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Einleitung Dieses Dokument soll einen schnellen Uberblick iiber ein System geben. Es ist nicht die

Absicht, andere Produktdokumente zu ersetzen. Statt dessen soll es zuséatzliche Informationen
zu den Produktdokumenten liefern, um das hier beschriebene System zu installieren, zu
parametrieren und in Betrieb zu nehmen.

Eine detaillierte Funktionsbeschreibung oder Spezifikation der Anwendung ist nicht Teil dieser
Anleitung. Dennoch enthélt das Dokument einige typische Anwendungen in der dieses System
eingesetzt werden kann.
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Abklrzungen

Wort / Ausdruck Erlauterung
AC Wechselstrom
Advantys SE Produktname fir eine E/A-Modul-Familie
Altivar (ATV) SE Produktname fir eine FU-Familie
BxHxT Dimensionen : Breite, Hohe, Tiefe
CANopen Ein Kommunikations-Maschinenbussystem
CB Trennschalter oder Motorschutz
CoDeSys Hardware-unabhéangiges IEC 61131-3 Programmiersoftware
ConneXium SE Produktname firr eine Transparent Factory Gerate Familie
DC Gleichstrom
E/A Ein-/Ausgabe
EDS Electronic Data Sheet (Elektronisches Datenblatt)
FU Frequenzumrichter oder Frequenzumformer
Harmony SE Produktname fir eine Familie Schalter and Meldeleuchter
HMI Anzeige- und Bediengerat
IclA (ICLA) SE Produktname fir ein Kompakt-Drive

Lexium/LexiumO05/LXM

SE Produktname fiir eine Servo-Antrieb-Familie

M340 / Modicon M 340

SE Produktname flir eine mittlere SPS-Familie

Magelis SE Produktname fir eine HMI-Familie

MB - SL SE Name fir ein serielles Modbus Kommunikationsprotokoll
MFB PLCopen Antriebsbausteine (Motion Function Block)
Micro SE Produktname fur eine mittlere SPS-Familie
Modbus Kommunikations verbindung/Ubertragungs prot okoll
NEG Netzgerat

NIM SE Produktname fur ein Netzwerk-Interface Modul
NOT-AUS NOT-AUS Schalter

Osiswitch SE Produktname einer Positionsschalter Familie

PC Personal Computer

Phaseo SE Produktname fur eine Netzgeréat-Familie
PowerSuite SE software Produkt um FUs zu programmieren
Premium SE Produktname fir eine mittlere SPS-Familie
Preventa SE Produktname fir eine Sicherheitsgerate-Familie
PS (Power Supply) Spannungsversorgung

PS1131 (CoDeSys)

SE Produktname einer SPS-Programmiersoftware mit
CoDeSys

SE

Schneider Electric

SPS

Speicherprogrammierbare Steuerung
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SW (Switch) Schalter
SyCon SE Produktname einer Feldbus-Programmiersoftware
Telefast SE Produktname fir ein dezentrales E/A-Geréat
TeSysU SE Produktname eines dezentralen E/A-Systems
Twido SE Produktname fur eine SPS-Basisfamilie
TwidoSoft SE Produktname einer SPS-Programmiersoftware
TwidoSuite SE Produktname einer SPS-Programmiersoftware
Unity (Pro) SE Produktname einer SPS-Programmiersoftware
Vijeo Designer SE Software-Produkt um Magelis HMI Geréte zu
programmieren
VVD Antrieb mit variabler Geschwindigkeit (VVD)
XBT-L1000 SE Software-Produkt um Magelis HMI Geréate zu
programmieren
Zelio SE Produktname fir eine kleine SPS-Familie
ZelioSoft SE Produktname einer SPS-Programmiersoftware
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Anwendungsquellcode

Einleitung Beispielquellcode und Verdrahtungsdiagramme, die die hier beschriebene
Systemfunktionalitat abbilden, kdnnen von unser Website hier heruntergeladen werden.

Der Anwendungsquellcode ist im Form von Konfigurations-, Applikations- und Import-Dateien
abgelegt. Sie kénnen diese Dateien entweder mit der Offnen- oder Import-Funktion im
entsprechenden Softwarewerkzeug verwenden.

Extension Datei Typ Bendtigte Software Werkzeug
AW Konfigurationsdatei Advantys

CNF Konfigurationsdatei SyCon

CcoO CANo pen Definitionsdatei SyCon

Csv Comma Seperated Values, Excel sheet Twidosoft

CTX Unity

DCF Device Configuration File Advantys

DIB Device Independent Bitmap SyCon

DOC Document Datei Microsoft Word
DOP Projektdatei Magelis XBTL 1000
EDS Electronic Data Sheet — Geréate Definition Industrial standard
FEF Exportdatei PL7

GSD Gerate Stamm Datei (wie EDS) Profibus

ISL Island Datei, Projektdatei Advantys

PB Profibus Definitionsdatei SyCon

PDF Portable Document Format - Dokument Adobe Acrobat
PRO Projektdatei PS1131 - CoDeSys
PS2 Export Datei PowerSuite

RTF Rich Text File - Dok ument Microsoft Word
SPA Schneider Produkt Archiv TwidoSuite

STA Projektarchiv Unity Pro

STU Projektdatei Unity Pro

STX Projektdatei PL7

TLX Projektdatei Twinline control tool
TWD Projektdatei TwidoSoft

vVDZ Projektdatei Vijeo Designer
XEF Exportdatei Unity Pro

XPR Projektdatei TwidoSuite

M2 Projektdatei Zeliosoft
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http://the-village.schneider-electric.com/Architectures_Systems/publication_as.nsf/FolderLien/155596667E4DA272C12570D7003AA186?OpenDocument

Typische Anwendungen

Einleitung Typische Anwendungen oder Teilanwendungen fir dieses System werden im
folgenden Kapitel beschrieben. Diese sind in folgenden Marktbereichen zu finden:

Industrie

Nahrungsmittel
e Fleischpresse
e Trimmer
o Mixer

Metallverarbeitung
e Biegemaschine

Verpackung
e Kartoniermaschine
o Palettierer
¢ Blisterpackmaschine

Gebaude

HKL (Heizung, Klima, Liftung)
e Kaltemaschine

e Kihlturm
Anwendung Beschreibung Beispiel
Verpackungsmachine Produkten von allen Gréssen

und Materialen in Reihen und
Lagen zusammensetzen.
Handelt verschiedene Arten
von Verpackungen, einfache
Produkte bis Prodktgruppen

Bottling Maschine Benutzt im Verpackings-
Industrie fur etikettieren,
verpacken, fullen und
pallettisieren.

Materialtrans port Zusammensetzungsmaschinen -
Bestiickungsautomat fir Werkzeuge und Produkte 7
verschiedene Grdssen.
Schliesst und sortiert die
Verpackung.
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System

Einleitung Dieses Kapitel beschreibt die Architektur, die Komponenten, die AbmaRe sowie die Anzahl
der eingesetzten Geréte und Bauteile.

Architektur

Uberblick Der Steuerungsteil dieser Applikation besteht aus einer SPS des Types Modicon M340, die
Uber ein angeschlossenes Magelis HMI-P anel auf Anwender-Ebene bedient werden kann.
Der Lastteil ist realisiert mit Lexium 15, LexiumQ5, Altivar 71 und TeSysU, die tGiber das
Bussystem CANopen mit der SPS verbunden sind.
Die dargestellte Losung beinhaltet Sicherheitskomponenten aus der Reihe Preventa mit
Uberlistungssicheren Not-Aus-Betéatigern.

Aufbau

Magelis Modicon M340

Phaseo - |

Preventa

g

CANopen

Telefast

5 6

2x TeSysU 2% Lexium 15 6x Lexium 05 6x Altivar 71
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Komponenten

Anzahl der
Komponenten

Schutzarten

Auslegungs-
daten

Hardware:

e Hauptschalter der Compact-Baureihe (NS100N)

e Motorschutzschalter GV 2-L (Kurzschluss-Schutz)

e SPS Modicon M340 mit CANopen- und Ethernet-Schnittstelle

e HMI-Panel Magelis XBTGT

e Sicherheitscontroller Preventa XPSMC

e Servoantrieb Lexium 15LP

e Servoantrieb Lexium 05

e Frequenzumrichter Altivar ATV71

e Motorstarter TeSysU

e Lastschitze der Baureihen Tesys K und Tesys D (LP1K und LC1D)

Software:

Unity Pro V3.0
Vijeo-Designer V4.40
XPSMCWIN V2.00
PowerSuite V2.30
UniLink L V1.50

Zur Erfullung der hier gezeigten Lésung wird eine unterschiedliche Anzahl von Bauteilen
bendtigt. Eine detaillierte Aufstellung der benétigten Bauteile, mit Stiickzahlen und
Teilenummern, finden Sie im Anhang dieses Dokuments.

Nicht alle Bauteile, die in diesem Aufbau vorgesehen sind, kdnnen ohne zusétzlichen
Schutz im Feld unter allen Umgebungsbedingungen installiert werden. Aus diesem Grund
sind einige Komponenten nur fir den Einbau in einen Schaltschrank vorgesehen.
Entnehmen Sie bitte der im Anhang beigefligten Liste, welche Bauteile fur den direkten
Einbau vor Ort (im Feld, unter Angabe der jeweiligen IP-Schutzklasse) geeignet sind.

Anschluss-Spannung 400V AC
Anschluss-Gesamtleistung ~ 6 kW

Antriebs-Nennleistungen 2x 1,2kW, 12x 0,75 kW, 2x 0,25kW
Motor-Bremse Ohne

Anschluss-Querschnitt 5x 2,5mmz2 (L1, L2, L3, N, PE)
Sicherheitskategorie Kat. 3
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Anmerkung
zur
Sicherheit

Abmalle/
Dimensionen

Die Ermittlung der erforderlichen Sicherheits- oder Steuerungskategorie kann fur eine
Applikationsgruppe nicht pauschal getroffen werden, sondern bedarf einer eingehenden
Einzel-Analyse des Risikos und der Gefahrdung, die nur in Abstimmung mit einer realen
Maschine geschehen kann.

In diesem Applikationsbeispiel ist fir die Realisierung der Sicherheit die Kategorie 3 (hach
EN 954-1) gewahlt worden, die nach den Gesichtspunkten unser Risikoanalyse
mindestens einzuhalten ist.

Die hier optional vorgeschlagene Sicherheitskategorie ist weder bindend noch fur alle
Applikationen ausreichend da fiir jede Anlage eine Risikoanalyse zu erstellen und
nachzuweisen ist (zu beachtende nationale oder/und internationale Normen und
Richtlinien).

Dieses Dokument erhebt dabei keinen Anspruch auf Vollstandigk eit und entbindet den
Anwender nicht, die sicherheitstechnischen Belange seiner Anlage zu prifen und im
Sinne der national oder international geltenden Richtlinien sicherzustellen.

Die Abmal3e der eingesetzten Geréate wie SPS, Serwantriebe, Frequenzumrichter und
Spannungsversorgung erlauben eine Installation der Komponenten innerhalb eines
Schaltschrankes (beidseitige Bestlickung) mit den AuRenmafZen von 800x1800x800mm
(BXHXT).

In die Schaltschranktir kdnnen ferner die Anzeige- und Bedienelemente flr ,24V OK*,
NOT-AUS" und ,QUITTIERUNG NOT-AUS" integriert werden.
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Installation

Einleitung Dieses Kapitel beschreibt die erforderlichen Schritte, die Hardware zusammenzufligen und
die Software zu installieren, um den hier beschriebenen Aufgabenumfang erfiillen zu
kénnen.

Aufbau
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Aufbau
forts.
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Allgemein

Hardware

Die fur den Einbau in einen Schaltschrank bestimmter Bauteile, wie Safety Controller,
Leitungsschutzschalter, Schitze, Motorschutzschalter und Motorstarter sind fir das
Aufschnappen auf eine 35mm Hutschiene vorbereitet.

Hauptschalter, Phaseo-Netzteil , die Frequenzumrichter und Servoantriebe werden
direkt auf die Montageplatte geschraubt.

Not-Aus- und Tastergehduse zur Anzeige und Quittierung sind fur die
Ruckwandmontage im Feld ausgelegt. Alle Schalter kbnnen auch ohne ihr
umgebendes Gehause direkt in einen Schaltschrank eingebaut werden (z.B.
Schaltschranktir).

Fur den Einbau der XB5-Drucktaster oder Leuchtmelder bestehen zwei Mdglichkeiten:
Durch eine 22 mm Bohrung z.B. in der Fronttiir des Schaltschrankes lassen sich diese
Taster oder Schalter ebenso einbauen wie in ein Gehause des Typs XALD, welches bis
zu 5 Drucktaster oder Leuchtmelder aufnehmen kann. Das Tastergehduse XALD ist fur
die Rickwandmontage bzw. die direkte Wandmontage vorgesehen.

Das Bedien- und Anzeigegerat Magelis benétigen einen Ausbruch auf der Gehause-
Frontseite und werden dann mittels Schraubklammern bzw. Federblgeln am Gehéause
befestigt.

Verdrahtung fur 400V / 3~ fur die Lastkreise (LXM15, LXMO05, ATV71, TeSysU)
Verdrahtung fir 240V~ fur die Spannungswversorgungen.

Verdrahtung flir 24V- fur die Steuerkreise und Spannungsversorgung SPS, Bedien-
und Anzeigegerate, E/A-Baugruppen und HMI.

Die Verdrahtung der einzelnen Komponenten untereinander erfolgt entsprechend des
detaillierten Stromlaufplans, um die korrekte Funktion sicherzustellen.

Fur die Kommunikationsverbindung zwischen SPS und den Geraten im Schaltschrank
werden CANopen-Kabel verlegt.

Modicon M340
CPU

incl. CANopen
und Ethernet

BMXP342030

Anzeigefeld

USB-Anschlul

Schutzkappe Speicherkarte
Ethernet-Anschlu3
Identifizierungsring fur Ethernet (griin)
CANopen-Anschlul

O~NOOWN P
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Modicon M340
Spannungs-
versorgung
.
24V orda Vv
BMXCPS3020 TLLAL] G
P Teemecaniaue _____} Protective - | ,?'\tlaaliam']
uigcoe M3 Earth ( _ .
.
Modicon M340 —E e @
Analoge come | (@
E/A-Baugruppe e (@ ol
4 Eingange Ol
NC
® Q w
BMXAMI0410 @ o | @
Il
o = -
: AN | e
comz | (i2) _
e @ @ I
\ a w @ M
~ | & (@@ | e
COM3
ME () E !
Modicon M340 [ we
®
Analoge e | & ula
E/A-Baugruppe O
(e X1} @ @ [+ -
2 Ausgange e |® ol
NC @ WG
BMXAMOO0210 @ ©
NE @ G
MC @ NG
g NZ @ @ ML
4.\ o_J NT @_L.m
A ——
comr | @@ o™
N @ —
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Modicon M340
Digitale
E/A-Baugruppen
fir Telefast

32 Eingange
BMXDDI3202K

32 Ausgange
BMXDDO3202K

16 Ein-/ 16 Ausgéange
BMXDDM3202K

Telefast fir 16 E/As
ABE7H16R21

Verbindungskabel
BMXFCC303

2[374 88|78 %m0 ook s

16 Eingange 16 Ausgéange
An jede E/A-Baugruppe ,_P:J :L%crl;l;e and sensor || L "‘I:_,Dlijle and pre-actuator
. . = ¥
werden zwei E/A-Blocke e T 7 wwSets !
mit dem Verbindungs- S we. || P e
kabel BMXFCC303 : THOER2! H%Q:I : : THOER21 THIRREN2! :
angeschlossen. L5 g8 8 % L;.;“.f;j_i L. IR
[ > | = . w | | | s e |
S gl:u -’.h — e .__H® 8|8 S S
A, ! ore-
SQHSOIS‘L L .‘LF E—“ aclualors \f[
> -~ o o -~ 2
T 3 T 5 T BB =
55 & & 5§56 & &
NOT-AUS Taster :
(Uberlistungssicher) @® |
XALK 178G {H—DVT_
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Preventa
Sicherheitscontroller
mit CANopen
XPSMC16zC

1 Anzeigefeld
2 Reset Knopf
3 CANopen Anschluf3
4 TER Anschluf3
5 Klemmen
6 CANopen LEDs

Detail zu Klemmen (5):

A1-A2  Spannungsversorgung 24 V (Al Plus-, A2

Minuspol)

GND Erdung

0l-06 Halbleiter-Sicherheitsausgange

13-44  Potenzialfreie, kontaktbehaftete

Sicherheitsausgange

cl-c8 Kontrollausgang

i1-i16  Sicherheitseingénge

H1 Anschluss Mutinglampe

Preventa

Erweiterungsbaustein

XPSECP5131

.| Base module

1a] | o] |1

][] |23 23] [43] == [[ea]|72 [=a2][an

- sl 5 A
X P‘ZL‘_J%_W[ J L J e I_ [ \Tj
[ea] Tre] [ra] [ [z Ta< T = [Tea] [re] [ea] oa] frod
4 LT . - L topin

E fladng sates cukils

1 ftng aighaleg ourpu
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Lexium 15 LP
Servoantrieb

LXM15L D28M3
80 PC/TAN S Uf‘ﬁg'l?;l ¥z RESOLVER bl Eﬂ;lh:'{[]m ]
Lexium 15 LP N et I—i HIPER FACE
Servoantrieb gz i 3
LXM15LD28M3 ) el ,}"o [@-@i
FE I §s 3 S e
] ié
\\ iy \
N3 10 \
gl e
3 b ]
w ule 1| ™
ol 1
Lee l_" "
K
w2 S RE I |
S E f} o
|= i
~—
LXM15Le o o113 _ LXM5La & o N4 |
¥l Do=Bus %8 mobor /broke Wl motor Aeake ¥0 Woins W3 DE=Bas
[ 1 a) 1@k n e 1 I
i 3 : 3& Pare ;
oo ;U'" P l
e § g um-; 0
Lexium 15 LP Lexium 15 LP 1 Smesu o pe
Servoantrieb 1 ) @I
LXM15L D28M3 < i Tl E
4N
3
-X0 - 0 N
Leistungsanschluss _,H‘ L Frs
- —)—G —
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Lexium 15 LP Lexium 15LP 2 J—
Servoantrieb +20v— =)o SP—
, . 24vpc
LXM15L D28M3 i )—o
== Asev 3 . ovpe
-0 1)
ovLoc
X4 4 -
Steuerspannung [T -’H/
8 .
Lexium 15 LP Lexium 15 LP
Servoantrieb — L)_‘J ﬁ -
S e —
-X9 i l e
Anschluss Motor tber . ' I it
. |
Kabel (Lédnge 3m) > D T
SOEI
VW3M5101R30 R
- Ve
. Connecior Conneclor (X1)
Lexium 15 LP SERYO MOTOR END SERVO DRIVE END
Servoantrieb Overheat
tarnparature
Sime-
Sine+
'Xl Data+
Anschluss Encoder Uber E:f"&

Kabel (LAnge 3m)

VW3M8301R30

3¢
1207

Cosine+

i : Red/Blus =
1007 /)4 | '+ supply vollage
Battomn view 1177 - . 22| GND
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. fms Lesium 15 LF conral
Lexium 15 LP el - ]
Servoantrieb P BN N e iT) (M
(3ine-Cosine) g | #en Y T TR
I\I noer | - = g ACOM -s MU-GRL
LXM15LD28M3 "’ —4 e |2ty s
ant || or iz [==el | M| o | R thcche
AL Pﬁ‘:’;’.’d"s‘d"""“ « L__| W Vg ccu
P . St
| Resolver =] . B P —1
. . Y Lz fme—————
Ubersicht S g o EN ]
= Y I S |
A /'/m--_'i‘_'*é‘ wry 9 Oy VAR E—
rs W aces] M i3 .
I M N i [ Lot fe=_o » Dagtalt
¥ » 1
\ /{T} Herec=hg wz [e=se +Dightai2
-, - | 2 1
:I-J \E i i e mamie 1 (a0 Satety
= 1;5 o= BR- | deouit
Ramave jurnper if axtamal
braking resistor is conmacted m
", 3
ASENAHLE e 1
-
- (=B llla]
o ‘D—;VI-_GJ ©
bl Encoder-
RSOSIZ; L a— ﬁmulléle-g'n:ttm
wm (P s ave
Pulsg SEMVD diive
b
& PE connection (protestive cann)
L ohasss grund caaneshon (nangl)
1'*} shielz connzchon viz plug
H_ shicid cernection 21 tne fraont panel
LexiumO05
Servoantrieb
1-phasig
LXMO5AD14N4
‘@‘@ @l@‘-@@‘@l@
PA/r PBI PBe PG U1 VT2 W2
Buridge to intarnal braking resistor
Idslivery status)
|\ Extemal braking rasistor
Povier connections Description
FE Earth conneclion (protective earth)
R, S/LEM Mains connection, single phase davices
R, S/L2, T3 Mains connection, 3-phase dovices
PAM CC bus
PBi Braking resistor internal
FPBe Braking resistor external
PCH- CC bus
UM W2, Wim3 Motor connections
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LXMO5s...

FL"LI e D10F1
[Pasy] F'Bn PBe Pc,r|u’r1|v*rz|vrra| D1oM2

D10M3X
D14N4
D17F1
Di17m2

@
@ LK
Leistungsanschlisse @ D[pui[srz D17M3X
@
@®

Lexium05
Servoantrieb
1-phasig

LXMO5AD14N4

siehe T4 [pass| Pi [PBe |Per|umivmewrd & D22N4

D28F1
pasmaz
D34N4
D42M3X
|RL||S-L2|1L3|PA.|PEI |PEa|Pc |u‘r{\r'rz}~1:.@| D57N4

& |ri|siz|ma

[Pas+| PBI [PBe | PCI-|UIT1 v.-’rehmrr:{@

3

-

3

=
w

—
=

=1
=Y

—
R

|
(£

3
=Y

—
R

iy

1]

Pt

Lexiumos (| —)
Servoantrieb ! :
1-phasig : :
Anschluss Motor Uber i U”“f:/_l i
% . V2o . -
Kabel (Lange 3m) L [ IHL_T.:_:______ m—a
o]

VW3M5101R30

Motor wiring diagram, here without holding brake

Terminal Description Colour

um Motor lead black L1 (BK)

viT2 Motor lead black L2 (BK)

WiT3 Motor lead black L3 (BK)

PE Protective conductor greenfyellow (GN/YE)

1) Holding brake connection white (WH), grey (GR)
cable
For motors with holding brake
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Lexium05

Servoantrieb
1-phasig
LXMO5AD14N4
CN3
Signalanschliisse A5 OFF [41[+2 43 [ad]
: &SOE
CN 4 —”—l H S
CN5
Overview of the signal connections
Connection/ Assignments
switch
CHN1 Analogue inputs =10\, pin 11 to 14
CANopen, pin 21-23
Digital inputs/cutputs, pin 31-39
CN2 Motar encoder (Hiperfaca Sensor)
CN3 24V PELV controller supply voltage
CHN4 PC, peripheral operaling lerminal, Modbus, CANopen; (RJ45)
CNS ESIM (AG/1 out), PULEL/DIR in, encoder signals AD/1 in D
81 Switch for fieldbus terminating rasistor
1) deperdirg on tha “First Satup”
Lexium05 o e ) W iiminl—
Servoant_rleb ;%ﬂjggfﬁ@;@ i v v e
1-phasig oo m N @ (i
.-H]!. FaEs S 5 H
T S ThOEx]
'\;1 :‘l W ><
Anschluss Encoder tber S
m Pin  Signal Mater, pin Colour Pair  Description o
Kabel (Lange 3m) 1 EHLD Shigkding braid
12 SIN 8 white 1 Sine signal E
[ 4 brown 1 Reference for sine signal, 2.6 V A
VW3M8101R30 11 cos ] green 2 Cosine signal E
5 REPCOS 5 yellow 2 Refarance for cosine signal, 2.5V A
a Data B grey a Recsive and transmit data o
2 Tata 7 pink a Receive and transmit data, inverted 1o
1 ENC_0V 1 biue 4 seneor reference polential (encoder) (0.5mme) A
rod 4 not assigned (0.5mem?)
3 THMOT_4 1 black 5 Referance polential for T_MoT
purple 5 not asslgnad
g T MOT 2 greyipink & temperature sensor PTC E
4 EC+L0V_oOT 10 redibue [ 10 Vipe power supply for sensor, max, 150 mA A
T ne. not assigned
1) Colour data is based on the prefabricated cables
LexiumO05 :
. | 00000000000 00CCI0)
Servoantrieb m&&mﬁﬂ =]
1-phasig Riaaasd CNafE
L H =
HBC
LXMO5AD14N4 ‘ ;
St Pin Signal Descriplion
euerun gsve rsorgu ng 4 VDo Reforonce peiential for 24V veliage
42 VDT Refaronce peiential for 24V veliage
HBC = Haltebremse- : ; i %
43 +24 VDT 24\ contrcller supply vcltags
ansteueru ng a1 124VDC 24V contreller supply vcltags
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Lex | um 05 Refarence switches o
Servoantrieb Limit switches|
l-phasig Limit switches o
LXMO5AD14N4
Die Klemmen 33-39 sind HBC

anzuschliessen! +BRAKE_OPEN

______ l -BRAKE_OPEN 14/24
Die Motorbremse (wenn CN&“QZ
vorhanden) muss Uber CN3.44
eine Haltebremsen-
steuerung (HBC)
angeschlossen werden.
CN2.43 ___ +24vVDC
cw&ml VDG e
e
CAN_L
CN1.22 = = = Fieldbus
CN{.23 4 ANH
Verdrahtung Feldbus | +--—— -1
Es wird der RJ45- CN4 [ > Fieldbus
Anschlul3 (CN4) far | | ____|
CANopen genutzt. CN5 |« » Position
CN2
l Motor Encoder
'l-.-----..‘:ﬁ‘@
Encoder,
Servomotor

Temperature
connector
An Lexium 15LP

BSHO703TO1A2A

An Lexium 05
BSHO702P02A2A
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Frequenzumrichter
Altivar 71

ATV71HO75N4

Leistungsklemmen

PO | PAl+ | PB | PCK
RL1 | SL2| TiL3 LT | WITZ | WAT3
Terminal Function
< Protective ground connection terminal
R/LA1 Power supply
S/L2
T/L3
PO DC bus + polarity
PA/+ Output to braking resistor (+ polarity)
PB Output to braking rasistor
PC/- DC bus - polarity
Ui Outputs to the motor
VT2
WIT3

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc
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Frequenzumrichter
Altivar 71

ATV71HO75N4

Steuerklemmen

Es werden folgende
Schalterstellungen
eingesetzt:

SW1 - Source
SW2 - LI

Der Eingang PWR der
Sicherheitsfunktion
JPower Removal“ wird
mit dem Not-Aus-Kreis
verbunden.

) Logic input switch
Source
L |
—J— s "™

. L6 input switch

S \-\."\-\
| ~{ E. Factory setting: LI
BTC; L

RJ45 connaclor

Factory setting: Source

Terminal |Function
R1A Common point C/O contact (R1C) of
R1B programmable relay R1
R1C
R2A N/Q contact of programmable relay R2
R2C
+10 +10 V — power supply for reference
potentiometer
110 10 ko
All+ Differential analog input Al
Al -
COM Analog /O common
Al2 Depending on software configuration:
Analoqg voltage input or
Analog current input
COM Analog /O common
AO1 Depending on software configuration:
Analog voltage output
or
Analog current output
P24 Input for external +24 V— control
power supply
o Logic input common and 0V of P24
external power supply
LI1 Programmable logic inputs
LI2
LI3
L4
LIS
LI& Depending on the position of the SW2
switch.
- Programmable logic input
ar
- Input for PTC probes
+24 Logic input power supply
PWR Power Removal safety function input

When PWR is not connected to the
24V, the motor cannot be started
(compliance with functional safety
standard EN 954-1 and IEC/EN 61508)

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc
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Bedien- und
Anzeigegerat
Magelis
XBTGT2330
USB-Schnittstelle
(USB1.1)
Serielle Schnittstelle
COM1 (SubD, 9-
/ H—-\.\v polig)
: 2 = Stromeingangs-
) _:ff/ﬂl_ \ %Ej Klemmenleiste (siehe
FG »'H.y;l/' it links)
e o Serielle Schnittstelle
COM2 (RJ45)
+ 24V DC Polarisierungswahl-
- oV schalter
FG Erdung Ethernet-Schnittstelle
Spannungsversorgung ABL-7REesss
Phaseo ‘s 2N L
ABL7RE2410 _‘E
g ,\'-
pire P giee |
—o—({)—é—u—o—é—o—é—é}
£ -L L. L 4L
TeSysU
Motorstarter
Grundgeréat
LUB32
Kommunikationsmodul
CANopen
LUL CO08
L LuLCog
NN -
Verdrahtungskit Spule L
LU9BN11C @ : \W) LU9B N11L
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TeSysU

Ausloseeinheit e
"Erweitert" LuCB! 28
(0,35A ... 1,40A) | P—
LUCB1XBL i ‘ N
T Y
| ]
TeSysU T T
Kommunikations- At DT TrE) :
modul CANopen MERTI LT /W‘\\
/ S I - \
LUL C08 r—— lf _
I —::‘-1' H
canpen 3 [
1 24V DC Spannungs- A | E

wi L O & al
—

versorgung
2 Anschlu3 Verdrah-
tungskit Spule

Hauptschalter

t

|

trip umit

Compact NS100N

Motorschutzschalter

1/L1
L2
513
r—

GV2 Lxx

fodv N g

2/T1
4/T2
6/T3

Lastschiitz

Al

LC1 Dxx

A2
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Allgemein

Software

Die beiden grof3ten Software-Anteile liegen in der Programmierung der M340-SPS incl.
CANopen-Konfiguration sowie der Erstellung der Visualisierung.

Die Programmierung der SPS erfolgt mit dem Programmiertool Unity Pro.

Die HMI Applikation auf dem Magelis Bediengeréat XBTGT 2320 wird mit der Software Vijeo
Designer erstellt.

Die Servoantriebe Lexium 15 werden mit der Software UniLink parametriert.

Bei den Servoantrieben Lexium 05 und den Frequenzumrichtern Altivar 71 besteht die
Mdglichkeit, diese lber die Frontbedieneinheit zu parametrieren. Jedoch bietet die Software
PowerSuite mehr Komfort.

Bei UniLink und PowerSuite kénnen die Parameter gespeichert und archiviert werden. Dies
ist im Hinblick auf eine schnelle Wiederherstellung der Parameter im Servicefall vorteilhaft.
Zusatzlich kann die Software lhnen dabei helfen, ,online, die Parameter zu optimieren.

Ihr PC muss Uber ein installiertes Microsoft Windows-Betriebsystem mit einer der folgenden
Version verfligen:

e Windows 2000 oder
e Windows XP

Hinweis: Der Beschreibung liegt ein englisches Betriebssystem mit installierter Software in
englischer Sprache zugrunde.

Der fiir die jeweilige Software voreingestellte Installationspfad
auf der Festplatte lautet im einzelnen:

Unity Pro

C:\Programme\Schneider Electric\Unity Pro

Vijeo-Designer

C:\Programme\Schneider Electric\VijeoDesigner

XPSMCW IN

XPSMCWIN
W 2,00
C:\Programme\Schneider Electric\Safety Suite\XPSMCWIN
e UniLink L (fir Lexium 15LP -
( ) Unilink

C:\Programme \Schneider Electric\Unilink L

PowerSuite

C:\Programme\Schneider Electric\PowerSuite
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Allgemein

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc

Kommunikation

Es werden folgende Kommunikationen zwischen Geréaten eingesetzt:

e CANopen
e Ethernet

CANopen wird als Maschinenbus zur Kommunikation zwischen SPS und den
Feldbusgeraten eingesetzt. Dies sind der Sicherheitscontroller, Lexium, Altivar und
Motorstarter TeSysU.

