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Dieses Handbuch ist ein Erganzungsdokument zur Bedienungsanleitung
und ist gultig far:

Typ Bestellnummer

SE-24 Profibus 50315435

Einbau und Inbetriebnahme nur von qualifiziertem Fachpersonal gemass
Bedienungsanleitung.

Version dieser

o SE-24-Profibus-Handbuch vers. 1.3 de. 24.10.2011
Dokumentation:
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Da es sich bei diesem Handbuch um ein Erganzungsdokument zur
Bedienungsanleitung handelt, ist dieses Dokument allein nicht
ausreichend fur den Einbau und die Inbetriebnahme des Gerates.

Bitte beachten Sie hierzu auch die Hinweise unter:

1.1 Dokumentation
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Symbole:

Bezeichnet eine unmittelbar drohende Gefahr.

Wenn die Information nicht befolgt wird, sind Tod oder
schwerste Korperverletzungen (Invaliditat) die Folge.

Bezeichnet eine mogliche gefahrliche Situation.

Wenn die Information nicht befolgt wird, sind Tod oder schwerste
Korperverletzungen (Invaliditat) die Folge.

/\ VORSICHT

Bezeichnet eine mdglicherweise gefahrliche Situation.

Wenn die Information nicht befolgt wird, sind Sachschaden sowie
leichte oder mittlere Kérperverletzungen die Folgen.

Bezeichnet allgemeine Hinweise, nitzliche Anwender-Tipps und
Arbeitsempfehlungen, welche aber keinen Einfluss auf die Sicherheit
und Gesundheit des Personals haben.
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1 Allgemeines
1.1 Dokumentation

Das vorliegende Handbuch ist ein Erganzungsdokument zur Bedienungsanleitung
und beschreibt, wie die Feldbus-Anschaltung des Servoreglers SE-24 unter
PROFIBUS-DP erfolgt. Es wird die Einstellung der physikalischen Parameter, die
Einbindung in die Master-Anschaltung von Siemens S7 und die Kommunikation mit
dem Servoregler beschrieben.

Es richtet sich an Personen, die bereits mit dem Servoregler SE-24 vertraut sind.
Es enthéalt Sicherheitshinweise, die beachtet werden mussen.

Weitergehende Informationen befinden sich in folgenden Dokumenten:

Hauptdokument:

s SE-24-Bedienungsanleitung

Beschreibung der technischen Daten und der Geratefunktionalitat sowie Hinweise zu
den Steckerbelegungen, Installation und Betrieb des Servoreglers SE-24.

/A VORSICHT

Die Bedienungsanleitung ist das Hauptdokument und ist vor
der Installation und der Inbetriebnahme von allen Geraten der
Baureihe ,,SE-24“ unabhangig der Ausfuhrung zwingend
durchzulesen.

Ergdnzungsdokumente zur Bedienungsanleitung:
% SE-24-10-Handbuch
Beschreibung I/0-Anschaltung des Servoreglers SE-24.

s SE-24-Profibus-Handbuch
Beschreibung Feldbus-Anschaltung des Servoreglers SE-24 unter PROFIBUS-DP.

% SE-24-EtherCAT-Handbuch
Beschreibung Feldbus-Anschaltung des Servoreglers SE-24 unter EtherCAT.

«» SE-24-CANopen-Handbuch
Beschreibung Feldbus-Anschaltung des Servoreglers SE-24 unter CANopen.

% SE-24-Software-Handbuch
Beschreibung des Parametrierprogramms ,afagTools®
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2 Sicherheitshinweise

/\ VORSICHT

Es gelten die Sicherheitshinweise der Bedienungsanleitung.

Die Bedienungsanleitung ist das Hauptdokument und ist vor
der Installation und der Inbetriebnahme von allen Geraten der
Baureihe ,,SE-24“ unabhangig der Ausfuhrung zwingend
durchzulesen.

3 PROFIBUS-DP
3.1 Ubersicht tiber DP und dessen Leistungsstufen

Das Kommunikationsprotokoll DP (DP = Dezentrale Peripherie) ist fur den schnellen
Datenaustausch in der Feldebene konzipiert. Hier kommunizieren zentrale
Automatisierungsgerate, wie SPS, PC oder Prozessleitsysteme Uber eine schnelle
serielle Verbindung mit dezentralen Feldgeraten wie E/A, Antriebe, Ventile,
Messumformer oder Analysegerdte. Der Datenaustausch mit den dezentralen
Geraten erfolgt vorwiegend zyklisch. Die dafir benétigten Kommunikationsfunktionen
sind durch die DP-Grundfunktionen (Leistungsstufe DP-V0) festgelegt.

Ausgerichtet an den speziellen Anforderungen der unterschiedlichen Einsatzgebiete
wurde DP Uber diese Grundfunktion hinaus stufenweise um spezielle Funktionen
erweitert, so dass DP heute in drei Leistungsstufen DP-V0O, DP-V1 und DP-V2
vorliegt, wobei jede Stufe Uber einen speziellen Schwerpunkt verfugt. Die wichtigsten
Inhalte der drei Stufen sind:

e DP-VO Diese Stufe stellt die Grundfunktionalitdten von DP zur Verfigung.
Dazu gehdren der zyklische Datenaustausch sowie die stations-,
modul- und kanalspezifische Diagnose.

e DP-V1 Diese Stufe enthdlt Erganzungen mit Ausrichtung auf die
Prozessautomatisierung, vor allem den azyklischen Datenverkehr
fur Parametrierung, Bedienung, Beobachtung und Alarm-
behandlung intelligenter Feldgerate, parallel zum zyklischen
Nutzdatenverkehr. Das erlaubt den Online-Zugriff auf
Busteilnehmer Uber Engineering Tools. Weiterhin enthalt DP-V1
Alarme. Dazu gehéren unter anderem der Statusalarm, Update-
Alarm und ein herstellerspezifischer Alarm.

e DP-V2 Diese Stufe enthélt weitere Ergdnzungen und ist vorrangig auf die
Anforderungen der Antriebstechnik ausgerichtet. Durch zusatzliche
Funktionalitaten wie isochroner Slavebetrieb und
Slavequerverkehr u.a. kann DP-V2 damit auch als Antriebsbus zur
Steuerung schneller Bewegungsablaufe in  Antriebsachsen
eingesetzt werden.

Diese Leistungsstufe erfordert eine entsprechende Hardware. Die
Steuerungen der Zielanwendungen des Servoreglers SE-24
verfigen derzeit nicht Gber diese Hardware. Eine Unterstltzung
von DP-V2 ist daher nicht vorgesehen.

SE-24-Profibus-Handbuch vers. 1.3 de. 24.10.2011 7
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Die Leistungsstufen von DP sind in der IEC 61158 (4) ausfuhrlich spezifiziert.

