
Lenze
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Name Datentyp
BufferMode MC_BufferMode
VAR_OUTPUT
Done BOOL
Busy BOOL
Active BOOL
CommandAbor- BOOL
ted
Error BOOL
ErrorID WORD
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Lenze
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Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveSuperimposed

P/0Y) Bedeutung

0]

Enum-Typ MC_BufferMode.

Gilt nur fur die Ubergénge zwischen zwei
MC_MoveSuperlmposed.

TYPE MC_BufferMode : (

BM_ABORTING_E =0,
BM_BUFFERED_E =1,
BM_BLENDING _LOW E  :=2,

BM_BLENDING_PREVIOUS _E :=3,
BM_BLENDING NEXT E  :=4,
BM_BLENDING HIGH E  :=5
BM_MASTER_POSITION E :=6
);
END_TYPE
Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Super-
Imposed-Bewegung sofort abgelost.
Bei BM_BUFFERED_E wird diese Aufgabe erst
gestartet, wenn die aktuelle Superimposed-Be-
wegung beendet wird. Die Achse wird zwischen
beiden Bewegungen angehalten.
Bei BM_BLENDING_LOW_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle Superimposed-
Bewegung beendet wird. Die Achse wird zwi-
schen beiden Bewegungen nicht angehalten.
Der Ubergang wird mit der kleineren Geschwin-
digkeit von beiden Bewegungen ausgefiihrt.
Bei BM_BLENDING_PREVIOUS_E wird diese Auf-
gabe erst gestartet, wenn die aktuelle Superim-
posed-Bewegung beendet wird. Die Achse wird
zwischen beiden Bewegungen nicht angehalten.
Der Ubergang wird mit der Geschwindigkeit der
ersten Bewegung ausgefiihrt.
Bei BM_BLENDING_NEXT_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle Superimposed-
Bewegung beendet wird. Die Achse wird zwi-
schen beiden Bewegungen nicht angehalten.
Der Ubergang wird mit der Geschwindigkeit der
nachsten Bewegung ausgefiihrt.
Bei BM_BLENDING_HIGH_E wird diese Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle Superimposed-
Bewegung beendet wird. Die Achse wird zwi-
schen beiden Bewegungen nicht angehalten.
Der Ubergang wird mit der héheren Geschwin-
digkeit von beiden Bewegungen ausgefiihrt.

TRUE zeigt, dass die Zielposition erreicht wurde.
Wird mit steigender Flanke von Execute gesetzt.
Bewegung in Ausfiihrung

TRUE zeigt, dass die gestartete Bewegung durch
eine andere Bewegung mit MC_MoveSuperlM-
posed fiir diese Achse abgebrochen wurde.

Es handelt sich dabei um eine andere Instanz
von demselben Funktionsbaustein.

Wenn diese Bewegung mit MC_Stop angehal-
ten wird, wird auch der Ausgang auf TRUE ge-
setzt.

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn ein
Fehler bei der Ausfiihrung dieses Befehls aufge-
treten ist.

Fehlercode

29
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Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveSuperimposed

Initialisierungswerte

Fehlerbeschreibung

100

Distance 0.0

VelocityDiff 50

Acceleration 1000

Deceleration 1000

Jerk 10000

BufferMode BM_ABORTING_E

ErrorlD Bedeutung

0 Kein Fehler

1 Achse befindet sich in einem Zustand,

10
19

20
24

25

26

100

101

aus dem diese Bewegung nicht gestartet
werden kann

Achse nicht konfiguriert
Reglerfreigabe fehlt
VelocityDiff zu groR oder < 0
Acceleration zu grof3 oder <=0
Deceleration zu grof oder <=0

Jerk zu groR oder <=0

Diese Instanz ist fiir eine andere Achse
aktiv

Unzuldssiger Wert fiir BufferMode

Fiir eine Achse von dieser Achsenart ist
diese Bewegung nicht erlaubt

Bei der Ausfiihrung dieser Bewegung
wiirde negativer Softwareendschalter
Uberschritten werden

Bei der Ausfiihrung dieser Bewegung
wiirde positiver Softwareendschalter
lUberschritten werden

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

Hinweis

Erlaubte Zustande:
Standstill, Discrete Motion, Contionuous
Motion, Synchronized Motion

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden

Velocity > MAX_VELOCITY_APPL
(@ 206)

Acceleration > MAX_ACCELERA-
TION_APPL ((1 206)

Deceleration > MAX_DECELERA-
TION_APPL (£1 206)

Jerk > MAX_JERK_APPL (L1 206)

Kontrolle MK_AXIS_TYPE

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.

EDSTCXM2G DE 1.0
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Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveVelocity

4.2.5 Funktionsbaustein MC_MoveVelocity

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein wird eine Endlosfahrt gestartet.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_MoveVelocity
AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
BOOL Execute InVelocity BOOL
LREAL Velocity Busy BOOL
LREAL Acceleration Active BOOL
LREAL Deceleration CommandAborted BOOL
LREAL Jerk Error BOOL
MC_Direction Direction ErrorlD WORD

MC_BufferMode BufferMode

Funktionsbeschreibung Die MC_MoveVelocity wird mit jedem neuen Bewegungsbefehl abgebro-
chen. Der Ausgang InVelocity wird auf TRUE gesetzt, wenn die program-
mierte Sollgeschwindigkeit erreicht wird und wieder auf FALSE gesetzt wird,
wenn diese Bewegung abgebrochen wird oder bei der fallender Flanke des
Eingangs Execute.

Bei einer mit MC_Superimposed liberlagerten Bewegung bleibt der Aus-
gang InVelocity weiterhin gesetzt, wenn die programmierte Geschwindig-
keit einmal erreicht wurde.

Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF P Index einer Achse
0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Execute BOOL P Mit steigender Flanke wird die Bewegung ge-
startet.
Velocity LREAL O  Sollgeschwindigkeit in [u/s] (nur positiv)
Acceleration LREAL O  Sollbeschleunigung in [u/s?] (nur positiv)
Deceleration LREAL O  Sollverzogerung in [u/s2] (nur positiv)
Jerk LREAL O  Sollbeschleunigungs-/Verzogerungsanstieg
(Ruck) in [u/s3] (nur positiv)
Direction MC_Direction O  Enum-Typ MC_Direction.
TYPE MC_Direction : (
MD_NEGATIV_E =-1,
MD_POSITIV_E =1,
MD_SHORTEST WAY E  :=2
)i
END_TYPE
Bei MD_NEGATIV_E wird bezogen auf das Achs-
koordinatensystem in neg. Richtung verfahren.
Bei MD_POSITIV_E wird bezogen auf das Achs-
koordinatensystem in pos. Richtung verfahren.
Richtung MD_SHORTEST_WAY_E ist fiir diese
Bewegung nicht relevant.
Lenze
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Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_MoveVelocity

Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
BufferMode MC_BufferMode Enum-Typ MC_BufferMode.
TYPE MC_BufferMode : (
BM_ABORTING_E =0,
BM_BUFFERED E =1,

BM_BLENDING LOW E  :=2,
BM_BLENDING_PREVIOUS _E :=3,
BM_BLENDING _NEXT E  :=4,
BM_BLENDING HIGH E  :=5
BM_MASTER_POSITION E :=6
)i

END_TYPE

Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Bewe-

gung sofort abgelost.

Ubergang MC_MoveVelocity -> MC_MoveAbso-

lute/MC_MoveRelative/MC_MoveAdditive:

Bei BM_BUFFERED_E wird die nachste Aufgabe

erst gestartet, wenn die aktuelle sich im Zu-

stand inVelocity befindet. Die Achse wird zwi-
schen beiden Bewegungen nicht angehalten.

Der Ubergang wird mit der Geschwindigkeit der

ersten Bewegung ausgefiihrt.

Ubergang MC_MoveAbsolute/MC_MoveRela-

tive/MC_MoveAdditive->MC_MoveVelocity

Bei BM_BUFFERED_E wird die nachste Aufgabe

erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.

Die Achse wird zwischen beiden Bewegungen

angehalten.

Ubergang MC_MoveVelocity <-> MC_MoveAb-

solute/MC_MoveRelative/MC_MoveAdditive:

Bei BM_BLENDING_LOW_E wird die nachste

Aufgabe erst gestartet, wenn die aktuelle been-

det wird. Die Achse wird zwischen beiden Bewe-

gungen nicht angehalten. Der Ubergang wird
mit der kleineren Geschwindigkeit von beiden

Bewegungen ausgefiihrt.

Bei BM_BLENDING_PREVIOUS_E wird die nach-

ste Aufgabe erst gestartet, wenn die aktuelle

beendet wird. Die Achse wird zwischen beiden

Bewegungen nicht angehalten. Der Ubergang

wird mit der Geschwindigkeit der ersten Bewe-

gung ausgefiihrt.

Bei BM_BLENDING_NEXT_E wird die nichste

Aufgabe erst gestartet, wenn die aktuelle been-

det wird. Die Achse wird zwischen beiden Be-

wegungen nicht angehalten. Der Ubergang wird
mit der Geschwindigkeit der nachsten Bewe-
gung ausgefiihrt.

Bei BM_BLENDING_HIGH_E wird die ndchste

Aufgabe erst gestartet, wenn die aktuelle been-

det wird. Die Achse wird zwischen beiden Be-

wegungen nicht angehalten. Der Ubergang wird
mit der hdheren Geschwindigkeit von beiden

Bewegungen ausgefiihrt.

VAR_OUTPUT

InVelocity BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn die
programmierte Sollgeschwindigkeit erreicht
wurde.

Busy BOOL - Wird mit steigender Flanke von Execute gesetzt.

Active BOOL - Bewegungin Ausfiihrung

Lenze
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Funktionsbaustein MC_MoveVelocity

Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

CommandAbor-  BOOL - TRUE zeigt, dass die gestartete Bewegung durch

ted eine andere Bewegung fiir diese Achse abgebro-
chen wurde.

Es handelt sich dabei um eine andere Instanz
von demselben Funktionsbaustein oder eine
andere Bewegungsart, die zum Zustandswech-
sel der Achse fiihrt.

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn ein
Fehler bei der Ausfiihrung dieses Befehls aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte Velocity 50

Acceleration 1000

Deceleration 1000

Jerk 10000

Direction POSITIV

BufferMode BM_ABORTING_E

Fehlerbeschreibung ErrorlD  Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Achse befindet sich in einem Zustand, Erlaubte Zustande:
aus dem diese Bewegung nicht gestartet Standstill, Discrete Motion, Contionuous
werden kann. Motion, Synchronized Motion

3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht

definiert.

6 Reglerfreigabe fehlt Mit MC_Power muss zundchst Regler-

freigabe gesetzt werden.
7 Velocity zu groR oder < 0 Velocity > MAX_VELOCITY_APPL
(@ 206

8 Acceleration zu groB oder <=0 Acceleration > MAX_ACCELERA-
TION_APPL (€1 206)

9 Deceleration zu grol3 oder <=0 Deceleration > MAX_DECELERA-
TION_APPL (C1 206)

10 Jerk zu groR oder <=0 Jerk > MAX_JERK_APPL (LJ 206)

11 Unzuldssiger Wert von Direction

19 Diese Instanz ist fiir eine andere Achse

aktiv.

20 Unzuldssiger Wert fiir BufferMode

24 Fiir eine Achse von dieser Achsenartist  Kontrolle MK_AXIS_TYPE

diese Bewegung nicht erlaubt.

25 Negativer Softwareendschalter

26 Positiver Softwareendschalter

100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung  Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError

des Befehls aufgetreten. einzulesen.

101 Systemfehler ist wahrend der Ausfiih- Systemfehler ist mit MC_ReadSysError

rung des Befehls aufgetreten.

Lenze
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Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_Home

4.2.6

Aufgabe

Funktionsbaustein MC_Home

Mit diesem Funktionsbaustein kann man eine Achse referenzieren. (Voraus-

setzung: Referenzpunktfahrt beim Antriebsregler konfiguriert.)

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC Home
AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
BOOL Execute Done BOOL
LREAL Position CommandAborted BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF P Index einer Achse.
0 ... MaxAxis

VAR_INPUT

Execute BOOL P Mit steigender Flanke wird die Referenzpunkt-
fahrt gestartet.

Position LREAL O  Achsposition im Referenzpunkt in [u] (positiv
oder negativ). Dafiir kann die Maschinenkon-
stante MK_HOME_OFFSET eingesetzt werden:
Position= - MK_HOME_OFFSET. Der Wert von
MK_HOME_OFFSET kann mit MC_ReadParame-
ter ausgelesen werden.

VAR_OUTPUT

Done BOOL - Referenziervorgang abgeschlossen

CommandAbor-  BOOL - Befehl abgebrochen

ted

Error BOOL - TRUE, wenn bei der Ausfiihrung dieses Befehls
ein Fehler aufgetreten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte Position 0.0
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis

0 Kein Fehler

1 Achse nicht im Zustand Standstill

3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht

definiert.

6 Reglerfreigabe fehlt Mit MC_Power muss zundchst Regler-

freigabe gesetzt werden.

24 Fiir eine Achse von dieser Achsenartist ~ Kontrolle MK_AXIS_TYPE

diese Bewegung nicht erlaubt

100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung  Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError

des Befehls aufgetreten. einzulesen.

101 Systemfehler ist wahrend der Ausfiih- Systemfehler ist mit MC_ReadSysError

104

rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

einzulesen.
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Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_Stop

4.2.7 Funktionsbaustein MC_Stop

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein kann eine Achse gestoppt werden.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_Stop
AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
BOOL Execute Done BOOL
LREAL Deceleration Error BOOL
LREAL Jerk ErrorlD WORD
MC_StopSpecification StopSpecification WarningID WORD
Funktionsbeschreibung » Bei StopSpecification = STOP_SPEC_ALL_AXIS_MOTION_E:
— Mit steigender Flanke von Execute geht die Achse in den Zustand
Stopping.

—Im Zustand Stopping wird die Achse uber die programmierten
Dynamikparameter (Deceleration und Jerk) angehalten und dann der
Ausgang Done auf TRUE gesetzt.

— Die Achse bleibt im Zustand Stopping und keine weiteren
Bewegungsbefehle werden fiir diese Achse ausgefiihrt.

— Wenn der Ausgang Done = TRUE ist, geht die Achse erst mit fallender
Flanke von Execute in den Zustand Standstill.

» Bei StopSpecification = STOP_SPEC_SUPERIMPOSED_MOTION_E:

— Mit steigender Flanke von Execute wird die liberlagerte Bewegung,
die mit MC_MoveSuperimposed gestartet wurde, gestoppt, wobei die
Grundbewegung weiter ausgefiihrt wird und die Achse im aktuellen
Bewegungszustand bleibt.

» Bei StopSpecification = STOP_SPEC_PHASING_E:

— Mit steigender Flanke von Execute wird Phasing gestoppt, wobei die
Grundbewegung weiter ausgefiihrt wird und die Achse im aktuellen
Bewegungszustand bleibt.

Beachten Sie weiterhin:

» Wenn der programmierte Wert fiir den Eingangsparameter
Deceleration den maximalen Wert im Parameter
MAX_DECELERATION_APPL ubersteigt, wird das Anhalten der Achse
mit dem Wert des Parameters MAX_DECELERATION_APPL ausgefiihrt.
Uber den Ausgangsparameter WarningID wird eine Warnung
angezeigt.

» Wenn der programmierte Wert fiir den Eingangsparameter Jerk den
maximalen Wert im Parameter MAX_JERK_APPL libersteigt, wird das
Anhalten der Achse mit dem Wert des Parameters MAX_JERK_APPL
ausgefiihrt. Uber den Ausgangsparameter WarningID wird eine
Warnung angezeigt.

Lenze
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StopSpecification ALL_AXIS_MOTION

Lenze
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Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_Stop
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF Index einer Achse.
0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Execute BOOL Mit steigender Flanke wird die Ausfiihrung der
Funktion gestartet..
Deceleration LREAL Sollverzégerung in [u/s2] (nur positiv)
Jerk LREAL Sollverzégerungsanstieg (Ruck) in [u/s3] (nur
positiv)
StopSpecification MC_StopSpecifi- Enum-Typ MC_StopSpecification:
cation TYPE MC_StopSpecification : (
STOP_SPEC_ALL_AXIS_MOTION_E :=0,
STOP_SPEC_SUPERIMPOSED_E :=1,
STOP_SPEC_PHASING_E :=2
);
END_TYPE
Bei STOP_SPEC_ALL_AXIS_MOTION_E — alle Be-
wegungen der Achse werden gestoppt.
Bei STOP_SPEC_SUPERIMPOSED_E — nur die
Uberlagerte Bewegung, die mit MC_MoveSupe-
rimposed gestartet wurde, wird gestoppt.
Bei STOP_SPEC_PHASING_E — nur Phasing wird
gestoppt.
VAR_OUTPUT
Done BOOL TRUE, wenn die Geschwindigkeit den Wert 0
ereicht hat.
Error BOOL TRUE, wenn bei der Ausfiihrung dieses Befehls
ein Fehler aufgetreten ist.
ErrorlD WORD Fehlercode
WarninglID WORD Warnungscode
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte Deceleration 1000
Jerk 10000
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ErroriD

10
19

24

100

101

1100

Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_Stop

Bedeutung
Kein Fehler

Achse befindet sich in einem fiir diese
Bewegung unerlaubten Zustand

Achse nicht konfiguriert
Reglerfreigabe fehlt
Deceleration zu groR oder <=0

Jerk zu groR oder <=0

Diese Instanz ist fiir eine andere Achse
aktiv

Fiir eine Achse von dieser Achsenart ist
diese Bewegung nicht erlaubt

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Unzuldssiger Wert von StopSpecification

Lenze

Hinweis

Achse befindet sich im Zustand Error-
stop oder SysErrorStop.

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.

Deceleration > MAX_DECELERA-
TION_APPL (L1 206)

Jerk > MAX_JERK_APPL (L1 206)

Kontrolle MK_AXIS_TYPE

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.

4
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Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

Funktionsbaustein MC_PositionProfile

4.2.8 Funktionsbaustein MC_PositionProfile

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

108

Mit diesem Funktionsbaustein wird eine Positionieraufgabe in Form einer
Tabelle, die die Positionen einer Achse abhangig von der Zeit beschreibt, ak-

tiviert.

AXIS_REF
MC_TP_REF
BOOL

LREAL

LREAL

LREAL
MC_BufferMode

Axis
TimePosition
Execute
TimeScale
PositionScale
Offset

BufferMode

Lenze

MC_PositionProfile

Axis

TimePosition
Done

Busy

Active
CommandAborted
Error

ErroriD

AXIS_REF
MC_TP_REF
BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL
WORD
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Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_PositionProfile

Vordefinierte Datentypen in mc.lib:

TYPE MC_TP_REF :

STRUCT
NoOfRows: DWORD;
TP_TablePtr: DWORD;
END_STRUCT
END_TYPE
TYPE MC_TP_TR:
STRUCT
delta_time: LREAL;
position: LREAL;
interpolation: =~ MC_PROFILE_INT_ART;
END_STRUCT
END_TYPE

NoOfRows: Anzahl von Stiitzstellen

TP_TablePtr: Adresse der Tabelle mit den Stutzstellen. Die Tabelle muss in
der Applikation als ARRAY[0...NoOfRows-1] OF MC_TP_TR deklariert sein.

delta_time: Die zeitliche Differenz zwischen zwei Positionen in [s].

Bei aktiver Bearbeitung konnen die Tabellenwerte geandert werden. Man
kann auch zwischen verschiedenen Geschwindigkeitsprofil-Tabellen um-
schalten. Fiir jedes Segment der Profil-Tabelle kann eine andere Interpola-
tionsart eingegeben werden:

0 - linear

1 - kubischer Spline (stetige 1. Ableitung: die Geschwindigkeit)

2 - Spline 5. Grades (stetige 1. und 2. Ableitung: Geschwindigkeit und Be-
schleunigung)

Die Tabelle wird immer auf die aktuelle Position und die aktuelle Geschwin-
digkeit der Achse aufgesetzt. Die aktuelle Beschleunigung der Achse wird
vernachlassigt. Bei der Erstellung der Tabelle muss darauf geachtet werden,
dass kein Geschwindigkeits- und Beschleunigungssprung beim Start der Be-
wegung aus der Tabelle entsteht.

Die in der Tabelle vorgegebenen positionen konnen mit den Eingangspara-
meter PositionScale und Offset folgendermal3en beeinflusst werden:

positiony,,, = position * PositionScale + Offset

Die in der Tabelle fuir jede Position vorgegebene Zeit kann mit dem Eingangs-
parameter TimeScale folgendermaRen beeinflusst werden:

delta_timeyo,, = delta_time * TimeScale
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_PositionProfile

Parameter Name Datentyp
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF
TimePosition MC_TP_REF
VAR_INPUT
Execute BOOL
TimeScale LREAL
PositionScale LREAL
Offset LREAL
BufferMode MC_BufferMode
VAR_OUTPUT
Done BOOL
Busy BOOL
Active BOOL
CommandAbor-  BOOL
ted
Error BOOL
ErrorlD WORD
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte TimeScale 1.0
PositionScale 1.0
Offset 0.0
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BufferMode

BM_ABORTING_E

Lenze

P/0Y) Bedeutung

O O O O w©

Index einer Achse.
0 ... MaxAxis

Referenz auf die Zeit/Position-Tabelle

Start der Bewegung mit steigender Flanke
Skalierungsfaktor fiir die Zeit des Profils
Skalierungsfaktor fiir die Positionen des Profils
Verschiebung des Profils [u]

Enum-Typ MC_BufferMode.
TYPE MC_BufferMode : (

BM_ABORTING_E =0,
BM_BUFFERED_E =1,
BM_BLENDING _LOW E  :=2,

BM_BLENDING_PREVIOUS_E:=3,
BM_BLENDING NEXT E  :=4,
BM_BLENDING_HIGH E  :=5
BM_MASTER_POSITIOn E :=6
);
END_TYPE
Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Bewe-
gung sofort abgelost.
Bei BM_BUFFERED_E wird diese Aufgabe erst
gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Bei BM_BLENDING_LOW _E, BM_BLENDI,
BNG_PREVIOUS_E, BM_BLEN-
DING_NEXT_EM_BLENDING_HIGH_E wird der
Ubergang wie bei BM_BUFFERED _E ausgefiihrt.

Ausfiihrung des Profils erfolgreich abgeschlos-
sen.

Wird mit steigender Flanke von Execute gesetzt.
Bewegung in Ausfiihrung.

Diese Bewegung wurde durch einen anderen
Bewegungsbefehl abgebrochen.

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

Fehlercode
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Fehlerbeschreibung
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ErroriD

19

20
24

25
26
33

50
53
54
100

101

Funktionsbibliothek MC.lib 4

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_PositionProfile

Bedeutung
Kein Fehler

Achse befindet sich in einem fiir diese
Bewegung unzuldssigen Zustand.

Achse nicht konfiguriert
Reglerfreigabe fehlt

Diese Instanz fiihrt gerade diese Bewe-
gung fiir eine andere Achse aus.

Unzulassiger Wert fiir BufferMode

Fiir eine Achse von dieser Achsenart ist
diese Bewegung nicht erlaubt.

Negativer Softwareendschalter
Positiver Softwareendschalter
NoOfRows in TimePosition-Tabelle < 1

Eingang TimePosition gleich NULL
PositionScale = 0
TimeScale <=0

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

Hinweis

Erlaubte Zustande:
Standstill, Discrete Motion, Contionuous
Motion, Synchronized Motion

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.

Kontrolle MK_AXIS_TYPE

Die Tabelle muss mindestens eine Stiitz-
stelle beinhalten.

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

Funktionsbaustein MC_VelocityProfile

4.29 Funktionsbaustein MC_VelocityProfile

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

112

Mit diesem Funktionsbaustein wird eine Positionieraufgabe in Form einer
Tabelle, die die Geschwindigkeit einer Achse abhdngig von der Zeit be-

schreibt, aktiviert.

AXIS_REF
MC_TV_REF
BOOL

LREAI

LREAL

LREAL
MC_BufferMode

Axis
TimeVelocity
Execute
TimeScale
VelocityScale
Offset

BufferMode

Lenze

MC_VelocityProfile

Axis

TimeVelocity
Done

Busy

Active
CommandAborted
Error

ErroriD

AXIS_REF
MC_TV_REF
BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL
WORD
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_VelocityProfile

Vordefinierte Datentypen in mc.lib:

TYPE MC_TV_REF :

STRUCT
NoOfRows: DWORD;
TV_TablePtr: DWORD;
END_STRUCT
END_TYPE
TYPE MC_TV_TR:
STRUCT
delta_time: LREAL;
velocity: LREAL;
interpolation: =~ MC_PROFILE_INT_ART;
END_STRUCT
END_TYPE

NoOfRows: Anzahl von Stiitzstellen

TP_TablePtr: Adresse der Tabelle mit den Stuitzstellen. Die Tabelle muss in
der Applikation als ARRAY[0...NoOfRows-1] OF MC_TV_TR deklariert sein.

delta_time: Die zeitliche Differenz zwischen zwei Positionen in [s].

Bei aktiver Bearbeitung kénnen die Tabellenwerte geandert werden. Man
kann auch zwischen verschiedenen Geschwindigkeitsprofil-Tabellen um-
schalten.

Fur jedes Segment der Profil-Tabelle kann eine andere Interpolationsart ein-
gegeben werden:

0 - linear
1 - kubischer Spline (stetige 1. Ableitung)
2 - Spline 5. Grades (Stetige 1. und 2. Ableitung)

Die Tabelle wird immer auf die aktuelle Position und die aktuelle Geschwin-
digkeit der Achse aufgesetzt. Die aktuelle Beschleunigung der Achse wird
vernachlassigt. Bei der Erstellung der Tabelle muss darauf geachtet werden,
dass kein Beschleunigungssprung beim Start der Bewegung aus der Tabelle
entsteht.

Die in der Tabelle vorgegebenen Werte von velocity konnen mit den Ein-
gangsparameter VelocityScale und Offset folgendermaBen beeinflusst
werden:

velocityy,,r = velocity * VelocityScale + Offset

Die in der Tabelle fiir jede Geschwindigkeit (velocity) vorgegebene Zeit
(delta_time) kann mit dem Eingangsparameter TimeScale folgendermafen
beeinflusst werden:

delta_timeyo,, = delta_time * TimeScale
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_VelocityProfile

Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

VAR_IN_OUT

Axis AXIS_REF P Index einer Achse.
0 ... MaxAxis

TimeVelocity MC_TV_REF P Referenz auf die Zeit/Geschwindigkeit-Tabelle

VAR_INPUT

Execute BOOL P Start der Bewegung mit steigender Flanke

TimeScale LREAL O  Skalierungsfaktor fiir die Zeit des Profils

VelocityScale LREAL O  Skalierungsfaktor fiir die Geschwindigkeit des
Profils

Offset LREAL O  Verschiebung der Geschwindigkeit [u/s]

BufferMode MC_BufferMode = O,B Enum-Typ MC_BufferMode.

TYPE MC_BufferMode : (
BM_ABORTING_E :=0,
BM_BUFFERED E =1,
BM_BLENDING _LOW E  :=2,
BM_BLENDING PREVIOUS E:=3,
BM_BLENDING _NEXT E  :=4,
BM_BLENDING_HIGH E  :=5
BM_MASTER_POSITIONn E :=6

);

END_TYPE

Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Bewe-

gung sofort abgelost.

Bei BM_BUFFERED_E wird diese Aufgabe erst

gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.

Bei BM_BLENDING_LOW_E, BM_BLEN-

DING_PREVIOUS_E, BM_BLENDING_NEXT_E,

M_BLENDING_HIGH_E wird der Ubergang wie

bei BM_BUFFERED_E ausgefiihrt.

VAR_OUTPUT

Done BOOL - Ausfihrung des Profils erfolgreich abgeschlos-
sen.

Busy BOOL - Wird mit steigender Flanke von Execute gesetzt.

Active BOOL - Bewegung in Ausfiihrung.

CommandAbor-  BOOL - Diese Bewegung wurde durch einen anderen

ted Bewegungsbefehl abgebrochen.

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte TimeScale 1.0

VelocityScale 1.0

Offset 0.0

BufferMode BM_ABORTING_E
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ErroriD

19

20
24

25
26
33

50
54
56
100

101

Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_VelocityProfile

Bedeutung
Kein Fehler

Achse befindet sich in einem fiir diese
Bewegung unzuldssigen Zustand.

Achse nicht konfiguriert
Reglerfreigabe fehlt

Diese Instanz fiihrt gerade diese Bewe-
gung fiir eine andere Achse aus.

Unzulassiger Wert fiir BufferMode

Fiir eine Achse von dieser Achsenart ist
diese Bewegung nicht erlaubt.

Negativer Softwareendschalter
Positiver Softwareendschalter

NoOfRows in TimePosition-Tabelle < 1

Eingang TimePosition gleich NULL
VelocityScale = 0
TimeScale <=0

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

Hinweis

Erlaubte Zustande:
Standstill, Discrete Motion, Contionuous
Motion, Synchronized Motion

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.

Das ist keine lagegeregelte Achse. (Viel-
leicht Geber?)

Die Tabelle muss mindestens eine Stiitz-
stelle beinhalten.

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

Funktionsbaustein MC_AccelerationProfile

4.2.10 Funktionsbaustein MC_AccelerationProfile

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

116

Mit diesem Funktionsbaustein wird eine Positionieraufgabe in Form einer
Tabelle, die die Beschleunigung einer Achse abhangig von der Zeit be-

schreibt, aktiviert.

AXIS_REF
MC_TA_REF
BOOL
LREAL
LREAL
LREAL

MC_BufferMode

MC_AccelerationProfile

Axis
TimeAcceleration
Execute
TimeScale
AccelerationScale
Offset

BufferMode

Lenze

Axis
TimeAcceleration
Done

Busy

Active
CommandAborted
Error

ErroriD

AXIS_REF
MC_TA_REF
BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL
WORD
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_AccelerationProfile

Vordefinierte Datentypen in mc.lib:

TYPE MC_TA_REF:
STRUCT
NoOfRows: DWORD;
TA_TablePtr: DWORD;
END_STRUCT
END_TYPE
TYPE MC_TA TR:
STRUCT
delta_time: LREAL;
acceleration: LREAL;
interpolation: =~ MC_PROFILE_INT_ART;
END_STRUCT
END_TYPE

NoOfRows: Anzahl von Stiitzstellen

TP_TablePtr: Adresse der Tabelle mit den Stutzstellen. Die Tabelle muss in
der Applikation als ARRAY[0...NoOfRows-1] OF MC_TA_TR deklariert sein.

delta_time: Die zeitliche Differenz zwischen zwei Positionen in [s].

Bei aktiver Bearbeitung konnen die Tabellenwerte geandert werden. Man
kann auch zwischen verschiedenen Geschwindigkeitsprofil-Tabellen um-
schalten.

Fiir jedes Segment der Profil-Tabelle kann eine andere Interpolationsart ein-
gegeben werden:

0 - linear
1 - kubischer Spline (stetige 1. Ableitung)
2 - Spline 5.Grades (stetige 1. und 2. Ableitung)

Die Tabelle wird immer auf die aktuelle Position und die aktuelle Geschwin-
digkeit der Achse aufgesetzt. Die aktuelle Beschleunigung der Achse wird
vernachlassig. Bei der Erstellung der Tabelle muss darauf geachtet werden,
dass kein Beschleunigungssprung beim Start der Bewegung aus der Tabelle
entsteht.

Die in der Tabelle vorgegebenen Werte von acceleration konnen mit den Ein-
gangsparameter Accelerati-onScale und Offset folgendermallen beein-
flusst werden:

accelerationkorr = acceleration * AccelerationScale + Offset

Die in der Tabelle fiir jede Beschleunigung (acceleration) vorgegebene Zeit
(delta_time) kann mit dem Eingangsparameter TimeScale folgendermaRen
beeinflusst werden:

delta_timekorr = delta_time * TimeScale
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

Funktionsbaustein MC_AccelerationProfile

Parameter Name Datentyp
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF
TimeAcceleration MC_TA_REF
VAR_INPUT
Execute BOOL
TimeScale LREAL
AccelerationScale LREAL
Offset LREAL
BufferMode MC_BufferMode
VAR_OUTPUT
Done BOOL
Busy BOOL
Active BOOL
CommandAbor- BOOL
ted
Error BOOL
ErrorID WORD
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte TimeScale 1.0
AccelerationScale 1.0
Offset 0.0
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BufferMode

BM_ABORTING_E

Lenze

P/0Y) Bedeutung

Index einer Achse.
0 ... MaxAxis

Referenz auf die Zeit/Beschleunigungs-Tabelle

Start der Bewegung mit steigender Flanke

Skalierungsfaktor fiir die Beschleunigung des
Profils

Skalierungsfaktor fiir die Beschleunigung des
Profils

Verschiebung der Beschleunigung [u/s]

Enum-Typ MC_BufferMode.

TYPE MC_BufferMode : (
BM_ABORTING_E =0,
BM_BUFFERED E =1,
BM_BLENDING_LOW E  :=2,
BM_BLENDING_PREVIOUS_E :=3,
BM_BLENDING NEXT E  :=4,
BM_BLENDING_HIGH_E  :=5
BM_MASTER_POSITIONn_E :=6

)i

END_TYPE

Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Bewe-

gung sofort abgelost.

Bei BM_BUFFERED_E wird diese Aufgabe erst

gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.

Bei BM_BLENDING_LOW_E, BM_BLEN-

DING_PREVIOUS_E, BM_BLENDING_NEXT _E,

BM_BLENDING_HIGH_E wird der Ubergang wie

bei BM_BUFFERED_E ausgefiihrt.

Ausfiihrung des Profils erfolgreich abgeschlos-
sen.

Wird mit steigender Flanke von Execute gesetzt.
Bewegung in Ausfiihrung.

Diese Bewegung wurde durch einen anderen
Bewegungsbefehl abgebrochen.

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

Fehlercode.
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ErroriD

19

20
24

25
26
33

50
55
56
100

101

Funktionsbibliothek MC.lib 4

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_AccelerationProfile

Bedeutung
Kein Fehler

Achse befindet sich in einem fiir diese
Bewegung unzuldssigen Zustand.

Achse nicht konfiguriert
Reglerfreigabe fehlt

Diese Instanz fiihrt gerade diese Bewe-
gung fiir eine andere Achse aus.

Unzulassiger Wert fiir BufferMode

Fiir eine Achse von dieser Achsenart ist
diese Bewegung nicht erlaubt.

Negativer Softwareendschalter
Positiver Softwareendschalter

NoOfRows in TimePosition-Tabelle < 1

Eingang TimePosition gleich NULL
AccelerationScale =0
TimeScale <=0

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

Hinweis

Erlaubte Zustande:
Standstill, Discrete Motion, Contionuous
Motion, Synchronized Motion

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.

Das ist keine lagegeregelte Achse. (Viel-
leicht Geber?)

Die Tabelle muss mindestens eine Stiitz-
stelle beinhalten.

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_TouchProbe

4.2.11 Funktionsbaustein MC_TouchProbe

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein kann die Position einer Achse im Interpolator
bei einem Trigger-Ereignis aufgenommen werden. Diese Funktion kann nur
fiir schnelle Eingange des Interpolators benutzt werden.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_TouchProbe
AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
TRIGGER_REF Triggerinput Triggerinput TRIGGER_REF
BOOL Execute Done BOOL
BOOL WindowsOnly Busy BOOL
LREAL FirstPosition CommandAborted BOOL
LREAL LastPosition Error BOOL

ErrorID WORD
RecordedPosition LREAI

TriggerPattern BYTE

Lenze
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Funktionsbeschreibung
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Funktionsbibliothek MC.lib 4
Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_TouchProbe

Diese Funktion kann nur fur schnelle Eingange des Interpolators benutzt
werden. Ein Teil von den digitalen Eingangen aus den Prozessdaten kann
dem Interpolator als schnelle Eingange dem Interpolator zur Verfligung ge-
stellt werden. Die Lage von schnellen Eingangen sowie auch die Freigabe
uber entsprechende Maske erfolgt mit dem Funktionsbaustein MC_Define-
Quickinputs. Vordefinierte Datentypen in mc.lib:

TYPE TRIGGER_REF:

STRUCT
Inputs : INPUT_REF; //Referenz auf Eingénge:
// 0: schnelle Eingdnge des Interpolators:
// Modul 0
// 1: schnelle Eingdnge des Interpolators:
// Modul 1
// 2: Antriebsmodul mit CAN-Bus
// 3 Antriebsmodul mit analoger Schnittstelle
// (LBM-ARI)
InputNumber : BYTE; // Nummer von digitalen Triggereingang (0-15)
TriggerNumber : BYTE; // Triggernummer (0-2)
TriggerPattern : BYTE; // 0-steigende Flanke; 1-fallende Flanke;
// 2-beide
TriggerObjectDataldx : WORD; // Codestelle 6001
TriggerDoneObjectDataldx : WORD; // Codestelle 6002
RecPosObjectDataldx : WORD; // Codestelle 6000
AxisPeriodeObjectDataldx : WORD; // noch nicht implementiert
FirstPosObjectDataldx : WORD; // noch nicht implementiert
LastPosObjectDataldx : WORD; // noch nicht implementiert
END_STRUCT
END_TYPE

Bei der Anwendung von LBM-ARI (Inputs=3) ist der Triggereingang fest (digi-
taler Eingang 14 vonm Modul). Der Wert am Eingangsparameter Trigger-
Number hat keine Bedeutung. Die Strukturdaten TriggerObjectDataldx,
TriggerDoneObjectDataldx, RecPosObjectDataldx sind fiir MC_TouchProbe
nicht relevant.
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4 Funktionsbibliothek MC.lib
Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_TouchProbe
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF Index einer Achse.
0 ... MaxAxis
Triggerinput TRIGGER_REF Referenz auf Triggerbeschreibung
VAR_INPUT
Execute BOOL Mit steigender Flanke wird der Trigger aktiviert.
WindowsOnly BOOL Triggerereignis nur innerhalb vom vorgegebe-
nen Fenster akzeptieren.
FirstPosition LREAL Startposition des Fensters, ab welcher (inclu-
sive) das Triggerereignis akzeptiert werden soll
in [u].
LastPosition LREAL Endposition des Fensters, bis welche (inclusive)
das Triggerereignis akzeptiert werden soll in [u].
VAR_OUTPUT
Done BOOL TRUE zeigt, dass die Position aufgenommen ist.
Der giiltige Wert ist liber den Ausgangsparam-
ter RecordedPosition geliefert.
Busy BOOL Funktion in Ausfiihrung.
CommandAbor-  BOOL TRUE zeigt, dass die Ausfiihrung der Funktion
ted durch MC_AbortTrigger abgebrochen wurde.
Error BOOL Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn ein
Fehler bei der Ausfiihrung dieses Befehls aufge-
treten ist.
ErrorlD WORD Fehlercode
RecordedPosition LREAL Aufgenommene Position
TriggerPattern Byte Triggerpattern bei dem die Position aufgenom-
men ist.
0 —steigende Flanke, 1 —fallende Flanke
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte WindowsOnly FALSE
FirstPosition 0
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Unzulassiger Zustand der Achse Achse noch nicht initialisiert oder im
Fehlerzustand.
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
19 Diese Instanz ist fiir eine andere Achse
aktiv
1064 Unzuldssiger Wert fiir TriggerNumber TriggerNumber > 2
1066 Unzulassiger Wert fiir Triggerinput Inputs > 3
1067 Unzuldssiger Wert fiir TriggerPatter TriggerPattern > 2
Lenze
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Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_Abort_Trigger

4.2.12 Funktionsbaustein MC_Abort_Trigger

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

4

Mit diesem Funktionsbaustein kann der mit dem Funktionsbaustein
MC_TouchProbe aktivierte Trigger deaktiviert werden. Diese Funktion kann
nur fuir Servoantriebe der Firma Lenze benutzt werden, die tiber CAN-Drive-

bus an die Steuerung angeschlossen sind.

MC_AbortTrigger

AXIS_REF Axis
TRIGGER_REF Triggerinput

BOOL Execute

Vordefinierte Datentypen in mc.lib:

TYPE TRIGGER_REF:

STRUCT
Input : INPUT_REF;
InputNumber : BYTE;
TriggerNumber : BYTE;
TriggerPattern : BYTE;
TriggerObjectDataldx : WORD;
TriggerDoneObjectDataldx : WORD;
RecPosObjectDataldx : WORD;
AxisPeriodeObjectDataldx : WORD;
FirstPosObjectDataldx : WORD;
LastPosObjectDataldx : WORD;

END_STRUCT

END_TYPE

Lenze

Axis AXIS_REF

Triggerinput TRIGGER_REF

Done BOOL
Busy BOOL
Error BOOL

ErrorID WORD

// Referenz auf Eingénge:

// 0: schnelle Eingdnge des Interpolators:
// Modul 0

// 1: schnelle Eingdnge des Interpolators:
// Modul 1

// 2: Antriebsmodul mit CAN-Bus

// 3 Antriebsmodul mit analoger Schnittstelle
// (LBM-ARI)

// Nummer von digitalen Triggereingang
// Triggernummer (0-2)

// 0-steigende Flanke; 1-fallende Flanke;
2-beide

// Codestelle 6001
// Codestelle 6002
// Codestelle 6000
// noch nicht implementiert
// noch nicht implementiert
// noch nicht implementiert
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_Abort_Trigger

Parameter

Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

VAR_IN_OUT

Axis AXIS_REF Index einer Achse.
0 ... MaxAxis

Triggerinput TRIGGER_REF Referenz auf Triggerbeschreibung

VAR_INPUT

Execute BOOL Mit steigender Flanke wird die aktive Touch
Probe Funktion deaktiviert.

VAR_OUTPUT

Done BOOL TRUE zeigt, dass die Touch Probe deaktiviert
wurde.

Busy BOOL Funktion in Ausfiihrung

Error BOOL Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn ein
Fehler bei der Ausfiihrung dieses Befehls aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Unzulassiger Zustand der Achse Achse noch nicht initialisiert oder im
Fehlerzustand.
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
19 Diese Instanz ist fiir eine andere Achse
aktiv
1050 Unzuldssiger Wert fiir Triggerinput Inputs >3
1064 Unzuldssiger Wert fiir TriggerNumber TriggerNumber >2
Lenze

124

DIGITEC

EDSTCXM2G DE 1.0



Funktionsbibliothek MC.lib 4

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_TorqueControl

4.2.13 Funktionsbaustein MC_TorqueControl

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

Stop!

Dieser Funktionsbaustein setzt voraus, dass die
CANopen-Antriebe die Regelung des Drehmoments uber
CANopen unterstutzen.

Bei Achsen mit analoger Schnittstelle ist der FB nicht
verwendbar.

Mit diesem Funktionsbaustein kann das vorgegebene Drehmoment mit der
vorgegebenen Rampe aufgebaut werden. Fur die Begrenzung der Drehzahl
wird vorgegebene Grenzgeschwindigkeit mit vorgegebenen Parametern
wie Beschleunigung, Verzégerung und Ruck aufgebaut.

MC_TorqueControl

AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
BOOL Execute InTorque BOOL
LREAL Torque Busy BOOL
LREAL TorqueRamp CommandAborted BOOL
LREAL Velocity Error BOOL
LREAL Acceleration ErrorlD WORD

LREAL Deceleration
LREAL Jerk

MC_BufferMode BufferMode

Hinweis!

Der Funktionsbaustein ist auch bei linearen Motoren
anwendbar, wobei es sich in dem Fall nicht um das Drehmoment
in [Nm] sondern um die Kraft in [N] handelt.

o

Die Drehmomentregelung ist als eine Bewegungsart aus der Gruppe Conti-
nuous Motion zu sehen. Beim Aktivieren der Drehmomentregelung (stei-
gende Flanke von Execute) wird jede laufende Bewegung abgebrochen und
die Achse in den Zustand ContinuousMotion transferiert.

Das Zieldrehmoment wird mit vorgegebener Rampe vom aktuellen Ist-
Drehmoment aus aufgebaut. Das Antriebsmodul soll das in jedem Interpola-
tionszyklus vorgegebene Drehmoment als Soll-Drehmoment betrachten.
Die tatsachliche Drehmomentregelung muss im Antriebsmodul stattfin-
den.

Lenze
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Die mit dem Funktionsbaustein vorgegebene Geschwindigkeit (Eingangs-
parameter Velocity) wird von aktueller Geschwindigkeit der Achse aus mit
vorgegebenen Parameter: Acceleration, Deceleration und Jerk aufgebaut.
Das Antriebsmodul soll die in jedem Interpolationszyklus vorgegebene Ge-
schwindigkeit als Drehzahlbegrenzung bei aktiver Drehmomentregelung
betrachten. Die Vorgehensweise in diesem Fall ist antriebsmodulspezifisch,
es kann z. B. bei Uberschreiten des Solldrehmoments sofort auf Drehzahlre-
gelung umgeschaltet werden usw.

Diese Bewegung wird, wie jede andere Bewegung im Zustand Continuous-
Motion, mit MC_Stop angehalten oder durch eine andere Bewegungsart ab-
gebrochen.

CAN-OPEN nach DSP 402: Hier muss noch eine Vereinbarung mit Antriebs-
hersteller getroffen werden.

