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1 Uber diese Dokumentation

1 Uber diese Dokumentation

Diese Dokumentation beschreibt die Lenze Application Samples zur einfachen Inbetriebnahme von
Inverter Drives 8400 und Servo Drives 9400 im Rahmen des Lenze-Automationssystems "Controller-
based Automation".

Die Application Samples sind vordefinierte Beispielprojekte fiir die Lenze Engineering Tools »PLC
Designer« und »Engineer«.

Je nach Anwendungsfall kdnnen die Beispielprojekte beliebig erweitert und an die jeweiligen
Anforderungen angepasst werden.

Diese Dokumentation ordnet sich in die Handbuchsammlung "Controller-based Automation" ein.
Diese besteht aus folgenden Dokumentationen:

Dokumentationstyp Thema

Produktkatalog Controller-based Automation (Systemiibersicht, Beispieltopologien)
Lenze-Controller (Produktinformationen, Technische Daten)

Systemhandbiicher Visualisierung (Systemiibersicht/Beispieltopologien)

Kommunikationshandbiicher Bussysteme

Online-Hilfen « Controller-based Automation EtherCAT®

« Controller-based Automation CANopen®
« Controller-based Automation PROFIBUS®
« Controller-based Automation PROFINET®

Referenzhandbiicher Lenze-Controller:
Online-Hilfen « Controller 3200 C
« Controller c300

« Controller p300

« Controller p500

Software-Handbiicher Lenze Engineering Tools:

Online-Hilfen « »PLC Designer« (Programmierung)

« »Engineer« (Parametrierung, Konfigurierung, Diagnose)

* »VisiWinNET® Smart« (Visualisierung)

« »Backup & Restore« (Datensicherung, Wiederherstellung, Aktualisierung)

Lenze - Application Samples Inverter 8400/9400 - Software-Handbuch - DMS 2.1 DE - 08/2016 - TD17 7



Uber diese Dokumentation

Weitere Technische Dokumentationen zu Lenze-Produkten

Weitere Informationen zu Lenze-Produkten, die in Verbindung mit der Controller-based
Automation verwendbar sind, finden Sie in folgenden Dokumentationen:

Planung / Projektierung / Technische Daten

O | Produktkataloge

« Controller-based Automation
« Controller

« Inverter Drives/Servo Drives

Montage und Verdrahtung

3| Montageanleitungen

« Controller

« Kommunikationskarten (MC-xxx)
+ 1/0-System 1000 (EPM-Sxxx)

« Inverter Drives/Servo Drives

« Kommunikationsmodule

O | Gerdtehandbiicher
« Inverter Drives/Servo Drives

Parametrierung / Konfigurierung / Inbetriebnahme

1 | Online-Hilfe / Referenzhandbiicher
« Controller

« Inverter Drives/Servo Drives

+ 1/0-System 1000 (EPM-Sxxx)

7 | Online-Hilfe / Kommunikationshandbiicher
* Bussysteme
« Kommunikationsmodule

Beispielapplikationen und Vorlagen

1 | Online-Hilfe / Software- und Referenzhandbiicher
« Application Sample i700

« Application Samples 8400/9400

* FAST Application Template Lenze/PackML

« FAST Technologiemodule

@ Tipp!

Symbole:

[ Gedruckte Dokumentation

0 PDF-Datei / Online-Hilfe im Lenze
Engineering Tool

Aktuelle Dokumentationen und Software-Updates zu Lenze-Produkten finden Sie im

Download-Bereich unter:

www.lenze.com
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1 Uber diese Dokumentation

Zielgruppe

Diese Dokumentation richtet sich an alle Personen, die ein Lenze-Automationssystem projektieren,
installieren, in Betrieb nehmen und warten.

Informationen zur Giiltigkeit

Die Informationen in dieser Dokumentation sind gultig fir:

Engineering Tool ab Software-Version
»PLC Designer« 33
»Engineer« 213

Die Lenze Engineering Tools stehen zum Download zur Verfligung unter:

www.lenze.com - Download & Software Downloads

Screenshots/Anwendungsbeispiele

Alle Screenshots in dieser Dokumentation sind Anwendungsbeispiele. Je nach Firmware-Version
der eingesetzten Lenze-Gerate und Software-Version der installierten Engineering Tools (z. B. »PLC
Designer«) konnen die Screenshots in dieser Dokumentation von der Bildschirm-Darstellung
abweichen.
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1 Uber diese Dokumentation

1.1 Dokumenthistorie
1.1 Dokumenthistorie
Version Beschreibung

2.1 08/2016 TD11 | Hinweise zur Verwendung erganzt:

» L LCB SetAxisData (CJ 90)

» L DCO AXIS_REF_BASE (£ 105)

» L DCO ReadDriveParameter (£ 106)

» L DCO ReadDriveParameterString (3 108)
» L DCO_TransferDriveParameter (£2 110)

» L DCO WriteDriveParameter (£3 112)

2.0 02/2016 TD11 | Aligemeine Uberarbeitung und Aktualisierungen

1.4 06/2015 TD11 | Aktualisiert:
+ L LCB_GetAxisData (CJ 87)

1.3 06/2014 TD11 | « Ubersicht der Application Samples (L1 20) ergénzt.
- Darstellung der Funktionsbausteine aktualisiert.

12 06/2012 TD11 | Hinweise zur Verwendung erganzt:
» L LCB ActuatorSpeed (£2 73)
» L_LCB_TablePositioning (3 77)

11 05/2011 TD11 | -« Geratebeschreibungen (2 50) ergénzt.
« Funktionsbibliothek L LCB LogicControlBasic (L1 65) erweitert.

1.0 04/2011 TD11 | Erstausgabe
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Uber diese Dokumentation

Verwendete Konventionen

Verwendete Konventionen

Diese Dokumentation verwendet folgende Konventionen zur Unterscheidung verschiedener Arten

von Information:

Informationsart

Auszeichnung

Beispiele/Hinweise

Zahlenschreibweise

Dezimaltrennzeichen Punkt Es wird generell der Dezimalpunkt verwendet.
Zum Beispiel: 1234.56

Hexadezimalzahl 0x Flir Hexadezimalzahlen wird der Prafix "0x" verwendet.
Beispiel: 0x60F4

Binarzahl 0ob Fiir Bindrzahlen wird der Prafix "0b" verwendet.

Beispiel: 0b00010111

Textauszeichnung

Versionsinfo

Textfarbe blau

Alle Informationen, die nur fiir oder ab einem bestimmten
Softwarestand des Inverters gelten, sind in dieser
Dokumentation entsprechend gekennzeichnet.

Beispiel: Diese Funktionserweiterung ist ab dem
Softwarestand V3.0 verfiigbar!

Programmname

» «

Lenze »PLC Designerx...

Schliisselwort

Courier fett

Fensterbereich kursiv Das Meldungsfenster... / Das Dialogfeld Optionen...

Variablenbezeichner Durch Setzen von bEnable auf TRUE...

Steuerelement fett Die Schaltflache OK... / Der Befehl Kopieren... / Die
Registerkarte Eigenschaften... / Das Eingabefeld Name...

Folge von Meniibefehlen Sind zum Ausfiihren einer Funktion mehrere Befehle
nacheinander erforderlich, sind die einzelnen Befehle durch
einen Pfeil voneinander getrennt: Wahlen Sie den Befehl
Datei—»Offnen, um...

Tastaturbefehl <fett> Mit <F1> rufen Sie die Onlinehilfe auf.
Ist fiir einen Befehl eine Tastenkombination erforderlich, ist
zwischen den Tastenbezeichnern ein "+" gesetzt: Mit
<Shift>+<ESC>...

Programmcode Courier IF varl < var2 THEN

a=a+1
END IF

Hyperlink

unterstrichen

Optisch hervorgehobener Verweis auf ein anderes Thema.
Wird in dieser Online-Dokumentation per Mausklick
aktiviert.

Seitenverweis

(@11)

Verweis auf weiterfiihrenden Informationen: Seitenzahl in
PDF-Datei.

Symbole

Schrittweise Anleitung

Schrittweise Anleitungen sind durch ein Piktogramm
gekennzeichnet.
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Uber diese Dokumentation

Verwendete Begriffe

12

Verwendete Begriffe

Begriff

Bedeutung

Controller

Der Controller ist die zentrale Komponente des Lenze-Automationssystems, das mit Hilfe
des Betriebssystems die Bewegungsabldufe steuert.

Der Controller kommuniziert Giber den Feldbus mit den Feldgeraten (Inverter).

Engineering PC

Mit dem Engineering PC und den darauf installierten Engineering Tools konfigurieren und
parametrieren Sie das System.
Der Engineering PC kommuniziert Giber Ethernet mit dem Controller.

EtherCAT® (Ethernet for Controller and Automation Technology) ist ein Ethernet-

EtherCAFL- basierendes Feldbussystem, welches das Anwendungsprofil fiir industrielle
Echtzeitsysteme erfiillt.
EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie, lizenziert durch die
Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

FAST Lenze Application Software

Inverter Oberbegriff fiir Lenze-Frequenzumrichter, Servo-Umrichter

PLC Programmable Logic Controller

(deutsche Bezeichnung: SPS - Speicherprogrammierbare Steuerung)

Lenze - Application Samples Inverter 8400/9400 - Software-Handbuch - DMS 2.1 DE - 08/2016 - TD17




Uber diese Dokumentation

1.4 Verwendete Hinweise

14 Verwendete Hinweise

Um auf Gefahren und wichtige Informationen hinzuweisen, werden in dieser Dokumentation
folgende Signalworter und Symbole verwendet:

Sicherheitshinweise

Aufbau der Sicherheitshinweise:

A Piktogramm und Signalwort!

(kennzeichnen die Art und die Schwere der Gefahr)
Hinweistext

(beschreibt die Gefahr und gibt Hinweise, wie sie vermieden werden kann)

Piktogramm Signalwort Bedeutung
Gefahr! Gefahr von Personenschiaden durch gefahrliche elektrische Spannung
A Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder schwere

Verletzungen zur Folge haben kann, wenn nicht die entsprechenden
MaBnahmen getroffen werden.

Gefahr! Gefahr von Personenschédden durch eine aligemeine Gefahrenquelle
A Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge haben kann, wenn nicht die entsprechenden
MaRnahmen getroffen werden.

Stop! Gefahr von Sachschdden
Hinweis auf eine mogliche Gefahr, die Sachschaden zur Folge haben kann,
wenn nicht die entsprechenden MalRnahmen getroffen werden.

Anwendungshinweise

Piktogramm Signalwort Bedeutung
> Hinweis! Wichtiger Hinweis fiir die storungsfreie Funktion
1
s@, Tipp! Niitzlicher Tipp fiir die einfache Handhabung
@ Verweis auf andere Dokumentation

Lenze - Application Samples Inverter 8400/9400 - Software-Handbuch - DMS 2.1 DE - 08/2016 - TD17 13



2 Sicherheitshinweise

2 Sicherheitshinweise

Beachten Sie die Sicherheitshinweise in dieser Dokumentation, wenn Sie ein Automationssystem
oder eine Anlage mit einem Lenze-Controller in Betrieb nehmen méchten.

@ Die Geratedokumentation enthilt Sicherheitshinweise, die Sie beachten miissen!

Lesen Sie die mitgelieferten und zugehdrigen Dokumentationen der jeweiligen
Komponenten des Automationssystems sorgfaltig durch, bevor Sie mit der
Inbetriebnahme des Controllers und der angeschlossenen Gerdte beginnen.

A Gefahr!

Hohe elektrische Spannung

Personenschaden durch gefahrliche elektrische Spannung
Mégliche Folgen

Tod oder schwere Verletzungen

SchutzmafBnahmen

Die Spannungsversorgung ausschalten, bevor Arbeiten an den Komponenten des
Automationssystems durchgefiihrt werden.

Nach dem Ausschalten der Spannungsversorgung spannungsfiihrende Gerateteile und
Leistungsanschliisse nicht sofort beriihren, weil Kondensatoren aufgeladen sein
konnen.

Die entsprechenden Hinweisschilder auf dem Gerat beachten.

A Gefahr!

Personenschiden

Verletzungsgefahr besteht durch ...

» nicht vorhersehbare Motorbewegungen (z. B. ungewollte Drehrichtung, zu hohe
Geschwindigkeit oder ruckhafter Lauf);

« unzulassige Betriebszustande bei der Parametrierung, wahrend eine Online-
Verbindung zum Gerat besteht.
Mégliche Folgen
Tod oder schwere Verletzungen

SchutzmafBnahmen
« Anlagen mit eingebauten Invertern ggf. mit zusatzlichen Uberwachungs- und
Schutzeinrichtungen nach den jeweils gliltigen Sicherheitsbestimmungen ausriisten
(z. B. Gesetz liber technische Arbeitsmittel, Unfallverhiitungsvorschriften).
» Wahrend der Inbetriebnahme einen ausreichenden Sicherheitsabstand zum Motor
oder den vom Motor angetriebenen Maschinenteilen einhalten.
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2 Sicherheitshinweise

Stop!

Beschaddigung oder Zerstorung von Maschinenteilen

Beschadigung oder Zerstérung von Maschinenteilen besteht durch ...
« Kurzschluss oder statische Entladungen (ESD);

« nicht vorhersehbare Motorbewegungen (z. B. ungewollte Drehrichtung, zu hohe
Geschwindigkeit oder ruckhafter Lauf);

« unzuldssige Betriebszustande bei der Parametrierung, wahrend eine Online-
Verbindung zum Gerat besteht.

SchutzmafBnahmen

« Vor allen Arbeiten an den Komponenten des Automationssystems immer die
Spannungsversorgung ausschalten.

« Elektronische Bauelemente und Kontakte nur bertihren, wenn zuvor ESD-
MaRnahmen getroffen wurden.

+ Anlagen mit eingebauten Invertern ggf. mit zusatzlichen Uberwachungs- und
Schutzeinrichtungen nach den jeweils giiltigen Sicherheitsbestimmungen ausriisten
(z. B. Gesetz liber technische Arbeitsmittel, Unfallverhiitungsvorschriften).
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Voraussetzungen

3.1 Systemvoraussetzungen

3 Voraussetzungen

Die in diesem Kapitel beschriebenen Voraussetzungen missen erfiillt sein, damit ein Application
Sample genutzt werden kann.

3.1 Systemvoraussetzungen

EtherCAT

=

Engineering PC

]

9

Ethernet

Lenze Controller
3200 C

CANopen

[3-1] Beispiel: Systemaufbau mit einem Controller 3200 C

Komponenten

Engineering PC

Lenze Controller/Inverter

Hardware

PC/Notebook

Controller:
= 3200 C / p500 /c300/ p300
Inverter:
« 8400 BaseLine (CAN)
« 8400 StateLine (CAN, EtherCAT)
* 9400 Highline (CAN, EtherCAT)

Betriebssystem

Windows®

Controller:

3200C Windows® CE
p500

€300 Windows® Embedded Compact 7
p300

Enginnering Tool

»PLC Designer« ab Version 3.3
»Engineer« ab Version 2.13

« Controller: Application Software "FAST Runtime"
(ehem. "L-force Logic" (LPC 1000)
« Inverter: Firmware ist gerdteabhangig.

Sonstiges

Auswidhlbare Beispielapplikationen fiir CAN oder
EtherCAT

Ausfiihrliche Informationen zu den Systemvoraussetzungen fiir die Lenze Enginnering Tools finden
Sie auf den Download-Seiten der Enginnering Tools unter:

www.lenze.com - Download = Software Downloads

16
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Voraussetzungen

3.2 Geréte (Controller, Inverter, Motoren) verdrahten

3.2 Gerdte (Controller, Inverter, Motoren) verdrahten

Weiterfiihrende Informationen zu den elektrischen Anschliissen finden Sie in den
mitgelieferten Dokumentationen. Lesen Sie zuerst die den Geraten beiliegende
Montageanleitung, bevor Sie mit den Arbeiten beginnen!

Die Montageanleitung enthilt Sicherheitshinweise, die Sie beachten miissen!

Bevor Sie mit einem Beispielprojekt arbeiten konnen, miissen die Hardware-Komponenten
miteinander verbunden werden.

« Verbinden Sie den Controller mit den Feldbus-Teilnehmern (Inverter).
Dazu ein passendes Feldbuskabel verwenden.

+ Verbinden Sie die Gerate (Controller, Inverter, Motoren) mit der entsprechenden
Spannungsversorgung ulber die Leistungsanschliisse.

« Steueranschliisse verdrahten.
« USB-Diagnoseadapter anschlieRen.
+ Spannungsversorgung der Feldbus-Teilnehmer (Inverter) einschalten.

Wenn die griine LED "DRV-RDY" blinkt und die rote LED "DRV-ERR" aus ist, ist der Inverter
einschaltbereit und Sie konnen mit der Inbetriebnahme fortfahren.
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Voraussetzungen

Kommunikation zum Controller einrichten

Kommunikation zum Controller einrichten

Verbinden Sie den Engineering PC liber ein Netzwerkkabel mit dem Lenze Controller. Der »PLC
Designer« greift via Ethernet auf den Controller zu.

Ausfihrliche Informationen zur Einrichtung der Feldbus-Kommunikation und Inbetriebnahme des
Lenze-Automationssystems "Controller-based Automation” finden Sie in diesen Dokumentationen:

@ Kommunikationshandbuch Controller-based Automation EtherCAT

Hier finden Sie Informationen zur Inbetriebnahme von EtherCAT-Komponenten.

@ Kommunikationshandbuch Controller-based Automation CANopen

Hier finden Sie Informationen zur Inbetriebnahme von CANopen-Komponenten.
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4 Lenze Application Samples

4 Lenze Application Samples

Die Lenze Application Samples sind vorgefertigte Beispielprojekte fiir die Engineering Tools
»Engineer« und »PLC Designer«.

Die Beispielprojekte enthalten gangige Systemkonfigurationen, die typische Anwendungsflle
darstellen. Je nach Anwendungsfall kénnen die Beispielprojekte beliebig erweitert und an die
jeweiligen Anforderungen angepasst werden.

So konnen Sie mit geringem Aufwand ein lauffahiges Lenze-Automationssystem entwickeln.

Aufbau der Application Samples
Jedes Beispielprojekt besteht aus:
 Vorgefertigten Projekten im »Engineer«

» Programmcode und Visualisierungen im »PLC Designer«
Mégliche Betriebs-Modi sind:
» Automatic
« Manual (Handfahr-Betrieb)
* Service
+ Homing (Referenzfahrt)
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4 Lenze Application Samples

41 Ubersicht der Application Samples
4.1 Ubersicht der Application Samples
Produkt/ Projektname Bussystem Lenze Engineering Tool
geelibation »PLC Designer« »Engineer«
PL\...3 J | ‘;,
Inverter Drives 8400
Baseline
"Stellantrieb - | LAS_40_INTF_Can_84BL_Speed _|...] CAN ° °
Drehzahl"
StatelLine
"Stellantrieb- | LAS_40_INTF_Can_84SL_Speed |[...] CAN
Drehzahl" ') A5 40 INTF_ETC_8asL_speed_[..] EtherCAT
Highline
"Tabellen- | LAS_40 _INTF_Can_84HL_TabPos |[...] CAN
positionierung” [ xq" 40 INTF_ETC_84HL_TabPos_[..] EtherCAT
Servo Drives 9400
Highline
"Stellantrieb - | LAS_40_INTF_Can_94HL Speed |[..] CAN ° °
Drehzahl" ') A5 40 INTF_ETC_94HL_Speed [..] EtherCAT ° °
"Tabellen- | LAS_40_INTF_Can_94HL_TabPos_|[...] CAN ° °
positionierung” [ \q™ 4o |NTF_ETC_94HL TabPos_[...] EtherCAT ° °

Bezeichnung der Application Samples

LAS <Sortierschliissel> <Kategorie> <Bussystem> <Inverter> <Applikation> <Version>

Schliisselwort Eintrag Bedeutung
Sortierschlissel 40 Applikationsbeispiele mit Schnittstellenfunktion (Interface-
Kategorie INTE Anbindung) zur Anbindung der Lenze-Inverter.
Bussystem Can Projekt fiir CAN

ETC Projekt fiir EtherCAT
Inverter 84BL Inverter Drive 8400 Baseline

84SL Inverter Drive 8400 Stateline

84BH Inverter Drive 8400 HighLine

94HL Servo Drive 9400 HighLine
Applikation Speed Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

TabPos Applikation "Tabellenpositionierung”
Version XXYyy Sample-Version

- Beispiel: Eintrag '0200’ => Version '2.0’
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4 Lenze Application Samples
4.2 Wo finden Sie die Application Samples?

4.2 Wo finden Sie die Application Samples?
Nach erfolgreicher Installation des »Engineer« und »PLC Designer« finden Sie die Application
Samples im Windows® Startmenii unter:

Start + Alle Programme = Lenze = AppSamples = ...

'@ Tipp!

Die »Engineer«-Beispielprojekte sind im ZIP-Format archiviert, damit Sie diese z. B. per E-
Mail verschicken kénnen.

Der »Engineer« unterstiitzt das Speichern (Datei = Archiv speichern) und Offnen (Datei —+
Archiv 6ffnen) von Projekten im ZIP-Format.
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Beispielprojekte im »Engineer« verwenden

Beispielprojekte im »Engineer« verwenden

¥ So gehen Sie vor:
1. Den »Engineer« starten.

2. Das gewiinschte Beispielprojekt (ZIP-Archiv) 6ffnen.

+ Doppelklick auf das ZIP-Archivim Windows® Startmenii unter:
Start = Alle Programme - Lenze = AppSamples - ...

Oder:
« Menubefehl: Datei =& Archiv 6ffnen

3. Im Projektbaum die Achse (Inverter) markieren und den Meniibefehl Einfiigen -
Komponente ausfiihren.

4. Im erscheinenden Auswahldialog unter der Registerkarte "Motoren" den gewiinschten
Motor auswahlen.

Aniriebsiegler | IPC  Moloten | 1/0-System | Versoigungsmadule | Femwartung |

Suchkriterien T |

Bezeichrung Auswahl| Lenze-Motoren -

] E— | o
Moloryperschid Teistung| -
Suchergebnizze

C86 | Bezes Produk) Hessteler Leis! # | Bezeichnung

10 MDSKADS622,140  Aspnchion-Ser.. Lenze 08KW = 5DSGS05622

1000 MDSKA-71-22. 70 Agynchion - Ser..  Lenze 0.88 K\

1001  MDFOA11212,58  Aspnchion-Ser.. Lenze 129kwW

1002 MDFOA11212,100  Asnchion-Ser.. Lenze 21,8 KW Typ

1003 MDSKAS622.210  Asynchion-Ser..  Lenze 1,57 kWt Synchron - Servos Klenaotiiebe
1004  MDSKS-071.3339 Spnchron - Servos | Lenze 0.95 kw!

1005  MDSKS-D71-3341 Synchron - Servos  Lenze 0,45 kw/

1006 MDXMAOTIA2230V  MomAsynchron.. Lenze 0,25 k! Technische Daten

1006 MDXMAD7112 NormAsynchion...  Lenze 0,25 kW T [Wen |
1007 MDMMALTI12 HomAsynchion...  Lenze 047 KW ;5-' =

1007 MOXMADO7112230¢  Nomsynchion.  Lenze 0,25 kW m Lo !

1008  MDXMADTI-32230v  MomvAsynchion.. Lenze 0.37 kW B UL 124
1008 MDMMADTI-32 Momvhsynchion,.  Lenze 037 kW me lak
1009 MDXMADT1-32 NotmAsynchion..  Lenze 0.67 kW Bmw*w L
1009 MDXMALD71-32 230V MNomvAsynchren..  Lenze 0,37 KW/ emessungsleistung el
1010 MDXMAQS012230v  MomvAsnchion. Lenze 0.55 kK Bemenindsdl o Jbmnd
1010 MDXMA0B012 NormAsynchion...  Lenze 0,55 kw! Lol
1011 MDXMADB012 NormAsynchion..  Lenze 1kW Mw :

1011 MDXMALB012230v  MomvAsynchion.. Lenze 0,55 kw otostyp ynchionout..,
1012 MDXMADB0-32230V  MomAsynchron.. Lenze 0.75 kw!

1012 MDXMADBO-32 MomAsynchion...  Lenze 0,75 KW/

1013 MDXMA-080-32 Nomrefisynchron.,.  Lenze 1.35 kKW

1013 MDXMALB032230V  MomAsynchron.. Lenze 0.75 kw!

1014 MDXMAQS012230V  MommAsynchron... Lenze 11kW

1014 MDHMA09012 Momv-&gynchron Lenze 11w

1015 MDXMAD9012 NormAsynchion,  Lenze 2kw

1015 MDXMADS012230v  MomAsynchion.. Lenze 11kW 5

uriick, | Fertigstedien | Abtuechen |

Mit der Schaltflache Fertigstellen den ausgewahlten Motor in den Projektbaum einfiigen.

6. Mit dem Menlibefehl Einfiigen - Komponente oder Einfiigen =& Getriebe gegebenenfalls
weitere Gerdte oder ein Getriebe einfligen.

7. Nicht bendtigte Gerdte im Projektbaum markieren und entfernen, entweder mit der
Delete-Taste oder dem Menubefehl.
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Beispielprojekte im »Engineer« verwenden

Ein
» ﬂ“@v

10.

11.

12.
13.
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Online  Applikationsdaten
HOE @ YNE M

= =1 11k

flgen Ansicht

E

weE S eRe R PFREE

[e]

G e | Mame

| G RSN 6400 StsteLine CV05.00

| Enthalten in

Hilfe
[/LAS_40_INTF_Can_84SL_Speed_003

Die nebenstehende Liste zeigh
an. welche Prog
aktuaksien werden miissen

wahien Sie “Ales neu erstellen’”,
urn alle Projektelemente new zu
erstellen. Andemfals werden s
die gednderten Projekielamente
aktuaksien,

Betaligen Sie die Schallflache
"Erstedlen”’, um mit dem
.nkbua&oevmgspuozeﬂ 2u
beginnen.

3

Erstellen Hisfen |

« Wahlen Sie die Option "Alles neu Erstellen”.
- Betatigen Sie die Schaltflache Erstellen, um das Projekt zu aktualisieren.
Mit der Schaltfliche & online gehen.

Nach erfolgreicher Verbindung mit dem Inverter wird in der Statuszeile folgender Status
angezeigt:

¥ ONLINE

Mit der Schaltflache % den Parametersatz zum Gerdt tbertragen.