Ethernet dient zum Datenaustausch zwischen der SPS (Modicon M340) und dem
dezentralen HMI (Magelis XBTGT). AuBerdem kdnnen die Applikationen vom PC zur SPS
und HMI Uber Ethernet geladen werden.

Weiterhin werden noch Verbindungskabel vom PC zu den einzelnen Geréten, fur die
Programmierung bzw. Parametrierung benotigt.

g,

-
-;-“sf;&\
R Ny

Modicon M340

CPU incl. CANopen
und Ethernet {

BMX P34 2030

AnschluRe oW y
-

2 UsB ' 'I' }

6 Ethernet L £

8 CANopen

PS 0o 01 0z 03

g
 m—

~. Rack 0. Module 0. Channsl 3: Ethernet port
(available on BMX P34 2020/2030 processors)

Rack 0. Module 0. Channal 2: CANopen port
(available on BMX P34 2010/2030 processors)

Die MAC-Adresse befindetsich auf der Frontplatte des Prozessors unter dem Anzeigefeld
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Modicon M340

CPU
PC-Verbindungskabel
uUsB
BMX XCA USBCee
BMXXCAUSBO018
(1,8m) : I -
Zum Laden der Unity-Applikation vom PC in die SPS.
BMXXCAUSBO045 . . :
(4,5m) Alternativ kann auch die Ethernet Schnittstelle zur
’ Verbindung genutzt werden.
Mage“s HMI XBT GT2000 series Personal Computar

PC-Verbindungskabel
USB

XBTZG935

— — To Ethernet
Network -

vijso

Designer

TUSE Connector

Data Transfer Cable
XBTZGO35 (USBy

Zum Laden der VijeoDesigner-Projektierung vom PC
im das HMI.

Alternativ kann auch die Ethernet Schnittstelle zur
Projektierung genutzt werden.

Preventa
Sicherheitscontroller

PC - Verbindungskabel
seriell

XPSMCCPC
in Verbindung mit

TSXPCX1031

Der Schalter muf auf
der Postion 3:

OTHER DIRECT

stehen.

p 3

Ty

XPEMCCPC

MimiDIM

TS:‘.’C.“'.I%EI SUE D-8
r
TSKPCxac20 USE

Conliguralior

TERDIRECT
ey
4 ,
CITHER MULTI || r@f OTHER DIAFGT
N\

TER MULTI

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc
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Kommunikationskabel

PC - Verbindungskabel
seriell

VW3A8106

Fur die Verbindung

zwischen PC mit der
Software PowerSuite
und den ATV71-FUs
bzw. LXM05-Servos.

TSXPCX1031
- o .y
/‘— . e e ’
%
7
Lexium 05 ATV 31 (PowerSuite > V2.0.0) ATV 61-ATVT1
Altivar 71 LXM 05 (PowerSuite > V2.2.0) (PowerSuite > V2.2.0)

Power Suite

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc
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Lexium 15LP

PC - Verbindungskabel
seriell

VW3M8601R30

Fir die Verbindung
zwischen PC mit der
Software UniLink und

i

a®
8
:

!

S P s
e

(Gonnakir

o § OO R L

den LXM15-Servos Unilink gaggee
(Stecker -X6A). software [ i 15
. o — e ——
ConneXium "'__:1_7— "'3':’
Ethernet Switch |
5 Port ! ' : m
'l L] L
Ca | L ] [
499NES25100 e

SISl

s24V0C ovDe L

=7 ¥ | Pin Position| Description
ol Left +24 VDG
@ Center 0 VDG
X a‘}..m 2 . Right Prolective Earth [PE)
Modicon M340 upper swilch
CPU incl. CANopen I 5 5 10 (A)
und Ethernet
[ 4 12(2)
(]
BMXP342030 2 14 (E)
0
Ters
Mit den beiden
Drehschaltern auf der D 8
Riickseite des Moduls , Bootp @
kann auf einfache Weise = 4 stored
die Art der Zuweisung D \clear 1
der IP-Adresse aus- o Disabled
o Ones
gewahlt werden.
lower switch

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc

Schneider Electric




In dieser Applikation
wird die in dem Unity
Projekt konfigurierte
(stored=gespeicherten)
IP-Adresse verwendet.

Dazu sind an den Dreh-
schaltern folgende Ein-
stellungen notwendig:

Oben: 0

Schalter wird bei dieser
Betriebsart nicht
ausgewertet.

Unten: C oder D
Verwendung der
gespeicherten IP-
Adresse

Upper Switch

0o 9: Tens value for the devier name
(@ 10,20 .. .90)

1C(A) to 15(F): Tens value forthe
device name {100, 110, 120. .. 150)

Lower Switch

0tog: Ones value [or the devica name
m,1,2. .9)

Bootp: Setthe switchto A orB e
receive an P address from a BOOTF
server.

Stored: Set the switch1o G or D o use |

the application's cenfigured (stored)
parameaters,

Clear IP: Set the switch to E o use the
default IP parameters.

Disabled: Set the switch to F to disable
communications.

Magelis
XBTGT2330

Ethernet Anschluf’ fir
den Datenaustausch mit
der SPS

ConneXium
Ethernet - Kabel

490NTWO0000x
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CANopen
Abzweigdose

VW3CANTAP2

Der Schiebeschalter
muss fir diese
Applikation auf OFF
stehen.

Sollte es abweichend
von dieser Applikation
keinen weiterfihrenden
CANopen Bus geben, ist
der Leitungsabschluss
zu aktivieren (also
Schalter auf ON stellen).

@%ﬁ

@ Telemecanique

Pin Signal Wire colour Lesernipticn
1 CND Black Grounc
2z CAN L Bluc CAN L bus linc
3 SHLD (Cars cableshisld) Optional shisld
1 CAN H White CAN H busline
5 (V=+) Red Optional supply
CANopen
RJ45 vorbereitete
Verbindungskabel
VW3CANCARRXX
Diese Kabel dienen zur
Verbindung zwischen VW3CANCARR1 VW3CANCARRO3
Abzweigdose und (Lange: 1,0m) (Lange: 0,3m)
Lexium 05.
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CANopen - Stecker

VW3CANKCDF90T,
VW3CANKCDF90TP
oder
VW3CANKCDF180T

Diese Stecker werden
zur Anbindung der
CANopen Teilnehmer
verwendet.

Als Busende muss der
Abschlusswiderstand
aktiviert werden.

Dazu den Schalter auf
ON stellen.

Das Buskabel muss auf
der ankommenden Seite
angeschlossen werden.

CH1 @
CL1 @

.

CG1 @
V+1 @
CH2 2
CL2 &

CG2 @
V+2

TSXCANKCDFEOT
TSXCANKCDF180T

Y

CH1 &
CL1 &

CG1 é—e
i+l @

CH2 @

-

]

on

CL2 ¢
CG2 @

A

V+2 @

Signal
CAN_H

Terminal block 1
CH1

TSXCANKCDF20TP

Terminal block 2

|'cHz

Wire color

| white

CAN_L

CcL1

CcL2

blue

CAN_GND

CcG2

black

CAN_V+

V42

red

CANopen - Kabel
TCXCANCxyy

Das Kabel ist verfugbar
in verschiedenen Aus-
fihrungen (x):
Standard
No Flame
Heavy Duty

und unterschiedlichen
Langen (yy):

50, 100, 300m
lieferbar.
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Lexium 15

UniLink- und
CANopen- Adapter o eCEDe oCide oCiJe o
AMO2CANO01V000 emﬂa-lﬂ_‘g—‘ XeA RS232 XGC CAN1 X6C CAN2 2-CAN
Um die RS232- und i
CANopen-Signale vom g
Stecker -X6 aufzuteilen
wird der 0.g. Adapter 7
verwendet. Dieser teilt e ///% o
die Signale wir folgt auf: ToXs Q////
-X6A RS232 UniLink Lexm /
-X6B CANopen -
Zusatzlich kann der
Anschlusswiderstand fur
CANopen aktiviert
werden. Dies ist in
dieser Applikation nicht
der Fall.
Deswegen Schalter auf
OFF.
Lexium 05 CN1
Modbus- und CICICIC] e 11101010 101C10]
CANopen-Anschluss fmmﬂﬁ
Uber den Schalter S1 OFF O0O00
kann der CANopen _&ﬁ 1
Abschlusswiderstand H =
aktiviert werden. Dies ist CN4
in dieser Applikation
nicht der Fall. o

Deswegen Schalter auf
OFF.

At

Lexium 05
CANopen-Anschluss

Der Servoantrieb kann
Uber die Klemmleiste
CN1 an den CANopen-
Bus angeschlossen
werden.

A IS S D 5 .2 ) ) ) S G B

1Ae{18)14 A S L

Pin Signal Description

21 CAN 0V CAN reference potential
22 CAN L data wire, inverted

23 CAN_H data wire

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc
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Lexium 05

Modbus- und
CANopen-Anschluss

Der Servoantrieb wird in

CANopen-Adapter

VW3CANAT71

Der Umrichter ATV71
wird mit Hilfe des o.g.
Adapters und dem
Stecker

VW3CANKCDF180T

mit den CANopen Bus
verbunden.

Dieselbe Schnittstelle
beinhaltet auch den
Modbus-Anschluss zur
Verbindung mit einem
PC und der Software
PowerSuite.

. P Pin  Signal Description
dieser Applikation Uber 9 ¥
die RJ45-Buchse CN4 1 CRN_H data wire
uber die Abzweigdose 2 CAN L data wire, inverted
n den CAN nB
andeescﬁossgﬁe us T MOD+10V_oUT 10V power supply
8 MOD_oV Reference potential forMoD+10vV_oUT
Dieselbe Schnittstelle
beinhaltet auch den Pin_ Signal Deseription
_ 4 MOC_DO1 Bidireztional transmit/racaiva signal RS485 level
\h;lgr%?#juﬁnsrﬁnl Lésl;r?eznl]jr 5 MO D Bidireztional transmit/racaive signal, inverted R&485 |avel
PC d d g S ft 7 MOC+L10v_orr 10V power supply. ma. 150 mA Clurpurt
P unS .(ter onware g MOC_ 0V Reference potential farmon+ Lov_ooT Cutput
owersulte.
Altivar 71

Modbus
terminal port
(HMI)

Modbus +
CANopen
network port

VW3 CAN AT1
CANopen
adapter
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Preventa
Safety Controller

Der Sicherheitscontoller
wird mit dem Stecker
VW3CANKCDF90T

mit den CANopen Bus
verbunden.

CANopen
Port

CANopen
Abzweigdose

TSXCANTDM4

Diese Abzeigdose wird
vor den TeSysU
Motorstartern im
CANopen Bus plaziert,
damit die 24V DC fur die
Kommunikationsmodule
eingespeist werden
kann.

Der Schiebeschalter
wird fUr diese
Applikation auf OFF
gestellt.

Die Spannungs-
versorgung ist mit max.
1,5A abzusichern.

0%
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CANopen
Abzweigdose

TSXCANTDM4 o § < o
e off 3
An den abgehenden " e—1200
o+ 1 PE —
CANopen Bus werden e |
die zwei TeSysU Motor- 0
starter angeschlossen. *
Spannungsversorgung:
CHI|CLI|CGI V+1 CH|CL2cGY v+2
V+1 24V DC
CcG1 ov DC
24v DC
CANopen CANopen
Signal Terminal block 1 | Terminal block 2 | Wire color
CAN_H CH1 CH2 white
CAN_L CcL1 CL2 blue
CAN_GND |CG1 CcG2 black
CAN_V+ V+1 V42 red
TeSysU
Kommunikations- f @ @
modul CANopen { : . —
LULCO08 / @\
Das Kommunikations- &
modul wird Gber die ) ,
Stecker @/ ’ ]
VW3 CAN KCDF 180T '
mit den CANopen Bus
verbunden.
1 Baud rate
Der Abschlusswider- 2 Address
statnd ng kl’(e' deTOFF 3 Power base connector
ersten stecker au 4 CAN bus connector

und bei dem zweiten
(letzter Busteilnehmer)
auf ON geschaltet.
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TeSysU Beispiel:
Kommunikations-
modul CANopen

LUL CO8 o
Die Baudrate wird auf
500 kBit/s eingestellt. QFF
T
Die folgenden Adressen Y SN
werden verwendet: Baud rate = 500 kbps Address =5

1. TeSysuU: 17
2. TeSysU: 18

SW10 (SW9 |SW8 |Baud Rate

0 0 0 10 kbps

0 1 20 kbps

0 1 0 50 kbps

0 1 1 125 kbps

1 0 0 250 kbps (default)

1 0 1 500 kbps

1 1 0 800 kbps

1 1 1 1,000 kbps
SW7 SW6 SW5 sSw4 SwW3 sw2 Swi1 Address
0 0 0 0 0 0 Not valid
0 0 0 0 0 1 1 (default)
0 0 0 0 0 1 0 2
0 0 0 0 0 1 1 3
0 0 0 0] 1 0 4
0 0 0 0 1 1 5
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Einleitung

Ubersicht

Funktion

Darstellung

Implementierung

Dieses Kapitel beschreibt die notwendigen Schritte fiir die Installation der Hardware und

das

Setup der Software, um die Aufgabe der folgenden Anwendung zu erfllen.

Hier

eine Ubersicht der einzelnen Unterpunkten

Funktion

Eine kurze Beschreibung der Bedienung

Kommunikation

Hier werden die fur die Kommunikation verwendeten Einstellungen, Speicherbereiche
und Variablennamen ausgefthrt.

SPS

Beschreibt die Projektierung der SPS mit Unity.

HMI

Anleitung fur die Erstellung der HMI Applikation.

Gerate

Vorgehensweise zur Parametrierung der eingesetzten Gerate wie Safety Controller,
Lexium, Altivar und TeSysU.

Einschaltanweisung und Funktionsbeschreibung

1. Hauptschalter einschalten
2. Alle Sicherungen und Motorschutzschalter einschalten.
3. Not-Aus quittieren
4. Warten, bis alle CANopen Teilnehmer am Netz sind.
5. Im HMI kdnnen die entsprechenden Teilnehmer angewahit und gesteuert werden. Es
ist nur der manuelle Betrieb vorgesehen.
Magelis Modicon M340
Ethemet ‘ |
Phaseo = F'-
- ‘
Preventa
’E;
E
b
1 _
CANopen

e

2x TeSysU 2% Lexium 15 6x Lexium 05 Bx Altivar 71
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Einleitung

Beteiligte
Gerate

CANopen

Kommunikation

In diesem Kapitel werden die einzelnen Datenpunkte, die Uber ein Bussystem (z.B.

Modbus Plus oder TCP/IP) miteinander ausgetauscht werden und nicht an Digital-
oder Analog-Hardwareschnittstellen gebunden sind, einzeln aufgelistet.

Definiert werden in dieser Liste:

die jeweils beteiligten Gerate

die Ubertragungsrichtung

der symbolische Name

die direkte Bus-Adresse im beteiligten Gerét.

In dieser Applikation finden die Bussysteme CANopen und TCP/IP Anwendung.

Uber CANopen sind folgende Geréte miteinander vernetzt:

- eine Modicon M340-SPS als Bus-Master, Busadresse 127
- ein Preventa Sicherheitscontroller, Busadresse 2

- sechs Lexium 05 Servoantriebe, Busadresse 3...8

- zwei Lexium 15 Servoantriebe, Busadresse 9...10

- sechs Altivar 71 Frequenzumrichter, Busadresse 11...16

- zwei TeSysU Motorstarter, Busadresse 17...18

Uber TCP/IP sind zwei Geréte miteinander verbunden und zusétzlich zur
Projektierung ein PC mit installierter Unity und VijeoDesigner Software.

- Modicon M340-SPS, Busadresse 192.168.100.41

- Magelis XBTGT HMI, Busadresse 192.168.100.47

Im CANopen-Netzwerk kénnen Sie bis zu 63 Slave (Adr. 1...63) und einen Bus-
Master an den Bus anschlie3en.

Buslangen, Segmente und Abzweigungen sind begrenzt und werden in den unten
stehenden Tabellen beschrieben.

Die fur den Bus ausgewahlte Datendurchsatzrate bestimmt die maximale Lange
des Gesamtnetzwerks:

Baudrate Maximale Lange
1 Mbit/s 4m

500 Kbit/s 100 m

250 Kbhit/s 250 m

125 Kbhit/s 500 m

50 Kbhit/s 1000 m

20 Kbhit/s 2500 m

Hinweis: Anzahl an unterstiitzten PDOs:

- 256 empfangende (RxP DO),
- 256 Ubertragende (TxPDO).

Folgende CANopen Einstellungen werden in dieser Applikation verwendet:

- Eine Baudrate von 500 kB/s und
- Heartbeat mit 200ms als Uberwachung der Teilnehmer

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc Schneider Electric

39



CANopen
- Adresse
- COB-ID
- Kommuni-
kationsweg

Datenrichtung SPS & Device (TPDO)

")

COB_ID bei PDO

Teilnehmer | Adr. | via L. [ 2 |3 [4 [5 |6 [7 [s
Safety 2 PDO 680 681 382 683
1. LXMO5 3 MFB 183 483
2. LXM05 4 MFB 184 484
3. LXM05 5 MFB 185 485
4. LXM05 6 MFB 186 486
5. LXM05 7 MFB 187 487
6. LXM05 8 MFB 188 488
1. LXM15 9 MFB 189 289
2. LXM15 10 MFB 18A 28A
1. ATV71 11 MFB 18B
2. ATV71 12 MFB 18C
3. ATV71 13 MFB 18D
4. ATV71 14 MFB 18E
5. ATV71 15 MFB 18F
6. ATV71 16 MFB 190
1. TeSysU 17 PDO 191 491
2. TeSysU 18 PDO 192 492
Datenrichtung SPS - Device (RPDO)
. %) COB_ID bei PDO
Teilnehmer | Adr. via T > 3 T 3 3 = )
Safety 2 PDO
1. LXMO5 3 MFB 203
2. LXM05 4 MFB 204
3. LXM05 5 MFB 205
4. LXM05 6 MFB 206
5. LXM05 7 MFB 207
6. LXM05 8 MFB 208
1. LXM15 9 MFB 209 309 409
2. LXM15 10 MFB 20A 30A | 40A
1. ATV71 11 MFB 20B
2. ATV71 12 MFB 20C
3. ATV71 13 MFB 20D
4. ATV71 14 MFB 20E
5. ATV71 15 MFB 20F
6. ATV71 16 MFB 210
1. TeSysU 17 PDO 211 511
2. TeSysU 18 PDO 212 512
7 PDO: Prozessdatenobjekte sind Objekte, die die Kommunikationsschnittstelle fur
Prozessdaten darstellen und den Echtzeitdatenaustausch erméglichen.
MFB:  Motion Function Blocks nutzen CANopen fiir den einfachen Zugang zu den

Basisfunktionalitaten von Servoantrieben.
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CANopen

Ubertragungs-
einstellungen

Teilnehmer Richtung PDO Transmis- Inhibit time Ewvent time

sion Type [x100ps] [ms]
Safety Senden PDO 5 255 0 0
Safety Senden PDO 6 255 0 0
Safety Senden PDO 7 255 0 0
Safety Senden PDO 8 255 0 0
LXMO05 Senden PDO 1 255 50 0
LXMO05 Senden PDO 4 255 200 0
LXM 05 Empfangen | PDO 1 255
LXM15LP Senden PDO 1 255 20 0
LXM15LP Senden PDO 2 255 10 0
LXM15LP Empfangen | PDO 1 255
LXM15LP Empfangen | PDO 2 255
LXM15LP Empfangen | PDO 3 255

ATV71 Senden PDO 1 255 300 1000
ATV71 Empfangen | PDO 1 255
TeSysU Senden PDO 1 255 0 0
TeSysU Senden PDO 4 255 0 0
TeSysU Empfangen | PDO 4 255

Transmission type:

- Synchron azyklisch: Der Ubertragungstyp 0 bedeutet, dass die Nachricht synchron

mit der SYNC-Nachricht, aber nicht periodisch Gibertragen werden soll.

- Synchron zyklisch: Ein Wert zwischen 1 und 240 bedeutet, dass das PDO
synchron und zyklisch Ubertragen wird; der Wert des Ubertragungstyps gibt die

Anzahl von SYNC-Nachrichten zwischen zwei P DO-Ubertragungen an.

- Asynchrones PDO: Der Ubertragungstyp 254 bedeutet, dass das PDO asynchron
Ubertragen wird. Er hangt Wllig von der Implementierung im Gerét ab und wird

hauptséachlich fur digitale E/A verwendet.

- Synchrones PDO: Der Ubertragungstyp 255 bedeutet, dass das PDO asynchron
Ubertragen wird, sobald sich der Wert andert.

Vergewissern Sie sich, dass der konfigurierte Ubertragungstyp vom gewéhlten Gerét
unterstitzt wird.

Inhibit time

- Die Sperrzeit, in der keine PDO gesendet wird. 0 bedeutet deaktiviert.

Event timer

- Ereignis-Timer, ist die Zeit in der mindestens eine PDO gesendet wird. 0 bedeutet

deaktiviert.
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CANopen
Datenpunkte
SPS <> Safety

CANopen
Datenpunkte
SPS <> LXMO05

Modicon M340 (CANopen-Bus-Master) |

Safety (CANopen-Slave)

Datenrichtung SPS € Safety

Adresse Bezeichnung Index Bezeichnung
%IW\3.2\0.0.0.0 XPS_Status 2000:00 Status Byte
%IW\3.2\0.0.0.1 XPS_Mode 2001:00 Mode Byte
%IW\3.2\0.0.0.4 XPS_Input_09 15 2004:00 Input data state 9-15
%IW\3.2\0.0.0.5 XPS_Input_01 08 2005:00 Input data state 1-8
%IW\3.2\0.0.0.8 XPS_ Output_01_08 2008:00 Output data state 1-8
%IW\3.2\0.0.0.10 XPS_Errin_09 15 200A:00 Input error 9-15
%IW\3.2\0.0.0.11 XPS_Errin_01_08 200B:00 Input error 1-8
%IW\3.2\0.0.0.14 XPS_ErrOut_01 08 200E:00 | Output error 1-8
%IW\3.2\0.0.0.16 XPS Diag_1 A 2010:00 Diag info 1 low
%IW\3.2\0.0.0.17 XPS_Diag_1_B 2011:00 Diag info 1 high
%IW\3.2\0.0.0.18 XPS_Diag_1_Msg 2012:00 Diag message 1
%IW\3.2\0.0.0.20 XPS_Diag_ 2 A 2014:00 Diag info 2 low
%IW\3.2\0.0.0.21 XPS_Diag_ 2 B 2015:00 Diag info 2 high
%IW\3.2\0.0.0.22 XPS_Diag_2_ Msg 2016:00 Diag message 2
%IW\3.2\0.0.0.24 XPS_Diag_3_A 2018:00 Diag info 3 low
%IW\3.2\0.0.0.25 XPS_Diag_3 B 2019:00 Diag info 3 high
%IW\3.2\0.0.0.26 XPS_Diag_3_Msg 201A:00 | Diag message 3
Datenrichtung SPS 2> Safet
Adresse Bezeichnung Index Bezeichnung

Modicon M340 (CANopen-Bus-Master) |

Lexium 05 (CANopen-Slave)

Datenrichtung SPS € Lexium 05

Adresse Bezeichnung Index Bezeichnung
%I1D\3.x\0.0.0.0 301B:07 | PLCopenTX1
%ID\3.x\0.0.0.2 301B:08 | PLCopen Tx2
%I1D\3.x\0.0.0.4 6064:00 Position actual value
%I1D\3.x\0.0.0.6 606C:00 | Velocity actual value
Datenrichtung SPS =2 Lexium 05
Adresse Bezeichnung Index Bezeichnung
%QD\3.x\0.0.0.0 301B:05 | PLCopen Rx1
%QD\3.x\0.0.0.2 301B:06 | PLCopen Rx2

\3.x\ -

x kann die Werte 3 ... 8 annehmen
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CANopen
Datenpunkte
SPS <> LXM15

CANopen
Datenpunkte
SPS <> ATV71

CANopen
Datenpunkte
SPS <> TeSysU

Modicon M340 (CANopen-Bus-Master) |

Lexium

15 LP (CANopen-Slave)

Datenrichtung SPS € Lexium 15 LP

Adresse Bezeichnung Index Bezeichnung
%I1D\3.x\0.0.0.0 6064:00 Position actual value
%I1D\3.x\0.0.0.2 606C:00 | Velocity actual value
%IW\3.x\0.0.0.5 6041:00 Statusword
%IW\3.x\0.0.0.6 6061:00 Modes actual
%IW\3.x\0.0.0.4 - 2088:00 Trajectory status

Datenrichtung SPS

- Lexium 15LP

Adresse Bezeichnung Index Bezeichnung
%QW\3.x\0.0.0.6 2080:00 Motion task
%QD\3.x\0.0.0.4 60FF:00 | Target wvelocity
%QD\3.x\0.0.0.0 607A:00 | Target position
%QD\3.x\0.0.0.2 6081:00 Profil velocity
%QW\3.x\0.0.0.7 6040:00 Controlword
%QW\3.x\0.0.0.8 6060:00 Modes set

\3.x\ -

x kann die Werte 9 ... 10 annehmen

x steht fur die CANopen-Adresse vom ersten und zweiten Lexium 15 LP

Modicon M340 (CANopen-Bus-Master) |

Altiva

r 71 (CANopen-Slave)

Datenrichtung SPS € Altivar 71

Adresse Bezeichnung Index Bezeichnung

%IW\3.x\0.0.0.0 6041:00 Statusword

%IW\3.x\0.0.0.1 6044:00 Control effort
Datenrichtung SPS 2> Altivar 71

Adresse Bezeichnung Index Bezeichnung

%QW\3.x\0.0.0.0 6040:00 Controlword

%QW\3.x\0.0.0.1 6042:00 Target velocity

\3.x\ -

X kann die Werte 11 ... 16 annehmen

x steht fur die CANopen-Adresse vom ersten bis sechsten Altivar 71

Modicon M340 (CANopen-Bus-Master) |

TeSysU (CANopen-Slave)

Datenrichtung SPS € TeSysU

Adresse Bezeichnung Index Bezeichnung
%IW\3.x\0.0.0.6 TeSysU_y_Status 2004:06 Status register
%IW\3.x\0.0.0.9 TeSysU_y_IOstatus 2004:09 I/O module status register
%IW\3.x\0.0.0.11 TeSysU_y Warning 2004:0C | Warning register
%I1D\3.x\0.0.0.0 3000:03 PKW: Response object
%I1D\3.x\0.0.0.2 3000:04 PKW: Response data
Datenrichtung SPS -2 TeSysU
Adresse Bezeichnung Index Bezeichnung
%QW\3.x\0.0.0.8 TeSysU_y_Control 2008:05 Control of the system
%QW\3.x\0.0.0.7 TeSysU_y Comm 2008:04 Control of comm module
%QW\3.x\0.0.0.6 TeSysU_y Output 2008:01 Control of outputs
%QD\3.x\0.0.0.0 3000:01 PKW: Request objebt
%QD\3.x\0.0.0.2 3000:02 PKW: Request data

\3.x\ -

x kann die Werte 17 ... 18 annehmen

—y__

y kann die Werte 1 ... 2 annehmen
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Ethernet

HMI <> SPS
Ubersicht der
Adressen

Ethernet

HMI <> SPS
fur Lexium
und Altivar

Datenrichtung HMI €-> SPS

Geréat Startadresse Reservierter Bereich
Allgemein %M501...600
Safety %M601...650
CANopen %MW401...420
Safety %MW421...430
1. LXM05 %MW500 %MW501...520
2. LXMO05 %MW520 %MW521...540
3. LXMO05 %MW540 %MW541...560
4. LXMO5 %MW560 %MW561...580
5. LXMO05 %MW580 %MW581...600
6. LXMO5 %MW600 %MWG601...620
1. LXM15 %MW620 %MW621...640
2. LXM15 %MW 640 %MW641...660
1. ATV71 %MW660 %MW661...680
2. ATV71 %MW680 %MW681...700
3. ATV71 %MW 700 %MW701...720
4. ATV71 %MW720 %MW721...740
5. ATV71 %MW 740 %MW741...760
6. ATV71 %MW 760 %MW761...780
1. TeSysU %MW781...800
2. TeSysU %MW801...820

Datenrichtung HMI €= SPS (fir Lexium und Altivar)
Name %MW | Bit Typ LXM [ ATV | Bezeichnung
YY_X_Ready +1 0 BOOL X X Drive is ready
YY_X Power +1 1 BOOL X X Drive power on
YY_X_ Start +1 2 BOOL X X Start drive
YY_X_Dir +1 3 BOOL X X Direction
YY_X_Mode_VE +1 4 BOOL X Set velocity mode
YY_X_Mode_AB +1 5 BOOL X Set absolute pos. mode
YY_X Mode_RE +1 6 BOOL X Set relative pos. mode
YY_X_Reset +1 7 BOOL X X Reseterror
YY_X_Velocity +2 DINT X X Target velocity
YY_X Position +4 DINT X Target position
YY_X_ACC +6 UDINT X Acceleration
YY_X_DCC +8 UDINT X Deceleration
YY_X Active +11 0 BOOL X X Drive is active
YY_X Disable +11 1 BOOL X X Drive is disabled
YY_X_Standstill +11 2 BOOL X X Drive in standstill
YY_X_Stopping +11 3 BOOL X X Drive in stopping
YY_X IN_VE +11 4 BOOL X X Drive in velocity mode
YY_X_IN_AB +11 5 BOOL X Drive in absolute pos mode
YY_X_IN_RE +11 6 BOOL X Drive in relative pos mode
YY_X_in_Velocity +11 7 BOOL X X Drive reachted velocity
YY_X_in_Position +11 8 BOOL X Drive reachted position
YY_X_Error +11 9 BOOL X X Error
YY_X_Act_Position +12 DINT X Position actual value
YY_X_Act Velocity +14 DINT X X Velocity actual value
YY_X_ErrorlD +16 UDINT X X Error ID code
YY_X_ErrorMA +18 INT X X Error message code

YY - YY steht fir den Antriebstyp

YY kann die Werte LXMO05, LXM15 oder ATV71 annehmen
_X_ - X ziegt um den wievielten Antrieb eines Typ es sich handelt

X kann die Werte 1 ... 6 annehmen
Die Adresse ergibt sind aus o.g. Startadresse + %MW + Bit. Bei dem dritten Lexium 05

flr die Drehrichtung (Direction), ist die Adresse

%MW540 + 1+ B

it ergibt

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc

%MW541.3

Schneider Electric




Ethernet
HMI <> SPS
far TeSysuU

Datenrichtung HMI €-> SPS (fir TeSysU)

Name 1. TeSysU 2. TeSysU Typ Bezeichnung
YY_X_HMI_Ready %MW781.0 %MW801.0 BOOL Power is ON

YY_X HMI_Run %MW781.1 %MW801.1 BOOL Pole status is closed
YY_X_HMI_Trip %MW781.2 %MW801.2 BOOL Tripped position
YY_X_HMI_Error %MW781.3 %MW801.3 BOOL Fault or warning
YY_X_HMI_Start %MW782.0 %MW802.0 BOOL Run forward

YY_ X HMI Reset %MW782.1 %MW802.1 BOOL Reset fault and warning

YY - YY steht fir den Antriebstyp

YY kann den Werte TeSysU annehmen
_X_ - X ziegt um den wievielten Antrieb eines Typ es sich handelt
X kann die Werte 1 ... 2 annehmen
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Adressen bei
SPS und HMI

Innerhalb der SPS- bzw. HMI-Applikation werden verschiedene Hardware-Adressen
sowie Merker und Merkerworte verwendet. Nachfolgend eine Ubersicht mit den
verwendeten Adressierungen. In der Spalte Adresse wird die Schreibweise und die in
der Beispielapplikation mdglichen Bereiche angegeben.