Wahrscheinlich muss im Antrieb Profile Torque Mode implementiert wer-
den, Konfiguration mit vorgegebenen Daten liber SDO’s und Ein-/Ausschal-
ten Uber Steuerword erfolgen.

Lenze
DIGITEC EDSTCXM2G DE 1.0



Funktionsbibliothek MC.lib

Motion-Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_TorqueControl

Parameter Name Datentyp
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF
VAR_INPUT
Execute BOOL
Torque LREAL
TorqueRamp LREAL
Velocity LREAL
Acceleration LREAL
Deceleration LREAL
Jerk LREAL
BufferMode MC_BufferMode
VAR_OUTPUT
InTorque BOOL
Busy BOOL
CommandAbor-  BOOL
ted
Error BOOL
ErrorlD WORD
1 P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte Torque 1
TorqueRamp 10
Velocity 50
Acceleration 1000
Deceleration 1000
Jerk 10000
BufferMode BM_ABORTING_E

EDSTCXM2G DE 1.0
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P/0Y) Bedeutung

Index einer Achse.
0 ... MaxAxis

Mit steigender Flanke wird die Funktion gestar-
tet.

Das Zieldrehmoment in [Nm] oder Kraft in [N]

Die Rampe (1. Ableitung vom Drehmoment), mit
der das Zieldrehmoment aufgebaut wird in
[Nm/s] oder in [N/s].

Maximale Geschwindigkeit fiir Drehzahlbegren-
zung in [u/s]

Maximale Beschleunigung beim Aufbauen der
maximalen Geschwindigkeit in [u/s2]

Maximale Verzégerung beim Aufbauen der ma-
ximalen Geschwindigkeit [u/s2]

Maximaler Ruck beim Aufbauen der maximalen

Geschwindigkeit in [u/s3}

Enum-Typ MC_BufferMode.

TYPE MC_BufferMode : (
BM_ABORTING_E =0,
BM_BUFFERED E =1,
BM_BLENDING LOW E  :=2,
BM_BLENDING_PREVIOUS _E :=3,
BM_BLENDING_NEXT E  :=4,
BM_BLENDING HIGH E  :=5
BM_MASTER_POSITIONn_E :=6

)i

END_TYPE

Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Bewe-

gung sofort abgelost.

Bei BM_BUFFERED_E wird diese Aufgabe erst

gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.

Bei BM_BLENDING_LOW_E, BM_BLEN-

DING_PREVIOUS_E, BM_BLENDING_NEXT _E,

BM_BLENDING_HIGH_E wird der Ubergang wie

bei BM_BUFFERED_E ausgefiihrt.

TRUE, wenn das vorgegebene Drehmoment er-
reicht wird.

Funktionsbaustein ist aktiv.

Die Aufgabe wurde durch eine andere Bewe-
gungsaufgabe fiir diese Achse abgebrochen.

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

Fehlercode
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Fehlerbeschreibung

128

ErroriD

10
19

20
24

100

101

Bedeutung
Kein Fehler
Achse nicht konfiguriert

Reglerfreigabe fehlt

Velocity zu groR oder < 0
Acceleration zu grof8 oder <=0

Deceleration zu grof3 oder <=0

Jerk zu groR oder <=0

Diese Instanz ist fiir eine andere Achse
aktiv.

Unzulassiger Wert fiir BufferMode

Fiir eine Achse von dieser Achsenart ist
diese Bewegung nicht erlaubt.

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

Hinweis

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.

Velocity > MAX_VELOCITY_APPLL 206

Acceleration > MAX_ACCELERA-
TION_APPLLEL 206

Deceleration > MAX_DECELERA-
TION_APPLLL 206

Jerk > MAX_JERK_APPLL 206

Das ist keine lagegeregelte Achse. (Viel-
leicht Geber?)

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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4.2.14  Funktionsbaustein MC_DigitalCamSwitch

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

Mit diesem Funktionsbaustein kénnen digitale Ausgange, abhangig von den
vorgegebenen Bedingungen in Form von Achspositionen, geschaltet wer-
den. Es konnen mehrere Schaltbedingungen fiir einen digitalen Ausgang
vorgegeben werden. Ein Satz von Schaltbedingungen fiir einen digitalen
Ausgang wird weiter als eine Spur genannt.

MC_DigitalCamSwitch

AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
CAMSWITCH_REF Switches Switches CAMSWITCH_REF
OUTPUT_REF Outputs Outputs OUTPUT_REF
TRACK_REF TrackOptions TrackOptions TRACK_REF
BOOL Enable InOperation BOOL
DWORD EnableMask Busy BOOL

Error BOOL
ErrorID WORD

Nur eine Instanz von MC_DigitalCamSwitch kann pro Achse aktiv sein.
Wenn die schnellen Ausgange als Outputs benutzt werden, missen diese
vorher mit MC_DefineQuickOutputs freigegeben werden.

Fiir eine Achse kdnnen bis 32 Nocken (Switches) aktiviert werden. Jeder No-
cken bezieht sich auf einen schnellen Ausgang (eine Spur/Track). Das heif3t,
verschiedene Switches konnen auf einen Ausgang wirken.

Mit EnableMask wird eine Spur (Ausgang) aktiviert/deaktiviert, dass alle
Switches, die auf diesen Ausgang wirken, damit betroffen werden. Alle pro-
grammierten Daten werden nur bei positiver Flanke von Enable ibernom-
men, mit Ausnahme von EnableMask, deren Anderung sofort wirksam ist.

Vordefinierte Datentypen in mc.lib:

TYPE
OUTPUT_REF: WORD;
END_TYPE

OUTPUT_REF: Ort der Ausgange:
0 - schnelle Ausgange des Moduls 0
1 - schnelle Ausgange des Moduls 1

TYPE CAMSWITCH_REF :

STRUCT
NoOfSwitches: BYTE;
CamSwitchPtr: DWORD;
END_STRUCT
END_TYPE

Lenze
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NoOfSwitches: Anzahl der Schaltbedingungen

CamSwitchPtr: Adresse der Tabelle mit Schaltbedingungen; die Tabelle
muss in der Applikation als ARRAY[0...NoOfSwitches-1] OF CAMSWITCH_TR
deklariert warden.

TYPE CAMSWITCH_TR :
STRUCT
TrackNumber: INT;
FirstOnPosition: LREAL;
LastOnPosition: LREAL;

AxisDirection: INT;
CamSwitchMode:  INT;
Duration: TIME;
END_STRUCT
END_TYPE

TrackNumber: Index einer Spur (Ausgang). Verschiedene Schaltbedingun-
gen konnen den gleichen Index der Spur haben, d. h. sie konnen sich auf den
gleichen Ausgang beziehen (0 ... 15 = schnelle Ausginge des Moduls 0;
16 ... 31 = schnelle Ausgange des Moduls 1)

FirstOnPosition: Der kleinste Wert des Bereiches, in dem der Ausgang auf
TRUE gesetzt wird

LastOnPosition: Der grofste Wert des Bereiches, in dem der Ausgang auf
TRUE gesetzt wird

AxisDirection: Erforderliche Bewegungsrichtung der Achse fir die Aktivie-
rung der Schaltbedingungen (0 = beide Richtungen, 1 = positive Richtung,
2 = negative Richtung)

CamSwitchMode: Einschaltdauer (0 = auf Positionsbasis, 1 = auf Zeitbasis)
Duration: Einschaltdauer bei CamSwitchMode =1

TYPE Track_REF :
ARRAY[0..31] OF TRACK_TR;
END_TYPE

TYPE Track_TR:

OnCompensation: TIME;

OnCompensation- INT;

Mode:

OffCompensation: TIME;

Hysteresis: LREAL;
END_TYPE

OnCompensation: Die Zeit des vorzeitigen (bei negtivem Wert) oder verzo-
gerten (bei positivem Wert) Einschalten des Ausgangs vor oder nach Errei-
chen der Umschaltposition.

OnCompensationMode:
Wert 0 - Einschalten vorzeitig
Wert 1 - Einschalten verzogert

OffCompensation: Die Zeit des vorzeitigen (bei negativem Wert) oder verzo-
gerten (bei positivem Wert) Ausschalten des Ausgangs vor oder nach Errei-
chen der Umschaltposition (0 = Ausschalten vorzeitig; 1 = Ausschalten ver-
zogert)

Lenze
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Hysteresis: Ein Abstand in [u] zu der Umschaltposition auf dem keine Um-
schaltung stattfindet, obwohl die Schaltbedingungen erfiillt sind, bis der Be-
reich verlassen wird. Auf diese Weise wird vermieden, dass die Umschaltung
mehrmals ausgefuhrt wird, wenn die Achse sich in der Nahe von der Um-
schaltposition befindet.

Name Datentyp P/01) Bedeutung

VAR_IN_OUT

Axis AXIS_REF P Index einer Achse.

0 ... MaxAxis
Switches CAMSWITCH_REF P Schaltbedingungen
Outputs OUTPUT_REF P Ortdesdigitalen Ausgangs:
0 - Achsmodul,
1 - schnelle Ausginge des Moduls 0
2 - schnelle Ausgange des Moduls 1
Zur Zeit nur schnelle Ausgdnge des Interpolators
moglich, d. h. Wert 0 und 1.

TrackOptions TRACK_REF P Zusatzeigenschaften einer Spur

VAR_INPUT

Enable BOOL P Gibt das Umschalten von Ausgangen frei.

EnableMask DWORD O  Gibt eine Spur frei. Bitweise kodiert. Bit=1 — ent-
sprechende Spur ist freigegeben.

VAR_OUTPUT

InOperation BOOL - Vorgegebene Spuren sind frei gegeben.

Busy BOOL - Funktionsbaustein ist aktiv.

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte EnableMask 16#FFFFFFFF
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis

0 Kein Fehler

3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht

definiert.
19 Diese Instanz ist fiir eine andere Achse
aktiv.

1070 Unzuldssiger Wert in Switches fiir Track- > 31
Number

1071 Unzuldssiger Wert in Switches fiir Axis- > 2
Direction

1072 Unzuldssiger Wert in Switches fiir CamS- > 1

witchMode

1073 CamSwitch fiir diese Achse bereits aktiv  Nur eine Instanz von MC_DigitalCamS-

witch kann pro Achse aktiv sein.

1074 Unzuldssiger Wert fiir OnCompensation- > 1

EDSTCXM2G DE 1.0
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4.3 Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

43.1 Funktionsbaustein MC_Power

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein werden alle Freigaben fiir eine Achse gesetzt
oder zurtickgesetzt.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_Power
AXIS_REF - Axis Axis — AXIS_REF
BOOL Enable Status BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD
Funktionsbeschreibung Ist der Eingangsparameter Enable = TRUE, werden alle Freigaben der Achse

gesetzt. Ist der Eingangsparameter Enable = FALSE, werden alle Freigaben
der Achse zurlick gesetzt.

Bei Positionierachsen wird der Laderegler freigegeben.

Bei Feldbusantrieben andert sich der Ausgangsparameter Status erst, wenn
am Eingangsparameter Enable der Zustand fur mehrere Bausteinzyklen an-
liegt (z. B. Busverzogerung).

Parameter

Name Datentyp P/O1) Bedeutung

VAR_IN_OUT

Axis AXIS_REF P Index einer Achse.
0 ... MaxAxis

VAR_INPUT

Enable BOOL P TRUE = Achsfreigaben setzen,
FALSE = Achsfreigaben zuriick setzen

VAR_OUTPUT

Status BOOL - TRUE = Achse ist freigegeben
FALSE= Achse ist nicht freigegeben

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Achse befindet sich nicht im Zustand
Standstill.
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
23 Fiir eine Achse von dieser Achsart ist die  Keine geregelte Achse

Freigabe nicht notwendig.
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4.3.2 Funktionsbaustein MC_ReadStatus

Aufgabe Dieser Funktionsbaustein liefert den aktuellen Bewegungszustand einer

Achse.

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

MC_ReadStatus

AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
BOOL Enable Valid BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD
ErrorStop BOOL
Stopping BOOL
SysErrorstop BOOL
Standstill BOOL
DiscreteMotion BOOL
ContinuousMotion BOOL
SynchronizedMotion BOOL
Homing BOOL
SuperimposedMotion BOOL
Phasing BOOL
ConstantVelocity BOOL
Accelerating BOOL
Decelerating BOOL
Funktionsbeschreibung Es kénnen gleichzeitig mehrere Ausgange gesetzt werden, z. B.: DiscretMo-

tion, SuperimposedMotion und Accelerating.
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Solange TRUE ist, wird der aktuelle Bewegungs-
zustand kontinuierlich ausgegeben.

TRUE = ein giiltiger Ausgang steht an

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-

TRUE = Achse im Zustand Errorstop

TRUE = Achse im Zustand Stopping

TRUE = Freigaben fiir die Achse zuriickgesetzt
TRUE = Achse im Zustand SysErrorStop

TRUE = Achse im Zustand StandStill

TRUE = Achse im Zustand DiscretMotion
TRUE = Achse im Zustand ContinuousMotion

TRUE = Achse im Zustand SynchronizedMotion

TRUE = Achse im Zustand Homing
TRUE = Uberlagerte Bewegung der Achse aktiv

TRUE = MC_Phasing aktiv
TRUE = Achse fahrt mit konstanter Geschwin-

TRUE = Achse beschleunigt
TRUE = Achse bremst

Hinweis

4 Funktionsbibliothek MC.lib
Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_ReadStatus
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF Index einer Achse.
0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Enable BOOL
VAR_OUTPUT
Valid BOOL
Error BOOL
treten ist.
ErrorlD WORD Fehlercode
Errorstop BOOL
Stopping BOOL
Disable BOOL
SysErrorStop BOOL
Standstill BOOL
DiscretMotion BOOL
ContinuousMo-  BOOL
tion
SynchronizedMo- BOOL
tion
Homing BOOL
Superimposed-  BOOL
Motion
Phasing BOOL
ConstantVelocity BOOL
digkeit
Accelerating BOOL
Decelerating BOOL
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung
0 Kein Fehler
3 Achse nicht konfiguriert

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
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4.3.3 Funktionsbaustein MC_ReadAxisError

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein wird ein Achsfehler, der im Antrieb aufgetre-

ten ist, angezeigt.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_ReadAxisError
AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
BOOL Enable Validl BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD
ErrorCategory WORD
ErrorModule WORD
Errorinfo STRING(160)
AddErrorinfo STRING(64)
Funktionsbeschreibung Der Baustein zeigt iber die Ausgangsparameter Error und Errorld sowohl die

Fehler von Antrieben als auch die Fehler vom Baustein selbst.

Fehler Klasse 1 und 2 sind als Hinweise oder Warnungen zu betrachten. Sie
fuhren nicht zum Abbruch der laufenden Bewegung und Ubergang der
Achse in den Zustand Errorstop. Sie miissen also nicht quittiert werden und

werden nur Uber einen SPS-Zyklus angezeigt.

Bei Fehlern Klasse 3 und 4 wird die betroffene Achse sofort angehalten und
geht in den Zustand Errorstop. Diese Fehler werden solange angezeigt bis sie

mit MC_Reset quittiert werden.

Lenze
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Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF P Index einer Achse.
0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Enable BOOL P TRUE = Achsfehler anzeigen
VAR_OUTPUT
Valid BOOL - TRUE = Funktion ausgefiihrt
Error BOOL - TRUE = Uiber den Ausgang ErrolD wird ein Feh-
lercode angezeigt.
FALSE = kein Fehler wird angezeigt
ErrorlD WORD - Fehlercode
ErrorCategory WORD - Fehlerklasse:
1: Lokal leicht
2: Lokal schwer
3: Global leicht
4: Global schwer
ErrorModule WORD - Herstellerspezifisches Antriebsmodul:
19-Llenze
Errorinfo STRING(160) - Fehlertext aus der Datei ncrspch0.txt (oder aus
einer anderen sprachabhdngigen Datei, die sich
in Flash-Disk befindet).
AddErrorinfo STRING(64) - Fehlerabhéngige Zusatzinformation
1 P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD  Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
Lenze
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434 Funktionsbaustein MC_Reset

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein wird die anstehende Fehlermeldung quit-
tiert und der Ubergang der Achse aus dem Zustand ErrorStop in den Zustand
Standstill durchgefiihrt, wenn keine weiteren Fehlermeldungen anstehen.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_Reset
AXIS REF  Axis Axis  AXIS_REF
BOOL Execute Done BOOL
Error BOOL
ErroriD WORD
Funktionsbeschreibung Alle Achsfehler der Klasse 3 oder 4, die zum Abbruch einer laufenden Bewe-

gung und dem Ubergang einer Achse in den Zustand ErrorStop gefiihrt ha-
ben, miissen mit dem MC_Reset Funktionsbaustein quittiert werden. Mit
der Quittung des letzten Fehlers wird die Achse in den Zustand Standstill

ubergehen.
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF P Index einer Achse.
0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Execute BOOL P Mit positiver Flanke wird der Fehler quittiert.
VAR_OUTPUT
Done BOOL - TRUE = Zustand StandStill wurde erreicht
FALSE = Achse bleibt im Zustand ErrorStop, wei-
tere Fehler stehen an.
Error BOOL - TRUE, wenn bei der Ausfiihrung dieses Befehls
ein Fehler aufgetreten ist.
ErrorlD WORD - Fehlercode
1 P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Achse befindet sich nicht im Zustand Er-
rorstop.
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung  Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
des Befehls aufgetreten. einzulesen.
101 Systemfehler ist wahrend der Ausfiih- Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
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rung des Befehls aufgetreten.
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Funktionsbaustein MC_ReadParameter

4.3.5 Funktionsbaustein MC_ReadParameter

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein konnen die definierten Achsparameter (Da-

tentyp: LREAL) gelesen werden.

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

AXIS_REF
BOOL

INT

Funktionsbeschreibung

Axis

Enable

ParameterNumber

MC_ReadParameter

Axis AXIS_REF
Done BOOL
Error BOOL

ErrorlD WORD

Value LREAL

Solange der Eingangsparameter Enable = TRUE, wird der Ausgangsparame-

ter Value mit dem aktuellen Parameterwert zyklisch versorgt. Bei Enable =
FALSE wird der Ausgangsparameter Value auf Null gesetzt.

Die Werte aller nicht LREAL-Parameter werden fiir die Ausgabe in das LREAL-
Format konvertiert.

Parameter

Name Datentyp
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF
VAR_INPUT
Enable BOOL
ParameterNum-  INT
ber
VAR_OUTPUT
Done BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD
Value LREAL

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)

Initialisierungswerte

ParameterNumber - 1 (C2 206)

P/0Y) Bedeutung

Index einer Achse.
0 ... MaxAxis

TRUE = Parameterwert wird kontinuierlich aus-
gegeben.

Parameternummer (€2 206)

TRUE = Parameterwert wurde iiber den Ausgang
,Value“ ausgegeben.

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

Fehlercode

Wert des spezifizierten Parameters

Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis

0 Kein Fehler

3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht

definiert.
22 Unzuldssiger Wert von ParameterNum-
ber
Lenze
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4.3.6 Funktionsbaustein MC_ReadBoolParameter

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

Funktionsbibliothek MC.lib

Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_ReadBoolParameter

Mit diesem Funktionsbaustein knnen die definierten Achsparameter von

Datentyp BOOL gelesen werden.

AXIS_REF
BOOL

INT

MC_ReadBoolParameter

Axis Axis AXIS_REF
Enable Done BOOL
ParameterNumber Error BOOL

ErroriD WORD

Value BOOL

Solange der Eingangsparameter Enable = TRUE, wird der Ausgangsparame-
ter Value mit dem aktuellen Parameterwert zyklisch versorgt.

Bei Enable = FALSE wird der Ausgangsparameter Value auf FALSE gesetzt.

Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF Index einer Achse.
0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Enable BOOL TRUE = Parameterwert wird kontinuierlich aus-
gegeben
ParameterNum-  INT Parameternummer (€2 206)
ber
VAR_OUTPUT
Done BOOL TRUE = Parameterwert wurde iiber den Ausgang
"Value“ ausgegeben
Error BOOL TRUE, wenn bei der Ausfiihrung dieses Befehls
ein Fehler aufgetreten ist.
ErrorlD WORD Fehlercode
Value BOOL Wert des spezifizierten Parameters
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)

Initialisierungswerte

Fehlerbeschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

ParameterNumber - 1200 (£ 206)

ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
22 Unzuldssiger Wert von ParameterNum-
ber.
Lenze
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

Funktionsbaustein MC_WriteParameter

4.3.7 Funktionsbaustein MC_WriteParameter

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

Mit diesem Funktionsbaustein kénnen die definierten Achsparameter (Da-

tentyp: LREAL) geschrieben werden.

AXIS_REF
BOOL
INT

LREAL

Axis

Execute

ParameterNumber

Value

MC_WriteParameter

Axis AXIS_REF
Done BOOL
Error BOOL

ErroriD WORD

Mit steigender Flanke am Eingang Execute wird der programmierte Parame-
ter auf den Wert vom Eingang Value gesetzt. Danach wird der Ausgang Done

auf TRUE gesetzt.
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF Index einer Achse.
0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Execute BOOL Schreiben des Parameters mit steigender Flanke
ParameterNum-  INT Parameternummer (€2 206)
ber
Value LREAL Parameterwert
VAR_OUTPUT
Done BOOL TRUE = Parameter ParameterNumber wurde
geschrieben.
Error BOOL TRUE, wenn bei der Ausfiihrung dieses Befehls
ein Fehler aufgetreten ist.
ErrorlD WORD Fehlercode
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
22 Unzuldssiger Wert von ParameterNum-
ber.
Lenze
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4.3.8 Funktionsbaustein MC_WriteBoolParameter

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

Funktionsbibliothek MC.lib

Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_WriteBoolParameter

Mit diesem Funktionsbaustein konnen die definierten Achsparameter vom

Typ BOOL geschrieben werden.

AXIS_REF
BOOL
INT

BOOL

MC_WriteBoolParameter

Axis Axis AXIS_REF
Execute Done BOOL
ParameterNumber Error BOOL
Value ErrorlD WORD

Mit steigender Flanke am Eingang Execute wird das programmierte Parame-
ter auf den Wert vom Eingang Value gesetzt. Danach wird der Ausgang Done

auf TRUE gesetzt.
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF Index einer Achse.
0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Execute BOOL Schreiben des Parameters mit steigender Flanke
ParameterNum-  INT Parameternummer (€2 206)
ber
Value BOOL Parameterwert
VAR_OUTPUT
Done BOOL TRUE = Parameterwert wurde geschrieben
Error BOOL TRUE, wenn bei der Ausfiihrung dieses Befehls
ein Fehler aufgetreten ist.
ErrorlD WORD Fehlercode
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
22 Unzuldssiger Wert von ParameterNum-
ber
Lenze
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_SetOverride

4.3.9 Funktionsbaustein MC_SetOverride

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

142

Dieser Funktionsbaustein setzt einen Multiplikationsfaktor fiir die Ge-
schwindigkeit, die Beschleunigung/Verzégerung und den Ruck.

MC_SetOverride

AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
BOOL Enable Enabled BOOL
LREAL VelFactor Busy BOOL
LREAL AccFactor Error BOOL
LREAL JerkFactor ErrorlD WORD

MC_OverrSpecification OverrSpecification

Der VelFactor-Parameter ist ein Faktor mit dem die mit anderen Funktions-
bausteinen programmierte Geschwindigkeit multipliziert wird.

Der AccFactor-Parameter ist ein Faktor mit dem die mit anderen Funktions-
bausteinen programmierte Beschleunigung oder Verzogerung multipliziert
wird.

Der JerkFactor-Parameter ist ein Faktor mit dem der mit anderen Funktions-
bausteinen programmierte Ruck multipliziert wird.

Als VelFactor kann ein Wert zwischen 0 und 1,2 programmiert werden.

Der Wert O fiir VelFactor halt eine Achse an, ohne sie in den Zustand Stand-
still zu transferieren. (Die Achse fahrt weiter mit der Geschwindigkeit 0).

Die Werte fiir AccFactor und JerkFactor miissen groRer als 0 und kleiner oder
gleich 1,2 sein.

Der programmierte Overridefaktor bleibt solange erhalten, bis er mit einem
neuen programmierten Wert tUberschrieben wird. Er wirkt nicht auf die Sla-
ve-Achsen (Achsen, die sich im Zustand Synchronized Motion befinden).

Der Funktionsbaustein hat keinen Einfluss auf das Zustandsdiagramm der
Achse.

Overridefaktoren konnen jederzeit geandert werden und sie wirken sofort
auf die laufende Bewegung, auBer den Bremsphasen (Phasen, in denen eine
Achse auf die programmierte Zielposition bremst).

Wenn einer der Eingangsparameter VelFactor, AccFactor oder JerkFactor ge-
andert wird, wird sofort der Ausgangsparameter Enabled auf FALSE gesetzt
und erst mit der Ubernahme des Wertes durch den Interpolator wieder auf
TRUE.

Lenze
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_SetOverride

Parameter Name Datentyp
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF
VAR_INPUT
Enable BOOL
VelFactor LREAL
AccFactor LREAL
JerkFactor LREAL
OverrSpecifica-  MC_OverrSpecifi-
tion cation
VAR_OUTPUT
Enabled BOOL
Busy BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte VelFactor 1.0
AccFactor 1.0
JerkFactor 1.0

EDSTCXM2G DE 1.0

OverrSpecification

OVERR_SPEC_FOR_ALL

Lenze

P/0Y) Bedeutung

Index einer Achse
0 ... MaxAxis

Bei TRUE wird der Overridefaktor standig tiber-
nommen.

Overridefaktor fiir die Geschwindigkeit

Overridefaktor fiir die Beschleunigung und Ver-
zégerung

Overridefaktor fiir den Ruck

Enum-Typ MC_OverrSpecification:

TYPE MC_OverrSpecification : (
OVERR_SPEC_FOR_ALL :=0,
OVERR_SPEC_FOR_POS :=1,
OVERR_SPEC_FOR_SIMP := 2,
OVERR_SPEC_FOR_PHAS :=3

);

END_TYPE

OVERR_SPEC_FOR_ALL Override gilt fiir alle Be-

wegungen einschlieRlich fiir MC_MoveSuperim-

posed und MC_Phasing.

OVERR_SPEC_FOR_POS Override gilt fiir alle Be-

wegungen auler Superimposed und Phasing.

OVERR_SPEC_FOR_SIMP Override gilt nur fiir

Superimposed-Bewegung.

OVERR_SPEC_FOR_PHAS Override gilt nur fiir

Phasing.

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn
der Override ibernommen wurde.

Funktion in Ausfiihrung

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

Fehlercode
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Funktionsbibliothek MC.lib

Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_SetOverride

Fehlerbeschreibung

144

ErroriD
0
3

27
28

29

30

100

101

Bedeutung
Kein Fehler
Achse nicht konfiguriert

Unerlaubter Wert fiir OverrSpecification.

Der Wert fiir VelFactor aulRerhalb des
zul3ssigen Bereiches.

Der Wert fiir AccFactor auRerhalb des
zul3ssigen Bereiches.

Der Wert fiir JerFactor auRRerhalb des zu-
lassigen Bereiches.

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

Hinweis

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

>3
0 <=Zuldssiger Bereich <=1.2

0 < Zul3ssiger Bereich <=1.2
0 < Zulassiger Bereich <=1.2
Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError

einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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Funktionsbibliothek MC.lib 4
Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_SetPosition

4.3.10 Funktionsbaustein MC_SetPosition

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein kann die aktuelle Position einer Achse auf
neue Position gesetzt werden, was effektiv zu einer Koordinatensystemver-
schiebung fiihrt.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_SetPosition
AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
BOOL Execute Done BOOL
LREAL Position Busy BOOL
BOOL Mode Error BOOL
MC_SetPosSpecification i;cilzonsSpecifi— ErroriD WORD
Funktionsbeschreibung Diese Funktion verschiebt das Koordinatensystem einer Achse so, dass die

aktuelle Position der Achse der vorgegebenen Position entspricht. Die Funk-
tion kann auch wahrend der Bewegung einer Achse ausgefuhrt werden, wo-
bei die aktuelle Zielkoordinate unverandert bleibt und in neuem Koordina-
tensystem angefahren wird. Die laufende Bewegung wird von den neuen
Startbedingungen aus erneut gestartet.

Lenze
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SetPosSpecification

Lenze

4 Funktionsbibliothek MC.lib
Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_SetPosition
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF Index einer Achse.
0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Execute BOOL Mit steigender Flanke wird die Aufgabe ausge-
fihrt.
Position LREAL Position, auf welche die aktuelle Position ge-
setzt werden soll.
Mode BOOL = FALSE - die aktuelle Position soll auf den liber
den Eingangsparameter Position vorgegebenen
Wert gesetzt werden.
= TRUE — die aktuelle Position soll um den tiber
den Eingangsparameter Position vorgegebenen
Wert verschoben werden.
SetPosSecifica- ~ MC_SetPosSpeci- Enum-Typ MC_SetPosSpecification:
tion fication TYPE MC_SetPosSpecification : (
SET_POS_ALL_AXIS_MOTION_E:=0
SET_POS_E :=1,
SET_POS_SUPERIMPOSED_E :=2
);
END_TYPE
Bei SET_POS_ALL_AXIS_MOTION_E wird die ak-
tuelle Position der Achse auf vorgegebene Posi-
tion gesetzt, wobei die Superimposedposition2)
genullt wird.
Bei SET_POS_E wird die aktuelle Position der
Achse auf vorgegebene Position gesetzt, wobei
die Superimposedposition2) erhalten bleibt.
Bei SET_POS_SUPERIMPOSED_E wird die ak-
tuelle Superimposedpositionz-)-der Achse auf die
vorgegebene Position gesetzt.
VAR_OUTPUT
Done BOOL TRUE zeigt, dass die Aufgabe ausgefiihrt wurde.
Busy BOOL Funktion in Ausfiihrung
Error BOOL TRUE, wenn ein Fehler bei der Ausfiihrung die-
ses Befehls aufgetreten ist.
ErrorlD WORD Fehlercode
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
2) Superimposedposition — Position, die mit MC_MoveSuperimposed erzeugt wird
Initialisierungswerte Position 0

SET_POS_ALL_AXIS_MOTION
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Fehlerbeschreibung
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Funktionsbibliothek MC.lib

Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_SetPosition

ErroriD

19

100

101

1080
1081

Bedeutung
Kein Fehler
Unzuldssiger Zustand der Achse

Achse nicht konfiguriert

Diese Instanz ist fiir eine andere Achse
aktiv

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wiahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Unzuldssiger Wert fiir Mode

Unzuldssiger Wert fiir SetPosSpecifica-
tion

Lenze

Hinweis

Achse noch nicht initialisiert oder im
Fehlerzustand.

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.

>1
>2
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_ReadActualVelocity

43.11 Funktionsbaustein MC_ReadActualVelocity

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein kann die aktuelle Geschwindigkeit der Achse
gelesen werden.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_ReadActualVelocity
AXIS_REF -~ Axis Axis — AXIS_REF
BOOL Enable Valid (Done) BOOL
Busy BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD
Velocity — LREAL
Funktionsbeschreibung Solange der Eingangsparameter Enable = TRUE ist, wird der Ausgangspara-
meter Velocity auf die aktuelle Istgeschwindigkeit der programmierten
Achse gesetzt.

Bei Enable = FALSE wird der Ausgangsparameter Velocity auf Null gesetzt.
Bei Antriebsachsen wird die Istgeschwindigkeit aus den letzten zwei durch
den Antrieb gemeldeten Istpositionen berechnet. Bei virtuellen Achsen wird
die Istgeschwindigkeit auf die vom Interpolator erzeugte Sollgeschwindig-

keit gesetzt.
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF P Index einer Achse.
0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Enable BOOL P TRUE = aktuelle Istgeschwindigkeit wird konti-
nuierlich ausgegeben.
VAR_OUTPUT
Valid (Done) BOOL - TRUE = Istgeschwindigkeit wurde tiber den Aus-
gang Velocity ausgegeben.
Busy BOOL - Funktion in Ausfiihrung
Error BOOL - TRUE, wenn bei der Ausfiihrung dieses Befehls
ein Fehler aufgetreten ist.
ErrorlD WORD - Fehlercode
Velocity LREAL - Aktuelle Sollgeschwindigkeit der Achse
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
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Funktionsbibliothek MC.lib

Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_ReadActualTorque

4.3.12 Funktionsbaustein MC_ReadActualTorque

Stop!

Dieser Funktionsbaustein setzt voraus, dass die
CANopen-Antriebe die Regelung des Drehmoments Uber
CANopen unterstutzen.

Bei Achsen mit analoger Schnittstelle ist der FB nicht

verwendbar.

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein kann das aktuelle vom Antrieb gemeldete
Drehmoment (die aktuelle Kraft im Fall eines linearen Motors) der Achse ge-

lesen werden.

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

AXIS_REF Axis

BOOL Enable

MC_ReadActualTorque

Axis AXIS_REF

Done BOOL
Busy BOOL
Error BOOL

ErrorID WORD

Torque LREAL

Funktionsbeschreibung Solange der Eingangsparameter Enable = TRUE ist, wird der Ausgangspara-
meter Torque auf den aktuellen vom Antrieb gemeldeten Drehmoment in
[Nm] der programmierten Achse gesetzt. Im Fall eines linearen Motors wird
die aktuelle vom Antrieb gemeldete Kraft in [N] geliefert.

Bei Enable = FALSE wird der Ausgangsparameter Torque auf Null gesetzt.

Parameter

Name Datentyp
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF
VAR_INPUT
Enable BOOL
VAR_OUTPUT
Done BOOL
Busy BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD
Torque LREAL
1 P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Lenze
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P/0Y) Bedeutung

)

Index einer Achse.
Wert 0 ... MaxAxis

TRUE = aktueller Ist-Drehmoment wird kontinu-
ierlich ausgegeben.

TRUE = Ist-Drehmoment wurde liber den Aus-
gangsparameter Torque ausgegeben. Einheit
[Nm].

Funktion in Ausfiihrung

TRUE, wenn bei der Ausfiihrung dieses Befehls
ein Fehler aufgetreten ist.

Fehlercode
Aktuelles Drehmoment der Achse
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht definiert.
Lenze
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Funktionsbibliothek MC.lib

Administrative Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_ReadActualPosition

4.3.13 Funktionsbaustein MC_ReadActualPosition

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

Parameter

Mit diesem Funktionsbaustein kann die aktuelle Istposition der Achse gele-

sen werden.
MC_ReadActualPosition
AXIS_REF Axis Axis
BOOL Enable Valid
Error
ErrorlD
Position

AXIS_REF
BOOL
BOOL
WORD

LREAL

Solange der Eingangsparameter Enable = TRUE ist, wird der Ausgangspara-
meter Position auf die aktuelle Ist-Position der programmierten Achse ge-

setzt.

Bei Enable = FALSE wird der Ausgang Position auf Null gesetzt.

Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF P Index einer Achse.
Wert 0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Enable BOOL P TRUE = aktuelle Istposition wird kontinuierlich
ausgegeben.
VAR_OUTPUT
Valid BOOL - TRUE = Istposition wurde {iber den Ausgang Va-
lue ausgegeben.
Error BOOL - TRUE, wenn bei der Ausfiihrung dieses Befehls
ein Fehler aufgetreten ist.
ErrorlD WORD - Fehlercode
Position LREAL - Aktuelle Istposition der Achse
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
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definiert.
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_CamTableSelect

4.4 Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
4.4.1 Funktionsbaustein MC_CamTableSelect

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein wird eine Kurvenscheibentabelle (Kop-
plungstabelle) fiir die Kopplung zwischen einer Master- und einer Slave-
Achse selektiert (beim Interpolator angemeldet).

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_CamTableSelect
AXIS_REF Master Master AXIS_REF
AXIS_REF Slave Slave AXIS_REF
MC_CAM_REF CamTable CamTable MC_CAM_REF
BOOL Execute Done BOOL
BOOL Periodic Error BOOL
BOOL MasterAbsolute ErrorlD WORD
BOOL SlaveAbsolute CamTablelD MC_CAM_ID
Funktionsbeschreibung Vordefinierte Datentypen in mc.lib

TYPE MC_CAM_REF :
STRUCT
NoOfRows: DWORD;
CamPosPtr: DWORD;
END_STRUCT
END_TYPE
TYPE MC_POS_TR:
STRUCT
master: LREAL;
slave: LREAL;
interpol: MC_CAM_INT_ART;
END_STRUCT
END_TYPE

NoOfRows: Anzahl von Stiitzstellen

CamPosPtr: Adresse der Tabelle mit den Stiitzstellen. Die Tabelle muss in der
Applikation als ARRAY[0...NoOfRows-1] OF MC_POS_TR deklariert werden.
In dieser Array ist die erste Spalte eine Master Position, die zweite Spalte eine
Slave-Position und die dritte Spalte die Interpolationsart. Die Tabelle enthalt
nur Binardaten.

Die Positionen in der Tabelle sind einheitenneutral. Erst nach der Zuordnung
der Kurvenscheibentabelle zu einer Master- und Slaveachse werden die je-
weiligen Einheiten der Achse ibernommen. Die Einheit einer Achse wird in-
direkt mit den Konfigurationsdaten MK_DISTANCE und MK_INCREMENTS
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Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_CamTableSelect

oder mit der Struktur AXIS_CONFIG_CONST_TR (IrRoad und Irimpulse) vor-
gegeben.

Die CAM-Tabelle kann einmalig oder zyklisch ausgefuhrt werden.

Bei aktiver Bearbeitung konnen die Tabellenwerte geandert werden. Man
kann auch zwischen verschiedenen Kopplungstabellen umschalten.

Zwischen den Stitzpunkten der Kopplungstabelle werden Segmente nach
der gewahlten Interpolationsart eingefiigt:

0 - linear
1 - kubische Spline (Polynome 3. Grades)
2 - quintische Spline (Polynome 5. Grades)

Der Tabelleninhalt kann aus einer Datei eingelesen oder in der SPS berech-
net und eingetragen werden.

Als Master kann eine virtuelle Achse benutzt werden.

Stop!

Die Selektierung (die Anmeldung beim Interpolator) der
nachsten Tabelle fiir die gleiche Slave-Achse sollte erst erfolgen,
wenn die vorherige Selektierung mit dem Ausgang Done=TRUE
angezeigt wurde, sonst wird die Selektierung vorheriger Tabellen
abgebrochen.

Die Eingangsparameter Master und Slave sind nur aus
Kompabilitatsgriinden zu PLCopen notwendig. Die beim
Interpolator angemeldeten Tabellen konnen bei MC_Camln fiir
beliebige zwei Achsen eingesetzt werden.

Lenze
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rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

4 Funktionsbibliothek MC.lib
Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_CamTableSelect
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Master AXIS_REF P Index einer Master-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis
Slave AXIS_REF P Index einer Slave-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis
CamTable MC_CAM_REF P Referenz auf die Kopplungstabelle
VAR_INPUT
Execute BOOL P Selektierung mit steigender Flanke
Periodic BOOL O  TRUE = periodische
FALSE = nicht periodische Tabelle
MasterAbsolute  BOOL O  TRUE oder FALSE hat die gleiche Bedeutung. Ta-
bellendaten fiir den Master werden immer als
relative Positionen in Bezug auf die erste Ma-
ster-Position in der Tabelle gewertet, da die Ta-
belle immer mit Master-Position 0.0 beginnen
muss.
SlaveAbsolute BOOL O  TRUE =Tabellendaten fiir den Slave als absolute
Positionen werten.
FALSE = Tabellendaten fiir den Slave als relative
Positionen in Bezug auf die erste Slaveposition
in der Tabelle werten.
VAR_OUTPUT
Done BOOL - Selektierung ausgefiihrt
Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.
ErrorlD WORD - Fehlercode
CamTablelD WORD - Identifikationsnr. der Tabelle liber die gekoppelt
wird; fiir MC_Camln
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte Periodic FALSE
MasterAbsolute TRUE
SlaveAbsolute TRUE
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Zustand nicht erlaubt Der Funktionsbaustein kann nurim In-
terpolator-Zustand Init_Drive_Ok aus-
gefiihrt werden.
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
13 Zeiger CamPosPtr gleich Null
14 Speicher fiir CAM-Tabellen voll Zu viele Tabellen. Maximale Anzahl von
CAM-Tabellen ist 16.
32 NoOfRows in CamTable-Tabelle < 2 Die Tabelle muss mindestens zwei Stiitz-
stellen beinhalten.
100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung  Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
des Befehls aufgetreten. einzulesen.
101 Systemfehler ist wahrend der Ausfiih- Systemfehler ist mit MC_ReadSysError

einzulesen.
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Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_CamExtTableSelect

4.4.2 Funktionsbaustein MC_CamExtTableSelect

Aufgabe

Schematische

KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

Mit diesem Funktionsbaustein wird eine erweiterte Kurvenscheibentabelle

(Kopplungstabelle) fiir die Kopplung zwischen einer Master- und einer Sla-

ve-Achse selektiert.

MC_CamExtTableSelect

AXIS_REF Master Master AXIS_REF
AXIS_REF Slave Slave AXIS_REF
MC_CAM_EXT_REF -~ CamSubTable CamTable  MC_CAM_EXT REF
BOOL Execute Done BOOL
BOOL Periodic Error BOOL
BOOL MasterAbsolute ErrorlD WORD

BOOL SlaveAbsolute CamTablelD MC_CAM_ID

Vordefinierte Datentypen in mc.lib

TYPE MC_CAM_ID : WORD; END_TYPE

TYPE MC_CAM_EXT_REF:

STRUCT
NoOfRows: DWORD;
CamPosPtr: DWORD;

END_STRUCT

END_TYPE

TYPE MC_POS_EXT_TR:

STRUCT
master: LREAL; //Master-Position (M)
slave: LREAL; //Slave-Position (S)
firstDerivation: LREAL; //1.te Ableitung (dS/dM)
secondDeriva- LREAL; //1.te Ableitung (dS2/dM2)
tion:
interpol: UINT

END_STRUCT

END_TYPE

NoOfRows: Anzahl von Stiitzstellen

CamPosPTR: Adresse der Tabelle mit den Stiitzstellen. Die Tabelle muss in
der Applikation als ARRAY[0...NoOfRows-1] OF MC_POS_EXT_TR deklariert
werden.

Die erste Spalte ist in der MC_POS_EXT TR Struktur eine Master-Position,
die zweite Spalte ist eine Slave-Position. In der dritten und vierten Spalte
kénnen die Ubergangsbedingungen zum néchsten Segment vorgegeben
werden.

Ob die Ubergangsbedingungen, d. h. die erste und/oder die zweite Ablei-
tung relevant sind wird in der fiinften Spalte zusammen mit der Interpola-
tionsart bestimmt.

Lenze
155



156

Funktionsbibliothek MC.lib

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_CamExtTableSelect

Die Variable interpol in der Struktur wird wie folgt aufgebaut:

interpol=n*256+m; wobei:

m=0 - lineare Interpolation

m=1 - Spline 3.ter Ordnung

m=2 - Spilne 5.ter Ordnung

n=0 - nur die Positionen (master, slave) sind relevant

n=1 - die Positionen (master,slave) und die 1.te Ableitung sind relevant
n=2 - die Positionen (master,slave) und die 2.te Ableitung sind relevant
n=3 - alle Vorgaben sind relevant

Die Positionen der Master-Achse (master) miissen monoton wachsend sein.
Abhangig von der angewahlten Interpolationsart kann ggf. die 1. Ableitung
(firstDerivation) und/oder die 2. Ableitung (secondDerivation) an der jewei-
ligen Position eingetragen werden. Die nicht vorgegebenen Ableitungen, die
fir die eingegebene Interpolationsart notwendig sind, werden durch den
Funktionsbaustein berechnet. Die 1. Ableitung wird aus den eingegebenen
Master- und Slave-Positionen berechnet. Die 2. Ableitung wird aus den ein-
gegebenen oder der den berechneten 1. Ableitungen berechnet. Die einge-
gebenen Ableitungen, die fur die eingegebene Interpolationsart nicht not-
wendig sind, werden ignoriert.

Die Position der Slave-Achse muss immer eingegeben werden, mit einer
Ausnahme: wenn die 1. Ableitung (Steigung) bei linearer Interpolation ein-
gegeben wird, wird die Slave-Position aus der vorheriger Slave-Position und
der eingegebenen 1. Ableitung berechnet. Die eingegebene Slave-Position
wird ignoriert. Die Spline-Interpolation 3. Ordnung erzeugt Kurven mit der
stetigen 1. Ableitung. Die Spline-Interpolation 5. Ordnung erzeugt Kurven
mit der stetigen 1. und 2. Ableitung. Die gewlinschten Unstetigkeiten in der
1. und/oder in der 2. Ableitung konnen durch 2 Stiitzpunkte mit identischer
Master-Position beschrieben werden. In dem Fall muss jeweils die 1. und/
oder die 2. Ableitung eingegeben werden.

Die Tabelle enthalt nur Bindrdaten. Die Positionen in der Tabelle sind ein-
heitsneutral. Erst nach Zuordnung der Kurvenscheibentabelle zu einer Ma-
ster- und Slaveachse werden die jeweiligen Einheiten der Achse tibernom-
men. Die Einheit einer Achse wird indirekt mit den Konfigurationsdaten
MK_DISTANCE und MK_INCREMENTS oder mit der Struktur AXIS_CON-
FIG_CONST_TR (IrRoad und Irimpulse) vorgegeben.

