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Glltigkeitsbereich und Normen

Das vorliegende Dokument ist Bestandteil des Dokumentationspaketes Engineering System
Handhabung.

Gliltigkeitsbereich

Dieses Handbuch ist giiltig fir SIMOTION SCOUT in Verbindung mit dem Optionspaket
SIMOTION Cam Tool fiir die Produktstufe V4.1 SP4.

Informationsblécke des Handbuches

Nachstehende Informationsblécke beschreiben den Zweck und den Nutzen des
Handbuches.
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Uberblick

In diesem Kapitel erhalten Sie einen Uberblick tiber das Engineering System
SIMOTION SCOUT.

Software installieren

Dieses Kapitel enthalt die Systemvoraussetzungen von SIMOTION SCOUT, die
Vorgehensweise bei dessen Installation und Deinstallation sowie wichtige Informationen
zur Kommunikationsverbindung zum SIMOTION Gerét.

Funktionen

In diesem Kapitel werden die grundlegenden Schritte zur Bedienung von SIMOTION
SCOUT beschrieben. Die SIMOTION SCOUT Workbench und HW Konfig werden erklart.
Ein wichtiges Hilfsmittel ist beispielsweise die Online-Hilfe zu SIMOTION SCOUT, zu
diesem Thema erhalten Sie grundlegende Informationen. Weitere Funktionen, wie
Lizenzierung der Runtime-Komponenten und SIMOTION Gerat wechseln werden
beschrieben.

Produktkombinationen

In diesem Kapitel werden Themen wie Kompatibilitdt und Speichermedien sowie die
Schnittstellen STEP 7, NetPro, Drive ES, HMI und weitere beschrieben.

Diagnose

In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen, welche Diagnosefunktionen es gibt und wie
diese bedient werden.

FAQs

In diesem Kapitel erhalten Sie Handlungsempfehlungen fir den Service mit SCOUT
V4.1. Sie erfahren, wie Projekte erstellt und bearbeitet werden.

Es wird beschrieben, wie Sie Antriebe einfligen und in Betrieb nehmen. Es werden
allgemeine Informationen und spezielle Anwendungen beschrieben.

Index

Stichwortverzeichnis
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SIMOTION Dokumentation

Einen Uberblick zur SIMOTION Dokumentation erhalten Sie in einem separaten
Literaturverzeichnis.

Diese Dokumentation ist als elektronische Dokumentation im Lieferumfang von
SIMOTION SCOUT enthalten.

Die SIMOTION Dokumentation besteht aus 9 Dokumentationspaketen, die etwa
80 SIMOTION Dokumente und Dokumente zu zugehdrigen Systemen (z. B. SINAMICS)
enthalten.

Zur SIMOTION Produktstufe V4.1 SP4 stehen folgende Dokumentationspakete zur
Verfugung:

SIMOTION Engineering System Handhabung
SIMOTION System- und Funktionsbeschreibungen
SIMOTION Service und Diagnose

SIMOTION Programmieren

SIMOTION Programmieren - Referenzen
SIMOTION C

SIMOTION P350

SIMOTION D4xx

SIMOTION Erganzende Dokumentation

Hotline und Internetadressen

Siemens Internet-Adresse

Standig aktuelle Informationen zu den SIMOTION Produkten, Produkt Support, FAQs finden
Sie im Internet unter:

allgemeine Informationen:
— http://lwww.siemens.de/simotion (deutsch)
— hitp://lwww.siemens.com/simotion (international)

Dokumentation downloaden
Weiterflihrende Links fir den Download von Dateien aus Service & Support.
http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/108054 36

Dokumentation auf Basis der Siemens Inhalte individuell zusammenstellen mit dem
My Documentation Manager (MDM), siehe http://www.siemens.com/mdm

Der My Documentation Manager bietet Ihnen eine Reihe von Features zur Erstellung
Ihrer eigenen Dokumentation.

FAQs
Informationen zu FAQs (frequently asked questions) finden Sie tber
http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/10805436/133000.

SIMOTION SCOUT
Projektierungshandbuch, 05/2009
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Weitere Unterstiitzung

Um lhnen den Einstieg in die Arbeitsweise mit SIMOTION zu erleichtern, bieten wir Kurse
an.

Wenden Sie sich dazu bitte an lhr regionales Trainings-Center oder an das zentrale
Trainings-Center in D-90027 Nirnberg

Informationen Uber das Trainingsangebot finden Sie unter

www.sitrain.com

Technical Support
Bei technischen Fragen wenden Sie sich bitte an folgende Hotline:

Europa / Afrika
Telefon +49 180 5050 222 (gebulhrenpflichtig)
Fax +49 180 5050 223
0,14 €/Min. aus dem deutschen Festnetz, abweichende Mobilfunkpreise moglich.
Internet http://www.siemens.com/automation/support-request
Amerika
Telefon +1 423 262 2522
Fax +1 423 262 2200
E-Mail mailto:techsupport.sea@siemens.com
Asien / Pazifik
Telefon +86 1064 757575
Fax +86 1064 747474
E-Mail mailto:support.asia.automation@siemens.com
Hinweis

Landesspezifische Telefonnummern flr technische Beratung finden Sie im Internet:

http://www.automation.siemens.com/partner

Fragen zur Dokumentation

Bei Fragen zur Dokumentation (Anregungen, Korrekturen) senden Sie bitte ein Fax oder
eine E-Mail an folgende Adresse:

Fax +49 9131-98 2176
E-Mail mailto:docu.motioncontrol@siemens.com

SIMOTION SCOUT
Projektierungshandbuch, 05/2009 5
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Beschreibung 1

1.1 Beschreibung

Das Projektierungshandbuch SIMOTION SCOUT ist eine allgemeine Beschreibung der
Software. Es werden nicht alle verfligbaren Funktionen der Software in diesem Dokument
beschrieben. Alle detaillierten, themenspezifischen Informationen finden Sie in der
kontextsensitiven Online-Hilfe und den entsprechenden Dokumentationen.

Wichtige Hinweise und Informationen Gber das Motion Control System SIMOTION sind im
folgenden Katalog beschrieben:

e SIMOTION, SINAMICS S120 und Motoren fiir Produktionsmaschinen, Katalog PM 21

1.2 Engineering System SIMOTION SCOUT allgemein

Einleitung

SIMOTION SCOUT

Das Motion Control System SIMOTION stellt einerseits eine Vielzahl an vorgefertigten
Funktionen zur Verfiigung und ist anderseits individuell parametrier- und programmierbar.
Dazu bedarf es leistungsfahiger Werkzeuge, welche auf einfache Art und Weise die
notwendigen Engineering-Schritte optimal unterstitzen.

Das Engineering System SIMOTION SCOUT ist die Umgebung fir die ganzheitliche
Automatisierung von Produktionsmaschinen mit SIMOTION und integriert sich im Sinne von
TIA (Totally Integrated Automation) in die SIMATIC Landschaft.

SCOUT bietet Ihnen eine ganzheitliche, funktionsorientierte Sicht fir lhre
Automatisierungsaufgabe und gleichzeitig beste Benutzerfreundlichkeit.

Die Palette der SIMOTION Anwendungen reicht von einfach, parametrierbaren,
drehzahlgesteuerten Einzelachsen bis hin zu komplexen, mechatronisch gekoppelten und
programmierbaren Vielachsmaschinen. Deshalb bietet SIMOTION SCOUT an die Aufgabe
angepasste Sichten und ist um zuséatzliche Werkzeuge (z. B. Werkzeug zur grafischen
Erstellung von Kurvenscheiben) erweiterbar.

SIMOTION SCOUT ist das in STEP 7 integrierte Engineering System fir SIMOTION und
stellt alle nétigen Werkzeuge fur die nachfolgenden Funktionalitaten zur Verfugung:

e Konfiguration

® Parametrierung
® Programmierung
® Test

e Diagnose.

Projektierungshandbuch, 05/2009 13
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Beschreibung

1.2 Engineering System SIMOTION SCOUT allgemein

Dabei werden folgende Aufgaben grafisch mit Bedienerfihrung unterstitzt:

® das Anlegen der Hardware- und Netzwerkkonfiguration

e die Erzeugung, Konfiguration und Parametrierung der Technologieobjekte,
wie z. B. Achsen, Nocken, Kurvenscheiben.

EIN Engineering System SCOUT

« fur Konfigurieren,

» Parametrieren, Programmieren +

« grafisch oder textuell

« fur Diagnose, Fehlersuche,
Debugging

EIN Runtimesystem fur
verschiedene Plattformen

» Controller-based (SIMOTION C)
+ PC-based (SIMOTION P350)

+ Drive-based (SIMOTION D4xx)

SIMOTION P350

SIMOTION C
_. » - .." :* —/ —
| — | ) T sl ~ G

| SIMOTION D4xx

Engineering System Technologiepakete =~ Hardware-Plattformen
SIMOTION SCOUT
Bild 1-1 Systemuberblick SIMOTION

In den ersten Engineering-Schritten wird die Automatisierungstopologie festgelegt. Die

Hardware- und Netzwerkkonfiguration wird angelegt, indem die gewiinschten Komponenten
und Netze parametriert werden.

SIMOTION SCOUT
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1.3 Vorgehen bei der Projekterstellung

1.3 Vorgehen bei der Projekterstellung

Schritte der Projekterstellung
Bei der Projekterstellung wird die Maschinenautomatisierung Schritt fir Schritt umgesetzt:

Erstellen Sie als Erstes ein neues Projekt.
Legen Sie das Gerat an (SIMOTION D, SIMOTION C, SIMOTION P).

Dann erstellen Sie die Systemkonfiguration, die den Aufbau der
Automatisierungstopologie beschreibt:

— Welche Hardware-Komponenten (Antriebe, Hardware-Plattform SIMOTION,
Peripherie) setzen Sie ein?

— Wie sind diese untereinander vernetzt?

Es folgt die Grundparametrierung der Hardware-Komponenten und Netzwerke. Dafiir
greift SIMOTION SCOUT auf die bewahrten STEP 7 Programme HW Konfig und NetPro
zurlck.

Im n&chsten Schritt erfolgt die Konfiguration der Technologieobjekte, die durch
Assistenten unterstitzt wird.

Wahlen Sie bei der Programmierung die Programmiersprache aus (MCC, ST, KOP/FUP
bzw. DCC).

Es folgt der Download ins SIMOTION Gerat und

Testen der Maschinenapplikation.

1.4 Workbench

Was ist die SIMOTION SCOUT Workbench?

Die Workbench ist die SIMOTION Bedienoberflache und somit der gemeinsame Rahmen fiir
alle anderen Werkzeuge des Engineering Systems. Die Workbench ist die
Navigationszentrale flr die einzelnen Engineering-Schritte. Sie dient zur Erstellung und
Verwaltung von SIMOTION Projekten und bietet eine einheitliche und durchgangige Sicht
auf alle Daten und Programme.

Merkmale der Workbench
Die Workbench ist:

ein integriertes intuitiv zu bedienendes Engineering System

erlaubt eine zentrale Datenverwaltung und Programmverwaltung, auch bei dezentral
verteilten Systemen

eine funktionsorientierte, technologische Projektstruktur mit filterbaren Sichten

erlaubt einen schnellen Zugang zu den einzelnen Engineering-Werkzeugen, wie
Konfiguration, Programmierung und Inbetriebnahme.

Weitere Informationen zur Workbench finden Sie unter: Die Workbench kennen lernen
(Seite 39)

SIMOTION SCOUT
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1.5 Technologiepakete und Technologieobjekte

1.5 Technologiepakete und Technologieobjekte

Technologiepakete im SIMOTION SCOUT

Technologiepakete fassen Software-Funktionen zusammen, die bei der Automatisierung im
Maschinenbau in den unterschiedlichsten Branchen benétigt werden.

Folgende Standard-Technologiepakete werden fiir SIMOTION angeboten:

e TP CAM
enthalt die grundlegenden Technologien fir Motion Control, wie z. B. Drehzahlachse,
Positionierachse, Gleichlaufachse, Gleichlaufobjekt, Kurvenscheibe, Nocken,
Nockenspur und Messtaster

e TP PATH
enthalt zusatzlich die Technologie Bahninterpolation

e TP CAM_EXT
enthalt zuséatzliche Objekte zur Aufbereitung technologischer Daten auf Systemebene,
z. B. Addierobjekt, Formelobjekt

e TControl
enthalt die Technologie Temperaturregler

e DCC
enthalt verschaltbare Bausteine fur antriebsnahe Regelfunktionen

e Zusatzlich stehen weitere branchenspezifische Technologiepakete als separate Produkte
zur Verfligung.

Der Zugriff auf die Funktionen der Technologiepakete erfolgt tiber zusatzliche Sprachbefehle
und Systemvariablen. Damit ergibt sich eine einfache und durchgangige Programmierung
von Bewegungsablaufen.

In friheren Versionen gab es die Technologiepakete Motion Control Basic, Position und
Gear.
Ab SIMOTION SCOUT Version V3.2 sind diese im Technologiepaket Cam enthalten.

Nachdem durch die Systemkonfiguration die Basisprojektstruktur erzeugt worden ist, werden
im nachsten Schritt die fir die Automatisierungsaufgabe notwendigen Technologieobjekte
(Achsen, Nocken, Kurvenscheiben usw.) definiert. Dadurch wird das notwendige
Mengengertst festgelegt, um anschlieRend im Sinne einer Inbetriebnahme parametriert zu
werden.

Technologieobjekte im SIMOTION SCOUT

Die Technologieobjekte (TO) werden direkt im Projektnavigator in den dafiir vorgesehenen
Ordnern eingefiigt. Mit dem dazugehdrigen Parametrierwerkzeug bzw.
Inbetriebnahmewerkzeug werden diese vervollstandigt.

Im nachsten Schritt erfolgt die Programmierung der SIMOTION Geréte. Dazu stellt das
Engineering System SIMOTION SCOUT komfortable und leistungsfahige
Programmiersprachen zur Verfliigung, um die individuelle Funktionsweise des
Maschinenprozesses zu beschreiben.

SIMOTION SCOUT
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Weitere Literatur

1.5 Technologiepakete und Technologieobjekte

Beachten Sie zu diesen Themen auch die Dokumente

Funktionshandbuch SIMOTION Basisfunktionen

Funktionsbeschreibung SIMOTION Motion Control Basisfunktionen fiir modulare
Maschinen

Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer
Geber

Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control TO Gleichlauf, Kurvenscheibe
Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control Nocken und Messtaster
Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control TO Bahninterpolation
Systemhandbuch SIMOTION Kommunikation

Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control Erganzende Technologieobjekte
Projektierungshandbuch SIMOTION CamTool

sowie die Online-Hilfe.

SIMOTION SCOUT

Projektierungshandbuch, 05/2009 17



Beschreibung

1.6 Programmiersprachen

1.6 Programmiersprachen

1.6.1 Programmiersprachen in SIMOTION SCOUT

18

Auf die Technologiepakete und die Funktionen wird aus dem Anwenderprogramm Uber
Sprachbefehle in gleicher Weise wie auf den SIMOTION Kernel zugegriffen.

Die Programmiersprachen im SCOUT stellen alle Sprachbefehle zur Verfiigung, um die
Funktionen einfach und schnell realisieren zu kénnen. Zusatzlich unterstiitzt das
Laufzeitsystem von SIMOTION die zyklische, sequentielle, zeitgesteuerte und
ereignisgesteuerte Programmierung.

Programmiersprachen sind:

® Motion Control Chart (MCC)
Wenn Sie grafisch programmieren mdchten, werden Sie durch den MCC flr die
sequentielle flussdiagrammorientierte Programmierung unterstutzt.

e Kontaktplan / Funktionsplan (KOP/FUP)
Die bekannten Programmiermethoden mit KOP/FUP stehen im Engineering System
SCOUT ebenfalls zur komfortablen Programmierung von Logik zur Verfligung, erganzt
durch Motion Control Funktionen tiber PLCopen-Funktionsbausteine.

e Structured Text (ST)
Wenn Sie Ihre Automatisierungsaufgabe in einer Hochsprache formulieren méchten,
steht lhnen mit ST eine leistungsfahige und IEC 61131-3 - konforme textuelle Sprache
zur Verfligung.

® Drive Control Chart (DCC)
Bei einer Vielzahl von Anwendungen ist fur die Steuerung des Antriebssystems eine
Verknupfungslogik notwendig, die mehrere Zustande (z. B. Zutrittskontrolle,
Anlagenzustand) zu einem Steuerungssignal (z. B. EIN-Befehl) verbindet.
Neben logischen Verknipfungen werden in Antriebssystemen vermehrt arithmetische
Operationen bzw. speichernde Elemente erforderlich.
Diese Funktionalitat ist als Drive Control Chart (DCC) auf Antriebsobjekten des
Antriebssystems SINAMICS und des Steuerungssystems SIMOTION verfligbar.
Mit dem Drive Control Chart-Editor (DCC-Editor), auf Basis von CFC, kénnen SIMOTION-
Steuerungen und SINAMICS-Antriebe grafisch projektiert werden.
Weitere Informationen, siehe Kap. Programmiersystem DCC (Seite 118)

Eine Mischung von verschiedenen Programmiersprachen in einem Projekt ist moglich.

Das Anwenderprogramm wird in unterschiedlichen Tasks abgearbeitet. Eine Task ist eine
Aufgabe, die in einem bestimmten zeitlichen Ablauf abgearbeitet wird. Der Vorteil des
Tasksystems liegt darin, dass die in den entsprechenden Taskebenen eingehangten
Prozesse parallel ablaufen kénnen.

Dem Motion Control System SIMOTION liegen hochperformante CPUs zu Grunde, auf
welchen ein fiir schnelle Regelungsprozesse geeignetes Echtzeit-Betriebssystem
implementiert ist. Jeder Task wird eine Scheibe der Rechenzeit zugeteilt. Die Organisation
der Taskablaufe Gbernimmt das Betriebssystem. Unterschieden wird zwischen
Anwendertasks und Systemtasks, die voneinander unabhangig sind.

In den Programmiersprachen sind verschiedene Debug-Funktionen moglich. Detaillierte
Beschreibungen lesen Sie in den entsprechenden Programmierhandbiichern.

SIMOTION SCOUT
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1.6.2 Grafische Flussdiagrammprogrammierung mit MCC

Motion Control Chart

Die Idee von MCC ist, mit einfachen und logischen Ausdrucksmitteln die Prozessablaufe in
der Maschine zu formulieren. Das Ergebnis ist ein oder mehrere Flussdiagramme mit dem
zeitlichen Ablauf der einzelnen Aktionen. Da es sich bei Produktionsmaschinen in erster
Linie um die Bewegungsfihrung vieler Einzelachsen handelt, unterstitzt MCC vor allem die
einfache Beschreibung dieser Bewegungsablaufe mit leistungsfahigen

Motion Control Befehlen.

Fir die Steuerung des Maschinenablaufes stehen Ihnen Befehle zur Verfigung, um auf
Bedingungen zu warten, Berechnungen zu formulieren und verschiedene Kontrollstrukturen,
wie Abfrage (IF), Fallentscheidung (CASE) und Schleifen (FOR, WHILE, UNTIL)
durchzufiihren. Es kdnnen mehrere MCC-Programme erzeugt werden, um die
verschiedenen Prozesssituationen zu beschreiben. Beispielsweise ein MCC, um die
Maschine nach dem Einschalten in eine definierte Grundstellung zu fahren, ein weiterer
MCC fur den normalen Produktionsablauf und ein dritter MCC fir das Verhalten der
Maschine im Fall eines Fehlers.

Alle Befehle stehen, nach Befehlsgruppen sortiert, in Funktionsleisten zur Verfligung. Durch
Anklicken eines Befehls in der Funktionsleiste wird dieser an der im Flussdiagramm
markierten Stelle automatisch eingebaut. Doppelklicken Sie auf einen im Flussdiagramm
eingebauten Befehl, wird ein individueller Dialog gedffnet, um diesen Befehl zu
parametrieren.

Leistungsmerkmale:

® |eicht zu bedienen durch grafische Darstellung in Flussdiagrammen

® hierarchische Befehlsbibliothek flir Motion Control, PLC und Technologiefunktionen
e Kontrollstrukturen (IF, WHILE, CASE, etc.)

® Bedingungen kénnen in verschiedenen Sprachen erstellt werden. Die Darstellung kann
dann in einer beliebigen Sprache angezeigt werden. Mit der ST-Lupe kann Klartext in
einem MCC-Chart erstellt werden.

e strukturierbar durch Modulbildung, d. h. Zusammenfassung einer Befehlsfolge zu einem
Modulbefehl. Klick auf den Modulbefehl fuhrt zu der entsprechenden Befehlsfolge

e komfortable Debug-Funktionen fir Online Test und Diagnose: z. B. Einzelschritt, Status
Programm oder Haltepunkte fir erleichterte Fehlersuche (Debugging).

Weitere Literatur
Beachten Sie zu diesem Thema auch das Dokument
® Programmier- und Bedienhandbuch SIMOTION MCC Motion Control Chart

sowie die Online-Hilfe.

SIMOTION SCOUT
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1.6.3 Grafische Programmiersprache mit KOP/FUP

Kontaktplan/Funktionsplan

KOP/FUP steht flr Kontaktplan/Funktionsplan. KOP/FUP ist eine grafische
Programmiersprache. Die Syntax der Anweisungen entspricht einem Stromlaufplan.
KOP/FUP ermdglicht IThnen eine einfache Verfolgung des Signalflusses zwischen
Stromschienen ber Eingénge, Ausgénge und Operationen. Die KOP/FUP-Anweisungen
bestehen aus Elementen und Boxen die grafisch zu Netzwerken verbunden werden. Die
KOP/FUP-Operationen arbeiten nach den Regeln der Boolschen Logik.

Die Programmiersprache stellt Ihnen alle Elemente zur Verfligung, die fur die Erstellung
eines vollstandigen Anwenderprogrammes erforderlich sind. KOP/FUP verfligt iber einen
umfangreichen Befehlssatz. Dazu gehoren die verschiedenen Grundoperationen mit einer
umfassenden Palette an Operanden und deren Adressierung. Das Konzept der Funktionen
und Funktionsbausteine ermoglicht es Ihnen, das KOP/FUP-Programm ubersichtlich zu
strukturieren.

Das KOP/FUP-Programmierpaket ist integrierter Bestandteil der Basissoftware SIMOTION.

Es stehen lhnen komfortable Debug-Funktionen fiir Online Test und Diagnose zur
Verfligung: z. B. Beobachten der Variablenwerte, Status Programm und Haltepunkte.

Weitere Literatur
Beachten Sie zu diesem Thema auch das Dokument
® Programmier- und Bedienhandbuch SIMOTION KOP/FUP

sowie die Online-Hilfe.

SIMOTION SCOUT
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1.6.4 Hochsprachenprogrammierung in ST

Structured Text

ST ist eine hdhere Programmiersprache, die sich an PASCAL orientiert. Die Sprache basiert
auf der Norm IEC 61131-3. Diese Norm standardisiert die Programmiersprachen fir
speicherprogrammierbare Steuerungen (SPS).

Der Basisbefehlsumfang realisiert alle Belange der Datenverwaltung, Rechenfunktionen,
Kontrollstrukturen und Peripheriezugriffe. Beim Hinzuladen der Technologiepakete fiir
Motion Control wachst der Befehlsumfang um weitere umfangreiche und hochflexible
Motion Control Befehle (z. B: _pos(..) fir Achse lagegeregelt positionieren).

Des Weiteren kénnen Sie lhre Applikation in beliebig viele Abschnitte aufteilen. Diese
Abschnitte kdnnen z. B. ein Programm, das einer Laufzeitebene zugeordnet ist, ein
instanzierbarer Funktionsbaustein mit eigenem Gedéachtnis oder eine Funktion ohne eigenes
Gedachtnis sein. Dabei werden Funktionsbausteine und Funktionen keiner Laufzeitebene
zugeordnet, sondern in Programmen aufgerufen.

® Motion Control-, PLC- und Technologiefunktionen in einer Sprache
e gut strukturierbare und kommentierbare Programme
® |eistungsféhige Editorfunktionen, wie z. B.

— Syntaxcoloring

— automatische Einrtickung

— Automatisches Vervollstandigen

— Lesezeichen

— Falten (Blocke ein- und ausblenden)

— Klammerpaare anzeigen

— Text markieren, z. B. spaltenweise

— Befehlsbibliothek verwenden

e komfortable Debug-Funktionen fiir Online Test und Diagnose: z. B. Darstellung der
aktuellen Variableninhalte der im Editor markierten Codesequenz (Status Programm) und
Haltepunkte.

Weitere Literatur
Beachten Sie zu diesem Thema auch das Dokument
® Programmier- und Bedienhandbuch SIMOTION ST Structured Text
sowie die Online-Hilfe.

SIMOTION SCOUT
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1.7 Kurvenscheibeneditor CamEdit

1.7

22

Kurvenscheibeneditor CamEdit

Mit dem Kurvenscheibeneditor CamEdit kénnen Kurven entweder Uiber Stlitzpunkte oder
Uber Segmente beschrieben werden. Eine Kombination ist nicht méglich. Soll die Kurve aus
Segmenten, anhand von Polynomen angelegt werden, stellt SIMOTION SCOUT als Hilfe
den VDI-Assistenten zur Verfiigung. Die Kurvenscheibengeometrien werden im Offline-
Modus erstellt.

Informationen zur grafischen Erstellung von Kurvenscheiben finden Sie im Abschnitt
CamTool (Seite 117).

SIMOTION SCOUT
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2.1 Systemvoraussetzungen

211 Schnittstellenkarte installieren

Schnittstellenkarte im PG/PC installieren

Damit das SIMOTION Gerat mit dem PG/PC kommunizieren kann, muss eine
Schnittstellenkarte in das PG/PC eingebaut werden. Dies gilt nur fir PROFIBUS.
Fir die Nutzung von Ethernet muss ein Ethernet-Anschluss am PC vorhanden sein.
Mit dem PG/PC wird konfiguriert, parametriert, programmiert und getestet.

Installieren Sie die Schnittstellenkarte im PG/PC gemaf der beiliegenden

Einbauanleitung.

Installieren Sie auf dem PG/PC die entsprechenden Treiber.

Verbinden Sie die Schnittstellenkarte mit der unten aufgefiihrten Schnittstelle des
SIMOTION Geréates durch ein entsprechendes Kabel.

Tabelle 2- 1 Schnittstellenbelegung der SIMOTION Gerate

SIMOTION Gerét

Schnittstelle

Auslieferungszustand

SIMOTION C2xx

X8 DP1
X9 DP2/ MPI

X7 (Ethernet)

PROFIBUS-Adresse 2, Baudrate 1,5 Mbit/s
PROFIBUS-Adresse 2, Baudrate 1,5 Mbit/s

IP-Adresse: 169.254.11.22
Subnet: 255.255.0.0

SIMOTION C240 PN

X8 DP1
X9 DP2/ MPI

X7 (Ethernet)

X11 (1 PROFINET-Schnittstelle
mit 3 Ports)

PROFIBUS-Adresse 2, Baudrate 1,5 Mbit/s
PROFIBUS-Adresse 2, Baudrate 1,5 Mbit/s

IP-Adresse: 169.254.11.22
Subnet: 255.255.0.0

Wird ohne IP-Adresse und Subnet ausgeliefert.

SIMOTION P350

X101 DP1
X102 DP2 / MPI

PROFIBUS-Adresse 2, Baudrate 1,5 Mbit/s
PROFIBUS-Adresse 2, Baudrate 1,5 Mbit/s

Ethernet IP-Adresse: 169.254.11.22
SIMOTION P350-3 PB X101 DP1 PROFIBUS-Adresse 2, Baudrate 1,5 Mbit/s
X102 DP2 / MPI PROFIBUS-Adresse 2, Baudrate 1,5 Mbit/s
Ethernet SS1 IP-Adresse: 169.254.11.22
Subnet: 255.255.0.0
Ethernet SS2 IP-Adresse: 192.168.214.1

Subnet: 255.255.255.0

SIMOTION SCOUT
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SIMOTION Gerét

Schnittstelle

Auslieferungszustand

SIMOTION P350-3 PN

X21 MCI-PN (1 PROFINET-
Schnittstelle mit 4 Ports)

Wird ohne IP-Adresse und Subnet ausgeliefert.

X130 IE2/ NET
(Ethernet)

mit optional gestecktem CBE30:

X1400 (1 PROFINET-
Schnittstelle mit 4 Ports)

Ethernet SS1 IP-Adresse: 169.254.11.22
Subnet: 255.255.0.0
Ethernet SS2 IP-Adresse: 192.168.214.1
Subnet: 255.255.255.0
SIMOTION D4x5 X126 DP1, PROFIBUS-Adresse 2, Baudrate 1,5 Mbit/s
X136 DP2 / MPI PROFIBUS-Adresse 2, Baudrate 1,5 Mbit/s
X120 IE1/ OP IP-Adresse: 192.168.214.1
(Ethernet) Subnet: 255.255.255.0

IP-Adresse: 169.254.11.22
Subnet: 255.255.0.0

Wird ohne IP-Adresse und Subnet ausgeliefert.

SIMOTION D410 DP

X21DP

PROFIBUS-Adresse 2, Baudrate 1,5 Mbit/s

SIMOTION D410 PN

X200 und X201

(1 PROFINET - Schnittstelle mit

2 Ports)

Wird ohne IP-Adresse und Subnet ausgeliefert.
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2.1 Systemvoraussetzungen

21.2 Schnittstellenkarte konfigurieren

Schnittstellenkarte konfigurieren
Gehen Sie wie folgt vor:
1. Starten Sie SIMOTION SCOUT.

2. Wahlen Sie Meni Extras > PG/PC-Schnittstelle einstellen.
Das Fenster PG/PC-Schnittstelle einstellen 6ffnet sich.

PG/PC-Schnittstelle einstellen 5'
Zugriffzweg | LLDP |

Zugangzpunkt der &pplik ation:
IS?DNLINE [STEF 7]  -» PC Adapter[PROFIBUS] j
[Standard fur STEP 7)

Benutzte Schhittztellenparametrienng:
|F'E AdapterPROFIBUS)

Eigenschaften. .. |

B 150 Ind. Ethernet -> IntellF) 825650« |

P &dapteréuta) [ -

PC AdapterMF) Kapierer.. |
i R
1 | 3

[Parametrierung lhres PC Adapters flir ein
FRAOFIBUS -Metz)

Schnittstellen
’V Hinzufugen/Entfermen;

Auswahlen... |

Abbrechen | Hife |

Bild 2-1

PG/PC-Schnittstelle einstellen (Beispiel)

3. Wahlen Sie den Zugangspunkt der Applikation aus.

4. Klicken Sie auf Auswahlen.
Das Fenster Schnittstellen installieren/deinstallieren 6ffnet sich.

Schnittstellen installieren;deinstallieren il
Auzwahl: Installiert:
Eaugruppe I - Baugruppe
ERFCPES1T (PlughPlay] EE150 Ind. Ethernet - Intel(F) 825660 M-2 G
CP5512 [PlughPlay] |nstallierer --» | PC Adapter

PEETT [PlughPlay)
150 Ind. Ethemet
PC &dapter

BB Serial cable[PFI) ﬂ

< Deinstalieren |
B PC COM-Part [U55] —

PC COMM-Port (UIS5]

B Serial cable(PPI)

TCRAP -» IntellR] 825660M-2 Gig...
TEPAP - Neliswanlp

1 | i

[¥ Mur betriebshersite B augruppen anzeigen

ICP581 1 Kommunik ationsprozesszor (MPI/PROFIBUS) fur PGAPCe (PC)

Schliefien

Hilfe |

Bild 2-2

SIMOTION SCOUT
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© N o o

Wahlen Sie die zu installierende Baugruppe aus.
Klicken Sie auf Installieren.
Beenden Sie den Dialog mit Schlielen.

Bestatigen Sie die Einstellungen mit OK.

Weitere Schnittstellen installieren / deinstallieren

26

Wenn Sie weitere Schnittstellen installieren oder deinstallieren méchten, gehen Sie wie folgt
VOr:

1.

Wahlen Sie Im Fenster PG/PC Schnittstelle einstellen als Zugangspunkt der Applikation
S70NLINE.

2. Klicken Sie unter Schnittstellen Hinzufligen/Entfernen auf Auswéahlen.

3. Wahlen Sie im linken Feld die Schnittstelle aus die Sie installieren méchten und klicken

Sie auf Installieren.
Oder wahlen Sie im rechten Feld die Schnittstelle die Sie deinstallieren méchten und
klicken Sie auf Deinstallieren.

4. Klicken Sie auf SchlieBen.

5. Markieren Sie im Feld Benutzte Schnittstellenparametrierung die zu verwendende

Schnittstelle.

Die Liste der verwendeten Schnittstellenparametrierung wird aus SIMATIC STEP 7
Ubernommen.

Bei der Einstellung PC-Adapter (Auto) wird die Schnittstelle an der das PG/PC
angeschlossen ist untersucht. Diese Funktion ermittelt automatisch die aktuelle
Parametrierung der jeweiligen Schnittstelle.

Detaillierte Informationen zu den einzelnen Schnittstellen der SIMOTION Geréte kénnen
Sie in den entsprechenden Inbetriebnahmehandblichern lesen.

6. Klicken Sie auf Eigenschaften, um die Schnittstelle zu parametrieren.

7. Bestatigen Sie mit OK.

SIMOTION SCOUT
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21.3 Schnittstelle festlegen

Schnittstelle festlegen

Die Schnittstelle wird eindeutig festgelegt, wenn Sie ein SIMOTION Gerat einfligen. Wenn
Sie Anderungen im Projekt vornehmen und damit die Schnittstelle nicht mehr eindeutig
definiert ist, kbnnen Sie die Einstellung andern.

Hinweis

SIMOTION Gerate haben zwei PROFIBUS-Anschliisse. Wenn Sie den verwendeten
PROFIBUS-Anschluss festlegen, kdnnen Sie mit dem Geréat schneller Online gehen.

Gehen Sie im Offline-Modus wie folgt vor:

1.
2.
3.

SIMOTION SCOUT

Offnen Sie das Projekt.
Markieren Sie im Projektnavigator das SIMOTION Gerat, z. B. C230-2.

Klicken Sie auf die rechte Maustaste und wahlen Sie im Kontextmeni

Zielgerat > Onlinezugang ...

Es o6ffnet sich das Fenster Eigenschaften - Programm (online).

Wenn die Schnittstelle eindeutig definiert ist, kdnnen Sie in diesem Fenster keine
Einstellungen vornehmen.

Wahlen Sie auf das Register Adressen Baugruppe. Hier wird die IP Adresse des
SIMOTION Gerates angezeigt.

SchlieRen Sie den Dialog mit OK.
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21.4

28

Kommunikation tiber PROFIBUS DP

PROFIBUS ist ein leistungsfahiges, offenes und robustes Bussystem, das eine reibungslose
Kommunikation garantiert. Das System ist vollstandig genormt, was den problemlosen
Anschluss normgerechter Komponenten unterschiedlichster Hersteller ermdglicht.
Projektierung, Inbetriebnahme und Fehlersuche kénnen von jeder Seite aus durchgefiihrt
werden. So sind die frei wahlbaren Kommunikationsbeziehungen sehr flexibel, einfach in die
Praxis umzusetzen und leicht zu andern.

Der schnelle, zyklische Datenaustausch mit den Feldgeraten (dezentrale Peripherie) erfolgt
Uber das Protokoll PROFIBUS DP. Durch die Erweiterung des Protokolls um
Taktsynchronitat sind auch die Antriebskomponenten in die Kommunikation Gber
PROFIBUS DP eingebunden. Die Anbindung der einzelnen Komponenten kann ber
integrierte Schnittstellen, Anschaltungen, Schnittstellenmodule oder
Kommunikationsprozessoren erfolgen.

Wichtige Informationen zur Kommunikation mit PROFIBUS sind im folgenden Katalog
beschrieben:

SIMOTION, SINAMICS S120 und Motoren fir Produktionsmaschinen, Katalog PM 21

Folgende Anwendungen der PROFIBUS DP Subnetze ist méglich:
o PROFIBUS DP taktsynchron
Kompatible Ergdnzung zum Standard PROFIBUS DP:

— Aquidistanz (konstanter synchroner Bustakt) erméglicht synchronisierte Zeitscheiben
fur Master-/Slave-Applikationen.

— Querverkehr erméglicht Slave-to-Slave-Kommunikation.

Uber PROFIBUS DP kénnen digitale Antriebe (z. B. SIMODRIVE 611U,
MICROMASTER 4xx, SINAMICS) angeschlossen werden.

Um das SIMOTION Gerat mit zwei PROFIBUS DP taktsynchronen Subnetzen betreiben
zu kénnen, mussen Taktsynchronitat und gleicher Buszyklus eingestellt sein. Der Takt
des Subnetzes der zweiten PROFIBUS-Schnittstelle wird auf den Takt des Subnetzes
der ersten PROFIBUS-Schnittstelle synchronisiert.

Stimmt der Buszyklus nicht Gberein, so wird die zweite PROFIBUS-Schnittstelle des
SIMOTION Gerates als PROFIBUS DP Subnetz betrieben.

e PROFIBUS DP (MPI)
Standard PROFIBUS DP mit DP-V0 und optional DP-V1 bzw. DP-V2-Funktionalitat.

zum Anschluss von dezentraler Peripherie

zum Verbinden mit einem Ubergeordneten Automatisierungssystem

zum Anschluss von HMI-Geréten

zum Verbinden mit dem Engineering System SCOUT

SIMOTION SCOUT
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215 Kommunikation Uber Ethernet

Fur SIMOTION Gerate besteht zusatzlich die Méglichkeit ein PG/PC tber Industrial Ethernet
anzuschlieBen. Industrial Ethernet ist ein Kommunikationsnetz mit einer
Ubertragungsgeschwindigkeit von 100 MBit/s.

Weitere Informationen siehe Handbuch SIMATIC NET, Industrial Twisted Pair- und Fiber
Optic Netze, Bestellnummer siehe Literaturverzeichnis.

Beispiele flir den Einsatz des Industrial Ethernet:

® zum Anschluss von HMI-Geraten

® zum Verbinden mit dem Engineering System SCOUT

e fiir die Kommunikation Gber UDP (User Datagram Protocol)
e TCP/IP

e |T DIAG

216 Kommunikation tiber PROFINET

SIMOTION Geréate kénnen Uber Interface-Baugruppen an ein PROFINET Subnetz
verbunden werden. Mit PROFINET IO IRT/RT kénnen IT-Dienste parallel zu
Echtzeitkommunikation Gber ein Ethernetkabel ausgefiihrt werden. Zur Verfligung stehen die
PROFINET-Module CBE20, CBE30 und MCI-PN-BOARD. Diese PROFINET Module
unterstutzen den Parallelbetrieb von:

® |RT (isochrones realtime Ethernet)
® RT (realtime Ethernet)
e TCP/IP, UDP, http . . . (Standard Ethernet-Dienste)

e Bei Mischbetrieb von IRT und RT ist zu beachten, dass die IRT-fahigen Gerate eine IRT-
Domain bilden mussen, d. h. auf der Ubertragungsstrecke zwischen den IRT-Geraten
dirfen sich keine Nicht-IRT-Gerate befinden.

Weitere Literatur
Beachten Sie zu diesem Thema auch die Dokumente
® [nbetriebnahme- und Montagehandbuch SIMOTION D4x5
® [nbetriebnahmehandbuch SIMOTION D410

® [nbetriebnahme- und Montagehandbuch SIMOTION P, SIMOTION P350-3 und
Panelfronten

® Betriebsanleitung SIMOTION C
e Systemhandbuch SIMOTION Kommunikation

sowie die Online-Hilfe.

SIMOTION SCOUT
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2.2 Systemvoraussetzungen SCOUT und SCOUT Standalone

Mindestanforderungen an das System

Tabelle 2- 2 Systemvoraussetzungen fiir SIMOTION SCOUT und SCOUT Standalone

Mindestanforderung

Programmiergerat oder PC

Prozessor: Intel Pentium Il oder kompatibel,
1 GHz (Windows XP)

512 MByte RAM
Bildschirmauflésung: 1024 x 768 Pixel
16 Bit Farbtiefe

* empfohlen wird ein Hauptspeicher von mind. 1 GB
Bearbeiten Sie umfangreichere SIMOTION-Projekte mit
mehreren Baugruppen, sollten Sie ein
Programmiergerat oder PC mit der zurzeit gangigen
Leistungsfahigkeit verwenden.

Bei Installation von WinCC flexible (ES) beachten Sie
die entsprechenden Systemvoraussetzungen von
WinCC flexible und verwenden Sie ein
Programmiergerat oder einen PC mit der zurzeit
gangigen Leistungsfahigkeit.

Als Software-Zugangspunkt (CP5511 etc.) ist eine der
folgenden Karten einzusetzen:

— eine PROFIBUS-Karte CP5611 fur Standard PC

— eine integrierte PROFIBUS-Karte fir PG bzw.

— ein Ethernet-Anschluss

Betriebssystem

Microsoft Windows XP Professional
Service Pack 3

Microsoft Windows Vista Business SP1

bendtigte Software fur
SIMOTION SCOUT

Microsoft Internet Explorer Version 6.0
SIMATIC STEP 7 Version 5.4 SP4 oder SP5

fur PROFINET Anbindung SIMATIC STEP 7
Version 5.4 SP4

bendtigte Software fir
SIMOTION SCOUT Standalone

Microsoft Internet Explorer Version 6.0
SIMATIC STEP 7 Version 5.4 SP5

Hinweis

Ein gleichzeitiger Betrieb SIMOTION SCOUT, Starter und SIMATIC S7-Technology auf
einem PC ist nicht vorgesehen und auch nicht mdéglich.

Ab SIMOTION SCOUT V4.0 ist SIMATIC S7-Technology integriert.

30
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2.3 So installieren Sie die Software

2.3.1 SIMOTION SCOUT installieren

Voraussetzung:

SIMATIC STEP 7 ist installiert.

Sie sind mit Administrator-Rechten im Betriebssystem angemeldet.

Hinweis

Lesen Sie die Liesmich-Datei und wichtige Informationen auf der mit SCOUT
ausgelieferten Add-On CD.

So installieren Sie SIMOTION SCOUT

1.

o > wDn

Legen Sie die DVD 1 mit SIMOTION SCOUT in das CD-ROM-Laufwerk.
Starten Sie den Windows Explorer und wechseln Sie in das CD-ROM-Laufwerk.
Offnen Sie das Root-Verzeichnis der DVD.

Doppelklicken Sie auf Setup.exe.

Folgen Sie den Anweisungen des Installationsprogrammes.

Das Installationsprogramm fordert Sie dazu auf, den mitgelieferten Autorisierungs-
Datentrager einzulegen bzw. anzuschlieRen. Sie kénnen die Autorisierung im Rahmen
dieses Setups installieren. Oder Sie installieren die Autorisierung nach der Installation
von SIMOTION SCOUT mit dem Automation License Manager.

Informationen dazu lesen Sie im Abschnitt "So installieren Sie die Autorisierung".

Wird wahrend der Installation ein Neustart des PCs verlangt, fiihren Sie diesen durch.
Melden Sie sich nach dem Neustart des Betriebssystems mindestens als Hauptbenutzer
an.

. Nach der Installation:

Starten Sie den PC neu und melden Sie sich mindestens als Hauptbenutzer an.

Nun kann jeder Benutzer, der als Hauptbenutzer angemeldet ist SIMOTION SCOUT starten
und bedienen.

Hinweis

Ein gleichzeitiger Betrieb SIMOTION SCOUT, STARTER und SIMATIC S7-Technology auf
einem PC ist nicht vorgesehen und auch nicht mdéglich.

SIMOTION SCOUT
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Spracheinstellung des SIMOTION SCOUT

32

SIMOTION SCOUT verwendet als Spracheinstellung die im SIMATIC Manager
voreingestellte Sprache. Anderungen an dieser Einstellung nehmen Sie im SIMATIC
Manager im Men( Extras > Einstellungen... > Sprache vor.

Derzeit sind im SIMOTION SCOUT die Sprachen Deutsch, Englisch, Franzdsisch und
Italienisch verfiigbar. Werden andere Sprachen im SIMATIC Manager eingestellt, ist die
SIMOTION SCOUT Einstellung Englisch.

Hinweis

Es stehen nur die in STEP 7 installierten Sprachen zur Verfigung.

SIMOTION SCOUT
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2.3.2 SIMOTION SCOUT Standalone installieren

Voraussetzung
® Es darf kein SIMATIC STEP?7 installiert sein oder
® esist eine Vorgangerversion des SIMOTION SCOUT Standalone installiert.

® Sie sind mit Administrator-Rechten im Betriebssystem angemeldet.

Hinweis

Lesen Sie die Liesmich-Datei und wichtige Informationen auf der mit SCOUT
ausgelieferten Add-On CD.

So installieren Sie SIMOTION SCOUT Standalone

Legen Sie die DVD 1 mit SIMOTION SCOUT Standalone in das CD-ROM-Laufwerk.
Starten Sie den Windows Explorer und wechseln Sie in das CD-ROM-Laufwerk.
Offnen Sie das Root-Verzeichnis der DVD.

Doppelklicken Sie auf Setup.exe.

o M D~

Folgen Sie den Anweisungen des Installationsprogramms.

Das Installationsprogramm fordert Sie dazu auf, den mitgelieferten Autorisierungs-
Datentrager einzulegen bzw. anzuschlieRen. Sie kénnen die Autorisierung im Rahmen
dieses Setups installieren. Oder Sie installieren die Autorisierung nach der Installation
von SIMOTION SCOUT mit dem Automation License Manager.

Informationen dazu lesen Sie im Abschnitt "So installieren Sie die Autorisierung".

6. Wahrend der Installation wird ein Neustart des PCs verlangt, fihren Sie diesen durch.
Anschlielend werde Sie aufgefordert die CD"/" einzulegen.
Melden Sie sich nach dem Neustart des Betriebssystems mindestens als Hauptbenutzer
an.

7. Nach der Installation:
Starten Sie den PC neu und melden Sie sich mindestens als Hauptbenutzer an.

Nun kann jeder Benutzer, der als Hauptbenutzer angemeldet ist SIMOTION SCOUT starten
und bedienen.

SIMOTION SCOUT
Projektierungshandbuch, 05/2009 33



Software installieren

2.4 So installieren Sie die Autorisierung

24 So installieren Sie die Autorisierung

Autorisierung fir SIMOTION SCOUT installieren

Fir die Nutzung von SIMOTION SCOUT wird Ihnen bei der Lieferung der Produkt-CDs ein
dazugehdriger Autorisierungs-Datentrager mitgeliefert. Auf diesem befindet sich der
License Key fiir das Engineering System SIMOTION SCOUT.

So installieren Sie die Autorisierung fir SIMOTION SCOUT
1. Stecken bzw. legen Sie den Autorisierungs-Datentrager mit dem License Key ein.
2. Starten Sie den Automation License Manager:

— Uber das Startmeni
Start > SIMATIC > License Management > Automation License Manager oder

— doppelklicken Sie auf das Icon Automation License Manager

3. Wahlen Sie im Navigationsbereich (linkes Fenster) das Laufwerk aus, in welchem sich
der Autorisierungs-Datentrager befindet. Im rechten Fenster wird der License Key
angezeigt.

4. Markieren Sie den License Key und ziehen Sie diesen mit Drag&Drop auf das
Ziellaufwerk.

5. Beenden Sie den Automation License Manager.

6. Entnehmen Sie den Autorisierungs-Datentrager.

Hinweis

Informationen zur Bedienung des Automation License Manager und der Ubertragung des
License Keys lesen Sie in der Online-Hilfe des Automation License Managers.

So installieren Sie die Autorisierung fir SIMOTION SCOUT Standalone

Installieren Sie die Autorisierung fir SIMOTION SCOUT Standalone wie im Abschnitt
Autorisierung fir SIMOTION SCOUT installieren beschrieben.

SIMOTION SCOUT
34 Projektierungshandbuch, 05/2009



Software installieren

2.4 So installieren Sie die Autorisierung

So flhren Sie ein Upgrade der Autorisierung far SIMOTION SCOUT durch

Das Upgrade der Autorisierung fir SIMOTION SCOUT wurde ab Version 4.0 von
Autorisierung (Single License) auf das Lizenzierungsverfahren mit Floating License
umgestellt. Das Verwalten von Lizenzen erfolgt mit dem Programm

Automation License Manager.

1.

Stecken bzw. legen Sie den Autorisierungs-Datentrager mit dem Upgrade-License-Key
ein.

Starten Sie den Automation License Manager:

— Uber das Startmeni
Start > SIMATIC > License Management > Automation License Manager oder

— doppelklicken Sie auf das Icon Automation License Manager
Ein neues Fenster 6ffnet sich.

Wahlen Sie im Navigationsbereich (linkes Fenster) das Laufwerk aus, auf dem sich die
Autorisierung der alteren SIMOTION SCOUT-Version befindet. In der Regel haben Sie
die Autorisierung auf einem Festplattenlaufwerk des PC installiert.

Ubertragen Sie die Autorisierung auf den Datentrager mit dem Upgrade-License-Key.
Selektieren Sie hierzu die Lizenz im rechten Fenster und wahlen im Mend
License Key > Ubertragen...

Wahlen Sie im Dialog License Key Ubertragen den angeschlossenen Datentrager aus.
Mit OK starten Sie die Ubertragung.

Nachfolgend befinden sich die Autorisierung und der Upgrade-License-Key auf dem
Datentrager.

Wahlen Sie im Menu License Key > Upgrade... .
Die altere Autorisierung wird geléscht und nach dem Upgrade steht eine neue Floating
License zur Verfigung.

Hinweis

Unterbrechen Sie den Upgrade-Vorgang nicht. Eine Unterbrechung kann zum Verlust der
License Keys fuhren.

. Ubertragen Sie die neue Floating License nun auf das Festplattenlaufwerk. Gehen Sie

dazu in gleicher Weise vor: iiber das Menii License Key > Ubertragen...

Nach erfolgreicher Ubertragung entnehmen Sie den Automatisierungs-Datentréger.

9. Beenden Sie den Automation License Manager. SIMOTION SCOUT kann nun ohne

SIMOTION SCOUT

Einschrénkung verwendet werden.
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2.5 Sichern und verschieben des License Key

Sichern und verschieben des License Key

Sie kénnen den License Key auf einen Wechseldatentrager Gbertragen. Dies ist vorteilhaft,
wenn Sie den License Key bei Neuinstallation eines PC sichern oder diesen auf einem
anderen PC nutzen méchten. Bei diesem Vorgehen wird keine Kopie des License Key
erstellt, sondern er wird verschoben.

Hinweis

Néahere Informationen zu den License Keys entnehmen Sie der Online Hilfe des
Automation License Manager.

2.6 So deinstallieren Sie die Software

Voraussetzung:

Sie sind mit Administratorrechten beim Betriebssystem angemeldet.

Hinweis
Beachten Sie, dass die Software SIMATIC STEP7 separat deinstalliert werden muss.

So deinstallieren Sie SIMOTION SCOUT von der Festplatte
1. Offnen Sie die Systemsteuerung iiber Start > Einstellungen > Systemsteuerung.
2. Doppelklicken Sie auf Software.

3. Wahlen Sie SIMOTION SCOUT x.x und klicken Sie auf Andern/Entfernen bzw.
Hinzufligen/Entfernen. Folgen Sie den Anweisungen.

4. Nach Beendigung der Deinstallation des oben aufgefiihrten Programmes starten Sie den
PC neu.

SIMOTION SCOUT Standalone deinstallieren

Deinstallieren Sie SIMOTION SCOUT Standalone wie im Abschnitt "So deinstallieren Sie
SIMOTION SCOUT von der Festplatte" beschrieben.

SIMOTION SCOUT
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2.7 Software Upgrade

Hinweis

Installieren Sie ein SIMOTION SCOUT Upgrade wie im Abschnitt So installieren Sie die
Software (Seite 31) beschrieben.

SIMOTION SCOUT
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3.1 Die Workbench kennen lernen

Weitere Literatur

SIMOTION SCOUT

Beachten Sie zu diesem Thema auch die Dokumente
® Funktionshandbuch SIMOTION Basisfunktionen

® Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer
Geber

® Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control TO Gleichlauf, Kurvenscheibe

® Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control Erganzende Technologieobjekte

® Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control Nocken und Messtaster

® Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control TO Bahninterpolation

® Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control Basisfunktionen fiir modulare Maschinen
sowie die SIMOTION SCOUT Online-Hilfe.

Hinweis

Wir empfehlen lhnen Ersfe Schritte mit SIMOTION SCOUT in der Online-Hilfe
durchzuarbeiten. Dabei lernen Sie in gefihrten Schritten, wie Sie mit SIMOTION SCOUT
arbeiten kénnen. Beispielsweise wie Sie ein Projekt anlegen, Ubersetzen und speichern, ein
SIMOTION Geréat anlegen, ein Technologieobjekt einfligen und parametrieren und ein
Programm erstellen.

Nachdem Sie alle Schritte durchgearbeitet haben, sind Sie in der Lage komplexere Projekte
zu erstellen.

Hinweis
Es ist nicht empfehlenswert ein SIMOTION SCOUT Projekt zweimal zu 6ffnen. Dieser
Anwendungsfall kann zu Fehlfunktionen fiihren und wird nicht durch SIMOTION SCOUT

unterstitzt. Wenn Sie zwei unterschiedliche Projekte 6ffnen mdchten, missen Sie
SIMOTION SCOUT zweimal 6ffnen.
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Die SIMOTION Workbench

40

Die SCOUT Workbench ist der gemeinsame Rahmen fir alle anderen Werkzeuge des
Engineering Systems. Die Workbench ist somit die Navigationszentrale fur die einzelnen
Engineering-Schritte. Sie dient zur Erstellung und Verwaltung von SIMOTION Projekten und
bietet eine einheitliche und durchgéngige Sicht auf alle Daten und Programme.

Die SCOUT Workbench bietet grundsatzlich eine dreigeteilte Sicht:

e Projektnavigator (linker Bereich der Workbench)
Der Projektnavigator zeigt die technologische Baumstruktur des Projektes.

® Arbeitsbereich (rechter Bereich der Workbench)
Im Arbeitsbereich werden alle Bearbeitungswerkzeuge des Engineering Systems, z. B.
Parametrierdialoge, Programmeditoren usw. als Snap-Ins eingeklinkt.
Ein Snap-In ist ein Programm, welches in den Arbeitsbereich der SIMOTION SCOUT
Workbench automatisch eingebunden wird. Snap-Ins stellen Funktionen zum Bearbeiten
von SIMOTION SCOUT Projekten zur Verfiigung. Snap-Ins werden im Arbeitsbereich der
Workbench als Arbeitsfenster angezeigt. Es kdnnen mehrere Snap-Ins gedffnet werden,
um in diesen zu arbeiten. Die gedffneten Snap-Ins werden im Arbeitsbereich als Register
dargestellt. Das aktive Snap-In ist im Vordergrund sichtbar. Beispiele sind:

Programmeditoren

Assistenten zur Konfiguration von Technologieobjekten

Geratediagnose

Drive Navigator

® Detailanzeige (unterer Bereich der Workbench)
Die Detailanzeige liefert situationsabhangige Sicht auf Daten und Meldungen.

SIMOTION SCOUT
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3.1 Die Workbench kennen lernen

Elemente der Workbench
Die Elemente der Workbench sind:

42

Mendleiste:
Uber die MenUs in der Menlleiste rufen Sie die Funktionen von SIMOTION SCOUT auf.

Funktionsleisten:

Haufig verwendete Meniibefehle stehen auch in zuschaltbaren und abschaltbaren
Funktionsleisten zur Verfligung. Sie kénnen damit schnellstmdglich auf diese Funktionen
zugreifen. Die Funktionsleisten kdnnen aus der Kopfzeile herausgeldst und an anderer
Stelle (rechter, linker, unterer Au3enrahmen oder als Fenster) abgelegt werden.

Projektnavigator:

Im Projektnavigator haben Sie den Uberblick tiber das gesamte Projekt. Alle definierten
Elemente, wie Gerate, Antriebe, Achsen usw., werden hier in einer Baumstruktur
angezeigt.

Arbeitsbereich:

Im Arbeitsbereich werden die aufgabenspezifischen Fenster eingeblendet. In diesen
Fenstern nehmen Sie die Konfiguration mit Assistenten fiir die Achskonfiguration und
Antriebskonfiguration vor. Auch Programme erstellen Sie im Arbeitsbereich. Nahere
Informationen zum aktiven Fenster im Arbeitsbereich sehen Sie in der Detailanzeige.

Detailanzeige:

In der Detailanzeige werden nahere Informationen zu dem im Projektnavigator
ausgewahlten (markierten) Element oder dem aktiven Fenster im Arbeitsbereich
angezeigt. Beispielsweise seien hier Variablen eines Programms, Systemvariablen eines
Technologieobjektes, Protokolle beim Ubersetzen von Programmquellen genannt.

SIMOTION SCOUT
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3.2 Mendustruktur

3.2.1 Hauptmendis

Die Mens von SIMOTION SCOUT sind in verschiedene Hauptmenis gegliedert.

3.2 Mentdistruktur

® Hauptmenus, die vorwiegend zur Steuerung der Workbench oder eines Projektes dienen,

werden standig angezeigt. Diese Hauptmeniis hei3en auch statische Menis.

® Dariiber hinaus werden auch die Hauptmeniis Bearbeiten und Einfliigen sténdig
angezeigt, sofern ein Projekt geladen ist.

® Das Hauptmenu an der 2. Stelle, zwischen Projekt und Bearbeiten ist ein dynamisches

Menda.

Jedes Snap-In stellt dort sein spezifisches Hauptmeni ein. Es wird immer das

Hauptmeni angezeigt, das im Projektnavigator markiert und somit im Arbeitsbereich aktiv

ist.

Zusatzlich kann jedes Snap-In eigene Menlpunkte in die statischen Hauptmenus
einbringen, vorwiegend in die Hauptmenis Bearbeiten und Einfligen.

Tabelle 3-1  Struktur der Mendileiste

Menii Kommentar

Projekt statisches Menu, immer sichtbar

(Dynamisches Men) siehe Tabelle Dynamische Mends

Bearbeiten statisches Men, nur sichtbar, wenn Projekt geladen
Einfligen statisches Menl, nur sichtbar, wenn Projekt geladen
Zielsystem statisches Menu, immer sichtbar

Ansicht statisches MenU, immer sichtbar

Extras statisches Menu, immer sichtbar

Fenster statisches Menu, immer sichtbar

Hilfe statisches Menl, immer sichtbar

SIMOTION SCOUT
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Tabelle 3-2 Dynamische Menis

Dynamisches Menii

Kommentar

Achse

Nocken

Messtaster

Gleichlauf

Kurvenscheibe

Externer Geber

Sensor

Reglerobjekt

Antrieb

Festes Getriebe

Formelobjekt

Addiererobjekt

Antriebssteuertafel

Trace

ST-Quelle

Nur sichtbar, wenn das Projekt geladen und das zugehérende
Snap-In im Arbeitsbereich aktiv ist.

Die dynamischen Menus erscheinen in der Menlleiste jeweils an
dritter Position, zwischen Bearbeiten und Einfligen.

MCC-Quelle

MCC-Chart

KOP/FUP-Quelle

KOP/FUP-Programm

Nur sichtbar, wenn das Projekt geladen und das zugehérende
Snap-In im Arbeitsbereich aktiv ist.

Die dynamischen Menus erscheinen in der Menlleiste jeweils an
zweiter Position, zwischen Projekt und Bearbeiten.

SIMOTION SCOUT
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3.2 Mentdistruktur

3.2.2 Tastaturbedienung und Shortcuts

Hinweis

Zur Erleichterung lhrer Arbeit mit SIMOTION SCOUT gibt es fiir die Menleintrage
Tastaturbelegungen und Shortcuts.

In der folgenden Tabelle finden Sie einen Uberblick tiber die Tastaturbelegung bzw.
Shortcuts, die Sie flir SIMOTION SCOUT anwenden kénnen.

Tabelle 3-3 Tastaturbedienung

Tastaturbedienung/Shortcuts Bedeutung

Workbench: Fenster wechseln...

Alt+0 Projektnavigator

Alt + 1 Arbeitsbereich

Alt + 2 Detailbereich

Strg + F6 nachstes Fenster im Arbeitsbereich

Strg + F11 Arbeitsbereich minimieren/maximieren, auf den ganzen

Desktop bezogen

Strg + F12 Detailanzeige minimieren/maximieren, auf den ganzen
Desktop bezogen

Projektnavigator

linker Mausklick markiert das Baumobjekt, auf welches der Cursor steht;
Detailanzeige zeigt die dazu gehorigen Details

Doppelklick mit linker Maustaste markiert das Baumobjekt, auf welches der Cursor steht;
Detailanzeige zeigt die dazu gehdrigen Details;
entsprechendes Snap-In wird gedffnet

rechter Mausklick markiert das Baumobjekt, auf welches der Cursor steht;
Detailanzeige zeigt die dazu gehdérigen Details;
Kontextmeni wird gedffnet

Pfeiltasten "Auf/Ab" markiert das Baumobjekt, auf welches der Cursor steht

"Return” Snap-In 6ffnet sich fir markiertes Baumobjekt

"Kontext-Menutaste" Kontextmeni &ffnet sich flr markiertes Baumobjekt

SIMOTION SCOUT
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3.2.3 Menieintrage

Mit den aufgelisteten Shortcuts kénnen Sie die in SIMOTION SCOUT vorhandenen
Menueintrage aufrufen.

Tabelle 3-4 Mendieintrédge in SIMOTION SCOUT

Shortcuts Meniieintrag Reaktion

Projekt...

Strg+ N Neu neues Projekt anlegen

Strg+ O Offnen 6ffnet Projekt

Strg+ S Speichern speichert Projekt

Strg + Alt + K Konsistenz priifen Projektkonsistenz priifen

Strg + P Drucken druckt das angewahlte Fenster

Alt + F4 Beenden beendet das Programm SIMOTION SCOUT

Shortcuts Meniieintrag Reaktion

Bearbeiten...

Strg+Z Rickgangig macht die letzte Aktion riickgangig

Strg+Y Wiederholen wiederholt die letzte Aktion

Strg+X Ausschneiden schneidet das Markierte aus

Strg+C Kopieren kopiert das Markierte

Strg+V Einfliigen fugt den Inhalt der Zwischenablage ein

Entf Léschen I6scht das Markierte

F2 Umbenennen benennt das markierte Baumobjekt um

Alt + Enter Objekteigenschaften zeigt die Eigenschaften eines Objektes in dem
Projektbaum an

Strg + Alt + O Objekt 6ffnen offnet ein neues Objekt des markierten
Baumobjektes

Strg + A Alles Markieren markiert den gesamten Inhalt in den Snap-Ins
ST, MCC

Strg + F Suchen offnet das Suchfenster

Strg + Shift + F Suchen im Projekt 6ffnet das Suchfenster

Strg+H Ersetzen Offnet das Fenster Ersetzen

Strg+J Nachste Stelle anzeigen

SIMOTION SCOUT
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Shortcuts Menlieintrag Reaktion

Zielsystem...

Strg + L Laden/Zielgerat einzelnes Zielgerat laden

Strg + D Geratediagnose offnet Geratediagnose

ist nur Online moglich

Strg + | Betriebszustand steuern | 6ffnet den Dialog zur Steuerung des

ist nur Online moglich Betriebszustandes

Shortcuts Meniieintrag Reaktion

Ansicht...

Strg + F11 Arbeitsbereich maximiert | maximiert und minimiert die Ansicht des
Arbeitsbereiches

Strg + F12 Detailanzeige maximiert | maximiert und minimiert die Ansicht des
Detailanzeige

Strg + Num+ VergréRern vergrofRert die Grafik im MCC

(Plus-Taste auf dem

Nummernblock)

Strg + Num- Verkleinern verkleinert die Grafik im MCC

(Minus-Taste auf dem
Nummernblock)

F5 Aktualisieren aktualisiert die Ansicht

Shortcuts | Meniieintrag | Reaktion

Extras...

Strg + Alt +E | Einstellungen ‘ offnet das Fenster Eigenschaften
Shortcuts | Meniieintrag | Reaktion

Fenster...

Strg + Shift + F5

Anordnen/Uberlappend

Strg + Shift + F3

Anordnen/nebeneinander

ordnet die gedffneten Fenster im
Arbeitsbereich an

Shortcuts Mendieintrag Reaktion

Snap-In Mendi...

Strg + F4 Schlief3en schlie3t das angewahlte Fenster

Strg + B Ubernehmen und Ubersetzen | libersetzt das aktive Objekt

Strg+ E Expertenliste offnet die Expertenliste des aktuellen TOs
Shortcuts Menlieintrag Reaktion

ST-Quelle

Strg+Leerzeichen Automatisches Vervollstadndigen

Strg+F2 Lesezeichen setzen und I6schen

Strg+F4 ST-Quelle > Schlielen ST-Quelle schliel3en

SIMOTION SCOUT
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Shortcuts Meniieintrag Reaktion

ST-Quelle

Strg+F7 ST-Quelle > Ein- oder Ausschalten der Funktion

Status Programm Ein/Aus Status Programm

Strg+Shift+F2 Alle Lesezeichen in einer ST-Quelle Idschen

Strg+Shift+F3 Fenster nebeneinander anordnen

Strg+Shift+F5 Fenster untereinander anordnen

Strg+Shift+F8 Ausgewahlten Bereich formatieren

Strg+Shift+F9 Cursor an den Beginn des aktuellen bzw.
Ubergeordneten Blocks verschieben

Strg+Shift+F10 Cursor an das Ende des aktuellen Blocks
verschieben

Strg+Shift+F11 Cursor an den Beginn des Ubergeordneten
Blocks 1. Ordnung verschieben

Strg+Shift+F12 Cursor an den Beginn des Ubergeordneten
Blocks 2. Ordnung verschieben

Strg+Alt+B Klammernpaare in der aktuellen ST-Quelle
anzeigen

Strg+Alt+C Falten: Alle Blocke der aktuellen ST-Quelle
ausblenden

Strg+Alt+D Falten: Alle Blocke der aktuellen ST-Quelle
einblenden

Strg+Alt+F Falten: Faltungsinformation in der aktuellen
ST-Quelle ein- oder ausblenden

Strg+Alt+l Einrlickebene in der aktuellen ST-Quelle
anzeigen

Strg+Alt+L Zeilennummern in der aktuellen ST-Quelle ein-
oder ausblenden

Strg+Alt+R Falten: Alle untergeordneten Blécke
einblenden

Strg+Alt+T Falten: Block ein- oder ausblenden

Strg+Alt+V Falten: Alle untergeordneten Blocke
ausblenden

Strg+Alt+W Leerzeichen und Tabulatoren in der aktuellen
ST-Quelle ein- oder ausblenden

Strg+ADD SchriftgroRRe in der aktuellen ST-Quelle

(Ziffernblock) vergrofern

Strg+MINUS SchriftgroRRe in der aktuellen ST-Quelle

(Ziffernblock) verkleinern

Strg+DIV SchriftgroRe in der aktuellen ST-Quelle 100%

(Ziffernblock)

Alt+Shift+Pfeiltaste Text markieren spaltenweise

Alt+Shift+L Markierten Text in GrolRbuchstaben &ndern

Alt+Shift+U Markierten Text in Kleinbuchstaben andern
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Shortcuts Menlieintrag Reaktion
MCC
Strg + F4 SchlieRen schlieRt die MCC-Quelle
Alt + Enter Eigenschaften offnet das Fenster MCC Quelle Eigenschaften
Strg +R MCC-Chart einfligen flgt ein neues MCC-Chart ein
Strg + F7 Status Programm schaltet die Beobachtung ein/aus
Strg + F8 Beobachten
Strg + F9 Einzelschritt
Strg + F10 Nachster Schritt
Return - 6ffnet MCC-Konfigurationsdialog
Pfeiltasten - wechselt innerhalb der Register
Shortcuts | Meniieintrag Reaktion
KOP/FUP (Quelle oder Programm)
Strg + F4 SchlieRBen schlieRt die MCC-Quelle
Alt + Enter Eigenschaften offnet das Fenster MCC Quelle Eigenschaften
Strg + R KOP/FUP-Quelle: fugt ein neues KOP/FUP-Programm ein
KOP/FUP-Programm
einfligen
KOP/FUP-Programm:
Netzwerk einfligen
Strg + L Sprungmarke Ein/Aus schaltet die Sprungmarken ein und aus
Strg + Shift + K Anzeige/Kommentare schaltet die Kommentare ein und aus
Ein/Aus
Strg + Shift + B Alle Boxparameter zeigt alle Boxparameter
Strg+ T Symbolpriifung und fuhrt Symbolprifung und Typaktualisierung
Typaktualisierung durch
Strg + F7 Status Programm schaltet die Beobachtung ein/aus
F2 bei KOP Element fugt einen Schliefl3er ein
einfigen/Schliefler
F2 bei FUP Element einfiigen/Und- | fligt eine Und-Box ein
Box
F3 bei KOP Element einfiigen/Offner | fiigt einen Offner ein
Element einfligen/Oder-
F3 bei FUP Box fugt eine Oder-Box ein
F7 bei KOP Element einfligen/Spule | fiigt eine Spule ein
einfigen
F7 bei FUP Element fugt eine Zuweisung ein
einfigen/Zuweisung
F8 bei KOP Element fugt eine Verzweigung auf ein
einfigen/Verzweigung
auf
F8 bei FUP Element fugt einen Binareingang ein
einfligen/Binareingang
einfligen
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Shortcuts

| Menieintrag

Reaktion

KOP/FUP (Quelle oder Programm)

F9 bei KOP Element fligt eine Verzweigung zu ein
einfligen/Verzweigung zu
Element
F9 bei FUP einfligen/Bindreingang negiert den Binareingang
negieren
Alt + F9 Element
einfigen/Leerbox
Strg+3 Wechseln nach FUP schaltet die Anzeige um
Strg + 1 Wechseln nach KOP
Shortcuts Menliieintrag Reaktion
Hilfe...
Shift + F1 Hilfe zum Kontext Offnet die kontextsensitive Hilfe zum
selektierten Objekt, Parameter, etc.
Shortcuts Meniieintrag Reaktion

HW-Konfiguration...

Strg+ U
(in HW Konfig)

Adressibersicht

offnet das Fenster Adressibersicht

F4

Layout optimieren

Shortcuts Meniieintrag | Reaktion
Antriebssteuertafel
F8 Freigabe (Bit1 bis Bit6) - | setzt Reglerfreigabe oder nimmt sie weg

PC
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SIMOTION SCOUT

Klicken Sie die rechte Maustaste.

Hy-Konfiguration Gffnen

Ausschneiden
Kopieren
Eimfagen

Laschen
Umbenennen
wergleichen, .

online verbinden
Ziglgerat
Testbetrieb, ..
Debug-Taskaruppe:
Debug-Tabelle

Wariablen sicherm ...
Wariahlen wiederberstellen ..

Ablaufsysterm konfigurieren
Systemtakte einstellen. ..

Technologiepakete auswahlen
Lizenzen

Laden ins Dakeisyskem
Ohjekkzusténde. ..

FastIc

Experte

Referenzdaten

Konsistenz prifen

Speichern und alles tbersetzen
Speichern und alles neu Gbersetzen

Bild 3-2

Eigenschaften...

Projektierungshandbuch, 05/2009

Beispiel fur ein Kontextmeni

3.2 Mentdistruktur

Die Baumelemente des Projektnavigators sind mit Kontextmenus ausgestattet. Diese
erlauben Ihnen einen schnellen Zugriff auf alle wichtigen Funktionen, die fur dieses
Baumelement erlaubt sind.

So rufen Sie die gewilinschte Funktion eines Baumelements Uber Kontextmenis auf:

Markieren Sie im Projektnavigator das entsprechende Baumelement mit der linken
Maustaste.

Klicken Sie mit der linken Maustaste auf den entsprechenden MenUeintrag.
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3.3 Projektnavigator

3.3.1 Projektnavigator verwenden

Der Projektnavigator in der SIMOTION SCOUT Workbench

Der Projektnavigator setzt sich standardmaflig aus zwei Registern zusammen, den
Registern Projekt und Befehisbibliothek.

Im Register Projekt wird die gesamte Projektstruktur dargestellt und die Elemente innerhalb
des Projekts verwaltet.

Im Register Befehlsbibliothek sind fir die Programmierung nétigen Befehle und Funktionen
in einem Baum dargestellt. Sie kdnnen in der Befehlsbibliothek suchen oder Filter setzen.
Befehle und Funktionen kdnnen Sie in den Programmiersprachen ST, KOP/FUP und MCC,
z. B. fir die Erstellung von Bedingungen nutzen. In der Programmiersprache MCC werden
die Funktionen z. B. Uber die ST-Lupe oder den Befehl Systemfunktionsaufruf genutzt.

3.3.2 Elemente erstellen

Elemente in SIMOTION SCOUT

Es bestehen zwei grundsatzlich verschiedene Mdéglichkeiten, Elemente in den Baum im
Projektnavigator einzufligen:

Hardware einfligen
Hardware integrieren Sie Uber:
e Element SIMOTION Gerat: Neues Gerét anlegen
Alternativ kdbnnen Sie auch das Men( Einfiigen > Hardware aufrufen.

e Element Antrieb: Einzelantriebsgerat einfiigen

Hinweis

Mit dem Element Einzelantriebsgerét einfligen im Projektnavigator kénnen Sie einen
Standalone-Antrieb (z. B. SINAMICS S120) einfligen. Dessen Inbetriebnahme erfolgt
Uber Assistenten im Arbeitsbereich der Workbench, welche die Starter-Funktionalitat
beinhaltet.