Dieser Befehl bewirkt, dass die Applikation und die Parametereinstellungen des
»Engineer«-Projektes die Parametereinstellungen im Inverter liberschreiben.

Optional: Gewiinschte Kommunikationseinstellungen (z. B. Netzwerkadresse,
Ubertragungsrate) anpassen.

Mit der Schaltflache 5| den Parametersatz speichern.

Netz einschalten.

Die Kommunikationseinstellungen werden in das Gerat libertragen.
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6@ So gehen Sie vor:

Den »PLC Designer« starten.
2. Mitdem Meniibefehl Datei =& Neues Projekt ein neues Projekt erstellen.

3. Unter der Kategorie "Lenze Application Samples" ein Beispielprojekt aus den Ordnern
'8400’ oder '9400’ auswahlen.

=] Meues Projekt @

Kakteqgarien: Yorlagen:

----- 1 tallgemeiny

----- {1 Bibliotheken

----- |1 CoDe3vs Automation Alliance
=1 Lenze Application Samples
—,__| Lenze Korrentionell

------ [ Lenze Skandard

=-Ca Lenze Application Template
- Lenze PackiML
“[ ] Lenze Standard

----- 1 Projekte

Ein Projekt mit einem Gerat, einer Applikation und einer leeren Implementation For PLC_PRIG

Marne:

Ork: - E

[ Ok ] I #Abbrechen J

4. Mit der Schaltflache OK das Beispielprojekt 6ffnen.
» Ubersicht der Application Samples (@ 20)

» Beispielprojekt mit der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl" (0 27)

» Beispielprojekt mit der Applikation "Tabellenpositionierung" (& 28)

5. Die Beispielprojekte, je nach Anwendungsfall, erweitern und anpassen.

» Beispielprojekte erweitern (Gerate hinzufiigen) (&1 43)

» Programmbausteine (PRG) (L1 29) anpassen.

6. Mit dem Meniibefehl Erstellen = Ubersetzen oder mit der Funktionstaste <F11> den PLC-
Programmcode zu tbersetzen.

« Traten bei der Ubersetzung Fehler auf, konnen Sie diese anhand der »PLC Designer«-
Fehlermeldungen lokalisieren und entsprechend korrigieren.
Ubersetzen Sie danach den Programmcode erneut.

« Wenn bei der Ubersetzung keine Fehler auftraten, speichern Sie das »PLC Designer«-
Projekt im Projektordner mit dem Meniibefehl Datei = Projekt speichern / Projekt
speichern unter ...
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

7. Mitdem Menubefehl Online = Einloggen oder mit <Alt>+<F8> in den Controller einloggen.
« Das PLC-Programm muss dazu fehlerfrei sein.

+ Mit dem Einloggen wird die Steuerungskonfiguration (EtherCAT/CAN) (1 26) und das
PLC-Programm in den Controller geladen. Dabei wird eine eventuell vorhandene
Konfiguration und ein eventuell vorhandenes PLC-Programm Uiberschrieben.

8. Mit dem Menlbefehl Debug = Start oder mit der Funktionstaste <F5> das PLC-Programm
starten.

‘@ Tipp!

Richten Sie das PLC-Programm als "Boot-Projekt" ein, um es nach einem Neustart des
Gerates automatisch zu laden.

Meniibefehl: Online = Erzeuge Bootapplikation fiir L-force Controller
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6.1 Steuerungskonfiguration (EtherCAT/CAN)
6.1 Steuerungskonfiguration (EtherCAT/CAN)
EtherCAT

 Der EtherCAT-Master ist die Steuereinheit der Systemkonfiguration.
+ Unterhalb des EtherCAT-Masters ist der Inverter (Stations-ID = 1001) angehangt.

+ Unterhalb des Inverters sind die Achsdaten in Form eines zusatzlichen Knotens (LC_Drive)
verfligbar und uber die Funktionsbaustein-Instanz L_LCB_AXIS_REF (2 67) abrufbar.

@ Kommunikationshandbuch Controller-based Automation EtherCAT

Hier finden Sie ausfiihrliche Informationen zur Inbetriebnahme von EtherCAT-
Komponenten.

CAN
+ Der CAN-Master (Node-ID = 127) ist die Steuereinheit der Systemkonfiguration.
+ Unterhalb des CAN-Masters ist der Inverter (Node-ID = 5) angehangt.

+ Unterhalb des Inverters sind die Achsdaten in Form eines zusatzlichen Knotens (LC_Drive)
verfiigbar und uber die Funktionsbaustein-Instanz L_LCB_AXIS_REF (1 67) abrufbar.

« Es wird jeweils ein PDO flir CAN-Input und ein PDO fiir CAN-Output verwendet.
« Der Ubertragungsmodus ist Sync-gesteuert (10 ms).

Kommunikationshandbuch Controller-based Automation CANopen

Hier finden Sie ausfiihrliche Informationen zur Inbetriebnahme von CANopen-
Komponenten.

Erweiterung der Steuerungskonfiguration
Weiterfliihrende Informationen zur Erweiterung der Steuerungskonfiguration finden Sie hier:

» Beispielprojekte erweitern (Gerdte hinzufuigen) (2 43)
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden
6.2 Beispielprojekt mit der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

6.2 Beispielprojekt mit der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

Hier werden folgende Funktionsbibliotheken und Funktionsbausteine verwendetet:
» Funktionsbibliothek L LCB LogicControlBasic (&2 65)

» Funktionsbibliothek L DCO DriveCommunication (&2 103)

» L LCB ActuatorSpeed (1 73)

Ubersicht der Funktionen

Modus

Beschreibung

Automatic

Im Automatic-Modus lauft eine Sequenz liber eine Endlosschleife.
Vorgabe:
1.3 Sekunden mit der Geschwindigkeit "1’ fahren.
2.Dann 5 Sekunden mit der Geschwindigkeit "2’ fahren.
3.AnschlieBend wieder mit der Geschwindigkeit 1’ fahren.

Manual

Im Manual-Modus (Handfahrbetrieb) ist der Inverter durch Setzen einzelner Steuer-Bits
(xJog1Set, xJog2Set, xDriveSetQsp, xResetError, ...) manuell steuerbar.

Beispielsweise ist der Inverter zum Reinigen oder Wechseln des Werkzeugs im
Handfahrbetrieb lber die Steuer-Bits "xJog1Set" und "xJog2Set" steuerbar.

Service

Der Service-Modus dient zum Abgleich des Inverters.
Vorgabe:

1.1 Sekunde in positive Richtung fahren.

2.1 Sekunde stoppen.

3.1 Sekunde in negative Richtung fahren.

Lenze - Application Samples Inverter 8400/9400 - Software-Handbuch - DMS 2.1 DE - 08/2016 - TD17
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden
6.3 Beispielprojekt mit der Applikation "Tabellenpositionierung”

6.3 Beispielprojekt mit der Applikation "Tabellenpositionierung"

Hier werden folgende Funktionsbibliotheken und Funktionsbausteine verwendetet:
» Funktionsbibliothek L LCB LogicControlBasic (&2 65)

» Funktionsbibliothek L DCO DriveCommunication (&2 103)

» L LCB TablePositioning (1 77)
» L LCB SetAxisData (2 90)

Ubersicht der Funktionen

Modus Beschreibung
Automatic Im Automatic-Modus lauft eine Sequenz liber eine Endlosschleife.
Vorgabe:

Wenn der Antrieb liber den Homing-Modus (siehe unten) referenziert ist ...
1.zu Position "1’ fahren,
2.zu Position "2’ fahren,
3.wieder zu Position 1’ fahren.

Manual Im Manual-Modus (Handfahrbetrieb) ist der Inverter durch Setzen einzelner Steuer-Bits
(xManualPos, xManualNeg, xDriveSetQsp, xResetError, ...) manuell steuerbar.
Beispielsweise ist der Inverter zum Reinigen oder Wechseln des Werkzeugs im
Handfahrbetrieb liber die Steuer-Bits "xManualPos" und "xManualNeg" steuerbar.

Service Der Service-Modus dient zum Abgleich des Inverters.
Vorgabe:

1.1 Sekunde in positive Richtung fahren.

2.1 Sekunde stoppen.

3.1 Sekunde in negative Richtung fahren.

Homing Im Homing-Modus wird der Antrieb referenziert.
Entweder wird die Referenzposition direkt gesetzt oder eine Referenzfahrt gestartet.
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Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

Programmbausteine (PRG)

(6-1]

Programmbausteine (PRG)

Geréte

= E LA5 40 INTE ETC 94H_TabPox 0100 1
= I‘ﬂ Device {L-force Controller 3200 Logic)
=& sps-Logik
= Q} Application
+-) Data types
+-[) Global Yariables

=2 POUSs
=12 1_Statemachine
+-[2] Main (PRG)
=2 2_Mode
[£] automatic (PRG)
[£] Home (PRG)
El Marual (PRG)
EI Service (PRG)
=2 3_Drive
[] orive (PRG)
=2 4_Parameter Transfer
@ Parameter_Transfer (PRG)
+-2) 99_VersionInfo
~[E] PLC_PRG (PRG)

+-12) Wisualizations
m Bibliotheksverwalter
+ @Q Taskkonfiguration
Qg Sampling_Trace
Ej Visualization Manager
ﬂ 1_0_Modul_Koppler (I/O Modul-Koppler)
* ﬂ EtherCAT_Master (EtherCAT Master)

Main (PRG)

Das Programm "Main (PRG)" enthalt das Hauptprogramm
zur Abarbeitung der Programmabfolgen: Initialisierung des
Inverters und Auswahl der unterschiedlichen Modi.

Automatic (PRG) / Home (PRG) / Manual (PRG) /
Service (PRG)
Hier sind die Programme zu den einzelnen Modi der
Applikation enthalten.

« Home (PRG) nicht bei "Stellantrieb - Drehzahl"!

Drive (PRG)

« Das Programm "Drive (PRG)" steuert den Inverter — je
nach Beispielprojekt — mit dem Funktionsbaustein
L LCB_ActuatorSpeed (2 73) oder
L _LCB TablePositioning (£2 77) an.

« Achsdaten sind liber die Funktionsbaustein-Instanz
L LCB AXIS REF (2 67) abrufbar.

« Fiir die "Tabellenpositionierung” werden
Maschinenkonstanten iiber den Funktionsbaustein
L_LCB_SetAxisData (£ 90) aufbereitet zur Verfiigung
gestellt. — Nicht bei "Stellantrieb - Drehzahl"!

Parameter_Transfer (PRG)

Das Programm "Parameter_Transfer (PRG)" enthalt Aufrufe
der Parameter-Funktionsbausteine

L DCO_ReadDriveParameter (£2 106) und

L DCO_ WriteDriveParameter (1 112), mit denen einzelne
Parameter gelesen oder geschrieben werden kénnen.

PLC_PRG (PRG)
Das Programm "PLC_PRG (PRG)" enthilt alle
Programmaufrufe.

Beispielprojekt: Tabellenpositionierung - Servo Drive 9400 HighLine - EtherCAT
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Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

Visualisierungen der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

30

(6-2]

Visualisierungen der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

Das Beispielprojekt mit der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl" enhdlt Visualisierungen zur
Bedienung, zur Einstellung und Anzeige von Parametern und zur Anzeige von Fehlern.

Gerdte

= —j_] LAS 40 INTF_ETC_99H_Speed 0100 3
= I‘ﬂ Device (L-force Controller 3200 Logic)
=Bl sps-Logik
= if:} Application
+-{2) Data types
+-2) Global yariables
+-2) PoUs
=2 Visualizations
+-{2) 1_Frames
I 2_Internal
=) 3_visuObjects
] A_Automatic
:E B_Manual
8] C_Service
@ Y¥_Parameter
@] Information
m Bibliotheksverwalter
=88 Taskkonfiguration
= @ DefaultTask
@] pLC_PRG
Ekg Sampling_Trace
i) Visualization Manager
:ﬂ 1_O_Modul_Koppler (IO Modul-Koppler)
+- () EtherCAT_Master (EtherCAT Master)

"Information" (Startseite) enthalt allgemeine Informationen
zum Beispielprojekt.

Zudem gibt es Visualisierungen zu den Betriebs-Modi:
+ Automatic
« Manual (Handfahr-Betrieb)
* Service

"Y_Parameter" ist die Visualisierung der Parameter-
Funktionsbausteine zum Lesen oder Schreiben einzelner
Parameter.

Beispielprojekt: Stellantrieb - Drehzahl - Servo Drive 9400 HighlLine - EtherCAT
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6.5 Visualisierungen der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"
6.5.1 Information (Startseite)
L-force Application Speed
Information
Automatic _‘ Version (oo
@-- — Program Release "LAS_40_Can_84BL_Speed_0100" s @
Library Release “L_LCB_LogicControlBasic™ s
Senice Library “L_DCO_DriveC %S
o
Machine Status CommsStatus Error E
%s CJ E I
| e G
[ Auswahl des Modus (Automatik, Manual, Service)
AuswahlSDO-Dienste zum Inverter (Parameter lesen/schreiben)
Verweis auf die Start-Seite mit dem Anzeigebereich [DI
[0 Anzeige der Versionskennung des Projektes sowie der verwendeten Funktionsbibliotheken
[E] Anzeige des Maschinen-Status
[F] Anzeige des Zustands der Feldbuskommunikation

[6-3] Startseite der Visualisierung in der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

Anzeige von Fehlermeldungen
Das Kontrollfeld CommStatus (F]) zeigt den Zustand der Feldbuskommunikation an.

Bei einem Fehler der Feldbuskommunikation miissen der Controller und die Inverter neu gestartet
werden, da die Feldbuskommunikation nicht automatisch zurlickgesetzt wird.

Das Kontrollfeld Error zeigt Fehler in der Applikation und Fehler im Inverter an.

Die Schaltflache Error Reset setzt die Fehlermeldungen zuriick.
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden
6.5 Visualisierungen der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

L-force Application Speed
Ly [y
._“m__|__. Start I State = %s : D]

serdice | [ speed Value = % .2f %% |
- . Stopp

Automatic |

m

|

Information |

Machine Statu CommStatus Error

|%5 I G |_| Error Reset i

@]

(8] Auswahl des Automatic-Modus

Schaltfliche zum Starten des Bewegungsprofils

Schaltflache zum Sperren/Stoppen des Bewegungsprofils

[0 Anzeige des Status des Automatic-Modus

[E] Anzeige der aktuellen Geschwindigkeit in % (Variable "Speed Value")
[F] Anzeige des Maschinen-Status

[6 Anzeige des Zustands der Feldbuskommunikation

[6-4]  Visualisierung des Automatic-Modus in der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

Anzeige von Fehlermeldungen
Das Kontrollfeld CommStatus (@) zeigt den Zustand der Feldbuskommunikation an.

Bei einem Fehler der Feldbuskommunikation miissen der Controller und die Inverter neu gestartet
werden, da die Feldbuskommunikation nicht automatisch zuriickgesetzt wird.

Das Kontrollfeld Error zeigt Fehler in der Applikation und Fehler im Inverter an.

Die Schaltflache Error Reset setzt die Fehlermeldungen zuriick.
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Visualisierungen der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

(6-5]

Manual-Modus (Handfahr-Betrieb)

Der Inverter ist liber die Visualisierung des Funktionsbausteins L _LCB_ActuatorSpeed (1 73) im
Handfahrbetrieb steuerbar.

L-force Application Speed

|APP_MANUAL

Manual
Automatic _I I._I.ca_!\ctuatorSpoed | Internal Conhtrol |
w0 z |
Service ’_l | s |
I wDriveEnable ‘ | RError |
I xDriveSetQsp l | #CommunicationOK |
| HResetError | | wDriveError |
Parameter | | x®EnableSpeedSetpoint l | #DriveReady |
I nJoglset ‘ | ®DriveEnabled |
I xJog2set l | xDriveQspActive |
| #InvertDirectionSet | | nSpeedEqZero |
lspeedsetpoint : %.2F %’ |rspeedm:t.ual %2 %%|
Information | | eCommunicationState : %s |
Machine Status CommsStatus Error

[ Error Reset |

[ Auswahl des manuellen Modus (Handfahrbetrieb)
Visualisierung des Funktionsbausteins L_LCB_ActuatorSpeed zur Steuerung des Inverters
Schaltflache zur Aktivierung der Steuerung mit dem Funktionsbaustein L_LCB_ActuatorSpeed

bedienen zu kénnen.

kénnen.
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Visualisierung des manuellen Modus in der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

+ Betdtigen Sie die Schaltfldche xDriveSetOsp, um den Schnellhalt (QSP) zu aktivieren.

« Aktivieren Sie die Schaltfldche Internal Control (<€), um den Inverter liber die Visualisierung

» Geben Sie den Inverter Uber den Eingang xDriveEnable frei, um Sollwerte manuell vorgeben zu
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden
6.5 Visualisierungen der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

L-force Application Speed

Service

Automatic

Start I State = %s

T
(]

| Actual Speed = % .2f %%

il

.. — . Stopp

| SetSpeed= %.2f %%

@]

(5]

.omycw

Parameter

!

Information

i

Machine Status CommStatus Error

[APP_SERVICE @ [ U [ | Error Reset |

S5

(8] Auswahl des Service-Modus

Schaltfliche zum Starten des Bewegungsprofils

Schaltflache zum Sperren/Stoppen des Bewegungsprofils

O] Schaltfliche zur Einstellung der Drehrichtung des Motors im Uhrzeigersinn
[E] Anzeige des Status des Service-Modus

[E] Anzeige der aktuellen Ist-Drehzahl in % (Variable "Speed Value")

(6l Anzeige der Soll-Drehzahl (Wertebereich: 0 ... 100 %)

[H Anzeige des Maschinen-Status

[0 Anzeige des Zustands der Feldbuskommunikation

[6-6]  Visualisierung des Service-Modus in der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

Anzeige von Fehlermeldungen
Das Kontrollfeld CommStatus (1) zeigt den Zustand der Feldbuskommunikation an.

Bei einem Fehler der Feldbuskommunikation miissen der Controller und die Inverter neu gestartet
werden, da die Feldbuskommunikation nicht automatisch zurlickgesetzt wird.

Das Kontrollfeld Error zeigt Fehler in der Applikation und Fehler im Inverter an.

Die Schaltflache Error Reset setzt die Fehlermeldungen zuriick.
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden
6.5 Visualisierungen der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"

6.5.5 Parameter

Mit der Schaltfliche Parameter wird die Visualisierung der Parameter-Funktionsbausteine

geoffnet:
» L DCO ReadDriveParameter (ca106)
» L DCO WriteDriveParameter (1 112)

Mit diesen Funktionsbausteinen kénnen einzelne Parameter gelesen oder geschrieben werden.

Der zuletzt ausgewdhlte Modus bleibt aktiviert.

L-force Application Speed

Parameter

Atomatic L_DCO_ReadDriveParametex

=
|
1|

#Exesune wDane

E

windex : ¥ wBusy

xErzox

|
|
bySub Index : 4z |
|

Wz IndexhsPazan eEezes : #2

dwDava @ &=

byNz0fByte: ts

Parameter L DCO WriteDriveParameter

wbxecut e xDone

windex : o

[
|
[
[
[ bySub Index : 43
[
[
L

wEEEsE

|
|
|
— ]
|
|

wWseIndexhsParam elrzox : %=

dwDara : b

byNe0fBye: &=

Machine Status CommStatus
[%s I

Error

D Error Reset |

(& Visualisierung des Funktionsbausteins L_DCO_ReadDriveParameter
Visualisierung des Funktionsbausteins L_DCO_WriteDriveParameter

[6-7] Visualisierung der Parameter-Funktionsbausteine in der Applikation "Stellantrieb - Drehzahl"
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6.6 Visualisierungen der Applikation "Tabellenpositionierung"

6.6 Visualisierungen der Applikation "Tabellenpositionierung"

Das Beispielprojekt mit der Applikation "Tabellenpositionierung” enhalt Visualisierungen zur
Bedienung, zur Einstellung und Anzeige von Parametern und zur Anzeige von Fehlern.

"Information" (Startseite) enthalt allgemeine Informationen

Gcmte zum Beispielprojekt.
=3 L4590 WIF_ETC_94AL_TabPos 0100 1
= [ pevice (L-force Controller 3200 Logic) Zudem gibt es Visualisierungen zu den Betriebs-Modi:
=B sps-Logik + Automatic
=i} application + Manual (Handfahr-Betrieb)
+-{2) Data types « Service
+-2) Global Variables « Homing (Referenzfahrt)
+-2 pous

"Y_Parameter" ist die Visualisierung der Parameter-

o Funktionsbausteine zum Lesen oder Schreiben einzelner
-2 1_Frames Parameter

I 2_Internal
=) 3_visuObjects
8] A_Automatic
@ B_Manual
@] C_Service
& p_Homing
&) ¥_Parameter
@ Information
) Biblictheksverwalter
* @ Taskkonfiguration
&'3 Sampling_Trace
ﬁl Visualization Manager
IEH 1_0O_Modul_Koppler (IO Modul-Koppler)
+ ﬂ EtherCAT _Master (EtherCAT Master)

=2 visualizations

[6-8] Beispielprojekt: Tabellenpositionierung - Servo Drive 9400 HighLine - EtherCAT

36 Lenze - Application Samples Inverter 8400/9400 - Software-Handbuch - DMS 2.1 DE - 08/2016 - TD17



6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6.6 Visualisierungen der Applikation "Tabellenpositionierung"

L-force Application TablePositioning
Information

Automatic

Version (oo
[AF] manua | Program Release "LAS_40_ETC_84BL_TabPos_0100" 2000 {D]

Library Release “L_LCB_LogicControlBasic™ 3.1.0.0
Service

Homing :l

Library “L_DCO_DriveC -ation 3.1.00

o ]

N

Machine Status ® CommStatus Error ’
[APP_AUTOMATIC | q ] Evror Reset |

(] [m]

[ Auswahl des Modus (Automatik, Manual, Service)

AuswahlSDO-Dienste zum Inverter (Parameter lesen/schreiben)

Verweis auf die Start-Seite mit dem Anzeigebereich [DI

[0 Anzeige der Versionskennung des Projektes sowie der verwendeten Funktionsbibliotheken
[E] Anzeige des Maschinen-Status

[F] Anzeige des Zustands der Feldbuskommunikation

[6-9]  Startseite der Visualisierung in der Applikation "Tabellenpositionierung”

Anzeige von Fehlermeldungen
Das Kontrollfeld CommStatus (F]) zeigt den Zustand der Feldbuskommunikation an.

Bei einem Fehler der Feldbuskommunikation miissen der Controller und die Inverter neu gestartet
werden, da die Feldbuskommunikation nicht automatisch zurlickgesetzt wird.

Das Kontrollfeld Error zeigt Fehler in der Applikation und Fehler im Inverter an.

Die Schaltflache Error Reset setzt die Fehlermeldungen zuriick.
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Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

Visualisierungen der Applikation "Tabellenpositionierung"

Automatic-Modus
L-force Application TablePositioning
Automatic
[AHH Automatic _/
B Manual _‘ ° e I State = %s = )
soien | — | Profile Number = %s —E
| ® .o [ Actual Position = %0.0f units }-1m
[ |
Information I
Machine Status CommsStatus Error
[aPP_auTOMATIC | [ (] ErorReset
(8] Auswahl des Automatic-Modus
Schaltflache zum Starten des Bewegungsprofils
Schaltflache zum Sperren/Stoppen des Bewegungsprofils
[0 Anzeige des Status des Automatic-Modus
[E] Anzeige der aktuellen Profilnummer
[E] Anzeige der aktuellen Ist-Position in 'Units’

[6-10] Visualisierung des Automatic-Modus in der Applikation "Tabellenpositionierung"
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6.6 Visualisierungen der Applikation "Tabellenpositionierung"

6.6.3 Manual-Modus (Handfahr-Betrieb)

Der Inverter ist liber die Visualisierung des Funktionsbausteins L_LCB_TablePositioning im
Handfahrbetrieb steuerbar.

L-force Application TablePositioning
Manual |

Po— _J L_LCE_TablePositioming {C]
[ s ]
AHHwona [ | - ]
. | ®DriveEnable | l xErrex ]
bt J [ D ivaZet lop | [ xComman icat iondk |
.—m ] | xResenleeor | [ #Dz iveLzsas |
[ wMarmalF oz | | *Dr iveReady |
[ Marcallag | [ *Drivelnablad |
| uMoming3 en | [ #Dz ivelaphes ive |
[ wHom ing3e art | [ udpeedbqZere |
anate | wiom inghe et | | wHomeF ondvailable |
[ xProfiledtace | [ aHomingDone |
| =EnableSpaedivezcids | | =Profilahetive |
[ ropecdoverrideses - w2t w0 | | wProfileDone |
[ wProfileMunbecBet : &2 | [ wHW_L im it IwischPos |
[ #EnablaPoritionlvess ids | [ #HW_LimisTwitchiag |
| EPosiviondes = ¥ 2f univ ] | eSpeedhctual : 8.2 4k |
[ tPoshctual : ¥.2f univ |
Information | | S PPy ——— |

Machine Status CommStatus Error
I s I . D Error Reset

[ Auswahl des manuellen Modus (Handfahrbetrieb)
Visualisierung des Funktionsbausteins L_LCB_TablePositioning zur Steuerung des Inverters
Schaltflache zur Aktivierung der Steuerung mit dem Funktionsbaustein L_LCB_TablePositioning

[6-11] Visualisierung des manuellen Modus in der Applikation "Tabellenpositionierung”

« Aktivieren Sie die Schaltfldche Internal Control (<€), um den Inverter liber die Visualisierung
bedienen zu kénnen.

» Geben Sie den Inverter Uber den Eingang xDriveEnable frei, um Sollwerte manuell vorgeben zu
kénnen.