Jedes DP-System besteht aus unterschiedlichen Geréatetypen, wobei drei Arten
unterschieden werden: DP-Master Klasse 1, DP-Master Klasse 2 und DP-Slaves. Mit
DP kénnen Mono- und Multi-Master Systeme realisiert werden. Dadurch wird ein
hohes MalRR an Flexibilitat bei der Systemkonfiguration ermoéglicht. Es kénnen
maximal 126 Geréate (Master oder Slaves) an einem Bus angeschlossen werden.

Die umfangreichen Diagnosefunktionen von DP ermdglichen eine schnelle Fehler-
lokalisierung. Die Diagnosemeldungen werden tber den Bus ubertragen und beim
Master zusammengefasst.

Beim DP-Master Klasse 1 (DPM1) handelt es sich um eine zentrale Steuerung, die in
einem festgelegten Nachrichtenzyklus Informationen mit den dezentralen Stationen
(Slaves) zyklisch austauscht. Typische DPM1-Gerate sind z.B.
speicherprogrammierbare Steuerungen (SPS) oder PCs.

DP-Master Klasse 2 (DPM2) sind Engineerings- Projektierungs- oder Bediengerate.
Sie werden bei der Inbetriebnahme und zur Wartung und Diagnose eingesetzt, um
die angeschlossenen Gerate zu konfigurieren, Messwerte und Parameter
auszuwerten sowie den Geratezustand abzufragen. Ein DPM2 muss nicht permanent
am Bussystem angeschlossen sein.

Ein Slave ist ein Peripheriegeréat (E/A, Antrieb, etc.), welches Prozessinformationen
einliest und/oder Ausgangsinformationen zum Eingriff in den Prozess nutzt. Slaves
sind im Bezug auf die Kommunikation passive Geréte, sie antworten nur auf eine
direkte Anfrage von einem DPM1 oder DPM2.

3.2 Grundfunktionen DP-VO

Die zentrale Steuerung (Master) liest zyklisch die Eingangsinformationen von den
Slaves und schreibt die Ausgangsinformationen zyklisch an die Slaves. Hierbei sollte
die Buszykluszeit kurzer sein als die Programmzykluszeit des zentralen
Automatisierungssystems, die in vielen Anwendungen etwa 10 ms betragt. Ein hoher
Datendurchsatz alleine genugt allerdings nicht fur den erfolgreichen Einsatz eines
Bussystems. Vielmehr missen einfache Handhabung, gute Diagnosemoglichkeiten
und eine storsichere Ubertragungstechnik gewahrleistet sein. Bei DP-VO wurden
diese Eigenschaften optimal kombiniert.

Fur die Ubertragung von 512 Bit Eingangs- und 512 Bit Ausgangsdaten verteilt auf
32 Teilnehmer benttigt DP bei 12 MBit/s nur ca. 1 ms. Bei DP erfolgt die
Ubertragung der Eingangs- und Ausgangsdaten in einem Nachrichtenzyklus. Die
Nutzdatenubertragung erfolgt bei DP mit dem SRD-Dienst (Send and Receive Data
Service) der ISO/OSI-Schicht 2.

Die Ubertragung von Daten mit dem Dienst DP-VO erfordert auf den Seiten von
Master und Slave die Festlegung, wie viele Daten Ubertragen werden und welche
Bedeutung die Daten besitzen. Bei der Projektierung der PROFIBUS-Anschaltung
muss der Anwender daher diese Festlegung treffen. Erst dann sollte die
Parametrierung der Feldbus-Anbindung auf beiden Seiten erfolgen.
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3.3 Dokumentation GUber PROFIBUS

PROFIBUS (PROcess FleldBUS) ist ein von der PROFIBUS Nutzerorganisation e.V.
erarbeiteter Standard. Die vollstédndige Beschreibung des Feldbussystems ist in der
folgenden Norm zu finden:

IEC 61158 ,Digital data communication for measurement and control -
Fieldbus for use in industrial control systems®: Diese Norm gliedert sich in
mehrere Teile und definiert 10 ,Fieldbus Protocol Types®. Unter diesen ist
PROFIBUS als Type 3 spezifiziert. PROFIBUS existiert in zwei Auspragungen.
Darunter findet sich PROFIBUS-DP fur den schnellen Datenaustausch in der
Fertigungstechnik und Gebaudeautomatisierung (DP = Dezentrale Peripherie). In
dieser Norm wird auch die Einbettung in das ISO/OSI-Schichtenmodell beschrieben.

Weitere Informationen, Kontaktadressen etc. sind unter www.profibus.com zu
finden.

Weiterfihrende Dokumentation zum Einsatz von PROFIBUS-DP:

1. PROFIBUS-DP
Grundlagen, Tips und Tricks fur Anwender
Manfred Popp
Huthig-Verlag, Heidelberg 1998

2. Dezentralisieren mit PROFIBUS-DP
Aufbau, Projektierung und Einsatz des PROFIBUS-DP mit Simatic S7
Josef Weigmann, Gerhard Kilian
Siemens, Erlangen/Miunchen 1998

3. Der neue Schnelleinstieg fir PROFIBUS DP
Von DP-VO bis DP-V2
Manfred Popp
PROFIBUS Nutzerorganisation e.V., Karlsruhe 2002

4. |IEC 61158 - Feldbus fur industrielle Leitsysteme

SE-24-Profibus-Handbuch vers. 1.3 de. 24.10.2011 9
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4 Verkabelung und Anschlussbelegung
4.1 Anschlussbelegungen

Der PROFIBUS-Anschluss am Servoregler SE-24 ist gemafd EN 50170 als 5-poliger
M12 Stecker bzw. Buchse (b-kodiert) ausgefuhrt.

4.1.1 Profibus IN [X2Db] X2b. Profibus IN

Einbaustecker 5pol. M12 B-kodiert
Phoenix: 1419661
SACC-DSI-M12MSB-5CON-M16/0,5

Pin Bezeichnung Spezifikation

1|n.c.

2 | A-Leitung (R/TxD-N) | Datenleitung -

Abbildung 1: Anschlussansicht X2b 3| n.c.

4 | B-Leitung (R/TxD-P) | Datenleitung +

5| n.c.

4.1.2 Profibus OUT [X3b] X3b. Profibus OUT

Einbaubuchse 5pol. M12 B-kodiert
Phoenix: 1419674
SACC-DSI-M12FSB-5CON-M16/0,5

Pin Bezeichnung Spezifikation

1| +5V (VCC_ISO) +5 V Speisung

2 | A-Leitung (R/TxD-N) | Datenleitung -

Abbildung 2: Anschlussansicht X3b 3 | ISOGND Daten Masse

4 | B-Leitung (R/TxD-P) | Datenleitung +

5| n.c.
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HINWEIS

PROFIBUS-Verkabelung

Aufgrund der sehr hohen moéglichen Baudraten empfehlen wir
ausschlie3lich die Verwendung der standardisierten Kabel und
Steckverbinder. Diese  sind  teilweise  mit  zusétzlichen
Diagnosemdglichkeiten versehen und erleichtern im Stdrungsfall die
schnelle Analyse der Feldbus-Hardware.