Die CAM-Tabelle kann einmalig oder zyklisch ausgefuhrt werden.

Bei aktiver Bearbeitung konnen die Tabellenwerte geandert werden. Auch
kann zwischen verschiedenen Kopplungstabellen umgeschaltet werden.
Zwischen den Stitzpunkten der Kopplungstabelle werden Segmente nach
der gewahlten Interpolationsart eingefiigt:

0 - linear
1 - kubischer Spline (Polynome 3. Grades)
2 - quintischer Spline (Polynome 5. Grades)

Der Tabelleninhalt kann aus einer Datei eingelesen oder in der SPS berech-
net und eingetragen werden. Als Master kann eine virtuelle Achse benutzt
werden.
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1| Hinweis!
Tabelle abgebro-chen.

Parameter Name Datentyp

VAR_IN_OUT

Master AXIS_REF

Slave AXIS_REF

CamSubTable MC_CAM_EXT_R

EF

VAR_INPUT

Execute BOOL

Periodic BOOL

MasterAbsolute  BOOL

SlaveAbsolute BOOL

VAR_OUTPUT

Done BOOL

Error BOOL

ErrorlD WORD

CamTablelD MC_CAM_ID
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte Periodic FALSE

MasterAbsolute  TRUE

SlaveAbsolute TRUE

Lenze
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Die Selektierung (die Anmeldung beim Interpolator) der
nachsten Tabelle fiir die gleiche Slave-Achse sollte erst erfolgen,
wenn die vorherige Selektierung mit dem Ausgang Do-ne=TRUE
angezeigt wurde. Sonst wird die Selektierung der vorherigen

Die Eingangsparameter Master und Slave sind nur aus
Kompabilitatsgriinden zu PLCopen notwendig. Die beim
Interpolator angemeldeten Tabellen kénnen bei MC_Camin fiir
beliebige zwei Achsen eingesetzt werden.

P/0Y) Bedeutung

Index einer Master-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis

Index einer Slave-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis

Referenz auf die Kopplungssubtabelle

Funktionsausfiihrung mit steigender Flanke

TRUE = periodische
FALSE = nicht periodische Tabelle

TRUE oder FALSE hat die gleiche Bedeutung. Ta-
bellendaten fiir den Master werden immer als
relative Positionen in Bezug auf die erste Ma-
ster-Position in der Tabelle gewertet, da die Ta-
belle immer mit Master-Position 0.0 beginnen
muss.

TRUE = Tabellendaten fiir den Slave als absolute
Positionen werten.

FALSE = Tabellendaten fiir den Slave als relative

Positionen in Bezug auf die erste Slave-Position

in der Tabelle werten.

Nur bei SubTableType = MC_SUBTABLE_FIRST_E
von Bedeutung.

Selektierung ausgefiihrt

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

Fehlercode

Identifikationsnummer der Tabelle, die der Bau-
stein MC_Camin zum Koppeln der Achsen be-
nutzt.
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Fehlerbeschreibung
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ErroriD

13

14

32

100

101

1200

1201
1202
1204

1205

1207

1208

1209

Bedeutung
Kein Fehler
Zustand nicht erlaubt

Achse nicht konfiguriert

Zeiger CamPosPtr gleich Null
Speicher fiir CAM-Tabellen voll

NoOfRows in CamTable-Tabelle < 2

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Master-Periode = 0

Unzuldssige Interpolationsart in Interpol
Masterpositionen nicht aufsteigend

Vorgabe der 1.ten Ableitung bei den
gleichen Masterpositionen fehlt

Vorgabe der 2. Ableitung bei den glei-
chen Masterpositionen fehlt

Vorgabe der 1. und der 2. Ableitung fehlt

Ungleiche Slavepositionen bei den zwei
gleichen Masterpositionen

Zwei gleiche Masterpositionen bei Li-
nearinterpolation

Lenze

Hinweis

Der Funktionsbaustein kann nurim In-
terpolator-Zustand Init_Drive_Ok aus-
gefiihrt werden.

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Zu viele Tabellen.
Max. Anzahl Generation 1: 16
Max. Anzahl Generation 2: 60

Die Tabelle muss mindestens zwei Stiitz-
stellen beinhalten.

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.

Die erste und die letzte Masterposition
in der Tabelle sind gleich

>2

Nur bei m=2, d. h. Spline 5. Ordnung

Bei m=2, d. h. Spline 5. Ordnung muss
bei der 1. Stiitzstelle die 1. und die 2. Ab-
leitung vorgegeben werden
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443 Funktionsbaustein MC_CamLargeTableSelect

Aufgabe

Schematische

KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung
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Mit diesem Funktionsbaustein wird eine Kurvenscheibentabelle (Kop-
plungstabelle) fiir die Kopplung zwischen einer Master- und einer Slave-
Achse selektiert. Die Tabelle wird in mehreren Schritten aus Subtabellen ge-

bildet.

MC_CamlargeTableSelect

AXIS_REF Master Master AXIS_REF
AXIS_REF Slave Slave AXIS_REF
MC_CAM_REF CamSubTable CamSubTable MC_CAM_REF
BOOL Execute Done BOOL
BOOL Periodic Error BOOL
BOOL MasterAbsolute ErrorlD WORD
BOOL SlaveAbsolute TableReady BOOL

DWORD TotalNoOfRows ActualNoOfRows DWORD

MC_SUBTAB_TYPE_TE  SubTableType CamTablelD ~ MC_CAM_ID

Vordefinierte Datentypen in mc.lib

TYPE MC_CAM_ID : WORD; END_TYPE
TYPE MC_CAM_REF:
STRUCT
NoOfRows: DWORD;
CamPosPtr: DWORD;
END_STRUCT
END_TYPE
TYPE MC_POS_TR:
STRUCT
master: LREAL;
slave: LREAL;
interpol: MC_CAM_INT_ART;
END_STRUCT
END_TYPE

NoOfRows: Anzahl von Stitzstellen

CamPosPTR: Adresse der Tabelle mit den Stutzstellen. Die Tabelle muss in
der Applikation als ARRAY[0...NoOfRows-1] OF MC_POS_TR deklariert wer-
den. In dieser Array ist die erste Spalte eine Master-Position, die zweite
Spalte eine Slave-Position und die dritte Spalte die Interpolationsart. Die Ta-
belle enthalt nur Binardaten. Die Positionen in der Tabelle sind einheiten-
neutral. Erst nach der Zuordnung der Kurvenscheibentabelle zu einer Ma-
ster- und Slave-Achse werden die jeweiligen Einheiten der Achse
ubernommen. Die Einheit einer Achse wird indirekt mit den Konfigurations-
daten MK_DISTANCE und MK_INCREMENTS oder mit der Struktur

Lenze
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AXIS_CONFIG_CONST_TR (IrRoad und Irimpulse) vorgegeben.
Die CAM-Tabelle kann einmalig oder zyklisch ausgefiihrt werden.

Bei aktiver Bearbeitung konnen die Tabellenwerte geandert werden, sowie
man auch zwischen verschiedenen Kopplungstabellen umschalten kann.

Zwischen den Stutzpunkten der Kopplungstabelle werden Segmente nach
der gewahlten Interpolationsart eingefiigt:

0 - linear
1 - kubischer Spline (Polynome 3. Grades)
2 - quintischer Spline (Polynome 5. Grades)

Der Tabelleninhalt kann aus einer Datei eingelesen oder in der SPS berech-
net und eingetragen werden.

Als Master kann eine virtuelle Achse benutzt werden.

] . .

1| Hinweis!
Die Eingangsparameter Master und Slave sind nur aus
Kompabilitatsgriinden zu PLCopen notwendig. Die beim
Interpolator angemeldeten Tabellen kénnen bei MC_Camin fiir
beliebige zwei Achsen eingesetzt werden.

Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Master AXIS_REF P Index einer Master-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis
Slave AXIS_REF P Index einer Slave-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis
CamSubTable MC_CAM_REF P Referenz auf die Kopplungssubtabelle
VAR_INPUT
Execute BOOL P Funktionsausfiihrung mit steigender Flanke
Periodic BOOL O  TRUE = periodische

FALSE = nicht periodische Tabelle
Nur bei SubTableType = MC_SUBTABLE_FIRST_E
von Bedeutung.

MasterAbsolute  BOOL O  TRUE oder FALSE hat die gleiche Bedeutung. Ta-
bellendaten fiir den Master werden immer als
relative Positionen in Bezug auf die erste Ma-
ster-Position in der Tabelle gewertet, da die Ta-
belle immer mit Master-Position 0.0 beginnen
muss.

Nur bei SubTableType = MC_SUBTABLE_FIRST_E
von Bedeutung.

SlaveAbsolute BOOL O  TRUE =Tabellendaten fiir den Slave als absolute
Positionen werten.
FALSE = Tabellendaten fiir den Slave als relative
Positionen in Bezug auf die erste Slave-Position
in der Tabelle werten.
Nur bei SubTableType = MC_SUBTABLE_FIRST_E
von Bedeutung.

TotalNoOfRows  DWORD O  Summe von Stitzstellenanzahl aus allen Subta-
bellen.
Nur bei SubTableType = MC_SUBTABLE_FIRST_E
von Bedeutung.

Lenze
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Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
SubTableType MC_SUB- Enum-Typ. Da die resultierende Kopplungsta-
TAB_TYPE_TE belle aus mehreren Subtabellen aufgebaut wird,
wird es zwischen den einzelnen Subtabellen
Uber diesen Eingangsparameter unterschieden.
TYPE MC_SUBTAB_TYPE_TE : (
MC_SUBTABLE_FIRST E  :=0,
MC_SUBTABLE_NEXT E  :=1,
MC_SUBTABLE_LAST E  :=2
);
END_TYPE

VAR_OUTPUT

Done BOOL Ausfiihrung der Funktion fertig

Error BOOL Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD Fehlercode

TableReady BOOL Die gesamte Tabelle steht nach dem letzten
Block (SubTableType = SUBTABLE_LAST_E) zur
Verfligung.

ActualNoOfRows DWORD Zeigt nach dem Ubertragen einer Subtabelle die
aktuelle Anzahl der libertragenen Stiitzstellen
(der gesamtenTabelle) an.

CamTablelD MC_CAM_ID Identifikationsnummer der Tabelle, die der Bau-
stein MC_CamlIn zum Koppeln der Achsen be-
nutzt.

Die richtige Nummer steht nur an, wenn der
Eingangsparameter SubTableType = SUBTA-
BLE_LAST_E.
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte Periodic FALSE
MasterAbsolute  TRUE
SlaveAbsolute TRUE
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Zustand nicht erlaubt Der Funktionsbaustein kann nur im In-
terpolator-Zustand Init_Drive_Ok aus-
gefiihrt werden.

3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht

definiert.

13 Zeiger CamPosPtr gleich Null

14 Speicher fiir CAM-Tabellen voll Zu viele Tabellen. Maximale Anzahl von

CAM-Tabellen ist 16.

40 Unzuldssiger Wert von SubTableType

41 Speicher voll Zu wenig Speicher fiir Anlegen einer

neuen Tabelle.

100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung  Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError

des Befehls aufgetreten. einzulesen.

101 Systemfehler ist wahrend der Ausfiih- Systemfehler ist mit MC_ReadSysError

EDSTCXM2G DE 1.0

rung des Befehls aufgetreten.
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einzulesen.
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Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_CamTableDelete

4.44 Funktionsbaustein MC_CamTableDelete

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

Mit diesem Funktionsbaustein wird eine Kopplungstabelle fiir die Kopplung
zwischen einer Master- und einer Slave-Achse geléscht. Der mit MC_Cam-
LargeTableSelect reservierte Speicher fiir die geléschte Kopplungstabelle
wird freigegeben.

MC_CamTableDelete

MC_CAM_ID CamTablelD Done BOOL
BOOL Execute Error BOOL

ErroriD WORD

Mit dem Funktionsbaustein konnen sowohl mit dem Funktionsbaustein
MC_CamTableSelect und MA_CamExtTableSelect als auch mit dem Funkti-
onsbaustein MC_CamlLargeTableSelect beim Interpolator angemeldeten
Kopplungstabellen gel6scht werden, wobei der mit MC_CamlargeTabelSe-
lect reservierten Speicher freigegeben wird.

Vordefinierte Datentypen in mc.lib

TYPE MC_CAM_ID : WORD; END_TYPE

Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
CamTablelD MC_CAM _ID O Identifikationsnummer der Kopplungstabelle
Execute BOOL P Loschen der Tabelle mit steigender Flanke.
VAR_OUTPUT
Done BOOL - Selektierung ausgefiihrt
Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.
ErrorlD WORD - Fehlercode
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Steuerung befindet sich in einem fiir
diese Funktion unzuldssigen Zustand.
15 Die zu I6schende Tabelle existiert nicht.
42 Tabelle kann zurzeit nicht geldscht wer-  Eine nach dieser Tabelle gekoppelte Be-
den. wegung ist gerade aktiv.
Lenze
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4.4.5 Funktionsbaustein MC_Camlin

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung
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Mit diesem Funktionsbaustein wird die Kopplung tber eine Kopplungsta-
belle zwischen einer Master- und einer Slave-Achse aktiviert.

MC_Camin

AXIS_REF Master Master AXIS_REF

AXIS_REF Slave Slave AXIS_REF
BOOL Execute InSync BOOL
LREAL MasterOffset Busy BOOL
LREAL SlaveOffset Active BOOL
LREAL MasterScaling CommandAborted BOOL
LREAL SlaveScaling Error BOOL

MC_StartMode StartMode ErrorlD WORD
LREAL MasterStartPosition EndOfProfile BOOL
MC_CAM_ID  CamTablelD

MC_CouplingMode

CouplingMode

LREAL CouplingDistance

MC:_BufferMode BufferMode

Bei CouplingMode = COUPLING_MODE_ERROR_E wird liber den Ausgang Er-
rorlD ein Fehler gemeldet, wenn die Differenz zwischen der aktuellen Sollpo-
sition der Slave-Achse und der Position aus der Kopplungstabelle den Weg,
der dem maximalen Ruck der Slave-Achse pro Interpolationstakt entspricht,
uberschreitet. Die Kopplung wird nicht aktiviert.

Bei CouplingMode = COUPLINGC_MODE_SUPERIMPOSED _E wird die Diffe-
renz zwischen der aktuellen Sollposition der Slave-Achse und der Position
aus der Kopplungstabelle auf die Sollposition der liberlagerten Bewegung
aufaddiert und die Kopplung wird aktiviert. Die Slave-Achse hat damit einen
zusatzlichen Offset. Der Offset kann mit MC_MoveSuperimposed auf 0 oder
auf eine andere Distanz gefahren werden.

Bei StartMode=STARTMODE_RAMP_IN_E wird die Slave-Achse zunachst
uber mit dem Eingangsparameter CouplingDistance vorgegebene Master-
Strecke auf die entsprechende Position aus der Tabelle gefahren. Erst da-
nach wird die Kopplung aktiviert und beide Achsen fahren (It. der Tabelle)
synchron.

Vordefinierte Datentypen in mc.lib

TYPE MC_CAM_ID : WORD; END_TYPE

Lenze
163



Parameter

164

Name
VAR_IN_OUT
Master

Slave

VAR_INPUT
Execute
MasterOffset
SlaveOffset
MasterScaling
SlaveScaling
StartMode

Funktionsbibliothek MC.lib

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_Camln

Datentyp

AXIS_REF

AXIS_REF

BOOL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
MC_StartMode

Lenze

p/ov)

O O O OO0 ©

Bedeutung

Index einer Master-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis

Index einer Slave-Achse. Wert.
Wert: 0 ... MaxAxis

Aktivierung der Kopplung mit positiver Flanke
Master-Positionsoffet in [u]
Slave-Positionsoffet in [u]
Master-Skalierungsfaktor
Slave-Skalierungsfaktor

Enum MC_StartMode:

TYPE MC_StartMode : (
STARTMODE_ABSOLUTE_E:=0,
STARTMODE_RELATIVE_E:=1,
STARTMODE_RAMP_IN_E:=2,
STARTMODE_RAMP_IN_SHORTEST _WAY_E:=2,
STARTMODE_RAMP_IN_POS_E:=3,
STARTMODE_RAMP_IN_NEG E:=4

)i

END_TYPE

Bei StartMode=STARTMODE_ABSOLUTE_E wer-
den die Slave-Positionen in der Kopplungsta-
belle als die absoluten Positionen gewertet. Die
Slavepositionen aus der Kopplungstabelle wer-
den direkt als die Sollpositionen ausgegeben.
Bei StartMode=STARTMODE_RELATIVE_E wer-
den die Slave-Positionen als relative Positionen
in der Kopplungstabelle gewertet. Die Slave-
positionen aus der Kopplungstabelle werden
auf die Koppelposition der Slave-Achse aufad-
diert.

Bei StartMode=STARTMODE_RAMP_IN_E wird
die Slave-Achse liber die mit dem Eingang Cou-
plingDistance eingegebene Masterstrecke auf
entsprechende Position aus der CAM-Tabelle
gefahren. Erst danach werden die beiden Ach-
sen synchron fahren.

Bei StartMode=STARTMODE_RAMP_IN_SHOR-
TEST_WAY_E wird eine Rotationschse als die
Slave-Achse iiber die mit dem Eingang Cou-
plingDistance eingegebene Masterstrecke auf
entsprechende Position aus der CAM-Tabelle
Uber den kiirzesten Weg gefahren. Erst danach
werden die beiden Achsen synchron fahren.

Bei StartMode=STARTMODE_RAMP_IN_POS_E
wird eine Rotationschse als die Slave-Achse liber
die mit dem Eingang Coupling-Distance einge-
gebene Masterstrecke auf entsprechende Posi-
tion aus der CAM-Tabelle in die positive Rich-
tung gefahren. Erst danach werden die beiden
Achsen synchron fahren.

Bei StartMode=STARTMODE_RAMP_IN_NEG_E
wird eine Rotationschse als die Slave-Achse tiber
die mit dem Eingang Coupling-Distance einge-
gebene Masterstrecke auf entsprechende Posi-
tion aus der CAM-Tabelle in die negative Rich-
tung gefahren. Erst danach werden die beiden
Achsen synchron fahren.
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Name
MasterStartPos.

CamTableD
CouplingMode

Datentyp
LREAL

MC_CAM_ID

MC_Coupling-
Mode

CouplingDistance LREAL

BufferMode

VAR_OUTPUT
InSync

Busy

Active

CommandAbor-
ted

MC_BufferMode

BOOL
BOOL
BOOL
BOOL

Lenze

P/0Y) Bedeutung

0]

0]

Bei dieser Position der Master-Achse wird die
Tabelle aufgesetzt, wenn BufferMode =
BM_MASTER_POSITION_E programmiert wird.

Identifikationsnummer der Kopplungstabelle

Enum MC_CouplingMode Typ:

TYPE MC_CouplingMode : (
COUPLING_MODE_ERROR_E :=0,
COUPLING_MODE_SUPERIMPOSED _E :=1

);

END_TYPE

Ankopplungsart der Slave-Achse an die Master-

Achse.

Bei CouplingMode=COUPLING_MODE_ERROR_E

wird ein Fehler gemeldet, wenn die Differenz

zwischen der aktuellen Slave-Position und der

Slave-Position aus der CAM-Tabelle zum Zeit-

punkt der Ankopplung groRer als der Weg ist,

der dem maximalen Ruck der Slave-Achse

(MK_MAX_JERK) pro Interpolationstakt ent-

spricht.

Bei CouplingMode=COUPLING_MODE_SUPER-

IMPOSED wird die Differenz zwischen der ak-

tuellen Slaveposition und der Slaveposition aus

der CAM-Tabelle zum Zeitpunkt der Ankopplung
auf die Superimposed-Position aufaddiert.

Bei StartMode=STARTMODE_RAMP_IN_E hat

CouplingMode keine Bedeutung, da keine Posi-

tionsdifferenz nach der Synchronization vorhan-

den ist.

Masterstrecke fiir die Ankopplung der Slave-
Achse auf die entsprechende Position aus der
CAM-Tabelle.

Enum-Typ MC_BufferMode.
TYPE MC_BufferMode : (

BM_ABORTING_E =0,
BM_BUFFERED_E =1,
BM_BLENDING _LOW E  :=2,

BM_BLENDING_PREVIOUS _E :=3,
BM_BLENDING NEXT E  :=4,
BM_BLENDING HIGH E  :=5
BM_MASTER_POSITION_E :=6
);
END_TYPE
Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Bewe-
gung sofort abgelost.
Bei BM_BUFFERED_E wird die nachste Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Wenn die aktuelle Aufgabe MC_Camin ist,
dann wird die nachste gestartet, wenn der Zu-
stand EndOfProfile erreicht wird.
Bei BM_BLENDING_LOW_E, BM_BLEN-
DING_PREVIOUS_E, BM_BLENDING_NEXT_E,
BM_BLENDING_HIGH_E wird der Ubergang wie
bei BM_BUFFERED_E ausgefiihrt.

Die Achsen sind gekoppelt
Wird mit steigender Flanke von Execute gesetzt.
Bewegung in Ausfiihrung

Die Kopplung wurde durch einen anderen Bewe-
gungsbefehl abgebrochen.
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1)

Initialisierungswerte

Funktionsbibliothek MC.lib

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

Funktionsbaustein MC_Camln

Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

EndOfProfile BOOL - Signalisiert das Ende der Kopplungstabelle (Bei

zyklischen Tabellen bleibt mindestens einen Zy-
klus gesetzt).

P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)

MasterOffset 0.0

SlaveOffset 0.0

MasterScaling 1.0

SlaveScaling 1.0

StartMode STARTMODE_ABSOLUTE_E

CouplingMode COUPLING_MODE_ERROR_E

CamTablelD 0

BufferMode BM_ABORTING_E
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung

0 Kein Fehler

1 Achse befindet sich in einem Zustand,
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aus dem diese Bewegung nicht gestartet
werden kann.

3 Slave- oder Master-Achse nicht konfigu-
riert

6 Reglerfreigabe der Slave-Achse fehlt

15 Unzuldssiger Wert fiir CamTabellD

16 Unzuldssiger Wert fiir StartMode

17 Unzuldssiger Wert fiir CouplingMode

18 Differenz zwischen aktueller Position
und Startposition aus der CAM-Tabelle
der Slave-Achse zu groR.

19 Diese Instanz ist fiir eine andere Slave-
Achse aktiv

20 Unzuldssiger Wert fiir BufferMode

24 Fiir eine Achse von dieser Achsenart ist
diese Bewegung nicht erlaubt.

25 Negativer Softwareendschalter

26 Positiver Softwareendschalter

36 CouplingDistance =0

100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

101 Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-

rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

Hinweis

Erlaubte Zustande:
Standstill, Discrete Motion, Contionuous
Motion, Synchronized Motion

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.

GroRer als maximaler Ruck der Slave-
Achse.

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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4.4.6

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

Funktionsbibliothek MC.lib 4

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_CamOut

Funktionsbaustein MC_CamOut

Mit diesem Funktionsbaustein wird die Kopplung einer Slave-Achse an eine
Master-Achse deaktiviert.

MC_CamOut

AXIS_REF Slave

BOOL Execute

Slave AXIS_REF
Done BOOL
Error BOOL

ErroriD WORD

Nach Deaktivierung der Kopplung geht die Slave-Achse in den Zustand Con-
tinuous Motion und fahrt mit der aktuellen Geschwindigkeit weiter.

Stop!

Nach MC_CamOut befindet sich die Achse in einer Bewegung
ohne einen aktiven FB, der diese Bewegung angestoRen hat. Der
aktuelle Zustand der Achse kann nur mit dem FB MC_ReadStatus

erfasst werden.
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Slave AXIS_REF P Index der Slave-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Execute BOOL P Deaktivierung der Kopplung mit steigender
Flanke
VAR_OUTPUT
Done BOOL - Kopplung deaktiviert
Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.
ErrorlD WORD - Fehlercode
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Zustand nicht zuldssig Nur im Zustand Synchronized Motion
zuldssig.
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung  Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
des Befehls aufgetreten. einzulesen.
101 Systemfehler ist wahrend der Ausfiih- Systemfehler ist mit MC_ReadSysError

EDSTCXM2G DE 1.0

rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

einzulesen.
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_CamReadSlavePosition

4.4.7 Funktionsbaustein MC_CamReadSlavePosition

Aufgabe Der Funktionsbaustein liefert die Position der Slave-Achse aus der vorgege-
benen CAM-Tabelle fiir die vorgegebene Position der Master-Achse.

Die vorgegebene Master-Position wird immer modulo Master-Periode
(letzte Master-Position in der Tabelle) berechnet.

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

MC_CamReadSlavePosition

BOOL Enable Done BOOL
WORD CamTablelD Error BOOL
LREAL MasterPosition ErrorlD WORD
Slaveposition LREAL
Funktionsbeschreibung Vordefinierte Datentypen in mc.lib
TYPE MC_CAM_ID : WORD; END_TYPE
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

VAR_IN_OUT

Enable BOOL P BeiTrue wird die Slaveposition geliefert.

CamTablelD WORD O Identifikationsnummer der Tabelle.

MasterPosition ~ LREAL O  Master-Position fiir die Berechnung der Slavepo-
sition aus der Tabelle.

VAR_OUTPUT

Done BOOL - TRUE=ein giiltiger Wert steht am Ausgang Sla-
veposition an.

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

SlavePosition LREAL - Slaveposition aus der CAM-Tabelle

1 P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte MasterPosition 0.0
CamTablelD 0
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
15 Unzuldssiger Wert fiir CamTabellD Die Tabelle muss vorher mit MC_CamTa-
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bleSelect beim Interpolator angemeldet

werden.

Lenze
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4.4.8 Funktionsbaustein MC_Gearin

Aufgabe

Schematische

KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

Funktionsbibliothek MC.lib 4

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_Gearln

Mit diesem Funktionsbaustein wird ein elektronisches Getriebe zwischen ei-
ner Slave- und einer Master-Achse aktiviert.

AXIS_REF
AXIS_REF
BOOL

INT

UINT
LREAL
LREAL
LREAL

MC_BufferMode

Master

Slave

Execute

RatioNumerator

RatioDenominator

Acceleration

Deceleration

Jerk

BufferMode

Master

Slave

InGear

Busy

Active
CommandAborted
Error

ErrorID

AXIS_REF
AXIS_REF
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL

WORD

Das Getriebeverhaltnis kann auch bei eingeschaltetem Getriebe geandert
werden, indem MC_Gearln mehrmals nacheinander aufgerufen wird; das
heil3t, die Kopplung muss vorher nicht mit GearOut ausgeschaltet werden.

Die Slave-Achse kann mit MC_Stop angehalten werden. Die bestehende
Kopplung zwischen Slave- und Master-Achse kann mit MC_GearOut aufge-
hoben werden, wobei die Slave-Achse sich mit der aktuellen Geschwindig-

keit weiter im Zustand ContinuousMotion bewegen wird.

Lenze
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4 Funktionsbibliothek MC.lib
Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_Gearln

Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

VAR_IN_OUT

Master AXIS_REF P Index einer Master-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis

Slave AXIS_REF P Index einer Slave-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis

VAR_INPUT

Execute BOOL P Mit steigender Flanke wird die Ausfiihrung der
Funktion gestartet.

RatioNumerator  INT O  Zahler des Getriebeverhaltnisses

RatioDenomina- INT O  Nenner des Getriebeverhiltnisses

tor

Acceleration LREAL O  Sollbeschleunigung fiir die Ankopplungsphase
in [u/s2] (nur positiv)

Deceleration LREAL O  Sollverzégerung fiir die Ankopplungsphase in
[u/s?] (nur positiv)

Jerk LREAL O  Ruck fir die Ankopplungsphase in [u/s3] (nur
positiv)

BufferMode MC_BufferMode O  Enum-Typ MC_BufferMode.

TYPE MC_BufferMode : (
BM_ABORTING E :=0,
BM_BUFFERED_E =1,
BM_BLENDING LOW E  :=2,
BM_BLENDING_PREVIOUS_E :=3,
BM_BLENDING NEXT E  :=4,
BM_BLENDING HIGH E  :=5
BM_MASTER_POSITION_E :=6
);
END_TYPE
Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Bewe-
gung sofort abgelost.
Bei BM_BUFFERED_E wird die nachste Aufgabe
erst gestartet, wenn die aktuelle beendet wird.
Wenn die aktuelle Aufgabe MC_Gearl ist,
dann wird die ndchste erst gestartet, wenn der
Zustand InGear erreicht wird.
Bei BM_BLENDING_LOW_E, BM_BLEN-
DING_PREVIOUS_E, BM_BLENDING_NEXT_E,
BM_BLENDING_HIGH_E wird der Ubergang wie
bei BM_BUFFERED_E ausgefiihrt.

VAR_OUTPUT

InGear BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn
das Geschwindigkeitsverhaltnis erreicht wurde.

Busy BOOL - Wird mit steigender Flanke von Execute gesetzt.

Active BOOL - Bewegungin Ausfiihrung

CommandAbor-  BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn die

ted Ausfiihrung des Befehls durch eine andere Be-
fehlsanforderung abgebrochen wurde.

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Lenze
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Initialisierungswerte

Fehlerbeschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

Funktionsbibliothek MC.lib

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_Gearln

RatioNumetrator 1

RatioDenominator 1

Acceleration 1000

Deceleration 1000

Jerk 10000

BufferMode BM_ABORTING_E

ErrorlD Bedeutung

0 Kein Fehler

1 Zustand nicht zuldssig

4 Slave-Achse nicht konfiguriert

5 Master-Achse nicht konfiguriert

6 Reglerfreigabe der Slave-Achse fehlt

8 Acceleration zu grof3 oder <=0

9 Deceleration zu grof oder <=0

10 Jerk zu groR oder <=0

12 RatioDenominator =0

19 Instanz schon fiir eine andere Slave-
Achse aktiv.

20 Unzuldssiger Wert fiir BufferMode

24 Fiir diese Achensart ist diese Bewegung
nicht erlaubt.

25 Negativer Softwareendschalter

26 Positiver Softwareendschalter

100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

101 Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-

rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

Hinweis

Erlaubte Zustande:Standstill, Discrete
Motion, Contionuous Motion, Synchro-
nized Motion

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.

Acceleration > MAX_ACCELERA-
TION_APPL ((1 206)

Deceleration > MAX_DECELERA-
TION_APPL (£1 206)

Jerk > MAX_JERK_APPL (L1 206)

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_GearlnPos

4.4.9 Funktionsbaustein MC_GearInPos

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung
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Mit diesem Funktionsbaustein wird ein elektronisches Geschwindigkeitsge-
triebe zwischen einer Slave- und einer Master-Achse aktiviert, wobei die
volle Synchronisation ab vorgegebenen Positionen der Slave- und Master-

Achse gewahrleistet wird.

MC_GearinPos

AXIS_REF - Master Master — AXIS_REF
AXIS_REF - Slave Slave  AXIS_REF
BOOL - Execute StartSync - BOOL
INT - RatioNumerator InSync - BOOL
INT - RatioDenominator Busy — BOOL
LREAL - MasterSyncPosition Active — BOOL
LREAL - SlaveSyncPosition CommandAborted ~ BOOL
MC_SYNC_MODE_TE  SyncMode Error — BOOL
LREAL - MasterStartDistance ErrorlD - WORD

LREAL - Velocity
LREAL - Acceleration
LREAL  Deceleration
LREAL — Jerk

MC_BufferMode  BufferMode

Die aktuelle Bewegung der Slave-Achse wird fortgesetzt, bis die Synchro-
nisationsphase gestartet wird; d. h., bis die Master-Achse die Position Ma-
sterSyncPosition-MasterStartDistance erreicht.

Wenn wahrend der Synchronisationsphase die Uber Eingangsparameter Ve-
locity, Acceleration, Deceleration und Jerk programmierte Werte Uberschrit-
ten werden, wird im Falle einer Modulo-Master-Achse der MasterStartDi-
stance bis zu 5x um den Master-Modulo-Wert (IrRoad in
Konfigurationsdaten) vergroBert. Wenn alle Versuche misslungen sind,
wird ein Fehler gemeldet und die Bewegung nicht ausgefiihrt.

Bei einer nicht Modulo-Master-Achse wird bei moglicher Verletzung dieser
Parameter sofort Fehler gemeldet und die Bewegung nicht ausgefiihrt.

Die Slave-Achse kann mit MC_Stop angehalten werden. Die bestehende
Kopplung zwischen Slave- und Master-Achse kann mit MC_GearOut aufge-
hoben werden, wobei die Slave-Achse sich mit der aktuellen Geschwindig-
keit weiter im Zustand ContinuousMotion bewegen wird.

Lenze
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Parameter

EDSTCXM2G DE 1.0

Name
VAR_IN_OUT
Master

Slave

VAR_INPUT
Execute

RatioNumetrator

RatioDenomina-
tor

MasterSyncPosi-
tion

SlaveSyncPosi-
tion

SyncMode

MasterStartDi-
stance

Velocity

Acceleration
Deceleration
Jerk
VAR_OUTPUT

StartSync
InSync

Busy
Active

Funktionsbibliothek MC.lib 4

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_GearlnPos

Datentyp

AXIS_REF

AXIS_REF

BOOL

INT
INT

LREAL
LREAL

MC_SYNC_MOD
E_TE

LREAL
LREAL

LREAL
LREAL

LREAL

BOOL
BOOL

BOOL
BOOL

Lenze

P/0Y) Bedeutung

Index einer Master-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis

Index einer Slave-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis

Mit steigender Flanke wird die Ausfiihrung der
Funktion gestartet.

Zahler des Getriebeverhaltnisses
Nenner des Getriebeverhaltnisses

Position der Master-Achse, ab der die Achsen
synchron laufen missen.

Position der Slave-Achse, ab der die Achsen syn-
chron laufen missen.

Nur von Bedeutung, wenn die Slave-Achse eine

Modulo-Achse (Rotationsachse) ist.

Enum MC_SYNC_MODE_TE:

TYPE MC_SYNC_MODE _TE : (
SYNC_MODE_SHORTEST WAY E:=0,
SYNC_MODE_CATCH_UP_E :=1,
SYNC_MODE_SLOW_DOWN _E :=2

END_TYPE

® Bei SyncMode =
SYNC_MODE_SHORTEST_WAY_E wird die
Slave-Achse liber den kiirzesten Weg auf Sla-
veSyncPosition positioniert.

® Bei SyncMode=SYNC_MODE_CATCH_UP_E
wird die Slave-Achse liber die aktuelle Rich-
tung auf SlaveSyncPosition positioniert.

® Bei SyncMode=
SYNC_MODE_SLOW_DOWN_E wird die Sla-
ve-Achse liber die entgegengesetzte Rich-
tung zu der aktuellen Richtung auf Slave-
SyncPosition positioniert.

Abstand der Master vor MasterSynPositon, auf
dem die Slave-Achse mit der Master-Achse syn-
chronisiert wird.

Maximale Geschwindigkeit der Slave-Achse fiir
die Synchronisationsphase in [u/s] (nur posi-
tive).

Maximale Beschleunigung fiir die Synchronisati-
onsphase in [u/s2] (nur positiv).

Sollverzégerung fiir die Synchronisationsphase
in [u/s2] (nur positiv).

Sollbeschleunigungs/-verzégerungsanstieg
(Ruck) fiir die Synchronisationsphase in [u/s3]
(nur positiv).

Synchronisation wurde gestartet.

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn die
Synchronisation erfolgreich beendet wurde.

Wird mit steigender Flanke von Execute gesetzt.

Bewegung in Ausfiihrung
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4 Funktionsbibliothek MC.lib
Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_GearlnPos

Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

CommandAbor-  BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn die

ted Ausfiihrung des Befehls durch eine andere Be-
fehlsanforderung abgebrochen wurde.

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte RatioNumetrator 1

RatioDenominator 1

SyncMode SYNC_MODE_SHORTEST _WAY_E

Velocity 100

Acceleration 1000

Deceleration 1000

Jerk 10000

BufferMode BM_ABORTING_E

Lenze
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Fehlerbeschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

ErroriD

10
12
19

25
26
24

100

101

1110

1111

1112

1113

1114

1115

Funktionsbibliothek MC.lib

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_GearlnPos

Bedeutung
Kein Fehler
Zustand nicht zuldssig

Slave-Achse nicht konfiguriert
Master-Achse nicht konfiguriert
Reglerfreigabe der Slave-Achse fehlt
Velocity zu groR oder < 0
Acceleration zu groR oder <=0
Deceleration zu grof3 oder <=0

Jerk zu groR oder <=0
RatioDenominator =0

Instanz schon fiir eine andere Slave-
Achse aktiv

Negativer Softwareendschalter
Positiver Softwareendschalter

Fiir diese Achensart ist diese Bewegung
nicht erlaubt.

Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-
rung des Befehls aufgetreten.

Geschwindigkeit wahrend der Synchro-
nisationsphase zu grol3.

Beschleunigung wahrend der Synchro-
nisationsphase zu grol.

Verzégerung wahrend der Synchronisa-
tionsphase zu groR.

Ruck wahrend der Synchronisations-
phase zu grol3.

Ausfiihrung der Synchronisationsphase,
ohne Geschwindigkeit oder Beschleuni-
gung oder Verzégerung oder Ruck zu
verletzen, nicht moglich.

MasterStartDistance =0

Lenze

Hinweis

Erlaubte Zustinde:Standstill, Discrete
Motion, Contionuous Motion, Synchro-
nized Motion

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.

Velocity > MAX_VELOCITY_APPL
(2 206)

Acceleration > MAX_ACCELERA-
TION_APPL (L0 206)

Deceleration > MAX_DECELERA-
TION_APPL (3 206)

Jerk > MAX_JERK_APPL (L1 206)

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_AbortGearlnPos

4.4.10 Funktionsbaustein MC_AbortGearInPos

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

Parameter

Mit diesem Funktionsbaustein kann der Funktionbaustein MC_GearInPos
beim Warten auf die Startposition der Master-Achse deaktiviert werden.

AXIS_REF

BOOL

Slave

Execute

MC_AbortGearIlnPos

Slave AXIS_REF
Done BOOL
Error BOOL

ErrorID WORD

Wenn der Funktionsbaustein MC_GearlInPos aktiviert wird, befindet er sich
zunachst in einer Ausfiihrungs-phase, in der er auf die Startposition von Ma-
ster-Achse wartet (Ausgangsparameter Busy=TRUE). In dieser Ausfiihrungs-
phase kann der Funktionsbaustein MC_GearInPos mit dem Funktionsbau-
stein MC_AbortGearInPos deaktiviert werden. Der Funktionsbaustein
MC_GearlnPos zeigt danach liber den Ausgangsparameter CommandAbor-
ted, dass seine Ausfiihrung abgebrochen wurde.

Name Datentyp P/O1) Bedeutung

VAR_IN_OUT

Slave AXIS_REF Index der Slave-Achse.

Wert: 0 ... MaxAxis

VAR_INPUT

Execute BOOL Mit steigender Flanke wird die Ausfiihrung der
Funktion gestartet

VAR_OUTPUT

Done BOOL Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn
der FB MC_GearInPos beim Warten auf die
Startposition der Master-Achse abgebrochen
wurde.

Error BOOL Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErroriD Bedeutung Hinweis

0 Kein Fehler

3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht

definiert.

1160 MC_GearlnPos fiir vorgegebene Achse ~ Entweder MC_GearInPos nicht aktiviert
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nicht beim Warten auf die Startposition oder befindet sich schon mindestens in
der Master-Achse.

Lenze

der Synchronisationsphase.
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_GearOut

4.4.11 Funktionsbaustein MC_GearOut

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein wird ein elektronisches Getriebe zwischen ei-
ner Slave- und einer Master-Achse deaktiviert.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_GearOut
AXIS_REF -~ Slave Slave — AXIS_REF
BOOL Execute Done BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD
Funktionsbeschreibung Nach der Deaktivierung der Getriebe geht die Slave-Achse in den Zustand

Continuous Motion und fahrt mit der aktuellen Geschwindigkeit weiter.

Stop!

Nach MC_GearOut befindet sich die Achse in einer Bewegung
ohne einen aktiven FB, der diese Bewegung angestoRen hat. Der
aktuelle Zustand der Achse kann nur mit dem FB MC_ReadStatus

erfasst werden.
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

VAR_IN_OUT

Slave AXIS_REF P Index der Slave-Achse.
Wert: 0 ... MaxAXxis

VAR_INPUT

Execute BOOL P Mit steigender Flanke wird die Ausfiihrung der
Funktion gestartet

VAR_OUTPUT

Done BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn die
Slave-Achse abgekoppelt wurde.

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Lenze
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_GearOut

Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Zustand nicht zuldssig Nur im Zustand Synchronized Motion
wird der FB ausgefiihrt.
3 Slave-Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.
6 Reglerfreigabe der Achse fehlt Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.
100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung  Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
des Befehls aufgetreten. einzulesen.
101 Systemfehler ist wiahrend der Ausfiih-  Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
rung des Befehls aufgetreten. einzulesen.

Lenze
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4.4.12 Funktionsbaustein MC_Phasing

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbibliothek MC.lib 4
Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

Funktionsbaustein MC_Phasing

Dieser Funktionsbaustein erzeugt eine Phasenverschiebung in der Master-

Position fiir eine Slave-Achse.

AXIS_REF
AXIS_REF
BOOL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL

MC_BufferMode

Master
Slave
Execute
PhaseShift
Velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk

BufferMode

Funktionsbeschreibung

MC_Phasing

Master AXIS_REF

Slave AXIS_REF
Done BOOL
Busy BOOL
Active BOOL
CommandAborted BOOL
Error BOOL

ErrorID WORD

Dieser Funktionsbaustein erzeugt eine absolute Phasenverschiebung in der

Master-Position fur die vorgegebene Slave-Achse. Bei Berechnung der Slave-
position aus einer CAM-Tabelle wird die Master-Position in Bezug auf die
physikalische Position um den aktuellen PhaseShift verschoben. Diese Pha-
senverschiebung bleibt solange erhalten, bis ein neuer Phasing-Befehl das
andert oder MC_ResetPhaseShift auf Null setzt.

Parameter Name

VAR_IN_OUT
Master

Slave

VAR_INPUT
Execute

PhaseShift
Velocity
Acceleration
Deceleration

Jerk

EDSTCXM2G DE 1.0

Datentyp

AXIS_REF

AXIS_REF

BOOL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL

LREAL

Lenze

P/0Y) Bedeutung

Index einer Master-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis

Index einer Slave-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis

Mit steigender Flanke wird die Phasenverschie-
bung gestartet.

Absolute Phasenverschiebung der Masterposi-
tion [u]

Geschwindigkeit zum Erreichen der Phasenver-
schiebung [u/s]

Sollbeschleunigung zum Erreichen der Phasen-
verschiebung [u/s?] (nur positiv)
Sollverzégerung zum Erreichen der Phasenver-
schiebung [u/s?] (nur positiv)

Sollbeschleunigungs/-verzégerungsanstieg
(Ruck) zum Erreichen der Phasenverschiebung
[u/s3] (nur positiv)
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Funktionsbibliothek MC.lib
Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard

Funktionsbaustein MC_Phasing

Name Datentyp
BufferMode MC_BufferMode
VAR_OUTPUT

Done BOOL

Busy BOOL

Active BOOL
CommandAbor- BOOL

ted

Error BOOL

ErrorID WORD

P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorin

itialisiert)

Lenze

P/0Y) Bedeutung

Enum-Typ MC_BufferMode.

Gilt nur fur die Ubergénge zwischen zwei

MC_Phasing.

TYPE MC_BufferMode : (
BM_ABORTING_E =0,
BM_BUFFERED E =1,
BM_BLENDING LOW E  :=2,
BM_BLENDING_PREVIOUS _E :=3,
BM_BLENDING NEXT E  :=4,
BM_BLENDING HIGH E  :=5
BM_MASTER_POSITION_E :=6

END_TYPE

Bei BM_ABORTING_E wird die aktuelle Bewe-
gung sofort abgelost.

Bei BM_BUFFERED_E wird die MC-Phasing-Auf-
gabe erst gestartet, wenn die aktuelle beendet
wird. Die Achse wird zwischen beiden Bewegun-
gen angehalten

Bei BM_BLENDING_LOW_E wird die MC-Pha-
sing-Aufgabe erst gestartet, wenn die aktuelle
beendet wird. Die Achse wird zwischen beiden
Bewegungen nicht angehalten. Der Ubergang
wird mit der kleineren Geschwindigkeit von bei-
den Bewegungen ausgefiihrt.

Bei BM_BLENDING_PREVIOUS_E wird die MC-
Phasing-Aufgabe erst gestartet, wenn die ak-
tuelle beendet wird. Die Achse wird zwischen
beiden Bewegungen nicht angehalten. Der
Ubergang wird mit der Geschwindigkeit der er-
sten Bewegung ausgefiihrt.

Bei BM_BLENDING_NEXT_E wird die MC-Pha-
sing-Aufgabe erst gestartet, wenn die aktuelle
beendet wird. Die Achse wird zwischen beiden
Bewegungen nicht angehalten. Der Ubergang
wird mit der Geschwindigkeit der nachsten Be-
wegung ausgefiihrt.