Typ Adresse Bemerkung
Digitale Eingange %Ir.m.x SPS: Digitale Eingange werden
-r: 0 hardwareorientiert angeben: r als Racknummer, m
-m: 1...3 | als Steckplatz, x als Eingangsnummer.
-x: 0...31
Digitale Ausgénge %Qr.m.x SPS: Digitale Ausgange werden
-r: 0 hardwareorientiert angeben: r als Racknummer, m
-m: 3...4 | als Steckplatz, x als Ausgangsnummer.
-x: 0..31
Analoge Eingénge %IWr.m.c SPS: Analoge Eingange werden
-r: 0 hardwareorientiert angeben: r als Racknummer, m
-m: 5 als Steckplatz, ¢ als Kanalnummer.
-c. 0..3
Analoge Ausgéange %QWr.m.c | SPS: Analoge Ausgange werden
-r: 0 hardwareorientiert angeben: r als Racknummer, m
-m: 6 als Steckplatz, ¢ als Kanalnummer.
-C 0...2
Merkerworte %MWXx SPS und HMI: Die Merkerworte werden fir den
-X Wort | Datenaustasch zwischen SPS und HMI
verwendet. Der Bereich richtet sich nach den
Einstellungen in der SPS. Maximal 32463,
Verwendet 0...9999
Merker %Mx SPS und HMI: Die Merker werden fir den
-X Wort | Datenaustasch zwischen SPS und HMI
verwendet. Der Bereich richtet sich nach den
Einstellungen in der SPS. Maximal 32633;
Verwendet 0...9999
Abgeleitete Merker %MWX.y SPS und HMI: Die Elemente (Bit) aus den
%MWX: Xy Merkerwortern werden fiir den Datenaustasch
-X Wort | zwischen SPS und HMI verwendet. Der Bereich
-y Bit richtet sich nach den Einstellungen in der SPS.
Maximal 32633; Verwendet 0...9999;
Bit 0...15. Unterschiedliche Schreibweise
SPS  %MW100.1 Bit 1 aus MW100
HMI %MW100: X1 Bit 1 aus MW100
Status CANopen %CHr.m.c SPS: Statusdaten fir den CANopen werden ber
-r: 0 die Datenstruktur T_COM_CO_BMX gelesen
-m: O (IODDT). Kanaladresse: r als Racknummer, m als
-c. 2 Steckplatz, c als Kanalnummer.

Status CANopen % CHO0.0.2
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SPS

Einleitung Dieses Kapitel beschreibt die notwendigen Schritte zur Initialisierung,
Parametrierung sowie das Laden des vorliegenden Programmes in die SPS
(Modicon M340), um die vorangegangene Funktionsbeschreibung zu erfillen.

Vor- Um die unten dargestellten Schritte durchfiihren zu kénnen, muss folgendes

bedingungen sichergestellt sein:

e Die Programmiersoftware Unity Pro ist auf Ihrem PC installiert

e Die Modicon M340 SPS ist mit Spannung

versorgt

e Die SPS und der PC sind Uber das Programmierkabel (BMXXCAUSBO0xx) oder
Ethernet (bei bekannter IP-Adresse) miteinander verbunden.

Die Einbindung der SPS wird in folgenden Schritten realisiert:

e Neues Programm erstellen und Auswahl der Hardware

e Parametrieren der Kommunikation
¢ Erstellen von neuen Variablen

e CANopen Teilnehmer hinzufligen
e CANopen PDO Parametrierung

e Achsen fiir Antriebe einrichten

e Programmaufteilung

e MFB - Motion Function Block

DFB erstellen und nutzen
Bendttigte Bausteine

Projekt generieren

Projekt exportieren und archivieren

Erstellen von einem neuen Bedienerfenster

PC mit SPS (PLC) verbinden und Projekt laden

Neues 1 | Zur Erzeugung eines neuen
Programm Programmes wéhlen Sie aus
erstellen und dem Menu File den
Auswahl der Untermenlpunkt New.
Hardware

4 Unity Pro %L

File Wiew Tools PLC

2]

T

Exit

die Auswahl der verwendeten
CPU erméglicht. r's

2 | Es offnet sich ein Fenster, dass

Fur diese Applikation die ER

Modicon M340 CPU

BMX P34 2030 auswahlen und

hiow all versions
FLC “Wersion | Description
Modicon k340
- B¢ P34 1000 01.00 | EPU 340-10 Modbus
- B¢ P34 2010 01.00 | CPU 340-20 Modbus CANaopen

mit OK bestatigen.

Es werden die g ----- Premiuim
Standardeinstellungen Quantum |
geladen.
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Uber den Projektbrowser einen
Doppelklick auf das Rack
ausfihren oder Uber die rechte
Maustaste Open auswahlen.

L

@' Configuration
- 0:PLC bus

! 0:BM P2
EV Add User Directory ...

Es wird das Rack und der
Hardware catalog gedffnet.
Durch Auswahl der einzelnen
Karten und Ziehen auf einen
freien Steckplatz ist die
Bestilickung einfach.

Es wird folgende Hardware

eingesetzt:

Rack BMX XBP 0800
Power BMX CPS 3020
CPU BMX P34 2030
32Dl BMX DDI 3202K
32Dl BMX DDI 3202K
16D1/16DO BMX DDM 3202K
32DO BMX DDO 3202K
4Al BMX AMI 0410
2A0 BMX AMO 0210

AnschlieRend wird
nebenstehende Darstellung
angezeigt.

m A —a - —
(1] DDl DDM| DDO | AMI | AMO
1 K 3202K 3202K 0410

Darstellung im Projektbrowser
als Baumstruktur.

ML, 0:Erxxer 0z00
............. [P [F): M CPS 3020

=l 0:EMEP34 2030

............. <] A CaAMopen

o Ethernat

B o 1:BME 0D 3202K
B o 2:BMXDDI3202K
i .EV 2 B ODM 3202K
............. B o +:BMX D00 3202K
............. B o 5B AN D410
............. ;EV :;ammmunzm

Es bietet sich an, zu diesem
Zeitpunkt das Projekt zu
speichern. Dazu im Men File
den Punkt Save As...
auswahlen.

AnschlieRend kann der
Speicherort und der
Dateiname (<Dateiname>.stu)
gewahlt und mit OK
abgeschlossen werden.

_ R
*Unil:z.r Pro %L ;: <Mo name =*
File Edit Miew Services Tools
2] Mew. .. Ctrl+H
(& Cpen. .. Chrl+0
Close
E Save Chrl+5

13Ye
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Paramet-
rieren der
Kommuni-
kation

Es wird in dieser Applikation
die Ethernet- und CANopen-
Schnittstelle verwendet.

Fir Ethernet muss als erstes
ein neues Netzwerk angelegt
werden.

Dazu ist im Projektbrowser
unter dem Verzeichnis
Communication und
Networks ber die rechte

a’ Station

| D./ Configuration

............. DJ Derived Data Types
............. DJ Derived FB Types

rx [— u Yariables & FB instances

= Mew Mebwork. ..

............. m’ Operator Sci

add User Directary ...
add Hypetlink, ...

Maustaste New Network... B L
auszuwahlen. e
Im den sich offenden Fenster s
ist als Netzwerk Ethernet zu
selektieren. Netwerk. | Camment |

List of available Metworks:

Mo Selection j

Mo Selection

Ok, I Cancel | Help

Weiterhin ist ein Name zu
vergeben. Dieser ist frei zu
wahlen.

Hier wird ETH verwendet.

Abschlieen mit OK.

Add Network I 8 x|
M etwork, | Commentl
List of available Metworks:
IEthemet j
Change Mame:
IETH
Ok I Cancel Help

Uber die rechts Maustaste auf
ETH und Open wird das
Parametrierfenster gedffnet.

Expork

Delete

Als erstes muss unter Model
Family die CPU 2030
ausgewahlt werden.

— Model Family

| MOE o100

IF Address

Subnetwark, Mask

||:|.|:|.|:|.|:| i

o .0
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Der sich 6ffnende Hinweis ist
mit Yes zu bestétigen.

oy prowe TR

P Change Metwork Family,
\_"(/ This is an irreversible action, ..

All data will be deleted !
Are wou sure Y

Mo |

In dem Reiter IP
Configuration wird die
genutzte IP Adresse
eingetragen.

In dieser Applikation wird

verwendet:
192.168.100.41
255.255.255.0

Diese wird vom HMI zum
Datenaustausch und von
Unity Pro zum Verbinden mit
der SPS verwendet.

Hinweis:

Damit diese IP Adresse
verwendet wird, missen auf
der Rickseite der CPU die
Drehschalter auf gespeicherte
(stored) IP-Adresse stehen.
Siehe hierzu Kapitel
Kommunikation.

IF Configuration IMESSaging I @ Scanning I

— IF addrez=s configuration

{* Configured

IP address [yaz s 100, 41
Subnetwark. mask 2Eh . 28R 2RE. 0
Gateway address o. 0. 0.0

(" From aserver

Cewice lame I

— Ethernet configuration

" g0z.3

AnschlieRend miissen die

Fil= Edik

Wiew Services Tools Build PLC  Debug

Eingaben validiert werden. = _
lasaa||=se|o|g

Dazu den Haken in der T

Toolleiste anklicken. J e am 1 B |Q - ‘

Unter Communication und | ... @ Station

Networks wird durch das rote
Kreuz angezeigt, dass das
Netzwerk keiner Hardware
zugewiesen wurde.

Die Ethernet Schnittstelle ist
auf der hier verwendeten CPU
vorhanden.

Fir die Zuweisung auf
Ethernet mit der rechten
Maustaste Open auswahlen.

b

Bt 'a./ Configuration

|_:_| ........... %R/ 0:FPLC bus

=l 0: BN 5ER 0300
............. B, (FIiP):BME CPS 3020
[l 0:BM P34 2030
............. L) oy CAMapen
............. @, M
............. E  V:EMRDO:
""""""" E o nl Add Hypetlink ...
............. E  3:BN DD
............. B, #:BMxOD0 Zoom out
............. E 5B AMI
.............  BiEME AN Expand all
............. i gt Collapse &l
............. E 3:CAMNopen

Derived Data Types

............. [3’ Derived FB Types
e [3’ ¥Yariables & FB instances

............. D.; Motion

'a/ Communication
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0 | e e neton
ETH TCP_IP auswahlen. 0.0 : Ethernz

E Etherret

‘. (1 Channel 3

Furnction:

11 Und dann unter Net Link das
oben erstellte Kommuni- -

kationsnetzwerk ETH

zuweisen.

Auch hier als Abschluss die E %hemﬂ
Eingaben validieren. | | ™ Channel 3

Function:

[ETH TCPIP =]

Tazk:

[MasT =]

Met Link: e

No Link =] Deo
[Ma Link

12 | Unter Networks ist das rote El ___________ @,, Communication
Kreuz verschwunden. D e 3, Networks
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schlossen ist, wird nach dem
Generieren die Anzahl der
tatsachlich bendtigten Merker
und Merkerw@rtern angezeigt.

13 | Furdie CANopen | ... {3, Station
Parametrierung im [ - a Configuration
Projektbrowser CANopen : %_3, 0:PLC bus
Uber rechte Maustaste - A ]]m’ 0: EMX XEP 0500
anwahlen und Open .. [F][F) : EMK CPS 3020
selektieren E o Ui BN P 2030
............. @, W
............. @V Etherne
"""""""" E w EMEDDI Add Hyperlink ...
............. E  2:BMEODI
............. E  3:EMZOOR oo ok
............. E  4:EM D00
............. E  TEMEAM Expand &l
............. 51BN AR Zallapse all
............. ;j‘: Ty
14 | Es wird ein Transmission
speed (Baudrate)von {T" Configuration |
500 kBit/s verwendet. T e
(™ Maintsin (% RESET
Aul3erdem werden jeweils 200 b, of words (%M Izuu _l= b of words (28] (oo —
Merkerworte r- far Input und Indes of st 2R Imm _|= Indes of Tzt 2k |1_201 _l=
Output reservert.
b, &f bits [3:01] 32 =1 Ib. of bits (M) 2 =]
Die Anfangsadressen liegen mdencitstzan  [1oo = ndescitstzeh — [izo1 =
bei 1001 (Input) bzw. 1201
— Bus parameters
(O Utp Ut) . Transmizsion speed 1] kEaud
. . . SYNC Message COB-ID 128
Fur die Merker werden jeweils SYNC Message Period |10 s
32 Bit reserviert.
15 | Wenn die Applikation abge-

The configuration needs 179 2aMW IN.
The configuration needs 147 2eMW OUT.
The configuration needs 0 %M IN.

The configuration needs 0 %M OUT.

Fur den Datenaustausch mit
dem HMI missen den
Variablen Adressen
zugeordnet werden.

Die Adressbereichsgrésse
kann angepasst werden.

Erstellenvon |4
neuen
Variablen

Dazu lUber die CPU rechte
Maustaste und Open
auswahlen.

5

---------- @’ Configuration

e P@J 0:PLE bus

]]m, 0: BRI KEF 0200
............. [P][P] EfX CPS 3020

e oven

------------- B, 2:BMxDDI320z =
------------- B, 3:BMxODM 321 SR RRRE
------------- E  HBMRDDOZE

2 Es werden die Eingenschaften
der CPU angezeigt.

Il 0o B P34 2030

CPU 340-20 Ethemet CAHopen

= Overviw | ™ Configuration | ™ Avinaiion | ™ 10 atiocre |

Dpeyaing mode
™ Fun/Siop mput |—
I™ Memony potect |

™ Automebic st in Fun
¥ Intislze XMW on cold stait

Default values

Size of global addiess Hiekds
[ sz awe [0z aKw [ <6
L 1@ xsw: [ 1ee

Mammum valus:
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Als GroRRe der einzelnen

global address fields werden ~ Size of global address fields

fir diese Applikation
eingetragen: ZM: 10000 EMWS (10000 EEWS | 10000

%M 10000 e 128
%MW 10000
%KW 10000

iy

S 163

AnschlieRend wieder die
Eingabe validieren Uber Edit File | Edit Wiew Services Tools

und Validate. JJ ‘2 O Undodll ChrHz
Alternativ kann auch der Mew & el
Button auf der Werkzeugleiste JJ'E

angeklickt werden.

Der Data Editor wird gedffnet | .. -5 Station

Uber Variables&FB... und &[] Configuration

rechter Mausklick auf den -] Derived Data Types
Befehl Open. -] Derived FE Types

[ ﬁ’ Yariables & FB instang m

------------- )  Elementary ¥ariablez
------------- @ Derived Variables
------------- [B  10Derived Yariables
------------- I Elementary FE Instan:

Export...

Imnpork. ..

Im Data Editor kdnnen alle Variablen eingetragen werden. Dazu wird in der
Spalte Name der Variablename eingetragen und in der Spalte Type der
Variablentyp.

In der Spalte Value kann ein Initalwert festgelegt werden.

Um die Variablen zu adressieren (located variables) muss eine Adresse in der
Spalte Address vergeben werden. In dem unteren Bild sind auszugsweise
folgende Adressierungen zu sehen:

%MW671.3 Im Merkerwort 671 das Bit 3

%MW662 Merkerwort 662
%I0.1.1 Digitaler Eingang vom Rack 0; Karte 1 der Eingang 1
Yanables | DOT T_I,Jpesl Function Blocksl DFE T_l,lpesl
Filker
( T | M ame B ¥ EDT ¥ DDT [ 10DDT
Mame Type - Addrezs - Walue Carmnment - Jzed -
----- & ATYT1_1_Stapping BOOL ZhWET1.3 AT Mal - Drive in stopping 1
----- @ ATVTI_1 Velocity DIMT ZhwEE2 1000 ATYT1 Mal - Traget veloctiy 1
----- & ATVT1_2 Circuit_ON EBOOL %1011 ATWF1 Mo2 - Circuit breaker ON 1

Hier ist eine Adressierung fur
einen CANopen Teilnehmer

%IW\3.310.0.0 bzw.
%IW\3.3\0.0.0.1 Vanables | DoT Typesl Function Blocksl DFE Typesl
%IW Eingangswort Filter
\3.3\  Karte 3 (CANopen) B A
Can open Adresse 3 REN] hd Tope - Address
0.0.0 1. Wort (auch | | | @ %P5 _Status INT #Iwh3.240.00
0.0000 || L= & ¥PS_Mode INT W3 250.0.01
0.0.0.1 2.Wort | 1L~ @ ®PS_lnput_09_15 INT #wh3.240.0.04
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9 Nach der Eintragung in den
Data Editor wird der
Variablenname bei dem e
CANopen Tellnehmer indem Bz [ e W oo |10 crpmeen |
Reiter PDO und in der Spalte il S
Symbol angezeigt. T R,
o e aniasotar
Weitere Adressierungsarten
entnehmen Sie bitte der
Dokumentation.
10
FOO Tr.Type | Imhibit.. | Ewent.. | Symbal Topo.Addr.
- WS PDOS [Static) 255 ] ]
..... D Statuz Byte WPS_Status | =hWh320000.000
..... D Made Eyte HPS_Mode w3 20000001
CANopen 1 | Furdas Hinzufiigen von bis zu | ... {33, Station
Teilnehmer 63 CANopen Teilnehmern wird B @, Configuration
hinzufligen das CANopen-Bus-Fenster 0:PLC bus
verwendet. Dazu im : 0: B EF 0200
Projektbrowser CANopen und g@"
im Kontextmenu die Option | (1, Derived Data m
Open wahlen. | [3, Derived FE Ty 30 ko Bus Masker
 E R Yariables & FE
: % Motion Add User Direckory ...
[ — [3’ Communicatic add Hypetlink, ...
2 | Das Fenster'CANopen wird il CANopen
angezeigt. Hier auf dem leeren b -
Feld im Menu New Device... BLs I 3 ImN
i 3 QpEn |
anklicken.
ot Gt
Gopy
E, Paste
Delete Drop
ewDevice.. |
[Move Drom..
Edit Camment
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Als erster Teilnehmer wird der
Safety Controller hinzugefigt.

Als Address wird die
CANopen-Adresse 2 einge-
tragen und im unteren Feld
unter Discrete das Geréat
XPSMC16ZC ausgewahlt und
mit OK bestatigt.

Mew Device

Topological Address. [1.63] I 2
ModeD: I 2
Part Number Description |
(=l CANopen diop
= Digcrate
i - APP_1CCO0 Tago Power CAMopen [APP1CC00,2ds)
""" APP 10002 Tego Power CAMopen [APP1CC02 2ds]

~— FTB_1CHOSEDBCMO | FTB 1CNOSEDSCMO IPET. Digital 24 VDC 140, B Input ..
~FTB_ICNOSEOESPO | FTB 1CNOSE085P0: |PE7, Dighal 24 VDC 140, 8 Input ..,
FTB_ICNI2EO4SPO | FTB 1CN1ZE045P0: IP67, Dighal 24 VDC 140,12 Input ...

~FTB_1CN16CMO FTE 1CNTECMO: P67, Dugial 24 YDC 140, 16 Input Pod,
FTB_1CN16CRD FTH 1CHTBCPD: IPEY. Digital 24 VDT /0, 16 Input Poi..
FTH_1CNTBEMO FTH 1CHTBEMO: IPE7. Dighal 24 YDC 170, 16 Input Pox.
FTB_1CHNTBEFD FTB 1CHTEERD: IPE7, Digital 24 VDC /0, 16 Input Pai .

OTB_1C0 DMILF OTB 1C0 DM3LP [TEOTB1COLSMD_0M00E.eds]
SMLC ] Fressenta BT ]

Fieventa ©PS-MC32 [TEXPSMCIB3ZZC_ M 05E.

[N U A S PR S S

Es wird das Gerat mit der
CANopen-Adresse angezeigt.

Auf dem nachfolgendem Feld
wie oben beschrieben New
Device anklicken.

Da die sechs CANopen
Teilnehmer LexiumO05 Uber
MFB (motion function block)
angesteuert werden, muss hier
unter Motion der Eintrag
LXMO05_MFB ausgewahlt
werden.

Als Address wird 3...8
eingetragen.

XPSMC16Z2C
Topological Address: [3.63] l E}
Maode-D: I <}
Pat Humber | Dezcription I
= CANopen diop
¥ Discrete
(= Motion
L ATVE VI | Altrvar 31 CANopen Slave DSP402 [TEATVI..
-~ ATY31_W1_2 Altvvar 31 CANopen Slave DSPA02 TEATYZ..
e ATYEIIT V1.3 | Altrvar 31 CANapen Slave DSP402 [TEATYA..
- ATYET W1 ATWE] [TEATVETT1E eds)
ATV VI [ ATV TEATVTITIE eds)
- el |Fa lelé-IFé Calopen (lcl-Fé eds)
C el IFE | IelA-IFE CANopen [lclé-IFE. eds)
~ lelé_IFS Icl-IFS CaNopen (lcld-|F5 eds)

" IclA_NDS5 |
3 5_MFE

5 DS301V4.01 and _
5 MFB.EDS

MNOEBS based an
054 PLCop

[ LXMOB_V1_12 | L0054 CANapen [TELXMO5A_0112E.EDS)
- LAM15LP_W1_42 EDS for Lewium 15 LP servodiive [TEL<M15L.,
. LAM1SMH_VE_B1 | EDS for Lesium 15 MPHP servodiive [TELAM...
- Dzicoder Osicoder - absolute rotary multi-un encodess .
3 Oither
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Fur die zwei Lexium15LP wird
unter Motion der Eintrag
LXM15LP_V1 42 ausgewabhlt.

Als Address wird 9...10
eingetragen.

Topological Addess: [9.53] Ii9
Mode-1D: | 9
Fart Mumber Description I
= CANopen drop
F - Discrete
= Matioh
ATV VI Altrear 31 CAMopan Slave DSP402 [TEATVIT .
ATV VI 2 Altrear 31 CANopen Slave DSP402 [TEATY31...
—ATYIT Y1 3 Altrear 31 CAMopen Slave DSP402 (TEATY1T...
ATVET_VI ATVET [TEATVE 11E. eds)
ATVTT V11 ATWT [TEATYTI11E. eds)
— IclA_IFA |l JFA CANepen (1o JFA, eds)
" lcl_IFE IciAAFE CANopen (I AFE. eds)
— lcld_IFS Ici AFS CaNopen i AFS. eds)
lclA_NOES 1IANOES based on prafles DS301V4.01 and DS..._
- 05 _MFB L2054 PLCopen (L<MO05_MFEEDS)

BV, 61

L

EDS for Larium 15 MPHP servadive [TELXM15..

! Dscoder O sicoder - absalute rotary multi-tum encodess ba..
+-- Qther
Bei den sechs Altivar71 wird .
unter Motion der Eintrag Topdopimincdess ik [ U
ATV71_V1_1 ausgewshlt. Nede D [ T
. Part Number Description |
Als Address wird 11...16 5 CANopen diop
i o Discrete
elngetragen. B N
L ATV VI Altivar 31 CANopen Slave DSP402 [TEATY..
ATVI _VI_2 Altvar 31 CAMopen Slave DSP402 [TEATVE.
ATVIIT_W1_3 Alivar 31 CANopen Slave DSPA02 [TEATYE..

I AFA CaMopen |

~ lclA_IFA | i AFA, eds)
Iclé_IFE IciAFE CANopen (1ckIFE. eds)
lcla_IFS I AFS CANopen [|ckFS eds)
lclé_NOES Ik NOES based on profiles DS301YV4.01 and ...
- LXMO5_MFB L¥MO52, PLCopen (L<MOS_MFB_EDS)
— M08 V112 b5, CAMNopen [TEL=M054_0112E EDS)
LXMISLP_V1_42 EDS for Lexium 15 LP servodrive [TELXM1SL..
L<M15MH_YE_E1 EDS for Leium 15 MPHP servadiive [TELKM...
i O sicoder Dsicoder - absolute rotany multitum encoders .
- Othes
Als letzte CANopen Teilnehmer
. . T jcal Addi 7 | 17
folgen die zwei TeSysU. iR aent: S lle S ]
Hode-ID: | 17
Hierbei ist unter Other der S P |
Eintrag TeSysU_Sc_Ad E ChNogendiop
ausgewahlt. Dieser steht fiir e
einen TeSysU StarterController 5 Other
. . . ;- STB_NCO_100 EDS for the STE NCO 1010 CAMopen Network Interface ..
(sc) mit einer erweiterten -~ STB_NCO_2212 EDS for the 5TB NCO 2212 CANapen Network Interface .
(Ad:AdVance d) Ausldseeinheit. | TeSpsll_C_Ad ULTIMA : Advanced Controlier in Femole mode (TE_TES...
- TebSpsld_C_Mu L LILTIMA ; Multfunction Controler in Local mode [TE_TES.,
TeSpsll_C_Mu R ULTIMA : Multiunction Contiober in Remote mode (TE_T

Als Address wird 17...18
eingetragen.

o TeSpsll_Sc Mu L
i~ TeSysd_Sc_Mu_R

LILTIMA : Multfunction Starter-Cortrofles in Local mode [T
ULTIMA ; Multfunciion Starter-Controller in Remote mods..,

TeSwsll_Sc_St

LILTIMA : Standand Starter-Controller i Remote mode [T
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CANopen
PDO Para-
metrierung

AbschlieRend sollten alle
CANopen Teilnehmer in dem
Projektbrowser angezeigt
werden.

|_i—_| -------- 'a/ Configuration

EI....

3 R— Eﬂ’ 0:PLC bus

%__Db 3:CAMNopen

; q}- 2: CaMopen drop
.............. EV 0.0 HPSMCIEZS
e q}-v 3 CaMopen drop

B, oo:LxMos_MFE
e q}- 4 CAMNopen drop
.............. EV 0.0 LEM0S_MFE
e q}- 5 CaMopen drop
.............. EV 0.0 LEM0S_MFE
e q}- E: CaMopen drop
.............. EV 0.0 LEM0S_MFE
e q}- T:CaMopen drop
.............. EV 0.0 LEM0S_MFE
e q}- &: CaMopen drop
.............. EV 0.0 LEM0S_MFE
q}- 3 CaMopen drop
-------------- EV 0.0; LEMIGLP_v1_42
e q}- 10 CAkopen drop
-------------- EV 0.0; LEMIGLP_v1_42
e q}- 1: CAMNopen drop
.............. Ev 00 ATYTL V1

e q}- 12 CAkopen drop
.............. Ev 00 ATYTL V1

e q}- 13 CAkopen drop
.............. Ev 00 ATYTL V1

e q}-v 4 CAkopen drop

B no:amvrLvL

e q}- 15 CAkopen drop
.............. Ev 00 ATYTL V1

e q}- 16 CAkopen drop
.............. Ev 00 ATYTL V1

e q}- 17 CAkopen drop
.............. EV 0.0: TeSysU Sc_Ad
q}- 18 CAkopen drop
.............. EV 0.0: TeSysU Sc_Ad

El..

|'__'|..

AnschlieBend muss noch der
zyklische Datenaustausch,
der Gber die PDOs erfolgt,
parametriert werden.

Dazu ist bei jedem Teilnehmer
im Kontextmeni Open
anzuwahlen und im
nachfolgendem Fenster den
Tab PDO offnen.

[ é.

g::,.
é.

-

&dd Hyperlink, . ..

3:CANopen drop
4: CaMNopen drop
5: CANopen drop
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Bei dem Safety Controller ist
zum Anfang keine PDO
aktiviert. Fir den Betrieb

240.0 : XPSMLC16ZC

Prewenta XPSMCB[TEXPSMCI6322C_0105E eds)

werden folgende PDOs ﬂf.;ﬂﬁtﬂ 0700 | (0 oot | 10 Comtpsin_|
angewahilt: Trsnsmit(r) [ Displa onl soive PO
FDO | Teree | mbivicrime | Event Tim.
- [1%5 POOS|Stakic)
PDO 5 transmit [ cambn
PDO 6 transmit R et
PDO 7 transmit e
PDO 8 transmit
Hinweis: L
Die verwendeten PDOs, ST
COB_ID, Transmission Type, o i
Inhibit und Event Time fir alle Feoeie (23] [~ Displagonly asive OO
CANopen Teilnehmer sind im Poo |_tie | iititTime | Gvont Tem.
Kapitel ,Kommunikation“ ——
ausgefihrt. [ = |
4
:;':gross’l?fr (:;:nagg?g;hlten FOO | Tr.Type InhibitTime | Ewvent Tim...
Controller dargestellt £ b1 ISR o 2 L
R I I D Statuz Buyte
----- D Miode Byt
----- m reserved
----- D rezeryed

----- D input data state...
----- D input data state...
----- m input data state.
----- D input data state...
= i) POOG (Static)
----- D output data sta...
..... [ unused

----- D input error 3-16
----- D input error 1-3
----- D input error 25-32
----- D input error 17-24
----- m output error 1-8

----- D unused

= 4] POOT (Static)

----- D dizgnostic infor...

----- m dizgnostic infor ...

----- [ disgnosticinkor...

----- D unused

----- D dizgnostic infor...

----- m dizgnostic infor...

----- [ disgnosticinkor...

----- D unused

Bl [#4] POOE (Static)

----- D dizgnostic infor...

----- m dizgnostic infor...

----- [ diagnosticinfor...

----- m unused

AbschlieRend sind die
Eingaben zu validieren mit
dem Hakchensymbol.
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5 Sind Variablen mit der
topologischen Adresse
vergeben, werden diese in der
Spalte Symbol angezeigt.

A P00 | (1 Eror conved | ) Conucation |

e
L1 cotpr data sta
[
T et
L) ietemor 18
gt e 1632
=[] bowenor 74

6 Da der Lexium05 Servo-
antrieb Uber MFB angesteuert
wird kdnnen keine Veran-
derungen an den PDOs
erfolgen. Diese sind fest
eingestellt.

PDO 1 transmit
PDO 4 transmit
PDO 1 receive

LXMO5A PLCopen (L<MO5_MFB.EDS)
E LAMOS_MFB 10t Poo | {0} Evor contrar | {0t Contiguration
" B Channel 0 l T I
Trangmit(z2l) [ Displag only active POC
FOO | Tt | inibitrime [ Evert Tim.
[ WS FOO1(Ststic)
I PLCopenTsl
i ) PlCepenTi2
& By oo |
] statuswerd
) Position setual.
B [ FOO3(Static)
! Statusword
InkibitTime | Event Tim..
Controlword
st - [ POO4(Static)
IMFB 'I
4]

7 Der Lexium15LP Servo-
antrieb wird tber MFB
gesteuert.

Die PDOs sind fest eingestellt:

PDO 1 transmit
PDO 2 transmit
PDO 1 receive
PDO 2 receive
PDO 3 receive

EDS for Lesium 15 LP sesviodive [TELMISLP_0N42E eds)

BT conar v

" B [Channel 0
Function:
|MFB 'I

{0 P00 | {0 v convol | (T Contpunation |

Transmit(32l) [~ Display only active POO

POO

5 Wiy POOI[Stic)
[ Possion sotual..
T[] Welooiy sotusl
- WISy FOO 2 (Stio)
[ Statusword

| Terpe [ wibicTime [ Evers Tim.
255 20

i Trajectony stat .
[ Trsjecteny

- [l E FDO 3(Static)
[ 0[5 FoO4(Static)

255
=

Fiecsive (3] [ Display orky actie PDO

__1 Mation task ..
1 L] Targetwelocity
- WIS POD 2 (Satic)

] rarget_pasition
-] Profile welcity
= Ty POO3(Static)
{1 Controlvord
] Modes of oper..
i DE DD 4 [Static)
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8 Bei dem Altivar71
Frequenzumrichter ist
ebenfalls die Nutzung der
MFB vorgesehen. BT amv7i_vi_t
‘.. B Channel

ATW [TEATVF111E. eds)

Dazu muss in dem Feld
Function der Unterpunkt
MFB angewahlt werden.