Folgen Sie bei dem Aufbau des PROFIBUS-Netzes unbedingt den
Ratschlagen der gangigen Literatur bzw. die nachfolgenden
Informationen und Hinweise, um ein stabiles, storungsfreies System
zu erhalten. Bei einer nicht sachgemalen Verkabelung kdnnen
wahrend des Betriebs Stérungen auf dem PROFIBUS auftreten, die
dazu fihren, dass der Servoregler aus Sicherheitsgrinden mit einem
Fehler abschaltet.

4.2 Busleitung fur PROFIBUS

Far die Profibusverbindung empfehlen wir folgende Kabel der Firma Phoenix Contact
zu verwenden:

Bussystem-Kabel, PROFIBUS, 2-polig, PUR halogenfrei, violett RAL 4001,
geschirmt, Stecker gerade M12-SPEEDCON, B-kodiert, auf Buchse gerade M12-
SPEEDCON, B-kodiert.

Profibuskabel Phoenix Contact

Profibus-Kabel Bestellnummer Langeinm
1518106 0,3
1518119 0,5
1518122 1
1518135 2
1518148 5
1518151 10
1518164 15

SE-24-Profibus-Handbuch vers. 1.3 de. 24.10.2011 11
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4.3 Terminierung und Busabschlusswiderstande

Jedes Bussegment eines PROFIBUS-Netzwerkes ist mit Busabschlusswiderstanden
zu versehen, um Leitungsreflexionen zu minimieren, ein nahezu konstantes
Lastverhalten am Bus zu gewahrleisten und ein definiertes Ruhepotential auf der
Leitung einzustellen. Die Terminierung erfolgt jeweils am Anfang und am Ende eines
Bussegments.

Das PROFIBUS-Modul des Servoreglers SE-24 hat auf Grund der hohen Schutzart
keine Abschlusswiderstande auf dem Modul integriert.

Daher empfiehlt sich ein Abschlusswiderstand in Form eines M12 Steckers zu
verwenden.

Fur die Profibusterminierung empfehlen wir folgenden Busabschluss-Widerstand der
Firma Phoenix Contact zu verwenden:

Abschlusswiderstand-Profibus Phoenix Contact

Abschlusswiderstand- Profibus

Artikel-Nr.
SAC-5P-M12MS PB TR 1507803

Die fehlerhafte oder falsche Busterminierung ist eine haufige
Fehlerursache bei Storungen.
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5 PROFIBUS-Anschaltung
5.1 Einleitung

Zur Herstellung einer funktionsfahigen PROFIBUS-Anschaltung sind mehrere
Schritte erforderlich. Einige dieser Einstellungen sollten bzw. missen vor der
Aktivierung der PROFIBUS-Kommunikation ausgefiihrt werden. Dieses Kapitel liefert
eine Ubersicht Uber die entsprechenden Schritte. Das exakte Vorgehen ist in den
nachfolgenden Kapiteln detaillierter beschrieben.

Die Ubertragung von Daten mit dem Dienst DP-VO erfolgt tiber sog. Telegramme.
Die Zuordnung der Daten auf dem Slave, im vorliegenden Fall auf dem SE-24 sind
fix zugeordnet. Deshalb muissen lediglich auf der Seite des Masters festgelegt
werden, wie viele Daten Ubertragen werden und welche Anordung die Daten
besitzen.

5.2 Profibusadresse einstellen

Um die Profibus-Slave-Adresse einzustellen, gehen Sie wie folgt vor:
1. Offnen des Parametrierprogramms ,afagTools"
2. Offnen des Tools ,PROFIBUS Konfiguration®:

PROFIBUS
Konfiguration

3. Einstellen der Profibus-Slave-Adresse im nun gedffneten Fenster und mit
,Setzen bestatigen:

~iEix]

PROFIEUS Adresse

Adresse I 24 j

Defaultwerte Setzen
N Eereit
4. Wichtig: Die Adresse wird erst mit einem Neustart des Reglers

ubernommen.

5.3 Baudrate

Der Servoregler SE-24 erkennt die Baudrate der Profibuskommunikation automatisch
und unterstitzt Geschwindigkeiten bis max. 12MBaud.

5.4 Ansteuerung

Fur den Betrieb des SE-24 werden zwei Register benoétigt, das Statusregister,
welches die IST-Werte des Antriebes enthalt, und das Contolregister, in welches die
SOLL-Werte eingetragen werden.

Auf den nachfolgenden Seiten sind die Beschreibung und Spezifizierung der Signale.

SE-24-Profibus-Handbuch vers. 1.3 de. 24.10.2011 13
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5.4.1 Statusregister (Istwerte)
5.4.1.1 Signalbeschreibung Ausgangsdaten Servoregler SE-24

| Objekt Beschreibung |

ready BOOL Dieses Signal wird gesetzt, wenn der Antrieb betriebsbereit ist und bestromt werden kann.
Wenn ein Fehler im Antrieb vorliegt, wird dieses Signal und ebenfalls das Signal ,drive_enable_ok* zuriickgesetzt.
Das Signal ,ready” wird erst wieder gesetzt, wenn der Fehler quittiert wurde durch das Riicksetzen des Signals
,drive_enable/fault_res".

drive_enable_ok BOOL Leistungsendstufe und Regelung sind aktiv.

ref valid BOOL Dieses Signal ist gesetzt, wenn eine gultige Referenzposition vorliegt.
Das Signal ist wahrend einer laufenden Referenzfahrt nicht gesetzt. Es wird nur nach einer erfolgreich ausgefiihrten
Referenzfahrt erstmals bzw. wieder gesetzt.

move_ok BOOL Dieses Bit wird abhangig vom Verfahrmodus entsprechend gesetzt.
Wenn im Positionsmodus gefahren wird, wird das Signal gesetzt, wenn die aktuelle Position langer als die eingestellte
Verzdgerungszeit innerhalb des Positionsfensters liegt.
Wenn im Strommodus gefahren wird, wird das Bit gesetzt, wenn der aktuelle Stromwert langer als die eingestellte
Verzdgerungszeit innerhalb des Stromwertfensters liegt.
Wichtig:
Das Signal wird zurtickgesetzt wenn das Signal ,start_move* gesetzt wird.
Dies erfolgt jedoch mit einer gewissen Verzégerung, deshalb gilt es zu beachten, dass nach dem Starten einer Fahrt

durch setzen des Signals ,start_move®, das Signal ,move_ok"“ zuerst auf LOW abgefragt werden muss und erst nacher
wieder auf HIGH.

error_nr INT16 Anzeige des aufgetretenen Fehlers.
position_value INT32 |[st-Position.
[um]
[°/2000]
current_value INT32 |st-Strom Motor.
[MA]

14 SE-24-Profibus-Handbuch vers. 1.3 de. 24.10.2011



5.4.1.2 Ausgangstelegramm Servoregler SE-24

TX PDO 1 (2 Byte)
8] o

10

11

12

13

14

15

ref_valid
move_ok

ready
drive_enable_ok

TX PDO 2 (2 Byte)
8|9 10]11]12|13][14]15
error_nr (16bit)