Bei BM_BLENDING_HIGH_E wird die MC-Pha-
sing-Aufgabe erst gestartet, wenn die aktuelle
beendet wird. Die Achse wird zwischen beiden
Bewegungen nicht angehalten. Der Ubergang
wird mit der hdheren Geschwindigkeit von bei-
den Bewegungen ausgefiihrt.

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn die
Phasenverschiebung erreicht wurde.

Befehl in Ausfiihrung
Von der Bedeutung vor allem bei Verfahrens-
kette mit

Merge = MERGE_MODE_BLENDING_E
Bewegung in Ausfiihrung

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn die
Ausfiihrung des Befehls durch einen anderen
Befehl abgebrochen wurde.

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

Fehlercode
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Initialisierungswerte

Fehlerbeschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

Funktionsbibliothek MC.lib 4

Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_Phasing

PhaseShift 0.0

Velocity 50

Acceleration 1000

Deceleration 1000

Jerk 10000

BufferMode BM_ABORTING_E

ErrorlD Bedeutung

0 Kein Fehler

1 Zustand nicht erlaubt

3 Slave- oder Master-Achse nicht konfigu-
riert

6 Reglerfreigabe der Slave-Achse fehlt

7 VelocityDiff zu groRR oder < 0

8 Acceleration zu gro3 oder <=0

9 Deceleration zu grof3 oder <=0

10 Jerk zu groR oder <=0

19 Instanz schon fiir eine andere Slave-
Achse aktiv

20 Unzuldssiger Wert fiir BufferMode

100 Achsfehler ist wahrend der Ausfiihrung
des Befehls aufgetreten.

101 Systemfehler ist wahrend der Ausfiih-

rung des Befehls aufgetreten.

Lenze

Hinweis

Nur im Zustand Synchronized Motion
wird der FB ausgefiihrt.

Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
definiert.

Mit MC_Power muss zundchst Regler-
freigabe gesetzt werden.

Velocity > MAX_VELOCITY_APPL(
[0 206)

Acceleration > MAX_ACCELERA-
TION_APPL ((1 206)

Deceleration >MAX_DECELERA-
TION_APPL (11 206)

Jerk > MAX_JERK_APPL (L1 206)

Achsfehler ist mit MC_ReadAxisError
einzulesen.

Systemfehler ist mit MC_ReadSysError
einzulesen.
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4 Funktionsbibliothek MC.lib
Achskopplung Funktionsbausteine nach PLCopen-Standard
Funktionsbaustein MC_ResetPhaseShift

4.4.13 Funktionsbaustein MC_ResetPhaseShift

Aufgabe Dieser Funktionsbaustein setzt die mit dem Funktionsbaustein MC_Phasing
erzeugte Phasenverschiebung der Masterposition auf Null.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_ResetPhaseShift
AXIS_REF Master Master AXIS_REF
AXIS_REF -~ Slave Slave  AXIS_REF
BOOL Execute Done BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD
Funktionsbeschreibung Der Funktionsbaustein MC_Phasing erzeugt eine Phasenverschiebung in

der Master-Position fiir die vorgegebene Slave-Achse. Bei Berechnung der
Slave-Position aus einer CAM-Tabelle wird die Master-Position in Bezug auf
die physikalische Position um den aktuellen ”"PhaseShift” verschoben. Diese
Phasenverschiebung bleibt solange erhalten, bis ein neuer Phasing-Befehl
das andert oder mit dem Funktionsbaustein MC_ResetPhaseShift auf Null
gesetzt wird. Der Funktionsbaustein kann nur im Achszustand ”Stand-Still”

ausgefuhrt werden.
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Master AXIS_REF P Index der Master-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis
Slave AXIS_REF P Index der Slave-Achse.
Wert: 0 ... MaxAxis
VAR_INPUT
Execute BOOL P Mit steigender Flanke wird die Ausfiihrung der
Funktion gestartet
VAR_OUTPUT
Done BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn die
Phasenverschiebung auf Null gesetzt wurde.
Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.
ErrorlD WORD - Fehlercode
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung ErrorlD Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Zustand nicht erlaubt Nur im Zustand "Synchronized Motion”
wird der FB aus-gefiihrt.
3 Slave- oder Master-Achse nicht konfigu- Achse wurde mit MC_DefineAxis nicht
riert definiert.
Lenze
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4.5 Funktionsbausteine fiir schnelle Ein-/Ausgéange

Funktionsbibliothek MC.lib

Funktionsbausteine fir schnelle Ein-/Ausgange
Funktionsbaustein MC_DefineQuicklnputs

451 Funktionsbaustein MC_DefineQuickinputs

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

Mit diesem Funktionsbaustein konnen digitale Eingange dem Interpolator

zur Verfligung gestellt werden.

INPUT_REF Input
BOOL Execute

UINT Offset

MC_DefineQuickinputs

Input — INPUT_REF

Done BOOL
Busy BOOL
Error BOOL

ErroriD WORD

Maximal 32 digitale Eingdnge (d. h. 2 Eingangsmodule von jeweils bis zu 16
digitalen Eingdngen) kdnnen dem Interpolator zur Verfligung gestellt wer-
den. Uber den Parameter INPUT_REF wird das entsprechende Eingangsmo-

dul ausgewahlt.

Die Adressen der digitalen Eingange in den Prozessdaten konnen mit dem
Eingangsparameter Offset eingestellt werden.

Ab dem Offset werden immer 16 Eingange nacheinander in Betracht ge-

nommen.

Parameter Name Datentyp
VAR_IN_OUT
Input INPUT_REF
VAR_INPUT
Execute BOOL
Offset UINT
VAR_OUTPUT
Done BOOL
Busy BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)

EDSTCXM2G DE 1.0

Lenze

P/01) Bedeutung

Referenz auf ein I/O-Modul (0 oder 1)

Mit steigender Flanke wird die Funktion gestar-
tet.

Anfangsindex in Prozessdaten fiir Eingangsmo-
dul

Kommando ausgefiihrt
TRUE = Funktionsbaustein ist aktiv

Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

Fehlercode
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Funktionsbausteine fir schnelle Ein-/Ausgange
Funktionsbaustein MC_DefineQuicklnputs

Initialisierungswerte Offset 0,0

Fehlerbeschreibung

Fehler-Nr. Bedeutung Hinweis

0 Kein Fehler -

1060 Unzuldssiger Wert fiir Input >1

1061 Unzuldssiger Wert fiir Offset > 2047
Lenze
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Funktionsbibliothek MC.lib 4
Funktionsbausteine fir schnelle Ein-/Ausgange
Funktionsbaustein MC_DefineQuickOutputs

4.5.2 Funktionsbaustein MC_DefineQuickOutputs

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

Mit diesem Funktionsbaustein konnen dem Interpolator digitale Ausgange
zur Verfuigung gestellt werden.

Ausgange von 2 Ausgangsmodulen von jeweils bis zu 16 digitalen Ausgan-
gen konnen dem Interpolator freigegeben werden.

MC_DefineQuickOutputs

OUTPUT_REF Output Output OUTPUT_REF
BOOL Execute Done BOOL
UINT Offset Busy BOOL
UINT Mask Error BOOL

ErroriD WORD

Maximal 32 digitale Ausgdnge (d. h. 2 Ausgangsmodule von jeweils bis zu 16
digitalen Ausgdngen) konnen dem Interpolator zur Verfligung gestellt wer-
den. Uber den Parameter OUTPUT_REF wird das entsprechende Ausgangs-
modul ausgewahlt.

Die Adressen der digitalen Ausgange in Prozessdaten konnen mit dem Ein-
gangsparameter Offset eingestellt werden.

Ab dem Offset werden immer 16 Ausgange nacheinander in Betracht ge-
nommen. Welche von den 16 Ausgangen dem Interpolator als schnelle Aus-
gange zur Verflugung stehen, kann man mit dem Eingangsparameter Mask-
bestimmen.

Ein entsprechendes Bit in der Maske gleich 1 bedeutet, dass der Ausgang
dem Interpolator freigegeben ist; d.h. der Interpolator kann den Ausgang
auf 0 oder 1 setzen.

Ein entsprechendes Bit in der Maske gleich 0 bedeutet, dass der Ausgang der
SPS zur Verfuigung steht; d.h. der Interpolator kann den Ausgang nicht set-
zen.

Lenze
185



4 Funktionsbibliothek MC.lib
Funktionsbausteine fir schnelle Ein-/Ausgange
Funktionsbaustein MC_DefineQuickOutputs
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Output OUTPUT_REF P Referenz auf ein I/O-Modul (0 oder 1)
VAR_INPUT
Execute BOOL P Mit steigender Flanke wird die Funktion gestar-
tet.
Offset UINT O  Anfangsindex in Prozessdaten fiir Ausgangsmo-
dulOund 1.
Mask UINT O  Freigabemaske fiir Ausgangsmodul 0 und 1.
Eine 1 gibt dem Interpolator den Zugriff auf den
entsprechenden Ausgang.
VAR_OUTPUT
Done BOOL - Kommando ausgefiihrt
Busy BOOL - TRUE = Funktionsbaustein ist aktiv
Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.
ErrorlD WORD - Fehlercode
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte Offset 0,0
Mask 0,0
Fehlerbeschreibung Fehler-Nr. Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler -
1060 Unzulassiger Wert fiir Input >1
1061 Unzuldssiger Wert fiir Offset > 2047
Lenze
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Funktionsbausteine fir schnelle Ein-/Ausgange
Funktionsbaustein MC_ReadDigitallnput

4.5.3 Funktionsbaustein MC_ReadDigitallnput

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein kann der Zustand eines schnellen digitalen
Eingangs gelesen werden.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_ReadDigitallnput
INPUT_REF -~ Input Input — INPUT_REF
BOOL Enable Valid BOOL
INT InputNumber Busy BOOL
Error BOOL
ErrorlD WORD
Value BOOL
Funktionsbeschreibung Solange der Eingangsparameter Enable = TRUE, wird der Ausgangsparame-

ter Value mit dem aktuellen Zustand des vorgegebenen Eingangs zyklisch
versorgt. Bei Enable = FALSE wird der Ausgangsparameter Value auf FALSE

gesetzt.

Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

VAR_IN_OUT

Input INPUT_REF P Referenz auf ein I/O-Modul (0 oder 1)

VAR_INPUT

Enable BOOL P TRUE = Parameterwert wird kontinuierlich aus-
gegeben.

InputNumber INT P Eingangsnummer

VAR_OUTPUT

Valid BOOL - TRUE = Zustand des vorgegebenen Eingangs
wurde {iber den Ausgang Value ausgegeben.

Busy BOOL - TRUE = Funktionsbaustein ist aktiv.

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

Value LREAL - Zustand des spezifizierten Eingangs

1 P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung Fehler-Nr. Bedeutung Hinweis

0 Kein Fehler -

1060 Unzuldssiger Wert fiir Input >1

1062 Unzulassiger Wert von InputNumber > 15

1063 Digitaler Eingang nicht als schneller

Ausgang freigegeben.
Lenze
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4 Funktionsbibliothek MC.lib
Funktionsbausteine fir schnelle Ein-/Ausgange
Funktionsbaustein MC_ReadDigitalOutput

454 Funktionsbaustein MC_ReadDigitalOutput

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein kann der Zustand eines schnellen digitalen
Ausgangs gelesen werden.

Schematische

KOP/FUP-Darstellun
/ & MC_ReadDigitalOutput

OUTPUT REF  Output Output — OUTPUT_REF
BOOL Enable Valid BOOL
INT OutputNumber Busy BOOL
Error BOOL

ErroriD WORD

Value BOOL

Funktionsbeschreibung Solange der Eingangsparameter Enable = TRUE, wird der Ausgangsparame-
ter Value mit dem aktuellen Zustand des vorgegebenen Ausgangs zyklisch
versorgt. Bei Enable = FALSE wird der Ausgangsparameter Value auf FALSE

gesetzt.
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Output OUTPUT_REF P  Referenz auf ein I/O-Modul (0 oder 1)
VAR_INPUT
Enable BOOL P TRUE = Parameterwert wird kontinuierlich aus-
gegeben
OutputNumber INT P Ausgangsnummer
VAR_OUTPUT
Valid BOOL - TRUE = Zustand des vorgegebenen Ausgangs
wurde liber den Ausgang Value ausgegeben
Busy BOOL - TRUE = Funktionsbaustein ist aktiv
Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.
ErrorlD WORD - Fehlercode
Value LREAL - Zustand des spezifizierten Ausgangs
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung Fehler-Nr. Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler -
1060 Unzulassiger Wert fiir Output >1
1062 Unzuldssiger Wert von OutputNum- > 15
ber
1063 Digitaler Ausgang nicht als schneller
Ausgang freigegeben

Lenze
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Funktionsbausteine fir schnelle Ein-/Ausgange
Funktionsbaustein MC_WriteDigitalOutput

4.5.5 Funktionsbaustein MC_WriteDigitalOutput

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein kann der Zustand eines schnellen digitalen
Ausgangs auf den vorgegebenen Wert gesetzt werden.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_WriteDigitalOutput
OUTPUT REF  Output Output — OUTPUT_REF
BOOL Execute Done BOOL
INT OutputNumber Busy BOOL
BOOL Value Error BOOL
ErrorlD WORD
Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Output OUTPUT_REF P Referenz auf ein I/O-Modul (0 oder 1)
VAR_INPUT
Execte BOOL P Mit steigender Flanke wird der vorgegebene Zu-
stand geschrieben.
OutputNumber  INT P Ausgangsnummer
Value BOOL P Erfordeter Zustand des Ausgangs
VAR_OUTPUT
Done BOOL - Schreiben des vorgegebenen Zustands auf de.n
vorgegebenen Ausgang wurde abgschlossen
Busy BOOL - TRUE = Funktionsbaustein ist aktiv
Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn bei
der Ausfiihrung dieses Befehls ein Fehler aufge-
treten ist.
ErrorlD WORD - Fehlercode
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung Fehler-Nr. Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler -
1060 Unzulassiger Wert fiir Output >1
1062 Unzulassiger Wert von OutputNum- > 15
ber
1063 Digitaler Ausgang nicht als schneller
Ausgang freigegeben
Lenze
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Support-Funktionsbausteine
Funktionsbaustein MC_AttachTaskTolnt

4.6 Support-Funktionsbausteine

4.6.1 Funktionsbaustein MC_AttachTaskTolnt

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

190

Mit diesem Funktionsbaustein wird die den Baustein aufrufende Task direkt
an den Interpolator angekoppelt, d. h. die Task wird immer am Ende vom In-
terpolator aufgerufen und ohne Unterbrechung durch die anderen PLC-
Tasks oder System-Task ausgefiihrt.

MC_AttachTaskTolnt

BOOL Enable Attached BOOL
Error BOOL

ErrorlD WORD
Warning BOOL

ActCycleTime UDINT

MinCycleTime UDINT

MaxCycleTime UDINT

ActTotalTime UDINT

MinTotalTime UDINT

MaxTotalTime UDINT

TaskOverrunCounter UDINT

Die den Funktionsbaustein aufrufende PLC-Task wird bei steigender Flanke
am Eingangsparameter Enable an den Interpolator angekoppelt. Das heif3t,
die Task wird am Ende des Interpolatorzyklus aufgerufen.

Die Prioritat dieser Task wird fuir die Zeit der Ankopplung auf die hochste
Prioritat im System gesetzt, so dass die Task nie durch eine andere PLC-Task
oder System-Task unterbrochen wird. Das gewahrleistet, dass die Task ein-
mal innerhalb des Interpolationstakts ausgefiihrt wird, wenn der eigene Re-
chenbedarf nicht zu groB ist. Die liber den Ausgangsparameter ActCycle-
Time angezeigte Zykluszeit muss gleich dem Interpolationstakt sein.

Beachten Sie, dass die Summe der Laufzeit vom Interpolator und der
Laufzeit der an Interpolator angekoppelten PLC-Task nicht zu nahe an den
Interpolationstakt kommt. Die anderen PLC-Task sowie System-Task
miissen auch ausgefiihrt werden.

Wenn die Zykluszeit (Ausgangsparameter ActCycleTime) durch die Laufzeit
(Ausgangsparameter ActTo-talTime) mindestens einmal seit der Ankopp-
lung uUberschritten wurde, dann wird dieses Uber den Ausgangsparameter

Lenze
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Funktionsbibliothek MC.lib 4
Support-Funktionsbausteine
Funktionsbaustein MC_AttachTaskTolnt

Warning signalisiert. Wenn das mehr als 5 mal nacheinander vorkommt,
wird die Task vom Interpolator entkoppelt und eine Fehlermeldung ausge-
geben.

Bei fallender Flanke am Eingangsparameter Enable wird die Task vom Inter-
polator entkoppelt und wieder, wie vor der Ankopplung, mit eigenen konfi-
gurierten Parametern (Prioritat, Zykluszeit) laufen.

Der Baustein soll in der Task aufgerufen werden, die die zeitkritischen Auf-
gaben in Verbindung mit dem Interpolator zu erledigen hat, z. B. Lesen von
Zustanden mehrerer Achsen aus einem Interpolationstakt oder der Start ei-
ner Aufgabe, abhangig von Parametern aus dem Interpolator.

Der Funktionsbaustein kann nur zur Ausfiihrung von solchen Aufgaben akti-
viert werden und danach wieder deaktiviert werden. Der Funktionsbaustein
liefert immer ActCycleTime, MinCycleTime, MaxCycleTime und ActTotal-
Time, MinTotal-Time, MaxTotalTime der den Funktionsbaustein aufrufen-
den Task, unabhangig vom Zustand des Eingangsparameters Enable.

Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

VAR_INPUT

Enable BOOL P Beisteigender Flanke wird die Task an den Inter-
polator angekoppelt.
Bei fallender Flanke wird die Task vom Interpo-
lator entkoppelt und weiter mit den eigenen
konfigurierten Parametern laufen.

VAR_OUTPUT

Attached BOOL - Die Task ist am Interpolator angekoppelt.

Error BOOL - Fehler wird gemeldet.

ErrorlD WORD - Fehlercode

Warning BOOL - Gleich TRUE, wenn mindestens einmal seit der
Ankopplung TotalTime > CycleTime

CycleTimeAct UDINT - Aktuelle Zykluszeit der Task ~ Interpolationstakt

CycleTimeMin UDINT - Minimale Zykluszeit wahrend der letzten Se-
kunde

CycleTimeMax UDINT - Maximale Zykluszeit wahrend der letzten Se-
kunde

TotalTimeAct UDINT - Aktuelle Ausfiihrungszeit der Task

TotalTimeMin UDINT - Minimale Ausfiihrungszeit der Task wahrend
der letzten Sekunde

TotalTimeMax UDINT - Maximale Ausfiihrungszeit der Task wahrend
der letzten Sekunde

TaskOverrunCo-  UDINT - Der Ausgangsparameter wird inkremeniert,

unter wenn die aktuelle Ausfiihrungszeit groRRer als
die aktuelle Zykluszeit ist. Der Zahler wird bei
steigender und fallender Flanke von dem Ein-
gangsparameter Enable auf Null zuriickgesetzt.

1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Support-Funktionsbausteine
Funktionsbaustein MC_AttachTaskTolnt

Fehlerbeschreibung Fehler-Nr. Bedeutung
0 Kein Fehler
1070 Eine andere PLC-Task ist schon am
Interpolator angekoppelt.
1071 Nach der Ankopplung der Task an

den Interpolator ist es 5 mal nach-
einander zum Overrun der Task ge-
kommen.

Lenze
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Hinweis

Mit dieser Fehlermeldung wird die
Task vom Interpolator entkoppelt.
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Support-Funktionsbausteine
Funktionsbaustein MC_CalcTimeToMove

4.6.2 Funktionsbaustein MC_CalcTimeToMove

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein wird die Bewegungszeit berechnet.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_CalcTimeToMove
BOOL Execute Done
LREAL Distance Error
LREAL Velocity ErrorlD
LREAL Acceleration MoveTime
LREAL Deceleration MaxVelocity
LREAL Jerk

LREAL InterpolCycle

Funktionsbeschreibung Der Baustein berechnet die Dauer einer mit Eingangsparameter vorgegebe-
nen absoluten Bewegung. Weiterhin liefert er auch die maximal erreichbare
Geschwindigkeit wahrend der Bewegung uber den Ausgangsparameter
Max-Velocity.

Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

VAR_INPUT

Execute BOOL P Beisteigender Flanke wird die Berechnung ge-
startet.

Distance LREAL P Distanz/Strecke in [u] (negativ oder positiv)

Velocity LREAL P Sollgeschwindigkeit in [u/s] (nur positiv)

Acceleration LREAL P Sollbeschleunigung in [u/s2] (nur positiv)

Deceleration LREAL P Sollverzégerung in [u/s2] (nur positiv)

Jerk LREAL P Sollbeschleunigungs-/verzégerungsanstieg
(Ruck) in [u/s3] (nur positiv)

InterpolCycle LREAL P Interpolationstakt in [ms]. Wenn = 0, wird der
konfigurierte Interpolationstakt fiir die Berech-
nung eingesetzt.

VAR_OUTPUT

Done BOOL - Berechnung ist abgeschlossen.

Error BOOL - Fehlerhafte Eingangsparameter oder Fehler bei
der Berechnung

ErrorlD WORD - Fehlercode

MoveTime TIME - Dauer der Bewegung

MaxVelocity LREAL - Maximal erreichbare Geschwindigkeit der Be-
wegung

1 P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Support-Funktionsbausteine
Funktionsbaustein MC_CalcTimeToMove

Fehlerbeschreibung Fehler-Nr. Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler -
1002 Eingangsparameter Velocity <= 0
1003 Eingangsparameter Acceleration <0
1004 Eingangsparameter Deceleration_d
<0
1005 Eingangsparameter Jerk <0
1150 Berechnung nicht méglich Die Bewegung ist bei vorgegebenen
Parametern nicht moglich.
1151 Eingangsparameter Distance <0

Lenze
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4.6.3

Aufgabe

Funktionsbibliothek MC.lib 4

Support-Funktionsbausteine

Funktionsbaustein MC_CalcVelocityToMove

Funktionsbaustein MC_CalcVelocityToMove

Mit diesem Funktionsbaustein wird die notwendige Geschwindigkeit einer

Bewegung bei vorgegebener Zeit der Bewegung berechnet.

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

BOOL
LREAL

TIME
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL

LREAL

MC_CalcVelocityToMove

Execute
Distance
MoveTime
Acceleration
Deceleration
Jerk
InterpolCycle

MaxVelocity

Funktionsbeschreibung

Done BOOL

Error BOOL
ErrorlD WORD

Velocity LREAL

Der Baustein berechnet die notwendige Sollgeschwindigkeit einer absolu-

ten Bewegung, die die vorgegebene Strecke in der vorgegebenen Zeit able-

gen soll.
Parameter Name Datentyp
VAR_INPUT
Execute BOOL
Distance LREAL
MoveTime TIME
Acceleration LREAL
Deceleration LREAL
Jerk LREAL
InterpolCycle LREAL
MaxVelocity LREAL
VAR_OUTPUT
Done BOOL
Error BOOL
ErrorID WORD
Velocity LREAL
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Lenze
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P/0O1) Bedeutung

W U U U ©

Bei steigender Flanke wird die Berechnung ge-
startet.

Distanz/Strecke in [u] (negativ oder positiv)
Dauer der Bewegung

Sollbeschleunigung in [u/s2] (nur positiv)
Sollverzégerung in [u/s2] (nur positiv)

Sollbeschleunigungs-/verzégerungsanstieg
(Ruck) in [u/s3] (nur positiv)

Interpolationstakt in [ms]. Wenn = 0, wird der
konfigurierte Interpolationstakt fiir die Berech-
nung eingesetzt.

Maximal erlaubte Geschwindigkeit der Bewe-
gung

Berechnung ist abgeschlossen.

Fehlerhafte Eingangsparameter oder Fehler bei
der Berechnung

Fehlercode

Notwendige Sollgeschwindigkeit der Bewegung
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Support-Funktionsbausteine
Funktionsbaustein MC_CalcVelocityToMove

Fehlerbeschreibung Fehler-Nr. Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler -
1002 Eingangsparameter Velocity <= 0
1003 Eingangsparameter Acceleration <0
1004 Eingangsparameter Deceleration_d
<0
1005 Eingangsparameter Jerk <0
1150 Berechnung nicht méglich Die Bewegung ist bei vorgegebenen
Parametern nicht moglich.
1151 Eingangsparameter Distance <0
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Kundenspezifische Funktionsbausteine
Funktionsbaustein MC_TouchProbe_CAN_LH

4.7 Kundenspezifische Funktionsbausteine

® . .
1| Hinweis!
Namen von Funktionsbausteinen, die antriebsbus- und

antriebsherstellerspezifische Eigenschaften haben, werden um
Antriebsbus- und Antriebshersteller-Kiirzel erganzt.

4.7.1 Funktionsbaustein MC_TouchProbe_CAN_LH

Aufgabe Der Funktionsbaustein ist dquivalent zum Funktionsbaustein MC_Touch-
Probe mit der Ausnahme: Wenn die Position im CAN-Antrieb aufgenommen
werden soll, kdnnen nur die Servoantriebe der Firma Lenze benutzt werden.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC_TouchProbe CAN LH

AXIS_REF Axis Axis AXIS_REF
TRIGGER_REF Triggerinput Triggerinput TRIGGER_REF
BOOL Execute Done BOOL
BOOL WindowsOnly Busy BOOL
LREAL FirstPosition CommandAborted BOOL
LREAL LastPosition Error BOOL

Fehler-Nr. WORD
RecordedPosition LREAI

TriggerPattern BYTE

Lenze
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Kundenspezifische Funktionsbausteine

Funktionsbaustein MC_TouchProbe_CAN_LH

Funktionsbeschreibung Vordefinierte Datentypen in mc.lib

TYPE INPUT_REF : WORD; END_TYPE

TYPE TRIGGER_REF :

STRUCT
Inputs : INPUT_REF;
InputNumber : BYTE;
TriggerNumber : BYTE;
TriggerPattern : BYTE;
TriggerObjectDataldx : WORD;
TriggerDoneObjectDataldx : WORD;
RecPosObjectDataldx : WORD;
AxisPeriodeObjectDataldx : WORD;
FirstPosObjectDataldx : WORD;
LastPosObjectDataldx : WORD;

END_STRUCT

END_TYPE

Lenze
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// Referenz auf Eingdnge:

// 0- schnelle Eingénge des Interpolators:
// Modul 0

// 1 - schnelle Eingange des Interpolators:
// Modul 1

// 2 - Antriebsmodul mit CAN-Bus

// 3- Antriebsmodul mit analoger Schnittstelle
(LBM-ARI)

// Nummer von digitalen Triggereingang
//(0-15)
// Triggernummer (0-2)

// 0-steigende Flanke; 1-fallende Flanke;
// 2-beide

// Codestelle 6001
// Codestelle 6002
// Codestelle 6000
// noch nicht vereinbart
// noch nicht vereinbart
// noch nicht vereinbart
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Funktionsbibliothek MC.lib 4
Kundenspezifische Funktionsbausteine
Funktionsbaustein MC_TouchProbe_CAN_LH

Parameter Name Datentyp P/0Y) Bedeutung

VAR_IN_OUT

Axis AXIS_REF P Index einer Achse. Wert: 0 ... MaxAxis

Triggerinput TRIGGER_REF P Referenz auf Triggerbeschreibung

VAR_INPUT

Execute BOOL P Mit steigender Flanke wird der Trigger aktiviert.

WindowsOnly BOOL O  Triggerereignis nur innerhalb vom vorgegebe-
nen Fenster akzeptieren.

FirstPosition LREAL O  Startposition des Fensters, ab welcher (inclu-
sive) das Triggerereignis akzeptiert werden soll
in [u].

LastPosition LREAL P Endposition des Fensters, bis welcher (inclusive)
das Triggerereignis akzeptiert werden soll in [u].

VAR_OUTPUT

Done BOOL - TRUE zeigt, dass die Position aufgenommen ist.
Der giiltige Wert ist liber den Ausgangsparam-
ter RecordedPosition geliefert.

Busy BOOL - Funktion in Ausfiihrung

CommandAbor-  BOOL - TRUE zeigt, dass die Ausfiihrung der Funktion

ted durch MC_AbortTrigger_CAN_LH abgebrochen
wurde.

Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn ein
Fehler bei der Ausfiihrung dieses Befehls aufge-
treten ist.

ErrorlD WORD - Fehlercode

RecordedPosition LREAL - Aufgenommene Position

TriggerPattern Byte - Triggerpattern, bei dem die Position aufgenom-
men ist
0 —steigende Flanke, 1 —fallende Flanke, 2 —
beide Flanken

1 P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Initialisierungswerte WindowsOnly FALSE
FirstPosition 0
Fehlerbeschreibung Fehler-Nr. Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Unzulassiger Zustand der Achse Achse noch nicht initialisiert oder im
Fehlerzustand

3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis

nicht definiert.

19 Diese Instanz ist fiir eine andere

Achse aktiv

1064 Unzuldssiger Wert fiir TriggerNum-  TriggerNumber >2

ber

1066 Unzulassiger Wert fiir Triggerlnput  Inputs > 3

1067 Unzuldssiger Wert fiir TriggerPat- TriggerPattern > 2

tern

1068 Datentransfer bei SDO abgebrochen

EDSTCXM2G DE 1.0
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4 Funktionsbibliothek MC.lib
Kundenspezifische Funktionsbausteine
Funktionsbaustein MC_Abort_Trigger CAN_LH

4.7.2 Funktionsbaustein MC_Abort_Trigger CAN_LH

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

200

Der Funktionsbaustein ist dquivalent zu dem Funktionsbaustein MC_Abort-
Trigger mit der Ausnahme: Wenn die Position im CAN-Antrieb aufgenom-
men werden soll, kbnnen nur Servoantriebe der Firma Lenze benutzt wer-
den, die liber CAN-Drivebus an die Steuerung angeschlossen sind.

MC_AbortTrigger_CAN_LH

AXIS_REF Axis
TRIGGER_REF Triggerinput

BOOL Execute

Vordefinierte Datentypen in mc.lib

TYPE INPUT_REF : WORD; END_TYPE
TYPE TRIGGER_REF:

STRUCT
Inputs : INPUT_REF;
InputNumber : BYTE;
TriggerNumber : BYTE;
TriggerPaOttern : BYTE;

TriggerObjectDataldx : WORD;
TriggerDoneObjectDataldx : WORD;
RecPosObjectDataldx : WORD;
AxisPeriodeObjectDataldx : WORD;
FirstPosObjectDataldx : WORD;
LastPosObjectDataldx : WORD;
END_STRUCT
END_TYPE
Lenze

Axis AXIS_REF

Triggerinput TRIGGER_REF

Done BOOL
Busy BOOL
Error BOOL

Fehler-Nr. WORD

// Referenz auf Eingédnge:

// 0- schnelle Eingénge des Interpolators:
// Modul 0

// 1 - schnelle Eingénge des Interpolators:
// Modul 1

// 2 - Antriebsmodul mit CAN-Bus

// 3 - Antriebsmodul mit analoger
// Schnittstelle (LBM-ARI)

// Nummer von digitalen Triggereingang
//(0-15)
// Triggernummer (0-2)

// 0-steigende Flanke; 1-fallende Flanke;
// 2-beide

// Codestelle 6001
// Codestelle 6002
// Codestelle 6000
// noch nicht vereinbart
// noch nicht vereinbart

// noch nicht vereinbart
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Funktionsbibliothek MC.lib

Kundenspezifische Funktionsbausteine
Funktionsbaustein MC_Abort_Trigger CAN_LH

Parameter Name Datentyp P/OY) Bedeutung
VAR_IN_OUT
Axis AXIS_REF P Index einer Achse. Wert: 0 ... MaxAxis
Triggerinput TRIGGER_REF P Referenz auf Triggerbeschreibung
VAR_INPUT
Execute BOOL P Mit steigender Flanke wird die aktive Touch-
Probe Funktion deaktiviert.
VAR_OUTPUT
Done BOOL - TRUE zeigt, dass die Touch Probe deaktiviert
wurde.
Busy BOOL - Funktion in Ausfiihrung
Error BOOL - Dieser Ausgang wird auf TRUE gesetzt, wenn ein
Fehler bei der Ausfiihrung dieses Befehls aufge-
treten ist.
ErrorlD WORD - Fehlercode
1) P = Pflichtparameter, O = optionaler Parameter (vorinitialisiert)
Fehlerbeschreibung Fehler-Nr. Bedeutung Hinweis
0 Kein Fehler
1 Unzulassiger Zustand der Achse Achse noch nicht initialisiert oder im
Fehlerzustand.
3 Achse nicht konfiguriert Achse wurde mit MC_DefineAxis
nicht definiert.
19 Diese Instanz ist fiir eine andere
Achse aktiv.
1064 Unzuldssiger Wert fiir TriggerNum-  TriggerNumber >2
ber
1066 Unzuldssiger Wert fiir Triggerlnput  Inputs > 3

EDSTCXM2G DE 1.0
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Funktionsbausteine zum Fehlerhandling
Funktionsbaustein MC_ReadSysError

4.8 Funktionsbausteine zum Fehlerhandling

4.8.1 Funktionsbaustein MC_ReadSysError

Aufgabe

Schematische
KOP/FUP-Darstellung

Funktionsbeschreibung

202

Mit diesem Funktionsbaustein wird ein Systemfehler angezeigt.

MC_ReadSysError

BOOL Execute ErrorCount BYTE
Done BOOL
Error BOOL

ErrorlD WORD

ErrorCategory WORD

ErrorModule WORD
Errorinfo STRING(160)

AddErrorinfo STRING(64)

Bei ErrorCategory = 4 werden alle Achsen angehalten und in den Zustand Sy-
sErrorStop versetzt.

Bei ErrorCategory = 3 wird das weitere Vorgehen der SPS uberlassen. Grund-
satzlich sollten in dem Fall auch alle Achsen angehalten werden, aber liber
die Reihenfolge und andere MalRnahmen soll die SPS selbst entscheiden.

Fehler der ErrorCategory = 1 und 2 sind als Hinweise oder Warnungen zu be-
trachten. Fehler der ErrorCategory = 1 ... 3 fiihren nicht zum Abbruch der lau-
fenden Bewegung und Ubergang der Achse in den Zustand SysErrorStop. Sie
mussen also nicht quittiert werden und werden nur tiber einen SPS-Zyklus
angezeigt.

Fehler ErrorCategory = 4 wird solange angezeigt, bis er mit MC_ResetSysEr-
ror quittiert wird.

Lenze
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Parameter

EDSTCXM2G DE 1.0

Name
VAR_INPUT
Enable
VAR_OUTPUT
ErrorCount
Done

Error

ErrorlD
ErrorCategory

ErrorModule
Errorinfo
AddErrorinfo

Funktionsbibliothek MC.lib

Funktionsbausteine zum Fehlerhandling
Funktionsbaustein MC_ReadSysError

Datentyp
BOOL

BYTE
BOOL
BOOL

WORD
WORD

WORD
STRING(160)
STRING(64)

Lenze

Bedeutung

TRUE = Systemfehler anzeigen

Anzahl von anstehenden Fehler Kategorie 4
TRUE = Funktion ausgefiihrt

TRUE = Uiber den Ausgang ErrolD wird ein Fehlercode
angezeigt.

FALSE = kein Fehler wird angezeigt

Fehlercode

Fehlerklasse:

1: Lokal leicht

2: Lokal schwer

3: Global leicht

4: Global schwer

Modul (Subsystem)
Fehlerbeschreibung
Zusatzinformation
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4 Funktionsbibliothek MC.lib

Funktionsbausteine zum Fehlerhandling
Funktionsbaustein MC_ResetSysError

4.8.2 Funktionsbaustein MC_ResetSysError

Aufgabe Mit diesem Funktionsbaustein wird die anstehende Systemfehlermeldung
quittiert.

Schematische

MC_ResetSysError
KOP/FUP-Darstellung

BOOL Execute Done BOOL

Funktionsbeschreibung Alle Systemfehler werden in einem FIFO-Puffer gespeichert und miissen
nacheinander mit dem MC_ResetSysError quittiert werden. Nach dem Quit-
tieren des zuletzt gelesenen Systemfehlers, kann der nachste Systemfehler
gelesen werden.

Wenn sich Achsen im Zustand SysErrorStop befinden, werden sie in den Zu-
stand Standstill versetzt, wenn keine weiteren Fehler von der Category 4 im
FIFO-Puffer anstehen.

Parameter

Name Datentyp Bedeutung

VAR_INPUT

Execute BOOL Mit positiver Flanke wird der Fehler quittiert.
VAR_OUTPUT

Done BOOL TRUE = Zustand Standstill wurde erreicht

FALSE = Achse bleibt im Zustand SysErrorStop, weitere
Fehler stehen an.

Lenze
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Funktionsbibliothek MC.lib 4

Funktionsbausteine zum Fehlerhandling
Funktionsbaustein MC_ReadEvent

4.8.3 Funktionsbaustein MC_ReadEvent

Aufgabe Der Funktionsbaustein MC_ReadEvent liefert Information dartiber, was fiir
ein Ereignis den Aufruf der Alarm-Task verursacht hat.

Schematische

KOP/FUP-Darstellung MC ReadEvent

BOOL Execute Done BOOL

Event DWORD

Funktionsbeschreibung Alle gemeldeten Fehler, unabhangig von der Fehlerklasse, 16sen an die PLC-
Task, die als PLC_PRG4 in der SPS konfiguriert wird, ein Event (Signal) aus.
Demzufolge wird diese Task, aul3erhalb des normalen Zyklus, sofort ausge-
fihrt.

Mit MC_ReadEvent kann die Art des Events festgestellt werden.

Wenn Event = SIG_AXE_ERROR, muss mit dem MC_ReadAxisError festge-
stellt werden, welche Achse den Fehler gemeldet hat. Die betroffene Achse
befindet sich im Zustand Errorstop, wenn Fehlerklasse gleich 3 oder 4 ist und
wenn kein Systemfehler gleichzeitig gemeldet wird.

Wenn Event = SIG_SYS_ERROR, muss zundchst die Fehlerklasse mit dem
MC_ReadSysError festgestellt werden. Bei Fehlerklasse 4 befinden sich alle
Achsen im Zustand SysErrorStop. Bei Fehlerklasse 3 miissen alle Achsen von
der SPS aus schnellstméglich angehalten werden.

Bei Event= SIG_AXE_ERROR oder Event= SIG_SYS ERROR sind Fehler der
Klasse 1 oder 2 als Hinweise oder Warnungen zu betrachten.

Vordefinierte Konstanten fir Events in mc.lib:

VAR_GLOBAL CONSTANT

SIG_AXE_ERROR :DWORD := 1; (*Achsfehler *)
SIG_SYS_ERROR :DWORD := 2; (*Systemfehler*)
SIG_MK_LOADED :DWORD := 4; (*MK’s geladen *)
END_VAR
Parameter Name Datentyp Bedeutung
VAR_INPUT
Enable BOOL TRUE = Ereignis anzeigen
VAR_OUTPUT
Done BOOL TRUE = ein giiltiger Wert fiir Ereignis steht am Ausgang
Event an
Event DWORD Event=SIG_AXE_ERROR: mindestens eine Achse hat
Fehler gemeldet
Event=SIG_SYS_ERROR: Systemfehler ist aufgetreten
Event= SIG_MK_LOADED: Maschinenkonstanten sind
geladen
Lenze
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5 Parameterliste
Reservierte Parameter nach PLCopen-Standard

5 Parameterliste

5.1 Reservierte Parameter nach PLCopen-Standard

Nr. B/E/V1) Name R/W2) TYP  Bedeutung

1 B COMMANDED_POSITION R LREAL Absolute Sollposition

Softwareendschalter:

Parameter SW_LIMIT_POS und SW_LIMIT_NEG werden mit in MC_DefineAxis konfigurierten Werten initialisiert.

2 E SW_LIMIT_POS R/W LREAL Software-Endschalter Plus in [U]

3 E SW_LIMIT_NEG R/W LREAL Software-Endschalter Minus in [U]

4 E ENABLE_LIMIT_POS R/W BOOL Software-Endschalter Plus:
TRUE=aktiviert; FALSE=deaktiviert

5 E ENABLE_LIMIT_NEG R/W BOOL Software-Endschalter Minus:

TRUE=aktiviert; FALSE=deaktiviert
Maximale programmierbare Verfahrparameter:

MAX_VELOCITY_APPL, MAX_ACCELERATION_APPL, MAX_DECELERATION_APPL, MAX_JERK_APPL, MAX_TORQUE_APPL, MAX_TOR-

QUE_RAMP_APPL.

Diese Parameter werden mit MC_DefineAxis konfigurierten Werten initialisiert (MAX_VELOCITY_CFG, MAX_ACCELERATION_CFG,

MAX_DECELERATION_CFG, MAX_JERK_CFG, MAX_TORQUE_CFG, MAX_TORQUE_RAMP_CFG).

Sie kdnnen mit MC_WriteParameter gedandert werden. Wenn die mit FB programmierten Werte diese Parameter liber-schreiten,

werden entsprechende Fehlermeldungen angezeigt.

9 B MAX_VELOCITY_APPL R/W LREAL maximale programmierbare Geschwindigkeit in [U/s]

10 B ACTUAL_VELOCITY R LREAL Istgeschwindigkeitin [U/s]

11 B COMMANDED_VELOCITY R LREAL Absolute Sollgeschwindigkeit in [U/s]

13 E MAX_ACCELERATION_APPL R/W LREAL Maximale programmierbare Beschleunigung in [U/s2]

15 E MAX_DECELERATION_APPL R/W LREAL Maximale programmierbare Verzégerungin [U/s?]

16 E MAX_JERK_APPL R/W LREAL Maximaler programmierbarer Ruck in [U/s3]

17 \Y MAX_TORQUE_APPL R/W LREAL I[\Azilximales programmierbares Drehmoment in [Nm] oder
N

18 \ MAX_TORQUE_RAMP_APPL R/W LREAL Maximale programmierbare Drehmomentrampe in [Nm]
oder [N]

50 \Y ACTUAL_POSITION_LAG R LREAL Aktueller Schleppabstand in [U]

60 \" ENABLE_QUICK_STOP R BOOL Quickstop
TRUE=aktiviert; FALSE=deaktiviert

61 \' QUICK_STOP_DECLARATION R LREAL Verzdgerung fiir Quickstop in [U/s2]

62 V. QUICK_STOP_JERK R LREAL Ruck fiir Quickstop in [U/s3]

Mit MC_DefineAxis konfigurierte Achsparameter:

MAX_VELOCITY_CFG, MAX_ACCELERATION_CFG, MAX_DECELERATION_CFG, MAX_JERK_CFG): Diese Parameter kénnen mit

MC_WriteParameter geandert werden.

100 \" AXIS_TYPE_CFG R LREAL Achsenart

101 \Y INCREMENTS_CFG R LREAL Anzahlvon Impulsen fiir Impulsbewertung

102 \Y DISTANCE_CFG R LREAL eqji\ialenter Weg fiir Impulsbewertung (MC_DefineAxis)
in[U

103 \" HOME_OFFSET_CFG R LREAL Grundoffset in [U]

104 \ SW_LIMIT_NEG_CFG R LREAL Software-Endschalter Minus in [U]

105 \Y SW_LIMIT_POS_CFG R LREAL Software-Endschalter Plus in [U]

108 \Y MAX_VELOCITY_CFG R LREAL Maximale Geschwindigkeit in [U/s]

109 \Y MAX_ACCELERATION_CFG R LREAL Maximale Beschleunigungin [U/s?]

110 \ MAX_DECELERATION_CFG R LREAL Maximale Verzégerung in [U/s?]