SIMOTION SCOUT
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Elemente innerhalb eines SIMOTION Geréates

Folgende Elemente erstellen Sie innerhalb eines SIMOTION Gerates direkt im
Projektnavigator:

® Technologieobjekte, z. B.:
Achsen, Externe Geber, Kurvenscheiben, Messtaster, Nocken, Gleichlauf,
Temperaturkanale, Bahnobjekte, Addierobjekt, Formelobjekt

® Programme:
— ST-Programm einfugen
— MCC Quelle einfigen
— DCC-Plan einfiigen
— KOP/FUP Quelle einfligen
Andere Elemente werden automatisch erzeugt, z. B.
® beim Anlegen eines Projektes
— BIBLIOTHEKEN: Bibliothek einfiigen / DCC Bibliothek einfligen
— BEOBACHTEN: Watchtabelle einfligen
® beim Einfligen eines SIMOTION Geréts:

— Ordner ACHSEN, EXTERNE GEBER, BAHNOBJEKTE, KURVENSCHEIBEN,
TECHNOLOGIE, PROGRAMME

— Elemente ABLAUFSYSTEM , I/O, GERATEGLOBALE VARIABLEN
® beim Anlegen einer Achse:

— Ordner MESSTASTER, NOCKEN

— Zugange zu den Konfigurationsbildern
® beim Anlegen einer Gleichlaufachse zusatzlich:

— Element Gleichlauf

SIMOTION SCOUT
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Stationsebene eines SIMOTION Gerétes anzeigen

Die Funktion schafft eine bessere Ubersichtlichkeit in groBen SIMOTION SCOUT Projekten.
Ein Projekt mit mehreren SIMOTION Geraten und vielen Antrieben kann strukturiert
dargestellt werden. Genutzt wird die Zuordnung in Stationsebenen, wie aus SIMATIC STEP7
bekannt.

Hinweis

Optional kénnen Sie sich die zugehdrige SIMATIC Station des SIMOTION Gerétes im
Projektnavigator anzeigen lassen. Dadurch werden alle Antriebsgerate, die einer SIMATIC-
Station zugeordnet sind ebenfalls in dieser Struktur angezeigt.

Gehen Sie wie folgt vor, um diese Funktion zu aktivieren oder zu deaktivieren:

1.
2.
3.

Klicken Sie im SIMOTION SCOUT auf die Funktion Extras > Einstellungen.
Klicken Sie auf das Register Workbench.

Aktivieren/Deaktivieren Sie die Funktion Stationsebene anzeigen.

Zur Wirksamkeit muss das das Projekt erneut gedffnet werden.

Bei aktivierter Funktion werden alle Antriebsgerate, die einer STEP7-Station angehdren
auch unter dieser Station angezeigt.

Bei deaktivierter Funktion werden alle Antriebsgerate unter dem Projekt dargestellt.

Bestatigen Sie die Anderung mit OK.

HW Konfig eines SIMOTION Gerétes 6ffnen
So rufen Sie die Hardware-Konfiguration eines bereits eingefligten SIMOTION Gerates auf:

Markieren Sie im Projektnavigator das gewiinschte SIMOTION Gerat und wahlen Sie im
Menu Einfligen > Hardware oder

Doppelklicken Sie im Projektnavigator auf das SIMOTION Geréat, dessen Hardware-
Konfiguration Sie 6ffnen wollen oder

Markieren Sie im Projektnavigator das gewiinschte SIMOTION Gerat, 6ffnen Sie das
Kontextmen(i und klicken Sie auf HW-Konfiguration éffnen.

Einzelantriebsgerét einfligen
So 6ffnen Sie das Element Einzelantriebsgerat einfiigen (z. B. MM4):

e Doppelklicken Sie im Projektnavigator auf Einzelantriebsgerat einfiigen.
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Elemente innerhalb eines SIMOTION Gerates einfiigen
So fligen Sie Technologieobjekte, Quellen oder Watchtabellen ein:
1. Offnen Sie das SIMOTION Gerét, unter dem das Element erstellt werden soll.
2. Markieren Sie den entsprechenden Ordner (z. B. ACHSEN, PROGRAMME).
3. Wahlen Sie die gewlinschte Funktion, z. B.:
— Mend Einfiigen > Technologisches Objekt > ... bzw.
— Meni Einfigen > Programm > ... bzw.

— Meni Einfigen > Watchtabelle

3.3.3 Eigenschaften der Elemente dndern

So kénnen Sie bei verschiedenen Elementen die Eigenschaften andern.

AVORSICHT

Eine Namensanderung kann weitreichende Auswirkungen haben. Referenzen zur Achse,
insbesondere in Programmen, gehen verloren. Dies kann zu Laufzeitfehlern der
Programme flhren. Achten Sie deshalb darauf, dass Sie auch alle Namensreferenzen
ebenfalls andern.

1. Markieren Sie im Projektnavigator das zu bearbeitende Element, z. B. eine bestimmte
Achse oder ein bestimmtes Programm.

2. Wabhlen Sie das MenU: Bearbeiten > Objekteigenschaften.

Hinweis
Die Eigenschaften der Hardware legen Sie in der Hardware-Konfiguration fest.

So &ndern Sie den Namen eines Elementes:
1. Markieren Sie im Projektnavigator das Element, welches Sie umbenennen mdéchten.
Offnen Sie das Kontextmenii und wahlen Sie Umbenennen.

Bestétigen Sie die Warnmeldung.

DN

Tragen Sie den neuen Namen ein und bestatigen mit der Taste Enter.
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3.34 Assistenten unterstitzen Sie bei der Konfiguration

Bei der Konfiguration der Achsen und Externen Gebern werden Sie durch Assistenten
geleitet. Die Assistenten flhren Sie schrittweise durch die Konfiguration. Abhangigkeiten der
Parameter untereinander werden berlcksichtigt.

Achskonfiguration - Achse_1 - Antriebszuordnung EI

Anirieb:
1

log. Hw-adressen Eingang |25E Ausgang |25E

nwenden Sie?

[ Geberzuardnung
[Tabschiuss Welches PROF|dive Telegramm wollen Sie fur die Dateniibertragung verwenden?

IStandald Telegramm 5, FZ0-3/9 j PROFIdrive Telegramm anderm .. |

¥ dynamische Antrisbssteusning [D5C]
[ Technologiedatenblock im Telegramm aktivieren

maximale M otordrehzahl IEUUU 0 1/min

Auf dieser Seite kinnen Sie die Yerbindung zu einem Antrieb herstellen.Bei einem Antrieh am &
PROFIBUS. wird dabei das in H\w-Konfig eingestelte PROFIdrive Telegramm verwendst.
Auberdem muss beil diesen Antrieben die hier eingestellle Nenndiehzahl auch am Antrieb

selbst eingestellt werden,

BeiYerwendung von mehreren Datensatzen, wird die Auswahl der vituelen Achse LI

<Zuiick [ water> | Abbrechen | Hire |

Bild 3-3 Assistent zur Achskonfiguration - Fenster zur Antriebszuordnung

SIMOTION SCOUT
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34 Arbeitsbereich verwenden

Im Arbeitsbereich der Workbench werden alle Arbeitsfenster der Snap-Ins angezeigt. Jedes
Snap-In stellt sein eigenes Arbeitsfenster zur Verfligung. Diese Fenster kénnen mehrfach
geoffnet werden. So kdnnen Sie z. B. mehrere Programme gleichzeitig 6ffnen, um diese zu
bearbeiten. Weitere Informationen finden Sie in der Online-Hilfe.

Fenster im Arbeitsbereich handhaben

SIMOTION SCOUT

Die Fenster im Arbeitsbereich kdnnen Sie in der GréRe verandern:
Klicken Sie an den Rand des Fensters und ziehen Sie ihn mit gedriickter linker Maustaste
auf die entsprechende GréRe.

Sie kdnnen jedes Fenster mit dem Shortcut Strg+F11 maximieren oder minimieren.

Jedes gedffnete Fenster im Arbeitsbereich ist durch ein Register am unteren Rand des
Arbeitsbereiches zuganglich. So bringen Sie ein Fenster in den Vordergrund:

e Kilicken Sie auf das entsprechende Register oder

e \Wahlen Sie den entsprechenden Eintrag im Menu Fenster.
So schlieBen Sie die Fenster:

e Konfigurationsdialoge: Klicken Sie auf SchlieBen.

e Editoren fiir MCC, ST und KOP/FUP:
Klicken Sie auf den Button X in der rechten oberen Ecke.
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3.5 Detailanzeige
3.5.1 Die Detailanzeige verwenden

Wenn Sie ein Element im Projektnavigator markieren, dann wird die dazu gehdrige
Detailanzeige im FulRbereich der Workbench eingeblendet.

Abhéangig vom ausgewahlten Element werden verschiedene Register angeboten. Die zur
Verfuigung stehenden Register werden vom Modus Offline/Online des Projekts und den
aktiven Snap-Ins bestimmt.

x

Stufe | Meldung

Information

Information Die automatizch erstellte Kommunik ationsprojektienung ist akiuell, Erstellvorgang wird Ubersprungen.
Information K.ommunikationzprojek tierung erfolgreich abgeschlozzen

Information [410: Erstellvorgang Guellen erfolgreich abgeschlossen

Information Erstellvorgang erfolgreich abgeschloszen

4]

= Symbolbrawser E Auzgabe Libersetzen / priifen |

Bild 3-4 Beispiel fur Detailanzeige

Sie kdnnen jedes Register mit dem Shortcut Strg+F12 maximieren oder minimieren.
Jedes Register wird nur einmal gedffnet, d. h.:
® Das aktive Register zeigt jeweils die Details zum ausgewéhlten Element.

® Bei Auswahl eines anderen Elements andert sich der Inhalt des Registers.

3.5.2 Den Symbolbrowser verwenden

Der Symbolbrowser in der Detailanzeige

Der Symbolbrowser ist ein Register der Detailanzeige. Er zeigt die Statuswerte der Variablen
zu dem Element an, das im Projektnavigator markiert ist.

So aktivieren Sie den Symbolbrowser:
1. Wahlen Sie im Projektnavigator ein Element.

2. Wabhlen Sie in der Detailanzeige das Register Symbolbrowser.

Dauerhafte Anzeige des Symbolbrowsers

58

So aktivieren/deaktivieren Sie die dauerhafte Anzeige des Symbolbrowsers:

Klicken Sie auf das Symbol rechts oben in der Ansicht des Symbolbrowsers (Pinnadel).
Die Anzeige des aktiven Elementes wird dauerhaft angezeigt, bis diese Funktion deaktiviert
wird. Sie deaktivieren diese Funktion, in dem Sie erneut auf die Pinnadel klicken.

SIMOTION SCOUT
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3.6 Erweiterung der Workbench durch Add-Ons

Add-Ons in SIMOTION SCOUT

SIMOTION stellt Ihnen die Mdglichkeit zur Verfligung die Funktionalitat zu erhéhen bzw. auf
kundenspezifische Anforderungen einzugehen. Sie kénnen Add-Ons einbinden. Derzeit
steht Ihnen das Add-On CamTool zur Verfiigung.

Hinweis

Nahere Informationen zum Add-On CamTool entnehmen Sie dem Projektierungshandbuch
CamTool bzw. der dazugehdrenden Online-Hilfe.

Add-Ons werden in die Workbench eingeklinkt und erscheinen in ihr véllig integriert:

® Menis und Funktionsleisten erscheinen an den entsprechenden Stellen der Workbench.
Nach der Installation der Add-Ons sind die Menus sichtbar bzw. Funktionsleisten aktiv.

® Die Arbeitsfenster erscheinen im Arbeitsbereich der Workbench und sind mit Registern
versehen.

® Die Detailanzeige der Workbench zeigt die Details zum jeweils aktiven Add-On. Sind die
zugehorigen Details auf mehrere Register verteilt, kdnnen Sie das entsprechende
Register auswahlen und in den Vordergrund stellen.
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3.7 Online-Hilfe

3.7

3.7.1

60

Online-Hilfe

Aufbau der Online-Hilfe
SIMOTION SCOUT besitzt eine umfangreiche kontextsensitive Hilfe.

Beispiele fiir die Anwendung der Online-Hilfe finden Sie unter:
SIMOTION SCOUT > Hilfe > Hilfe benutzen

oI
<= = o
Ausblenden Zulick WonwErs Aktuslisieren Drucken Optionen FDF Dokumente Online-Hilfe verwenden
Inhalt | |nd Such -
| o | suctenl Hilfe verwenden
Q Erste Schiitte mit SIMOTIOM SCOUT
B () SIMOTION 5COUT R

[ sIMoTION SCOUT
= [ Algemeines
Aufbau der ‘workbench
Prajektnavigator
(7] &ubeitshereich
Detailanzeige
Hil der
0 Asbeiten mit SIMOTION SCOUT
@ Bedierelements der Warkbench
Q Grundlagen
@ tubsiten mit der SCOUT Workbench
@ SIMOTION Gerte
0 Antriebe konfigurieren
@ Anlishsgerte und Antrisbe in Betiieh nehmen
0 Achzen konfigurieren
0 Technologieabiekte
@ Pogammieren
@ Diagrose
0 Sutemfunklionen, Systemvariablen und Kaonfigurat
Q Technolagische Alarme

< I B

SIMOTION SCOUT hzw. STARTER besitzen eine umfangreiche kontextsensitive Hilfe. Im Folgenden wird lhnen der
Umgang mit dem Hilfesystem exemplarisch an verschiedenen Beispielen dargestellt.

Hinweis

Mit Acrobat Reader 8.x kann es in der Version 4.1.1 unter Umstanden zu Problemen beim Aufruf von PDFs
aus der Hilfe kommen. Falls die PDFs nicht gedffnet werden, deinstallieren Sie den Acrobat Reader 8 und

installieren eine andere Version, z.B. Wersion 7

Hilfe zur Hilfe

Hilfe irn Projektnavigator

Hilfe zur Detailanzeige
Hilfe zur Expertenliste

Hilfe zur Linktahelle

Aufhau des Online-Hilfe Fensters

Hilfe zur Befehlshibliothek (nur SIMOTION)

Hilfe zurm KOP/FLU Editar (nur SIMOTION)

Aufbau des Online-Hilfe Fensters

Online-Hilfe Fenster

Hick,

T

m

- E]
Opliorz o FOF Defameris Yabsizuchs

7 Hille vever
:«mmwfﬁw ST
b Dectvtemerte Wk bench

=1 1] Gt
= ([ daishrkionen
@ Syt
0 @ Technoogipekele und Tochnohger
+ @ Fiogis=risrsnmt Tschrlog ecbiebh
© @ Febbaboharche bef Texkrokoianti
o @ AblefusieyTeshu/Syemichie
=1 103 Piogianiarsn Ablusssueny T asks €
@ Sblsen
= (] Tashsteun balscie
B Algameines zu Tasksimanbel
Py Ferhlien _oelSlalsDiT a2kl
b Furktin _jesesTashld
Py Furklin_restatTesdd
3 Furklion_esmeTassid
by Forklion _rebizo=T ecklelCon

4l

y. e

Funktion _getStateOfTaskld

Dekiaration

3

GetSLateCETaskId ( § id
StrustTaskle /f Taskld )
TUORD

Datantyp

voraingtellung: Taekld car aktuglizn
Task, In welcher o2
kTN AUTGEILTER YT,

Bedeutung

1 Meniileiste

In der Meniileiste kinnen Sie
ber Bultons die Hilie
kanfigurieran bzw.
allgermeine Informationen
anzeigen lassen,

Klicken Sie auf PDF
Daokumente, um die
verfugharen Dokumente
anzuzelgen.

Klicken Sie auf
Wolltextsuche, um die
Hilfeseite zur
Waolltextsuche im Register
Suche anzuzeigen

2 Navigationsbereich

Im Mavigationshereich
kiinnen Sie durcr die

Bild 3-5

Hilfe zur Online-Hilfe

SIMOTION SCOUT
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3.7.2

SIMOTION SCOUT

3.7 Online-Hilfe

Arten der Online-Hilfe

Es gibt folgende Arten der Online-Hilfe:
o Gesamthilfe
So 6ffnen Sie die Gesamthilfe:

Wahlen Sie in der Menlleiste des SIMOTION SCOUT Hilfe > Hilfethemen oder driicken Sie
die Taste F1. Die Gesamthilfe wird aufgeblendet.

e Erste Schritte mit SIMOTION SCOUT
So 6ffnen Sie die Ersten Schritte:

Wahlen Sie in der Menlleiste Hilfe > Erste Schritte.

Hier werden in einer Ubersicht die neuen Funktionen der aktuellen Version aufgelistet.
Wahlen Sie im Register Inhalt auf der linken Seite die

Ersten Schritte mit SIMOTION SCOUT.

e Hilfe-Button
So 6ffnen Sie die Hilfe:

Klicken Sie auf den Button Hilfe des jeweiligen Dialoges oder Fensters.
Die kontextsensitive Hilfe zum Dialog wird gedffnet.

e kontextsensitive Hilfe
So 6ffnen Sie die kontextsensitive Hilfe:

1. Dricken Sie die Tasten SHIFT+F1 oder klicken Sie in der Menuleiste auf den Button
in der Funktionsleiste oder wahlen Sie in der Menlileiste Hilfe > Hilfe zum Kontext.
Der Mauszeiger bekommt ein Fragezeichen angehangt.

2. Klicken Sie mit dem Mauszeiger z. B. auf Dialog, Parameter, Eingabefeld, MenUeintrag,
Befehlsbibliothek, Expertenlisten, Symbolbrowser oder Objekte im Projektnavigator.
Die kontextsensitive Hilfe zum gewahlten Eintrag wird aufgeblendet.
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3.7.3 Suchen in der Online-Hilfe

Weitere Literatur

62

Uber die gesamte Hilfe kénnen Sie eine Volltextsuche im Register Suchen durchfiihren.

Fir eine Volltextsuche missen Sie bestimmte Punkte beachten, damit die Suchanfrage
erfolgreich ist. Eine einfache Suche nach Themen besteht aus dem Wort oder Ausdruck den
Sie finden mochten.

Sie kénnen Wildcard Ausdriicke, verschachtelte Ausdriicke, Boolsche Operatoren, ahnliche
Worttreffer, die vorherige Ergebnisliste oder Themenuberschriften verwenden, um lhre
Suche zu verfeinern.

So fuhren Sie eine Volltextsuche durch:

1. Wahlen Sie in der Meniileiste Hilfe > Hilfethemen oder driicken Sie die Taste F1. Die
Gesamthilfe wird aufgeblendet.

2. Klicken Sie auf die Registerkarte Suchen und geben Sie den Suchbegriff ein. Sie kénnen
Boolsche Operatoren hinzufiigen, indem Sie auf den Pfeil neben dem Eingabefeld
klicken.

Hinweis

Wenn Sie den Begriff Sysfem eintragen wird in der gesamten Hilfe nach diesem Begriff
gesucht. Es werden nur Hilfeseiten gefunden, die das Wort System enthalten.
Zusammengesetzte Worter z. B. Sysfemclock werden nicht gefunden. Es ist daher
sinnvoll immer mit Wildcards zu suchen, wenn Sie nicht gezielt nach einem Begriff
suchen z. B. “sysfem*liefert alle Ergebnisse die sysfem enthalten.

3. Klicken Sie auf Themen auflisten, damit die Suche startet. Die Suche gibt maximal die
ersten 500 Treffer zurlick. Wenn Sie die Themenliste sortieren wollen, klicken Sie auf
Titel, Position oder Rang.

4. Doppelklicken Sie das gewiinschte Thema, um die Hilfeseite anzuzeigen. Die
gefundenen Begriffe sind auf der Seite markiert.

Hinweis

Sind die Begriffe nicht markiert, oder méchten Sie die Markierung ausschalten, klicken
Sie auf den Button Optionen und wahlen im aufgeblendeten Menli
Suchbegriffhervorhebung aktivieren bzw. deaktivieren.

Es besteht auch die Mdéglichkeit nur die letzte Ergebnisliste zu durchsuchen, dhnliche
Worttreffer einzubeziehen oder nur die Titel von Themen im Inhaltsverzeichnis zu
durchsuchen.

Bei sehr vielen Treffern bringt die Sortierung tiber Position eine bessere Ubersicht, da die
Suchergebnisse nach der Themenzugehorigkeit geordnet werden.

Mehr zu diesem Thema ist in der Online-Hilfe beschrieben.

SIMOTION SCOUT
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3.74 Erste Schritte im SCOUT

3.7 Online-Hilfe

Inhalt und Einstellungen in Erste Schritte mit SIMOTION SCOUT

Standardmalig erscheint beim Offnen von SIMOTION SCOUT die Online-Hilfe mit einem
Uberblick Neues zu SIMOTION.

_inx|
1] = = = B- &1
Ausblenden Zuriick Wornmarts Aktualisieren Drucken Optionen PDF Dokumente Online-Hilfe verwenden
Inhalt
g T ) Neues zu SIMOTION 4.1 SP2 und SP3
=] m Erste Schritte mit SIMOTION SCOUT
@ Heves zu SIMOTION 4.1 5P2 und 5P3 Falls Sie mit den Ersten Schritten weiter arbeiten machten, siehe Ubersicht Erste ;I

Q Allgemeine Informationesn

@ Projekt erstellen

0 SIMOTION Gerate und Hardwarekonfig
0 Achsen einfligen

Q Speichern und Obersetzen

@ ONLINE und Download

@ Testen mit der Achssteertafel
@ aubeilen mit Variablen

% Programmiersprachen

Q Ablaufzpstem

Q Programme und Projekt libersetzen
@ Becbachten von Ablsufen

@ Testen mit der Antrisbssteusitalel

|

Ubersicht Erste Schritte mit SIMOTION SCOU

0 Einfligen und konfigurieren von Antieben

uratiol

[

Schritte.
Folgende neue Funktionen sind zu SIMOTION W4.1 SP2 und SP3 verflghar:
Funktionen fir verbessertes Handling bei Inbetriebnahme und Diagnose:

Projektvergleich: Unterschiede rasch und detailliert erkennen und aufidsen
verschaltungsabersicht: Beziehungen im Objektrnodell rasch auffinden
wvereinfachung Hochristen: Hochristen z.B. mit USB-Stick

Erweiterungen beim Download im RUN: z B. Technologieohjekte, MotionTasks
Task Trace: Effektive Fehlersuche/Optimieruny im Anwenderprograrmm
Diagnose ohne SCOUT: Signifikante Enweiterungen bei SIMOTION IT-DIAG

Neue Funktionen bzw. Hardware

e C240PN: Meue Hardware, erstmalig unterstiitzt mit V4.1 SP2 HF3
o D445-1: Neue Hardware, erstmalig unterstitzt mit 4.1 SP2 HF3
» Neuer ST-Editor: leistungsfahiger Editor

Mt SIMOTION %4 1 SP3 wurde in erster Linie in der Breite eine groke Anzahl von
Funktionseinschriankungen beseitigh.

Detaillierte Informationen dber die neuen Funktionen finden Sie auf der SCOUT Add-on CD unter;
W _ImportantiGermaniFeatures

Ll

Bild 3-6 Online-Hilfe

Erste Schritte mit SIMOTION SCOUT wahlen Sie im Register Inhalt. Diese Funktion kénnen

Sie deaktivieren.

In Erste Schritte erhalten Sie einen Uberblick, wie Sie mit SIMOTION SCOUT arbeiten
kénnen. Anhand eines typischen Beispiels werden die verschiedenen Schritte bei der

Erstellung eines Projekts und die Projektierungs-, Programmier- und Diagnosewerkzeuge

kurz dargestellt.

Zuséatzlich erhalten Sie im rechten Fenster einen kurzen Uberblick, was es an neuen

Funktionalitdten zu der aktuellen SIMOTION Version gibt.

Deaktivieren der Online-Hilfe Erste Schritte mit SIMOTION SCOUT

So deaktivieren Sie die standardmafige Einstellung, die die Online-Hilfe automatisch 6ffnet,
wahrend Sie SIMOTION SCOUT 6ffnen:

1. Wahlen Sie in der Meniileiste Extras > Einstellungen...

2. Klicken Sie auf das Register Workbench.

3. Deaktivieren Sie das Kontrollkastchen "Erste Schritte” beim Start anzeigen.

4. Klicken Sie auf OK.

SIMOTION SCOUT
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Offnen der Online-Hilfe Erste Schritte
So koénnen Sie die Hilfe Erste Schritte jederzeit wieder 6ffnen:

Wahlen Sie in der Menlleiste Hilfe > Erste Schritte.

3.75 Fehlerabhilfe

Erscheinen in der SCOUT Workbench in der Detailanzeige Fehlermeldungen, kénnen Sie in
der Online-Hilfe detaillierte Informationen abrufen. Dies ist mdglich bei Technologieobjekten,
Alarmen und Alarmen zu Antriebsgeraten und Peripheriegeraten. Klicken Sie dazu auf den
Button Hilfe zum Ereignis.

Ansonsten kdnnen zusatzliche Informationen zum Fehlertext tiber die Volltextsuche
gefunden werden.

SIMOTION SCOUT
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3.8 Projektvergleich

3.8 Projektvergleich

Uber die SIMOTION SCOUT-/Starter-Funktion Projektvergleich kénnen Sie Objekte
innerhalb desselben Projektes bzw. mit Objekten aus andern Projekten (online oder offline)
miteinander vergleichen.

Objekte sind Gerate, Programme, Technologieobjekte (TO) oder Drive Objekte (DO) und
Bibliotheken.

Der Projektvergleich steht Ihnen unter SIMOTION SCOUT und Starter zur Verfigung. Durch
den Projektvergleich werden Sie im Service-Fall an der Anlage unterstitzt.

1. Starten Sie den Projektvergleich tber den Button — Starte Objektvergleich.

2. Der Dialog Vergleichpartner auswéahlen wird gedffnet. Wahlen Sie hier die zu
vergleichenden Projekte aus.

Yergleichspartner auswahlen ﬂ
—Wergleichzpartrer b, —Wergleichzpartner B:
IF'roi2 - D:\ProgrammetSiemenshStep a7 profhPr IF'roi2 - D:A\FrogrammeSiemenshStep e vpr El
C230_2 - Gerdt aus dem C230 2
SIMAMICS _Inteqrated gedffneten Projekt D435
SIMAMICS_S120 CU310_DP e Gerat aus einem
0435 geszpeicherten Projekt
[ Bib 1 »
B Bib_3 © Ctayaen (o)
B Bib 2 ¥
vergleich starten Abbrechen Hilfe |
Bild 3-7 Dialog Vergleichspartner auswahlen

Literatur
Ausfihrliche Informationen zum Thema finden Sie unter:
® Funktionshandbuch SIMOTION Projektvergleich
e SIMOTION SCOUT Online-Hilfe
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3.9
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Online Multiuser Betrieb

Durch die neuen Funktionen Projektvergleich, Gerate-Upload und Download mit
Zusatzdaten ist es moglich, dass mehrere Anwender online Uber das Zielgerat gednderte
Projektdaten austauschen und somit den Stand des eigenen SIMOTION Projekts mit dem
eines anderen Projektes synchronisieren und somit aktualisieren kénnen.

Im Online Multiuser Betrieb ist es mdglich, dass zwei Bearbeiter gleichzeitig auf einem
SIMOTION Gerat Online arbeiten. Folgende Funktionen kénnen durchgefuhrt werden:

® [ esen und Steuern von Systemvariablen und Konfigurationsdaten
e Ausflhren von Messfunktionen und Achssteuertafel
® Upload von Konfigurationsdaten

® Upload von Programmen oder Technologieobjekten und anderen Einstellungen (z. B.
Ablaufsystem)

e Editieren und Download von Programmen (ggf. nach vorherigem Abgleich)

In der folgenden Grafik sehen Sie die schematische Darstellung des
Online Multiuser Betriebs:

PG1 PG2
SIMOTION SCOUT Projekt Bearbeiter SIMOTION SCOUT Projekt Bearbeiter
Autor = Bearbeiter A Autor = Bearbeiter B

Projektvergleich Projektvergleich

1S 1S

< <

® @®

c c

(0] [0]

Offline |« 5 Online Offline 5 Online
8 8
8 8
X Wl
7
Upload Downlgad
Download Upload
Zielgerat
Bild 3-8 Schematische Darstellung Online Multiuser Betrieb

Die Bearbeiter A und B arbeiten zeitgleich an jeweils einem SIMOTION Projekt. Die
Anderungen von beiden Bearbeitern werden in das Zielgeréat geladen. Um zu verhindern,
dass beim Projekt ins Zielgerat laden Teile des Projekts als inkonsistent erkannt und in der
Folge Uberschrieben wirden, ist es zuvor notwendig, dass die Projekte zuvor synchronisiert

werden.

SIMOTION SCOUT
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3.9 Online Multiuser Betrieb

Praktisch bedeutet dies, dass z. B. Bearbeiter A vor dem Laden ins Zielgerat sein Projekt mit
dem Projekt des Bearbeiters B synchronisiert. Dies ist Gber den
Synchronisationsmechanismus im Projektvergleich mdglich.

P

A Staws B| &

= [ D410
Ablaufzytem
ﬂ Ablaufzystem [Ubeszetzungsergebniz]
&= 110
B Gerslegobake Vatiablen
¥ Hw Konig [Zeitstempelvergieich]
¥ Hw Konlig [Systemanbindung]
¥ Gerateenstelungen
¥ Spstervanablen
¥ TO Vetschatungen
¥ HMI relevante Daten
=) ACHSEN
< Achse_1(10] re
¥ Konfiguation
¥ Systemvasiablen
|¥ Eirheiten
¥ Alsmkonfiguation
[¥ Hil relevants Daten
= ] MESSTASTER
s Messtater_1(14) =
—1 KURVENSCHEIBEN
+ Qb Eurvernchebe_1(11)
= Hy Kurverscheibe_3(13)
¥ Eonfiguation
¥ Systemvariablen
¥ Alasmkonfios stion
¥ Projektiesungsdaten
[¥ Hil relevant= Daten
Q Furverecheibe 212) x
=i 1 PROGRAMME
[y Siduelle_1 ®
= £ MCCOuele 1 e
[¥ Ousicode 7]
|¥ Ubeszetzungsergebni &
[¥ HMI relevante Daten =]
+ £ MCCOuels 2 [ re

o000~ 0000

Ll i

n
oo

o000

|vergieich erfolgreich durchgefnt
B Achsn 1 | R Kusvenschebe | 33 Obiskivergleich | [ Stduelle 1 |

Bild 3-9 Synchronisieren der Projektdaten iber die Funktion Projektvergleich
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Grundlegende Schritte

Ubersicht

Damit eine Maschine oder Anlage die gewilinschten Aufgaben libernehmen kann, fihren Sie
mit SIMOTION SCOUT folgende Schritte aus:

® Ein Projekt erstellen:
Das Projekt ist der Oberbegriff, unter dem alle relevanten Dateien gespeichert werden.

e Hardware konfigurieren:
Sie geben dem SIMOTION System Informationen zur Hardware.

® Technologieobjekte (TO) konfigurieren:
Sie geben dem SIMOTION System Informationen Uber die verwendeten Technologien.
SIMOTION SCOUT unterstitzt Sie weitgehend mit Assistenten.

e Steuerungsprogramme und Regelungsprogramme erstellen und testen.
e Antriebe und Achsen in Betrieb nehmen und optimieren.
e System testen und Diagnosemdglichkeiten nutzen.

Mit der Workbench stellt SIMOTION SCOUT lhnen ein Hilfsmittel zur Verfligung, mit dem
Sie diese Schritte einfach und effizient durchfiihren kénnen.

Grundeinstellungen von SIMOTION SCOUT

Im SCOUT haben Sie die Mdglichkeit verschiedene Grundeinstellungen tber das Menu
Extras > Einstellungen vorab festzulegen. Detaillierte Informationen zu den einzelnen
Registern und Einstellungen sind in der SIMOTION SCOUT Online-Hilfe beschrieben.

1. Offnen Sie SIMOTION SCOUT.

2. Klicken Sie in das Menu Extras > Einstellungen...
Das Fenster Einstellungen wird gedffnet.

3. Klicken Sie auf das gewlinschte Register.
4. Nehmen Sie die Einstellungen vor.
5. Klicken Sie auf OK.

SIMOTION SCOUT Projekt

Das Projekt ist die oberste Hierarchiestufe der Datenverwaltung. Alle Daten, die z. B. zu
einer Produktionsmaschine gehéren, legt SIMOTION SCOUT in dem zum Projekt
gehodrenden Verzeichnis ab. Das Projekt ist somit die Summe aller Daten, Programme,
Einstellungen usw.

Das Projekt bildet die Klammer fur alle SIMOTION Geréte, Antriebe usw., die zu einer
Maschine gehoren. Den jeweiligen Geraten sind hierarchisch die Achsen, Externen Geber,
Bahnobjekte, Kurvenscheiben, Technologie und Programme zugeordnet. Diese
hierarchische Struktur wird im Projektnavigator dargestellt.

SIMOTION SCOUT
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3.104 Neues SCOUT Projekt erstellen

Hinweis

Weitere Informationen erhalten Sie in der Online-Hilfe unter:
"Erste Schritte mit SIMOTION SCOUT".

So erstellen Sie ein neues Projekt:

SIMOTION SCOUT

1. Offnen Sie SIMOTION SCOUT aus dem Startmenii des Windows-Desktops:

Start > SIMATIC > STEP 7 > SIMOTION SCOUT.
Oder doppelklicken Sie das Icon SIMOTION SCOUT auf dem Desktop lhres PCs.

SIMOTION SCOUT startet die Workbench und die HTMP Help
Erste Schritte mit SIMOTION SCOUT wird angezeigt.

. Wahlen Sie in der Menuleiste der Workbench Projekt > Neu.

Das Fenster Neues Projekt 6ffnet sich.

Hinweis

SIMOTION SCOUT legt ein Verzeichnis mit dem gewahlten Namen an. In diesem
Verzeichnis werden alle projektrelevanten Dateien gespeichert.

Die Verzeichnisnamen und Dateinamen werden auf 8 Zeichen verkirzt. Wenn Sie
langere Namen vergeben, werden diese im SCOUT angezeigt. Im Explorer werden diese
Namen jedoch nur mit 8 Zeichen verwaltet.

Sonderzeichen dirfen nicht verwendet werden.

Neues Projekt x|

Anwenderprojekte |

Mame | Ablagepfad ;I
% D445 _proj C:\Program Files\Siemensz\Step s 7profD 445 ¢
% DSC_MCP_3mz C:\Program FileshSiemenz Step™ e Fprop DS C_M
% myProject C:\Program Files\Siemensz \Step s 7projsmyProje

% Frofinet_1 C:AProgram FileghSiemenshStep ™ fprojyProfinet
% SCOUT_prap 3 C:\Program FileshSiemenz\Step e 7prophSCOUT
% SIMOTIOM_D C:AProgram FileshSiemens Step™ e FprofSimotio

| |

»

7| I akbuelles Multiprajekt einfiigen

M arne: Tivp:

|SI:E|LIT_pmi_1| IPrniekt 'I
[” F-Biblinthek

Ablageart [Pfad] :

IC:'\F’rnglam FileshSiemenzhStepy e proj Durchzuchen... |
Abbiechen | Hife |

Bild 3-10 Neues Projekt erstellen
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3. Geben Sie im Dialogfenster folgende Daten ein:

— Name:
Wabhlen Sie einen Namen flr das Projekt.

— Ablageort (Pfad):
Hier wird der Standard-Ablageort (Pfad) bereits angezeigt, unter dem das neue
Projekt gespeichert wird.

4. Bestatigen Sie mit OK.

Im Projektnavigator erscheint das neue Projekt mit einem Symbol und dem vollstandigen
Namen. Die zum Projekt gehérende Baumstruktur ist aufgeklappt.

HIK SIMOTION SCOUT - SCOUT_proj_1 _ ol x|

Projekt Bearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe
| Do 1| | |l ]| i | <o | Xil Xl || 2ol e | ot atal s | 31| BB | ()|
[ |

=8P SCOUT_proj_t
- Meues Gerdt anlegen
% Einzelantriehsgerat einfigen
[#-__] BIBLIOTHEKEN
(-] BEOBACHTEM

Frajekt I Befehlzbibliothek. I

x
i |

= Symbalbravser I
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten, |PC Adapter(PROFIBLS) Offline-Modus Tz

Bild 3-11 Workbench mit neuem Projekt
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Im Projektnavigator stehen unterhalb des Projektnamens folgende Eintrage:

e Element Neues Geréat anlegen. Nach einem Doppelklick auf dieses Symbol kénnen Sie
das gewilinschte SIMOTION Gerat auswahlen, ein neues Subnetz anlegen und
konfigurieren sowie das neue Gerat in dem Programm HW Konfig einfligen.

® Element Einzelantriebsgerat einfiigen. Durch Doppelklick auf dieses Symbol kdnnen Sie
einen Standalone-Antrieb (z. B. MM4 Basic) einfiigen und in Betrieb nehmen. Dieser
Antrieb kann nicht Gber eine PROFIBUS DP-Verbindung in das Mastersystem des
Projektes eingebunden bzw. konfiguriert werden, jedoch erscheint er im Projektnavigator
innerhalb des Projektes.

® Ordner mit der Bezeichnung BIBLIOTHEKEN
® Ordner mit der Bezeichnung BEOBACHTEN

SIMOTION SCOUT
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3.10.5 Bestehendes Projekt 6ffnen

So 6ffnen Sie ein Projekt, welches auf der Festplatte des PC gespeichert ist:

Sie kénnen Projekte 6ffnen, die SIMOTION SCOUT lokal (z. B. auf die Festplatte)
gespeichert hat.

1. Wahlen Sie Menii Projekt > Offnen.

2. Wahlen Sie im Register Anwenderprojekte das gewiinschte Projekt.
Wenn das gewtinschte Projekt nicht unter dem Standardpfad gespeichert ist: Klicken Sie
auf Durchsuchen... und folgen Sie den Anweisungen am Bildschirm.

3. Bestatigen Sie mit OK.

Mochten Sie ein Projekt 6ffnen, welches in einer alteren Version erstellt wurde erscheint eine
Meldung in der Sie gefragt werden, ob das Projekt in die neuere Version konvertiert werden
soll. Diese Funktion besteht seit der SIMOTION SCOUT Version V3.1.

Hinweis

Die Funktion Speichern unter speichert alle bereits vorgenommenen Anderungen sowohl im
neuen als auch im bereits bestehenden Projekt.

Das heil3t, wenn Sie ein bestehendes Projekt verandern und unter einem anderen Namen
speichern wollen, miissen Sie dies tun, bevor Sie Anderungen im bestehenden Projekt

vornehmen.
dOffnen Projekt LI
Arwenderprojekte | Beizpielprojekte I
Mame I Ablagepfad ;I

@ D410 C:AProgram FileskSiemens\Step e TpropD410
% Dd45_proj C:\Program FileshSiemens\Step? e 7proj\D 445
% DSC_MCP_3ms  C:\Program FileshSiemenshSteprhedprof\DSC_
% myProject C:\Program FileshSiemens\Step?s7projsmyPre
@ Profinet_1 C:%Program FileshSiemens\Step a7 projsProfi

% projeto C:AProgram FileshSiemens\Step s 7projprojet

OUT_proj 1 C:\Program Fi J LS

Markiert
Arwenderprojekte 1
Bibliothelken:

Beizpiglprojekte:

I ultiprojelkte: Durchzuchen... |
sbbrechen | Hife |

Bild 3-12 Projekt von der Festplatte 6ffnen

SIMOTION SCOUT
72 Projektierungshandbuch, 05/2009



Funktionen

3.10 Grundlegende Schritfe

Hinweis
Die Workbench stellt jeweils ein Projekt dar.

Wenn Sie zwei Projekte gleichzeitig darstellen wollen, z. B. um Teile eines Projektes zu
kopieren bzw. einzufigen, starten Sie SIMOTION SCOUT ein zweites Mal.

SIMOTION SCOUT
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3.10.6 Programm-Editoren verwenden

Editoren im SIMOTION SCOUT
Drei Editoren stehen Ihnen fur die Erstellung von Programmen zur Verfligung:

Optionelle Editoren

Weitere Literatur

Grafischer Editor zur Erstellung von MCC-Charts.

Sie programmieren, indem Sie symbolische Programmbefehle ahnlich einem
Flussdiagramm anordnen und diese Befehle parametrieren.

Textueller Editor zur Erstellung von ST-Quellen.

ST ist eine textuelle Programmiersprache gemaf IEC 1131-3, erweitert um Motion-
Befehle (Systemfunktionen der Technologieobjekte). Eine ST-Quelle kann mehrere
Programme umfassen.

Grafischer Editor zur Erstellung von Kontakt- und Funktionsplanen. (KOP/FUP)

Die Syntax der Anweisungen in KOP entspricht einem Stromlaufplan. Die KOP-
Anweisungen bestehen aus Elementen und Boxen die grafisch zu Netzwerken
verbunden werden. Die KOP-Operationen arbeiten nach den Regeln der

Boolschen Logik.

FUP benutzt zur Darstellung der Logik die von der Boolschen Algebra bekannten
logischen Boxen. Sie kénnen komplexe Funktionen (z. B. mathematische Funktionen)
direkt in Verbindung mit den logischen Boxen darstellen.

FUP stellt Ihnen alle Elemente zur Verfigung, die fir die Erstellung eines vollstédndigen
Anwenderprogramms erforderlich sind. FUP hat einen machtigen Befehlssatz. Dazu
gehoren die verschiedenen Grundoperationen mit einer umfassenden Palette an
Operanden und deren Adressierung. Das Konzept der Funktionen und
Funktionsbausteine erméglicht es Ihnen, das FUP-Programm Ubersichtlich zu
strukturieren.

CamTool zur komfortablen Kurvenscheibenerstellung auf grafischer Basis

Grafischer Editor DCC, auf Basis von CFC. Es kdnnen SIMOTION-Steuerungen und
SINAMICS-Antriebe grafisch projektiert werden.

Beachten Sie zu diesem Thema auch die Dokumente

Programmier- und Bedienhandbuch SIMOTION MCC Motion Control Chart
Programmier- und Bedienhandbuch SIMOTION ST Structured Text

Programmier- und Bedienhandbuch SIMOTION KOP/FUP

Programmier- und Bedienhandbuch SINAMICS/SIMOTION Editorbeschreibung DCC

sowie die SIMOTION SCOUT Online-Hilfe.
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EE=IMCC - [MCC_1] [_ O] ]
Start START o
Achs
freigabe schal- ,% 2 Motion Control Chart MCC
ten ‘
|
Starte Achse lage- A jl
geragelt
B ST-[ST_27 Co|
1 INTERFACE -
Enide z USEPLCKAGE CAM:
3 PROGRAM MCC_1:
4 END_INTERFACE
5
& IMFLEMEWNTATICH
7 PROGRAM MCC 1
=] VAR
=] _MeooCount @ INT: [* NCC-interne Zaehlvariahle *)
i0 _MooRetDINT @ DINT;
11 _MocRetDWORD @ DWORD:
1z END *FhD
13 koP_1 - Tirel
14 Komment ar
15 001 - Titel
16 Komment ar
7 —Re—
Structured Text ST 18 ' i
L efnoint—<Inl  out —efnoint stnpint
20
21 END g Ji O § {7 }1 A
zz END_IMF countdint | |
23
002 - Titel
4 rommenti f vorFUR_1L - Titel
S — or | Kommentar
|—l 001 - Titel
Kontaktplan KOP —
L]
—en

OUT e inDint
ia—me g
] —
awnbint:
on
1.
:o\mtdgnt
002 - Titel
Kommantar
Funktionsplan FUP W
on—EN
OUT [—einDint
0N gy
outUsint
5 USINT _TO_
utUsint BYTE

OUT |=io_var

outUsint—IN O ff

Bild 3-13 Programm-Editoren
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3.11 HW Konfig

3.11.1 SIMOTION Gerat einfiigen und konfigurieren

Die Hardware-Konfiguration nehmen Sie mit dem Modul HW Konfig vor. Sie geben dadurch
dem SIMOTION-System bekannt, welche Hardware vorhanden ist, z. B.:

® Typ des SIMOTION Gerates
® Typ der Peripheriebaugruppen
® Typ der Antriebe

Dariber hinaus teilen Sie dem SIMOTION System die Parameter mit, die es verwenden soll,
z.B.:

e Konfiguration des SIMOTION Gerates
e Konfiguration des PROFIBUS / PROFINET
e Zuordnung der Hardware zum PROFIBUS / PROFINET

In diesem Abschnitt lernen Sie, wie Sie das Werkzeug HW Konfig handhaben:
® Wie Sie Objekte aus dem Hardware Katalog einfligen.
® Wie Sie Objekte bearbeiten.

® Wie Sie Objekte tauschen oder lI6schen.

3.11.2 HW Konfig starten

HW Konfig kann gestartet werden, um z. B. einen Antrieb am PROFIBUS einzubinden.
So kdnnen Sie HW Konfig starten:
® Doppelklicken Sie im Projektnavigator auf das entsprechende SIMOTION Gerat oder

® Markieren Sie im Projektnavigator das entsprechende Gerat und bestatigen im
Kontextmeni HW-Konfiguration 6ffnen oder

e Markieren Sie im Projektnavigator das entsprechende Geréat und wahlen Sie Menu
Einfligen > Hardware.

SIMOTION SCOUT
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3.11.3 Das Programm HW Konfig
Das Programm HW Konfig wird wie folgt dargestellt:

® cin Fenster Hardware Katalog
® ein zweigeteiltes Arbeitsfenster:

— In der oberen Halfte sehen Sie den Baugruppentrager bzw. Stationsrahmen mit der
bereits auf Steckplatz 2 automatisch eingefligten CPU (Beispiel fir C2xx).
Hier figen Sie aus dem Hardware Katalog die Objekte ein und bearbeiten sie.

— In der unteren Halfte sehen Sie Detail-Informationen zu den ausgewahlten Objekten.

[ Hw Konfig - [SIMDTION C {(Konfiguration) -- DSC_MCP_3ms] I O] x|
|I|[||] Station Bearbeiten  Einflgen Zielsystem Ansicht  Extras  Fenster Hife = ﬂ
D=5 (& s alin | {1 2| S8 | w2
z olx]
=0 UR
Suchen: H o
1 - : LIEY
2 g} C230 Erofil Standard hd
xz 04 oPr .
xa oA || TPz ] PROFIBLIS[T): DP-Masterspstem (1] B .
gl £4 T !5'5! FROFIBUS-PA
X7 BEADAIT - +- %8 PROFINET 10
X3 Aniib @1 MASTEl [ SIMATIC 300
Kt AriveD e +-[l] SIMATIC 400
o Al @ IIII + SIMATIC PC Based Contre
X5 AriveD -8, SIMATIC PC Station
3 = =[] SIMOTION Drive Based
]l | 3
o]0
Steckplatz @ Bauguppe ... | Bestellnummer Firrware | MPl-Adiesse | E-Adresse | A-Adresse Kommentar
C230 BAU1 230-2AA01-0AAD
HE DT LFT
A R LA
X7 £ &
M7 FERGAMT
T Atz LR 188
=) Aeataint JEE IS
bel Atz
v it 4 oow
3 PROFIBUS-DP-Slaves der %4
4 SIMATIC 57, M7 und C7 -
5 [dezentraler Aufbau)
5 =l

Dricken Sie F1, umn Hilfe 2u erhalcen.

Bild 3-14 HW Konfig mit gedffnetem Hardware Katalog und der bereits in die Baugruppe
eingefligten CPU

3.11.4 HW Konfig: Hardware Katalog 6éffnen

Den Hardware Katalog kénnen Sie auf folgenden Wegen 6ffnen:
e \Wahlen Sie das Menu Einfligen > Objekt einfligen.

e \Wahlen Sie das Meni Ansicht > Katalog.

Weitere Informationen, siehe:

Kap. Antriebe einfligen (Seite 165)
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3.11.5 SIMOTION Gerate im Hardware Katalog

Die SIMOTION Gerate finden Sie in den entsprechenden Verzeichnissen des
Hardware Kataloges.

Tabelle 3-5 Verzeichnisse der SIMOTION Geréate im Hardware Katalog

SIMOTION SIMATIC Station Unterverzeichnis
Geréat
C230-2 SIMATIC 300 CPU-300\CPU C2x0\6AU1 230-2AA00-0AA0\V3.0

CPU-300\CPU C2x0\6AU1 230-2AA00-0AA0\V3.1
CPU-300\CPU C2x0\6AU1 230-2AA00-0AA0\V3.2

C230-2.1 SIMATIC 300 CPU-300\CPU C2x0\6AU1 230-2AA01-0AAQ0\V3.2
CPU-300\CPU C2x0\6AU1 230-2AA01-0AA0\V4.0
CPU-300\CPU C2x0\6AU1 230-2AA01-0AA0\V4.1

C240 SIMATIC 300 CPU-300\CPU C2x0\6AU1 240-1AA00-0AAQ0\V4.0
CPU-300\CPU C2x0\6AU1 240-1AA00-0AA0\V4.1
CPU-300\CPU C2x0\6AU1 240-1AB00-0AAQ0\V4.1 - PN V2.2
P350 SIMATIC PC Station SIMOTION P350\6AU1 350-XXXXX-XXX1\V3.0

SIMOTION P350\6AU1 350-XXXXX-XXX1\V3.1

SIMOTION P350\6AU1 350-XXXXX-XXX1\V3.2

SIMOTION P350\6AU1 350-XXXXX-XXX1\V4.0 - V2-Box
P350-3 SIMATIC PC Station SIMOTION P350\6AU1 350-XXXXX-XXX2\V4.0 - V3-Box
SIMOTION P350\6AU1 350-XXXXX-XXX2\V4.1 - DP
SIMOTION P350\6AU1 350-XXXXX-XXX2\V4.1 - DP/PN V2.1
SIMOTION P350\6AU1 350-XXXXX-XXX2\V4.1 - DP/PN V2.2
SIMOTION P350\6AU1 350-XXXXX-XXX2\V4.1 - PN V2.1
SIMOTION P350\6AU1 350-XXXXX-XXX2\V4.1 - PN V2.2

D410 SIMOTION Drive Based | SIMOTION D410\6AU1 410-0AA00-0AAQ\V4.1 - SINAMICS S120 V2.5
(PROFIBUS Schnittstelle) V4.1 SP1

SIMOTION D410\6AU1 410-0AB00-0AAQ\V4.1 - PN V2.1
SINAMICS S120 V2.5 (PROFINET Schnittstelle) V4.1 SP1

SIMOTION D410\6AU1 410-0AB00-0AAQ\V4.1 - PN V2.2
SINAMICS S120 V2.5 (PROFINET Schnittstelle) V4.1 SP1

D425 SIMOTION Drive Based | SIMOTION D425\6AU1 425-0AA00-0AAQ\ V3.2 SINAMICS S120 V2.2
SIMOTION D425\6AU1 425-0AA00-0AA0\ V3.2 SINAMICS S120 V2.3
SIMOTION D425\6AU1 425-0AA00-0AA0\ V4.0 SINAMICS S120 V2.4

SIMOTION D425\6AU1 425-0AA00-0AA0\ V4.1 - PN V2.1
SINAMICS S120 V2.5

SIMOTION D425\6AU1 425-0AA00-0AA0\ V4.1 - PN V2.2
SINAMICS §120 V2.5
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SIMOTION
Gerat

SIMATIC Station

Unterverzeichnis

D435

SIMOTION Drive Based

SIMOTION D435\6AU1 435-0AA00-0AAQ\ V3.1 SINAMICS S120 V2.1
SIMOTION D435\6AU1 435-0AA00-0AA0\ V3.2 SINAMICS S120 V2.2
SIMOTION D435\6AU1 435-0AA00-0AA1\ V3.2 SINAMICS S120 V2.2
SIMOTION D435\6AU1 435-0AA00-0AA1\ V3.2 SINAMICS S120 V2.3
SIMOTION D435\6AU1 435-0AA00-0AA1\ V4.0 SINAMICS S120 V2.4

SIMOTION D435\6AU1 435-0AA00-0AA1\ V4.1 - PN V2.1
SINAMICS S120 V2.5

SIMOTION D435\6AU1 435-0AA00-0AA1\ V4.1 - PN V2.2
SINAMICS S120 V2.5

D445

SIMOTION Drive Based

SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AA0\ V3.2 SINAMICS S120 V2.2
SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AA0\ V3.2 SINAMICS S120 V2.3
SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AA0\ V4.0 SINAMICS S120 V2.4
SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AAQ\ V4.0 SINAMICS SM150 V2.4

SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AAQ\ V4.1 - PN V2.1
SINAMICS S120 V2.5

SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AAQ\ V4.1 - PN V2.1
SINAMICS SM150 V2.5

SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AAQ\ V4.1 - PN V2.2
SINAMICS S120 V2.5

SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AAQ\ V4.1 - PN V2.2
SINAMICS SM150 V2.5

SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AAT\ V4.1 - PN V2.1
SINAMICS S120 V2.5

SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AAT\ V4.1 - PN V2.1
SINAMICS SM150 V2.5

SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AA1\ V4.1 - PN V2.2
SINAMICS S120 V2.5

SIMOTION D445\6AU1 445-0AA00-0AA1\ V4.1 - PN V2.2
SINAMICS SM150 V2.5

Die hier angezeigte Version der SIMOTION D4xx ist nicht zu verwechseln mit der Version

der Drive-Firmware, die im SINAMICS integrated enthalten ist.
SIMOTION D4xx wird mit einer bestimmten Version der Drive-Firmware ausgeliefert. Wenn
Sie eine SIMOTION D4xx in ein Projekt einfiigen, dann wird genau diese Version als

Default-Version angenommen und in den "Eigenschaften" angezeigt. Bei einem Firmware-

Update des SINAMICS integrated muss erstens die Firmware physisch ausgetauscht
werden und zweitens die Version der Drive-Firmware in den "Eigenschaften" geandert

werden.
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Schnittstellen einfiigen

Nach dem Sie das SIMOTION Geréat eingefligt haben, 6ffnet sich das Fenster
Eigenschaften PROFIBUS Schnittstelle DP-Master (R0/S2.1). In diesem Fenster legen Sie
die PROFIBUS DP-Subnetze an und konfigurieren die Schnittstellen der SIMOTION Gerate.

Hinweis

Bei der SIMOTION D4xx wird das PROFIBUS-Subnetz PCI integrated automatisch angelegt
und konfiguriert. Der Anwender kann es weder konfigurieren noch darf er es auswahlen!

Wird das SIMOTION Geréat in den Baugruppentrager eingefligt, werden gleichzeitig alle
Schnittstellen und die erzeugten PROFIBUS-Subnetze angezeigt.

B Hw Konfig - [SIMOTION D (Konfiguration) - D445proj]

=lo]x]

E"] Station Bearbeiten Einflgen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe _|El|£|

DEE8 &S (oo dda D RN

- ol x|
[7F (0] SIMOTION D445
Suchen: I nﬂ gr!l

PROFIBLS Integrated: DP-Mastersystem (1] Brofil IStandard j
T [:I--]ﬂ? FROFIEUS-DF
E[B] SIMAMI ﬂ?ﬁl FROFIBUS-PA

-4 PROFINET 1D
B SIMATIC 200
E-EE SIMATIC 400
[l SIMATIC PC Based Control 3004400
=18, SIMATIC PLC Station
D Benutzer Applik.ation
[+ Controller
CP-Industrial Ethernet
CPPROFIBUS
HHI
{1 SIMOTION P35O
SIMOTION Drive Bazed
SIMOTION D410
SIMOTION D425
A SIMOTION D435
£ SIMOTION D445
1] BALT 445064000440
[ w22 SINAMICS S120%2.2
[ a2z sNamMICS S120v2.3
[ 4.0 SINAMICS S120%2.4
B /4.0 SINAMICS SM150Y2.4
14 1 51N 5
- [8] V4.1 SINAMICS SM1502 5

IES

_I—I

4 b

I I =3
4= -l FROFIEUS Integrated: DP-Mastersystem [1)

FROFIEUS-Adresse B auguppe Bestellnurmmer... | Fi.. | D... | Kommentar

Bl 445-04400-0440 T,
MotionController D445 mit CBE30-PN-10; Firnware 4.1 mit
SINAMICS 512025

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. | | dnd

Bild 3-15 Hardware-Konfiguration eines D4x5

Detaillierte Informationen zur Konfiguration der SIMOTION Gerate sind in den
entsprechenden Dokumentationen zu den SIMOTION Geraten beschrieben.
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3.11.6 SIMOTION Gerét in den Baugruppentrager einfiigen

Beispiel: So fiigen Sie SIMOTION C240 in den Baugruppentrager ein:

1. Offnen Sie im Hardware Katalog die Ordner SIMATIC 300>CPU-300 > CPU C2x0 >
6AU1 240-1AA00-0AA0 > V4.1,

2. Ziehen Sie die gewilinschte CPU-Version mit Drag&Drop auf Steckplatz 2 des
Baugruppentragers.

Hinweis

Die Steckplatzregel wird automatisch berucksichtigt. Der SIMOTION C2xx kann nur auf
Steckplatz 2 eingefligt werden.

SIMOTION D4xx kann nicht Gber den Steckplatz 2, sondern nur Gber den
Baugruppentrager (Rack) eingefiigt werden.

3.11.7 Wechseln des SIMOTION Gerates

Voraussetzung

Dieser Schritt ist nur notwendig, wenn Sie ein Kernel-Upgrade bzw. einen Plattformwechsel
innerhalb eines Stationstyps durchfiihren.

Baugruppentausch zwischen SIMOTION Familien

Ein Baugruppentausch kann nur innerhalb einer Gerate Familie erfolgen (SIMOTION Gerate
C2xx, P350, D4x5 oder D410).

Der Wechsel zwischen den SIMOTION Familien C2xx, P350,D4x5 bzw. D410 ist nur Uber
XML Export moglich.

Nahere Informationen zum Gerat wechseln, siehe Abschnitt SIMOTION Gerat wechseln
(Seite 90)
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3.12 Lizenzierung

3.12.1 Lizenzierung der Runtime-Komponenten

3.12.1.1  Ubersicht zur Lizenzierung
Funktionen kénnen Uber folgende Software-Optionen lizenziert werden:

® Technologiefunktionen Motion Control
Die Lizenzierung erfolgt achsspezifisch fir:

— POS - Position; Nutzung der Technologiefunktionen fiir Positionierachse
— GEAR; Nutzung der Technologiefunktionen fir Gleichlaufachse
— CAM; Nutzung der Technologiefunktionen fiir Kurvenscheibenachse

Die Technologiefunktion GEAR enthalt die die Technologiefunktion POS wahrend die
Technologiefunktion CAM die Technologiefunktionen POS und GEAR beinhaltet.

Das MultiAxes Package ermdglicht eine einfache Lizenzierung der Technologiefunktionen
Motion Control. Es enthalt die Lizenz zur unbegrenzten Nutzung der Technologiefunktion
CAM auf einem SIMOTION Gerét, z. B. einer C240 oder einer D4x5 oder einer P350.

e Technolgiefunktion TControl
Die Lizenzierung der Nutzung der Funktionen des Technologiepaketes TControl erfolgt
kanalsprzifisch in Paketen von 8 Temperaturkanalen.

® |T-Funktionen, IT-Diag und OPC XML-DA
Die Lizenzierung der Nutzung dieser Funktionen erfolgt je SIMOTION Gerét.

Hinweis

Es ist auch moéglich SIMOTION Speicherkarten (MMC und CF) und SIMOTION P350-3
mit vorinstallierten Runtime-Lizenzen zu bestellen.

Weitere Literatur

Weitere wichtige Informationen zur Lizenzierung der Runtimesoftware und den Bestelldaten
finden Sie unter:

e Katalog SIMOTION, SINAMICS S120 und Motoren fiir Produktionsmaschinen
e Katalog PM 21, Kapitel 8 SIMOTION Runtime Software

e Konfigurator fir SIMOTION Runtime-Lizenzen in der A&D Mall
(http://mall.automation.siemens.com)
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3.12 Lizenzierung

3.12.1.2 Lizenzen und License Key

In dem fir SIMOTION angewendeten Lizenzierungsverfahren miissen abhangig von der Art
und Anzahl der im Projekt verwendeten RT-Komponenten Lizenzen erworben werden. Die
fur ein SIMOTION Geréat bendtigten Lizenzen werden einem License Key zugeordnet. Dieser
License Key wird wahrend des Lizenzierungsvorganges auf das Speichermedium des
SIMOTION Geréates gespeichert.

Dabei gibt es zwei Bestellmdglichkeiten der Lizenzen:

e vorinstallierte Lizenzen
Der License Key ist bereits auf der Karte gespeichert.

® bestellte Lizenzen (Certificat of License)
Diese Lizenzen missen tber den Web-License-Manager dem Speichermedium
zugeordnet werden. Der ermittelte License Key wird Giber SCOUT auf die Hardware
Ubertragen.

Um den License Key zu erhalten, benétigen Sie folgende Informationen:

® Die Seriennummer des Speichermediums des SIMOTION Gerates
Sie kdnnen die Seriennummer auf dem Speichermedium ablesen oder sich online im
SIMOTION SCOUT (Assistenten zur Lizenzierung) anzeigen lassen.

® Die Seriennummern der CoL (Certificate of License)
Diese Nummer liegt lhnen auf Papier vor.

Tabelle 3-6 Dem SIMOTION Gerat zugeordnete Seriennummer auf der SIMOTION Hardware

SIMOTION Gerét Hardware Seriennummer der Baugruppe

SIMOTION C2xx SIMOTION Micro Memory Card

SIMOTION P350 SIMOTION IsoPROFIBUS-Board oder
SIMOTION MCI-PN-Board

SIMOTION D4xx SIMOTION CompactFlash Card

Das Generieren des License Keys kann unabhangig von der Durchfiihrung der Lizenzierung

erfolgen.

Hinweis

Wenn die SIMOTION Memory Card geléscht oder formatiert wird, werden auch die Daten
der Lizenzierung geldscht. Archivieren Sie die Lizenzierungsdaten, um diese in einem
solchen Fall wieder auf das Speichermedium Ubertragen zu kdnnen. Sollten Sie die Daten
nicht gesichert haben, missen Sie die Lizenzierung erneut durchfiihren. Im Web License
Manager kénnen Sie sich den eingetragenen License Key anzeigen lassen.

Weitere Informationen finden Sie im:
Abschnitt License Key wird vor Loschen geschuitzt (ab Kernel V4.1) (Seite 87)
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3.12.1.3 Lizenzbedarf ermitteln

Hinweis

Ermitteln Sie den Lizenzbedarf erst dann, wenn Sie die Projektierung abgeschlossen haben!
Eine Lizenz, die bereits dem License Key zugeordnet wurde, kann nicht mehr enthommen
werden.

Nachdem Sie mit SIMOTION SCOUT Ihr Projekt projektiert haben und bevor Sie dieses in
das Zielgerat laden, kénnen Sie die bendtigten Lizenzen flr das Projekt ermitteln. Dazu
stehen lhnen drei verschiedene Mdglichkeiten zur Verfligung. Voraussetzung ist, dass das
Projekt gespeichert und Ubersetzt wurde. Wenn Sie noch keine Lizenzen erworben haben,
wird die Unterlizenzierung angezeigt.

Die Lizenzermittlung im:

e Offline-Modus mit gedffnetem Projekt
Es werden lhnen die Solllizenzen angezeigt.

® Online-Modus mit getffnetem Projekt
Es wird Ihnen der Soll-/Istvergleich der Lizenzen angezeigt.

¢ Online-Modus ohne Projekt
Es werden lhnen die Istlizenzen des angewahlten SIMOTION Gerates angezeigt.

Gehen Sie wie folgt vor:
1. Wahlen Sie im Projektnavigator das SIMOTION Gerat aus.

2. Wahlen Sie im Kontextmeni Lizenzen.
Es werden Solllizenzen fur das Projekt bzw. ein Soll-/Istvergleich der Lizenzen angezeigt.

3. Sie kénnen mit X das Fenster schlieien bzw. mit Lizenzierung durchfiihren... fortfahren.

Die Lizenzpriifung, d. h. die Uberpriifung des License Keys, erfolgt im Zielsystem. Mégliche
Reaktionen auf eine Unterlizenzierung finden Sie in Kapitel Unterlizenzierung beschrieben.

Hinweis

Es kénnen bereits Speicherkarten mit aufgespielten Runtime-Lizenzen erworben werden, so
dass keine separate Lizenzierung mehr erforderlich ist.
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3.12 Lizenzierung

3.12.1.4 Vorhandene Lizenzen des SIMOTION Gerétes anzeigen

Anzeige Uber erreichbare Teilnehmer

Mit Hilfe der Liste der Erreichbaren Teilnehmer haben Sie unter anderem die Mdglichkeit, die
bereits dem SIMOTION Gerat eindeutig zugewiesenen Lizenzen zu ermitteln. Dabei kdnnen
Sie direkt auf die Daten des SIMOTION Gerétes zugreifen.

Hinweis

Dieser Arbeitsschritt ist nicht notwendig, falls Sie sich die Soll-/Istlizenzen innerhalb eines
Projektes anzeigen lassen.

Voraussetzungen:
e SIMOTION SCOUT ist gestartet
e SIMOTION SCOUT befindet sich im Online-Modus

® es ist kein Projekt gedffnet

Gehen Sie wie folgt vor:

1. Wabhlen Sie Menii Projekt > Erreichbare Teilnehmer.
Im Arbeitsbereich wird die Liste der erreichbaren Teilnehmer angezeigt.

2. Wahlen Sie das entsprechende SIMOTION Geréat aus.

3. Wahlen Sie im Kontextmenu Lizenzen.
Das Dialogfenster Lizenzen wird gedffnet und es werden lhnen die Istlizenzen des
gewahlten SIMOTION Gerates angezeigt.

4. Sie kdnnen mit X das Fenster schlieRen bzw. mit Lizenzierung durchfiihren... fortfahren.

SIMOTION SCOUT
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3.12.1.5 Lizenzierung durchfiihren

So fiihren Sie eine Lizenzierung durch

Nachdem Sie den tatsachlichen Lizenzbedarf ermittelt haben, kénnen Sie die erforderlichen
Lizenzen erwerben und anschlielend den dazu bendtigten License Key generieren.

Voraussetzungen:

die Projektierung ist abgeschlossen
das Projekt ist gespeichert und tibersetzt
der Lizenzbedarf ist ermittelt

der License Key ist ermittelt oder die Seriennummern des Speichermediums und der CoL
liegen lhnen vor

SIMOTION SCOUT befindet sich im Online-Modus

Gehen Sie wie folgt vor:

1.
2.
3.

Markieren Sie im SIMOTION SCOUT das entsprechende SIMOTION Gerat.
Offnen Sie das Kontextmendii und klicken Sie auf Lizenzierung.

Klicken Sie im Dialogfenster Lizenzen auf Lizenzierung durchfiihren...

Ist die Checkbox Assistent verwenden aktiviert, fihrt Sie ein Assistent durch das
Lizenzierungsverfahren.

Ist die Checkbox nicht aktiviert wird das Fenster fir die Experten-Lizenzierung gedffnet.
Dort kénnen Sie den License Key eintragen, ohne dass der Assistent durchlaufen wird.
Falls Sie den License Key noch nicht generiert haben, haben Sie die Maglichkeit vom
Assistent in das Web-Tool zu wechseln und den License Key zu generieren. Wechseln
Sie anschlieRend wieder zum Assistent zuriick.

Falls eine Online Verbindung besteht, fahren Sie mit Punkt 5. fort.
Besteht jedoch keine Verbindung, kdnnen Sie mit Online im Fenster Schritt 2/3 diese
herstellen.

5. Tragen Sie im Fenster Schritt 3/3 den License Key ein.

6. Klicken Sie auf Fertig stellen.

86

Der Assistent wird beendet. Die Lizenzierung ist abgeschlossen.

Hinweis

Der License Key wird beim Ubertragen der Projektdaten in das Zielsystem in den
netzausfesten Speicher geschrieben.
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3.12 Lizenzierung

3.12.2 License Key &ndern

Durch Veranderungen im Projekt, z. B. durch die Erweiterung der Achs-Technologie von
Positionieren auf Gleichlauf, wird der License Key beeinflusst. Beim Download des Projektes
wird deshalb eine Unterlizenzierung angezeigt, die SF-LED blinkt mit 0,5 Hz.

Nachdem Sie den tatsachlichen Bedarf neu ermittelt und die erforderlichen Lizenzen
erworben haben, generieren Sie den License Key neu. Ersetzen Sie anschlieRend den
bereits eingetragenen License Key durch den neu erzeugten.

Hinweis
Ubergang von Version V3.0 auf > Version V3.0

Bei einem Projekt ab der Version V3.1 wird der License Key in einen anderen Ablageort als
bei Version V3.0 gespeichert. Sie missen den License Key neu eingeben. Danach werden
die Lizenzen der Version V3.0 auch in einem Projekt ab V3.1 erkannt.

3.12.3 License Key wird vor Léschen geschitzt (ab Kernel V4.1)
Der License Key ist auf der SIMOTION Memory Card im Verzeichnis "KEYS" gespeichert.

Beim erstmaligen Hochlauf der Steuerung wird der License Key in den Bootsektor der Karte
gesichert und ist ab dann gegen Verlust gesichert.

Das Ldschen des License Key im Bootsektor durch eine Anwender-Bedienhandlung ist nicht
maoglich. Auch nicht durch Formatieren der Karte oder durch die Funktion "Bootsektor
schreiben...".

Ist der License Key auf der Karte nicht mehr vorhanden, so wird dieser im Hochlauf aus dem
Bootsektor erneut in das Verzeichnis "KEYS" geschrieben. Ein Léschen des File "Key" wird
somit durch das System wieder repariert.

Der License Key kann jederzeit, z. B. durch Nachlizenzierung, verandert werden. Beim
nachsten Hochlauf erfolgt eine erneute Sicherung des License Keys in den Bootsektor.

3.12.4 Lizenzierung beim Hardwaretausch

Bei Austausch von lizenztragenden SIMOTION Komponenten (MMC, CF, IsoPROFIBUS-
Board oder PN-Board) muss der jeweilige License Key der neuen SIMOTION Komponente
zugeordnet werden. Wenden Sie sich in diesem Fall bitte an den Customer Support.
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3.12.5 Unterlizenzierung

Stellt SIMOTION SCOUT bei der Lizenzprifung eine Unterlizenzierung fest, so erfolgt ein
Eintrag in den Diagnosepuffer. Die Uberprifung erfolgt stiindlich und bei bestehender
Unterlizenzierung wird diese erneut im Diagnosepuffer eingetragen.

Aus diesem Diagnosepuffereintrag kdnnen folgende Informationen ausgelesen werden:
® Anzahl der Soll-Lizenzen

® Anzahl der Ist-Lizenzen

® Betriebszustand

Als zusatzlichen Warnhinweis blinkt die SF-LED mit 0,5 Hz, solange die Unterlizenzierung
am System ansteht. Die Unterlizenzierung wird nur angezeigt, wenn kein quittierbares
technologisches Ereignis ansteht, denn dies wird ebenso Uber die SF-LED angezeigt.

3.13 Rechte fiir Bootsektor schreiben

Aus verschiedenen Griinden kann es notwendig sein, dass das Schreiben eines Bootloaders
erforderlich wird. Damit der Bootsektor einer Speicherkarte neu geschrieben werden kann,
verwenden Sie das SIMOTION SCOUT Menu Extras > Bootsekior schreiben.

Weitere Literatur
Weiterflihrende Informationen zu diesem Thema finden Sie in:
® Inbetriebnahme- und Montagehandbuch D4x5
® [nbetriebnahmehandbuch D410
e SIMOTION SCOUT Online-Hilfe
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3.14 Suchen im Projekt

Im gedffneten Projekt kdnnen Sie in den gesamten Projektdaten nach Variablen oder
beliebigen Text suchen.

Bei gewahlter Variablensuche kann auch innerhalb der ST-Quellen gesucht werden. Es
werden alle globalen und lokalen Variablen an den Deklarations- und Verwendungsstellen
erkannt.

Den Dialog 6ffnen Sie liber Menlleiste Bearbeiten > Suchen im Projekt ... oder tber den
Shortcut Strg + Shift + F.

Die Ergebnisse werden im Register Suchergebnis der Detailanzeige angezeigt.

Suchen im Projekt
Suchen nach: I j Suchen

Abbrechen
™ Mur ganzes Wort suchen Hike
[™ | Grok-/Kleinschreibung beachten
[ Letztes Suchergebnis bewahren

Reduzieren

1

Suchfilter: INur Yariable j
U BrEhsUEhende |4l Obiekttypen =]
IRV DCC Plan [Simation] -

r Suchen nur in DCC-Plan [Sinamics)
CPU/Bibliathek Device

S Teil it g Suche EEH&TEGLDB&LE WARIABLEM

KOF/FUF Quelle
MCC Quelle
PROGRAMME

Bild 3-16 Suchen im Projekt

Suchen nur in CPU/Bibliotheken

SIMOTION SCOUT

Wird die Checkbox "Suchen nur in CPU/Bibliothek" aktiviert, erscheint eine Auswahlliste mit
allen im Projekt verwendeten CPUs und anwenderdefinierten Bibliotheken. Durch Auswahl
wird nur in einer CPU/Bibliothek gesucht.

Weitere Informationen zu diesem Thema finden Sie in der Online-Hilfe.
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3.15 Ersetzen im Projekt

Die Funktion Ersetzen im Projekt baut auf der Funktion Suchen im Projekt auf.

Den Dialog 6ffnen Sie Uber die Menlileiste Bearbeiten > Ersetzen im Projekt ....

Wenn Sie einen Ersetzungsvorgang ausfiihren, wird zusatzlich zu den gefundenen

Ergebnissen noch der Ersetzungsbegriff im Register "Suchergebnis" der "Detailanzeige”

angezeigt. Der Text kann hier nochmals editiert werden.

Uber den Button Ersetzen werden alle iiber Checkbox ausgewahlten Suchergebnisse

ersetzt.