+ Betdtigen Sie die Schaltfldche xDriveSetOsp, um den Schnellhalt (QSP) zu aktivieren.
Weiterfiihrende Informationen zum Funktionsbaustein L_LCB_TablePositioning finden Sie hier:

» L LCB TablePositioning (1 73)
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6.6 Visualisierungen der Applikation "Tabellenpositionierung"
6.6.4 Service-Modus
L-force Application TablePositioning
| Service
Automatic l 1
- [
_ — ! i | State = SER_WAIT_FOR_START ! [E]
El_I—'_I —0 | Actual Speed = 0.00 % II {F]
E—' Senvice
E . Stopp
Homing l
E .omycw
Parameter |
Information |
. Machine Status CommsStatus Error ) —
[ APP_SERVICE ® | L‘ [ ] Error Reset | %

(& Auswahl des Service-Modus

Schaltfliche zum Starten des Bewegungsprofils

Schaltflache zum Sperren/Stoppen des Bewegungsprofils

O] Schaltfliche zur Einstellung der Drehrichtung des Motors im Uhrzeigersinn
[E] Anzeige des Status des Service-Modus

[F] Anzeige der aktuellen Ist-Drehzahl in %

[6 Anzeige des Maschinen-Status

[H Anzeige des Zustands der Feldbuskommunikation

[6-12] Visualisierung des Service-Modus in der Applikation "Tabellenpositionierung"

Anzeige von Fehlermeldungen
Das Kontrollfeld CommStatus (H) zeigt den Zustand der Feldbuskommunikation an.

Bei einem Fehler der Feldbuskommunikation miissen der Controller und die Inverter neu gestartet
werden, da die Feldbuskommunikation nicht automatisch zuriickgesetzt wird.

Das Kontrollfeld Error zeigt Fehler in der Applikation und Fehler im Inverter an.

Die Schaltflache Error Reset setzt die Fehlermeldungen zuriick.
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6.6 Visualisierungen der Applikation "Tabellenpositionierung"

6.6.5 Homing-Modus (Referenzfahrt)

Im Inverter ist in der Lenze Standard-Einstellung der Homing-Modus '12’ aktiv (auf negativen

Endschalter fahren / Digitaler Eingang 3).

L-force Application TablePositioning

Homing

Automatic

s |

i

Start Homing

Service

Homing

Stop Homing

Set Home Position

Parameter

i

|

Reset Home Position

| State = HOM_WAIT_FOR_START

| Home Position Available

Machine Status

CommsStatus

| APP_HOMING

|

Error

D Error Reset

(8] Auswahl des Homing-Modus

Schaltfliche zum Starten der Referenzfahrt
Schaltflache zum Sperren/Stoppen der Referenzfahrt

O] Schaltfliche zum Setzen der Referenzposition

[E Schaltflache zum Zurlicksetzen der Referenzposition (PosAct = 0 Units)
[E] Anzeige des Status der Referenzfahrt

[6-13] Visualisierung des Homing-Modus in der Applikation "Tabellenpositionierung"
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6.6 Visualisierungen der Applikation "Tabellenpositionierung"

6.6.6 Parameter
Mit der Schaltfliche Parameter wird die Visualisierung der Parameter-Funktionsbausteine
geoffnet:
» L DCO ReadDriveParameter (ca106)
» L DCO WriteDriveParameter (1 112)

Mit diesen Funktionsbausteinen kénnen einzelne Parameter gelesen oder geschrieben werden.

Der zuletzt ausgewdhlte Modus bleibt aktiviert.

L-force Application TablePositioning

| Parameter
Automatic l L_DCO _ReadDriveParametex
| 3 Transter.L_DEO_ReadDriver

Attt

L LogicDrive

wExacuta ] #Dana

windex @ 0 wBusy

*WUsalndexhsPazan azzor : L_DCO_Mo Erzex

|
BySub Indax : 0 |
|

dwDava : 0

[
[
[ wError
[
[
[

byNz0fbyve: 0

{1

Parameter L_DCO_WriteDriveParameter

Paramater_Transfor.L_DCO WrdteD riveParanstazd

L Logiehrive

prr— | | wDone

xBusy

bySub Index : 0

eCrrer : L_DCO_We Erzer

[
| #Ezzer
L

dwbata : 0O

byNz0£Byve: 4

[
[
L
[ windes : 0
|
L
[
|

]
|
wiise IndexhsParam |
]
]

Machine Status CommsStatus Error

[APP_HOMING | ] [[] Error Reset I

(& Visualisierung des Funktionsbausteins L_DCO_ReadDriveParameter
Visualisierung des Funktionsbausteins L_DCO_WriteDriveParameter

[6-14] Visualisierung der Parameter-Funktionsbausteine in der Applikation "Tabellenpositionierung”
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6.7 Beispielprojekte erweitern (Gerate hinzufiigen)

6.7 Beispielprojekte erweitern (Gerdte hinzufiigen)

In diesem Kapitel erfahren Sie, wie Sie die Steuerungskonfiguration manuell erweitern kénnen.

Befolgen Sie die in den folgenden Abschnitten beschriebene Vorgehensweise, um ein bestehendes
Beispielprojekt individuell zu erweitern.

Passen Sie fiir jeden weiteren Teilnehmer die Kommunikationseinstellungen an.

6.7.1 EtherCAT-Feldgerdte anhdangen

i Hinweis!

- Die Reihenfolge der EtherCAT-Slaves im Geratebaum muss der physikalischen
Anordnung der EtherCAT-Topologie entsprechen.

« SoftMotion-Betrieb ist nur mit EtherCAT-Slaves méglich, welche die CiA402-
Applikation verwenden (SM_Drives, z. B. Servo Drives 9400 HighLine CiA402).

» Wahlen Sie Zykluszeiten, gemaR den technischen Daten, von 1 ... 10 ms.

- Tipp!
Feldbus-Scan

Der »PLC Designer« bietet einen "Feldbus-Scan”, der die am Feldbus angeschlossenen
Gerate automatisch erkennt. Fliihren Sie dazu im Kontextment des EtherCAT-Masters den
Befehl Gerate suchen aus.

Fehlende Geréte oder Gerdte anderer Hersteller

Um fehlende Gerate oder Gerdte anderer Hersteller einzubinden, sind die entsprechenden
Geratebeschreibungsdateien des Herstellers erforderlich. Im »PLC Designer« kdnnen
Geratebeschreibungsdateien vom Typ * XML, *.devdesc. XML, *.EDS, *.DCF und *.GSx Uber
den Mentiibefehl Tools = Gerate-Repository... importiert werden.
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6.7 Beispielprojekte erweitern (Gerate hinzufiigen)

So hangen Sie EtherCAT-Feldgerdte manuell an:

1. Im Kontextmenii des EtherCAT-Master mit dem Befeh! [l Gerit anhdngen einen
EtherCAT-Slave anhdngen.

Gerdte
=13 Projekt_EtherCAT ﬂj Gerdt anhangen
=-H]l Device (L-force Controller 3200 Motion) Mame:  EtherCAT Master
=2 sps-Logik i
\ ion:
=7 Application
m Bibliotheksverwalter @ Gerdt anhangen () Gerdt einfigen () Gerdt einstecken
PLC_FRG (FRG) Gerst:
= Taskkonfigurati
@ askanTigUratian Hersteller: [{Alle Hersteller =
= Qfﬁs MainTask
) PLC_PRG Mame
I+ 1_© Modul_Koppler (/0 Modul-kopplet) = ﬂj Feldbusse
2 SoftMation General Drive Pool E = ﬁ EtherCat
] |EtherC.C\T Master (EtherCAT Masker) | =g Slave
j{, Ausschneiden [e 5400 Highline <, ETC madule ¥1
Kopieren = 5400 Highline C, ETC module ¥2
Einfigen 4 il
P Léschen

Mappings aus csv-Datel impartieren... [ alle versionen anzeigen {nur Fiir Experten)

Mappings in csv-Datei exportieren, . |:| Weraltete Versionen anzeigen

Handsteuerung Information:

= ) Bitte wahfen Sie ein Gerdt von der obenste
Eigenschaften...

Cibjekt hinzufigen
) Ordner hinzufiigen...
n | Gerat anhangen. ..

Gerat einflgen...

&  (Sie kinnen einen anderen Zielknoten im Mavigator auswa

Gerate suchen...

Wibhlen Sie aus der [F] Auswahlliste ein Feldgerét. Es sind nur Gerdte auswihlbar, deren
EtherCAT-Geratebeschreibungsdateien im »PLC Designer« importiert wurden.

Wiederholen Sie den Befehl [fJ] Gerdt anhdngen solange, bis alle am Feldbus
teilnehmenden Slaves in der EtherCAT-Konfiguration eingebunden sind.
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6.7 Beispielprojekte erweitern (Gerate hinzufiigen)

2. Den eingefiigten Slaves sinnvolle Bezeichnungen geben (z. B. "Drive_vertical").

Die Bezeichnungen diirfen ...
* nurdie Zeichen"A ... Z","a ... 2", "0 ... 9" oder "_" enthalten;
« nicht mit einer Ziffer beginnen.

Durch einen Mausklick auf das Element wird die Bezeichnung zur Eingabe freigegeben.
Beispiel:
= ] EtherCAT Master (EbherCAT Masker)
= ﬁ Drive_\fertiu:al_:_94EIEI_HighLine_Ci.ﬁ._4DZ_E94.ﬁ.\"CET
T OFwE L ST_LTive_LETT2e oo |
Wir empfehlen bei Servo Drives 9400 und Inverter Drives 8400 die gleiche Bezeichnung zu
verwenden, die unter der Gerate-Codestelle C00199 eingetragen ist.

Unterhalb des Inverters sind die Achsdaten in Form eines zusatzlichen Knotens (LC_Drive)
verfligbar und lber die Funktionsbaustein-Instanz L_LCB_AXIS_REF (1 67) abrufbar.

3. Verbinden Sie einen Funktionsbaustein mit der Achsdaten-Instanz LC_Drive aus der
Steuerungskonfiguration, um eine Anbindung an den Inverter herzustellen.

Ubertragene Prozessdaten werden automatisch in die Achsdaten geschrieben. Dadurch ist
keine manuelle Zuordnung der Prozessdaten in die Applikation erforderlich.
» Funktionsbaustein an einen Inverter anbinden (&0 65)

@ Kommunikationshandbuch "Controller-based Automation EtherCAT"

Beachten Sie die weiteren Informationen zur Inbetriebnahme:
"Feldbus-Scan" / Import von Geratebeschreibungsdateien

« Synchronisation mit "Distributed Clocks"

« Einstellungen von Zykluszeiten und Motion-Parametern

- EtherCAT I/O-Mapping

+ Modulare Maschinenkonfiguration (ab Release 3.10)

« Funktionsbibliothek L_lIODrvEtherCAT

» Mischbetrieb EtherCAT mit anderen Bussystemen

« EtherCAT-Diagnose
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46

CAN-Feldgerate anhdngen

Hinweis!

Die Konfiguration eines Lenze Controllers im CANopen-Netzwerk muss im »PLC
Designer« angelegt werden, da beim Start eines Controllers die komplette Konfiguration
in die angeschlossenen Slaves geschrieben wird. Zuvor vorgenommene Einstellungen in
den Slaves werden dabei liberschrieben.

Tipp!
Fehlende Geréte oder Gerdte anderer Hersteller

Um fehlende Gerate oder Gerdte anderer Hersteller einzubinden, sind die entsprechenden
Geratebeschreibungsdateien des Herstellers erforderlich. Im »PLC Designer« koénnen
Geratebeschreibungsdateien vom Typ * XML, *.devdesc.XML, *.EDS, *.DCF und *.GSx Uber
den Meniibefehl Tools = Gerdte-Repository... importiert werden.

Zudem steht die allgemeine Gerdtebeschreibung "Lenze Generic Drive" (63) zur
Einbindung von anderen Lenze-Gerdten zur Verfligung. Die Ansteuerung erfolgt tiber den
Funktionsbaustein L LCB GenericDrive (@ 72).
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6.7 Beispielprojekte erweitern (Gerate hinzufiigen)

So hangen Sie CAN-Feldgerdte an:

1. Im Kontextmenii des "CANopen Manager" mit dem Befehl Kl Gerit anhdngen ein Logic-
Gerét (Slave) unter dem "CANopen Manager" (Master) einfligen.

Gerdte
=5 LA5 48 INTE Can 94HI_Speed 8200 2
= ﬁj Device (L-Force Controller 3200 Logic)
+- 81 sps-Lagik
ﬁj I_0_Modul_Koppler (1) Madul-Koppler)
= [F cambus (CANbus)
+ ﬁj |C.0.Nopen_Manager_MC_C.ﬂ.N2 (CAkNopen Manage_l
# Busschneiden

Kopieren
Einfligen

> Lischen

Mappings aus csw-Datei importieren...
Mappings in csv-Datei exportieren. ..
Handsteuerung

Eigenschaften. ..
Ohjekk hinzufiigen

—J ©rdner hinzufgen...
n| Gerat anhangen... |

[ Gerst anhdngen

Mame:
Akkion:

@ Gerdt anhangen () Gerdt einfiigen

Gerat:

") Gerat einstecker

Hersteller: [::P.Ile Hersteller =

Marme

=T Feldbusse
= Cifl CAMopen

E —-&ifl Remote Gerat
[e 5400 Baseline
(e 2400 HighLine C
[e 5400 Makec
[J= 5400 Protec Highline

e 5400 Stateline C

[e 5400 Protec Stateline

Gerat einflgen...
Gerite suchen, ..

Gerat deakkivieren,

[] Alle Wersionen anzeigen {nur Fir Experten)

[Tl Waralkata Yarsinnan ansainan

Wihlen Sie aus der [ Auswabhlliste ein Feldgerit. Es sind nur Gerite auswahlbar, deren
CAN-Geratebeschreibungsdateien im »PLC Designer« importiert wurden.

Bei EDS-Dateien, die im »Engineer« erzeugt wurden, erscheint das Feldgerat in der
Auswahlliste mit dem Namen, das es beim Export der EDS-Datei im »Engineer« hatte,
erganzt um den Namen der Schnittstelle und den Geratetyp.

2. Wiederholen Sie den Befehl [Ell Gerit anhiingen solange, bis alle am Feldbus

teilnenmenden Slaves in der Steuerungskonfiguration eingebunden sind.

Alternativ kénnen Sie einen bereits eingefiigten Teilnehmer liber das Kontextmeni des

Gerates kopieren und einfiigen.
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Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

Beispielprojekte erweitern (Gerate hinzufiigen)

48

o

Den eingefiligten Slaves sinnvolle Bezeichnungen geben (z. B. "Drive_vertical").

Die Bezeichnungen diirfen ...
* nurdie Zeichen"A ... Z","a ... 2", "0 ... 9" oder "_" enthalten;
« nicht mit einer Ziffer beginnen.

Durch einen Mausklick auf das Element wird die Bezeichnung zur Eingabe freigegeben.
Beispiel:
[ cambus (Canbus)
= m |CF'.NDDEH_MEHE§|EF_MC_CJ:'.N2 (CAMNopen Manager MC-CARNZ)

= Lﬁ L_94 HL_Actuakorspeed (9400 Highline CAM - Ackuator Speed)
ﬁf’ LZ Drive 94HL (LenzelogicDirive CAN 94HL)

Unterhalb des Inverters sind die Achsdaten in Form eines zusatzlichen Knotens (LC_Drive)
verfligbar und Uber die Funktionsbaustein-Instanz L_LCB_AXIS_REF (1 67) abrufbar.

Verbinden Sie einen Funktionsbaustein mit der Achsdaten-Instanz LC_Drive aus der
Steuerungskonfiguration, um eine Anbindung an den Inverter herzustellen.

Ubertragene Prozessdaten werden automatisch in die Achsdaten geschrieben. Dadurch ist
keine manuelle Zuordnung der Prozessdaten in die Applikation erforderlich.

» Funktionsbaustein an einen Inverter anbinden (&2 65)

Uber die Registerkarte CANbus die Ubertragungsrate einstellen.

ﬁj CANbus X

MC-CANZ Karte: Sub-D Anschluss: | Canl - c ﬂ N
Baudrate (hits)'s): S00000 hd

Hirmweis: Stellen Sie sicher, dass alle CAN-Teilnehmer die gewahlte Baudrate unterskitzen,

: CANDus | Status I Information |

Hinweis!

Die im »PLC Designer« eingestellte Ubertragungsrate tiberschreibt die fir die Feldgerate
Uber »Engineer« oder »EASY Starter« eingestelle Ubertragungsrate.

Stellen Sie in einem CANopen-Netzwerk generell fiir alle Teilnehmer dieselbe
Ubertragungsrate ein.
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6 Beispielprojekte im »PLC Designer« verwenden

6.7 Beispielprojekte erweitern (Gerate hinzufiigen)

6. Uber die Registerkarte CANopen_Manager die Parameter zur Sync-Erzeugung einstellen.

ﬁj CANopen_Manager_MC_CANZ X
CAMopen Manager | CaMopen I)0 Abbild | Status | Information

Allgermein
Mode-ID: 127 = | Konfiguration priifen und korrigieren. .. | cn " ~ |f-w|_.--;: N
LN R
/| Autoskart CANopeniManager Pollen optionaler Slaves

/| Slaves starten

MMT Skart All {wenn miglich)

Sync

|n V| Sync-Erzeugung akkivieren

COB-ID (Hex): 164 &0
|E Cycle Period (us): 1000 =

Window Lenagth (pis): 1200

Al

Al

Die Sync-Erzeugung ist notwendig, wenn ...

« auf dem Bus mindestens ein PDO mit Sync-gesteuerter Verarbeitung benutzt wird;
« in mehreren Feldgerdten die Applikationen Takt-synchron laufen sollen;

« am Feldbus Motion-Gerate betrieben werden sollen.

Falls Sie die CAN-Synchronisation einsetzen wollen, setzen Sie ein Hikchen im Eingabefeld
Kl Sync-Erzeugung aktivieren.

Stellen Sie im Eingabefeld die [ Sync-Zykluszeit ein.

@ Kommunikationshandbuch "Controller-based Automation CANopen"

Beachten Sie die weiteren Informationen zur Inbetriebnahme:
« Import von Geratebeschreibungsdateien
Einstellungen von CAN-Parametern und PDO-Mapping
Besonderheiten bei Inverter Drives 8400, Servo Drives 9400 und 1/O-System 1000
Mischbetrieb CANopen mit anderen Bussystemen
CAN-Diagnose
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7.1

50

Geratebeschreibungen

Inverter Drive 8400 Baseline C

Geratebeschreibungen

Dieses Kapitel enthdlt Informationen zu den im »PLC Designer« verfligbaren Geratebeschreibungen
der Inverter Drives 8400 und Servo Drives 9400.

Wird ein Inverter in die Steuerungskonfiguration eingefiigt, sind unterhalb des Gerates die
Achsdaten in Form eines zusatzlichen Knotens (LC_Drive) verfligbar und Uber die
Funktionsbaustein-Instanz L LCB AXIS REF (2 67) abrufbar.

Informationen zur Erweiterung der Steuerungskonfiguration (EtherCAT/CAN) (&226) im »PLC
Designer« finden Sie hier:

» Beispielprojekte erweitern (Gerdte hinzufiigen) (2 43)

Inverter Drive 8400 BaselLine C

Die Kommunikation mit dem Inverter Drive 8400 BaselLine C ist nur liber
den CAN-Bus (CANopen) moglich.

Verfiigbare Technologieapplikationen

« Keine

Beispielprojekt
- LAS_40_INTF_Can_84BL Speed 0100

Ubersicht der Indizes

Die empfangenen Prozessdaten werden in das Element awReceiveData der L_LCB_AXIS REF-
Instanz (0 67) Ubertragen.

Die zu sendenden Prozessdaten werden vom Element awTransmitData der L LCB AXIS REF-
Instanz (W 67) Ubertragen.

Die Tabelle zeigt die Abbildung der Indizes auf Variablen.

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT
awTransmitDatal LP_Caninl_wCtrl 0x5E66/01

awTransmitData2 LP_Caninl_win2 0x5E66/02 - -
awTransmitData3 LP_Caninl_wiIn3 0x5E66/03 - -
awTransmitData4 LP_Caninl_win4 0x5E66/04 - -
awTransmitData5 LP_CanIn2_wInl 0x5E66/05 - -
awTransmitData6 LP_Canin2_win2 0x5E66/06 - -
awTransmitData7 LP_Canin2_win3 0x5E66/07 - -
awTransmitData8 LP_CanIin2_wIn4 0x5E66/08 - -

awTransmitData9 - - - -

awTransmitDatal0 - - - _

awTransmitDatall - - - -

awTransmitDatal2 - - - _

awTransmitDatal3 - - - -

awTransmitDatal4 - - - -

awTransmitDatal5 - - - -
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7 Geratebeschreibungen

7.1 Inverter Drive 8400 BaseLine C

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT

awTransmitDatal6 - - - -

awReceiveDatal LP_CanOutl 0x5C9B/01 - -
_wState

awReceiveData2 LP_CanOutl 0x5C9B/02 - -
_wOut2

awReceiveData3 LP_CanOutl 0x5C9B/03 - -
_wOut3

awReceiveData4 LP_CanOutl 0x5C9B/04 - -
_wOut4

awReceiveData5 LP_CanOut2 0x5C9B/05 - -
_wOutl

awReceiveData6 LP_CanOut2 0x5C9B/06 - -
_wOut2

awReceiveData7 LP_CanOut2 0x5C9B/07 - -
_wOut3

awReceiveData8 LP_CanOut2 0x5C9B/08 - -
_wOut4

awReceiveData9 - - - -

awReceiveDatal0 - - - -

awReceiveDatall - - - -

awReceiveDatal2 - - - -

awReceiveDatal3 - - - -

awReceiveDatal4d - - - -

awReceiveDatal5 - - - -

awReceiveDatal6 - - - -
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7 Geratebeschreibungen
7.2 Inverter Drive 8400 Stateline C

. Die Kommunikation mit dem Inverter Drive 8400 StateLine C ist liber den

o CAN-Bus (CANopen) und EtherCAT maglich.
il
s ‘ Verfiigbare Technologieapplikationen
E:_—i + Stellantrieb Drehzahl
HE it « Abschaltpositionierung ohne Riickfiihrung
Ei ADla
Beispielprojekte
» LAS 40 INTF_Can_84SL Speed 0200
« LAS_40_INTF_ETC_84SL_Speed 0100
Ubersicht der Indizes

Die empfangenen Prozessdaten werden in das Element awReceiveData der L_LCB_AXIS REF-
Instanz (0 67) Ubertragen.

Die zu sendenden Prozessdaten werden vom Element awTransmitData der L LCB AXIS REF-
Instanz (L 67) ubertragen.

Die Tabelle zeigt die Abbildung der Indizes auf Variablen.

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT
awTransmitDatal LP_Caninl_wCtrl 0x5E66/01 Mciln_wCtrl 0x5C93/01
awTransmitData2 LP_Caninl_win2 0x5E66/02 Mciln_wIn2 0x5C93/02
awTransmitData3 LP_Caninl_win3 0x5E66/03 Mciln_wIn3 0x5C93/03
awTransmitData4 LP_Caninl_wlIn4 0x5E66/04 Mciln_wlIn4 0x5C93/04
awTransmitData5 LP_CanIn2_winl 0x5E66/05 Mciln_wIn5 0x5C93/05
awTransmitData6 LP_Canin2_wIn2 0x5E66/06 Mciln_wiIn6é 0x5C93/06
awTransmitData7 LP_CanIn2_wiIn3 0x5E66/07 Mciln_wiIn7 0x5C93/07
awTransmitData8 LP_Canin2_win4 0x5E66/08 Mciln_wIn8 0x5C93/08
awTransmitData9 LP_Canin3_winl 0x5E66/09 Mciln_wiIn9 0x5C93/09
awTransmitDatal0 LP_Canin3_win2 Ox5E66/0A Mciln_wIn10 0x5C93/0A
awTransmitDatall LP_Canin3_wIn3 0x5E66/0B Mciln_win11 0x5C93/0B
awTransmitDatal2 LP_CanIn3_wiIn4 0x5E66/0C Mciln_wlIn12 0x5C93/0C
awTransmitDatal3 - - Mciln_wIn13 0x5C93/0D
awTransmitDatal4 - - Mciln_wIn14 0x5C93/0E
awTransmitDatal5 - - Mciln_wIn15 0x5C93/0F
awTransmitDatal6 - - Mciln_wIn16 0x5C93/10
awReceiveDatal LP_CanOutl 0x5C9B/01 MciOut_wsState 0x5C92/01
_wsState
awReceiveData2 LP_CanOutl 0x5C9B/02 MciOut_wOut2 0x5C92/02
_wOut2
awReceiveData3 LP_CanOutl 0x5C9B/03 MciOut_wOut3 0x5C92/03
_wOut3
awReceiveData4 LP_CanOutl 0x5C9B/04 MciOut_wOut4 0x5C92/04
_wOut4
awReceiveData5 LP_CaOnOtutZ 0x5C9B/05 MciOut_wOut5 0x5C92/05
wOutl
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7 Geratebeschreibungen
7.2 Inverter Drive 8400 Stateline C

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT

awReceiveData6 LP_CanOut2 0x5C9B/06 MciOut_wOut6 0x5C92/06
_wOut2

awReceiveData7 LP_CanOut2 0x5C9B/07 MciOut_wOut7 0x5C92/07
_wOut3

awReceiveData8 LP_CanOut2 0x5C9B/08 MciOut_wOut8 0x5C92/08
_wOut4

awReceiveData9 LP_CanOut3 0x5C9B/09 MciOut_wOut9 0x5C92/09
_wOutl

awReceiveDatal0 LP_CanOut3 0x5C9B/0A MciOut_wOut10 0x5C92/0A
_wOut2

awReceiveDatall LP_CanOut3 0x5C9B/0B MciOut_wOut11 0x5C92/0B
_wOut3

awReceiveDatal2 LP_CanOut3 0x5C9B/0C MciOut_wOut12 0x5C92/0C
_wOut4

awReceiveDatal3 - - MciOut_wOut13 0x5C92/0D

awReceiveDatal4d - - MciOut_wOut14 0x5C92/0E

awReceiveDatal5 - - MciOut_wOut15 0x5C92/0F

awReceiveDatal6 - - MciOut_wOutlé 0x5C92/10
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7 Geratebeschreibungen
7.3 Inverter Drive 8400 HighLine C

7.3 Inverter Drive 8400 HighLine C

Die Kommunikation mit dem Inverter Drive 8400 HighLine C ist iber den
CAN-Bus (CANopen) und EtherCAT méglich.

Verfiigbare Technologieapplikationen
« Stellantrieb Drehzahl

« Abschaltpositionierung ohne Riickfiihrung

« Tabellenpositionierung ohne Riickflihrung

Beispielprojekte
+ LAS_40_INTF_Can_84HL_TabPos_0200
+ LAS_40_INTF_ETC_84HL_TabPos_0100

Ubersicht der Indizes

Die empfangenen Prozessdaten werden in das Element awReceiveData der L LCB_AXIS REF-
Instanz (L 67) ubertragen.