111 \Y MAX_JERK_CFG R LREAL maximaler Ruckin [U/s3]

112 v MAX_TORQUE_CFG R LREAL Maximaler Drehmoment in [Nm] oder in [N] fir lineare
Motoren
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Nr.
113

114
115
116
117
118
119
120
121
122
123

124
125
126
127
128
129
130
131
132
133
134
135
136
137

138
139

140
1)

2)

B/E/V1) Name

\

K <K <K K <K<K KKK <

K K K <K<K <K<K <K<K <K<K KKK KL<

<

\

\

MAX_TORQUE_RAMP_CFG

ANALOG_DRIVE_CHANNEL_CFG
CAN_DRIVE_NODE_ID_CFG
US_CFG

UAO_CFG

UA12_CFG

REGLER_MODE_CFG
SSI_ENCODER_CFG
AXIS_DIGITAL_INPUTS_CFG
MAX_POSITION_LAG_CFG

MAX_POSITION_LAG_COUN-
TER_CFG

DRIFT_COMPENSATION_CFG
QUICKSTOP_CFG

KP_CFG

KF_CFG

KB_CFG

TV_CFG

TN_CFG

FILTER_TIME_CONST_CFG
HOMING_TYPE_CFG
HOMING_MAX_VEL TO_CAM_CFG
HOMING_MAX_ACC_TO_CAM_CFG
HOMING_MAX_VEL TO_ZERO_CFG
HOMING_MAX_ACC_TO_ZERO_CFG

TORQUE_TECH_UNITS_DE-
NOM_CFG

TORQUE_TECH_UNITS_NUM_CFG

VELOCITY_TECH_UNITS_DE-
NOM_CFG

VELOCITY_TECH_UNITS_NUM_CFG

Parameterliste

Reservierte Parameter nach PLCopen-Standard

R/W2) TYP

R

QA AN A AW AN A A AN A” A

A A AW A A A AWM A A A”WA A A A A

R

LREAL

LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL

LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL

LREAL
LREAL

LREAL

Bedeutung

Maximaler Anstieg vom Drehmoment in [Nm/s] oder in
[N/s] fuir lineare Motoren

Nummer des LBM-ARI-Kannals
CAN-Antriebsadresse/Knotennummer
Uberwachung des Signals "Weggeber gestort”
Uberwachung des Signals 'Nullimpuls’
Uberwachung des Weggeberssignals

Die Art des Lagereglers
Ubertragungsparameter der SSI-Schnittstelle
Ordnet logische Achsrechner-Eingange
Grenze fiir Schleppfehlermeldung
Schleppfehlerzdhler bis zur Meldung

Offset fiir den Analogeingang des Antriebs-verstakers
Bremszeit bei einem Achsfehler

Verstarkungsfaktor des P-Reglers

Bewertungsfaktor der Geschwindigkeits- vorsteuerung
Bewertungsfaktor der Beschleunigungs- vorsteuerung
Vorhaltezeit des PID-Reglers in [sec]

Nachstellzeit des PID-Reglers in [sec]
Filterzeitkonstante fiir Feininterpolator in [sec]

Art und Weise der Referenzpunktfahrt
Geschwindigkeit bei der Suche des Referenz-nockens
Beschleunigung bei der Suche des Referenz-nockens
Geschwindigkeit bei der Suche des Nullimpul-ses
Beschleunigung bei der Suche des Nullimpul-ses
Nenner fiir Umrechnungsfaktor des Drehmo-mentes

Zahler fiir Umrechnungsfaktor des Drehmo-mentes
Nenner fiir Umrechnungsfaktor der Drehzahl

Zahler fiir Umrechnungsfaktor der Drehzahl

B = Base, E = Extended, V = Vendor (Bezeichnungen nach PLCopen)
R = Parameter kann mit MC_ReadParameter bzw. MC_ReadBoolParameter gelesen werden.
W = Parameter kann mit MC_WriteParameter bzw. MC_WriteBoolParameter geschrieben werden.
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5 Parameterliste

Anwenderspezifische Parameter

Bedeutung

Geschwindigkeitsoverride [Wert:0-1.2]
Beschleunigungs-/Verzogerungsoverride
Ruck-Override

Interpolator-Zustand: Drivehandler nicht initialisiert

Interpolator-Zustand:Drivehandlerinitialisierung lauft

Interpolator-Zustand: Fehler wahrend der Drivehandlerini-

tialisierung

Interpolator-Zustand: Drievhandlerinitialisierung beendet

Interpolator-Zustand Standstill
Interpolator-Zustand Homing
Interpolator-Zustand ErrorStop
Interpolator-Zustand Stopping
Interpolator-Zustand DiscreteMotion
Interpolator-Zustand ContinuousMotion

Interpolator-Zustand SynchronizedMotion

Zustand Idle im Interpolator-Zustand Standstill: Interpola-
tor ist bereit jede Motion-Aufgabe auszufiihren

Zustand PowerRun im Interpolator-Zustand Standstill:

On-/Off der Reglerfreigabe lauft

Akt. Aufgabe: keine

Akt. Aufgabe: MC_Power

Akt. Aufgabe: MC_Stop

Akt. Aufgabe: MC_Reset

Akt. Aufgabe: MC_Home

Akt. Aufgabe: MC_MoveAbsolute
Akt. Aufgabe: MC_MoveRelative

Akt. Aufgabe: MC_MoveAdditive

Akt. Aufgabe: MC_PositionProfile
Akt. Aufgabe: MC_MoveVelocity

Akt. Aufgabe: MC_VelocityProfile
Akt. Aufgabe: MC_AccelerationProfile
Akt. Aufgabe: MC_Camln

Akt. Aufgabe: MC_CamOut

Akt. Aufgabe: MC_Gearlin

Akt. Aufgabe: MC_GearOut

Aufgabe MC_MoveSuperimposed aktiv
Aufgabe MC_Phasing aktiv

Aufgabe MC_GearlnPos

Aufgabe MC_TorqueControl

Referenzpunkt bekannt
Referenzpunktlage (Grundoffset) in [U]

5.2 Anwenderspezifische Parameter
Nr. Name R/W2) TYP
Override
1000 VEL_OVERRIDE LREAL
1001 ACC_OVERRIDE LREAL
1002 JERK_OVERRIDE LREAL
Achsunabhéngige Zustidnde vom Interpolator
1101 INIT_DRIVE_NOT BOOL
1102 INIT_DRIVE_RUN BOOL
1103 INIT_DRIVE_ERROR BOOL
1104 INIT_DRIVE_OK R BOOL
Zustande von Achsen (siehe Abbildung 4. Zustandsdiagramm einer Achse beim Interpolator)
1200 INT_STATE_STAND_STILL R BOOL
1201 INT_STATE_HOMING R BOOL
1202 INT_STATE_ERROR_STOP R BOOL
1203 INT_STATE_STOPPING R BOOL
1204 INT_STATE_DISCRETE_MOTION R BOOL
1205 INT_STATE_CONTINUOUS_MOTION R BOOL
1206 INT_STATE_SYNCHRONIZED MOTION R BOOL
1300 INT_STATE_STAND_STILL IDLE R BOOL
1301 INT_STATE_STAND_STILL_ POWER_RUN R BOOL
Laufende Aufgabe beim Interpolator
1400 CMD_NO_TASK R BOOL
1401 CMD_POWER R BOOL
1402 CMD_STOP R BOOL
1403 CMD_RESET R BOOL
1404 CMD_HOME R BOOL
1405 CMD_MOVE_ABSOLUTE R BOOL
1406 CMD_MOVE_RELATIVE R BOOL
1407 CMD_MOVE_ADDITIVE R BOOL
1408 CMD_POSITION_PROFILE R BOOL
1409 CMD_MOVE_VELOCITY R BOOL
1410 CMD_VELOCITY_PROFILE R BOOL
1411 CMD_ACCELERATION_PROFILE R BOOL
1412 CMD_CAM_IN R BOOL
1413 CMD_CAM_OUT R BOOL
1414 CMD_GEAR_IN R BOOL
1415 CMD_GEAR OUT R BOOL
1416 CMD_MOVE_SUPERIMPOSED R BOOL
1417 CMD_PHASING R BOOL
1418 CMD_GEAR_IN_POS R BOOL
1419 CMD_TORQUE_CONTROL R BOOL
Referenzpunkt
1500 HOME R BOOL
1501 HOME_OFFSET LREAL
Lenze
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Nr. Name R/W2) TYP
Reglerfreigabe
1502 POWER_STAGE R BOOL
Sollwertvorgabe aus dem Interpolator
1600 INTERPOL_CMD_POS R LREAL
1601 INTERPOL CMD_POS_ABS R LREAL
1602 INTERPOL_CMD_V_ABS R LREAL
1603 INTERPOL_CMD_A ABS R LREAL
1604 INTERPOL CMD_R_ABS LREAL
1605 INTERPOL_CMD_TORQUE LREAL
Koordinatenverschiebung
1610 OFFSET R LREAL
Istposition vom Antrieb und davon abgeleitete Ableitungen
1700 ACTUAL_POSITION R LREAL
1701 ACTUAL_VELOCITY R LREAL
1702 ACTUAL _ACCELERATION R LREAL
1703 ACTUAL _JERK R LREAL
1704 ACTUAL_TORQUE R LREAL
Bewegungszustand von Achse
1800 MOVE_STATE_IDLE R BOOL
1801 MOVE_STATE_ACCELERATION R BOOL
1802 MOVE_STATE_DECELERATION R BOOL
1803 MOVE_STATE_CONST_VELOCITY R BOOL
Werte von Eingangsparameter von aktiven MC_MoveAbsolute
1900 MOVE_DEST_POS R LREAL
1901 MOVE_ DEST _VELOCITY R LREAL
1902 MOVE_ DEST _ACCELERATION R LREAL
1903 MOVE_DEST_DECELERATION R LREAL
1904 MOVE_DEST JERK R LREAL
1906 MOVE_DIRECTION_POSITIV R BOOL
1907 MOVE_DIRECTION_NEGATIV R BOOL
1908 MOVE_DIRECTION_SHORTEST_WAY R BOOL
1909 MOVE_BM_ABORTING R BOOL
1910 MOVE_BM_BUFFERED R BOOL
1911 MOVE_BM_BLENDING_LOW R BOOL
1912 MOVE_BM_BLENDING_PREVIOUS R BOOL
1913 MOVE_BM_BLENDING_NEXT R BOOL
1914 MOVE_BM_HIGH R BOOL
2000 MOVE_CMD_POS R LREAL
2001 MOVE_CMD_VELOCITY R LREAL
2002 MOVE_CMD_ACCELERATION R LREAL
2003 MOVE_CMD_DECELERATION R LREAL
2004 MOVE_CMD_JERK R LREAL
2010 MOVE_PHASE R LREAL
Lenze
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Anwenderspezifische Parameter

Bedeutung

Achse betriebsbereit (Reglerkreis geschlossen)

Aktuelle Sollposition ohne Uberlagerung (Superlmposed) in

(U]
Aktuelle an die Achse libergebene Sollposition aus allen
aktiven Bewegungen in [U]

Aktuelle Sollgeschwindigkeit aus allen aktiven Bewegun-

genin[U/s]

Aktuelle Beschleunigung aus allen aktiven Bewegungen in

[U/s?]
Aktueller Ruck aus allen aktiven Bewegungen in [U/s3]
Aktueller Solldrehmoment

Offest des Koordinatensystems in Bezug auf Grundoffset

Aktuelle vom Antrieb gemeldete Position
1. Ableitung von ARIstPos in [U/s]

2. Ableitung von ARIstPos in [U/s?]

3. Ableitung von ARIstPos in [U/s3]

Vom Antrieb gemeldeter Drehmoment

Achsbewegungszustand: Stillstand
Achsbewegungszustand: Beschleunigung
Achsbewegungszustand: Verzogerung
Achsbewegungszustand: konstante Geschwindigkeit

, MC_MoveRelative, MC_MoveAdditive, MC_MoveVelocity

Eingangsparameter: Position oder Distance in [U]
Eingangsparameter: Velocity in [U/s]
Eingangsparameter: Acceleration in [U/s2]
Eingangsparameter: Decelaration in [U/s?]
Eingangsparameter: Jerk in [U/s3]

Eingangsparameter: Direction=MD_POSITIV_E
Eingangsparameter: Direction=MD_NEGATIV_E
Eingangsparameter: Direction=MD_SHORTEST_WAY_E
Eingangsparameter: BuferMode=BM_ABORTING_E
Eingangsparameter: BufferMode=BM_BUFFERED_E

Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_LOW _E

Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_PRE-
VIOUS_E

Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_NEXT_E
Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_HIGH_E
Sollwerte vom Interpolator aus aktiven MC_MoveAbsolute, MC_MoveRelative, MC_MoveAdditive, MC_MoveVelocity

Sollposition in [U]
Sollgeschwindigkeit in [U/s]
Sollbeschleunigung in [U/s2]
Sollverzégerung in [U/s2]
Sollruck in [U/s3]
Bewegungsphase: 1-7
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5 Parameterliste
Anwenderspezifische Parameter
Nr.  Name R/W1) TYP
Werte von Eingangsparamter von aktivem MC_Stop
2100 STOP_DEST_DECELERATION LREAL
2101 STOP_DEST_JERK LREAL
Sollwerte vom Interpolator aus aktivem MC_Stop
2102 STOP_CMD_VELOCITY R LREAL
2103 STOP_CMD_DECELERATION R LREAL
2104 STOP_CMD_JERK R LREAL
Werte von Eingangsparamter von aktivem MC_MoveSuperlMposed
2200 SUP_IMP_DEST_POS R LREAL
2201 SUP_IMP_DEST_VELOCITY R LREAL
2202 SUP_IMP_DEST_ACCELERATION R LREAL
2203 SUP_IMP_DEST_DECELERATION R LREAL
2204 SUP_IMP_DEST_JERK R LREAL
2205 SUP_BM_ABORTING R BOOL
2206 SUP_BM_BUFFERED R BOOL
2207 SUP_BM_BLENDING_LOW R BOOL
2208 SUP_BM_BLENDING_PREVIOUS R BOOL
2209 SUP BM BLENDING NEXT R BOOL
2210 SUP_BM_HIGH R BOOL
Sollwerte vom Interpolator aus aktivem MC_MoveSuperimposed
2215 SUP_IMP_CMD_POS R LREAL
2216 SUP_IMP_CMD_VELOCITY R LREAL
2217 SUP_IMP_CMD_ACCELERATION R LREAL
2218 SUP_IMP_CMD_DECELERATION R LREAL
2219 SUP_IMP_CMD JERK R LREAL
2220 SUP_IMP_STATE_IDLE R BOOL
2221 SUP_IMP_STATE_ACCELERATION R BOOL
2222 SUP_IMP_STATE_DECELERATION R BOOL
2223 SUP_IMP_STATE_CONST VELOCITY R BOOL
2230 SUP_IMP_PHASE R LREAL
Werte von Eingangsparamter von aktivem MC_Phasing
2300 PHASING_DEST_POS R LREAL
2301 PHASING_DEST_VELOCITY R LREAL
2302 PHASING_DEST_ACCELERATION R LREAL
2303 PHASING_DEST_DECELERATION R LREAL
2304 PHASING_DEST_JERK R LREAL
2305 PHASING_BM_ABORTING R BOOL
2306 PHASING_BM_BUFFERED R BOOL
2307 PHASING_BM_BLENDING_LOW R BOOL
2308 PHASING_BM_BLENDING_PREVIOUS R BOOL
2309 PHASING_BM_BLENDING_NEXT R BOOL
2310 PHASING_BM_HIGH BOOL
Sollwerte vom Interpolator aus aktivem MC_Phasing
2315 PHASING_CMD_POS LREAL
2316 PHASING_CMD_VELOCITY LREAL
2317 PHASING_CMD_ACCELERATION LREAL
Lenze
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Bedeutung

Eingangsparameter: Deceleration in [U/s2]
Eingangsparameter: Jerk in [U/s3]

Sollgeschwindigkeit in [U/s]
Sollverzégerung in [U/s2]
Sollruck in [U/s3]

Eingangsparameter: Distance in [U]
Eingangsparameter: VelocityDiff in [U/s]
Eingangsparameter: Acceleration in [U/s2]
Eingangsparameter: Deceleration in [U/s2]
Eingangsparameter: Jerk in [U/s3]

Eingangsparameter: BufferMode=BM_ABORTING_E
Eingangsparameter: BufferMode=BM_BUFFERED_E
Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_LOW_E
Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_PRE-

VIOUS_E

Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_NEXT_E
Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_HIGH_E

Sollposition in [U]

Sollgeschwindigkeit in [U/s]
Sollbeschleunigung in [U/s2]
Sollverzégerung in [U/s?]

Sollruck in [U/s3]
Achsbewegungszustand: Stillstand
Achsbewegungszustand: Beschleunigung
Achsbewegungszustand: Verzégerung

Achsbewegungszustand: konstante Geschwindigkeit

Bewegungsphase: 1-7

Eingangsparameter: PhaseShift in [U]
Eingangsparameter: Velocity in [U/s]
Eingangsparameter: Acceleration in [U/s2]
Eingangsparameter: Deceleration in [U/s2]
Eingangsparameter: Jerk in [U/s3]

Eingangsparameter: BufferMode=BM_ABORTING_E
Eingangsparameter: BufferMode=BM_BUFFERED_E
Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_LOW_E
Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_PRE-

VIOUS_E

Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_NEXT_E
Eingangsparameter: BufferMode=BM_BLENDING_HIGH_E

Sollposition in [U]
Sollgeschwindigkeit in [U/s]
Sollbeschleunigung in [U/s?]
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Parameterliste 5
Anwenderspezifische Parameter

Bedeutung

Sollverzégerung in [U/s2]

Sollruck in [U/s3]

Achsbewegungszustand: Stillstand
Achsbewegungszustand: Beschleunigung
Achsbewegungszustand: Verzégerung
Achsbewegungszustand: konstante Geschwindigkeit
Bewegungsphase: 1-7

Sollposition in [U]
Sollgeschwindigkeit in [U/s]
Sollbeschleunigung in [U/s?]
Sollverzégerung in [U/s2]
Sollruck in [U/s3]

Sollposition in [U]
Sollgeschwindigkeit in [U/s]
Sollbeschleunigung in [U/s2]
Sollverzégerung in [U/s?]
Sollruck in [U/s3]

Sollposition in [U]
Sollgeschwindigkeit in [U/s]
Sollbeschleunigung in [U/s?]
Sollverzégerung in [U/s?]
Sollruck in [U/s3]

Sollposition in [U]
Sollgeschwindigkeit in [U/s]
Sollbeschleunigung in [U/s2]
Sollverzégerung in [U/s?]
Sollruck in [U/s3]

Masterposition fir Interpolation der Slaveposition aus
CAM-Tabelle in [U]

Sollposition in [U]
Sollgeschwindigkeit in [U/s]
Sollbeschleunigung in [U/s?]
Sollverzégerung in [U/s?]
Sollruck in [U/s3]

Sollposition in [U]
Sollgeschwindigkeit in [U/s]
Sollbeschleunigung in [U/s2]
Sollverzégerung in [U/s?]
Sollruck in [U/s3]

Umrechnungsfaktor: Anzahl von Inkrementen pro Einheit

(V]

Nr. Name R/W2) TYP
2318 PHASING_CMD_DECELERATION R LREAL
2319 PHASING_CMD_JERK R LREAL
2320 PHASING_STATE_IDLE R BOOL
2321 PHASING_STATE_ACCELERATION R BOOL
2322 PHASING_STATE_DECELERATION R BOOL
2323 PHASING_STATE_CONST_VELOCITY R BOOL
2330 PHASING_PHASE R LREAL
Sollwerte vom Interpolator aus aktivem MC_PositonProfile
2400 POS_PROFILE_CMD_POS R LREAL
2401 POS_PROFILE_CMD_VELOCITY R LREAL
2402 POS_PROFILE_CMD_ACCELERATION R LREAL
2403 POS_PROFILE_CMD_DECELERATION R LREAL
2404 POS_PROFILE_CMD_JERK R LREAL
Sollwerte vom Interpolator aus aktivem MC_VelocityProfile
2500 VELOCITY_PROFILE_CMD_POSITION R LREAL
2501 VELOCITY_PROFILE_CMD_VELOCITY R LREAL
2502 VELOCITY_PROFILE_CMD_ACCELERATION R LREAL
2503 VELOCITY_PROFILE_CMD_DECELERATION R LREAL
2504 VELOCITY_PROFILE_CMD_JERK R LREAL
Sollwerte vom Interpolator aus aktivem MC_AccelerationProfile
2600 ACCPROFILE_CMD_POSITION R LREAL
2601 ACCPROFILE_CMD_VELOCITY R LREAL
2602 ACCPROFILE_CMD_ACCELERATION R LREAL
2603 ACCPROFILE_CMD_DECELERATION R LREAL
2604 ACCPROFILE_CMD_JERK R LREAL
Sollwerte vom Interpolator aus aktivem MC_Camin
2700 CAM_CMD_POSITION R LREAL
2701 CAM_CMD_VELOCITY R LREAL
2702 CAM_CMD_ACCELERATION R LREAL
2703 CAM_CMD_DECELERATION R LREAL
2704 CAM_CMD_JERK R LREAL
2710 CAM_MASTER_TAB_POS R LREAL
Sollwerte vom Interpolator aus aktivem MC_GearIn
2800 GEAR_CMD_POSITION R LREAL
2801 GEAR_CMD_VELOCITY R LREAL
2802 GEAR_CMD_ACCELERATION R LREAL
2803 GEAR_CMD_DECELERATION R LREAL
2804 GEAR_CMD_JERK R LREAL
Sollwerte vom Interpolator aus aktivem MC_GearInPos
2820 GEAR_IN_POS_CMD_POSITION R LREAL
2821 GEAR_IN_POS_CMD_VELOCITY R LREAL
2822 GEAR_IN_POS_CMD_ACCELERATION R LREAL
2823 GEAR_IN_POS_CMD_DECELERATION R LREAL
2824 GEAR_IN_POS_CMD_JERK R LREAL
Mit MC_DefineAxis konfigurierten und auf Interpolationstakt umgerechneten Achsparameter
2900 IMPULSE_PRO_EINHEIT_RUN R LREAL
Lenze
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5 Parameterliste
Anwenderspezifische Parameter

Nr.  Name R/W1) TYP  Bedeutung
2901 HOME_OFFSET_CFG_RUN R LREAL Grundoffset in Inkrementen
2903 MAX_VELOCITY_CFG_RUN R LREAL maximale Geschwindigkeit in [U/GIT]
2904 MAX_ACCELERATION_CFG_RUN R LREAL maximale Beschleunigung in [U/GIT?]
2905 MAX_DECELERATION_CFG_RUN R LREAL maximale Verzégerungin [U/GIT?]
2906 MAX_JERK CFG_RUN R LREAL maximaler Ruckin [U/GIT3]

R

2907 TORQUE_IN_TECH_UNIT_RUN LREAL Umrechnungsfaktor fiir Drehmoment: Buseinheit in tech-
nische Einheit

2908 VELOCITY_IN_TECH_UNIT_RUN R LREAL Umrechnungsfaktor fiir Geschwindigkeit (Drehzahl)t: Bus-
einheit in technische Einheit

Phasenverschiebung

3000- PHASING_PHASE_SHIFT R LREAL Phasenverschiebung der Master-Achse 0...127 in [U]
3127
1) R = Parameter kann mit MC_ReadParameter bzw. MC_ReadBoolParameter gelesen werden.

W = Parameter kann mit MC_WriteParameter bzw. MC_WriteBoolParameter geschrieben werden.

Lenze
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SPS-Programmierung 6
ETC-SPS-Programmierung mit CoDeSys

6 SPS-Programmierung

6.1 ETC-SPS-Programmierung mit CoDeSys

EDSTCXM2G DE 1.0

CoDeSys ist eine komplette Entwicklungsumgebung zum Erstellen und Tes-
ten von SPS-Programmen fur die ETC.

CoDeSys bietet Moglichkeiten zum Debuggen von Programmen, ahnlich
den heutigen Hochsprachenentwicklungssystemen (Setzen von Haltepunk-
ten, Monitoring von Variablen, Aufzeichnung eines Traces (Oszilloskopfunk-
tion) usw.).

Eine Einflihrung in die SPS-Programmierung nach IEC 61131-3 mit CoDeSys
enthadlt das CoDeSys-Handbuch (siehe "Docu”-Verzeichnis im CoDeSys-In-
stallationspfad).

Dieses Benutzerhandbuch ist als Erganzung zum CoDeSys-Handbuch zu ver-
stehen. Es enthalt Beschreibungen zu Funktionen bzw. Anpassungen im Zu-
sammenhang mit CoDeSys und der ETC.

Lenze
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6 SPS-Programmierung
CoDeSys installieren
Systemvoraussetzungen fiir CoDeSys V2.xx

6.2 CoDeSys installieren

6.2.1 Systemvoraussetzungen fiir CoDeSys V2.xx

» Pentium-Prozessor (Pentium Il, ab 350 MHz empfohlen)
» 32 MB RAM (64 MB empfohlen)

» Windows 2000 oder XP

» MS Internet Explorer ab Version 4.0

6.2.2 Software installieren

1. Legen Sie die CoDeSys-Setup-CD in lhr CD-ROM-Laufwerk.
Wenn das Autostart-Feature des CD-ROM-Laufwerks in Windows akti-
viert ist, startet das Setup automatisch.

2. Sollte das Setup nicht automatisch starten:
— Wabhlen Sie im Startmenii den Mentipunkt ”Ausfiihren”.

— Geben Sie in der Befehlszeile den Laufwerksbuchstaben Ihres
CD-ROM-Laufwerks gefolgt von "setup.exe” ein (z. B. "d:\setup.exe”)
und bestatigen Sie mit "OK”.

3. Folgen Sie den Anweisungen des Setup-Programmes.

CoDeSys wird im Verzeichnis "c:\programme\lenze\CoDeSys2 V2.3” in-
stalliert.

Stop!

Die Datei "codesys.ini” im Installationsverzeichnis kann nach der
Installation von CD schreibgeschiitzt sein. Der Schreibschutz
muss aufgehoben werden, da sonst die CoDeSys-Einstellungen
nicht gespeichert werden.

Lenze
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SPS-Programmierung 6
ETC und PC verbinden
V.24-Schnittstelle

6.3 ETC und PC verbinden

Die Verbindung zur ETC kann tiber eine der folgenden Schnittstellen herge-
stellt werden:

» Serielle Schnittstelle (V.24)
» Ethernet-Schnittstelle

6.3.1 V.24-Schnittstelle

Fur die Kommunikation liber die serielle Schnittstelle muss der RS232- oder
CAN2-Anschluss der ETC uber ein Nullmodemkabel mit einem freien COM-
Port des PCs verbunden werden. In den Kommunikationsparametern von
CoDeSys muss der Treiber ”3S Serial RS232 driver” ausgewahlt werden. In
den Einstellungen zu diesem Treiber mussen folgende Werte fir die entspre-
chende Schnittstelle der Steuerung ausgewahlt werden:

Anschluss ETC RS232 CAN2
Baudrate 115200 38400
Parity No No
Stop bits 1 1
Motorola byteorder Yes Yes

6.3.2 Ethernet-Schnittstelle

EDSTCXM2G DE 1.0

Fir die Kommunikation lGber Ethernet muss der ETC-Ethernet-Anschluss
Uber ein Netzwerkkabel mit dem PC verbunden werden.

In den Kommunikationsparametern von CoDeSys muss der Treiber ”3S Tcp/
Ip level2 driver” ausgewahlt werden. In den Einstellungen zum Treiber miis-
sen folgende Werte eingetragen werden:

Kommunikationsparameter, g]

Kanale
Lenze OFC A& |Tc:p.-"|p [Lewel 2] |Initia|isierung.pro
Lenze OPC
Lenze OFC Mame | etk | Kommentar | TSR
Lenze OFC Address 17216570 IP address or hostname
Lenze OPC Part 1200
Lenze OPC Blocksize 128 Must match with runtime Mew ...
Lenze OFC Motorala byteorder Yes }
Lenze OPC Lizchen
Lenze OPC
Lenze OPC
Lenze OPC Gateway ...
Lenze OPC
Lenze OPC Aktualizieren
Lokal_

172_16_5_B7 v
< ¥
Lenze
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6.4 Projektierung

6.4.1 Zielsystem einstellen

Beim Anlegen eines neuen Projekts in CoDeSys 6ffnet sich automatisch ein
Dialog, der nach der verwendeten Hardware (=Zielsystem) fragt. Nach dem
Anlegen ist der Konfigurationsdialog liber den Menupunkt ”Zielsystemein-
stellungen” im Registerblatt "Ressourcen” aufrufbar.

° . .
1| Hinweis!
Das gewahlte Zielsystem wird beim Einloggen in die Steuerung

uberprift, so dass ein SPS-Programm durch CoDeSys nicht zu
einem falschen Zielsystem ubertragen werden kann.

Bei einem Bootprojekt ((2 231) ist darauf zu achten, dass das
ausgewahlte Zielsystem zu der verwendeten Firmware der
Steuerung passt, da beim Laden eines Bootprojekts, zum Beispiel
durch ein ETC-MM|, dieses nicht tberpriift wird.

» Steuerungsvariante Motion: Zielsystemvorwahl = ETCxM

Die Parameter unter "Zielsystemeinstellungen” werden anhand
des gewahlten Zielsystems voreingestellt und brauchen in der
Regel nicht verandert werden.

Eine Beschreibung der Zielsystemeinstellungen finden Sie im CoDeSys-
Handbuch.

6.4.2 SPS-Tasks der ETCxM konfigurieren

SPS-Tasks einbinden

216

Mit der ETCxM ist es moglich, vier voneinander unabhangige SPS-Tasks zu
nutzen. Jede Task kann mit einem Aufruf eines IEC-Programmbausteins
(PRG) verknuipft sein. Die mit den Tasks verknilpften Programmbausteine
werden von dem Multitaskingbetriebssystem der ETCxM quasiparallel bear-
beitet.

Die Abarbeitungsreihenfolge ergibt sich aus der Intervallzeit (zeitgesteuert)
und der Prioritat einer Task. Eine Task lauft also solange, bis ein SPS-Zyklus
abgearbeitet wurde oder eine andere Task mit hoherer Prioritat gestartet
wird. Damit ein SPS-Programm durch die ETCxM abgearbeitet wird, muss in
der Taskkonfiguration von CoDeSys mindestens eine Task angelegt sein und
mit einem IEC-Programmbaustein verknuift werden.

E Tas.kkcmf iguration

i i Ta=kl
PLC_FRG( )
e Ta=kZ
b # Task3
Lenze
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Die Eigenschaften der einzelnen Task konfigurieren Sie in der "Taskkonfigu-
ration” von CoDeSys.

E Taskkonfiguration A :
= # Taskl Taskeigenschaften l
PLC_PRG():
" L Mame: |Task2
- g Task?2 ]
H- # Task3l Prioritét (0.31] |D

Tup
~

~
~
+ Extern ereignisgesteusrt

Eigenschalten
Ereignis: |PLC_PRGZ2 =]

Intervall (z.B.: t#200ms]: |N’H O

Folgende Punkte sind dabei zu beachten:
» Je grolRer der Wert bei Prioritat, desto groRer ist die Task-Prioritat.

» Eine Task mit Intervall von "t#0s” darf hochstens eine Prioritat von 10
erhalten, sonst setzt die Steuerung die Prioritat aller Tasks auf 0 und
meldet einen Fehler (Modul 13, Fehlernummer 202).

» Zudem muss eine Task mit Intervall von "t#0s” die niedrigste Prioritat
von allen Tasks haben, sonst setzt die Steuerung die Prioritat aller
Tasks auf 0 und meldet einen Fehler (Modul 13, Fehlernummer 201).
Die Tasks mit niedrigerer Prioritat als die vorgenannte Tasks wiirden
sonst nicht zur Ausfiihrung kommen.

» Gibt es mehrere Tasks mit Intervall "t#0s”, miissen diese Tasks alle die
gleiche Prioritat haben.

» Die Intervallzeit ist zwischen "t#0ms” (Dauerlaufer) und "t#1000ms”
zu wahlen.

» Bei dem Eintrag "Ereignis” in den Taskeigenschaften von CoDeSys ist
jede Task mit einer Ereignisvariablen zu verknupfen.

» Das Betriebssystem der ETCxM ordnet damit den 4 Tasks den
entsprechenden Aufruf des mit der Task verknuipften
CoDeSys-Programmbausteins zu. Jeder Task ist eine Ereignisvariable
zugeordnet.

Tasknummer Ereignisvariable
1 PLC_PRG1
2 PLC_PRG2
3 PLC_PRG3
4 PLC_PRG4
Lenze
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Prozessabbild

6.4.3

6.4.3.1

Basisparameter

218

SPS-Programmierung

Projektierung

E/A-Module konfigurieren

Stop!

Beim Zugriff auf Daten bzw. beim Aufruf von Bausteinen, die in
mehreren Tasks verwendet werden, muss beachtet werden, dass
keine Synchronisation zwischen den Tasks besteht.

Der SPS-Programmierer muss daflr Sorge tragen, dass sich
dadurch keine Probleme ergeben

Bei der Zuordnung der CoDeSys-Programmbausteine zu den SPS-Tasks ist zu
beachten, dass jeder Task nur ein Teil des Prozessabbildes zugeordnet ist.
Das Prozessabbild ist eine Kopie der aktuellen Zustande der Ein-/Ausgangs-
baugruppen (Hardware), auf die das SPS-Programm zugreift.

Vor jedem SPS-Zyklus (kompletter Programmdurchlauf) werden die aktuel-
len Zustande der Eingangsmodule in das Prozessabbild kopiert und nach je-
dem SPS-Zyklus werden die aktuellen Zustande der Ausgange im Prozessab-
bild zu den Ausgangsmodulen lbertragen.

Da jeder Task ein Teil des Prozessabbildes zugeordnet ist, wird vor und nach
einem Durchlauf des Programmbausteins, der einer Task zugeordnet ist, nur
der entsprechende Teil des Prozessabbildes aktualisiert.

E/A-Module konfigurieren

CoDeSys beinhaltet einen CAN-Bus-Konfigurator. Der Konfigurator stiitzt
sich auf sogenannte EDS-Dateien (EDS = Electronic Data Sheet), die im Un-
terverzeichnis "ETC” des Targets-Verzeichnisses abgelegt sein muissen.

Eine allgemeine Beschreibung zur Konfiguration eines CAN-Moduls finden
Sie in der CoDeSys-Dokumentation.

CAN-Master konfigurieren (globale CAN-Einstellungen)

Adresse automatisch: Der Schalter sollte abgewahlt werden, da CoDeSys
sonst die Adressen automatisch vergibt.

Lenze
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CAN-Parameter

Basizparameter  CAN Parameter l

Baudrate: |[i]

Com. Cycle Period [psec): ’D—

Sync. Window Lenght [peec): ’D—
Sync. COE-D: ’128— aktivierer: v

Modeddt [T

[~ Automatisch starten

™ DSP301 ¥4.01 und DSP306 unterstiitzen

Heartbeat baster [ms]:

Baudrate: Die Baudrate fiir den CAN-Bus muss entsprechend den Einstel-
lungen der angeschlossenen CAN-Module ausgewahlt werden.

o . :
1| Hinweis!
Die Eingabe der Baudrate ist nur fiir die ETCxM aktiv.

Fiir die ETCxC hat dieser Parameter keine Funktion. Es gilt nur die
Einstellung in den Maschinenkonstanten.

Com. Cycle Period: Wird von der Steuerung nicht ausgewertet.
Sync. Window Length: Wird von der Steuerung nicht ausgewertet.
Sync COB-ID: Wird von der Steuerung nicht ausgewertet.
Node-ID: Geben Sie hier eine "0” ein.

Automatisch Starten: Wird von der Steuerung nicht ausgewertet.

DSP301 ...: Wird ausgewertet und schaltet beim modularen 1P20-I-/O-Sy-
stem die CAN-Modulauswahl aktiv.

Heartbeat Master: Wird von der Steuerung ausgewertet.

Lenze
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6.4.3.2  CAN-Slave konfigurieren

Basisparameter
Basisparameter l CaM Parameter | PDO-Mapping Empfangen | PDO-Mapping Senden | Service Data Objects

Modulld: 8
Knotennummer: ’—
Eingabeadresse: ’W
Ausgabeadresse: ’W
Diagnoseadresse: ’W

Modul-ID: Idennummer des Moduls.

Knotennummer: Die Node-ID wird unter der Registerkarte CAN-Parameter
eingegeben.

Eingabe-/Ausgabeadresse: Die Basisadressen sind als Wortadressen im Be-
reich von %QW64 / %IW64 bis %QW127 / %IW127 zu vergeben.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel ”Adressierung” (L1 224).

Diagnoseadresse: Dieses Feld wird von der Steuerung nicht ausgewertet.

Lenze
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CAN-Parameter
Basizparameter  CAN Parameter l FDO-kapping Empfangen | PDO-Mapping Senden | Service Data Objects

Allgemein
Mode D: |80
DCF schreiber: [~ Alle 5D0's erzeugern: [
-
Modeguard
Info...

v Modeguarding
Guard COB-ID: [1792+Modell

Guard Time [ms): {500
Life Time Factor: |3

Heartbeat Einzstellungen

-
Heartbeat Froducer Time: ms

-

Emergency Telegram
[v¥ Emergency
COE-D: [128+NodelD

Allgemein: Bei Node-ID ist die an dem Modul eingestellte CAN-ID (Knoten-
nummer) einzutragen.

Nodeguarding: Das Nodeguarding dient zum Erkennen, ob ein CANopen-
Modul am Bus angeschlossen ist. Dazu sendet die Steuerung im Intervall von
“Guard time” eine Nachricht zum Modul und erwartet eine Antwort.

Empfangt die Steuerung nach "Life-Time Factor”-Anforderungen keine Ant-
wort, wird eine Fehlermeldung erzeugt.

Ist keine "Guard Time” und kein ”Life Time Factor” angegeben, wird das CAN-
Modul nicht Giberwacht; das heifRt, ein Ausfall wird nicht bemerkt.

Heartbeat Einstellungen: Wird von der Steuerung nicht ausgewertet.

Emergency: Ist dieser Eintrag abgewabhlt, ignoriert die Steuerung "Emer-
gency-Telegramme” der Steuerung.
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PDO-Mapping

Service Data Objects

Per PDO (Process Data Object) werden bei CANopen die Prozessdaten tber-
tragen; das heifl3t die Zustande der digitalen und analogen Ein-/Ausgange.

Jeder PDO ist eine eindeutige COB-ID (385-1407) zugewiesen, wobei die
COB-IDs bei den CANopen-10-Modulen mit der Annahme von maximal 127
Modulen folgendermalien vergeben sind:

1. Tx-PDO: 384 + NodelD

1. Rx-PDO: 512 + NodelD

2. Tx-PDO: 640 + NodelD

2.Rx-PDO: 768 + NodelD

3. Tx-PDO: 896 + NodelD

3. Rx-PDO: 1024 + NodelD

4. Tx-PDO: 1152 + NodelD

4. Rx-PDO: 1280 + NodelD

(Tx = Transmit, Rx = Receive ist aus Sicht des CANopen-Moduls zu sehen)

Es konnen also ohne Einschrankung der maximalen Anzahl von Modulen 4
Receive- und Transmit-PDOs pro Modul vergeben werden. Sollen abwei-
chend vom Standard mehr PDOs pro Modul definiert werden, ist darauf zu
achten, dass die COB-ID’s nicht doppelt vergeben werden.

Die erste Tx/Rx-PDO enthdlt die digitalen Daten und die zweite Tx/Rx-PDO
die analogen Daten. Fiir die zweite PDO sollte bei "Transmission Type” im-
mer "asynchron-nur RTR” eingetragen sein, da dies die Standardeinstellung
der meisten Module fir die Ubertragung von analogen Werten ist.

Diese Eintrage werden von der Steuerung nicht ausgewertet.

6.4.3.3  Uberpriifung der Anzahl von Eingdngen und Ausgéngen

222

Die Steuerung fiihrt eine implizite Uberpriifung der Anzahl der digitalen/
analogen Ein- und Ausgange durch.

Dabei wird von der Annahme ausgegangen, dass die digitalen Daten in der
ersten Tx/Rx-PDO und die analogen Werte in der zweiten Tx/Rx-PDO liegen.
Diese Annahme und die daraus folgende Uberprifung wird nur durchge-
fihrt, wenn in der EDS-Datei zu dem CANopen-Modul fiir den Objekteintrag
1000}y (Device Profil Number) in den zusatzlichen Informationen (hochst-
wertigen 16-bit) die I0-Unterstiitzung fiir digitale und analoge Ein-/Aus-
gange markiert ist (s. CiA DS401: Device Profil for Generic /O Modules).

° . -
1] Hinweis!
Die Steuerung erzeugt eine Fehlermeldung, wenn die Anzahl der

konfigurierten digitalen/analogen Ein-/Ausgange einer PDO die
tatsachliche Anzahl Ubersteigt.
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Auszug aus einer EDS-Datei

Beschreibung Objektindex
1000hex

1/O-Funktionalitat

Uberpriifung ausschalten

SPS-Programmierung 6
Projektierung
E/A-Module konfigurieren

[1000]
ParameterName=DeviceType
ObjectType=0x7
DataType=0x7
AccessType=ro
PDOMapping=0
DefaultValue=0x30191

Zusatzliche Information Allgemeine Information
Spez. Funktionalitat 1/0 Funktionalitat Device Profile Number
31 24 23 16 15 0

Bit 16: Digitale Eingange

Bit 17: Digitale Ausgange
Bit 18: Analoge Eingange
Bit 19: Analoge Ausgange

Um die Uberpriifung der Anzahl der 10s auszuschalten, muss DefaultValue
= 0x191 gesetzt werden. Falls ein Modul auch mit der 1. Tx/Rx-PDO analoge
Daten ubertragt, muss DefaultValue = 0xC0191 gesetzt werden, also die Un-
terstlitzung fiir digitale E/A’s ausgeschaltet werden.

6.4.3.4  Suchen von konfigurierten CANopen-Modulen

Suchen ausschalten

EDSTCXM2G DE 1.0

Die Steuerung sucht nach allen in der Steuerungskonfiguration konfigurier-
ten Modulen bevor die eigentliche Kommunikation (per PDO) mit dem Mo-
dul gestartet wird.

Das Suchen der Module erfolgt, per NodeGuarding, falls konfiguriert, anson-
sten per SDO-Transfer (Auslesen von Objektindex 1000pey).

Fiir CANopen-Module, die kein NodeGuarding oder SDO-Transfer unterstiit-
zen, kann das Suchen der Module ausgeschaltet werden. Dazu muss in der
EDS-Datei zu dem CANopen-Modul fiir den Objekteintrag 10004 (Device
Profil Number) eine 0 eingetragen werden.

Lenze
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6.4.4 Adressierung

Die ETC arbeitet nach dem Big-Endian-Datenmodell, dabei liegen alle Daten-
typen mit dem hochwertigsten Byte beginnend, also dem "dicken Ende”, zu-
erst im Speicher. Dies muss vor allem bei der Kommunikation mit einem PC-
HMI (z. B. ETC-MMI) {iber den DB2 (ETCxC) beriicksichtigt werden, da PC’s
nach dem Little-Endian-Datenmodell arbeiten. Die Steuerung stellt hierfuir
einige Funktionen zur Verfiigung, um dies zu erleichtern ((d 261).

Die direkte Darstellung einer einzelnen Speicherzelle erfolgt mittels speziel-
ler Zeichenreihen. Diese entsteht aus dem Prozentzeichen "%”, einem Be-
reichsprafix, einem Prafix fir die Datenbreite und zwei oder drei nattirlichen
Zahlen, die durch Punkte voneinander getrennt sind.

Bereichspréfix Bedeutung

I Eingang
Q Ausgang
M Datenbaustein (DBO ... DB15) der ETC

Datenbreiten- Bedeutung

Prafix
X 1Bit
B Byte (8 Bits)
W Word (16 Bits)
D Doppelwort (32 Bits)

6.4.4.1 E/A-Module adressieren

Die E/A-Adressierung ist grundsatzlich wortweise organisiert. Die Adressen
der I/O’s ergeben sich aus der internen Organisation des Prozessabbildes der

Steuerung.

Zugriffsart Syntax Bemerkung

Bitweise %IX Xy / %QX x.y x: Nummer des Datenwortes (0 ... 127)
y: Bit in dem Wort (0 ... 15)

Byteweise %IB x / %QB x x: Nummer des Bytes (0 ... 254)

Wortweise %IW x / %QW x x: Nummer des Datenwortes

Doppelwortweise %ID x / %QD x x: Nummer des Doppelwortes

Stop!

Wortweiser Zugriff: Wegen der internen Datenorganisation ist
bei einem byteweisen Zugriff darauf zu achten, dass im Speicher
zuerst das High-Byte und dann das Low-Byte steht (siehe
Beispiel).

Doppelwortweiser Zugriff: Wegen der internen
Datenorganisation macht ein doppelwortweiser Zugriff
normalerweise keinen Sinn, da High- und Low-Word vertauscht
waren (siehe Beispiel).
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6.4.4.2 Datenbausteine adressieren

Die Datenbausteine (DBO - DB15) werden liber den Bereichsprafix "M” ange-

sprochen.
Zugriffsart Syntax Bemerkung
Bitweise %MX x.y.z x: Nummer des Datenbausteins

y: Wort in dem Datenbaustein (0 ... 255)
z: Bitin dem Wort (0 ...15)

Byteweise %MB x.y.z x: Nummer des Datenbausteins
y: Wort in dem Datenbaustein (0 ... 255)
z: linkes (hoherwertiges) oder rechtes (nieder-
wertiges) Byte des Wortes (links = 1, rechts = 0)

Wortweise %MW x.y x: Nummer des Datenbausteins
y: Wort in dem Datenbaustein (0 ... 255)
Doppelwortweise %MD x.y x: Nummer des Datenbausteins

y: Doppelwort in dem Datenbaustein (0 ... 127)

Stop!

Doppelwortweiser Zugriff: Wegen der internen Daten-
Organisation macht ein doppelwortweiser Zugriff keinen Sinn,
da High- und Low-Word vertauscht waren.

6.4.5 Remanente Variablen

Mit dem Schliisselwort "RETAIN” kdnnen bei der Variablendeklaration in Co-
DeSys remanente Daten festgelegt werden (siehe CoDeSys-Dokumenta-
tion). Es stehen insgesamt 12 kB fiir remanente Daten zur Verfligung.

Die ETC untersturzt nur die Variablen-Typen VAR und VAR RETAIN.