Function:

Baszic j

Baziz
= Cantraller
E xtended

9 Danach sind die PDOs fest ATV TEATYTITIE ods)
eingestellt:

ATVAI_V1_1 T
EB BB {0 Po0 | T Erer convor | {0 Contipuration |

PDO 1 tran Smit Transmit (3] [~ Display only active POO
. FOO | 1etupe | waiicrene [ Event Tim..
PDO 1 receive T 95 P
(] Stamsword
i-23 comolEror
03 Fooz (s
E- IR PoO3(state)
Transmit POO0...
Transmit POC..
Transmi POO..
Transmi PDO...

Feceive (%3] [~ Display only active FDO

- [ PODO2(static)

= C15 POO3 Static)
1/ Received FDD..
] Feceived P00,

Function: ‘[ _] Received PDO..

[vire -]

<

10 Bei der TeSysU werden die ULTIMA : Advanced Starter-Contraller in Remots mode [TE_TESYSU_SC_AD_0102E eds)
voreingestellten PDOs

U L TeSypell_Sc ad e
tibernommen. . B T PO | 0 £oor conor | 1) Contiperation |

Tranemit(xl] [ Display only sctive POO
Diese sind: PoO [ 7emwe | rwbicmime | EversTin.

PDO 1 transmit "BE.":;.,:,
PDO 4 transmit __:Lg znnz
PDO 1 receive e oo

PDO 4 receive

Receive (23] [ Displayanly sctive POO
POO
- W1 [POOY
. [ Control of the
Conticd of &om...
L Controd of outp...
L-[J(§g Poo2
- O(g Pooa
B~ My Foos
T D PIOW : Request ..
. i ] PKW:Request..

|De[eul 'I

<
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Achsen fur
Antriebe
einrichten

Fir die Nutzung der Antriebe
mit MFB (Motion Function
Block) ist es notwendig, fir

diese eine Achse zu erstellen.

Dazu ist in dem Projekt-
Browser der Punkt Motion
und dann New axis
anzuwahlen.

a’ Station
[ — u Configuration
............. [3’ Derived Data Types

............. [3’ Derived FB Types
e — m ¥ariables & FB instances

............ D.;m

,_|
=
0
g
3
g

,_|
o
¥
=]
-
o

&dd User Directary ...
add Hypetlink, . ..

ooy ouk
Fir die zwel Lexium15Lp 8l x
Servoantriebe ist in dem Tab
General als erstes ein General |A:-:is parametersl Wariables namel
Achsenname sowie der ot
Antriebstyp zu vergeben. |A><IS.L11
In dieser Applikation gilt: =
List of available Drive:
Name: [
AXIS_L11 (1.LXM) Lexium 15 MP/HP
AXIS_L12 (2.LXM) Lowiu 05
ATV
Typ: ATWT
Lexium 15 LP lela -
kK I Cancel | Help |
Uiy Pro stllt e passenden al
CANopen Adressen fir die
Auswahl zur Verfligung. General |f-‘«:-:is parameters | Variables name |
In dieser Applikation ist Naa:
maglich: [esdis_1
Adresse: \3.9\ (1.LXM) List of available Drrive:
\3.10\  (2.LXM) [Lesium 15 LP =l
MHetwark type:
ID‘-\NEIpen j
Lizt of compatible address;
<Mo link> |
—1<Malink>
43.1040.0.0
Help
Hier der fertige Tab General sl x
General | Axis parameters I Yanables name I
I ame:
[#x15_L11
Ligt of awailable Drive:
[Lexium 15 LP E
MHetwark type:
IE.t'—\NEIpen j
List of compatible address:
[vzm000 B
Ok I Cancel | Help

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc

Schneider Electric

61



Im Tab Axis parameters ist | T S B
die Bestellreferenz an- ;
zugeben. General Asis parameters | ‘ariables name I
. . . . Part Mum:
In dieser Applikation wird
verwendet: J
L<M15L013M3
L<t15LD 2103
Referenz: LXM15LD28M3 L:<h415L0 2803
Li<h415LIEON 4
L:<t15L01 0N 4
Li<t15LD17H4
Ok I Cancel | Help |
Die Software Version ist nicht | ey =
veranderbar. )
General Axis parameters | Yariables name I
SV 1.45 Fart Mum:
Software version:
1.45 ]
kK I Cancel | Help |
In dem Tab Variable name
sind die zugehbrigen s porameters TR
Variablen festgelegt. ;
geleq Generall iz parameters  Variables name |
Fir den 1.Lexium15 wird
genutzt: iz reference variable name;
[is_Fref_L11
Axis_Ref L11
Can Handler L11 CAMOpen handler variable name:
B B [Can_Handler_L11
und fir den 2.Lexium15:
Axis_Ref L12
Can_Handler_L12
kK I Cancel Help
AbschlieRen mit OK.
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8 Der Achse ist ein Rezept - -3, Motion
zugeordnet. EI ________ E XIS LT
Zur Anpassung muss es o D« e e Dieleke
selektiert und Properties
n o — IDJ Program ;
gewahlt werden. | ID« Animation Table Add Hyperlink ...
------------- ID« Operator Screen e
| ES e & Documentation
Excpand &l
Zollapse all
Properties
9 Hier ist der Variablenname fur al x|
das Rezept einzutragen.
Vanables name |
Die Parameterzuordung
ubernimmt U nity- Recipe variable name:
o ) ) [Fecipe_L11
Fur die Lexium15LP gilt:
Parameter description vanable name;
Name: IA:-:isF'aramDesc_El
Recipe_L11 (1.LXM)
Recipe_L12 (2.LXM)
Mit OK abschliessen.
Ok I Cahcel | Help
10 | Nebenstehendes wird jetzt in =3, Motion
der Projektbrowser angezeigt. B ARIS LT
T D Fiecipe_L11
11 | In der unterstehenden Tabelle sind die Eintragungen fir alle Antriebe
zusammengefasst.
Antrieb CANopen Variablennamen bei Achsen flr
Adresse Name Referenz Uberpriifen Rezept | Parameter
AXIS Axis Ref |CAN_ Handler | Recipe |AxisParam
1. LXMO05 \3.3\ _L01 _L01 _L01 _L01 Desc_2
2. LXM05 \3.4\ _L02 _L02 _L02 _L02 Desc_2
3. LXM05 \3.5\ _L03 _L03 _L03 _L03 Desc_2
4. LXM05 \3.6\ _L04 _L04 _L04 _L04 Desc_2
5. LXM05 \3.7\ _L05 _L05 _L05 _L05 Desc_2
6. LXM05 \3.8\ _L06 _L06 _L06 _L06 Desc_2
1. LXM15 \3.9\ _L11 _L11 _L11 _L11 Desc_0
2. LXM15 \3.10\ _L12 _L12 _L12 _L12 Desc_0
1. ATV71 \3.11\ _A01 _A01 _A01 _A01 Desc_1
2. ATV71 \3.12\ _A02 _A02 _A02 _A02 Desc_1
3. ATV71 \3.13\ _A03 _A03 _A03 _A03 Desc_1
4. ATV71 \3.14\ _AD4 _AD4 _A04 _A04 Desc_1
5. ATV71 \3.15\ _A05 _A05 _A05 _A05 Desc_1
6. ATV71 \3.16\ _A06 _A06 _A06 _A06 Desc_1
Hinweis:
Der AxisParam-Name wird automatisch von Unity Pro vergeben und richtet sich nach der
Reihenfolge der Parametrierung. Hier kann es zu Abweichungen kommen. Die Funktion
ist gegeben.
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12 [ Fi die sechs Altivarrl al x
Frequenzumrichter ist in dem
Tab General folgendes General |.-’-'«:-:is parameters | Variables name |
elnzutragen: s
Name: AXIS_AO0L (LATV) [Ax1S_ADt
bis ... A06 (6.ATV) List of available Drive:
[Ty =l
Typ: ATV71
MHetwark type:
Adresse: \3.1110.0.0 bis |canOpen -
\3.16\0.0.0 List of compatible address:
[+3118000 B
Ok I Cancel | Help |
13 | Im Tab Axis parameters ist sl x
folgendes einzutragen:
General Axis parameters | Yanables name I
Referenz: ATV71...075... :
. Part b urm:
SV: automatisch
Software wersion:
11 El
Ok I Cancel | Help |
14 | Im Tab Variables name 8 x
werden die Variablen genutzt:
Generall iz parameters  Manables name |
Fir den ersten bis sechsten
Altivar gilt: Ayiz reterence variable name:
. [xis_Rief_A01
Axis_Ref A0l
bis Axis_Ref A06 CANMDpen handler variable name:
[Car_Handler_a1
Can_Handler_A01
bis Can_Handler_A06
Ok I Cahcel Help
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15 [ Als Variablenname fir das al
Rezept gilt:
Yarniables name |
Name: Recipe_A0l bis
Reci pe—A06 Recipe vanable name;
|Recipe_41
Farameter dezcription wariable name:
I.-’-‘n.HisF'alamDesc_'l
Ok, I Cancel | Help |
16 | Fur die sechs Lexium05 sl x
Servoantriebe ist in dem Tab
General folgendes General |A:-:is palametetsl Yaniables namel
elnzutragen: e
Name:  AXIS_LO1 bis Jeeais_L01
AXIS_L06 List of awailsble Drive:
ILe:-:ium 05 j
Typ: Lexium 05 Mol e
Adresse: \3.3\0.0.0 bis |CanOpen [
\3.8\0.0.0 List of compatible address:
['3.380.0.0 B
Ok I Cancel | Help |
17 | Im Tab Axis parameters s sl
folgendes einzutragen: _
General Awis parameters | WVariables name I
Referenz: LXMO5AD10??7? .
Fart Murn:
SV: 1.0
Software version:
1.0 =l
Ok I Cahcel Help
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18 | Im Tab Variable name 8 x
werden die Variablen genutzt:
GenEIaII iz parameters  Wanables name |
Axis_Ref LO1 bhis
Axis_Ref_L06 Axiz reference vanable narme:
_ [xis_Ref_LOT
Can_Handler_L01 bhis
Can_Handler_L06 CaMNOpen handler variable name:
[Can_Handler_L01
Ok I Cancel | Help |
19| Als Variablenname fur das al x
Rezept gilt:
Yariables name I
Name: Recipe_L01 bis
Reci pE_LOG Recipe variable name:
|Fecipe_L01
Parameter dezcnption vanable name;
IA:-:iSF'aramDesu:j
Ok, I Cancel Help
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20 | Im Projektbrowser unter
Motion werden die Achsen
wie folgt dargestellt.

Motion

BHIS_AN
[ Fecipe_am
BHIS_A02
[ Fecipe_anz
BRIS_A03
[ Fecipe_anz
BHIS_A04
[ Fecipe_ans
BHIS_A05
[ Fecipe_ans
BAIS_A06
[ Fecipe_ang
BHIS_L0T
[ Fecipe_Lot
BHIS_LOZ
[ Fecipe_Loz
BHIS_LO3
[ Fecipe_L0z
BHIS_L04
[ Fecipe_L04
BHIS_LOG
[ Fecipe_L0S
BHIS_LOG
[ Fecipe_L0g
BRIS_LI
[ Fesipe_Ln
BHIS_LI2
[ Fecipe_Liz
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Programm-
aufteilung

MFB

Motion
Function
Block

Im Projektbrowser unter

Program sind die einzelnen
Programmsektionen abgelegt.

0 Safety
[l Control_Lxp0s
el Control_Lxm1S
s [eal  Control_ ATy
0 Control_TeSysU
0 HiAL_Diaka
0 CAMNopen

Hier eine kurze Ubersicht:

Start

Safety

Control_LXMO05
Control_LXM15
Control_ATV71

Control_TeSysU
HMI_Data

CANopen

Beinhaltet die Funktionen, die beim Starten vom
Anwenderprogramm erfolgen mul3 (z.B. Variablen
initialisieren)

Auswertung der Informationen vom Safety Controller

Die Sektionen sind fir die Ansteuerung der Antriebe
Lexium 15, Lexium 05 und Altivar 71 mit Motion Funktion
Block.

Konventionelle Ansteuerung der zwei TeSysU Motorstarter
Verwaltung der Kommunikationdaten mit dem HMI

Zusammenfassen der CANopen Informationen je
Teilnehmer.

Die Motion Function Block
Bibliothek, beinhaltet Bausteine
zur einfachen Ansteuerung von

Servoantrieben und
Frequenzumrichtern.

Libraries/F amiliez
~ ] «<Application:
-5 <Libsets
@[] BaseLb
[ Communication
[J COMT_CTL
<[ Custam Lib
4
4

Diagrnostics

[/0 Management

=25 MationFunctionBlack
EamprirE
- Maotion

-] Obsolete Lib

-] System

=+l
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Diese sind im FBD-Editor
unter MotionFunctionBlock

und MFB aufgefihn.

I ;I Help [ Type I
Function Blocks  Funchion and Function Blaock types |
T | Mame |"
Libraries/Famnilies | M arng
- <hpplications |-k CAN_HANDLER
=83 <Libsety |- LM_DOWNLOADMTASE
=L Bazelib #-F L<M_GEARPOS
-] Communication -k LEM_STARTMTASK
-3 CONT_CTL -k LeM_UPLOADMTASE
B[ Custam Lib - MC_HOME
-3 Diagnostics -k MC_MOVEABSOLUTE
#-C3 140 Management _[:Iﬂ MC_MOVEADDITIVE
El-E5 MotionFunctionBlock _[:Iﬂ MC_MOVERELATIVE
- (T (|| -k MC_MOVEVELOCITY
- Motion -k MC_POWER
[ Obsclete Lib |-k MC_READACTUALPOSITION
- Spstem -k MC_READACTUALVELOCITY
-k MC_READAXISERROR
-k MC_READPARAMETER
-k MC_READSTATUS
|-k MC_RESET
|-k MC_STOP
% MC_wRITEPARAMETER
|-k TE_DOWNLOADDRIVEPARAM
#-k TE_UPLOADDRIVERARAM

Nachfolgend eine Zuordungstabelle welche Bausteine fir welche Antriebstypen

verfugbar sind.

Type Black name Lexium1s lela ATV31 |ATV71 | Lexium05
HP, MP,LP |IFA,IFE,
IFX

PLGupen MG _ReadPararmel= X X x X x
VMC_WriteParameter X X X X X
VIC_ReadActualPosition X X X
MC_NMeadActualVelocity X X X X X
MGC_Meset X X X X X
MC_Stop X X X X X
MG _Power X X X X X
MG _MoveAbsoluic X X x
MC_MoveRelative X X
MC_MoveAdditive X X
MC_MoveVelozity X X X X X
MC_ReadAxisError X X X X X
VIC_ReadStatus X X X .4 X
MC_Home X X X

Parameter set save and | E_LlploadUriveHaram X X X X X

rostare functions for IF_nwrinadlriveParam X x x X x

mdnagermnz il ul recipes ur

renlarement nf fanlty

scryodrives

Advanced functiors for the | Lxm_GearPos X

Lexium 15 Lxm_DowrloadMTask X
Lxrn_UploadMTask X
Lxm_StartMTazsk X

System function CAN_Handler X X X X X
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4 | Uber die Bausteine kann zwischen bestimmten Betriebszustéanden (siehe Bild unten)
gewechselt werden. Nach dem Einschalten eines Antriebs, ist dieser normalerweise
im Status Disabled.

e ~
I ™, ,-—\\
DISCRETEMCTION [ STOPPING /L
CONTINOUOUSMOTION, /N Dane
SYNCHRONIZEDMOTION | Me-STOP »NTE
MOTIONTASKMGCTION //” \ \
HOMING 2 = or D{ \\
. A Enar MC STO
-~ T G K\\
(  DISABLED ) ‘\.\ L ~~
\ " N\oons \< FRRORSTOP
i \
\\ \
\ MC_MOVE. . MC_RES
\ MC H(JI‘JIE\
\\ LXM_ JTAFETMTA‘“K N \
Tr_NOWNI QAD | \\
TE_UPLOAD... | | pore \ ‘\
LA =
— MO_POWFR ke =
DOWNLOADING\
A //

5 | Firjeden Antrieb ist zwingend ein CAN_HANDLER Baustein notwendig, der in
jedem SPS-Zyklus angesprochen werden muss. Der Baustein meldet Uber den
Ausgang AXISREADY ob die Achse/Antrieb zur Ansteuerung verfigbar ist. Als
Parameter werden die oben beschriebenen Achsen verwendet.

6 Can _Handler LOG

1
CAN_HANDLER
CANopen_DIAG SLAVE_ACTIV_S—|NETWORKOFERATIONAL AXISREADY —LXMOS_6_Ready——
iz Ref_LOB— AXIS ERRORID —LXMOS_G_AXIS_ErorlD

7 | Nebenstehend ein weiterer
Baustein der ebenfalls mit Hilfe MC_MOVEVELOCITY
der Achsenparameter liber , ‘.

CANopen einen Antrieb AXIS — Axis Error — ERR
steuert. EXEC — Execute InVelocity - TV

Die genaue B_esc_hrelbung V — | Velocity Busy — B
entnehmen Sie bitte der I — | Tnvert _
Baustein- und Start Up- Command... — AB
Dokumentation. Errorld — ERRID

Fur eine kompakte und tber-
sichtliche Projektierung ist es
maglich, ganze Funktionen in
einem DFB zusammen-
zufassen.

DFB erstellen | 4
und nutzen

In dieser Applikation wurden
zwei DFBs erstellt. Jeweils mit
den o0.g. MFB fir Altivar und
Lexium.

Project Browser

%E Structural view
- IS Station

e E— D Configuration

e E— D Derived Data Types
e Y

[ — Ik Mation ATY

[ — Ik Mation_LEM

[ [E— D ¥ariables & FB instances

o — D Motion
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Als erstes sind die Bausteinein-

O T e S I

o [ &5 creuts
und -ausgénge festzulegen. = S : mo0L it = eads o CENLTIBH LT,
H I H H - i Prmen b RO S pradlinn vna e
Dabei kann Uber die ein- & i —" P
H - DT 4 BOOL Caznge direcion
getrage ne Nummer die - Moce_VE 5 BOOL Mode velcciy
Position am Baustein bestimmt -4 Macs AE 3 BOOL Mode postich sbzolte
® Moo HE i BLUUL Mode postich rektve
werden. - Vekciy i DI~ Gt poict velecin
-4 Maskicn a [ 5=t poik poskicr
= X “n 1 HT
- i DT -1 1 HT
ol S 72 AAIE_REF
Figzst 2 BOOL Fiegot fzul:
- B
[ &9 couwpulzx
P i Aclive 3 0oL At eads and poreied
4 Dischls Z 0oL A% SIZAILE shatus
-l Alem il 3 nn Ak STAMDET N zldus
i Stcppirg 4 EOOL aes 5 STOPP MG ststus
- 1MVE ] EOOL WEloc b moce Sk ve
- NS -] EOOL Azeclule posiion rods acliva
-4 IM_HE N BULL Relaiva prahon moce zetve
DO Aol Yook | W I Achud oty
i i in_velacil, ] 00l D=t poik velciy sazked
i Acl Mosiion | 70 |~" Azt ocsilion
@ o i 1 il Sed pwid puida ¢ e el
& Emo 2 EOOL Emcr
.4 EnolD 3 UL T E'rcr cods
i Emotdh 1 MT E'rer mapping o
e
In dem Baustein Motion_LXM B "@ Derived FE Types

sind beispielsweise drei
Sektionen vorhanden.

[ — Ik Motion ATY

COMMon
miode
............. errar

In der Sektion common
werden die allgemeinen
Steuerbefehle verarbeitet.

Diese sind:

ME READETATLS
ME_TRARETET IR

P )

e Status Baustein

e Fehlermeldung der Achse

e Einschaltung Leistung

e Fehlerquittierung

e |stgeschwindigkeit und

e Istposition

Die Sektion mode beinhaltet: T

e Antrieb stoppen

e Geschwindigkeitsmodus
e Absolut und

e Relativ Positionierungs-

modus

Stak—{i1  GUT

R aly—] 17
e L]
Mo e_sd—| Itk

Moce RE-#{INS
amor_surn #{ING
= pevi—|IN7

ML MUY R
|
WC_MOVESBSOLLTE

EEROR =38 i

3 7 AN LR
BANT T | BINT SXECUTE COMEf—3_at_cons
- Foatle STION B_STI—o s _busy
Wa oot L] our VELOCITY COHWAND2BOR TED a_at_comab
A SRR FRAT IO N LU L] sk _w L
Noe— FCFIFSATICH
i
1]
AN
Hat—{IN1 our
Headv—]INJ
Mo e V=7 INd
Wi ] 14
o a_RE— BT
or'o;_:uri'\- :: B MOWERELATIVE
u
MC_MOVERILATI D
B EFROR|— 3 re_e 1o

Vi sait—{IN

i)
PN IU LN

CCMC| o_re_done

B.g
COMMANDABORTED | —3 e
SHEJSW—2 e &

our
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Bendtigte
Bausteine

In der error Sektion werden die
Fehlermeldungen
zusammengefasst.

ELAIF MC_R

END_IF;
IF ErrorMA 0 THEN
Brror : falae;
END_IP
In der Applikation werden
neben den Standardbausteinen Moatian_L¥M Mation_ATY
zwei DFBs eingesetzt. —|Ready Activef— —|Ready Active [—
—[Fawer Disablef— —[Pawer Disablef—
. . X —|5tart Standstill— —|Start StandstillF—
Diese sind : —|Dvir Stoppingf— —|Dir Stoppingf—
:l tode_WE IN_VE— —[elocity IN_VE—
. " . hode_AB IN_AB— Act_“elocity|—
e Motion_LXM fir Lexium15 —|Mode_RE IN_RE[—  —|AxIs in_elocity[—
und LexiumO05, sowie . Pelo_c_ny A_ct_\»"eloc!ty: —[Feset Error:
osition in_Welocity ErrarlD
—ACC Act_Positionf— ErrartA—
e Motion_ATV fir Altivar71. L
—||Feset ErrarlD—
Der Unterschied der beiden SHaMAL

Bausteine besteht darin, dass
bei Motion_LXM zuséatzlich
Positionierung mdglich ist.

CANopen_DIAG SLAVE_ACTW_11—NETWORKOPERATIONAL  AXISREADY —ATWTA_1_Ready——
Puiz_Ref_AD1—|AXIS ERRORID | —ATV7 1_1_AXIS_Enrorll

Can Handler AD1

1
CAN_HANDLER

FEL 24
E
Motion_ATw
ady i TUT1_1_fetive
ATYTA_1_Pomer—[Fower Disable[—ATY71_1_Disable
ATWTA_1_ TVF1_1_Standstill
ATYFA_1_Di—|pir Stopping[—ATV71_1_Stopping
ATWTA_1_Velociy—[Melocity IN_WVE[—ATYTA_1_IN_VE
Act_Velocite—ATUTA_1_Aet_Velocity
muis_Ret_mD1—{axig in_\eloeity—ATV7 1_1_in_Velosity
ATYTA_1_Reset—{Reset Ermai—ATYT1_1_Enor
ErratlBf—ATVZ1_1_EnorD
oAl —ATUT 1_1_Enomia

n Handler LOG

CANopen_DIAG.SLAVE_ACTIV_S—

T
CAN_HANDLER

NETWORKOPERATIONAL AXISREADY

—LxMOS_6_Ready——

Podis_Ref LDG—{AXIS ERRORID [—LXMO5_6_AXIS_ErorlD
FBI_ 23
Motion_Lyh
ady Active | —LXMOS_B_Active
LXMOS_Ei_P ovie r—||P owuer Disable}—LXMOS_B_Disable
LXh0S_B_| i MOS_5_Standstill
LXht08_6_bi—{Dir Stopping|—LXMO5_&_Stopping
LXN0S_B_Mode_WE—Mode_WE IN_VE|—LXMOS_E_IN_VE
LXh05_B_tode_sE—Mode_4B IN_AB|—LXMOS5_E_IN_AB
LAMOS_6B_Mode_RE—{Mode_RE IN_RE[—LXMOS_G_IN_RE

LAMO5_B_Velosity—{Velocity At Velocity{—LXMOS_6_act_Welacity

L¥MOS_5_DCC—bCe in_Position[—LXM05_6_in_Fosition
fuods_Ref_LOB—{AXIS Enoi|—LXMO5_6_Erior
LXMOS_B_Reset— Reset ErorDf—LXMOS_6_EmarD

osition  In_Welosity|—LXMOS_6_in_Welosity
LXMOS_5_ACC—IACT aet_Posii

Erorhta|—LXMOS_B_Erromda
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Dies kdnnen seperat exportiert
werden Uber rechte Maustaste
auf den entsprechenden DFB
und Export.

'S Station

[ D Configuration
| [:' Derived Data Types
a Derived FB Types

o — ﬂ Mation Ren
| D Yariables & Delete Del
o — ["_—| Motion Put in Libraty
| — D Communica Analyze o e e o
o — ["_—| Program Froperties &lt-Enter

............. [:| Animation 1

[+ [:I Operator S¢ Expork
& Documenta
add User Directory ..,
Add Hyperlink. . ..
Es ist das Verzeichnis und der I al x|

Dateiname frei wahlbar. Die Savei: | J DFB: o I =
Dateiendung ist .XDB.
My Documants
™
by Camputer
[} 2 i v | / _J Euport
.n;:‘ri?:s:d:_ File hame: [DFB_Maton AT [L
Saveastypel  [Derived funcion [XDB) =] Cancel
Optians
¥ wihDDT ¥ ‘wih DFE
&
In einem neuem Projekt | ..£5 Station
kdnnen diese jederzeit (-~ 7] Configuration
importiert werden. [ Ll (] Derived Data Types
............. D Derived FB T!pe
Dazu ist Import in dem Men [ ] Wariables & FBir  OPEN
zu selektieren. | i (] Motion ek From Library

[ [:' Communication

[ D Program
............. D Animation Table-: Expark

------------- E——

| o & Documentation

Put in Library

add User Direckary ...

Die zwei Meldungen
Modification

und

save project

mit Yes bestatigen.

Maodification Authorization =] BES
L] E Do ywiou confirm Ehe modification 7
L

Yes Mo |
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Erstellen von
einem neuen
Bediener-
fenster

Die entsprechende Datei
wahlen und Import dricken.

oot 5

Look i [ 3 DFBs = « @t E

21X

h |ﬂ DFE_Motion_L<M. %08

My Recant
Documents

€

Deskitop

o
My Computer
-
ek g [0FB_Meton_ATV0B = [mee |
e Filez af type: |[)cn-'u: Funchion [“DE] E‘ Cancal |
g
Die DFBs werden im (SRS} Derived FE Types

Projektbrowser im Verzeichnis
Derived FB Types

angezeigt.

il , Mation_ATY
: 'a/ Sections

............. Feql, comman

Das Bedienerfenster wird zum
Animieren grafischer Objekte
verwendet, mit denen die
Anwendung symbolisiert wird.

Zum anlegen eines Neuem ist
Uber Operator Screens der
Menu New screen
anzuwahlen.

a Station
- D Configuration
............. IDJ Derived Data Types

[ IDJ Derived FB Types
e [[] variables & FB instances

............. |“_—| Motion

| a |:| Communication
[] ........... D P[ugram

------------- |:| Animation Tables

------------- G cpercor St

Documentation

Mew screen

e Family

In dem sich 6ffnenden
Eigenschaftsfenster ist bei
Name der Name vom
Operator Screen einzutragen.

Nach OK wird der leere
Operator Screen angezeigt.

Screen Properties (=]

General |DiS|:||a_|.JI Infarmation |

— Screen
Mame:
W alue:
Comment; ;I
[~
— Location
Family: I <Monex j
Functional Maodule: |<N|:|ne> j

=]

Cancel | Help
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In der Symbolleiste sind die
verschiedenen Elemente

ISSNEEREEREREEEEEREE

Project Browser

[E3

ve rfug b ar. %a Structural view
I@ Station I |
Nach der Anwahl des .
Elementes Text kann die ext
Textposition und Flache
festgelegt werden.
L_|

In dem Eigenschaftsfenster
und Animation tab wird uber
Animated Object die
Animation freigegeben.

Die Variable wird ein-
getragen/selektiert.

In diesem Fall soll der Text
nur sichtbar sein, wenn das
Bit=1 ist.

Object Properties: Text I 8 x|

Animation |.-’-‘n.nimati|:|n T_l,lpel Dlawingl Tent I

&

Yariable:

[CaNopen_DIAG SLAVE_ACTIV 8 =] .|
Type: |BD oL

|5|ave active on the bus: device 8

Comment:

— Display condition

" Continuous display " Bit=0 * Bit=1

o |
s 7]

o |

= YWalue <= I

Cancel | Spply | Help |

Im Tab Animation Type ist
Standard Display
ausgewahlt.

Object Properties: Text ) =1

Apimation  Animation Type IDrawingI Text I

& Etandard Displays

—Text
£ Walue [isplay; I "l
" Message furmber: I

" \ariable comment Gt

—

5 I [™ Flashing background

R |

— Fectanals

| Trend diagram

= Bar chart = I
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7 | Unter Drawing konnen Linien- s x
und Feldeigenschaften = S
festgelegt werden. Animationl Ariimation Type  Drawing | Text I

— Line r— Line color
— | FFIIIIIID
wickh: [ = UL

— Pattern — Background color
[ B =l mEm IID
™| Bound the cormers |—|—. ..

0k I Cancel | Apply | Help

g | Indem Tab Textist der Tex, 8 x
sowie die Eigenschaften der
Zeichen eingetragen. Animatianl Animation T_l,lpel Dirawing  Text |

Text: Cornrnunication O] =

H %|
URL: |
Font; IVerdana j
Size: |1I:| vl Alignment: Il:enter vl

— Style Color
[ Bald ™ Underline E noEE
[ Itdlic [ &l caps ll_II_IID

0k I Cancel | Spply | Help

9 Der Text sieht jetzt wie folgt

10 | Nebenstehend die
Ansteuerung fiir einen e T
Lexium05 Servoantrieb. Zu Peae
diesem Zeitpunkt ist Unity Fooet
nicht mit der SPS verbunden.

11 | Wird eine Verbindung mit der
SPS hergestellt (Online), a4z RN BN Y C)
werden die Elemente animiert.

Um ObJ ekte |m On|lnem0d uS Velocity Poe. abeolute Pag. relative
Zu bedienen, missen Sie auf

das eingekreiste Symbol

klicken.

12 | Hier die Ansicht mit i s
bedienbaren Elementen. Velacity AT L

o St Lenn 355

Hesel pir 1500 100
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Projekt
generieren

PC mit

SPS (PLC)
verbinden
und Projekt
laden

Bewor ein Projekt in die SPS
geladen werden kann, muss es
analysiert und kompiliert
werden. Dazu in der
Menltileiste Build und Rebuild
All Project anwahlen.

Oder das entsprechende

File Edit View Services Tools |B|_|i|d PLC Debug “Window Help
[azms ||= & & s
£%3 finalyze Project
[trmmBla-| —
% Build Changes Chrl+B
Project Browser A J
[
- =

Chr|HShift+E

ebuild all Project

Symbol in der Symbolleiste. s B
De nachfolgende Frage mit 8
Ye s beantworten.