Die zu sendenden Prozessdaten werden vom Element awTransmitData der L LCB AXIS REF-
Instanz ( 67) Ubertragen.

Die Tabelle zeigt die Abbildung der Indizes auf Variablen.

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT
awTransmitDatal LP_Caninl_wCtrl 0x5E66/01 Mciln_wCtrl 0x5C93/01
awTransmitData2 LP_Caninl_win2 0x5E66/02 Mciln_wIn2 0x5C93/02
awTransmitData3 LP_Caninl_win3 0x5E66/03 Mciln_wiIn3 0x5C93/03
awTransmitData4 LP_Caninl_wiIn4 0x5E66/04 Mciln_win4 0x5C93/04
awTransmitData5 LP_CanIn2_winl 0x5E66/05 Mciln_wIn5 0x5C93/05
awTransmitData6 LP_Canin2_win2 0x5E66/06 Mciln_wIné 0x5C93/06
awTransmitData7 LP_CaniIn2_wIn3 0x5E66/07 Mciln_wIn7 0x5C93/07
awTransmitData8 LP_Canin2_win4 0x5E66/08 Mciln_wIn8 0x5C93/08
awTransmitData9 LP_Canin3_winl 0x5E66/09 Mciln_wiIn9 0x5C93/09
awTransmitDatal0 LP_Canin3_wIn2 0x5E66/0A Mciln_wIn10 0x5C93/0A
awTransmitDatall LP_Canin3_wIn3 0x5E66/0B Mciln_win11 0x5C93/0B
awTransmitDatal2 LP_CanIn3_win4 0x5E66/0C Mciln_wlIn12 0x5C93/0C
awTransmitDatal3 - - Mciln_wIn13 0x5C93/0D
awTransmitDatal4 - - Mciln_wIn14 0x5C93/0E
awTransmitDatal5 - - Mciln_wIn15 0x5C93/0F
awTransmitDatal6 - - Mciln_wiInl6 0x5C93/10
awReceiveDatal LP_CanOutl 0x5C9B/01 MciOut_wsState 0x5C92/01
_wsState
awReceiveData2 LP_CanOutl 0x5C9B/02 MciOut_wOut2 0x5C92/02
_wOut2
awReceiveData3 LP_CanOutl 0x5C9B/03 MciOut_wOut3 0x5C92/03
_wOut3
awReceiveData4 LP_CE:)n(?cutl 0x5C9B/04 MciOut_wOut4 0x5C92/04
wOut4
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7 Geratebeschreibungen

7.3 Inverter Drive 8400 HighLine C

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT

awReceiveData5 LP_CanOut2 0x5C9B/05 MciOut_wOut5 0x5C92/05
_wOutl

awReceiveData6 LP_CanOut2 0x5C9B/06 MciOut_wOut6 0x5C92/06
_wOut2

awReceiveData7 LP_CanOut2 0x5C9B/07 MciOut_wOut7 0x5C92/07
_wOut3

awReceiveData8 LP_CanOut2 0x5C9B/08 MciOut_wOut8 0x5C92/08
_wOut4

awReceiveData9 LP_CanOut3 0x5C9B/09 MciOut_wOut9 0x5C92/09
_wOutl

awReceiveDatal0 P_CanOut3 0x5C9B/0A MciOut_wOut10 0x5C92/0A
_wOut2

awReceiveDatall P_CanOut3 0x5C9B/0B MciOut_wOut11 0x5C92/0B
_wOut3

awReceiveDatal2 P_CanOut3 0x5C9B/0C MciOut_wOut12 0x5C92/0C
_wOut4

awReceiveDatal3 - - MciOut_wOut13 0x5C92/0D

awReceiveDatal4d - - MciOut_wOut14 0x5C92/0E

awReceiveDatal5 - - MciOut_wOut15 0x5C92/0F

awReceiveDatal6 - - MciOut_wOutlé 0x5C92/10
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7 Geratebeschreibungen
7.4 Inverter Drive 8400 TopLine C

7.4 Inverter Drive 8400 ToplLine C

Die Kommunikation mit dem Inverter Drive 8400 TopLine C ist liber den
CAN-Bus (CANopen) und EtherCAT méglich.

Verfiigbare Technologieapplikationen
« Stellantrieb Drehzahl

« Abschaltpositionierung ohne Riickfiihrung

+ Tabellenpositionierung ohne Riickfiihrung (mit
Ablaufpositionierung)

Erweiterte Funktionen

Funktionsblocke fir ...
« Positionier-Ablaufsteuerung
« Elektrische Welle (Geschwindigkeits- und Winkelgleichlauf)
« Tanzerregelung

 Netzausfallregelung

Beispielprojekte

» Keine

Ubersicht der Indizes

Die empfangenen Prozessdaten werden in das Element awReceiveData der L_LCB_AXIS REF-
Instanz (2 67) Ubertragen.

Die zu sendenden Prozessdaten werden vom Element awTransmitData der L LCB AXIS REF-
Instanz (L 67) Ubertragen.

Die Tabelle zeigt die Abbildung der Indizes auf Variablen.

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT
awTransmitDatal LP_CanInl_wcCtrl 0x5E66/01 Mciln_wCtrl 0x5C93/01
awTransmitData2 LP_Caninl_win2 0x5E66/02 Mciln_wIn2 0x5C93/02
awTransmitData3 LP_Caninl_win3 0x5E66/03 Mciln_wiIn3 0x5C93/03
awTransmitData4 LP_Caninl_win4 0x5E66/04 Mciln_win4 0x5C93/04
awTransmitData5 LP_Canin2_winl 0x5E66/05 Mciln_wIn5 0x5C93/05
awTransmitData6 LP_Canin2_wIn2 0x5E66/06 Mciln_wIné 0x5C93/06
awTransmitData7 LP_Canin2_wIn3 0x5E66/07 Mciln_wiIn7 0x5C93/07
awTransmitData8 LP_CanIn2_wIn4 0x5E66/08 Mciln_wiIn8 0x5C93/08
awTransmitData9 LP_Canin3_winl 0x5E66/09 Mciln_wIn9 0x5C93/09
awTransmitDatal0 LP_CanIn3_wiIn2 0x5E66/0A Mciln_wIn10 0x5C93/0A
awTransmitDatall LP_CanIn3_wiIn3 0x5E66/0B Mciln_win11 0x5C93/0B
awTransmitDatal2 LP_Canin3_wIn4 0x5E66/0C Mciln_win12 0x5C93/0C
awTransmitDatal3 - - Mciln_wIn13 0x5C93/0D
awTransmitDatal4 - - Mciln_wlIn14 0x5C93/0E
awTransmitDatal5 - - Mciln_wIn15 0x5C93/0F
awTransmitDatal6 - - Mciln_wiInl6 0x5C93/10
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7 Geratebeschreibungen

7.4 Inverter Drive 8400 TopLine C

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT

awReceiveDatal LP_CanOutl 0x5C9B/01 MciOut_wsState 0x5C92/01
_wsState

awReceiveData2 LP_CanOutl 0x5C9B/02 MciOut_wOut2 0x5C92/02
_wOut2

awReceiveData3 LP_CanOutl 0x5C9B/03 MciOut_wOut3 0x5C92/03
_wOut3

awReceiveData4 LP_CanOutl 0x5C9B/04 MciOut_wOut4 0x5C92/04
_wOut4

awReceiveData5 LP_CanOut2 0x5C9B/05 MciOut_wOut5 0x5C92/05
_wOutl

awReceiveData6 LP_CanOut2 0x5C9B/06 MciOut_wOut6 0x5C92/06
_wOut2

awReceiveData7 LP_CanOut2 0x5C9B/07 MciOut_wOut7 0x5C92/07
_wOut3

awReceiveData8 LP_CanOut2 0x5C9B/08 MciOut_wOut8 0x5C92/08
_wOut4

awReceiveData9 LP_CanOut3 0x5C9B/09 MciOut_wOut9 0x5C92/09
_wOutl

awReceiveDatal0 P_CanOut3 0x5C9B/0A MciOut_wOut10 0x5C92/0A
_wOut2

awReceiveDatall P_CanOut3 0x5C9B/0B MciOut_wOut11 0x5C92/0B
_wOut3

awReceiveDatal2 P_CanOut3 0x5C9B/0C MciOut_wOut12 0x5C92/0C
_wOut4

awReceiveDatal3 - - MciOut_wOut13 0x5C92/0D

awReceiveDatal4d - - MciOut_wOut14 0x5C92/0E

awReceiveDatal5 - - MciOut_wOut15 0x5C92/0F

awReceiveDatal6 - - MciOut_wOutlé 0x5C92/10
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7 Geratebeschreibungen
7.5 Servo Drive 9400 Highline

7.5 Servo Drive 9400 HighLine

Die Kommunikation mit dem Servo Drive 9400 HighLine ist iber den CAN-
Bus (CANopen) und EtherCAT moglich.

Verfiigbare Technologieapplikationen
Ab Firmware-Version 1.0.1:

« Leere Applikation

Hinweis!

Nach der Erstellung der»Engineer«-Applikation missen die Indizes
manuell im »PLC Designer« konfiguriert werden, da hier keine
vordefinierten Port-Variablen (Indizes) definiert sind.

Ab Firmware-Version 4.0:
« Stellantrieb - Drehzahl
« Stellantrieb - Drehmoment
Ab Firmware-Version 5.0:
« Tabellenpositionierung
« Elektronisches Getriebe
« Gleichlauf mit Markensynchronisation
« Positionier-Ablaufsteuerung
Ab Firmware-Version 8.0:

+ CiA 402 (fur SoftMotion-Anwendungen)

Erweiterte Funktionen

« Funktionsblocke fiir Kurvenscheiben- Funktion

Beispielprojekte
« LAS_40_INTF_Can_94HL Speed 0200
» LAS 40 INTF_Can_94HL TabPos 0200
« LAS_ 40 _INTF_ETC_94HL_Speed 0100
« LAS_40_INTF_ETC_94HL_TabPos_0100
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7 Geratebeschreibungen

7.5 Servo Drive 9400 Highline

7.5.1 Indizes bei Technologieapplikation "Tabellenpositionierung"

Die empfangenen Prozessdaten werden in das Element awReceiveData der L_LCB_AXIS REF-

Instanz (0 67) Ubertragen.

Die zu sendenden Prozessdaten werden vom Element awTransmitData der L LCB AXIS REF-

Instanz (1 67) ubertragen.

Die Tabelle zeigt die Abbildung der Indizes auf Variablen.

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT
awTransmitDatal LPortControll 0xA580/02 LPortAxisinl 0xA580/01
_wControl
awTransmitData2 LPort16in1 0xA540/02 LPortAxisin1l 0xA540/01
_ninl
awTransmitData3 LPort16In2 0xA540/03 LPortAxisinl 0xA640/01
_dnin2
awTransmitData4 LPort16in3 0xA540/04
awTransmitData5 LPort32In1 0xA640/02 LPortControll 0xA580/02
awTransmitData6 LPortControl2 0xA580/03
awTransmitData7 LPort32In2 0xA640/03 LPort32In1 0xA640/02
awTransmitData8
awTransmitData9 LPort32In3 0xA640/04 LPort32In2 0xA640/03
awTransmitDatal0
awTransmitDatall LPortControl2 0xA580/03 LPort32In3 0xA640/04
awTransmitDatal2 LPortAxisinl 0xA580/01
_wControl
awTransmitDatal3 LPortAxisin1 0xA540/01 LPortl6inl 0xA540/02
_ninl
awTransmitDatal4 LPortAxisinl 0xA640/01 LPort16In2 0xA540/03
awTransmitData15 —dnin2 LPort16In3 0xA540/04
awTransmitDatal6 - - - -
awReceiveDatal LPortAxisOutl 0xA100/01 LPortAxisOutl 0xA100/01
_wsStatus _wsStatus
awReceiveData2 LPortAxisOutl 0xA0C0/01 LPortAxisOutl 0xA0C0/01
_nOutl _nOutl
awReceiveData3 LPortAxisOut1 0xA1C0/01 LPortAxisOut1 0xA1C0/01
awReceiveData4 —dnOut2 —dnOut2
awReceiveData5 LPortStatusl 0xA100/02 LPortStatus1 0xA100/02
awReceiveData6 LPortStatus2 0xA100/03 LPortStatus2 0xA100/03
awReceiveData7 LPort320ut1 0xA1C0/02 LPort320utl 0xA1C0/02
awReceiveData8
awReceiveData9 LPort320ut2 0xA1C0/03 LPort320ut2 0xA1C0/03
awReceiveDatal0
awReceiveDatall LPort320ut3 0xA1C0/04 LPort320ut3 0xA1C0/04
awReceiveDatal2
awReceiveDatal3 LPort160utl 0xA0C0/02 LPort160utl 0xA0C0/02
awReceiveDatal4 LPort160ut2 0xA0C0/03 LPort160ut2 0xA0C0/03
awReceiveDatal5 LPort160ut3 0xA0C0/04 LPort160ut3 0xA0C0/04
awReceiveDatal6 - - - -
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7.5 Servo Drive 9400 Highline

7.5.2 Indizes bei den weiteren Technologieapplikationen
Die empfangenen Prozessdaten werden in das Element awReceiveData der L_LCB_AXIS REF-
Instanz (0 67) Ubertragen.

Die zu sendenden Prozessdaten werden vom Element awTransmitData der L LCB AXIS REF-
Instanz (1 67) ubertragen.

Die Tabelle zeigt die Abbildung der Indizes auf Variablen.

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT
awTransmitDatal LPortAxisInl 0xA580/01 LPortAxisinl 0xA580/01
_wControl _wControl
awTransmitData2 LPortAxisinl 0xA540/01 LPortAxisin1l 0xA540/01
_ninl _ninl
awTransmitData3 LPortAxisInl 0xA640/01 LPortAxisinl 0xA640/01
awTransmitData4 —dnin2 _dnin2
awTransmitData5 LPortControll 0xA580/02 LPortControll 0xA580/02
awTransmitData6 LPortControl2 0xA580/03 LPortControl2 0xA580/03
awTransmitData7 LPort32Inl 0xA640/02 LPort32Inl 0xA640/02
awTransmitData8
awTransmitData9 LPort32In2 0xA640/03 LPort32In2 0xA640/03
awTransmitDatal0
awTransmitDatall LPort32In3 0xA640/04 LPort32In3 0xA640/04
awTransmitDatal2
awTransmitDatal3 LPort16inl 0xA540/02 LPort16inl 0xA540/02
awTransmitDatal4 LPort16In2 0xA540/03 LPort16In2 0xA540/03
awTransmitDatal5 LPort16In3 0xA540/04 LPort16In3 0xA540/04
awTransmitDatal6 - - - -
awReceiveDatal LPortAxisOut1 0xA100/01 LPortAxisOut1 0xA100/01
_wsStatus _wsStatus
awReceiveData2 LPortAxisOutl 0xA0C0/01 LPortAxisOutl 0xA0C0/01
_nOutl _nOutl
awReceiveData3 LPortAxisOutl 0xA1C0/01 LPortAxisOutl 0xA1C0/01
awReceiveData4 _dnOut2 —_dnOut2
awReceiveData5 LPortStatusl 0xA100/02 LPortStatusl 0xA100/02
awReceiveData6 LPortStatus2 0xA100/03 LPortStatus2 0xA100/03
awReceiveData7 LPort320ut1 0xA1C0/02 LPort320ut1 0xA1C0/02
awReceiveData8
awReceiveData9 LPort320ut2 0xA1C0/03 LPort320ut2 0xA1C0/03
awReceiveDatal0
awReceiveDatall LPort320ut3 0xA1C0/04 LPort320ut3 0xA1C0/04
awReceiveDatal2
awReceiveDatal3 LPort160utl 0xA0C0/02 LPort160utl 0xA0C0/02
awReceiveDatal4 LPort160ut2 0xA0C0/03 LPort160ut2 0xA0C0/03
awReceiveDatals LPort160ut3 0xA0C0/04 LPort160ut3 0xA0C0/04
awReceiveDatal6 - - - -
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7 Geratebeschreibungen
7.6 Servo Drive 9400 Regenerative Power Supply Module

7.6 Servo Drive 9400 Regenerative Power Supply Module

Die Kommunikation mit dem Servo Drive 9400 Regenerative Power
Supply Module ist Giber den CAN-Bus (CANopen) und EtherCAT moglich.

Verfiigbare Technologieapplikationen

« Applikation auf Basis der Technologieapplikation VR-Modul V3.0

Beispielprojekte

» Keine

Ubersicht der Indizes

Die empfangenen Prozessdaten werden in das Element awReceiveData der L_LCB_AXIS REF-
Instanz (L 67) Ubertragen.

Die zu sendenden Prozessdaten werden vom Element awTransmitData der L LCB AXIS REF-
Instanz (0 67) Ubertragen.

Die Tabelle zeigt die Abbildung der Indizes auf Variablen.

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT
awTransmitDatal LPortAxisinl 0xA580/01 LPortAxisinl 0xA580/01
_wControl _wControl
awTransmitData2 LPortAxisin1 0xA540/01 LPortAxisinl 0xA540/01
_ninl _ninl
awTransmitData3 LPortAxisinl 0xA640/01 LPortAxisinl 0xA640/01
awTransmitData4 —dnin2 —dnin2
awTransmitData5 LPortControl1l 0xA580/02 LPortControll 0xA580/02
awTransmitData6 LPortControl2 0xA580/03 LPortControl2 0xA580/03
awTransmitData7 LPort32In1 0xA640/02 LPort32In1 0xA640/02
awTransmitData8
awTransmitData9 LPort32In2 0xA640/03 LPort32In2 0xA640/03
awTransmitDatal0
awTransmitDatall LPort32In3 0xA640/04 LPort32In3 0xA640/04
awTransmitDatal2
awTransmitDatal3 LPorti6inl 0xA540/02 LPorti6inl 0xA540/02
awTransmitDatal4 LPort16In2 0xA540/03 LPort16In2 0xA540/03
awTransmitDatal5 LPorti6In3 0xA540/04 LPort16In3 0xA540/04
awTransmitDatal6 - - - -
awReceiveDatal LPortAxisOutl 0xA100/01 LPortAxisOutl 0xA100/01
_wsStatus _wsStatus
awReceiveData2 LPortAxisOutl 0xA0C0/01 LPortAxisOutl 0xA0C0/01
_nOutl _nOutl
awReceiveData3 LPortAxisOutl 0xA1C0/01 LPortAxisOutl 0xA1C0/01
awReceiveData4 —dnOut2 —dnOut2
awReceiveData5 LPortStatusl 0xA100/02 LPortStatusl 0xA100/02
awReceiveData6 LPortStatus2 0xA100/03 LPortStatus2 0xA100/03
awReceiveData7 LPort320utl 0xA1C0/02 LPort320utl 0xA1C0/02
awReceiveData8
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7.6 Servo Drive 9400 Regenerative Power Supply Module
Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT
awReceiveData9 LPort320ut2 0xA1C0/03 LPort320ut2 0xA1C0/03
awReceiveDatal0
awReceiveDatall LPort320ut3 0xA1C0/04 LPort320ut3 0xA1C0/04
awReceiveDatal2
awReceiveDatal3 LPort160utl 0xA0C0/02 LPort160utl 0xA0C0/02
awReceiveDatal4 LPort160ut2 0xA0C0/03 LPort160ut2 0xA0C0/03
awReceiveDatal5 LPort160ut3 0xA0C0/04 LPort160ut3 0xA0C0/04
awReceiveDatal6 - - - -
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7.7 Lenze Generic Drive

7.7 Lenze Generic Drive

, Das "Lenze Generic Drive" dient zur Ansteuerung eines beliebigen Lenze-
ﬁﬁ Inverters an den CAN-Bus (CANopen).
= *-_ k

Die Ansteuerung erfolgt liber den Funktionsbaustein L_LCB_GenericDrive
(@ 72).

Beispielprojekte

« Keine

Ubersicht der Indizes

Hinweis!

Das Mapping der Prozessdaten muss im Inverter erfolgen.

Uber die Geratebeschreibung des "Lenze Generic Drive" werden Platzhalter (z. B.
"CAN IN1 W1") definiert, in welche die Prozessdaten libertragen werden.

Die empfangenen Prozessdaten werden in das Element awReceiveData der L LCB_AXIS REF-
Instanz (L 67) ubertragen.

Die zu sendenden Prozessdaten werden vom Element awTransmitData der L LCB AXIS REF-
Instanz (0 67) Ubertragen.

Die Tabelle zeigt die Abbildung der Indizes auf Variablen.

Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT
awTransmitDatal CAN IN1 W1 0x5CA7/01 - -
awTransmitData2 CAN IN1 W2 0x5CA7/02 - -
awTransmitData3 CANIN1 W3 0x5CA7/03 - -
awTransmitData4 CAN IN1 W4 0x5CA7/04 - -
awTransmitData5 CANIN2 W1 0x5CA8/01 - -
awTransmitData6 CAN IN2 W2 0x5CA8/02 - -
awTransmitData7 CAN IN2 W3 0x5CA8/03 - -
awTransmitData8 CAN IN2 W4 0x5CA8/04 - -
awTransmitData9 CANIN3 W1 0x5CB0/01 - -
awTransmitDatal0 CANIN3 W2 0x5CB0/02 - -
awTransmitDatall CANIN3 W3 0x5CB0/03 - -
awTransmitDatal2 CANIN3 W4 0x5CB0/04 - -

awTransmitDatal3 - - - -

awTransmitDatal4 - - - _

awTransmitDatal5 - - - -

awTransmitDatal6 - - - -

awReceiveDatal CAN OUT1 W1 0x5CAD/01 - -
awReceiveData2 CAN OUT1 W2 0x5CAD/02 - -
awReceiveData3 CAN OUT1 W3 0x5CAD/03 - -
awReceiveData4 CAN OUT1 W4 0x5CAD/04 - -
awReceiveData5 CAN OUT2 W1 0x5CAE/01 - -
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7.7 Lenze Generic Drive
Applikationsvariable Name CAN Index CAN Name EtherCAT | Index EtherCAT
awReceiveData6 CAN OUT2 W2 0x5CAE/02 - -
awReceiveData7 CAN OUT2 W3 0x5CAE/03 - -
awReceiveData8 CAN OUT2 W4 0x5CAE/04 - -
awReceiveData9 CAN OUT3 W1 0x5CAF/01 - -
awReceiveDatal0 CAN OUT3 W2 0x5CAF/02 - -
awReceiveDatall CAN OUT3 W3 0x5CAF/30 - -
awReceiveDatal2 CAN OUT3 W4 0x5CAF/04 - -
awReceiveDatal3 - - - -
awReceiveDatal4 - - - -
awReceiveDatal5 - - - -
awReceiveDatal6 - - - -
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

Die Bibliothek L_LCB_LogicControlBasic enthdlt Funktionsbausteine zur gerdteunabhdngigen
Ansteuerung von Invertern am Logic-Bus:

Funktionsbaustein

Beschreibung

» L LCB ActuatorSpeed

Ansteuerung eines Inverters mit dem Applikationsbeispiel "Stellantrieb -

Drehz

ahl"

» L LCB TablePositioning

Ansteuerung eines Inverters mit dem Applikationsbeispiel
"Tabellenpositionierung"

» L LCB_8400Drive

Ansteuerung eines Inverter Drive 8400

» L LCB 9400Drive

Ansteuerung eines Servo Drive 9400

» L LCB_GenericDrive

Ansteuerung eines beliebigen Lenze Inverters mit einer beliebigen
Applikation

Funktionsbaustein an einen Inverter anbinden

Zur Anbindung eines Funktionsbausteins an einen Inverter muss die Achsdaten-Instanz aus der

Steuerungskonfiguration mit dem Funktionsbaustein verbunden werden.

=i Device (L-force Controller 3200 Logic)
=Bl sps-Lagi
= Q Application
m Bibliotheksverwalter
6] pou (PrG)
] pLC_PRG (PRE)
= @a Taskkonfiguration
é@Mannuk
[ 1_0_Modul_Keppler (/O Modul-Koppler)
= [ canbus (CANbus)
= [{J caMopen_Manager_MC_CANZ (C

(8-1]

LC_Drive_94HL (LenzeldgicDrive_C|

4
3
4

VAR

L_LCB_TablePFositioningl:L_LCB_TableFositioning:

FHD VTR

1

-~

L_LCB_TablePositioningl

L_LCB_TRABLEPOSITIONING

Logichxis
xEnableInternalControl
xDriveEnable
xDriveSet(sp
xResetError

xManualFos

xManuallNeg

xHomingSet
xHomingStare
xHomingReset
xProfileStart
xProfileRestart
xFProfileReset
wProfileNumberSet
xEnableSpeedOverride
c3peedOverridelet
xEnableFPosition0verride
rPositionSet

XError

eError
xInternalControlictive
xCommunication0K
xDriveError
xDriveWarning
¥DriveReady
xDriveEnabled
xDriveQspictive
x5peedEgqZero
xHominghctive
xHomingDone
xHomePosAvailable
xManualictive
xProfilehctive
xProfileDone
xProfileInTarget
¥H¥_LimitSwitchPos
¥H¥_LimitSwitchNeg
rSpeedictual
rPoshctual
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.1 Ubersicht der Funktionen und Funktionsbausteine

8.1 Ubersicht der Funktionen und Funktionsbausteine

Die Funktionen und Funktionsbausteine der Bibliothek L_LCB_LogicControlBasic sind in
verschiedene Gruppen unterteilt.