{\) afag

TX PDO 3 (4 Byte)
o ['s [10] 11| 12| 10| 4] 5 [ ar s s 0] 20 ]22] 28] 24 | 5 | 25 | 27| | [0 [ ot
position_value (um, °/1000, 32bit)

TX PDO 4 (4 Byte)

AEREI AR FAR F A D A P EAFARI FAE EIEIE

current_value (mA, 32bit)
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5.4.2 Control-Register (Sollwerte)
5.4.2.1 Signalbeschreibung Eingangsdaten Servoregler SE-24

i Objekt Beschreibung

drive_enable /fault_res BOOL Dieses Signal ist doppelt belegt.
Reglerfreigabe = Hi-aktiv / Fehlerquittierung = Lo-aktiv
LOW => Motor wird nicht bestromt, Fehler werden quittiert.
Wechsel 0=>1, liegt kein Fehler an, wird der Motor bei einem Wechsel von LOW auf HIGH bestromt und bleibt in
Regelung bis ein Fehler auftritt oder das Signal auf LOW gesetzt wird.
Wird dieser Eingang das erste mal nach einem Neustart gesetzt, wird zuerst der Offsetwinkel der Kommutierlage
bestimmt (nur bei Motoren ohne Hallgeber).
Wechsel 1=>0 liegt ein Fehler an, versucht der Regler die vorhandenen Fehler zu quittieren. Dies gelingt nur,
wenn die Ursache fur den Fehler behoben wurde.

start/stop_ref BOOL Eine steigende Flanke bewirkt, dass die Referenzfahrt ausgefuhrt wird.
Eine fallende Flanke bricht eine laufende Referenzfahrt vorzeitig ab.
Die Abfolge sieht in diesem Fall wie folgt aus: Setzen des Signals ,drive_enable/fault_res® warten bis das Signal
.drive_enable_ok*“ auf HIGH ist. Anschliessend das Signal ,start/stop_ref‘ setzen, die Referenzfahrt wird
ausgefuhrt. Warten bis das Signal ,ref_ok® auf HIGH ist, die Referenzfahrt ist abgeschlossen. Nun ist der Regler
bereit fir eine Positionierung.

start/stop_move BOOL Eine steigende Flanke signalisiert, dass ein neuer Fahrauftrag bernommen und gestartet werden soll.
Bei einer fallenden Flanke wird ein Schnellstopp ausgefuhrt. Wahrend einer Referenzfahrt hat dieser Eingang
keine Auswirkung.
Voraussetzung ist, dass kein Fehler ansteht, eine aktive Reglerfreigabe und eine glltige Referenzfahrt vorliegen,
d.h. die Ausgange ,ready, ,drive_enable_ok“ und ,ref valid“ miissen gesetzt sein.

mode BOOL Betriebsart: Positions- / Stromreglermodus
LOW=Positionsreglermodus
HIGH=Stromreglermodus

pos_nr INT4 Positionssatz (binér) welcher angefahren werden soll. Die Positionsséatze (1-15) werden mit dem Toolfenster
.Positionierungssatze” im Tool ,Manuellbetrieb” der Parametriersoftware ,afagTools“ vorkonfiguriert.
Achtung: Wenn uber die Positionssatze gefahren wird, werden die Werte der Objekte , mode“,
»move_relative“, ,target_position“, ,velocity“, ,deceleration“, ,acceleration“ und ,target_ current
ignoriert!

16 SE-24-Profibus-Handbuch vers. 1.3 de. 24.10.2011



jog_pos

jog_neg

move_relativ

target_position [pm]
[°/1000]

velocity [mm/s]
[°/s]

deceleration [mm/s?]
[°/s?]

acceleration [mm/s?]
[°/s?]

target_current [%0]

BOOL

BOOL

BOOL

INT32

INT16

INT16

INT16

INT16

' \) afag

Bei gesetztem Eingang beschleunigt der Antrieb mit der fiir den Jog Betrieb eingestellten Beschleunigung auf
eine ebenfalls vorparametrierte positive Fahrgeschwindigkeit.

Bei einer fallenden Flanke an diesem Eingang bremst der Antrieb mit der fur den Quickstopp hinterlegten
Bremsbeschleunigung in den Stillstand ab.

Wahrend einer Referenz-, Positions- oder Stromfahrt hat dieser Eingang keine Auswirkung.

Bei gesetztem Eingang beschleunigt der Antrieb mit der fur den Jog Betrieb eingestellten Beschleunigung auf
eine ebenfalls vorparametrierte negative Fahrgeschwindigkeit.

Bei einer fallenden Flanke an diesem Eingang bremst der Antrieb mit der fur den Quickstopp hinterlegten
Bremsbeschleunigung in den Stillstand ab.

Wahrend einer Referenz-, Positions- oder Stromfahrt hat dieser Eingang keine Auswirkung.

Umstellung zwischen absolut und relativ.
LOW=absolut, HIGH=relativ

Soll-Position
Der Positionssollwert wird in Abhangigkeit des Signals ,move_relative® als absolute oder relative Angabe
interpretiert.

Soll-Verfahrgeschwindigkeit
Soll-Bremsbeschleunigung
Soll-Beschleunigung

Zielstromwert
Der Momentsollwert wird von der Ubergeordneten Steuerung (in % von der Strombegrenzung positiv)
vorgegeben. Er bestimmt, mit welchem Moment der Antrieb fahren soll.

SE-24-Profibus-Handbuch vers. 1.3 de. 24.10.2011 17



{\) afag

5.4.2.2 Eingangstelegramm Servoregler SE-24

RX PDO Byte
8 |9 (10|11 |12 |13 | 14| 15
%)
Q
o
()

=
S| 5| 3 old| | m g
812 E|l |5 8|55 s g %
~ | o () | O | —
sl Bl ol elc| S| c| | 1| 1|5
SI=218l| | ] A J] 2 2 0

£ | |l ol ol n|lo|lo|=s
gmt o|lo|o|lo|l=|=|2&8

= | g ol ol a|l o
I © | S IS
() 7]
=
S
©

RX PDO 2 (4 Byte)

o o 10211233 14 35 [EGIEAIEBI O EON BRIz 2 | 5] 2 |z 2 5 [ |

target_position (um, °/1000, 32bit)

RX PDO 3 (2 Byte)

8|9 10]11]12|13[14]15

velocity (mm/s, °/s 16bit)

RX PDO 4 (4 Byte)

8|9 |10]11|12|13]14]15 24 | 25|26 |27 | 28|29 30|31
deceleration (mm/s?, °/s?, 16bit) acceleration (mm/s?, °/s?, 16bit)

RX PDO 5 (2 Byte)

8|9 10]11]12|13][14]15

target_current (%, 16bit)
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5.5 Einbinden in SIEMENS S7
5.5.1 Konfiguration
5.5.1.1 Einbinden der GSD-Datei

Zum Einbinden der GSD-Datei wird im Simatic S7-Projekt die entsprechende Station angewahlt und anschliessend durch doppel-
klicken der Hardware der HW-Konfig. geéffnet:

KSIMATIC Manager - SE-24_PB_¥2_0_0 =10 =|

Datei Bearbeiten Einfligen  Zielswstem Ansicht  Extras Eenster  Hilfe

D [B7 &4 Bl aalle 2 s 8 & | E ([ <Ken

=2 SE-E#_F'E!_‘\-"E_I]_EII/V Zi Hardware B CPU 313C-2DP

=l SIMATIC 300(1
=-[@ cPU 313C-2DP
=7 S7-Frogrammi1]

[l Hw Konfig - [SIMATIC 300{1) (Konfiguration) -
Eﬂ] Stakion Bearbeiten Einfligen Zielsystem  Ansic

D82 8 &6 2| ool

2 |[@ orrapdis
4 =

] o
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Zunachst wird die Station mit dem Befehl Station -> Schlie3en geschlossen ohne dabei den Hardware-Konfigurator zu beenden.