Randbedingungen:

® Es kann nur textuell ersetzt werden.

® Es werden nur Texte in Programmen und Skriptfiles ersetzt (Keine Variablen in 10- oder
Gerateglobalen Variablenlisten).

e UnDo fur ersetzte Stellen ist nicht moglich.

Weitere Informationen zu diesem Thema, siehe:

® Online-Hilfe.

3.16 SIMOTION Gerét wechseln
3.16.1 Aligemeines

Damit Sie ein SIMOTION Gerat hochristen oder austauschen und anschlie3end ein TP-

Upgrade durchfihren kénnen, missen Sie entscheiden, welches der folgenden Upgrade-

Varianten benétigt wird:

e Upgrade innerhalb einer Plattform und eines Stationstyps

e Stationswechsel: Eine alte Station wird durch eine Station neuen Typs ersetzt.

e Plattformwechsel: Innerhalb der gleichen SIMOTION Version wird die Plattform
gewechselt. Zum Beispiel wird ein SIMOTION C240 durch einen SIMOTION P350
ersetzt.

Bei einem Plattformwechsel kann es notwendig sein, einen Stationswechsel durchzufiihren.

In speziellen Fallen kann ein Stationswechsel auch innerhalb einer Plattform notwendig

werden. Dies ist z. B. der Fall bei einem Upgrade von P350 V2.1 nach P350 V3.0.

SIMOTION SCOUT
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3.16 SIMOTION Gerét wechseln

3.16.2 SIMOTION Gerat wechseln und anschlielendes TP-Upgrade

3.16.2.1  Upgrade innerhalb einer Plattform und eines Stationstyps durchfiihren

Ein Upgrade ist notwendig, wenn Sie den Typ bzw. die Version des SIMOTION Gerétes in
Ihrem bestehenden Projekt austauschen méchten. Diesen Austausch nehmen Sie in
HW Konfig vor.

So tauschen Sie ein SIMOTION Geréat aus:

1.

Doppelklicken Sie im Projektnavigator in SIMOTION SCOUT auf das zu tauschende
SIMOTION Gerat. HW Konfig wird gedffnet.

Offnen Sie im Hardware Katalog die entsprechende Ordnerstruktur:

Hinweis

Beachten Sie, dass Sie die auszutauschende Baugruppe / Gerat (SIMOTION D) nicht
I6schen. Wenn Sie die neue Baugruppe / Gerat mit Drag&Drop tauschen, wird die alte
Baugruppe aktualisiert.

Bestétigen Sie die eingeblendete Dialogmaske mit Ja, wenn Sie das SIMOTION Gerat
austauschen mdchten.

. Ubernehmen Sie die Anderungen der Hardware-Konfiguration mit Station > Speichern

und Ubersetzen in die Hardware-Konfiguration.
SchlieBen Sie die HW Konfig.

Hinweis

Die Daten des SIMOTION Gerates werden sofort in das SIMOTION SCOUT Projekt
Ubernommen und das gesamte Projekt gespeichert. Alle Veranderungen im Projekt (z. B.
Achskonfiguration usw.) werden dadurch ebenso in das Projekt ibernommen!

Wenn Sie Technologiepakete im Projekt verwenden, missen diese ebenfalls aktualisiert
werden.

Upgrade von Technologiepaketen

Durch den Tausch der Baugruppen bzw. den Import der Projektdaten werden die Versionen
der Technologiepakete (TP), welche den einzelnen Technologieobjekten (TO) zugewiesen
sind, nicht automatisch auf eine fir das SIMOTION Gerét gliltige Version Ubertragen. Dieses
Upgrade erfolgt in einem weiteren Arbeitsschritt.

SIMOTION SCOUT
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Version der Technologiepakete des neuen SIMOTION Gerates anpassen
1. Markieren Sie im Projektnavigator das gewiinschte SIMOTION Gerét.

2. Wahlen Sie im Kontextmeni Technologiepakete auswéhlen aus.

Hinweis

Haben Sie als letzten Arbeitsschritt das SIMOTION Gerat ausgetauscht, 6ffnet sich das
Dialogfenster Versionsfremde Technologiepakete. Bestatigen Sie dieses mit OK, um die
bestehenden Verkniipfungen zu den Technologiepaketen (TP) zu I6sen und um neue TP
zuweisen zu kdnnen. Anschlief3end wird das Dialogfenster Technologiepakete auswahlen
geoffnet.

3. Aktivieren Sie die Checkbox der Technologiepakete.
Die Technologiepakete mussen die gleiche Version wie der Kernel aufweisen. Daher wird
im SIMOTION SCOUT ab V3.0 jedem Technologiepaket automatisch die gleiche Version
wie dem Kernel zugeordnet.

4. Werden fir Ihr Projekt unter falscher Version TOs angezeigt, die eine falsche Version
aufweisen, dann klicken Sie auf Aktualisieren. Ist dies nicht der Fall fahren Sie mit der
Handlungsanweisung 8. fort.

5. Das Dialogfenster Technologiepakete aktualisieren &ffnet sich.
Bestatigen Sie dieses mit OK.
Es erscheint eine Meldung.

6. Bestatigen Sie die Meldung mit OK.
7. Die erfolgreiche Aktualisierung wird angezeigt. Bestatigen Sie mit OK.

8. Bestatigen Sie das Dialogfenster Technologiepakete auswahlen mit OK.
Das Upgrade der TPs ist abgeschlossen.

Hinweis
Wenn Sie Bibliotheken im Projekt verwenden, miissen diese ebenfalls mit der Version
des SIMOTION Geréates Ubereinstimmen. Sie kénnen nur nicht schreibgeschitzte

Bibliotheken upgraden. Beachten Sie auch die Informationen in der SIMOTION SCOUT
Online-Hilfe.

Upgrade von Bibliotheken

Wenn sich die Version eines SIMOTION Gerates und der Technologiepakete andert,
missen auch die in SIMOTION SCOUT angelegten Bibliotheken angepasst werden.

1. Markieren Sie im Projektnavigator eine Bibliothek.

2. Klicken Sie auf die rechte Maustaste und wéahlen Sie im Kontextment Eigenschaften...
Es o6ffnet sich das Fenster Objekt Eigenschaften.

Klicken Sie in das Register TPs/TOs.
Wahlen Sie das passende Gerat und die Technologiepakete aus.

Bestatigen Sie die Anderungen mit OK.

o g kW

Markieren Sie die gleiche Bibliothek.
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7.

8.

3.16 SIMOTION Gerét wechseln

Klicken Sie auf die rechte Maustaste und wahlen Sie im Kontextmenu Speichern und
Ubersetzen. Das Upgrade ist beendet.

Wiederholen Sie die Handlungsanweisungen fir alle erstellten Bibliotheken.

3.16.2.2 Stationswechsel durchfiihren

Ein Stationswechsel ist notwendig, wenn sich der Stationstyp gedndert hat.

Dies ist z. B. der Fall, wenn Sie einen Plattformwechsel zwischen den folgenden
SIMOTION Geraten durchfuhren wollen:

SIMOTION C2xx
SIMOTION P350 ab V2.1
SIMOTION D4xx

Gehen Sie wie folgt vor:

1.

© N o 0 &

9.

Exportieren Sie die Daten der SIMOTION CPU, die gewechselt werden soll Giber
Kontextmenl Experte > Projekt speichern und Objekt exportieren.

Legen Sie ein neues SIMOTION Gerat einer anderen Plattform an. Dieses wird
automatisch im Projektnavigator eingefiigt.

Figen Sie in ein neues SIMOTION Gerat oder mehrere Mastersysteme ein und
konfigurieren sie diese.

Die HW Konfig ist gedffnet. Die neue Station und die angelegten Mastersysteme sind
bereits eingefiigt.

Offnen Sie in der HW Konfig zusétzlich die alte Station. Wechseln Sie zur alten Station.
Kopieren Sie die DP-Slaves.

Wechsel Sie zur neuen Station.

Flgen Sie die DP-Slaves in die neue Station ein.

Uberpriifen Sie die Konfiguration der Elemente der neuen Station.

SchlieRen Sie die HW Konfig.

10.L6schen Sie im Projektnavigator das alte Geréat.

11.Fuhren Sie einen Objektimport am neuen Gerat mit den zuvor exportierten Daten durch.

SIMOTION SCOUT

Objekt importieren ;

'
A Import in das Objekt "P350" mit nicht kompatiblem Typ der Quelle

Ziel: Gerat wom Typ "F350 441"
H¥ML-Guelle: Gerat vom Typ "D435 41"

Durch den Impart kann daz Projekt in einen inkonsistenten Zustand versetzt werden.

Wwhollen Sie den Inmpart wirklich durchfibren?

Hein

Bild 3-17 Beispiel fur Objekt importieren bei Stationswechsel
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3.17 Variablen fiir einen Plattformtausch oder bei Versionshochriistung sichern und wiederherstellen

3.17 Variablen fiir einen Plattformtausch oder bei Versionshochristung
sichern und wiederherstellen

3.171 Variablen aus dem Gerat sichern und wiederherstellen

Daten mittels SCOUT sichern und wiederherstellen

Mit der SIMOTION SCOUT-Funktion Variablen sichern und Variablen wiederherstellen
haben Sie die Mdglichkeit Daten, die wahrend des Betriebs gedndert wurden und nur im
SIMOTION Geréat oder auf der Speicherkarte gespeichert sind, auf die Festplatte zu sichern
und anschlieRend wieder herzustellen. Dies kann z. B. bei einem Wechsel der

SIMOTION Plattform oder bei einer Versionshochriistung verwendet werden.

Folgende Daten kdnnen gesichert werden:

® remanente gerateglobale Variablen und Unit-Variablen, sowie TO-Retain-Daten
(ab V4.1), die sich im SRAM/NVRAM der Steuerung befinden

® aus dem Anwenderprogramm mit _saveUnitDataSet oder _exportUnitDataSet gesicherte
Datenséatze, die sich auf der Speicherkarte befinden, dazu gehoéren

— unitglobale Variablen des Interface- und Implementationsabschnittes aus
Programmquellen (ST-, MCC- oder KOP/FUP-Quelle):

remanente Variablen (VAR_GLOBAL_RETAIN)
nicht remanente Variablen (VAR_GLOBAL)

— remanente und nicht remanente gerateglobale Variablen (die mit _saveUnitDataSet
gesichert wurden).

Die Funktion _exportUnitDataSet sichert Unit-Variablen in einem versionsunabhangigen
Format (XML).

Mit der Funktion _saveUnitDataSet werden die Daten hingegen versionsabhéngig gesichert
(binar) und kdnnen daher mit der Funktion _loadUnitDataSet nur in einem Gerat / Unit der
gleichen Version (z. B. V3.2) wieder eingelesen werden.

Durch die Funktion Variable sichern werden die mit _saveUnitDataSet gespeicherten
Datensatze automatisch in das XML-Format konvertiert. Nach Durchfiihrung der Funktion
Variable wiederherstellen liegen die Datensétze dann wieder im binadren Format der neuen
Version vor.

Die mit Variablen sichern gesicherten Daten werden als versionsunabhangige XML-Dateien
in einem frei wahlbaren Ordner auf der Festplatte des PCs gespeichert.

SIMOTION SCOUT
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In Ergénzung zu den Datensicherungsfunktionen tber SIMOTION SCOUT bestehen auch
Sicherungsfunktionen im Runtime-System.

Hinweis

Bei einer Hochrustung ausgehend von = Kernel-Version V4.1 sind die obigen
SIMOTION SCOUT-Funktionen nur noch fiir das Sichern und Wiederherstellen mit
_saveUnitDataSet erstellten

Unit-Datensatzen erforderlich.

Begrindung:

¢ Retain-Daten bleiben auch nach einer Hochriistung guiltig.

o Mit _exportUnitDataSet gesicherte Unit-Daten bleiben auch nach einer Hochriistung
gultig.

¢ Retain-Daten kénnen auch ohne SIMOTION SCOUT auf Speicherkarte gesichert
werden:

— Die Funktion _savePersistentMemoryData sichert alle Retaindaten aus dem
SRM/NVRAM,; das sind remanente unitglobale Variablen im Interface- oder
Implementationsabschnitt einer Quelle (VAR_GLOBAL_RETAIN) bzw. remanente
gerateglobale Variablen (RETAIN) und
TO-Retain-Daten
(Weitere Informationen, siehe Listenhandbuch Systemfunktionen/-variablen Gerate)

— Die Funktion Diagnosedaten sichern (ausgeltst Uber Gerateschalter oder IT DIAG)
sichert alle Retain-Daten (wie oben, siehe _savePersistentMemoryData).
Ein anschlielendes Netz-Aus-feste Daten wiederherstellen setzt diese gesicherten
Daten wieder wirksam.

(Weitere Informationen, siehe Inbetriebnahmehandbuch SIMOTION D4x5)

Durch die Funktion Variablen sichern wird im ausgewahlten Pfad eine Verzeichnisstruktur
angelegt. Dieses Verzeichnis erhalt den Namen des markierten SIMOTION Gerétes bzw.
der markierten Unit, abh&ngig davon, ob die Variablen fir das gesamte Gerat oder einer Unit
gesichert bzw. wiederhergestellt werden sollen.

Die remanenten, gerateglobalen Variablen werden in die Datei unitdata.xml gesichert. Die
Anzahl der Unterverzeichnisse entspricht der Anzahl der Quellen im SIMOTION Projekt. Die
Namen der Unterverzeichnisse entsprechen den Namen der Quellen. Jedes
Unterverzeichnis enthalt eine Datei unitdata.xml, in der die remanenten Unit-Variablen
gesichert sind. Ggf. wird eine weitere Datei gesichert, in der die globalen nicht remanenten
Variablen der Quelle enthalten sind. Diese Datei DS*.xml erhalt als Namen die
Datensatznummer, die durch Angabe des Parameters id bei der Funktion _saveUnitDataSet
bzw. _exportUnitDataSet (ibergeben wird.

Weitere Literatur
Detaillierte Informationen zu dem Thema finden Sie unter:

® Funktionshandbuch SIMOTION Basisfunktionen, Datensicherung aus
Anwenderprogramm

e SIMOTION SCOUT Online-Hilfe

SIMOTION SCOUT
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Beispiel einer Ordnerstruktur beim Sichern am Gerat

Folgendermalien ist die Ordnerstruktur aufgebaut:

<Ordner Gerat> z. B. D435
unitdataset.xml
DS000001.xml
<Ordner Unit> z. B. ST_UNIT1
Unitdataset.xml
DS000002.xml

SIMOTION SCOUT
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3.17.2 Funktion Variablen sichern

Voraussetzungen:

Daten, die gesichert werden, siehe Abschnitt:
Variablen aus dem Gerat sichern und wiederherstellen

das Projekt ist ins Zielsystem geladen
SIMOTION SCOUT befindet sich im Online Modus

Globale Unit-Variablen und gerateglobale Variablen wurden Gber Systemfunktionen
gesichert:

— die Systemfunktion _saveUnitDataSet bzw. _exportUnitDataSet muss fiir jede Quelle,
z. B. im ST-Programm ausgefiihrt werden, damit die globalen Unit-Daten als
Datensatz im SIMOTION Gerat erzeugt werden.

— das Speichermedium (RAM oder Memory Card) beim Ausfiihren der Systemfunktion
muss mit der Auswahl im Dialogfenster Variable sichern tUbereinstimmen.

So sichern Sie Variablen:

1.

Schalten Sie das SIMOTION Gerat in den Betriebszustand STOP. Damit ist
sichergestellt, dass alle Variablenwerte den gleichen Zeitstempel haben.

2. Markieren Sie das SIMOTION Gerét, z. B. C240, bzw. die Unit.

3. Klicken Sie auf die rechte Maustaste, um das Kontextmeni zu 6ffnen.

4. Klicken Sie auf Variablen sichern.

Das Fenster Variablen sichern 6ffnet sich.

Hinweis
Optionen im Dialog:

Aktivieren Sie die Checkbox Retainvariablen, wenn Sie alle remanenten Variablen aus
dem
Netz-Aus-festem Speicher (SRAM/NVRAM) sichern méchten.

Aktivieren Sie die Checkbox iiber Systemfunktionen gesicherte Unit-Variablen (ST) /
Globale Variablen (MCC, KOP/FUP), wenn Sie die vorher gespeicherten bzw.
exportierten Datensatze sichern mdchten.

Aktivieren Sie die Checkbox TO-Retaindaten (-variablen), wenn Sie diese sichern
mochten.

Wahlen Sie aus, ob die Datenséatze aus der Memory Card oder aus der RAM Disk
gelesen werden sollen. Beachten Sie dabei, dass diese Auswahl dem Speicherort
entspricht, auf dem die Datenséatze durch die Funktion
_saveUnitDataSet/_exportUnitDataSet gespeichert wurden.

Detaillierte Informationen finden Sie im
Funktionshandbuch Basisfunktionen, Datensicherung aus Anwenderprogramm

5. Wahlen Sie die gewiinschten Einstellungen.
6. Klicken Sie auf OK.

SIMOTION SCOUT
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7. Wabhlen Sie im folgenden Dialog den Ordner, in dem die Sicherungsdateien gespeichert
werden sollen.

8. Markieren Sie diesen Ordner.
Beachten Sie, dass diese gesicherten Variablen nur an diesem Gerat wieder hergestellt
werden kénnen.

9. Bestatigen Sie mit OK.
Die Variablen werden gesichert.

SIMOTION SCOUT
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3.17.3 Funktion Variablen wiederherstellen

Voraussetzungen:

Die Variablen sind durch Funktion Variable sichern gesichert worden.

Das Projekt ist ins Zielsystem geladen.
Das SIMOTION Gerét ist im Betriebszustand STOP.
SIMOTION SCOUT befindet sich im Online Modus

Hinweis
Verhalten beim Variablen wiederherstellen, falls Unterschiede zwischen Sicherungsdatei
und Projekt bestehen:

Existiert die Unit-Variable bzw. gerateglobale Variable in der Sicherungsdatei und in
der Unit bzw. am Gerat und ist im Datentyp identisch, dann wird der Inhalt der
Variablen aus der Sicherungsdatei in die Unit-Variable der Unit bzw. in die
gerateglobale Variable am Geréat (ibernommen.

Existiert die Unit-Variable bzw. gerateglobale Variable im Projekt aber nicht in der
Sicherungsdatei, dann bleibt die Unit-Variable in der Unit bzw. gerateglobale Variable
inhaltlich unverandert erhalten.

Existiert die Unit-Variable bzw. gerateglobale Variable in der Sicherungsdatei aber in
der Unit bzw. am Gerat nicht, dann wird die Variable ignoriert.

Existiert die Unit-Variable bzw. gerateglobale Variable in der Sicherungsdatei und an
der Unit bzw. am Gerat, aber der Datentyp ist unterschiedlich, dann erfolgt eine
Typumwandlung zwischen ANY_INT <-> ANY_INT, ANY_INT <-> ANY_REAL,
ANY_REAL <-> ANY_REAL. Wenn eine Typumwandlung mdglich ist, dann muss der
Wert in der Sicherungsdatei in den neuen Wertebereich der Unit-Variable bzw.
gerateglobalen Variable passen, anderenfalls wird diese initialisiert. Wenn keine
Typumwandlung mdglich ist (z. B. Datum, Uhrzeit), dann wird die Unit-Variable bzw.
gerateglobale Variable initialisiert.

So stellen Sie Variablen wieder her:
Markieren Sie das SIMOTION Gerat, z. B. C240 bzw. die Unit.

2. Wabhlen Sie Uber Kontextmeni die Funktion Variablen wiederherstellen.

1.

3. Wahlen Sie im Dialog Variablen wiederherstellen die gewilinschten Einstellungen und
klicken Sie auf OK.

SIMOTION SCOUT
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Hinweis
Optionen im Dialog:
o Aktivieren Sie die Checkbox Retainvariablen, wenn Sie die vorher gesicherten

remanenten Variablen im Netz-Aus-festen Speicher (SRAM/NVRAM) wiederherstellen
mdchten.

o Aktivieren Sie die Checkbox iiber Systemfunktionen gesicherte Unit-Variablen (ST) /
Globale Variablen (MCC, KOP/FUP), wenn Sie die vorher gesicherten Datensatze
wiederherstellen wollen.

e Aktivieren Sie die Checkbox TO-Retaindaten (-variablen), wenn Sie diese wieder
herstellen mochten.

o Wahlen Sie aus, ob die Datensatze auf der Memory Card oder in die RAM Disk
geschrieben werden sollen.

. Wahlen Sie im folgenden Dialog den Ordner, in dem die Sicherungsdateien gespeichert

haben.

Hinweis

Wahlen Sie nicht den Ordner aus, der in der Bezeichnung den Geratenamen enthalt,
sondern den Ordner eine Stufe dariiber, ansonsten funktioniert die Wiederherstellung
nicht korrekt.

5. Bestatigen Sie die folgenden Fenster mit OK.
6. Schalten Sie das SIMOTION Gerat in den Betriebszustand RUN.

7. Fahren Sie die Systemfunktionen _loadUnitDataSet bzw. _importUnitDataSet aus, um die

Variablen mit den Werten aus den Sicherungsdateien zu initialisieren.

Globale Unit-Variablen und gerateglobale Variablen wurden tiber Systemfunktionen
gesichert:

— die Systemfunktion _loadUnitDataSet bzw. _importUnitDataSet muss fir jede Quelle
z. B. in einem ST-Programm ausgefiihrt werden, damit die globalen Unitdaten im
SIMOTION Gerat (RAM oder Memory Card) geladen werden.

— das Speichermedium (RAM oder Memory Card) muss beim Ausfiihren der
Systemfunktion mit der Auswahl im Dialogfenster Variable wiederherstellen
Ubereinstimmen.

SIMOTION SCOUT
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3.18 Projekt exportieren und importieren

3.18.1 Projekt als XML-Format exportieren und importieren

In der Detailanzeige wird im Register XML Ex-/Import Statusanzeige ein Protokoll des
Exportvorganges bzw. Importvorganges eingeblendet. Das XML-Export-Protokoll enthalt
unter anderem einen Link auf die exportierte Datei. Nach Doppelklick auf diesen Link kdnnen
Sie sich die exportierten Projektdaten im Internetbrowser ansehen.

Hinweis

Das Exportieren und Importieren erfolgt versionsneutral. Weist ein Projekt jedoch
versionsspezifische Eigenschaften auf, so kdnnen nach dem Importieren in eine andere
SCOUT-Version diesbezlgliche Fehler auftreten, z. B. beim Kompilieren von ST-
Programmen.

Projekt exportieren

SIMOTION SCOUT

Menu: Projekt > Speichern und Exportieren

Im SIMOTION SCOUT Version V2.1 wurde das Datenformat flir den Export von Projekten
geandert. Durch die Auswahl der Checkbox V2.0 Exportformat verwenden kénnen Sie ein
Projekt ab V2.1 als Stand V2.0 exportieren und mit einer alteren Version von SIMOTION
SCOUT(< V2.1) wieder importieren. Wenn Sie diese Checkbox aktivieren, ist ein optimierter
XML-Export nicht mdglich.

Ab SIMOTION SCOUT V3.0 gibt es eine zusétzliche Funktion. Sie kdnnen Projekte schneller
und weniger speicherintensiv exportieren. Dies ist die Standardeinstellung, wenn Sie den

Export aufrufen.
Aktivieren Sie daflir die Checkbox Optimiertes Exportformat verwenden.

Wenn beide Checkboxen nicht aktiviert sind, werden die gesamten Daten des SCOUT
Projektes exportiert, auch die, die bei einem Import nicht wieder eingelesen werden. Dieser
Export wird nur in Ausnahmefallen bendétigt.
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Projekt importieren

Hinweis

Projekte kdnnen nur im Offline-Modus importiert werden und es darf kein Projekt im
SIMOTION SCOUT gedffnet sein.

1. Wahlen Sie in der Menlleiste Projekt > Import.
Das Fenster Projekt importieren und das Register XML Ex-/Import Statusanzeige werden
aufgeblendet.

2. Wabhlen Sie unter Quellpfad und Quellnamen des Imports die XML-Datei, die importiert
werden soll.

3. Bestatigen Sie mit Offnen.
4. Klicken Sie auf OK.

5. Tragen Sie im neu aufgeblendeten Fenster den Projektnamen ein und wahlen Sie ein
Projektverzeichnis, in dem Sie auf Durchsuchen klicken.

6. Klicken Sie auf OK.
Der Import wird gestartet. Ist der Import beendet, wird in der Detailanzeige im Register
XML Ex-/Import Statusanzeige der erfolgreiche Import, der Projektname und der Zielort
aufgeblendet. Im Projektnavigator wird das neue Projekt angezeigt.

Weitere Literatur

Beachten Sie zu diesem Thema auch die Online-Hilfe.

SIMOTION SCOUT
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411 Kompatibilitat allgemein

Bei dem Einsatz von SIMOTION sind verschiedene Kombinationsmdglichkeiten zwischen
Hardware und Software, sowie die Kombinationen zwischen verschiedenen Kernel-
Versionen und SIMOTION SCOUT-Versionen maglich.

Diese Kombinationsméglichkeiten finden Sie in der Kompatibilitatsliste auf der
SIMOTION SCOUT Add-On-CD (unter 1_Important), sowie im Internet unter:

http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/18857317

41.2 Kompatibilitat der Software

Technologiepakete zu Kernel

Der SIMOTION-Kernel und die Technologiepakete miissen immer die gleiche Version
haben.

Beispiel: auf einem SIMOTION-Kernel Version V3.2 lauft nur ein Technologiepaket TP CAM

mit der Version V3.2.

Tabelle 4-1 SIMOTION SCOUT zu SIMOTION-Kernel

SCOUT-Version Kernel-Version
V2.1.x Vv3.0.x V3.1.x V3.2.x V4.0 V4.1

SCOUT V2.1.x X - - - - -
SCOUT V3.0/SP1 X X - - - -
SCOUT V3.1.x X X X - - -
SCOUT V3.2.x X X X X - -
SCOUT V4.0 - X X -
SCOUT V4.1 - X X X X

x = unterstitzt; - = nicht unterstitzt

Projekt auf Speicherkarte zu SIMOTION-Kernel

Ein Projekt enthalt SIMOTION Gerate mit einer spezifischen projektierten Version. Auf de
betreffenden SIMOTION Gerat muss genau diese SIMOTION Kernel-Version vorhanden
sein.

SIMOTION SCOUT
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SIMOTION SCOUT zu Projektversion

104

Ein Projekt, das mit einer kleineren Version als die installierte SIMOTION SCOUT-Version
erstellt wurde, wird beim Offnen auf die aktuelle Version konvertiert. Es wird hier nur die
Datenhaltung des SIMOTION Projektes auf die aktuelle Version konvertiert, nicht die
SIMOTION Geréate-Version.

Beispiel: Sie haben SIMOTION SCOUT V4.1 installiert und méchten ein Projekt 6ffnen,
welches Sie in SIMOTION SCOUT Version V4.0 erstellt haben, dann wird dieses Projekt auf
V4.1 konvertiert.

Tabelle 4-2 SIMOTION SCOUT zu Projektversion

SCOUT-Version Projekt erstellt mit SCOUT-Version
V2.1.x V3.0.x V3.1.x V3.2.x V4.0 V4.1

SCOUT V2.1.x X - - - - -
SCOUT V3.0/SP1 X X X X X X
SCOUT V3.1.x* X X X X X X
SCOUT Vv3.2.x* X X X X X X
SCOUT V4.0 X X X X X X
SCOUT V4.1* X X X X X X

x = unterstiitzt; - = nicht unterstitzt

* Seit SIMOTION SCOUT Version V3.1 SP1 kénnen Sie ein Projekt auch im Projektformat
einer alteren Version (bis zur Version V3.0) speichern, und damit wieder mit einer alteren
Version von SIMOTION SCOUT 6ffnen und weiterarbeiten.

Um ein Projekt erfolgreich in ein alteres Format zu konvertieren, dirfen keine Gerate oder
Funktionen verwendet werden, die in der gewlinschten Version noch nicht implementiert
waren.

Detaillierte Aussagen zur Produktkombinatorik entnehmen Sie den Kompatibilitatslisten
(siehe Abschnitt Kompatibiltat allgemein (Seite 103)).
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4.2 Speichermedien der SIMOTION Geréate

Speichern auf Speichermedien

Das Online-Projekt bestehend aus dem Technologiepaket und den Anwenderdaten. Es wird
auf einem Speichermedium netzausfest gespeichert. Das verwendete Speichermedium
differiert je nach SIMOTION-Plattform und SIMOTION-Version.

Weitere Literatur

SIMOTION C2xx: Micro Memory Card

SIMOTION P350: virtuelle Memory Card
Der Umgang sowie die Funktionalitét entsprechen der Micro Memory Card des
SIMOTION C2xx.

SIMOTION D4xx: CompactFlash Card

Hinweis

Die Memory Card darf nicht wahrend des Betriebes gezogen bzw. gesteckt werden. Wird
die Karte im Betriebszustand (BZ) RUN gezogen, so gehen die gespeicherten Daten
durch das dadurch ausgeldste Urléschen verloren.

Nahere Informationen zu diesem Thema, siehe

Betriebsanleitung SIMOTION C

Inbetriebnahme- und Montagehandbuch SIMOTION P350, SIMOTION P350-3 und
Panelfronten

Inbetriebnahme- und Montagehandbuch SIMOTION D4x5
Inbetriebnahmehandbuch SIMOTION D410
SIMOTION SCOUT Online-Hilfe.

Persistente Datensicherung

Die persistente Datenablage erfolgt durch einen im SIMOTION Gerat integrierten
nichtfliichtigen Speicher, z. B. SRAM bei D4xx. Die Pufferung des nichtflichtigen Speichers
erfolgt durch SuperCap und optional eine Batterie.

Sie kdnnen Daten aus dem nichtfliichtigen Speicher sichern, um Datenverlust bei
Stromausfall zu vermeiden. Folgende Funktionen sind moglich:

Weitere Literatur

Systemfunktion _savePersistentMemoryData zum Sichern des nichtfllichtigen Speichers

Restore des nichtfliichtigen Speichers beim Hochlauf, wenn ein Spannungsverlust
erkannt wurde.

Nahere Informationen zu diesem Thema, siehe

SIMOTION SCOUT

Funktionshandbuch Basisfunktionen
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4.3 STEP7

4.3.1 SIMATIC Manager

SIMOTION Projekt 6ffnen

Sie kdnnen ein Projekt auch im SIMATIC Manager 6ffnen und mit den dort zur Verfiigung
stehenden Mitteln bearbeiten. Sie haben dort jedoch keinen direkten Zugriff auf spezifische
SIMOTION Komponenten wie Technologieobjekte und Programme.

Unter der CPU kdnnen Sie den SIMOTION SCOUT 6ffnen.

Hinweis

Mit Datei > Verwalten... kénnen Sie im SIMATIC Manager lhre im SIMOTION SCOUT
erstellten Projekte anzeigen bzw. verbergen lassen.

SIMOTION SCOUT
106 Projektierungshandbuch, 05/2009



Produktkombination

4.3 STEP7

43.2 SIMATIC Logon

Ubersicht

Ab SIMOTION SCOUT V4.1 gibt es die Moglichkeit durch die Vergabe eines
Projektpasswortes einen Zugriffsschutz fiir Projekte einzurichten. Diese Funktionalitat setzt
die Installation der STEP7 Option SIMATIC Logon voraus.

Diese Funktion ermdglicht es, Projekte nur von berechtigten Personen erstellen zu lassen
und die mit SIMATIC Logon erstellten Versionen in ihren Anderungen nachvollziehbar zu
halten. Dies bietet damit auch eine Unterstiitzung fir den Validierungsprozess einer
Maschine oder Anlage [gemall FDA 21 CFR Part 11].

Installation / Voraussetzungen

Merkmale

SIMOTION SCOUT

Die STEP7 V5.4 SP1 Optionen SIMATIC Logon und Version Trail miissen zusatzlich zum
SIMOTION SCOUT V4.1 installiert und lizenziert werden.

Wenn SIMATIC Logon installiert ist, kann fir jedes Projekt ein Zugriffsschutz aktiviert
werden. Ist ein SCOUT Projekt mit SIMATIC Logon gespeichert worden, kann dieses nur mit
Zugriffsschutz aufgerufen und bearbeitet werden.

® Wird im SCOUT ein Projekt getffnet, welches tiber SIMATIC Logon mit einem
Zugriffssschutz versehen ist, erscheint der Zugriffsdialog, in dem das Projektpasswort
einzugeben ist. D. h. nur mit korrektem Passwort kann das Projekt gedffnet werden.
Bei falschem Passwort erscheint eine Fehlermeldung und das Projekt bleibt geschlossen.

® Die Vergabe des Passworts erfolgt in einer eigenen Administratormaske und ist nach den
Richtlinien gemal FDA 21 CFR Part 11 gestaltet.

e Jedes Offnen und jede Anderung wird automatisch in einem Anderungsprotokoll
festgehalten.

¢ Die mit SIMATIC Logon erstellten SCOUT Projekte kénnen mit Hilfe der Option
SIMATIC Version Trail Gbersichtlich archiviert, verwaltet und in ihren Anderungen
dargestellt werden.
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SIMATIC Logon aktivieren

Wenn SIMATIC Logon installiert ist, kann fir jedes Projekt ein Zugriffsschutz aktiviert
werden.

Wahlen Sie dazu im SIMATIC Manager Extras > Zugriffsschutz > Aktivieren.

) SIMATIC Manager - FOADL
D|8ea| & (iR | e [o By  EBntehegen.. (LT TET ST e AT PR — W
T <

Bild 4-1 SIMATIC Manager Zugriffsschutz aktivieren

Nachdem der Zugriffsschutz aktiviert wurde, 6ffnet sich das Fenster
SIMATIC Logon Service. Hier logt sich der Administrator ein, um anschlieend ein
Projektpasswort fur dieses Projekt zu vergeben.

Zugriffsschutz aktivieren ll

Projektpazswort vergeben: ||

Projektpazswort bestatigen: I

Abbrechen Hilre
Bild 4-2 Zugriffsschutz aktivieren

Anschlieltend werden mit Drag&Drop die Benutzer in die Benutzerverwaltung fir dieses
Projekt eingetragen.

SIMOTION SCOUT
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Bild 4-3 SIMATIC Logon AdminTool
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Geschutzes Projekt 6ffnen

110

Beim Offnen eines geschiitzten Projektes erscheint bei installiertem SIMATIC Logon der
folgenden Dialog. Hier geben Sie den Benutzernamen und das Kennwort ein.

SIMATIC Logon Service

Benutzername: |

Kennwork: |

Anmelden an: |NBl44?9D {dieser Computer) j

Ok I Abmelden | Kennwort andern, .. | Abbrechen |

Bild 4-4 SIMATIC Logon Service

Ist SIMATIC Logon nicht installiert, ist es auch moéglich mit STEP7 V5.4 das Projekt nur mit

dem Projektpasswort zu 6ffnen.

Projektpasswort eingeben

Projekt: FDa01 - dhstep 7 projektets7projifdall

Projektpasswort eingeber: ||

x|

fbbrechen | Hife
Bild 4-5 Projektpasswort eingeben

Naheres zu diesem Thema finden Sie im folgenden Dokument:
e SIMATIC Logon - SIMATIC Electronic Signature, Handbuch

SIMOTION SCOUT
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4.3 STEP7

4.3.3 SIMATIC Version Trail

Ubersicht

SIMATIC Version Trail ist eine Software-Option fur das SIMOTION Engineering, die in
Kombination mit der zentralen Benutzerverwaltung SIMATIC Logon Bibliotheken und
Projekte versionieren kann.

Installation / Voraussetzungen

Funktion

SIMOTION SCOUT

SIMATIC Version Trail ist eine STEP 7 V5.4 SP1 Option und muss zusatzlich zum
SIMOTION SCOUT V4.1 installiert und lizensiert werden. SIMATIC Version Trail ist nur im
Paket zusammen mit SIMATIC Logon einzusetzen und lizensierbar.

Beim Archivieren legt SIMATIC Version Trail im Zusammenspiel mit SIMATIC Logon eine
Versionshistorie mit folgenden Informationen an:

® \ersion

® \ersionshame

® Datum und Uhrzeit
® Benutzer

e Kommentar

Diese Versionshistorie lasst sich sowohl anzeigen als auch ausdrucken. Einzelne
Versionsstande kénnen aus der Versionshistorie dearchiviert und weiterverwendet werden.
Dabei organisiert SIMATIC Logon den Zugriffsschutz.

Ansicht eines SIMATIC Version Trail Fensters mit Anzeige des Projektnamens, Kommentar
und Versionierungsdaten. Die mit SIMATIC Logon erstellten Versionen konnen Gbersichtlich
nach Anderungen dokumentiert und verwaltet werden.
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112

sa:wmr Viersion Trail - [D:\STER 7 Projel VArchiv] =aix
ﬁ:’ ersmrmpromlt  Bembelen Erfogen Verson A tras Feniter  Hile .Jﬂﬂ
D@ ke S BEMN
= DA drchiv Proiekt
&8p oA [DASTER 7 Prejehte\STeuci\Fda
Kommentar
ershes Stand des Archive =l
=
|
o v | é

Bild 4-6 SIMATIC Version Trail - Versionsdaten

Hinweis
Bitte beachten Sie, dass SIMATIC Version Trail nicht separat, sondern nur in Kombination
mit SIMATIC Logon einsetzbar ist.

SIMOTION SCOUT
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4.4 NetPro

NetPro in STEP7

Im STEP 7 Basispaket ist NetPro integriert. NetPro ist ein unterstitzendes Tool zu STEP 7.
Durch NetPro ist eine zeitgesteuerte zyklische Datenlibertragung tber MPI mdglich mit:
® Auswahl der Kommunikationsteilnehmer,

® Eintragen von Datenquelle und Datenziel in eine Tabelle; das Generieren aller zu
ladenden Bausteine (SDB) und ihr vollstandiges Ubertragen auf alle CPUs erfolgt
automatisch.

Daruber hinaus ist eine ereignisgesteuerte Datentbertragung mdglich mit:
® Festlegen der Kommunikationsverbindungen,

e Auswahl der Kommunikations-/Funktionsbausteine aus der integrierten
Bausteinbibliothek,

® Parametrierung der ausgewahlten Kommunikations-/Funktionsbausteine in der
gewohnten Programmiersprache.

Anwendung fur SIMOTION

SIMOTION SCOUT

Damit Netzteilnehmer kommunizieren kénnen, konfigurieren Sie in NetPro Netze und/oder
Subnetze. Sie erstellen in NetPro eine grafische Ansicht des Netzes und der Subnetze und
legen deren Eigenschaften, bzw. Parameter fest. Weiterhin kénnen Sie die
Teilnehmereigenschaften bestimmen.

NetPro kénnen Sie Gber SIMOTION SCOUT offnen, es 6ffnet sich dann die Anwendung
NetPro als eigenes Fenster. Anwendungsfalle fir das SIMOTION Projekt sind beispielsweise
die Anbindung des Engineering Systems durch Netzteilnehmer und die Erstellung von
Routing-Verbindungen.
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4.5

Uberblick

Weitere Literatur

HMI

Die Schnittstelle zwischen Mensch und Maschine, das Human Machine Interface oder kurz
HMI verbindet die Welt der Automatisierung mit den individuellen Anspriichen des
Bedieners. Als Teil von TIA unterstiitzt SIMATIC HMI durchgangiges Engineering unter
Windows, greift auf gemeinsame Daten zu und kommuniziert durchgangig.

Fir die effiziente Maschinenbedienung und Maschinenliberwachung in verschiedenen
Leistungsklassen kénnen Sie im Folgenden fur SIMOTION empfohlene Panels sowie PC-
basierte Panelsysteme mit Folientastatur oder Touchbedienung einsetzen:

® Panels
fur die effiziente Maschinenbedienung und Maschineniiberwachung in verschiedenen
Leistungsklassen, entweder textbasiert oder grafikfahig mit Folientastatur oder
Touchbedienung.

e Multi Panels
in Varianten mit Bedienung per Touchscreen oder Folientastatur kdnnen wie die Panels
zum Bedienen und Beobachten eingesetzt werden. Darlber hinaus erlauben Multi Panels
(MP) die Installation von zusatzlichen Applikationen und bieten so PC-typische
Flexibilitat.

e Panel PC
sind konzipiert fir harte Umgebungsbedingungen und bieten ein gleiches Mal} an
Robustheit und Industrietauglichkeit.

Bei der Gestaltung der Bedienoberflache stehen mit SIMATIC ProTool/Pro eine moderne
Visualisierungs-Software unter Windows und eine Engineering-Software WinCC flexible zur
Verfluigung.

Detaillierte Informationen finden Sie in:
e Katalog SIMOTION, SINAMICS S120 und Motoren fiir Produktionsmaschinen
e Katalog PM 21.

SIMATIC ProTool/ ProTool/Pro

114

ProTool ist die einheitliche und durchgangige Projektierungssoftware unter Windows fir alle
SIMATIC HMI Bediengerate.

SIMATIC ProTool deckt die Anwendungen des maschinennahen Bereichs ab mit PC-
basierten Bedien- und Beobachtungsldsungen fur Einplatzsysteme auf Basis von
ProTool/Pro bis zu den SIMATIC HMI-Bediengeraten. Zur Projektierung der ProTool/Pro
Runtime fir PC sowie der SIMATIC HMI-Bediengerate bietet die ProTool-Familie die
durchgangigen und skalierbaren Projektierungswerkzeuge ProTool/Lite, ProTool und
ProTool/Pro CS.

ProTool/Pro ist die Visualisierungssoftware unter Windows fir das PC-basierte Bedienen
und Beobachten im maschinennahen Bereich. Sie erlaubt kurze Reaktionszeiten und eine
sichere Prozessbedienung.

SIMOTION SCOUT
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SIMATIC WinCC flexible

SIMATIC WinCC flexible ist die innovative HMI-Software unter Windows 2000 / XP fir alle
Anwendungen in maschinennahen Bereich. Die Engineeringsoftware erlaubt die
durchgangige Projektierung aller Windows-basierten SIMATIC HMI-Bediengeréate.

WinCC flexible Runtime bietet die Basisfunktionalitdt zum Bedienen und Beobachten auf
PCs, inklusive Melde- und Protokollsystem und ist bei Bedarf gezielt iber Optionen
erweiterbar. Die auf den SIMATIC HMI-Bediengeraten verfigbaren Runtimefunktionen sind
abhangig von der Gerateklasse.

Bestehende ProTool-Projekte kénnen ibernommen bzw. konvertiert werden. Die
Engineeringsoftware WinCC flexible Iasst sich in die zentrale Programmiersoftware der
SIMATIC-Welt, SIMATIC STEP 7 integrieren und fir die Projektierung aller Bediengerate
nutzen. Zudem greift die Engineeringsoftware von SIMATIC HMI auf Variablenlisten und
Meldelisten der Steuerung zu und nutzt deren Kommunikationsparameter.

OPC / OPC XML-DA

Offener Kommunikationsstandard fir Komponenten in der Automatisierung. Ziel des
Standards ist es, einen problemlosen und standardisierten Datenaustausch zwischen
Steuerungen, Bedien- und Beobachtungssystemen, Feldgeraten und Biroanwendungen
unterschiedlicher Hersteller zu ermdglichen.

Dabei bedeutete die Abkirzung OPC bisher "OLE for Process Control", da die Realisierung
auf der COM/DCOM-Technik von Microsoft basierte.

Heute spricht man von "Openess, Productivity and Collaboration". Es sind bis heute eine
Reihe Standards entstanden, die von der OPC-Foundation definiert wurden. Die OPC-
Foundation ist ein Zusammenschluss vieler Hersteller aus der Automatisierungstechnik.

SIMOTION unterstiitzt dabei die Standards OPC DA (Data Access) und
OPC AE (Alarm & Event) mit dem SIMATIC NET Paket Softnet. Dies basiert auf der COM-
Technik von Windows.

Weiter unterstiitzt SIMOTION OPC XML-DA (Data Acess auf Basis XML). Dabei sitzt der
OPC Server im SIMOTION Gerat und wird von einer Partnerstation nicht mehr tiber COM-
Mechanismen angesprochen, sondern mit Webservices und deren XML codierten
Funktionsaufrufen. Dies macht die Partnerstationen unabhangig von Hardware- und
Betriebssystemen.

Die Client-Applikation auf der Partnerstation arbeitet mit den symbolischen Namen der
SIMOTION Variablen, ohne Abhangigkeit zur SIMOTION SCOUT Datenbasis und damit
ohne Konsistenzprobleme selbst bei Versionswechseln.

SIMOTION SCOUT
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4.6

Drive ES

Engineering System Drive ES

116

Drive ES ist das Engineering System, mit dem Antriebstechnik von Siemens problemlos,
zeitsparend und wirtschaftlich in die SIMATIC-Automatisierungswelt bezlglich
Kommunikation, Projektierung und Datenhaltung integriert wird. Basis ist dabei die
Bedienoberflache des STEP7-Managers.

Drive ES Basic ist die Basissoftware fir die Parametrierung aller Antriebe online und offline.
Mit der Basissoftware Drive ES Basic werden die Automatisierung und die Antriebe auf der
Oberflache des SIMATIC Managers bearbeitet. Drive ES Basic ist der Ausgangspunkt fir
gemeinsame Datenarchivierung aus kompletten Projekten und zur Nutzung des Routing und
des Teleservice von SIMATIC auch fur die Antriebe. Drive ES Basic stellt die
Projektierungswerkzeuge fiir die neuen Motion Control-Funktionalitaten Querverkehr,
Aquidistanz und Taktsynchronisierung mit PROFIBUS DP zur Verfiigung.

Folgende Inbetriebnahmetools sind in Drive ES enthalten:

e STARTER Standalone fir SINAMICS, ist nicht in Verbindung mit SIMOTION SCOUT
notwendig und nutzbar, da STARTER in SIMOTION SCOUT integriert ist.

e SIMOCOM U fir SIMODRIVE
® Drive Monitor fir MASTERDRIVES

Hinweis
Drive ES Basic ist Bestandteil der Lieferung von SCOUT und SCOUT Standalone.

SIMOTION SCOUT
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4.7 Inbetriebsetzung von Antrieben (Starter)

Die Zielsetzung von STARTER ist die einfache und schnelle Inbetriebsetzung, Optimierung
und Diagnose aller Antriebe von Siemens der neuen Antriebsgeneration, mit nur einem
Werkzeug.

Das Antriebs- /Inbetriebnahmewerkzeug STARTER unterstiitzt die Antriebe:
e SINAMICS

o MICROMASTER 420/430/440

® MICROMASTER 411/COMBIMASTER 411

e COMBIMASTER

e ET200pro FC

e ET200S FC ICU24

Folgende Varianten werden angeboten:

e STARTER Standalone:
STARTER als Inbetriebnahmetool fiir Anwendungen ohne SIMOTION aber mit
Integration der neuen Antriebe in SIMATIC S7. STARTER Standalone ist in Verbindung
mit SIMOTION SCOUT nicht notwendig und einsetzbar.

o STARTER integriert in SIMOTION SCOUT:
Far SIMOTION Anwendungen beinhaltet SIMOTION SCOUT die gesamte Funktionalitat
von STARTER.

Leistungsmerkmale:

® Den Einsteiger unterstiitzen Assistenten mit einer Idsungsorientierten Dialogfiihrung,
wobei eine durchgangige grafische Darstellung das leichte Verstandnis férdert.

e Fir den Experten ist aber auch der schnelle Zugang zu den einzelnen Parametern
moglich.

4.8 CamTool

Grafische Erstellung von Kurvenscheiben

Fir die Erstellung von Kurvenscheiben sind einfache textuelle Editoren bereits im
Basispaket SIMOTION SCOUT enthalten. Das Optionspaket CamTool V2.2 erweitert
SIMOTION SCOUT um ein leistungsfahiges Werkzeug zur vollgrafischen Erstellung und
Optimierung von Kurvenscheiben. CamTool integriert sich vollstédndig in die

SIMOTION SCOUT Oberflache. In SIMOTION CamTool kdnnen Sie mit Hilfe einer
grafischen Oberflache Kurvenscheiben erstellen, bearbeiten und optimieren.

Weitere Literatur
Beachten Sie zu diesem Thema auch das Dokument
® Projektierungshandbuch SIMOTION CamTool

SIMOTION SCOUT
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4.9

Drive Control Chart

Programmiersystem DCC

DCC ermdglicht dem Anwender von SIMOTION und SINAMICS antriebsnahe kontinuierliche
regelungs- und steuerungs-technische Aufgaben zusatzlich zu implementieren und grafisch
zu projektieren.

Dazu steht ein Satz von Drive Control Blocks (DCB) in einer Bibliothek zur Verfligung, die
Uber ein Projektierungstool (DCC-Editor) in so genannten "Planen" grafisch miteinander
verschaltet und konfiguriert werden kénnen.

Eine groRe Zahl an Drive Control Blocks (DCB) stehen sowohl DCC-SIMOTION als auch
DCC-SINAMICS mit identischer Funktionsweise zur Verfligung:

Weitere Literatur

118

Bausteinbibliothek mit Verwaltungs-, Rechen-, Regel-, Logik- und Komplexbausteinen.

Grafischer Verschaltungseditor mit vielfaltigen Editier-, Makro-, Hilfe-, Such-, Vergleichs-
und Druckfunktionen

Ablaufumgebung fir SIMOTION mit wahlbaren und mischbaren Abtastzeiten und
konsistenter Dateniibergabe zwischen den Abtastzeiten

Ablaufumgebung fir SINAMICS mit einer Einbettung der Technologieoption in SINAMICS
mit Hilfe der BICO-Technik, wobei sich die Applikationen Uber projektierte Parameter
einstellen lassen

Diagnoseumgebung mit Signalanzeige-, Diagnose- und Trace-Funktionen

Skalierbarkeit mit unterschiedlichen Leistungsmerkmalen und Mengegeristen bei DCC-
SIMOTION und DCC-SINAMICS.

Nahere Informationen zu diesem Thema, siehe

Programmier- und Bedienhandbuch SINAMICS/SIMOTION Editorbeschreibung DCC
Funktionshandbuch SINAMICS/SIMOTION Bausteinbeschreibung DCC
SIMOTION SCOUT Online-Hilfe.

SIMOTION SCOUT
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5.1 Zielsystem steuern

5.1.1 Uberblick

Im Online-Modus kdénnen Sie das SIMOTION Gerat von SIMOTION SCOUT aus steuern,
z.B.:

® Programmquellen dndern und Ubersetzen

® | aden ins Zielgerat

® Betriebszustand steuern

® [nterne Uhr des SIMOTION Gerates stellen

e Konfigurationsdaten im Betriebszustand RUN andern
® Variablen im RUN steuern

® Aktual nach RAM kopieren

¢ RAM nach ROM kopieren

® RAM des SIMOTION Gerates l6schen (Urldschen)

® Projektdaten archivieren

51.2 Betriebszustand mit SIMOTION SCOUT steuern

/\GEFAHR

Gefahren fir Mensch und Maschine kénnen durch nicht kontrollierten Wechsel des
Betriebszustandes entstehen.

Beachten Sie die Sicherheitsvorschriften, bevor Sie ein SIMOTION Gerat tiber den
Betriebsartenschalter im SIMOTION SCOUT steuern.

SIMOTION SCOUT
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5.1 Zielsystem steuern

1. Markieren Sie im Projektnavigator das SIMOTION Geréat.
2. Wahlen Sie Menu Zielsystem > Betriebszustand steuern.

Ein Softwareschalter wird eingeblendet. Dieser bildet den Betriebszustandsschalter am
SIMOTION Gerat bzw. den virtuellen Hardware-Betriebszustandsschalter (SIMOTION P)
nach. Der aktuelle Betriebszustand wird durch symbolisierte Schalterstellung und
Leuchtdioden angezeigt.

3. Wahlen Sie den gewunschten Betriebszustand.
Klicken Sie dazu auf den entsprechenden Button.

Die Einstellmoéglichkeiten sind abhangig von der Stellung des Betriebsartenschalters am

SIMOTION Gerét.

Der Betriebszustand kann mit der Geratediagnose iberwacht und umgeschaltet werden.

Tabelle 5- 1 Betriebszustande eines SIMOTION Geréates

Betriebszustand

Beschreibung

STOP

Technologieobjekte inaktiv (Freigaben geldscht, keine Achsbewegungen)
keine Bearbeitung eines Anwenderprogramms

Laden eines Anwenderprogramms moglich

alle Systemdienste aktiv (Kommunikation usw.)

alle analogen und digitalen Ausgénge im Zustand O

Die Peripheriebaugruppen (Signalmodule)befinden sich im abgesicherten
Zustand (SIMOTION D4xx)

STOP U

Technologieobjekte aktiv

Technologieobjekte kdnnen Auftrage fiir Test- und Inbetriebnahmefunktionen
ausfihren.

sonst wie BZ STOP
STOP U bedeutet Stopp Userprogramm
keine Bearbeitung eines Anwenderprogrammes

RUN

Technologieobjekte aktiv

Bearbeitung der Anwenderprogramme, die dem Ablaufsystem zugeordnet
sind.

Laden eines Anwenderprogramms moglich
Prozessabbild der Ein- und Ausgange wird gelesen bzw. geschrieben.

MRES

Urléschen

Taststellung fiir das Urléschen des SIMOTION C2xx, SIMOTION P350-3 und
der SIMOTION D4xx

SERVICE

Betriebsartenschalter am SIMOTION Gerat (!) muss sich in der Position
STOP U oder RUN befinden

Betriebszustand wird eingenommen, wenn Uber die Achsteuertafel die
Steuerhoheit geholt wird.
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5.1 Zielsystem steuern

Tabelle 5- 2 Schaltmdglichkeiten des Softwareschalters in Abhangigkeit von der Stellung des
Betriebsartenschalters am SIMOTION Gerat (bzgl. der SIMOTION D4xx, siehe
Geratehandbuch SIMOTION D4x5; Geratehandbuch SIMOTION D410)

Stellung des Betriebsartenschalters Schaltméglichkeiten des Softwareschalters in
des SIMOTION Gerétes SIMOTION SCOUT
STOP STOP

STOP U

MRES
STOP U STOP U

STOP
RUN RUN

STOP U

STOP
MRES MRES

STOP

SIMOTION SCOUT
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Tabelle 5- 3 LED des Betriebsartenschalters

LED Bezeichnung Farbe

Bedeutung

DC 5V Power OK grin

Stromversorgung 5 V

o Dauerlicht:
Stromversorgung arbeitet korrekt.

e Blinken:
Stromversorgung defekt

RUN RUN grin

Betriebszustand (BZ) RUN

e Dauerlicht:
SIMOTION Gerat befindet sich im BZ RUN.

e Blinken:
BZ RUN ist angewahlt (durch SIMOTION SCOUT oder
Schalter) und SIMOTION Gerat befindet sich auf den
Weg dorthin.

¢ Blinken gleichzeitig mit STOP U
SIMOTION Gerat befindet sich BZ SERVICE

e Aus:
SIMOTION Gerat befindet sich nicht im BZ RUN.

STOP U | STOP User

program

orange

Betriebszustand (BZ) STOP U

e Dauerlicht:
SIMOTION Geréat befindet sich im BZ STOP U.

e Blinken:
BZ STOP U ist angewahlt (durch SIMOTION SCOUT
oder Schalter) und SIMOTION Geréat befindet sich auf
den Weg dorthin.

e Blinken gleichzeitig mit RUN
SIMOTION Gerét befindet sich BZ SERVICE

e Aus:
SIMOTION Gerat befindet sich nicht im BZ STOP U.

STOP STOP orange

Betriebszustand (BZ) STOP

e Dauerlicht:
SIMOTION Gerat befindet sich im BZ STOP.

e Blinken:
BZ STOP ist angewahlt (durch SIMOTION SCOUT oder
Schalter) und SIMOTION Gerat befindet sich auf den
Weg dorthin.

e Flackern (schnelles Blinken):
Schreibzugriff auf Memory Card

e Aus:
SIMOTION Gerat befindet sich nicht im BZ STOP.

Hinweis

Eine Beschreibung der LED-Anzeigen der SIMOTION Geréte finden Sie in den jeweiligen

Geratehandbichern.
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5.1 Zielsystem steuern

SIMOTION C2xx

C230 : Betriebszustand ... EHE

RN
DCEY
RUN STDPU

STOPU /@6}
stop _STOP |
MRES |

Schiisfien |

[ o o o

Bild 5-1 Betriebszustandsschalter

An der SIMOTION C2xx kann die Betriebsart zuséatzlich tGber einen Drehschalter am Geréat
eingestellt werden.

SIMOTION P350-3

Hinweis

Fur SIMOTION P wird der Betriebszustandsschalter via Applikation SIMOTION P Startup
dargestellt. Diese kénnen Sie lber Start > Programme > SIMOTION P Startup aufrufen.

Mehr Information erhalten Sie im Geratehandbuch SIMOTION P.

#2 SIMDTION-P State [ (] =]
Show  Info
~NOK———————————— ~SIMDTION
Mot started @ sr
FEestart | & DCEY
Festart (el SHAH] | @ RUN STOP-U |
: & STOFU
- -5 STDP
STOP
Load Flash | :
BUSTF
IerminateSIMDTIDN-Pl MF‘ES
& BUSZF
Start SIMUTIIHE |

Bild 5-2 Applikation SIMOTION P State
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5.1 Zielsystem steuern

SIMOTION D4xx

Weitere Literatur

Hinweis

Empfehlenswert ist bei SIMOTION D4xx die Betriebsart mit dem SIMOTION SCOUT
umzuschalten.

ALN

@ pesy

B Aun s10PU | ~

O sToru

O stop STop | -
MRES |

Schisien | Hiln
Bild 5-3 Betriebszustandsschalter D4xx

Beachten Sie zu diesem Thema auch die Dokumente

® Betriebsanleitung SIMOTION C2xx

® [nbetriebnahme- und Montagehandbuch SIMOTION P350-3 und Panelfronten
® [nbetriebnahme- und Montagehandbuch SIMOTION D4x5

® |nbetriebnahmehandbuch SIMOTION D410

sowie die SIMOTION SCOUT Online-Hilfe.

513 Urléschen

Literatur
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Gehen Sie wie folgt vor:

1. Starten Sie den Software-Betriebsartenschalter.
2. Klicken Sie MRES.

3. Bestatigen Sie den Warnhinweis.

Beim SIMOTION Geréat fallt MRES nach dem Durchlaufen automatisch in den
Betriebszustand STOP.

Nahere Informationen, siehe:

e Betriebsanleitung SIMOTION C2xx

e Geratehandbuch SIMOTION P SIMOTION P350-2 und Panelfronten
e Geratehandbuch SIMOTION D4x5

® Geratehandbuch SIMOTION D410

e SIMOTION SCOUT Online-Hilfe

SIMOTION SCOUT
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514 Uhrzeit einstellen
Gehen Sie wie folgt vor:
1. Markieren Sie im Projektnavigator das SIMOTION Geréat.
2. Wahlen Sie Menu Zielsystem > Uhrzeit stellen.

Das aktuelle Datum und die Uhrzeit des PG/PC sowie des SIMOTION Gerétes werden
angezeigt.

3. Andern Sie ggf. Datum und Uhrzeit des SIMOTION Gerétes:
Wenn Sie die Werte vom PG/PC lUbernehmen wollen:
— Aktivieren Sie die Checkbox von PG/PC lUbernehmen.
Wenn Sie die Werte eingeben wollen:
— Deaktivieren Sie die Checkbox von PG/PC iibernehmen.

— Geben Sie die Werte in die entsprechenden Felder (Baugruppe) ein.

Uhrzeit stellen E

Pfad: Isample_‘l MSIMOTION CAC230_2

Doatum Uhrzeit

PGAPC Zeit: Ja0. 01 03 [15:21:23 ‘

B augruppenzeit: ISD. 01.03 |15 (222

¥ von PG/PC libernehmen

Enwettert >3 |

Schiisen | Hire |

Bild 5-4 Uhrzeit einstellen
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5.1.5

Konfigurationsdaten &ndern

Sie kénnen Konfigurationsdaten eines Technologieobjektes offline sowie online auch im
Betriebszustand RUN &ndern.

Die Anderungen der Konfigurationsdaten kénnen Sie in den Konfigurationsdialogen sowie in
der Expertenliste des entsprechenden Technologieobjektes, z. B. Achse durchfiihren.

Gehen Sie wie folgt vor:

1. Wahlen Sie im Projektnavigator das entsprechende Technologieobjekt aus.

2. Offnen Sie im Kontextmenii > Experte > Expertenliste.
Im Arbeitsbereich 6ffnet sich die Expertenliste.

3. Offnen Sie in der Expertenliste den Teilbaum Konfigurationsdaten und ggf. weitere

Teilbaume.
k.onfigurationsdaten | Systemvaniablen |
[Z] Parameter Parametertext Einhei‘t |Datent_vp |Minimum |Maximum ;I
] Type0tszis Achstypspezifizche Konfiguration
-E_| Actual&ccelerationtd | Istheschleunigungsueberwachung
|—enable Aktivierung der Istheschleunigungsuebe MO (917 '‘Enumyesho’ = e J
L inasimum Maximalvwert der zulaessigen |sthezchle 0.0 LREAL |1 E+012
—L':_| Actualvelocityhoniio | Istgeschwindigkeitsueberwachung
|—enable Aktivierung der Istgeschwindigkeitsuebe MO (917 '‘EnumYeshlo’ = e
L inasimum Maximalvwert der zulaessigen |stgeschwy| 0.0 LREAL |1 E+012
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Bild 5-5

Weitere Literatur
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Ansicht der Expertenliste

Hinweis

Die genaue Vorgehensweise zum Andern der Konfigurationsdaten ist beschrieben in:

Funktionshandbuch SIMOTION Basisfunktionen

Weitere Informationen, siehe:
e Listenhandblicher SIMOTION
e SIMOTION SCOUT Online-Hilfe.

SIMOTION SCOUT
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5.1.6 Projektdaten auf Speicherkarte archivieren

Mit der Funktion Zielsystem > Projekt auf Karte archivieren... wird das komplette

SCOUT Projekt auf die MMC-/CompactFlash-Karte, bzw. auf die Festplatte der P350
archiviert.

Mit der Funktion Zielsystem > Projekt von Karte laden... wird das archivierte SCOUT Projekt
von der Karte, bzw. der Festplatte geladen.

Archiviert wird eine zip-Datei. Diese Funktion ist nur im Online-Modus mdéglich. Zusatzlich
zur zip-Datei wird eine Info-Datei gespeichert. Diese kann mit der Funktion

Zielsystem > Projekt von Karte laden... gelesenen werden. Folgende Inhalte werden in die
Info-Datei geschrieben:

® der Projektname

e die Grole des gezippten Projekt-Files

® das Speicherdatum

Weitere Informationen, siehe:

e Kap. Handlungsempfehlungen fir Service mit SCOUT V4.1

51.7 Daten in das Zielsystem laden

Weitere Literatur

SIMOTION SCOUT

Die Projektdaten, die Sie mit SIMOTION SCOUT erstellt haben, missen Sie Uber einen
Download ins Zielsystem laden. Das Zielsystem kann aus mehreren CPUs (SIMOTION-
Steuerungen) bestehen.

Die Projektdaten enthalten dabei die Programme (ST, MCC, KOP/FUP und DCC), die Sie
erstellt und kompiliert haben, die Hardware Konfiguration und die Technologiepakete, die Sie
angelegt und parametriert haben.

Die genaue Vorgehensweise fiir den Download ist beschrieben in:
® Funktionshandbuch SIMOTION Basisfunktionen
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5.2

5.2.1

Literatur
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Diagnosefunktionen verwenden

Ubersicht der méglichen Diagnosefunktionen

Im Online-Modus stehen Ihnen umfangreiche Diagnosemdoglichkeiten fiir den Betrieb der
SIMOTION Gerate zur Verfiigung. Diese Diagnosemdglichkeiten sind in der
Diagnosetbersicht zusammengefasst:

e Die Diagnosetbersicht ist ein Register der Detailanzeige und steht im Online-Modus
standardmaRig zur Verfligung. Detaillierte Darstellungen rufen Sie von dort auf.

® Zusatzlich steht in der Detailanzeige ein Register Alarme zur Verfligung. Dort erhalten
Sie eine tabellarische Ubersicht Gber:

— Technologische Alarme (von Technologieobjekten)

— Alarm_S-Meldungen (von Anwenderprogrammen)
Die Alarmmeldungen kdnnen Sie einzeln oder gesamt quittieren.

o Uber die Geratediagnose als Fenster im Arbeitsbereich sind umfangreiche
Diagnoseinformationen (z. B. Diagnosepuffer, Systemauslastung, Taskstatus, etc.)
zuganglich.

e Mit dem Trace Tool kénnen Sie Signalverlaufe aufzeichnen. Damit kdnnen Sie die Werte
von Systemvariablen wahrend der Laufzeit zu Diagnosezwecken dokumentieren.

e Programmtest und Debugging, z. B. Steuern Variable, Status Programm, Haltepunkte

Ab SIMOTION V4.1 SP2 stehen lhnen zusatzliche Diagnosefunktionen zur Verfigung. Mit
einfachen Bedienhandlungen (z. B. per Schalterstellung) und ohne Engineering System
SIMOTION SCOUT kénnen Sie:

® Diagnosedaten inkl. Netz-Aus-feste Daten (Retain-Daten) auf CF Card (bei
SIMOTION D), MMC (bei SIMOTION C) oder Festplatte (bei SIMOTION P) sichern

® HTML-Seiten inkl. dem aktuellen Inhalt zu Diagnosezwecken auf CF Card, MMC oder
Festplatte sichern

® Gesicherte Netz-Aus-feste Daten (Retain-Daten) wiederherstellen

Nahere Informationen entnehmen Sie dem FAQ auf der CD Ultilities & Applications unter:
FAQs > Engineering > Diagnosedaten und Netz-Aus-feste Daten sichern.

Auflerdem bietet SIMOTION IT DIAG umfangreiche Diagnosemdglichkeiten mittels
einfachen Zugriffs Gber Internetbrowser.

Nahere Informationen, siehe:

® Programmier- und Bedienhandbuch SIMOTION ST Structured Text

® Programmier- und Bedienhandbuch SIMOTION MCC Motion Control Chart

® Programmier- und Bedienhandbuch SIMOTION KOP/FUP

® Diagnosehandbuch SIMOTION IT Ethernet basierende HMI- und Diagnosefunktion
e SIMOTION SCOUT Online-Hilfe

SIMOTION SCOUT
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5.2.2 Diagnoseubersicht verwenden

Die Diagnosetbersicht steht als Register der Detailanzeige zur Verfligung, wenn sich das
Projekt im Online-Modus befindet.

e \Wahlen Sie in der Detailanzeige das Register Diagnosetbersicht.

Gerdt ‘ Bstriebsaustand ‘ Rk -Diigk belegt ‘ FiéM belegt | Memory-Card belegt | Femanente Daten ... | CPU-Auslastung
D435 STOP 33 KEMZ%) 9 ME (33.3%) 25 MB [$1.3%) 1488 Byte (0.4%) 3%
SINAMICS_Integrated. Cantral_Unit [10] Betriebsbersit

. Alame | 2 Symbolbrowser J Auzgabe Zielsystem ] Ausgabe ibersetzen / priifen ﬁ Diagnoseibersicht |
Bild 5-6 Diagnoseubersicht in der Detailanzeige (Online Modus)

Zu jedem erreichbaren SIMOTION Gerat werden angezeigt:

® Betriebszustand

® Belegter Speicher (absolute und prozentuale Anzeige)
RAM-Disk, RAM, Memory Card, Remanente Daten

® CPU-Auslastung (prozentuale Anzeige)

Zusatzlich werden die Antriebsgerate angezeigt, die in der Hardwarekonfiguration
angegeben wurden. Fir eine detaillierte Darstellung der einzelnen Geréate 6ffnen Sie die
Geratediagnose.

SIMOTION SCOUT
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5.2.3 Geratediagnose

Im Online-Modus erlaubt Ihnen die Geratediagnose eine ausfiihrliche Darstellung der
Diagnoseergebnisse der einzelnen SIMOTION Geréte.

Gehen Sie wie folgt vor:

1. Markieren Sie im Projektnavigator das gewiinschte SIMOTION Gerét.
2. Wahlen Sie Menu Zielsystem > Gerétediagnose...

oder

1. Doppelklicken Sie in der Detailanzeige im Register Diagnoseubersicht auf das
SIMOTION Gerat.

Hinweis

Die Geratediagnose kénnen Sie fir mehrere SIMOTION Geréte gleichzeitig 6ffnen. So
kdénnen Sie verschiedene Gerate vergleichen.

Diese Geratediagnose steht Ihnen ebenfalls tber die Funktion Erreichbare Teilnehmer
zur Verfligung.

Im Arbeitsbereich der Workbench erscheint das Fenster Geratediagnose. Dort erhalten Sie
Informationen Uber:

e Allgemeine Informationen

e Diagnosepuffer

e Slaves

e Tasklaufzeiten

e Systemauslastung

e Userlog-File

e Syslog-File

® \ersionslbersicht

Sie kdnnen diese Informationen

® ausdrucken:
Wahlen Sie Menu Projekt > Drucken.

® als Text-Datei abspeichern:
Klicken Sie auf Speichern.

® neu abrufen:
Klicken Sie auf Aktualisieren oder driicken Sie die Funktionstaste <F5>.

AuRerdem konnen Sie den Betriebszustand tiberwachen und andern:

e Kilicken Sie auf Betriebszustand steuern.

SIMOTION SCOUT
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Gerétediagnose: Allgemein

So erhalten Sie allgemeine Informationen Uber das SIMOTION Geréat:

Wabhlen Sie in der Geratediagnose das Register Alilgemein.

Sie erhalten folgende Informationen:

SIMOTION SCOUT

Projektierungshandbuch, 05/2009

Bezeichnung und Systemkennung des SIMOTION Gerates
Betriebszustand des SIMOTION Geréates

MAC-Adressen

IP-Adressen

Subnet Mask

Standard-Gateway

Bestellnummern und Bezeichnungen der verwendeten Komponenten,
z. B. SIMOTION Gerat, Technologiepaket Motion Control.

N almix

(T Dupiian | Desabeostnd e |

Agmer | iagroseputie | Siaves | Tk Marages | Sytommatastur | Uneviog | Sydog | content | it |

[

2000
SIMAMICS it il 250480
Boot loader Serien: Dawe_BOOT V0207
e

Bios erientlr. V00000300

Schlishen

Bild 5-7

| AktualsiererF5) | Speichem unter. | Hife

Anzeige der allgemeinen Informationen in der Geratediagnose
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5.2.5 Geratediagnose: Diagnosepuffer

Der Diagnosepuffer ist Teil der Systemzustandsliste. Aus dem Diagnosepuffer kann an die
Fehlerstelle gesprungen werden (ab V3.2). Hier werden wichtige Ereignisse (z. B.
Anderungen der Baugruppenzustande) in der Reihenfolge ihres Auftretens protokolliert,
z.B.:

® Fehler auf einer Baugruppe

® Fehler in der Prozessverdrahtung

e Systemfehler in der CPU

® Betriebszustandsiibergange der CPU

® Antriebsalarme

® Fehler, die durch die Technologieobjekte von SIMOTION erzeugt werden

® Fehler im Anwenderprogramm, die zu einem Betriebszustandslbergang fiihrten (bei
Doppelklick auf die Fehlermeldung springt der Cursor zur Fehlerstelle im Programm)

® Benutzerdefinierte Eintrdge mit der Funktion _writeAndSendMessage
® PMC-Fehlermeldungen (SIMOTION D4x5)
e Kompatibilitdtsfehler, z. B. der Drive-Software zu SIMOTION (SIMOTION D4x5)

Ab SIMOTION Version V4.1 SP2 wird bei SIMOTION D4xx zuséatzlich der Diagnosepuffer
des SINAMICS Integrated angezeigt.

So arbeiten Sie mit dem Diagnosepuffer:

1. Wahlen Sie im Fenster Geratediagnose das Register Diagnosepuffer.
Die gespeicherten Ereignisse werden tabellarisch angezeigt.

2. Markieren Sie das Ereignis, zu dem Sie ndhere Informationen wollen.

In der unteren Fensterhalfte werden Detailinformationen zu dem ausgewahlten Ereignis
angezeigt.
e g

1F D ot |

s Dragrestegaites | Shaves | Tosh Maragen | Spomnstastursg | Usoriog | Sysiog | cortont it | A |
e | [

W | Utezet Tpsm [ Emgrm al
[T @E PAOFBUSOF
& oo o st

AR
22 052203453 %0192 PROFIBUSDP 3 Stalionswiederkeh, Teinehmer 3
23 52153901 %0192 Belricbsaustand STOP ensicht

24 052158167 60152 Anwenderprogramm wid gelacen, Mode: 3

25 052148006 260152  Belriehszustandsuebiergang von INIT nach STOP: Stat
26 052148006 260192 Belriebszustand INIT eneicht

27 062033000 280192  SINAMICS-und Profibus Saftware geladen und gestartet
28 062133000 BOLR  Ger

I LS00 08 B
o WAl BNE Geres ILI_I

Detais zum Ereignis: 1 von 172 ErsignisID: 164 F2608410
[FROFIBUS-DF 3 Stationswiedsikeh, Teilnehmes 3
o i

=]
K] Ll_l
Schieben | Akualsieren(Fs) | Speiche unter._ | Hife

Bild 5-8 Beispiel der Anzeige des Diagnosepuffers in der Geratediagnose

SIMOTION SCOUT
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5.2.6 Geratediagnose: Slaves

Die im Register Slaves der Geratediagnose angezeigten Gerate sind nicht identisch mit der
Anzeige im Fenster Erreichbare Teilnehmer.

