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Note legali

CMZ SISTEMI ELETTRONICIS.r.l. si riservaiil diritto di apportare modifiche ai pro-
dotti descritti in questo documento in qualsiasi momento e senza preavviso.

Il presente documento €& stato preparato da CMZ SISTEMI ELETTRONI-
CI S.r.l. esclusivamente per l'uso da parte dei propri clienti garantendo che es-
so costituisce, alla data di edizione, la documentazione piu aggiornata relati-
va ai prodotti.

E inteso che l'uso della documentazione avviene da parte dell'utente sot-
to la propria responsabilita e che l'utilizzo di certe funzioni descritte in que-
sto manuale, deve essere fatto con la dovuta cautela in modo da evitare peri-
colo per il personale e danneggiamenti alle macchine.

Nessuna ulteriore garanzia viene pertanto prestata da CMZ SISTEMI ELETTRO-
NICI S.r.L,, in particolare per eventuali imperfezioni, incompletezze e/o difficol-
ta operative.

Questo documento contiene informazioni confidenziali che sono di proprie-
ta di CMZ SISTEMI ELETTRONICI S.r.l.. Né il documento né le informazioni in es-
so contenute devono essere divulgate o riprodotte in tutto o in parte, sen-
za consenso scritto da parte di CMZ SISTEMI ELETTRONICI S.r.l..
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1. Introduzione

Questo manuale offre delle indicazioni sul primo utilizzo dell'ambiente TIA portal con i nostri

azionamenti IBD e SBD PROFINET gestiti tramite telegramma 200.

I vari capitoli del manuale sono in sequenza in base a come deve essere creato e gestito il progetto:

1.

Creazione di un nuovo progetto;
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2. Impostazione del file GSDML;

3. Configurazione della parte hardware;

4. Configurazione della parte software e sviluppo del programma.

% Nota

La configurazione del progetto ¢ lo sviluppo della parte software presenti in questo manua-
le sono state implementate utilizzando:

e il controllore Siemens SIMATIC S7-1500 CPU 1511-1 PN model-
lo 6ES7 511-1AK02-0ABO0;

* l'ambiente di sviluppo TIA Portal v16.

2. Creazione nuovo progetto

Per creare un nuovo progetto con TIA portal seguire i passaggi qui sotto descritti:

—ax

4 Siemens - D:\profinetiprojectsilenialProject Project1

Totally Integrated Automation

]

KA

IEH

@ Installed software

@ Help

@ User interface language
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First steps

Application note

Open existing project
} Create new project
) Migrate project

} Close project

8|
Q
N
Welcome Tour
First steps
-
T8

Installed software

b Help

User interface language

Premere su Create new project.

Inserire il nome del progetto e il percorso dove salvarlo.

I'hardware e scrivere il software.

3. Importazione file GSDML

Project: "Project2" was opened successfully. Please select the next step:

Configure a device

Write PLC program

Configure
technology objects

Parameterize drive

Configure an HMI screen

Quando il progetto sara creato, premere Open the project view per inziare a configurare

II file GSDML ¢ un file descrittore del device che si vuole utilizzare nell'applicazione e viene di-

stribuito da CMZ.

Per importare il file GSDML ¢ necessario, dopo aver creato il progetto:
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Project

3 % B save project

Edit View Insert Online Optiens s Window Help

1

% Manage general station description files
Installed GSDs

GSDs in the project

WWWw.cmz.it

Devices

Source path: | D:\prefinetigsdml

ES

Content of imported path

[] File

D GSDMLAZ 32-CMZABDE0-PNT-20...

©

Werzion
V232

¥ | 7] CorsoCommerciali Language

K’ Add new device
Eg'h Devices & networks
~ (1§ PLC_1 [CPU 1511-1 PN]
[IY Device configuratic
ﬂ Online & diagnostic

[gg Software units

English

_r:;-_v. Program blocks
[ Technalogy abjects
External source filey
pa PLC tags

Status
Alreadyinstalled

Info
IBD&0O_FRO...