[ Hw Konfig - [SIMATIC 300(1) (Konfiguration) -- SE-24_PE_¥2_0_0]

ﬁ“] Station Bearbeiten  Einflgen  Zielswstem  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

J[ Mew. .

- Offnen...
online &ffnen

Schliefien

Chrl40

Speichern
apeichern und (bersetzen

| |

Ctrl45

Eigenschaften. ..

Impartieren.
_  Exportieren..

CiR-Fakigheit

Konsistenz prifen

mriifen

ChrlH A+
CErl+alE+F

- Drucken...
Druckyorscha

...

Seite einrichken. ..

Crl+P

1 5E-24_PB_v2_0_O\SIMATIC 300(1)
| 4| 25E-24 PB W1 2 14SIMATIC 300013
[ 3 SE-Power POSYSIMATIC 300(1)

4 4 ARSZ000_POSYSIMATIC 300(1)

Beenden

Alt+F4

Kommentar

CPU 313C-2

GES 4

v2.02

OF

Bl

LIERETE

&7

s

L T

20
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Anschliessend wird mit dem Befehl Extras -> GSD-Dateien installieren... das Fenster zur Auswahl der GSD-Datei getffnet.

@;:Hw Konfig: Hardware konfigurieren
Skation  Ziglswstern  Ansicht | Extras  Hilfe
J N2 QH | = | Einstellungen. .. Chrl+Alk+E

Katalogprofile bearbeiten
Katalog aktualisieren

Hw'-Updates installieren. ..
G5 ien inst. Mo

GSD-Dateien installieren x|

GSD-Dateien installieren: Iaus dern Verzeichnis j

Suche in Service & Support...

G50-Datei fir I-Device erstellem. ..

IE:\PHDGHAMME'\SIEMENS\STEP?\S?TMP

D atei |Auggabestand | Wersion | Sprachen

| netallieren | Frotokg nzeigenl Aille auswatlen Aille abwaklen

S

Schliefen

Danach durch klicken der Schaltflache Durchsuchen... den Pfad 6ffnen, an welchem die entsprechende GSD-Datei abgelegt ist.

SE-24-Profibus-Handbuch vers. 1.3 de. 24.10.2011 21



( ) afag

Alle GSD-Dateien welche sich in diesem Pfad befinden werden dann angezeigt.

Die Datei SE24.gsd anwéhlen und Installieren klicken.

GSD-Dateien installieren: I aus dem Verzeichnis j

ID \EProjektet33000340 ServolGreifers103_kunden\Siemens\ProgrammierunghSPSY G50 -Date Durchsuchen .. |

GSD-Dateien installieren I

Installatlun von GSD-Dateien hesl:al:lgen x|

ACHTUMG: Die Installation wan G50-0 ateien kann nicht mehr rickganagig
gemacht werden. ‘WWaollen Sie die Aktion frotzdemn durchflibren?

SE-24]E [D0000000): Afag: SE-24-PB. contraller

Inztallieren kall ahzeigen | Alle auswahlen Alle abwahlen
Schliefen

Mein |

GSD-Dateien installieren {13:4986)

i ] Die Inztallation wurde efolgreich beendet.

Meldungen mit Ja bzw. OK bestatigen.
Anschliessend das Installationsfenster schliessen.
Die GSD-Datei ist nun installiert.
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5.5.1.2 Importieren der Datenbausteine und der Variablentabelle

Vor der weiteren Konfiguration ist es vorteilhaft, die Datenbausteine fur die Soll- und Istwerte und die entsprechende Variablentabelle
aus dem Beispielprojekt SE-24-Profibus zu importieren durch Markieren und Kopieren. Dadurch wird ersichtlich wie die Daten
aufgebaut sind.

W] SIMATIC Manager - SE-24_PB_¥2_0_0 =10l x|

Datei EBearbeiten Einflgen Zielswstem  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

D |22 | 4 B2ednlo 2% = 5 S eE BB M

B SE-24 PB W2 00 Objektname Symbolizcher Mame Erstellzprache [Grofe im Arbeitzzpei.. | Typ erzion [Header]
E‘" SIMATIC 300(1) 5 Systemdaten - SDEB
=-[@ cru3c2DP o 0B1 OB1 Zyklischer Aufruf L 758 Orgarisationsbaustein 0.1
= STProgramm(1] | npgp 0B82 1/0 Fault 1 Organisationshaustein
OB36 Rack Fault Organizationzbaustein
) [atenbausztein
Datenb:

LFSFC14 -~ Spstemfunktion
LF SFC15 -~ Spstemfunktion

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalken, |F‘C Adapter(MPI) |98 Bytes
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5.5.1.3 Datenbaustein Istwerte SE-24

EKDP,.-"AWL,.-"FUP - [DBS0 -- "DB50 Istwerte SE-24" - SE-24_PE_¥2_0_0'SIMATIC 300{1}'.CPU 31 ;|g|5|
{3} Dakei Bearbeiten Einflgen Zielsyskem Test  Ansicht  Extras  Fensker  Hilfe ;Iilil
DE22HE & 2rlo o |eadna|%Se| < | OE N
Rdresse |Name Typ Anfangswvert |Komment ar
0. STREUCT

+0.0| [Drammy00 BOOL FALSE Platzhalter

+0.1| |Dnammy0l EOOL FALSE Platzhalter

+0. 2| |Inammy0E EOOL FALSE Platzhalter

+0.3| [Duammy03 EOOL FALSE Platzhalter

+0._ 4| [DammyyOd EOOL FALSE Platzhalter

+0. 5| [Dammy05 BOOL FALSE Platzhalter

+0. 68| |Duanmy0s EOOL FALSE Platzhalter

+0. 7| |Dnammy0? EOOL FALSE Platzhalter

+1.0| |ready EOOL FALSE Betriebsbereit

+1.1| |driwe_shnable ok EOOL FALSE Endstufe und Regler aktiwv

+1.2( |rew walid BOOL FALSE Beferenzierung ausdgefithrt

+1.2| |mowve_ok EBOOL FALSE Fahrauftrag ausge fihrt

+1.4| |Dnanmyld EOOL FALSE Platzhalter

+1_5| |[Dummyl5 EOOL FALSE Platzhalter

+1.6| [Dunmyle EOOL FALSE Platzhalter

+1.7| [Dammyl? BOOL FALSE Platzhalter

+2.0| |error_nr INT o] Error Register

+4.0| |position walue DINT Lg0o Positions-Istwert

+2.0 current_value LINT LEO Strom-Istwert in mi

=1Z.0 END» STRUCT

‘ﬂi [AA]n W] 1:Fehler & 2nfo A 3 Quervenwsize A & Operandeninfo A 5 Steusrn A B Diagnose  #, 7 Vergleich  f
DateifBaustein gespeichett, | 2 |offline |abs < 5.2 |Einfg | | 5
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5.5.1.4 Datenbaustein Sollwerte SE-24