Hinweis
Wenn Sie das Register Slaves 6ffnen, missen Sie die Anzeige aktualisieren.

Klicken Sie den Button Aktualisieren oder F5 auf der Tastatur.

Im Register Slaves werden nach der Aktualisierung der Ansicht folgende Geréate angezeigt:
® in HW Konfig projektierte Gerate

® alle Geréate die in der Funktion Slaves projektiert sind

_=lgix

(T Dupiian | Desabeostnd e |
| Diagroseputios %|rdw|§mluml‘m]:mu|h|
o=
Subretz PP Sdberin [ 5tgers [Zustera |
soritn | Mkt | _Spacham et | ee
Bild 5-9 Beispiel der Anzeige des Registers Slaves in der Geratediagnose
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5.2.7
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Geratediagnose: Task Manager

Sie kdnnen die Tasklaufzeiten und den Status der in dem Projekt angelegten Tasks
anzeigen lassen, wenn Sie Online mit dem Geréat verbunden sind. Die Auflésung der
angezeigten Tasklaufzeiten erfolgt im Servotakt.

Hinweis

Die Tasklaufzeiten werden ys-genau ermittelt und zeigen die effektive Ebenenlaufzeit der
jeweiligen Task an (inklusive der Unterbrechungszeiten). Diese entsprechen also den
Werten der Geratevariablen effectiveTaskruntime.

Fir SIMOTION Runtime-Versionen < V4.1 gilt:

Die Anzeige wird im Servotakt ermittelt und ist nur Servotakt-granular. Da die Tasklaufzeit
kleiner als der Servotakt sein kann, z. B. bei der ServoSynchronousTask oder
IPOSynchronousTask, wird in diesem Fall der Wert 0 ms angezeigt.

e g
ITDwgiian | Dottt desen . |

| Duagraseqsiio | Siaves  Tash Maras | 5 putommasiastny | Useriog | Sy ] contert ot | e |

Q At e [t 75 - Ttk Trace

i Slausoer chon Mchorbirh + bt o Doty bxian s "L astibonks™ shbovaenn Srtapu z‘::

[obhed [ na [ tinbonst =]
Q0 Q0N O0Dms  OOXm

o Cirea
0000ms 0000 ms
s 0000ms 0D ms
= 0000ms 0O ms

STOPPED.
STOPPED

3! STOPPED. 0000me  0000me  0Q000me  0.000me —
MotionTazk_32 STOPPED 0000ms  0000ms  OQ00Ome 0000 me
PeripheralFauitT ask: STOPPED. 0000ms  0000ms  OQ00Oms 0000 ms
ServaSynchionousT ask. STOPPED 0000ms  0000ms  Q000ms 0000 ms
ShutdonnTask STOPPED 0000w  0000ms  00O0ms  O0OODms v

ao- i =

Schlien | Akudisieen(F5) | Speichen unter. | Hife

Bild 5-10 Beispiel der Anzeige der Tasklaufzeiten in der Geratediagnose
Je nach ausgewahlter Aktualisierungs-Rate wird die Anzeige entsprechend erneuert.
Danach wird der Status sowie folgende Werte angezeigt:

e aktuelle Laufzeit (aktuell):
Wert der letzten Abfrage

® minimale Laufzeit (min.): )
Minimaler Wert seit dem letzten Ubergang von STOP nach RUN

® maximale Laufzeit (max.): }
Maximaler Wert seit dem letzten Ubergang von STOP nach RUN

e mittlerer Laufzeit (Mittelwert):
Gemittelter Wert aus den letzten 10 Durchlaufen

Die gemessenen Laufzeiten enthalten die Unterbrechungen durch hdherpriore Tasks.

SIMOTION SCOUT
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Bedeutung der verschiedenen Statusanzeigen:

SIMOTION SCOUT

RUNNING (TASK_STATE_RUNNING)

Task lauft, z. B.:

— durch Funktion _startTask,

— als aktive zyklische Task.

RUNNING_SCHEDULED (TASK_STATE_RUNNING_SCHEDULED) (ab V4.1)

Task wird vom System unterbrochen.
Falls der Taskstatus RUNNING_SCHEDULED langere Zeit ansteht, identifiziert dieses
einen Dauerldufer der Anwender-Task, z. B. eine programmierte Endlosschleife.

STOP_PENDING (TASK_STATE_STOP_PENDING)

Task hat Signal zum Beenden erhalten; sie befindet sich zwischen den Zustanden
RUNNING und STOPPED.

Bis zum Beenden der Task kénnen noch Aktionen ausgefihrt werden.

STOPPED (TASK_STATE_STOPPED)

Task gestoppt (z. B. durch Funktion _resetTask), beendet oder noch nicht gestartet.
SUSPENDED (TASK_STATE_SUSPENDED)

Task ausgesetzt durch Funktion _suspendTask.

Durch _resumeTask(name) kann dieser Befehl aufgehoben werden. Die Task wird an
dieser Stelle wieder aufgenommen, an der sie unterbrochen wurde.

WAITING (TASK_STATE_WAITING)

Task befindet sich in Wartestellung wegen der Funktion _waitTime oder
WAITFORCONDITION.

WAITING_FOR_NEXT_CYCLE (TASK_STATE_WAIT_NEXT_CYCLE)
TimerinterruptTask wartet auf den Starttrigger.
WAITING_FOR_NEXT_INTERRUPT (TASK_STATE_WAIT_NEXT_INTERRUPT)

SysteminterruptTask oder UserlnterruptTask wartet auf Eintreten des auslésenden
Ereignisses. Die SysteminterruptTasks werden beim Eintreten eines Ereignisses
gestartet und einmalig bearbeitet. Es kdnnen bis zu 8 ankommende Ereignisse im Puffer
gespeichert werden. Kommt ein weiteres Ereignis hinzu, lauft der Puffer Giber und die
CPU geht in den Betriebszustand Stop.

LOCKED (TASK_STATE_LOCKED)
Task gesperrt durch Funktion _disableScheduler.

Dieser Status verhindert das Einwechseln aller Anwender-Tasks (aufser der
IPOSynchronousTask und IPOSynchronousTask_2) bis der Befehl _enableScheduler
aufgerufen wird. System-Tasks sind davon nicht betroffen. Die Zeitiiberwachung der
zyklischen Tasks wird nicht ausgesetzt.

Hinweis

Auch das Einwechseln der SysteminterruptTasks und UserInterruptTasks wird verhindert.
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MotionTasks steuern
Es ist mdglich ohne ein selbst erstelltes Anwenderprogramm MotionTasks tber
SIMOTION SCOUT zu steuern. Damit kdnnen Sie Programme testen und gezielt auf den
Ablauf von MotionTasks einwirken.
Ausgewahlte MotionTasks kénnen angehalten und fiir den Ablauf gesperrt oder wieder
gestartet werden.

Damit wird ein Download von Programmen in MotionTasks im RUN unterstltzt. Falls Sie
Anderungen an Quellen durchgefiihrt haben und diese im RUN nachladen méchten, kann
eine aktive MotionTask dies verhindern. Sie kdnnen dann gezielt MotionTasks mit
SIMOTION SCOUT beenden und somit den Download im RUN durchfiihren.

Weitere Literatur
Nahere Informationen zu Download im RUN finden Sie in:

e Funktionshandbuch SIMOTION Basisfunktionen

SIMOTION SCOUT
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5.2.8 Geratediagnose: Systemauslastung priifen
So zeigen Sie die Systemauslastung an:
e Wahlen Sie in der Geratediagnose das Register Systemauslastung.
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Bild 5-11 Beispiel der Anzeige der Systemauslastung in der Geratediagnose

Weitere Literatur
Nahere Informationen zu diesem Thema finden Sie unter:

® Funktionshandbuch SIMOTION Basisfunktionen, Kap. Uberblick tiber die Speicher im
Zielgerat

e SIMOTION SCOUT Online-Hilfe

Anzeige im Register Systemauslastung

Es wird Ihnen die Auslastung folgender Systemressourcen angezeigt:

RAM-Disk

In der RAM-Disk befinden sich nach dem Download die Hardware- und Geratekonfiguration,
Technologiepakete, Projektierungsdaten der technologischen Objekte und die Program
Units. Mit RAM nach ROM kopieren wird der Inhalt der RAM-Disk auf die Memory Card
kopiert und der Speicher auf der RAM-Disk freigegeben. Bei nachfolgenden Downloads
werden nur die geanderten Daten in die RAM-Disk geladen.

In der RAM-Disk bzw. auf der Memory Card befinden sich auRerdem die Anwenderdaten,
die per Filesystemfunktionen aus dem Anwenderprogramm erzeugt wurden. RAM nach
ROM kopieren wirkt nur auf die Projektdaten aus dem Download.

SIMOTION SCOUT
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RAM
Im RAM befinden sich nach dem Hochlauf der Steuerung der Code und die Daten der
Technologieobjekte (Technologiepakete und Daten der instanzierten Technologieobjekte)
und die ablauffdhigen Programm-Units.

Memory Card

Speicher der Memory Card (ROM)

Remanente Dateien
nichtfliichtiger Speicher des SIMOTION Gerates

CPU-Auslastung durch System-Tasks

Hier wird die Auslastung durch System-Tasks (Servo, IPO, IPO2, TControl, DCC) und durch
synchrone Anwendertasks (ServoSynchronousTask, IPOsynchronousTask,
IPOsynchronoursTask_2) angezeigt.

Ab einer CPU-Auslastung von ca. 70% ergeben sich diverse Probleme, z. B. sporadischer
Verbindungsabbruch zum PG. Eine Auslastung von 80% oder hoher ist als kritisch
anzusehen, da Ebeneniberlaufe wichtiger Tasks die Folge sein kénnen (Ebeneniiberlaufe
fihren zu CPU STOP mit gesperrtem Betriebszustandsiibergang "BZU").

Hinweis

Lasten Sie das SIMOTION-Gerat moglichst zu nicht mehr als 60% aus um eine Reserve fir
Lastschwankungen bzw. Spitzenbelastungen zu behalten.

Die Anzeige der oben genannten Daten erfolgt als:
e Diagramm

® Absolutwert fir den Maximalwert

e Verbrauch (KByte bzw. Byte)

e prozentualer Wert

Freier Zyklus der Background-Ebene
Die freie Zykluszeit der Background-Task wird in ms angezeigt mit dem:
® Minimalwert
® Maximalwert
® aktuellen Wert

Die Zykluszeit der Backgroundtask ist ein MaR fiir einen Umlauf aller aktiven Round-Robin-
Tasks (Kommunikation, Motion-Tasks).

SIMOTION SCOUT
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Auslastung

SIMOTION SCOUT

5.2 Diagnosefunktionen verwenden

Die Anzeigen im Bereich Auslastung enthalten zusatzliche Informationen zur Auslastung des
Systems:

1/0-Controller:
Bei C2xx und P350:

Zeigt die Prozessorauslastung des integrierten 1/0-Controllers durch die zyklische und
azyklische Kommunikation mit der zentralen und dezentralen Peripherie sowie durch die
Kommunikation mit IBN- und B&B-Geraten an.

Werte > 90% sind kritisch und verdeutlichen Probleme z. B. in Abhangigkeit von
— dem Datenvolumen der projektierten Prozessperipherie (zentral und dezentral)
— den Typen der Baugruppen an der zentralen Peripherie

— der Zykluszeit am taktsynchronen PROFIBUS-Segment

— der dynamischen Belastung mit azyklischen Auftragen aus dem Anwenderprogramm
(_read/writeRecord, _read/writeDriveParameter, etc.)

— der dynamischen Belastung durch Kommunikation mit IBN- und B&B-Geraten

Bei D4x5:
Zeigt die Prozessorauslastung des integrierten 1/0-Controllers an.
Werte > 90% sind kritisch und verdeutlichen Probleme z. B. in Abhangigkeit von

— der dynamischen Belastung mit azyklischen Auftrégen aus dem Anwenderprogramm
(_read/writeRecord, _read/writeDriveParameter, etc.)

— der dynamischen Belastung durch Kommunikation mit IBN- und B&B-Geraten
— der Antriebsregelung des SINAMICS-integrated (Anzahl Achsen).

Bei D410:

Wert hat keine Relevanz. Die Auslastung durch zyklische und azyklische Kommunikation
ist in der CPU-Auslastung enthalten.
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¢ Round-Robin:

Zeigt die Rechenzeit des SIMOTION Prozessors in der Round-Robin-Ebene, in der die
Background-Task, die Motion-Tasks sowie einige Systemtasks laufen.

Werte > 90% sind kritisch und weisen auf Endlosschleifen in Motion-Tasks oder
rechenintensive Anteile in der Background-Task hin. In der Folge werden
Kommunikation- und Diagnosefunktionalitat sowie die HMI-Anbindung sehr langsam.

Abhilfe:

MotionTasks, die mit einer WHILE- / REPEAT-Schleife endlos und somit zyklisch laufen,
belasten die Round-Robin-Ebene. Jede MotionTask belegt so den gesamten Servo-Takt.

Alternativ sollte am Ende der Schleife ein _waitTime(0ms) eingefligt werden. Die
MotionTask Ubergibt dann nach einem Schleifendurchlauf an die nachste MotionTask
bzw. BackgroundTask ab und verschwendet somit nicht unnétig Rechenzeit.

Die Kontrollanweisung WAITFORCONDITION bzw. die Weiterschaltbedingungen bei
"Warte mit Programmbearbeitung" ibergeben ebenfalls die Rechenzeit an die nachste
Round-Robin-Task.

Auch bei einer rechenintensiven Background-Task empfiehlt sich ggf. die Verwendung
von _waitTime (0 ms).

Kommunikation:

Hier wird die Auslastung der Kommunikationspuffer fir die Kommunikation mit IBN- und
B&B-Geraten angezeigt, z. B. zum SCOUT oder HMI. 90% sollten hier nicht Gberschritten
werden.

I/O-Kopierzeit:
Bei C2xx und P350:

Hier wird der Zeitanteil der Kopieraktionen des integrierten I/O-Controllers fiir die
zyklische Kommunikation (zentral und dezentral) in Bezug zum projektierten Servotakt
angezeigt.

Der Anzeigewert wird jeweils einmalig bei BZ-Ubergangen und Anderungen im
Peripherieausbau (z. B. Stationsausfall/-wiederkehr) ermittelt. Bei einem Wert > 65% im
Betriebszustand RUN bzw. 55% im Betriebszustand STOP wird ein
Diagnosepuffereintrag "Zyklusiberlastung, Grund n" ausgelést (n=1: RUN, n=2: STOP).
In diesen Fallen sollte man das System durch Vergréf3erung des Servotaktes entlasten.

Bei D4xx:

Wert hat keine Relevanz.

SIMOTION SCOUT
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SIMOTION SCOUT

5.2 Diagnosefunktionen verwenden

1/0-Zykluszeit:
Bei C2xx und P350:

Es wird die Auslastung des I/O-Prozessors durch die zyklische Kommunikation angezeigt
und damit den fiir einen Servo-Zyklus benétigten Zeitanteil des projektierten PROFIBUS-
Taktes. Dieser Zeitanteil umfasst die Zeitdauer der Ubertragung der zyklischen Daten
(Data Exchange) am synchronen PROFIBUS DP, das anschlieRende Einlesen der
Inputdaten, die Laufzeit der Servotask in ihrem regelungstechnischen Teil sowie die
Ausgabe der Ausgangsdaten (Sollwerte) an die Peripherieschnittstelle und damit die
Bereitstellung fir den Transport im nachsten DP-Takt.

Bei D4xx:

Hier wird die maximale Auslastung eines Taktes durch zyklische Systemtasks seit dem
Einschalten angezeigt. Hohe Werte (z. B. > 90%) bei niedriger CPU-Auslastung geben
einen Hinweis auf nur sporadisch hohe Belastungen durch Systemtasks. Es sollte daher
ein IPO-Uberlauf toleriert werden.

Fur alle Plattformen gilt:

Ist die 1/0-Zykluszeit groRer als die Zykluszeit des taktsynchronen PROFIBUS DP so wird
ein Diagnosepuffereintrag "Fehler im zyklischen Betrieb, Grund 5, Hinweis n" ausgeldst.

Der Hinweisparameter n kann die Werte 1, 10, 100 und 1000 haben und signalisiert
damit das n-te Ereignis einer Zyklusiberziehung. Aus dem zeitlichen Abstand der
Eintrége kann die Haufigkeit der Uberziehungen ermittelt werden. Einzelne
Uberziehungen in gréReren zeitlichen Abstanden kénnen toleriert werden, wenn daraus
keine Beeintrachtigungen der Technologie resultieren.

Grundsatzlich jedoch sollte man das System durch Vergréfierung der DP-Zykluszeit
entlasten.
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5.2.9

Geratediagnose: Userlog-File

Mit dem Userlog-File haben Sie die Méglichkeit eigene Text-Strings im RT-System zu

hinterlegen. Dies ist erforderlich, wenn z. B. an einer bereits in Betrieb genommenen Anlage
Anderungen im SIMOTION System vorgenommen werden, die dokumentiert werden sollen.
Im SIMOTION SCOUT kénnen Anderungen beschrieben werden. Diese werden ins ROM
des Zielgerates geladen. Bei Bedarf kdnnen die Text-Strings wieder ausgelesen werden. Der
Texteditor fur das Userlog-File ist als Register im Snap-In Geréatediagnose integriert. Diese

Funktion steht nur im Online-Modus zur Verfligung.

@/ Geratediagnose - [SIMOTION_1] -1of x|
IT Diag &ffnen Beiiehszustand steuem .|
Allgerein | Diagnosepuifer | Slaves | Task Manager| Systemauslastung Userlag |Sys\ng| Alarme |
Tk iwe Biologahan |

= e g e =

Serv gineer: Karl Maier

Date: 2008120

Task: Errormessage encoder fault

Encoder at motor 13 replaced

valu

Serviceengineer: Karl Maier

Date: 20081102

Task: Update runtime to version 4.1.2

I
il ;l_l
Schicgen | AkiualsierenF) | Speichem urter.. | Hike

Bild 5-12 Beispiel der Anzeige des Userlog-File in der Geratediagnose

So arbeiten Sie im Userlog-File

142

e Wahlen Sie in der Geratediagnose das Register Userlog.
Der Editor ist im Editiermodus, d. h. Sie kdnnen sofort schreiben bzw. I6schen.
Das System fiigt keine zusatzlichen Systeminhalte, z. B. Datum/Uhrzeit hinzu.
Alle notwendigen Informationen tragen Sie ein.

® Zum Speichern klicken Sie auf Speichern unter... Das Userlog-File wird als .txt abgelegt.

Alle Texteintrédge kdnnen jederzeit verandert bzw. geldscht werden.
Zugriffsschutz ist nicht vorgesehen.

® Das Userlog-File kann auch ohne Projekt gelesen werden.
Dafir ist der Online-Modus notwendig.

® Das Userlog-File bleibt nach Anwenderdaten l6schen erhalten.

SIMOTION SCOUT
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5.2.10 Gerétediagnose: Syslog-File

Neben dem anwenderdefinierten Userlog-File besitzt das SIMOTION Gerét ein Syslog-File.
Die darin eingtragenen ROM-Aktionen erleichtern eine nachtragliche Diagnose. Diese
Funktion steht nur im Online-Modus zur Verfligung. Die Information des Syslog-Files kann
auch ohne Projekt ausgelesen werden.

Das Syslog-File protokolliert folgende Aktionen:

e RAM2ROM

e Urléschen

® Formatieren der Karte aus SIMOTION SCOUT

erdtediagnose - [SIMOTION_1] 10| x|
IT Diag Gifnen Beticbszusiand steuem.._ |
Allgemein | Disgnosepufer | Slaves | Task Manager | Systemaustastung| Userlog  Ssi0g | Alarme |
11212008 16.22.49 000 HINT: File systen successiully mounted B
11212008 16.22.49.000 HINT: Starting control
11212008 16.22.56.000 HINT: File systen successiully nounted
11212008 16.22.56.000 HINT: Restarting control
11212008 16.25.02.000 HINT: File system successiully nounted
11212008 16.25.02.000 HINT: Restarting control
11/21,2008 16.27.41.000 HINT: File system successfully mounted
11212008 16.27.41.000 HINT: Restarting comtrol
11/21,2008 16.268.52 486 HINT: Starting RamToRom
11212008 16.29.40.720 HINT: RanToRom successfully finished
11212008 16.31.05 062 HINT: Starting RamToFom
11212008 16.31.06 187 HINT: RanToRom successfully finished
11212008 16.41.35 839 HINT. Starting RamToRom
114212008 16.41.36.823 HINT: RemToRom successiully finished
11212008 16.42.49.075 HINT: Starting RamToRom ..
11212008 16.42.50.215 HINT: RomloRom successfully finished
11212008 16.46.10.108 HINT: Starting RamToRom ..
11212008 16.46.11.095 HINT: RenToRom successfully finished
11,21,2008 17.36.10 633 HINT: Starting RamToFom
11212008 17.36.11.773 HINT: RanToRom successfully finished
11/21,2008 17.37.27 037 HINT: Starting RamToRom
11-21,2008 17.37.28 183 HINT: RanToRom successfully finished
1121,2008 16.11.27 601 HINT: Starting RamToRom P
11212008 18.11.28 780 HINT: RanToRom successfully finished
11212008 18.12.24.826 HINT: Starting RamToRom ..
11212008 18.12.25.930 HINT: RonToRom successfully finished
11212008 19.33.22.988 HINT: Starting RamToRom .. T
11212008 19.33.24.043 HINT: RemToRom successfully finished
11212008 19.36.15.559 HINT: Starting RamToRom ..
11212008 19.36.17.233 HINT: RenToRom successfully finished
11,21,2008 19.39.52 645 HINT: Starting RamToRom
11212008 19.39.53 668 HINT: RanToRom successfully finished
11/21,2008 19.468.41 134 HINT: Starting RamToRom
11-21,2008 19.48.42.277 HINT: RanToRom successfully finished
11212008 20.03.39.739 HINT: Starting RamToFom
11212008 20.03.41 494 HINT: RanToRom successfully finished
11282008 17.50.29.000 HINT: File systen successiully nounted
11282008 17.50.23.000 HINT: Starting control
11282008 19.49.07.709 HINT: Starting RamToRom ..
11282008 19.49.09.614 HINT: RonToRom successfully finished
12082008 11.58.05.000 HINT: File system successfully nounted
12082009 11.56.05.000 HINT: Starting control
12082008 12.21.268 958 HINT: Starting RamToFom
12/08/2008 12.21.30 989 HINT: RanToRom successfully finished
12082008 12.25.16 716 HINT: Starting RamToRom
12082008 12.25.20 147 HINT: RanToRom successfully finished .
L] _l_‘I
Schilen | Aktualiferen(FS) | Speichem unten.. | Hile

Bild 5-13 Beispiel der Anzeige des Syslog-File in der Geratediagnose

SIMOTION SCOUT
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5.2.11

144

Geratediagnose: Versionsiibersicht

Im Register Versionsubersicht werden die SIMOTION Version und die in der Compact Flash

Card gespeicherten Daten des SIMOTION Gerates angezeigt.

Folgende Daten werden angezeigt:

SIMOTION Version

BIOS-Version

Komponente

Versionen der SINAMICS-Komponenten

interne Version / Stempel

interne Komponenten

Diese Informationen sind fiir eventuelle Rickfragen der Hotline relevant.

—

dgemers | Diagroseputie | Siaves | Tk Marages | Sytommatasturg | Useviog | Spdog oottt |t |

Conpact Fiash SIRGTION DATILFNZ1 V04 01 63,08 (intermal Vazsion 47 €3 08 00) inciudes

Krmponante

L-fs T-;um i

var 1-:-.?:
Dl[ 'lmwz

19

_ALL
1

subncm _Ddns_FV

Eet
SAC_TH31EV

SAC THA1_EV

SIC YOI EY
SD_Appliet

Bootnaster
i

Bootnaster

ootnaster

S0 hppvier_000

interne Tersicn

13.00
02.40.35.05
02.20.02.00
02.50.43.00
02.20.02.00
02.50.46.00
02.50.43.00
02.50.43.00
02.50.43.00
02.50.43.00
02.50.43.00
02.50.48.00
02.50.48.00

Steapel

STVANICS. S0 FY. TOOLS, 07 50.48. 08

smmcﬂ,ua 1£ XL

HAMT:
SINAMICS_DAC.CIN
SWL'II?—;\.‘W

SINANICS_FD000_0Z.50.48.00

o

Schielen |

BudisirentFs) |

Speichen unler. |

Hile

Bild 5-14

Beispiel der Anzeige der Versionsubersicht in der Geratediagnose
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5.2.12 Geratediagnose: Alarme

Im Register Alarme der Geratediagnose werden auftretende Alarme und projektierte
Meldungen analog zum Register Alarme der Detailanzeige angezeigt.

Detaillierte Informationen lesen Sie in der SIMOTION Online-Hilfe, unter Ausgabefenster
Alarme.

- E ]
ITDwgiian | Detwbunation desen .|
prossess | stwres | ok Mg | | Useg| S| contert e Abws |
¥ Inoematonen wzegen ke st | Ouataren | reemmimge |
i Iz= [ Gumte [Hsang
(B itormaton, (PG| D812 2008 140215 (] [T
] | i)
e A | e |

Bild 5-15 Geratediagnose - Alarme

SIMOTION SCOUT
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5.2.13 Verschaltungstbersicht

Weitere Literatur

146

Mit der Verschaltungsubersicht kdnnen Sie sich im Arbeitsbereich des SIMOTION SCOUT
Uber einen Verschaltungsbaum alle Bewegungseingangs- bzw. Ausgangs-Verschaltungen
von Technologieobjekten (TO) im Projekt darstellen lassen.

Die Baumdarstellung erlaubt es dabei die Gleichlauf-Verschaltungen in Kaskaden
darzustellen. In der darunter liegenden Verschaltungstabelle kénnen Sie fiir das im
Verschaltungsbaum ausgewahlte Technologieobjekt jeweils alle eingangs- und
ausgangsseitig verschalteten TO einsehen.

[=-fEEE D435
----- JL Mocken 1
E1-#%# Achse 2 GLEICHLAUF
El o= Eingangsseitiger Yerschaltungsbaum
i Achse_T
=--0- Ausgangsseitiger Verschaltungzbaum
- =t‘|= Achse 2
[—]ﬂ} Achze 1
i Eingangsseitiger Yerschaltungsbaum
=<0 Ausgangsseitiger Yerschaltungsbaum
%% Achse 2 GLEICHLAUF
by ﬂj: Achze 2
----- nn Mockenzpur_1
E|=‘]j= Achse 2
El o Eingangszseitiger Yerschaltungzbaum
| E-#@# Achse 2 GLEICHLAUF
: i Achse_1
=0 Ausgangsseitiger Yerschaltungsbaum
e Messtagter 1

Yerschaltungen von: 2']:": D435 Achse 2

TO-Hame ~| Eingangsinterfaces Ausgangsinterfaces TO-Hame -
435 Achse_2 GLENCHLA Gleichlauf

Bild 5-16 Beispiel einer Verschaltungsubersicht

Nahere Informationen zu diesem Thema finden Sie unter:
® Funktionshandbuch SIMOTION Basisfunktionen
e SIMOTION SCOUT Online-Hilfe

SIMOTION SCOUT
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5.2.14  Service Ubersicht

Die Service Ubersicht zeigt im Online-Modus eine tabellarische Gesamtiibersicht aller
projektierten Achsen im Projekt. Der aktuelle Zustand (inkl. der Werte von Systemvariablen)
sowie Fehlerzustande werden angezeigt.

SIMOTION SCOUT

5.2 Diagnosefunktionen verwenden

Der Aufruf der Service Ubersicht erfolgt iiber das Menti Zielsystem > Service Ubersicht.

() Service Uibersicht

=Ty

| SIMOTION_1

Achse_1a Achse_1b|Achse_2 |vir Achse_1
Status Lager egelung [is] [ ] [ ) (]
Betriebsstatus (] (] (] )
Technologischer Alarm an der Achse| (1) [@)] [®) (%) (@)
Zyklische Antri i aktiv [ =}
Antriebsfreigabe
Leistungsfreigabe %
Aktor-Fehler (@] [@)] [®] (=) (@)
Status der Achsbewegung [ =] [ =] [ =} [ =]
Istgeschwindigkeit der Achse 0.000000 | 0.000000 |0.000000|  0.000000 | 0.000000
Position 0.000000 | 0.000000 |0.000000|  0.000000 | 200.0000
Geschwindigkeit 0.000000 | 0.000000 |0.000000 0.000000 | 0.000000
Geschwindigkeits-Override 10000000 | 100.00000 |100.0000 | 100.000000 |100.0000

Erweitert

Schishen Hie

Bild 5-17
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5.2.15 Task Trace

Einsatzgebiet

Der SIMOTION Task Trace hilft Ihnen bei der Fehlersuche in der SIMOTION Multitasking
Umgebung. Der SIMOTION Task Trace erfasst den Ablauf der einzelnen Tasks,
kennzeichnet sogenannte User Events, welche Sie per Programmbefehl erzeugen kénnen
und stellt dies grafisch dar.

Aufbau des Task Trace
Im Wesentlichen besteht der SIMOTION Task Trace aus zwei Komponenten:

e dem SIMOTION Task Tracer, der auf dem Zielgerat die Task-Wechsel und Events in
einen Puffer schreibt und

e dem SIMOTION Task Profiler, einer Applikation zur Darstellung der aufgezeichneten
Daten.

Weitere Literatur
Nahere Informationen zu diesem Thema finden Sie unter:
® Funktionshandbuch Task Trace
® Diagnosehandbuch SIMOTION IT Ethernet basierende HMI- und Diagnosefunktion
e SIMOTION SCOUT Online-Hilfe

SIMOTION SCOUT
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5.2.16 Erreichbare Teilnehmer

Uber die Funktion Erreichbare Teilnehmer wird lhnen im Arbeitsbereich des

SIMOTION SCOUT eine Liste aller an das PG/PC angeschlossenen und eingeschalteten
Geréate angezeigt. Die Anzeige ist bezogen auf diejenige PG/PC-Schnittstelle, die als
Zugangspunkt der Applikation in "PG/PC-Schnittstelle einstellen" konfiguriert ist.

Um diese Funktion nutzen zu kdnnen, muss kein SIMOTION Projekt gedffnet sein.

Gehen Sie wie folgt vor:

1.
2.
3.

Weitere Literatur

Wahlen Sie Menl Projekt > Erreichbare Teilnehmer.
Wabhlen Sie den entsprechenden Teilnehmer aus.

Klicken Sie auf die rechte Maustaste und wahlen Sie im Kontextmenii eine der folgenden
Funktionen aus:

Betriebszustand ...
Geratediagnose ...

RAM nach ROM kopieren ...
Lizenzen

Log-Files

Archiviertes Projekt
SINAMICS Upload

Weiterfiihrende Informationen zu diesem Thema finden Sie in:

SIMOTION SCOUT Online-Hilfe

5.2.17 Programmtest und Debugging

In SIMOTION SCOUT stehen Ihnen umfangreiche Programmtest- und Debugging-
Funktionen zur Verfiigung. Folgende Funktionen kénnen Sie ausfihren:

Weitere Literatur

Steuern Variable
Status Programm

Haltepunkte

Beachten Sie zu diesem Thema auch die Dokumente:

SIMOTION ST Structured Text, Programmier- und Bedienhandbuch

SIMOTION MCC Motion Control Chart, Programmier- und Bedienhandbuch
SIMOTION KOP/FUP, Programmier- und Bedienhandbuch

SINAMICS/SIMOTION Editorbeschreibung DCC, Programmier- und Bedienhandbuch

sowie die SIMOTION SCOUT Online-Hilfe.

SIMOTION SCOUT
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Hochriisten 6

6.1 Gerate hochriisten

Uberblick

SIMOTION bietet eine komfortable Lésung fiir das Hochriisten von SIMOTION Geraten bzw.
SIMOTION Projekten fir Maschinenhersteller und Maschinenbetreiber.

Hochrusten bedeutet nicht nur ein Update fir eine héhere Firmware, sondern generell ein
Wechsel auf eine definierte Konfiguration, z. B. ein Projekt-Update. Dabei ist es auch
moglich auf eine vorhergehende Konfiguration zurtickzugreifen (Rickristen).

SIMOTION Gerate kénnen vor Ort und Remote auf einfache Weise hoch- bzw. riickgeristet
werden. Die Daten kdnnen Uber ein komfortables und einfach zu handhabendes
Speichermedium bzw. eine Kommunikationsverbindung in ein SIMOTION Gerat eingespielt
werden.

Hochriistdaten und Hochriistmedien

SIMOTION SCOUT

Die Hochristdaten werden auf Basis eines oder mehrerer SIMOTION Projekte tber
SIMOTION SCOUT erzeugt. In den Hochriistdaten sind alle bendtigten Informationen fiir das
Hochrusten enthalten. Dazu gehoren:

e SIMOTION Projekt
® Technologiepakete
® Anwenderdaten

® Firmware

Nachdem die Hochristdaten erzeugt wurden, kénnen sie flexibel und je nach
SIMOTION Gerat (SIMOTION C, D oder P) gehandhabt werden. Speicher- bzw.
Hochrustmedium kénnen sein:

e CF/MMC Karte
e USB Memory Stick oder
e SIMOTION IT DIAG File
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6.1 Gerdte hochrtisten

Hochriist-Assistent und Gerate Update Tool

Uber SIMOTION SCOUT rufen Sie den Hochriist-Assistenten auf und werden Schritt fiir
Schritt geflhrt, um die gewlnschten Hochristdaten zu erzeugen, die dann anschlie3end
entweder in einem Hochrustarchiv gespeichert oder direkt auf ein Hochriistmedium

eingespielt werden.

1. Wahlen Sie direkt in SIMOTION SCOUT bzw. in einem gedffneten SIMOTION Projekt

das Menu Projekt > Gerate Update Tool starten.

BIX 5IMOTION SCOUT - SCOUT_proj_1

Projekt  Bearbeiten  Einflgen Zielsystem Ansicht Extras  Fenster Hife

Bild 6-1

Neu... Strg+H
Qffnen... Strg+Q
Schlieffen

Speichern Strg+5

Speichern unter...

Speichern in altem ProjektFormat. ..

Konvertieren alter Starterprajekte...

Konsistenz priifn Strg-+alk+K
Speichern und alles iibersetzen Strg+alk+8
Speichern und slles neu ibersetzen

Laden ins Zielsystem)

Eigenschaften. .

Know-how-Schutz

Schireitschutz auffieben

Lischen...

Mit Zielsystem verbinden

Yo Ziglsystem Erennen
Erreichbare Teinehmer
PG/PC-Schnittstelle einstellen. ..
PG/PC zuordnen

Gerate Updat

Archivisren..,
Dearchivieren...

Speichern und exportieren...

Importierert,.,

Sprachabhangige Texte

Meldungen 3
NetPro &ffnen

Drucken... Strg+P
Schrifefelder...

Druckvorschau...

Drucker einrichken. ..

1 SCOUT_praj_L -- C:\Program FilesiSiemens|Step7ls7profisCo. .

SIMOTION SCOUT - Gerate Update Tool starten

2. Der Hochrist-Assistent 6ffnet sich mit der Startseite. Hier wahlen Sie Schritt fir Schritt
die Hochristdaten von SIMOTION Projekt bis SIMOTION Gerat, ob Sie Teilmengen oder

das gesamte Projekt hochriisten méchten.

152
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4+ Welcome to the SIMOTION Device Update tool ¥4.1.4.0 x|

Thiz tool can be uged to create update data for
- a hewly selectable zet of SIMOTION Devices
- a formerly selected get of SIMOTION Devices

Altematively, you can create a restore tigger, which can be uzed to explicitly restore data
from applied update data.

Far further infarmation pleaze consult the onling documentation [keyword “upd_tool''] or
refer to the SIMOTION Documentation CO. chapter "Diagnosis".

' Create update data

[ zelect data which were farmerly stared in the file system |

{~ Create restore igger

Mest » I Cancel Help

Bild 6-2 Startseite Assistent: Gerate Update Tool

Weitere Literatur

Einen detaillierten Uberblick (iber das Hochriisten finden Sie unter:
® Betriebshandbuch SIMOTION Gerate hochrlisten
e SIMOTION SCOUT Online-Hilfe

SIMOTION SCOUT
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FAQs

71 Handlungsempfehlungen flir Service mit SCOUT V4.1

711 Auswahl des richtigen Projekts mit SCOUT V4.1

Die Beachtung der nachfolgenden Empfehlungen bei der Projektierung erleichtern die Arbeit
im Wartungsfall.

Arbeiten mit dem richtigen Projekt

Um sicherstellen zu kdnnen, dass immer mit dem passenden Projekt gearbeitet wird,
speichern Sie das gednderte und archivierte Projekt als Zipfile auf der CF-Card.
Beim erneuten Einsatz verwenden Sie nur dieses Zipfile.

Die Projektdaten kénnen tiber SCOUT auf einer Speicherkarte archiviert werden.

it N N |
- EE
= ﬁ Hw-konfiguration affnen

@1 pusschneiden
@' G Kopieren
I::I."'TI A Einfiigen
+-_] E
+-_]B Léschen
F-_1K  Umbenennen
E-TI
[]__{—_:II P Online verbinden
[]__E; I ZiElgerat Ladem ins Zielgerst .,
-2 BIBLD Testhetrieh, .. [Laden Konfigurationsdaten ins PiE. .,
@ Ceos DeburToskaippe B
Debug-Tabels Projekt wan Karte laden, ..
Bild 7-1 SIMOTION Projekt auf Speicherkarte archivieren

Uber die Funktion Erreichbare Teilnehmer kann ermittelt werden, auf welcher CPU ein
Projekt.zip hinterlegt ist.

Laden Sie das Projekt von der Speicherkarte

SIMOTION SCOUT

Die auf der Speicherkarte archivierten Projektdaten kénnen in der Ansicht

Erreichbare Teilnehmer tUber Kontextmenu (rechte Maustaste) auf "PROJEKT.ZIP" auf die
Festplatte des PG/PC Ubertragen werden.

Alternativ steht auch die SCOUT Funktion im Kontextmeni des Geréates

Projekt von Karte laden... zur Verfligung. AnschlieRend muss das auf die Festplatte
Ubertragene Archiv-Projekt dearchiviert werden.
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7.1 Handlungsempfehlungen fir Service mit SCOUT V4. 1

Routing nutzen

Um Routing nutzen zu kdnnen (z. B. fir den Zugriff auf SINAMICS_Integrated bei
SIMOTION D4x5) ist folgendes zu beachten:

e Sollte das Projekt auf einem anderen Rechner erstellt worden sein, ist eine
PG/PC-Zuordnung erforderlich. Das PG/PC hat den eindeutigen "Computernamen" des
Erstellsystems und dieser muss an das aktuelle System angepasst werden.

e Diese Anderung kann direkt tiber den Toolbar-Button | @ |PG/PC zuordnen
vorgenommen werden.

Die Log-Files als zusatzliche Hilfe

Zur Verifikation des Projektes stehen zusétzlich das Syslog-File und das Userlog-File zur
Verfiigung (ab Runtime V4.0). Diese Files sind auf der Speicherkarte hinterlegt und kénnen

z. B. ohne Projekt auf dem PG/PC (iber die SCOUT-Funktion @ Erreichbare Teilnehmer
ausgelesen werden.

Die Lodfiles auf der Speicherkarte sind direkt aus dem Dialog (iber Kontextmenii)
zuganglich.

SRS

0 O . Y 5 /11

B MEO.TXT - Fditor

Bild 7-2 Logfiles Uber Kontextmenii

® usernsimotion\hmi\syslog\syslog.000
Systemlogbuch: hier wird vom System eingetragen, wann ein RAM TO ROM, ein
Urldschen oder das Formatieren der Speicherkarte durchgefiihrt wurde.

e user\simotion\hmi\prjlog\userlog.txt
Maschinenlogbuch: hier besteht die Mdglichkeit, die ausgeflihrten Arbeiten und die
benutzte SCOUT-Version fir den nachfolgenden Servicemitarbeiter zu dokumentieren.
Aufruf zum Editieren aus dem SCOUT-Dialog Geréatediagnose.

Nachfolgend weitere Daten, die auf der Speicherkarte gespeichert und Uber diesen Dialog
zuganglich sind:

e USER/SIMOTION/HMI/PRJLOG/info.txt
wird mit dem archivierten ES-Projekt angelegt und enthalt die Daten Namen, GréRe,
Speicherdatum.

e USER/SIMOTION/HMI/PRJLOG/project.zip
archiviertes ES-Projekt. Es kann max. 1 archiviertes Projekt mittels SCOUT auf der
Speicherkarte archiviert werden.

SIMOTION SCOUT
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Die oben genannten im Dialog sichtbaren Dateien bleiben auch nach dem
Anwenderdaten I6schen auf der Speicherkarte erhalten.

Ausfuhrliche Beschreibungen, siehe:
® SCOUT Online-Hilfe -> Geratediagnose: Syslog / Userlog
e Kap. Geratediagnosse: Userlog-File

e Kap. Geratediagnose: Syslog-File

71.2 Projekt wurde in der Version V3.2 SP1 / V4.0 erstellt

Falls das Projekt in der Version V3.2 SP1 / V4.0 erstellt wurde, beachten Sie folgende
Punkte:

e Beim Offnen eines mit einer &lteren SCOUT-Version erstellten Projektes mit SCOUT V4.1
wird automatisch eine Konvertierung des Projektes auf das aktuelle interne Datenformat
des SCOUT verlangt.

Es wird hier nur die Datenhaltung des SCOUT-Projektes auf V4.1 konvertiert, nicht die
SIMOTION-Gerateversion.

® Nach dem Konvertieren des Projektes erfolgt die Abfrage, ob das Projekt
schreibgeschiitzt gedffnet werden soll.
Soll das Projekt verandert werden, so kann der Schreibschutz auch nachtréglich
aufgehoben werden.

— Wabhlen Sie dazu in der Menlileiste Projekt > Schreibschutz aufheben.

SIMOTION SCOUT
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7.1 Handlungsempfehlungen fir Service mit SCOUT V4. 1

713 Projekt V3.2 SP1 / V4.0 wurde mit SCOUT V4.1 bearbeitet

Empfehlung

158

Falls ein Projekt der Versionen V3.2 SP1/V4.0 mit SCOUT V4.1 bearbeitet wurde,
beachten Sie folgende Punkte:

® Beim Schliefen des Projekts, Beenden von SCOUT oder durch die Auswahl der SCOUT-
Funktion Abspeichern in altem Projektformat... kann das Projekt wieder in der
ursprunglichen Projektversion gespeichert werden. Damit ist es moglich, das Projekt
spater wieder mit der entsprechenden SCOUT-Version zu bearbeiten.

Hinweis

Es werden bei einer Riickkonvertierung in das V3.2 SP1/ V4.0 Projektformat die V4.1
internen Ubersetzungsergebnisse der gednderten Quellen geldscht!

Das bedeutet, dass nach erneuter Offnung des Projekts und anschlieBendem Herstellen
der Online-Verbindung, die gednderten Quellen inkonsistent (rot dargestellt) sind.

Erst nach durchgefiihrtem Kompilieren und Download sind die Quellen wieder konsistent
(grin dargestellt).

Grund hierfir ist die Bearbeitung mit verschiedenen SCOUT-Versionen, die
unterschiedliche Compiler-Versionen beinhalten.

e Waurde das Projekt zu Diagnosezwecken nur schreibgeschutzt gedffnet oder wurde im
nicht schreibgeschiitzten Modus keine Anderung durchgefiihrt, dann braucht es nicht
gespeichert zu werden.

Nach Bearbeitung einer alteren Projektversion mit SCOUT V4.1 sollte das Engineering-
Projekt weiterhin auf der Version V4.1 bleiben. Dadurch entféllt das Abspeichern ins alte
Projektformat und das Projekt ist immer sofort konsistent.

Das Engineering-Projekt ist dann in der alten Projektversion nicht mehr verfiigbar.

Nach Abschluss der Projektédnderungen sollten diese im Userlog-File dokumentiert werden.
Das Editieren des Userlog-File erfolgt im Dialog Geratediagnose.

SIMOTION SCOUT
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7. 1 Handlungsempfehlungen fir Service mit SCOUT V4. 1

eratediagnose - [SIMOTION_1]

Aligemein | Diagnasepuifer | Slaves | Task Manager | Systemausiastung  Userlog | Sysiog | Alarme |

Sichern ins Ziclsysten |

IT Diag iffnen

=T

Betisbszustand stevem.. |

Serviccengineer: Karl Maier
Date: 200812706
Task: Errcrnessage encader fault

Encoder at motor 13 replacsd
walues from amis 13 chenged

Serviceenginesr: Karl Maisr
Date: 2008-11-02

Schieen | Aktuslsieren(Fs) | Speichem unter..

Hife

Bild 7-3 Beispiel der Anzeige des User-Lodfile
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714 Einfiihrung einer Versionierung bei Standardbibliothek und Software-
Komponenten
Bei der Projektierung besteht die Mdglichkeit die Versionierung fir jede Standardbibliothek

und jede Softwarekomponente einzufiihren, d. h. jede Komponente erhalt eine
eigenstandige Versionskennung.

® Fir jede Unit und jede Bibliothek kann im Dialog Eigenschaften in SIMOTION SCOUT die
Version, Autor und eine Kurzbeschreibung im Kommentarfeld eingetragen werden
(Offline-Versionskennung).

® Jede Bibliothek und jede Sofwarekomponente kann ihre Versionskennung zur Laufzeit
bekannt machen (Online-Versionskennung identisch zu der Offline-Versionskennung).

— Versionskennung als Konstante(n) oder
— Versionskennung als Funktionsriickgabe, z. B. FCGetVersion

® Die Versionskennungen kdnnen einzeln auf den vorhandenen HMI-Systemen zur
Anzeige gebracht werden, d. h. Selbstidentifikation aller beteiligten Systemkomponenten.

® Eine einfache Variante fir Anwendungen zur Versionierung liegt in einer Datumskennung
als Konstante im Format yyyy-mm-dd. Diese kann einer Variablen zugewiesen werden,
welche dann z. B. an HMI-Systeme zur Versionsausgabe weitergegeben wird.

Beispiel Datumskennung:

VAR_GLOBAL CONSTANT
APP_VERSION : UDINT := 20060612; // 12.06.2006
END_VAR

VAR_GLOBAL
G_uAppVersion : UDINT := APP_VERSION;
END_VAR

SIMOTION SCOUT
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7.2 Regeln flr die Anordnung der Baugruppen

Steckplatzregeln

Baugruppen mussen im Baugruppentrager lickenlos aneinander gereiht werden.

Ausnahme:
Steckplatz 3 bleibt in der Konfigurationstabelle frei. Dieser Steckplatz ist reserviert.

Hinweis
Im tatsachlichen Aufbau haben Sie keine Liicke, da sonst der Bus auf der Riickwand
unterbrochen ware.

Tabelle 7- 1 Steckplatzregel fur SIMOTION Baugruppentrager 0

Steckplatz 1: Nur Stromversorgung (Power Supply)PS 307 xA
(nur fir SIMOTION C2xx giiltig)

Steckplatz 2: Nur CPU (z. B. SIMOTION C2xx)

Steckplatz 3: leer oder Anschaltungsbaugruppe

Steckplatz 4 bis 11: Peripheriebaugruppen oder leer

SIMOTION SCOUT unterstiitzt Sie beim Konfigurieren einer Station:

SIMOTION SCOUT

e Sie erhalten eine Meldung, wenn z. B. eine Baugruppe nicht auf dem gewtinschten
Steckplatz zu stecken ist.

® Adressbereiche werden Uberprift, so dass es nicht zu einer Doppelbelegung der
Adressen kommen kann.

® Achten Sie in diesem Zusammenhang auf die Statuszeile oder eingeblendete
Meldungen. Wichtige Informationen kénnen Sie in der Hilfe nachlesen.

® Nicht berticksichtigt werden temporéare, d. h. nur fir einen bestimmten Ausgabestand
gultige Regeln (z. B. Einschrankung der nutzbaren Steckplatze aufgrund einer
Funktionseinschrankung bei einzelnen Baugruppen).

Beachten Sie die Dokumentation bzw. aktuelle Produktinformation zu den Baugruppen.

Hinweis

Gesteckte aber nicht projektierte Baugruppen werden Gber den PROFIBUS immer wieder
angesprochen. Dadurch wird zusatzliche Rechenzeit bendtigt.
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7.3 Routing

7.3.1 Betrieb von subnetziibergreifenden Verbindungen

Einleitung

Mit SCOUT und STEP 7 ist es mdglich, dass Sie mit einem PG/PC iliber Subnetzgrenzen
hinweg SIMOTION, Antriebe und S7-Stationen online erreichen kénnen, um z. B.
Anwenderprogramme oder eine Hardware-Konfiguration zu laden oder um Testfunktionen
und Diagnosefunktionen ausfiihren zu kénnen. Sie konnen diesen PG/PC an jeder Stelle
des Netzes anschlieen und zu allen Stationen, die Gber Netziibergange erreicht werden,
eine Online-Verbindung herstellen.

Naheres zu diesem Thema finden Sie im folgenden Dokument:
e Systemhandbuch SIMOTION Kommunikation

7.3.2 Human Machine Interface System (HMI)

SIMOTION erlaubt die Kommunikation mit Bediengeraten fir den Endanwender (Human
Machine Interface Systems), z. B. Operator Panels.

Folgende Konstellation ist beispielsweise mit dem SIMOTION C240 maglich:

® HMI-Geréat ist am nicht taktsynchronen PROFIBUS des SIMOTION Gerates 1
angeschlossen.

e Am PROFIBUS fir Motion Control (taktsynchron) des SIMOTION Geréates 1 sind vier
weitere SIMOTION Gerate angeschlossen.

SIMOTION stellt automatisch auch Verbindungen zwischen dem HMI-Gerat und den
SIMOTION Geraten 2 bis 5 her (Routing). Das HMI-Gerat kann deshalb auch Variablen,
Meldungen und Alarme dieser Gerate anzeigen.

Hinweis

Die Anzahl der gerouteten Verbindungen hangt vom Geréat ab. Es sind zwischen 4 und 10
geroutete Verbindungen mdglich. Naheres siehe Mengengerist.

Maximal zwei Netzibergange sind moglich.

Bei Fragen wenden Sie sich bitte an |hre zusténdige Siemens-Vertretung.

SIMOTION SCOUT
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7.3 Routing
HMI
PROFIBUS-DP VO
SIMOTION 1
PROFIBUS-DP fiir Motion Control
SIMOTION 2 SIMOTION 3 SIMOTION 4 SIMOTION 5
Bild 7-4 Beispiel fir die Anbindung eines HMI-Gerates an einen Verbund von SIMOTION

Geraten

Hinweis

Routing durch eine Steuerung, z. B. C2xx, P350 oder D4x5 ist nur méglich, wenn diese als
aktiver I-Slave projektiert wurde. Es ist jedoch zu beachten, dass bei einem aktiven |-Slave
der PROFIBUS-Anschluss nicht mehr takisynchron betrieben werden kann.

SIMOTION SCOUT
Projektierungshandbuch, 05/2009 163



FAQs

7.3 Routing

7.3.3

164

Ubergeordnete Automatisierungssysteme

Ein SIMOTION Geréat kann an ein Ubergeordnetes Automatisierungssystem angeschlossen
werden. Die Kommunikation erfolgt tber die MPI-Schnittstelle des SIMATIC STEP 7-Geréats
bzw. die nicht taktsynchrone PROFIBUS-Schnittstelle des SIMOTION Geréts.

SIMATIC S7 400

MPI - PROFIBUS-DP VO

SIMOTION 1
PROFIBUS-DP fiir Motion Control
Antrieb 1 Antrieb 2 Antrieb 2 Antrieb 4
Bild 7-5 Ubergeordnetes Automatisierungssystem mit SIMOTION Gerét

SIMOTION SCOUT
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7.4 Antriebe einfligen

7.4.1 Antriebe bei SIMOTION

Beachten Sie Folgendes:
Bei den Antrieben sind zu unterscheiden:
® Antriebe, die am PROFIBUS/PROFINET angeschlossen werden, und
® Antriebe, die direkt am SIMOTION Gerat angeschlossen werden.
Fir Antriebe, die am PROFIBUS/PROFINET angeschlossen werden, gilt:
® Es kénnen nur Antriebe angeschlossen werden, die das PROFIdrive-Profil V3.0 erflllen:
— SINAMICS
— MICROMASTER (nur PROFIBUS)
— COMBIMASTER 411 (nur PROFIBUS)
— MASTERDRIVES (MC, VC) (nur PROFIBUS)
— SIMODRIVE 611U(nur PROFIBUS)
— SIMODRIVE POSMO (CA, CD, Sl) (nur PROFIBUS)
— ADI4 (Analoge Antriebsschnittstelle flir 4 Achsen)
— IM 174 (Interface Module fur 4 Achsen)
® Diese Antriebe werden in die Hardwarekonfiguration aufgenommen.

® Antriebe der Antriebsfamilien SINAMICS und MICROMASTER k&nnen mit
SIMOTION SCOUT konfiguriert, parametriert und in Betrieb genommen werden.

Alle analogen Antriebe kénnen Uber eine der vier analogen Schnittstellen des
SIMOTION C2xx oder Uiber die PROFIBUS-Baugruppe ADI4 angeschlossen werden.

® Diese Antriebe werden nicht in die Hardwarekonfiguration aufgenommen.

® Das SIMOTION Gerat benétigt am Eingang nur die Ist-Werte vom Geber und gibt die
Sollwerte am analogen Ausgang aus.

® Die Antriebe mussen direkt am entsprechenden Gerat konfiguriert, parametriert und in
Betrieb genommen werden.

SIMOTION SCOUT
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7.4 Anftriebe einftigen

742 Antrieb SINAMICS an PROFIBUS DP einfligen

Ausgangssituation
e das SIMOTION Gerét ist in SIMOTION SCOUT angelegt
® ein PROFIBUS-Subnetz ist z. B. als PROFIBUS DP taktsynchron konfiguriert
® die Subnetz-Schnittstelle ist Master dieses Subnetzes des SIMOTION Gerétes

Gehen Sie wie folgt vor:
1. Offnen Sie im Hardware Katalog den Ordner PROFIBUS DP.
2. Offnen Sie den Unterordner SINAMICS.

3. Ziehen Sie mit Drag&Drop einen Eintrag auf das taktsynchrone PROFIBUS-Subnetz des
SIMOTION Gerates.

[ Hw Konfig - [SIMOTION C (Konfiguration) -- SCOUT_proj_3] =[Olx|
E“] Station Bearbeiten Einflgen Zielswstem Ansicht Extras Fenster Hilfe Ailil
B T T =

iI =

g
Suchen: I o H

=] -
Prafi: I Standard j
PROFIBUS(1): DP-Mastersystern (1] 1] Nelskompanenten ;|
-0 Regler

-0 Schaltgerite
-3 Sensarik
523 SIMADYN

; {1 SIMATIC
- -3 SIMODRIVE
q | _’l_l B2 SIMOREG
F-0 SIMOVERT
-0 SIMAMICS
!I:I PROFIBUS): DP-astersystem (1] E SIMOTION T332

FROFIBUS-Adresse I Baugruppe I Bestellnummer I Firmwiare | Diagnnsaadressel Komrmentar | ]g g:mE;:ESN GE??DE SM15D
SINAMICS_5120_CU320 |65L3040-0xA00-0xxx (5120) 2045 ] SINAMICS G120

[

[

-0 SINAMICS G150

B SIMAMICS GL150

B SINAMICS GM150

L3 SINAMICS 5120

E SINAMICE 5120 CU0 DR
g SIMAMICS 5120 CU320
-0 SINAMICS 5150

B SIMUMERIK Nx10
BSL3040-0xA00-0xmw [5120]

DP-Slave SINAMICS 5120 CUE20. Drive
ES/SIMOTION-Schnittstelle, zyklische und azuklische
Kaommunikation, Taktepnehranization, Quererkehrn

|2 1e

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. | | and Lz

Bild 7-6 Einfugen eines Antriebes SINAMICS

SIMOTION SCOUT
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743 Antrieb SINAMICS an PROFINET IO einfligen

Ausgangssituation
o SIMATIC Step 7 V5.4 SP2 ist installiert

e das SIMOTION Gerat D4x5 mit Schnittstellenauswahl Ethernet IE2/NET (X130) ist in
SIMOTION SCOUT angelegt

® ein PROFINET IO-Subnetz ist konfiguriert

Gehen Sie wie folgt vor:

1. Offnen Sie die HW Konfig des SIMOTION Gerates D4x5.

2. Offnen Sie im Hardware Katalog den Ordner PROFINET 10/Drives/SINAMICS.
3. Markieren Sie den Antrieb SINAMICS S120 CBEZ20.
4

. Ziehen Sie mit Drag&Drop den Antrieb auf das PROFINET 10-Subnetz des
SIMOTION Geraétes.

E{#‘ HW Konfig - [SIMOTION D (Konfiguration) -- Profinet_1] - |E| il
Eﬂ] Station Bearbeiten Einfligen  Zielsystern Ansicht Extras Fenster Hilfe = IE' LI

DE:E S e dda DS %R

= J=IE]
Suchen: I ntl: ' ||
MOTION D435 PROFIEUS Integrated: DP-Mastersystem 1] Profil: IStandard j
h PROFIBUS-DF
@3 Sl B oOrRUSEY
£ % PROFINET 10
4 E|C| Drives
- = SINAMICS
#-gg SINAMICS G130 CBEZ0
=g SINAMICS G150 CBE20
=g SINAMICS GM150 CBE20

Ethernet{2): PROFINETA0-Spstern (100] @ SINANICS 5120 CBE2D
= B SINAMICS 5120 CU310 PN
- Fg SINAMICS 5150 CREZ0

-] General
- 140
- Metziibergang
-1 Sensors
- {1 Weitere FELDGERATE
4 | ;|_I =] SIMATIC 200
-l SIMATIC 400
. ' - SIMATIC PC Based Contral 3004400
:I:I B SRR EEREEEE -8, SIMATIC PC Station
Steckplatz B augruppe Bestellnurmmer I E-Adresse | Addresse | Diagnoseadresee Kaommentar Bl [§ SIMOTION Drive Based
7 SINAMICS-S120-LEEZN E5L F055-BA00-FEEE [5T20) TEFEFT -
Antaniace LEEREY JER
A7 Faw 7 ol
A Al FERTHE —
AlF At FEER
A P d FERTE
1 Antriebsobjekt 16366~ ESL3055-04400-2EB0 [5120) ﬂ 3
17 AR FEAE SINAMICS, die durchganaige -
I Slandand Tatagamm 7 SRS | SR RS ;I 32;:‘??;;1‘2‘2?&?&; T\?:?L?;[gci?g:lirg:gﬁe' LI
Einfiigen méglich [ I |and 2
Bild 7-7 Einfligen eines Antriebes SINAMICS mit PROFINET

SIMOTION SCOUT
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7.4.4

Antrieb MICROMASTER einfiigen

Ausgangssituation:

e Der Baugruppentrager mit SIMOTION Gerat ist eingefligt.
e Ein PROFIBUS-Subnetz ist z. B. als PROFIBUS DP taktsynchron konfiguriert.
® Die Subnetz-Schnittstelle ist Master dieses Subnetzes des SIMOTION Geréates.

Gehen Sie wie folgt vor:
1. Offnen Sie im Hardware Katalog den Ordner PROFIBUS DP.
2. Offnen Sie den Unterordner SIMOVERT und dort den Unterordner MICROMASTER 4.

3. Ziehen Sie mit Drag&Drop einen Eintrag (z. B. MICROMASTER 420) auf das
taktsynchrone PROFIBUS-Subnetz.

Eﬂ HW Konfig - [SIMOTION C {(Konfiguration) -- Micromaster] i [m] ﬂ
E||]|] Station Bearbeiten Einflgen Zielsystem Ansicht  Extras Fenster Hilfe _|=2 ﬁ
D B S s el | B3| 55 | w2
= x|
= Suchen: | ot th
1 - PROFIBUS(1]: DP-Mastersystem (1] Profil: |Standard ﬂ
2 %} C230
xe.0i1] o7 +-_] SIMODRIVE |
X8 DA DFEMET -] SIMOREG
X7 0 ] -1 SIMOVERT
X1 BEROMT +-_] LARGE DRIVES CEP2
X3 Tiive +-_] MASTERDRIVES CEP
e Tiive +-[_] MASTERDRIVES CEPZ2
e T =1 m:g:g;zgﬁl;ﬂmalmsmﬁ CR15/CR155
XE Live = =
= J B COMBIMASTER 411
B MICROMASTER 420
B MICROMASTER 430
@ MICROMASTER 440
+-gg MASTERDRIVES CB1
f +-gg MASTERDRIVES/DC MASTER CBPx
ol L +-gg MASTERDRIVES/DC MASTER CBP2 DPV1
+-gg MICROMASTER 4
ﬁJ 1] MICROMASTER_420 +- g MICROMIDIMASTER DPMP
- +-gg MICROMIDIACOMBIMASTER CB15/155
Slat 3 B augruppe E-Adiesze | A-Adesse | Kommentar | 3 @ PP ESE42/F ESE4S
4 De Dt j -1 SINAMICS =l
& i SRE.HE
Z gmgf S e BSEEA00-1PBOD-0&A0 (MMAE] %,
D) S MICROMASTER 420 mit PROFIBUS Anschaltunalsishe =
7 MLFE]. Drive ES/SIMOTION-S chnittstelle, zyklische und
f j azyklizche Kommunikation, Querverkehr, OP-Kommunikation
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten,

Bild 7-8
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Einfugen eines Antriebes MICROMASTER 4

Es erscheint ein Fenster zur Konfiguration der PROFIBUS-Schnittstelle des Antriebes.

Hinweis

Der MICROMASTER 420 unterstitzt keine Taktsynchronitat. Er kann aber am
taktsynchronen PROFIBUS-Subnetz betrieben werden. Beachten Sie, dass die Antriebe
aller Gleichlaufachsen am gleichen PROFIBUS-Subnetz angeschlossen sein missen.

SIMOTION SCOUT
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745 Antrieb MASTERDRIVES einfligen

Ausgangssituation:
e Der Baugruppentrager mit SIMOTION Gerat ist eingefligt.
e Ein PROFIBUS-Subnetz ist als PROFIBUS DP taktsynchron konfiguriert.
® Die PROFIBUS-Schnittstelle ist Master dieses Subnetzes des SIMOTION Geréates.

Gehen Sie wie folgt vor:
1. Offnen Sie im Hardware Katalog den Ordner PROFIBUS DP.
2. Offnen Sie den Unterordner SIMOVERT.

3. Ziehen Sie mit Drag&Drop einen Eintrag auf das taktsynchrone PROFIBUS-Subnetz des
SIMOTION Gerétes.

[ Hw Konfig - [SIMOTION € (Konfiguration) —- Masterdrives] =lo] x|
Eﬂ] Station Bearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe _Iﬁllll

De(5-(® %] &| e sl [ =] %] we|

2 Blx|
1 = Sucher: I [y || ﬂtlz

Eigu Prrofil: IStandard j
T ] PROFIBUS[1); P-4 asterspstem [1) {:I e ;I
EA4 D Metzkomponenten
BEROAMT D Fegler
A risiah b - Schaltgerste
Anfriah D Sensorik
Aniriah -2 SIMADYH
Anitieh -0 SIMATIC
il = SIMODRIVE
M- SIMOREG
= SIMOVERT

{:l LARGE DRIVES CEPZ
=1 MASTERDRIVES CEP
----- ﬁ Active Front End

b 1 IR P ﬁ Frequency Contral
4] | G| B Motion Contral
----- E Fation Contral Plus
:I:l SIMOTION T e E Rectifier/Regenerative Linit

----- @ Servo Contral

Steckplatz I Bezeichnung | ----- % “eotor Control CU2
----- Wector Contral CUNVC
----- B “estor Cantrol Plus
ROFIBUS(1}|DP-Mastersystem (1] []D MASTERDRIVES CEP2

4 |

DP-Slave CBP in SIMOVERT MASTERDRIVES.
Drive ES-Schnittstelle, zpklizche und azyklizche
Kommunikation

L2 e

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. And
Bild 7-9 Einfugen eines Antriebes MASTERDRIVES
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7.4.6

Ausgangsituation:

Antrieb SIMODRIVE einfiigen

e Der Baugruppentrager mit SIMOTION Gerat ist eingefligt.
e Ein PROFIBUS-Subnetz ist als PROFIBUS DP taktsynchron konfiguriert.
® Die PROFIBUS-Schnittstelle ist Master dieses Subnetzes des SIMOTION Geréates.

Gehen Sie wie folgt vor:
Offnen Sie im Hardware Katalog den Ordner PROFIBUS DP.

1.
2.
3.

Offnen Sie den Unterordner SIMODRIVE.
Ziehen Sie mit Drag&Drop einen Eintrag auf das taktsynchrone PROFIBUS-Subnetz des

SIMOTION Geréates:
— SIMODRIVE 611 universal
— SIMODRIVE POSMO xx

m HW Konfig - [SIMOTION C (Konfiguration) -- DSC_SIMODRIYE]

|II[||] Station Bearbeiten EinfOgen Zielsvstern  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

b8 & &

s & || B 28 k2

PROFIBEUS[1]): DP-k azterspstem (1)

i
1 -
2 §Z C230
XEOA1] DPT
X9 0418 DP2AR
X 0
Pt BLAOAME =
3 D
e D
M Do
XE Drive ﬂ

| |

— ol x|
_ =] x|
- ol
Suchen: | i i
Brofil: | Standard ﬂ
+.{_] ET 200U |
+-{_] ET 200k
+-_] Funkbonshaugruppen
+-[_] IDENT
+-{_] IPC
+-_] MNC
+-[_] Metzkomponenten
+-_] Regler
+-[_] Schalgerate
+-_] Sensorik.
+-] SIMADYM
+H-{_] SIMATIC
-1 SIMODRIVE

- J (1) SIMODRIVE 611U DPZ2, DP3

Dricken Sie F1, um Hilfe zu erhalken,

Slot 3 B augruppe E-Adresse | A-Adesze | Kommentar |
El Laban Otz |
g Dz Dt TP Lo
& Lz Dtz SHESRE
7
B =

<

@ SIMODRIVE B17 universal

@ SIMODRME E11 universal HR
B SMODRIVE FOSMO A

B SMODRIVE POSMO A, C1/C2
B SMODRIVE POSMO C&

B SMODRIVE POSMO CD

B SMODRIVE POSMO 5

BSM1118-sM 00044 [6110]
DP-Slave. Drive ES-Schnittstele

and

Bild 7-10

Einfigen eines Antriebes SIMODRIVE 611U

Es erscheint ein Fenster zur Konfiguration der PROFIBUS-Schnittstelle des Antriebs.
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747 Eingefiigten Antrieb als Slave am PROFIBUS konfigurieren

Gehen Sie wie folgt vor:

Nachdem Sie den Antrieb eingefugt haben, erscheint folgendes Fenster zur Konfiguration
der
DP-Schnittstelle:

1. Legen Sie die Adresse fest.

Eigenschaften - PROFIBUS Schnittstelle SIMODRIYE 611U DP2Z, [ x|

Allgemein  Parameter |

Adrezze: IE vI

Ubertragungsgeschwindigkeit: 12 Mhbitds

Subnetz:

- picht vemetzt --- Hew...

PROFIBUS(Z) 12 Mbit/z Eigenzchaften... |

Abbrechen Hilfe

Bild 7-11 PROFIBUS-Schnittstelle des Antriebs konfigurieren

2. Bestatigen Sie mit OK.
Es erscheint ein weiteres Fenster zur Konfiguration des Antriebs als DP-Slave.
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3. Nehmen Sie die notwendigen Einstellungen vor.
4. Bestatigen Sie mit OK.

DP Slave Eigenschaften E
&llgemein  Konfiguration | Taktsynchronisationl Querverkehr - Ubersichtl
Worbelegung:
Slot Antriek PROFIBUS Partner
Typ Adre... Typ PR... |[EfA-.. |Pro... | L. Einheit |Konsistenz |He
4 Kein P
& |stwwert PZD 1 |Eingang 2 260 10 |Wart | Gesamte ...
B Sollvwert PZD 1 |Ausgang 2 260 6 |Wart | Gesamte ..
7
| | i
Zele einf'u'genl Zeileloechen |
— Master-Slave-Konfiguration 1
Master: [2]1 DF1
Statior: SIMOTION C
Kommentar: I ﬂ
fbbrechen | Hife |

Bild 7-12 Konfiguration des SIMODRIVE 611U als PROFIBUS-Slave

E{;HW Konfig - [SIMOTION C [Konfiguration] -- Sample_3]

Eﬂ] Station Eearbeiten Einfligen Zielsystem  Ansicht Extras  Fenster  Hilfe =18 x|

D[eE-2 %) 5 =

Profil: ISlandard j PROFIBUS(1J: DF-Mastersystem (1] j
-0 DP/PALink = |14 Ps 307 108 | T

7 C230 2
D7
o oAl DI
w7 [ EA o=
R

M Aeniad & 4] 5IMODF &5 MICRON

=y At 6110
a Err 5 % ES

LI PROFIBUS[3): DP-Mastersystem (2]

L — -
4] | 3

a1 MICRON a3l SIMODF

P

{21 Schalgerste :I:I i
Steckplatz Baugruppe Bestellnummer Firmware MPl-Adresse E-Adiesse | A-Adiesse | Komme
1 PS 207 104 EES7 207-1KAND-04A0 -
2 C230_2 GAUT 230-2AA00-0AA0 V3.0
M DT F7
NE DR DFEA
{11 LARGE DRIVES CBF2 — T A
({1 MASTERDRIVES CBP T TG
{2 MASTERDRIVES CBP2 e P
FHI3 MICRO-MIDI-/COMBIMASTER CB oy e
=1 MICROMASTER 4 e P
‘g COMBIMASTER 411 i JEp
= i TER 4200 3
B MICROMASTER 430 n
‘@@ MICROMASTER 440 5
: i MASTERDRIMES CB1 _l;| 3
0l | 3 7
ESEE400-1PE 000440 (MM48) ﬂﬂ ]
MICROMASTER 420 mit = ] b
PROFIBUS-Anschaltung(ziehe MLFE). Drive 10 LI

ES/SIMOTION-Schnittstelle, zvklische und ;I

Einfiigen maglich And

Bild 7-13 Beispiel einer Hardwarekonfiguration mit 4 Antrieben
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7.6 Antriebe in Betrieb nehmen

Antriebe die mit SIMOTION SCOUT in Betrieb genommen werden kénnen
Mit SIMOTION SCOUT kdnnen Sie Antriebe parametrieren:

e SINAMICS
* MICROMASTER
e COMBIMASTER 411

Fir alle anderen Antriebe oder Fremdantriebe benutzen Sie das zum jeweiligen Antrieb

gehdrende Inbetriebnahme-Programm (z. B. fir SIMODRIVE 611U das Programm

SIMOCOM U). Ggf. mussen Sie bei diesen Antrieben die Inbetriebnahme direkt am Antrieb

vornehmen.

Tabelle 7- 2 Inbetriebnahme verschiedener Antriebe

Antrieb

Anschluss

Inbetriebnahme

SINAMICS S120, S150,
G110 CPM100, G120, G130,
G150, GM150

PROFIBUS DP oder
analoge Schnittstelle

mit SIMOTION SCOUT oder

STARTER

SINAMICS S120

PROFINET

mit SIMOTION SCOUT oder

STARTER

MICROMASTER 410

analoge Schnittstelle

mit SIMOTION SCOUT oder

DRIVE ES Basic oder
STARTER

MICROMASTER
420/430/440

PROFIBUS DP oder
analoge Schnittstelle

mit SIMOTION SCOUT oder

DRIVE ES Basic oder
STARTER

COMBIMASTER 411

PROFIBUS DP oder
analoge Schnittstelle

mit SIMOTION SCOUT oder

DRIVE ES Basic oder
STARTER

SIMODRIVE 611U

PROFIBUS DP oder
analoge Schnittstelle

mit SIMOCOM U oder
DRIVE ES Basic

MASTERDRIVES MC, VC

PROFIBUS DP oder
analoge Schnittstelle

mit SIMOVIS oder
DRIVE ES Basic

SIMODRIVE POSMO

PROFIBUS DP

mit SIMOCOM U oder

CA; CD, S DRIVE ES Basic
Fremdantriebe analoge Schnittstelle mit IBN-Tool des Herstellers
oder
PROFIBUS DP nach
PROFIdrive Profil V3.02
Hinweis

Ist das Inbetriebnahme-Programm Drive-ES Basic installiert, kann es im Projektnavigator mit
Inbetriebnahme durch SIMOTION SCOUT aufgerufen werden.

SIMOTION SCOUT
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7.6 SINAMICS an SIMOTION

7.6.1 SINAMICS S$120 an SIMOTION

STARTER-Funktionalitat in SIMOTION SCOUT

Mit SIMOTION SCOUT ist es mdglich, Antriebe direkt zu parametrieren. Beispielhaft wird in
diesem Abschnitt beschrieben, wie Sie einen Antrieb SINAMICS_Integrated in
SIMOTION SCOUT einfiigen.

Voraussetzung:
e SIMOTION SCOUT ist auf dem PG/PC installiert
e ¢in SIMOTION SCOUT Projekt ist angelegt

Hinweis
Sie kénnen den Antrieb SINAMICS mit PROFIBUS oder PROFINET anlegen.

Folgende Schritte miissen Sie ausfihren:
o SIMOTION Gerat D4x5 bzw. SIMOTION Gerat D410 einfligen
e SINAMICS_integrated konfigurieren

Inbetriebnahme in SIMOTION SCOUT:

Offnen Sie das SIMOTION Projekt im SIMOTION SCOUT.
Doppelklicken Sie auf Neues Geréat anlegen.