. Enums
=5 kb logiccontroibanic

66

=2 L_LCB_LogicControlBasic

"‘a Enums
. % L_LCB_AXISMODE

- 9¢ L_LCB_Error

-9 |_LCB_LOGICDEYICE
"‘a Function Blocks
. @ LLCB_Constants

iﬁ--la Drivelnterface
#-[5] L_LCB_AXIS_REF
'-":-""f:'.'! intern
#-[E] L_LCB_aXIS_REF_CAN
#-[Z] L_LCB_AXIS_REF_ETC
= LogicDrives
-[8) L_Lce_s4000rive
[£] L_LcB_9400Drive
L_LCE_ActuatorSpeed
[£] L_LcB_GenericDrive
#-[£] L_LCB_TablePositioning
=2 scaling

'-::-“@ Data converter
L_LCB_Morm_aToMorm_n
----- L_LCB_Morm_nTolorm_a
EI L_LCB_Morm_nToSpeed_s
EI L_LCE_Speed_nToMorm_r
@ L_LCB_Speed_rTolorm_n
----- L_LCB_Speed_sToNorm_n
EI L_LCB_Speed_sToSpeed_v
EI L_LCE_Speed_vToSpeed_s
=-[C) Data sinks and sources
----- L_LCB_GetAxisData
~[£] L_LcB_Getposition
~[E] L_LCB_GetSpeed
~[E] L_LCB_SetixisData
----- L_LCB_SetPosition
~[£] L_LcB_setspeed
=-{) Signal conversion
~[E] L_LCB_iccTounit
----- L_LCB_PosToUnit
~[£] L_LcB_SpeedToUnit
[E] L_LCB_UnitTosce
~[E] L_LCB_UnitToPos
----- L_LCB_UnitToSpeed

=2 TaskInfo
_ “[2) L_LcB_Taskcycle
=12 Structs
¢ L_LCB_AxisData

+ 1) visualization Templates

2 Project information
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» L LCB_AXISMODE (1 102)
» L LCB Error (£2102)
» L LCB LOGICDEVICE (£d 102)

Function Blocks

Drivelnterface
» L LCB_AXIS_REF (L1 67)

» L LCB AXIS REF_CAN (interne Verwendung) (£ 68)

» L LCB_AXIS REF _ETC (interne Verwendung) (L2 68)

LogicDrives

» L LCB 8400Drive (CJ 69)

» L_LCB_9400Drive ({2 70)

» L LCB ActuatorSpeed (2 73)

» L LCB GenericDrive (£ 72)

» L_LCB TablePositioning (2 77)
Data converter

»L LCB Norm_aToNorm n (L 83)
»L LCB Norm nToNorm a (£ 83)
»L LCB Norm nToSpeed s (L1 84)
»L LCB Speed nToNorm r (1 84)
» L LCB Speed rToNorm n (E2 85)
» L LCB Speed sToNorm n (E1 85)
» L LCB Speed sToSpeed v (L 86)
» L LCB Speed vToSpeed s (L1 86)
Data sinks and sources

» L LCB GetAxisData (L1 87)

» L LCB_GetPosition (2 88)

» L LCB_GetSpeed (L1 89)

» L LCB_SetAxisData (L3 90)

» L LCB SetPosition (£292)

» L_LCB_SetSpeed (2 93)

Signal conversion

» L LCB AccToUnit (£2 94)

» L LCB PosToUnit (E3 95)

» L LCB SpeedToUnit (£2 96)

» L_LCB_UnitToAcc (1 97)

» L LCB UnitToPos (21 98)

» L LCB UnitToSpeed (C1 99)
TaskInfo

» L_LCB_TaskCycle (LJ 100)

Structs

» L LCB AxisData (£ 101)




Funktionsbibliothek L LCB_LogicControlBasic

Funktionsbausteine

8.2.1

Funktionsbausteine

L_LCB_AXIS_REF

Diese Funktionsbaustein-Instanz stellt einen Logic-Antrieb in der Applikation dar.

Jede in der Steuerungskonfiguration eingebundene Logic-Achse ist eine erweiterte Instanz von

L_LCB_AXIS_REF. Eine manuelle Instanzierung dieses Funktionsbausteins ist nicht erforderlich.

Uber diesen Funktionsbaustein werden die Prozessdaten der verbundenen Logic-Achse der
Applikation zur Verfligung gestellt.

L_LCB_AXIS_REF ist eine Erweiterung des Funktionsbausteins L DCO_AXIS_REF_BASE ({1 105).

UDINT —
USINT —

ARRAY[1..5] OF —|
L_DCO_SDOData

ARRAY[1...5] OF —
L_DCO_SDOData

ARRAY[1..16] OF WORD —
ARRAY[1...16] OF WORD —
L LCB_LOGICDEVICE —

L LCB_AxisData —

L_LCB_AXIS_REF

udiTimeOut uiDevicelD — UINT
usiChannel uiNetID — UINT
aSDOReadData xCommunicationOK — BOOL
aSDOWriteData eCommunicationState — L DCO CommState

awReceiveData AxisName — STRING
awTransmitData
elogicDevice

scAxisData

Eingdnge

Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten

udiTimeOut Timeout-Zeit fiir die SDO-Kommunikation
UDINT | - Initialwert: 20000

usiChannel Zu verwendender SDO-Kanal
USINT | - Initialwert: 1

aSdoReadData Austausch fiir die SDO-Kommunikation (interne Verwendung)

ARRAY[1..5] OF | -« Initialwert: 0
L DCO _SDOData
aSdoWriteData Austausch fiir die SDO-Kommunikation (interne Verwendung)

ARRAY[1...5] OF
L_DCO_SDOData

« Initialwert: 0

awReceiveData
ARRAY[1...16] OF WORD

Schnittstelle fiir die vom Inverter empfangenen Prozessdaten.
« Initialwert: 0

awTransmitData
ARRAY[1...16] OF WORD

Schnittstelle fiir die zum Inverter zu sendenden Prozessdaten.
« Initialwert: 0

elogicDrive
L LCB_LOGICDEVICE

Typ des angeschlossenen Inverters

scAxisData

L LCB AxisData

Maschinenparameter des angeschlossenen Inverters zur Umrechnung von
Maschineneinheiten in interne Einheiten.
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Funktionsbausteine

8.2.2

8.2.3

68

Ausginge

L DCO_CommState

Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

uiDeviceld Stations-/Knotenadresse der Achse im verwendeten Bussystem
UINT | e« Initialwert: 0

uiNetld Netzwerk/Master-Instanznummer des verwendeten Bussystems
UINT | -« Initialwert: 0

xCommunicationOK TRUE | Buskommunikation vorhanden
BOOL FALSE | Keine Buskommunikation aktiv

eCommunicationState Busstatus

« Initialwert: 0

AxisName
STRING

Bezeichnung der Achse

L_LCB_AXIS_REF_CAN (interne Verwendung)

Feldbusspezifische Erweiterung des Funktionsbausteins L_LCB_AXIS_REF fiir das Bussystem CAN.

L_LCB_AXIS_REF_ETC (interne Verwendung)

Feldbusspezifische Erweiterung des Funktionsbausteins L _LCB_AXIS REF fiir das Bussystem

EtherCAT.
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Funktionsbibliothek L LCB_LogicControlBasic

Funktionsbausteine

L_LCB_8400Drive

Dieser Funktionsbaustein dient zur Ansteuerung von Inverter Drives 8400.

Die Kommunikation zu den Geraten ist tiber die Bussysteme CAN oder EtherCAT moglich.

L LCB_AXIS_REF —

L_LCB_8400Drive

LogicAxis xError — BOOL

BOOL — xEnablelnternalControl eError— L _LCB_Error
WORD — wOffsetln xInternalControlActive — BOOL
WORD — wOffsetOut xCommunicationOK — BOOL
WORD — wCtrl wState — WORD
INT —iln[2...4] jout[2..4] — INT
Eingdange
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
LogicAxis Strukturdaten zur Antriebssteuerung

L LCB_AXIS_REF

xEnablelnternalControl

TRUE | Die interne Steuerung des Inverters ist liber die Schaltflache

BOOL "Internal Control" in der Visualisierung aktivierbar.
xOffsetln Verschiebung des Zugriffs auf Prozessdaten fiir Eingdnge um wOffsetIn x 8 Byte
WORD | Beispiele:
«’0’ fiir Canin PDO 1
« 1’ fiir Canln PDO 2
xOffsetOut Verschiebung des Zugriffs auf Prozessdaten fiir Ausgange um wOffsetOut x 8 Byte
WORD | Beispiele:
«'0’ fiir CanOut PDO 1
«'1’ fiir CanOut PDO 2
wCtrl Schnittstelle des Inverter Drive 8400
WORD
iin[2...4] Schnittstellen des Inverter Drive 8400
INT
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.

L LCB Error

» Fehlermeldungen (&2 102)

xInternalControlActive

TRUE | Der Eingang xEnablelnternalControl und die Schaltflache "Internal

BOOL Control" in der Visualisierung sind aktiviert.
xCommunicationOK TRUE | Buskommunikation vorhanden
BOOL FALSE | Keine Buskommunikation aktiv
wState Schnittstelle des Inverter Drive 8400
WORD
iOut[2...4] Schnittstellen des Inverter Drive 8400

INT
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8.2 Funktionsbausteine
8.2.5 L_LCB_9400Drive
Dieser Funktionsbaustein dient zur Ansteuerung von Servo Drives 9400 mit einer beliebigen
Applikation.
[ ] . .
1| Hinweis!
Fur eine fehlerfreie Funktion des Funktionsbausteins muss die Port-Konfiguration der
Applikation auf dem Inverter beibehalten werden!
Es diirfen keine I/O-Ports geloscht oder verschoben werden.
Die Kommunikation zu den Geraten ist tiber die Bussysteme CAN oder EtherCAT moglich.
L_LCB_9400Drive
L LCB_AXIS_REF — LogicAxis xError — BOOL
BOOL — xEnablelnternalControl eError — L _LCB Error
UINT — uiLPortAxisin1_wControl xInternalControlActive — BOOL
INT —jiLPortAxisin1_ninl xCommunicationOK — BOOL
DINT —dilLPortAxisinl_dnin2 uiLPortAxisOutl_wStatus — UINT
UINT —{ uiLPortControl[1...2] iLPortAxisOutl_nOutl — INT
DINT —{diLPort32In[1...3] diLPortAxisOutl_dnOut2 (— DINT
INT —{ilPort16ln[1...3] diLPort320ut[1..3] — DINT
iLPort160ut[1..3] |— INT
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
LogicAxis Strukturdaten zur Antriebssteuerung
L LCB_AXIS_REF
xEnablelnternalControl TRUE | Die interne Steuerung des Inverters ist liber die Schaltflache
BOOL "Internal Control" in der Visualisierung aktivierbar.
uiLPortAxisIn1_wControl Schnittstelle LPortAxisin1.wControl des Servo Drive 9400
UINT
iLPortAxisin1_nInl Schnittstelle LPortAxisin1.nin1 des Servo Drive 9400
INT
diLPortAxisin1_dnin2 Schnittstelle LPortAxisin1.dnin2 des Servo Drive 9400
DINT
uiLPortControll Schnittstelle LPortControl1 des Servo Drive 9400
UINT
uiLPortControl2 Schnittstelle LPortControl2 des Servo Drive 9400
UINT
diLPort32In1 Schnittstelle LPort32in1 des Servo Drive 9400
DINT
diLPort32In2 Schnittstelle LPort32In2 des Servo Drive 9400
DINT
diLPort32In3 Schnittstelle LPort32in3 des Servo Drive 9400
DINT
iLPortl6inl Schnittstelle LPort16/n1 des Servo Drive 9400
INT
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
iLPort16In2 Schnittstelle LPort16/n2 des Servo Drive 9400
INT
iLPort16In3 Schnittstelle LPort16/n3 des Servo Drive 9400
INT
Ausgdnge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (2 102)
xInternalControlActive TRUE | Der Eingang xEnablelnternalControl und die Schaltflache "Internal
BOOL Control" in der Visualisierung sind aktiviert.
xCommunicationOK TRUE | Buskommunikation vorhanden
BOOL FALSE | Keine Buskommunikation aktiv
uiLPortAxisOutl_wsStatus Schnittstelle LPortAxisOutl.wStatus des Servo Drive 9400
UINT
diLPortAxisOutl_dnOutl Schnittstelle LPortAxisOut1.nOut1 des Servo Drive 9400
INT
diLPortAxisOutl_dnOut2 Schnittstelle LPortAxisOutl.dnOut2 des Servo Drive 9400
DINT
uiLPortStatus1 Schnittstelle LPortStatus1 des Servo Drive 9400
UINT
uiLPortStatus2 Schnittstelle LPortStatus2 des Servo Drive 9400
UINT
diLPort320utl Schnittstelle LPort320ut1 des Servo Drive 9400
DINT
diLPort320ut2 Schnittstelle LPort320ut2 des Servo Drive 9400
DINT
diLPort320ut3 Schnittstelle LPort320ut3 des Servo Drive 9400
DINT
iLPort160utl Schnittstelle LPort160ut1 des Servo Drive 9400
INT
iLPort160ut2 Schnittstelle LPort160ut2 des Servo Drive 9400
INT
iLPort160ut3 Schnittstelle LPort160ut3 des Servo Drive 9400
INT
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8.2 Funktionsbausteine

8.2.6 L_LCB_GenericDrive

Dieser Funktionsbaustein dient zur Ansteuerung eines beliebigen Lenze-Inverters.

Die Kommunikation zu dem Gerat ist uber CAN moglich.

L_LCB_GenericDrive

L LCB_AXIS_REF — LogicAxis xError — BOOL
ARRAY[1...4] OF WORD — awTxData eErrort— L _LCB Error
BOOL — xEnablelnternalControl xInternalControlActive — BOOL

xCommunicationOK — BOOL
awRxData — ARRAY[1...4] OF WORD

Eingang
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
LogicAxis Strukturdaten zur Antriebssteuerung
L LCB_AXIS_REF
awTxData Zum Inverter zu libertragende Prozessdaten
ARRAY[1...4] OF WORD
xEnablelnternalControl TRUE | Die interne Steuerung des Inverters ist liber die Schaltflache
BOOL "Internal Control" in der Visualisierung aktivierbar.
Ausgidnge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (2 102)
xInternalControlActive TRUE | Der Eingang xEnablelnternalControl und die Schaltflache "Internal
BOOL Control" in der Visualisierung sind aktiviert.
xCommunicationOK TRUE | Buskommunikation vorhanden
BOOL FALSE | Keine Buskommunikation aktiv
awRxData Vom Inverter empfangene Prozessdaten
ARRAY[1...4] OF WORD
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8.2 Funktionsbausteine

8.2.7 L_LCB_ActuatorSpeed

Dieser Funktionsbaustein dient zur Ansteuerung von Lenze-Invertern mit der Applikation
"Stellantrieb - Drehzahl".

Hinweis!

Der Funktionsbaustein funktioniert nur in Kombination mit einem Beispielprojekt
"Stellantrieb - Drehzahl" (gekennzeichnet mit dem Kiirzel " Speed").

» Ubersicht der Application Samples (& 20)

Zur Erstellung einer Funktionsbaustein-Verschaltung konnen folgende Bausteine
verwendet werden:

» L LCB 8400Drive (&1 69)
» L LCB 9400Drive (&1 70)
» L LCB GenericDrive (1 72)

Die Kommunikation zu den Geraten ist tiber die Bussysteme CAN oder EtherCAT moglich.

L_LCB_ActuatorSpeed
L _LCB_AXIS_REF — LogicAxis xError — BOOL
BOOL — xEnablelnternalControl eError — L _LCB_Error
BOOL — xDriveEnable xInternalControlActive — BOOL
BOOL — xDriveSetQsp xDriveError — WORD
BOOL — xResetError xDriveWarning — AXIS_REF
BOOL — xEnableSpeedSetPoint xDriveReady — BOOL
BOOL — xJog1Set xDriveEnabled — BOOL
BOOL — xJog2Set xDriveQspActive — BOOL
BOOL — xInverterDirectionSet xSpeedEqZero — BOOL
REAL — rSpeedSetpoint xDirectionCCW — BOOL
XHW_Input[1...4] — BOOL
rSpeedActual — REAL

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
LogicAxis Strukturdaten zur Antriebssteuerung
L LCB_AXIS_REF

xEnablelnternalControl TRUE | Die interne Steuerung des Inverters ist liber die Schaltflache
BOOL "Internal Control" in der Visualisierung aktivierbar.

xDriveEnable TRUE: Reglersperre aufheben (invertiert)
BOOL

xDriveSetQSP TRUE: Schnellhalt aktivieren
BOOL

xResetError TRUE: Fehlermeldung zuriicksetzen (quittieren)
BOOL

xEnableSpeedSetpoint TRUE: Drehzahlregelung aktiviert
BOOL | - Die Eingdnge xJogSet1, xJogSet2 und rSpeedSetPoint werden ausgewertet.
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8.2 Funktionsbausteine
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
xJoglSet TRUE: Jog 1 aktiviert
BOOL | - Drehzahlsollwert 1 angefordert
« Aktiv, wenn xEnableSpeedSetpoint = TRUE
xJog2Set TRUE: Jog 2 aktiviert
BOOL | - Drehzahlsollwert 2 angefordert
« Aktiv, wenn xEnableSpeedSetpoint = TRUE
xInvertDirectionSet TRUE: Invertierung der Drehrichtung des Motors (Rechtslauf/Linkslauf)
BOOL
rSpeedSetpoint Sollwert-Vorgabe fiir die Drehzahl in [%]
REAL | -« Aktiv, wenn...
« xEnableSpeedSetpoint = TRUE und xJog1Set = FALSE und xJog2Set = FALSE
Ausgdnge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (E2 102)
xCommunicationOK TRUE | Buskommunikation vorhanden
BOOL FALSE | Keine Buskommunikation aktiv
xInternalControlActive TRUE | Der Eingang xEnablelnternalControl und die Schaltflache "Internal
BOOL Control" in der Visualisierung sind aktiviert.
xDriveError Statussignal "Fehler im Inverter"
BOOL
xDriveWarning TRUE: Inverter befindet sich im Geratezustand "Warning"
BOOL
xDriveReady Statussignal "Inverter ist betriebsbereit”
BOOL
xDriveEnabled TRUE: Inverter ist freigegeben
BOOL
xDriveQSPActive TRUE: Schnellhalt (QSP) aktiv
BOOL
xSpeedEqZero TRUE: Geschwindigkeit ist NULL
BOOL
xDirectionCCW Anzeige der Drehrichtung des Motors
BOOL | TRUE: Linkslauf aktiv
xHW_Inputl Digitaler Eingang 1 aktiv
BOOL
xHW_Input2 Digitaler Eingang 2 aktiv
BOOL
xHW_Input3 Digitaler Eingang 3 aktiv
BOOL
xHW_Input4 Digitaler Eingang 4 aktiv
BOOL
rSpeedActual Aktuelle Drehzahl der Motorwelle in [%] -199.99 ... 199.99 %
REAL
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8.2 Funktionsbausteine

8.2.7.1 Belegung der Eingangs-Ports

Bezeichner/Datentyp Servo Drive 9400 Inverter Drive 8400 WORD
HighLine HighLine
xDriveEnable NOTBit 0 BitOund 3 WORD 0
BOOL
xDriveSetQSP Bit 1 Bit 2
BOOL
xResetError Bit 10 Bit 7
BOOL
xEnableSpeedSetpoint Bit 2 -
BOOL
xJoglSet Bit 3 Bit12 und
BOOL xEnableSpeedSetpoint
xJog2Set Bit 4 Bit 13 und
BOOL xEnableSpeedSetpoint
xInvertDirectionSet Bit 5 Bit 15
BOOL
xCtrloe xCtrlo1
xCtrlo7 xCtrlo4
xCtrlo8 xCtrlo5
xCtrlo9 xCtrlo6
- xCtrl08
xCtrl11/xSetErrorSet xCtrl09
xCtrl12 xCtrl10
xCtrl13/xEnableManual xCtrl11
xCtrl14/xManualPositive xCtrl14/xSetError
xCtrl15/xManualNegative frei
frei rSpeedSetpoint WORD 1
rSpeedSetpoint frei WORD 2
frei WORD 3
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8.2 Funktionsbausteine

8.2.7.2 Belegung der Ausgangs-Ports
Bezeichner/Datentyp Servo Drive 9400 Inverter Drive 8400 WORD
HighLine HighLine
xDriveError Bit 0 Bit 0 WORD 0
BOOL
xDriveWarning Bit12 Bit 12
BOOL
xDriveReady Bit 2 Bit 2
BOOL
xDriveEnabled NOT Bit 7 Bit 7
BOOL
xDriveQSPActive Bit 3 Bit 3
BOOL
xSpeedEqZero Bit 6 Bit 6
BOOL
xDirectionCCW - -
BOOL
XHW _Inputl Bit 4 Bit 4/Digital_In1
BOOL
xHW_Input2 Bit 5 Bit 5/Digital_In2
BOOL
xHW_Input3 Bit 14 Bit 14/Digital_In3
BOOL
xHW_Input4 Bit 15 Bit 15/Digital_In4
BOOL
xStat08/SF_active xStat08/StatusCodeBit1
xStat09 xStat09/StatusCodeBitl
xStat10 xStat10/StatusCodeBit1
xStat11 xStat11/StatusCodeBit1
xStat13 xStat13/Message
frei rSpeedActual WORD 1
rSpeedActual frei WORD 2
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Funktionsbausteine

L_LCB_TablePositioning

Dieser Funktionsbaustein dient zur Ansteuerung von Inverter Drives 8400 Highline und Servo
Drives 9400 HighLine mit der Applikation "Tabellenpositionierung".

Hinweis!

Der Funktionsbaustein funktioniert nur in Kombination mit einem Beispielprojekt
"Tabellenpositionierung" (gekennzeichnet mit dem Kiirzel *_TabPos").

» Ubersicht der Application Samples (& 20)

Zur Erstellung einer Funktionsbaustein-Verschaltung konnen folgende Bausteine
verwendet werden:

» L LCB 8400Drive (&1 69)
»L LCB 9400Drive (1 70)
» L LCB GenericDrive (1 72)

Die Kommunikation zu den Geraten ist tiber die Bussysteme CAN oder EtherCAT moglich.

"Position Override" aktivieren

Um eine Positionierung durchfiihren zu kénnen, muss der Inverter freigegeben sein (Eingang
xDriveEnable auf TRUE setzen) und die Referenzposition gesetzt sein (z.B. iiber den Eingang
xHomingSet).

So aktivieren Sie einen "Position Override™:
1. Den Eingang xEnablePositionOverride auf TRUE setzen.
2. Die gewlnschte Sollposition am Eingang rPositionSet setzen.

3. Am Eingang wProfileNumberSet die Nummer des Profildatensatzes fiir die Positionierung
setzen.

4. Den Positioniervorgang durch Setzen des Eingangs xProfileStart auf TRUE starten.
« Die Position wird in die Codestelle/den Parameter des ausgewdhlten Profildatensatzes
geschrieben.

- Die Positionierung erfolgt mit der Geschwindigkeit und Beschleunigung des
ausgewahlten Profildatensatzes.
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Funktionsbausteine

L_LCB_TablePositioning
L LCB_AXIS_REF — LogicAxis xError BOOL
L LCB_AxisData —scAxisData eError L LCB_Error
BOOL — xEnablelnternalControl xInternalControlActive BOOL
BOOL — xDriveEnable xCommunicationOK BOOL
BOOL — xDriveSetQsp xDriveWarning BOOL
BOOL — xResetError xDriveError BOOL
BOOL — xManualPos xDriveWarning BOOL
BOOL — xManualNeg xDriveReady BOOL
BOOL — xHomingSet xDriveEnabled BOOL
BOOL — xHomingStart xDriveQSPActive BOOL
BOOL — xHomingReset xSpeedEqZero BOOL
BOOL — xProfileStart xHomingActive BOOL
BOOL — xProfileRestart xHomingDone BOOL
BOOL — xProfileReset xHomePosAvailable BOOL
WORD — wProfileNumberSet xManualActive BOOL
BOOL — xEnableSpeedOverrideSet xProfileActive BOOL
REAL — rSpeedOverrideSet xProfileDone BOOL
BOOL — xEnablePositionOverride xProfileInTarget BOOL
REAL — rPositionSet xHW_LimitSwitchPos BOOL
xHW_LimitSwitchNeg BOOL
rSpeedActual REAL
rPosActual REAL
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
LogicAxis Strukturdaten zur Antriebssteuerung
L LCB_AXIS_REF
scAxisData Maschinenparameter des anzusteuernden Inverters
L _LCB_AxisData
xEnablelnternalControl TRUE | Die interne Steuerung des Inverters ist liber die Schaltflache
BOOL "Internal Control" in der Visualisierung aktivierbar.
xDriveEnable TRUE | Reglersperre aufheben (invertiert)
BOOL
xDriveSetQSP TRUE | Schnellhalt (QSP) aktivieren
BOOL
xResetError TRUE | Fehlermeldung zuriicksetzen (quittieren)
BOOL
xManualPos TRUE | Handfahren in positive Richtung (Rechtslauf)
BOOL
xManualNeg TRUE | Handfahren in negative Richtung (Linkslauf)
BOOL
xHomingSet TRUE | Referenzposition setzen
BOOL
xHomingStart TRUE | Referenzfahrt starten
BOOL
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8.2 Funktionsbausteine

Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten

xHomingReset TRUE | Referenzposition zurlicksetzen
BOOL

xProfileStart Positionierung starten/stoppen
BOOL

TRUE | Positioniervorgang starten/Neustart

- Das zu fahrende Profil am Eingang wProfileNumberSet vorgeben.

» Wahrend einer aktiven Positionierung kann tiber
wProfileNumberSet ein anderes Profil vorgegeben werden, das
nach dem Neustart (erneuter Zustandswechsel von TRUE auf
FALSE) abgefahren wird.

- Eine zuvor abgebrochene Positionierung wird fortgesetzt.