?)

‘:(j Are vou absolutely sure to want ko rebuild all the project again?

woo |
Das Projekt wird analysiert und al
der Code generiert. Analying .
EEEEEEER
al

Genersting Code. .
[NEEEEEENEEEENEENENNEEENERNNENNENENENNNENNNENER

Cancel

Nach Fertigstellung wird in der
Statuszeile die Anzahl der
Fehler Warnungen (Error(s),
Warning(s))angezeigt.

Weiterhin ist unten rechts im
Unity-Fenster ein Feld zu
sehen mit Built.

Process succeeded : 0 Error(s] . 7 Warning|s
A[4T* [F T, Rebuild Al Project Impartexport

o |

Um sich mit der SPS zu
verbinden, muss der
Standard Mode aktiviert sein.

PLC Debug ‘Window Help

Conneck
Set Address...

I@ Standard Mode

B Simulation Mode

Wird die SPS mit dem PC
Uber das USB-Kabel
verbunden, ist in der PC-
Statusleiste ein
entsprechendes Icon zu
sehen. Im Fenster von
Windows wird die Modicon
M340 - BMX CPU angezeigt.

e

Hardware devices:

(DT

Die Adressfestlegung wird
aufgerufen mit

PLC->Set Address

PLC Debug Window Help

Conneck

Sek Address. ..
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Als Parameter werden flr
USB eingetragen:

Address
Media

SYS
USB

Set Address

~¥ PLC

Addrezs

5 = o]

kedia

[EE |

Communication Parameters |

Die Eintragungen kdénnen
direkt getestet werden. Dazu
im rechten Bereich den Button
Test Connection dricken.

Das positive Meldefenster
wird angezeigt. Mit OK
bestatigen.

Das Fenster Set Address
ebenfalls mit OK abschlieBen.

st addeess a1
v FLC Similshor
fbdrecs Hekdess
[svs =] @] [1z70m1
Meda Media
use =] |TCeiP
Commurication Paismedess

e T

\E) Successfully connected to the currently selected target.

Der gewahlte
Verbindungsweg wird in Unity
Pro in der untersten
Statuszeile angezeigt.

HMI R4 made [OFFLINE | | | |usBisvs

Zum Verbinden mit der SPS
ist auszuwahlen
PLC->Connect

PLC Debug Window Help

Conneck

Set Address. ..

In der Statuszeile wird
dargestellt, dass die SPS im
Run-Zustand ist und sich das
aktuelle Programm von dem
in der SPS unterscheidet
(DIFFERENT).

HMI Rfw mode [Baganagil Gl [UPLOAD INFO OK USB:SYS

Das Laden wird selektiert mit

PLC->Transfer Project to PLC

PLC Debug  wWindow Help

Disconneck
Sefk gddress,.,,

I@ Standard Made

-& Simulation Made

Compare. ..

Ir'an::Fer Projeckt to PLC

E;]] Transfer Projeck From PLC
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10 | Im folgendem Fenster werden Tansier Project to PLC 8 x

die jeweiligen Projekte (PC '

. . L ,,— =
und SPS) mit Version und B2 .

. Wession: {LE] Version IMB
Datum angezeigt. b [EOETED b [ETDETET
Der Download wird gestartet . e
) Trarafer Carcel |

mit Transfer.

L | o ot s coctont stop -
Projekt muss gestoppt S8l x|
werden. 9 | PLCProject:

x,__i}) Mame: Skation
Weiter mit OK. YWersion: 0.0.8
Lask Build: 0&8.11.2006 17:49:07
Confirm Stop on this Project?
P Zancel |
12 | Das Projekt wird geladen und el
der CANopen Bus initialisiert. Packet 136/238 is successilly sent.
AN ENEEN AN ENE NN RN ENNENNENEE
al
‘wailini for CANapen iniliakzation
AR RN NN NN AN RN NN NN NN NN NN NN

13 | In der Statuszeile wird
angezeigt, dass das Projekt
gleich (EQUAL) ist aber sich | Iy g mede SR | [5tor UPLOAD INFo ok [UsE:svs
noch im STOP Zustand
befindet.

14 | Zum Starten des Programmes PLC Debug Window Help
PLC->Run anwéahlen.

Disconneck
Set gddress, .,

l@ Standard Mode

B Sirulation Mode
Campare. ..

#g Transfer Project to PLC

S.“]] TransFer Project From PLC
Transfer Data from File o PLC
Transfer Daka From PLC ko Eile
Inik

= =0 |2 | (T [
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Projekt
exportieren
und
archivieren

15 | Undmit Of bestargen. Run -
v PLC Projeck:
:{/ Mame: Skation
Version: 0.0,9
Last Build: 07.11.2006 11:15:21
Confirm Fun on this Project?
Cancel |
. o
16 | Projektlauft HML Rjw made (el | G LPLOAD INFO 0K UiSE:Svs
L e e i eda et
kann auch tber diese eine
Verbindung zwischen PC und —" PLC
SPS aufgebaut werden.
Addreszs
Dazu in der Adressfestlegung =
die IP-Adresse in Address |1E|2'1EE'1[":I'41 J ﬁl
eintragen und unter Media b adia
TCPIP auswahlen.
{TCRIP |
Communication Parameters |
18 | In der Statuszeile wird die IP-

Adresse angezeigt.

HIL R mode [Hoitl | ] [UPLoaD RO oK [TCPIP:192,168,100.41

Der Export von einem Projekt
enthalt:

e Konfiguration der
Eingénge/Ausgange

e Sections

SR-Programmmodule

Ereignisverarbeitung

ungeschitzte DFB-Typen

DDTs

Variablen

Animationstabellen

e Referenzen auf die
geschitzten DFB-Typen.

Dazu liber die Menlileiste
wahlen:

File->Export Project

File Edit Yiew Services Tools

2 Hew... Ctrl+H

= Cpen... Chrl+0
Close

n Save Chrl+5
Save As...

Export Project. ..
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Wenn ein Projekt exportiert
wird, generiert die Software
eine Datei *.XEF.

Der Speicherort und
Dateiname ist frei wahlbar.

Export starten mit Export.

Expart

Savajre | ) UniyPro

= «®BcrE-

My Recent
Documents

Desktop

| 4

My Documerils

o8

My Compuber

Fike game: Ma40_CEM EF

-
Py Hetwark
Places

Save a3 ypa:

Ir"DDlt,ahon [*EF]

DOption:

Lel L
{

[¥ \with Cant.

Das Projekt wird exportiert. Der
Fortschrittsbalken wird

T 2

Expon .

angezeigt.

ENNEEER
Ein exportiertes Projekt kamn | prop — &) 2]
direkt mit Untiy Pro gedffnet Loakie [ © UrivFo El -l m

werden.

File name:  [M340_CEMXEF

Open I

Files of type: IUnity Pro &pplication Exchange Files [".XEF]j Cancel |

Open Option
™| Open the project in read-orlyimode

I~ Open<EF File with ‘wizard

Froject infarmaticn
Type:
[ arme /W ersion:

Last modification:

Lamment:

Neben der XEF Exportdatei und der STU Projektdatei gibt es das STA Projktarchiv.

Die STA-Datei hat die folgenden Eigenschaften:

o Die STA-Datei ist stark komprimiert (ca. 50 mal héher als die STU-Datei). Sie
dient zum Ubertragen von Projekten an Netzwerke (z.B. lokal oder im Internet).
e Die STA-Datei kann zum Ubertragen von Projekten zwischen unterschiedlichen

Versionen der Software Unity Pro verwendet werden.
o Die STA-Datei enthélt das gesamte Projekt:

- Die SPS-Binardateien

- Die Auslese-Information: Kommentare und Animationstabellen

- Die Bedienerfenster
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Wenn eine STA-Datei gewahlt
wird, bietet die Software eine
bestimmte Menge von
Informationen:

e Projektname

e zugehorigen Kommentar

e Version und Datum der
Generierung des Projekts

e Zel-SPS des Projekts

e Datum der letzten
Anderung des Quellcodes

e Version von Unity Pro, mit
der dieses Archiv erstellt
wurde.

Dazu liber die Menlileiste
wahlen:

File->Save Archiv

View Services Taools

| File Edit

Den Speicherort und
Dateiname wéahlen.

Archivierung starten mit Save.

8 2
Save in: I_} UnityPro j & Ifi‘ v

Filename:  [M340_CEM.5Ta

Save as type: IUnity Pro archived Application Files [*.5TA) j

Sawve

[ see |
Cancel |

Open Optiath:

= Eper the: praject i read-arly mode

= OpeniXEF Filewith wizard

Froject infarmation
Type:
I arme /W ersion:

[Last modifization:

Lommert:
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Einleitung

Funktions-
ubersicht

Neues
Projekt
erstellen

HMI

In dieser Applikation ist ein Bedien- und Anzeigegerat des Types Magelis XBT-GT 2330,
das Uber das Protokoll Modbus TCP/IP mit der Steuerung (SPS) kommuniziert, enthalten.
Die Programmierung bzw. Konfiguration des Terminals erfolgt Gber die Software Vijeo-
Designer. Auf den nachfolgenden Seiten werden die erforderlichen Schritte zur Erstellung
sowie der Download eines Programmes erlautert.

Die Einbindung vom Anzeige- und Bediengerat (HMI) wird in folgenden Schritten realisiert:

¢ Funktionsiibersicht Vijeo Designer

e Neues Projekt erstellen (Plattform, Hardware, Kommunik ation spezifizieren)

o Kommunikationseinstellungen
¢ Erstellen von neuen Variablen
¢ Erstellen von Bildern

¢ Fehlermeldung anzeigen

¢ Projekt Uberprufen und herunterladen

 Ubersicht Applikation

1 Die VijeoDesigner-Umgebung
setzt sich zusammen aus den
unten aufgelisteten Elementen:

1 Navigator
Info-Anzeige
Inspektor

2

3

4 Datenliste
5 Feedback-Bereich
6

Werkzeugkasten

i ? fcons far the working windows 1

VAT VioFranm -[lofmwar]

Semdh Ves O | s Wedow  fHep

L3 S LS L BE SR EE R PR ] Rand] ulalh]
A TR e 1 | NI R

i Gt Parsd ¥ EF

e Paat |

| ey 1 |

5; [Deserpian T 1

o

Ihuj‘ £ 1

Cirormm R

Fuormig

=
H
Iy
3

L E&

| | o v
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o 20 of HAA P s, . 12K
T WD)

i
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i
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Dowmicoring

Do dig Touges]

5
2

. | | owsinas Congiow: - 1 enurfl ¢ waminges

H 1 || —
IR, et | lalelnh, B g

.,%_i
mim

k

 ;

|y
B
™

w

1 Nach dem Start von Vijeo
Designer kann ein neues
Projekt angelegt werden. Dazu
in der Menuleiste

'ﬂ';j'lnl'ijen—FramE
File Edit Build HMI Arrange
ZEFlHR

Mew Project. ..
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File->New Project Cpen Praoject. .. Ckrl+10
Zlose Project
wahlen.
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Es ist ein Project Name fir die Create New Project a8 x
Applikation zu vergeben und ~Enter Project Mame to Creste
ggf. ein Kommentar zu ErojectName  [HMI
erganzen.  Desciplion o Comment
=
j -]
Y Type
" | % Project with Single T arget
© Projectyith [T =] Targets
1 Project Password
Enter Password |
Conditm Password |
Hint (Optonal) |
cfet [ Nets | Enih | Concel |
Danach das eingesetzte Create HenRitny a8 x
Zielgerat auswahlen und einen ~Enter Project Mame to Creste
logischen Namen vergeben. Project Name -l
. . . Target: 11
Beispielprojekt:  Mew Project/Target
Target N gme EEH
Target Name: CEM Target Type [XBTGT2000 Series =]
Model  [XBTGT2330 (320x240) =l
Target Type  XBTGT 2000 KBTG12110 [320:240)
ABTGT2120 (320240
HETGT2130 (32024
Model: XBTGT2330 orciz i

<Back [ MNet> |  Erish |  Cancel |
Um die Ethernet-Schnittstelle Create New Project a
des Gerates zu nutzen, sind IP- ~ Enter Project Mame to Create
Address, Subnet Maske und ProjectName  |HMI
f. das Gateway anzugeben. Taiget: 1/1
9 y 9 ~ Target Sehup
W &ssign the folowing P Address
|P Adchess 192 . 168 . 100 . 47
= Subnet Mask 265 . 285 . 255 . 0
DefaGatsway | 0 0 . 0 0
<Back [ Net> |  Erich Cancel
Schneider Electric 84
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Einstellungen
Kommunika-
tion

Um mit anderen Geraten Daten
austauschen zu kénnen,
bendtigt das Magelis-HMI einen
Kommunikationstreiber.

Dazu die Schaltflache Add
anwahlen.

Create Mew Project

~ Enter Project Name to Create

Praject Name JHiI

Target : 11
Equipment List

window's Driver and Equipment properties,

Aydds drivers and equpment. Define settings in the Navigator

Add I Dinlste I
¢Back I Eith Cancel |
Unter Manufacturer ist zunachst
Schneider Electric Industries a8 x|
SAS aus der Liste auszuwahlen. Manufacturer:
Danach kann der Driver ISchneider Electric Industries SAS =l

Modbus TCP/IP und unter
Equipment Modbus Equipment
fir die Kommunikation mit der
SPS gewahlt werden.

Nach der Festlegung des
Kommunikationstreibers wird die
Erstellung des neuen Projektes
Uber den Button OK und

Driver: Equipment

Modbus (RTU)
haodbuz Plus
hodbuz Slave

L. Ok Cancel Help
nachfolgend Finish
abgeschlossen.
Nach dem Anlegen des e T T P ’T‘““

Projektes zeigt Vijeo Designer
nun die oben beschriebene
Arbeitsoberflache mit einem
leeren Bearbeitungsbildschirm
auf der rechten Seite.

JPHsdEm|[ve xR ux b B eER e ® .~

keN-A-Avl-8

", 10 v
& Pt
e ——

wive. TPrw. (B Toe.

4

MMT
= Pares
Perein 1
Daserpton

e,

e
s ok —

ikt e =
r— -

;
i‘l!rb Buie

Fr Finks, pres #1
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Die Einstellungen bezlglich
Download des Projektes zum
HMI kdnnen geéndert werden.

Dazu im Navigator die Plattform
(hier Cem) anklicken und im
Property Inspector den Eintrag
Download auswahlen.

Damit das Projekt zur Magelis-
Anzeige Ubertragen werden
kann, muss Ethernet sowie die
IP-Address und die
SubnetMask der Anzeige
eingestellt sein.

Havigator i~ =l

OH| 2 = &3
FE He

SOEm

E@ Graphical Panels
1: Panell

----- ﬁ Popup Windows
----- jj Application Scripts
- Data Files

Eﬂ---é Languages [Languagel]
EEI"-% Resource Library
----- i T Security

EEI---F.g‘J Alarms
----- ’:‘1\. Recipes

EEI---EJ Diaka Logging
Elff'f. IO Manager
= ModbusTCPIPOL

oo @ ModbusEquipmentD? [ 0.0.0.0 ]

= Yieo-.. EE; Project |Fl% Y ariables I & Toolc... I

Property Ingpector =l
Targek | | i
Tarne Cem
Description
Type R®ETGT2000 Series -|
TargekColor 64k Colors j
Model $BTET2330 (320:240) j
InitialPanelD 1: Panell Ad
Starbup Cptions
Buzzer Enabled j
ToConfiguration 2 Corner j
; Ethernet j
|— IPAddress 192.168.100.47
|— Subnetfask 255.255.255.0
|—DefauItGateway 0.0.0.0
|— User &pplication  Main Drive j
L Include Editor Pror Disabled j—
Fir die Kommunikation zur SPS f'F HrI
missen dem Modbus TCP/IP- B cem
) ] ) =45 Graphical Panels
Treiber die Schnittstellen- [ 1: Panelt
parameter mitgeteilt werden. | - ¢ Papup windows
jj Application Scripks
[+ Data Files
. . [EI---& Languages [Languagel]
Mit einem rechten Mausklick auf - [ Resource Library
ModbusTCPIPO1 den Eintrag | g Security
Configuration... auswahlen. H"“;ﬁﬁ‘ Lo
----- i Redpes
[EI---E_J Data Logaing
EI'Z. I Manager
S8 (] ModbusTCRIPOL .
Meww Equiprnent... Insert

Configuration. ..

Delete... Delete
Renarne Fz
Properties Alk+Enter
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Hier steht die IP Address vom
HMI.

Driver Configuration

Schneider Electric Industries SAS

a8l x|

thactura‘:| Driver: I Modbus TCRAP

Target Machine Address
V¥ | fssign the following P Address

“ou can define the Target WMachine Address in the editor or run time:
* Editor — in the Navigator window's Targed node, Downioad property
* Run Time — in the Configuration merwts Offiine tab, Metwoark button.

Cancel Help

Fur die Geratekonfiguration ist
nach einem rechten Mausklick
auf ModbusEquipment01 der
Eintrag Configuration...

E| ‘7: I0 Manager

=0 ModbusTCPIPOL
g@ ModbusEquipment0l [ 0.0.0.0

Mew Scan Group Insert

Configuration. ..

Delete... Delete
auszuwahlen. Rename Fz
Properties Alt+Enter
Hier wird die IP -Address der 8 x
SPS aHQGQEben' — Equipment Address
|F Address [ 192 . 188 . 100 . 41
Bei Communication Unit D -
Optimization wird Maximum S S
] r~ Communication Optimization

eingetragen.

g g Preferred Frame Length IMaHimum Pozsible j

. . . . —w IECE1131 Spritax
Weiterhin wird die IEC Syntax
aktiviert und der Adressierungs- Addressing Mode ID-based [Drefanilt) ﬂ
modus auf 0-based (Default)

. . . Wariables

eingestellt. Dadurch wird die

) ] o Diouble Ward ward arder ILow wiord first j
gleiche Adressierung wie in der
SPS (%MWxxx) verwendet. ASCI Display byte order [Low byte first =l
Die anschlieRende Meldung wird
mit YES bestétigt. ok Cancel | Hep |

icoFrame al

! E Al Device Addresses assaciabed wikh thes equipment will be converted to [EC 61131 Format, Continue?

] ho

Uber die rechte Maustaste kann
Uber Rename der
voreingestellte Name

ModbusTCPIP0O1 nach HMI
ModbusEq.. nach PLC

umbenannt werden.

El",?_f‘. I3 Manager
= HmI

e

L@ PLC[ 192.168.100.41 ]
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Erstellung
von
Variablen

Zur Erstellung von neuen
Variablen im Navigator auf den
unteren Tab Variables
wechseln.

Durch einen rechten Mausklick
auf den Projektnamen im
Navigatorfenster erscheint ein
Popup-Menifenster, aus dem
der Punkt New Variable - New
auszuwahlen ist.

Havigator — 2l
X AO0CIEREYIIEE
i‘]i Sorted by Mame, Filker = No System Variables

New Varisble

Paste kT E
Impoet Yariables. Chrl+1 ]'i 5
i nkeger
= t Yariables... Chrl+E
xport Yariables. ! =
New Yarighles From Equipment.. String
Link Yariables... Structure
pdate Link.
£ Block Integer
alidate \tariables. .. Block Float

Properties Alt+Enker |

@\ﬁieoh‘lanﬁger I_F_FF'rOiect @Vaﬁahlm |° Toalchest ]

Fur die Vergabe von Variablen
missen die folgenden Angaben
vorhanden sein:

Variable Name

Data Type

Data Source (Extern)
Device Addressin der SPS

henvarae 8 x
Basic Properties ]Qata Details| 10 Se!l'ngsl Data ﬁcaingl Alarm |
‘Wanable Name: Diezcnption:
|Test |
Data Type:
|Integer =| Airay Dimension: ID
Data Source: Sharing ScanGroup:
" Intemal = Hore |pPLC =]
& Egtemal =1 Read Ol Device Addiess:
€ Head Mfite [2MWI00
[ Indirect Address

oK I Cancel I Help ‘

Adressiert werden kdnnen alle
Merker (located variables) der
SPS. Es konnen Merker (%M),
Wort (%MW), Doppelwort
(%MD) und Gleitkomma (%MF)
als Typen definiert werden. Alle
Daten, die in der Visualisierung
angezeigt werden sollen,
mussen auf solche Typen
transferiert werden.

odbus vep/e TR

Address: | i |

Dffset (i) [100 [
Bitlil | El

Presview:  ZhWw00

ok Cancel | Help |
Es konnen auch Variablen Havigator
importiert bzw. exportiert e mA[Ermw . Al
werden. Eine weitere, sehr 31[]2 Sorted by Mamme, Filker = Mo System Yariables
komfortable, Maglichkeit die E'Eji@' e 5
SPS Variablen zu importieren, Paste Chrl+H
ist sich direkt mit dem SPS- Impart Yariables. .. Chrl+1

Export Yariables. .. Chrl+E

Projekt zu verbinden. Dazu
unter dem Karteireiter Variables
beim Projektnamen die Option
Link Variables... auswahlen.

[ew Y ariables From Equipment. ..

pdate Link. ..

Walidate Variables. ..

Propetties Alt+Enter
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Dann 8 2=
Leak i | 59 Data -l oF °E
Dateiname bzw. Datei h B
anwahlen My Recent
Files of type: Unity Pro (*.stu) [EF
Equipment: PLC
My Documents
=
. . By Comnputes
Weiter mit Open. -
My Nel\-:mk File: name: |m3ﬂD_ccn s j Open
e Files of byper |u—.'|,.|=.q STU detabase flex [* STL] =l Canzal
Equipement: ET =l
£
In diesem Fenster werden alle . .
! ) a x
Variablen mit Name und [P -
. E guipment: -
Adressierung aus dem SPS-
Pro]ekt angezelgt Uber das Linked file: D:hDatatm340_cem. stu Update |
linke Kontrollkastchen lassen T A e 00
sich die benétigten Variablen e e e &
auswahlen. o Test_count i1 00
o Test_count? EMw101
Um die Verbindung zwischen BT G
i ] ) " HMI_C&Mapen_02 ZMwa02
SPS und HMI Ubersichtlich zu B .~ HMI_CENopen_03 b4 —
. . " HMI_CaMopen_04 Zhw404
ges_,talten, Wgrden hier die + TR T
gleichen Variablennamen " HMI_C&Mopen_06 ZMWA0E
. . . HMI_CAN a7 ZMWA407
benutzt. Dies wird mit der %":.....‘M.T?T_"m oo _ILI
. . A *
Einstellung Variables that keep
Select Al Select M
the same name, festgelegt. elect | elect None | Selected 149 of 306
. . When adding variables:
AnschlieBend werden die el
selektierten Variablen mit Add " Elemerts in equipment stucture:
ubernommen. " Variables that cambine equipment and name
& iariables that keep the same name
) Eariablenamedl
Zum SchlieRen des Fensters Add bo Scan Group IModbusEquipmenthGm j
Close wahlen.
Add Dloss Hep |
Werden zu einem spéateren
. . . Havigator
Zeitpunkt weitere Variablen - Q‘EE | 5 | EGE T | =
" % &8 | = % -
benétigt, kann man das o.g. o ] A2
Fenster iiber die Option $§ Sorted by Mame, Filker = Mo Systemn Variables
EIE] Mew Variable
New Variables From || = A
Equipment || - L ¢ Faste ZhH
..... L ¢ Impork Yarisbles, .. Chrl+1
emeut aufrufen. || i~ LI ¢  Export Yariables. .. Chrl+E
ey . 'ial:nle:: From Equipment. ..
_____ Y Link Variables. ..
Eine Anpassung bezuglichder || i Lr ¢ Uedatelink...
SPS-Datei kann Uber Update || i~ LI ¢ yalidste Yarisbles, .
Link... erfolgen. || Ln ¢
..... LI ¢ Properties Alt+Enter
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Erstellung
von Bildern

Im Navigator werden die
angelegten Variablen mit
Namen und Adresse angezeigt.

Havigator

----- A ATYT1_1_Ack_Velocity [ %MWE74 ]
----- LI ATYF1 1 Active [ TMwWe71:%0 ]

----- LI ATY71 1 Dir [ %MWeE1 %4 ]

----- LI ATY71_1 Disable [ %MWEF1:%1 ]

----- LI ATYP1 1 Error [ SeMwe71:%9 ]

----- 7 ATYF1_1_ErrorlD [ %MDE7E ]

----- A ATY71_1_ErrorMa [ %MWe7E ]

----- LI ATYP1 1 TN VE [ %MwWe7T1:%4 ]

----- LI ATYPL 1 in_Velocity [ SeMWeT1:%7 ]

% W8 R[Q[Er s AL
'$2 Sorted by Mame, Filker = Mo Syskem Yariables
=[] Cem

Am Beispiel einer numerischen Anzeige soll das Erstellen von Animationen auf den

Bildschirmseiten erlautert werden. Die Funktionen sind fiir andere Animationselemente

vergleichbar.

1 Anwabhl Gber die Symbolleiste.
Help
Es sind verschiedene Symbole
und Elemente uber die b J@ |j hid #h JJ b
Symbolleiste bzw. Gber den |% el . - €73 E . @
Werkzeugkasten verfugbar. —
REC Skring Displasy
Auswahl Numeric Display ﬁ?_ate E[:_isljlla?
ime Display
2 Als erstes wird die Position und

GroflRe vom Anzeigenfeld
festgelegt.
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e Name

e Data Type

e Variable
Display Form
Font

Die Variable kann direkt

ausgewahlt werden.

Hinweis:

Variablenname wird in rot
angezeigt.

3 Numeric Display Setting:

eingetragen oder Uber den
rechten Button (Glihlampe)

Ein eingetragener, unbekannter

Numeric Display Settings g 5'

Genersl | input Mods | Color | isibity | Advanced |

Name | TumericDisplayl
Style

DataType & Integes ¢ Float
Wariable LAMOS_B_act_Velocity
¥ Zem Suppress  Display Digits IS . IU

|- oonzs '|

W Display Zerofs) Fosmat [Dec. -
Language |1: Languagel j
Fort [Wien Madern 610 ] Font width |5 -]
Fant Style [Marmal | FonkHeight |m -
12345
o §|r':|
[ o | cwmem | ke

kann aus der Liste mit
Doppelklick tbernommen
werden.

Symbol erzeugt werden.

4 Die zu animierende Variable

Zuséatzliche Funktionen, z.B. die
Invertierung des Wertes, kénnen
Uber das Taschenrechner-

Copressontitorrad

— Expression

— Yarnable List

EwnwlsAlE-

. . |L><MD5_E:_Act_ve|omty

e LAMOS_B_Act F'omtu:un[/MWBu] ;I
r|-|'r LK HI_I': h .-||'||'|h|
e LAMO5_E Errc-rMA[/MWHE!]
™ LM15_1_Velogity [ ZMWE22 ]
e LAM15_1_Position [ ZMwWE24 |
e LAM15_1_Act_Poasition [ ZMWE32 |
e LAM15_1_Act_Welocity [ ZMWE34 |
e LAM15_1_ErordaA [ 2MWE3E ] J
e ATYT_1 Welocity [ ZkWEEZ | LI

o< |

Act_h

Cancel | Help |

verschiedene Animations-
elemente.

5 Das nebenstehende Teilbild von
einem fertigen Bildschirm, zeigt

= Maé

| I
g;

1
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6 Property Inspector

Jedes Animationselement auf
dem Bildschirm besitzt eine
Eigenschaftsanzeige (rechte
Maustaste), Uber die alle
Einstellungen des Elements
eingesehen und verandert
werden koénnen.

Property Inspector

&dvanced
Save Defaults

Rrctnre Mefanlke

MumericDisplay |

Mame MumericDisplayil

Top &0

Left 40

Wwidth 200

Height &0

Data Type Integer ﬂ
‘ariable LxM0S_6_Ack_Welociky | )
General Y
Input Mode Disabled "|
Color B
Yisibility ||

S

Fehler- 1 In der SPS ist die

meld_ung Fehlermeldung von
anzeigen Servoantrieben als Zahl von 0
bis 16 verflgbar.

Diese soll aber als Text auf dem
HMI angezeigt werden.

Dazu kann das Me ssage
Display (Nachrichtenanzeige)
ausgewahlt und positioniert
werden.
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Zum Anfang der Einstellung wird
die Variable ausgewahit.
Weitere Eintragungen bei
States: 17

AnschlieRend klicken Sie auf
den Button New Ressource
(neben dem Feld Color
Resource)

Hinweis:

Bei den Variable Properties

unter 1/O Stetting muss bei
Data Format BIN und bei
Data Length 16 Bits

eingetragen sein.

Message Display Settings

General | Input Mods | Visibilty | Advanced |

M. MeszageDisplaull
e | EHE owE v
Vatiakle D<MOE_B_Eroids gl %
States 1 _,::‘
Coler Resource | <Unassigned: > iIEJ
Iest Resowce | cUnassigned> b |
Agrment B
=
E
ok | Cocel | Hep |
8 x
Basic Pruperties! Data Detaile 10 Setting: |Data icﬂngl Alarm |
Data Fomat: Data Length:
ETTR—— | 15t =l
Signed: [t Length Dets
|Unsigned vI [ifset Bit
|D
EjtSidthe
Ill
| oK I Cancel Help
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3 [ BeiNew Resource st 8l x

einzutragen:

Calar Mame IEerrEu:qu:ur

Text Mame ErrarT ext
Color Name: ErrorColor I

Text Name: ErrorText Mo. of States 17 -

Anz. Zustande: 17 Select the objects this resource suppaorts

Message Display angewahit. ¥ tMessage Display

Datentyp: Integer Data Type | Integer j
3 [ Meter

Und anschlieend OK und Yes.
EL [ BarGraph

@ [ Selectar

(] I Cancel |

peo-rrame TR

\i‘) Save curent settings and go to edit resource view?

[~ Don't show this message again:

Yes Mo |

4 In der nachfolgenden Tabelle kann fur jeden Zahlenwert (0...16) ein Anzeigentext
(Label) und -farbe eingetragen werden.

|3l x|

TER A I ol e AaBbCcldEs

ErrorText ErrorColor

APStext “Pscolor

Integer Yalus Label Faonk Name | Text an | Elink. Frame Flate
AR INVALID ErrarFont | I - Y ———
a o oK ErrorFont I R I
T i Stabus - ErvorD ErrorFont I . R —
2 |2 Pawer - Errorll ErrorFont I . o |
2 B Step - ErreeID ErrorFont I . - ]
4 [4 Reset - ErmoriD ErrarFonk I e ]
] :5 Welocity - ErrorID ErrorFont _ _ Mene _ _
6 e Welo. Act, - ErrorlD ErvorFant I N - I
= 7 Pos. fict. - ErreelD ErrorFonk =S N —
= b Pos.Abs. - ErrorlD ErrarFont I B - [ —
3 3 Pas Rl - EmarlD ErrorFonk == Y ——
10 |10 INVALID ErrorFonk I . - A ]
i 1 foxis - ErrorlD ErrorFont I R )
12 1z Axis - AxisFaulklD ErrorFont I - I
5 13 Ao - AxsDiegD Errorfont I T
14 m Hxis - AxisWarninglD ErrorFonk I . o |
= 15 Ao - AXErTOND ErorFent | =8 . e
16 m #xls - MsgErrorD ErrarFont I . e — |
reertite Text In Al Langusges, . Copy Text Eo Emply Langueges I

5 Als Bildelement ist die Nach-
richtenanzeige, z.B. im L - Mot

Bildschirm fur die Fehler-  Pouer | | elocito]

meldung der LexiumO5 platziert. m
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Download
des
Projektes

Im Betrieb erscheint dann in
Abhéangigkeit der Fehlernummer
der Ausgabetext.