Wahlen Sie ein SIMOTION Gerat D4xx aus.

Waéhlen Sie die Variante aus.

Deaktivieren Sie das Kastchen HW Konfig 6ffnen.
Bestatigen Sie mit OK.

Wabhlen Sie die Schnittstelle PROFIBUS oder Ethernet aus.
Wenn Sie Ethernet gewahlt haben, wahlen Sie die Schnittstellenparametrierung des
PG/PC aus.

8. Bestatigen Sie mit OK.
9. Offnen Sie im Projektnavigator den Strukturbaum des SIMOTION Gerates D4xx.
10.0ffnen Sie im Projektnavigator den Strukturbaum des Antriebes SINAMICS_Integrated.

No o ks~ o0bdb =

11.Doppelklicken Sie auf Antriebsgerat konfigurieren.
Es o6ffnet sich das Fenster Konfiguration - SINAMICS_Integrated - Optionsbaugruppe.

Nun beginnt die STARTER-Funktionalitat in SIMOTION SCOUT.

SIMOTION SCOUT
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Wie Sie den Antrieb SINAMICS_Integrated konfigurieren ist ausfihrlich in den folgenden
Dokumenten beschrieben:

o SIMOTION D4x5 Inbetriebnahmehandbuch
o SIMOTION D4x5 Geratehandbuch
e SIMOTION D410 Inbetriebnahmehandbuch

SIMOTION SCOUT
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7.7 MICROMASTER an SIMOTION

7.71 MICROMASTER in Betrieb nehmen

STARTER-Funktionalitat im SIMOTION SCOUT

Mit SIMOTION SCOUT ist es mdglich Antriebe direkt zu parametrieren (Starter-
Funktionalitat in SIMOTION SCOUT). Beispielhaft wird die Inbetriebnahme des
MICROMASTER 420 beschrieben.

Voraussetzungen:
e SIMOTION SCOUT ist auf PC/PG installiert.
o PC/PG ist mit dem Antrieb verbunden.
e SIMOTION SCOUT ist im Online-Modus.

AVORSICHT

Sie kdnnen den Antrieb nur im Online-Modus in Betrieb nehmen!

Alle Konfigurationsdaten werden in den flichtigen Speicher (RAM) des Antriebes
geschrieben und gehen verloren, wenn Sie diesen ausschalten. Speichern Sie deshalb
diese Daten mit RAM nach ROM kopieren in den ROM-Speicherbereich des Antriebes.
Dazu muss der entsprechende Antrieb angewahlt werden.

SIMOTION SCOUT
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7.7.2 Inbetriebnahme in SIMOTION SCOUT

7.7.21 Drive Navigator

Der Drive Navigator ist im Strukturbaum des Projektnavigators, direkt unterhalb des
Antriebes integriert. Er ist als Snap-In ausgefiihrt. Sie kénnen im Drive Navigator folgenden
Handlungen ausfihren:

Konfiguration
Klemmen / Bus

Begrenzungen

Gehen Sie wie folgt vor:

1.
2.

SIMOTION SCOUT

Offnen Sie im Projektnavigator den Strukturbaum des Gerates MICROMASTER_420.

Doppelklicken Sie auf Drive Navigator.
Das Snap-In 6ffnet sich im Arbeitsbereich des SIMOTION SCOUT.

Maximieren Sie die Ansicht des Fensters im Arbeitsbereich.

Hinweis

Es werden fir die einzelnen Antriebsauspragungen im Offline-Modus und Online-Modus
die gleichen Inhalte angezeigt. Was im jeweiligen Modus nicht ausfiihrbar ist, wird
gegraut dargestellt. Diese Funktion ist dann in diesem Modus nicht aktiv. Dadurch haben
Sie jederzeit den Gesamtiberblick der méglichen Funktionen.

. Konfigurieren Sie den Antrieb.
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7722 Antrieb konfigurieren

Antrieb konfigurieren

AVORSICHT

Sie arbeiten mit dem Assistent zur Antriebskonfiguration direkt mit den Daten des
Antriebes.

Bei Verlassen eines Fensters werden die Daten sofort auf den Antrieb Ubertragen. Eine
Funktion Abbrechen ist nicht mdglich!

Voraussetzung:

® Sie haben einen Antrieb in das Projekt eingefiigt.

Gehen Sie wie folgt vor:
1. Offnen Sie im Projektnavigator das Element (Ordner) fiir das Antriebsgerét.
2. Offnen Sie darunter das Antriebselement.

3. Doppelklicken Sie auf das Element Konfiguration.
Im Fenster werden die wichtigsten Konfigurationsdaten angezeigt.

4. Klicken Sie auf Antrieb neu konfigurieren.
Es erscheint eine Meldung, ob Sie den Antrieb neu konfigurieren méchten.

SIMOTION SCOUT
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5. Bestatigen Sie die Meldung mit Ja.
Der Assistent zur Konfiguration des Antriebes wird gestartet.

§SIMOTION SCOUT - SCOUT_proj_3 [C1I0[<]
Projekt  Antieb  Bearbeiten Einfuigen Zielsystern  Ansicht Estras  Fenster  Hilfe

| Dl=l= 8] £=le] o[ | el @il ] x| 2]
= R T e T TR e e |

[] MICROMASTER_4_PROFIB_1_MICRDMASTER_420 - Konfiguration

=8P SCOUT_pro 3
P_‘] MNeues Gerat anlegen

%7 Einzelantrieh sinfiigen

- C230_2
] ABLAUFSYSTEM
S 14D
- g— GERATEGLOBALE VARIABLEN
-] ACHSEM
#-__] EXTERNE GEEER Name: |QSTEH_4_FHDFIB_1_.MIEHDMAS Befrisbsmodus: ‘ LF mit linearer Kennlinie 0]
-] KURYEMSCHEIBEN
[
[

Antrieb neu konfigurieren ..

Antriebstyp: Iotor:
- Unbekarint —
Firmnisare ---

Dptiansbaugruppe L Meterdenticaton |
‘ Anfialten !

I Gespent [0] j

#-_] TECHNOLOGIE

7] PROGRAMME

=-flla MICROMASTER_4_PROFIB_1_
El-f] MICROMASTER_420

Asynchronmaotor (1] 230 3254
075 Kw S0.00Hz 0 min-'

» Klemmen / Bus
% Begrenzungen
i Diaghose
i » Steusrtafel
B Enweitert
% MICROMASTER_4_PROFIBUS

&2)
£

t-{[la SIMODRIVE_B11U_DP2_1_

+-fla SIMODRIVE_E11U_DP2_DP3
] BEOBACHTEN
[+ BIBLIDTHEKEM

Schiiefen Hile |

4] |
Projekt I Bafahlsh\hhnlhekl 7 MICROMASTER_4_PROFIE_1_MICROMASTER_420
Driicken Sie F1, um Hilte zu erhalten Offline-Modus ,_ HUIM ,_ &

Bild 7-14 Konfiguration des MICROMASTER 420

Sie befinden sich im Fenster Antriebskonfiguration - MICROMASTER 420 - Norm:

6. Wahlen Sie die zutreffende Norm aus.
Standardeinstellung: Europa [kW], Standardfrequenz 50 Hz (0).
Eine Meldung erscheint.

7. Beachten und bestétigen Sie diese Meldung mit OK.
8. Klicken Sie auf Weiter >.
Sie befinden sich im Fenster Antriebskonfiguration - MICROMASTER_420 - Motor:
9. Wahlen Sie die zutreffenden Daten aus.
10.Wenn notwendig, aktivieren Sie die Funktion weitere Motordaten.
11.Klicken Sie auf Weiter >.
Sie befinden sich im Fenster Antriebskonfiguration - MICROMASTER_420 - Motordaten:
12.Geben Sie die zutreffenden Daten ein.
13.Klicken Sie auf Weiter >.

Sie befinden sich im Fenster Antriebskonfiguration - MICROMASTER_420 -
Betriebsmodus:
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14 .Wahlen Sie die zutreffenden Betriebsmodus.
15.Klicken Sie auf Weiter >.

Sie befinden sich im Fenster Antriebskonfiguration - MICROMASTER_420 - Befehls-
/Sollwertquelle:

Bei der Auswahl des Drehzahl-Sollwertes kdnnen Ihnen mehrere Quellen gleichzeitig
angeboten werden. Dabei haben die Eintréage folgende Bedeutung:

— erster Eintrag: Haupt-Sollwert
— zweiter Eintrag: Zusatz-Sollwert
16.Wahlen Sie die zutreffenden Daten.

17 Klicken Sie auf Weiter >.
Eine Meldung erscheint.

18.Beachten und bestatigen Sie diese Meldung.

Sie befinden sich im Fenster Antriebskonfiguration - MICROMASTER_420 - Wichtigste
Parameter:

19.Geben Sie die zutreffenden Daten ein.
20.Klicken Sie auf Weiter >.

Sie befinden sich im Fenster Antriebskonfiguration - MICROMASTER-420 fiir den
Abschluss der Antriebskonfiguration:

21.Prifen Sie die eingegebenen Daten.

22 Klicken Sie auf Fertig stellen.
Die Antriebskonfiguration ist abgeschlossen.

23.Klicken Sie auf Schlief3en.

SIMOTION SCOUT
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7723 Klemmen/Bus des Antriebes konfigurieren
Hier legen Sie fest:

e die Zuordnung der Eingangsklemmen und Ausgangsklemmen zu den Parametern des
Antriebes.

e die Kalibrierung des Analog-Digital-Konverters und des Digital-Analog-Konverters.

® Bei freigegebener BICO Parametrierung dient das Register Digitale Eingange nur zur

Anzeige der Verschaltungen. Die Verschaltung selbst wird bei der entsprechenden
Funktion vorgenommen.

® |Im Register Signal-Verschaltung legen Sie die Zuordnung der Eingangsparameter zu den
Signalquellen fest.

Gehen Sie wie folgt vor:

1. Offnen Sie im Projektnavigator das Element (Ordner) fiir das Antriebsgerét.
Offnen Sie darunter das Antriebselement.

Doppelklicken Sie auf Klemmen/Bus.

Konfigurieren Sie die Eingdnge und Ausgénge.

Konfigurieren Sie die USS-/PROFIBUS-Schnittstelle.

o M DN

AVORSICHT

Die Eingabemaske der Signal-Verschaltung ist fir Experten gedacht, die mit der BICO-
Technik und den Parametriermoglichkeiten des MM4 vertraut sind.

Anderungen an den Parametern werden nicht auf Plausibilitit geprift. Falsche
Eingaben kénnen eine Funktionsuntlchtigkeit des Antriebes bewirken.

6. Andern Sie ggf. die Signal-Verschaltung.
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MICROMASTER420.MICROMASTER_420 - Klemmen / Bus =1 E3
Analoge Eingange |Analoge Ausgéngel Digitale Eingéngel Digitale Ausgéngel USS / PROFIBUS I Signal-VerschaItungI
' in = [ Glattungsasit —&nalog-Digital andler
LS
%3 —|3 »— o Unipolarer 5 i Ois +10 ] (0 ~ |-
n ” » |9{nlpjokarer pannhungseingang [ O biz + 110 J
®4 iSﬁ
H 100.00 4
Istwert 10 :,
0.00 s
ID.DD I Y 0 ma % ¥
Taotband [+/-]
|u.un Y |1D.DD Y +;_|u.un Y
—Auzgang izt verschaltet mit...
p1070, Cl: Auswahl Hauptsollwert [H5Ww) +
Istwert 12264, OI° Quelle PID-lstwert It
1] dez ID.DD I %  bezogen auf den Referenzwert
Tabelle der Referenzwerte
P-Hr | Parametertext |Wert|Einheit
p2000 |Bezugsfrequenz |S0.00 Hz
p2001 |Bezugsspannung | 1000 %
p2002 |Bezugsstrom 010 |&
—Wenwendet alz digitaler Eingang - ist verschaltet mit [siehe auch Digitale Eingange)
Istwert
— Signalverlust
[C1Bit0: Drahtbruch ADC 1 [D=NE;|
VerEhEeED lm— ms Signalverlust auf AD-wandler (B _ILI
4 I I 3
Schisien | Hife

Bild 7-15 Antriebs-Schnittstellen konfigurieren

7724 USS- und PROFIBUS-Schnittstelle konfigurieren

In diesem Register konfigurieren Sie nur die Schnittstellen. Sie legen hier nicht fest, ob sie
zur Kommunikation benutzt werden.

Vorgehensweise bei der Anderung der Teilnehmeradressen bzw. Baudraten.

Wenn Sie die Teilnehmeradresse oder Baudrate der Schnittstelle Uber die Sie
kommunizieren geandert haben, stellen Sie eine Kommunikation sicher.

Gehen Sie wie folgt vor:
1. Trennen Sie SIMOTION SCOUT vom Zielsystem.
2. Falls Sie,

— die Teilnehmeradresse geandert haben:

Andern Sie die Teilnehmeradresse des Antriebes im Eigenschaftendialog des
Antriebsgerates oder in der Hardwarekonfiguration.

— die Baudrate geandert haben:

Wahlen Sie Menu Extras > PG/PC-Schnittstelle einstellen und konfigurieren Sie die
Schnittstelle Ihres PC entsprechend.
Wenn Sie die USS-Schnittstelle verwenden mdchten, missen Sie diese installieren.
Klicken Sie im Fenster PG/PC-Schnittstelle auf Auswahlen und Installieren Sie die

Baugruppe PC COM-Port (USS).

3. Verbinden Sie SIMOTION SCOUT wieder mit dem Zielsystem.
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7725 Sollwerte und Begrenzungen parametrieren

Zur vollstandigen Parametrierung der Sollwerte und Begrenzungen gehoren folgende
Untermenus:

® Begrenzungen
® Erweitert
— Motor Poti (MOP)
— Festfrequenzen
— PID-Regler
— Sollwerte
— Abschaltfunktionen
— Startfunktionen
— Funktionen (Schlupfkompensation, Programmierbare U/f Kennlinie)

Begrenzungen parametrieren

Deaktivieren Sie den PID-Regler vor der Parametrierung des Hochlaufgebers. Dieser ist
sonst unwirksam.
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7.7.3 Antriebe steuern

Den konfigurierten Antrieb kénnen Sie mit SIMOTION SCOUT steuern. Sie verwenden dazu
die Steuertafel. Diese wird als Register der Detailanzeige dargestellt. Antriebe kénnen Sie
nur im Online-Modus steuern.

/\GEFAHR

Bevor der Motor das erste Mal dreht, achten Sie unbedingt auf die folgenden
Gefahrenpunkte:

Stellen Sie sicher, dass der Motor korrekt angeschlossen ist!
Sichern Sie die Umgebung:

Sichern Sie Motoren! Lésen Sie bei Vertikalachsen die magnetische Motorbremse nicht
ohne Sicherung!

Stellen Sie Grenzwerte ein! Bringen Sie die Achsen in Mittelstellung! Wahlen Sie kleine
Geschwindigkeiten bzw. Drehzahlen vor!

Beachten Sie die Allgemeinen Unfallverhitungsvorschriften!

Die Funktion ist ausschlieRlich zu Inbetriebnahme- und Servicezwecken freigegeben. Dabei
sind die Sicherheitsabschaltungen aus der Ubergeordneten Steuerung unwirksam.

Die Funktion ist nur von befugtem Fachpersonal zu verwenden.

Die Funktion "Notstopp mit Taste" wird nicht in allen Betriebszustdnden garantiert. Deshalb
ist auf eine hardwaremaflige Ausflihrung des NOT-AUS-Kreises zu achten. Hierfur sind die
erforderlichen Ma3nahmen vom Anwender zu treffen.

Gehen Sie wie folgt vor:

1. Offnen Sie im Projektnavigator das Element (Ordner) fiir das Antriebsgerét.
2. Offnen Sie darunter das Antriebselement.

3. Doppelklicken Sie auf das Element Steuertafel.
In der Detailanzeige wird die Steuertafel eingeblendet.

4. Wabhlen Sie den Antrieb, den Sie steuern wollen.
5. Markieren Sie die entsprechende Checkbox:

— Steuern:
Sie schalten den Antrieb und regeln dessen Drehzahl.

— Freigaben und Istwert:
Sie Uberwachen Soll- und Istwerte sowie die Freigaben und Alarme.

— Links zu Statusinfo:
Sie kdnnen zur Antriebsdiagnose wechseln.

SIMOTION SCOUT
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x
IM|CHUMASTEH_44U j W Steuemn ¥ Freigaben und Istwerte ¥ Links zu Statusinfo

. 100% -
j. Fiefl= [ 5000 | 1WHz 0% g v o200 %
™| Freigaben (Bit 1 bis BBl Stap mit Leertaste - geht immel = -
Einschaltbersit Soll! Ist = CO: Frequenzsollwert ﬂ
Ausgangsfrequenz: 16.00 000 Hz
EIMN £ AUST 16.00 Hz
EIN / A152 toment 0.00 0.00 Nm
) F'N -';"?U_S3b therm. Auslastung Maotorstrom: 0.004 |CO: Ausgangsfrequenz ﬂ
mpulsfreigabe
i Hopchlaufjeberfreigabe Antrisbsdatensatz: 0  Befehlzdatensatz: 0 0.00 Hz
Hochlaufgeber Start / Halt 5 :
Befehle=LI55 auf BOP-Link Sollwert=US5 auf BOP-Link

(1 Sollwertfreigabe

Antriebsdiagnoze |

. Alarme  £5R Antriebssteuertafel E Ausgabe Zielspstem IE Ausgabe Ermitteln der Lifelist I % Diagnoselibersicht

Bild 7-16 Antriebe mit SIMOTION SCOUT steuern

Antrieb schalten und dessen Drehzahl regeln
Gehen Sie wie folgt vor:
Markieren Sie die Checkbox Steuern.
Klicken Sie auf Steuerungshoheit holen.
Stellen Sie den Schieberegler nach links.
Markieren Sie die Checkbox Freigaben (Bit1 bis Bit 6).

Schalten Sie den Antrieb ein: Klicken Sie auf den Button |.

IZER N S A

Regeln Sie die Drehzahl mit dem Schieberegler.
So schalten Sie den Antrieb aus:
o Kilicken Sie auf den Button O oder

® Driicken Sie die Leertaste.

AVORSICHT

Schlieen Sie unbedingt alle Fenster im Arbeitsbereich! Ansonsten kénnen
Verzégerungen zwischen der Eingabe eines Steuerbefehls am PC und dessen
Ausfuhrung durch den Antrieb auftreten!

Freigaben und Istwerte beobachten
® Drehzahl-Sollwert und Drehzahl-Istwert werden sténdig angezeigt.

e \Wahlen Sie zwei weitere Parameter zur Anzeige aus. Diese Parameter werden jeweils
unterhalb des Auswahlfeldes angezeigt.

® Die Freigaben und Alarme werden angezeigt.

SIMOTION SCOUT
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7.7.4 Diagnose des Antriebes verwenden

Diagnose in SIMOTION SCOUT

Mit der Antriebsdiagnose kdnnen Sie die Kommunikationsverbindung zwischen
SIMOTION SCOUT und dem Antrieb priifen, einzelne Steuerwérter und Zustandsworter
sowie den Betriebszustand anzeigen lassen.

Sie kénnen keine Systemparameter andern. Die Anzeige dient nur der Diagnose.
Gehen Sie wie folgt vor:
1. Offnen Sie im Projektnavigator das Element (Ordner) fiir das Antriebsgerat.
2. Offnen Sie darunter das Antriebselement.
3. Doppelklicken Sie auf das Element Diagnose.
4. Wabhlen Sie das entsprechende Register.
Z’.JMIERDMASTEH_4_PHIJFIB_1_.MICRDMASTEH_42I] - Diagnose [Antrieb]

Steuer-/Zustandswort | Betriebsbedingungen | Status-Parameter USS.-"F'F!DFIBUSI

Hier wird angezeigt, welche Signale vom Feglerkern tatsachlich ausgewertet / ausgegeben werden. ‘Wo sie
herkommen, sehen Sie in den einzelnen Parametermasken.

— Steuenworte — Zugtandsworte |
Steuenwart 1 Steuerwart 2 Zustandswort 1 Zustandswort 2
0 0 EIN/AUST = 0 0 Festfrequenz Bit [~ 0 0 Betriebsbersit — _*| 0 0 DC-Bremze akliv |
1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN
0 1 AUSZ Eleklr. Hal 0 1 Festirequenz Bit 1 0 1 Betriebsbereit 0 1 lst-Freq 024 >
1=NEIN O=J& 1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN
0 2 AUS3: Schrellhal 0 2 Festirequenz Bit 2 0 2 Betrieb 0 2 lst-Freq. 024 >
1=NEIN O=J& 1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN
0 3 Impulsfreigabe 0 3 0 3 Fehler aktiv 0 3 lst-Strom 027 »=
1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN
0 4 HLG Freigabe 0 4 0 4 AUSZ aktiv 0 4 lst-Freq. 024 >
1=Ja D=HEIN 1=NEIN O=J& 1=Ja D=HEIN
0 B HLG Start 0 5 0 b AUS3 aktiv 0 5 lst-Freq 024 <
1=Ja D=HEIN 1=NEIN O=J& 1=Ja D=HEIN
0 E  Solwert-Freigabe 0 E 0 E EIM-Spere aktiv 0 B lst-Freq. 0024 »=
1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN
o | 7 FehlerQuitenng™ [ 7] 7 b g | 7 Wamungaktv T[] 7 lstide 0026 < B
1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN
0 8 JOG rechts 0 8 PID-Regler freige: 0 8 Abweichung Soll 0 8 lstvde 0026 > F
1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN 1=NEIN O=J& 1=Ja D=HEIN
0 9 JOG links 0 9 DC-Bremse freige 0 9 Steuerung von Al 0 9 Hoch-/Riicklauf t
1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN 1=Ja D=HEIN
0 10 Steuerung von Al 0 10 0 10 M aximalfrequenz 0 10 PID-Ausg. r2294 -
1=JaD=HNEIN * hd 1=JaD=HNEIN ~ 1=JaD=HNEIN *
1| | » 1| | » | | » | | »
Schisen | Hife.. |

Bild 7-17 Antriebsdiagnose mit SIMOTION SCOUT - Register Steuer-/Zustandswort

SIMOTION SCOUT
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Tabelle 7- 3 Register der Antriebsdiagnose

SIMOTION SCOUT

Register

Bedeutung

Steuerwort / Zustandswort

Bitbelegung von:
e Steuerwort 1
o Steuerwort 2
e Zustandswort 1
e Zustandswort 2

Betriebsbedingungen

Wichtige Parameter und Betriebszustédnde des Antriebes

Status-Parameter

Wichtige Systemvariablen des Antriebes

USS / PROFIBUS

Hier legen Sie die Schnittstelle zur Kommunikation fest und kénnen
die Werte der einzelnen Steuerworte und Zustandsworte beobachten.

Steuer-Zustandswort | E

i_‘]MICRl]MASTER_4_PF|DFIB_1_.MIEHDMASTEH_42I] - Diagnose [Antrieb)

tatus-Parameter | US5S / PROFIBUS ]

Folgende Yoraussetzungen miizzen gegeben sein, damit der Mator drehen kann:

Bitz 1 biz £ des Steuenwortes 1
miizsen 1 sein, und Bit 0 rmuss
anzchlieszend von 0 auf 1

oher die Befehle kommen, sehen Sie in der Antriebsteuertafel -» Freigaben und
Istwerte. |st die freie Verschaltung aktiv [BICO), sehen Sie die Quelle der Signale unter
"Abschaltfunktionen’ und "Begrenzungen''.

O Fehler steht an !l [zsiehe Alarmauzgabe)

O Der Antrieb kann nicht hochlaufen, da der
Strom bereits 2u hoch ist.

Eingang Hochlaufgeber: |0.00

JOG

E 8 JOG rechts i‘
1 =4 0=HEIN

[ | 9 J0OGlinks x|

0.00

Bei JOG dreht Matar auch ohne
Steuerwart], Bit 0 "EINAALIST™

Sollwert:

Abhangig von der Anwahl-
methode kann EINAALST

hseln.
HEEnSEn O Motorhalkebremse aktiv fresidiclzaflie) —
0 EIN /4051 . 0 Festirequenz Bit 0 :‘
1=Ja D=HEIN
1=Ja D=HEIN _
Drehzahlsollwert muss >0 sein: ’T‘ 1 Festfrequenz Bit1 ¥
1 &lS52: Elektr. H. s .
1=NEIN D=J& Haupt- und Zuzatzsollaer: (0.00
2 AUS3: Schnelh. Nach Richtungsiiberwachung; |0.00 Sollwert: oo
1=NEIN O=J&
1
4

|3 Imoulsfreigabe T
»

Steuerung Liber FZD: Steuenwort],
Bit 10 muszs 1 sein

n | 10 Steuerury voilﬁjl
4 3

Auzgang Hochlaufgeber: |0.00

Hirwweis:
Der Sollwert wird in den Konfigurationzbildem

automatizch gesetzt werden |
Siehe [nfo-Text in
"Festdrehzahlen'.

an unterschiedlichen Punkten des Sollwert- I atarPati [MOP)
kanals angezeigt. .
Motoridentifilk.ation muss 0 sein: Bl IZ‘ 13 Motorpotentlometerﬂ
0 Maximalfrequenz muszs >0 sein: 1=.a IEN |
4 3
Zustand muf "bereit" sein: ol oo

i

|»

Jud]

Schieten |

Hilfe...

Bild 7-18
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7.7.5

Expertenliste verwenden

Expertenliste fir erfahrene Anwender

/\VORSICHT

Das System flihrt keine Plausibilitatskontrollen durch.

Der Expertenmodus ist fiir erfahrene Anwender gedacht. Falsche Eingaben kénnen eine
Funktionsunfahigkeit des Antriebes bewirken.

Die Expertenliste der Antriebe unterscheidet sich von der Expertenliste der TOs.

1.

2.
3.
4

Weitere Literatur

Beachten Sie zu diesem Thema auch das Dokument
e Funktionshandbuch SIMOTION Basisfunktionen

Offnen Sie im Projektnavigator das Element (Ordner) fiir das Antriebsgert.

Offnen Sie darunter das Antriebselement.

Wahlen Sie im Kontextmeni > Experte > Expertenliste.

Geben Sie die notwendigen Werte ein.

@ MICROMASTER_4_PROFIB_1_.MICROMASTER_420 - Expertenliste M=l E3
hdhdRNEL]| =] 5 2| £
IP-Nr + | + |Parametertext : ROMA Einheit |Schreibbar in | Zugriff Min Max ;I
pE49 Bl 2. AUS3 il Betriebshereit |3
pEs2 Bl: Impulsfreigabe il Betriebshereit |3
pe1E CH-Adresse 3 Betriebshersit |2 1] B5535
pe27 + |Parameter &nderbar (ber FH Betriek 2 1] B5535
r347[0] + Letzte Fehlermeldung, letzter Fehler - |0 Betriebshersit |2
I_p952 Summe der gespeicherten Fehler u] Betriebshereit |3 1] g
rag4[0] Firmware “ersionsdaten, Firma (Sie |0 Betriebshereit |3
rag4[1] Firmware ersionsdaten, Produkttyp |0 Betriebshereit |3
rag4[2] Firmware “ersionsdaten, Firmware- |0 Betriebshereit |3
rag4[3] Firmware “ersionsdaten, Firmware- |0 Betriebshereit |3
rag4[4] Firmware “ersionsdaten, Firmware- |0 Betriebshereit |3
ra6s PROFIBUS-Profil 0 Betrighshereit |3
967 + | Steuerwaort 1 0H Betrichsheret |3
o6 + | Zustandsweort 1 0H Betrichsheret |3
pe7o Ricksetzen auf Werkseinstellung Gesperrt (00 nur in der IBN 1
pe7 ‘Werte vom RAM ins EEPROM laden | Gesperrt (0) Betriek |
p1000 Auswahl Freguenzsollvwert Analogsollwert (29 - Betriebsbereit |1
1001 Festfrequenz 1 0.00 Hz Betriek 2 -650 B50
p1002 Festfrequenz 2 5.00 Hz Betriek 2 -650 B50
1003 Festfrequenz 3 10.00 Hz Betriek 2 -650 B50
1004 Festfrequenz 4 15.00 Hz Betriek 2 -650 B50
1005 Festfrequenz 5 20.00 Hz Betriek 2 -650 B50
1 006 Festfrequenz 6 25.00 Hz Betriek 2 -650 B50
1007 Festfrequenz 7 30.00 Hz Betriek 2 -650 B50
p1016 Festfrequenz-Modus - Bit 0 Direkte Wahl (1) - Betriebshereit |3
P17 Festfrequenz-Modus - Bit 1 Direkte Wahl (1) Betriebshereit |3
p1018 Festfrequenz-Modus - Bit 2 Direkte Wahl (1) Betriebshereit |3
1020 Bl: Festfrequenz-Auswahl Bit O 1] Betriebshereit |3
1021 Bl: Festfrequenz-Auswahl Bit 1 1] Betriebshereit |3
p1022 Bl: Festfrequenz-Auswahl Bit 2 1] Betriebshereit |3 LI
Bild 7-19 Expertenliste der Antriebs-Inbetriebnahme - Darstellung eines Array

e und die SIMOTION SCOUT Online-Hilfe.
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7.8 MICROMASTER in Verbindung mit einer Positionierachse

Einleitung

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie der MICROMASTER MM4 als Antrieb in
SIMOTION SCOUT eingebunden wird.

Im folgenden Beispiel wird der MICROMASTER MM4 (iber das Standardtelegramm 1
angesteuert.

Kommunikation von SIMOTION aus:
e Wort 1 Steuerwort

e \Wort 2 Drehzahl-Sollwert
Kommunikation zu SIMOTION:

e Wort 1 Zustandswort

o Wort 2 Drehzahl-Istwert

7.8.1 Parametrierschritte

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie der MICROMASTER MM4 als Antrieb in
SIMOTION SCOUT eingebunden wird.

Im folgenden Beispiel wird der MICROMASTER MM4 (ber das Standardtelegramm 1
angesteuert.

Kommunikation von SIMOTION aus:
e Wort 1 Steuerwort

e Wort 2 Drehzahl-Sollwert
Kommunikation zu SIMOTION:

e Wort 1 Zustandswort

e Wort 2 Drehzahl-Istwert

MICROMASTER MM4 in HW Konfig einbinden
1. Wahlen Sie im Projektnavigator das SIMOTION Gerat aus.
2. Offnen Sie die HW Konfig.
3. Figen Sie einen MICROMASTER MM4 in ein PROFIBUS-Subnetz ein.
4

. Wahlen Sie das Standardtelegramm 1, PZD-2/2 aus, wenn Sie den Antrieb eingefligt
haben.

5. Speichern und Ubersetzen Sie die Hardwarekonfiguration.
6. Laden Sie die Hardwarekonfiguration in das SIMOTION Gerat.
7. Legen Sie in SIMOTION SCOUT eine TO Achse an.

SIMOTION SCOUT
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Virtuelle Achse einfiigen

1. Fugen Sie im Projektnavigator von SIMOTION SCOUT eine virtuelle Achse ein. Diese
wird nach dem Beenden des Achsassistenten Uber die Expertenliste zu einer realen

Achse gewandelt.

Anderungen in der Expertenliste

1. Wahlen Sie im Projektnavigator die virtuelle Achse aus.
2. Offnen Sie lber Kontextmeni die Expertenliste.
3. Offnen Sie folgendes Verzeichnis in der Expertenliste:
Konfigurationsdaten\TypeOfAxis
4. Stellen Sie folgende Einstellung ein:
e TypeOfAxis = REAL_AXIS (0)
™ Anderungen aufsammeln aktivieren " Linearachze [Standard / Druck) j
=g Kanigurati.Dnsdaten ;I Achze_2Konfigurationsdaten: TppeQfxiz =
:E::;;Sro:w Hame Kommentar Startwert (RAM) Einheit Datenty B
-Restark typeOfixis Typ der Achse |H30 )] |- EnumAxizidenti
- RestartCondition [ MumberotEncaders
- Simulation I"“"\'E”dF_'US_
- TypeOffxis StandStilSignal
- NumberofEncoders SemaElliaia g
=-Encoder_1 || Pasttiontonitaring
.. AdaptDrive || DistributedMation
- AdaptExtern IAduaIVeIocﬂyMonﬂoring
- fudaptLoad | IMaxVeIoc'rty
- ssemblyBase IMaxAcceIeraﬁon
- DriverInfo IMa.xJerk
- Filker [lCritt
. FrequencyLimit ActualAcoelerastionbonitaring
- IncBackLash WelocityPositionProfile
- IncEncader Jicui=Band
- IncHomingEncoder IFr'd'D_n .
- IrrversCountDirect ISetP.olntDnverlnfo
- PathPerRevalutior IHomlng i
. Slippage ||DecodingContig L
. HWEndPaos - IFineInterpoIator
4 | _,I_I ||EmergencyRampGenerator LI

5% posachze i

Achze 3 I_

Bild 7-20
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Achseinstellung in der Expertenliste
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Geber zuordnen

o NumberOfEncoders/Encoder_1/encoderindentification = ONBOARD (1), EncoderTyp,
EncoderMode und EncoderSystem entsprechend dem Geber einstellen

o NumberOfEncoders/Encoder_1/Driverinfo/LogAdressin = 128 (bzw. 160, 192, 224)
o NumberOfEncoders/Encoder_1/Driverinfo/LogAdressOut = 128 (bzw. 160, 192, 224)
o NumberOfEncoders/Encoder_1/Driverinfo/TelegramType = NO_TELEGRAM (0)

e NumberOfEncoders/Encoder_1/IncEncoder/incResolution = 1024 (bzw. Anzahl der
Inkremente ohne Inpulsvervierfachung)

™ Anderungen aufsammeln aktivieren " Linearachze [Standard / Druck) j
- Kenfiguratinsdaten ;I Achze_3Konfigurationsdaten: Typelidxiz. HumberOfE ncoders. Encoder_1 3
:E::;;Sroenw Hame Kommentar Einheit Datenty
-Restart encoderldentific| Geberidertifikati Sl - T e
-RestartCondition encodetType | Gebertyp ‘EnumaxisEnco
- Sirmulation encoderhode  |Gebermodus  [RECTANGLE_TTL (1) B EnumasisEnco
- TypeOffxis encoderSystem| Gehersystem ROTATOW - EnumAxizEnco
- NumberofEncoders | I MEETEEEEF [mecmeck 1
& Encoder 1 {lincHamingEncader

. AdaptCrive \IFrequencyLimit

- AdaptExtern IInversCoumDiredion

- fudaptLoad | {|oriverinfo

- pissemblyBase AEEFITHE

- DriverInfo Adaptload

. Filker AdaptExtern

- FrequencyLimit Slippage

- IncBackLash |lIncBackLash

- IncEncoder |[PathPerRevalution

- IncHomingEncodet IA.SsemnyElase

- ImversCountDirect (Al

- PathPerRevolutior

- Slippage

- HWEndPos hd

5% posachze 5 Achse 3 |

Bild 7-21 Expertenliste: Zuordnen der Geber
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Sollwertausgabe zuordnen
e SetPointDriverinfo/mode = DPMASTER (2)

e SetPointDriverinfo/logAdressin = 256 (bzw. E-Adresse des DP-Slaves)
e SetPointDriverinfo/logAdressOut = 256 (bzw. A-Adresse des DP-Slaves)

e SetPointDriverinfo/TelegramType = DP_TEL1_STANDARD (1) fir 2 PZD Worte in Ein-
und Ausgaberichtung

[~ &nderungen aufsammeln

- Homing
- DecodingConfig
- FineInterpolator

EmergencyRampGeTera_tolLI
4 I 3

PathPerRevqutior;I
Slippage

- HWEndPos

- SkandstillSignal

- StandstilMonitoring

- PositionMonitaring

- DistributedMation

- AckualvelocityMonitoring
- Maxivelocity

- Maxhcceleration

- MaxJerk

- Drift

- ActualsccelerationMaonitor
- WelocityPositionProfile

- MeutralBand

- Friction

- SetPointDriverInfo

- DriveData
- InvertSetPoint

=
|

akhivieren " Linearachze (Standard / Druck)
Achze_3Konfigurationsdaten: Typelidxiz. SetPointDriverl nfo
Hame Kommentar Startwert (RAM) Einheit Datenty

made Art der Antrieh |DPMASTER (2) 'EnumAxisDrive

actorType Arntriebstyp MO_TYPE (00 'EnumAxisDiod,

outputMumberD | reserviert u] DINT
llog&ddressin - |Logische Adres| 256 LIDINT
IIogAddressOut Logische Adres 256 - LIDINT
ItelegramType Telegrammtyp ;I - 'EnumAxizTeleg
|IifeSignCheck Aktivierung der |YES (173) - 'Enum*esho’ =

maxSetPointol |Mormspannung |10.000000 LREAL

maotor Type Matartyp STAMDARD_MOTORTYRE (00 'EnumAxishator
||CriveData

InvertSetPoint

5% posachze 5 Achse 3 |

Bild 7-22
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1.

Expertenliste: Zuordnen der Sollwertausgabe

Nehmen Sie den MICROMASTER MM4 in Betrieb.

Hinweis

Der Antrieb kann nun in Verbindung mit einer Positionierachse tiber SIMOTION SCOUT
angesprochen werden.

SIMOTION SCOUT
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7.9 SIMOVERT MASTERDRIVES MC an SIMOTION

7.9.1 Anbindung des SIMOVERT MASTERDRIVES MC

Voraussetzungen des Umrichters

Hinweis

Bei Kompaktgeraten ab 75 kW ist das Derating zu beachten. D. h., wenn ein Umrichter mit
einer Pulsfrequenz groéfRer 5 kHz betrieben wird, sinkt der zulassige Bemessungsstrom und
das Geréat kann nicht mehr mit seiner maximalen Nennleistung betrieben werden.

Voraussetzungen der Software
Personal Computer Mindestvoraussetzungen

® Windows 2000 Professional Service Pack 3 oder
Windows XP Professional Service Pack 2

e SIMATIC STEP 7 V5.4 SP1

® Drive Monitor V5.4 HF1 bzw. Drive ES V5.4 SP1

e SIMOTION SCOUT V4.1

Umrichter

Motion Control / Motion Control Kompakt PLUS (Standard / Performence2):
® Version V1.60 oder héher; ablesbar in den Parametern r69.1 und r828.1

Eine Beschreibung der Vorgehensweise zum Hochristen der Umrichter-Firmware finden Sie
im Kompendium Motion Control (Kapitel 7.4 in der Ausgabe AC)

Kommunikationsbaugruppe PROFIBUS (CBP2):

® Version V2.23 oder hoher; ablesbar in den Parametern r69.x und r828.x

Kommunikationsbaugruppe PROFIBUS (CBP2):

Es muss eine Kommunikationsbaugruppe CBP2 gesteckt sein. Dies kann am Umrichter im
Beobachtungsparameter r826.x ausgelesen werden:

Ist eine CBP2 angeschlossen wird der Wert 148 ausgegeben.

Ist eine CBP1 angeschlossen, wird der Wert 143 ausgegeben.

Der Index x bezeichnet den Slot, auf dem die Kommunikationsbaugruppe steckt:
Index 1 bedeutet die Grundgeratebaugruppe,

Index 2 die Baugruppe auf Slot A usw.

Weitere Informationen stehen im Kompendium Motion Control in der Parameterliste.

SIMOTION SCOUT
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7.9.2 Optionskarten-Firmware hochristen

Voraussetzung

Hinweis

Fir das Hochristen wird eine Bootstrap-Datei, z. B. CBP2_DL.hex und eine Programmdatei

CBP2_V223.hex der Version 2.23 oder hdéher bendtigt.

Der Drive Monitor bzw. Drive ES darf fiir das Hochriisten der Firmware nur auf das RAM des

Umrichters zugreifen.

So riisten Sie die Firmware der Optionskarte hoch:
Beispielhaft wird das Hochriisten mit der Software DriveMonitor beschrieben.

194

1.

Offnen Sie den DriveMonitor.
E DriveMon - [MASTERDRIVES MC Plus - MASTERDRIVES MC Flus : [RAM]]

1‘ Datei  Anzicht Parameter Bedienen Diagnoze Estras  Fenster  Hilfe

(0] wlels=1=] o fF gl BlE] SRl Flm] fltsl ] Sl 2]

i j Gerateidentifik.ation
- MASTERDRIVES MC Plu
-B Freie Parametrierung

------ B Parameterliste komplett

Bild 7-23 Drive Monitor greift auf den RAM-Speicher des MC zu

Freie Parametrierung

|CBP2 update

P.-Nr. Name Ind Indextext
FOED | Meniisuswahl 7
P70 | 'wWerkzeinstellung 1
069 Softwareverzion +| 001 Grundbaugruppe 1.
1828 SW-Kennung +| 001 Grundbaugruppe 0
1826 B augruppencode +| 001 Grundbaugruppe i)
POSE | Ausw. TFKEAFTE 2
F130° | Ausw. Motorgeber 4
US10 | Slotabwahl +| 001 Grundbaugruppe 1]
ooz Slat & a
003 Slot B 1
004 Slat C a

SIMOTION SCOUT
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2. Klicken Sie auf Datei > Download > Optionkarten-Firmware.

E3 DriveMon - [MASTERDRIVES MC Plus -- MASTERDRIYES MC Plus : (RAM)] [-[5]x]
Wl Ansicht Parameter Bediemen Djagnose Extras  Fenster  Hilfe .- ll
2 Meu » el R [E2| e # [ |
LE e P J BB |E|| o s Bln\El -r| El =23 EI
i Antrieb: haft erun CBPZ2 updat -
; 9 [CBFZ update =+ [x]0] @
[ Speihem LTS MName Ind Indextext Parameterwert Dim
Epeithem unter o T
fellung 1 keingWerkseinst
[zt ' 13ion +]001 Grundbaugrippe 1.6
Exportieren » Ing <001 Grundbauarippe (i)
|mpottisren » [ncode +]001 Grundbaugrippe 94
2 /1FTE 2 1FKE040-EART
Schreiben [RiM) | 4 SBM Muliturn
Upload »  Speichem [EEFROM] oot Grundbaugrippe 1]
| |00z Slat & i
Script-Datei ausfiihren.. o0z SlatB 1
Soript-Editor 004 SlotC 0
Gerdt schliefben
2uletzt bearbeitete Parametersdtze 3
Beenden
K| |+
\_Ii FUS Salwed[=] {0.00 Istwert{%] IU 00 Gerdtestatus: Iﬁalb\ndung zum Gerat in Ordnung l: Adis | 1
Ladt Firmare in eine Optionsbaugnippe [ —

R Start | 23 Posteingang - Microsoft 0...| ) Explorer - CBP2_v220_PO5 |[[E] DriveMon - [MASTER... [ Microsoft Word - Dokume

Bild 7-24

Offnen des Optionskarten-Download-Fensters

e B2 1627

3. Geben Sie den Pfad fiir die Bootstrap-Datei, fir die Programmdatei und den Steckplatz,
auf dem die CBP2 gesteckt ist ein.

4. Aktivieren Sie die Diagnose mit einem Haken.

r— Programmdateien:
Bootstrapdatei | [:4Spstemtest\PROFIBUSACBP24Y2 23WCBP2_DL HER
Frogrammiatsl | D:\Systemtest\PROFIBUS\CBP2\2 23\CBP2_223 HEX
r— Steckplatzauzwahl:

' Steckplatz &
" Steckplatz B
" Steckplatz C

Diagnose:

Hilfe |

~FID:
™ Downlaad mit FID

r~ Download:

V¥ Diagnose aklivieren

Friifen

Bild 7-25

Projektierungshandbuch, 05/2009

Einstellungen im Fenster Optionskarten-Download

195



FAQs

7.9 SIMOVERT MASTERDRIVES MC an SIMOTION

5. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf einen freien Bereich des Bildschirms. Es offnet
sich folgendes Fenster:

Eigenschaften von ProgOCX Control [ %]

PROGOCK, W5.4 R

USS-Treiber: Drivetdon
Sprache: DEU [Code=0]

Max. Programmlange: |1 28 [KBytes]
Anzahl EEPROM-Blocke: IS

QK I Abbrechenl Ul_:emehmenl

Bild 7-26 Weitere Einstellungen zum Download

6. Geben Sie eine Programmlénge von 128 kB und die Anzahl von 8 EEPROM-Blécken ein.
7. Klicken Sie auf den Button Prifen.

8. Klicken Sie auf den Button Start Download.
Es o6ffnet sich folgendes Fenster:

Script [ %]

C:ASiemenshStep? P RYRVISHAPROJECTSADRIVESAMASTERDRIVES MC
Plus\MDMPLONE.S5C

Abbrechen | Eratakall 5 |

Bild 7-27 Starten des Scriptfile-Downloads

9. Klicken Sie auf den Button Start.
Der Download wird gestartet.

Nach dem Download kénnen Sie in den Parametern r69.x und r828.x den neuen Stand der
Firmware der CBP2 auslesen.

SIMOTION SCOUT
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7.9.3 Inbetriebnahme MASTERDRIVES MC

7.9.3.1 Ablauf der Inbetriebnahme

Hinweis

Diese Anleitung stellt lediglich die Anbindung der Umrichter/Wechselrichter SIMOVERT
MASTERDRIVES Motion Control an SIMOTION sicher. Auf eine Regleroptimierung wird im
Zuge dieser Beschreibung nicht eingegangen, diese wird vorausgesetzt.

Der Inbetriebnahmeablauf gliedert sich in zwei Teile:

® |m ersten Teil wird ein SIMOTION Projekt angelegt und die SIMOTION Einstellungen fiir
die angeschlossene Hardware Uber das Programm SIMOTION SCOUT und den
Hardware-Manager HW Konfig durchgefiihrt. Die Einstellungen, die sowohl in SIMOTION
als auch im MASTERDRIVES MC durchgefiihrt werden missen werden hervorgehoben.

® |m zweiten Teil wird der MASTERDRIVES MC parametriert. Hierfiir werden die gefiihrte
Grundgerate-Inbetriebnahme und eine vorgefertigte Skript-Datei zur Anbindung an
SIMOTION verwendet. Nach der Inbetriebnahme von SIMOTION und MASTERDRIVES
MC wird ein Beispielprogramm fiir eine Achspositionierung aufgebaut.

Aus den Einstellungen fur SIMOTION leiten sich verschiedene Parametereinstellungen fur
MASTERDRIVES MC ab. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht der Funktionen und
Einstellungen, die sowohl in SIMOTION als auch im MASTERDRIVES MC eingegeben
werden missen. In den folgenden Abschnitten werden diese Einstellungen dann im
Einzelnen sowohl fur SIMOTION als auch fiur den MASTERDRIVES MC erlautert.

Tabelle 7- 4 Notwendige Einstellungen in SIMOTION und MASTERDRIVES MC

notwendige Einstellung Wert
DP-Zyklus 3ms
Pulsfrequenz 5,3 kHz
Gebertyp wahlen
(Inkrementalgeber/Absolutwertgeber)
Referenziermodus wahlen
Messen einstellen
(ja/nein)
Geberauflosung wahlen in Bit
Motor-Nenndrehzahl eingeben 6000 1/min
Ubersetzung
Lagereglertakt: DP-Takt 1:2:2

SIMOTION SCOUT
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Hinweis

Die Script-Datei zur Anbindung des SIMOVERT MASTERDRIVES Motion Control an
SIMOTION mit Standardtelegramm 5 wird Ihnen unentgeltlich zur Verfigung gestellt. Sie
darf frei kopiert, modifiziert und benutzt sowie an Dritte weitergegeben werden. Sie darf nur
unter Beibehaltung aller Schutzrechtsvermerke sowie nur vollstandig und unverandert
weitergegeben werden. Die kommerzielle Weitergabe an Dritte, z. B. im Rahmen von Share-
/Freeware-Distributionen ist nur mit vorheriger schriftlicher Genehmigung der Siemens
Aktiengesellschaft erlaubt.

Da lhnen diese Script-Datei unentgeltlich Gberlassen wird, kénnen die Autoren und
Rechtsinhaber daflr keine Gewahrleistung Gibernehmen. Die Benutzung erfolgt auf eigene
Gefahr und Verantwortung. Die Autoren und Rechtsinhaber haften nur fir Vorsatz und grobe
Fahrlassigkeit. Weitergehende Anspriche sind ausgeschlossen. Insbesondere haften die
Autoren und Rechtsinhaber nicht fir etwaige Mangel oder Folgeschaden.

SIMOTION SCOUT
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7.9.3.2 Anlegen eines SIMOTION Projektes

Hardware-Konfiguration

In diesem Schritt werden das SIMOTION Gerat, das Bussystem und der MASTERDRIVES
MC, Gber SIMOTION SCOUT und HW Konfig angelegt und parametriert.

1.

Starten Sie SIMOTION SCOUT.

2. Klicken Sie auf Projekt > Neu.
3.
4. Klicken Sie auf OK.

Geben Sie einen Namen ein, z. B. DSC_MCP_3ms.

Ein Projekt ist angelegt.

B SIMOTION SCOUT - DSC_MCP_3ms

Projekt  EBearbeiten Einfiigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe

| Dl &1 - |16] |- ]| =[] X ]| ZalofFe] 3l s]s 7] | 1] 89
J [ckeinFites ] T ||J | el |H
—————————1§

=B DsC_MCcP_sms
i-®) Neues Gerst anlegen
B Einzslantrisbsgerat einfigen
{1 BIBLIOTHEKEN
[#-{_] BEOBACHTEN

u| =E

Bild 7-28 Projekt anlegen

Doppelklicken Sie auf Neues Gerét anlegen.

Neues Gerdt anlegen x|

Welches SIMOTIOMN Gerat mochten Sie in Hw Konfig anlegen?
¥ Hw/-Konfig difnen

CPU-Typ

Yariante I j

oK | Abbrechen |
Bild 7-29 HW Konfig &éffnen (Beispiel)

6. Wahlen Sie das gewulinschte SIMOTION Gerat.
7. Klicken Sie auf OK.

SIMOTION SCOUT
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8. Wahlen Sie die Schnittstelle an der C230-2 V4.1 im PG/PC fir die Verbindung des
PG/PC mit der C230-2.

Auswihlen der Schnittstelle - C230

Schnittstellenauzwahl fir PG APC-Anschluss:

PROFIBUS DP2/MP| [x3_DP2)

Schnittstellenparametrierungen im PG APC:

PC AdapterPROFIBUIS]

ak. I abbrechen

Bild 7-30 Auswahlen der Schnittstelle

SIMOTION SCOUT
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9. Klicken Sie im Fenster Auswéahlen der Schnittstelle - C230 auf OK.

Die Anwendung HW Konfig startet.
Der Baugruppentrager (Rack) mit dem SIMOTION Gerat C230 wird angezeigt.

[ Hw Konfig - [STMOTION C {Konfiguration) -- DSC_MCP_3ms] =13
|I||]|] Station Bearbeiten Einflgen Zielswysterm  Ansicht  Extras Fenster Hilfe . = ﬂ
DS 8 &S s s || 21| %6 | k2
- o| =
=muUR I— JJ-
1 - Sucher: ot
2 [[Flc23o Erofi:  [Standard |
MEDA] £e7 )
%9 D4 TR _| PROFIEUS[1]: DP-tastersustem [1] T%?— FROFIBUS DR
X7 £4 !ﬁ'ﬁ! FROFIBUS-Pa
X1 BEADA +-F2 PROFINET IO
X3 Anfeiab ﬂ +] SIMATIC 300
— +] SIMATIC 400

+ [ SIMATIC PC Based Control 300/400
+- B, SIMATIC PC Station
+-[d SIMOTION Diive Based

-
4 3

:J o UR

Steckplatz ... | Bestellhummer Fimware | MPl-Adresse | E-Adiesse Addresze | Kommentar
C230 GAL1 230-2AA01-0AA0
A D L7 SV
N DR DEEMA SV
A7 L4 [ 23
A7 EERGMT &4 55
NE A FRETAE AR TA8
A A FET. 75T FET. T8
A A J8R F ran F PROFIBUS-DP-Slaves der SIMATIC 57, 3
NE laniah gng e | mRg e M7 und C7 [dezentraler Aufbau) =
3 =
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. And

Bild 7-31 Baugruppentrager mit PROFIBUS DP-Mastersystem

Um im Baugruppentrager einen PROFIBUS-Strang anzulegen, gehen Sie wie folgt vor:
10.Doppelklicken Sie auf X8_DP1.

11.Klicken Sie im Fenster Eigenschaften - DP1 - (R0/S2.1) im Register Allgemein auf den
Button Eigenschaften.

12.Klicken Sie im Register Parameter auf den Button Neu.
13.Wéhlen Sie das Register Netzeinstellungen.
14.Stellen Sie als h6chste PROFIBUS-Adresse eine 2 ein.

SIMOTION SCOUT
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15.Wahlen Sie als Ubertragungsgeschwindigkeit am Bus 12 Mbit/s und als Profil DP.
x|

Allgemein  Metzeinstelungen |

Hachsate Optionen... |

PROFIBLS-Adresse: [~ | W Endem

[bertragungsgeschwindigkeit: [500 1 bit/s d
1.5 Mbit/s
3 Mbit/s
E tibit/s

Prafil:
Standard
Benutzerdefiniert
Bugparameter. .. |
Abbiechen | Hife |

Bild 7-32 Konfiguration des PROFIBUS-Stranges

16.Klicken Sie auf den Button Optionen.
17.Aktivieren Sie im Register Aquidistanz die Checkbox Aquidistanten Buszyklus aktivieren.

18.Tragen Sie im Feld Aquidistanter DP-Zyklus die gewiinschte Zykluszeit ein, z. B. 3 ms.
Die méglichen Zeiten sind der Tabelle DP-Zykluszeit zu entnehmen.

19.Bestatigen Sie die Einstellungen 4x mit OK.

Alle Eigenschaftenfenster sind geschlossen. Ein PROFIBUS DP-Mastersystem wurde
angelegt.

Die weiteren beschriebenen Einstellungen werden jeweils fir einen DP-Zyklus von 3 ms
dargestellt.

Fir 1,5 ms bzw. 2 ms ist die Einstellung gemaf der Tabellen DP-Zyklus und Einstellung
von DP-Zykluszeit, Pulsfrequenz, Task zu modifizieren.

Hinweis

Die Schnittstelle X9-DP2 im Baugruppentrager wird fir dieses Beispiel nicht vernetzt. Sie
ist standardmafig auf eine Kommunikation PROFIBUS mit 1,5 MBaud eingestellt.

20.0ffnen Sie im Hardware-Katalog die Verzeichnisse
PROFIBUS DP\SIMOVERT\MASTERDRIVES CBP2.

21.Klicken Sie auf den PROFIBUS-Strang. Dieser wird schwarz dargestellt.

SIMOTION SCOUT
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22.Doppelklicken Sie auf den Typ: Motion Control Plus.
Es 6ffnet sich das Fenster Eigenschaften - PROFIBUS Schnittstelle MASTERDRIVES

CBP2.

ACP_3m — ol x|
n Ansicht s Fenster Hife :.'.il.x_‘

Suchen: | ﬁtﬂ: o ||

Profil: |Standard L!
: -1'_:_'| Regler d

Schaltgerdte

_| PROFIEUS[1): DP-Masterspster (1]

L2

X7 £4
Lt BEADMT Sensorik
X3 SIMADYM
i SIMATIC
X8 Eigenschaften - PROFIBUS Schnittstelle MASTERDRIVES CBPZ x| SIMODRIVE
HE Aniviah SIMOREG
- Aligemein  Parameter | (1 SIMOVERT
4 _'] LARGE DRIVES CBP2
Adresse: X - E
4 I _1 (1 MASTERDRIVES CEP2
— |— E Active Front End
indigkeit: i = Contral
:]2] PROFIBLIS(] D Ubertragungsgeschwindigkeit; 12 Mbit/s % dzg;:réc;ln“zr 1ol
PROFIEUS & dresse | Subnetz: J E Motion Control Plus
e T s E Fiectifier/Fegenerative Lnit
I e s E Servo Control
Eigenschaften... | @ Vector Control CU2
E Wector Control CUWC

‘@@ “ector Control Plus -

1 MICRO-AIDI-ACOMBIMASTER CB1

{1 MICROMASTER 4

ﬁ MASTERDRIVES CE1
MASTERDRIVES/DC MASTER CBP

Lizchen

B
ﬁ MASTERDRIVES/DC MASTER CEP
F- ﬁ

MICROMAS TER 4 _‘ﬂ
1] |

*
A Hite || SE7030 G 0rs o) j&l

DP-Slave CBPZ in SIMOVERT
MASTERDRIVES ML Plus. Drive
ES-Schnittstelle, zvklizche und azyklische -:I

Driicken Sie F1, um HilFe zu erhalten.

Bild 7-33 Anhangen eines MASTERDRIVES Motion Control Plus an den PROFIBUS
23.Klicken Sie auf OK.
Es o6ffnet sich das Fenster Eigenschaften - Drive.
24 Klicken Sie auf den Button OK.

SIMOTION SCOUT
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25.Wahlen Sie im Fenster DP Slave Eigenschaften im Register Konfiguration als
Vorbelegung das Standardtelegramm 5 PZD-9/9.

26.Aktivieren Sie im Register Taktsynchronisation die Einstellung Antrieb auf &quidistanten
DP-Zyklus synchronisieren.

DP slave Eigenschaften ﬁl
Allgemeinl Konfiguration  Taktspnchronisation | Querverkehr - Ubersichtl

[V &ntrieh auf Squidistanten DP-Zykius synchionisisren

Metzeinztellungen in m:

lﬁquidistanter Buzzykluz akbiviert

Aguidistanter DP-Zyklus: |3'DDD Anteil Data_Exchange_Time Tdx: IU-'I B4

Pulsfrequenz[P340] [kHz]: |5.3 Task: I 4 - I

F aktor Raster/B asiszeit [mz]

DPZyklus Tdp [ms] |3.DDE| = |1 j H |3.0 [2.974...3.065]

Abgleich
oK | Abbrechen Hilfe

Bild 7-34 Taktsynchronisation anwéahlen

Tabelle 7-5 DP-Zykluszeit

DP-Zykluszeit Motion Control Motion Control Performance 2
1,5 ms - Einstellung méglich
2ms Einstellung méglich Einstellung méglich
3ms Einstellung mdglich Einstellung mdglich

Der DP-Zyklus muss in SIMOTION und im MASTERDRIVES MC eingestellt werden.

Spezielle Einstellungen: SIMOTION
1. Tragen Sie im Feld Pulsfrequenz(P340) den Wert 5.3 ein.

2. Klicken Sie auf den Button Abgleich.
Eine Meldung erscheint.

Klicken Sie auf Ja.

Tragen Sie im Feld DP-Zyklus > Raster/Basiszeit den Wert 3.0 ein.
Klicken Sie auf den Button Abgleich.

Bestatigen Sie die Anderungen mit OK.

o g ks~ w

SIMOTION SCOUT
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Spezielle Einstellungen: SIMOVERT MASTERDRIVES MC

Parameter:

P340 (Pulsfrequenz)

Bedeutung:

Die Pulsfrequenz ist dem DP-Zyklus anzupassen, so dass der Um-/Wechselrichter auf
diesen synchronisiert werden kann. Es kénnen Frequenzen von 5 bis 8 kHz eingestellt
werden.

Es ergeben sich folgende Zusammenhange zwischen DP-Zykluszeit, Pulsfrequenz und
Task:

Tabelle 7- 6 Einstellungen von DP-Zykluszeit, Pulsfrequenz, Task

DP-Zykluszeit Pulsfrequenz Task
1,5 ms 5,3 kHz 3 (nur mit Motion Control
Performance 2 mdglich)

2ms 8 kHz 4

3ms 5,3 kHz 4

1. Speichern und Ubersetzen Sie das Projekt Station > Speichern und Ubersetzen.
2. Klicken Sie auf Station > Konsistenz priifen.

3. Bestatigen Sie die Meldung mit OK.
4. Klicken Sie auf Zielsystem > Laden in die Baugruppe.

SIMOTION SCOUT

Die Hardware-Konfiguration ist abgeschlossen.
Schlieen Sie HW Konfig.

Hinweis

Nach dem Laden der Hardware-Konfiguration kann die rote BUS1F LED an der C230
noch blinken. Der Kippschalter steht in Position STOP. Der Busfehler tritt dann auf, wenn
im MASTERDRIVES MC die in HW Konfig projektierte PROFIBUS-Adresse und die
Pulsfrequenz noch nicht eingestellt wurden.

Soll bereits an dieser Stelle die Kommunikation zwischen beiden Geraten tberprift
werden, so mussen die Grundfunktionen des MASTERDRIVES MC in Betrieb genommen
und die Anbindung an MASTERDRIVES MC durchgefuhrt worden sein.

Stimmen die Einstellungen in SIMOTION und im MASTERDRIVES MC Uberein, so tritt
der Fehler BUS2F nicht auf und die LED an der PROFIBUS-Baugruppe des
MASTERDRIVES MC blinken synchron.
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7.9.3.3 Anlegen einer Achse in SIMOTION SCOUT

1.

Offnen Sie im Projektnavigator unter C230 den Ordner Achsen.

2. Doppelklicken Sie auf Achse einfiigen.

3.
4.

5.

206

Der Achsassistent wird gedffnet und fiihrt Sie durch die Konfiguration der Achse.

Projekt  EBearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife
| D= %al| 2| |z ol || =] | Xcll| | Sl | 2| sa] ] s ||| 32]@]|| 2] | |

JI(Kein Fiter | HJI ﬂ"J |
—————— TP

= &P DsC_MCP_3ms
- # Neuss Gerdt anlsgen
’._] Einzelantriebsgerat einfligen
=B C230
] ABLAUFSYSTEM
i /0
B GERATEGLOBALE YARIABLEN
B ACHSEN
L. achse infigen
[#-/__] EXTERME GEBER
-] BAHNOBIEKTE
[ KURVENSCHEIBEN
[
[

| 25

|5 6

-] TECHNOLOGIE
#-{_7] PROGRAMME
[ 105 TERDRIVES
[H-{_] BIELIOTHEKEM
(-] BEOBACHTEN

Projekt [ Befehlstiblicthel: |

Bild 7-35 Einfligen einer Achse

Geben Sie einen Namen flir die Achse ein.

Wahlen Sie die Technologie.
Drehzahlregelung und Positionieren sind bereits voreingestellt.

Klicken Sie OK.
Das Fenster Achskonfiguration - Achsname - Achstyp wird getffnet.

Achskonfiguration - Achse_1 - Achstyp 5'
Achstyp: | % linear % elekirisch
 rotatorisch  hydraulisch
 virtuel
[C&ntriebszuardnung
[(1Geberzuardrung LI
odus: IStandald j
_’
M otortyp: ISlandaldetUr j
Auf dieser Seite kidhnen Sie den Achstyp auswahlen. ;I
Achtung!
Diurch Andern dieses Eintrags konnen bereits eingestelte Daten
verloren gehen, da sich die Strukbur der Konfigdaten Sndert,

< Zuriick I “wieiter > I Abbrechen Hilfe:

Bild 7-36 Achskonfiguration Achstyp

SIMOTION SCOUT
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. Geben Sie den Achstyp an.

Im Beispiel bleibt die eingestellte Linearachse angewahlt.
Eingestellter Modus und Motortyp werden ebenfalls tbernommen.

. Klicken Sie auf den Button Weiter.

Das Fenster Achskonfiguration - Achsname - Einheiten wird gedffnet.

. Klicken Sie auf den Button Weiter.

Das Fenster Achskonfiguration - Achsname - Modulo wird gedtffnet.

. Klicken Sie auf den Button Weiter.

Die HW Konfig - Daten werden ausgelesen. Das Fenster Achskonfiguration - Achsname -
Antriebszuordnung wird geoffnet.

Achskonfiguration - Achse_1 - Antriebszuordnung | J
‘welches &ntriebsgerat verwenden Sie? Antrieb:
[M&STERDRIVES_CEFZ x| 1
Iog. Hw-Adressen: Eingang: Auzgang; (296

| Antiebszuordnung

‘welchen Telegrammtyp waollen Sie fiir die Datentibertragung verwenden?

|Standard Telegrarom 5, FZD-3/9 ﬂ Telegrammassistent.. |

¥ dpnamische Antriebssteuerung [DSC)
™ Technologiedaterblock im Telegramm aktivieren

maximale Drehzahl: (6000 1/min

Auf dieser Seite kihnen Sie die Verbindung zu einem Antrieb il
herstellen Bei einem Antrieb am Profibus, wird dabei das in

H'w/+.onfig eingestelte Telegramm venwendet. Auferdem muss bei
diezen Antrisben die hier eingestellte Menndrehzahl auch am Antrisb ﬂ

<Zuiick [ 'weiter> | Abbrechen | Hite |
Bild 7-37 Achskonfiguration Antriebszuordnung

10.Wahlen Sie als Antriebsgerat MASTERDRIVES-CBP2 aus. Das Standardtelegramm 5 ist

automatisch eingestellt. Sollte dies nicht der Fall sein, wahlen Sie im Feld flir den
Telegrammtyp das Standardtelegramm 5 aus.

11.Geben Sie im Feld Nenndrehzahl den Wert 6000 ein.
12.Klicken Sie auf den Button Weiter.

Das Fenster Zusammenhang Achse - Antrieb wird gedffnet.

13.Lesen Sie den Hinweis und klicken Sie auf den Button OK.

Die Online-Hilfe wird geoffnet.
Das Fenster Achskonfiguration - Achsname - Geberzuordnung wird gedffnet.

14.Wahlen Sie die entsprechenden Eigenschaften aus.

Im Beispiel ist im Feld Gebertyp Inkrementeller Geber und im Feld Gebermodus SINUS
gewahlt.

In den Tabellen zu den Gebereinstellungen sind die fiir SIMOTION notwendigen
Einstelldaten des eingesetzten Gebers aufgelistet. Es werden nur die in den Tabellen
aufgefiihrten Eingabewerte zum jeweiligen Geber ausgewertet.

Die Festlegung des Gebers und der Aufldsung muss in SIMOTION und im
MASTERDRIVES MC vorgenommen werden.

15.Klicken Sie auf den Button Weiter.

Das Fenster Achskonfiguration - Achsname - Geber - Daten wird gedffnet
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Die Tabellen zur Gebereinstellung finden Sie:
® in der Online-Hilfe oder

e auf der CD Utilities&Application unter 2_FAQ\ENCODER_PARAMETERIZATION
x

W]t arne
[w]achatyp
[W]Einheiten

[ odulo ‘W ist der Lage-Geber angeschloszen?
[W]&ntriebzzuordnung IMASTEHDHIVES_EBP2

log. Hw/-Adressen: Eingang: |255 Ausgang: |255

Wwelchen Telegrammtyp wollen Sie fur die D atenibertragung verwenden?

IStandardteIegramm 5
Gebertyp:

Gebermodus: |Endat

Messsystem: | Gebersystem rotatarisch

Auf dieser Seite stellen Sie den fir diese Achse verwendeten Geber ;I
ein. Dabei kiinnen Sie noch spezielle Anzchluszarten des Gebers
auzwahlen. e

< Zuriick I Wieiter » I Hilfe: |

Bild 7-38 Beispiel: Achskonfiguration - Auswahl Gebertyp fir Absolutwertgeber

Achskonfiguration - Achse_1 - Geber - Daten =]

Geberstrichzahl |2U48 s
Anzahl der Datenbits: |23

. Multiplik ationsfaktor des absoluten
[l &ntrigbszuordrun
Gebmum o d Istwertes (Gin_I5T2) 14

Multiplik ationsfaktor des zpklischen o048
lshwertes (Gn_=IST1): 1S58 B

Geberiberwachung aktiv: [

Auf dieser Seite geben Sie die speziellen Daten des ausgewahlten ;I
Gebers ein.

-]

< Zuriick I Wieiter » I Hilfe: |

Bild 7-39 Beispiel: Achskonfiguration - Eingabe Auflésung Absolutwertgeber

Impulsgeber, Resolver und Encoder sind gemaR den Tabellen zur Gebereinstellung zu
konfigurieren. Fir den Encoder ergeben sich so z. B. folgende Einstellungen.

SIMOTION SCOUT
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Achskonfiguration - Achse_1 - Geberzuordnung Ll

o ist der Lage-Geber angeschlossen?
[ Aintriebszuardnung IMASTEHDHIVES_CBF‘E -Geber 1 j

log. Hw!-Adressen: Eihgang: |25E Ausgang: |25E

‘Welchen Telegrammiyp wollen Sie fuir die D atenibertragung venwenden?

IStandard Telegramm &, FZ0-9/9 j
Gebertyp: Ilnkrementeller Geber j
Gebermnadus:

Messspstem IGebarsystem totatarisch j

AL dieser Seite stellen Sie den fiir diese Achse verwendeten Geber ;I
ein. Dabei konnen Sie noch spezielle Anschluszarten des Gebers
auswahlen. bt

<zuiick [ Weiter> | Abbrechen | Hire |

Bild 7-40 Beispiel: Achskonfiguration - Auswahl Gebertyp flr Inkrementalgeber

Achskonfiguration - Achse_1 - ink.Geber Daten Ll

Geberstrichzahl: | 2048 .
ultiplik ationsfaktor des zpklizchen 2044
Istwertes [Gn_=IST1): :

[w]antiebszuordnung J
[w]Geberzuordnung

<zuiick [ Weiter> | Abbrechen | Hire |

Bild 7-41 Beispiel: Achskonfiguration - Eingabe Auflésung Inkrementalgeber

Spezielle Einstellungen: SIMOTION

Die Einstellungen in SIMOTION sind mit dem Namen des Konfigurationsdatums angegeben
und kénnen so Uber die Expertenliste angezeigt werden. In den Achskonfigurationsfenstern
gelten folgende Zuordnungen:

Gebertyp
o TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.encoderType

SIMOTION SCOUT
Projektierungshandbuch, 05/2009 209



FAQs
7.9 SIMOVERT MASTERDRIVES MC an SIMOTION

Gebermodus
e TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.encoderMode

Auflésung
e TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.IncResolution
e TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AbsEncoder.AbsResolution

Datenbreite Absolutwert ohne Feinauflésung
e TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AbsEncoder.AbsDatalLength

Feinauflésung

TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.IncResolution

MultiplierCyclic
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AbsEncoder.AbsResolution
MultiplierCyclic

Feinauflésung Absolutwert in Gn_XIST2
e TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AbsEncoder.AbsResolution
e MultiplierAbsolute

Spezielle Einstellungen: SIMOVERT MASTERDRIVES MC
In den nachfolgenden Tabellen finden Sie die notwendigen Einstellungen der Parameter.

Parameter:
U922 Index 1 (Geber-Istwerte)

Bedeutung:

Der Lageistwert wird Gber U922.i001 mit der Geberschnittstelle verbunden. Beim
Absolutwertgeber wird der Absolutwert aus dem Geber als Lageistwert vorgegeben. Es ist
hierbei zu beachten, dass es eine gewisse Zeit dauert, bis dieser Wert nach dem
Initialisieren des Motion Control ausgelesen werden kann.

Hinweis
Wird ein Resolver oder Encoder eingesetzt, so ist in U922.i001
(Lageistwert Geberschnittstelle) der Konnektor KK120 (Lageistwert) einzustellen.

Wird dagegen ein Multiturngeber eingesetzt, so ist in U922.i001
(Lageistwert Geberschnittstelle) der Konnektor KK100 (Absolutlage) einzustellen.

SIMOTION SCOUT
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Parameter:

Bedeutung:

Parameter:

Bedeutung:

7.9 SIMOVERT MASTERDRIVES MC an SIMOTION

P183 Index 1 (Konfiguration Lageerfassung)

Die Konfiguration der Lageerfassung ist Uber diesen Parameter einzugeben.
Mit der letzten Ziffer wird die Lageerfassung freigegeben.

xxx1 = Freigabe Resolver/Encoder

xxx2 = Freigabe Multiturngeber (x bedeutet nicht relevant)

P171(Aufldsung Lage)

Im MASTERDRIVES wird die Lageauflésung inklusive einer Feinauflésung
(Multiplikationsfaktor) eingegeben. Die Aufldsung wird in der Zweierpotenz vorgegeben.
Die Auflésung der Lage ist wie folgt einzustellen:

2P171 = Anzahl der Inkremente * Multiplikationfaktor des zyklischen Geber-Istwertes

d. h. fir Inkrementalgeber: IncResolution * IncResolutionMultiplierCyclic

d. h. fir Absolutwertgeber: AbsResolution * AbsResolutionMultiplierCyclic

Unterschiede zwischen ABS und CYCLE_ABS:

SIMOTION SCOUT

e Bei ABS wird nach Einschalten der C230 bzw. nach Auftreten eines Geberfehlers auf der
absoluten Istposition des Gebers aufgesetzt.