EKDP,.-"AWL,.-"FUP - [DB52Z -- "DB52 Sollwerte SE-24" - SE-24_PB_%2_ 04SIMATIC 300{1)'CP = ||:|Ii|
{1 Datei Bearbeiten EinfUgen Zielsystem Test  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe _|E|£|

DESeH & L =)o o|tidna|2sa | <> | TOEN

Typ

0. STRUCT

+0.0( |jog pos BOOL FALSE Jogging positiv

0.1 |Jog neg EOOL FALSE Jogging negativ

t0.2| |lmove_relativ BOOL FALSE l=relativ / O=absolut

+0. 3| |Dunmy03 BEOOL FALEE Platzhalter

+0. 4| |Dummy0d EOOL FALEE Platzhalter

+0. 5| |Dummy05 EOOL FALEE Platzhalter

+0. & |Dunmy0s EOOL FALEE Platzhalter

+0. 7 |Duammy07 EOOL FALSE Platzhalter

+1.0 drive_enahle_fault_res EOOL FALSE 1=Driwe enahle f O0=Fault reset
+1.1| |start_stop_ref EOOL FALSE l=8tart Referenzfahrt / 0=Etop BReferenzfahrt
t1.Z| |start_stop move BOOL FALSE l=EStart Fahrauftrag / 0=Stop Fahrasuftrag
+1. 2| |mode EOOL FALEE l=8trommodus / O=Positionsmodus
+1.4| |pos_nr_bitd BOOL FALSE Pozitionssatz-Mummer EBit 0O

+1.5| |pos_nr_bitl EOOL FALSE Positionssatz-Nummer Bit 1

t1.6| |pos_nr bkitZ EOOL FALSE Positionssatz-Nunmer Bit Z

+1.7| |pos_nr bit3 EOOL FALZE Positionssatz-Nummer EBit 2

+2.0| |[carget_position DINT Lgo Zoll-Position

+&_ 0| |velocity INT a Soll-Geschwindigkeit

+&8._0| |deceleration INT a S2o0ll-Bremsbheschleuni gqurng
+10_0| [acceleration INT a So0ll-Be=schleunicqurneg
+12.0| |target current INT ul

Soll-Strom in %
-
_>I_I

ﬂilll{lbl}lr\ 1: Fehler ]\ 2 Infa ﬁ 3 Quervenweize )\ 4: Operandeninfa _)\ B Steuern )\ B Diaghoze )\ 7 Wergleich f

Dricken Sie F1, um Hilfe zu erhalken, | 2 |offline |abs < 5.2 [Einfg | |

Ve

SE-24-Profibus-Handbuch vers. 1.3 de. 24.10.2011

{\ ) afag

25



{\ ) afag

5.5.1.5 Variablentabelle

26

Aelvar - [YAT_SE-24-PB -- SE-24 _PB_¥2_0"\SIMATIC 300(1 )\ CPU 313C-2 DP

ﬁ Tabelle EBearbeiten Einflgen Zielsyskem ‘Yariable Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

=10l %]
=12

| DS &) % |mle|o|o| ¥ =g w

o2 Ll e e 2%

é Operand Symbol Anzeigeformat | Statuswert | Steuerwert
1 DBs0.DEX  1.0:"DB30 Istwerte SE-24" ready BOCL
2 LBEs0.DEX 1.1 :"DBES0 Istwerte SE-24" drive_enable_ok Bl
3 LBs0.0Bx  1.2:"DB30 Istwerte SE-24" rev_valid Bl
4 DRSODEX  1.3:"DBS0 Istwerte SE-24" move_ok Bl
= LBEsODEVY 2 "DBSO Istwerte SE-24" error_nr DEZ
G DBSO.DBED 4 :"DBS0 Iztwerte SE-24" position_wvalue DEZ
7 DBs0.0ED "DBSO Istwerte SE-24" current_value DEZ
g
9 DRS2DEX  0.0:"DBRS2 Sollwerte SE-24" jog_pos Bl
10 LBEs2.0BX 04 :"DBES2 Sollwerte SE-24" jog_negy Bl
11 DBz2.0Bx  0.2:"DB32 Sollwerte SE-24" move _relativ BOCL
12 DES2.DEX  1.0:"DBS2 Sollwerte SE-24" drive_enable_fault_res  BOOCL
13 LBs20Bx 1.1 :"DB32 Sollwerte SE-24" start_stop_ref Bl
14 DBEs2DBEX  1.2:"DBES2 Sollwerte SE-24" start_stop_move Bl
13 LBs2DBX  1.53:"DB32 Sollwerte SE-24" mode Bl
16 DBs20BX  1.4:"DB52 Sollwerte SE-24" pos_nr_hit0 BOCL
17 LBEs2DBX  1.5:"DB52 Sollwerte SE-24" pos_nr_hitd Bl
15 LBs2DBx  1.6:"DB32 Sollwerte SE-24" pos_nr_hit2 Bl
19 DBEs2DBX 1.7 :"DBS2 Sollwerte SE-24" pos_nr_bit3 Bl
20 LBs2DBED 2 ('"DB32 Sollwerte SE-24" target_position DEZ
2 DBz2 0B B :"DB32 Sollwerte SE-24" velocity DEL
22 LEs2DEW & '"DBS2 Sollwerte SE-24" deceleration DEZ
23 LBs2 DEVY 10 :"DB32 Sollwerte SE-24" acceleration DEZ
24 DBEs2 DBV 12 ("DBS2 Sollwerte SE-24" target_currert DEX
25
Fiir HilFe driicken Sie F1, | 2 |Offline ks 2
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5.5.2 Konfiguration Anbindung Servoregler SE-24 an Profibus
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Damit der Servoregler SE-24 als Slave an den Profibus angebunden werden kann, muss ein Mastersystem vorhanden sein. Dazu
offnen wir die Station wieder mit dem Hardware-Konfigurator. Dann markieren wir die Zeile X2 DP und erganzen die SPS durch den
Befehl Einfugen/Mastersystem mit dem Profibusmastersystem.

[HW Konfig - [SIMATIC 300{1) (Kenfiguration) -- SE-24_PB_¥2_0_0]

Objekt einfigen.. .
@bjekt tauschen, ..