L = haos

Start]
_oi- |

Vor dem Download zum HMI
muss das Projekt zunéchst
analysiert werden.

Dazu aus dem Meni Build den
Punkt Validate All ausfiihren
lassen.

Die Ergebnisse werden im
Fenster Feedback Zone
aufgelistet.

File Edit | Build HMI Arrange

JJ D F?Q, Clear Al

YWalidate Al

|| No- Buldal

Yalidating All

L=lx

alidating Services
Target- Cemn
Cerr - Hhl
Cerm -0
SRAM - Total: 512 KB, Used: 78 KB, Awvailahle: 434 KB

Validetion Cormplets

Feedback Zone

Wird alternativ Build All
ausgewahlt werden die
Meldungen ebenfalls im Fenster
Feedback Zone aufgelistet.

File Edit | Build HMI Arrange

“ D “? Clean Al

Yalidate Al
|| - IR
ﬂ F{«-"Jr?lciir!::ng

Generating Code
Compiling

Romizing

(Calling romizer
Fomizer sucoasshul

arget 'Cern' - HMI: Project 382 KB, System 7389 KB. Total Size 7.771 KB (7 957 530 bytes)

Feadback Zone:

M=, Buid £

Im Men Build wird tber den
Punkt Download All die
Applikation zum ange-
schlossenem Magelis Terminal
Ubertragen.

Dabei wird der konfigurierte
Kommunikationsweg (hier
Ethernet) verwendet.

File Edit W HMI Arrange ‘Yariable Report  Search -
A > Clean all
l Yalidate: &l
e = Build Al F7

Havigator Clean Target

D E | Validate Target

Build Target

27 % Start Simulation {Build)

Start Device Simulation

Download All
Download ko (Ethermet 192,168, 100.47). ..

Opkions...,
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Ubersicht
Applikation

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc

Ethernet IP-Adresse vergeben

Wenn das Projekt nicht vorher mit einem USB-Kabel geladen wurde, besitzt das
HMI nicht die richtige IP-Adresse. Deshalb muss vor dem Herunterladen diese

Uber die Offline Einstellung eingetragen werden.

Diese wird wie folgt aufgerufen:

e Berihren Sie beim Einschalten die obere linke Ecke des Bildschirms,

e Bzw. bertihren Sie gleichzeitig drei Ecken des Bildschirms, wahrend die
Anwendung ausgefiihrt wird. (Sie kénnen in den Plattformeigenschaften des
Editors von Vijeo-Designer auswéhlen, welches Verfahren ihre Anwendung

verwendet)
e AnschlieRend die IP-Adresse eintragen.
e  Zuriick in den Online Mode wechseln.

Die Beispielapplikation verfugt

Uber mehrere, vom Anwender

Compact Evolutive Performance

auswahlbare Bildschirme.

Auf der Startseite ist die Struktur

Modicon M34® ~ CAMopen ~ LxM1S ~ LxMES
ATYFL ~ TeSysU ~ Safety Controller

1x M34@
B 1 wPSHC

abgebildet. Die Betriebsart = Te

Manual ist voreingestellt. Fir

den Automatikbetrieb ist keine T | - T '. |-

Logik in der SPS projektiert. - g ||. I|' | T [

Fur alle Antriebe besteht die A ’ E ﬁ‘

Madglichkeit, sie im Handbetrieb l i l
-

direkt Gber die Visualisierung zu
steuern. Dazu ist auf die
jeweilige Bildschirmseite zu
wechseln.

Uber den Button System (im
Bild unten rechts) erreicht man
die Konfigurationsseite vom
HMIL.

Bus |Alarn |SaretuLamis |Lxmes |aTvri |Tasys

Auf allen nachfolgenden Seiten

befindet sich immer der gleiche
Kopfbereich, der tber den
Status der Maschine Auskunft
gibt_ internal

Ist ein CANopen Busteilnehmer
gestort, wird es im Kopfbereich
unter Bus angezeigt. Durch ein
Wechseln auf die Busseite, kann
der Teilnehmer identifiziert
werden. Weitere Information
erh@lt man Gber den Button
Detail.

Comapot Ewolutiwve PerFormance| B8/11-86

11:57:27
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3 Auf den Alarmseiten sind die
einzelnen Alarme zusammen-
gefasst.

In der Kopfzeile ist das Feld
Alarm eine Sammelmeldung.

sﬂ}kﬂ,, Comapct Ewolutiwe Performance| B5/11-86

11:58:27

4 Aus der Safety-Seite werden die
Meldungen vom Safety
Controller visualisiert.

Angezeigt werden die zwei Not-
Aus Taster mit ihren Eingangen
sowie die zwei Ausgange.

In den Details werden Status,
Mode, Outputs, Inputs und
Diagnose Informationen
dargestellt.

elder

teee |Comapct Ewolutive PerFormance| B2-/11/86
1Z:@1:38@
E=StE@ i E-Stop 2
l l Status
Mode
Input

Output
Diagnosi=s
press here

Bus |Alarm EHHHH! )

sﬁ?&&ﬂ Comapct Ewolutive Performance| B58/11.86
1Z2:81:36

Output Input

Sfafus Mnde

. smp

|a nosis

——

TE

Bus |Alarm EHHHH!
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Das nebenstehende Bild zeigt
zwei Lexium 15. Es existiert fur
jede Betriebsart (Gesch-
windigkeit, Position absolut und
relativ) ein Anwahl-button. Uber
Power wird der Antrieb aktiviert.
Uber Start wird die Betriebsart
gestartet. Die Drehrichtung wird
Uber Dir eingestellt (nur im
Gesch-windigkeitsmodus). Eine
Fehlermeldung wird tber Error
quittiert. Die Solldrehzahl sowie
die Sollposition kann Gber eine
virtuelles Tastenfeld eingetragen
werden.

Als Rickmeldung dient die
Statusmeldung
(COM=Communication,
Dis=Disabled und Act=Active)
sowie die Anzeige der
Istdrehzabhl, Istposition und die
Fehlermeldung.

Schoeider

(=T

L#15 — Mol

Lx15 - Rho2

Foue
Start]
_oir | Erver]

Comapct Evolutive PerFormance

BEA11 /86
12:12:62

watssital | Fos. Abs| Fos. Ral
=] 118
5]

wetssital] | Fos. Abs.] Fos. Rel
=] 11@
@

Hier eine entsprechende Seite
fir die sechs Lexium 05 (3
Seiten je 2 Antriebe).

Schoeider

Bt

= Moz

Comapct Evolutive PerFormance

BE-11 /86
12:28: 21

I

288

Die Ansteuerung der sechs
Alitvar 71 Frequenzumrichter ist
um die Funktion Positionierung
reduziert.

Die restlichen Bedienelemente
sind gleich.

Schoeider

=it

Comapct Ewolutive PerFormance

B3-11/86
13:21:56%9
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8 Die zwei TeSysU Motorstarter
kénnen Uber den Start Button
ein- und ausgeschaltet werden.

s'ﬁ'“f: Comapct Ewvolutiwe Performance| B2/11/86
13223122

- Mol

stor o

Der Zustand wird uber die
Statuselemente angezeigt.

sl — NoZ
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Einleitung

Allgemein

Gerate

Dieses Kapitel beschreibt die verschiedenen Schritte zur Initialisierung und
Parametrierung der Geréte zur Erflllung der vorher beschriebenen
Systemfunktionalitat.

Es werden die folgenden Geréte eingesetzt:

Safety Controller

Mit der Software XPSMCWIN kénnen die Sicherheitscontroller der Baureihe
XPSMC (ber einen PC konfiguriert, gestartet und diagnostiziert werden.

Die einfache Benutzeroberflache ermdglicht eine Konfiguration des XPSMC fiir
eine Vielzahl verschiedener Anwendungen.
Lexium 15

Die Parametrierung der Servoantriebe Lexium 15 LP wird tber die Software
UniLink L durchgefihrt.

Mit seiner grafischen Benutzerschnittstelle und den Windows-Dialogfenstern
bietet Unilink eine einfache Methode zum Konfigurieren von Parametern fur
eine oder mehrere Achsen.

Lexium 05 und Altivar 71

Die Inbetriebnahme der Lexium 05 Servoantriebe und der Altivar 71
Frequenzumrichter kann mit der Frontbedieneinheit durchgefiihrt werden.

Es besteht die Mdglichkeit die Software PowerSuite zu nutzen. Der Vorteil der
PowerSuite Nutzung liegt darin, dass Sie

- die Daten auf Inrem PC speichern und beliebig duplizieren kénnen
- die Dokumentation ausdrucken kénnen und
- Ihnen dabei helfen kann, die Parameter online zu optimieren.

TeSysU
Der Motorstarter TeSys Modell U besteht aus einem Grundgerat, Steuereinheit

und einem Kommunikationsmodul. Es wird fir die Parametrierung keine
Software bendétigt.
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Einleitung

Vor-
bedingungen

Starten der
Projektierung

Safety Controller

Dieses Kapitel beschreibt die notwendigen Schritte zur Parametrierung sowie das

Laden in den Safety Controller.

Der Safety Controller erlaubt ein autonome Kontrolle (Verarbeitung) von
Sicherheitsfunktionen. Diese Funktionen sind in der Software APSMCWIN

intergriert und werden nur parametriert.

Um die unten dargestellten Schritte durchfiihren zu kénnen, muss folgendes

sichergestellt sein:

e Die Parametriersoftware XPSMCWIN ist auf lhrem PC installiert
e Der Safety Controller XPSMC16ZC ist mit Spannung versorgt
e Der PCist mit dem Safety Controller Uiber das Programmierkabel verbunden.

Die Parametrierung vom Safety Controller wird in folgenden Schritten realisiert:

e Starten der Projektierung

e Neues Projekt erstellen und parametrieren der Kommunikation

e Festlegung der Stopp Kategorien
e Sicherheitselemente einbinden
e Projekt speichern und tberprifen

e Controller laden und starten
¢ Diagnosefunktion

1 | Nach dem Starten der Safety
Suite wird das Ubersichts-

al..oix

2.0

_ (] Telemecanique
fenster angezeigt. . — Fy i]
W e S
) . ‘
a HPEMOWIN ..; T I e
r::E APEMFWIN Dama - .iq I f
Fw 8 ==
b [T ———
2 | Von hier aus ist Gber den
Button XPSMCW!IN die f
Parametriersoftware YPSMCWIN
aufzurufen.
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Nach dem Start der Software XPSMCWIN wird die Benutzeroberflache angezeigt.

& XPSMCWin

File Edit Mode Check Controller Options Help~

(- [=]x]

FEFIEERIES ECE AN

Schneider

|Device Library:

| Configuratiol: b

J Electic

=1 Controller
i - e MC16Z
¢ - fhe MC16 ZC - CANopen Extension
- e MC16 ZP - Profibus Extension
- fh MC16 X
- il MC32 7
- fil- MC32 ZC - CANopen Extension
- fl. MC32 ZP - Profibus Extension
. . MC32 X
[C] Monitoring Devices
[-] EDM Devices
[ Start Devices
7] Enabling Devices
|- Miscellaneous Devices

Device library window

o

Tool Bar

Menu Bar

Configuration Window

TEST |

Q]

Configuration Mode

|Cor|nI @ |

Mode,
configuration or
diagnostic

omPort

atus information

about the free inputs
and the CPU load

Um sich mit dem Controller zu
verbinden, muss der Komm-
unikationsweg festgelegt
werden.

Hierzu in der Menlleiste
Controller und COM Selection

anwahlen.

File  Edit

Mode Check

D=d|3| o

Contraller Opkions  Help

Stop Contraller

Device Library

Run Contraller

@ Cantraller

""l]s %PSMCIEZ
"""l]s %PSMCTE ZC

"""']s %PSMCTE %
']2 %PSMCI2 2
']2 %PSMC32 Z0

[, xPsMcazx
E' Manitaring Devices
E' EDM Devices

- g HPsMcieze-

- [ xPsmcazze -

Change Password

ﬂ Download Configuration to Controller
0 [b Upload Configuration from Contraller

F Walidated Copy

Read Yalidation
P Read Protocal From Contraller
.1 7= Open Protocol

F Controller Setup (Bus Configuration)
ﬂ Download Setup to Controller

3

Ia Controller Info

Es ist die serielle Schnittstelle
(Port) auszuwahlen, an der
das Kommunkiationskabel am
PC angeschlossen ist.

In diesem Fall ist es: COM 1.

Serial Port Settings

Senal Part Selecthior

[=]

Part; I = I

0k Cancel |
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Neues
Projekt
erstellen und
parametrie-
ren der
Kommunika-
tion

Um die Verbindung zu testen,
kann als erstes der Status vom
Controller abgefragt werden.
Dazu

Controller -> Controller Info

anklicken.

File Edit Mode Check | Controller Options Help

D = H | % | K3 Stop Controller
| Device Library Run Controller
Change Password

@ Contraller
l]ﬁ H#PSMCIEZ ﬂ Download Configuration ko Contraller
l]B WPSMC1E Z0 - [ i® Upload Configuration from Cantroller

g xPsmcisze -

= Pl Read Validation
ﬂz wpscizZ B Read Protocol From Contraller

lj2 WPSMCI2 70 - EZF Open Protocel
|, xrsmcazze -F
3, #Psmcaz
El Maonitaring D evices

Validated Copy 4

Controller Setup {Bus Configuration) 4
ﬂ Download Setup ko Controller

). controller Info

r:“l EDM Devices COM Seleckion. ..
In dem Fenster Controller Info
wird der Typ, die Firmware a8 x|

Version und die Extension
angezeigt.

Uber Details sind weitere
Informationen verfiigbar.

Controller
Type:  ®PSMCIEZC
Firmware wersion;  2.32

Estenzion:  CAMopen

esvrcn =

ucl: Y232 (060105)
Uz Y232 (0601043
Ext:  ¥1.10 (060131}

EC: 0oFo

Zum Erstellen eines neuen
Projektes ist in der Mentleiste
File->New auszuwéhlen.

" XPSMCWIN 2.00
File Edit Mode Check

Skrg+h
(& Open... Strg+O
H Save Skrg+5S
Save As ..
In dem néchsten Fenster wird —
der Projektname unter Title =]
eingetragen. Zuséatzliche Daten .
kénnen unter Author und Title: |Safety_CEM [max. 16 char )
Comment eingetragen werden. author: [ADS
Weiter mit OK.
last modified: 13.11.2006 17:.07:03
Camment: ;I
Ok, I Cancel |
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3 gnSCh“efgnd mUS-Sdin demt File Edit Mode Check Controller Options Help
evice Library window unter y

Controller der Safety D&d|g|- m|o‘|i|g|'b'ﬂ

Controller XPSMC16ZC mit

CANopen Anschluss selektiert

werden.

Device Libram Configuration

@ Controller El Configuration: ‘Safety_CER'

- - CAMNopen E stenzion:

Bei ged riuckter Maustaste @~ | | ']B #PSMC16 ZF - Profibus Extension

kann dieserindas || i »Psmcisx
Configuration window kopiert | | l]g HPSMC3ZZ
werden. ||~ [, 5PSMC322C - CANopen Extension

------- l]2 #PSMC32 2P - Profibus Extension
------- I, sPsmcazx

4 | Indem sich 6ffnenden Fenster

besteht die Méglichkeit, den Controller C1 {¥PSMC16 2C) al =

voreingestellte Namen

Controllerl zu verandern. Narme: (Rl l]E
Uber den Button change im _ .

Type: |#PSMCTE ZC - CAN Ext -
Feld CANopen wird das o I it i J
nachste Fenster geoffnet. — Responze Time

all outputs ¥ <=20mz  <=30ms
[Function 5 afety bat <= 30 mz]

— Modbuz
[niot uzed] change. .. I
— CAMopen

[not used] change. .. I

ak Cancel |

5 | Hier werden die CANopen

Parameter festgelegt. Fur den a8 x

Controllerl gilt: i
cohnect [1-127]
Address 2
Baud Rate  500kBit/s I Controller 1: |2
[ Contrallen 2: I
. . Contraller 3 I
Ubernahme und schlieRen vom L] Corisals
Fenster mit OK. I~ | Controller 4; |
[ Contrallen 5 I
[ Contraller B: I
[T Contrallen 7 I
™| Contraller, 8; | Baud Rate: IEIZIEIk v[

Diownload s | 0K, I Cance |
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Festlegung
der Stopp
Kategorien

Die CANopen Parameter
werden jetzt im Feld CANopen
angezeigt.

AbschlieRend OK driicken.

— Reszponze Time

Controller C1 (XPSMC16 ZC)

Mame: IEDntru:uIIeH

]

Type: IXF‘SME'I B 2L - CAMopen Estenzion j

all outputs

[Function Safety Mat <= 30 mz)

o <=20ms  <=30ms

— Modbuz
[not uzed] change... I
— CAMopen

addr. 2. 500 kbit/s

k. Cancel

In dem Configuration window
wird der Controller mir seinen
Ausgangen dargestellt.

Caonfiguration

Den einzelnen Ausgangen
kann eine Stopp Kategorie
zugeodnet werden.

Wir verwenden in dieser
Applikation R1, R2, 01 und o2.
Zur Eigenschaftseite der
Sicherheitsausgange gelangt
man, wenn Uber die rechte
Maustaste Properties...
angewahlt wird.

']E C1 [PSMCI6 ZC): "Contraller?’

........... ‘K

----------- o

........... _t*\" o3 NEEeY
........... _t*\" od  Cuk
Faste
........... 5
E DE Delete
........... al

Delete incl, Copies
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2 | Fir R1, 01 und 02 wird die

Stopp Kategorie 0 (Anhaiten | [N S S x|

ohne Verzdégerung) benétigt.

Mame: IStDpEat_EI _K
Dazu Stop Category 0

seleketieren.

Weiterhin einen Namen f+ Stop Category 0

eintragen. {~ Stop Category 1

In die restlichen Felder wird Delav T I—
nichts eingetragen. e ine: -
(1. 300

Ubernahme mit OK.

I | Intemuption of Delay Time;

[relay M nput: I "’I j
I jv

[Eottnal Hukput

{I-?l ?l ak. Cancel |

3 | Fir R2 wird die Stopp

Kategorie 1 (Anhalten mit output TR

Verzégerung) bendtigt.
M arne: IStDpEat_'l @

Dazu Stop Category 1
seleketieren.

Weiterhin einen Namen und im " Stop Category 0

Feld Delay Time wird 2
Sekunden eingetragen.

Ubernahme mit OK. Delay Time: |2,III g

(0.1.. 3005

{* Stop Category 1

[T Interruption of Delap Time:

[elay [ [ Rput I 'I j
I j‘

Eantral D utput:

o ?| oK. Cancel |
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Sicherheits-
elemente
einbinden

Folgendes Bild sollte jetzt
angezeigt werden.

I]E C1 [PSMCI6 ZC): "Contraller?’

........... —t:' ol: 'StopCat_0'
........... —t:' o2 'StopCat_0'

........... _t:' a3
........... _t:' ad
........... _t:' o5
........... _t:' ok

........... E.'f‘,:l R1: 'StopCat_O°

........... @ R2: 'StopCat_1"

In dem Device Library window
sind die einzelnen
Sicherheitselemente in
verschiedenen Odnern
abgelegt.

Device Library

EI Controller

EI b anitaring D evices
EI EDM Devices

EI Start Devices

EI Enabling Devices

EI Mizcelansous Devices

EI State of Outputs

Der Ordner Start Devices
enthalt drei Start-Baustein-
Symbole:

Automatischer Start,
Nichtuberwachter Start und
Uberwachter Start.

Wir verwenden hier den Non-
Monitored Start. Dazu mit
gehaltener Maustaste auf den
Ausgang K1 ziehen.

El Contraller

El bonitoning Devices

El EDM Devices
@ Start Devices

-------- ﬁ! Autarmatic Start

------- Maon-konitored Start
. 76 Maonitored Start
El Enabling Devices
El Mizcellaneous Devices

El State of Dutputs
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3 In dem Eigenschaftsfenster

wird folgendes eingetragen: | RIS S| x]

In Name wird ein bestimmter s Igta,t 0
Name (hier: Start)
zugewiesen. —Functior
In Function kénnen die " Automatic Start
verschiedenen Typen f* Monmonitored Start
ausgewahlt werden. Bei dem )
Nonmonitored Start wird der " Monitored Start
Sicherheitsausgang aktiviert,
sobald alle —Option
Anlaufbedingungen erfillt sind Trigger Edge: & positiv
und durch Driicken des .
Starttasters. = negativ
Die Options stehen nicht zur ~Input
Verfligung.
gung Stark: |05 = | &= Confrol Elutput:lcEIE *I
Bei Input missen der

Sicherheitseingang (i05) und
der Kontrollausgang (c05) «q}?l ? 0k, Cancel |
angegeben werden.

4 Der Starttaster wird wie
nebenstehend dargestelt. | e —r‘\' of

(=0 R1: 'StopCat_0'
L, B "Start'

----------- I@ 2 'StopCat_1'

5 Es werden 2-kanalige Not-
Aus-Taster verwendet. |i| Contraller

@ bonitoning Devices
E@ Emergency Stop

Emergency Stop->2-channel
-------- 1@ 1-channel
das Element indas rechte | i i @ 9

) 2-channel
Fenster ziehen. 2=
ﬂtl Safety Guards

H- El Light Curtains

Hierzu unter

£....[A
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Fir den ersten Not-Aus-
Taster gilt:

Name (Emergency Stop 1)
und Function (two channel
switch) wahlen und bei

Inputs folgendes festlegen:

Ch.1 i01
Ch.2 i02
Control Output c01
Control Output c02

Emergencystop =Y

Marme: IEmergenc_l,l Stop 1

—Functior
{~ one channel switch

{* two channel switch

—Input

Control Dutput: I il - I

Ch.z:|i02 =| & EnntrDIDutput:chE "I

Cha:il = | «

Cancel |

o ?| 0K

Fir den zweiten Not-Aus-
Taster gilt:

Name (Emergency Stop 2)
und Function (two channel
switch) wahlen und bei

Inputs folgendes festlegen:

Ch.1 i03
Ch.2 i04
Control Output c03
Control Output c04

emergency stop =TT

®

M ame: IEmergency Stop 2 s
-

—Function
= one channel switch

{* two channel switch

—Input

Ch1:{i03 =| & EnntrDIDutput:IcDE "I

Ch.2:|i0d = | & I:-:untrl:ull:lutput:lcEM "I
o ?| oK Cancel |

Am Ausgang R1 sind die
einzelnen Elemente wie im
Bild angebunden.

Damit ist die Funktion fur den
Ausgang R1 abgeschlossen.

=10 R1: ‘StopCat_0'
........... @ 'Start’

............ I@I ‘Emergency Stop 1'
25

— I@I 'Emergency Stop 2'

2

2
........... @ R2 'StopCat_1'
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Projekt
Uberprifen
und
speichern

9 Damit die anderen Ausgénge
(R2, 01 und 02) mit der El Mizcellaneous Devices
Funktion von R1 identisch
. . State of Output
sind, kann aus dem Device @ S R
Library Window unter E@ ‘Controller!’
....... C_) al
State of Outputs> | . G o2
Controllerl->R1
....... C_) o3
durch zieh(_en aufdie 1 s G o4
Ausgénge im Configurations
window kopiert werden. | G o5
....... C_) ok
....... C_) R1
....... C_) Rz
10 | Folgendes sollte angezeigt
werden. l]E C1 FEPSMCIE ZC): Tontroller!!
Damit ist die gesamte Param- e ‘K ol: ‘StopCat_
etrierung abgeschlossen. e (3 RT[C)
o —K o2 'StopCat_[
o C_} R1[C1]
........... _K a3
........... _K ad
........... _K o
........... _K ok
=03 R1: StopCat_0
a "Start’
----------- 2@ ‘Emergency Stop 1'
........... 2@ 'E mergency Stl:ll:l 2'
= @ 2 'StopCat_1'
s C_} R1[C1]
1 | Die Parametrierung kann -
dberprif werden Gber die
Mentileiste File Edit Mode | Check Controller Options Help
o R =WETE check configuration || CRE
Check->Check Configuration.
2 | Als Ergebnis sollte ein

Meldungsfenster mit
No errors found

angezeigt werden.

XPSMEWIE]

Mo errors Found,

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc

Schneider Electric

110



3 | Die Parametrierung kann
gespeichert werden mit

File -> Save As ... .

i XPSMCWIN 2.00

File Edit Mode Check

File->Open

werden.

4 | Hier wird der Speicherort und
Dateiname (*.mcc) festgelegt.

Spater kann diese Datei Uber

geodffnet und weiterbearbeitet

D =2 Skrg+h
e
[ Open ... Stro+0
E Save Skrg+5
Save As ...
& Print Tree r
&l zx
Savein | Safety = e m® et E-
My Rm;m
Dicumants:
Daskiop
My Documents
File pame: |5 afety HPEMC e = Save
Save s lype |MC Cordiguation File [".mec) ] Cancel

Controller 1 | Das laden der Konfiguration
laden und wird eingeleitet mit
starten

Controller->

to Controller.

Download Configuration

Conkroller  Options  Help

Stop Controller
Run Cankraller

hange Password

1] Download Configuration ko Contraller

lh Ipload Configuration From Controller

Walidated Copy

ausgewahlt werden.

2 Hier kann nur der Controllerl

Select Controller =]
1 Connect the controller pou want to configure
to wour PC.

2 Wwhich iz the comrezpanding contraller in waur
= configuration?

Cantraller!

Laontroller 2

Lantroller 3

Lantraller 4

Cortroller &

Cortroller ¥

I
I
I
) Cantraller 5
I
I
I

Cortroller 8

3_ Start download [or cancel].

Dovnload I Cancel
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Mit Yes bestéatigen.

[EETE &

Downloading the new configuration will overwrite the existing.
Do you wank bo continue?

Falls der Controller im
Zustand RUN ist, muss hier
ebenfalls mit Yes bestatigt
werden.

8

Controller is in RUN mode. For configuration ik need to be stopped. Do youw want bo stop it now?

Es ist das festgelegte
Passwort einzutragen. Dann
OK.

Hinweis:

Das Standardpasswort lautet
safety.

Uber den Menubefehl:

Controller->Change Password

kann das Passwort geéandert
werden.

8 x
Pleasze enter the pazsword:
k. Cancel |

Die Daten werden Ubertragen.

Read Protocol from Controlld=] S|

Reading Pratacal... Line 40

Das Protokoll wird angezeigt.

: : ool
Weiter mit dem Button G
Validate.
0025 Comtxol eukyu—--:x=u=; IJ;' j
Vakdsn Cancel |
Unter Your name einen
eindeutigen Namen (z.B. ¥alidation 3 x|
ADS) _emt ragen und danach Your name [max. 20 characters]:
OK klicken.
[EE
Opticn
[ Allow copying of walidated configuration from
conhtroller
[ Create a copy of validated configuration now
(] I Cancel
Schneider Hectric 112
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9 Erneut zur Sicherheit das

Password antiagen 8 x

Pleaze enter the pazsward:

Ixxxxxx

Ok Cancel |
10 | Die Meldung (upload and O —— o
validation) mit Ye s bestéatigen. s et o Merav s clond 13 By s s el
w |

11 | Das Laden wurde erfolgreich

durehgetin 8

Jetzt kann Uber Yes der Configuration downloaded successhully,

Controller in den Zustand

Do wou wank the controller in RUMN mode now?
RUN versetzt werden. i

12 | Der Controller arbeitet mit der

neuen Konfiguration. XPSMCWIN a8l x

Conkraller is in RURM mode now,

13 | Der Status vom Controller

) x|
kann abgefragt werden tber P =

~Conitroller
Type: XPS-MCIEZC
Controller->Controller Info. Fimuate vession: 2,32
Extensian;  CAMopen Dretails... |
Communication ¥
Modbus:  [not uzed]
CAMopen:  Addr 2, 500 khit/s

State
The controller iz in RUN mode.

r~Configurations

The contioller corlaing a validated configuration.
Configuration validated by ADS on 13,11, 2005, 17:42,

% Refresh
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Diagnose-
funktion

Es besteht die Mdoglichkeit,
verschiedene Zustande eines
XPSMC zur Fehlerdiagnose
und Problembehebung in einen
PC zu laden.

Hinweis:

Wahrend der Fehlerdiagnose
wird der Betrieb des XPSMC
ohne Unterbrechung fort-
gesetzt, sodass der Ablauf
eines kompletten Maschinen-
zyklus uberwacht werden kann.

Jedem Sicherheitselement ist
eine eindeutige Nummer
zugewiesen, die auch tber
CANopen an die SPS
Ubertragen wird, zuzuglich
einem Fehlercode.

Fir den ersten Not-Aus-Taster
ist dieses beispielsweise die
Nummer 257.

l]E C1 [<P5MCIEZC): Contraller’

= [263] 01: 'StopCat_0'

(33 [281]RILCT)

= [264] 02: ‘StopCat_0F
(33 [2B1]RILCT)

........... _K o

........... { ad

........... _K o5

........... _K ok

00 [261]R1: ‘StopCat_0

<o, @) [258) Emergency Stop 2

e @[zaamzz ‘StopCat_1"
L G [ZE1]R1CT)

Die Diagnose wird gestartet mit

Mode->Diagnostics.

File: |Mn:|de Ciagnaostics
[ ¢~ Configuration

m Ciagriostics

In der Statuszeile wird der
aktuelle Zustand visualisiert.

I
Diagnostic Mode Q |

[Coml @ [Inputs left: 11 | Load: 25 %
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Hier ein Beispiel, in dem der
erste Not-Aus-Taster betatigt
wurde. Nachfolgend die
Bedeutung der Symbole:

Roter Punkt

Der entsprechende Sicher-
heitsausgang ist deaktiviert
(Schutztir geoffnet) oder der
betreffende Eingang ist
geoffnet.

Roter Punkt mit gelbem Blitz
Dieser Baustein befindet sich
im Fehlerzustand. Durch
Klicken auf den Baustein wird
die entsprechende Fehler-
meldung angezeigt.

Grliner Punkt

Der entsprechende
Sicherheitsausgang ist aktiviert
oder der betreffende Eingang
ist geschlossen.

Gruner Punkt mit Sanduhr
Dieser Ausgang gehdrt Stop-
Kategorie 1 an. Die Umschalt-
bedingungen sind nicht mehr
erfullt, die Zeit-verzégerung ist
jedoch noch nicht abgelaufen.

Gelber Punkt

Diese Komponente bzw. dieser
Ausgang ist aktiviert, wurde
jedoch noch nicht gestartet.