® Bei CYCL_ABS werden Uberldufe der Geberbereiche im NVRAM mitgefiihrt und bei
neuem Aufsetzen berilcksichtigt. Bei dieser Einstellung muss vor dem ersten Laden des
Projekts die Steuerung urgeloscht werden. Danach ist der Geber neu zu justieren.
Werden Anderungen an den Einstellungen des Absolutwertgebers vorgenommen, ist der
Geber ebenfalls neu zu
justieren.
Der Geber darf bei ausgeschalteter Steuerung maximal um einen
Weg < "halber Geberbereich" in beiden Verfahrrichtungen bewegt werden, um noch
sicher die Position zu erkennen.
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Achskonfiguration fertig stellen
1. Klicken Sie auf den Button Weiter. Die eingestellten Daten werden dargestellt.
X

Alle zur Konfiguration erforderlichen Daten sind eingegeben:

Kanfiguation disser Achse. -

-Achse 1
Technologie:
Fosiionierachse
[Achstyp:
Lineatachss
kein Modulo ausgewah
[Anticks
-Name des Antiisbs: "MASTERDRIVES_CBP2"
Ausgang
+dntieb am PROFIBLS
- Telegrammiyp: "DP_TELS_STANDARD"
- lgische Hiw-Adressen

R

+Eingang, 256 (Lange: 18 Bytes]
+Ausgang 255 (Lange: 18 Bytes)
Geber

Top: Inkuementeller Geber
Ansohlussmods: Sinus
- logische: Hiw-Adressen
+Enngang 256 [Lange: 18 Eyptes)
+Ausgang 256 [Linge: 18 Bytes)
- Gieberstrichzah: 2048 —
Feinauflisung: 2042 =

<Zuiick_ [ Fetpstelen | abtvechen | Hire |
Bild 7-42 Letztes Fenster der Achskonfiguration

2. Klicken Sie auf Fertig stellen.
Die Einstellungen werden gespeichert. Es 6ffnet sich ein Hinweisfenster, lesen Sie die
Informationen und bestatigen Sie dieses Fenster.
Nach dem Anlegen der Achse sind noch einige Einstellungen vorzunehmen, um das
Zusammenspiel zwischen SIMOTION und MASTERDRIVES MC zu optimieren.

SIMOTION SCOUT
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7934 Schleppabstandsiiberwachung in SIMOTION SCOUT deaktivieren

Um zu vermeiden, dass eine Achsbewegung durch die Schleppabstandsiiberwachung
abgebrochen wird, kann diese auf einen groferen Wert gesetzt bzw. abgeschaltet werden.
Ein hoher Schleppfehler kann z. B. durch eine fehlende Antriebsoptimierung auftreten.

1.
2.
3.
4.
5.

Bei der Inbetriebnahme einer Applikation muss die Schleppabstandsiiberwachung an die
Anforderungen und Mechanik der Anlage angepasst werden.

Offnen Sie im Projektnavigator den Ordner der angelegten Achse.

Doppelklicken Sie auf Uberwachungen.

Klicken Sie im Arbeitsbereich auf das Register Schleppabstandsiberwachung.
Deaktivieren Sie das Kastchen dynamische Schleppabstandsiiberwachung aktiv.
Klicken Sie auf den Button Schliefien.

/I\WARNUNG

Wenn die Schleppabstandsiiberwachung vergréRert/abgeschaltet ist, kbnnen an der Achse
im Fehlerfall (z. B. falscher Lageregelsinn) auch groRere Fehlbewegungen auftreten. Das
ist besonders zu beachten, wenn die Achse z. B. nur einen begrenzten Verfahrbereich zur
Verfiigung hat.

Eﬂ C230.Achse_1 - Uberwachungen ol x|

Positionieren und Stillstand  Schleppabstand | Stillstandssignal | Geschwindighkeitsfehler

1

[ dynamische Schieppabstandsiiberwachung akhiv -

| of

| Schiefen | Hile |

Bild 7-43 Schleppabstandsiiberwachung deaktivieren

SIMOTION SCOUT
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7.9.3.5

214

Lagereglerkonfiguration in SIMOTION SCOUT einstellen

1. Doppelklicken Sie im Projektnavigator unter Achse auf Regelung.
2. Stellen Sie im Arbeitsbereich folgende Daten ein:

Kv-Faktor: eingeben

Drehzahlvorsteuerung: aktivieren

Feininterpolator: geschwindigkeitsstetige Interpolation wéahlen
dynamische Antriebssteuerung (DSC): aktiviert lassen

BX STMOTION SCOUT - DSC_MCP_3ms - [C230.Achse_1 - Regelung] |

=[olx]

&5 Proiskt  Achse Bearbeiten Ennfilgen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife

D= |B% & 4%

ol x| sl 2o &) | Bl | =] [

=I51%]
i I

=1 &P D5C_MCP _3ms ™ Erpertenmadus
™ Neues Gerat anlegen

=) Einzelantrisbsgerat einfigen Statische Feglerdaten

Aniriel

max Diehzahk

30000 A /min

Stellgrdne

= [EE c230
@ ABLALFSYSTEM StellardBenbegrenzung
S=1/0 dynamische ™ Begienzung ein
@' GERATEGLOBALE YARIABLEN ¥ Antriebssteuerung
-] ACHSEN S0l
=) nchse einfiigen
=4 Achse_t Ky-Faktar:
> KonFiguration s
> Mecharik Ef  Pegleinstelung... ‘TEI 0

> vorbelegung
> Begrenzungen
> Istwert
7 Regelung Sallwert +
> Referenzieren
> Uberwachungen
> Profile
> Steuertafel
> Verschaltungen
+-_] MESSTASTER
-] NOCKEN
+-_] EXTERNE GEBER
#-__] BAHHOBIEKTE
-] KURVENSCHEIBEN
#-__] TECHNOLOGIE Istwert-
# -] PROGRAMME anschluss
#-fflp MASTERDRIVES_CEPZ
+ (] BIELIOTHEKEN
#{_] BEOBACHTEN

=

™ Richtungs-
umkeh Istwert

Feininterpalator.

geschnindigheitsstetige Interpolation =l

“Vaorsteuerung

IV Worsteuerung ein

‘wichtungsfaktor, [100.0 %

invertieren

Stellgrofen-

UiV anschluss

Diynamikfilter
I Dynamikfiter sin

Symmetriefiter

Spmmetriefiter aktiv j

Schliefen Hilfe

Frojskt | Befehlsbibliathek

X Z= Symbolbrowser Fehler Konfigdaten J

A% Achse_

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalken,

Offline-Modus UM

Bild 7-44 Lagereglerkonfiguration

3. Klicken Sie auf Schliefen.

SIMOTION SCOUT
Projektierungshandbuch, 05/2009



FAQs

7.9 SIMOVERT MASTERDRIVES MC an SIMOTION

7.9.3.6 Systemtakte in SIMOTION SCOUT einstellen

1. Klicken Sie im Projektnavigator mit der rechten Maustaste auf Ablaufsystem und wéahlen
Sie Experte > Systemtakte einstellen.

2. Stellen Sie die Werte ein.

3. Klicken Sie auf den Button OK.
Es 6ffnet sich ein Hinweisfenster, lesen Sie den Hinweis und bestatigen Sie diesen mit

Systemtakte - C230 x|

Taktverhalnizse
Bus-Takt ﬂ 3 ms
Servo 1 ﬂ x Bus-Takt = 3ms
lpo 3 x| % Servo = 9 ms
lpo_2 2 j ® oo = 18 ms

ﬂ TControl

Metzeinstellungen PROFIBUS(1]
fhquidistanter Buszyklus aktiviert Aquidistanter DP-Zpklus: 2000 ms

abbrechen | Hife

Bild 7-45 Systemtakte einstellen

Festlegen der Systemtakte

Die Festlegung der Systemtakte in SIMOTION beeinflusst die Lagesollwert-Anpassung im
MASTERDRIVES MC.

Spezielle Einstellungen: SIMOTION

Das Verhaltnis von DP-Zyklus zu Lageregler-Takt und zu Interpolator-Takt wird z. B. auf
1:2:2 eingestellt. Dies bedeutet einen DP-Zyklus von 3 ms, einen Lageregler-Takt von 6 ms
und ein Interpolator-Takt von 12 ms.

Fur die Aktivierung und Verwendung des Interpolator-Taktes 2 siehe Online-Dokumentation
in SIMOTION SCOUT.

SIMOTION SCOUT
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Spezielle Einstellungen: SIMOVERT MASTERDRIVES MC

Parameter:
P770 (Zeitscheibeninterpolator)

Bedeutung:

Der Ubergang von Lageregler-Takt (SIMOTION) zur Abtastzeit des Lagereglers (Motion
Control) wird Uber einen Interpolator gefiihrt, der das Ubersetzungsverhaltnis ausgleicht.

® bis MASTERDRIVES Software-Version V2.2

Das Ubersetzungsverhéltnis kann nur in der Form Lageregler-Takt/DP-Zyklus=2(F770-1)
angegeben werden.

D. h., sind DP-Zyklus und Lageregler-Takt gleich, dann mussen Sie in P770 den Wert 1
eingeben. Ist der Lageregler-Takt doppelt so grol3 wie der DP-Zyklus, dann missen Sie
den Wert 2 einstellen.

¢ ab MASTERDRIVES Software-Version gréRer V2.2

Das Ubersetzungsverhéltnis kann nur in der Form Lageregler-Takt/DP-Zyklus=2(F770-3)
angegeben werden.

D. h., sind DP-Zyklus und Lageregler-Takt gleich, dann missen Sie in P770 den Wert 3
eingeben. Ist der Lageregler-Takt doppelt so grol3 wie der DP-Zyklus, dann miissen Sie
den Wert 4 einstellen.

SIMOTION SCOUT
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Korrektur von systembedingten Totzeiten in SIMOTION SCOUT

1. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Achse.

2. Klicken Sie die rechte Maustaste und wahlen Sie Experte > Expertenliste.

Im Arbeitsbereich 6ffnet sich die Expertenliste.

Klicken Sie auf das Register Konfigurationsdaten.
Offnen Sie die Struktur unter typeOfAxis > SystemDeadTimeData.

Geben Sie den entsprechenden Wert im Datum additionalTime ein.

In unserem Beispiel den Wert 0.002625.

6. Bestatigen Sie die Eingabe mit der Taste Enter.

Tabelle 7- 7 Werte von systembedingten Totzeiten

DP-Zykluszeit Motion Control bis SW V2.2 Motion Control gréRer SW V2.2
1.5ms 0.003 s (nur mit Motion Control 0.001875 s
Performance 2 mdéglich)
2ms 0.002's 0.001750 s
3ms 0.003 s 0.002625 s

B s1MOTION SCOUT - DSC_MCP_3ms - [C230.Achse_1 - Expertenliste]

El Projekt  Achse Bearbeiten Einflgen

D= &% | =

=& DSC_MCP_ams
| Meues Gerdt anlegen
= Einzelantrishsgerat einfigen
=Bl C230
] ABLALFSYSTEM
B 10
B GERATEGLOBALE WARIABLEN
=1 ACHSEN
® | Achse einfilgen
=-d Achse 1
> Konfiguration
> Mechanik
» vorbelegung
» Begrenzungen
» Regelung
» Referenzieren
» Uberwachungen
S Profile
» Steuertafel
» Verschaltungen
-] MESSTASTER
-] NOCKEN
_1 EXTERNE GEEER.
1 KURVENSCHEIBEN
1 TECHHOLOGIE
(1 PROGRAMME
# [l MASTERDRIVES_CBPZ
/-] BEOBACHTEN
-] BIBLIOTHEKEN

]
+
+
+

Bild 7-46

SIMOTION SCOUT

=] 5= s T 8 s
@ J - [Linearachse (standard 1 Druck)

Ziglsystem  Ansicht Extras Fenster Hife

2| | [kein Fiters

Jd

[ El

=l5]x]|
=8| x|

=

Konfigurationsdaten I 59slemvanab\en1

Parameter
Execution
LeadScrew

Parametertext
Zetlichs Einordnung der Interpolatortask-Ebensn
Spindelsteigung einer Linearachse

Mociulo Modulo Einstellungen einer Rundachse

Restart Modus fuer den Restart des Technologieohjektes
RestartCondition Bedingungen fuer den Restart des Technologisobje
Simulation Prozesskopplung

G Typeotxis
Artualdcoelerationbonitorin
ActualvelncityMonitoring
Command'alueCuantization

Achstypspezifische Konfiguration

Istheschisunigungsushervachung
Istgeschwindigkeitsueberwachung
Quantifizierungsfiter

DecodingConfig Befehlsverarbeiung

Distributediation ‘erteile Bewegungssteuerung

Dorift Criftkompensation

DriveControlContiy Artriehswverhaten bei der Fehlerreaktion RELEASE_
EmergencyRampGenerator  hotausrampengenerstor

Extrapalation Istwertglzetiung

Finelrterpolator Feininterpolator

Friction Reibkompensation

HAEndPos Hardwareendschatter

Homing Referenzieren

Maxccelerstion Maximale Beschleunigung

Maxerk Maimaler Ruck

Maxvelcty Maximale Geschwinciaket

MevtrsiBanc Totzonenkompensation

Humber OfDataSets Datensastzs fuer dis Reglerkonfiguration

HumberOfEncoters
PathSyncAxisPosTolerance
PostionMonitoring
Servobionitoring

Konfigurierts Geber
Sollwertdifferenzusberyachung Synchronachse
Positionsueberwachung

Regelkreisueberwachungen aklivieren bei aktivem

SetPairtDriverinfo Artrichsschnittstelle

SmoothingFitter Istwertglastung

SpeedLimitation Stelloroessenkearenzundg
ivantaring achung
StandStilSignal Stillstandssigral

SvwLimit Softwaresndschalter

H=] systembesdTimeData Systembedingte Tatzeiten

LadditionalTime Korrekturwert fuer systembedingte Totzeiten 0.002625|

TechnologicalData
‘WelocityPostionProfile
HypeOfixis

Artrichsschnittstelle fuer spezifische Parameter
Einstellungen fuer das v(s) Profil
Typ cer Achse

REAL_AXIS (0)

Eingabefenster fur Korrektur der systembedingten Totzeit
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7.9.3.8 Referenziermodus festlegen

Hinweis

Die Aussagen beziiglich der Referenziermodi in diesem Abschnitt sowie die Screenshots
beziehen sich nur auf die Referenziereinstellungen fur Achsen an einer C2xx in Verbindung
mit einem SIMOVERT MASTERDRIVES MC. Die Referenziermdglichkeiten hdngen vom
jeweiligen Antrieb ab.

Soll die angeschlossene Achse referenziert werden, so ist der Referenziermodus sowohl in
SIMOTION als auch im SIMOVERT MASTERDRIVES MC festzulegen.

1. Doppelklicken Sie im Projektnavigator unter Achse auf Referenzieren.
2. Geben Sie den gewiinschten Referenziermodus und die entsprechenden Daten ein.
3. Klicken Sie auf den Button Schlief3en.

Weitere Literatur
Beachten Sie zu diesem Thema auch das Dokument

® Funktionshandbuch SIMOTION Motion Control TO Achse elektrisch/hydraulisch,
Externer Geber

Referenziermodus "nur Externe Nullmarke"
Beim Uberfahren einer festgelegten Flanke der Externen Nullmarke wird die Position

Ubernommen.
MASTERDRIVES MC
Geber
SIMOTION C230-2 a M &
E B Externe Nullmarke
H D L Eingangs- s£-*
» Klemme X101/2 |
I:| I:| — Bezugspotential
|:| HU Klemme X101/2
— L- L+
PROFIBUS-DP be24v
Bild 7-47 Hardware-Aufbau: Referenzieren (nur Externe Nullmarke)

SIMOTION SCOUT
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Spezielle Einstellungen: SIMOTION

Wird als Referenziermodus nur Externe Nullmarke gewahlt, so kann tber Richtung
Referenzpunktfahrt die Anfahrrichtung ausgewahlt werden.

Signalfihrung und Beroflanke sind ohne Bedeutung, da im Motion Control mit der
Parametrierung der Script-Datei (z. B. "STDTLG5_T4_V21.ssc") immer die positive Flanke
ausgewertet wird.

Die Referenz-Externe Nullmarke ist am Motion Control auf den Digitaleingang 4
(Interruptfahige Eingénge / Klemme X101/6) aufzulegen.

Mit der Script-Datei sind die Digitaleingdnge 4 oder 5 als Messtaster 1 und Messtaster 2
konfiguriert und tber SIMOTION anzusprechen.

Digitaleingang 4 kann als Externe Nullmarke und als Messtaster genutzt werden.
Digitaleingang 5 kann als Messtaster genutzt werden.

Die Parametrierung von U922.i005 und U923.i001 im Motion Control ist entsprechend der
nachfolgenden Beschreibung fiir den SIMOVERT MASTERDRIVES MC auf KK122 und
B212 einzustellen. Da die Nulllage hier ohne Bedeutung ist, spielt die Parametrierung der
2. Stelle von P183.i001 keine Rolle.

Ei’! C230.Achse_1 - Referenzieren o m] .3

Aktives Referenzieren | Passives Referenziersn

Encader_1 - Inkrementeller Geber - Sinus

Referenziersn notwendia: |ja -

Referenziermodus: ‘FILII Exteme Nullmarke ﬂ
Referenzieren mit

Signaliibergang:  Low -» High [positiv]

an Seite won Externer Mullmarke: M ~

Start Referenzpunktfahrt: ‘positive Richtung ﬂ

[ max. \Weg bis Ext. Mulmarke
Anfahigeschwindighkei:

50.0 mmds oo mm
Einfahrgeschwindigkeit:
200 mms
Abschaltgeschwindigkeit
10.0 mmés ™= *
v)
FRieferenzpunktioordinate: Fieferenzpunkverschisbung:
0.0 mm 0.0 mn
« | ;I_‘
Schiiehen Hilfe:
Bild 7-48 Achse referenzieren im SIMOTION (Referenziermodus nur Externe Nullmarke)

Referenziermodus "nur Geber-Nullmarke"

SIMOTION SCOUT

Es ist kein Externe Nullmarke-Signal notwendig. Bei der nachsten Nullmarke des Gebers
wird die Position Ubernommen.
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Spezielle Einstellungen: SIMOTION

Wird als Referenziermodus nur Geber-Nullmarke gewahlt, kann iber Richtung

Referenzpunktfahrt die Anfahrrichtung ausgewéahlt werden.

Diese muss im Einklang mit der Parametrierung der 2. Stelle von P183.i001 im Motion
Control stehen.
Ist in dem Fenster Nullmarke in negativer Richtung ... angewahlt, muss im Motion Control
P183.i001=xx2x eingetragen werden.
Ist Nullmarke in positiver Richtung ... angewahlt, muss im Motion Control P183.i001 = xx1x
stehen.

E?! C230.Achse_1 - Referenzieren =1l x|

Aktives Referenzieren | Passives Refersnziersn

Encader_1 - Inkiementeller Geber - Sinus —

Referenzieren notwendia: | ja -

Referenziermodus: nur G eber-Mullmarke

Start Referenzpunkifahrt: | negative Richiung ﬂ

Einfahrgeschwindigkeit [~ maw. Weg biz Geber-Mullmarke

’20.07 mmds ’UUi i
Abschaltgeschwindigk.eit:
100 mmds /{(1 *
1 @ 1

Rieferenzpunktioordinate: Rieferenzpunkbverschisbung: 7
0.0 mm |U.U mm

‘ o

Schliefen Hilfe
Bild 7-49 Achse referenzieren im SIMOTION (Referenziermodus nur Geber-Nullmarke)

SIMOTION SCOUT
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Referenziermodus "Referenznocken und Geber-Nullmarke"

Die Achse fahrt in die angegebene Richtung fiir die Referenzpunktfahrt los. Nach Erreichen
des BERO-Signals wird von der Referenzpunkt-Anfahrgeschwindigkeit in die Referenzpunkt-
Abschaltgeschwindigkeit gewechselt. Nach Verlassen des BEROs wird bei der nachsten
erkannten Nullmarke des Gebers referenziert.

Der Referenz-BERO st an einen freien SIMOTION-Peripherieeingang angeschlossen.

Externe Nullmarke
Eingangsbau- MASTERDRIVES MC
SIMOTION C230-2 gruppe . Geber
I A M &=
! E0.0
g p| I|[ :
L- L+
DC 24V —
PROFIBUS-DP
Bild 7-50 Hardware-Aufbau: Referenzieren (Referenznocken und Geber-Nullmarke)

Wird als Referenziermodus Referenznocken und Geber-Nullmarke gewahlt, kann tber
Nullmarke die Auswertungslage der Nullmarke und Richtung Referenzpunktfahrt die
Anfahrrichtung ausgewahlt werden.

Diese mussen im Einklang mit der Parametrierung der 2. Stelle von P183.i001 im Motion
Control stehen.

Dies bedeutet: ist als Richtung Referenzierpunktfahrt in dem Fenster negative Richtung
angewahlt und bei Nullmarke "hinter Referenzpunktschalter”, muss im Motion Control
P183.i001=xx2x sein, ist negative Richtung angewahlt und bei Nullmarke "vor
Referenzpunktschalter", muss im Motion Control P183.i001=xx1x sein.

Wird dagegen als Richtung Referenzierpunktfahrt in dem Fenster Bild positive Richtung
angewahlt und bei Nullmarke "hinter Referenzpunktschalter", muss im Motion Control
P183.i001=xx1x sein, ist positive Richtung angewahlt und bei Nullmarke "vor
Referenzpunktschalter”, muss im Motion Control P183.i001=xx2x sein.

Die Referenz-Externe Nullmarke ist an einem frei wahlbaren Digitaleingang von SIMOTION
aufzulegen, der im Fenster Achse referenzieren konfiguriert wurde. Wenn diese Externe
Nullmarke erreicht ist, wird im Antrieb Referenzieren freigegeben.
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E'}! C230.Achse_1 - Referenzieren I ] ﬂ
Aktives Referenzieren ] Pazsives Heferenzieren]
Encaoder_1 - Inkrementeller Geber - Sinus =
Referenziersn notwendia: |ja -
Referenziemodus: Heterenznocken und Geber-Nullmarke
Referenziersn mit
Geber-Mullmarke: |vor Referenznocken j
log. Adresse ’7
Referenznocken: BEE3
Start R eferenzpunktfaht: |pDSitiVe Richtung j Bitnuramer: |0 -
[ maw Weg bis Referenznocken
Anfahrgeschwindiglkeit: |
50.0 s 0o T
el [ max Weg bis Geber-Mullmarke
200 Tt \ [
Abschaltgeschwindigksit
100 s = I e I +
Rieferenzpunktkoordinate: FRieferenzpunktverschiebung:
oo mm |00 i
‘ | LH
Schiieben Hilfe
Bild 7-51 Achse referenzieren im SIMOTION (Referenziermodus Referenznocken und Geber-
Nullmarke)

Spezielle Einstellungen: SIMOVERT MASTERDRIVES MC

Parameter:
U922 Index 5 (Geber-Istwerte)

Bedeutung:

Der Referenzierwert wird Gber U922.i005 mit der Geberschnittstelle verbunden. Wird mit
Referenznocken und Geber-Nullmarke bzw. nur mit Nullmarke referenziert, wird im Motion
Control der Referenziervorgang Uber die Referenzpunkterfassung durchgefiihrt. Soll
dagegen nur auf Externe Nullmarke referenziert werden, erfolgt der Referenziervorgang mit
Hilfe des Lagemesswertspeichers im Motion Control.

Soll der Referenziervorgang mit Referenznocken und Geber-Nullmarke bzw. nur Geber-
Nullmarke durchgefihrt werden, ist in U922.i005 (Referenzierwert Geberschnittstelle) der
Konnektor KK124 (Lagemesswert Referenzierpunkt) einzustellen.

Soll dagegen der Referenziervorgang nur mit Externe Nullmarke erfolgen, ist in U922.i005
(Referenzierwert Geberschnittstelle) der Konnektor KK122 (Lagemesswertspeicher)
einzustellen.

Parameter:
U923 Index 1 (Geber-Rickmeldung)

SIMOTION SCOUT
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Bedeutung:

Parameter:

Bedeutung:

SIMOTION SCOUT
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Die Riickmeldung (Quittung) "Referenzierpunkt erfasst" wird iber U923.i001 mit der
Geberschnittstelle verbunden. Wird mit Referenznocken und Geber-Nullmarke bzw. nur mit
Nullmarke referenziert, wird im Motion Control der Referenziervorgang Gber die
Referenzpunkterfassung durchgefiihrt. Soll dagegen nur auf Externe Nullmarke referenziert
werden, erfolgt der Referenziervorgang mit Hilfe des Lagemesswertspeichers im Motion
Control.

Soll der Referenziervorgang mit Referenzierpunktschalter und Nullmarke bzw. nur Geber-
Nullmarke durchgefihrt werden, ist in U923.i001 (Rickmeldung Referenzierwert erfasst,
Geberschnittstelle) der Binektor B210 (Quittung Referenzpunkt erfasst) einzustellen.

Soll dagegen der Referenziervorgang nur mit Externe Nullmarke erfolgen, ist in U923.i001
(Rickmeldung Referenzierwert erfasst, Geberschnittstelle) der Binektor B212 (Quittung
Messwert glltig) einzustellen.

P183 Index 1 (Konfiguration Lageerfassung)

Die Konfiguration der Lageerfassung ist tiber diesen Parameter einzugeben.

xx1x=Die 1. Nulllage rechts vom Grobimpuls (Externe Nullmarke) wird ausgewertet
xx2x=Die 1. Nulllage links vom Grobimpuls (Externe Nullmarke) wird ausgewertet
(x bedeutet nicht relevant)

Nun ist das SIMOTION Projekt konfiguriert. Im nachsten Schritt wird der MASTERDRIVES
MC eingestellt.
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7.9.3.9

Funktion "Messen"

Uber die Funktion "Messen" kénnen Sie zu einem beliebigen Zeitpunkt die Istposition einer
Achse erfassen. Anwendungsbeispiel ist z. B. das Erfassen einer Druckmarke, um
anschlieend die Achse auf diese Marke zu synchronisieren.

Der Messtaster ist am schnellen Eingang X101/6 bzw. X101/7 anzuschlielen. Der Eingang
ist potentialfrei. Damit ist es mdglich, mehrere Eingdnge parallel zu schalten, wobei immer
das Bezugspotential der zur Versorgung des Messtasters dienenden 24 V (z. B. aus der
Netzeinspeisung) mit verdrahtet werden muss.

MASTERDRIVES MC

Geber
SIMOTION C230-2 ————— & M B
E ] Messtaster 2 Messtaster 1
|] H |:| L Eingangs- r-+ r-+
= klemme X101/7
Eingangs- — | |&
klemme X101/6 | |g]
= Bezugspotential
D H[:l r Klemme X101/2
— L- L+
PROFIBUS-DP DC24V

Bild 7-52 Hardware-Aufbau: Messen

SIMOTION SCOUT Messtaster einfiigen
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1. Offnen Sie im Projektnavigator unter Achse den Ordner Messtaster.
Doppelklicken Sie auf Messtaster einfiigen.

Geben Sie einen Namen fiir den Messtaster ein.

Klicken Sie auf den Button OK.

Klicken Sie auf den Button Schlie3en.

Am MASTERDRIVES kénnen 2 Messtaster angeschlossen werden:

® Messtaster 1 an X101/6

® Messtaster 2 an X101/7

Es kann immer nur 1 Messtaster aktiviert werden. Bevor Sie z. B. Messtaster 2 aktivieren,
mussen Sie sicherstellen, dass Messtaster 1 nicht aktiv ist.
Die Messtaster-Nummer ist wie folgt zu vergeben:

o > N

® Messtaster 1 > "1"

® Messtaster 2 > "2"

SIMOTION SCOUT
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SIMOVERT MASTERDRIVES Motion Control
Einstellungen im Feld Flanke (SIMOTION; Aufruf der Messfunktion im Anwenderprogramm):
e steigende Flanke oder
e fallende Flanke

Wenn Sie eine andere Einstellung auswahlen, wird der letzte gliltige Wert lbernommen
(steigend oder fallend).

Reaktionszeiten fiir die Funktion Messen

In SIMOTION kann Messen bei unterschiedlichen Konfigurationen eingesetzt werden. Je
nach Anbindung der Achse (Uber PROFIBUS DP) und Abarbeitungsebene (Servo-Takt bzw.
IPO-Takt) mussen Sie in der Applikation unterschiedliche Reaktionszeiten fir die Funktion
Messen berlcksichtigen.

Im Anwenderprogramm wird Messen mit dem Funktionsaufruf

_enableMeasuringlnput gestartet. Sie kdnnen beim Aufruf festlegen, wann die Funktion
Messen aktiv sein soll:

e sofort (ohne Messfenster)
MeasuringRangeMode = WITHOUT_SPECIFIC_AREA

® innerhalb eines positionsabhangigen Messfensters
MeasuringRangeMode = WITH_SPECIFIC_AREA

Beim Messen ohne Messfenster wird mit _enableMeasuringlnput der Messtaster sofort
aktiviert.

Bis zum Auswerten der Messflanke am Hardware-Eingang vergeht eine
konfigurationsabhangige Laufzeit. Um die Messflanke sicher zu erkennen, miissen Sie im
Anwenderprogramm dafiir Sorge tragen, dass _enableMeasuringlnput um diese Laufzeit
friher ausgeflhrt wird.

Beim Messen mit Messfenster wird mit _enableMeasuringlnput der Auftrag zunachst im
System nur registriert. Erst wenn an der Achse der Anfang des Messfensters erreicht ist,
wird der Messtaster aktiviert.

Vom Erreichen der Anfangsposition des Messfensters an der Achse (Mechanik) bis zum
Auswerten der Messflanke am Hardware-Eingang vergeht eine konfigurationsabhangige
Laufzeit. Damit der Messtaster bei Erreichen der gewlinschten Anfangsposition des
Messfensters an der Achse aktiv ist, missen Sie beim Funktionsaufruf den Anfang des
Messfensters abhangig von Achsgeschwindigkeit und Reaktionszeit vorverlegen.
Sinngemal gilt das auch fiir das Ende des Messfensters. Dabei ist wichtig, dass der
Messtaster nicht mehr aktiv ist, sobald das Ende des Messfensters an der Achse (Mechanik)
Uberfahren wurde.

Diese Laufzeiten kdnnen mit dem Konfigurationsdatum MeasuringRange.activationTime
kompensiert werden.

Hinweis

Die Laufzeiten kdnnen nur bei konstanter Achsgeschwindigkeit fehlerfrei kompensiert
werden.
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Die Verschiebung des Messfensters funktioniert nur dann zuverlassig, wenn die
Achsgeschwindigkeit

® innerhalb des Messfensters konstant und
e vor dem Funktionsaufruf bekannt ist.

Anhand der folgenden Tabellen kénnen Sie die Reaktionszeiten fiir Ihre Konfiguration
ermitteln. Die Werte in den Tabellen beziehen sich auf eingestellte Systemtakte. Durch
Einsetzen der tatsachlichen Zeiten kdnnen Sie die Reaktionszeit in Millisekunden errechnen.

Folgende Abklirzungen werden in den Tabellen verwendet:

® (IS) IPO-Takt oder Servo-Takt
(ist abhangig davon, ob der Messtaster in der IPO- oder in der Servo-Task bearbeitet
wird; kann bei der Konfiguration des Messtasters ausgewahlt werden)

® (DP) Zykluszeit am PROFIBUS DP
® (DR) Zykluszeit im Antrieb (Zeitscheibe, in der die Funktion Messen ausgewertet wird)

Tool berechnet die zu erwartenden Reaktions- und Vorhaltezeiten bei Verwendung von
Messeingangen auf unterschiedlicher Hardware. Siehe unter:

® 4 TOOLS\MEASURING_INPUT_CALCULATION

Tabelle 7- 8 Messen ohne Messfenster

MASTERDRIVES MC
_enableMeasuringlnput 2 (I1S) + 3 (DP) + 3 (DR)
bereit zum Erkennen der Messflanke
Erkennen der Messflanke 2 (I1S) + 8 (DP)
Ergebnis in der SIMOTION zur Weiterverarbeitung
gesamt 5(I1S) + 11 (DP) + 2 (DR)
Mindestzeit zwischen 2 Messungen
Zusatzlich sind die Beschrankungen des jeweiligen Systems zu
bertcksichtigen.

Tabelle 7-9 Messen mit Messfenster: Messflanke wird im Fenster erkannt

MASTERDRIVES MC
_enableMeasuringlnput 2 (IS)
bereit zum Auswerten des Messbereiches (Anfang des Messfensters)
Erreichen des Messfensteranfanges an der Achse (Mechanik) 2 (IS) + 3(DP) + 2 (DR)
bereit zum Erkennen der Messflanke
Erkennen der Messflanke 2 (IS) + 8 (DP)
Ergebnis in der SIMOTION zur Weiterverarbeitung
gesamt 5(IS) + 11 (DP) + 2 (DR)
Mindestzeit zwischen 2 Messungen
Zuséatzlich sind die Beschrankungen des jeweiligen Systems zu
bericksichtigen.
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Tabelle 7- 10 Messen mit Messfenster: keine Messflanke im Fenster

MASTERDRIVES MC
_enableMeasuringlnput 2 (IS)
bereit zum Auswerten des Messbereiches (Anfang des Messfensters)
Erreichen des Messfensteranfanges an der Achse (Mechanik) 2 (IS) + 3 (DP) + 2 (DR)
bereit zum Erkennen der Messflanke
Erreichen des Messfensteranfanges an der Achse (Mechanik) 2 (IS) + 3 (DP) + 2 (DR)
Ricksetzen: "bereit zum Erkennen der Messflanke"
Riicksetzen der Messbereitschaft 2 (IS) + 8 (DP)
Ruckmeldung in der SIMOTION zur Weiterverarbeitung
gesamt 7 (1S) + 14 (DP) + 4 (DR)
Mindestzeit zwischen 2 Messungen
Zusatzlich sind die Beschrankungen des jeweiligen Systems zu
berlcksichtigen.
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7.9.4 Grundinbetriebnahme MASTERDRIVES MC

Was ist zu beachten?

Fur die Inbetriebnahme des Masterdrives MC wird eines der Inbetriebnahmetools
Drive Monitor oder Drive ES verwendet. Erfolgt die Verbindung Uber die serielle Schnittstelle
USS, ist darauf zu achten, dass die Busadresse in Parameter P700 und die Baudrate in

Parameter P701

® 6 - 9600 Baud
e 7 - 19200 Baud
e 8- 38400 Baud

den Einstellungen im verwendeten Inbetriebnahmetool entsprechen.

Grundfunktionen einstellen

Zuerst werden mit geflihrter Inbetriebnahme die Hardware (eingesetztes Leistungsteil,
Motor, Geber etc.), die Schnittstellen usw. konfiguriert. Dies erfolgt im Inbetriebnahmetool
Drive Monitor oder Drive ES durch Aufruf des Menlpunkts Parameter > gefiihrte
Inbetriebnahme > Grundfunktionen.

1. Offnen Sie das Fenster Konfiguration.

2. Wahlen Sie bei

— Motion Control-Geraten das Leistungsteil nach der MLFB des Umrichters und tragen
Sie die Anschlussspannung ein.

— Motion Control Kompakt Plus-Geraten die Anschlussspannung. Das Leistungsteil
dieses Gerates ist nicht anderbar, wird automatisch erkannt und grau hinterlegt
angezeigt (wie die Belegung der einzelnen Slots).

Kanfiguration

tatar

Motorgeber
Mazchinengeber
Sollwerte, Regelungsart
Fegelung
Ein-/Auzgange
K.ommunik ation

2=
D@Dﬂ

it | Geratetyp [MLF... | Eingangsbemessungssp... | Ausgangsbemessun... | Motorbemessungsl... | ﬂ

14 BSE7021-B8TPS0 510620 3AC unknown j

Anzchlulzpannung DC 40 W
Slat & | =
Slot B | |
Slot C
M otargeber | J

| Wieiter |

Bild 7-53 Gefilhrte Inbetriebnahme Grundgerat: Fenster Konfiguration
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3. Klicken Sie auf den Button Weiter.

7.9 SIMOVERT MASTERDRIVES MC an SIMOTION

4. Wahlen Sie im Fenster Motor den angeschlossenen Motor aus.

F.onfiguration
Matar
Motorgeber |SIEMENS-Motor ﬂ |Synchronmotor ﬂ
M azchinengeber
Sollwette, Regelungsar Wiert ‘ M atartyp MLFE] | Bemessungzdrehzahl | B emessungzdrehmoment | Bemessungsstrom | i‘
Fi.egelung . 0 kein Motar
Ein-fAusgange 1 1FKE032-BAKT E000 1 /min 1.8 Nm
Kommunik.ation 2 3 ! BO00 7 Ariny 10,8 Mrn
3 7 30001 /min 2.6Nm
4 TFEE0R0-BAFT 30001 /rir 4.0 Nm
5 1FEBOE3-BAFT 30001 min E.0Nm
4 1FEE0B0-6AF7 30001 min 6.8 Nm
7 TFEE083-BAFT 30001 f"m!n 10.5Mm ﬂ
— Masimaldrehzahl positive Drehrichtung E300 1/mity
taximaldrehzahl negative Drehrichtung 5300 1 rminy
< Zuriick Weiter >
Bild 7-54 Geflhrte Inbetriebnahme Grundgerat: Fenster Motor
5. Klicken Sie auf den Button Weiter.
6. Wahlen Sie im Fenster Motorgeber den angeschlossenen Motorgeber aus.
5 DriveMon - [MASTERDRIVES MG Pius — MASTERDRIVES MG Plus ; MASTERDRIVES MG Plus_tmp] =%l
2-‘ Datsi  Ansicht Parameter Bedenen Diagnose Exiras Benster Hife o= ﬁ'lﬂ
B Oe & WSS [ ikl 2le] sl s ] 2le] 2]
Konfiguraton
Mitior
:S‘ifle:ﬁ;wu Abzolutwertgeber j
Saollwerte, Rac -
Regelung Gabertyp | Mﬂnﬂsuno_,-'Umdrshung | Umdretungen | Bratakell |
Eif/Ausgangs EQN1325 20464 096 EnDat+A/B
Comiminliatian ECH1313 20484 1 EnDot +A/8
EnDat_sutom, Autormatisch Automatisch EnDat +A/B
EQI1328 34 4096 EnDiat +&/B
< Zuriick \Weitar >
4| | =
N 1 | Jaus Salwert[%]: [T 10 tetwert[%¢]. [0.00 Gerstestatus: [GFFLINE
Dinlicken See F1, um Hife zu erhatten
Bild 7-55

7. Klicken Sie auf den Button Weiter.
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8. Wahlen Sie im Fenster Sollwerte, Regelungsart die Einstellung PROFIBUS DP und
Klemmleiste aus.

Konfiguration
Hetor Bncloge d Klerrmei - Drehzafhegel ~
Motorgeber na oge.lngang und Klemml E.IStE J rehzahlregelung J
Maschinengeber Analogeingang und Klemmleiste
Sollwerte. Ragel " Motoipotentiometer und Klemmleists
ofwers. negelungsar Festzolwerte und Klemmlziste

Regelung | Sericlle Schnittstelle (LSS ] und Klemmisiste
Ein-/Ausgdnge
Karmmunik.ation p

Hochlaufyeber Drehzahlregler mit

mit Begrenzungen Begrenzungen _Z4M
g g 4 g Strom-

=R
G-

cmrﬂﬂ

< Zurlick “wieiter >

Bild 7-56 Geflihrte Inbetriebnahme Grundgerat: Fenster Sollwerte und Regelungsart
9. Klicken Sie auf den Button Weiter.

10.Tragen Sie im Fenster Regelung die optimierten Drehzahlreglerparameter (Kp und Thn),
Momentengrenzen, usw. ein.

11.Klicken Sie auf den Button Weiter.
im folgenden Fenster keine Einstellungen vornehmen.

12.Klicken Sie auf den Button Weiter.

SIMOTION SCOUT
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13.Stellen Sie im Fenster Kommunikation die Busadresse ein.

E3 SIMOVIS - [ : offline(PSATZ000.dnl)] [_[5]x]
= Datei Ansicht Parameter Bedienen Diagnose Extras Fenster Hilfe [ |

B|0[%| =|H|S|6) [« fult] Ble| @l ] (] =io] 2

Konfiguration

Motar
Waort 1 “Wort 2

Motorgeber
Maschinengeber ‘Sleuerwurt] Hauptsollwert
Solwerte, Regelungsar

Regelung
Ein-fAusgénge
Kommunikation

Busadresse 3
Telegrammaustallzeit 10 ms

er! e
ol [2ustandswart 1 Hauptistwan

< Zutiick Weiter >

4 | B
ﬂ Sollwer(%]: yijJ PO istwenpzr [T B0 Geritestatus: [Keine Weibindung 2um Gerat
o N A O O O R e o s o

Driicken Sie F1, um Hilfe 2u erhaltan

Bild 7-57 Gefuhrte Inbetriebnahme Grundgerat: Fenster Kommunikation

14 Klicken Sie auf den Button Weiter.
Am Ende der geflihrten Inbetriebnahme wird eine Zusammenfassung der Parametrierung

angezeigt.
F.onfiguration
Matar
Maotorgeber Gerdtetyp: BSE7F021-8TPA0
Maschinengeber T Slats  CRP2 SiotB SLB SlatC:  SBM2
Sollwere, Regelungsart
Fegelung
Ein-/fuzgange Motor: 1FKEO40-BAKT
Remmuniktion Matargeber: Absalutwertgeber
Mazchinengeber: nicht vorhanden
Fegelungsart: Drehzahlregelung
Sollwertquelle FROFIBUS-DF und Klemmleiste
¢ Zuriick | | Konfiguration Lbernehmen | Drucken |
Bild 7-58 Gefiihrte Inbetriebnahme Grundgerat: Zusammenfassung

SIMOTION SCOUT
Projektierungshandbuch, 05/2009 231



FAQs
7.9 SIMOVERT MASTERDRIVES MC an SIMOTION

15.Wenn Sie auf Konfiguration iibernehmen klicken und mit OK und Weiter Ihre Eingaben
bestatigen, wird die Parametrierung in den Umrichter geladen.
Das erfolgreiche Laden der Parametrierung wird durch ein Hinweisfenster bestatigt.

16.Bestatigen Sie diese Meldung mit OK.

Die Grundgerate-Inbetriebnahme ist abgeschlossen. Nun missen Sie MASTERDRIVES MC
an die SIMOTION anbinden.

Anbindung an MASTERDRIVES MC an SIMOTION

In diesem Schritt wird die Parametrierung zur Anbindung des Motion Control an SIMOTION
fur den Standardtelegrammtyp 5 durchgefiihrt. Diese erfolgt entsprechend der DP-Zykluszeit
mit einer Script-Datei. Die Script-Dateien sind auf der Add-On-CD im Ordner 4_Accessories
abgelegt.

Tabelle 7- 11 DP-Zykluszeiten und zugehdrige Script-Dateien

DP-Zykluszeit Script-Datei
1,5 ms STDTLG5_T3 V21.ssc
(nur mit Motion Control Performance 2 méglich)
2ms STDTLG5_T4_V21.ssc
3ms

Durch die entsprechende Script-Datei werden folgende Parametrierungen / Funktionalitaten
im Umrichter/Wechselrichter Motion Control realisiert:

e Alle Digitalausgange und Drehzahlsollwertverkniipfungen werden zuriickgesetzt.

® |n einer Messagebox werden zun&chst Anweisungen zum Einstellen von
applikationsabhangigen Parametern gegeben, die in der nachfolgenden Dialogbox
einzustellen sind.
Alle applikationsabhangigen Parameter wurden im Kapitel ,Anlegen eines SIMOTION
Projekts, bereits erlautert. Als Beispiel hierfir stehen die Parameter U922 und U923
(Geberschnittstelle), die je nach Applikation (z. B. Referenzieren mit Nullmarke oder nur
mit Externe Nullmarke) modifiziert werden miissen usw.

e Stdrungen nach Spannungseinschaltung werden automatisch quittiert.
® Die SST1-Schnittstelle wird in die Zeitscheibe T6 gehangt.

® Motorpoti-Funktionalitét wird aus der Zeitscheibe ausgehangt.

e Die DSC-Kern-Funktion wird mit freien Bausteinen realisiert.

® \erschaltung von freien Bausteinen zur Realisierung der Funktionalitdten Referenzieren
nur auf Externe Nullmarke und Messen.

e Verdrahtung der Prozessdaten des Standardtelegrammes 5 im Umrichter/Wechselrichter

e Verdrahtung der Geberschnittstelle Motorgeber. Eine Verdrahtung der Geberschnittstelle
ext. Geber ist nicht implementiert.
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Nachfolgend wird die Vorgehensweise zur Ausfiihrung der Script-Datei
STDTLG5_T4_V21.ssc beschrieben. Bei der Script-Datei STDTLG5_T3_V21.ssc ist die
Vorgehensweise ebenso:

1. Offnen Sie das Inbetriebnahmetool DriveMonitor, bzw. Drive ES.
2. Klicken Sie in der Meniileiste Datei >Script-Datei ausfihren... an.

3. Wahlen Sie die Script-Datei STDTLG5_T4_V21.ssc fir das Standardtelegramm 5 aus
und 6ffnen Sie diese.

Hinweis

Der Umrichter/Wechselrichter 6SE70MC darf sich nicht im Betriebszustand "Betrieb"
(r001 = 14) befinden.

Die bei Parameter > Gefiihrte Inbetriebnahme > Grundfunktionen moglichen
Einstellungen fir die Quellen der digitalen Ausgadnge werden beim nachsten Script-Datei
ausflihren... zurlickgesetzt!

Sie werden nun Online Gber Windows-Fenster gefiihrt.
4. Klicken Sie auf den Button Start.

DASIMOTIONSSIMOTION_MDMWSTDTLGE T4 Y214 850

Abbrechen | Erotakall 32 |

Bild 7-59 Start der Script-Datei STDTLG5_T4_V21.ssc

5. Akzeptieren Sie den Haftungsausschluss.

6. Bestatigen Sie die Anbindung des Motion Control an SIMOTION fur das
Standardtelegramm 5.

Hinweis
Mit dem Button Abbrechen kann die Ausflihrung der Script-Datei gestoppt werden.

7. Lesen Sie den Inhalt der Messagebox mit dem Einstellhinweis des
applikationsabhangigen Parameters P340 (Pulsfrequenz).

8. Bestatigen Sie die Meldung mit OK.

i Dieses Script-File dient zur Anbindung des SIMOVERT MASTERDRIVES Motion Control an SIMOTION Uber das Standardtelegramm
‘\x) 5 mit Profibus-Ankopplung in Zeitscheibe T4, Das Script-File setzt auf die geflihrter Inbetriebnabme des Grundgerétes (siche
Anleitung).

e e

Bild 7-60 Messagebox mit Einstellhinweis fur P340
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9. Stellen Sie den fiir den applikationsabhangigen Parameter P340 (Pulsfrequenz)
gewinschten Wert ein.

P340 Pulsfrequenz [ %]
aktueller Wwert: neuer Wert:
|5.3 kHz |5.3
untere Grenze: 5.0
obere Grenze: 10.0

ak. I Ubemehmenl Abbrechen |
Bild 7-61 Dialogbox zum Einstellen von P340

10.Lesen Sie den Inhalt der Messagebox mit dem Einstellhinweis des
applikationsabhangigen Parameters U922.i001 (Geberschnittstelle-Lageistwert).

11.Bestatigen Sie die Meldung mit OK.

Irv der folgenden Dialogbox ist die Quelle fur den Lageistwert einzugeben (1922.i001]. “ird kein Absolubwertgeber
venwendet 2o ist der voreingestellke \Wert [KK120) nur zu bestatigen. 'wird dagegen ein Absolubwertgeber venwendet, o
igt der Wert KE100 [in U922.i007] einzutragen!

Abbrechen |

Bild 7-62 Messagebox mit Einstellhinweis fiir U922.i001

12.Stellen Sie den fir den applikationsabhangigen Parameter U922.i001 (Geberschnittstelle-
Lageistwert) gewlinschten Wert ein.

Murnrmer I M ame I FB-MName I
KE 73 nfzoll HLG-&) Solwertaufb. 2 ;I
KE 74 nfzoll.sumz] Solwertaufb. 2

KK 75 nfzoll.begr.] Solwertaufb. 2 1
Kk 7E: dn/dtHLG-4) Sollwertautb. 2

K 77 MM orsteuer] Sollwertautb. 2

Kk 88 MullpktibwE stGe Encoder Masch.

Kk 83 Mullpktabw. Encoder Motor

Kk 90 mech. ‘Winkel Imp.Geber Mator

Kk 91: nfist] |stwerte

Kk 94 SBP Sollwkanall Sollwertgeber

Kk 95 SBEP Sollwk.anal2 Sollwertgeber

KK 9% n.misch Istwerte

KK 100: Positionabsolut Abs.Geber Mator

KK 01: h.extGeber Istwerte

KK 02 n.Differenz Istwerte

KK 104: “winkel GeberExt Encoder Masch.

K 105 Impulzz.MaGeb Lage Maszchineng

KK 108 Positiondbstd asc Abs.Geb. Masch.

K115 Diagnosewort 1 Diagnosewerte

K 11E: [Dliagnosewort 2 Diagnosewerte

| ac
KE121: Lageer.Test

Konnektarmurmmer: |120

|age Motorgeber
Lage Motorgeber

Abbrechen |

Bild 7-63 Dialogbox zum Einstellen von U922.i001
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13.Lesen Sie den Inhalt der Messagebox mit dem Einstellhinweis des
applikationsabhéangigen Parameters U922.i005 (Geberschnittstelle-Referenzierwert).

14 .Bestatigen Sie die Meldung mit OK.

Ir der folgenden Dialogbox ist die Quelle fur den Referenzienwert einzugeben [U922.i005). Soll die Referenzierung mit
Bera und Mullimpuls baw. nur Mulimpuls durchgefiihit werden so ist der voreingestellte \Wert [KK124] nur zu bestatigen.
Soll dagegen das Referenzieren nur mit Bero erfolgen, so ist der Wert KE122 [in U922.i005] einzutragen!

Abbrechen |

Bild 7-64 Messagebox mit Einstellhinweis fiir U922.i005

15.Stellen Sie den fir den applikationsabhangigen Parameter U922.i005 (Geberschnittstelle-
Referenzierwert) gewilinschten Wert ein.

Murnmer I M ame I FB-MName I
K 77 MM orsteuer] Sollwertautb. 2 ;I
Kk 88 MullpktibwE stGe Encoder Masch.
Kk 89 Mullpktabw. Encoder Motor i
Kk a0 mech. ‘Winkel Imp.Geber Mator
Kk 91 nfist] |stwerte
Kk 94 SBP Sollwkanall Sollwertgeber
Kk 95 SBEP Sollwk.anal2 Sollwertgeber
KK 95: n.misch Istwerte
KK 100 Positionabsolut Abs.Geber Mator
KK 01: h.extGeber Istwerte
KK 102 n.Differenz Istwerte
KK 104: “winkel GeberExt Encoder Masch.
Kk 108 Impulzz.MaGeb Lage Maszchineng
KK 106: Positiondbstd asc Abs.Geb. Masch.
K115 Diagnosewort 1 Diagnosewerte
K116 Diagnosewort 2 Diagnosewerte
Kk 120 Lageiztwert Lage Matorgeber
Kk 121: Lageerf. Test Lage Matorgeber
Kk 122 Lage[Speicher] Lage Matorgeber

Lagetd'w'S Lage Motorgeber

| agemelivw Hef P

TIE
Lageistw.MaGeb Lage Maschineng

Konnektornummer: 124

Bild 7-65

Abbrechen |

Dialogbox zum Einstellen von U922.i005

16.Lesen Sie den Inhalt der Messagebox mit dem Einstellhinweis des
applikationsabhangigen Parameters U923.i001 (Geberschnittstelle-Riickmeldung
Referenzierpunkt).

17 .Bestatigen Sie die Meldung mit OK.
DriveMon x|

- In der folgenden Dialogbox ist die Quittung fiir die Referenzierfahrt einzugeben (U923.i001). Soll die
‘!f} Referenzierung mit Externe Nullmarke und Nullimpuls durchgefiihrt werden so ist der voreingestellte
J Wert (B210) nur zu bestatigen. Soll dagegen das Referenzieren nur mit Externe Nullmarke erfolgen,
so ist der Wert B212 (in U923.i001) einzutragen.

i Cancel I

Bild 7-66 Messagebox mit Einstellhinweis fir U923.i001
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18.Stellen Sie den fir den applikationsabhangigen Parameter U923.i001 (Geberschnittstelle
- Rickmeldung Referenzierpunkt) gewiinschten Wert ein.

Binektoren [ %]
Murnmer I M ame I FB-MName I
B 146 Stiargl T ernp Urr. Zustandswort 2 ;I
B 147 k. Stargl Templlmr Zustandswort 2
B 148 “wharmnall Temnp Urr. Zustandswort 2 o
B 145 k. armald Ternplmr Zustandswort 2
B 150: “warmall Temp bat. Zustandswort 2
B 151 k. amall Temphd ot Zustandswort 2
B 152 StargUTermp bat. Zustandswort 2
B 153 k. StorgUTemphd ot Zustandswort 2
B 156 Motor gekippt Zustandswort 2
B 157: Iotar n.gekippt Zustandswort 2
B 158 US geschloszen Zustandswort 2
B 155 U5 n.geschloss. Zustandswort 2
B 162 Worladung aktiv Zustandswort 2
B 163 Worladung n.akt Zustandswort 2
B 200 k. DR ausgew. Sollwertaufb. 1
B 201: Hochlauf aktiv Sollwertaufb. 2
B 202: Riicklauf aktiv Sollwertaufb. 2
B 203 Begr.poz.DR akt Sollwertautb. 2
B 204: Begr.neg DR akt Sollwertautb. 2
B 205: Fre B Sollwertaufb. 2

‘B

3 |_age Motorgeber
B 211: Lage koigiert

Lage Matargeber LI

Binektarnurnmer: 210

Abbrechen |

Bild 7-67 Dialogbox zum Einstellen von U923.i001

19.Lesen Sie den Inhalt der Messagebox mit dem Einstellhinweis des
applikationsabhéangigen Parameters P171 (Aufldsung Lage).

20.Bestatigen Sie die Meldung mit OK.

DriveMon 3 x|

i I der folgenden Disloghax st die Aufisung der Lage einzugeben (P171). Es ist folgender Wert einzustelen
‘-.) [if2~P 17 1=Geberstrichzahi(Konfiguration SIMOTION) x Multiplikatiorsfak tor fir den zykischen Istwert(Konfiguration
SIMOTION)//f.

Abbrechen |

Bild 7-68 Messagebox mit Einstellhinweis flir P171

21.Stellen Sie den fir den applikationsabhangigen Parameter P171 (Auflésung Lage)
gewinschten Wert ein.

P171 Auflosung Lage [ %]
aktueller Wwert: neuer Wert:
|22 IE
untere Grenze: g
obere Grenze: 30

ak. I Ubemehmenl Abbrechen |
Bild 7-69 Dialogbox zum Einstellen von P171

SIMOTION SCOUT
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22.Lesen Sie den Inhalt der Messagebox mit dem Einstellhinweis des
applikationsabhéangigen Parameters P183.i001 (Konfiguration Lageerfassung).

23.Bestatigen Sie die Meldung mit OK.

@ In der folgenden Dialoghox ist die Konfiguration der Lageedassung einzugeben (P183.i001).
Wit erfolgt die Freigabe der Lageerfassung fiir Resolver oder Encoder. Mit xox? erdaolgt die
Freigabe der Lageerfassung fir Absolutwertgeber. Die Referenzpunkterfassung wird wie folgt
kaonfiguriert: xx1x die 1. Nullage rechts wom Grobimpuls wird ausgewertet. xx2x die 1. Nullage
links wom Grobimpuls wird ausgewertet. (x bedeutet hierbei don’t care)

Ahbbrechen |

Bild 7-70 Messagebox mit Einstellhinweis fiir P183.i001

24.In der Dialogbox fiir den applikationsabhangigen Parameter P183.i001 (Konfiguration
Lageerfassung) ist der gewlinschte Wert einzustellen:

P183.1 Konf. Lageerf. [ %]
aktueller Wwert: neuer Wert:
IDH1 1 011
untere Grenze: 0=0
obere Grenze: e
()8 I Ubemehmenl Abbrechen |

Bild 7-71 Dialogbox zum Einstellen von P183.i001

25.Lesen Sie den Inhalt der Messagebox mit dem Einstellhinweis des
applikationsabhangigen Parameters P205 (Nenngeschwindigkeit).

26.Bestatigen Sie die Meldung mit OK.

In der folgenden Dialogbox ist die Menngeschwindighkeit des Motors einzugeben [F205). Der in P205 einzustellende 'wert
berechnet sich nach falgender Formel: ///P205 = Nenndrehzahl[1/min)[P353] = 2°P171 /£ 100044 . *ird 2.B. ein
Mator mit der Menndrehzahl von BO00 1/min 2o ist ein Wert von 25165824 einzutragen.

Abbrechen |

Bild 7-72 Messagebox mit Einstellhinweis fur P205

27.Stellen Sie den fir den applikationsabhangigen Parameter P205 (Nenngeschwindigkeit)
gewulnschten Wert ein.

P205 ¥.nenn [ %]

aktueller Wwert: neuer Wert:

|251 E5324

untere Grenze: 1
obere Grenze: 2000000000

ak. I Ubemehmenl Abbrechen |
Bild 7-73 Dialogbox zum Einstellen von P205
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28.Lesen Sie den Inhalt der Messagebox mit dem Einstellhinweis des

applikationsabhangigen Parameters P770 (Interpolator).

29.Bestatigen Sie die Meldung mit OK.

i In der folgenden Dialogbox ist die Ubersetzung von Lageregler-Takt und DP-Zyklus (SIMOTION) einzugeben (P770). Das

\J Ubersetzungsverhalimis kann bis zur MASTERDRIVES-SW V2.2 riur in der Form Lageregler-Takt/DP-Zyklus=2~(P770-1)
angegeben werden, d.h. ist 2.B. DP-Zyklus und Lageregler-Takt gleich ist in P770 die 1 einzugeben. Ab MASTERDRIVES-SWW W2, 2
ist das Ubersetzungswverhalmis in der Form Lageregler-Tak/DP-Zyklus=2"(P770-3) angegeben werden, d.h, ist z.B. DP-Zykius
Lnd Lageregler-Takt gleich ist in F770 die 3 einzugeben,

Abbrechen

Bild 7-74 Messagebox mit Einstellhinweis fur P770

30.Stellen Sie den fiir den applikationsabhangigen Parameter P770 (Interpolator)

31

238

gewinschten Wert ein.

P770 Lreg.Intpol O Tx [ %]
aktueller Wwert: neuer Wert:
|2— IE—

untere Grenze:

-8
obere Grenze: 8

()8 I (berrehmen | Abbrechen |

Bild 7-75 Dialogbox zum Einstellen von P770

.Klicken Sie auf den Button OK.

Nach erfolgreicher Inbetriebnahme erscheint ein Hinweisfenster. Bestatigen Sie dieses
mit OK.

Hinweis
Sollte zuséatzlich eine ,Fehler,-Meldung erscheinen, dann 6ffnen Sie zur Fehlersuche
entweder mit dem Button Protokoll oder einem Editor das zugehérige LOG-File

(Namensgebung wie Script-File aber mit Erweiterung .LOG). Sie finden das LOG-File im
Inbetriebnahmetool im selben Verzeichnis wie die Script-Datei.

Nach der Konfiguration leuchten an der SIMOTION die griine DC 5 V-LED und die gelbe
STOP-LED. Der Schlusselschalter steht in Position STOP.
Am MASTERDRIVES MC blinken die 3 LED der PROFIBUS-Baugruppe synchron.

SIMOTION SCOUT
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795 Inbetriebnahmetool MASTERDRIVES MC

Inbetriebnahmetool

In diesem Kapitel wird erldutert, wie mit den Inbetriebnahmetools Drive Monitor oder
Drive ES eine Verbindung Uber eine serielle Schnittstelle mit dem MASTERDRIVES MC
aufgebaut wird.

Die serielle Schnittstelle des MASTERDRIVES MC ist werkseitig auf 9600 Baud und die
Busadresse 0 eingestellt. Die Busadresse kann Uber das Bedienfeld PMU am Umrichter
Uber den Parameter P700 ausgelesen werden.

Die Baudrate steht in Parameter P701 wobei:

6 - 9600 Baud
7 - 19200 Baud
8 - 38400 Baud bedeutet.

Kommunikation tiber DRIVE ES

1.
2.
3.

Offnen Sie den SIMATIC Manager.
Fligen Sie im Projektverzeichnis Uber Einfligen > Drive einen Antrieb ein.

Flgen Sie einen MASTERDRIVES MC Plus mit der Version 01.6 und der Busadresse 0
ein.

4. Klicken Sie auf OK.

5. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den eingefiigten Antrieb und wahlen Sie im

® N o

9.

Kontextmenii Zielsystem > Drive > Ubersicht.

Wabhlen Sie Extras > Schnittstelleneinstellungen.

Markieren Sie im Register Bustyp USS.

Stellen Sie im Register Schnittstelle die benutzte Schnittstelle COM mit 9600 Baud ein.

Schlieen Sie die Fenster.

10.Klicken Sie in der Mentuleiste auf Zielsysteme > Drive > Parametrierung.

11.Parametrieren Sie den Antrieb.

Kommunikation tiber Drive Monitor

1.

SIMOTION SCOUT

Starten Sie den Drive Monitor.

2. Legen Sie einen Parametersatz liber das Meni Datei > Neu > Leerer Parametersatz an.
3.
4. Klicken Sie auf OK.

Fugen Sie einen MASTERDRIVES MC mit der Version 01.6 und der Busadresse 0 ein.

Die Datei wird gespeichert und der Parametersatz wird offline gedffnet.

Klicken Sie in der Menlileiste auf Ansicht > Online (EEPROM).
Sie bauen die Verbindung zum Antrieb auf. Kann keine Verbindung aufgebaut werden,
mussen Sie Uber Extras > ONLINE-Einstellungen die Schnittstelle einstellen.
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7.9.6

Einleitung

MASTERDRIVES VC in Verbindung mit einer Achse

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie das Stromrichtergerat MASTERDRIVES

Vector Control als Antrieb in das Programm SIMOTION SCOUT eingebunden wird. Diese
Beschreibung gilt fir die Verbindung MASTERDRIVES VC mit einer Drehzahlachse oder
einer Positionierachse. Bei der Positionierachse missen Sie zuséatzlich die Geber zuordnen.
Die ist an der entsprechenden Stelle in dieser Beschreibung gekennzeichnet.

Im folgenden Beispiel wird das Stromrichtergerat Uber das Standardtelegramm 1
angesteuert.

Einfligen eines MASTERDRIVES VC in HW Konfig

240

1. Doppelklicken Sie im Projektnavigator auf das SIMOTION Gerat.
HW Konfig 6ffnet sich.

2. Flugen Sie aus dem HW-Katalog das verwendete Stromrichtergerat in das PROFIBUS-
Subnetz ein. Verwenden Sie dazu folgende Komponenten aus dem HW-Katalog:

Hinweis

SIMOVERT/MASTERDRIVES CBP2/Vector Control CUVC erkennen Sie daran, dass
sich die Frontplatte aufklappen I&sst und sich dahinter ein Steckkarteneinschub mit
mindestens einer Steckkarte verbirgt.

— SIMOVERT/MASTERDRIVES CBP2/Vector Control CUVC oder
— SIMOVERT/MASTERDRIVES CBP2/Vector Control Plus
Wabhlen Sie das Standardtelegramm 1, PZD-2/2.

Klicken Sie auf den Button Speichern und Gbersetzen.

Klicken Sie auf den Button Laden in Baugruppe.

SchlieRen Sie HW Konfig.

o g ko

SIMOTION SCOUT
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Virtuelle Achse in SIMOTION SCOUT einfligen und &ndern

1. Figen Sie im Projektnavigator von SIMOTION SCOUT eine virtuelle Achse ein.
2. Rufen Sie die Expertenliste auf.
3. Wandeln Sie die virtuelle Achse in eine reale Achse um.
4. Markieren Sie im Projektnavigator die virtuelle Achse.
5. Offnen Sie (iber Kontextmenii die Expertenliste.
6. Offnen Sie folgendes Verzeichnis in der Expertenliste: Konfigurationsdaten\TypeOfAxis.
7. Nehmen Sie folgende Einstellung vor:
e typeOfAxis = REAL_AXIS (0)
™ Anderungen aufsammeln aktivieren " Linearachze [Standard / Druck) j
=g Kanigurati.Dnsdaten ;I Achze_2Konfigurationsdaten: TppeQfxiz L-
:E::;;Sro:w Name Kommentar Startwert (RAM) Einheit Datenty B
- Restart typeOfixis Typ der Achse |H30 )] |- EnumAxizidenti
- RestartCondition [IMumberOfEncoders
- Simulation || HevEndPos
- TypeOfisis StandStilSignsl
- NumberofEncoders SemaElliaia g
=-Encoder_1 || Pasttiontonitaring
.. AdaptDrive || DistributedMation
- AdaptExtern IAduaIVeIocﬂyMonﬂoring
- fudaptLoad | IMaxVeIoc'rty
- ssemblyBase IMaxAcceIeraﬁon
- DriverInfo IMa.xJerk
- Filker [lCritt
. FrequencyLimit ActualAcoelerastionbonitaring
- IncBackLash “elocityPositionProfile
- IncEncader Jicui=Band
- IncHomingEncoder IFr'd'D_n .
- IrrversCountDirect ISetP.olntDnverlnfo
- PathPerRevalutior IHomlng . |
. Slippage ||DecodingContig
. HWEndPaos - IFineInterpoIator
4 | | _;I_I IEmergencyRampGenera{or LI

5% posachze 5 Achse 3 |

Bild 7-76 Konfigurationsdaten TypeOfAxis

SIMOTION SCOUT
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Geber zuordnen

NumberOfEncoders/Encoder_1/encoderldentification = ONBOARD (1), EncoderTyp,

EncoderMode und EncoderSystem entsprechen dem Geber einstellen

NumberOfEncoders/Encoder_1/Driverinfo/logAdressin = 128 (bzw. 160, 192, 224)
NumberOfEncoders/Encoder_1/Driverinfo/logAdressOut = 128 (bzw. 160, 192, 224)
NumberOfEncoders/Encoder_1/Driverinfo/telegramType = NO_TELEGRAM (0)

NumberOfEncoders/Encoder_1/IncEncoder/incResolution = 1024 (bzw. Anzahl der
Inkremente ohne Inpulsvervierfachung)

[~ &nderungen aufsammeln

[=I- Konfigurationsdaten
Execution

LeadScrew

Restart
RestartCondition
Sirmulation

= TypeOfaxis

EJ- MumberOFEncoders
B- Encoder_1

- AdaptDrive
- AdaptExtern
- AdaptLoad

- DriverInfo
- Filker

- IncBackLash
- IncEncoder

- Slippage
- HWEndPos
& I

- AssemblyBase

- FrequencyLinmit

3

|

=
|

akhivieren " Linearachze (Standard / Druck)
Achze_3Fonfigurationzdaten: T ppe0fasiz. NumberDfE ncoders. Encoder_1
Hame Kommentar Startwert (RAM) Einheit Datenty
encodetldentific| Geberidentifikati sl (1)) |- ‘EnumAxisEnco
encoderType | Gehertyp SENSOR_IMCREMEMTAL (1) 'EnumAxisEnco
encoderMode | Gebermodus  |RECTANGLE_TTL (1) 'EnumAxisEnco
encoderSystem| Gebersystem  |ROTATORM SWSTEWM () 'EnumAxisEnco
Rechteck TTL

{lIncEncader

IIncHomingEncoder

IFrequencyLimﬂ

IInversCoumDiredion

|| || Criverinfo

- IncHomingEncoder
- ImversCountDirect
- PathPerRevolutior

AdaptDrive

Adaptlosd

AdaptExtern

Slippage

|lIncBackLash

|[PathPerRevalution

IAssemnyElase

Fitter

5% posachze 5 Achse 3 |

Bild 7-77
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Sollwertausgabe zuordnen

- FineInterpolator

EmergencyRampGeTera_tolLI
4 I 3

e SetPointDriverinfo/mode = DP MASTER (2)
e SetPointDriverinfo/logAdressin = 256 (bzw. E-Adresse des DP-Slaves)
® SetPointDriverinfo/logAdressOut = 256 (bzw. A-Adresse des DP-Slaves)
e SetPointDriverinfo/telegramType = Standardtelegramm 1 (1)
[~ &nderungen aufsammeln aktivieren " Linearachze [Standard / Druck) j
P‘.athPerRevolutior;I Achze_%Konfiguationzdaten: Type0ibyis S etPaintDriver nfo 3

""HWEI;-;PSDhEpage Hame Kommentar Startwert (RAM) Einheit Datenty

- Standstilsignal mocle Art der Antrieh |DPMASTER (2] 'EnumaxisDrive

- StandstilMoritoring actorType Antriehstyp  |NO_TYPE (0) ‘EnumdAxisDiod,

- PositionManitaring outputiumberD reserviert 1] DIMT

... DistributedMation llog&ddressin - |Logische Adres| 256 LDINT

- ActualvelocityMonitaring IIogAddressOut Logizche Adres|256 = LDINT

- Mavelocity [ltelegramType  |Telegrammtyp =l- EnumdzisTeleg

. MaxAcceleration [llifesignCheck | Aktivierung der [ YES (173) - ‘Enumyesho’ =

- Maxlerk maxEetPoint'/ol |Mormspannung |10.000000 LREAL

. Drift motar Type dotartyp STANDARD_MOTORTYPE (00 'Enumaxishiator

- ActualccelerationMonitor | [[2¥E0Eta -

- WelocityPositionProfile InvertSetPaint

- MeutralBand

- Friction

[=]- SetPointDriverInfo

- DriveData
----- InvertSetPoint
- Haming
- DecodingConfig

5% posachze 5 Achse 3 |

Bild 7-78
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Inbetriebnahme des MASTERDRIVES VC

Das Stromrichtergerat wird mit dem Programm Drive Monitor oder Drive ES Basic in Betrieb
genommen.

1. Stellen Sie eine Onlineverbindung mit dem Stromrichtergerat her.

2. Starten Sie die gefiihrte Grundgerate-Inbetriebnahme ber den Menilpunkt Parameter >
Grundgerateinbetriebnahme.

Bei der gefiihrten Grundinbetriebnahme sollten Sie folgende Einstellungen ausgewahlt
haben:

— Auswahl PROFIBUS DP und Klemmleiste, alle Digitaleingdnge ohne Funktion
parametrieren

— ohne Motorgeber:
Drehzahlregelung ohne Tacho (F-Regelung)

— mit angeschlossenem Motorgeber am VectorControl:
Drehzahlregelung mit Tacho (n-Regelung)

— PROFIBUS-Adresse einstellen

— Hochlaufgeber den dynamischen Anforderungen entsprechend einstellen (bitte achten
Sie auf korrekte Einheiten)

3. Passen Sie die nachfolgenden Parameter an. AnschlieRend kénnen Sie
MASTERDRIVES Vector Control von SIMOTION Uber eine PROFIBUS-Verbindung
ansprechen:

— P571 =P572 =1 (pos. und neg. Drehrichtung)
— P573 = P574 = 0 (Motorpoti hdher/tiefer)
— P575 =1 (Externer Fehler, low-aktiv)

SIMOTION SCOUT
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7.10 SIMODRIVE 611U an SIMOTION

7.10.1 Anbindung SIMODRIVE 611U an SIMOTION

Standardmaglichkeiten beim Einsatz des SIMODRIVE 611U

In diesem Abschnitt werden die wichtigsten Standardmdglichkeiten beim Einsatz des
SIMODRIVE 611U an SIMOTION aufgezeigt. Es kdnnen durchaus weitere Funktionen
zusammen mit dem SIMODRIVE 611U lauffahig sein, diese missen dann jedoch individuell
betrachtet werden.

Diese Beschreibung ersetzt nicht die Geratedokumentation fir den SIMODRIVE 611U. Eine
vollstandige Beschreibung des Funktionsumfangs des SIMODRIVE 611U finden Sie in der
Funktionsbeschreibung 611 universal "Regelungskomponente flir Drehzahlregelung und
Positionieren".

POSMO C und POSMO S

An SIMOTION kénnen auch die Antriebe POSMO C und POSMO S eingesetzt werden.
Diese Antriebe gehoren zur Familie SIMODRIVE 611U und werden mit den gleichen
Inbetriebnahmetools parametriert. Die Anpassung an SIMOTION ist mit dem beschriebenen
Vorgehen fir den SIMODRIVE 611U vergleichbar. Der Funktionsumfang ist jedoch
unterschiedlich und ist in der entsprechenden Geratebeschreibung enthalten.

Hinweis

In den folgenden Kapiteln wird nur von SIMODRIVE 611U gesprochen. SinngemaR gilt das
beschriebene Vorgehen auch fir POSMO S und POSMO C.

Einschrankungen

Die Funktion Querverkehr des SIMODRIVE 611U kann in Verbindung mit SIMOTION noch
nicht genutzt werden.

Wenn ein Doppelachsmodul eingesetzt wird, missen entweder beide Achsen als
Technologieobjekt (TO) angelegt werden oder beide Achsen vom Anwenderprogramm Uber
die PZD-Schnittstelle angesprochen werden. Ein Mischbetrieb, bei dem eine Achse als

TO Achse, die andere Achse vom Anwenderprogramm Uber die PZD-Schnittstelle betrieben
wird, ist nicht moéglich.

SIMOTION SCOUT
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Voraussetzungen des Umrichters 611U
e SIMODRIVE 611U Regelungsbaugruppe
e Optionsmodul PROFIBUS DP3 fiir taktsynchronen PROFIBUS DP
Varianten der Regelungsbaugruppe:

2 Achs fir Geber sin/cos 1 Vpp n-soll 6SN1 118-O0NHO_-0AA_

2 Achs fur Geber sin/cos 1 Vpp Positionieren 6SN1 118-1NHO_-0AA_
2 Achs fiir Resolver n-soll 6SN1 118-0NKO_-0AA_

2 Achs flir Resolver Positionieren 6SN1 118-1NKO0_-0AA_

1 Achs fiir Resolver n-soll 6SN1 118-0NJO_-0AA

1 Achs fiir Resolver Positionieren 6SN1 118-1NJO_-0AA_
Optionsmodul PROFIBUS DP3 6SN1 114-ONB01-0AAQ

Hinweis
Fir den Einsatz bei SIMOTION ist grundsatzlich eine Regelungskarte fiir n-soll Betrieb
ausreichend. Das gilt auch, wenn DSC eingesetzt wird.