FALSE | Die aktive Positionierung abbrechen.

xProfileRestart FALSEATRUE | Aktualisierung der Profildaten eines gerade aktiven Profils unter
BOOL Berlicksichtigung des bereits zuriickgelegten Weges.

xProfileReset FALSEATRUE | Ein zuvor abgebrochenes Profil wird nicht mehr fortgesetzt.
BOOL * Mit xProfileStart = TRUE erfolgt der Neustart eines Profils.

wProfileNumberSet Profilnummer des zu fahrenden Profils aus der Profildatenverwaltung

WORD | - Servo Drives 9400:1 ... 75
« Inverter Drives 8400: 3 ... 15

xEnableSpeedOverride TRUE | Geschwindigkeits-Override einschalten
BOOL

rSpeedOverrideSet Wert fiir den Geschwindigkeits-Override in [%]
REAL| -« Einheit: %
» Wertebereich: 0.00 ... 199.99

xEnablePositionOverride TRUE | "Position Override" einschalten

BOOL Hinweis:
Fiir das Bussystem CAN muss das zweite Empfangs-PDO (RPDO) im
»PLC Designer« freigeschaltet werden (Registerkarte "PDO
Mapping"). Fiir das Bussystem EtherCAT ist diese Einstellung nicht
erforderlich.

rPositionSet Positionsvorgabe
REAL | e Einheit: Units

Ausgange
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (E2 102)
xCommunicationOK TRUE | Buskommunikation vorhanden
BOOL FALSE | Keine Buskommunikation aktiv
xInternalControlActive TRUE | Der Eingang xEnablelnternalControl und die Schaltflache "Internal
BOOL Control" in der Visualisierung sind aktiviert.
xDriveError TRUE | Ein Fehler ist im Inverter aktiv (Quittierung erforderlich).
BOOL
xDriveWarning TRUE | Der Inverter befindet sich im Gerdtezustand "Warning".
BOOL
xDriveReady TRUE | Der Inverter ist betriebsbereit.
BOOL
xDriveEnabled TRUE | Der Inverter ist freigegeben.
BOOL
xDriveQSPActive TRUE | Ein Schnellhalt (QSP) durch Applikation ist aktiv.
BOOL
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8.2 Funktionsbausteine

Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
xSpeedEqZero TRUE | Der Inverter befindet sich im Stillstand
BOOL « Drehzahlwert in Codestelle C00019 beachten!
xHomingActive TRUE | Die Referenzfahrt ist aktiviert.
BOOL
xHomingDone TRUE | Die Referenzfahrt wurde beendet.
BOOL
xHomePosAvailable TRUE | Die Referenzposition ist bekannt.
BOOL
xManualActive TRUE | Das Handfahren ist aktiviert.
BOOL
xProfileActive TRUE | Die Positionierung ist aktiviert.
BOOL
xProfileDone TRUE | Die Positionierung wurde beendet.
BOOL
xProfilelnTarget TRUE | Die Zielposition wurde erreicht.
BOOL
xHW_LimitSwitchPos TRUE | Der positive Hardware-Endschalter wurde angefahren.
BOOL
xHW_LimitSwitchNeg TRUE | Der negative Hardware-Endschalter wurde angefahren.
BOOL
rSpeedActual Aktuelle Geschwindigkeit
REAL | - Einheit: %
rPositionActual Aktuelle Position
REAL | - Einheit: Units
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8.2 Funktionsbausteine

8.2.8.1 Belegung der Eingangs-Ports

Bezeichner/Datentyp Servo Drive 9400 Inverter Drive 8400 WORD
HighLine HighLine
xDriveEnable NOT Bit 0 Bit 3 WORD 0
BOOL
xDriveSetQSP Bit 1 Bit 15
BOOL
xResetError Bit 10 Bit 11
BOOL
xManualPos Bit 14 Bit 12
BOOL
xManualNeg Bit 15 Bit13
BOOL
xHomingSet Bit 12 Bit 10
BOOL
xHomingStart Bit 3 Bit 8
BOOL
xHomingReset Bit 4 Bit 14
BOOL
xProfileStart Bit 5 Bit 0
BOOL Bit 6 Bit 1
- Bit 8
xProfileRestart Bit 7 Bit 0
BOOL _ Bit 1
- Bit 8
xProfileReset Bit 8 Bit 0
BOOL _ Bit 1
- Bit 8
xEnableSpeedOverride Bit 9 Bit 9
BOOL
xEnablePositionOverride Bit 2 Bit 2
REAL
wProfileNumberSet.0 Bit 4
wProfileNumberSet.0 Bit 5
wProfileNumberSet.0 Bit 6
wProfileNumberSet.0 Bit 7
rSpeedOverrideSet rSpeedOverrideSet WORD 1
wProfileNumberSet rPositionSet WORD 2
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8.2 Funktionsbausteine

8.2.8.2 Belegung der Ausgangs-Ports

82

Bezeichner/Datentyp Servo Drive 9400 Inverter Drive 8400 WORD
HighLine HighLine
xDriveError Bit 0 Bit 0 WORD 0
BOOL
xDriveWarning Bit 9 Bit 15
BOOL
xDriveReady Bit 2 Bit 4
BOOL
xDriveEnabled NOT Bit 1 NOT Bit 3
BOOL
xDriveQSPActive Bit 3 Bit 14
BOOL
xSpeedEqZero Bit 4 Bit 11
BOOL
xHomingActive Bit 5 Bit 9
BOOL
xHomingDone Bit 6 Bit 6
BOOL
xHomePosAvailable Bit 7 Bit 10
BOOL
xManualActive Bit 8 Bit 9
BOOL
xProfileActive Bit 10 Bit 9
BOOL
xProfileDone Bit11 Bit 7
BOOL
xProfilelnTarget Bit 12 Bit 8
BOOL
xHW_LimitSwitchPos Bit 14 Bit 12
BOOL
xHW_LimitSwitchNeg Bit 15 Bit 13
BOOL
rSpeedActual WORD 1
REAL
rPositionActual WORD 2
REAL

Lenze - Application Samples Inverter 8400/9400 - Software-Handbuch - DMS 2.1 DE - 08/2016 - TD17




Funktionsbibliothek L LCB_LogicControlBasic

Funktionsbausteine

8.2.10

L_LCB_Norm_aToNorm_n

Diese Funktion konvertiert ein 16-Bit Eingangssignal in ein 32-Bit Ausgangssignal.

L_LCB_Norm_aToNorm_n

INT —jiln_a L_LCB_Norm_aToNorm_n —
Eingang
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
iln_a Eingangssignal
INT| +100%=2=16384

Hinweis!

Hat die Eingangsinformation den Wert ’-32768’, begrenzt der Funktionsbaustein den
Wert intern auf’-32767’ und kopiert diesen in das High Word des Ausgangs dnOut_n.

Mit diesem Funktionsbaustein ist es dehalb nicht moglich, Werte vom Datentyp "Low
Word" und "High Word" zu einem Wert vom Typ "DWORD" zusammenzubauen.

Ausgangssignal

L LCB_Norm_aToNorm_n (100 % = 230 = 1073741824)

L_LCB_Norm_nToNorm_a

Diese Funktion konvertiert ein 32-Bit Eingangssignal in ein 16-Bit Ausgangssignal.

L_LCB_Norm_nToNorm_a

DINT —diln_n L_LCB_Norm_nToNorm_a —
Eingang
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
diln_n Eingangssignal
DINT| - Einheit: % (100 % = 230 = 1073741824)

Ausgangssignal

L_LCB_Norm _nToNorm_a (100 % = 214 = 16384)
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8.2 Funktionsbausteine

8.2.11 L_LCB_Norm_nToSpeed_s

Dieser Funktionsbaustein verwendet die libertragenen Maschinenparameter und konvertiert ein
32-Bit Eingangssignal in ein 32-Bit Speed-Signal.

L_LCB_Norm_nToSpeed_s
DINT —{diln_n diOut_s — DINT

L LCB_AxisData —scAxisData xError — BOOL

eError— L _LCB_Error

Eingang
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
diln_n Eingangssignal
DINT | « Einheit: % (100 % = 230 = 1073741824)
scAxisData Maschinenparameter
L _LCB_AxisData
Ausgidnge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
diOut_s Ausgangssignal
DINT| - Einheit: min™! (15000 min™t = 226 = 67108864)
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (E2 102)

8.2.12 L_LCB_Speed_nToNorm_r

Diese Funktion konvertiert ein 32-Bit Eingangssignal in ein Speed-Signal vom Typ "REAL".

L_LCB_Speed_nToNorm_r

DINT —diln_n L_LCB_Speed_nToNorm_r —
Eingang
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
diln_n Eingangssignal
DINT| - Einheit: % (100 % = 230 = 1073741824)

Ausgangssignal
L LCB_Speed nToNorm r(REALO0.0...100.0 %)
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Funktionsbausteine

8.2.14
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L_LCB_Speed_rToNorm_n

Diese Funktion konvertiert ein Eingangssignal vom Typ "REAL" in ein 32-Bit Speed-Signal.

L_LCB_Speed_rToNorm_n

REAL —rin_r L_LCB_Speed_rToNorm_n —
Eingang
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
rin_r Eingangssignal
REAL| - Einheit: % (0 ... 100 %)

Ausgangssignal

L _LCB Speed rToNorm_n(0..23%=0..1073741824)

L_LCB_Speed_sToNorm_n

Dieser Funktionsbaustein verwendet die libertragenen Maschinenparameter und konvertiert ein
32-Bit Speed-Signal in ein 32-Bit Ausgangssignal.

DINT —
L LCB AxisData —

L_LCB_Speed_sToNorm_n

diln_s

scAxisData

diOut_n
XError

eError

— DINT
— BOOL
— L LCB Error

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
diln_s Eingangssigna
DINT| - Einheit: min™! (15000 min™t = 226 = 67108864)
scAxisData Maschinenparameter
L _LCB_AxisData
Ausgange
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
diOut_n Ausgangssignal
DINT| - Einheit: % (100 % = 230 = 1073741824)
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (E2 102)
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Funktionsbausteine

8.2.16

86

L_LCB_Speed_sToSpeed_v

Diese Funktion konvertiert ein 32-Bit Speed-Signal in ein 16-Bit Speed-Signal.

L_LCB_Speed_sToSpeed_v

DINT —{diln_s iout_v (— INT

Eingang

Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten

diln_s Eingangssigna

DINT| - Einheit: min™! (15000 min™t = 226 = 67108864)

Ausgang

Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

iOut_v Ausgangssignal

INT| - Einheit: min™! (15000 min™t = 21% = 16384)

L_LCB_Speed_vToSpeed_s

Diese Funktion konvertiert ein 16-Bit Speed-Signal in ein 32-Bit Speed-Signal.

L_LCB_Speed_vToSpeed_s

BOOL —jiln_v diout_s — DINT

Eingang

Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten

iln_v Eingangssignal

INT| - Einheit: min™! (15000 min™t = 21% = 16384)

Ausgang

Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

diOut_s Ausgangssigna

DINT| - Einheit: min™! (15000 min™t = 226 = 67108864)
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Funktionsbibliothek L LCB_LogicControlBasic

Funktionsbausteine

L_LCB_GetAxisData

Dieser Funktionsbaustein liest aus den libergebenen Achsdaten ausgewahlte Maschinenparameter
aus und stellt sie nachfolgenden Funktionsbausteinen zur Verfligung, die diese Daten fiir interne

Berechnungen benétigen.

L LCB AxisData —j

scAxisData

L_LCB_GetAxisData

diCycleLength_p
rFeedConstant
diReferenceSpeed_s
dwGearNumerator
dwGearDenominator
dwBitsPerRevolution
dwincrPerRevolution

eFeedType

DINT

REAL

DWORD
DWORD
DWORD
DWORD
DWORD
DWORD

Eingang
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
scAxisData Maschinenparameter
L LCB_AxisData
Ausgdnge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
diCycleLength_p Taktlange
DINT | - Einheit: Inkremente
rFeedConstant Taktlange
REAL
diReferenceSpeed_s Bezugsgeschwindigkeit als Drehzahlsignal
DWORD
dwGearNumerator Getriebefaktor-Zahler
DWORD

dwGearDenominator
DWORD

Getriebefaktor-Nenner

dwBitsPerRevolution
DWORD

Auflésung einer Geberumdrehung

« Einheit: Bit (10 ... 24 Bits)

dwincrPerRevolution
DWORD

Auflésung einer Umdrehung
« Einheit: Inkremente

eFeedType

Fahrbereich

L LCB_AXISMODE

[

N
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Funktionsbibliothek L LCB_LogicControlBasic

Funktionsbausteine

88

L_LCB_GetPosition

Dieser Funktionsbaustein verwendet die libertragenen Maschinenparameter und konvertiert den
ubermittelten Positionswert in Inkrementen zu einem Positionswert in der realen Einheit der

Maschine.

DINT —
L LCB AxisData —j

L_LCB_GetPosition
rPositionOutUnits — REAL
XError — BOOL

eError— L _LCB_Error

diPosin_p

scAxisData

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
diPosin_p Positionswert
DINT| - Einheit: Inkremente
« Normierung: 1 Geberumdrehung = 21¢ Inkremente (oder gemaR scAxisData)
scAxisData Maschinenparameter
L LCB_AxisData
Ausginge

Bezeichner/Datentyp

Wert/Bedeutung

rPositionOutUnits
REAL

Anzeige des Positionswertes vom Eingangssignal dnPosin_p in der realen Einheit der
Maschine

« Einheit: Units
« Anzeige in Codestelle C04273

XError
BOOL

TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.

eError
L LCB Error

Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
» Fehlermeldungen (£ 102)
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Funktionsbibliothek L LCB_LogicControlBasic

Funktionsbausteine
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L_LCB_GetSpeed

Dieser Funktionsbaustein verwendet die libertragenen Maschinenparameter und konvertiert die

ubermittelte Drehzahl zu einem Geschwindigkeitswert.

DINT —
L LCB AxisData —j

L_LCB_GetSpeed
rSpeedOutUnits

diSpeedin_s

scAxisData

— REAL
— BOOL
— L _LCB_ Error

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
diSpeedin_s Drehzahl
DINT | « Einheit: min™ (15000 min™ = 2% = 67108864)
scAxisData Maschinenparameter
L _LCB_AxisData
Ausgidnge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

rSpeedOutUnits

Geschwindigkeitswert

REAL| -« Anzeige in Codestelle C04283
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (E2 102)
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

8.2.20 L_LCB_SetAxisData

Mit diesem Funktionsbaustein lassen sich die Maschinenparameter eines libergeordneten Antriebs
abbilden. Der Baustein bereitet die Maschinenparameter fiir die interne Darstellung auf, die in den
physikalischen Einheiten der Maschine liber Parameter vorgegeben werden.

Am Ausgang scAxisData gibt der Baustein einen Pointer auf die Datenstruktur L_LCB_AxisData
(2 101) mit den aufbereiteten Maschinenparametern aus.

Um die Maschinenparameter an einen Funktionsbaustein zu libergeben, der diese Daten fiir interne
Berechnungen benétigt, muss der Ausgang scAxisData mit dem gleichnamigen Eingang des
entsprechenden Funktionsbausteins verbunden werden.

Parameter, die Uber diesen Funktionsbaustein eingegeben werden, werden nicht direkt zu einem

Antriebsregler tibertragen.

Diese Parameter werden nur innerhalb der PLC-Applikation fir die be-

wegungsausfilhrenden Funktionsbausteine verwendet (z. B.L_LCB_Tablepositioning).

REAL —

REAL —

DWORD —

DWORD —

REAL —

STRING —

L LCB_AXISMODE —
DINT —

L_LCB_SetAxisData

rFeedConstant diCyclelLength_p — DINT
rCycleLength scAxisData — L_LCB_AxisData
dwGearNumerator

dwGearDenominator
rReferenceSpeed
sAxisName

eMode

dwResolution

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
rFeedConstant Vorschubkonstante
REAL| -« Einheit: Units
« Initialwert: 360.0
rCycleLength Taktlinge
REAL| -« Einheit: Units
« Initialwert: 360.0
dwGearNumerator Getriebefaktor-Zahler
DWORD | -« Initialwert: 1
dwGearDenominator Getriebefaktor-Nenner
DWORD | -« Initialwert: 1
Beispiel:
Getriebeiibersetzung 10:1, d. h. der Motor dreht 10-mal schneller als der Abtrieb.
Die Parametrierung dazu ist:
« dwGearNumerator =1
» dwGearDenominator = 10
rReferenceSpeed Bezugsgeschwindigkeit
REAL
sAxisName Achsname
STRING(16)
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten

eMode Fahrbereich
L LCB_AXISMODE | -« Initialwert: 0 (Unbegrenzt)

0 | Unbegrenzt

1 | Reserviert
2 | Modulo

dwResolution Auflésung einer Umdrehung
DINT | Beispiel: Bei einer Auflésung von 65535 Inkrementen pro Umdrehung muss
folgender Wert eingestellt werden:
« dwResolution = 16 (216 = 65536)

Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
diCycleLength_p Taktlange

DINT | « Einheit: Inkremente

- Die Taktlange in der realen Einheit der Maschine ist in der entsprechenden
Codestelle sichtbar.

scAxisData Maschinenparameter
L LCB AxisData | s Pointer auf die Datenstruktur L LCB_AxisData (£2 101), die die
Maschinenparameter im internen MaRsystem enthalt.
« Uber diese Schnittstelle werden die Maschinenparameter anderen

Funktionsbausteinen, die diese Daten fiir interne Berechnungen bendétigen, zur
Verfligung gestellt.
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

8.2.21 L_LCB_SetPosition

Dieser Funktionsbaustein rechnet, anhand der libergebenen Maschinenparameter, eine Position in
'Units’ um in eine Position in ’'Inkrementen’ und stellt diese am Ausgang dnPosOut_p zur
Weiterverarbeitung zur Verfiigung.

REAL —
L LCB AxisData —

L_LCB_SetPosition
rPositionInUnits diPosOut_p +— DINT
scAxisData xLimit — BOOL

xError — BOOL
eError— L _LCB_Error

Eingdnge

Bezeichner/Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

rPositionInUnits

Position

REAL | - Einheit: Units
scAxisData Maschinenparameter
L LCB_AxisData
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
diPosOut_p Position
DINT | - Einheit: Inkremente
xLimit TRUE | Das Ausgangssignal wird auf den darstellbaren Zahlenbereich
BOOL +214748.3647 begrenzt.
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (2 102)
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

8.2.22 L_LCB_SetSpeed

Dieser Funktionsbaustein

rechnet, anhand der ubergebenen Maschinenparameter, eine
Geschwindigkeit um in eine Drehzahl und stellt diese am Ausgang dnSpeedOut s zur
Weiterverarbeitung zur Verfiigung.

REAL —
L LCB AxisData —

L_LCB_SetSpeed

rSpeedinUnits diSpeedOut_s
scAxisData xLimit
xError
eError

Eingdnge

DINT
BOOL
BOOL

L LCB Error

Bezeichner/Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

rSpeedinUnits

Geschwindigkeit

REAL | - Einheit: Units
scAxisData Maschinenparameter
L LCB_AxisData
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
diSpeedOut_s Ausgabe der Geschwindigkeit als Drehzahl
DINT| - Einheit: min™! (15000 min™t = 226 = 67108864)
xLimit TRUE | Das Ausgangssignal wird auf den darstellbaren Zahlenbereich
BOOL +214748.3647 begrenzt.
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (2 102)
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

8.2.23 L_LCB_AccToUnit

Dieser Funktionsbaustein rechnet, anhand der {libergebenen Maschinenparameter, einen
Beschleunigungswert in der internen Einheit [min™/s] um in die reale Einheit der Maschine.

DINT —
L LCB AxisData —j

L_LCB_AccToUnit
diAccin_x diAccOut_e4 — DINT
scAxisData xLimit — BOOL

xError — BOOL
eError— L _LCB_Error

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
diAccln_x Beschleunigung als Drehzahlanderung/Zeit
DINT| - Einheit: min'l/s (15000 minl/s = 222 = 4194304)
scAxisData Maschinenparameter
L LCB_AxisData
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
diAccOut_e4 Beschleunigung in der realen Einheit der Maschine
DINT | - Einheit: Units/s?
« Ausgabewert mit Fixkomma und vier Nachkommastellen
xLimit TRUE | Das Ausgangssignal wird auf den darstellbaren Zahlenbereich
BOOL +214748.3647 begrenzt.
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (2 102)
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

8.2.24 L_LCB_PosToUnit

Dieser Funktionsbaustein rechnet, anhand der {libergebenen Maschinenparameter, einen
Positionswert in Inkrementen um in die reale Einheit der Maschine.

L_LCB_AccToUnit
DINT —{diPosIn_p diAccOut_e4 — DINT

L LCB_AxisData —jscAxisData xLimit — BOOL

xError — BOOL

eError— L _LCB_Error

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
diPosin_p Position
DINT | - Einheit: Inkremente
scAxisData Maschinenparameter
L LCB_AxisData
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
diPosOut_e4 Position in der realen Einheit der Maschine
DINT | - Einheit: Units
« Ausgabewert mit Fixkomma und vier Nachkommastellen
xLimit TRUE | Das Ausgangssignal wird auf den darstellbaren Zahlenbereich
BOOL +214748.3647 begrenzt.
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (E2 102)
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

8.2.25 L_LCB_SpeedToUnit

Dieser Funktionsbaustein rechnet, anhand der {libergebenen Maschinenparameter, einen
Geschwindigkeitswert in der internen Einheit [min™t] um in die reale Einheit der Maschine.

DINT —
L LCB AxisData —j

L_LCB_SpeedToUnit
diSpeedIn_s diSpeedOut_e4 — DINT
scAxisData xLimit — BOOL

xError — BOOL
eError— L _LCB_Error

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
diSpeedin_s Geschwindigkeit als Drehzahl
DINT| - Einheit: min™! (15000 min™t = 226 = 67108864)
scAxisData Maschinenparameter
L LCB_AxisData
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
diSpeedOut_e4 Geschwindigkeit in der realen Einheit der Maschine
DINT | « Einheit: Units/s
« Ausgabewert mit Fixkomma und vier Nachkommastellen
xLimit TRUE | Das Ausgangssignal wird auf den darstellbaren Zahlenbereich
BOOL +214748.3647 begrenzt.
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (2 102)
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

8.2.26  L_LCB UnitToAcc

Dieser Funktionsbaustein rechnet, anhand der {libergebenen Maschinenparameter, einen
Beschleunigungswert in der realen Einheit der Maschine um die interne Einheit [min™].

DINT —
L LCB AxisData —j

L_LCB_UnitToAcc
diAccin_e4 diAccOut_x — DINT
scAxisData xLimit — BOOL

xError — BOOL
eError— L _LCB_Error

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
diAccin_e4 Beschleunigung in der realen Einheit der Maschine
DINT| -« Einheit: Units/s?
« Vorgabewert mit Fixkomma und vier Nachkommastellen
scAxisData Maschinenparameter
L _LCB_AxisData
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
diAccOut_x Beschleunigung als Drehzahlanderung/Zeit
DINT| - Einheit: min"l/s (15000 min/s = 222 = 4194304)
xLimit TRUE | Das Ausgangssignal wird auf den darstellbaren Zahlenbereich
BOOL +214748.3647 begrenzt.
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (2 102)
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

8.2.27 L_LCB_UnitToPos

Dieser Funktionsbaustein rechnet, anhand der {Ubergebenen Maschinenparameter, einen
Positionswert in der realen Einheit der Maschine um in Inkremente.

L_LCB_UnitToPos
DINT — diPosin_e4 diPosOut_p — DINT

L LCB_AxisData —jscAxisData xLimit — BOOL

xError — BOOL

eError— L _LCB_Error

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
diPosin_e4 Position in der realen Einheit der Maschine
DINT | - Einheit: Units
« Vorgabewert mit Fixkomma und vier Nachkommastellen
scAxisData Maschinenparameter
L _LCB_AxisData
Ausgange
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
diPosOut_p Position
DINT | - Einheit: Inkremente
xLimit TRUE | Das Ausgangssignal wird auf den darstellbaren Zahlenbereich
BOOL +214748.3647 begrenzt.
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L LCB Error | » Fehlermeldungen (E2 102)
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

8.2.28 L_LCB_UnitToSpeed

Dieser Funktionsbaustein rechnet, anhand der {libergebenen Maschinenparameter, einen
Geschwindigkeitswert in der realen Einheit der Maschine um die interne Einheit [min™t].

DINT —
L LCB AxisData —j

L_LCB_UnitToSpeed
diSpeedin_e4 diSpeedOut_s — DINT
scAxisData xLimit — BOOL

xError — BOOL
eError— L _LCB_Error

Eingdnge

Bezeichner/Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

L LCB AxisData

diSpeedin_e4 Geschwindigkeit in der realen Einheit der Maschine
DINT | -« Einheit: Units/s
- Vorgabewert mit Fixkomma und vier Nachkommastellen
scAxisData Maschinenparameter

Ausginge

Bezeichner/Datentyp

Wert/Bedeutung

diSpeedOut_s

Geschwindigkeit als Drehzahl

L LCB Error

DINT| - Einheit: min™! (15000 min™t = 226 = 67108864)
xLimit TRUE | Das Ausgangssignal wird auf den darstellbaren Zahlenbereich
BOOL begrenzt.
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.

» Fehlermeldungen (&2 102)
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8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.2 Funktionsbausteine

8.2.29 L_LCB_TaskCycle

Diese Funktion ermittelt die Zykluszeit der Task.

L_LCB_TaskCycle
L_LCB_TaskCycle — DWORD

Ausgangssignal

Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

L_LCB_TaskCycle Task-Zykluszeit
DWORD | -« Einheit: ms

100 Lenze - Application Samples Inverter 8400/9400 - Software-Handbuch - DMS 2.1 DE - 08/2016 - TD17



8 Funktionsbibliothek L_LCB_LogicControlBasic

8.3 Strukturen (Structs)
8.3 Strukturen (Structs)
8.3.1 L_LCB_AxisData
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
dwAxisID Achsenzuordnung
DWORD
rFeedConstant Vorschubkonstante
REAL
rinvFeedConstant Inverse Vorschubkonstante
REAL
rCycleLength Taktlange (nur Modulo-Betrieb)
REAL
dwGearNumerator Getriebefaktor-Zahler
DWORD
dwGearDenominator Getriebefaktor-Nenner
DWORD
rMaxSpeed Maximale Geschwindigkeit
REAL
rReferenceSpeed Bezugsgeschwindigkeit
REAL
diReferenceSpeed_s Bezugsgeschwindigkeit
DINT
sAxisName Achsenname
STRING[16]
eMode Fahrbereich

L _LCB_AXISMODE

0 | Unbegrenzt

1| Begrenzt
2 | Modulo
dwResolution Geberauflosung
DWORD
rEncoderGear Auflésung einer Geberumdrehung
REAL
rinvEncoderGear Invertierte Auflésung einer Geberumdrehung
REAL
diCycleLength_p Taktlange
DINT
rUnitsToPos Interner Berechnungswert
REAL
rPosToUnits Interner Berechnungswert
REAL
rUnitsToSpeed Interner Berechnungswert
REAL
rSpeedToUnits Interner Berechnungswert
REAL
rTimeUnit Interner Berechnungswert
REAL
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84.1

8.4.2

8.4.3

102

Funktionsbibliothek L LCB_LogicControlBasic

Enumerationen (Enums)

Enumerationen (Enums)

L_LCB_AXISMODE

Der Typ L_LCB_AXISMODE beschreibt den Fahrbereich des Inverters in den Maschinenparametern.