6.4.6 Objektverzeichnis (Parametermanager)

In CoDeSys ist es moglich, ein sogenanntes CANopen-Objektverzeichnis an-
zulegen, das durch ein CANopen-Gerat (z. B. CANopen-Bedienteil) gelesen
und beschrieben werden kann.

Um die Ubertragung eines Objektverzeichnisses tiber den CAN-Bus zu akti-
vieren, muss der Steuerung Uber die Funktion "InitServerSdo()” (siehe Biblio-
thek ”ServerSdo.lib”) das Objektverzeichnis bekannt gegeben werden.

i Hinweis!

Beim Einfuigen der Bibliothek "ServerSdo.lib” in der
Bibliotheksverwaltung von CoDeSys werden automatisch
weitere Bibliotheken (SysExtensions.lib, SysLibCallback.lib,
3S_CANopenNetVar.lib, 3S_CANopenManager.lib und
3S_CanDrv.lib) eingefiigt.

Lenze
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Ein Objektverzeichnis kann uber den Objektverzeichnis-Editor von CoDeSys
erstellt werden. Um den Objektverzeichnis-Editor benutzen zu konnen,
muss im CoDeSys unter ZielsystemEinstellungen -> Netzfunktionen (siehe
folgendes Bild) die Unterstiitzung von Objektverzeichnissen und Netzvari-
ablen aktiviert sein.

Definieren Sie Index- bzw. Subindex-Bereiche fiir SDO-Parameter und Varia-
blen und geben Sie "CAN” fiir den Namen unterstiitzter Netzwerkinterfaces

ein.

Zielsystem Einstellungen

Korfiguation:  |Lenze ETCHC |
Zielplattform | Speicheraultedung | Algemein  Netzfurktionen | Visualisierung |
v Paameter-anages unterstitzen W Netzvarisblen unlersiitzen
Indexbersiche
Index-Beseiche flir Parameter: Narvan urkststillzter Matzwerkinbadfacas:
|can

Indesx-Beseiche fiir Variabler S 4
Bezpae] fiir Mamensliste:
CAN:UDP.DPDEVNET

Index-Beseiche fiir Mappings: max. 7 Zeichen/Namen |

Subindesbereich:

[

Beizpiel fuir Bereichzengaben
16H2000-1642010,1642500-1 642600

Woreinztelung | Abbeechen |

Die CANopen-Adresse der Steuerung ist unter Steuerungskonfiguration ->
CAN-Master -> CAN Parameter->Node-Id festzulegen.

Basizparameter  CAN Parameter l

Baudrate: |[i]

Com. Cycle Period [psec): ’D—

Sync. Window Lenght [peec): ’D—
Sync. COE-D: ’128— aktivierer: v

Modeddt [T

[~ Automatisch starten

™ DSP301 ¥4.01 und DSP306 unterstiitzen

Heartbeat baster [ms]:

Fiir die Festlegung der Node-Id ist Folgendes zu beachten:

Wenn die Node-Id im Bereich 1 ... 63 liegt, werden zwei Server-SDO-Kanale
mit den Adressen "Node-Id” und "Node-Id + 64” erzeugt, d. h. die Steuerung
erhalt 2 CANopen-Adressen. Da die Verwendung von 2 SDO-Kanalen im All-
gemeinen nicht notwendig ist, sollte eine Node-Id im Bereich 64 ... 127 ver-
geben werden, da dann nur ein SDO-Kanal angelegt wird.

Im Objektverzeichnis-Editor von CoDeSys diirfen nur Eintrage in der Regis-
terkarte "Variable” eingetragen werden.
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Legen Sie ein neues Objektverzeichnis an. Hier definieren Sie die Variablen,
die mit anderen Steuerungen ausgetauscht werden sollen.

o (X)
3 an e x
B8] foleduEE &b
P —— Tore T Tnaes 5wt L Tate T
32 Ressoucen 1644885 1684 12PLC_FIELDINDE:
Teriges 1683 12P1CTPAGE
Teriges 1682 T2PTC_SEQUENCE
Teriges 1erl 12P1CTSTATE
Teri088 1680 12P1CTPROG S
Terigac 1683 12P1CTSPEED MANUAL
Terigac 1er1 12P1CTDRIVE MANUAL
TerioeD 1682 COMNIZACT_FOS Z
TerioeD 1erl COMNI_ACT POS Y
Teri08D 1680 COMNIZACT_POSX
Teri00E 1682 C2MNTHONTNG
Teri00E 1681 COMNT HONTNG R
TeriooE 1e#4 T2PLCTERROR RESET
Terioor 1683 12P1CTAUTONRTIC
Terioer 1682 12PLCTHANTA
TerioeE 1er1 12P1CTHOUING
TeriseE 1680 12PLCTDRIVES_ON_OFF
Synchione Ak v
EEE =S >
T GNONE [06 [CEoen

Die Registerkarte Variable muss angewahlt sein. Nun kdnnen die Indexe mit
ihren Variablennamen eingeben werden.

Index: In hexadezimaler Schreibweise

Subindex: Der Bereich der Subindexe ist in den Zieleinstellungen festgelegt.
Zugriff: Zugriffshaufigkeit

Attribut: Eigenschaft der Variablen (Schreiben, Lesen)

Variable: Name der Variablen (Achtung: vor dem Text muss ein Punkt ste-
hen.)
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6.5 Netzwerkvariablen

Netzwerkvariablen sind eine Moglichkeit, Daten zwischen zwei oder mehre-
ren Steuerungen auszutauschen. Derzeit sind Netzwerkvariablen auf Basis
von UDP implementiert. Die Variablenwerte werden dabei auf der Basis von
Broadcast-Nachrichten automatisch ausgetauscht. Diese Dienste sind vom
Protokoll her nichtbestatigte Dienste, d. h. es gibt keine Kontrolle, ob die
Nachricht auch beim Empfanger ankommt. Der Netwerkvariablenaus-
tausch entspricht einer 1 (Sender) zu n (Empfanger)-Verbindung.

Voraussetzung Die Bibliotheken "NetVarUdp_LIB.lib", "SysLibCallback.lib” und ”SysLibSok-
ket.lib” sind in der Bibliotheksverwaltung von CoDeSys eingefiigt.

6.5.1 Einstellungen in den Zielsystemeinstellungen

Aktivieren Sie das Kontrollkastchen ”"Netzvariablen unterstiitzen” im Reiter
"Netzfunktionen” der Dialogbox ”"Zielsystemeinstellungen”. Bei "Namen
unterstiitzter Netzwerkinterfaces” geben Sie den "UDP” an.

Zielsystem Einstellungen

Korfiguation:  |Lenze ETCHC |
Zielplattform | Speicheraultedung | Algemein  Netzfurktionen | Visualisierung |

[~ Paameler-Manages unterstitzen ¥ Netzvarisblen unlerstitizen

Namen unterstidzbes Netzweskinterfaces:
juop
Beispiel flir Namensliste:
CAN:UDP.DPDEVNET
max. 7 Zeichen/Naman |

Woreinztelung | Abbeechen
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6.5.2 Einstellungen in den globalen Variablenlisten

EDSTCXM2G DE 1.0

Legen Sie eine neue globale Variablenliste an. Hier definieren Sie die Varia-
blen, die mit anderen Steuerungen ausgetauscht werden sollen. Uber den Ei-
genschaftsdialog der Variablenliste lassen sich die Ubertragungseigen-
schaften festlegen.

Eigenschaften E]g

Globale Y ariablenliste l Zugriffsrechte ]

MName der globalen ariablenliste: |G|0bale_VariabIen

Dateiverkniipfung

D ateiname: Durchsuchen...
Metzwerk-
. . . . . werbindung
+ Yor Ubersetzen impartisren " Yor Ubersetzen exportieren hinzufiigen

Cannectian 1 [UDF) ]
Metzwerk-

Metzwerktyp: | IDP - Einstellunger... VT'D[EI;?::Q

Iv “ariablen packen

Wariablenlistenkennung [COE-ID): 1

[ Prifsumme Libertragen

[ Bestatigter Transfer

¥ Lesen ™ Request beim Bootup

Iv Schreiben ™ Bootup Requests beantwarten
I~ Zyklizche Ubertragung Intervall

W Ubertragung bei &nderung Mindestabstand: ’W
I~ Ereignisgesteusrte Uberragung  Yariable: ’7

0k | bbrechen |

Wenn Sie die Schaltflache Netzwerkverbindung hinzufiigen driicken, kon-
nen Sie die Netzwerkeigenschaften dieser Variablenliste definieren. Die Op-
tionen haben dabei folgende Bedeutung:

Netzwerktyp: Als Netzwerktyp muss UDP ausgewahlt werden.

Lesen: Lesen bedeutet, dass die Variablenwerte von einer (oder mehreren)
anderen Steuerungen gelesen werden.

Schreiben: Schreiben bedeutet, dass die Variablen dieser Variablenliste zu
anderen Steuerungen gesendet werden. Es wird empfohlen, fiir eine Varia-
blenliste nur eine der Moglichkeiten zu wahlen, also entweder nur Lesen
oder nur Schreiben. Sollen verschiedene Variablen eines Projekts gelesen
und geschrieben werden, so verwenden Sie mehrere Variablenlisten: eine
zum Lesen, eine zum Schreiben. AuRerdem wird empfohlen, dass in einem
Netzwerk nur eine Steuerung die gleiche Variablenliste sendet.

Zyklische Ubertragung: Nur giltig, wenn ”Schreiben” aktiviert ist. Die
Werte werden in der angegebenen Intervallzeit gesendet, unabhangig da-
von, ob sie sich geandert haben.

Ubertragung bei Anderung: Die Werte werden nur gesendet, wenn sich der
Wert gedndert hat, oder wenn die bei Mindestintervall angegebene Zeit ab-
gelaufen ist.
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Variablen packen: Wenn diese Option aktiviert ist, werden die Variablen
nach Maglichkeit in einer Ubertragungseinheit zusammengefasst. Bei UDP
ist eine Ubertragungseinheit 256 Bytes groR. Passen nicht alle Variablen der
Liste in eine Ubertragungseinheit, werden fiir diese Liste mehrere Ubertra-
gungseinheiten gebildet. Ist die Option nicht aktiviert, kommt jede Variable
in eine eigene Ubertragungseinheit.

Wenn "Ubertragung bei Anderung” konfiguriert ist, wird fiir jede Ubertra-
gungseinheit getrennt gepriift, ob sie gedandert ist und gesendet werden
muss.

Basisidentifier: Der Basisidentifier wird als eindeutige Kennung benutzt,
um Variablenlisten verschiedener Projekte auszutauschen. Variablenlisten
mit gleichem Basisidentifier werden ausgetauscht.

Es ist darauf zu achten, dass die Definitionen der Variablenlisten mit glei-
chem Basisidentifier in den verschiedenen Projekten libereinstimmen.

Hierzu kann das Feature “Dateiverknlipfung” verwendet werden. Aus einem
Projekt wird die Variablenliste exportiert. Die anderen Projekte importieren
sie, wodurch der Inhalt nicht neu eingegeben werden muss.

Damit die Daten korrekt zwischen zwei Steuerungen ausgetauscht werden,
mussen die globalen Variablenlisten in den beiden Projekten tbereinstim-
men. Ein Projekt kann die Datei vor dem Ubersetzen exportieren, die ande-
ren Projekte sollten die vor dem Ubersetzen importieren.

Neben einfachen Datentypen kann eine Variablenliste auch Strukturen und
Arrays enthalten. Die Elemente dieser zusammengesetzten Datentypen
werden einzeln versendet. Wenn eine Variablenliste gréRer als eine Ubertra-
gungseinheit ist, werden die Daten auf mehrere Ubertragungseinheiten
aufgeteilt. Es kann darum nicht zugesichert werden, dass alle Daten der Va-
riablenliste in einem Zyklus empfangen werden.

Teile der Variablenliste konnen in verschiedenen Zyklen empfangen wer-
den. Dies ist auch fur Variablen mit Struktur- und Arraytypen moglich.
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6.6 Programm generieren

EDSTCXM2G DE 1.0

Nach der Erstellung eines Projektes in CoDeSys in den Programmiersprachen
nach IEC61131-3, muss das Projekt in ein fir die Steuerung ausfiihrbares
Programm Ubersetzt werden.

Uber den Meniipunkt Online -> Einloggen wird automatisch aus dem aktuell
bearbeiteten Projekt ein ausfiihrbares Programm erzeugt und ins RAM der
Steuerung Ubertragen.

Besteht eine Online-Verbindung zur Steuerung, ist es uber den Mentipunkt
Online -> Bootprojekt erzeugen moglich, das aktuelle Projekt ins Flash-
PROM der Steuerung zu Ubertragen. Zusatzlich wird auf der Festplatte im
Projektverzeichnis eine Datei "Projektname.prg” erzeugt, wenn unter Pro-
jekt -> Optionen -> Symbolkonfiguration das Kontrollfeld "Binarfile der Ap-
plikation erzeugen” angewahlt ist.

Diese Datei kann dann auch tiber die Monitorschnittstelle der Steuerung per
Z-Modem-Ubertragung in die Steuerung geladen werden, wobei der Datei-
name des Bootprojektes in "default.prg” geandert werden muss. Fiir die
ETCxC kann diese Datei auch liber das ETC-MMI in die Steuerung tibertragen
werden.

Lenze
231



6 SPS-Programmierung
Schnittstelle zur ETC
Datenbausteine

6.7 Schnittstelle zur ETC

6.7.1 Datenbausteine

Der integrierten SPS steht ein interner RAM-Bereich zur Verfligung, der in 16
sogenannte Datenbausteine unterteilt ist. Jeder Datenbaustein (DB) um-
fasst 256 Datenworte (DW) zu 16 Bit.

6.7.2 Systemvariablen der ETCxM

Zur Zeit stehen bei der ETCxM die Datenbausteine der SPS als Datenspeicher
frei zur Verfugung.

6.7.3 Maschinenkonstanten in der ETCxM verwenden

Die Maschinenkonstanten MK_TECHNOLOGY_DATA_1 bis MK_TECHNO-
LOGY_DATA_4 stehen furr technologie-abhangige Daten zur Verfligung.

Diese Maschinenkonstanten enthalten jeweils 10 Eintrage. Der Wertebe-
reich jedes Eintrags entspricht einem 64-bit floating point-Wert
(IEC61131-Datentyp LREAL). Die einzelnen Eintrage konnen tiber die Funk-
tion "GetUserParam()” von der SPS ausgelesen werden.

6.7.4 Fehlermeldungen bei der ETCxM auslesen

Bei der ETCxM konnen aktive Fehlermeldungen uber Funktionsbausteine
der Bibliothek "mc.lib” ausgelesen werden. Dabei werden achsspezifische
Fehler und Betriebssystemfehler unterschieden. Es gibt jeweils eine Funk-
tion zum Auslesen und zum Quittieren (Riicksetzen) eines anstehenden Feh-

lers.

Fehlerquelle SPS-Bausteine

Achsen MC_ReadAxisError
MC_Reset

System MC_ReadSysError

MC_ResetSysError
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6.8 Bibliothek
Die Funktionen und Funktionsblocke der ETCxM stehen in der System-Bi-
bliothek "SysETCxM.LIB”.
Im Folgenden werden alle Funktionen dieser Bibliothek beschrieben.

6.8.1 Allgemeine Funktionen

6.8.1.1 CenterString

Deklaration FUNCTION CenterString: INT
VAR_INPUT
string_s : STRING(255) (* String, der umformatiert werden soll *)
linelen_di : DINT (* Zeilenlange fiir Zentrierung *)
END_VAR
Beschreibung Die Funktion fligt Leerzeichen zur Zentrierung in den String ein. Der Return-

wert entspricht der resultierenden Gesamtlange des Strings.

Stellen Sie sicher, dass die angegebene Stringvariable groR genug ist, um
den resultierenden String aufzunehmen!

Beispiel test_s : STRING (20):="Hallo’;
CenterString(test_s, 20);

Durch den Aufruf von CenterString werden 7 Leerzeichen vor "Hallo” einge-
fugt.

6.8.1.2 FMOD

Deklaration FUNCTION FMOD: LREAL
VAR_INPUT
x: LREAL;
y: LREAL;
END_VAR

Beschreibung Die Funktion liefert den floating point Rest der Division x/y (mit Vorzeichen
von X).

Beispiel Ergebnis_Ir : LREAL;
Ergebnis_Ir := FMOD(10.5, 3.2); Ergebnis_Ir = 0.9
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6.8.1.3 Format

Deklaration FUNCTION FORMAT: INT
VAR_INPUT
STRING _S : STRING(255); (* Zielstring *)
FORMAT_S : STRING(80); (* Formatstring *)
PARAMETER_P : DINT; (* Adresse einer Struktur oder Variablen *)
END_VAR
Beschreibung Alle Zeichen im Formatstring, die nicht zu einer Formatangabe gehoren,

werden in STRING_S kopiert.

Formatstring: Das %-Zeichen in einem Formatstring er6ffnet eine Format-
angabe mit der allgemeinen Form:

% Flag Ausgabefeldlange Genauigkeit Datentypangabe

Flag

<nichts> rechtsbiindig, flihrende Leerzeichen / Nullen

- linksbiindig, nachfolgende Leerzeichen / Nullen
+ Vorzeichen immer ausgeben

Ausgabefeldlange

On min. n Stellen, mit Nullen auffiillen

n min. n Stellen, mit Leerzeichen auffiillen
Genauigkeit

<nichts> 6 Stellen

.0 keinen Dezimalpunkt ausgeben

.n max. n Nachkommastellen ausgeben

Datentyp (CoDeSys) Datentypangabe (Formatstring)

DWORD

DINT d
LREAL If
STRING s

Der Returnwert entspricht der Anzahl der Zeichen, die in den String
STRING _S kopiert wurden.
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Beispiel TYPE TEST R
STRUCT
Dw : DWORD;
L : LREAL;
END_STRUCT
END_TYPE
5 s : STRING(80);
ret i 1 INT;
di : DINT;
tr : TEST_R;

Ein Parameter:

di : 345;
ret_i := FORMAT(s_s, '%d’, ADR(di)); ret_i=4;s_s=>-345’

Mehrere Parameter:

t rdw :=123;

trlr :=4.321;

ret_i : = FORMAT(s_s, '1: %u, 2: %f’, ADR(t_r)); ret_i=19;s s="1:123,2:
4.321000’

6.8.1.4 GetFirmwareVersion

Deklaration FUNCTION GetFirmwareVersion: STRING(80)

VAR_INPUT

type_i : INT;

END_VAR
Parameter type_i Versionsstring

1 NCR

2 Bootloader
Beschreibung Die Funktion liefert Versionsstrings.
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6.8.1.5 GetMacAddr (nur ETCxM)

Deklaration FUNCTION GetMacAddr: BOOL
VAR_INPUT
pMac : DINT; (* Adresse eines Arrays vom Typ ARRAY[0..5] OF BYTE *)
END_VAR
Beschreibung Mit dieser Funktion kann die MAC-Adresse des Ethernet-Controllers der
Steuerung ausgelesen werden. Der Funktion muss die Adresse eines 6 Byte
grofRen Speicherbereichs libergeben werden (s. Beispiel). Der Returnwert der
Funktion signalisiert, ob die Adresse gelesen werden konnte.
Beispiel ret_bit : BOOL;
mac_a : ARRAY[0..5] OF BYTE;
ret_bit : = GetMacAddr(ADR(mac_ab));

6.8.1.6  GetUserParam (nur ETCxM)

Deklaration FUNCTION GetUserParam: LREAL

VAR_INPUT
index_dw : DWORD; (* Index von MK_TECHNOLOGIEDATENX *)

END_VAR

Beschreibung Mit dieser Funktion konnen die Werte der Maschinenkonstanten MK_TECH-
NOLOGIEDATEN1 bis MK_TECHNOLOGIEDATEN4 gelesen werden. Der zu
ibergebende Wert index_dw entspricht der Position (beginnend mit 0) ab
dem ersten Eintrag von MK_TECHNOLOGIEDATENL1 fortlaufend durchnum-
meriert bis zum letzten Eintrag von MK_TECHNOLOGIEDATEN4.

Beispiel MK_TECHNOLOGIE- 1.1,0,0,0,0,0,0,0,0,0;
DATEN1
MK_TECHNOLOGIE- 0, 4.5,3,-5.7,0,0,0,0,0,0;
DATEN2
wert_d : DINT;
wert_Ir : LREAL;
wert_Ir : = GetUserParam(9); (* liefert den Wert-1.1 %)
wert_di : = LREAL_TO_DINT(GetUserParam(12)); (* liefert den Wert 3 *)
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Deklaration

Beschreibung

Beispiel

6.8.1.8 Load_Param

Deklaration

Beschreibung

Beispiel

EDSTCXM2G DE 1.0

SPS-Programmierung 6
Bibliothek
Allgemeine Funktionen

FUNCTION IO_SET: BOOL

VAR_INPUT
byte_ w : WORD;
bit_ w : WORD;
END_VAR

Die Funktion invertiert den Zustand eines Ausgangs. In dem Ausgangsbyte
byte w (Wertebereich 0 ... 31) wird das Bit bit_w (Wertebereich 0 ... 7) inver-
tiert. Der Returnwert der Funktion ist ohne Bedeutung.

10_SET(1,3); invertiert den Ausgang Q0.10

FUNCTION LOAD_PARAM : DINT

VAR_INPUT
dateiname_s : STRING(15); (* "device:Dateiname” *)
pindex_di : DINT; (* P-Feldindex *)
anzahl_di : DINT; (* Anzahl der P-Feldwerte *)
END_VAR

LOAD_PARAM liest anzahl_di P-Feldwerte von der RAM-Disk (device: rd),
dem FLASH-PROM (device: sd), einer SD-Card (SC) oder einem USB-Massen-
speicher (MS), die vorher mit SAVE_PARAM in der Datei gespeichert wurden,
und tragt die Werte ab dem Index pindex_di in das P-Feld ein.

Ein Returnwert ungleich 0 signalisiert einen Fehler (L1 257).

ret_di : DINT;
ret_di := LOAD_PARAM(’rd:daten.dat’, 1200, 30);

Es werden 30 P-Feldwerte aus der Datei "daten.dat” von der RAM-Disk gele-
sen und ab Index 1200 im P-Feld abgelegt.
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6.8.1.9  SETINPUT_BIT

Deklaration

Beschreibung

FUNCTION SETINPUT_BIT: BOOL

VAR_INPUT
WORD_W : WORD; (* Nr. des Datenwortes *)
BIT_W : WORD; (* Eingang der 10-Karte *)
END_VAR

Die Funktion setzt ein Bit im Eingangsprozessabbild. Im Eingangsprozessab-
bild des Datenwortes word _w (Wertebereich 0 ... 63) wird Bit bit_w (Wertebe-
reich 0 ... 31) gesetzt. Damit kann eine Testumgebung (ohne Hardware) ge-
schaffen werden.

Der Returnwert FALSE signalisiert einen falschen Ubergabeparameter.

6.8.1.10 SETINPUT_WORD

Deklaration

Beschreibung

238

FUNCTION SETINPUT_WORD: BOOL

VAR_INPUT
WORD_W : WORD; (* Nr. des Datenwortes *)
VAL_W : WORD;

END_VAR

Die Funktion fuhrt eine boolsche ODER-Verkniipfung mit dem Wert val_w
und dem Datenwort word w des Eingangsprozessabbildes durch und
schreibt das Ergebnis in das selbe Datenwort.

Returnwert FALSE signalisiert einen falschen Ubergabeparameter.

Die Funktion ermoglicht es einem Entwickler eine Testumgebung (ohne
Hardware) zu schaffen.
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Deklaration

Beschreibung
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FUNCTION SPSERROR: BOOL

VAR_INPUT

fehler_di : DINT; (* Fehlernummer *)

klasse_dw : DWORD; (* Fehlerklasse *)

formatstring : STRING(80); (* Formatstring *)

parameter_p : DINT; (* Adr. einer Struktur, die die Parameter beinhaltet *)
END_VAR

Die Funktion setzt eine Fehlermeldung ab, die auf einem angeschlossenen
Bedienteil zur Anzeige gebracht wird. Die Fehlernummer fehler_di dient
gleichzeitig als Referenz auf einen Fehlertext. Die Fehlertexte konnen auf ei-
nem angeschlossenen PC (fuir beide ETC Varianten) oder auf dem ETC-MMI
(nur ETCxC) angezeigt werden.

Die Fehlerklassen klasse_dw sind folgendermaf3en unterteilt:
1: lokal leichter Fehler

2: lokal schwerer Fehler

3: global leichter Fehler

4: global schwerer Fehler

Die Fehlerklassen 3 und 4 flihren zum Abbruch eines Programms bzw. einer
Achsbewegung.

Zu dem uber die Fehlernummer referenzierten Fehlertext kann eine zusatz-
liche Information ausgegeben werden. Uber den Formatstring konnen wei-
terer Text bzw. numerische Werte tibergeben werden.
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Formatstring: Das %-Zeichen in einem Formatstring er6ffnet eine Format-
angabe mit der allgemeinen Form:

% Flag Ausgabefeldlinge Genauigkeit Datentypangabe

Flag

<nichts> rechtsbiindig, fihrende Leerzeichen / Nullen

- linksbiindig, nachfolgende Leerzeichen / Nullen
+ Vorzeichen immer ausgeben

Ausgabefeldlinge

On min. n Stellen, mit Nullen auffiillen

n min. n Stellen, mit Leerzeichen auffiillen
Genauigkeit

<nichts> 6 Stellen

.0 keinen Dezimalpunkt ausgeben

.n max. n Nachkommastellen ausgeben

Datentyp (CoDeSys) Datentypangabe (Formatstring)

DWORD u
DINT d
REAL f

e
LREAL If

le
STRING s

Der Returnwert der Funktion ist ohne Bedeutung.
Beispiel 1 SPSERROR(304, 4, 'Spindel |3uft nicht an’, 0);

Beispiel 2 TYPE PARAMETER_TR

STRUCT
auftragsnr_dw : DWORD;
text_ps : POINTER TO STRING;
pos_Ir : LREAL;

END_STRUCT

END_TYPE

param_tr

string_s

param_tr.auftragsnr_dw

param_tr.text_ps

param_tr.pos_lIr

SPSERROR(303, 1, 'Auftragsnr¥%u %s %9.31f’, ADR(param_tr));
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6.8.1.12 SETLANGUAGE (nur ETCxM)

Deklaration

Beschreibung

Beispiel

6.8.1.13 STRTOF

Deklaration

Beschreibung

6.8.1.14 STRTOL10

Deklaration

Beschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

FUNCTION SETLANGUAGE: BOOL
VAR_INPUT

Sprache . INT;
END_VAR

Mit dieser Funktion wird zwischen verschiedenen Sprachen fiir Ausgabe-
texte umgeschaltet. Mit Sprache = 0 werden die Ausgabetextdateien
ncrspchO.txt/spsspch0.txt, mit Sprache = 1 die Dateien ncrspchl.txt/
spsspchl.txt usw. angewabhlt.

Der Returnwert der Funktion ist ohne Bedeutung.

SETLANGUAGE(4);
Ausgabetextdateien ncrspch4.txt und spsspch4.txt werden ausgewahlt.

FUNCTION STRTOF: REAL

VAR_INPUT
SString : STRING(255);
PIndex : POINTER TO INT;
END_VAR

Die Funktion konvertiert die Zeichen in sString ab der Position Index in einen
REAL. Index enthalt nach der Ausfiihrung die Einleseendposition.

FUNCTION STRTOL10: DINT

VAR_INPUT
sString : STRING(255);
pindex : POINTER TO INT;
END_VAR

Die Funktion konvertiert die Zeichen in sString ab der Position Index in einen
DINT. Index enthalt nach der Ausfiihrung die Einleseendposition.
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6.8.1.15 SYSERROR

Deklaration

Beschreibung

6.8.1.16 TRACE

Deklaration

Beschreibung

Beispiel
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FUNCTION SYSERROR: BOOL

VAR_INPUT

fehler_di : DINT; (* Fehlernummer *)

klasse_dw : DWORD; (* Fehlerklasse *)

formatstring : STRING(80); (* Formatstring *)

parameter_p : DINT; (* Adr. einer Struktur, die die Parameter beinhaltet *)
END_VAR

Die Funktion SYSERROR wird wie die Funktion SPSERROR verwendet.

Mit dieser Funktion konnen steuerungsinterne Fehler zur Anzeige gebracht
werden.

FUNCTION TRACE: BOOL

VAR_INPUT
ldx : DINT; (* Traceindex *)
Formatstring STRING(80); (* Formatstring *)
parameter_p : DINT; (* Adresse einer Struktur *)
END_VAR

Die Trace-Funktion kann sehr hilfreich beim Debuggen von dynamischen
Vorgangen sein. Jeder Trace kann im Diagnose-Monitor gezielt aktiviert
bzw. deaktiviert werden. Dazu wird beim Aufruf der Trace-Funktion eine
Nummer angegeben, anhand derer der Trace identifiziert wird. Die Trace-
nummern idx 100 ... 200 sind fiir die SPS reserviert, alle anderen bleiben dem
NC-Rechner vorbehalten.

Der Trace-Puffer im NC-Rechner fasst 512-Trace-Meldungen. Werden die
Trace-Meldungen schneller in den Puffer eingetragen als sie uber die Diag-
nose-Schnittstelle (RS232) gesendet werden kdnnen, kann der Puffer liber-
laufen und Meldungen verloren gehen.

Der Returnwert der Funktion ist ohne Bedeutung.

TYPE PARAMETER_TR

STRUCT
paraml_r : REAL;
param2_di : DINT;
END_STRUCT
END_TYPE
param_tr: PARAMETER_TR;
parameter_tr.paraml_r :=30.2
parameter_tr.param2_di :=20;

TRACE(100, 'REAL:%f DINT:%d’, ADR(param_tr));
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6.8.1.17 WordWrap

Deklaration FUNCTION WordWrap: INT
VAR_INPUT
string_s : STRING(255); (* String, der umformatiert werden soll *)
linelen_di : DINT; (* maximale Zeilenlange *)
END_VAR
Beschreibung Die Funktion fligt automatisch einen Zeilenumbruch (Linefeeds) in den

String ein, wenn die Zeilenlange den angegebenen Wert liberschreitet. Der
Returnwert ist die resultierende Gesamtlange des Strings.

Stellen Sie sicher, dass die angegebene Stringvariable grof3 genug ist, um
den resultierenden String aufzunehmen!

6.8.1.18 Returncodes der Funktionen LOAD, SAVE, LOAD_PARAM, SAVE_PARAM

Returncode Beschreibung
-1 EEPROM defekt
-2 Checksummenfehler im EEPROM
-3 EEPROM voll
-4 Datei ist bereits gedffnet, Zugriff verweigert
-5 zu viele gleichzeitig gedffnete Dateien
-6 EEPROM Inhaltsverzeichnis ist voll
-7 Datei nicht vorhanden
-93 Checksummenfehler in der RAM-Disk
-94 nicht genug Speicher zum Anlegen der File-Buffer
-95 RAM-Disk Inhaltsverzeichnis ist voll
-96 RAM-Disk ist voll
-110 Unbekannter Devicename
-111 V24-Schnittstelle zum Diskettenlaufwerk ist belegt
-112 Diskettenlaufwerk ist nicht frei
-113 Timeout beim Zugriff auf Diskettenlaufwerk
-114 Fehler beim Zugriff auf Diskettenlaufwerk
-115 Diskettenlaufwerk meldet Ubertragungsfehler
-116 Diskettenlaufwerk meldet V24-Overrun
-117 Diskette ist schreibgeschiitzt
-118 keine Diskette eingelegt
-119 Schreib-/Lesefehler auf der Diskette
-121 Dateiname enthalt unzuldssige Zeichen
Speziell fiir READ_PARAM, Returncode Beschreibung
WRITE_PARAM .
- 1 P-Feldindex auRerhalb des erlaubten Bereichs
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6.8.2 V24-Funktionen

6.8.2.1 ALLOCV24

Deklaration FUNCTION AllocV24: DINT
VAR_INPUT
unit_di : DINT; (* Schnittstelle: COM1 (X3), COM2 (X4) *)
pri_di : DINT; (* Prioritat (-128 ... +127) *)
END_VAR
Beschreibung Eine V24-Schnittstelle muss vor Benutzung mit AllocV24() allociert werden.
Danach kann sie mit InitV24() nach eigenen Bedirfnissen initialisiert wer-
den.

Die Anforderung wird nur bedient, wenn die Schnittstelle frei ist oder die
Prioritat der Anforderung hoher als die aktuelle Prioritat ist. Eine allocierte
V24-Schnittstelle kann mittels FreeV24() wieder freigegeben werden, damit
wird der letzte Zustand vor der Allocation wieder hergestellt.

Maogliche Schnittstellen sind COM1 (unit_di = 0) und COM2 (unit_di = 1). Fur
die Prioritat konnen Werte zwischen -128 (niedrigste) und +127 (hochste)
verwendet werden, wobei eine Prioritdt von 127 bedeutet, dass die Schnitt-
stelle nicht "gestohlen” werden kann.

Die Funktion liefert die Adresse der allocierten V24-Request Struktur zuruick.
Wird 0 zuruick geliefert konnte die Schnittstelle nicht allociert werden.

Beispiel request_p : DINT;
request_p : = ALLOCV24(0, 110);

Die erste V24-Schnittstelle (X3-Stecker) wird mit Prioritat 110 allociert.

6.8.2.2 INITV24

Deklaration FUNCTION Initv24 : DINT
VAR_INPUT
req_pr : DINT; (* Adresse der V24-Request Struktur *)
mode_dw : DWORD;
flags_dw : DWORD;
END_VAR
Beschreibung Diese Funktion dient zur Einstellung der Schnittstellenparameter einer mit

AllocV24 allocierten V24-Schnittstelle.
» mode_dw ergibt sich aus der Veroderung von Mode-Bits (L1 257).
» flags_dw entsteht durch Veroderung von Flag-Bits (LA 257).

Eine Returnwert ungleich 0 signalisiert einen Fehler (LA 257).

Lenze
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6.8.2.3  FREEV24

Deklaration

Beschreibung

Beispiel
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ret_di : DINT;

requestV24 p : DINT;

requestvV24 _p 1= ALLOCV24(1, 127);
ret_di : = InitV24(requestV24_p,

mode_no_parity OR mode_8_bits_per_char OR
mode_no_rts_cts_control OR mode_stop_bit_len_2 OR
mode_rx_baudrate_9600 OR mode_tx_baudrate_9600 OR
mode_rx_buffersize_2k OR mode_tx_buffersize_2k,flags_no_protocol);

FUNCTION FreeV2: BOOL

VAR_INPUT
req_pr : DINT; (* Adresse der V24-Request Struktur *)

END_VAR

Mit dieser Funktion werden die Zugriffsrechte auf die allocierte V24-Schnitt-
stelle wieder abgegeben und die Schnittstelle wieder in den urspriinglichen
Zustand versetzt.

Der Returnwert der Funktion ist ohne Bedeutung.

requestV24 p : DINT;
requestV24 _p 1= ALLOCV24(1, 127);
REEV24(requestV24_p);

6.8.2.4 READBLOCKV24

Deklaration

Beschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

FUNCTION ReadBlockV24: DINT

VAR_INPUT
pRequest : DINT; (* Adresse der V24-Request Struktur *)
pBuffer : DINT; (* Adresse eines Datenpuffer *)
BufSize :INT; (* GroRe des Puffer in Byte *)
END_VAR

Die Funktion liest maximal BufSize Zeichen in den angegebenen Datenpuf-
fer pBuffer aus dem V24 Empfangspuffer.

Die Funktion liefert die Anzahl der aus dem Empfangspuffer gelesenen Zei-
chen.

Lenze
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6.8.2.5 READV24

Deklaration

Beschreibung

Beispiel

FUNCTION ReadV24: DINT

VAR_INPUT
req_pr : DINT; (* Adresse der V24-Request Struktur *)

END_VAR

Ein Zeichen aus dem Empfangspuffer lesen. Der Empfangspuffer ist als FIFO
implementiert, es wird immer zeichenweise gelesen und geschrieben.

Diese Funktion kehrt in jedem Fall sofort zurtick. Returnwerte kleiner 0 zei-
gen einen Fehler an (L2 257). Wenn das FIFO leer ist, wird -1 (EOF) zuriickge-
geben.

requestV24 p : DINT;
zeichen_di : DINT;
zeichen_di : = READV24(requestV24_p);

6.8.2.6  WRITEBLOCKV24

Deklaration

Beschreibung

6.8.2.7 WRITEV24

Deklaration

Beschreibung
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FUNCTION WriteBlockV24: DINT

VAR_INPUT
pRequest : DINT; (* Adresse der V24-Request Struktur *)
pBuffer : DINT; (* Adresse eines Datenpuffer *)
BufSize :INT; (* Anzahl der zu schreibenden Zeichen *)
END_VAR

Die Funktion versucht BufSize Zeichen von der angegebenen Adresse pBuffer
in den V24-Sendepuffer einzutragen. Sofern genug Platz im Sendepuffer ist,
werden alle BufSize-Zeichen eingetragen.

Die Funktion liefert die Anzahl der in den Sendepuffer geschriebenen
Zeichen zurlick.

FUNCTION WriteV24: DINT

VAR_INPUT
req_pr : DINT; (* Adresse der V24-Request Struktur *)
chr_di : DINT; (* zu schreibendes Zeichen *)

END_VAR

Ein Zeichen in den Sendepuffer schreiben. Der Sendepuffer ist als FIFO imple-
mentiert, es wird immer zeichenweise gelesen und geschrieben.

Diese Funktion kehrt in jedem Fall sofort zurtick, auch wenn das FIFO voll ist.
In diesem Fall wird das Zeichen nicht geschrieben und -1 (EOF) zuriickgege-
ben. Generell zeigt ein Returnwert kleiner 0 einen Fehler an (L2 257).

Lenze
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6.8.2.8  CLRRXBUFFER

Deklaration

Beschreibung

Beispiel

6.8.2.9  CLRTXBUFFER

Deklaration

Beschreibung

Beispiel
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requestV24 p : DINT;
zeichen_di : DINT;
ret_di : DINT;
zeichen_di :=65;
ret_di : = WRITEV24(requestV24_p, zeichen_di);

FUNCTION CIrRxBuffer: BOOL
VAR_INPUT

req_pr : DINT; (* Adresse der V24-Request Struktur *)
END_VAR

Mit dieser Funktion kann das Empfangs-FIFO komplett gel6scht werden.

Der Returnwert der Funktion ist ohne Bedeutung.

requestV24 p : DINT;
requestvV24_p 1= ALLOCV24(1, 127);
CLRRXBUFFER(requestV24 _p);

FUNCTION ClrTxBuffer: BOOL
VAR_INPUT

req_pr : DINT; (* Adresse der V24-Request Struktur *)
END_VAR

Mit dieser Funktion kann das Sender-FIFO geloscht werden.

Der Returnwert der Funktion ist ohne Bedeutung.

requestV24 p : DINT;
requestvV24 p 1= ALLOCV24(1, 127);
CLRTXBUFFER(requestV24 _p);

6.8.2.10 Globale Konstanten zu V24 Funktionen

EDSTCXM2G DE 1.0

(* Fehlercodes: *)

V24_WRONG_UNIT_KDI : DINT :=-100; (* falsche V24-Schnittstellennr. *)

V24_OUTOFMEMORY_KDI : DINT :=-101; (* nicht genug RAM zum Anlegen der
V24-FIFO-Puffer*)

V24 OVERRUN_ERROR_KDI : DINT := -102; (* Overrun *)

V24 _PARITY_ERROR_KDI : DINT := -103; (* Parity-Fehler *)

V24 _FRAMING_ERROR_KDI : DINT :=-104; (* Framing-Fehler *)

V24 RECEIVED_BREAK_KDI : DINT :=-105; (* Received break *)

Lenze
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(* Mode-Bits: *)

MODE_EVEN_PARITY_KDW : DWORD :=16#00000000;
MODE_ODD_PARITY_KDW : DWORD := 16#00000004;
MODE_NO_PARITY_KDW : DWORD := 16#00000010;
MODE_7_BITS_PER_CHAR_KDW : DWORD := 16#00000000;
MODE_8 BITS_PER_CHAR_KDW : DWORD := 16#00000001;
MODE_RTS_CTS_CONTROL_KDW : DWORD := 16#00001080;

MODE_NO_RTS_CTS_CONTROL KDW  : DWORD := 16#00000000;

MODE_STOP_BIT_LEN_1_KDW : DWORD := 16#00000000;
MODE_STOP_BIT_LEN_2_KDW : DWORD := 16#00000800;
MODE_BAUDRATE_2400_KDW : DWORD := 16#00080000;
MODE_BAUDRATE_4800_KDW : DWORD := 16#00090000;
MODE_BAUDRATE_9600_KDW : DWORD := 16#000B0000;
MODE_BAUDRATE_19200_KDW : DWORD := 16#000C0000;
MODE_BAUDRATE_38400_KDW : DWORD := 16#000E0000;
MODE_BAUDRATE_57600_KDW : DWORD := 16#000D0000;
MODE_BAUDRATE_115200_KDW : DWORD := 16#000F0000;
MODE_RX_BUFFERSIZE_1K_KDW : DWORD := 16#0A000000;
MODE_RX_BUFFERSIZE_2K_KDW : DWORD := 16#0B000000;
MODE_RX_BUFFERSIZE_3K_KDW : DWORD := 16#0C000000;
MODE_RX_BUFFERSIZE_4K_KDW : DWORD := 164#0D000000;
MODE_TX_BUFFERSIZE_1K_KDW : DWORD := 16#A0000000;
MODE_TX_BUFFERSIZE_2K_KDW : DWORD := 16#B0000000;
MODE_TX_BUFFERSIZE_3K_KDW : DWORD := 16#C0000000;
MODE_TX_BUFFERSIZE_4K_KDW : DWORD := 16#D0000000;
(* Flag-Bits: *)

FLAGS_NO_PROTOCOL_KDW : DWORD := 16#00000000;
FLAGS_PLC_PROTOCOL_KDW : DWORD := 16#00000001;
FLAGS_XON_XOFF_PROTOCOL KDW : DWORD := 16#00000002;
FLAGS_NAK_ON_RX_ERROR_KDW : DWORD := 16#00000100;
FLAGS_MELD_RX_ERROR_KDW : DWORD := 16#00000200;
FLAGS_USER_POLLING KDW : DWORD := 16#00001000;
FLAGS_CHANNEL_STOLEN KDW : DWORD := 16#80000000;
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6.8.3 FILE 10-Funktionen

6.8.3.1 LOAD

Deklaration

Beschreibung

Beispiel

6.8.3.2 SAVE

Deklaration

Beschreibung

Beispiel
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FUNCTION LOAD: DINT

VAR_INPUT
Name : STRING(15); (*’device:Dateiname’*)
daten_paten_p  :DINT; (* Adr. ab der die Daten gespeichert werden sollen *)
len :INT; (* Lénge der Daten in Bytes *)

END_VAR

Mit dieser Funktion werden Daten von einem Gerat gelesen (L1 256).

Aus der Datei name werden von dem angegebenen Gerat len Bytes gelesen

und ab der Speicheradresse daten p abgelegt. Ohne Device-Angabe wird
versucht, die Datei vom FLASHPROM zu lesen.

Ein Returnwert kleiner 0 signalisiert einen Fehler (2 257).

werte_adi : ARRAY[0..5] OF DINT;
anzahl_di : DINT;
anzahl_di := LOAD('RD:daten.dat’, ADR(werte_adi), 24);

Sechs DINT-Werte aus der Datei "daten.dat” werden von der RAM-Disk gele-
sen und im Array werte_di abgelegt.

FUNCTION SAVE: DINT

VAR_INPUT
name : STRING(15); (*’device:Dateiname’*)
daten_p : DINT; (* Adr. ab der die Daten gespeichert werden sollen *)
len :INT; (* Lénge der Daten in Bytes *)

END_VAR

Mit dieser Funktion kdnnen Daten auf einem Gerdt (LQ 256) gespeichert
werden.

Unter name werden len Bytes ab der Speicheradresse daten_p auf dem ange-

gebenen Gerdt (device) gespeichert. Ohne device-Angabe wird die Datei ins
FLASH-PROM geschrieben.

Ein Returnwert kleiner 0 zeigt einen Fehler beim Speichern an (4 257).

werte_adi : ARRAY[0..5] OF DINT;
anzahl_di : DINT;
anzahl_di := SAVE('RD:daten.dat’, ADR(werte_adi), 24);

Sechs DINT-Werte aus dem Array werte_di werden in der Datei "daten.dat”
auf der RAM-Disk gespeichert.
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6.8.3.3 SetCurrentPath

Deklaration

Beschreibung

Beispiel

6.8.3.4  SYSOPENFILE

Deklaration

Beschreibung

Parameter

Beispiel
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FUNCTION SetCurrentPath: DINT
VAR_INPUT

path s : STRING(40); (* Geratename und Pfad *)
END_VAR

Legt das aktuelle Default-Laufwerk und den Verzeichnispfad fiir die File-10
Funktionen der Geratetreiber (L1 256) fest. Mit dem Verzeichnispfad kann
die IP-Adresse des CNC-Data Servers (Net-Disk) festgelegt werden.

Returnwert: Die Funktion liefert einen Fehlercode zuriick (E2 257).