Wenn Sie einen externen Geber an der Achse einsetzen wollen, miissen Sie eine 2-Achs-
Regelungsbaugruppe auswahlen, wobei die 2. Achse nicht zur Ansteuerung eines Motors
verwendet werden kann.

Voraussetzungen der Software

Personal Computer Mindestvoraussetzungen

¢ Windows 2000 Professional Service Pack 3 oder Windows
XP Professional Service Pack 2

e SIMATIC STEP 7 V5.3 Service Pack 3

® SimoCom U V4 .x
(hé&ngt vom Firmwarestand des SIMODRIVE 611U ab)

e SIMOTION SCOUT V3.0

Umrichter Mindestvoraussetzungen
¢ SIMODRIVE 611U Firmwarestand V4.x, auslesbar in Parameter P1799
e Optionsmodul PROFIBUS V4.x, auslesbar in Parameter P1795

SIMOTION SCOUT
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7.10.2 Firmware hochriisten

Gehen Sie wie folgt vor:
1. Verbinden Sie SimoCom U uber die V24-Schnittstelle mit dem Antrieb.

Hinweis
SimoCom U darf nicht iiber PROFIBUS DP verbunden sein!

Das Laden sollten Sie auf keinen Fall abbrechen bzw. die Online-Verbindung zum
SIMODRIVE 611U unterbrechen.

Schnittstelle [ %]

—Bei Prog tart zunachst

[z
' Dffine arbeiten L ok | %  Abbuch |

' Opline gehen gﬂ Gehe Online | @J Hilfe |

—PROFIEUS

" direkte Verbindung PC/PG - Schnittstelle [~ PROFIBUS Adresse
 iiber S7-CPU geroutet 1| einstellen einstellen

Fouting-Informationen zuriicksetzen |

™ Expertermodus

Bild 7-79 Firmware hochristen: Fenster Schnittstelle

2. Offnen Sie das Inbetriebnahmetool.
3. Klicken Sie in der Mentileiste auf Extras > Service > . . .
Wenn Sie den Antrieb hochriisten wollen, wahlen Sie Firmware-Hochriistung.

Wenn Sie das PROFIBUS-Modul hochriisten wollen, wahlen Sie Firmware-Hochrtiistung
PROFIBUS-Optionsmodul.

Sie werden durch die Hochriistung gefihrt.

Hinweis

Im Beispiel wird das Vorgehen fir die Firmware-Hochriistung des Antriebs gezeigt.

SIMOTION SCOUT
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Datei

Bearbeiten

& SimoCom U - Antrieb A
Inbetriebnehmen  Bedienen Diagnose Hilfe:

[[o=w @ne

’,'4“| 5] ||§|$i§ﬂ”i_p||: Einstellungen » @l&|:non Z K2

Drline auf Antrieh & => Daten werden direkt im Antrieh » B8 Taschenrechner...

[231: PROFIBUS nicht im Zustand D atenaustausch [warm

Al

Bild 7-80

EI--@ Antrieb A - 65N1182-0EA «

Konfiguration
Analoge Eingange
Mecharik
Begrenzungen
Digitale Eingange
Digitale Auzgange
Analoge Auzgange
Ubemwachung
Fegler
Werfahrsatze
WSGE-5chrittstelle

FROFIBUS Parametrierurn

Firmware-Hochrustung

Bei einer Firmware-Hochigtung konnen die Anwenderdaten verlorengehenl
Speichern Sie sicherheitzhalber die Antriebsparameter in einer D ateil

Hame: |BSN1182-0EAD0-2P00 Antrieh

FROFIBUS Teinehmeradresse: |—

Simodrive £110:
ESMN1118-1NHOO
B11U 2-&chs Positionien
1Wpp

Beglerdaten berechnen...

Fremdmotor berechnen...

Erzatzzchaltbilddaten berechnen...

wWergleich mit Werkseimstellung,..

Standardwerte der aktuellen Antriebskonfiguration herstellen
Antriebskonfiguration [dzchen

Baugruppe Urladen

Optionzbaugruppe:

ESN1114-ONEOT-(
Mation Control mit PROI

Leistungsteil:

Firmware-Hochriiztung...
Firmware-Hochriistung PROFIBUS-0ptionsmaodul Alt+Clrl+Shift+H

Firmware-Hochriistung Fremdmaodul

BSMNT1 214000
8 A[pk]

SimoCom U Firmware-Hochristung

Bestatigen Sie die Hinweismeldung mit OK.

Firrmare-Hochriistung Antrieb & + Antrieb B 7

Ahbrechen |

TIETET

]|

Bild 7-81

Firmware-Hochriistung Hinweisfenster
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5. Wahlen Sie das File mit der gewlnschten Firmware aus und bestétigen Sie Ihre Eingabe
mit Offnen.

Firmware-Hochrustung |

Suchen in: |E 05_01_04 j gl

[ ateinarnne: |E11u.ufw dffrien I
D ateityp: IFirmware Files [F.ufiw:* chu] j Abbrechen |

[ Mit Schisibschutz Snen

Bild 7-82 Firmware-Hochristung Datei wahlen

Firmware-Hochriistung

Firrnware lader ..

B% won 628 kBuyte, Yerbleibende Zeit; 4:05

Bild 7-83 Firmware-Hochrustung Fenster Laden

SimoCom U |

Liie Firmwarehochriistung wurde erfolgreich beendet,
Die geladene Firmware wird erst nach Antriebsreset aktiv,

Rezet Antrieb & + Antrieb B jetzt durchiubren ?

Mein |

Bild 7-84 Firmeware-Hochriistung Fenster SimoCom U

6. Bestatigen Sie die Aufforderung mit JA. Der Antrieb fuhrt einen RESET aus.

7. Die Firmware-Hochristung fir den Antrieb ist beendet. Bei Bedarf kdnnen Sie jetzt die
Firmware-Hochristung fir das PROFIBUS-Modul durchfiihren.
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7.10.3

7.10.3.1

Einleitung

Inbetriebnahme SIMODRIVE 611U

Ablauf der Inbetriebnahme

In diesem Abschnitt wird lhnen anhand einer Beispiel-Konfiguration die Standard-
Inbetriebnahme beschrieben. Es werden die dafir notwendigen Einstellungen in SIMOTION
und im SIMODRIVE 611U erlautert. Als Beispiel-Konfiguration wird die Ansteuerung von
zwei lagegeregelten Achsen mit DSC angenommen. Die Ansteuerung erfolgt mit
PROFIBUS-Telegramm 105. Als Antrieb wird ein SIMODRIVE 611U-Doppelachsmodul
verwendet.

Wenn Sie einen anderen Achs-/Telegrammtyp einsetzen bzw. ein anderes
SIMODRIVE 611U-Regelungsmodul verwenden, kann der Aufbau der im Folgenden
beschriebenen Eingabefenster abweichen. Das prinzipielle Vorgehen ist jedoch gleich.

Daruber hinaus kénnen Sie im Anwenderprogramm weitere Funktionen des
SIMODRIVE 611U nutzen (z. B. lesen von Betriebszusténden, etc.). Informationen dazu
finden Sie im Kapitel "Expertenfunktionen".

Hinweis

Diese Anleitung stellt lediglich die Anbindung des Umrichters SIMODRIVE 611U an
SIMOTION sicher. Auf eine Regleroptimierung wird im Zuge dieser Beschreibung nicht
eingegangen, diese wird vorausgesetzt.

Ablauf der Inbetriebnahme

250

Der Inbetriebnahmeablauf gliedert sich in zwei Teile:

® |m ersten Teil wird ein SIMOTION Projekt angelegt und die Einstellungen der SIMOTION
fur die angeschlossene Hardware iber das Programm SIMOTION SCOUT und den
Hardware-Manager HW Konfig durchgefiihrt. Die Einstellungen, die sowohl in der
SIMOTION als auch im SIMODRIVE 611U durchgefiihrt werden missen, werden dabei
besonders hervorgehoben.

e Im zweiten Teil wird der SIMODRIVE 611U parametriert. Hierflr wird die Grundgeréate-
Inbetriebnahme zur Anbindung an die SIMOTION verwendet.

Nach der Inbetriebnahme der SIMOTION und des SIMODRIVE 611U wird ein
Beispielprogramm fiir eine Achspositionierung aufgebaut.

Aus den Einstellungen fiir die SIMOTION leiten sich verschiedene Parametereinstellungen
fir den SIMODRIVE 611U ab. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht der Funktionen
und Einstellungen, die sowohl in SIMOTION als auch im SIMODRIVE 611U eingegeben
werden missen. In den folgenden Abschnitten werden diese Einstellungen im Einzelnen
sowohl fiir die SIMOTION als auch fur den SIMODRIVE 611U erlautert.

SIMOTION SCOUT
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Tabelle 7- 12 Notwendige Einstellungen in SIMOTION und SIMODRIVE 611U

notwendige Einstellung

Werte des Beispieles

DP-Zyklus

2ms

Pulsfrequenz

5,3 kHz

Gebertyp wahlen

Inkrementeller Geber

Referenziermodus wahlen

Referenznocken und Geber-Nullmarke
nur Geber-Nullmarke
nur Externe Nullmarke

Lagereglertakt

Messen ja

nein
Motor-Nenndrehzahl/ 6000 1/min
max. Drehzahl Achse
Masterapplikationszyklus/ Faktor 1

Telegrammtyp
siehe Auswahltabelle

2 Achsen, Telegramm 105, PZD-10/10

PROFIBUS-Adresse

Standardmafig wird der SIMODRIVE 611U iber PROFIBUS DP an SIMOTION
angebunden. Diese Anbindung kann, abhangig von der gewlinschten Achsfunktionalitat Gber
verschiedene geratespezifische Telegramme erfolgen. In der folgenden Auswahltabelle

SIMOTION SCOUT
Projektierungshandbuch, 05/2009

werden die Mdglichkeiten bei den einzelnen Telegrammtypen aufgezeigt:

Tabelle 7- 13 Auswahltabelle

Lebens- 1.Geber | 2. Geber |dynamische Momenten- Notwendiges
zeicheniiber Antriebs- reduzierung Telegramm
wachung _ steuerung (Mred)
(LZU) Messen (DSC)
Drehzahl- 1
geregelte % 2
Achse
X X 101
Lage- X X 3
geregelte X X X 4
Achse /
Gleichlauf- | X X 5
Achse X X X X 6
X X X 102
X X X X 103
X X X X 105
X X X X X 106
Hinweis

Die Telegrammtypen < 100 sind Standardtelegramme. Diese sind genormt durch das
PROFIdrive Profil V3. Die Telegrammtypen > 100 sind geratespezifische Telegrammtypen
des SIMODRIVE 611U.
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7.10.3.2

Anlegen eines SIMOTION Projekts

Hardware-Konfiguration

In diesem Schritt werden das SIMOTION Gerat, das Bussystem und der SIMODRIVE 611U,
Uber SIMOTION SCOUT und HW Konfig angelegt und parametriert.

252

1.

Starten Sie SIMOTION SCOUT.

2. Klicken Sie auf Projekt > Neu.
3.
4

Geben Sie einen Namen ein, z. B. DSC_SIMODRI/VE.

. Klicken Sie auf OK.
Ein Projekt ist angelegt.

# SIMOTION SCOUT - DSC_SIMODRIYE

Projekt  Bearbeiten  Einfligen  Fielswstem  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

| Dlz|@%) S| &= -] x| | %8

=

=& DSC_SIMODRIVE
- Meues Gerst anlegen
----- *._‘| Einzelantriebsger &t einflgen
[+-{_7] BEOBACHTEN
[#1-_] BIBLIOTHEKEN

Bild 7-85 Projekt: DSC_SIMODRIVE anlegen

Doppelklicken Sie auf Neues Gerét anlegen.
eues Gerat antegen

‘welches SIMOTION Gerat mochten Sie in Hw' Kaonfig anlegen?
¥ Hw/Kanfig dffnen

CPU-Typ

W ariatte I j

o | Abbrechen |
Bild 7-86 HW Konfig 6ffnen (Beispiel)

6. Wahlen Sie das gewlinschte SIMOTION Geréat.
7. Klicken Sie auf OK.

SIMOTION SCOUT
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8. Klicken Sie 2x auf Abbrechen.
Die Abfrage der Eigenschaften der PROFIBUS-Schnittstellen kann zun&chst mit
Ubersprungen werden, da diese im Folgenden noch beschrieben wird.

9. Klicken Sie im Fenster Auswahlen der Schnittstelle - C230 auf OK.

Die Anwendung HW Konfig startet. Der Baugruppentrager (Rack) mit dem SIMOTION
Gerat C230 wird angezeigt.

[ Hw Konfig - [SIMOTION C {Konfiguration) -- DSC_MCP_3ms] =1
E||]|] Station Bearbeiten Einfligen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe —|= ﬂ
D" B & s & || B2 R w2
= o=l
=0 UR I— =
- = Suchen: tt dhi
2 |[Flce3o Profit  [Standard =]
XE 04 0P7 .
o oi 1 oPosi ] PROFIBUS(1]: DP-Mastersyztem (1) & M FROFBUS OF

22 PROFIBUS-PA

F'sl £
B BEROA +- 58 PROFINET 10
X3 Antiieb_ | - SIMATIC 300

— - SIMATIC 400

= [l SIMATIC PC Based Control 300/400
-, SIMATIC PC Station
+-[§ SIMOTION Diive Based

E-&diesse | A-Adresse | Kommentar

MPl-Adiesse

Bestellnummer Firmware

GALT 230-2AA01-0AA0

PROFIBUS-DP-Slaves der SIMATIC 57, ¢
M7 und C7 [dezentraler Aufbau) =

Driacken Sie F1, um Hilfe zu erhalten, And

Bild 7-87 Baugruppentréger

10.Doppelklicken Sie auf X8-DP.
Im Baugruppentrager wird der PROFIBUS-Strang angelegt.

11.Klicken Sie im Fenster Eigenschaften -DP- (R0/S2.1) auf den Button Eigenschaften.
12.Klicken Sie auf Neu.
13.Wahlen Sie dann das Register Netzeinstellungen.

SIMOTION SCOUT
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14.Stellen Sie als Ubertragungsgeschwindigkeit am Bus 12 Mbit/s und als Profil DP ein.
x|

Allgemein  Metzeinstelungen |

Hachsate Optionen... |
PROFIBLS-Adresse: [~ | W Endem

[bertragungsgeschwindigkeit: [500 1 bit/s d
1.5 Mbit/s
3 Mbit/s
E tibit/s

Prafil:
Standard
Benutzerdefiniert

Abbiechen | Hife |

Bild 7-88 Konfiguration des PROFIBUS-Stranges

Bugparameter. .. |

15.Klicken Sie auf den Button Optionen.
16.Aktivieren Sie im Register Aquidistanz die Checkbox Aquidistanten Buszyklus aktivieren.
17.Tragen Sie im Feld Aquidistanter DP-Zyklus die gewiinschte Zykluszeit ein, z. B. 2 ms.

18.Bestatigen Sie die Einstellungen 4x mit OK.
Alle Eigenschaftenfenster werden geschlossen. Ein PROFIBUS-Mastersystem wurde
angelegt.

Hinweis

Die Schnittstelle X9-DP im Baugruppentrager wird fur dieses Beispiel nicht vernetzt. Sie
ist standardmaRig auf eine Kommunikation PROFIBUS mit 1,5 MBaud eingestellt.

19.0ffnen Sie im Hardware-Katalog das Verzeichnis PROFIBUS DP/SIMODRIVE.
20.Klicken Sie auf den PROFIBUS-Strang. Dieser wird schwarz dargestellt.
21.Doppelklicken Sie auf den Typ: SIMODRIVE 611 universal.

SIMOTION SCOUT
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22.Geben sie die Adresse = 3 ein.

7.10 SIMODRIVE 611U an SIMOTION

Eigenzchaften... |

I

SIMODRIVE POSMO CA

.HW Konfig - [SIMOTION C (Konfiguration) - |E| ILI
Eﬂ] Station Bearbeien Einflgen Zielsystem Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe - IEILI
D[22 (% & wle skl (@] 2 |
= = ozl

Suchen | wja

£230 Profit  |[Standard =l

et - DP

TP _| PROFIBUS(1]): DP-Mastersystemn (1] 7 Furktionsbaugruppen d

£ {0 IDENT

BEROAIT {rc

Anfuiah Eigenschaften - PROFIBUS Schnittstelle SIMODRIVE 611U DP2Z, DPS 5' [ nuC

Antriah {1 Metzkomponerten

Aniveb Allgemein  Parameter | (1 Reglar

Anfieh {1 Schalgerste

Adresse: IE 'l {1 Sensorik
LI {1 SIMADYN
= {0 sIMaTIC
Al Obertragungsgeschwindigkeit: 12 Mbit/s LI—I = D SIMODRIME
| — E SIMODRIVE B11 universal
Subnetz: SIMODRME B11 universal HR
:I:I IFRIDIRIEILESA (1P - nicht vernetzt -- MHew... SIMODRIVE POSMO A
PROFIBUS-Adresse I Baugip SIMODRIVE POSKMO &, C1/C:
|

LLschen |

SIMODRIE POSMO 51

]
B
B
& SIMODRIVE POSMO CD
@
]

(] SIMOREG

- SIMOVERT

| -1 SINAMICS |
4

SIMODRIVE 11U MC POSML
g SIMODRIVE sensor isochron

Abbrechen Hilfe:

Diriicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten,

Bild 7-89

SIMOTION SCOUT
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Anhangen eines SIMODRIVE 611U an den PROFIBUS

B5M1178-xN00-0a4x [E110)
D F-Slave. Drive ES-Schnittstelle

u(N I‘

And 2
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23.Klicken Sie auf OK.

24 Wabhlen Sie im Fenster DP Slave Eigenschaften im Register Konfiguration das benétigte
PROFIBUS-Telegramm zur Anbindung aus. Im Beispiel wird ein 611U-Doppelachsmodul
ausgewahlt, das Uber Telegramm 105 angebunden wird. Die Achse soll spater

lagegeregelt verfahren werden.

DP Slave Eigenschaften il
Allgemein  Konfiguration | Takts_l,.lnchmnisationl Querverkehr - Ubersichtl
Vorbelegung: {2 4chsen, SIEMENS Telegramm 105, FZD-10/10 =]
Slot Artriekh PROFIBUS Partnier =
Adre.. Typ PR... B |Pro.. |L... Einheit | Konsistenz
4
) lztweert PZC 1 |Eingang 2 256 10 fvart | Gesamte ..
G Solkwert PZD 1 |Ausgang 2 236 10 ot |Gesamte ..
7 Achstrenner
g Kein PEW
9 lztwert PZD 1 |Eingang 2 276 10 fwart | Gesamie | —
10 |Solwert PZD 1 |Ausgang 2 276 10 fWiart  |Gesamte ..
A
11
| | _>I_I
Slot einfigen | Slot [zchen |
— Master-Slave-Kanfiguration 1
M azter: (2] DF1
Station: SIMOTION C
Kommentar: I jl
fbbrechen | Hite |
Bild 7-90 Standardtelegramm 105 am Slave einstellen

Spezielle Einstellungen: SIMOTION

Das hier ausgewahlte Telegramm wird spater beim Anlegen der Achse noch einmal
angegeben. Es wird beim Anlegen der Achse automatisch aus der Hardware-Konfiguration

Ubernommen.
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Spezielle Einstellungen: SIMODRIVE 611U

Die PROFIBUS-Adresse muss im 611U im Parameter P918 eingestellt werden. Das hier
ausgewahlte Telegramm muss im SIMODRIVE 611U im Parameter P922 angegeben
werden. Mit SimoCom U kann die Eingabe im Fenster PROFIBUS Parametrierung
angegeben werden.

SIMOTION SCOUT

1. Klicken Sie auf das Register Taktsynchronisation.

2. Aktivieren Sie Antrieb auf dquidistanten DP-Zyklus synchronisieren.

3. Geben Sie die folgenden Einstellungen ein.

DP Slave Eigenschaften | x|

.&Ilgemein] Fonfiguration T aktspnchronization l Querverkehr -Ubersicht]

¥ &ntieh auf quidistanten DP-2ykluz spnchronisieren

Metzeinstellungen in ms

Lﬁquidistanter Buzzykluz aktiviert

Aquidistanter DP-Zyklus: {2,000 Arteil Data_Exchange_Time T |0L146

- Faktor Raster/B asizzeit [ms]
Meepbclors. oo [T =], oo
Faktor Raszter/B azsizzeit [ms]
DPZykluz Tdp [ms] |2.000 |G = I CAES
Zeit Ti [m] Faktor R azter/B azizzeit [mg]
et Ti [ms =1
[Istwerterfassung): |D'-I i = |-I =i b |D'-I -
Zeit To ] Faktor R azter/B azizzeit [mg]
eit To [ms =
[Sallwertiibernahme]: |D'SDD = |‘!1 =l b |D'125

ar. Abbrechen Hilfe

Bild 7-91 Taktsynchronisation anwéhlen SIMODRIVE 611U

Masterapplikations-Zyklus:

Hier wird angegeben, in welchem Takt der Master neue Werte an SIMODRIVE 611U
liefert. Bei SIMOTION ist das im Lageregler-Takt (Servo). Diesen Wert missen Sie
sich merken und spéter beim Konfigurieren des Ablaufsystems als Lageregler-Takt im
SIMOTION SCOUT eingeben.

Hinweis

Der Masterapplikations-Zyklus muss zwingend mit dem Lageregler-Takt der CPU
Ubereinstimmen!

DP-Zyklus:

Bustakt: er hdngt ab von der Anzahl Slaves
(minimal 1 ms bei P350 und 1,5 ms bei C230).

Istwerterfassung:

Messwertlatch im SIMODRIVE 611U; so kurz wie mdglich vor dem DP-Takt (Eingabe
1: - 0,125 ms vor dem nachsten DP-Takt).
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— Sollwertlibernahme:

Sollwertausgabe im SIMODRIVE 611U so kurz wie méglich nach dem DP-Takt. Diese
Zeit héngt von der Anzahl quidistanter Slaves ab. Es muss sicher-

gestellt sein, dass auch der letzte Slave im aktuellen DP-Zyklus die Sollwerte erhalten
hat. Ansonsten meldet der Antrieb "nicht taktsynchron mit dem Master".

— Bei mehreren Achsmodulen am PROFIBUS Abgleich betatigen.

Bestatigen Sie die Anderungen mit OK.

Speichern und (ibersetzen Sie das Projekt Station > Speichern und tbersetzen.
Klicken Sie auf Station > Konsistenz priifen.

Bestatigen Sie die Meldung mit OK.

Klicken Sie auf Zielsystem > Laden in die Baugruppe.
Die Hardware-Konfiguration ist abgeschlossen.

SchlieRen Sie HW Konfig.

Hinweis

Nach dem Laden der Hardware-Konfiguration kann die rote BUS1F LED an der C230
noch blinken. Der Kippschalter steht in Position STOP. Der Busfehler tritt dann auf, wenn
im SIMODRIVE 611U die in HW Konfig projektierte PROFIBUS-Adresse und der
gewabhlte Telegrammtyp noch nicht eingestellt wurden.

Soll bereits an dieser Stelle die Kommunikation zwischen beiden Geraten Uberprift
werden, so missen die Grundfunktionen des SIMODRIVE 611U in Betrieb genommen
sein.

Stimmen die Einstellungen in der SIMOTION und im SIMODRIVE 611U Uberein, so tritt
der Fehler BUS1F nicht auf, und die LED an der PROFIBUS-Baugruppe des
SIMODRIVE 611U ist griin.

SIMOTION SCOUT
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7.10.3.3 Anlegen einer Achse in SIMOTION SCOUT

Anlegen einer Achse in SIMOTION SCOUT

1. Offnen Sie im Projektnavigator unter C230den Ordner Achsen.
Wenn Sie eine Achse anlegen, wird der Achsassistent gedffnet. Dieser flihrt Sie durch
die Konfiguration der Achse und kann nicht abgebrochen werden.

BMK SIMOTION SCOUT - DSC_MCP_3ms

Projekk EBearbeiten Einfligen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe

| Dle|@ (8 S 5[] o) wl|| =] | x0%]|| 2olufFe | saloal= || | gle]|| 2] | 2| HE
J|<Kewn Filter> ﬂ E ||J| j ||J

"

& DSC_MCP_ams
i ® Neues Gerdt anlegen
P_] Einzelantriebsgerst einfligen
- €230
] ABLAFSYSTEM
- 1o
B GERATEGLOBALE YARIABLEN
[+ ACHSEN
L. achse einfigen
(-] EXTERME GEBER
(-] BAHNOBIEKTE
[ KURVENSCHEIBEN
&
B

7] TECHMOLOGIE
77 PROGRAMME
N
[-{_] BIELIOTHEKEM
(-] BEOBACHTEN

[

Projekt [ Befehisbiblicthek |

Bild 7-92 Einfigen einer Achse

2. Doppelklicken Sie auf Achse einfiigen.
3. Geben Sie einen Namen fur die Achse ein.

4. Klicken Sie auf OK.
Das Fenster Achskonfiguration - Achsname - Achstyp wird gedffnet.

SIMOTION SCOUT
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Achskonfiguration - Achse_1 - Achstyp

v Achstyp: | O finear + elekirisch
Achzty . .
[ Heis " rotatorisch O hydraulisch
" wirtuell
Modus: |Standa|d ﬂ
Motortyp: |Standaldmotor ﬂ
Auf dieser Seite kidnnen Sie den Achstyp auswshlen. J
Achtung!
Drch &ndern dieses Eintrags kidnnen bereits eingestelte Daten
verloren gehen, da sich die Struktur der Konfigdaten andert.

< Zurlick | “wieiter > Abbrechen Hife

Bild 7-93 Achskonfiguration Achstyp

5. Geben Sie den Achstyp an.

Im Beispiel bleibt die eingestellte Linearachse angewanhlt.

6. Klicken Sie auf den Button Weiter.

Das Fenster Achskonfiguration - Achsname - Einheiten wird gedffnet.

7. Klicken Sie auf den Button Weiter.

Das Fenster Achskonfiguration - Achsname - Modulo wird getffnet.

8. Klicken Sie auf den Button Weiter.

Die HW Konfig - Daten werden ausgelesen. Das Fenster Achskonfiguration - Achsname -

Antriebszuordnung wird gedffnet.

Achskonfiguration - Achse_1 - Antriebszuordnung

Welches Antriebsgerdt venwenden Sie?

log. Hw-Adreszen: Eingang:

zLordnung

MASTERDRIVES_CBFZ j

Antrigh:
B

Ausgang [256

Welchen Telegrammityp wallen Sie fuir die Datentibertragung verwenden?

|Standard Telegramm 5, FZ0-3/9 j Telegrammassistent... |

[V dynamische Antriebssteuerung [DSC)

[™ Technologiedatenblock. im Telegramm aklivieren

maximale Drehzahl: (5000 1/min

Auf dieser Seite kionnen Sie die Yerbindung zu einem Antrieb i‘
herstelen.Bei einem Antrieb am Profibus, wird dabei daz in

Hw/K.onfig eingestellte Telegramm verwendet. Auferdem muss bei
diezen Antrieben die hier eingestelltle Nenndrehzahl auch am Antrieb ﬂ

<zuiick [ weiter> abbrechen | Hire |

Bild 7-94 Achskonfiguration Antriebszuordnung

9. Wabhlen Sie als Antriebsgerat SIMODRIVE_611U_DP2_DP3 aus. Das Telegramm 105
sollte automatisch eingestellt sein. Ist dies nicht der Fall, wahlen Sie im Feld fiir den

Telegrammtyp das Telegramm 105 aus.

SIMOTION SCOUT
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10.Geben Sie im Feld Nenndrehzahl den Wert 6000 ein.

11.Klicken Sie auf den Button Weiter.
Das Fenster Zusammenhang Achse - Antrieb wird gedffnet.

12.Lesen Sie den Hinweis und klicken Sie auf den Button OK.

Die Online-Hilfe wird gedffnet.
Das Fenster Achskonfiguration - Achsname - Geberzuordnung wird gedffnet.

13.Wéhlen Sie die entsprechenden Eigenschaften aus.
Im Beispiel im Feld Gebertyp Inkrementeller Geber und im Feld Gebermodus Endat.

In den Tabellen zur Gebereinstellung sind die fur SIMOTION notwendigen Einstelldaten
des eingesetzten Gebers aufgelistet. Es werden nur die in den Tabellen aufgefiihrten

Eingabewerte zum jeweiligen Geber ausgewertet.

Die Festlegung des Gebers und der Aufldsung muss in SIMOTION und im
MASTERDRIVES MC vorgenommen werden.

SIMOTION SCOUT
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Die Tabellen zur Gebereinstellungen finden Sie:
® in der Online-Hilfe oder

e auf der CD Utilities&Application unter 2_FAQ\ENCODER_PARAMETERIZATION
x

W]t arne
[w]achatyp
[W]Einheiten

[ odulo ‘W ist der Lage-Geber angeschloszen?
[W]&ntriebzzuordnung IMASTEHDHIVES_EBP2

log. Hw/-Adressen: Eingang: |255 Ausgang: |255

Wwelchen Telegrammtyp wollen Sie fur die D atenibertragung verwenden?

IStandardteIegramm 5
Gebertyp:

Gebermodus: |Endat

Messsystem: | Gebersystem rotatarisch

Auf dieser Seite stellen Sie den fir diese Achse verwendeten Geber ;I
ein. Dabei kiinnen Sie noch spezielle Anzchluszarten des Gebers
auzwahlen. e

< Zuriick I Wieiter » I Hilfe: |

Bild 7-95 Beispiel: Achskonfiguration - Auswahl Gebertyp fir Absolutwertgeber

Achskonfiguration - Achse_1 - Geber - Daten =]

Geberstrichzahl |2U48 s
Anzahl der Datenbits: |23

. Multiplik ationsfaktor des absoluten
[l &ntrigbszuordrun
Gebmum o d Istwertes (Gin_I5T2) 14

Multiplik ationsfaktor des zpklischen o048
lshwertes (Gn_=IST1): 1S58 B

Geberiberwachung aktiv: [

Auf dieser Seite geben Sie die speziellen Daten des ausgewahlten ;I
Gebers ein.

-]

< Zuriick I Wieiter » I Hilfe: |

Bild 7-96 Beispiel: Achskonfiguration - Eingabe Auflésung Absolutwertgeber

Impulsgeber, Resolver und Encoder sind gemaR den Tabellen unter "Gebereinstellungen" zu
konfigurieren. Fir den Encoder ergeben sich so z. B. folgende Einstellungen.

SIMOTION SCOUT
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Achskonfiguration - Achse_1 - Geberzuordnung J

-

o ist der Lage-Geber angeschlossen?
[MASTERDRIVES_CBP2 - Geber 1 =l

- log. Hw!-Adressen: Eingang: |256 Ausgang: (236

‘Welchen Telegrammiyp wollen Sie fuir die D atenibertragung venwenden?

AYRLARL AN YRR

|5tandard Telegramm &, FZ0-9/9 j
Gebertyp: |InkrementellerGeber ﬂ
Gebemodus: |EETS

Messspstem |Gebarsystem totatarisch ﬂ

AL dieser Seite stellen Sie den fiir diese Achse verwendeten Geber J
ein. Dabei konnen Sie noch spezielle Anschluszarten des Gebers
auswahlen.

<Zuiick [ 'weiter> | Abbrechen | Hite |

Bild 7-97 Beispiel: Achskonfiguration - Auswahl Gebertyp flr Inkrementalgeber

Achskonfiguration - Achse_1 - ink.Geber Daten J

- Geberstrichzahl: | 2048 .
ultiplik ationsfaktor des zpklizchen 2044
Istwertes [Gn_=IST1): :

AYRLARL AR ARLY

-

<Zuiick [ 'weiter> | Abbrechen | Hite |

Bild 7-98 Beispiel: Achskonfiguration - Eingabe Auflésung Inkrmentalgeber

Die Einstellungen in SIMOTION sind mit dem Namen des Konfigurationsdatums angegeben
und kénnen so Uber die Expertenliste angezeigt werden.
In den Achskonfigurationsfenstern gelten folgende Zuordnungen:

Gebertyp
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.encoderType

Gebermodus
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.encoderMode

Aufldsung
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.IncResolution
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AbsEncoder.AbsResolution

SIMOTION SCOUT
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Anzahl Datenbits
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AbsEncoder.AbsDataLength

Multiplikationsfaktor des zyklischen Geber-Istwertes
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.IncResolution
MultiplierCyclic
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AbsEncoder.AbsResolution
MultiplierCyclic

Multiplikationsfaktor des absoluten Geber-Istwertes
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AbsEncoder.AbsResolution
MultiplierAbsolute

SIMODRIVE-Parameterbit P1011.2 =0

Tabelle 7- 14 Einstellungen SIMOTION

TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.encoderType=INC
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.encoderMode=RESOLVER
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.IncResolution =1024 (Resolver 2p)
=2048 (Resolver 4p)

=3072 (Resolver 6p)

=4096 (Resolver 8p)
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.IncResolutionMultiplierCyclic=2048 (0)

SIMODRIVE-Parameterbit P1011.2 =1

Tabelle 7- 15 Einstellungen SIMOTION

TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.encoderType=INC
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.encoderMode=RESOLVER
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.IncResolution =4096 (Resolver 2p)
=8192 (Resolver 4p)

=12288 (Resolver 6p)

=16384 (Resolver 8p)
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.IncResolutionMultiplierCyclic=2048 (0)

Anmerkung:
Bei den Gebern bedeutet eine Feinauflésung von 0 (Standardwert)

® im Parameter TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.
IncResolutionMultiplierCyclic eine Feinauflésung von 211 = 2048

e im Parameter TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.
IncResolutionMultiplierAbsolute eine Feinauflésung von 29 = 512

SIMOTION SCOUT
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Unterschiede zwischen ABS und CYCLE_ABS:

7.10 SIMODRIVE 611U an SIMOTION

® Bei ABS wird nach Einschalten der C230 bzw. nach Auftreten eines Geberfehlers auf der

Achskonfiguration fertig stellen

SIMOTION SCOUT

Projektierungshandbuch, 05/2009

1.

Achskonfiguration - Achse_1 - Abschluss I

Alle 2ur Kenliguration erfarderichen Diaten sind singegeben:

RIRNEEEEE

Klicken Sie auf Weiter.
Die eingestellten Daten werden zusammengefasst angezeigt.

absoluten Istposition des Gebers aufgesetzt.

Bei CYCL_ABS werden Uberldufe der Geberbereiche im NVRAM mitgefiihrt und bei
neuem Aufsetzen berilcksichtigt. Bei dieser Einstellung muss vor dem ersten Laden des
Projekts die Steuerung urgeloscht werden. Danach ist der Geber neu zu justieren.
Werden Anderungen an den Einstellungen des Absolutwertgebers vorgenommen, ist der
Geber ebenfalls neu zu justieren.

Der Geber darf bei ausgeschalteter Steuerung maximal um einen

Weg < "halber Geberbereich" in beiden Verfahrrichtungen bewegt werden, um noch
sicher die Position zu erkennen.

Korfiguration disser Achse:

~Achse 1
Technologie

~Pasitionierachse
Achstyp

~Linearachse

- kein Module ausgewahlt
Antiict

- Name des Antriebs: "MASTERDRIVES_CBP2"

- Ausgang
+ Aniiich am PROFIBUS
~Telegriammiyp: “DP_TELS_STANDARD"
- logische Hw/-Adressen
+ Eingang 256 [Lnge: 18 Bples)
+ Ausgang 356 [Lénge: 1 Bytes)
Geber
“Typ: Inkrementeller Geber
- Ainschlussmode: Sinus
-logsche H/-Adressen
+ Eingang 256 [Lénge: 18 Bptes)
+ Ausgang: 256 [Lange: 18 Byles]
- Geberstichzahl: 2048

- Feinaufidsung: 2048

<Zuiick [ Feugselen | Abbrechen |

Hile

£

Bild 7-99

2. Klicken Sie auf Fertig stellen.
Die Einstellungen Einstellungen werden gespeichert. Es 6ffnet sich ein Hinweisfenster,
lesen Sie die Informationen und bestatigen Sie dieses Fenster.
Nach dem Anlegen der Achse sind noch einige Einstellungen vorzunehmen, um das
Zusammenspiel zwischen SIMOTION und SIMODRIVE 611U zu optimieren.

Letztes Fenster der Achskonfiguration
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7.10.3.4 Schleppabstandsiiberwachung in SIMOTION SCOUT deaktivieren

Um zu vermeiden, dass eine Achsbewegung durch die Schleppabstandsiiberwachung
abgebrochen wird, kann diese auf einen grofieren Wert gesetzt bzw. abgeschaltet werden.
Ein hoher Schleppfehler kann z. B. durch eine fehlende Antriebsoptimierung auftreten.

1. Offnen Sie im Projektnavigator den Ordner der angelegten Achse.

2. Doppelklicken Sie auf Uberwachungen.

3. Klicken Sie im Arbeitsbereich auf das Register Schleppabstandsiiberwachung.
4. Deaktivieren Sie das Kastchen dynamische Schleppabstandsiiberwachung aktiv.
5. Klicken Sie auf den Button Schlief3en.

Bei der Inbetriebnahme einer Applikation muss die Schleppabstandstiberwachung an die
Anforderungen und Mechanik der Anlage angepasst werden.

/I\WARNUNG

Wenn die Schleppabstandsiiberwachung vergréRert/abgeschaltet ist, kbnnen an der Achse
im Fehlerfall (z. B. falscher Lageregelsinn) auch groRere Fehlbewegungen auftreten. Das
ist besonders zu beachten, wenn die Achse z. B. nur einen begrenzten Verfahrbereich zur
Verfugung hat.

Eﬂ C230.Achse_1 - Uberwachungen ol x|

Positionieren und Stillstand  Schleppabstand | Stillstandssignal | Geschwindighkeitsfehler

[ idynamische 5chleppabstandsiiberwachung akkivi =

-
1| | B

| Schiefen | Hile |

Bild 7-100 Schleppabstandsiiberwachung deaktivieren

SIMOTION SCOUT
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Lagereglerkonfiguration in SIMOTION SCOUT einstellen

1. Doppelklicken Sie im Projektnavigator unter Achse auf Regelung.

2. Stellen Sie im Arbeitsbereich folgende Daten ein:

Kv-Faktor: eingeben

Drehzahlvorsteuerung: aktivieren

Feininterpolator: geschwindigkeitsstetige Interpolation wahlen
dynamische Antriebssteuerung (DSC): aktiviert lassen

Bb¥ STMOTION SCOUT - DSC_MCP_3ms - [C230.Achse_1 - Regelung] |

gpmjekt Achse Bearbeiten Einfiigen  Zielsystem Ansicht Extras Fenster  HilFe

D= (=% & 4|5

T SN S /| ]| S]] =m0

=lolx]
=l81x]

=l = |

El

=8P DSC_MCP_ams [ Expertenmodus

7 Newes Gerdt anlegen
= | Einzelantrisbsgerat einflgen

o e Statische Rreglerdaten |

P — Stellgrdbenbegrenzung

§=1/0 dynamische I~ Begienzung sin

B GERHTEGLOBALE WARTABLEN ' Ariiiebssteuerung

=1 ACHSEN C)
™) Achse einfligen

=g Achse_1 Kov-Faklor
> Konfiguration s Stellaidie
> Mecharik Ef  Reglersinstelung.. |‘”]EI invertieren

> Vorbelegung
> Begrenzungen
> Istwert
> Regelung
> Referenziersn
> Uberwachungen
> Profile
> sSteuertafel
> Verschaktungen
-] MESSTASTER
-] NOCKEN
#-_| EXTERME GEBER
#-__] BAHNCOBIEKTE
#-_| KURWENSCHEIBEN
#-_] TECHNOLOGIE
+-__] PROGRAMME
+ ﬁ‘@ MASTERDRIVES_CEPZ
+-_] BIBLIOTHEKEM
+-{__] BEOBACHTEN

Sollwert +

=

" Richtungs-
umbehr Istwert

Istwert- I” Diiftkampensation

anschluss

Feininterpolator Dynamikfilter

geschwindigkeitsstetige Interpolation =l I~ {Dynamikfiter ein

Worsteuerung

¥ Worsteuerung ein Symmetrisfiltsr

Antrieb

max Drehzahl

30000 Amin

Stellgrofen-
anschluss

‘wichtungsfaktor: [100.0 %

Symmetrisfiker aktiv

Schlieten Hilfe

Frojekt | Befehlsbibliothek

X Z= Symbalbroveser Fehler Konfigdaten ]

A Achse_1

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalken,

Offline-Modus

MUIM

Bild 7-101 Lagereglerkonfiguration

3. Klicken Sie auf Schlieen.

Projektierungshandbuch, 05/2009
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7.10.3.6  Systemtakte in SIMOTION SCOUT einstellen

1. Klicken Sie im Projektnavigator mit der rechten Maustaste auf Ablaufsystem und wahlen
Sie Experte > Systemtakte einstellen.

2. Stellen Sie die Werte ein.

3. Kilicken Sie auf den Button OK.
Es o6ffnet sich ein Hinweisfenster, lesen Sie den Hinweis und bestatigen Sie diesen mit

Systemtakte - C230 x|

Taktverhaltnisse
Basis-Takt|2.000 | 2ms
Servo il v| x Basis-Takt = 2ms
[[%:] _ - || x Servo = 4 ms
lpo_2 2 | xlpo= gms

ﬂ TControl

Metzeinstellungen
{quidistanter Busayklus richt aktiviert Aquidistanter DP-Zpklus: ms

abbrechen | Hife

Bild 7-102  Systemtakte einstellen - SIMODRIVE 611U

Festlegen der Systemtakte

Die Festlegung der Systemtakte in der SIMOTION beeinflusst die Lagesollwertanpassung im
SIMODRIVE 611U.

Spezielle Einstellungen: SIMOTION

Das Verhaltnis von DP-Zyklus zu Lageregler-Takt und zu Interpolator-Takt wird z. B. auf
1:2:2 eingestellt. Dies bedeutet einen DP-Zyklus von 2 ms, ein Lageregler-Takt von 4 ms
und ein Interpolator-Takt von 8 ms.

Hinweis
Wichtig: Der hier eingegebene Lageregler-Takt muss zwingend mit dem in HW Konfig
angegebenen Masterapplikations-Zyklus Ubereinstimmen!

Fir die Aktivierung und Verwendung des Interpolator-Taktes 2 siehe Online Dokumentation
in SIMOTION SCOUT.

SIMOTION SCOUT
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Hinweis

Die Aussagen beziiglich der Referenziermodi in diesem Abschnitt sowie die Screenshots
beziehen sich nur auf die Referenziereinstellungen fir Achsen an einer C2xx in Verbindung
mit einem SIMODRIVE 611U. Die Referenziermdglichkeiten hangen vom jeweiligen Antrieb

ab.

Soll die angeschlossene Achse referenziert werden, so ist der Referenziermodus in

SIMOTION SCOUT festzulegen. Je nach eingestelltem Modus kénnen auch Einstellungen
im SIMODRIVE 611U nétig sein.

Weitere Literatur

Beachten Sie zu diesem Thema auch das Dokument

® Funktionsbeschreibung SIMOTION Motion Control Technologieobjekte Achse, Externer

Geber

Gehen Sie wie folgt vor:

1. Doppelklicken Sie im Projektnavigator unter Achse auf Referenzieren.

2. Geben Sie den gewiinschten Referenziermodus und die entsprechenden Daten ein.
3. Klicken Sie auf den Button SchlieRen.

Referenziermodus "nur Externe Nullmarke"

Beim Uberfahren einer festgelegten Flanke Externe Nullmarke wird die Position

ubernommen.

SIMOTION C230-2

|

U ([0

I
Il

PROFIBUS DP

SIMODRIVE

i

|

611U
Geber
——fa M &
Externe Nullmarke
r- +
Eingangs-
klemme 10.x
Bezugspotential
Klemme 19
L- L+
DC 24V

Bild 7-103  Referenzieren (nur Externe Nullmarke)

SIMOTION SCOUT
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Spezielle Einstellungen: SIMOTION

Wird als Referenziermodus nur Externe Nullmarke gewahlt, so kann iiber Richtung
Referenzpunkifahrt die Anfahrrichtung ausgewahit werden.

E‘i'! C230.Achse_1 - Referenzieren | ;Iglﬂ

£kiives Referenzieren | Passives Referenzieren |
- -
Encader_1 - Inkrementeller Geber - Sinus —
Referenzieren notwendia: |ja -
Referenziermodus: | riur Externie Mullmarke j

Referenzieren mit
Signalilbergang:  Low -» High [positiv]

an Seite von Externer Mulmarke: [J1SM_— -

Start R eferenzpunktaht: |Doswhve Richtung ﬂ

[T max Weg bis Ext. Nullmarke:
Anfahrgeschwindighkeit |
a0.0 mmds

Einfahrgeschwindigkeit:
200 M=

Abzchaltgeschwindigkeit:

10.0 mms

Referenzpunktoordinate: Referenzpunkiverschisbung:

0.0 mm 0.0 mm

-
[l | 3
Schliefen Hilte

Bild 7-104  Achse referenzieren im SIMOTION (Referenziermodus nur Externe Nullmarke)

Spezielle Einstellungen: SIMODRIVE 611U

Die Referenz-Externe Nullmarke ist am SIMODRIVE 611U am Eingang 10.x (x: Antrieb A
oder B) aufzulegen.

Parametrieren Sie den Eingang 10.x mit der Funktion Nullmarkenersatz. Uber den Parameter
P879 Bit13 mussen Sie den Nullmarkenersatz freischalten.

Die Parametrierung des Eingangs 10.x ist entsprechend dem nachfolgenden Kapitel
"Standardinbetriebnahme SIMODRIVE 611U" vorzunehmen.

Anmerkung zur Flankenerkennung 611U-intern:

Beim Fahren in positiver Richtung wird nur der Signalwechsel 1 - 0 als Nullmarkenersatz
erkannt. Bei negativer Richtung wird nur die 0 - 1 Flanke als Nullmarkenersatz erkannt.
Damit kénnen nicht alle in SIMOTION anwéhlbaren Anfahrrichtungen in Verbindung mit
SIMODRIVE 611U ausgenutzt werden.

Referenziermodus "nur Geber-Nullmarke"

270

Es ist kein Externe Nullmarke-Signal notwendig. Bei der nachsten Nullmarke des Gebers
wird die Position Gbernommen.

SIMOTION SCOUT
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SIMOTION

Wird als Referenziermodus nur Geber-Nullmarke gewahlt, kann iber Richtung
Referenzpunktfahrt die Anfahrrichtung ausgewéahlt werden.

E‘i’! C230.Achse_1 - Referenzieren =10/x|

Akhives Referenzieren | Passives Referenziersn

-
Encader_1 - Inkrementeller Geber - Sinus =
Referenzieren notwendia: |ja <
Referenziemodus: rur Geber-Mullmark e
Start Referenzpunkifabrt: | negative Richtung ﬂ
e e [~ max. Weg bis Geber-Mullmarke
20.0 mmé's ’Uﬂi mm
Abschaltgeschwindigkeit:
10.0 nmis # *
FRieferenzpunktkoordinate: FRieferenzpunktverschisbung:
0.0 mm |U.U mm
-
1 | 3

Schlishen Hilfe

Bild 7-105  Achse referenzieren im SIMOTION (Referenziermodus nur Geber-Nullmarke)

Spezielle Einstellungen: SIMODRIVE 611U

Bei diesem Modus muss am SIMODRIVE 611U ein Motor mit Inkrementalgeber bzw.
Resolver angeschlossen sein. Ansonsten sind keine weiteren Einstellungen notwendig.

SIMOTION SCOUT
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Referenziermodus "Referenznocken und Geber-Nullmarke"

Die Achse fahrt in die angegebene Richtung fir die Referenzpunktfahrt los. Nach Erreichen
des Externe Nullmarke-Signals wird von der Referenzpunkt-Anfahrgeschwindigkeit in die
Referenzpunkt-Abschaltgeschwindigkeit gewechselt. Nach Verlassen der Externen
Nullmarke wird bei der nachsten erkannten Nullmarke des Gebers referenziert.

Der Referenz-Externe Nullmarke ist an einen freien SIMOTION-Peripherieeingang
angeschlossen.

SIMODRIVE 611U
Eingangsbaugruppe Externe Nullmarke Geb
eper
SIMOTION C230-2 . |} =
.- ——1n
E E0,0 | D
U {0 Il |I| |I |
L L+
DC 24V
PROFIBUS DP

Bild 7-106 ~ Referenzieren (Referenznocken und Geber-Nullmarke)

SIMOTION SCOUT
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Spezielle Einstellungen: SIMOTION

Wird als Referenziermodus "Referenznocken und Geber-Nullmarke" gewahlt so kann Gber
Nullmarke die Auswertungslage der Nullmarke und Uber Richtung Referenzpunktfahrt die
Anfahrrichtung ausgewahlt werden.

Die Referenz-Externe Nullmarke ist an einem frei wahlbaren Digitaleingang von SIMOTION
aufzulegen, der im Fenster Achse referenzieren konfiguriert wurde. Wenn diese Externe
Nullmarke erreicht ist, wird im Antrieb Referenzieren freigegeben.

E‘i‘! Cz30.achse_1 - Referenzieren ;Iglﬂ

Aktives Referenzieren | Passives Referenzisren ]

Encader_1 - Inkrementeller Geber - Sinuz

Referenzieren nobwendig: |ja b

Referenziermadus:
Referenzieren mit
Geber-Mullmarke: |vnr Referenznocken ﬂ

log. Adresse ’7
Referenznocken: e
Start Referenzpunktfahrt |Dnswtwe Richtung j Bithummer. | -
[~ max. Weg bis Referenznocken

Anfahigeschwindighke: | |
50.0 mds 0.0 mm

Einfahrgeschwindigkeit [ max. Weg bis Geber-Hulmarke

’2007 s \ ’007 mm
Abzchaltgeschwindighkeit:
10.0 L % =
1
Referenzpunktkoordinate: Referenzpunktverschiebung: 7
0.0 mm[00 mm
: w—
Schiieften Hilfe
Bild 7-107  Achse referenzieren im SIMOTION (Referenziermodus Referenznocken und Geber-
Nullmarke)

Spezielle Einstellungen: SIMODRIVE 611U

Bei diesem Modus muss am SIMODRIVE 611U ein Motor mit Inkrementalgeber bzw.
Resolver angeschlossen sein. Ansonsten sind keine weiteren Einstellungen notwendig.
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7.10.3.8  Funktion "Messen"

Uber die Funktion "Messen" kénnen Sie zu einem beliebigen Zeitpunkt die Istposition einer
Achse erfassen. Anwendungsbeispiel ist z. B. das Erfassen einer Druckmarke, um
anschlieend die Achse auf diese Marke zu synchronisieren.

Der Messtaster ist am schnellen Eingang 10.x. anzuschlieRen. Der Eingang ist potentialfrei.
Damit ist es moglich, mehrere Eingénge parallel zu schalten, wobei immer das
Bezugspotential der zur Versorgung des Messtasters dienenden 24 V (z. B. aus der
Netzeinspeisung) mit verdrahtet werden muss.

SIMODRIVE 611U

Geber "
—|.n. —
SIMOTION C230-2 D

E |] H H Messtaster
r -+
Eingangs
Klemme 10.x
|:| HU Bezugspotential

Klemme 19

PROFIBUS-DP

L- L+
DC 24V

Bild 7-108 Messen

SIMOTION SCOUT Messtaster einfiigen
1. Offnen Sie im Projektnavigator unter Achse den Ordner Messtaster.
Doppelklicken Sie auf Messtaster einfiigen.
Geben Sie einen Namen fiir den Messtaster ein.
Klicken Sie auf den Button OK.
Klicken Sie auf den Button Schlie3en.

o > N
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SIMODRIVE 611U

Parametrieren Sie den SIMODRIVE 611U mit SimoCom U, dass der Eingang 10.x den
Messtaster anspricht.

Anmerkung zur Flankenerkennung 611U-intern bis HW-Ausfiihrung 6SN1 118-xxxxx-xxx1:

Beim Fahren in positiver Richtung wird nur der Signalwechsel 1 -~ 0 als Messsignal erkannt.
Bei negativer Richtung wird nur die 0 -~ 1 Flanke als Messsignal erkannt.
Das missen Sie beim Aktivieren des Messtasters bertiicksichtigen.

Einstellungen im Feld Flanke (— SIMOTION; Aufruf der Messfunktion im
Anwenderprogramm):

e steigende Flanke oder
e fallende Flanke

Wenn Sie eine andere Einstellung auswahlen, wird der letzte gliltige Wert lbernommen
(steigend oder fallend).

Reaktionszeiten fir die Funktion Messen

In SIMOTION kann Messen bei unterschiedlichen Konfigurationen eingesetzt werden. Je
nach Anbindung der Achse (iber PROFIBUS DP) und Abarbeitungsebene (Servo-Takt bzw.
IPO-Takt) mussen Sie in der Applikation unterschiedliche Reaktionszeiten fir die Funktion
Messen bertlicksichtigen.

Im Anwenderprogramm wird Messen mit dem Funktionsaufruf

_enableMeasuringlnput gestartet. Sie kdnnen beim Aufruf festlegen, wann die Funktion
Messen aktiv sein soll:

e sofort (ohne Messfenster)
MeasuringRangeMode = WITHOUT_SPECIFIC_AREA

® innerhalb eines positionsabhangigen Messfensters
MeasuringRangeMode = WITH_SPECIFIC_AREA

Beim Messen ohne Messfenster wird mit _enableMeasuringlnput der Messtaster sofort
aktiviert.

Bis zum Auswerten der Messflanke am Hardware-Eingang vergeht eine
konfigurationsabhangige Laufzeit. Um die Messflanke sicher zu erkennen, miissen Sie im
Anwenderprogramm dafiir Sorge tragen, dass _enableMeasuringlnput um diese Laufzeit
friher ausgefuhrt wird.

Beim Messen mit Messfenster wird mit _enableMeasuringlnput der Auftrag zunachst im
System nur registriert. Erst wenn an der Achse der Anfang des Messfensters erreicht ist,
wird der Messtaster aktiviert.

Vom Erreichen der Anfangsposition des Messfensters an der Achse (Mechanik) bis zum
Auswerten der Messflanke am Hardware-Eingang vergeht eine konfigurationsabhangige
Laufzeit. Damit der Messtaster bei Erreichen der gewlinschten Anfangsposition des
Messfensters an der Achse aktiv ist, missen Sie beim Funktionsaufruf den Anfang des
Messfensters abhangig von Achsgeschwindigkeit und Reaktionszeit vorverlegen.
Sinngemal gilt das auch fir das Ende des Messfensters. Dabei ist wichtig, dass der
Messtaster nicht mehr aktiv ist, sobald das Ende des Messfensters an der Achse (Mechanik)
Uberfahren wurde.

SIMOTION SCOUT
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Diese Laufzeiten kénnen mit dem Konfigurationsdatum MeasuringRange.activa-
tionTime kompensiert werden.

Hinweis

Die Laufzeiten kdnnen nur bei konstanter Achsgeschwindigkeit fehlerfrei kompensiert
werden.

Die Verschiebung des Messfensters funktioniert nur dann zuverlassig, wenn die
Achsgeschwindigkeit

® innerhalb des Messfensters konstant und
e vor dem Funktionsaufruf bekannt ist.

Anhand der folgenden Tabellen kénnen Sie die Reaktionszeiten fur Ihre Konfiguration
ermitteln. Die Werte in den Tabellen beziehen sich auf eingestellte Systemtakte. Durch
Einsetzen der tatsachlichen Zeiten kdnnen Sie die Reaktionszeit in Millisekunden errechnen.

Folgende Abklirzungen werden in den Tabellen verwendet:

® (IS) IPO- oder Servo-Takt
(ist abhangig davon, ob der Messtaster in der IPO- oder in der Servo-Task bearbeitet
wird; kann bei der Konfiguration des Messtasters ausgewahlt werden)

® (DP) Zykluszeit am PROFIBUS DP

Tool berechnet die zu erwartenden Reaktions- und Vorhaltezeiten bei Verwendung von
Messeingangen auf unterschiedlicher Hardware. Siehe unter:

e 4 TOOLS\MEASURING_INPUT_CALCULATION

Tabelle 7- 16 Messen sofort aktivieren

SIMODRIVE 611U
_enableMeasuringlnput 3(IS) +7 (DP)
— bereit zum Erkennen der Messflanke
Erkennen der Messflanke 2 (1S) + 10 (DP)
- Ergebnis in SIMOTION zur Weiterverarbeitung
gesamt 5(IS) + 17 (DP)
Mindestzeit zwischen 2 Messungen *)

Tabelle 7- 17 Messen im Messfenster: Messflanke wird im Fenster erkannt

SIMODRIVE 611U

_enableMeasuringlnput 2 (IS)
— bereit zum Auswerten des Messbereiches (Anfang des Messfensters)

Erreichen des Messfensteranfanges an der Achse (Mechanik) 2 (IS) +7 (DP)
— bereit zum Erkennen der Messflanke

Erkennen der Messflanke 2 (IS) + 10 (DP)
- Ergebnis in SIMOTION zur Weiterverarbeitung

gesamt 5(IS) + 17 (DP)

Mindestzeit zwischen 2 Messungen *)

SIMOTION SCOUT
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Tabelle 7- 18 Messen im Messfenster: keine Messflanke im Fenster

SIMODRIVE 611U
_enableMeasuringlnput 2 (IS)
- bereit zum Auswerten des Messbereiches (Anfang des Messfensters)
Erreichen des Messfensteranfanges an der Achse (Mechanik) 2 (I1S) + 7 (DP)
- bereit zum Erkennen der Messflanke
Erreichen des Messfensteranfanges an der Achse (Mechanik) 2 (I1S) + 7 (DP)
— Ricksetzen: "bereit zum Erkennen der Messflanke"
Riicksetzen der Messbereitschaft 2 (IS) + 10 (DP)
— Rickmeldung in SIMOTION zur Weiterverarbeitung
gesamt 7 (IS) + 24 (DP)
Mindestzeit zwischen 2 Messungen *)

*) Zusatzlich sind die Beschrankungen des jeweiligen Systems zu berlicksichtigen.
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7.10.3.9  Antriebskonfiguration SIMODRIVE 611U

Fir die Inbetriebnahme des SIMODRIVE 611U wird das Inbetriebnahmetool SimoCom U
verwendet. Das Inbetriebnahmetool SimoCom U ist weitgehend selbsterklarend. Sie werden
durch die einzelnen Schritte gefihrt.

Die Verbindung zum Antrieb kann wahlweise Uber serielle Schnittstelle oder PROFIBUS DP
erfolgen.

1. Starten Sie Sie SimoCom U.

2. Es offnet sich ein Fenster, in dem Sie gefragt werden, ob Sie die Daten fiir den Antrieb
andern wollen.

3. Stellen Sie eine serielle Verbindung (PROFIBUS DP) zwischen SimoCom U und dem
Antrieb her.

4. Wahlen Sie OnlineAntriebe suchen....
Das hat den Vorteil, dass Sie die Daten der Regelungskarte und des PROFIBUSModuls
nicht selbst eingeben mussen. Diese Daten werden von SimoCom U ausgelesen und
angezeigt.

Wollen Sie... |

Ez izt kein Datenzatz angewshlt. "wollen
Sie...

;‘ﬂ Mewe Offline-Datei ersteller... |

= Yarhandene Datei dfner. . |

jﬂ Online-&ntriebe suchen... ’%l

| Michts davan |

Bild 7-109  Antriebskonfiguration SIMODRIVE 611U

SIMOTION SCOUT
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& SimoCom U - Antrieb A

Datei  Bearbeiten |nbetriebnehmen Bedienen Diagnose Extraz  Hilfe

7.10 SIMODRIVE 611U an SIMOTION

[[o=w @ne

|0 |25 5050 i |t (2 R [ AT S @R |

Online auf Antrieb & = Daten werden direkt im Antrieb verandert!

[231: PROFIEUS nicht im Zustand D atenaustausch (W amung) |ﬂ

Starspeicher rlicksetzen | Hilfe |

Alarme...

Al

Harmne: |BSN1 182-0EADD-2P00 Antrieh

..... Konfiguration
----- Analoge Eingange
----- techanik

----- Begrenzungen

----- Digitale Eingange
----- Digitale Ausgange
----- Analoge Auzgange
----- Ubemwachung

----- Fegler

----- “erfahrzatze

----- ‘WS GE-Schnitstele

----- Spindelpozitionieren

----- Motordatenoptimierung
1 »

EI--@ Antrieb A - 65N1182-0EA «

----- FROFIBUS Parametrierurn

----- Filtereinstellungen Stromsc

----- Filtereinzstellungen Drehzat
-

Simodrive £110:

(-]

PROFIBUS Teinshmeradresse: | 5 [ |

Betricbsmodus: | Crehzahl-AMomentensolivwert

Iotar:

Wpp
Optionzbaugruppe:

ESN1118-1NHO0-Oddx
B11U 2-&4chs Positionieren Sin/Cos

Leistungsteil:

ESN1114-OMBO1-0&440
tation Control mit PROFIBUS-DP

TFTEO31 Ak 7w

0 Geher:

B000 Umin 1.0 Nm 1.45 Aleff)

TFBns-wmnn-wE v
2048 Striche/J EnD at Sin/Cos
Spannungssignal

i) zweiter Geber:

8 A[pk]

BSMNT120-14x0x-0HAR

Geberlos

I Antrieb neu konfigurieren...

P Par | = Bed| B Diag|

1

ok?
D Impulsfreigabe Modul KIEE3

& | O Reglerhreigabe K165
2 | i@ Hochlaufgeberfreigabe

2 Impulsfreigabe ME K163/48
Feglerfreigabe ME KI.64/63

il

Sall! Ist =

Drehzabl: | [N

Crrehmarment: 0.0
Parametersatz: 0

Auslaztung:

0.0 ¢min

Mm

Matarstrom: | 0.00 A

Obersicht Status ’Tﬂ

Driicken Sie F1. umn Hilfe zu erhalten.

[ [1607.02 133035

Bild 7-110

5. Klicken Sie unter Antrieb A auf Konfiguration.
6. Klicken Sie im Arbeitsbereich auf den Button Antrieb neu konfigurieren.

Antriebskonfiguration SIMODRIVE 611U mit SimoCom U

Hinweis

Wenn Sie ein Doppelachsmodul einsetzen, missen Sie das folgende Vorgehen
zweimalig, jeweils fir Antrieb A und Antrieb B durchfiihren. Es ist zu beachten, dass die
eingestellte PROFIBUS-Adresse fiir beide Antriebe gilt. Es muss fiir beide Antriebe das
gleiche PROFIBUS-Telegramm verwendet werden.

Projektierungshandbuch, 05/2009
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7. Geben Sie einen Namen fiir den Antrieb ein.

Antriebskonfiguration

Antriebskonfiguration - Antrieb A

Sie werden im folgenden aufgefordert, die Hardware [abhangig vom
Antriebstyp 2.B. Typ des Simodrive, Motor, Geber u.z.w.] auszuwahlen
und den Betriebsmodus festzulegen, mit dem Sie den Simodrive
betreiben wallen.

Zum Schiuf erfolgt das Berechnen der Reglerdaten und - fallz
hotwendia - ein Power-on Reset.
Antriebsname:

Der Antriebsname ist nicht der D ateiname, sondern dient lhnen
zur einfacheren |dentifizierung von Antrieben an der Anlage.
Diezer Mame wird im Antrieb abgelegt und wird online wieder

auzgelezen,

[ weier> | abbrechen | Hilfe

Bild 7-111

SimoCom U: Fenster Antriebskonfiguration

Klicken Sie auf den Button Weiter.

Im Fenster Auswahl SIMODRIVE wird lhnen, da Sie online mit dem SIMODRIVE 611U
verbunden sind, die Bestellnummer der Regelungsbaugruppe und des PROFIBUS-

Moduls grau hinterlegt angezeigt. Diese Eingabewerte kdnnen nicht gedndert werden.
Auswahl SIMODRIVE

‘Welche Variante des SIMODRIVE mochten Sie in Betiieb nehmen [wWurde die
Hardwarekanfiguration automatizch erkannt, erfolgt hier nur eine Statusanzeige.] #

it diezem Regelungstyp kinnen nur Geberspsteme mit 1% Spitze-Spitze eingesetzt
werden.

Diie Option PROFIBLUS dient zur Anzchaltung des Simodrive an einen
FROFIBUS-Strang. Sie wird in die Regelungsbaugruppe eingesteckt [siehe Bild
link.z).

< Zurlick | Wwieiter » | Abbrechen | Hilfe

Firmnwaresersion :
Werwenden Sie eine Optionsbaugruppe?
‘welche PROFIEUS-Adresse soll dieser Antrieb haben? w -

Bild 7-112

SimoCom U: Fenster Auswahl SIMODRIVE

SIMOTION SCOUT
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9. Geben Sie die PROFIBUS-Adresse ein.
Die Adresse muss mit der in der SIMOTION-Hardwarekonfiguration vergebenen
Busadresse Ubereinstimmen.

Motorauswahl [ %]
Matartyp: I‘IFTB, TFKE, TFET [zyn 'l

Standardmator

1FE6064-7AHT -2 4500 Usmin  12.0 Nm 15.00 A;I
1FEG080-6AF7x—xxxx 3000 U/min 5.0 Nm 5.80 &
1FE608E-7AF7x—xxxx 3000 U/nin 14.0 Hm 10.60 &
1FE6083-6AF 7 —xxxx 3000 U/nmin 16.0 Hm 10.40 &
1FE6085-7AF7x—xxxx 3000 U/nmin 22.0 Hm Z2.50 &
1FE6100-8AF7x—xxxx 3000 Usmin  15.0 Nm 12,20 A—I
1FE6101-8AF7x—xxxx 3000 U/min 27.0 Hm 17.50 &
1FE6103-8AF7x—xxxx 3000 U/min 36.0 Hm 23.50 &
1FTE0Z1-6AKTx—xxxx 6000 U/min 0.4 Nm L1.25 &
U/min 0.5 Nm 1.25 &
1.0 Nm 1.4
TTimin Z.oN Wm 7

Suche nach: I

< Zurlick I Wwieiter » I Abbrechenl Hilfe

Bild 7-113 SimoCom U: Fenster Motorauswahl

10.Wahlen Sie den angeschlossenen Motors aus. Die Daten stehen auf dem Typschild des
Motors.

11.Klicken Sie auf den Button Weiter.

Wwelches MatormeBspstem verwenden Sie? Standardgeber

Fiir die gewahlte Baugruppen-tatar-K.ombination kommen folgende
Melzysteme in Frage:

2048 Striche/Ll
2048 Striche/Ll EnDat

< Zurlick I Wwieiter » I Abbrechen | Hilfe
Bild 7-114 SimoCom U: Fenster Messsystem / Geber

12.Wéhlen Sie das Messsystem aus.

SIMOTION SCOUT
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13.Klicken Sie auf den Button Weiter.

Diese Daten bendtigen Sie in SIMOTION bei der Achsinbetriebnahme zur Anpassung
des Gebers. Mit dieser Nummer finden Sie in der "Liste Geberdaten" die entsprechenden
Eingabewerte fir die SIMOTION-Achskonfiguration.

— Im Fenster Betriebsmodusmiissen Sie Drehzahl-/Momentensollwert auswahlen. Die

Auswahlmdglichkeit haben Sie nur bei den 611U-Regelungsbaugruppen, die auch
Positionierbetrieb kénnen.

Betriebsmodus [ %]

In welchem Betriebsmodus michten Sie diesen Antrieb betreiben?

[Cirehzahl-/Momentensolvwert

Drehzahl-AMomentenzollwert:

In diesem Betiebsmodus kihnen Sie einen
Drehzahl-/Momentenzollwert Uber analoge Eingange [+10W] oder
FPROFIBUS vorgeben, auf den der Motor geregelt wird.

[ber eine parametrierbare Klemme kihnen Sie wahrend des
Betriebs zwizchen momentengesteuertem Betrieb und
drehzahlgeregeltem Betrieb wechzeln [Klemme <461 baw. <462).

< Zurlick I Wwieiter » I Abbrechen | Hilfe
Bild 7-115 SimoCom U: Fenster Betriebsmodus

14.Wahlen Sie den Betriebsmodus aus.

15.Klicken Sie auf den Button Weiter.

‘Welches direkte Melbsystem verwenden Sie? F.ein Geber

[
&3

<zuiick [ Weier> | Abbrechen | Hire |
Bild 7-116 SimoCom U: Fenster direktes Messsystem / Geber

SIMOTION SCOUT
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16.Wahlen Sie, wenn gewlinscht, das direkte Messsystem aus.

Dieser Geber kann nur an einem Doppelachsmodul Gber den Messeingang fir die Achse
B erfasst werden. Damit steht die Achse B nicht mehr zum Ansteuern einer Achse zur
Verfugung.

Wenn Sie das direkte Messsystem verwenden, missen Sie ein PROFIBUS-Telegramm
auswahlen, das einen 2. Geber enthalt. In SIMOTION kdnnen Sie diesen Geber fiir die
Lageregelung zuordnen bzw. einen externen Geber anlegen, der auf diesen Istwert

zugreift.
17 Klicken Sie auf den Button Weiter.

Alle zur Antriebzkonfiguration erforderlichen D aten sind eingegeben:

Antrigbsnarme : BSN1182-0EA00-2P00 Antrieb ;I
Fegelungzeinzchub  : B5M1118-1MHO0-044% 611U 2-Achs Positioni
Leistungzmodul  BSM1120-14x04-0HA% 8 Alpk)

I ator T TFTEO3T -wAK F-wmne 6000 Udmin 1.0 Mm 1
Geber : TFuBxsn-rwun-sEwx 2048 Striche/U EnD at Sir
2weiter Geber : Geberlos

Betricbsmodus : Drehzahl-/Momentensallwert ¥
« I _>l_I
Mach "FReglerdaten berechnen, Sichem, Feset "' wird

- dieze Konfiguration im FEPROM gesichert

- Power-on RESET auf dem Modul ausgefiihrt
- alle Parameter neu vorbelegt.

Feglerdaten Wrechnen, Sichern, Reset |
4

weiers | Abbrechen | Hire |

Bild 7-117 SimoCom U: Fenster Abschluss der Antriebskonfiguration
Im Fenster Abschluss der Antriebskonfiguration wird Ihnen eine Zusammenfassung der
Eingaben aufgelistet.

18.Klicken Sie auf den Button Reglerdaten berechnen, Sichern, Reset.

19.Wahlen Sie das Fenster PROFIBUS Parametrierung. Hier koénnen Sie die PROFIBUS-
Adresse des Antriebs, im Beispiel 3 und das Telegramm, im Beispiel 105 auswahlen.

In SIMOTION geben Sie diese Daten bei der Hardware-Konfiguration zur Anpassung des
Antriebes an.

Hinweis

Fehlermeldung bei der Achsfreigabe.

Erscheint bei der Achsfreigabe mit Absolutwertgeber ein TO-Alarm, sind die Geberdaten an
der Antriebsschnittstelle noch nicht gtiltig. Vor den Aufruf des Freigabebefehles ist der Staus
des Gebersystemes abzufragen. Nachdem die Systemvariable sensordata[1].state der
Achse den Status VALID anzeigt, kann der Freigabebefehl abgesetzt werden.

SIMOTION SCOUT
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imoCom U - Antrieb A

Datei  Bearbeiten |nbetriebnehmen Bedienen Diagnose Extraz  Hilfe

[[o=w @ne

*‘IﬂlfﬁI%Wﬂlli—PIr’c!&%5Ro|g“k?@&|%"§am

Online auf Antrieb & = Daten werden direkt im Antrieb verandert!

|831 - PROFIBUS nicht im Zustand D atenaustauzch M armung) |ﬂ Stiarspeicher ricksetzen | Hilfe Alarme...
2l Optionzmodultyp I 4 PROFIBUS Teilnehmeradresse I E=
EI--@ Antrieb A - 65M1182-0EADD-
..... Konfiguration enwarteter Optionsmadultyp I 4 Telegramm Auswahl 105
..... Analoge Eingd
" oge. noaangs — Empfangene Daten FZD — Gesendete Daten FZ0D
----- Mecharik
----- Begrenzungen

----- Digitale Eingange
----- Digitale Auzgange

----- Spindelpozitionieren
----- Filtereinztellungen Stromsollwe

[]--@ Antrieb B - B5M1182-0EA00-2P0C

Filtereinztellungen Drehzahlso
Motordatenoptimienung

1 |Steusmwert 1 (5TWw1)

1 [Zustandswart 1 Z5w1)

2 I Drehzahlzollwert B [MSOLL_B)

2 I Direhzahlistwert B [MIST_B)

""" Analogs Ausgangs 3 [Drehzahisaliwert B [NSOLL_B) 3 | Drehzahiistwert B (NIST_E) v
----- Ubenwachung

----- Regler 4 ISteuerwort2[STW'2] 4 IZUStandSWDIQESWa

----- Yerfahrstze

..... WSE-Schnittstelle 3 IMomentenreduzierung [MomRed) 5 IMeIdungswort [Meldi]

----- BHOGIBISIRaanetien B |Geber 1 Steusrwort (G1_ST'w) A

B I Geber 1 Zustandswort [G1_25W)

7 IHegeIabweichung DSC ERR)

7 IGeber‘I Lageiztwert 1 [G1_%I5T1]

8 IHegeIabweichung DSC ERR)

8 IGeber‘I Lageiztwert 1 [G1_%I5T1]

9 I Lagereglerverstarkungsfaktor DSC [KPC)

9 I Geber 1 Lageistwert 2 [G1_<I5T2)

10 I Lagereglerverstarkungsfaktor DSC [KPC)

10 I Geber 1 Lageistwert 2 [G1_<I5T2)

. R A 0 R
. R A 0 R

4 | I _’I 11 Ikein Signal [MIL] ikl Ikein Signal [MIL]
P Par I = BEdI =] Diagl 12 Ikein Signal MIL) 12 Ikein Signal MIL) r
k3] Salll lst=
o | Impulsfreigabe Modul KLEE3  Drehzahl | oo | 0.0 /min 5
ﬂ D Reglerfreigabe KI._85 5] —— ’700 M
2 | i@ Hochlaufgeberfreigabe
. Parametersatz: 0
8 Impulsfreigabe ME K163/48
Feglerfreigabe ME KI.64/63 Auslaztung: Motarstrorm: | 0.07 A
(bersicht Status ’Tﬂ
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. [ [ [19.0702 ME728 4

Bild 7-118  SimoCom U - Antrieb A
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® Optional: Wahlen Sie das Fenster Digitale Eingdnge an. Hier kdnnen Sie die Funktion
des Eingangs 10.x festlegen.