Wert Bezeichner Beschreibung
0 L_LCB_AM_UNLIMITED Fahrbereich unbegrenzt
1 L LCB_AM_LIMITED Fahrbereich begrenzt
2 L LCB_AM_MODULO Fahrbereich modulo
L_LCB_Error

Der Typ L_LCB_Error beschreibt die moglichen Fehlermeldungen, die am Ausgang eError der

Funktionsbausteine der Bibliothek L_LCB_LogicControlBasic generiert werden konnen.

Fehlermeldungen

Fehlernummer | Bezeichner Beschreibung
(dec)
0 L LCB_NO_ERROR Kein Fehler
20101 L_LCB_AXIS_IS_NO_AXIS_REF Die angeschlossene Axis_REF-Instanz ist ungiiltig.
20102 L_LCB_CON_DRIVE_INVALID Ungiiltige Antriebskennung vom Typ
L LCB_LOGICDEVICE
20110 L_LCB_AXISDATA_INVALID Die verbundenen Maschinenparameter sind ungiiltig.

L_LCB_LOGICDEVICE

Der Typ L_LCB_LOGICDEVICE beschreibt die Kennung von verbundenen Logic-Geraten.

Wert Bezeichner Beschreibung

0 L LCB_DeviceDefault Unbekanntes Gerat
110 L _LCB_Device84_BL ID fiir ein Inverter Drive 8400 BaseLine
111 L_LCB_Device84_SL ID fiir ein Inverter Drive 8400 Stateline
112 L _LCB_Device84 HL ID fiir ein Inverter Drive 8400 HighLine
120 L_LCB_Device94_HL ID fiir ein Servo Drive 9400 HighLine
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9 Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

9 Funktionsbibliothek L DCO_DriveCommunication

Die Bibliothek L_DCO_DriveCommunication enthalt Funktionsbausteine zur busunabhdngigen
Parameterkommunikation.

Die Funktionsbausteine konnen mit Logic-Achsen der Inverter-Reihen 8400 und 9400 sowie in FAST
Motion-Anwendungen mit Invertern der i-Reihe (z. B. i500, i700) verwendet werden.

Funktionsbaustein an einen Inverter anbinden

Zur Anbindung eines Funktionsbausteins an einen Inverter muss die Achsdaten-Instanz aus der
Steuerungskonfiguration mit dem Funktionsbaustein verbunden werden.

] POU (PRG) 1 L_DCO_ReadDriveParameterl

E] PLC_PRG (PRG

4 % Taskko r( atiJ L_DCO_READDRIVEPARAMETER

é M h-Tgurk on LC Drive_94HL —FlAxis xDone f——
- ain | as
@ 1_0_Modul_Koppler (10 Modul-Koppler) A _:‘i::::“ x:i:if i
CaNbus (CANbus /
@ { ) e —{bySubIndex eError |
=[] CANopen_Manager_MC_CANZ (CANopepdSn

= a6t Tiighline —xUseIndexAsParam dwData

Lé&” LC_Drive_94HL (LenzeldaqicDrive_C, byNr0fByte —

[9-1] Beispielverschaltung: Achsdaten-Instanz eines 9400 HighLine mit dem Funktionsbaustein L_DCO_ReadDriveParameter
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9 Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

9.1 Ubersicht der Funktionen und Funktionsbausteine
9.1 Ubersicht der Funktionen und Funktionsbausteine
Die Funktionen und Funktionsbausteine der Bibliothek L_DCO_DriveCommunication sind in
verschiedene Gruppen unterteilt.
. Automatisch generierte Funktionen (Projektinformationen)
=42 { dro_divecommunication B
[B) GetBooleanProperty » GetBooleanProperty (£3 132)
~[E] GetCompany » GetCompany (E2 133)
El GethNumberProperty » GetNumberProperty (£ 133)
EI GetTextProperty » GetTextProperty (£1 134)
~[5] Gettitle
GetYersion » GetTitle (Eg 134)
El GetVersionProperty » GetVersion (L1 135)
'lj L_DCO_DriveCommunication » GetVersionProperty (£ 135)
=2 Enums E
¢ |_DCO_Commstate nums
atg L_DCO_Error » L DCO CommState (LUJ 115)
'l‘_j Function Blocks » L DCO Error (C116)
-["i] Drivelnterface Function Blocks
- #-[E] L_Dco_axIS_REF_BASE )
=D spo Communication Drivelnterface
El L_DCO_ReadDriveParameter »L_DCO_AXIS_REF_BASE (2105)
L_DCO_ReadDriveParameterString SDO Communication
L_DCO_TransferDriveParameter » L DCO ReadDriveParameter (CJ 106)
_ ~[E] L_DCO_wWriteDriveParameter
=53 Structs » L DCO_ReadDriveParameterString (E2 108)
' “rg L_DCO_SdoData » L DCO TransferDriveParameter (E3 110)
P +%¢ L_DCO_Tranferbata » L DCO WriteDriveParameter (1 112)
=l Unions
Pt Structs
. % L_DCO_ConvertData
#-[2) wisualization Templates » L DCO_SDOData (£d114)
» L DCO_TransferData (E3 114)
Unions
» L DCO ConvertData (£ 119)
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9.2.1

Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

Funktionsbausteine

Funktionsbausteine

L_DCO_AXIS_REF_BASE

Dieser Funktionsbaustein stellt die Basis-Kommunikationsinformationen der Logic-Achse bereit.

Der Funktionsbaustein kann mit Logic-Achsen der Inverter-Reihen 8400 und 9400 sowie in FAST
Motion-Anwendungen mit Invertern der i-Reihe (z. B. i500, i700) verwendet werden.

Jede in der Steuerungskonfiguration eingebundene Logic-Achse ist eine erweiterte Instanz von
L_DCO_AXIS_REF_BASE. Eine manuelle Instanzierung dieses Funktionsbausteins ist nicht
erorderlich.

Der Funktionsbaustein besitzt Routinen, die als Treiber dienen.

UDINT —
USINT —

ARRAY[1..5] OF —|
L_DCO_SDOData

ARRAY[1..5] OF —|
L_DCO_SDOData

L_DCO_AXIS_REF_BASE

udiTimeOut uiDevicelD — UINT
usiChannel uiNetID — UINT
aSDOReadData xCommunicationOK — BOOL
aSDOWriteData eCommunicationState — L DCO CommState

AxisName — STRING

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
udiTimeOut Timeout-Zeit fiir die SDO-Kommunikation
UDINT | - Initialwert: 20000
usiChannel Zu verwendender SDO-Kanal
USINT | - Initialwert: 1
aSdoReadData Austausch fiir die SDO-Kommunikation (interne Verwendung)

ARRAY[1...5] OF
L_DCO_SDOData

« Initialwert: 0

aSdoWriteData
ARRAY[1...5] OF

L DCO_SDOData

Austausch fiir die SDO-Kommunikation (interne Verwendung)
« Initialwert: 0

Ausgange

Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

uiDeviceld Stations-/Knotenadresse am verwendeten Bussystem
UINT | -« Initialwert: 0

uiNetld Netzwerk/Master-Instanznummer des verwendeten Bussystems.
UINT | -« Initialwert: 0

xCommunicationOK TRUE | Buskommunikation vorhanden
BOOL

FALSE | Keine Buskommunikation aktiv

eCommunicationState
L DCO _CommState

Buszustand
« Initialwert: 0

AxisName

STRING

Instanzname
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Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

Funktionsbausteine

106

L_DCO_ReadDriveParameter

Dieser Funktionsbaustein liest die Parameter aus einem Lenze-Inverter aus und stellt diese der
Applikation zur Verfligung.

» Maximal sind 32 Bit grof3e Parameterwerte lesbar.

« Der zu lesende Parameter kann als Index oder Codestellen-Nummer vorgegeben werden.

« Der Funktionsbaustein ist vom verwendeten Bussystem unabhangig.

Der Funktionsbaustein kann mit Logic-Achsen der Inverter-Reihen 8400 und 9400 sowie in FAST
Motion-Anwendungen mit Invertern der i-Reihe (z. B. i500, i700) verwendet werden.

L DCO_AXIS_REF_BASE —
BOOL —

WORD —

BYTE —

BOOL —

Eingdnge

Axis
xExecute
windex
bySublndex

L_DCO_ReadDriveParameter

xUselndexAsParam

xDone
XBusy
XError

eError

dwData

byNrOfByte

BOOL
BOOL
BOOL

L DCO Error

DWORD
BYTE

Bezeichner/Datentyp

Info/Einstel

Imoglichkeiten

Axis
L DCO AXIS REF BASE

Anschluss d

er Achsdaten der Logic-Achse

xExecute
BOOL

Aktivierung

der Funktion "Parameter lesen"

FALSEATRUE

Parameter-Leseauftrag absetzen

FALSE

zurlickgesetzt.

gesetzt.

Ausgdnge werden zuriickgesetzt.
 Nach Beendigung des Auftrages werden die Ausgange

- Statussignale werden mindestens fiir die Dauer eines Zykluses

windex
WORD

Index des zu lesenden Parameters

- Bei xUselndexAsParam = TRUE: Angabe der Parameter-/Codestellennummer

bySubindex
BYTE

Subindex des zu lesenden Parameters

xUselndexAsParam
BOOL

TRUE

Vorgabe der Indizes gemal} Lenze-Parametern
« Der an windex angegebene Wert wird als Parameter-/
Codestellennummer interpretiert.

FALSE

Vorgabe der Indizes gemaft CANopen
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9 Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

9.2 Funktionsbausteine
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
xDone TRUE | Leseauftrag beendet
BOOL FALSE | Leseauftrag wird aktuell ausgefiihrt
xBusy TRUE | Der Leseauftrag wurde an das System libermittelt. Der
BOOL Funktionsbaustein wartet auf die Antwort des Auftrages.
FALSE | Kein Leseauftrag aktiv
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L DCO Error | » Fehlermeldungen (2 116)
dwData Gelesener Parameterwert
DWORD
byNrOfByte Lange des gelesenen Wertes
BYTE
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Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

Funktionsbausteine

108

L_DCO_ReadDriveParameterString

Dieser Funktionsbaustein

liest einen Parameter vom Datentyp "STRING" eines Lenze-Inverters,

welcher tiber ein Bussystem mit dem Controller verbunden ist und stellt diesen der Applikation zur

Verfligung.

Der Funktionsbaustein kann mit Logic-Achsen der Inverter-Reihen 8400 und 9400 sowie in FAST
Motion-Anwendungen mit Invertern der i-Reihe (z. B. i500, i700) verwendet werden.

L_DCO_ReadDriveParameterString

L DCO_AXIS_REF_BASE — Axis xDone — BOOL
BOOL — xExecute xBusy — BOOL
WORD — windex xError — BOOL
BYTE — bySubindex eError— L _DCO_Error
BOOL — xUselndexAsParam sValue — STRING
byNrOfByte — BYTE
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
Axis Anschluss der Achsdaten der Logic-Achse

L DCO_AXIS_REF_BASE

XxExecute

Aktivierung der Funktion "Parameter lesen"

BOOL

FALSEATRUE | Parameter-Leseauftrag absetzen

FALSE | Ausgange werden zuriickgesetzt.

 Nach Beendigung des Auftrages werden die Ausginge
zuriickgesetzt.

- Statussignale werden mindestens fiir die Dauer eines Zykluses
gesetzt.

windex
WORD

Index des zu lesenden Parameters
« Bei xUselndexAsParam = TRUE: Angabe der Parameter-/Codestellennummer

bySubindex
BYTE

Subindex des zu lesenden Parameters

xUselndexAsParam
BOOL

TRUE | Vorgabe der Indizes gemaR Lenze-Parametern
« Der an windex angegebene Wert wird als Parameter-/
Codestellennummer interpretiert.

FALSE | Vorgabe der Indizes gemaR CANopen
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9 Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

9.2 Funktionsbausteine
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
xDone TRUE | Leseauftrag beendet
BOOL FALSE | Leseauftrag wird aktuell ausgefiihrt
xBusy TRUE | Der Leseauftrag wurde an das System libermittelt. Der
BOOL Funktionsbaustein wartet auf die Antwort des Auftrages.
FALSE | Kein Leseauftrag aktiv
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L DCO Error | » Fehlermeldungen (2 116)
dwData Gelesener Parameterwert
DWORD
byNrOfByte Lange des gelesenen Wertes
BYTE
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9 Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

9.2 Funktionsbausteine

9.24 L_DCO_TransferDriveParameter
Dieser Funktionsbaustein Ubertragt Parameter eines Lenze-Inverters, der liber ein Bussystem mit
dem Controller verbunden ist.

Die zu (Ubertragenden Parameter werden {ber die Array-Struktur "ARRAY[1..n] OF
L_DCO_TransferData" vorgegeben (siehe Programmbeispiel [9-2] (1 111)).

Der Funktionsbaustein kann mit Logic-Achsen der Inverter-Reihen 8400 und 9400 sowie in FAST
Motion-Anwendungen mit Invertern der i-Reihe (z. B. i500, i700) verwendet werden.

L_DCO_TransferDriveParameter

L DCO AXIS REF BASE — Axis xDone — BOOL
BOOL — xExecute XBusy — BOOL
POINTERTO — pscParameterData xError — BOOL
L DCO TransferData
DWORD — dwsSizeParameterData eError— L _DCO_Error
BOOL — xUselndexAsParam dwData — WORD

windexCounter — WORD

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
Axis Anschluss der Achsdaten der Logic-Achse
L DCO_AXIS_REF_BASE
xExecute Aktivierung der Funktion "Parameter tibertragen”
BOOL

FALSEATRUE | Parameterauftrag absetzen

FALSE | Ausgange werden zuriickgesetzt.
 Nach Beendigung des Auftrages werden die Ausgange

zuriickgesetzt.
- Statussignale werden mindestens fiir die Dauer eines Zykluses
gesetzt.
pscParameterData Hier wird die Adresse der Array-Struktur vom Typ L_DCO_TransferData (CJ 114)
POINTER TO | libergeben
L DCO_TransferData
dwSizeParameterData GroRe der zu libertragenden Array-Struktur, die die Codestellen beinhaltet.
DWORD
xUselndexAsParam TRUE | Vorgabe der Indizes gemaR Lenze-Parametern
BOOL « Der an windex angegebene Wert wird als Parameter-/

Codestellennummer interpretiert.

FALSE | Vorgabe der Indizes gemaR CANopen
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Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

Funktionsbausteine

[9-2]

Ausginge

Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

xDone TRUE | Parameterauftrag beendet

BOOL FALSE | Parameterauftrag wird aktuell ausgefiihrt
xBusy TRUE | Der Parameterauftrag wurde an das System iibermittelt. Der
BOOL Funktionsbaustein wartet auf die Antwort des Auftrages.
FALSE | Kein Parameterauftrag aktiv
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L DCO Error | » Fehlermeldungen (2 116)
dwData Gelesener Parameterwert
DWORD
windexCounter Anzahl der abgearbeiteten Parameterauftrage
WORD |« Im Fehlerfall wird hier die Nummer des Auftrags angegeben, der den
Ubertragungsfehler verursacht hat.

PROGRAM Demo

VAR

L_DCO_TransferDriveParameterl : L_DCO TransferDriveParameter;

scTransferData : ARRAY[1l..5] OF L_DCO_TranferData

= [

(wIndex := 11, bySubIndex := 0, dwData := 0, byNrOfByte := 4, xEnable := TRUE,
xWriteAccess:= FALSE ),

(wIndex := 11, bySubIndex := 0, dwData := 0, byNrOfByte := 4, xEnable := TRUE,
xWriteAccess:= FALSE ),

(wIndex := 11, bySubIndex := 0, dwData := 0, byNrOfByte := 4, xEnable := TRUE,
xWriteAccess:= FALSE ),

(wIndex := 11, bySubIndex := 0, dwData := 0, byNrOfByte := 4, xEnable := TRUE,
xWriteAccess:= FALSE ),

(wIndex := 11, bySubIndex := 0, dwData := 0, byNrOfByte := 4, xEnable := TRUE,
xWriteAccess:= FALSE ) 1];

END_VAR

// Aufruf der Instanz

L_DCO_TransferDriveParameterl.pscParameterData := ADR(scTransferData);
L_DCO_TransferDriveParameterl.dwSizeParameterData := SIZEOF(scTransferData);
L_DCO_TransferDriveParameterl (Axis:=LC_Drive_ 94HL);

Programmbeispiel: Verwendung des Funktionsbausteins L_DCO_TransferDriveParameter
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Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

Funktionsbausteine

112

L_DCO_WriteDriveParameter

Dieser Funktionsbaustein schreibt einen Parameter eines Lenze-Inverters, welcher Uber ein
Bussystem mit dem Controller verbunden ist.

» Maximal sind 32 Bit grofRe Parameterwerte schreibbar.

« Der zu schreibende Parameter kann als Index oder Codestellen-Nummer vorgegeben werden.

« Der Funktionsbaustein ist vom verwendeten Bussystem unabhangig.

Der Funktionsbaustein kann mit Logic-Achsen der Inverter-Reihen 8400 und 9400 sowie in FAST
Motion-Anwendungen mit Invertern der i-Reihe (z. B. i500, i700) verwendet werden.

L DCO_AXIS_REF_BASE —
BOOL —

WORD —

BYTE —

BOOL —

DWORD —

BYTE —

Eingdnge

Axis
xExecute

windex

L_DCO_WriteDriveParameter

bySublndex

xUselndexAsParam

dwData

byNrOfByte

xDone
XBusy
XError

eError

BOOL
BOOL
BOOL

L DCO Error

Bezeichner/Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

Axis
L DCO AXIS REF BASE

Anschluss der Achsdaten der Logic-Achse

XxExecute
BOOL

Aktivierung der Funktion "Parameter schreiben”

FALSEATRUE

Parameter-Schreibauftrag absetzen

FALSE

zurlickgesetzt.

gesetzt.

Ausgange werden zuriickgesetzt.
« Nach Beendigung des Auftrages werden die Ausginge

« Statussignale werden mindestens fiir die Dauer eines Zykluses

windex
WORD

Index des zu schreibenden Parameters

bySublndex
BYTE

Subindex des zu schreibenden Parameters

xUselndexAsParam
BOOL

TRUE

Vorgabe der Indizes gemaf Lenze-Parametern
« Der an windex angegebene Wert wird als Parameter-/
Codestellennummer interpretiert.

FALSE

Vorgabe der Indizes gemaft CANopen

dwData
DWORD

Zu schreibender Parameterwert

byNrOfByte
BYTE

Anzahl der zu schreibenden Bytes
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9 Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

9.2 Funktionsbausteine
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
xDone TRUE | Schreibauftrag beendet
BOOL FALSE | Schreibauftrag wird aktuell ausgefiihrt
xBusy TRUE | Der Schreibeauftrag wurde an das System libermittelt. Der
BOOL Funktionsbaustein wartet auf die Antwort des Auftrages.
FALSE | Kein Schreibauftrag aktiv
xError TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten. Details siehe eError.
BOOL
eError Wenn xError = TRUE: Fehlernummer zum aufgetretenen Fehler.
L DCO Error | » Fehlermeldungen (2 116)
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Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication
Strukturen (Structs)

9.3.1

9.3.2

114

Strukturen (Structs)

L_DCO_SDOData

Die Struktur L_DCO_SDOData dient zum Austausch von Parameterschreibauftragen und
Parameterleseauftragen.

Diese Struktur wird nur intern verwendet!

Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
wParam Index-Nummer des zu bearbeitenden Parameters
WORD | - Initialwert: 0
bySublndex Sub-Index des zu bearbeitenden Parameters
BYTE | - Initialwert: 0
wState Status des Parameterauftrags
WORD | - Initialwert: 0
dwOwner Kennung des Auftraggebers
DWORD | - Initialwert: 0
dwData Ubertragene/GeIesene Daten
DWORD | - Initialwert: 0
psData Pointer auf ein Byte, in das die gelesenen Daten geschrieben werden.
POINTER OF BYTE | -« Initialwert: 0
uDatalength Datenlidnge des Parameters
UNIT | - Initialwert: 0
wError Fehlernummer
WORD | - Initialwert: 0

L_DCO_TransferData

Die Struktur L_DCO_TransferData beschreibt einen Auftrag zur Ubertragung eines Parameters.

Mit Hilfe des Funktionsbausteins L DCO TransferDriveParameter (3110) konnen uber ein
"ARRAY[1..n] OF L_DCO_TransferData" mehrere Parameter von einem Antrieb tibertragen werden.

Bezeichner/Datentyp

Beschreibung

windex

WORD

Index-Nummer des zu libertragenden Parameters
« Initialwert: 0

bySubindex

BYTE

Sub-Index des zu lUbertragenden Parameters
« Initialwert: 0

xWriteAccess

BOOL

Schreib- oder Lesezugriff
« Initialwert: FALSE

TRUE | Schreibzugriff

FALSE | Lesezugriff

xEnable

BOOL

Aktivierung des Parameterauftrags
« Initialwert: FALSE

TRUE | Parameterauftrag wird abgearbeitet

FALSE | Parameterauftrag wird ignoriert

byNrOfByte

BYTE

Anzahl der libertragenen/gelesenen Bytes
« Initialwert: 0

dwData

DWORD

Ubertragene/Gelesene Daten
« Initialwert: 0
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9 Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

9.4 Enumerationen (Enums)

9.4 Enumerationen (Enums)

24.1 L_DCO_CommState
Der Typ L_DCO_CommState beschreibt die méglichen Zustande, die die Feldbusteilnehmer (Master
und Slaves) annehmen kénnen.

Der Kommunikationszustand ist liber eine Instanz des Funktionsbausteins L DCO AXIS REF BASE
(@ 105) und dessen Erweiterungen verfiigbar.

Die jeweilige Funktionsbaustein-Instanz wird im Gerate-Editor bereitgestellt.

Wert Bezeichner Beschreibung
0 L DCO_STATE_BOOT Zustand "Boot-Vorgang"
10 L_DCO_STATE_INIT Zustand "Initialisierung"
20 L DCO_STATE_RESET_COMM Zustand "Reset der Kommunikation”
30 L_DCO_STATE_RESET_APP Zustand "Reset"
40 L DCO_STATE_PREOPERATIONAL Zustand "Preoperational”
50 L_DCO_STATE_STOPPED Zustand "Stopped"
70 L_DCO_STATE_OPERATIONAL Zustand "Operational”
80 L DCO_STATE_UNKNOWN Zustand "unbekannt"”
90 L_DCO_STATE_NOT_AVAIL Zustand "nicht vorhanden"
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9 Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

9.4 Enumerationen (Enums)

9.4.2 L_DCO_Error

Der Typ L_DCO_Error beschreibt die moglichen Fehlermeldungen, die am Ausgang eError der
Funktionsbausteine der Bibliothek L_DCO_DriveCommunication generiert werden kénnen.

Fehlermeldungen

Fehlernummer | Bezeichner Beschreibung
(dec)
0 L_DCO_No_Error Kein Fehler gemeldet
20001 L DCO_OTHERERROR Allgemeiner Fehler
20002 L _DCO_INVALIDINDEX Ungliltiger SDO-Index
20003 L_DCO_INVALIDOFFSET Ungiiltiger Offset-Wert beim Zugriff auf das
Prozessdaten-Abbild
20004 L_DCO_INVALIDSIZE Ungiiltiger Lingenwert ...
« beim Zugriff auf das Prozessdaten-Abbild
« beim Speichern von Daten in einen Datenbereich
20005 L_DCO_INVALIDDATA Ungiiltige Daten
20006 L DCO_NOTREADY Interner Software-Fehler
« Ursache nicht gemeldet
20007 L_DCO_BUSY Der Master ist zur Zeit beschaftigt und kann die API-
Funktion nicht bearbeiten.
« Funktion zu einem spateren Zeitpunkt erneut
aufrufen.
20008 L_DCO_NOMEMORY Zu wenig Anwendungsspeicher vorhanden.
20009 L DCO_INVALIDPARM Fehlerhafter Aufruf einer API-Funktion durch ungiltige
Parameter.
20010 L DCO_INVALIDSTATE Ungliltiger Zustand
20011 L_DCO_TIMEOUT Zeitliberschreitung (Timeout)
20012 L_DCO_INVALID_SLAVE_STATE Unzuldssige Mailbox-Befehle beim aktuellen Slave-
Zustand.
20013 L_DCO_LINK_DISCONNECTED EtherCAT-Kabel ist nicht mit der Steuerung verbunden.
20015 L_DCO_ALL_CANNELS_BUSY Alle Kandle zur Verarbeitung der Parameteranfrage
belegt.
20016 L_DCO_DATA_REQUEST_ERROR Allgemeiner Fehler bei Anfrage gemeldet
20017 L _DCO_BUS_OFF Bus nicht initialisiert
20018 L DCO_SLAVE_ERROR Slave nicht adressierbar
20020 L_DCO_SDO_ABORTCODE_TOGGLE | Unverdnderter Zustand des Toggle-Bits
« Abort Code 0x05030000
20021 L DCO_SDO_ABORTCODE Zeitiiberschreitung (Timeout) des SDO-Protokolls
_TIMEOUT « Abort Code 0x05040000
20022 L_DCO_SDO_ABORTCODE Ungliltiges oder unbekanntes Spezifikationssymbol fiir
_CCS_scs den Client/Server-Befehl
« Abort Code 0x05040001
20023 L_DCO_SDO_ABORTCODE_BLK_SIZE | Ungiiltige BlockgroBe (nur im "Blockmode")
« Abort Code 0x05040002
20024 L_DCO_SDO_ABORTCODE_SEQNO | Ungiiltige Sequenznummer (nur im "Block mode")
« Abort Code 0x05040003
20025 L DCO_SDO_ABORTCODE_CRC CRC-Fehler (nur im "Block mode")
- Abort Code 0x05040004
20026 L DCO_SDO_ABORTCODE Zu wenig Speicherplatz im Hauptspeicher frei
_MEMORY » Abort Code 0x05040005
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9 Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

9.4 Enumerationen (Enums)

Fehlernummer | Bezeichner Beschreibung
(dec)
20027 L_DCO_SDO_ABORTCODE_ACCESS | Zugriff auf ein Objekt abgelehnt
« Abort Code 0x06010000
20028 L_DCO_SDO_ABORTCODE Lesezugriff auf ein schreibgeschiitztes Objekt
_WRITEONLY + Abort Code 0x06010001
20029 L _DCO_SDO_ABORTCODE Schreibzugriff auf ein schreibgeschiitztes Objekt
_READONLY « Abort Code 0x06010002
20030 L DCO_SDO_ABORTCODE_INDEX Ein Objekt im Objektverzeichnis nicht gefunden.
» Abort Code 0x06020000
20031 L_DCO_SDO_ABORTCODE Ein Objekt kann nicht ins PDO gemappt werden.
_PDO_MAP « Abort Code 0x06040041
20032 L_DCO_SDO_ABORTCODE Anzahl/Lange der gemappten Objekte liberschreitet die
_PDO_LEN PDO-Linge.
» Abort Code 0x06040042
20033 L_DCO_SDO_ABORTCODE Allgemeine Meldung zur Inkompatibilitdt der Parameter
_P_INCOMP « Abort Code 0x06040043
20034 L_DCO_SDO_ABORTCODE Allgemeine Meldung zur Inkompatibilitdt der Parameter
_|_INCOMP « Abort Code 0x06040043
20035 L_DCO_SDO_ABORTCODE Fehlgeschlagener Zugriff durch Hardwarefehler
_HARDWARE « Abort Code 0x06060000
20036 L DCO_SDO_ABORTCODE Datentyp oder Parameterlange sind unterschiedlich
_DATA_SIZE + Abort Code 0x06070010
20037 L DCO_SDO_ABORTCODE Falscher Datentyp (Die Parameterlange ist zu groR.)
_DATA_SIZE1 + Abort Code 0x06070012
20038 L_DCO_SDO_ABORTCODE Falscher Datentyp (Die Parameterldnge ist zu klein.)
_DATA_SIZE2 « Abort Code 0x06070013
20039 L_DCO_SDO_ABORTCODE Fehlernder Subindex
_OFFSET « Abort Code 0x06090011
20040 L_DCO_SDO_ABORTCODE Der Wertebereich fiir Parameter ist zu grof (nur bei
_DATA_RANGE Schreibzugriff).
» Abort Code 0x06090030
20041 L _DCO_SDO_ABORTCODE Der Parameterwert ist zu hoch.
_DATA_RANGE1 « Abort Code 0x06090031
20042 L DCO_SDO_ABORTCODE Der Parameterwert ist zu niedrig.
_DATA_RANGE2 « Abort Code 0x06090032
20043 L_DCO_SDO_ABORTCODE_MINMAX | Der Maximalwert ist kleiner als der Minimalwert.
« Abort Code 0x06090036
20044 L DCO_SDO_ABORTCODE Allgemeiner Fehler
_GENERAL - Abort Code 0x08000000
20045 L DCO_SDO_ABORTCODE Fehler beim Speichern/Ubertragen der Daten in die
_TRANSFER Anwendung
« Abort Code 0x08000020
20046 L_DCO_SDO_ABORTCODE Fehler beim Speichern/Ubertragen der Daten in die
_TRANSFER1 Anwendung (verursacht durch lokale Steuerung)
« Abort Code 0x08000021
20047 L_DCO_SDO_ABORTCODE Fehler beim Speichern/Ubertragen der Daten in die
_TRANSFER2 Anwendung (verursacht durch aktuellen Geratezustand)
» Abort Code 0x08000022
20048 L DCO_SDO_ABORTCODE Dynamische Objektverzeichnisgenerierung ist
_DICTIONARY fehlgeschlagen/Kein Objektverzeichnis verfligbar
« Abort Code 0x08000023
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9 Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

9.4 Enumerationen (Enums)

Fehlernummer | Bezeichner Beschreibung
(dec)
20049 L_DCO_SDO_ABORTCODE Interner Fehler des Slaves (Ursache unbekannt)
_UNKNOWN
20060 L_DCO_TRANSFERTABLE_INVALID Ungiiltige Struktur L_DCO_TransferData (1 114) an
Funktionsbaustein L_DCO_TransferDriveParameter
(£ 110) Ubergeben.
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9 Funktionsbibliothek L_ DCO_DriveCommunication

9.5 Unions

9.5 Unions

9.5.1 L_DCO_ConvertData

Stellt unterschiedliche Zugriffsmoglichkeiten auf einen 32-Bit-Speicherbereich bereit.