[ PLC data types <] I

|

EG[ Watch and force tak

[& online backups

Insta Cancel |

* v rF rF v v v v v

[ Traces

Selezionare il file GSDML da importare.
Cliccare su Install per installare il file GSDML selezionato.

Dalla barra dei menu premere Option — Manage general station description files(GSD) .

Selezionare il percorso dove si trova il file GSDML da importare.

4. Importazione e riconoscimento dei devices

La configurazione hardware del progetto riguarda l'inserimento e la configurazione nel progetto

dei device utilizzati nell'applicazione.

Per configurare la parte hardware seguire i passaggi qui sotto descritti:

1. Dall'albero del progetto fare doppio click su Device ¢ networks e si presenteranno 3 tab:
Topology view, Network view e Device view.
2. In Topology view trascinare, dal catalogo hardware che si trova nella finestra a destra, i

dispositivi che servono nell'applicazione:

Controllore : Controller — selezionare il modello corretto del controllore.
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|+ Topology view |, Metwork view  [[[f Device view | Options [EE]
EW ojg

[=] [ catalog g

| 1

@ Filer  Profie: o

~ [ifi Controllers. =

PLC_1
CPU1511-1 PN

» [l 5IMATIC 57-1200
= [l SIMATIC S7-1500
~ (@ cru
~ @ CPU1511-1 PN
[l se57 511-14K00-0480

-..\
[ mESE

[ oot emuo =]

Figura 1. Importazione controllore

* Azionamento : Other filed devices — PROFINET IO — Drives — CMZ Sistemi
Elettronici — BD drives — IBD60-PROFINET (per azionamento IBD) oppure
SBD-SSD (per azionamento SBD).

Topology view Network view Device view Options
& Topology [ [me B
=
[~] + | Catalog
|
|<Searth> ”EI

Profile: | -All= |v|

IBDG0-PNT_1 [ Fileer
IBRO-FHT DF-NORM » [ Controllers
Mot assigned = \ y E I

» [ PCsystems
» P_]i Drives & starters
3 5 Metwork components
» [l Detecting & Monitoring
» [§ Distributed 110
3 ':]i Power supply and distribution
» [[§ Field devices
~ [ Otherfield devices
3 ’j]i Additional Ethernet devices
~ [[Jl PROFINET IO
« [ Drives
- ':]i CMEZ Sistemni Elettronici
~ [ BD drives
v [ Head module

+ [l SIEMENS AG

S .

Figura 2. Importazione azionamento

3. In Topology view collegare il controllore e I'azionamento tirando il "cavo” dalla porta
corretta del controllore alla porta corretta dell'azionamento, in base a come sono col-

legati fisicamente.

PLC_1 IBDE0-PNT
CPU 1511-1 PN IEDG0_FROFINET DP-HORM
Not assigned

Figura 3. Collegamento controllore—azionamento
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In Network view selezionare l'interfaccia PROFINET (nome del controllore dal quale
¢ comandato l'azionamento) cliccando sulla scritta blu Not assigned che compare nel
device dell'azionamento e selezionando l'interfaccia corretta.

PLC_1 IBDEO-PNT
CPU 1511-1 PN IED&0_PROFINET DP-HORM
Mot assigned

Select 10 controller
PLC_1. PROFINET inte rface_1

PNJIE_1 |

Figura 4. Selezione interfaccia PROFINET
In Network view fare doppio click sul device del controllore e nella tab General:

* Dalla finestra Ethernet addresses impostare nella casella Ip protocol I'indirizzo da as-

segnare al controllore.

* Dalla finestra Cycle impostare il massimo e il minimo tempo di ciclo. Il tempo di
ciclo degli oggetti ciclici (OBs) sara il minimo tempo di ciclo impostato.