Wenn Sie in SIMOTION die Funktion "Messen" verwenden wollen, missen Sie hier die
Funktion "Fliegendes Messen / Langenmessung" auswahlen.

Wenn Sie in SIMOTION die Funktion "Referenzieren nur Externe Nullmarke" verwenden
wollen, missen Sie hier die Funktion "Nullmarkenersatz" auswahlen. Zusatzlich miissen
Sie die Funktion Nullmarkenersatz tber den Parameter P879 Bit 13 frei schalten.

Hinweis

An einem Antrieb kdnnen Sie nicht gleichzeitig "Messen" und "Nullmarkenersatz" aktiv
haben, weil Sie die Funktionen nur am Eingang 10.x anwahlen dirfen. Wenn Sie beide
Funktionen an einer Achse brauchen, miissen Sie die Funktion umschalten. Im Kapitel
"Expertenfunktionen" ist beschrieben, wie Sie Parameter im Antrieb vom
Anwenderprogramm aus schreiben (umschalten) kénnen.

# SimoCom U - Anliieb A M= B
D&l Beabeilen  Inbetisbrehmen  Bedienen Disgress  Exlraz Hife
OSs Hle o 8F e iR Qe @ AT S BN
Onlme auf Antneb 4 = Daten werden diekl im Anineb verandert!
| 733 ; FEFADM-Sichemn und Hiw/ Aeset miaideilich [PovierOn Rezel] =] Stirspeicher tickselzen | Hite ] Alarrne |
- Diigitale Engange Veidrahtiing.
= @ Antiieb A - 65N1182-DEADD- = -
Fonligurahon Eurkbonsbeschreibung ..
Analage Eingéngs
tdechanik | 0& liegernda: Meszen / Langenmazsung il L
Begienzungen
Digitale Emngange
Digtale Auzgings
Analoge Auzgznge
Ubeneachung |makti = Hille
Fegler iz I = J
Veitahrzatze
WEG-Schnittstelle
FAOFIBUS Parameineng
Spindelposhonenen
Filteizmstelungen Stromsolve 124 |I|1a'-:h\' EI Hilie
Filteiginstelungsn Drehzabizo
Motordatenoptimisnng
=47 Anhish B - ESN11820EA00-2P0C0
134 [inakai =l Hille
| IEl
P Px [+ B=d] H Disg]
i Sell! st =
@ Impuiireigaba Modu K1E53  Drehzaht oo 0.0 Lmin 35
= z
ﬂ Q) Reglerieigabe K1 65 Diehmomert, 00 Hm —I
£ Hochlaulgebertisigabes SRl o
o I 1
= 8 Irouisheinsbe NE KIEIME
Reglesfreigabe ME KIES/ES  Auslastung Motorshom: | 0.004
Ubersicht Starae [
Dhiicken Sie F1. um Hife 2u ethaben. 16.07.02 [13:35:04 .

Bild 7-119  SimoCom U - Antrieb A Digitale Eingénge

Nicht alle Parameter des SIMODRIVE 611U kdnnen Sie lber Technologie-Masken
vorgeben. Um Parameter direkt einzugeben (z. B. Parameter P879) 6ffnen Sie die
Expertenliste. Hier kdnnen Sie den betroffenen Parameter anwéahlen und andern.

SIMOTION SCOUT
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& SimoCom U - Antrieb A

Datei  Liste WRENESNEENE Eedienen  Diagnose  Extraz  Hilfe

|| e w  PasmetiocViens b5 [p [t b YR (B RA|T S @ N
Online Werdrahtung... ekt im Antrieb verandert!
|831 PR F Suchen Online-Aririghe stauzch [W'amung_] |ﬂ Stiarspeicher ricksetzen | Hilfe: Alarme. ..
—————— % Verbindung trennen ummer | Text etk Einheit Wirksam a
- Anb ) ) 850 Aktivierung Bremzensteuerung 0 zofort
----- | FHEHpEsSSEleE 851 Bremsoffrungszeit EOO | ms zofort
""" Chil+E schlisfen 500 | U/min safart
""" it 400 ms zofart
""" Bearenzungen i Worspanhmoment... 5001 me sofort
""" D!g!tale Elngapge Momentenreduzierung...
..... Digitale Auzginge 0102k nur lesbar
----- Analoge Auzgange a7 B augruppenversion 0002k nur leshar
""" Ubenuachung arz Optionzmodultyp 4 nr lesbar
""" \F!;e?Ier: i ar3 Wergion des Optionsmoduls 0000k nur leshar
----- erfahrsdtze -
_____ WS G-Schnittstelle a7s Enwarteter Optionzmodultyp 4 FPower On
_____ PROFIBUS P Hierung 879 Konfiguration PROFIEUS 0001k
----- Spindelpozitionieren 880 Drehzahlbewertung PROFIELS BO00 | U Amir zofort
---- Filtereinstellungen Stromsollve a8 Eewertung Momenten-/Leistungsreduz. PRO 16384.00| 3% sofort
""" :}:Itere‘ljnstellung.ep Drehzahlso 882 | Bewertung Momentensolwert PROFIBUS 800.00| % zofart
----- otardatenoptimierung % - -
[]__@ Antrieh B - BSNAT B2-IEADD-2POC 838:0 | Funktion dezentral.er Elngang [F'F!DFIBUS] 1] zofort
830  |'WSG-/Geberschrittstelle aktiviersn 1] Power On
891 Guelle Lagesollwert extern -1 FPower On
832 Faktor wSG-5tichzahl / Geberstrichzahl 1] Power On
| | | : -
: 893 WSGE-Mullimpulsverschiebung 0.00 | Grad FPower On
P Par |  Bed M 834 |'WSG Eingangssignalform 1] Pawer On -
k? Sall! Ist=
a =] Impulsfrei_gabe Modul KIEE3 Drehzahl: | 0.4 | 0.0U¢min b5
& |0 Reglerfreigabe KIES 5] —— ’700 M
2 | i@ Hochlaufgeberfreigabe i
. Parametersatz: 0
8 Impulsfreigabe ME K163/48
Feglerfreigabe ME KI.64/63 Auslaztung: Motarstrorm: | 0.07 A

Obersicht Status ’Tﬂ

Qffnet die Expertenliste. A

Bild 7-120 SimoCom U - Antrieb A Expertenliste

Direkt einzugebende Parameter:

e P879 Bit 13:
Freischalten der Funktion Nullmarkenersatz. Diese Einstellung ist notwendig, wenn Sie
die Funktion "Referenzieren nur Externe Nullmarke" einsetzen. Zusatzlich missen Sie flr
den Eingang 10.x die Funktion Nullmarkenersatz anwéhlen.

& P880:
Hier wird die Normierung des PROFIBUS-Drehzahlwertes festgelegt. Zum Antrieb wird
bei der maximalen Motordrehzahl Giber den PROFIBUS ein Sollwert NSOLL = 4000
0000Hex tibertragen. Uber P880 wird dem SIMODRIVE 611U mitgeteilt, welche Drehzahl
sich bei NSOLL = 4000 0000Hex einstellen soll. Diese Drehzahl muss mit dem beim
Anlegen der Achse (SIMOTION SCOUT: Fenster Achskonfiguration - Antrieb)
angegebenen Wert "maximale Motordrehzahl" (ibereinstimmen.

Die Antriebskonfiguration ist hiermit abgeschlossen. Wenn alles in Ordnung ist, leuchten
jetzt an der SIMOTION die griine DC 5 V LED und die gelbe STOP LED. Der
Schlisselschalter steht in Position STOP. Die LED auf der PROFIBUS-Baugruppe des
SIMODRIVE 611U leuchtet grin.

Die Standardinbetriebnahme ist jetzt abgeschlossen. Sie kénnen mit dem Abschnitt
Beispielprogramm fiir eine Positionierung in SIMOTION SCOUT erstellen fortfahren.

Wenn Sie spezielle Funktionen des SIMODRIVE 611U vom Anwenderprogramm aus nutzen
mochten, sollten Sie noch den Abschnitt Expertenfunktionen lesen.

SIMOTION SCOUT
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7104 Expertenfunktionen

SIMOTION SCOUT

In diesem Abschnitt sollen Ihnen Funktionen erldutert werden, die im Zusammenhang mit
dem SIMODRIVE 611U einsetzbar sind und Uber die Standardanbindung hinausgehen.

Im Wesentlichen geht es dabei darum, Daten (Parameter) des SIMODRIVE 611U im
Anwenderprogramm auszuwerten bzw. zu beeinflussen. Dazu stehen Ihnen mehrere
Moglichkeiten zur Verfligung:

Wenn der gewiinschte Wert schon im eingesetzten Telegramm flr die Achsanbindung
enthalten ist, kénnen Sie den Wert direkt (zyklisch) abfragen.

Wenn der gewtiinschte Wert im eingesetzten Telegramm nicht enthalten ist, aber vom
SIMODRIVE 611U zyklisch zur Verfigung gestellt werden kann, besteht die Méglichkeit,
das Telegramm zu verlangern.

Wenn der Wert zyklisch nicht zur Verfigung steht, kdnnen Sie das Telegramm um den
PKW-Mechanismus erweitern und auf die Parameter des SIMODRIVE 611U azyklisch
zugreifen.

Weiterhin kdnnen Sie auch bestimmte Betriebseinstellungen am SIMODRIVE 611U
vornehmen, wie zum Beispiel mit dem Doppelachsmodul nur eine Achse ansteuern oder
Funktionen nutzen, zum Beispiel die freien Analogeingdnge und Analogausgénge im
Anwenderprogramm nutzen.

Hinweis
Dieses Kapitel setzt voraus, dass Sie die Funktionen des SIMODRIVE 611U kennen. Die
Funktionsmdglichkeiten werden nur kurz aufgezeigt. Weitergehende Informationen finden

Sie in der Funktionsbeschreibung SIMODRIVE 611 universal "Regelungskomponente fiir
Drehzahlregelung und Positionieren".
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Wichtige Parameter am SIMODRIVE 611U

In der Tabelle sind Parameter des SIMODRIVE 611U aufgelistet, die in Verbindung mit
SIMOTION ausgewertet werden bzw. bei der Anpassung an SIMOTION beachtet werden

mussen.

Einige der aufgelisteten Parameter werden bei der Standardinbetriebnahme eingegeben.

Tabelle 7- 19 Auswahl einiger Parameter und ihre Bedeutung

Parameter | Bedeutung
P 660 Funktionsauswahl fiir Eingang 10.x
79 Nullmarkenersatz
Wenn beim Referenzieren die Nullmarke des Gebers nicht ausgewertet werden
kann, kann uber diesen Eingang ein von einem entsprechend angebauten Sensor
geliefertes Signal als "Nullmarkenersatz" zugefiihrt werden.
80 Messtaster
maximale Anzahl Messtaster bei SIMODRIVE 611U = 1;
Achtung: das Messen kann nur Uber diesen Eingang (10.x) ausgefiihrt werden.
P 700 Betriebsmodus
Nur bei 2-Achsmodul: Hier kann die Achse B abgewahlt werden.
P 875 Erwarteter Optionsmodultyp
Hier kann die PROFIBUS-Kommunikation fiir Antrieb B abgeschaltet werden, wenn am
2-Achsmodul nur eine Achse betrieben wird.
P 879 Lebenszeicheniberwachung im Antrieb aktiv
Bit 0,1,2: Zulassige Lebenszeichenfehler
Bit 8: Abwahl Lebenszeichenliberwachung
Bit 12: Direktes Messsystem aktivieren
Bit 13: Inkrementelles Messsystem mit Nullmarkenersatz verwenden
P 880 Legt die Normierung der Drehzahl beim Fahren mit PROFIBUS DP fest. Hier geben Sie
die maximale Drehzahl des Motors an. Diese Drehzahl missen Sie im
SIMOTION SCOUT auch beim Anlegen der Achse angeben.
P 881 Legt die Normierung der Momentenreduzierung beim Fahren mit PROFIBUS DP fest.
P 915 PZD-Sollwertzuordnung PROFIBUS
P 916 PZD-Istwertzuordnung PROFIBUS
P 918 DP-Slave-Adresse, wie im Projekt mit HW Konfig festgelegt.
P 922 Telegrammtyp wie im Projekt an der Achse angegeben.
P 1001 Drehzahlreglertakt
Eingabewert 4 - 4 x 31.25 «s = 125 «s bei sin/cos 1 Vpp - Antrieben
Eingabewert 16 - 16 x 31.25 «s = 500 «s bei Resolverantrieben
P 1042 Feinauflésung Absolutspur G1_XIST1 - Eingabewert fest: 11
P 1044 Feinauflésung Absolutspur G2_XIST1 — Eingabewert fest: 11
P 1043 Feinaufldsung Absolutspur G1_XIST2 - Eingabewert fest: 9
P 1045 Feinauflésung Absolutspur G2_XIST2 -~ Eingabewert fest: 9
P 1795 Firmware Optionsmodul
P 1799 Firmware Regler

288
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PROFIBUS-Telegramm
Bei der Applikation kann es vorkommen, dass Sie bestimmte Daten des Antriebes im
Anwenderprogramm auswerten missen. Anhand des Telegrammaufbaus kénnen Sie sehen,
welche Daten standardmafig beim jeweiligen Telegramm fiir die Auswertung zur Verfligung
stehen. Sie dlrfen diese Daten im Anwenderprogramm lesen, aber nicht verandern, weil
diese von der Achse versorgt werden.

SIMOTION SCOUT
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PZD | PZD PzZD | PZD | PZD | PZD | PZD | PZD | PZD | PZD | PZD | PzZzD | PzD | PzD | PzD | PzZD
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16
TEL_1 | STW | NSO
Soll 1 LL_A
TEL_1 | ZSW | NIST
Ist 1 _A
TEL_2 | STW | NSOLL_B STW
Soll 1 2
TEL_2 | ZSW | NIST_B ZSW
Ist 1 2
TEL_3 | STW | NSOLL_B STW | G1_
Soll 1 2 STW
TEL_3 | ZSW | NIST_B ZSW | G1_ | z.B. z. B.
Ist 1 2 ZSW | G1_XIST1 G1_XIST2
TEL_4 | STW | NSOLL_B STW | G1_ G2_
Soll 1 2 STW | STW
TEL_4 | ZSW | NIST_B ZSW | G1_ | z. B. z. B. G2_| z.B. z. B.
Ist 1 2 ZSW | G1_XIST1 G1_XIST2 ZSW| G2_XIST1 G2_XIST2
TEL_5 | STW | NSOLL_B STW| G1_ | XERR KPC
Soll 1 2 STW
TEL_5]| ZSW | NIST_B ZSW| G1_ z. B. z. B.
Ist 1 2 ZSW | G1_XIST1 G1_XIST2
TEL_6 | STW | NSOLL_B STW | G1_ G2_ | XERR KPC
Soll 1 2 STW | STW
TEL_6 | ZSW | NIST_B ZSW | G1_ | z.B. z. B. G2_| z.B. z. B.
Ist 1 2 ZSW | G1_XIST1 G1_XIST2 ZSW| G2_XIST1 G2_XIST2
TEL10 | STW | NSOLL_B STW| M_R | DAU | DAU
1 Soll 1 2 ed 1 2
TEL10 | ZSW | NIST_B ZSW | Meld
1 Ist 1 2 W
TEL10 | STW | NSOLL_B STW| M_R| G1_
2 Soll 1 2 ed STW
TEL10 | ZSW | NIST_B ZSW | Meld | G1_ z. B. z. B.
2 Ist 1 2 w ZSW | G1_XIST1 G1_XIST2
TEL10 | STW | NSOLL_B STW| M_R | G1_ G2_
3 Soll 1 2 ed STW|] STW
TEL10 | ZSW | NIST_B ZSW | Meld | G1_ z. B. z. B. G2_ z.B. z. B.
3 st 1 2 w ZSW | G1_XIST1 G1_XIST2 ZSW | G2_XIST1 G2_XIST2
TEL10 | STW | NSOLL_B STW | M_.R | G1_
5 Soll 1 2 ed STW XERR KPC
TEL10 | ZSW | NIST_B ZSW | Meld | G1_ z. B. z. B.
5 Ist 1 2 W ZSW | G1_XIST1 G1_XIST2
TEL10 |STW | NSOLL.B |STW |M_R | G1_ | G2_ XERR KPC
6Soll |1 2 ed STW | STW
TEL10 |ZSW | NIST_B ZSW | Meld | G1_ | z.B. z. B. G2_ | z.B. z. B.
6 Ist 1 2 w ZSW | G1_XIST1 G1_XIST2 ZSW | G2_XIST1 G2_XIST2

Bild 7-121 Telegrammaufbau
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SIMODRIVE 611U Bezeichnung Kurzbezeichnung Signallange

Signalnummer

50001 Steuerwort 1 STWH1 16 Bit

50003 Steuerwort 2 STW2 16 Bit

50005 Drehzahlsollwert A NSOLL_A 16 Bit
(nsoll-h)

50007 Drehzahlsollwert B NSOLL_B 32 Bit
(n-soll (h +1))

50009 Geber 1 Steuerwort G1_STW 16 Bit

50013 Geber 2 Steuerwort G2_STW 16 Bit

50017 Geber 3 Steuerwort G3_STW 16 Bit

50025 Regelabweichung (DSC) XERR 32 Bit

50026 Lagereglerverstarkungsfakio | KPC 32 Bit
r (DSC)

50002 Zustandswort 1 ZSWA1 16 Bit

50004 Zustandswort 2 ZSW2 16 Bit

50006 Drehzahlistwert A NIST_A 16 Bit
(nist-h)

50008 Drehzahlistwert B NIST_B 32 Bit
(n-ist (h +1))

50010 Geber 1 Zustandswort G1_ZSW 16 Bit

50011 Geber 1 Lageistwert 1 G1_XIST1 32 Bit

50012 Geber 1 Lageistwert 2 G1_XIST2 32 Bit

50014 Geber 2 Zustandswort G2_ZSW 16 Bit

Geratespezifische Signale fur "SIMODRIVE 611 universal™:

50015 Geber 2 Lageistwert 1 G2_XIST1 32 Bit

50016 Geber 2 Lageistwert 2 G2_XIST2 32 Bit

50101 Momentenreduzierung MomRed 16 Bit

50103 Analogausgang DAU1 16 Bit
KL 75.x/15

50105 Analogausgang DAU2 16 Bit
KL 16.x/15

50107 Digitalausgange DIG_OUT 16 Bit
KL 00.x bis O3.x

50111 Dezentrale Eingénge DezEing 16 Bit

50113 Momentensollwert MsollExt 16 Bit
extern

50102 Meldungswort MeldwW 16 Bit

50104 Analogeingang ADU1 16 Bit
KL 56.x/14

50106 Analogeingang ADU2 16 Bit
KL 24.x/20

SIMOTION SCOUT
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SIMODRIVE 611U Bezeichnung Kurzbezeichnung Signallange
Signalnummer
50108 Digitaleingédnge DIG_IN 16 Bit
KL 10.x bis 13.x
50110 Auslastung Ausl 16 Bit
50112 Wirkleistung Pwirk 16 Bit
50114 Geglatteter Msoll 16 Bit
Momentensollwert
50116 Geglatteter Momentenbild. 1qGl 16 Bit
Strom Iq

Telegramm individuell anpassen

292

Fir die Anwendung kann es notwendig sein, dass vom Antrieb weitere Funktionen, Uber die
vordefinierten Telegramme hinaus benétigt werden. Daflr ist eine Erweiterung des
vordefinierten Telegrammes moglich. Diese zusatzlichen Worte kénnen ber die
Peripherieschnittstelle von SIMOTION angesprochen werden. Das Technologieobjekt greift
auf diese Daten nicht zu.

So passen Sie ein Telegramm individuell an:

1. Suchen Sie sich den Telegrammtyp aus der obigen Tabelle aus, den Sie fiir lhren
eingesetzten Achstyp bendtigen.

2. Hangen Sie in HW Konfig die gewiinschte Anzahl zusétzlicher Worte hinter dem letzten
Wort des ausgewahlten Telegramms an.
Anmerkung: Da der Telegrammaufbau nicht mehr dem ausgewahlten Telegrammtyp
entspricht, wird ein anderes Telegramm bzw. "Kein Telegramm" angezeigt.

3. Beim Anlegen des TO in SIMOTION missen Sie den urspriinglich ausgewahlten
Telegrammtyp angeben. Das TO wertet nur die dem angegebenen Telegrammtyp
entsprechende Anzahl Worte aus. Die zusatzlichen Worte kénnen im
Anwenderprogramm verarbeitet werden.

4. Im SIMODRIVE 611U missen Sie den gewilinschten Telegrammaufbau handisch Gber
die Signalnummern herstellen. Dazu setzen Sie den Parameter P922 auf 0. Uber die
Parameter P915 Index 1...16 und P916 Index 1...16 kdnnen Sie, dem Telegramm
entsprechend, die Signalnummern eintragen.

Es kénnen maximal 16 PZD-Worte gelesen oder geschrieben werden.

Weiterhin ist eine Erweiterung um den PKW-Bereich mdéglich. Damit kénnen lber einen
Auftragsmechanismus Parameterinhalte gelesen oder geschrieben werden.

Folgendes Vorgehen ist einzuhalten:

1. Suchen Sie sich den Telegrammtyp aus der Tabelle aus, den Sie fir Ihren eingesetzten
Achstyp brauchen.

2. Wabhlen Sie in HW Konfig den PKW-Bereich an.
Anmerkung: Da der Telegrammaufbau nicht mehr dem ausgewahlten Telegrammtyp
entspricht, wird ein anderes Telegramm bzw. "Kein Telegramm" angezeigt.

Anhand von zwei Beispielen ist das schrittweise Vorgehen fiir die Telegrammerweiterung
beschrieben.

SIMOTION SCOUT
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Beispiel 1: PZD-Bereich erweitern

Die Signale des PZD-Bereichs werden im PROFIBUS-Takt aktualisiert. Auf dem

7.10 SIMODRIVE 611U an SIMOTION

SIMODRIVE 611U erfolgt die Auswertung im Drehzahlreglertakt (Standard 125 [ s).

Aufgabenstellung

Aufgrund der gewtinschten Achsfunktionalitat soll der SIMODRIVE 611U Uber Telegramm
102 angebunden werden.

Die beiden Analogeingange des SIMODRIVE 611U sollen im Anwenderprogramm gelesen

werden.

Uber die beiden Analogausgange soll ein Analogwert 0-10 V ausgegeben werden.

Im Anwenderprogramm soll der Momenten-Istwert des Antriebes ausgewertet werden.

Hinweis

Die Analogkanéle auf dem SIMODRIVE 611U werden bei PROFIBUS-Anbindung nicht

bendtigt und kdnnen vom Anwender frei verwendet werden.

Um die Funktionen nutzen zu kénnen, missen Sie das Telegramm 102 wie folgt erweitern:

PzD PzZD PzD PZD PzZD PZD PzD PzZD PzZD PZD PzD PzZD PzD PzD
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14-16
TEL STW1 | NSOLL_B STW2 |M_Red| G1_S | DAU1 | DAU2
Soll TW
P915 50001 ] 50007 | 5007 ]50003 |50101 | 50009 | 50103 | 50105
(611U)
TEL ZSW1 | NIST_B ZSW2 | Meld | G1_Z | G1_XIST1 G1_XIST2 ADU1 | ADU2 | Msoll
Ist W SW
P916 50002 | 50008 | 50008 | 50004 | 50102 | 50010 | 50011 ] 50011 ] 50012 ] 50012 [[50104 | 50106 | 50114
(611U)
Telegramm 102 Zusétzliche Funktionen Nicht belegt
Bild 7-122  Telegramm 102

SIMOTION SCOUT
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Anpassungen beim SIMODRIVE 611U mit SimoCom U
Unterschiede zu den im Kapitel "Inbetriebnahme" beschriebenen Einstellungen:

1. Rufen Sie im SimoCom U den Menlpunkt Analoge Ausgénge auf.

2. Parametrieren Sie
fur den 1. Ausgang die Funktion Signal DAU1 aus PROFIBUS PP0O
fur den 2. Ausgang die Funktion Signal DAU2 aus PROFIBUS PPO.

3. Erweitern Sie Uber die Expertenliste das PROFIBUS-Telegramm wie folgt:
Vorgehen:

- P922 =102
Dadurch erfolgt eine Standardvorbelegung der Parameter P915 und P916
entsprechend Telegramm 102.

- P922=0
Durch diese Einstellung kdnnen Sie ber die Parameter P915 und P916 das
Telegramm frei aufbauen. Die Standardvorbelegung (Schritt 1) steht noch zur
Verfiigung, d. h. Sie missen nur noch die zusatzlichen Signale eintragen.

P915:1 bis P915:6 - Standardvorbelegung entsprechend Telegramm 102 Sollwerte
P915:7 = 50103 -~ Analogausgang 1 (DAU1)

P915:8 = 50105 - Analogausgang 2 (DAU2)

P916:1 bis P916:10 » Standardvorbelegung entsprechend Telegramm 102 Istwerte
P916:11 = 50104 — Analogeingang 1 (ADU1)

P916:12 = 50106 - Analogausgang 2 (ADU2)

P916:13 = 50114 - geglatteter Momentensollwert (Msoll)

Einstellungen Giber SIMOTION SCOUT

Unterschiede zu den im Kapitel "Inbetriebnahme" beschriebenen Einstellungen:

Hardware konfigurieren:

® Telegrammauswahl:
Telegramm 102 auswahlen.

® in der Zeile Sollwert die Lange von 6 auf 8 &ndern
(2 zusatzliche Worte DAU1 und DAU2)

® in der Zeile Istwert die Lange von 10 auf 13 andern
(3 zusatzliche Worte ADU1, ADU2 und Msoll)

Merken Sie sich die Peripherieanfangsadresse fiir die beiden Bereiche, z. B. 256.

Hinweis
Aufgrund der Anderung entspricht der Telegrammaufbau nicht mehr dem Telegramm 102.
Nach der Anderung wird deswegen entweder "kein Telegramm" oder ein anderer

Telegrammtyp angezeigt. Diese Anzeige kénnen Sie ignorieren. Sie sprechen den Antrieb
Uber den urspringlich gewlinschten Telegrammtyp, in unserem Beispiel 102 an.

SIMOTION SCOUT
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Technologieobjekt Achse anlegen

® Achskonfiguration:
Hier werden die in der Hardware-Konfiguration angelegten Antriebe zur Auswahl
angeboten. Wahlen Sie den gewilinschten Antrieb an.

® Telegramm:
Geben Sie den Telegrammtyp 102 an. Der Teil des Telegrammes, der das TO Achse
betrifft, entspricht dem Telegramm 102.

Peripheriebereich anlegen

Legen Sie im 1/0O-Container 2 Peripherieausgangsworte und 3 Peripherieeingangsworte fur
die Zusatzfunktionen an. Die Adressen berechnen sich wie folgt:

® Adresse = Telegramm-Anfangsadresse + ( PZD-Nummer - 1) x 2
® Beispiel fur ADU2:

Telegramm-Anfangsadresse: 256

ADU?2 liegt auf PZD12: 12

Peripherie-Eingangsadresse fir ADU2 =256 + (12-1)x2 =278

PKW-Bereich aktivieren

Uber den PKW-Bereich (PKW = Parameter-Kennung-Wert) kénnen Sie folgende Aufgaben
ausflihren:

® Parameterwert anfordern (Lesen von Parametern)
® Parameterwert andern (Schreiben von Parametern)
Der PKW-Bereich besteht aus 8 Byte.

Tabelle 7- 21 PKW-Bereich

Bit 0-10 = PNU reserviert IND PWE
Bit 12-15 = AK
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

PNU: Parameternummer

AK: Auftrags- bzw. Antwortkennung

IND: Subindex, Unterparameternummer, Arrayindex
PWE: Parameter-Wert

Der genaue Aufbau und die Handhabung des Bereiches ist in der Funktionsbeschreibung
des SIMODRIVE 611U enthalten.

Aufgabenstellung Beispiel 2

SIMOTION SCOUT

e Aufgrund der gewiinschten Achsfunktionalitat soll der SIMODRIVE 611U Uber
Telegramm 102 angebunden werden.

® |Im Anwenderprogramm soll die Motortemperatur aus dem Parameter P603 ausgelesen
werden.

Projektierungshandbuch, 05/2009 295
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Anpassungen beim SIMODRIVE 611U mit SimoCom U

Unterschiede zu den im Kapitel "Inbetriebnahme" beschriebenen Einstellungen: keine

Einstellungen Gber SIMOTION SCOUT
Unterschiede zu den im Kapitel "Inbetriebnahme" beschriebenen Einstellungen:

Hardware konfigurieren
® Telegrammauswahl: Telegramm 102 auswahlen
® Die Zelle "kein PKW-Bereich" anklicken und die Einstellung "PKW-Bereich" auswahlen.

Merken Sie sich die Peripherieanfangsadresse fiir den PKW-Bereich, z. B. 256.

Hinweis

Aufgrund der Anderung entspricht der Telegrammaufbau nicht mehr dem Telegramm 102.
Nach der Anderung wird deswegen entweder "kein Telegramm" oder ein anderer
Telegrammtyp angezeigt. Diese Anzeige kdnnen Sie ignorieren. Sie sprechen den Antrieb
Uber den urspriinglich gewlinschten Telegrammtyp (in unserem Fall 102) an.

Technologieobjekt Achse anlegen

® Achskonfiguration:
Hier werden die in der Hardware-Konfiguration angelegten Antriebe zur Auswahl
angeboten. Wahlen Sie den gewiinschten Antrieb an.

® Telegramm:
Geben Sie den Telegrammtyp 102 an. Der Telegrammaufbau, der das TO Achse betrifft,
entspricht dem Telegramm 102.

SIMOTION SCOUT
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Peripheriebereich anlegen

Legen Sie im 1/O-Container jeweils ein Peripherieeingangs-Byte-Array fiir den

7.10 SIMODRIVE 611U an SIMOTION

Antwortbereich und ein Peripherieausgangs-Byte-Array fiir den Auftragsbereich mit der
Lange 8 Byte an. Der Anfang liegt auf der gemerkten Peripherieadresse fir den PKW-
Bereich (Hardware-Konfiguration).

Beispiel zum Anfordern des Parameters P603 (Motortemperatur)

Auftragskennung: 6 - (Parameterwert anfordern (Array); sieche SIMODRIVE 611U -

Beschreibung)

Parameternummer: 603 = 16#25B

Index: O

Tabelle 7- 22 PKW-Bereich

Lebenszeicheniiberwachung ausschalten

SIMOTION SCOUT
Projektierungshandbuch, 05/2009

Bit 0-10 = PNU reserviert IND PWE

Bit 12-15 = AK

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Auftrags | 16#62 16#5B 0 0 0 0 0 0
bereich
Antwortb | 16#42 16#5B 0 0 Daten 4 Daten 3 Daten 2 Daten 1
ereich

Hinweis

Die eingetragene Antwortkennung (4) entspricht dem positiv abgewickelten Auftrag.

Zwischen SIMOTION und dem SIMODRIVE 611U wird die PROFIBUS-Anbindung mit
Lebenszeichen Uberwacht. Grundsatzlich muss im Betrieb die Lebenszeicheniberwachung
aktiv sein. Beim Anlegen der Achse wird die Lebenszeicheniberwachung automatisch

angewahlt. Bei Problemen (z. B. Alarm 832 am SIMODRIVE 611U) kann die

Lebenszeichenliberwachung fur Diagnosezwecke vorubergehend ausgeschaltet werden.

In SIMOTION kdénnen die Parameter flr die Lebenszeichenliberwachung am TO Achse Uber

Expertenliste > Konfigurationsdaten ....lifeSigneCheck ab-/angewahlt werden.

Die Lebenszeicheniberwachung kann im SIMODRIVE 611U tber Parameter P879 Bit 8
ausgeschaltet werden.
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2. Geber aktivieren

298

In SIMOTION koénnen Sie den 2. Gebereingang am SIMODRIVE 611U- Doppelachsmodul
zur Istwerterfassung verwenden. Die Achse B des SIMODRIVE 611U kann dann nicht zur
Ansteuerung eines Motors verwendet werden.

In SIMOTION muss ein PROFIBUS-Telegramm fiir den 2. Geber verwendet werden.

Im SIMODRIVE 611U beim Anlegen der Achse A:

Den 2. Geber durch Angabe Welches direkte Messsystem verwenden Sie? > Daten
eingeben anlegen. Anschlielend geben Sie den entsprechenden Gebertyp ein. Abhangig
von der Konfiguration des SIMODRIVE 611U ist es notwendig, folgende Parameter
anzupassen:

Parameter P879 Bit 12 = 1 —» Direktes Messsystem freischalten (Achse A)
Parameter P922 - PROFIBUS-Telegrammtyp (Achse A)

Parameter P700 = 0 - Achse B abwahlen (Achse B)

Parameter P875 = 0 - erwarteter Optionsmodultyp (Achse B)

SIMOTION SCOUT
Projektierungshandbuch, 05/2009
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7.10.5 Inbetriebnahme 611U mit DSC

Fir einen Betrieb von SIMOTION mit DSC (Dynamic Servo Control) tber PROFIBUS an
SIMODRIVE 611U, ist an 3 Stellen in der Parametrierung eine spezielle Einstellung
vorzunehmen.

Hardwarekonfiguration

Fir SIMODRIVE 611U ist ein PROFIBUS-Telegrammtyp zu wahlen, das DSC unterstiitzt.
Hier sind es die Telegramme 5, 6, 105 und 106.

o =1=]x]
Bl Sration Beabeten Einfiigen Zielspstem Ansicht Egwas Fenster Hife EE]
OlS(e-[® % & R || =1 38 w2
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o ([ En
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Pl B
it ([ s
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5 Vorbelegung: [EER hd
4 »
Slot Artrieh PROFIBUS Partner |
ﬂ (1) Modull_1_1 Typ Adre: Typ PR.. [ElA-.. L. Einheit | Konsistenz Komn
T 4 |Kein PR
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e
11
Master Slave Konfiguiation
Master [21DF Master i
Station: Freisformtest
Kommentar =
7 1=
Abbrechen Hife —

al T T
2 [ [
= [ [
B T T

Driicken Sie F1. um Hilfe 2u erhalten.

Bild 7-123  Telegrammtyp in der HW Konfig
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Aktivierung DSC im SIMOTION SCOUT

Um die Funktion DSC nutzen zu kénnen, missen Sie im SIMOTION SCOUT einen
Parameter aktivieren. DSC kann fir jede Achse einzeln aktiviert werden. D. h. es ist auch ein
Mischbetrieb méglich.

Aktiviert wird DSC uber:

o Achse/Experte/Expertenliste/Konfigurationsdaten/TypeOfAxis/NumberOfDataSets/DataS
et_1/ControllerStruct/PV_Controller/enableDSC=YES

SIMOTION SCOUT - posl - [x - Expertenliste] = |=2]x]
. FProjekt  Achse Bearbeiten Einfugen Zielspstern  Ansicht Estraz  Fenster  Hilfe _|ﬁ||1|

N R EEEE S =R = ==
e R e SRR ERE
—]

: * [Linearachse L”
=-E C230 |
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il - Typelituis IpreCDn - Enum’y'eshla’ =
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x
b
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Driicken Sie F1. umn Hilfe zu erhalten.

Bild 7-124  Aktivierung DSC in Simotion SCOUT
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Einstellung im SIMODRIVE 611U

Im SIMODRIVE 611U wird DSC automatisch mit Einstellen des PROFIBUS-Telegrammtyps
aktiviert. D. h. sobald Xerr (Schleppabstand) und Kpc (Lagereglerverstarkung) zum Antrieb
gesendet wird, ist der antriebsinterne Lageregler aktiv.

SIMOTION SCOUT

7.10 SIMODRIVE 611U an SIMOTION

Einzustellen ist unter PROFIBUS Parametrierung/Telegramm Auswahl (entspricht P922 in
der Expertenliste), der gleiche Telegrammtyp wie in HW Konfig.
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Driicken Sie F1. umn Hilfe zu erhalten.
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Bild 7-125
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Einstellung im Betrieb
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7. 11 Beispielprogramm fir eine Positionierung in SIMOTION SCOUT erstellen

7.11 Beispielprogramm filr eine Positionierung in SIMOTION SCOUT
erstellen

Programmiibersicht

In diesem Abschnitt wird ein Programm Uber den Editor MCC (Motion Control Chart) erstellt,
mit dem die angeschlossene Achse positioniert werden kann.

Einfliigen der Programme

Erstellen Sie vier Programme mit MCC.

motion_1
backgr
perfault

tecfault

Anlegen eines Programmes mit MCC

1.

© N o O R~ DN

9.

Offnen Sie im Projektnavigator unter dem angelegten SIMOTION Gerat den Ordner
Programme.

Doppelklicken Sie auf MCC Quelle einfligen.

Geben Sie den Namen motion_1 fiir die MCC Quelle ein.

Klicken Sie auf das Register Compiler.

Aktivieren Sie die gewlinschten Einstellungen.

Klicken Sie auf OK. Eine MCC Quelle wird im Projektnavigator angelegt.
Doppelklicken Sie im Projektnavigator auf die MCC Quelle motion_1.
Doppelklicken Sie auf MCC-Chart einfiigen.

Geben Sie den Namen motion_1 fiir das MCC ein.

10.Klicken Sie auf OK. Das MCC wird geéffnet.
11.Klicken Sie auf das Symbol Einzelachsbefehle > Achsfreigabe schalten.

Der Befehl wird eingeflgt.

12.Klicken Sie auf das Symbol Einzelachsbefehle > Positioniere Achse.

302

Der Befehl wird eingefligt.

SIMOTION SCOUT
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13.Klicken Sie auf das Symbol Einzelachsbefehle > Achsfreigabe wegnehmen. Der Befehl
wird eingefiigt.

B SIMOTION SCOUT - DSC_MCP_3ms - [MCC - [C230.motion_1J[motion_1 *]] =lofx|
& Projekt MCC-Chart Bearbeiten Einfigen Zielystem Ansicht Extras Fenster Hife == x|

T =T O 7 P P = 1
| = sl ] 2 [ o] L SRSUE gl |

f
*
= D5C_McP_ms Parameter / Variablen | VO—SymbaleI Strukturen | Aufzahlungen |
) Noues Gerdt anlegen [ | Hame | Variablentyp [ Datentyp | Feldiange | Anfangswert | Kommentar

® ) Einzelantriebsgerat einflgen |1_| | | ‘ | |
810 | - [

B GERATEGLOBALE YARIABLEN
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| B A

| £

J|<><em Fiter: =] T HJ [100% j|

-] EXTERNE GEBER
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B DCC-Plan sinfiigen
B KOPJFUP Quelle einfiigen
- £2 mation_L
(B MCC-Chart einfiigen
& motion_1()
fla MASTERDRIVES_CEPZ
-] BIBLIOTHEKEN
[#{_] BEOBACHTEN

Projekt | Befehlshibliothek &3 motion 1 &8 matior_1

x

Ende

= Symbalbrowser g Konwertieren

e e e, s el [Oifline Modus . IS
Bild 7-126 Meniileiste der Einzelachsbefehle

Positioniere Achse [motion_1] ll 5‘

i Achsze IAChse_] j

Parameter IDynam\kI EHperte'

Pasition [2000 mm
Tup IFleIaIiv j
Richtung Iaus Position j

Geschwindigkeit |HEiR= =g

Ubergangsverhalten IAb\ﬁsen

= AT\
IV Warte mit Programmbearbeitung IEewegung beendet j - P

Ok I Abbrechen | Ubernehmenl Hilie |
Bild 7-127  Gedffneter Befehl: Positioniere Achse

14.Doppelklicken auf den Befehl Achsfreigabe schalten.
15.Klicken Sie auf den Button OK.
16.Doppelklicken auf den Befehl Positioniere Achse.

SIMOTION SCOUT
Projektierungshandbuch, 05/2009 303



FAQs

7. 11 Beispielprogramm fir eine Positionierung in SIMOTION SCOUT erstellen

304

17.Geben Sie den Wert 2000 bei Position ein.
18.Wahlen Sie im Feld Typ Relativ.

Parameter / “/ariablen l 10-Syrmbole 1 Strukturen ] Aufzahlungen ]
| Hame | Vari | Datenty | Feldlange Anfangswert

Kommentai

1]

Start START o
Achs

freigabe schal- 46 Achsze_1 3
ten

Positio-
niere Achse * Achse_1 9

Achs
freigabe 46 Achsze_1 5

wegnehmen
e

23 motion_1 é motion_1

Bild 7-128  Anordnung der Einzelachsbefehle im MCC motion_1

19.Klicken Sie auf den Button OK.
20.Doppelklicken auf den Befehl Achsfreigabe wegnehmen.
21.Klicken Sie auf den Button OK.
22.Ubersetzen Sie mit dem Meniibefehl MCC-Chart > Ubernehmen und Ubersetzen.

SIMOTION SCOUT
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Anlegen des Programmes backgr
1. Doppelklicken Sie auf MCC Quelle einfiigen.
. Geben Sie den Namen backgr fiir die MCC Quelle ein.
. Klicken Sie auf das Register Compiler.
. Aktivieren Sie die gewlinschten Einstellungen.
. Klicken Sie auf OK. Eine MCC Quelle wird im Projektnavigator angelegt.

2
3
4
5
6. Doppelklicken Sie im Projektnavigator auf die MCC Quelle backgr.
7. Doppelklicken Sie auf MCC-Chart einfiigen.
8. Geben Sie den Namen backgr fiir das MCC ein.
9. Kilicken Sie auf OK. Das MCC wird geoffnet.
10.Geben Sie folgende Variablendaten in der MCC Quelle backgr ein:
— im Feld Name: Lauf
— Wabhlen Sie als Variablentyp: VAR_GLOBAL
— Wahlen Sie als Datentyp: BOOL

— im Feld Anfangswert: False

|
=8 DSC_MCF_3ms
# Neues Gerst anlegen Parameter ]I!O-Symbu\e I Strukturen I Aufzahlungen I Werbindungen I
I;_zil Einzelantrishsgerat einfiigen | mame | Variablentyp | Datentyp | Feidiinge | t |
= c230
8] AELALSYSTEM 1 |raut AR _GLOBAL BOOL Faise |
S 1o
S GERATEGLOBALE VARIAELEN 4 | 2
-] ACHSEN
#-_] EXTERNE GEBER IMPLEMENTATION [Quell-interne Deklaration]
-] BAHNOBIEKTE
)] KURVENSCHEIBEN Parameter llfO-Symhn\e I Strukturen I Aufzahlungen I Werhindungen I
4] TECHMOLOGIE | Hame | Variablentyp | Datentyp | Feldiange 1
=11 PROGRAMME
- 5T-Programm einfagen
® MCC Quelle einfigen
) DCC-Plan einfiigen
= KOP{FUP Quells einfigen
=-&3 backgr
™ MCC-Chart einfiigen
& backgr()
= &5 motion_1
9 MCC-Chark einfiigen
é mokion_1()
# fls MASTERDRIVES_CEFZ
#-{_] BIBLIGTHEKEN
#-{__] BEOBACHTEM

INTERFACE [exportierte Deklaration]

‘ i
Prajekt [ Befehisbibliothek & motion_1 & backar & backg

Bild 7-129 Globale Variable eintragen

11.Wechseln Sie zum Register MCC-Chart backgr.

SIMOTION SCOUT
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12.Klicken Sie in der Befehlsleiste Programmstrukturen auf das
Symbol IF-Programmverzweigung.

=) &P DSC_MCP_3ms
] Neues Gerat anlagen
® Einzelantrishsgerat sinfligen
=B 230
ABLAUFSYSTEM
8= 1f0

Parameter / Variablen I 1f0-Symbole I Strukturen 1 Aufzahlungen I
| Hame | Vari | Datentyp

Feldlinge

]
1
SIIel] hlboloA e ]

S~ GERATEGLOBALE VARIABLEN A ]

+1-__] ACHSEM
st
2

+-_] EXTERNE GEBER
IF Laut=true

+-__] BAHNOBIEKTE
+-_] KURVENSCHETBER
+-_] TECHHOLOGIE
=-{__] PROGRAMME
® ST-Frogramm einfigen
3 MCC Quelle sinfigen
® DCC-Plan einfigen
® KOPJFUP Quells sinfigen
=& backar
#) MCC-Chart sinfigen Ende
& backar()
=& mation_1
#) MCC-Chart einfigen
& motion_L()
£] m:a MASTERDRIVES_CBPZ
+-|__] BIBLIOTHEKEN
+|__] BEOBACHTEN

Prajekt | Befehlsbibliothel:
Bild 7-130

FALSE

TRUE

£ mation_1 I ébackglJ & motion_1 & backy J

IF-Programmverzweigung unter Basisbefehle

13.Doppelklicken Sie auf den Befehl IF-Programmverzweigung.

14.Wahlen Sie Formel und tragen Sie die Bedingung Lauf=true ein.

IF: Programmverzweigung [backagr] EHE
Ia IFormeI 'l
IF{Laut=true
Befehle | ‘W ariablen |
()8 I Abbrechen | Ubemehmenl Hilfe: |
Bild 7-131 Konfiguration der IF-Programmverzweigung

15.Bestatigen Sie die Eingabe mit OK.

16.Wahlen Sie in der Befehlsleiste Task-Befehle den Befehl Starte Task.
Der Befehl wird eingeflgt.

17.Wahlen Sie in der Befehlsleiste Wichtige Befehle den Befehl Variablenzuweisung.
Der Befehl wird eingefligt.

18.Doppelklicken Sie auf den Befehl Starte Task.
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19.Bestatigen Sie mit OK.
20.Doppelklicken Sie auf den Befehl Variablenzuweisung.

21.Geben Sie die Anweisung Lauf:=false ein.

Yariablenzuweisung [backgr] EHE
IFormeI 'l
Variable = Ausdruck
1 |Lauf = false|
2 =
™ ununterbrechbare Zuweisungen Befehle | Wariablen |
()8 | Abbrechen | Ubemehmenl Hilfe: |

Bild 7-132 Konfiguration der Variablenzuweisung
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22.Bestatigen Sie mit OK.

BIX SIMOTION SCOUT - DSC_MCP_3ms - [MCC - [C230.backar][backar]] | o] x|
é-Proiekt MCC-Chart  Bearbeiten Einflgen  Zielsystem Ansicht Extras  Fenster Hilfe B ﬁlﬂ
D||R|% S| |28 o)l ¥ | Xi|X]|| | #[% | dalia| |7 | 20| | 2] 2| | Feanier =] ] || [lo0% ]
]| ]| = | B R V|
=89 DsC_MP_3ms Parameter / ariablen IIJ’O-SymbUIe} Slrukturen} Aufzahlungen}
1 Newes Gerdt anlegen | Hame | Variablentyp | Datentyp | Feldtinge Anfangswert | Kommentar
® ) Einzelantriehsgerat sinfigsn [ | »
= EE C230
] ABLAUFSYSTEM
=10
[B GERATEGLOBALE YARIABLEN
] ACHSEN

-] EXTERME GEBER.
-] BAHNOBIEKTE
-] KURVENSCHEIBEN
-] TECHNOLOGIE
-] FROGRAMME Starte Taskc

B ST-Programm einfiigen
7 MCC Quelle einfigen
) DCC-Flan sinfilgen Variablen
| KOPJFUP Quelle sinfiigsn Zuweisung
=1 2 backgr
) MCC-Chart einfligen
-3 backor()
=& motion_1
® MCC-Chark einfiigen
& motion_L()
- flp MASTERDRIVES_CERZ
(] BIELIOTHEKEM
(] BEOBACHTEN

Projekt | Befihishibliothek £ motior 1 | £8 backar | & motion 1 & backar

x
Stufe | Meldung
Infarmation BEGINN der Ubersatzung von 'backar' um 14:54:04
Information 5T Code Erzeugung
Information
Information Code Genererung: backgr - O Fehler, ' amung(en)
Information
Infarmation 5T Code Ubersetzung
Information
Information
Information ENDE der Ubersetzung von 'backar' um 14:54:05
Information Ubersetzung von 'backar’: O Fehler, 'Wamunglen]
4 3|
= Symbolraowser Ausgabe iibersetzen / prifen
Driicken Sie F1, um Hife zu erhalten. MUk

Bild 7-133 Fertiges Programm der Background Task

23.Wahlen Sie in der Meniileiste MCC-Chart > Ubernehmen und Ubersetzen.
In der Detailanzeige im Register Ausgabe (ibersetzen / prifen wird Verlauf und Ende der
Ubersetzung angezeigt.

Anlegen des Programmes perfault
1. Doppelklicken Sie auf MCC Quelle einfiigen.
Geben Sie den Namen perfault fiir die MCC Quelle ein.
Klicken Sie auf das Register Compiler.
. Aktivieren Sie die gewlinschten Einstellungen.

Klicken Sie auf OK. Eine MCC Quelle wird im Projektnavigator angelegt.

Doppelklicken Sie auf MCC-Chart einfiigen.
Geben Sie den Namen perfault fir das MCC ein.
Klicken Sie auf OK. Das MCC wird gedffnet.

2

3

4

5

6. Doppelklicken Sie im Projektnavigator auf die MCC Quelle perfault.

7

8

9

10.Wahlen Sie in der Meniileiste MCC-Chart >Ubernehmen und Ubersetzen.
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Anlegen des Programmes tecfault
Gehen Sie beim Anlegen des Programms tecfault genau wie beim Programm perfault vor.
Geben Sie als Namen in MCC Quelle und MCC-Chart tecfault ein.

Programme dem Ablaufsystem zuweisen

1. Doppelklicken Sie im Projektnavigator unter dem SIMOTION Gerat auf Ablaufsystem. Im
Arbeitsfenster wird das Ablaufsystem geéffnet.

MK SIMOTION SCOUT - DSC_MCP_3ms - [C230 - ABLAUFSYSTEM] =3
Projekt Eearbeiten Einfigen Zielsysten Ansicht Extras Fenster Hife =1=]x]
0| |8|%]| S| 5] &| ] | %2} X Xl| | B[ | 4] |5 ||| 22| D] | 28 [<kenrier x| 2] | |
ExecutionLevels |
=& DSC_MCP_ams StartupTask OperationLevels
# Neues Gerét anlegen =1 OperationLevels RUM
] Einzslantrisbsgerst einfigen =1 MotionTasks (V StartupT ask. MotionT asks
= 230 MotionTask_L
] ABLALFSYSTEM MatianTask_2 STOP
&= 1j0 MotionTask_3 —
- CERBTEGLOBALE VARIABLEN MationTask_4
+-_] ACHSEN MatianTask_5
= BackgroundT ask
¥ __| EXTERME GEEER MotionTask_6 b
-] BAHNOBIEKTE MatianTask_7
- KURVENSCHEIEEN MotionTask_8
#-_] TECHMOLOGIE MatianTask_3
= (] PROGRAMME MotionTask_10 TimerlnterruptT asks
™) 5T-Frogramm einfugen MationTask_L1
. - Synchr Task:
= DCC-Flan einfigen MotionTask_13
= KOP/FUP Quelle sinfiigen MationTask_14
5 & bokgr MtonTag 15 RUN. SysteminteruptT asks
+-42 motion_1 MationTask_L& \ @
i 25 perfauk Mot 17 sTop | CIE ] UsalntermiptT asks
+E3 tecfault MotionTask_L&
+ [l MASTERDRIVES_CEPZ MotionTask_19
#-{] BIBLICTHEKEN MatianTask_20
il-{__] BEOBACHTEN BackgroundTask. Schlisfen | Hilfe |
= ServoSynchronousTasks
4 R
Projekt | Befehisbibliothek £ motion_1 | £3 backa | £5 perfault | £5 tectaut | 88 motion 1 | & backg: | & perfaut | & tectaut ] C230 |
x
Stle | Meldung =
4| | L
= Symbolrowser [ Ausgabe ibsrsstzen / prfen |
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. Offline-Modus MU

Bild 7-134  Ablaufsystem des SIMOTION Gerates

Klicken Sie auf den Button Motion Task.
Weisen Sie das Programm motion_1 der Motion Task 1 zu.

Weisen Sie das Programm backgr der BackgroundTask zu.

o M DN

Weisen Sie das Programm perfault der PeripheralFaultTask zu.
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6. Weisen Sie das Programm tecfault der TechnologicalFaultTask zu.

I&‘E SIMOTION SCOUT - DSC_MCP_3ms - [C230 - ABLAUFSYSTEM*] I

Iﬂ Projekt  Bearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe

D[] %] S

=& DSC_MCP_3ms
) Neues Gerst anlegen
) Einzelantriebsgerat einfigen
=8 C230
] ABLALFSYSTEM
&= 10
@- GERATEGLOBALE YARIABLEN
Bl ACHSEM
F-__] EXTERME GEBER
-] BAHNOBIEKTE
B KURWENSCHEIBEM
-] TECHMOLOGIE
=] PROGRAMME
» ST-Programm einfligen
» MCC Quelle sinfiigen
® | DCC-Flan einfigen
5 KOP/FUP Quelle sinfiigen
4 £8 backar
+-E£% motion_1
+ £2% perfault
+-2 tecfault
[t % MASTERDRI¥ES_CEPZ
#{__] BIBLIOTHEKEN
+-__] BEOBACHTEN

=lolx|
=I5]x|

4

=1 SynchronousTask_z
IPOsynchronousTask_2
TCInput_Tasks_1
TCInput_Tasks_2
TCTasks_1
TCTasks_2
5 nkerrupkTasks,
TimeFaulTask
TimeFaultBackgroundTa
- TechnologicalFaulkTask.
tecfault tecfaulk

- | .

||| = %2 Xe||| a|®f5 =Plm| | 23| B EE|EE [keinFiter =] | ||]
MotionTask_13 -
MationTask_14 SwstemlnteruptT asks
MotionTask_15
MotionTask_16 Intermupt TechnalogicalF aultT ask ~ WTaSk‘mAhla“fsysmm E.J ‘%
N wenMenden
MotionTask_17
MotionTask_18 Alarmkonfiguiation
MotionTask_19
MotionTask_20 Programmzuordnung } T askkonfiguration |
= BackgroundTask
backgr.backar Programme [Zahl der Yenwendungen]: Werwendete Programme:
- ServosynchronousTasks backarbackar (1) tecfault tecfault
ServaSynchronousTask mation_1.motion_1 (1)
Synch Task perfault. perfault [ul}
T aynehranausT as tecfaulttecfault (1) i
IPOsynchronaus Task
TCPWM_Tasks

K]

ES4

Schliefien Hilfe:

Bild 7-135

5 motion_1 | & backg: | £ peraut | & tecfault | & motion_1 | & backg | & perfault | & tectault 230 |

Zuordnung der Tasks in das Tasksystem

7. Klicken Sie den Button Projekt speichern und alles tbersetzen.

Laden der Programme in das SIMOTION Geréat und Schalten auf RUN
Der Kippschalter der C230 befindet sich immer noch auf STOP.

1. Stellen Sie eine Online-Verbindung her. Klicken Sie dazu auf den Button Mit Zielsystem

verbinden.

2.

Klicken Sie auf den Button Projekt ins Zielsystem laden.
Dies kann einige Minuten dauern.

3. Schalten Sie Uber den Schliisselschalter das SIMOTION Gerat auf RUN, nachdem das
Projekt ins Zielsystem geladen wurde. 2 LED leuchten, die griine DC 5 V und die RUN-

LED.
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Beobachten und Steuern in SIMOTION SCOUT
1. Klicken Sie auf den Button Mit Zielsystem verbinden.

© N o g~ DN

Markieren Sie das Programm backgr.

Wahlen Sie das Register Symbolbrowser.

Tragen Sie als Steuerwert der Variablen lauf "TRUE" ein.
Setzen Sie bei Statuswert ein Hakchen.

Klicken Sie auf Status Start. Es wird der Wert FALSE angezeigt.
Setzen Sie beim Steuerwert ein Hakchen.

Klicken Sie auf Steuern sofort.

SIMOTION SCOUT - DSC_MCP_3ms - [MCC - [backar]] _|&]x

t:il-Eroiekt Bearbeiten  Einfiigen Zielsystem  Ansicht  Extraz  Fenster  Hilfe ==l

[ gale] )| 2 70] 20(e])) X

D[|ui|®| & & |m(@] o] ¥

\ )1 ||]<Kein Fiters

-
S| o] LE[IIE(1]
=

=8P DSC_MCP_3ms

1 Hardware konfigurieren

® Antrieh einfligen

—|-@d C230

1] ABLAUFSYSTEM
=10
7] ACHSEN
| EXTERNE GEEER
| KURVENSCHEIBEN
1 PROGRAMME
ST-Programm einfligen
1 MCC-Chart einfiigen
=

13 [ [

+

o

% hackgr)
=
+-£3 motion_1

ot

+-=2 perfault
+-2F teckault
+- @ MASTERDRIVES_CEP2
—-{__] BEOBACHTEM
= ‘wWatchtabelle einfiigen

Starte Task ﬁ MotionTask_1
Variablen- Lauf = false
I IEUng

START
IF Lauf=true

TRUE

FALSE

Frojekt | Befehlsbibiliathek é‘ backar |
x
backgr: Statuszpklus: [ e | Status Stop Status sofort
Hame Datentyp g rt | t | i mat | Steuerwert
1 lauf BOOL [ |[FALSE BOCL TRUE
2 _mcchackor DIMT (I DEZ [

. Alarme == Symbalbrovser | Generierung [backar] ] Auzgabe Projekt Libersetzen / priifen ] Ausgabe Laden ins Zielsystem ] 5(:5 Diagnoselibersicht

Diiicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten.

Bild 7-136

Sie arbeiten im Online-Modus ! MU

Variable beobachten und steuern in der Background Task

Der Motor dreht nun mit 6000 1/min und fahrt die Position 2000 mm an. Dies kdnnen Sie
kontrollieren, indem Sie unter Achsen die Achse_1 auswahlen, im Symbolbrowser
positioningstate 6ffnen und actualposition betrachten.
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9. Markieren Sie die zu beobachtende GroRe mit einem Hakchen.
10.Klicken Sie Status Start an.

SIMOTION SCOUT - DSC_MCP_3ms - [MCC - [backar]] _ &)=
é- Projekt  Bearbeiten  Einfigen Zielsystem Ansicht  Egtraz  Fenster  Hilfe =18 x]
D|c|Gi|5| & s o[ | W |5 g% ||| 2|7 2 o] || x|
| | |[<xeinFien =] ] S| ] LGlAIE 1|
x
=8P DSC_MCP_3ms = STECT
| Hardware konfigurieren
= Antrieh ginfiigen
=8 C230
Iﬂl o SN FALSE
=10
=] ACHSEN TRUE
| Achse einfiigen
=N Starte Task ﬁ Motion Task_1
» Konfiguration I
» Mechanik
» Gtandardwerte Wariablen- Lauf = false
» Begrenzungen Zuveisung
» Referenzieren
» Uberwachunger
> Lageregelung
.| MEGSTASTER
+. I NOCKEN hd
| | »
Frojekt | Befehlshibiiothek £ backar
x
Achse_1: Statuszpklus: | ms | _______ Shahgs Ston. | Statussofort| Steuemsolort|
Hame Klarte:xt | Datentyp | Anfangswert | Einheit | Statuswert | mat Steuerwert -
21 [#] madula Modulo-Einstellunge | "structaxismodulacs
22 syvlitmit SW-Endschaltter ‘structacdsswlimit
23 Status SW-Endscha 'structaxisswlimitst
24 userdefaulthomi | Anvvendervoreinste 'structaxishomingde
25 uzerdefauttpositi Anvvendervoreinste 'structaxizpositionin
25 E_| postioningstate | Statusdaten zur Po | 'structaxizpositionin
27 |—adualposition |stposition der Achs|LREAL u] mim 2000.547 DEZ
28 |—commandposition Sollposition der &ch LREAL o mim (I DEZ
29 Fsuperimposedco Sollposition im Koor | LREAL o mim (I DEZ E
30 |—differencecomma Schleppabstand der LREAL o mim (I DEZ
H |—h0med Referenzatatus Ac |'enumyesno’ YEE [ TEXT i
. Alarme === Symbolbrowser ‘ Generierung [backar] J Auzgabe Projekt Lbersetzen £ priifen ] Ausgabe Laden ins Zielsystem ] m Diagnosetibersicht
Diiicken Sie F1, um Hilfe zu erthalten. Sie arbeiten im Online-Modus ! MLUM
Bild 7-137 Kontrolle der Positionierfahrt im Symbolbrowser der Achse_1
Wenn die Achse fertig positioniert hat, steht hier ein Wert von 2000 mm. Wird die
Positionierung erneut gestartet, so erhéht sich bei jeder Fahrt der Lageistwert um 2000 mm.
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7.12 Advanced Diagnostic bei SCOUT Absturz

Im seltenen Fall eines SCOUT Absturzes kénnen wichtige Diagnosedaten hinterlegt werden.
Diese Daten sind wichtig zur Reproduzierbarkeit des Fehlers, um damit die Ursache
erschliefien zu kdnnen. Wenden Sie sich mit den Diagnosedaten umgehend an die Hotline.

Folgender Dialog "Siemens Automation Diagnostics" wiirde sich 6ffnen:

Siemens Automation L x|

u7wwbfax has encountered a problem and needs to close. We are
sorry for the inconvenience

‘We apologize For the inconvenience. IF vou are in the middle of something,
some infarmation rmiaht be lost,

Please tell 5Siemens about this problem

Al information will be treated as confidential and anonymous,

Cancel

Bild 7-138 Siemens Automation Diagnostics

Bitte beachten Sie Folgendes:

1. Klicken Sie den Button Create report, damit die Diagnosedaten generiert werden.
Es o6ffnet sich ein weiterer Dialog.

Hinweis
Wenn Sie den Dialog Gber Cancel schlielen, werden die Diagnosedaten nicht
gespeichert!
B Siemens Automation Diagnostics -3 x|
Welcome to Siemens Automation Diagnostics, You can now create a report containing general
information about your systerm and installed software components of Siemens. The report may help us
solving problems on your systerm,
SaveAs.. ‘ Discard ‘ Details >+ ‘ Privacy Policy

Bild 7-139 Diagnosedaten generieren
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2. Klicken Sie den Button Details. Ein weiterer "Siemens Automation Diagnostics" Dialog
wird aufgeblendet.

i Siemens Automation Diagnostics _ x|

Welcome to Siemens Automation Diagnostics. You can now create a report containing general
irfor mation about your system and installed software components of Siermens. The report may helo us
golving problems on your system.

Close J Savebs... J Dizcard £< Details Privacy Policy

Details ] Commaon Datai

[+ Dumnp File Generatar

: Process Information

: Wi Feader

= File Copy
! ohersoftwareherphbin U Fumchdatawrk bnekhJE Suzer.dat
: #ohezeofbwareherphbin U Y umchdatabwrk ek JE S pers.dat
i o hezheofbwarehesphbin U 7 umchbrocoutstracedmp. bt
i o hveshaoftwaresermphbint U 7 umciMrocouthoetre 007 txt
i Hohereoftwareherphbin U Fumchbrocoutsswitches, TSW

Add File[z)
Size of attachments: 18043 KB Yiew Report

Iéild 7-140 Siemens Automation Diagnostics - Details

In diesem Fenster erhalten Sie in den Registern Details und Common Data nahere
Informationen.

e Button Add File(s)

Hier kdnnen Sie weitere anwenderspezifische Files in das Diagnose-Verzeichnis
ablegen.

e Button View Report
Hier werden die Problemdetails im Klartext dargestellt.
e Button Close

Der Dialog wird geschlossen. Die Diagnosedaten werden im folgenden Vorgabe-
Verzeichnis gespeichert:

— U7umc/data/AdvancedDiagnostic/<files>
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o Button Save As

Hier kbnnen Sie ein anwenderdefiniertes Verzeichnis auswahlen, unter dem die
Diagnosedaten gespeichert werden.

e Button Discard

Entspricht "Abbrechen", die Diagnosedaten werden nicht gespeichert.
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8.1 Mengengerist

Technische Daten

Hinweis

Beachten Sie auch die Funktionslibersicht Kap. 8 im Katalog PM21.

Tabelle 8- 1 Mengengerust SIMOTION Geréate

SIMOTION Geréte

C2xx; P350-3; D4xx

Ablaufsystem

BackgroundTask

1

- Taskstruktur / (Uberwachungszeit einstellbar)

Programmbearbeitung
TimerInterruptTasks (ab 1 ms) 5
MotionTasks 32

(bei C2xx = 20)

ServoSynchronousTasks 1
(synchron zum Lageregler-Takt)
IPOSynchronousTasks 2
(synchron zum Interpolations-Takt)
InterruptTasks (fir User) 2
TControlTasks 5
StartupTask 1
ShutdownTask 1

Ablaufsystem ExecutionFaultTask 1

- Taskstruktur /

Fehlerbearbeitung

(SysteminterruptTasks)
TechnologicalFaultTask 1
PeripheralFaultTask 1
TimeFaultTask 1
TimeFaultBackgroundTask 1

Kommunikation garantierte ES-Verbindungen 1
garantierte HMI-Verbindungen 5
Anzahl Verbindungsendpunkte 16
Anzahl gerouteter Verbindungen 10

PROFIBUS DP Aquidistanz moglich

SIMOTION SCOUT
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SIMOTION Geréate C2xx; P350-3; D4xx
Baudraten 1,5; 3; 6; 12 MBaud
Anzahl Slaves max. 64 je DP-Strang

PROFINET Anzahl Devices max. 64

(nicht C2xx)

Diagnose und Alarme

Diagnosepuffer

200 Eintrage (100 Eintréage bei D410);

zuséatzlich 200 Eintrage fur SINAMICS Integrated der
SIMOTION D4x5;

zuséatzlich 100 Eintrage fur SINAMICS Integrated der
SIMOTION D410/CX32;

Technologische Alarme

160 Eintrage

Alarm_S (Puffer) 40 Eintrage
Takte und Zeiten Verhaltnis LR-Takt zu DP-Takt 1:1 bis 1:4 (bei C2xx = 1:1, 2:1)
Verhaltnis LR-Takt zu PN-Takt 1:1...16:1
Verhaltnis IPO1-Takt zu LR-Takt 1:1..1:6
Verhaltnis IPO2-Takt zu IPO1-Takt 2:1 bis 64:1
Tabelle 8-2 Mengengerist SIMOTION C2xx
SIMOTION Geréat C230-2 C240
Anwenderspeicher RAM-Disk fur Anwenderdaten 22 MB 22 MB
Arbeitsspeicher (Anwender-RAM) 20 MB 35 MB
Remanente Anwendervariablen 12 KB 100 KB
(Retain-Variablen)
Speichermedium fiir remanente Anwenderdaten auf der MMC 32 MB 64 MB
(MicroMemoryCard)
Fir den Anwender zur Verfugung stehende SpeichergroRRe auf 26 MB 58 MB
dem Speichermedium (Persistenter Speicher)
Adressraum fest eingerichtetes Prozessabbild fur 64 Byte
BackgroundTask (I/O-Variablen)
zusatzlich projektierbares Prozessabbild ja
fur zyklische Task (I/O-Variablen)
logischer I/O-Adressraum 2 KB 4 KB
physikalischer 1/0-Adressraum fur 1KB
PROFIBUS
(max. pro Strang je fir Ein- und
Ausgéange)
Adressraum je PROFIBUS DP-Station 244 Byte
Technologieobjekte Maximale Achsenanzahl 32
Anzahl Messtaster (Messung auf 2 2+4

Onboard-Geber)

onboard-Ausgange fiir Nocken

max. 8 (140 ps)

max. 8 (70 us)

Takte und Zeiten

PROFIBUS DP-Takt

1,5...8ms

1..8ms

Minimaler Lageregler-Takt

1,5ms

1ms
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Tabelle 8- 3 Mengengeritst SIMOTION P350

8.1 Mengengertist

SIMOTION Gerét

P350-3

Anwenderspeicher

RAM-Disk fir Anwenderdaten

18 MB

Arbeitsspeicher (Anwender-RAM)

24 MB bis max. 100 MB

(Uber SIMOTION P Control Manager einstellbar)

Remanente Anwendervariablen
(Retain-Variablen)

15 KB
(bis 256 KB mit USV)

Speichermedium fiir remanente Anwenderdaten:

Datei auf Festplatte

Fir den Anwender zur Verfligung stehende Speichergréfe auf beliebig
dem Speichermedium (Persistenter Speicher)
Adressraum fest eingerichtetes Prozessabbild fur 64 Byte
BackgroundTask (I/O-Variablen)
zusatzlich projektierbares Prozessabbild ja
fur zyklische Task (I/O-Variablen)
logischer I/O-Adressraum 4 KB
physikalischer 1/O-Adressraum fiir 1KB
PROFIBUS
(max. pro Strang je fiir Ein- und
Ausgéange)
physikalischer I/O-Adressraum flr 4 KB
PROFINET
(max. pro Strang je fur Ein- und
Ausgéange)
Adressraum je PROFIBUS DP-Station 244 Byte
Adressraum je PROFINET Device-Station | 1400 Byte
Technologieobjekte Maximale Achsenanzahl 64
Anzahl Messtaster -
onboard-Ausgange fir Nocken -
Takte und Zeiten PROFIBUS DP-Takt 1..8ms

PROFINET-Takt

in 0,125 ms-Schritten: 0,25 ...

4ms

Minimaler Lageregler-Takt

0,25 ms
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Tabelle 8- 4 Mengengerist SIMOTION D4xx

SIMOTION Gerat D410 D425 | D435 D445 | D445-1

Anwenderspeicher RAM-Disk fiir Anwenderdaten 17 MB 22 MB 45 MB
Arbeitsspeicher (Anwender-RAM) ") 25 MB 35 MB 70 MB
Remanente Anwendervariablen 7 KB 320 KB

(Retain-Variablen)

Speichermedium fiir remanente Anwenderdaten:
CompactFlash Card (CF Card)

512 MB und 1 GB (1 GB wird empfohlen)

Fur den Anwender zur Verfligung stehende Speichergroflie auf 300 MB
dem Speichermedium (Persistenter Speicher)
Adressraum fest eingerichtetes Prozessabbild fiir 64 Byte
BackgroundTask (I/O-Variablen)
zusatzlich projektierbares Prozessabbild ja
fur zyklische Task (I/O-Variablen)
logischer 1/O-Adressraum 16 KB
physikalischer 1/0O-Adressraum fur 1KB
PROFIBUS
(max. pro ext. Strang je fir Ein- und
Ausgéange)
physikalischer 1/0O-Adressraum fir 4 KB
PROFINET
(max. pro Strang je fur Ein- und
Ausgénge)
Adressraum je PROFIBUS DP-Station 244 Byte
Adressraum je SINAMICS Integrated / 512 Byte
CX32 (DP Integrated)
Adressraum je PROFINET Device-Station | 1400 Byte

Technologieobjekte Maximale Achsenanzahl 1 D425 =16 64
D435 = 32
Integrierte Antriebsregelung (in 1 1...6 (Servo)
Verbindung mit SINAMICS S120); 1 ... 4 (Vector)
Bei D435 und D445 weitere Achsen dber | (servo, Vector |1 ... 8 (Uff)
CX32 maglich oder U/f)
Anzahl Messtaster (Messtaster Onboard - |3 6
fiir integrierte Antriebe)
onboard-Ausgénge fiir Nocken 4 8
Takte und Zeiten PROFIBUS DP-Takt 2..8ms D425=2...8 1..8ms
D435=1..8
PROFINET-Takt in 0,125 ms-Schritten: 0,5 ... 4 ms
Minimaler Lageregler-Takt 2ms D425 =2ms 0,5ms
D435=1ms

1)

- bei D4x5 ab V4.1 SP1 HF6
- bei D410 ab V4.1 SP2 (D410 verflgt erst ab V4.1 SP2 Uiber eine Java Virtual Machine)
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Fur Java-Applikationen steht ein eigener Arbeitsspeicher von 20 MB zur Verfiigung
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8.2 Speicherbedarf
8.2 Speicherbedarf
Speicherbedarf
Tabelle 8- 5 Speicherbedarf jeder Instanz eines Technologieobjekts
Technologieobjekt Speicherbedarf/KB
Drehzahlachse 180
Positionierachse 200
Gleichlaufachse mit Gleichlaufobjekt 350
Externer Geber 150
Nocken 100
Messtaster 100
Kurvenscheibe 100
je Stutzpunktpaar zusatzlich 1
TController: Heizregler 85
TController: Kiihlregler 70
TController: Heiz-/Kuhlregler 100
Posachse Bahninterpolation 250
Bahnobijekt (fiir 4 Achsen, 1 Kurvenscheibe) 200
Nockenspur 450
Addierer 50
Formelobjekt 150
Festes Getriebe 100
Regler 100
Sensor 100
Tabelle 8- 6 Speicherbedarf der Technologiepakete
Technologiepaket Speicherbedarf/KB
TP TControl 1.700
TP CAM 7.700
TP PATH 8.500
TP CAM_EXT 9.500
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