E“] Station Bearbeiten | Einfigen  Zielsystem  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

=1

[HW Konfig - [SIMATIC 300{1) {Konfiguration) -- SE-24_PB_Y¥2_0_0]

Eﬂ] Station Eearbeiten Einfilgen Zielsystem Ansicht  Extras Fenster Hilfe

SE-24-Profibus-Handbuch vers. 1.3 de. 24.10.2011

Pxa
2 (s =2-20 A= A R =
3
4
5
5
7 1
= LI 2 CPU 313C-2 DP \
_| PROFIBUS[1): DP-tastersystem (1]
27 LHIEADATE
24 Zafvan
4| 3
1
| o UR 5
Steckplatz Baugrupp... | B... | Fi.. . | Kommentar g LI
1 =
2 CPU 313C-2 |GES V2.0
A A
2 SHTEADTIE 4|
24 Sl
3
3 &= o R
g Steckplatz Baugrupp... | B Fi..| M.. [ E A | Kommentar
7
g 2 g CPU 313C-2 I6E53Y2.02
3 A el FET
10 £ SRR L P
] S i | R
3
4
5
5
7
8
)
10
il
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Zum Einfugen des Servoreglers SE-24 in die Station, wird er per Drag&Drop aus dem Katalog auf den Profibus gezogen.

[ Hw Konfig - [SIMATIC 300({1) (Konfiguration) -- SE-24_PB_¥2_0_0] =101x]
Eﬂ] Station  Bearbeiten  EinfOgen  Zielsystemn  Ansicht  Extras  Fensker  Hilfe _|E'|i|
0222 & & e da
= - j Suchen: I n:lﬁ!l
2 CPU 31 3C-2DP
= - | Erafil: I Standard J
ii ;_G";’_?'SKDD?S - SIMATIC |
= PROFIBUS(1): DP-Mastersyster [1) & SIMODRIVE
~ {:l SIMOREG
4 -] SIMOVERT
2 - GINAMICS
E -3 SIPOS
il | =-{] Weitere FELDGERATE
_lj {:l Allgernein
1] | K D Antriebe
l:l Schaltgerate
4= o uR g {“_1 140
Steckplatz Baugrupp.. | B | Fi. | M. | E.. | A | Kommentar |
1 P :
2 CPU 313C-2 IGESAV2.0[2 ﬁ FESTD SEE.L‘«E
A 5 1T ; {“_1 bl
e DETERGTE g0 8F --{:l (3 atewmay
=z T A -7 Kompatible PROFIBUS
3 -2 PROFIBUS-Pa
4 =42 PROFINET IO
5 H-F SIMATIC 200
B =-F# SIMATIC 400 |
7 -] SIMATIC PC Based Contral 3
8 n—-|I FEl e d T Mo e _.___ _I_I
5 4
0 00000000 <|
1 Afag: SE-24-PB, controller =
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. | And
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Das Fenster fur die Eigenschaften der Profibus Schnittstelle SE-24-PB 06ffnet sich automatisch. Hier muss die Profibusadresse

eingestellt werden, welche mit der physikalischen Adresse vom angeschlossenen Servoregler Ubereinstimmt (siehe unter: 5.2
Profibusadresse einstellen).

Eigenschaften - PROFIBUS Schnittstelle SE-24-PB x|

tllgemein  Parametsr |

Adresse: IE - I

[bertragungzgeschwindigkeit: 1.5 Mbit/s

Subnetz:

- nicht wernetzt --- Hew... |

Eigenzchalten. .. |

Lozzhen |

Abbrechen Hilfe
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5.5.3 Einstellen Profibus Telegrammelemente

Als nachstes werden die Telegrammelemente eingefiigt. Diese missen mit den Datenbausteinen fir die Soll- und Istwerte tberein
stimmen. Dazu wird der Profibus-Slave markiert und danach in der 1.Zeile im unteren Fensterteil per Rechtsklick das Kontextmenu
geodffnet und der Befehl Objekt einfligen gewahlt.

[ZHW Konfig - [SIMATIC 300({1) (Konfiguration) -- SE-24_PB_¥2_0_0]

|Iﬂ] Station  Bearbeiten EinfUgen Zielswstem Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

=0l
== x|

D282 % & =2 dallmo %8 e

= (0] UR
1 -
2 CPU 313C-2 DP
@
22 DIE/0076
EY ~
3
4
5
[}
: -]

4

PROFIBUS(1): DP-M asterspstem (1]

SE:

[24) SE-24-

AFAG @

-24

Bix|

Suchen: I

Profil I Standard

:I:l [24) SE-24PB

Bestellnummer / Bezeichnung E-&diesse | AdAdiesse | Kommentar
> Kapieren Chrl4E
3 \ Eirfitgen Chrl |
: b otk
2 [Mastersystem einfigen
g IMastersystem brennen
a FROFINET I0-5ystem einfigen
] PROFINET I0-System bremmen
10 FROFINET I Damain Management, ..
Rl FROFINET 10 Topologie. .
12 Takksynchronisation
1 i Baugruppe spezifizieren. ..
15 Liischen el

Gehe z2u 3

-] SIMATIC
{3 SIMODRIVE
&0 SIMOREG
#-0 SIMOWERT
- SINAMICS
-] SIPOS
-] Weitere FELDGERATE
-3 Allgemein
F-{2 Anhiebe
H-{Z Schaltgerate
B3 140
-] Regler
=0 SE-24
| W-ga SE24-PB
@ FESTOSECAC
B0 MMI
B+ Gateway

-3 PROFIBUS-Pa
-8 PROFINET 10
= SIMATIC 300
E-Fl SIMATIC 400
B

LATIE AE e

PR

-3 Kompatible PROFIEUS

#-fl]l SIMATIC PC Based Control T:LI
e s
»

00000000
Afag: SE-24-PB. contraller

B
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Die Daten sind aus Sicht der SPS zu betrachten. Die Blécke werden einzeln eingefuigt, es empfiehlt sich dabei die Reihenfolge und
Grosse der Daten in den zugehorigen Datenbausteinen beizubehalten.

Zuerst werden die Inputdaten erstellt, diese entsprechen den Ist-Werten vom Servoregler.

Danach die Outputdaten, diese entsprechen den Soll-Werten fur den Servoregler.