Grauer Punkt

Der entsprechende Sicher-
heitsausgang wird nicht
verwendet oder der PC hat
noch keine Fehlerdiagnose-
daten vom XPSMC erhalten.

i APSMECWIN 2.00 - Safety_¥PSMCmer

ble Mode Dagnastics Ogtiors Help

8l -0l x|
W @ oo [ QR
| Device Lty | Conliguaton

3] Telemecanique
) Conices =]

[ =g C1 RPSMCIBZCE Conicler
= @ 7 1263 01 StopCaT
@ G [EIRICY
= @ £ 12841 025tpCat_T
tacelaneou Deve @ G BRI
o Dskpus D4 2
I
o
+ ®
= @ CO [261]ATSiopCat 0
- @ B omnsar
® 5 5 St
H-@® a. [257 Emengency Stop 1°
@ @ m:thr
@ 9 Loy
3-® :E' [256] Emmegancy Stop 2
@ 9 T
@ 9 mwoy
E - @ D 15 AZS el 1"
® G @Ry

=

} Mor
| EL ’

|

Coml @ Inputs left: 11 |Load 25%

* XPSMOWIN 2100 - Salety XPSMCmmc

Bl plode [egnostics Oplions  Help
Ol @ o
Descas Lbwsiy
) Coniter |
} Manéarng Devee = ffjg © PFSMEIEZC) Tortolen!’
J EOM Divics = @ 4 B3 SopCa T
} Stat Do ® G 1R
[ Erebling Device SR I ol T
I
I

8l -0 x|

(6] Tlemecanique |

@ G [EIRIC)
£ a
b 4 o0
oF w
>
= @ O [251) A1 SiopCal_ ¥
=@ B 105
@ D 0% S
= 7 [® 571 Ermegency Stop
® 9 o
@ D oy
= @ @ 66 Emegency Sizp
@ 9 e
@ ® Mmz
S ] @ [265] A2 SiopCal_1*
@ G R

Dagnashc Mode
Tevice [257] - E-5iop = prossed.

|Com1 @ [inputs lei: 11 i Load: 265

Im Diagnosefeld wird diese
Fehlermeldung angezeigt.

Diagnostic Mode L BINiagnostic running
Device [257]: E-Stop iz pressed.
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6 | Diese Fehlermeldung wird — :
ebenfalls 'L]ber CANopen an dle s‘gfﬁw_,_ Comapct Evalutive PerFormance| 13/11/86
SPS gemeldet und weiter zum 17:54: 27

HMI Ubertragen und dort ange-
zeigt (siehe rechts neben
Safety).
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Einleitung

Vor-
bedingungen

Starten und
verbinden
mit dem
Antrieb

Lexium 15 LP

Dieses Kapitel beschreibt die notwendigen Schritte zur Parametrierung der

Lexium 15 LP Servoantriebe.

Um die unten dargestellten Schritte durchfihren zu kénnen, muss folgendes

sichergestellt sein:

e Die Parametriersoftware UniLink L ist auf dem PC installiert
e Der Servoantrieb ist mit Spannung versorgt
e Der PCist mit dem Serwvoantrieb liber das serielle Kommunikationskabel

verbunden.

Die Parametrierung vom Servoantrieb wird in folgenden Schritten realisiert:

Online Infomationen

Starten und verbinden mit dem Antrieb
Parametrierung incl. der CANopen Kommunikation

Parametrierungsdaten speichern und sichern

1 Nach der Installation gibt es
zwei Startbuttons fur UniLink.

UniLink L LXM15LP
UniLink MH  LXM15 MP/HP

In dieser Applikation
verwenden wir UniLink L.

i

nilirk, L

2 Die Frage nach dem
Verbinden mit dem
angeschlossenen
Servoantrieb beantwortet man
mit Yes.

TR

P would you like bo connect ko a drive?
*-"/ (Press "Yes" ko connect or "Mao" to wark, offling)

3 Den Sicherheitshinweis mit
OK bestatigen.

N

al X

*fou will be connected to the servo amplifier.

Ohserve the safety instructions in the product manual (Sekup section).
After you confirmed this warning with OK the drive may move.

Make sure that motion of the drive cannot cause any injury or damage.
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4 Nach dem Start der Software wird die Benutzeroberflache angezeigt.

5] untitied - Uniink L

File Edit Communication Drive Tools View Help
Nz @ n N | &2 hr || waed AR || @ e 0s |2 % ER . |OPMODE[0: Digital Velocity »
E geglgsrglé«;:gp Drive It load 1%  Motor Thermistor Resistance | 2 Oh
H M7 n0 O
i i-f3 Units / Mechanical Motor It load | 2%  Angle of Rotation | 117.0 “mech
i i-f3 CAN/ Field Bus Settings Effective Current 0017 A [537 0e Counts
{ {0 Feedback Current D Component| 0.005 A Actual Velocity -0.029 rpm
i -8 Motor Current Q Component| -0.006 A Velocity Command 0.000 rpm
s imiycuren Loop Bus Voltage OV  Position [ 3259 count
i i3 Velocity Loop —1
i i1y Position Loop Regen Power ow
i i1 Position Data Heat Sink Tempera- 26 °C  Following Error | 0 Count
i -1 Position Registers Internal Temperature 32 °C
8 Electronic Gearing ~User defined Variables to monitor
3 Encoder Emulation ASCII Value ASCII Value ASCII Value
£ Analog 'O [P1 |n_ [ [o | [0~
& Digital /O
= Motion Senvice rAnalog Inputs
- Status Input1[~ 705 mv  Input2[~ 62 mv
£ Monitor
-3 Homing rDigital Inputs / Outputs
1+~ Motion Tasks IN1 IN2 IN3 IN4 Enable OUT1 OUT2 PWR
il Oscilloscope 90 00 © 0 o »
£ Bode Plot
L2} Terminal
Ready ¢ /O 0nLine [Disabled [Waming  [nofnommed [ INU
Navigation Frame Main Frame Status Bar

5 Die Verbindungsparameter

kénnen aufgerufen werden Communication Drive  Tools Wit

Uber die Mentileiste Zannesk
Disconneck
Communication-> Reload
Device Parameters... Refresh Page Settings

Apply Page Settings  Return

Select Device,

6 Hier wird der Serial Port, die

Baud Rate und der Timeout @ X

festgelegt.
geleg Senal Part

Ubernehmen mit OK.

. . . Baud R ate
Die Verbindung wird
hergestellt tiber die ISB“DD :Iv
Menlleiste: Timeaut [ms]

o [2000
Communication->Connect .
k.

Cancel |
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Nach dem Verbinden werden
die Daten mittels der Software
aus dem Servoantrieb ein-
gelesen und kénnen
angezeigt und verandert
werden.

Uber die Anwahl vom Setup
Wizard kann die Parame-
trierung in einzelnen Schritten
erfolgen.

= oriven

El---:‘i Setup Wizard
----- 5 Basic Setup
----- B Units | Mechanical
i 5. Maotor | Feedback,

----- 5. Mation Service

ﬂ Skatus

E Monitor

----- [53. Homing

----- u Y Motion Tasks

-l Osciloscope

-2 Bode Plot

----- Terminal

Standardmafig steht die
Projektierungstiefe auf

Quick Motor/Drive Setup.

— Select Tppe of Setup 'Wizard

* [Quick Mator/Drive Setup

" Analog Application Setup

£~ Geaing Application Setup

" Mation T ask Applization Setup
" Complete Setup

Diese kann je nach
Notwendigkeit angepasst
werden. Fir den maximalen
Umfang muss Complete
Setup angewahlt werden.

Weiter mit Enter Setup
Wizard

Hinweis: Die einzelnen
Schritte sind in der ausfihr-
lichen Dokumentation (Lexium
15 LP - Servo Drives -
Programming manual; ca.275
Seiten) der Software besch-
rieben. Hier erfolgt nur ein
Ausschnitt.

—Select Tepe of Setup 'wizard

" Quick Motor/Drive Setup

" Analog Application Setup

" Gearing Application Setup

£~ Mation T azk Application Setup
{* Complete Setup

Enter Setup Wizard
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Parametrie-
rung incl. der
CANopen
Kommunika-
tion

10

Entsprechend der Einstellung

Hier kann der voreingestellte
Name verandert werden.

wird der Navigator Frame = EDQI Wizard
angepasst. | T i (5. Basic Setup
----- 5. Units | Mechanical
----- B9 CaAMN | Field Bus Settings
----- [ Feedback
----- 53 Mokor
----- (5. Current Loop
----- 5. Welocity Loop
----- (5. Position Loop
----- (5. Position Data
----- (9. Position Reqgisters
----- (9. Electronic Gearing
----- (9. Encoder Emulation
----- (5. Analog LjO
----- B3 Digital 10
----- (5. Mation Service
ﬂ Status
-f%7] Monitor
----- (5. Homing
----- i o Mation Tasks
Bl Oscilloscope
--E5 Bode Plot
----- Terminal
1 Als erstes wird zu dem Basic
Setup gewechselt. Im Bereich ~ Power Supply
Power Supply sind die — Regen Resiztor
Einstellungen: oy .
Resistor Internal . I':' Ohm
Mains Voltage 230V
max. Regen Power
und Single-Phase ... . IEEI W
M ains Woltage
|23EI "I W
Rezponze to Lozs of Input Phaze
ISingIe-F’hase [Current Limit], no Meszage j
2 Auf der rechten Seite -
(Amplifier) werden die i iy
. Hardware
Informationen aus dem :
Servoantrieb angezeigt. IDiive 104
Firrnware
Diese sind Hardware, I\-"1.45 DRIVE Rev create.d Mow 23 14:46:02 2006
Firmware, Serial Number Serial Mumber  Run Time Mame
und Run Time. |8?022D1 29 24:45 h ILKM'IS_D‘I

[ Set Software-Enable on Bootup
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3 Der Name wird im Navigator
Frame oben angezeigt.

= Lamis_on
EI--:"*;.:.|F Setup Wizard
----- (5. Basic Setup

Weiter mit Units/Mechanical.

----- (5. Current Loop
----- B3 velocity Loop
----- (5. Pasition Loop
----- (5. Pasition Data
----- (5. Pasition Reqgisters
----- (5. Electranic Gearing
----- 5. Encoder Ernulation

----- B Analog IO
----- B Digital I
4 Hier wurde fiir die Applikation _
festgelegt, dass die Position ~ User Units
mit Counts (Inkremente), die Fosition
Geschwindigkeit mit rpm |I:u:|unts j
(Umdrehung/Minute) und die
Beschleunigung in Velocity
ms->Speed Limit (Milli- |,pm j
sekunden bis Drehzahl-
grenze) ausgetauscht werden. Acceleration
Ims->5peed Lirnit j

Als eine Motorumdrehung
gelten 10.000 Inkremente

— Mechanical Converzion

I1 0aoa Countz

Reszalution =
I'I b ator Fevs
5 Unter = Lemis_ot

CAN/Field Bus Settings =, Setup Wizard

----- [51 Basic Setup
werden die Paramter furdie | ¢ 7 B its ." echanicl :
Kommunikation mit der SPS | i w8 C A1 [ Field Bus Settings
festgelegt. | i 0 (59 Feedback

----- 3. Current Loop

----- 3. velocity Loop

----- 3. Position Loop

----- (59 Position Data

----- 53 Position Registers
----- B9 Electronic Gearing
----- B9 Encoder Emulation
----- 3 Analog Lo

----- B Digital IO
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Als CANopen-Address wird
fur den

1. LXM15 9 und den
2. LXM15 10

eingetragen.

Als Watchdog 300ms und
als Baud Rate 500kBaud.

— General Field Bus Settings
Address

e

E sternal ' atchdog [Fieldbuz]
300 Mg

—CaM Bus Settings

Baud R ate

a00 | kBaud

Im nachsen Schritt wird der
Feedback Type ausgewahlt.

In diesem Fall besitzt der
Servo einen Encoder mit
Hiperface Interface.

Feedback Type
|2 Sine Enc Hiperface - connector 1 j

Offzet
246 " Calculate Dffset |

Count Direction

Encoder Lines

I 128

B andwidth

I 1000

Ipasitive "I

Angle of Ratation

| 350 °

Obzerver Feadfonward

S

Als Motor kann in der
Auswahlliste unter Number-
Name der verwendete Motor
ausgewahlt werden. Ist dieser
nicht vorhanden, kénnen Uber
Custom Motor Parameters
die Parameter in einer Tabelle
selbst eingetragen werden.

Weiterhin muss unter Brake
angegeben werden, ob der
Servo eine Bremse (Brake)
besitzt.

tator Type |1: PM Ratan kator j

()

Mo, of Poles

Current m
L
|1 5 mH

e

la actual
|2.9 l

lo

|11.8

El. Themmal Time Congtant

|35 IEC

tax Speed
BO00 pm

&
&
Stator Winding Reszistance

|4.2 Ohims

Murmber - Mame

I 2058 - BSHO702P=2

j Select Motar from Databaze |

Custom Motar Parameters |
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9 Dann weiter mit Velocity
Loop. =& Lym1s_01

=, Setup Wizard

----- (9. Basic Setup

----- B3 Units [ Mechanical

----- B9 CAMN [ Field Bus Settings

----- B3 Feedback

Yelocity Loop
----- (5. Pasition Loop
----- (5. Pasition Data
----- B9 Position Registers
----- (5. Electranic Gearing
----- (5. Encoder Emulation
----- B3 Analog Ijo

----- B3 Digital I[jO

10 | Hier werden die Grenzen fur —
verschiedenen Geschwindig- ] }7!"?—\“ . : H |
keiten (Speed) und Rampen jﬁ V V V

il Proportional

(Ramp) eingetragen. 1F'I-F'lus GainlKp_v]  LPFieq
Speed Limik [pos.] Acec. Ramp | |U' 0og |1E:Ij Hz
v | Integra Time (Tn_V) HP Fieq,
[z000 [1000 > Speed Limil
2 e e 15 me[i000 Hz
Speed Limit [reg.) Dac. Ramp

Im TR I'IEI:D msz>Speed Limit
Emetg. Dec. Ramp
|""n ms->Speed Limit

Dverspeed Disabde Dec Ramp

0 gm0 ms>speedlint

11 | Nebenstahend ein Teil des

oben gezeigten Bildes. peed Lt 7] Acc. Ramp
ISDEIEI TP I'I Qa0 mz->5Speed Limit
Speed Limit [neg.] Dec. Ramp

IEDUU TRm I'I ana g5 peed Limit
Emerg. Dec. Ramp
|3EIEI mng-xSpeed Linit

Overspeed Dizable Dec. Ramp

|35EIEI rpr |3EIEI r->Speed Limnit
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Im Schritt Position Data
werden die Parameter die fir
die Positionierung notwendig
sind fixiert. Wie maximale
Geschwindigkeiten (vmax)
zur Positionierung, Rampe
(acc/dcc) und Genauigkeit
(Counts).

Die gesamten Parameter
richten sich nach den
ortlichen Gegebenheiten.

\
= Lemis ot

=¥, Setup Wizard

----- 53 Basic Setup

----- 53 Uniks [ Mechanical

----- 53 CAM [ Field Bus Settings

----- 5 Feedback

Auiz Type t acc/dec min

I Lirear - | |1 0ao NS-3%_Max
max. Following Error v max [pos.

|2E21 44 Counts 2000 TP

| Pogition Window v max [heg.

|4DDD Counts 2000 pm

Modulo Start Pos. Modulo End Pos.
|'5E“:IEI Counts |5DE“:| Counts

— Software Limit-Switches
Mo.: at Pogition

[~ 1 [neg. 5% Limit Switch] IEI Courts
[~ 2 (pos. W Limit S witch) ID Counts

12
Online 1
Informat-
ionen

Mit UniLink kann auch der
Servoantrieb gesteuert, Werte
aufgezeichnet und optimiert
werden.

----- i okion Service
ﬂ Status
E Monitor

----- 3. Homing

----- : + Motion Tasks
BB Oscilloscope
- Bode Plot

----- Terminal

Uber Motion Service kann im
Feld rpm eine Geschwindigkeit
vorgegeben und dber + /- die
Drehrichtung festgelegt
werden.

—Jog [Digital Yelocity Mode]
Jog

SIS —

—Jog [Pozition Maotion Tazks Maode]
Jog Jog Speed

EIpE N —

—actual Yalues

Position I 3230985  Countz
Welocity I -0.003  rpm
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Yes bestatigen.

3 | Die Sicherheitsmeldung mit

unilink L = e

L] ": You are about ko cause mation, Proceed?
[ ]

4 | Mit Status wird der Fehler- und
Warnungsspeicher angezeigt.

E Monitor
----- 3. Homing

L}

----- + Motion Tasks
- BB Oscilloscope
--F Bode Plat
----- Terminal

Fiun Time: [hienin] | 167,53

Fanit History hirnin | Fanit Fi -
F30 F3) Emerg Stop Timeout 14537 | FIN Heat Smk Temp. 1]
F30 F30 Emerg Stop Timeout 134:41 FO2 Overoltage Cond 1]
F30 F20 Emerg Stop Timeout 1306 | FO3 Following Emar [1]
F30 F30 Emerg Stop Timeout 13004 | FO4 Feedback Loss 1z
F24 Waming 10308 | FO5 Undervoltzos Cond 0
FA0 F30) Emerg Stop Timeout 10%03 | FOE Mobor Temperature 5
F30 F30 Emerg Stop Timeout 8527 | FO7 W _Faut Int Supply] o
F30 F30 Emerg Stop Timeout B3:08 | FOB Overspeed Condbon 12
F30 F30 Emerg Stop Timeout E7:55 | F03 EEPROM 0
F30 F30 Emerg Stop Timeout B33 F10 ROD Cable Break o ;I
Actual Erors | Actual Wamings |

Mit Monitor werden weitere
Informationen wie Strom,
Temperatur, Status der Ein-
und Ausgénge etc. angezeigt.

Die weiteren Mdglichkeiten
entnehmen sie bitte der
Dokumentation.

-E= Bode Plat
----- Tetminal
Diive Ft Load [ Motor Thermistor Fesistance [ 155 Ohis
Mator Fit Load R Angle of Ratation [ 1450 ®mech
Effechve Cuent m & &7cbe Counts
Curient D Comrpanert ,W & Actud Velozity IW 1]
Current O Campanent ’W A ‘elocsty Command Iﬁ pm
Bus Voltage n v Pasilion 9914054 Counls
Regen Power 0w
Heal Sink Tempetahse |_2B °|: Fellowsirg Erior I_EI Counis
Intesrial Temperative |—35 {r
Uzer-defined anables bo morstor
ASCN Cd. Walus ASCI Cd, Walus ASCH Cnd Value

----- 53 Matkion Service
) Status
] T
----- B9 Homing
L

----- . Motion Tasks
[l Oscilloscope

Andog Inputs

Irput 1 I 21 m

Irput 2 I RENL

Digilal Inputs o Dedpts
INT N2 N3 N4

© @ @ @

Enzble OUT1 OUT2 AS-Enable

O @ee O
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Parametrier-
ungsdaten
speichern
und sichern

Die Daten kdnnen fir eine
spatere Verwendung
(Geratetausch usw.) Gber
File->Save As...

gespeichert werden.

Uber File->Open werden die

“Huntitled - unilink L

File Edit Communication

Mew Ckel+I
CIpEm. .. Chrl+0
Save Ckrl+5

. . . Print. .. Ckrl+P
gespeicherten Daten wieder in rfn ) :
UniLink eingelesen. AL
Print Setup. ..
Hier wird der Speicherort und
savens 8 2

der Dateiname (*.par)
festgelegt.

Save jn: I I3 UniLink j & rj( '

File name: ILXM‘IELF'_D rivell.par Save

Save as lype: IParameter Files [*.par) j Cancel |

4

AbschlieRend werden die
Parameterdaten in dem
Servoantrieb gespeichert,
damit nach einen Spannungs-
ausfall die Einstellungen nicht
verloren gehen.

Dazu liber die Menlileiste
Drive->Save to EEPROM

anwahlen.

Drive Tools View
Skop
Enatile
Disable

Save ko EEPROM

Clear EEPROM
Reset
Clear Errors

Der Zustand wird Uber die
Statusleiste angezeigt.

[ e[

[ ) orline Enabled [ &3 0K |homed

Um die Verbindung mit dem
Servoantrieb zu beenden ist
der Menlpunkt
Communication->Disconnect

anzuwahlen.

I'*;I:'ILJIH‘-'II5LP_Dri'.u=:lZI1.|:|na|r - Unilink L

File Edit | Communication Drive Tools  Wiew

J h - Conmeck

Disconneck

= Reload

Refresh Page Settings
Apply Page Setkings Return

Select Device. .,
Device Parameters. ..

Das erfolgreiche Trennen ist in
der Statuszeile sichtbar.

[ [

Cffline | [ [
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PowerSuite

Einleitung PowerSuite ist ein Hilfswerkzeug zur Konfiguration und Uberwachung von
Steuergeréten elektrischer Motoren.

Der Benutzer kann mit Hilfe von PowerSuite einen Maschinen-Park definieren sowie
die Konfigurationen und die zugehdrigen Kommunikationsparameter beschreiben.

Der Vorteil der PowerSuite Nutzung liegt darin, dass Sie

e die Daten auf lnrem PC speichern und beliebig duplizieren kénnen
e die Dokumentation ausdrucken kénnen und
e |hnen dabei helfen kann, die Parameter online zu optimieren.

Die hier beschriebene Version kann fur Lexium05 und Altivar71, dieser Konfiguration,
verwendet werden.

Allgemeine Hier werden die iibergeordneten Einstellungen aufgefiihrt.
Einstellung
1 Nach dem Aufruf von [arorarsae Bl-10/x
. . Hile A oo Help
PowerSuite erscheint das :;“;.mz 1,_ oA
[ O =
nebenstehende Fenster. | . 2] My devices
EY— 0| =
Standard en

2 Durch Anwahlen der =
% Powersuite
Configuration File Ackion | Display Tools Help
in Menu Display wird diese in =|f_'=| % ﬁ Configuration  Ckrl4-PgDown
dem Browser aufgeklappt. : .
i My devices

-] Connections

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc Schneider Hectric 127



3 Der Browser auf der linken
Seite Gbernimmt die
Verwaltungsaufgaben fur den
Maschinenpark.

A& PowerSuite

File Action Display Tools Help

NG |0 %@ &

i My devices

EI;I My configurations

Sl TeSys U

@ TeSes U

=47 Mation drives

@ L pA 05,

- Altivar dives
@ ATYF

- [ ATVE

@ ATWRAF

@ ATWEE

@ ATW3E

- [l ATV

@ ATW28

@ ATV

-4 Alistart starters
@ ATS4E

= Connections

F‘f Senal monodrop

r;yf Serial multidrop

FH’\ Eluetooth

Fi”‘i Ethermet bridge monodrop

F‘f Ethernet bridge multidrop

- 1 Ethemet TCP

4 Unter dem Eintrag
Connections

kénnen die Einstellungen
Uberpriuft und geéndert
(Modify) werden.

-5 Connections

_ Senal monodrop

|T Cefaulk connection

g Senal multidrop

- ' Bluetooth Rename

r#" Ethernet bridge mar
r;’i Ethernet bridge mult
- ' Ethemnet TCP

Copy

Delete

it
Shiorbzut

Paste

Imnpork

Expark

& Connect
£8 Transfer

ﬁ- Cownload
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5 Unter

Mdoglichkeit die verschieden
Antriebe in Unterordner zu
gruppieren (z.B je Maschine).
Dazu die Hauptgruppe

My devices

anwahlen.

& Serial monodrop : B =X
Serial monodrop Lo —
. 19200 bauds -
muss die verwendete
COM-Schnittstelle Bissrntsn ]
eingetragen werden.
|
6 Wird die Verbindung % PorierSiNe
angewabhlt, werden die Pl Acion Dslay Took Help
Einstellungen wie neben- VS & O & F
stehend dargestellt. ek el y :
o ~ Serial monodrop
fo [ TeSyz U
P B = Matian dives
J: L:v:?i: Connection parameters :
3 Communication port  GOM1
Baudrate 189200 bauds
Format Abits.aven.1stp
:_ Altishart stalers
[ ATS48
=53 Connections
& _‘_J Senal mulidop
- Blustocth
o= 4 Ethernet biidge manodiop
& 'j Ethesnet bridge mukidrop
- o Etheenet TCP
7 In PowerSuite besteht die = :

File Action Display Tools Help

: My devices
E|(_'_| My configurations
: Eh:l TeSpz L
@ TeSys U
2155 Mation drives
; @ Ls¢hd 05,

8 AnschlieRend unter

File->New->Folder

& PowerSuite

|Ei|e Action Display Tools Help

] o

auswahlen.
Rename Zhel+-R & Dievice
Copy (g |
9 Im folgenden Fenster ist ein . _ A
[@system
Ordnername festzulegen.
BT E I Im Feldsr name |CEM_M340
ZusatZ“Ch kann e|n L|nk zU T 1T Ty Folder imaga CEM_Ovarvew_blank.jf Biowze...
3 . = i Description
einem Bild angegeben 1 Iﬂl o Fé iz [1x W30
werden, sowie eine o BL $&a i
Beschreibung. o T
2% LHM15
DK I Cancsl Help
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10 | Wird der Odner angewahit - CEM M340
erscheint im rechtem Fenster =

die eingetragenen Daten.
Description

I 3' -
1z M40 : m | ['"
1x XBTGT
&z LXMOS5 L T& %8 & &
&1 ATVT1 5 4{&{&

i

=rom b -t
1l

11 | Es lassen sich alle Antriebe =] My devices
gruppieren und incl. Daten als =-
* PSF Datei exportieren. Rl @ ATVTI_E Fenarme

-- [a_',- ATVT1_E Copy
- [ ATY71_4
- (@ ATYT_3
- [ ATY71_2 Cut

" [ﬂ; ATV Shortcut
- (8] LxhO05_6

- [@) LAMO5_5 B
- [ LXM05_4 Irnpart
- [ LxMi05_3
- (@) L<M05_2
- (@] LxMO5_1 Maodify

Delete

Export

12 | Ist PowerSuite mit dem
Antrieb verbunden, kann tber Cemrd ; Uy W
die untere Bedienleiste im
Parameterfenster der Antrieb
gesteuert werden.
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Einleitung

Vor-
bedingungen

LXMO05
Manuelle
Vorbereitung

Lexium 05

Dieses Kapitel beschreibt die notwendigen Schritte zur Parametrierung der

Lexium 05 Servoantriebe.

Um die unten dargestellten Schritte durchfilhren zu kénnen, muss folgendes

sichergestellt sein:

e Die Parametrierungssoftware PowerS uite ist auf dem PC installiert.
e Der Servoantrieb ist mit Spannung versorgt.
e Der PC ist mit dem Serwoantrieb Giber das Kommunikationskabel verbunden.

1 | Nach dem Abschluss der
Verdrahtung missen die
Antriebssteuerungen
parametriert werden.

Das Gerat bietet die
Mdoglichkeit, Gber das
integrierte Bedienfeld (HMI)
Parameter zu editieren.

‘2|

LEDs for fieldbus

ESC:

- exita menu or parameter

- raturn fromm the digplayed to the last saved value
ENT:

- call amanu or parameter

- save the displayed value to EEPROM
Down arrow:

- switch to nexl menu or parameler

- reduce the displayad valua

Up amow:

- gwitch to previcus menu or parameter
- increase the displayad valus

Red LED on: DC bus under power
Statug display
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Das HMI arbeitet mentgefuhrt.
Das nebenstehende Bild zeigt
die oberste Ebene der
Mendstruktur.

Fur den Zugriff Uber die
PowerSuite Software sind die
Modbus-Parameter zu prifen.
Unter

CoM ist MbAd =1
und Mbbd = 19.2

einzustellen.

Power On: -

()
] ﬁ.LETs‘dEr?.touD - ‘{F Su- I'—'I . First Satup Iil
\mc )
Save |(wr) o
- First Setu
dlone = rdy

— (<) ) =
Skt~ |—— [ Settings ﬂ
e o ©

Foom Eat)
= E Drive Configuration I]
)
= I Autatuning iu

—

&)
———*{ J0G Mode il

Jol-
Merius E =
@) (o
——{Coall-
.

- "ll Communication il
=

Wird der Antrieb erstmalig mit
24V versorgt oder wurde zuvor
mit dem Parameter

PARf act or ySet die
Werkseinstellungen geladen,
sind noch alle Funktionen des
Antriebs blockiert.

Ein , First-Setup” muss
durchgefiihrt werden.

Fur die Anbindung an den
CANopen Master sind
Einstellungen zu tatigen fir:

Steuerungsart
Signalauswahl Positions-
Schnittstelle
CANopen-Parameter und
Logiktyp

Im Anschluss meldet sich der
Antrieb in der Statusanzeigen
mit RDY (Bereit).

ENT

no
dEUC = 0 ! fNlodb
dEUL = CRno /Nodb

m
4
=
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PowerSuite 1
mit LXMO5

Neben der manuellen Einstellung, kann auch die Konfigurationssoftware
PowerSuite verwendet werden.

Menu
Action->Connect
oder den entsprechenden

Gerat hergestellt.

2 Nach dem Start wird Uber das

Button eine Verbindung zum

A& PowerSuite

File Ackion Display Tools Help

0 & o _'-E&; EC S
| 505 My devices |Connect the device

CEM_M340

3 Es wird gewarnt, dass es sich
um ein neues Geréat handelt.
Hier ist Create auszuwahlen.

=] B

4@ Warning

& Mo device with zame 2/n exiztz in database.

Create lgnore Cancel

Gerét anzugeben.

4 Anschlielend ist ein Name fir
die Konfiguration bzw. das

& New name i 8] 7]1xl

Enter a new name.

ILXMEIE - Mol1
QK. I Cancel |

LexiumO5 gelesen.

5 Die Daten werden aus der

8l 2x

Reading fram device. .

(L] 44%

4 Please wait...

Cancel
6 Nach Abschluss der
Ubertragung werden die [Q_; LXMO5 - No01
Geratedaten angezeigt. Characteristics
Reference LHMOSADTOM2
Hominal Power 0.75 ki
Supply Voltage 2001 240V 1~
Maximum transient current (peak) | 10 Apk
Maximum continuous current (rms) | 4 Arms
Interface CAMopen Modbus RTU,PID,+-10Y
Structure
Card Reference | Serial number Wersion Vendor name

Device LMOSAD10M2 | 01610002197 | P840.10V1.11E20 | Telemecanique

Control Board Telemecanigue
BSHOTO1P.1
Fatnily : BEH
Motor Size - 070 2006040180 Telemecanique
Length -1

Configuration(s)
Name LXMOS - Mo01
Software release  FE4010V111EZD
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Im linkem Projektbrowser
kann der entsprechende
Antrieb mit einen Doppelklick
ausgewahlt werden.

E|;| My devices
-2 CEM_M340
P - @) LXMOS - NoD1

Die Anzeige der Parameter
kann in Listenform oder
Seitenansicht erfolgen.
Umschaltung Uber die
Mendleiste mit

Display->List oder Pages.

B bt g (i Corbgpein [k |

EI e

(GO b & Ao =

T
Loy
o

Y Rt on e

Es ist Simply start->Basic
configuration anzuwahlen.

Und in dem Feld Command
interface selection muss
CANopenDevice selektiert
werden.

Damit wird der Servoantrieb
fir die Steuerung Uber
CANopen freigegeben.

Diese Anderung wird spater
nur von der Lexium05
Ubernommen, wenn das Gerat
aus- und wieder eingeschaltet
wird.

Das Meldungsfenster mit OK
schlieBen.