Bezeichner/Datentyp Beschreibung
abData Ubertragene/Gelesene Daten
ARRAY OF BYTE
awData Ubertragene/GeIesene Daten
ARRAY OF WORD
dwData Ubertragene/GeIesene Daten
DWORD
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10

10.1

Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

Ubersicht der Funktionen und Funktionsbausteine

10.1

120

Funktionsbibliothek L_ DAC_DataConversion

Die Bibliothek L_DAC_DataConversion enthdlt Funktionen und Funktionsbausteine

Umrechnung von Daten.

Ubersicht der Funktionen und Funktionsbausteine

Die Funktionen und Funktionsbausteine der Bibliothek L_DAC_DataConversion
verschiedene Gruppen unterteilt.

[L;Il'] ||;|IJ ||;|IJ ||iu IIiII['ﬂI’

=3 £ dac_dataconversion

GetBooleanProperty
GetCompany
GetMumberProperty
GetTextProperty
GetTitle

GetVersion

~[E] GetversionProperty
1-[2) Bit operations

~[£] L_pac_etBitorByte
~[£] L_DAC_GetBitOfDWord
~[£] L_pac_etBitorword
~[E] L_DAC_ResetBitOfByte
~|Z] L_DAC_ResetBitOfDWord
(2] L_paC_Resetsitofword
~[E] L_DAC_SetBitOfByte
(5] L_DAC_SetBitofDword
----- [Z] L_pac_setsitorward

=2 Bit splitter

~[E] L_DaC_BitsToByte
-[E] L_DAC_BitsToDWord
~|E] L_DAC_BitsToWord
(2] L_pac_ByteToits
~|2] L_bac_pwordToBits
~[E] L_DAC_WordToBits

=2 Type converter

~|E| L_DAC_2BytesToWord
=| L_DAC_2WordsToDWord
~|E]| L_DAC_4BytesToDWord
L_DAC_DWordTo2Words
L_DAC_DWordTo4Bytes
L_DAC_‘WordTo2Bytes

(o) g i) ) o i

sind

Automatisch generierte Funktionen (Projektinformationen)
» GetBooleanProperty (E3 132)

» GetCompany (£4 133)
» GetNumberProperty (£3 133)

» GetTextProperty (L1 134)

» GetTitle (€2 134)

» GetVersion (E3 135)

» GetVersionProperty (£ 135)

Bit operations

»L

DAC

GetBitOfByte (CJ 121)

»L

DAC

GetBitOfDWord (2 121)

»L

DAC

GetBitOfWord (£3 122)

»L

DAC

ResetBitOfByte (L1 122)

»L

DAC

ResetBitOfDWord (L3 123)

»L

DAC

ResetBitOfWord (£ 123)

»L

DAC

SetBitOfByte (L1 124)

»L

DAC

SetBitOfDWord (1 124)

»L

DAC

SetBitOfWord (1 125)

Bit splitter

» L_DAC_BitsToByte (1 126)
» L DAC_BitsToDWord (2 126)

» L DAC BitsToWord (£21127)

» L_DAC_ByteToBits (1 127)
» L DAC_DWordToBits (£ 128)

» L DAC_ WordToBits (C 128)

Type converter

»L

DAC

2BytesToWord (£ 129)

»L

DAC

2WordsToDWord (32 129)

»L

DAC

4BytesToDWord (CJ 130)

»L

DAC

DWordTo2Words (€2 130)

»L

DAC

DWordTo4Bytes (E1 131)

»L

DAC

WordTo2Bytes (3 131)

Zur

in
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10.2.2

Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

Bit operations

Bit operations

L_DAC_GetBitOfByte

Diese Funktion liefert den Zustand ('TRUE’ oder 'FALSE) eines einzelnen Bits innerhalb eines "BYTE"-
Wertes zuriick.

L_DAC_GetBitOfByte
BYTE —| bylnput L_DAC_GetBitOfByte — BOOL
BYTE — byBitNr

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
bylnput Eingangssignal
BYTE
byBitNr Nummer (0 ... 7) des Bits von bylnput, dessen Zustand ermittelt werden soll.
BYTE
Ausgang
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
L_DAC_GetBitOfByte Zustand ('TRUE’ oder 'FALSE’) des Bits byBitNr aus dem Eingangssignal byinput.
BOOL

L_DAC_GetBitOfDWord

Diese Funktion liefert den Zustand ('TRUE’ oder 'FALSE) eines einzelnen Bits innerhalb eines
"DWORD"-Wertes zuriick.

L_DAC_GetBitofDWord
DWORD —{ dwlinput L_DAC_GetBitOfDWord [— BOOL
BYTE —{ byBitNr

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
dwinput Eingangssignal
DWORD
byBitNr Nummer (0 ... 31) des Bits von dwinput, dessen Zustand ermittelt werden soll.
BYTE
Ausgang
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
L_DAC_GetBitOfDWord Zustand ('TRUE’ oder 'FALSE’) des Bits byBitNr aus dem Eingangssignal dwinput.
BOOL
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10.2.4

122

Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

Bit operations

L_DAC_GetBitOfWord

Diese Funktion liefert den Zustand ('TRUE’ oder 'FALSE) eines einzelnen Bits innerhalb eines

"WORD"-Wertes zurlick.

WORD —j
BYTE —

L_DAC_GetBitOfWord
winput L_DAC_GetBitOfWord [— BOOL

byBitNr

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
winput Eingangssignal
WORD
byBitNr Nummer (0 ... 15) des Bits von dwlnput, dessen Zustand ermittelt werden soll.
BYTE
Ausgang
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

L_DAC_GetBitOfWord
BOOL

Zustand ('TRUE’ oder 'FALSE’) des Bits byBitNr aus dem Eingangssignal winput.

L_DAC_ResetBitOfByte

Diese Funktion setzt den Zustand eines einzelnen Bits innerhalb eines "BYTE"-Wertes auf 'FALSE’.

BYTE —
BYTE —

L_DAC_ResetBitOfByte
bylnput L_DAC_ResetBitOfByte — BYTE

byBitNr

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
bylnput Eingangssignal
BYTE
byBitNr Nummer (0 ... 7) des Bits, das auf 'FALSE’ gesetzt werden soll.
BYTE
Ausgang
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

L_DAC_ResetBitOfByte
BYTE

Ausgangssignal
« Der Wert ergibt sich durch das auf 'FALSE’ gesetzte Bit byBitNr aus dem
Eingangssignal bylnput.
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Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

Bit operations

10.2.6
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L_DAC_ResetBitOfDWord

Diese Funktion setzt den Zustand eines einzelnen Bits innerhalb eines "DWORD"-Wertes auf 'FALSE’.

DWORD —
BYTE —

L_DAC_ResetBitOfDWord
dwinput L_DAC_ResetBitOfDWord — DWORD

byBitNr

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
dwinput Eingangssignal
DWORD
byBitNr Nummer (0 ... 31) des Bits, das auf 'FALSE’ gesetzt werden soll.
BYTE
Ausgang

Bezeichner/Datentyp

Wert/Bedeutung

L_DAC_ResetBitOfDWord
DWORD

Ausgangssignal
- Der Wert ergibt sich durch das auf 'FALSE’ gesetzte Bit byBitNr aus dem
Eingangssignal dwinput.

L_DAC_ResetBitOfWord

Diese Funktion setzt den Zustand eines einzelnen Bits innerhalb eines "WORD"-Wertes auf 'FALSE’.

WORD —
BYTE —

L_DAC_ResetBitOfWord
winput L_DAC_ResetBitOfWord — WORD

byBitNr

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
winput Eingangssignal
WORD
byBitNr Nummer (0 ... 15) des Bits, das auf 'FALSE’ gesetzt werden soll.
BYTE
Ausgang
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
L_DAC_ResetBitOfWord Ausgangssignal

WORD

« Der Wert ergibt sich durch das auf 'FALSE’ gesetzte Bit byBitNr aus dem
Eingangssignal winput.
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Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

Bit operations

10.2.8

124

L_DAC_SetBitOfByte

Diese Funktion setzt den Zustand eines einzelnen Bits innerhalb eines "BYTE"-Wertes auf 'TRUE’.

’

BYTE —
BYTE —

L_DAC_SetBitOfByte
bylnput L_DAC_SetBitOfByte [— BYTE

byBitNr

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
bylnput Eingangssignal
BYTE
byBitNr Nummer (0 ... 7) des Bits, das auf 'TRUE’ gesetzt werden soll.
BYTE
Ausgang
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

L_DAC_SetBitOfByte
BYTE

Ausgangssignal
- Der Wert ergibt sich durch das auf 'TRUE’ gesetzte Bit byBitNr aus dem
Eingangssignal byinput.

L_DAC_SetBitOfDWord

Diese Funktion setzt den Zustand eines einzelnen Bits innerhalb eines "DWORD"-Wertes auf 'TRUE’.

DWORD —
BYTE —

L_DAC_SetBitOfDWord
dwinput L_DAC_SetBitOfDWord [— DWORD

byBitNr

Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
dwinput Eingangssignal
DWORD
byBitNr Nummer (0 ... 31) des Bits, das auf 'TRUE’ gesetzt werden soll.
BYTE
Ausgang
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

L_DAC_SetBitOfDWord
BYTE

Ausgangssignal
« Der Wert ergibt sich durch das auf 'TRUE’ gesetzte Bit byBitNr aus dem
Eingangssignal dwinput.
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Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

Bit operations

L_DAC_SetBitOfWord

Diese Funktion setzt den Zustand eines einzelnen Bits innerhalb eines "WORD"-Wertes auf 'TRUE’.

’

WORD —j
BYTE —

winput
byBitNr

L_DAC_SetBitOfWord

L_DAC_SetBitOfWord

— WORD

Eingdnge

Bezeichner/Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

winput Eingangssignal
WORD
byBitNr Nummer (0 ... 15) des Bits, das auf 'TRUE’ gesetzt werden soll.
BYTE
Ausgang
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

L_DAC_SetBitOfWord
BYTE

Ausgangssignal

- Der Wert ergibt sich durch das auf 'TRUE’ gesetzte Bit byBitNr aus dem

Eingangssignal winput.
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Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

Bit splitter

10.3.1

10.3.2

126

Bit splitter

L_DAC_BitsToByte

Dieser Funktionsbaustein konvertiert 8 Eingangs-Bits in einen Wert vom Typ "BYTE".

L_DAC_BitsToByte

BOOL — xBit[0...7] byOutput — BYTE
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
xBit[0...7] Eingangssignal der Bits 0 ... 7
BOOL
Ausgidnge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
byOutput Ausgabewert, der sich durch die Eingangs-Bits xBit[0...7] ergibt.
BYTE

L_DAC_BitsToDWord

Dieser Funktionsbaustein konvertiert 32 Eingangs-Bits in einen Wert vom Typ "DWORD".

L_DAC_BitsToDWord

BOOL — xBit[0...31] dwOutput — DWORD
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
xBit[0...31] Eingangssignal der Bits 0... 31
BOOL
Ausgange
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
dwOutput Ausgabewert, der sich durch die Eingangs-Bits xBit[0...31] ergibt.
DWORD
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Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

Bit splitter

10.3.4
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L_DAC_BitsToWord

Dieser Funktionsbaustein konvertiert 16 Eingangs-Bits in einen Wert vom Typ "WORD".

L_DAC_BitsToWord

BOOL — xBit[0...15] wOutput — WORD
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
xBit[0...15] Eingangssignal der Bits 0 ... 15
BOOL
Ausgidnge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
wOutput Ausgabewert, der sich durch die Eingangs-Bits xBit[0...15] ergibt.
WORD

L_DAC_ByteToBits

Dieser Funktionsbaustein gibt zu einem Eingangswert vom Typ "BYTE" die 8 entsprechenden Bit-

Werte aus.
L_DAC_ByteToBits
BYTE —{ bylnput xBit[0...7] — BOOL
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
bylnput Eingangssignal
BYTE
Ausgange
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
xBit[0...7] Ausgabewerte fiir die Bits 0 ... 7, die sich durch den Eingangswert bylnput ergeben.
BOOL| - Wertigkeit: 2°... 27
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Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

Bit splitter

10.3.6

128

L_DAC_DWordToBits

Dieser Funktionsbaustein gibt zu einem Eingangswert vom Typ "DWORD" die 32 entsprechenden

Bit-Werte aus.

L_DAC_DWordToBits

DWORD —| dwlinput xBit[0...31] — BOOL

Eingdnge

Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten

dwinput Eingangssignal

DWORD

Ausgidnge

Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

xBit[0...31] Ausgabewerte fiir die Bits 0 ... 31, die sich durch den Eingangswert dwinput ergeben.

BOOL| - Wertigkeit: 2°... 231

L_DAC_WordToBits

Dieser Funktionsbaustein gibt zu einem Eingangswert vom Typ "WORD" die 16 entsprechenden Bit-

Werte aus.
L_DAC_WordToBits
WORD —{ winput xBit[0...15] — BOOL

Eingdnge

Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten

winput Eingangssignal

WORD

Ausgange

Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

xBit[0...15] Ausgabewerte fiir die Bits 0 ... 15, die sich durch den Eingangswert winput ergeben.

BOOL| - Wertigkeit: 2°... 2%°
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104.1

10.4.2

Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

Type converter

Type converter

L_DAC_2BytesToWord

Diese Funktion konvertiert zwei Eingangswerte vom Typ "BYTE" in einen Ausgangswert vom Typ
"WORD".

L_DAC_2BytesToWord

BYTE —{ bylnput[1...2] L_DAC_2BytesToWord {— WORD
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
bylnputl Eingangswert 1 =Bit0... 7 (Byte 1)
BYTE
bylnput2 Eingangswert 2 = Bit 8 ... 15 (Byte 2)
BYTE
Ausgange
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
L_DAC_2BytesToWord Ausgabewert, der sich durch die Eingangswerte bylnput1 (Byte 1) und byinput2
WORD | (Byte 2) ergibt.

L_DAC_2WordsToDWord

Diese Funktion konvertiert zwei Eingangswerte vom Typ "WORD" in einen Ausgangswert vom Typ
"DWORD".

L_DAC_2WordsToDWord
WORD — winput[1...2] L DAC_2WordsTo — DWORD
DWORD
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
winputl Eingangswert 1 =Bit0... 7 (Word 1)
WORD
winput2 Eingangswert 2 = Bit 8 ... 15 (Word 2)
WORD
Ausgange
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten

L_DAC_2WordsToDWORD Ausgabewert, der sich durch die Eingangswerte winputl (Word 1) und winput2
DWORD | (Word 2) ergibt.
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10 Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

104 Type converter

10.4.3 L_DAC_4BytesToDWord

Diese Funktion konvertiert vier Eingangswerte vom Typ "BYTE" in einen Ausgangswert vom Typ

"DWORD".
L_DAC_4BytesToDWord
BYTE — bylnput[1..4] L_DAC_4BytesToDWord (— DWORD
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
bylnputl Eingangswert 1 =Bit0... 7 (Byte 1)
BYTE
bylnput2 Eingangswert 2 = Bit 8 ... 15 (Byte 2)
BYTE
bylnput3 Eingangswert 3 = Bit 16 ... 23 (Byte 3)
BYTE
bylnput4 Eingangswert 4 = Bit 24 ... 31 (Byte 4)
BYTE
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
L_DAC_4BytesToDWord Ausgabewert, der sich durch die Eingangswerte bylnput([1...4] (Bytes 1 ... 4) ergibt.
DWORD

10.4.4  L_DAC_DWordTo2Words

Dieser Funktionsbaustein konvertiert einen Eingangswert vom Typ "DWORD" in zwei
Ausgangswerte vom Typ "WORD".

L_DAC_DWordTo2Words

DWORD — dwinput wOutput[1..2] — WORD
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
dwlinput Eingangswert
DWORD
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
wOutputl Ausgangswert 1 =Bit 0 ... 15 von dwinput
WORD
wOutput2 Ausgangswert 2 = Bit 16 ... 31 von dwinput
WORD
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Funktionsbibliothek L_DAC_DataConversion

Type converter

10.4.6

L_DAC_DWordTo4Bytes

Dieser Funktionsbaustein konvertiert einen Eingangswert vom Typ "DWORD" in vier
Ausgangswerte vom Typ "BYTE".
L_DAC_DWordTo4Bytes
DWORD — dwinput byOutput[0...3] — BYTE
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
dwinput Eingangswert
DWORD
Ausgidnge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
byOutput0 Ausgangswert 1 =Bit 0 ... 7 von dwinput
BYTE
byOutputl Ausgangswert 2 = Bit 8 ... 15 von dwinput
BYTE
byOutput2 Ausgangswert 3 = Bit 16 ... 23 von dwinput
BYTE
byOutput3 Ausgangswert 4 = Bit 24 ... 31 von dwinput
BYTE

L_DAC_WordTo2Bytes

Dieser Funktionsbaustein konvertiert einen Eingangswert vom Typ "WORD" in zwei Ausgangswerte

vom Typ "BYTE".

WORD —

L_DAC_WordTo2Bytes
winput byOutput[1...2]

— BYTE

Eingdnge

Bezeichner/Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

winput Eingangswert
WORD

Ausginge

Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung

byOutputl
BYTE

Ausgangswert 1 =Bit 0 ... 7 von winput

byOutput2
BYTE

Ausgangswert 2 = Bit 8 ... 15 von winput
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11 Automatisch generierte Funktionen (Projektinformationen)
111 GetBooleanProperty

11 Automatisch generierte Funktionen (Projektinformationen)

In diesem Abschnitt finden Sie Informationen zu den Funktionen, die der »PLC Designer«
automatisch generiert.

Die Ausgabewerte finden Sie unter dem Mentuibefehl Projekt = Projektinformationen.
. Project information
= £ ich fogiccontrobasic
=-[2 L_LcB_LogicControlBasic (
- -5 Enums » GetCompany (£ 133)
+-2) Function Blocks » GetNumberProperty (£3 133)
+-{2) Structs

+ 12 visualization Templates

» GetBooleanProperty (C2132)

» GetTextProperty (£ 134)
» GetTitle (€2 134)

- 1) Project information -
) » GetVersion (1 135)

E] GetBooleanProperty B
@ GetCompany » GetVersionProperty (L1 135)

E’ GetMumberProperty
-|E] GetTextProperty
-8 Getritle

EI Getlersion

@ GetVersionProperty

11.1 GetBooleanProperty

Diese Funktion liefert eine boolsche Projektinformationen der Bibliothek.

i Hinweis!

Diese Funktion muss immer mit dem passenden Namensraum der zugehdrigen
Bibliothek verwendet werden, z. B. "L_ DAC.GetBooleanProperty (stKey)".

GetBooleanProperty

WSTRING — stKey GetBooleanProperty — BOOL
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
stKey Schliissel der Projektinformation
WSTRING
Ausgange
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
GetBooleanProperty Wert der Projektinformationen
BOOL
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11 Automatisch generierte Funktionen (Projektinformationen)
11.2 GetCompany

11.2 GetCompany

Diese Funktion liefert den Namen der Firma, die diese Bibliothek erstellt hat.

i Hinweis!

Diese Funktion muss immer mit dem passenden Namensraum der zugehdrigen
Bibliothek verwendet werden, z. B. "L_DAC.GetCompany ()".

GetCompany
GetCompany — WSTRING
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
getCompany Name der Firma, die die Bibliothek erstellt hat.
WSTRING
11.3 GetNumberProperty

Diese Funktion liefert eine numerische Projektinformationen der Bibliothek.

i Hinweis!

Diese Funktion muss immer mit dem passenden Namensraum der zugehdrigen
Bibliothek verwendet werden, z. B. "L_DAC.GetNumberProperty (stKey)".

GetNumberProperty
WSTRING — stKey GetNumberProperty — DINT
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
stKey Schliissel der Projektinformation
WSTRING
Ausgange
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
GetNumberProperty Wert der Projektinformationen
DINT
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11 Automatisch generierte Funktionen (Projektinformationen)
114 GetTextProperty

114 GetTextProperty

Diese Funktion liefert eine textuelle Projektinformationen der Bibliothek.

i Hinweis!

Diese Funktion muss immer mit dem passenden Namensraum der zugehdrigen
Bibliothek verwendet werden, z. B. "L,_DAC.GetTextProperty (stKey)".

GetTextProperty
WSTRING — stKey GetTextProperty — WSTRING
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
stKey Schliissel der Projektinformation
WSTRING | - "Company" - Name des Bibliothekslieferanten
- "Title" - Name der Bibliothek
- "DefaultNamespace" - Namensraum der Bibliothek
« "Project” - Name der Bibliothek
- "Description” - Beschreibung der Bibliothek
« "Author" - Autor der Bibliothek
Ausgidnge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
GetTextProperty Wert der Projektinformationen
WSTRING
11.5 GetTitle

Diese Funktion liefert den Titel der Bibliothek.

i Hinweis!

Diese Funktion muss immer mit dem passenden Namensraum der zugehoérigen
Bibliothek verwendet werden, z. B. "L._DAC.GetTitle".

GetTitle
GetTitle — WSTRING

Ausgdnge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
GetTtitle Name de Bibliothek
WSTRING
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11 Automatisch generierte Funktionen (Projektinformationen)
11.6 GetVersion

11.6 GetVersion

Diese Funktion liefert die Version der Bibliothek.

i Hinweis!

Diese Funktion muss immer mit dem passenden Namensraum der zugehdrigen
Bibliothek verwendet werden, z. B. "L_DAC.GetVersion".

GetVersion
GetVersion — VERSION
Ausgange
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
GetVersion Version der Bibliothek
VERSION
11.7 GetVersionProperty

Diese Funktion liefert die Version der Bibliothek.

i Hinweis!

Diese Funktion muss immer mit dem passenden Namensraum der zugehérigen
Bibliothek verwendet werden, z. B. "L._DAC.GetVersion(stKey)".

GetVersionProperty

WSTRING — stKey GetVersionProperty — VERSION
Eingdnge
Bezeichner/Datentyp Info/Einstellméglichkeiten
stKey Schliissel der Projektinformation
WSTRING | - Erweiterte Versionierungsinformation der Bibliothek
Ausginge
Bezeichner/Datentyp Wert/Bedeutung
GetVersionProperty Version der Bibliothek
VERSION
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Ilhre Meinung ist uns wichtig

Wir erstellten diese Anleitung nach bestem Wissen mit dem Ziel, Sie
bestmoglich beim Umgang mit unserem Produkt zu unterstiitzen.

Vielleicht ist uns das nicht Uberall gelungen. Wenn Sie das
feststellen sollten, senden Sie uns Ihre Anregungen und Ihre Kritik in
einer kurzen E-Mail an:

feedback-docu@lenze.com

Vielen Dank fiir lhre Unterstiitzung.

Ihr Lenze-Dokumentationsteam
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