SetCurrentPath('ND:172.16.5.66’);

FUNCTION SYSOPENFILE : DINT

VAR_INPUT
filename_s : STRING(15);
accessmode_di : DINT;
END_VAR

Die Funktion dient zum Offnen einer Datei auf dem angegebenen Gerat
(&2 256). Sie liefert ein Filehandle, das fur die Funktionen SysReadFile() und
SysWriteFile() benotigt wird. Es konnen insgesamt 4 Dateien gleichzeitig ge-
offnet werden.

filename_s: Name der zu 6ffnenden Datei. Optional mit vorangehender Deviceken-
nung und Doppelpunkt.

accessmode_di: Zugriffsmode O_RDONLY oder O_WRONLY (in gobalen Konstanten
definiert)

Returnwert: Filehandle (GroRRer oder gleich 0, wenn erfolgreich, kleiner 0 bei
einem Fehler (&2 257).

handle_di : DINT;
handle_di := SYSOPENFILE('RD:daten.dat’, O_RDONLY);
Lenze
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Deklaration
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6.8.3.6  SYSREADFILE

Deklaration

Beschreibung

Beispiel
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FUNCTION SYSCLOSEFILE: DINT

VAR_INPUT
handle_di

END_VAR

: DINT;

Die Funktion dient zum SchlieBen einer zuvor mit SysOpenfFile() gedffneten
Datei. Das Inhaltsverzeichnis des FLASH-PROMs wird erst im FLASH-PROM
upgedatet, wenn die letzte zum Schreiben geoffnete Datei geschlossen
wird. Der Returnwert der Funktion ist kleiner O bei einem Fehler (alle Fehler-
codes sind in den globalen Konstanten der Bibliothek definiert).

Handle_di Filehandle (von SysOpenfFile() geliefert wurde)

FUNCTION SYSREADFILE: DINT

VAR_INPUT
handle_di : DINT; (* Filehandle, das von SysOpenfFile geliefert wurde *)
buffer_p : DINT; (* Adresse eines Puffer, in dem die Daten abgelegt werden *)
maxlen_di : DINT; (* Lénge des Puffers in Byte *)

END_VAR

Die Funktion dient zum blockweisen Lesen (sequenziell) aus einer zuvor mit
SysOpenFile() ge6ffneten Datei. Dabei werden maximal maxlen_di Zeichen
aus der Datei in den mit buffer_p angegebenen Puffer gelesen. Weniger als
maxlen_di Zeichen werden nur gelesen, wenn vorher das Dateiende erreicht
wird oder ein Fehler beim Lesen auftritt.

Returnwert: Tatsachlich gelesene Anzahl von Zeichen; 0 bei Dateiende oder
kleiner 0 bei einem Fehler (E2 257).

handle_di : DINT;

anz_di : DINT;

ret_di : DINT;

buffer_ab : ARRAY[0..100] OF BYTE;

handle_di := SYSOPENFILE('test.dat’”, O_RDONLY);

anz_di := SYSREADFILE(handle_di, ADR(buffer_ab), 20);
ret_di := SYSCLOSEFILE(handle_di);
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6.8.3.7
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6.8.3.8

Deklaration
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Beispiel
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SYSREADLINE

SYSWRITEFILE

FUNCTION SYSREADLINE: DINT

VAR_INPUT
handle_di : DINT; (* Filehandle, das von SysOpenfFile geliefert wurde *)
buffer_p : DINT; (* Adresse eines Puffer, in dem die Daten abgelegt werden *)
maxlen_di : DINT; (* Lénge des Puffers in Byte *)

END_VAR

Die Funktion dient zum zeilenweisen Lesen (sequenziell) aus einer zuvor mit
SysOpenFile() gedffneten Datei. Dabei wird jeweils bis zum Zeilenende aber
maximal maxlen_di Zeichen gelesen. Die Zeile wird nur nullterminiert, falls
weniger als maxlen_d Zeichen gelesen wurden. Das Linefeed am Ende der
Zeile wird mitgelesen.

Returnwert: Tatsachlich gelesene Anzahl von Zeichen, 0 bei Dateiende oder
kleiner 0 bei einem Fehler (E2 257).

FUNCTION SYSWRITEFILE: DINT

VAR_INPUT
handle_di : DINT; (* Filehandle, das von SysOpenfFile geliefert wurde *)
buffer_p : DINT; (* Adresse eines Puffer *)
len_di : DINT; (* Anzahl der zuschreibenden Zeichen *)

END_VAR

Die Funktion dient zum blockweisen Schreiben (sequenziell) in eine zuvor
mit SysOpenfFile() gedffnete Datei. Dabei werden len_di Zeichen in die Datei
geschrieben. Wenn beim Schreiben ein Fehler auftritt, wird die Datei ge-
[6scht und ein Wert kleiner 0 zurtickgegeben.

Returnwert: Anzahl der geschriebenen Daten, oder kleiner 0 bei einem Feh-
ler (2 257).

handle_di : DINT;
anz_di : DINT;
ret_di : DINT;
buffer_s : STRING(10) :="Hallo’;
handle_di := SYSOPENFILE('test.dat’, O_ WRONLY);
anz_di := SYSWRITEFILE(handle_di, ADR(buffer_s), 5);
ret_di := SYSCLOSEFILE(handle_di);
Lenze
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6.8.3.9  SYSREMOVEFILE

Deklaration FUNCTION SYSREMOVEFILE: DINT
VAR_INPUT
filename_s : STRING(15); (* Dateiname *)
END_VAR
Beschreibung Die Funktion dient zum Loschen einer Datei aus dem FLASH-PROM, der RAM-

Disk oder der FLOPPY.

Parameter filename_pc: Name der zu l6schenden Datei. Optional mit vorangehender Device-
Kennung und Doppelpunkt (1 256.

6.8.3.10 SYSDISKFORMAT

Deklaration FUNCTION SYSDISKFORMAT: DINT
VAR_INPUT
device_s : STRING(15);
END_VAR
Beschreibung Mit der Funktion wird das FLASH-PROM, die RAM-Disk bzw. die FLOPPY for-

matiert. Dabei werden alle Daten gel6scht!

Parameter device_pc: Devicename [ 256. Leerstring (” ”) fiir das Default-Device (FLASH-
PROM).

Returnwert: Kleiner 0 bei einem Fehler (alle Fehler sind in den globalen Kon-
stanten der Bibliothek definiert).

6.8.3.11 SYSFIRSTFILE, SYSNEXTFILE

Deklaration FUNCTION SYSFISRTFILE: DINT
VAR_INPUT
info_p : DINT; (* Adr. einer Variablen vom Typ FILEINFO_TR *)
pattern_s : STRING(15); (* Suchpattern *)
END_VAR

FUNCTION SYSNEXTFILE: DINT

VAR_INPUT
info_p : DINT; (* Adr. einer Variablen vom Typ FILEINFO_TR *)
pattern_s : STRING(15); (* Suchpattern *)

END_VAR
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Diese Funktionen werden bendétigt um das Inhaltsverzeichnis des FLASH-
PROMs, der RAM-Disk bzw. der FLOPPY auszulesen. Mit SysFirstFile() wird die
angegebene Fileinfo-Struktur initialisiert und Informationen zur ersten Da-
tei in der Struktur abgelegt. Alle folgenden Aufrufe von SysNextFile(), mit
derselben Fileinfo-Struktur, legen die Informationen, der jeweils nachsten
Datei in der Struktur ab.

Die Fileinfo-Struktur ist folgendermaRBen aufgebaut:

TYPE FILEINFO_TR

STRUCT
filename_s : STRING(15); (* Dateiname *)
filesize_dw : DWORD; (* DateigroRRe in Byte *)
filenum_di : DINT; (* Nr. des Directory-Eintrags *)
END_STRUCT
END_TYPE
info_p: Zeiger auf die Fileinfo-Struktur, in der Dateiname und Dateildnge ge-
speichert werden sollen.
pattern_s: Suchpattern mit MS-DOS-Wildcards. Es wird jeweils die nachste Datei

geliefert, deren Dateiname zum Pattern passt.

Returnwert: 0, wenn ok. DSK_FILE_NOT_EXIST_KDI, wenn keine weitere Da-
tei mehr vorhanden. Alle anderen Werte signalisieren einen Fehler (alle Feh-
ler sind in den globalen Konstanten der Bibliothek definiert).

info_st : FILEINFO_TR;
err_di DINT;

err_di = SYSFIRSTFILE(ADR(info_st), ’SD:*.DIN’); (* Info zum ersten File holen *)
err_di = SYSNEXTFILE(ADR(info_st), ’SD:*.DIN’); (* Info zum nachsten File holen *)
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FUNCTION SYSDISKINFO: DINT

VAR_INPUT
info_p : DINT; (* Adresse einer Variablen vom Typ DISKINFO_TR *)
pattern_s : STRING(15); (* Suchpattern *)

END_VAR

Die Funktion ermittelt die Belegungsdaten eines Devices und legt sie in der
angegebenen Diskinfo-Struktur ab.

Die Diskinfo-Struktur ist folgendermaRen aufgebaut:

TYPE DISKINFO_TR

STRUCT
blocksize_w : WORD; (* GroRe eines logischen Blocks in Bytes *)
blockanz_w : WORD; (* Formatierte Gesamtkapazitat in Blocken *)
blockused_w : WORD; (* Belegte Kapazitat in Blocken *)
blockfree_w : WORD; (* Freie Kapazitat in Blocken *)
END_STRUCT
END_TYPE
info_p: Zeiger auf die Diskinfo-Struktur.
device_pc: Zeiger auf den Devicenamen (0 256. Leerstring (” ”) fiir das Default-De-
vice.
Lenze
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6.8.3.13 Geratetreiber

Die Steuerung unterstiitzt verschiedene Gerate, auf die schreibend (w) und
je nach Gerét lesend (r) zugegriffen werden. Der Zugriff erfolgt tiber ein Da-
teisystem. Eine Datei muss vor dem Zugriff durch die Funktion SysOpenFile()
geoffnet werden. AuRer auf dem Gerat "Drucker” konnen auf einem Gerat
mehrere Dateien gleichzeitig ge6ffnet werden. Insgesamt sind vier gleich-
zeitig ge6ffnete Dateien moglich. Die Dateinamen miissen der DOS 8.3-Kon-
vention entsprechen, also maximal 8 Zeichen fur den Dateinamen und 3 Zei-
chen fiir die Datei-Erweiterung enthalten (Sonderzeichen diirfen nicht
verwendet werden).

Gerat
Silicon-Disk

RAM-Disk

Net-Disk

PC-Disk

Programmspei-
cher (nur ETCxC)

Drucker

SD-Karte

USB-Massenspei-
cher

256

Kennung Zugriff Beschreibung

sD rw
RD rw
ND rw
PC rw
PS w
PR rw
rw
rw
Lenze
DIGITEC

Dieser Treiber ermédglicht den Zugriff auf das Flash-
PROM der Steuerung.

Dieser Treiber ermdglicht den Zugriff auf die so ge-
nannte RAM-Disk (batteriegepuffertes RAM).

Dieser Treiber ermdglicht den Zugriff auf die Fest-
platte eines PC’s. Das Gerat kann nur genutzt werden,
wenn die Steuerung liber eine Ethernet-Schnittstelle
verfligt. Auf dem PC muss der Lenze ETC Data Server
gestartet sein. Die SPS kann auf das Verzeichnis zu-
greifen, das in der Konfigurationsdatei des Servers
eingetragen wurde. Um die Verbindung zwischen
Steuerung und PC herzustellen, wird der Steuerung
Uber die Funktion SetCurrentPath() die IP-Adresse des
PC’s bekannt gegeben. Dazu ist es notwendig, dass in
den Netzwerkeinstellungen des PC’s eine feste IP-
Adresse eingetragen wird.

Dieser Treiber ermdglicht den Zugriff auf die Fest-
platte eines PC’s. Das Gerat kann nur verwendet wer-
den, wenn auf dem PC eine Applikation l3uft, die das
Lenze Gateway benutzt (z. B. ETC-MMI). Mit Hilfe der
Gateway Konfigurationssoftware kann ein Verzeichnis
festgelegt werden, auf das die SPS dann zugreifen
kann.

Dieser Treiber ermdglicht es DIN-Programme durch die
SPS in den internen DIN-Programmspeicher zu schrei-
ben. Hierbei ist zu beachten, dass der Dateiname
gleichzeitig der Programmnummer entspricht und
damit im DIN-Programm keine Programmnummer
(mit %-Anweisung) enthalten sein darf.

Beispiel: SysOpenFile('PS:12.din’, O_WRONLY); &ffnet
ein DIN-Prog. mit der Programmnummer %12.

Dieser Treiber ermdglicht es, liber eine serielle Schnitt-
stelle Zeichen auszugeben. Die serielle Schnittstelle

wird tiber die Maschinenkonstanten MK_DRUCKER
und MK_DRUCKER_V24MODE konfiguriert.

Nur ETC 2. Gerategeneration: Dieser Treiber ermog-
licht den Zugriff auf die SD-Karte einer

Nur ETC 2. Gerdtegeneration:Dieser Treiber ermdglicht
den Zugriff auf einen USB-Massenspeicher
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6.8.3.14 Globale Konstanten zu File |0-Funktionen

Programmspeicher (1)

RAM-Disk

EDSTCXM2G DE 1.0

Konstante
DSK_EEPROM_NOT_READY_KDI
DSK_EEPROM_CHECKSUM_KDI
DSK_EEPROM_DISK_FULL_KDI

DSK_ACCESS_DENIED_KDI
DSK_TOO_MANY_FILES_KDI

DSK_EEPROM_DIR_FULL_KDI

DSK_FILE_NOT_EXIST_KDI
DSK_INVALID_ACCESSMODE_KDI
DSK_UNKNOWN_EEPROM_TYPE_KDI
DSK_FILE_NOT_OPEN_KDI

DSK_EEPROM_OUT_OF ME-
MORY_KDI

DSK_LONGNAME_NOT_SUPPOR-
TED_KDI

Konstante
DSK_PS_BLOCK_TOO_LONG_KDI
DSK_PS_INVALID_PRG_KDI
DSK_PS_DIN_ERR_KDI
DSK_PS_NO_DATA_KDI
DSK_PS_CANNOT_OPEN_KDI
DSK_PS_PRGNUM_NON_FOUND_KDI
DSK_PS_NO_EOL_KDI
DSK_PS_TRANSFER_ERR_KDI

Konstante
XT3_TIMEOUT_WHILE_BOOTING_KDI
DSK_SRAM_TIMEOUT_KDI
DSK_SRAM_COM_ERROR_KDI

DSK_SRAM_CHECKSUM_KDI
DSK_SRAM_OUTOFMEMORY_KDI

DSK_SRAM_DIR_FULL_KDI

DSK_SRAM_DISK_FULL_KDI
DSK_SRAM_VALIDATE_ERR_KDI

DSK_SRAM_BATT_EMPTY_KDI
DSK_SRAM_RAM_ERROR_KDI

Lenze

SPS-Programmierung

Wert

-61
-62
-63
-64
-65
-66
-67

Wert

-91
-92

-93
-94

-95

-96
-97

-98
-99

Bibliothek
FILE 10-Funktionen

Bedeutung
Flash-PROM defekt
Checksummenfehler in der Flash-Disk

Flash-Disk ist voll, Datei kann nicht tibernom-
men werden

Datei ist bereits gedffnet, Zugriff verweigert

Zu viele gleichzeitig ge6ffnete Dateien, Zugriff
verweigert

Flash-Disk-Inhaltsverzeichnis ist voll, zu viele
Dateien

Datei nicht vorhanden

Nicht erlaubter Zugriffsmodus bei SysOpenfFile
Unbekannten Flash-Typ gefunden

Datei nicht zum Lesen oder Schreiben geoffnet

Flash-Disk: Nicht genug Speicher zum Anlegen
der Flash-Disk

Lange Dateinamen werden vom angespro-
chenen Gerat nicht unterstiizt

Bedeutung

DIN-Satz langer als erlaubt

Fehler bei der Programmanlage

Fehler im DIN-Programm

Leeres DIN-Programm, keine Satzdaten
Fehler beim Offnen des Programms
Keine Programmnummer gefunden
Kein Abschlusszeichen am Satzende

Block zu lang bei Online-Programmiibertra-
gung

Bedeutung
Fehler beim Booten der XT3-Karte
XT3-Erweiterungskarte meldet sich nicht

Kommunikationsfehler mit XT3-Erweiterungs-
karte

Checksummenfehler in der RAM-Disk

Nicht genug Heap-Speicher zum Anlegen der
File-Buffer

Kein Platz mehr im RAM-Disk-Directory, zu
viele Dateien

RAM-Disk ist voll

Validieren der RAM-Disk: Datei war nicht zu
retten und wurde gel6scht

Batterie ist leer, bitte wechseln
RAM-Fehler im CMOS-RAM
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Floppy-Disk

Drucker
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Konstante
DSK_UNKNOWN_DEVICE_KDI
DSK_FLOPPY_V24 INUSE_KDI

DSK_FLOPPY_INUSE_KDI
DSK_FLOPPY_TIMEOUT_KDI

DSK_FLOPPY_PROG_ERROR_KDI
DSK_FLOPPY_TRANSMIT_ERROR_KDI
DSK_FLOPPY_OVERRUN_ERROR_KDI
DSK_FLOPPY_WRITE_PROTECT_KDI
DSK_FLOPPY_NO_DISK_KDI
DSK_FLOPPY_NOT_FORMATTED_KDI

DSK_FUNCTION_NOT_SUPPOR-
TED_KDI

DSK_INVALID_FILENAME_KDI
DSK_ILLEGAL_FILENAME_KDI

Konstante
DSK_PRINTER _v24 INUSE_KDI

DSK_PRINTER_INUSE_KDI

DSK_PRINTER_TIMEOUT_KDI

Lenze

Wert
-110
-111

-112

-113

-114
-115
-116
-117
-118
-119
-120

-121
-125

Wert
-122

-123

-124

Bedeutung
Unbekannter Devicename

V24-Schnittstelle zum Diskettenlaufwerk ist
bereits anderweitig belegt

Diskettenlaufwerk ist nicht frei, Zugriff verwei-
gert

Timeout beim Zugriff auf das Diskettenlauf-
werk

Fehler beim Zugriff auf das Diskettenlaufwerk
Diskettenlaufwerk meldet Ubertragungsfehler
Diskettenlaufwerk meldet V24-Overrun
Diskette ist schreibgeschiitzt

Keine Diskette eingelegt

Schreib-/Lesefehler auf der Diskette

Die auszufiihrende Funktion wird vom Device-
Treiber nicht unterstiitzt

Dateiname enthalt unzuldssige Buchstaben
Der angegebene Dateiname ist nicht zulassig

Bedeutung

V24-Schnittstelle zum Drucker ist bereits an-
derweitig belegt

Drucker wird bereits benutzt, Zugriff verwei-
gert

Drucker nicht angeschlossen oder nicht bereit
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Filesystem

Programmspeicher (2)
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Konstante
DSK_BLOCK_OUT_OF_RANGE
DSK_DUPLICATE_BLOCK_KI
DSK_ERR_UNKNOWN_KDI
DSK_ERR_INVALIDDRIVE_KDI
DSK_ERR_NOTFORMATTED_KDI
DSK_ERR_INVALIDNAME_KDI
DSK_ERR_DUPLICATED_KDI
DSK_ERR_NOMOREENTRY_KDI
DSK_ERR_NOTOPEN_KDI
DSK_ERR_EOF_KDI
DSK_ERR_NOTUSEABLE_KDI
DSK_ERR_LOCKED_KDI
DSK_ERR_ACCESSDENIED_KDI
DSK_ERR_NOTEMPTY_KDI

DSK_ERR_INITFUNC_KDI
DSK_ERR_CARDREMOVED_KDI
DSK_ERR_INVALIDSECTOR_KDI
DSK_ERR_READ_KDI
DSK_ERR_WRITE_KDI
DSK_ERR_INVALIDMEDIA_KDI
DSK_ERR_NOMORETASK_KDI
DSK_ERR_WRITEPROTECT_KDI
DSK_ERR_INVFATTYPE_KDI
DSK_ERR_MEDIATOOSMALL KDI
DSK_ERR_MEDIATOOLARGE_KDI
DSK_ERR_NOTSUPPSECTORSIZE_KDI
DSK_ERR_DRVALREADYMNT KDI
DSK_ERR_TOOLONGNAME_KDI
DSK_ERR_ALLOCATION_KDI
DSK_ERR_CHAINERROR_KDI
DSK_ERR_PATHNOTFOUND_KDI
DSK_ERR_DRIVEERROR_KDI
DSK_ERR_NOPERMISSION_KDI
DSK_ERR_INVALIDMODE_KDI
DSK_ERR_NOFREEHANDLE_KDI
DSK_ERR_DISKFULL_KDI

Konstante
DSK_PCDISK_IOERR_KDI
DSK_DLL_TIMEOUT_KDI
DSK_DLL_OUT_OF_MEMORY_KDI

Lenze
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Wert
-200
-201
-202
-203
-204
-206
-207
-208
-209
-210
-211
-212
-213
-214

-215
-216
-218
-219
-220
-221
-222
-223
-224
-225
-226
-227
-228
-229
-230
-241
-242
-243
-244
-245
-246
-247

Wert
-301
-302
-303

Bibliothek
FILE 10-Funktionen

Bedeutung

Datei-Blocknummer nicht im erlaubten Bereich
Datei-Block doppelt belegt

Unbekannter Dateisystemfehler

Ungiiltiger Laufwerksbuchstabe

Medium ist nicht formatiert

Ungiiltiger Datei oder Verzeichnisname

Datei oder Verzeichnis existiert bereits

Kein freier Verzeichniseintrag mehr verfiigbar
Datei nicht ge6ffnet

Unerwartetes Dateiende

Falsches Argument bei Seek-Funktion

Datei ist in Benutzung, Zugriff verweigert
Datei ist schreibgeschiitzt, Zugriff verweigert

Verzeichnis ist nicht leer und kann nicht ge-
I6scht werden

Initialisierungsfehler

Medium wurde entfernt
Dateisystemfehler, unzuldssige Sektornummer
Sektor konnte nicht gelesen werden
Sektor konnte nicht geschrieben werden
Nicht unterstiitztes Mediumformat

Kein freier Eintrag mehr in Task-Tabelle
Medium ist schreibgeschiitzt

Nicht unterstiitztes FAT-Format

Medium zu klein fiir File-Allocation-Table
Medium zu groR fiir File-Allocation-Table
Nicht unterstiitztes Sektorformat
Laufwerk schon angemeldet

Zu langer Dateiname

Speichermangel

File allocation chain error

Pfad nicht gefunden

Physikalischer Laufwerksfehler

Zugriff verweigert

Ungiiltiger Zugriffsmode

Kein freies Filehandle verfligbar

Disk ist voll

Bedeutung

Unbekannter 10-Fehler

Timeout bei I0-Operation
PSpeichermangel bei |0-Operation
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Net-Disk

CMOS-Daten

260
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Bibliothek

FILE 10-Funktionen

Konstante
DSK_NET_NOT_CONFIGURED_KDI
DSK_NET_COM_ERR_KDI
DSK_NET_ANSWER_ERR_KDI
DSK_NET_TIMEOUT_ERR_KDI

DSK_NET_CANNOT_OPFEN_FILE_KDI
DSK_NET_CANNOT_CLOSE_FILE_KDI

DSK_NET_HANDLE_ERROR_KDI_KDI
DSK_NET_READ_ERROR_KDI_KDI
DSK_NET_WRITE_ERROR_KDI_KDI
DSK_NET_FILE_NOT_EXISTS_KDI
DSK_NET_DIR_NOT_CREATED_KDI
DSK_NET_DIR_NOT_DELETED_KDI
DSK_NET_FILE_NOT_CREATED_KDI
DSK_NET_FILE_NOT_DELETED_KDI
DSK_NET_BUSY_KDI

Konstante
DSK_CMS_INIT_KDI

DSK_CMS_BATT_EMPTY_KDI
DSK_CMS_OLD_BOOTLOADER_KDI

O_RDONLY
O_WRONLY

Lenze

Wert
-331
-332
-333
-334
-335
-336
-337
-338
-339
-340
-341
-342
-343
-344
-345

Wert
-401

-402
-403

Bedeutung

Laufwerk nicht initialisiert
Kommunikationsfehler, falscher Befehlscode
Kommunikationsfehler, falsche Quittung
Timeout beim Zugriff auf das Laufwerk
Server meldet Fehler bei FileOpen

Server meldet Fehler bei FileClose

Server meldet Handle-Fehler

Server meldet Fehler bei FileRead

Server meldet Fehler bei FileWrite

Datei nicht vorhanden

Server meldet Fehler bei CreateDir
Server meldet Fehler bei DeleteDir
Server meldet Fehler bei CreateFile
Server meldet Fehler bei DeleteFile

Laufwerk ist nicht frei, Zugriff verweigert

Bedeutung

CMOS-RAM ungiiltig: Remanente Daten wur-
den gel6scht

CMOS-RAM: Batterie ist leer, bitte wechseln

CMOS-RAM: alte Version des Bootloaders, bitte
updaten
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6.8.4 Speicherzugriffsfunktionen

6.8.4.1 DEFDATATYPES

Deklaration

Beschreibung

EDSTCXM2G DE 1.0

FUNCTION DEFDATATYPES: BYTE

VAR_INPUT
iBereich . INT;
sDescriptor : STRING(255);
END_VAR

Die Funktion definiert die Datentypen im DB2 und damit das notwendige
Byte-Swapping beim Datenaustausch zwischen NCR und MMI.

Zurzeit werden zwei Bereiche unterschieden:

Bereich 1 von Wort 0 ... 127 enthalt Daten von SPS an MMI, Bereich 2 von
Wort 128 ... 191 enthalt Daten von MMI an SPS. Zur Definition der Datenty-
pen wird ein Descriptor-String verwendet. Der Descriptorstring hat folgen-
des Format:

<Anzahl><Typ><Anzahl><Typ>...

Anzahl ist eine Dezimalzahl und gibt die Menge der Daten vom nachfolgen-
den Typ an.

Typ ist ein Kleinbuchstabe, der die GroRRe des zugehorigen Datentyps wie
folgt beschreibt:

Typ Codesys-Datentyp GroRRe
b BYTE 8 Bit
w BOOL, WORD, INT 16 Bit
d DWORD, DINT, REAL 32 Bit
|

LREAL 64 Bit

Die Funktion liefert den Wert 1, wenn die Funktion erfolgreich ausgefihrt
wurde, ansonsten den Wert 0.

Lenze
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Am Anfang vom DB2 im Bereich 1 von $MW2.0 bis 6MW2.16 liegen 10 BYTE,
2 WORD, 3 DINT und 1 LREAL. Im Bereich 2 von 2MW2.128 bis MW2.158 lie-
gen 5 WORD, 8 DWORD und 5 WORD in dieser Reihenfolge. Die Definition er-
folgt folgendermallen:

DEFDATATYPES(1,'10b2w3d1l’)
DEFDATATYPES(2,'5w8d10w’)

Wenn eine Nachrichtenschnittstelle im DB2 zur Kommunikation zwischen
SPS und HMI verwendet wird und in den Nachrichten andere Datentypen als
WORD verwendet werden, sind weitergehende Anpassungen notwendig.
Die ETC kennt zu diesem Zweck typengerechte Funktionen:

GET_BYTE PUT BYTE
GET_WORD PUT_WORD
GET_INT PUT_INT
GET_DWORD PUT_DWORD
GET_DINT PUT_DINT
GET_REAL PUT_REAL
GET_LREAL PUT_LREAL

Die Funktionen GET _... lesen den entsprechenden Datentyp von der angege-
benen Adresse und fuhrt das notwendige Byte-Swapping fur das HMI durch.
Die Funktionen PUT_... schreiben den entsprechenden Datentyp geswapped
an die angegebene Adresse.

Voraussetzung dafiir, dass die Daten dann richtig beim HMI ankommen,
wenn die obigen Funktionen verwendet werden, ist die Definition der Nutz-
daten der Nachricht als Byte mit DEFDATATYPES. Fiir das Standard-HMI sieht
das dann wie folgt aus:

DEFDATATYPES(1,’96w4w52b2w’); (* 96 WORD, 4 WORD, 52 BYTE, 2 WORD *)
DEFDATATYPES(2,’32w4w52b2w’); (* 32 WORD, 4 WORD, 52 BYTE, 2 WORD *)

Die Definition ergibt sich aus der Festlegung der Daten im DB2, die zwischen
ETC-MMI und SPS ausgetauscht werden:

Datenwort Name Richtung

000.00—015.15  Zustande (256 Bits) PLC — HMI
016.00—079.15  Anzeigen (64 Datenwort) PLC — HMI
080.00 —095.15  Hinweise/statische Fehler (256 Bits) PLC — HMI
096.00-096.15  Nachrichtenpuffer: Quittungszahler PLC — HMI
097.00—-097.15  Nachrichtenpuffer: Zdhler 1 PLC — HMI
098.00 —125.15  Nachrichtenpuffer: Nutzdaten (28 Datenworte) PLC — HMI
126.00—-126.15 Nachrichtenpuffer: Zahler 2 PLC — HMI
127.00-127.15 Uberwachung SPS lauft PLC — HMI
128.00—143.15 Zustdnde (256 Bits) PLC « HMI
144.00 - 159.15 Tasten (256 Bits) PLC < HMI
160.00 —160.15 Nachrichtenpuffer: Quittungszahler PLC « HMI
161.00—-161.15 Nachrichtenpuffer: Zdhler 1 PLC « HMI
162.00 —189.15  Nachrichtenpuffer: Nutzdaten (28 Datenwort) PLC <« HMI
190.00-190.15 Nachrichtenpuffer: Zahler 2 PLC « HMI
191.00-191.15 Uberwachung ETC-MMI luft PLC < HMI

Lenze
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6.8.4.2

Deklaration

Beschreibung

6.8.43 MEMCOMP

Deklaration

Beschreibung

6.8.44  MEMCOPY

Deklaration

Beschreibung

Beispiel
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GET_BYTE, GET_WORD, GET_DWORD, GET_INT, GET_DINT, GET_REAL, GET_LREAL

FUNCTION GET_TYPE : BYTE

VAR_INPUT
pAddress

END_VAR

: DINT; (* Speicheradresse *)

Die Funktionen GET_TYPE lesen den entsprechenden Datentyp TYPE von der
angegebenen Adresse und fiihren das notwendige Byte-Swapping durch
(siehe auch DEFDATATYPES).

FUNCTION MEMCOMP: INT

VAR_INPUT
pMem1 : DINT; (* Speicheradresse *)
pMem?2 : DINT; (* Speicheradresse *)
diSize : DINT; (* Anzahl Bytes *)
END_VAR

Es werden die Speicherbereiche Mem1 und Mem?2 byteweise verglichen.
Returnwert

0: wenn der Inhalt gleich ist

1: wenn der Inhalt von Mem1 > Mem2 ist

-1: wenn der Inhalt von Mem1 < Mem?2 ist

FUNCTION MEMCOPY: BOOL

VAR_INPUT
ziel_p : DINT; (* Speicheradresse *)
quelle_p : DINT; (* Speicheradresse *)
anzahl_di : DINT; (* Anzahl der Bytes *)
END_VAR

Es werden anzahl_di Bytes ab Speicheradresse quelle_p gelesen und ab Spei-
cheradresse ziel_p eingetragen.

Der Returnwert der Funktion hat keine Bedeutung.

ret_bit : BOOL;
feld1_ab : ARRAY[0..10] OF BYTE;
feld2_ab : ARRAY([0..5] OF BYTE;

MEMCOPY(ADR(feld1_ab[4]), ADR(feld2_ab[2]), 4);
MEMCOPY(ADR(feld2_ab[0]), ADR(feld1_ab[2]), SIZEOF(feld2_ab));

Lenze
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6.8.4.5 MEMSET

Deklaration

Beschreibung

Beispiel

6.8.4.6 OVESWAPPED

Deklaration

Beschreibung

264

FUNCTION MEMSET: BOOL

VAR_INPUT
pMem : DINT; (* Speicheradresse *)
bValue : DINT; (* Wert*)
dwsSize : DINT; (* Anzahl der Bytes *)
END_VAR

Es werden dwSize Bytes ab Speicheradresse pMem mit Wert bValue geschrie-
ben.

feld_ab : ARRAY[0..10] OF BYTE;
MEMSET( ADR(feld_ab[0]), 0, SIZEOF(feld_ab) );

FUNCTION MOVESWAPPED: DINT

VAR_INPUT
pDestination : DINT; (* Speicheradresse *)
pSource : DINT; (* Speicheradresse *)
sDescstring : STRING(255); (* Datenbeschreibungsstring *)
END_VAR

Die Funktionen kopiert Daten von der Speicheradresse pDestination zu Spei-
cheradresse pSource. Die Daten werden entsprechend des angegebenen De-
sciptor-Strings geswappt kopiert.

Der Descriptorstring hat folgendes Format:
<Anzahl><Typ><Anzahl><Typ>...

Anzahl ist eine Dezimalzahl und gibt die Menge der Daten vom nachfolgen-
den Typ an.

Typ ist ein Kleinbuchstabe, der die GroRe des zugehorigen Datentyps wie
folgt beschreibt:

Typ Codesys-Datentyp GroRRe
b BYTE 8 Bit

w BOOL, WORD, INT 16 Bit
d DWORD, DINT, REAL 32 Bit
| LREAL 64 Bit

Die Funktion liefert als Returnwert die Anzahl der kopierten Bytes.

Lenze
DIGITEC EDSTCXM2G DE 1.0



Beispiel

SPS-Programmierung 6
Bibliothek
Speicherzugriffsfunktionen

TYPE DATA_TR:

STRUCT
varl : DINT;
var2 : DINT;
END_STRUCT
END_TYPE
byte_di : DINT;
descstring_s : STRING(10) :="2d’;
data_st : DATA_TR := (varl:=16#FF, var2:=16#123456);
buf_ab : ARRAY[0..20] OF BYTE;

byte_di := MOVESWAPPED(ADR(buf_ab), ADR(data_st), descstring_s);

Ergebnis:
byte_di =8, buf_ab[0] = 16#FF, buf_ab[4] = 16#56, buf_ab[5] = 34, buf_ab[6] := 16#12

Alle anderen Elemente des Arrays sind gleich 0.

6.8.4.7 PUT_BYTE, PUT_WORD, PUT_DWORD, PUT_INT, PUT_DINT, PUT_REAL, PUT_LREAL

Deklaration

Beschreibung
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FUNCTION PUT_TYPE: BYTE

VAR_INPUT
pAddress : DINT; * Speicheradresse *)
Value : TYPE; (* zu schreibender Wert *)
END_VAR

Die Funktionen PUT_TYPE schreiben den entsprechenden Datentyp TYPE
geswappt an die angegebene Adresse (siehe auch DEFDATATYPES).

Lenze
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6.8.5 CANopen Funktionen

6.8.5.1

Deklaration

Parameter

Beschreibung
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o . :

1| Hinweis!

Bei den CANopen Funktion sind die Identifier (Identifier =
Basis-ldentifier + Knotenadresse ) nach der CANopen
Spezifikation DS301 einzuhalten.

Fiir Prozessdatenobjekte gelten die im Abschnitt "PDO-Mapping”
(EQ 222) beschriebenen Indentifier, fiir Servicedatenobjekte
TX-SDO = 1408 + Nodeld sowie fiir RX-SDO = 1536 + NodelD.

Identifier aulRerhalb dieser Bereiche werden von der Steuerung

CopDefineDS403

ignoriert.
FUNCTION CopDefineDS403: BOOL
VAR_INPUT (* Def. die Global-Database fiir ein CanOpen-Bedienteil nach DS403 *)
NodelD : BYTE;
DataBase : DINT;
DataSize : WORD;
Datatypes : STRING(255);

ReadDataObject : WORD;
WriteDataObject : WORD;

END_VAR

NodelD Knotennummer des Bedienteils

DataBase Adresse der Global-Database mit den Ein-/Ausgabedaten des Bedien-
teils

DataSize GrofRe der Global-Database in Byte, max. 1020 Byte

Datatypes Descriptor-String zur Definition der Datentypen in der Global-Database

ReadDataObject Objektnummer zum Lesen der "Local-Database”

WriteDataObject Objektnummer zum Beschreiben der "Local-Database”

Diese Funktion gibt dem Laufzeitsystem einen Datenbereich der SPS zum
Datenaustausch mit einem CANopen-Bedienteil bekannt. Dieser Datenbe-
reich wird in der SPS am einfachsten als Datenstruktur oder als Array ange-
legt und mit den anzuzeigenden Daten initialisiert. Nach Aufruf der Funk-
tion wird diese Global-Database einmal komplett in die Local-Database des
entsprechenden Knotens libertragen. AnschlieBend werden nur noch die
Anderungen der Anzeigedaten von der Steuerung tibertragen.

ReadDataObject und WriteDataObject sind die Objektnummern des Objekt-
verzeichnisses des CANopen-Displays, die vom Laufzeitsystem zum Lesen
und Schreiben der Local-Database verwendet werden miissen.

Der Descriptorstring hat folgendes Format:
<Anzahl><Typ><Anzahl><Typ>...

Anzahl ist eine Dezimalzahl und gibt die Menge der Daten vom nachfolgen-
den Typ an.

Lenze
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Typ ist ein Kleinbuchstabe, der die GroRe des zugehorigen Datentyps wie
folgt beschreibt:

Typ Codesys-Datentyp GroRRe
b BYTE 8 Bit

w BOOL, WORD, INT 16 Bit
d DWORD, DINT, REAL 32 Bit

Der Returnwert ist TRUE, wenn die Funktion erfolgreich ausgefuhrt werden
konnte. Andernfalls konnte die Funktion, z. B. wegen Speichermangel, nicht
ausgefuhrt werden.

® . .

1| Hinweis!
Die Database sollte nur so groR sein, wie die tatsachlich
verwendeten Daten es erfordern.

Die SPS sollte immer nur die Daten in der Global-Database aktualisieren, die
auch aktuell im Display zur Anzeige kommen, um die Buslast auf dem CAN-
Bus nicht unnétig zu erhéhen. Zyklische Anderungen in jedem SPS-Takt soll-
ten generell vermieden werden.

TYPE DATABASE_TR :

STRUCT
dummy_dw : DWORD;
padl_dw : DWORD;
pad2_b : BYTE;
pad3_b : BYTE;
pad4_w : WORD;
END_STRUCT
END_TYPE
data_st : DATABASE_TR;

COPDEFINEDS403( 127, ADR(data_st), SIZEOF(data_st), ’2d2b1w’, 16#6700, 1648100 );

Die Funktion definiert fuir ein CANopen-Bedienteil mit der Knotennummer
127, das entsprechend in der Steuerungskonfiguration von CoDeSys einge-
fligt wurde, eine Global-Database mit den durch den Descriptor-String defi-
nierten Elementen.
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6.8.5.2  CopXDefineDS403 (nur ETCxM)

Deklaration
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6.8.5.3
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FUNCTION CopXDefineDS403: BOOL (* Definiert die Global-Database fiir ein CANo-
pen-Bedienteil nach DS403 fiir 1/2 CAN-Bus *)

VAR_INPUT

CanNum_b : BYTE

NodelD_b : BYTE

DataBase_p : DINT;

Len_w : WORD;

Datatypes_s : STRING(255);

ReadDataObject : WORD;
WriteDataObject : WORD;

END_VAR

CanNum_b: Nummer des CAN-Bus (1 oder 2)

NodelD_b: Knotennummer des Bedienteils

DataBase_p: Adresse der Global-Database mit den Ein-/Ausgabedaten des Bedien-
teils

Len_w: GroRe der Global-Database in Byte, max. 1020 Byte

Datatypes_s: Descriptor-String zur Definition der Datentypen in der Global-Database

ReadDataObject: Objektnummer zum Lesen der "Local-Database”

WriteDataObject: Objektnummer zum Beschreiben der ”Local-Database”

Die Funktionalitat dieser Funktion entspricht der Funktion CopDefi-
neDS403(). Sie enthdlt einen zusatzlichen Parameter CanNum_b, der die
Nummer des betroffenen CAN-Bus bestimmt.

CopGetNodeState (nur ETCxM)

FUNCTION CopGetNodeState: BOOL

VAR_INPUT
NodelD_b : BYTE; * CANopen-ID des Moduls *)

END_VAR

NodelD_b: Knotennummer des CANopen-Knotens

Der Returnwert TRUE signalisiert, dass das entsprechende CANopen-Modul
am 1. CAN-Bus vorhanden und im Zustand "Operational” ist. Ansonsten
wird FALSE zurtickgeliefert. Diese Erkennung funktioniert nur, wenn das No-
deguarding fiir das entsprechende CANopen-Gerat aktiviert ist .
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FUNCTION CopReadObject: BOOL
(* Auslesen von Objekten des Objektverzeichnisses von CANopen-Gerdten an CAN1 *)

VAR_INPUT

NodelD : BYTE;

ObjectNum : WORD;

Sublindex : BYTE;

DataType : WORD;

Buffer : DINT;

BufSize : WORD;

Status : POINTER TO BYTE;
END_VAR
NodelD Knotennummer des CANopen-Knotens
ObjectNum Nummer des Objekts, welches gelesen werden soll
Sublndex Index des Unterobjekts, welches gelesen werden soll
DataType Datentyp nach CiA DS301
Buffer Adresse des Puffers, in dem die gelesenen Daten abgelegt werden
BufSize GrofRRe des Puffers in Byte
Status Adresse einer Variablen zur Ablage des Transferstatus

Diese Funktion ermdglicht es der SPS, einzelne Objekte von CANopen-Gera-
ten auszulesen. Der Lesevorgang erfolgt dabei im Hintergrund wahrend die
SPS weiter lauft. Die Transferqueue kann bis zu 15 Schreib-/Leseauftrage
puffern.

Durch Abfrage des Transferstatus kann die SPS tiberpriifen, ob die Ubertra-
gung noch lauft, beendet ist, oder ein Fehler bei der Ubertragung aufgetre-
ten ist. Sollen mehrere Transferauftrage parallel ausgefiihrt werden, so
muss fur jeden Auftrag eine eigene Statusvariable definiert werden.

Der Returnwert ist TRUE, wenn der Auftrag zum Auslesen in die Transfer-
queue Ubertragen werden konnte, andernfalls ist die Transferqueue bereits

voll.

Status Bedeutung
0 Inaktiv
Auftrag in der Transferqueue
Transfer aktiv

1

2

3 Transfer erfolgreich beendet
4 Transfer abgebrochen

5

Timeout

status_b
devicetype_dw

CopReadObject(1, 16#1000, 0, COP_UNSIGNED32_KW, ADR(devicetype_dw),
SIZEOF(devicetype_dw), ADR(status_b));
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6.8.5.5 CopXReadObject (ETCxM an CAN2)

Deklaration FUNCTION CopXReadObject: BOOL (* Auslesen von Objekten des Objektverzeichnis-
ses von CANopen-Geraten an CAN2 *)
VAR_INPUT
CanNum_b : BYTE;
NodelD_b : BYTE;
ObjectNum_w : WORD;
Subindex_b : BYTE;
DataType_w : WORD;
Buffer_p : DINT;
BufSize_w : WORD;
Status_pb : POINTER TO BYTE;
END_VAR
Parameter CanNum_b: Nummer des CAN-Bus (1 oder 2)
NodelD_b: Knotennummer des CANopen-Knotens
ObjectNum_w: Nummer des Objekts, das gelesen werden soll
Subindex_b: Index des Unterobjekts, das gelesen werden soll
DataType_w: Datentyp nach CiA DS301
Buffer_p: Adresse des Puffers, in dem die gelesenen Daten abgelegt werden
BufSize_w: GrofRRe des Puffers in Byte
Status_pb: Adresse einer Variablen zur Ablage des Transferstatus
Beschreibung Die Funktionalitat dieser Funktion entspricht voll der Funktion CopReadOb-

jekt(). Sie enthalt einen zusatzlichen Parameter CanNum_b, der die Nummer
des betroffenen CAN-Bus bestimmt.

6.8.5.6  CopWriteObject

Deklaration FUNCTION CopWriteObject: BOOL

(* Beschreiben von Objekten im Objektverzeichnis von CANopen-Gerdten an CAN1 *)
VAR_INPUT

NodelD : BYTE;

ObjectNum : WORD;

Subindex : BYTE;

DataType : WORD;

Buffer : DINT;

BufSize : WORD;

Status : POINTER TO BYTE;
END_VAR
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Parameter NodelD Knotennummer des CANopen-Gerites
ObjectNum Nummer des Objekts, welches geschrieben werden soll
Subindex Index des Unterobjekts, welches geschrieben werden soll
DataType Datentyp nach CiA DS301
Buffer Adresse des Puffers, in dem die zu schreibenden Daten abgelegt sind
BufSize Anzahl zu schreibender Bytes
Status Adresse einer Variablen zur Ablage des Transferstatus
Beschreibung Diese Funktion ermdglicht es der SPS, einzelne Objekte von CANopen-Gera-

ten zu beschreiben. Der Schreibvorgang erfolgt dabei im Hintergrund wah-
rend die SPS weiter lauft. Die Transferqueue kann bis zu 15 Schreib-/Le-
seauftrage puffern.