O LexiumD5
E42 AN parameters

El O Simply start
Y O configuration

O zpeed contral [+/-10]

O In Current contral [+/-100]

O InGear made

----- O pogition control

Code | Shoet label | Lang labet | Mirsrssm vail M ssamum vl Current V.ahse
ID_DEVC DEVemdrited Command interface selaction 10D evice
IDv_IMax CTRL_|_max Cusment limitation 000Apk | EESApk |none
ID_IMHA | LIM_I_masHat Cumert g for Halkt D00Ask | BESApk ||DDevice
D_IMOS | LIM_ImesQSTP |  Cunient imting for Quick Stop | 0.00Agk | 665Apk [yucioles
1D _LLIO 10LagicType Typoe of L0 ik source] : E | SOUICE
ID_M40 IDdefaultidode: Operating moda in ‘Local . s | nore
ID_M422 1Dpozintel s Pag. intesisce signal selection ESIMoutput
ID_NM&AX | CTRLn max Speed kritalion 01w | 8000 1Amn | 000 1/twin
4 wamno a x

A

The sslected bype of device contral s accspted when the system is switched off and on again,
Save the configuration in the EEFROM before the dive is switched off and on,
Do you wish bo continue?

oK
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10 | Die Anderung wird in rot
dargestellt. inimum value | Masimum value | Current ¥ alue
CANEranlsws
Nach 0.00 Apk B.65 Apk B.65 Apk
. 0.00 Apk, B.B5 Apk, B.E5 Apk.
File->Save B E E
0.00 Apk: B.65 Apk. B.65 Apk,
andert sich die Darstellung. ‘A PowerSuite - Lexium05 - Lexium 05 - Nol
’ﬁ Parameters Command Display Configuration
Save as.., Chrl+5Shift+5
&5 Print CtrP
Mirirmurn value | Maximum valy Curent ' alue
CAMopenDevice
0.00 Apk .65 Apk .65 Apk
0.00 Apk .65 Apk .65 Apk
0.00 Apk .65 Apk .65 Apk
11 | Unter Communication sind L@ —
die entsprechenden e
Einstellungen zu tatigen. . % Drivecom
I O CAMopen
CANopen address:  3...8 - Q Modbus
CANopen baud rate: 500 Code  |Shenisbel [Longlsbel [ Mirimun | Masirum] Cusrant Value |
Modbus address: 1 e I Y e T I I I —
ID_COBD CANbaud CANopen baud rate S00FB
R T T
ID_MEFD MBtormat Madbus data haimat B8t EvenPaity 15tap
ID_MBWD | MBdword ceder | Modbus double word sequence HighLow
ID_SMC | DCOMcompatb | Transistion 34 [DeveCom] Austomaic
12 | Die Einstellungen werden zum n—
LexiumO5 Ubertragen mit der | Configuration Tocls 7
Anwahl {:: Device protection  Chrl+Al+F2
Configuration -> Factory settings  Crl+Al+F3
Save to EEPROM :
Refresh Chrl-+Al-+F6
Save to EEPROM
" ¥t Discornect Chrl+-Ale+Fa
13 | Die jeweiligen Meldungs-
fenster sind mit OK zu E 3] x|
bestatigen.
Warning, EEPROM saving is about ko beqin,
Die Ubertragung wurde Do o wish bo continue?
durchgefthrt. |
Cek | canedl |
/A Save to EEPROM x|
\il) Save ko EEPRIOM succeeded.
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Online
Steuerung
Lexium 05

Es besteht die Mdglichkeit,
den Servo Uber die
PowerSuite Software zu
steuern.

Dazu muss der Schalter
Command
auf Active gesetzt werden.

Die Sicherheitinformation ist
mit ALT-F zu bestatigen.

Enmmand—l Command
g Active |§[ Active
Inactive [nactive
| |

4 Warning ! = 2| X
o

WBRNING
UMINTEMDED EQUIFMENT OPERATIOM

£ machine controlled by thiz software may be prone to
unintended operation.

The uger must have a hard-wired STOP device or disconnect
switch to ensure it iz possible to stop the equipment.

The user rust ensure guards are in place zo that unhintended
operation will not cauze injury to personnel or damage ko
equipment.

The uger muzt read and understand the help file far this
Testing and Commissioning Software, and the Drive User Manual.

and know how to operate the equipment.

Failure to follow theze instructions can result in death,
FENoUS injury or damage to equipment.

If vou agree to follow these instructions, press’ Alt+F '

Anschlielend den Schalter Ernable . FAULT
Enable g F'f'l [9] Fault
auf On. Off Feszet |
Enable POWER
i DISABLED
Wird ein Fehler angezeigt, ist ) [4] Fidy Switch On
dieser mit der Taste ; ——
Oif Reset
Reset
ZUu quittieren EOhE et i
: O ENABLED
ﬁ ) [E] Op Enable
Off Reszet |
Uber Test run wird der
Servoantrieb aktiviert. Testmun | Tiestrin |

Spater kann Uber Test stop
wieder angehalten werden.

Test stop | -

Uber die Tasten Neg und Pos
kann der Antrieb gedreht
werden.

I Lze fastkdan LI

Jog cantral

Informationen zur Drehz ahl
und zur P osition werden unten
rechts angezeigt.

_p_refusr =9893087 usr
_p_actusr = 9890525 usr
_n_ref =180 1/min
_n_act =173 1/min
_Idg_act =0.07 Apk
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Einleitung

Vor-
bedingungen

ATV71
Manuelle

Vorbereitung
(Modbus)

Altivar 71

Die Einstellung der Frequenzumrichter ATV 71 kann wahlweise manuell Gber das
grafische Display auf dem Gerat oder mit der Konfigurationssoftware PowerSuite

erfolgen.

Die manuelle Grundeinstellung, Uber das Bedienpanel, wird flr die Einstellung der
Kommunikationsparameter hier erlautert. Dieses ist notwendig um vom der

Software auf den FU zuzugreifen.

Anschliessend wird die Parametrierung mittels PowerSuite Software vorgestellt.

Um die unten dargestellten Schritte durchfiihren zu kénnen, muss folgendes

sichergestellt sein:

e Die Parametriersoftware PowerSuite ist auf dem PC installiert
e Der Frequenzumrichter ist mit Spannung versorgt
e Der PCist mit dem Frequenzumrichter Gber das Kommunikationskabel

verbunden.

1 | Die Werkseinstellung fur die
Modbus Address der
Schnittstelle ist per Default
OFF. d.h. die Schnittstelle ist
inaktiv.

Hier ein Auszug aus dem
ATV71 Installation Manual. (Ein
PDF datei wird auf CD beim
ATV71 mitgeliefert).

aide

Warne Des criphe Adpuslment range

Faclory satling

W [MODBUS HMI]

Faphic claplny

< [HMI baud rats]

2 kbps v the integraied displey temminal
16200 bouds via e grashic daoley tsming

1 ormer d2e g ERBNGE T N ANgamEn o1 o
- Prowide cOMMTNBNON IN 3 CORAMMANoN window If LBNg the grachic deoiay sem
Freas ve ENT key or 2 s f usng the imegrated dipiay temminal

2 [HMI format] =
Rmad-onty pacametes, carrct be medified

3 [Modbus Address) ‘ i ]
CFF to 247

3 [Modbus add Prg C.] OFF:
Modbus address of e Contoler inside card
OFF 1o 247
The reeter can be accessed If the Controler inside card has been inserted and depending on il
condguration (piease consult the specfic documentaton).

3 [Modbus add Com.C.] il
Modhus 300760 Of Th EOMMUN ation cand
OFF to 247
The pararmeter can be accessed if & communicabion card has been nsered and depending on s
condguration |piease consu the specfic documentation)

2 [Modbus baud rate] i B
2856 19.2- 384 Nbps on e mlsgrabed displiy lernn
4300, 964 F200 of 38400 pau) on the graphs cisgiay serminal

2 [Modbus format] a1

801 - BE1 - Bn1, Sn3

d [Modbus time out]
0110 30s

2 | Mit dem ATV71 Bedienpanel
kommt man Uber das Main
Menu an:

1.Driver Menu

1.9 Communication
Modbus Network
Address Modbus = OFF
Driicken des Wahlschalters
Durch Drehen des
Wahlschalters wird die MB-
ADR = 1 gewahlt und
Durch Driicken des
Wahlschalters die Eingabe
bestatigen.

22 2 2 2%

v
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PowerSuite
mit ATV71

Nach dem Start von
PowerSuite das Verzeichnis
CEM_M340 anwahlen.

Dann Uber die Mendileiste
Action = Connect
oder den entsprechenden

Button, eine Verbindung zum
Gerét hergestellt.

File IM Display Tools Help
i (B Modify Chrl+M
Identify Chrl+I

41 @

-

Conneck CErl+R

Transfer Chrl+T

" Tk

Lotnload Chpl1

Download and compare

Vor dem Zustandekommen
der Verbindung ist der
Sicherheitshinweis mit ALT-F
Zu bestatigen.

A Warning ! . (=1 |

WwARMING
UNINTEMDED EQUIFMENT OPERATION

A machine contralled by this software may be prone to
unintended operation.

The uzer must have a hard-wired STOP device or disconnect
awitch to ensune it iz possible to stop the equipment,

The uger must ensure guards are in place go that unintended
operation will not cause injury to personnel or damage ko
equipment.

The uzer must read and understand the help file for this
Testing and Commissioning Software, and the Drive User Manual,

and know how to operate the equipment.

Failure ta follow these instructions can result in death,
zenioug injuy or damage to equipment.

If you agree to follow theze instructions, prezs’ Alt+F

Es wird festgestellt, dass es
sich um ein neues Gerét
handelt.

Hier ist

Create

auszuwahlen.

=] R

4@ Warning

& Mo device with zame &/n exiztz in database.

Create lgnare Cancel

AnschlieBend ist ein Name fur
die Konfiguration bzw. das
Gerat anzugeben.

i3 New name ?| %
) 3| 2

Enter a new name.

IATV - Mol
ak. I Cahicel |

Die Daten werden aus dem
Altivar 71 gelesen.

-3l zlx

Reading from drive

A Please wait...

(] 10z

Cancel
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Nach Abschluss der

6 > ATV - No01
Ubertragung werden die [g
Characteristics angezeigt. )
Rideraiice ATYTIHDITNT
Mol power 0,37 K
Supphy Volage 20N
Maximum eransiert current | 4.5 &
Comtinunus outper current | 34
7 Hier die Angaben der
. . Structure
StrUCtUre Und Conflguratlon Card Reference Serial humber | Version Vendor name
vom ATV71.
Device ATVTAHOITME [ X H5 32 000 149 | V1.11E04 | TELEMECANIQUE
Control Board | \VA4AT100/101 | H<HS 25 000 902 | W1 1IE03 | TELEMECAMNIQUE
Power board HX X510 000090 (V111EDS | TELEMECAMIQUE
Configuration(s)
Hame ATY - Mo01
Software release V1.1IE04
8 Im Projektbrowser kann der e i
entsprechende Antrieb E-& My devices
ausgewahlt werden. =4 CEM_t340
o
L [a] ATV - Noll
- 1 Modbus network me
g Modbus keypad
9 Die Anzeige der Parameter —
kann in Listenform. —T
NU——
10 | Oder mit grafischer

Unterstiizung angezeigt und
geandert werden.

Umschaltung Uber die
Mendileiste Display->List
oder Pages.

Hier die Ansicht die unter

Simply Start

angezeigt wird.

st vt
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11

Hier sind beispielsweise die

Pgtor
Motordaten vom Motor
einZUtragen. MPFR Rated motor power e |018 33
UNS Nominal motar volage V230 -
FRS Morninal mator frequency Hz ISD.D 2]
MNCR Mominal motor curent A |1.0 =
N5F Mominal motor speed pm IHEﬂ 3:
ITH Maotor themal cunent & I].":! 33
12 | Die Daten kdnnen gespeichert S—
werden mit File->Save. File Display Configuration Tools ¥
& Ctrl+5
SAYE A5, Chrl+5hift+5
&5 Print Ctrl+P
Print previgw Ckrl+35hift+P
Print setkings Shift+F
13 | Im Bereich Communication :
sind die sechs ATV71 I?J--@Eummunicatiun
unterschiedlich in Bezug auf 'D Comm zcanner configuration
die CANopen Adresse - Modbus configuration
@' CaMopen configuration
Address 11...16 “A Forced local made
Baudrate 500 kbps
14 | Im Bereich Command

(Steuerung) wird angegeben,
von wo die Steuerbefehle
erfolgen.

In dieser Applikation tber
CANopen.

Es ist unter FR1
Reference via CANopen

auszuwahlen.

El @Eummand
SO -/ crimand channels canfiguration

—Channel reference

RIMN FRewverze direction inhibit. IND j

Reference via CAMopen j
Analog input Al
Analog input A2
Ref. via remote terminal

Reference via Modbus

FR1 Configuration reference 1

FRZ2 Caonfiguration reference 2
PST STOP key pricrity
RFC Select switching (1 to 2]

£
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Uber den Meniipunkt

15 =55 My devices
Action->Download =) CEM_M340
=8 [ ATV - Nall
. . . il L, Rename
wird die aktuelle Version der b [&] ATY - Mol
Einstellunggn von FowerSuite ¥ Madbus netwark mon Copy
auf den Altivar 71 Ubertragen. : éﬂ‘" Modbus keypad m Dilate
Dieser Punkt ist auch uber die ot i =05 N Cut
rechte Maustaste anwahlbar. =1 My configurations SFortedt
-] TeSys )
Die nachfolgende Warnung ist -] Motion drives Paste
mit OK' zu bestatigen. _| Altivear drives Impatt
_| Altiztart starters Export
=7 Connections
nb" Senal monodrop i el
# Senal multidrop :E_Il Connect
r‘y‘ Bluetoath £E Transfer
(;y" Ethemet bridge monadrop M
r#" Ethernet bridge multidrop
w1 Ethemet TCP
‘i Warning =] |
Wwarning : you are about to transfer local data to the drive.
& Ay data in the drive will be owvenwritten,
Do you wigh to continue?
Cancel
16 | Auch die Frequenzumrichter — : w O (s
kénnen von der Software T il e | ran
PowerSuite angesteuert
werden. TR v FTE | e | ISR, | e
" - L R e = P

Freercyisesrce
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Einleitung

Aufbau

Einstellung
der Kommu-
nikations-
parameter

TeSysU

Der Motorstarter TeSys Modell U besteht aus einem Grundgerét, Steuereinheit und
einem Kommunikationsmodul. Es wird fir die Parametrierung in dieser Applikation
keine Software bendtigt.

Der Motorstarter
TeSys Modell U
besteht aus einem

Grundgerat,
Steuereinheit und einem
Kommunikationsmodul.

Die einzelnen Komponenten
lassen sich ohne Werkzeug
zusammensetzen, bzw.
austauschen.

Das Kommunikationsmodul
verfugt Uber DIP-Schalter, mit
denen die Kommunikations-
parameter eingestellt werden.

Dies sind fur CANopen die
Address und Baud rate
(Adresse und Baudrate).

o g
1 Baud rate
2 Address
3 Power base connector
4 GAN bus connector
Die Baudrate wird auf
500 kBit/s eingestellt. Beispiel:
. . ON
Die beiden TeSysU
Motorstarten haben in dieser
Applikation folgende Adressen: o
-
1. TeSysU: 17 ~
Baud rate = 500 kbps Address = 5

2. TeSysuU: 18
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Hier die mdglichen Schalterstellungen:

SW10 |SWS |Sws |Baud Rate sw7 [swe [sws [swa [swa |[sw2 [sw1 [Address
0 0 0 10 kbps 0 0 0 0 0 0 0 Not valid
0 0 1 20 kbps o 0 0 0 0 0 1 1 (clefault)
W] 1 o 50 kbps o 0 0 0 0 1 0 2

0 1 1 125 kbps 0 0 0 0 0 1 1 3

1 0 0 250 kbps (default) 0 0 0 0 1 0 0 4

1 0 1 500 kbps 0 0 0 0 1 0 1 5

1 1 0 800 kbps

1 . 1 1,000 kbps K [1 [1 E E E E [127
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Leistungsmerkmale

Scanzeit und Bei der vorliegenden Konfiguration incl. des erforderlichen Applikations-Codes fur

Zykluszeit die Modicon M340-SPS wurde eine Zykluszeit von 8ms nicht tiberschritten. Die
Speicherauslastung der in diesem Dokument spezifizierten und verwendeten
Modicon M340-SPS lag bei 49% fur Systemdaten und 10% fir den logischen Anteil.
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Hardware-
Bauteile

Leistung

SPS

HMI

Antriebe

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc

Anhang

Detaillierte Komponentenliste

Pos. Stk. Beschreibung Artikel-Nummer \R;g\rlsl
1.01 1 Hauptschalter 3-pol 36kA NS100N 29003
1.02 1 Ausldseblock 29035
1.03 1 Klemmenabdeckung 29321
1.04 1 Drehantrieb 29340
1.05 1 Netzgerat 230/24VDC, 10A ABL7RP2410
2.01 1 SPS CPU mit CANopen und BMXP342030
Ethernet
2.02 1 Rack 8 Slot BMXXBP0800
2.03 1 Spannungsversorgung BMXCPS3020
2.04 2 Digitale Eingangskarte 32 Kanéle BMXDDI3202K
2.05 1 Digitale Ausgangskarte 32 Kanéle BMXDD0O3202K
2.06 1 Digitale Ein-/Ausgangskarte 16+16 BMXDDM3202K
Kanéale
2.07 1 Analoge Eingangskarte 4 Kanéle BMXAMI0410
2.08 1 Analoge Ausgangskarte 2 Kanale BMXAMO0210
2.09 4 Verbindungskabel Telefast BMXFCC303
2.10 8 Telefastblock 16 Ein- oder 16 ABE7H16R21
Ausgange
2.11 2 Klemmenblock 20 polig BMXFTB 2020
3.01 1 Magelis Bedienterminal 5,7" XBTGT2330 PV 1.0
4.01 2 Lexiuml15LP, 1,2kW, LXM15LD28M3 SV
230VAC einphasig 145
4.02 2 CANopen Adapter fur Lexium15 AMO2CA001V00
4.03 6 LexiumQ5, 0,75kW, LXMO5AD10M2 V11l
230VAC einphasig ie25
4.04 6 Altivar71, 0,75kW, ATV71HO75N4 Vil
400VAC dreiphasig ie04
4.05 2 Servo fur Lexium15 SER39AAL7SRAA
4.06 6 Servo fur Lexium05 BSHO702P02A2A
4.07 8 Motorkabel fir LXM15 VW3M5101R30
und LXMO05, 3m
4.08 2 Encoderkabel fir LXM15, 3m VW3M8301R30
4.09 6 Encoderkabel fir LXMO5, 3m VW3M8101R30
4.10 2 Tesys U Grundgerat 12A 400V LUB12
4.11 2 Steuereinheit Erweitert LUCB1XBL
4.12 2 CANopen Adapter fir TeSysU LULCO8 FV;/
1.
4.13 2 Verdrahtungskit Spule LU9BN11C
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Hardware-
Bauteile

Sicherheit
Not-Aus

CANopen

Ethernet

Kabel

Software-
Komponenten

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc

. : Rev./
Pos. Stk. Beschreibung Artikel-Nummer Ve,
5.01 1 Safety Controller, 16 Eingange, XPSMC16zZC
CANopen
5.02 1 Klemmenblock fiir Safety Controller | XPSMCTS16
5.03 1 Sicherheitserweiterungsmodul XPSECP5131
6.01 3 CANopen TAP 2xRJ45 VW3CANTAP2
6.02 1 CANopen TAP 4xSubD9 VW3CANTDM4
6.03 6 CANopen Verbindungskabel RJ45 VW3CANCARR1
6.04 1 CANopen Kabel 100m TCXCANCA100
6.05 1 CANopen Stecker 90° mit zus. Port | TSXCANKCDF90TP
6.06 3 CANopen Stecker 90° TSXCANKCDF9I0T
6.07 8 CANopen Stecker 180° TSXCANKCFD180T
6.08 6 CANopen Adapter fir ATV71 VW3CANA71
7.01 1 ConneXium Ethernet Switch 499NES25100
7.02 2 ConneXium Ethernet Kabel, 5m 490NTW00005
8.01 1 PC-SPS Verbindungskabel USB BMXXCAUSBO018
8.02 1 PC-HMI Verbindungskabel USB XBTZG935
8.03 serielles Verbindungskabel TSXPCX1031
8.04 1 Verbindungsadapter Sicherheits- XPSMCCPC
controller
8.05 1 PowerSuite Verbindungskabel, VW3A8106
seriell
8.06 1 UniLink Verbindungskabel, seriell VW3M8601R30
P Stk. | Beschreibun Artikel-Nummer | ReV/
0S. . eschreibung el-Nu e Vers.
1.01 1 UNITY PRO UNYSPUEFUCD30 Vv 3.00
1.02 1 VijeoDesigner VIJDSPULFUCDV44M | V 4.40
1.03 1 SafetySuite XPSMCW IN V 1.00
1.04 2 UniLink L im Lieferumfang von | V 1.50
LXM15 enthalten
1.05 1 PowerSuite VW3A8104 V2.30
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Vorgesehene
Einbauort /
Schutzklasse

Schutzklasse der Komponenten

Schaltschrank

Bauteile Im Feld, Vor Ort
Front Innen
IP54 IP65 IP67 IP55 IP65 IP20

Modicon M340 SPS X
Magelis Bedienterminal X
Lexium 15 Servoantrieb X
Lexium 05 Servoantrieb X
Altivar 71 Frequenzumrichter X
Haupt- und Reparaturschalter X
Not-Aus-Tastergehduse X
Schitz, 24VDC betétigt, 3pol. AC3, X
1S+10
Leuchttaster, alle Farben, flache X X X
Bauform
Hilfsschalterbaustein mit LED + 1 X
Hilfsschalter (1S), alle Farben
Schildtrager 30x40, alle Texte X
LS-Schalter und alle Bauformen und X
Nennwerte
Motorschutzschalter, alle Bauformen

X
und Nennwerte
Phaseo Spannungsversorgung X
24V DC
Servo fir Lexium 15/ Lexium 05 X
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Komponenten

Eigenschaften der einzelnen Komponenten

Speicherprogrammierte Steuerung - Modicon M340

Fur komplexe Maschinen in mittleren Infrastrukturen
CPU mit bis zu zwei integrierten Busschnittstellen
(CANopen, TCP/IP und/oder Modbus)

Die Programmierung erfolgt mit der Software UNITY PRO
Flexible Breite mit 4, 6, 8 oder 12 Slots
Spannungsversorgung mit 24 VDC oder 100...240 VAC
Verfugbare Karten fir digitale, analoge E/As, Zahler,
Kommunikation und Netzwerke

Kompakte Kartenabmessung 32x100x93mm (BxHXT)
USB Programmieranschluss

Grol3er interner Speicher und Steckplatz fur zuséatzliche
SD-Speicherkarte

Preventa Safety Controller XPSMC16ZC

Erflllen die Sicherheitsfunktionen bis Kategorie 4 nach
Norm EN 954-1

Die Konfigurierung der Sicherheitsfunktionen erfolgt mit
Hilfe der Software XPSMCWIN (22 zertifizierte
Sicherheitsfunktionen)

CANopen Anschluss integrieret

Zwei Versionen mit 16 (XPSMC16ZC) bzw. 32
(XPSMC32ZC) unabhangige Sicherheitseingdnge

4 Relais- und 6 statische Ausgénge
Versorgungsspannung 24 VDC

Abmessung: 74x151x153mm (BxHXxT)

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc Schneider Electric

o

T

148



Komponenten Servoantrieb Lexium 15 LP (Low Power)

e Von 0,9 kW bis 42,5 kW

e 4 konfigurierbare Logikeingange und 2 konfigurierbare
Logikausgange; erweiterbar durch Optionskarten

e 2 analoge Eingange

e Integrierter Positionslageregler

¢ Integrierte Netzfilter und Bremswiderstande

¢ Vereinfachte Parametrierung mit der Software UniLink:

Einstellungen

Programmierung der Bewegungssteuerung
Bode-Diagramm und Oszilloskop
Projektierung der Fahrauftragstabelle

e 8 Betriebsarten serienméaflig: Manuellfahrt, Punkt-zu-
Punkt-Betrieb, Verknupfbare Fahrauftrage, Elektronisches
Getriebe, Drehzahlregelung (Analog oder Digital),
Drehmomentregelung (Analog oder Digital) und
zahlreiche Encoder-Schnittstellen (SS1, EnDAt®,
Hiperface®, Puls/Richtung ...)

e Die Funktion ,Sicherer Halt" (Power Removal) sorgt fur
ein sofortiges Abschalten und verhindert den
unbeabsichtigten Anlauf des Servomotors

e Hohes Sicherheitsniveau gemafl EN 954-1 integriert:
Kategorie 1 oder 3

e Kommunikation: CANopen integriert, Profibus DP,
Modbus Plus, FIPIO und Sercos

Es gibt drei unterschiedliche Ausfuhrung:
e Lexium 15 LP (Low Power):

Von 0,9 kW bis 4,3 kW

1,5A /3 Aund 6 A bei 3phasiger Versorgung 200 V bis 480 V
3 A/6Aund10 A bei 1- oder 3phasiger Versorgung 240 V
Bis zu 200 programmierbare und verknupfbare Fahrauftrage

e Lexium 15 MP (Medium Power):
Von 5,7 kW bis 11,4 kW
10 A/ 14 A und 20 A bei 3phasiger Versorgung 200 V bis 480 V
Bis zu 180 programmierbare und verknupfbare Fahrauftrage
e Lexium 15 HP (High Power):
Von 22,3 kW bis 42,5 kW.

40 A/ 70 A bei 3phasiger Versorgung 200 V bis 480 V
Bis zu 180 programmierbare und verknupfbare Fahrauftrage
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Komponenten

Servoantrieb Lexium 05

Spannungsbereich:
einphasig 100...120 VAC oder 200...240 VAC
dreiphasig 200...240 VAC oder 380...480 VAV

Leistung: 0,4 bis 6 kW
Nennmoment: 0,5 bis 36 Nm
Nenndrehzahl: 1500 bis 8000 min-1

Das kompakte Design ermdglicht die platzsparende
Installation des Antriebs in Schaltschranken oder
Machinen.
Beinhaltet die Sicherheitsfunktion "Power Removal"
(Sicherer Halt), die ein unbeabsichtigtes Starten des
Motors verhindert. Kategorie 3 bei Maschinennorm EN
954-1
Die Lexium 05-Servoverstarker sind standardmafig mit
einem Bremswiderstand ausgestattet (optional externer
Bremswiderstand)
Schnelle Abtastzeit der Regelkreise: 62,5us fir Strom-,
250ps fur Drehzahl- und 250ps fur Positionsregelkreis
Betriebsarten: Punkt-zu-Punkt-Positionierung (relative
und absolute), Elektronisches Getriebe,
Geschwindigkeitsprofil, Drehzahlregelung und
Manuellfahrt zur einfachen Inbetriebnahme
Ansteuerungsschnittstellen:

CANopen-, Modbus- oder Profibus DP

Analoge Referenzeingange mit £ 10 V

Logikeingange und -ausgange
Das Dialogtool PowerSuite erméglichen das
Konfigurieren, Einstellen und Austesten des
Servoantriebes Lexium 05.

Frequenzumrichter Altivar 71

Motorleistungen von 0,37kW bis 500kW mit drei
Versorgungsarten ab:
200...240 V einphasig, von 0,37kW...5,5kW,
200...240 V dreiphasig, von 0,37kW...75kW,
380...480 V dreiphasig, von 0,75kW...500kW.
Integrierte Schnittstelle fir Modbus und CANopen
Verfligbare Optionskarten (maximal 3 gleichzeitig):
E/A-Erweiterungskarte,
Kommunikationskarte (Ethernet TCP/IP, Modbus/Uni-
Telway, Fipio, Modbus Plus, Profibus DP, DeviceNet,
INTERBUS, ...),
Encoder-Interfacekarte
Externe Optionen:
Bremsmodule, Bremswiderstande,
Netzrickspeisemodule, Netzdrosseln, Motordrosseln,
Sinusfilter und zusatzliche EMV-Eingangsfilter
Integrierte Sicherheitsfunktion Sicherer Halt, Power
Removal, die den ungewollten Anlauf des Motors
verhindert. Diese Funktion ist konform mit der
Maschinennorm EN 954-1 Kategorie 3
Abnehmbaren Grafikterminal mit 8 Zeilen Klartext mit
jeweils 24 Zeichen
Das Dialogtool PowerSuite ermdglichen das
Konfigurieren, Einstellen und Austesten des Umrichters
Altivar 71
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Komponenten Magelis Bedienterminal XBT GT 2xxx

e Brillante Anzeige
Gestochen scharfes Bild mit 65.536 Farben (TFT),
4.096 Farben (STN) oder 16 Graustufen, je nach
Modell
Kontrast und Helligkeit einstellbar
Auflésung QV GA 320 x 240 Pixel
Analoger Touchscreen fir freie Positionierung der
Objekte
e Kompakt
Geringe Einbaumalfe: nur 167 x 135 mm (B x H)
¢ Kommunikativ
Zwei serielle Schnittstellen (RS232C & RS485),
ein USB-Port
Optional ein Ethernetport 10/100BaseT, je nach
Modell
e International einsetzbar
Mehrsprachige Anwendungen, bis zu 10 Sprachen
gleichzeitig
Zahlreiche Zeichensatze verfligbar (lateinisch,
japanisch, chinesisch, kyrillisch, ...)
e Zeitersparnis bei der Applikationserstellung mit der
Projektierungssoftware VijoeDesigner
Bibliothek mit Gber 4.000 nutzbaren Symbolen,
Bitmaps und Piktogrammen
Vorgefertigte Objekte fur Alarmlisten, Rezepte und
Trendkurven
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Komponenten

SPS Programmiersoftware Unity Pro

Unity Pro ist die gemeinsame Programmier-, Test- und
Betriebssoftware der Steuerungen Premium, Modicon M340
und Quantum.

e Unity Pro unterstitzt standardmaRig alle funf
Programmiersprachen gemaf I[EC 61131-3 mit allen
Testfunktionen per P C-Simulation oder direkt online an
der Steuerung.

e Dank den speicherunabhangigen Symbolvariablen, den
strukturierten Daten und den
Anwenderfunktionsbausteinen sind die Objekte der
Anwendung eine direkte Abbildung der speziellen
Komponenten des automatisierten Prozesses.

e Der Anwender konfiguriert die Bedienerbildschirme von
Unity Pro in der Anwendung mit Hilfe der grafischen
Bibliotheken. Der Bedienerzugriff ist einfach und direkt.

e Die Test- und Wartungs funktionen werden durch
animierte Grafikobjekte vereinfacht.

e Firdie Diagnose werden in einem Visualisierungsfenster
samtliche System- und Anwendungsfehler in Klartext
chronologisch (am Ursprung mit Datum und Uhrzeit
versehen) angezeigt. Uber die Navigations funktion fiir die
Fehlerursachensuche kénnen Sie zum Ursprung der
fehlenden Bedingungen zurickgehen.

e Das XML-Format, ein Web-Standard fur den
Datenaustausch, wurde als Quellformat fur Unity-
Anwendungen Gbernommen. Durch einfache Import-
/Exportfunktionen kann die gesamte Anwendung oder
Teile davon mit anderer Software in lhrem Projekt
ausgetauscht werden.

e Die in UnityPro integrierten Konverter wandelt
automatisch PL7- und Concept-Programme in UnityPro-
Programme.

SPS Programmiersoftware Vijeo-Designer

Die anwenderfreundliche Konfigurationssoftware Vijeo-
Designer ermdglicht eine einfache und schnelle
Projektenwicklungs mit Hilfe von Konfigurationsfenstern.
Vijeo-Designer unterstitzt die Verarbeitung von Prozessdaten
unter Rickgriff auf den Touchscreen XBT-G und auf Java-
Script.

Nachstehend einige Merkmale:

e Navigator

e Bibliothek mit animierten Grafikobjekten
e Online-Hilfe

e Fehlerbericht-Anzeige

e Objektattribut-Anzeige

e Variablenlisten

M340 CANopen Altivar Lexium TeSysU Preventa_DE.doc Schneider Electric

152



Kontakt

Autor Telefon E-Mail

Schneider Electric GmbH +49 6182 81 2555 cm.systems @de.schneider-electric.com
Machines and Process
Architectures

Schneider Electric GmbH Da Normen, Spezifikationen und

Steinheimer Strasse 117 Formate von Zeit zu Zeit

D - 63500 Seligenstadt geaendert werden, lassen Sie

Germany sich bitte eine Bestaetigung der
Information in dieser Publikation
geben.
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