In Network view fare doppio click sul device dell'azionamento e andare ad importare

il telegramma che si vuole utilizzare, trascinadolo. Il telegramma si trova nel catalogo

hardware sotto la categoria Module.

W Projectl » Ungrouped devices » IBD60-PNT [IBD60_PROFINET]
& Topology view [y Network view [} Device view || Options ke
8t [1BD60-PNT[IBDE0_PROFINET] [+] [z 1 ' =" Device overview =i
- |Module Reck  |Slot |laddress | address Type Artic... v | catalog
~ 1BDEO-PNT o o IBD60_FROFINET  ABC..
o
& » Interiace o ox1 1BD60-PNT @Briter  profie: [l =
o v CMZ custom telegram 200_ 1 M custom telear... = 5
& » [ Head module &
Parameter Access 11 Parameter Access P. < [ odle

CME custom tel 2000 12 0.31  0.25  CMEcustomtelegr. =

EEilLs sl e [~ Il ez custom telegram 200 W

__ Il vz custom telegram 400 °
Il vz custom telegram 401 =

- DP-HORM Il M2 custom telegram 500 e
Il oz custom telegra g

vz 9
Il 0O with standard telegr. 1 =

[l 0O with standard telegr. 9 =4

by

5

(]

E

Figura 5. Importazione telegramma
Dall'albero del progetto premere tasto destro su PLC_1/CPU 1511-1 PN] — Compile
— Hardware per compilare la configurazione hardware. Ripetere la stessa procedura
per la parte software.
Dall'albero del progetto premere tasto destro su PLC_1/CPU 1511-1 PN] — Down-
load to device — Hardware configuration per scaricare nel controllore la configurazio-
ne hardware. Ripetere la stessa procedura per la parte softwarBloc. TR512004 - Ed. 1.2
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La prima volta che si fa il download bisogna selezionare su quale controllore effettuare
l'operazione:

Extended download to device %

Configured access nodes of "PLC_1"

Device Device type Slot Interface type | Address Subnet
PLC_1 CPU 1511-1 PN 1x1 PMNIIE 192.168.0.2 FNIE_1
—e
Type of the PGIPC interface: |i_PN|'IE |"|
PGIPC interface: @In:el-:l:_ Ethernet Connection (7} 1219-V |'| @
Connection to interfaceisubnet: | PMIE_1 |v| @

P Please select...

Directatslot'1 X1
o PMIIE_1

Select target device: | Show all compatible devices |'|
Device Device type Interface type Address Target device
FLC_1 CPU1511-1 PN PMIIE 192.168.0.50 PLE 1
= = PMIIE Access address =
- v
| [ |FlashLED
:
Online status information: [ pisplay only error messages

p ) scan completed. 1 compatible devices of 1 accessible devices found.
1 Scan and information retrieval completed.
=2 Retrieving device information...

e | Load | | Cancel |
li

<]

© Seclezionare l'interfaccia.

®  Premere Start search e selezionare il device target sul quale effettuare il download.
® Premere Load.

Se la configurazione ¢ corretta e il download ¢ stato effettuato correttamente sia per la
parte hardware che software, quando si va in modalita online (tramite il pulsante Go
online nella barra dei menu), nell'albero del progetto si dovrebbero vedere tutti i pallini
verdi come da figura Figura 6, «Download corretto>.

Doc. TR512004 - Ed. 1.2 7
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Devices

al b
=)

* | 7 Projectl 9 E
I Add new device B
EE'm Devices & networks
~ (7§ PLC_1 [CPU 15111 PN] v
I]'f Device configuration
ﬂ Online & diagnostics
b E@ Software units

= [ Frogram blocks 9.
[ ~dd new block
4 Main [OB1] o

b E Technology objects
» External source files
~ o PLCtags <
% Show all tags
ﬁ*"‘ﬁ.dd new tag table L
% Default tag table [53] Q9
[ PLC data types

E:ﬂj, Watch and force tables

E Online backups
E Traces
:E’-, OPC UA communication

i Device proxy data

- v v v v v

B2 Program info
Ef PLC supervisions & alarms
E] PLC alarm text lists

b E Online card data

» 5 Local modules

» 5 Distributed 11O

4] 4

» E Ungrouped devices
b 5:. Security settings
k

[ Cross-device functions
== .
e | Details view

Figura 6. Download corretto

5. Gestione dati ciclici

I dati ciclici sono dei messaggi periodici che vengono scambiati grazie all'uso di telegrammi.