E’;:HW Konfig - [SIMATIC 300({1) (Konfiguration) -- SE-24_|
Eﬂ] Station  Bearbeiten Einflgen  Zielsystem  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

=lolx|
=18 x|

D2 e% %S| e dd

=10 Y

1 -
2 CPU 313C-2 DP

X2 a7

22 DiTe0078

24 Zahtan

3

4

5

B

i ~|

PROFIBUS[1]: DP-Masterspstenn [1]

<

Profit | Standard =l

ol x|
Suchen: I ﬂ:l: ﬂil

ﬂﬂ [24] SE-24-PB

Steckplatz

DP-kennung

Bestellnummer / Bezeichnung

E-&diesse

A-hdresse

Kormerkar

z [ SE-24PR ‘B FESTO SECAC
3 Univerzalimodul = i
4 Digital input - 2 bytes D Gateway
5 Digital input - 4 bytes #-{_1] Kompatible PROFIBUS
5 Digital input - 2 bytes -2 PROFIBUS-P4
; Digital output - 8 bytes D""ﬁ'ﬁ" FROFINET 10
Digital output - 4 bytes I -l SIMATIC 300
I B ool
11 EANDDEHDVE[PE 'HESFI... (== CAbd A T P r\:a.su:e... o h
PN At — [mlnt - l ‘ '
12 | |
13 0000000 £,
11 Afag SE-24-PB, controller =

B SIMATIC =]

B3 SIMODRIVE

B SIMOREG

B SIMOVERT

BT SINAMICS

B SIPOS

B0 Weitere FELDGERATE
D Allgemein
{:I Antriebe

{1 Schalgerite
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Wenn alle Daten konfiguriert sind, sollte das Projekt wie folgt aussehen:

[ HW Konfig - [SIMATIC 300(1) (Konfiguration) -- SE-24_PB_¥2_0] -|0] x|
Eﬂ] Stakion Bearbeiten  Einfiigen  Zielswstem  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe _|5’|5|

D28 & & e da D= 2w

Sucher: I nﬂ ) ||

Profil: I Standard j

CPU 313C-2 DP = W EROFIBUS-DP

oR - B2 PROFIBUS-PA

ETOTE ] PROFIBUSY DP-M astersystemn 1] 5 pEOFINET 1D

Zahiar & SIMATIC 300

@ SMaTIC 400

o] SIMATIC PC Baged Control 3004400
-8, SIMATIC PC Station

RN

L

=== | LI By By

h
1] | r

:|2| [24] SE-24-PB

Steckplatz DP-K.ennung Bestellnummer / Bezeichnung E-Adregze | A-bde.. | K.

1 EE Digital input - 2 bytes 286, 257 -

2 EE Diigital input - 2 bytes 2R8..259

3 ER Drigital input - 4 bytes 260 263 —

4 (5151 Dhigital input - 4 bytes 264, 267

5 130 Digital autput - & bytes 256,257

= 120 Digital output - 4 bytes 288,261

7 120 Digital output - 2 bytes 2B2..263

g Eg EE:::: EE:EE: : ; Eﬁ :Zz ;gg;gg PROFIBLS-DP-Slaves der SIMATIC 57, M7 E
— und C¥ [dezentraler Aufbad)
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5.5.4 Kommunikationsaufrufe im SPS Programm
5.5.4.1 Daten lesen vom Servoregler

m: SE-Z4 Elave Daten Einlesen

Lesen der Istwertdaten aus dem Slawe und Schreiben dieser Daten in den DEEO
I=ztwerte.

Die projektierte Anfangsadresse am Eingang LADDE wund die projektierte
Datenléngs am Ausgang BECORD ist in den Anwendungsprojekten inm
Hardwarekonfigarator =zu tberprifen und gegebenenfalls am SFC14 Aufruf
anzZupasSen.

//Blicke einzeln einlesen

4 Lese Status-Bits
CALL E&FC 14

RET_VAL:=MW0
RECORD :=PHDEE0_DEXO.0O EYTE 2
NOF o}

/ Lese Error-Nr.
CALL BFC 14

/¢ Lese Ist-Position
CALL SFC 14

/f Lese Ist-Strom
CALL SFC 14

LADDE c=Wgleg100 Ff entspricht Adresse 256 in der HW-Eonfig.

LADDE :=T§legloz ff entspricht Adresse 258 in der HW-Eonfig.
RET_VAL:=MU&Z
RECORD :="DE&S0 Istwerte 2E-Z4".error_nr

Nop u]

LADDE :=T#lcflod ff entspricht Adresse Z60 in der HW-Konfig.
RET_VAL:=MU&4
RECOPRD :="DEL0 Istwerte SE-24".position value

Nop a

LADDE :=T#leglos ff entspricht Adresse Z64 in der HW-Konfig.
RET_VAL:=M&&
RECOPD :="DES0 Istwerte SE-Z4".current walus

Nop u}
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5.5.4.2 Daten schreiben zum Servoregler

34

w: ZE-Z4 Daten schreiben

Schreiben der Sollwertdaten aus dem DESZ an den Slawve.

AnZuUpasser.

an den werwendeten Antrieh anzupassen.

Die projektierte Anfangsadresse am Eingang LADDE und die projektierte
Datenlénge am Eingang RECORD ist in den Anwendungsprojekten im
Hardwarekonficurator zu tberprifen und gegebenenfalls am SFC1E huafruf

Die in dem DBEEZ hinterlegten Sollwertworgaben sind zu priifen und gegebensnfalls

S /Blocke einzeln schreiben

/4 Bchreibe Control-EBits
CALL SFC 15
LADDE :=WHlef1l00 ff entspricht Adresse
RECORD :=FfDEBEZ.DEBX0.0 EYTE Z
RET_WAL:=Mwz0
NOP u}

/4 Bchreibe Zo0ll-Position
CALL SFC 15

LADDE =WfleflOoz ff entspricht Adresse
RECOPD :="DBEZ Sollwerte SE-Z4".target position
RET_VAL:=MW2Z

NOP u]

/f Schreibe Zoll-Geschwindigkeit
CALL SFC 15

LADDE c=WHELIEH10E Ff entspricht bdresse
RECORD :="DBEZ Zollwerte SE-Z4" . welocity
LET_VAL:=IMW24

NOP u]

/¢ Schreibe ZSoll-Beschleunicung und Soll-Bremsbeschleuniogqung
CALL &FC 15
LADDE c=WHIEH10S Ff entspricht bdresse
RECORD :=DELSZ.DEDZ
RET_VAL:=MWZ2e5
Nop u]

/¢ ZSchreibe Soll-Strom
CALL ©&FC 15

LADDE c=WHLIEH10C Ff entspricht bdresse
RECORDL -="DESZ Zollwerte BE-Z4"_target_current
RET_VAL:=MW30

NOP o]

258

2538

ZEE

ZE4d

ZEe8

in

in

in

in

in

der

der

der

der

der

Hil-Konfig.

Hil-Eonfig.

Hil-Fonfig.

Hil-Fonfig.

Hil-Fonfig.
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6 Signaldiagramm
ready _|
|

drive_enable_ok

rev_valid \ ‘\ I \

move-ok_L | | | |

drive_enable fault_res |

start_stop_rev

start_stop_move

mode

Neustart
Start Kommutierlage suchen
Kommutierlage gefunden
Start Referenzfahrt

Ende Referenzfahrt
Start im Positioniermodus
Positionsfenster erreicht
Start im Strommodus
Stromfenster erreicht

Start im Positioniermodus

Fehler [l Abbruch Positionsfahrt
Start Referenzfahrt
Kommutierlage suchen Positionsfahrt [l Ende Referenzfahrt Fehler
Fehler quittieren
Referenzfahrt [} Stromfahrt [ Regelfreigabe wieder einschalten
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