Durch Abfrage des Transferstatus kann die SPS tiberprifen, ob die Ubertra-
gung noch lauft, beendet ist oder ein Fehler bei der Ubertragung aufgetreten
ist. Sollen mehrere Transferauftrage parallel ausgefiihrt werden, so muss fir
jeden Auftrag eine eigene Statusvariable definiert werden.

Die Funktion liefert TRUE, wenn der Auftrag zum Schreiben in die Transfer-
queue ubertragen wurde, andernfalls ist die Transferqueue bereits voll.

Status Bedeutung
0 Inaktiv
Auftrag in der Transferqueue

Transfer aktiv

1

2

3 Transfer erfolgreich beendet
4 Transfer abgebrochen

5

Timeout

Beispiel status_b : BYTE;
wert_di : DINT :=1000;

CopWriteObject(5, 16#607A, 0, COP_INTEGER32_KW, ADR(wert_di), SIZEOF(wert_di),
ADR(status_b));

Eintragen der Zielposition fir einen DS402-Antrieb.
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6.8.5.7 CopXWriteObject (ETCxM auf CAN2)

Deklaration

Parameter

Beschreibung

6.8.5.8

Deklaration

Parameter
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FUNCTION CopXWriteObject: BOOL (* Beschreiben von Objekten im Objektverzeich-

VAR_INPUT
CanNum_b
NodelD_b
ObjectNum_w
Subindex_b
DataType_w
Buffer_p
BufSize_w
Status_pb

END_VAR

CanNum_b:
NodelD_b:
ObjectNum_w:
Subindex_b:
DataType_w:
Buffer_p:
BufSize_w:
Status_pb:

nis von CANopen-Geraten an CAN2 *)

: BYTE;
: BYTE;
: WORD;
: BYTE;
: WORD;
: DINT;

: WORD;
: POINTER TO BYTE;

Nummer des CAN-Bus (1 oder 2)

Knotennummer des CANopen-Gerdtes

Nummer des Objekts, das geschrieben werden soll

Index des Unterobjekts, das geschrieben werden soll

Datentyp nach CiA DS301

Adresse des Puffers, in dem die zu schreibenden Daten abgelegt sind
Anzahl zu schreibender Bytes

Adresse einer Variablen zur Ablage des Transferstatus

Die Funktionalitat dieser Funktion entspricht der Funktion CopWriteObject.
Sie enthadlt einen zusatzlichen Parameter CanNum_b, der die Nummer des
betroffenen CAN-Bus bestimmt.

CopXSetOperational (nur ETCxM)

FUNCTION CopXSetOperational: BOOL (* Setzen des CANopen-Teilnehmers in Zustand

VAR_INPUT
CanNum_b
NodelD_b
Status_pb

END_VAR

CanNum_b:
NodelD_b:
Status_pb:

Operational *)

: BYTE;
: BYTE;
: POINTER TO BYTE;

Nummer des CAN-Bus (1 oder 2)
Knotennummer des CANopen-Gerates
Adresse einer Variablen zur Ablage des Transferstatus
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Die Funktion ermoglicht es der SPS, einzelne CANopen-Teilnehmer in den
Zustand Operational zu setzen. Voraussetzung dafiir ist, dass der Teilneh-
mer in der CoDeSys-Steuerungskonfiguration eingetragen wurde. Das Ver-
senden der Telegramme erfolgt dabei im Hintergrund, wahrend die SPS wei-
terlauft.

Durch Abfrage des Transferstatus kann die SPS liberpriifen, ob die Nachricht
gesendet wurde oder ein Fehler aufgetreten ist. Sollen mehrere Transferauf-
trage parallel ausgefiihrt werden, so muss fiir jeden Auftrag eine eigene Sta-
tusvariable definiert werden.

Die Funktion liefert TRUE, wenn der Auftrag zum Schreiben in die Transfer-
queue lbertragen wurde. Anderenfalls ist die Transferqueue bereits voll.

Status Bedeutung
0 Inaktiv
1 Auftrag in der Transferqueue
2 Transfer aktiv
3 Transfer erfolgreich beendet
4 Transfer abgebrochen
status_b BYTE;
wert_di : DINT :=1000;

CopXSetOperational(1,5, ADR(status_b));

Der Knoten mit der Adresse 5 am 1. CAN-Bus wird in den Zustand Operatio-
nal gesetzt.

6.8.5.9  CopXSetPreoperational (nur ETCxM)

Deklaration

Parameter
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FUNCTION CopXSetPreoparational: BOOL (* Setzen des CANopen-Teilnehmers in Zustand
Preoperational *)

VAR_INPUT
CanNum_b : BYTE;
NodelD_b : BYTE;
Status_pb : POINTER TO BYTE;
END_ VAR
CanNum_b: Nummer des CAN-Bus (1 oder 2)
NodelD_b: Knotennummer des CANopen-Gerates
Status_pb: Adresse einer Variablen zur Ablage des Transferstatus
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Beschreibung Diese Funktion ermoglicht es der SPS, einzelne CANopen-Teilnehmer in den
Zustand Preoperational zu setzen. Voraussetzung hierfiir ist, dass der Teil-
nehmer in der CoDeSys-Steuerungskonfiguration eingetragen wurde. Das
Versenden des Telegramms erfolgt dabei im Hintergrund, wahrend die SPS
weiterlauft.

Durch Abfrage des Transferstatus kann die SPS Uberprufen, ob die Nachricht
gesendet wurde oder ein Fehler aufgetreten ist. Sollen mehrere Transferauf-
trage parallel ausgefuihrt werden, so muss fiir jeden Auftrag eine eigene Sta-
tusvariable definiert werden.

Die Funktion liefert TRUE, wenn der Auftrag zum Schreiben in die Transfer-
queue lbertragen wurde. Anderenfalls ist die Transferqueue bereits voll.

Status Bedeutung

0 Inaktiv

1 Auftrag in der Transferqueue

2 Transfer aktiv

3 Transfer erfolgreich beendet

4 Transfer abgebrochen
Beispiel status_b - BYTE;

wert_di : DINT :=1000;

CopXSetPreoperational(1,5, ADR(status_b));

Der Knoten mit der Adresse 5 am 1. CAN-Bus wird in den Zustand Preopera-
tional gesetzt.

6.8.5.10 CopXEnableSync (nur ETCxM)

Deklaration FUNCTION CopXEnableSync: DINT (* Freigabe der Sync-Nachricht *)
VAR_INPUT
CanNum_uc : BYTE;
END_VAR
Parameter CanNum_uc Nummer des CAN-Bus (1 oder 2)
Beschreibung Mit Aufruf dieser Funktion wird das Versenden der CANopen-Sync-Nach-

richt durch die SPS aktiviert. Die Sync-Nachrichten werden mit der Zykluszeit
der aufrufenden PLC-Task versendet.

Die Funktion liefert folgende Werte zuruick:

Returnwert Bedeutung

0 Funktion erfolgreich ausgefiihrt

-1 CAN-Task ist nicht bereit

-3 Fehlerhafte CAN-Nummer

-4 Die Funktion ist schon frei gegeben

-5 Sendepuffer des CAN-Controllers ist schon belegt
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6.8.5.11 CopXDisableSync (nur ETCxM)

Deklaration FUNCTION CopXDisableSync : DINT (* Sperren des Versenden der Sync-Nachrichten
")
VAR_INPUT
CanNum_uc : BYTE;
END_VAR
Parameter CanNum_uc Nummer des CAN-Bus (1 oder 2)
Beschreibung Mit Aufruf dieser Funktion wird das Versenden der CANopen-Sync-Nach-

richt durch die SPS deaktiviert. Das Sperren der Sync-Nachrichten kann nur
von der PLC-Task erfolgen, die das Versenden aktiviert hat.

Die Funktion liefert folgende Werte zurtick:

Returnwert Bedeutung

0 Funktion erfolgreich ausgefiihrt

-1 CAN-Task ist nicht bereit

-3 Fehlerhafte CAN-Nummer

-4 Die Funktion ist nicht aktiv

-5 Das Versenden der Sync-Nachrichten wurde von einer anderen Task frei
gegeben.

-6 Der Sendepuffer des CAN-Controllers ist mit einer anderen COB-ID belegt.
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6.8.5.12 Globale Konstanten zu CANopen Funktionen

Diese Konstanten sind als Ubergabeparameter "DataType” fiir die Funktio-
nen CopReadObject() und CopWriteObject() gedacht. Die Werte der Kon-
stanten entsprechen CiA DS301 "Application Layer and Communication Pro-

file”.

Konstante Wert Bedeutung
COP_BOOLEAN_KW 16#1

COP_INTEGER8_KW 1642

COP_INTEGER16_KW 16#3

COP_INTEGER32_KW 16#4

COP_UNSIGNED8 KW 1645

COP_UNSIGNED16_KW 16#6

COP_UNSIGNED32_KW 1647

COP_REAL32_KW 16#8

COP_VISIBLE_STRING_KW 1649

COP_OCTET_STRING_KW 164A

COP_UNICODE_STRING KW 164B

COP_BIT_STRING_KW 164E

COP_REAL64 KW 16#11

Definitionen fiir Systemvariable db0_can_errorstatus_adw
CAN_TXOVERRUN_KDW 16#20000 Sendequeue ist voll
CAN_OVERRUN_KDW 16#10000 Overrun beim Empfang
CAN_BITERR_KDW 16#C000  Transmit-Bit-Error
CAN_ACKERR_KDW 16#2000  Acknowledge-Error
CAN_CRCERR_KDW 16#1000  CRC-Error
CAN_FORMERR_KDW 16#0800  Message-Format-Error
CAN_STUFERR_KDW 16#0200  Transmit-Error-Counter >= 96
CAN_RXWARN_KDW 16#0100  Recieve-Error-Counter >=96
CAN_IDLE_KDW 16#0040  kein Fehler
CAN_FCS_KDW 16#0030  Fault-Confinement-State
CAN_BOFFINT_KDW 16#0004 Bus-Off
CAN_ERRINT_KDW 16#0002 Error-Interrupt
CAN_WAKEINT_KDW 16#0001 kein Fehler

6.8.6 CAN-Funktionen (nur ETCxM)

6.8.6.1 DefineCanMsg (nur ETCxM)

Deklaration FUNCTION DefineCanMsg: DINT

VAR_INPUT
CanNum_w : WORD; (* Nummer der CAN-Schnittstelle - 1 oder 2 *)
WriteCobld_w : WORD; (* Cobld: ETCxM — CAN-Teilnehmer *)
ReadCobld_w : WORD; (* Cobld: CAN-Teilnehmer — ETCxM *)
QueueSize_w : WORD; (* Anzahl Nachrichten, die gepuffert werden *)

END_VAR
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Anlegen und Initialisieren einer Struktur fur die Verwaltung von VAN-Trans-
fers. Damit ist es moglich, beliebige CAN-Nachrichten zu empfangen oder zu
versenden. Beim Aufruf der Funktion wird Uberprift, ob die angegebenen
Cobld noch nicht in Benutzung sind. Dabei kann die Cobld auch in der Steue-
rungskonfiguration von CoDeSys bei einem CANopen-Modul eingetragen
sein. ReadCobld_w bzw. WriteCobld_w gleich 0 bedeutet, dass vorerst keine
Cobld benotigt wird.

Die Funktion liefert ein Handle auf die Verwaltungsstruktur zurtick. Wird 0
zuriickgeliefert, konnte keine Verwaltungsstruktur mit den angegebenen
Parametern angelegt werden.

handle_pr : DINT;

handle_pr = DefineCanMsg(1, 1014, 1114, 32);

6.8.6.2 AddCobldCanMsg (nur ETCxM)

Deklaration

Beschreibung

Beispiel

FUNCTION AddCobldCanMsg: BOOL

VAR_INPUT
handle_pr : DINT; (* Handle auf die Verwaltungsstruktur *)
Cobld_w : WORD; (* Cobld *)
Read_bit : BOOL; (* Richtung, TRUE fiir CAN-Teilnehmer ETCxM *)
END_VAR

Mit dieser Funktion kann eine Cobld in die Verwaltungsstruktur (s. Funktion
DefineCanMsg()) fiir CAN-Transfers hinzugefiigt werden. Die Funktion lie-
fert TRUE, wenn die Cobld erfolgreich in die Verwaltungsstruktur eingetra-
gen wurde. Wenn die Cobld schon in Benutzung ist oder die maximale An-
zahl (32) der moglichen Cobld erreicht ist, wird FALSE zuriickgeliefert.

handle_pr : DINT;
FctReturn_bit : BOOL;

handle_pr = DefineCanMsg(1, 1014, 1114, 32);
FctReturn_bit = AddCobldCanMsg(handle_pr, 1024, 1);

6.8.6.3  DelCobldCanMsg (nur ETCxM)

Deklaration
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FUNCTION DelCobldCanMsg: BOOL

VAR_INPUT
handle_pr : DINT; (* Handle auf die Verwaltungsstruktur *)
Cobld_w : WORD; (* Cobld *)

END_VAR
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Beschreibung Mit dieser Funktion wird eine Cobld aus der Verwaltungsstruktur (s. Funk-
tion DefineCanMsg()) fiir CAN-Transfers entfernt. Der Returnwert der Funk-
tion ist ohne Bedeutung.

Beispiel handle_pr : DINT;

handle_pr = DefineCanMsg(1, 1014, 1114, 32);
DelCobldCanMsg(handle_pr, 1014);

6.8.6.4 CloseCanMsg (nur ETCxM)

Deklaration FUNCTION CloseCanMsg: BOOL
VAR_INPUT
handle_pr : DINT; (* Handle auf die Verwaltungsstruktur *)
END_VAR
Beschreibung Mit dieser Funktion wird die Verwaltungsstruktur fiir CAN-Transfers ge-

I6scht (s. Funktion Define CanMsg()= und der Speicher wieder frei gegeben.
Der Returnwert der Funktion ist ohne Bedeutung.
Beispiel

handle_pr

handle_pr = DefineCanMsg(1, 1014, 1114, 32);
CloseCanMsg(handle_pr);

6.8.6.5 ClearCanMsg (nur ETCxM)

Deklaration FUNCTION ClearCanMsg: BOOL
VAR_INPUT
handle_pr : DINT; (* Handle auf die Verwaltungsstruktur *)
END_VAR
FUNCTION
Beschreibung Mit dieser Funktion kann das Empfangs-FIFO geloscht werden (s. Funktion

DefineCanMsg()). Der Returnwert der Funktion ist ohne Bedeutung.
Beispiel handle_pr : DINT;

handle_pr = DefineCanMsg(1, 1014, 1114, 32);
ClearCanMsg(handle_pr);
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6.8.6.6 ReadCanMsg (nur ETCxM)

Deklaration

Beschreibung

Beispiel

FUNCTION ReadCanMsg: INT

VAR_INPUT
handle_pr : DINT; (* Handle auf die Verwaltungsstruktur *)
dest_pr : DINT; (* Adresse auf die Datenstruktur *)
END_VAR

Mit dieser Funktion kann eine CAN-Nachricht aus dem Empfangspuffer ge-
lesen werden. Der Empfangspuffer ist als FIFO implementiert. Die Struktur
flir Empfangsdaten hat folgenden Aufbau:

TYPE CAN_MSG_TR

STRUCT

cobid_w : WORD;

size_b : BYTE;

rtr_bit : BOOL;

data_ab : ARRAY [0..7] OF BYTE;
END_STRUCT
END_TYPE

Der Variablen dest_pr muss immer die Adresse einer Variablen des Typs
CAN_MSG_TR iibergeben werden (s. Beispiel). Diese Funktion kehrt in jedem
Fall sofort zurtick. Die Bedeutung der Returnwerte ist der folgenden Tabelle
zu entnehmen.

Returnwert Bedeutung
-2 Ungiiltiges Handle
Keine neue Nachricht im FIFO
Neue Nachricht vorhanden, keine weitere Nachricht im FIFO
Neue Nachricht vorhanden und weitere Nachrichten im FIFO

handle_pr : DINT;
received_bit : BOOL;
msg_st : CAN_MSG_TR;

handle_pr = DefineCanMsg(1, 1014, 1114, 32);
handle_pr = DefineCanMsg(1, 1014, 1114, 32);
received_bit:=ReadCanMsg(handle_pr, ADR(msg_st));

6.8.6.7  WriteCanMsg (nur ETCxM)

Deklaration
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FUNCTION WriteCanMsg: INT

VAR_INPUT
handle_pr : DINT; (* Handle auf die Verwaltungsstruktur *)
dest_pr : DINT; (* Adresse auf die Datenstruktur *)
END_VAR
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Mit dieser Funktion kann eine CAN-Nachricht in den Sendepuffer geschrie-
ben werden. Der Sendepuffer ist als FIFO implementiert. Die Datenstruktur
hat folgenden Aufbau:

TYPE CAN_MSG_TR

STRUCT

cobid_w : WORD;

size_b : BYTE;

rtr_bit : BOOL;

data_ab : ARRAY [0..7] OF BYTE;
END_STRUCT
END_TYPE

Der Variablen source_pr muss immer die Adresse einer Variablen des Typs
CAN_MSG_TR uibergeben werden (s. Beispiel). Diese Funktion kehrt in jedem
Fall sofort zurtick, auch wenn das FIFO voll ist. Die Bedeutung der Return-
werte ist der folgenden Tabelle zu entnehmen.

Returnwert Bedeutung
-3 Nicht definierte Cobld in Datenstruktur
-2 Ungiiltiges Handle oder kein Speicherplatz fiir Nachricht vorhanden
-1 FIFO voll
0 Nachricht im FIFO eingetragen
handle_pr : DINT;
ret_bit : BOOL;
src_st : CAN_MSG_TR;

handle_pr = DefineCanMsg(1, 1014, 1114, 32);
src_st.cobid_w := 1014;

src_st.size_b:=1;

src_st.rtr_bit := FALSE;

src_st.data_abl[0] := 27;

ret_bit = WriteCanMsg(handle_pr, ADR(src_st));

Lenze
DIGITEC EDSTCXM2G DE 1.0



SPS-Programmierung 6
Bibliothek
MMI-Kommunikationsfunktionen

6.8.7 MMI-Kommunikationsfunktionen

6.8.7.1  GetApplicationMessage

Deklaration

Parameter

Beschreibung
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FUNCTION_BLOCK GetApplicationMessage  (* holt eine Nachricht mit bis zu 512 Byte Nutz-
daten vom MMl ab *)

VAR_INPUT
data_pab : POINTER TO ARRAY[0..511] OF BYTE;
datatypes_s : STRING(255);

END_VAR

VAR_OUTPUT
sbl b : BYTE;
sb2 b : BYTE;
index_b : BYTE;
handle_b : BYTE;
len_w : WORD;
ok : BOOL;

END_VAR

data_pab Zeiger auf empfangene Nutzdaten

datatypes_s optionaler Datendescriptor, siehe DefDataTypes

sbl b Steuerblock 1 der Nachricht vom HMI

sb2 b Steuerblock 2, optional

index_b Blockzahler, optional

handle_b Kennung fiir Absender, reserviert

len_w Lange der empfangenen Nutzdaten in Bytes

ok TRUE, wenn eine Nachricht empfangen wurde

Mit dieser Funktion kann die SPS eine Nachricht vom Typ SBO_SPSAUF-
TRAG_KUC (SB0=14) mit bis zu 512 Byte Nutzdaten vom HMI abholen. Dabei
wird der Nachrichtenpuffer zwischen NCR und MMI im Dual-Port-RAM ver-
wendet. Die Funktion kann zusammen mit PutApplicationMessage verwen-
det werden, um eine schnelle Nachrichtenkommunikation zwischen SPS
und HMI aufzubauen.

Indata_pab kann ein Pointer auf einen Puffer libergeben werden, in dem die
empfangene Nachricht abgelegt werden soll. Dabei ist sicherzustellen, dass
dieser Puffer groR genug ist, um die empfangene Nachricht aufzunehmen.
Beim Start oder Reset der SPS wird dieser Pointer automatisch auf den An-
fang von DB7 (%MW?7.0) initialisiert.

Wenn das Format der zu empfangenden Nachricht vorher bekannt ist, kann
der Datendescriptor datatypes_s verwendet werden, um das eventuell not-
wendige Byte-Swapping der Nutzdaten automatisch vornehmen zu lassen.
Andernfalls muss dies anschlieBend mit MOVESWAPPED durchgefiihrt oder
die Funktionen GET_WORD, GET_DWORD, usw. verwendet werden, um die
Daten aus der Nachricht zu holen. Sollte der angegebene Descriptorstring
fehlerhaft sein, werden die Daten ohne Byte-Swapping tibernommen.
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Wenn beim Aufruf von GetApplicationMessage eine Nachricht vom HMI be-
reit steht, wird ok auf TRUE gesetzt und die Nachricht in den angegebenen
Puffer kopiert. Die Funktion kehrt in jedem Fall sofort zurtick, auch wenn
keine Nachricht vom HMI bereit steht. In diesem Fall wird ok auf FALSE ge-
setzt.

Durch Auswertung von sb1_b kann die Nachricht von der SPS identifiziert
werden. Die Festlegung der Steuerblocke muss zwischen SPS- und MMI-Ent-
wickler erfolgen. Die Lange der Nutzdaten wird in len_w in Bytes abgelegt.

Die Variablen sh2_b und index_b sind optional. lhre Verwendung muss zwi-
schen SPS- und HMI-Entwickler abgeklart werden. handle_b ist fiir die
gleichzeitige Kommunikation mit mehreren Applikationen reserviert.

i Hinweis!
Die Ubertragung dieser Nachrichten erfolgt grundsatzlich
unsynchronisiert. In der Steuerung kénnen bis zu 10 Nachrichten
dieses Typs von MMI an SPS gepuffert werden, jede weitere geht
verloren. In diesem Fall meldet die Steuerung eine
entsprechende Fehlermeldung. Falls erforderlich missen
Synchronisationsmechanismen zwischen HMI und SPS
vereinbart werden.

6.8.7.2  PutApplicationMessage

Deklaration FUNCTION_BLOCK PutApplicationMessage  (* Sendet eine Nachricht mit bis zu 512 Byte
Nutzdaten ans MMI *)
VAR_INPUT
data_pab : POINTER TO ARRAY[0..511] OF BYTE;
datatypes_s : STRING(255);
sbl b : BYTE;
sb2 b : BYTE;
index_b : BYTE;
handle_b : BYTE;
len_w : WORD;
END_VAR
VAR_INPUT
ok : BOOL;
END_VAR
Parameter data_pab Zeiger auf zu sendende Nutzdaten
datatypes_s optionaler Datendescriptor, siehe DefDataTypes
sbl b Steuerblock 1 der Nachricht ans HMI
sb2 b Steuerblock 2, optional
index_b Blockzahler, optional
handle_b Kennung fiir Empfanger, reserviert
len_w Lange der empfangenen Nutzdaten in Bytes
ok TRUE, wenn eine Nachricht gesendet wurde
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SPS-Programmierung 6
Bibliothek
MMI-Kommunikationsfunktionen

Mit dieser Funktion kann die SPS eine Nachricht vom Typ SBO_SPSAUFTRA-
G_KUC (SB0=14) mit bis zu 512 Byte Nutzdaten ans HMI senden. Dabei wird
der Nachrichtenpuffer zwischen NCR und MMI im Dual-Port-RAM verwen-
det. Die Funktion kann zusammen mit GetApplicationMessage verwendet
werden, um eine schnelle Nachrichtenkommunikation zwischen SPS und
MMI aufzubauen.

Indata_pab kann ein Pointer auf einen Puffer mit den zu sendenden Nutzda-
ten Ubergeben werden. Beim Start oder Reset der SPS wird dieser Pointer au-
tomatisch auf den Anfang von DB6 (%MW&6.0) initialisiert.

Der Datendescriptor datatypes_s kann verwendet werden, um das eventuell
notwendige Byte-Swapping der Nutzdaten automatisch vornehmen zu las-
sen. Andernfalls muss dies vorher mit MOVESWAPPED durchgefiihrt oder
die Funktionen PUT_WORD, PUT_DWORD, usw. verwendet werden, um die
Daten in die Nachricht zu schreiben.

Wenn datatypes_s einen Leerstring enthalt, muss die Anzahl der zu senden-
den Nutzdatenbytes in len_w angegeben werden. Sonst ergibt sich die
Lange aus dem Datendescriptor.

Mitsb1_ b wird der Typ der Nachricht bestimmt. Fiir jedes verwendete Nutz-
datenformat sollte ein eigener Steuerblock verwendet werden. Die Festle-
gung muss zwischen SPS- und MMI-Entwickler erfolgen.

Die Variablen sh2_b und index_b sind optional. lhre Verwendung muss zwi-
schen SPS- und HMI-Entwickler abgeklart werden. handle b ist fur die
gleichzeitige Kommunikation mit mehreren Applikationen reserviert.

Nach dem Eintragen der Nachricht in den Sendepuffer zum HMI, wird ok auf
TRUE gesetzt. Bei einem fehlerhaften Descriptorstring datatypes_s oder ei-
nem Sendepufferiiberlauf wird ok auf FALSE gesetzt. Die Funktion kehrt in
jedem Fall sofort zuriick, auch wenn die Nachricht nicht gesendet werden
konnte. Im Falle eines Sendepuffertiberlaufs kann der Aufruf natiirlich spa-
ter wiederholt werden.

i Hinweis!
Die Ubertragung dieser Nachrichten erfolgt grundsatzlich
unsynchronisiert. In der Steuerung konnen insgesamt bis zu 30
Nachrichten von NCR an MMI gepuffert werden, jede weitere
geht verloren. In diesem Fall meldet die Steuerung eine
entsprechende Fehlermeldung. Falls erforderlich miissen
Synchronisationsmechanismen zwischen HMI und SPS
vereinbart werden.
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6.8.8 Echtzeituhr (nur ETCxM)

6.8.8.1 RTC_GetTime_DT (nur ETCxM)

Deklaration FUNCTION RTC_GetTime_DT: BOOL
VAR_INPUT
GetTime_pr : DWORD;
END_VAR
Beschreibung Mit dieser Funktion kann die Echtzeituhr der Steuerung ausgelesen werden.

Der Funktion muss die Adresse einer Variablen vom Typ DT libergeben wer-
den (siehe Beispiel). Der Returnwert TRUE der Funktion signalisiert, dass die
Zeit ausgelesen werden konnte.

Beispiel ret_bit : BOOL;
time_dt :DT;

ret_bit = RTC_GetTime_DT(ADR(time_dt));

6.8.8.2  RTC_SetTime_DT (nur ETCxM)

Deklaration FUNCTION RTC_SetTime_DT: BOOL
VAR_INPUT
SetTime_dt : DT;
END_VAR
Beschreibung Mit dieser Funktion wird die Echtzeituhr der Steuerung auf den lUbergebe-

nen Wert gesetzt. Der Returnwert TRUE der Funktion signalisiert, dass die
Zeit in den Uhrenbaustein geschrieben wurde.

Beispiel ret_bit : BOOL;
time_dt : DT := dt#2003-11-15-00:00:00;

ret_bit = RTC_SetTime_DT(time_dt);
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InitServerSdo

6.9 Bibliothek ServerSDO.lib
6.9.1 InitServerSdo
Deklaration FUNCTION InitServerSdo: BOOL
VAR_INPUT
Max_NetVarODIdx : UINT;
pNetVarOD : POINTER TO NetVarOD_CAN;
END_VAR
Parameter MAX_NetVarODIdx  maximal Index
pNetVarOD Zeiger auf das Objektverzeichnis
Beschreibung Diese Funktion gibt dem Laufzeitsystem ein Objektverzeichnis zum Daten-

austausch mit einem CANopen-Client bekannt.

Beispiel Um das CoDeSys-Objektverzeichnis zu aktivieren, muss folgender Funkti-
onsaufruf einmalig im SPS-Programm durchgefiihrt werden:

InitServerSdo(MAX_NetVarOD_CAN, ADR(pNetVarOD_CAN[0]));
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7 Stichwortverzeichnis

7 Stichwortverzeichnis

A

Achse, Rotations-, 72
Achse, virtuell, 72
Achsfehlermeldungen, 74
AddCobldCanMsg, 277
Adresse CAN, 28

Adressierung
- Datenbaustein, 225
- E/A-Modul, 224

Adressierung, 224

ALLOCV24, 244

Antriebe, parametrieren, 19
Ausgangsparameter, Funktionsbaustein, 66

AXIS_REF, Datentyp, 67

B

Beispiel, SPS-Programm, 31
Bibliothek, 233

Bibliothek , ServerSDO.lib, 285
Bootloader, 235

Bootmonitor, Aufruf, 40

C

CAN

- Adresse, 28

- Master konfigurieren, 218
- Module suchen, 223

- Slave konfigurieren, 220

CAN-Bus, 51

CenterString, 233
ClearCanMsg, 278
CloseCanMsg, 278
CLRRXBUFFER, 247
CLRTXBUFFER, 247

286

CoDeSys, 214, 216, 234

- Adressierung, 224
Datenbaustein, 225
E/A-Modul, 224

- Bibliothek, 233

- Bibliothek , ServerSDO.lib, 285
- CAN-Master konfigurieren, 218
- CAN-Slave konfigurieren, 220

- CANopen-Module suchen, 223
- Datenbausteine, 232

- E/A-Anzahl liberpriifen, 222

- E/A-Module konfigurieren, 218
- Fehlermeldungen, 232

- Funktionen
AddCobldCanMsg, 277
allgemein, 233
ALLOCV24, 244
CANopen-Funktionen, 276
ClearCanMsg, 278
CloseCanMsg, 278
CLRRXBUFFER, 247
CLRTXBUFFER, 247
CopDefineDS403, 266
CopGetNodeState, 268
CopReadObijekt, 269
CopWriteObject, 270
CopXDefineDS403, 268
CopXDisableSync, 275
CopXEnableSync, 274
CopXReadObiject, 270
CopXSetOperational, 272
CopXSetPreoperational, 273
CopXWriteObject, 272
DEFDATATYPES, 261
DefineCanMsg, 276
DelCobldCanMsg, 277
FMOD, 233
Format, 234
FREEV24, 245
Geratetreiber, 256
GET_BYTE, 263
GET_DINT, 263
GET_WORD, 263
GET_INT, 263
GET_LREAL, 263
GET_REAL, 263
GetApplicationMessage, 281
GetFirmwareVersion, 235
GetMacAddr, 236
GetUserParam, 236
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Konstanten V24-Funktionen, 247, 257
INITV24, 244

I0_SET, 237

LOAD, 243, 249
LOAD_PARAM, 243
Load_Param, 237
MEMCOMP, 263
MEMCOPY, 263
MEMSET, 264
OVESWAPPED, 264
PUT_BYTE, 265
PUT_DWORD, 265
PUT_INT, 265
PUT_LREAL, 265
PUT_DINT, 265
PUT_WORD, 265
PutApplicationMessage, 282
READBLOCKV?24, 245
ReadCanMsg, 279
READV24, 246
RTC_GetTime_DT, 284
RTC_SetTime_DT, 284
SAVE, 243, 249
SAVE_PARAM, 243
CenterString, 233
SetCurrentPath, 250
SETINPUT_BIT, 238
SETINPUT_WORD, 238
SETLANGUAGE, 241
SPSERROR, 239
STRTOF, 241
STRTOL10, 241
SYSCLOSEFILE, 251
SYSDISKFORMAT, 253
SYSDISKINFO, 255
SYSERROR, 242
SYSFIRSTFILE, 253
SYSNEXTFILE, 253
SYSOPENFILE, 250
SYSREADFILE, 251
SYSREADLINE, 252
SYSREMOVEFILE, 253
SYSWRITEFILE, 252
TRACE, 242
WordWrap, 243
WRITEBLOCKV24, 246
WriteCanMsg, 279
WRITEV24, 246

- installieren, 214

- Maschinenkonstanten, 232

- Netzwerkvariablen, 228

- Objektverzeichnis, 225

- Parametermanager, 225

- Variablenliste, global, 229, 231
- programmieren mit, 23, 213
- Projekt anlegen, 24

- Remanente Variablen, 225

- Schnittstelle zur ETC, 232

- SPS-Tasks konfigurieren, 216
- starten, 24

- Steuerung konfigurieren, 23
- Systemvariablen, 232
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- Zielsystem einstellen, 216
- Zielsystemeinstellungen, 228

CopDefineDS403, 266
CopGetNodeState, 268
CopReadObjekt, 269
CopWriteObject, 270
CopXDefineDS403, 268
CopXDisableSync, 275
CopXEnableSync, 274
CopXReadObject, 270
CopXSetOperational, 272
CopXSetPreoperational , 273
CopXWriteObject, 272

D

Datei
- EDS-, 26
- ETCxM.mk, 22

Datenbausteine, 232
Datentyp AXIS_REF, 67
DEFDATATYPES, 261
DefineCanMsg, 276
DelCobldCanMsg, 277

E

E/A-Anzahl iiberpriifen, 222

E/A-Module konfigurieren, 218
EDS-Datei, 26

Eingangsparamter, Funktionsbaustein, 64
Erste Schritte, 10

ETC, Applikationen, 10

ETC und PC verbinden, 215

ETCHx

- IP-Adresse, 17

- mit PC verbinden, 12
- starten, 12

ETCxM.mk, 22
Ethernet-Schnittstelle, 215

F

Fehlergruppen, 73
Fehlerhandling, 73, 202
Fehlerliste, 77
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7 Stichwortverzeichnis

Fehlermeldungen, 232
Firmware, Update, 40
FMOD, 233

Format, 234

FREEV24, 245

Funktion

- MC_Abort_Trigger, 123

- MC_AbortGearInPos, 176

- MC_AccelerationProfile, 116
- MC_CamExtTableSelect, 155
- MC_Camin, 163

- MC_CamlargeTableSelect, 159

- MC_CamOut, 167

- MC_CamReadSlavePosition, 168

- MC_CamTableDelete, 162

- MC_CamTableSelect, 152

- MC_DefineAxis, 85

- MC_DefineAxisReset, 84

- MC_DigitalCamSwitch, 129
- MC_Gearln, 169

- MC_GearlnPos, 172

- MC_GearOut, 177

- MC_Home, 104

- MC_MoveAbsolute, 89

- MC_MoveAdditive, 95

- MC_MoveRelative, 92

- MC_MoveSuperimposed, 98
- MC_MoveVelocity, 101

- MC_Phasing, 179

- MC_PositionProfile, 108

- MC_Power, 132

- MC_ReadActualPosition, 151
- MC_ReadActualTorque, 149
- MC_ReadActualVelocity, 148
- MC_ReadAxisError, 135

- MC_ReadBoolParameter, 139
- MC_ReadParameter, 138

- MC_ReadStatus, 133

- MC_Reset, 137

- MC_ResetPhaseShift, 182

- MC_SetOverride, 142

- MC_SetPosition, 145

- MC_Stop, 105

- MC_TorqueControl, 125

- MC_TouchProbe, 120

- MC_VelocityProfile, 112

- MC_WriteBoolParameter, 141
- MC_WriteMachineConstant, 82

- MC_WriteParameter, 140

288

Funktionen

- AddCobldCanMsg, 277

- allgemein, 233

- ALLOCV24, 244

- CANopen-Funktionen, 276
- ClearCanMsg, 278

- CloseCanMsg, 278

- CLRRXBUFFER, 247

- CLRTXBUFFER, 247

- CopDefineDS403, 266

- CopGetNodeState, 268

- CopReadObjekt, 269

- CopWriteObject, 270

- CopXDefineDS403, 268

- CopXDisableSync, 275

- CopXEnableSync, 274

- CopXReadObiject, 270

- CopXSetOperational, 272
- CopXSetPreoperational , 273
- CopXWriteObject, 272

- DEFDATATYPES, 261

- DefineCanMsg, 276

- DelCobldCanMsg, 277

- FMOD, 233

- Format, 234

- FREEV24, 245

- Geratetreiber, 256

- GET_BYTE, 263

- GET_DINT, 263

- GET_WORD, 263

- GET_INT, 263

- GET_LREAL, 263

- GET_REAL, 263

- GetApplicationMessage, 281
- GetFirmwareVersion, 235
- GetMacAddr, 236

- GetUserParam, 236

- 1/O-Funktionen, 257

- INITV24, 244

-10_SET, 237

- Konstanten V24-Funktionen, 247
- LOAD, 243, 249

- LOAD_PARAM, 243

- Load_Param, 237

- MEMCOMP, 263

- MEMCOPY, 263

- MEMSET, 264

- OVESWAPPED, 264

- PUT_BYTE, 265

- PUT_DINT, 265

- PUT_DWORD, 265
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- PUT_INT, 265

- PUT_REAL, 265

- PUT_WORD, 265

- PutApplicationMessage, 282
- READBLOCKV24, 245
- ReadCanMsg, 279

- READV24, 246

- RTC_GetTime_DT, 284
- RTC_SetTime_DT, 284
- SAVE, 243, 249

- SAVE_PARAM, 243

- CenterString, 233

- SetCurrentPath, 250

- SETINPUT_BIT, 238

- SETINPUT_WORD, 238
- SETLANGUAGE, 241

- SPSERROR, 239

- STRTOF, 241

- STRTOL10, 241

- SYSCLOSEFILE, 251

- SYSDISKFORMAT, 253
- SYSDISKINFO, 255

- SYSERROR, 242

- SYSFIRSTFILE, 253

- SYSNEXTFILE, 253

- SYSOPENFILE, 250

- SYSREADFILE, 251

- SYSREADLINE, 252

- SYSREMOVEFILE, 253
- SYSWRITEFILE, 252

- TRACE, 242

- WordWrap, 243

- WRITEBLOCKV24, 246
- WriteCanMsg, 279

- WRITEV24, 246
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Funktionsbaustein

- Ausgangsparameter, 66

- Eingangsparameter, 64

- gemeldete Fehler, 77

- MC_Abort_Trigger CAN_LH, 200
- MC_AttachTaskTolnt, 190

- MC_CalcTimeToMove, 193

- MC_CalcVelocityToMove, 195
- MC_DefineQuickOutputs, 185
- MC_DefineQuikinputs, 183

- MC_InitAxes, 88

- MC_ReadDigitallnput, 187

- MC_ReadDigitalOutput, 188
- MC_ReadEvent, 205

- MC_ReadSysError, 202

- MC_ResetSysError, 204

- MC_TouchProbe_CAN_LH, 197
- MC_WriteDigitalOutput, 189
- Position und Distanz, 66

- Schnittstelle, 64

- Technische Einheiten, 72

- Ubersicht, 62

- Vorzeichenregel, 66
Funktionsbibliothek

- Datentyp AXIS_REF, 67

- MC.lib, 82

- Technische Einheiten, 72

G

Geratetreiber, 256
GET_BYTE, 263

GET_DINT, 263
GET_DWORD, 263

GET_INT, 263

GET_LREAL, 263

GET_REAL, 263

GET_WORD, 263
GetApplicationMessage, 281
GetFirmwareVersion, 235
GetMacAddr, 236
GetUserParam, 236
Grundlagen Motion-Steuerung, 43
Guard Time, 28

H

HyperTerminal, 13
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7 Stichwortverzeichnis

Inbetriebnahme, Inbetriebnahmeschritte, Ubersicht, 11

INITV24, 244
Interpolator, 43
I0_SET, 237
IP-Adresse, ETCHx, 17
IPC, Applikationen, 10

K

Konfiguration, 46, 61
- Quickstop (QSP), 72
- Software-Endschalter, 71

Konstanten

- CANopen-Funktionen, 276
- 1/O-Funktionen, 257

- V24-Funktionen, 247

L

Life Time Factor, 28
LOAD, 243, 249
LOAD_PARAM, 243
Load_Param, 237

M
MAC-Adresse, 18

Maschinenkonstante, 46, 61
- Funktion, 49
- MK_INTERPOL_CYCLE, 59

Maschinenkonstanten, 232
- ETCxM.mk, 22
- Ubersicht, 19

MC.lib, 82
- Funktionsiibersicht, 62
- Schnittstelle, 64

MC_Abort_Trigger, 123
MC_Abort_Trigger_CAN_LH, 200
MC_AbortGearInPos, 176
MC_AccelerationProfile, 116
MC_AttachTaskTolnt, 190
MC_CalcTimeToMove, 193
MC_CalcVelocityToMove, 195
MC_CamExtTableSelect, 155
MC_Camin, 163
MC_CamlargeTableSelect, 159
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MC_CamOut, 167
MC_CamReadSlavePosition, 168
MC_CamTableDelete, 162
MC_CamTableSelect, 152
MC_DefineAxis, 85
MC_DefineAxisReset, 84
MC_DefineQuickinputs, 185
MC_DefineQuikinputs, 183
MC_DigitalCamSwitch, 129
MC_Gearln, 169
MC_GearinPos, 172
MC_GearOut, 177
MC_Home, 104
MC_InitAxes, 88
MC_MoveAbsolute, 89
MC_MoveAdditive, 95
MC_MoveRelative, 92
MC_MoveSuperimposed, 98
MC_MoveVelocity, 101
MC_Phasing, 179
MC_PositionProfile, 108
MC_Power, 132
MC_ReadActualPosition, 151
MC_ReadActualTorque, 149
MC_ReadActualVelocity, 148
MC_ReadAxisError, 135
MC_ReadBoolParameter, 139
MC_ReadDigitalinput, 187
MC_ReadDigitalOutput, 188
MC_ReadEvent, 205
MC_ReadParameter, 138
MC_ReadStatus, 133
MC_ReadSysError, 202
MC_Reset, 137
MC_ResetPhaseShift, 182
MC_ResetSysError, 204
MC_SetOverride, 142
MC_SetPosition, 145
MC_Stop, 105
MC_TorqueControl, 125
MC_TouchProbe, 120
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MC_TouchProbe_CAN_LH, 197
MC_VelocityProfile, 112
MC_WriteBoolParameter, 141
MC_WriteDigitalOutput, 189
MC_WriteMachineConstant, 82
MC_WriteParameter, 140
MEMCOMP, 263

MEMCOPY, 263

MEMSET, 264
MK_INTERPOL_CYCLE, 59

Monitor-Schnittstelle

- aktivieren, 13

- Befehle, 15

- Stérungsbeseitigung, 16

N

Netzwerkvariablen, 228

Nodeguarding, 28, 221, 223

(o)

Objektverzeichnis, 225
OVESWAPPED, 264

P

Parameter
- Anwender-spezifisch, 208
- CANopen, 206

Parameterliste, 206
Parametermanager, 225
Parametrieren, Antriebe, 19

PC, Applikationen, 10

PC und ETC verbinden, 215

Position und Distanz, Funktionsbaustein, 66
Produktkennung, 9

Programm generieren, 231
Programmierung mit CoDeSys, 23, 213
PUT_BYTE, 265

PUT_DINT, 265

PUT_DWORD, 265

PUT_INT, 265

PUT_LREAL, 265

PUT_REAL, 265

PUT_WORD, 265
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PutApplicationMessage, 282

0)

Quickstop, 72

R

READBLOCKV24, 245
ReadCanMsg, 279
READV24, 246
Remanente Variablen, 225
Rotationsachse, 72
RTC_GetTime_DT, 284
RTC_SetTime_DT, 284

S

SAVE, 243, 249
SAVE_PARAM, 243
Schnellhalt, 72

Schnittstelle

- Ethernet, 215

- Monitor-, 13, 15
- V.24, 215

Schnittstelle zur ETC, 232
ServerSDO.lib, 285
SetCurrentPath, 250
SETINPUT_BIT, 238
SETINPUT_WORD, 238
SETLANGUAGE, 241
Software-Endschalter, 71

SPS-Programm

- bedienen, 37

- Beispiel, 31

- Bibliotheken einfiigen, 32
- erstellen, 31

- konfigurieren, 31

- laden, 34, 37
- starten, 31, 37
- testen, 38

SPS-Tasks konfigurieren, 216
SPSERROR, 239
Steuerung konfigurieren, 23, 46, 61

Storungsbeseitigung, Monitor-Schnittstelle, 16

STRTOF, 241
STRTOL10, 241
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SYSCLOSEFILE, 251
SYSDISKFORMAT, 253
SYSDISKINFO, 255
SYSERROR, 242
SYSFIRSTFILE, 253
SYSNEXTFILE, 253
SYSOPENFILE, 250
SYSREADFILE, 251
SYSREADLINE, 252
SYSREMOVEFILE, 253
Systemfehlermeldungen, 75
Systemvariablen, 232
SYSWRITEFILE, 252

T
Technische Einheiten, Funktionsbibliothek, 72
Terminalprogramm, 13

Testen, SPS-Programm, 38

TRACE, 242

Typenschild, 9

Typenschliissel, 9
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U

Ubersicht, Maschinenkonstanten, 19

Update, Firmware, 40

Vv

V.24-Schnittstelle, 215
Variablenliste, global, 229
Virtuelle Achse, 72
Visualisierungsfenster, 38
Visualisierungsobjekt, 39

Vorzeichenregel, Funktionsbaustein, 66

w

WordWrap, 243
WRITEBLOCKV24, 246
WriteCanMsg, 279
WRITEV24, 246

Z

Zielsystem einstellen, 216
Zielsystemeinstellungen, 228

Zustande des Interpolators, 43
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