I telegrammi vengono scambiati con cadenza periodica tra master (Controller) e slave (Device),
permettendo di gestire I'azionamento in modo real time.

8 Doc. TR512004 - Ed. 1.2
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Nei drives IBD e SBD, per la gestione dei dati ciclici ¢ stato implementato il telegramma 200 vedi
Sezione 5.1, « Telegramma 200> .

Grazie al telegramma 200 ¢ possibile gestire e comandare I'azionamento gestendo i bit all'interno
del telegramma.

Per gestire i dati ciclici nel programma:
1. Creare un blocco dati (tasto destro sopra Program blocks — Add new block — creare un

Data block) che conterra le variabili e strutture comuni a tutti i programmi e dichiarare
all'interno:

* lastruttura del frame di output (Controller — Device) che ¢ SentTelegramData in
questo progetto di esempio:

e
{3

=5 _‘\f u, & E U?' Keep actual values |gg Snapshot 7% E, Copysnapshots to startvalues g & 0 :_".
GVL
Name Data type Start value Monitor value Retain Accessible f... | Writa... | Visiblein ... |Set.
¥ Static
. pHwTelegram HW_IO “IBDE0-PNT-D... = =] =] =]
=} ReceivedTelegramData Struct D E E
= ErrorCodeR Int 0 D E E E
= ¥ SentlelegramData Struct =] [w! =] =]
. controlViord Word 16#4000 ™ ™ ™
[ position Dint 50000 ™ =] ™
. velocity Dint 50000 =] )] )]
L] acceleration uDint 50000 E E E
L] deceleration uDint 100000 E E E
= digitalOutput Word 1650 =] =] =]
= analogoutput Wiord 650 (vl v [

Figura 7. Struttura telegramma di output

¢ lastruttura del frame di input (Device — Controller) che ¢ Received TelegramData
in questo progetto di esempio:

] _'"' L. E U?' Keep actual values [gg Snapshot % E, Copysnapshots tostartvalues | 0 =
GVL
Name Data type Start value Monitor value Retain Accessiblef.. Writa... Visiblein ... ..
1 |4 - Static
2 @= pHwTelegram HW_IO "IBD60-PNT~D... =] =] =] =]
3 |<Oj= ~ ReceivedTelegramData | Struct ] [w] [w] [w]
E | = statusWord1 Word E E E
5 < L statusWord2 Word e =] =) =]
6 < L actualPosition Dint 0 =] =) =]
7 < L actualVelocity Dint 0 =] =] ™
8 < L actualTorque Int 0 =] =) =]
2 |- L dynamicWarning Dword 16 E E E
10 | = retentiveWarning DWord =] =) =]
11 < L dynamicFault DWord E E E
12 | = retentiveFault DWord =] =) =]
13 | L digitallnput Word =] =) =]
14 | L analoglnput Word =] =] ™
TFiguia 8. Struiiura teleg anma Al Iput
Doc. TR512004 - Ed. 1.2 S ° i 9
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Tramite ID hardware del telegramma, seguendo i passaggi qui sotto descritti:

* aggiungere nel blocco dati (creato al punto 1) I'ID hardware del telegramma per

i dati ciclici: ¢ I'ID del telegramma che viene assegnato automaticamente all'og-
getto quando si importa nel device. Questo ID verra utilizzato come ingresso
delle istruzioni che permettono di leggere e scrivere i dati ciclici.

@ @5 B, @ E= 9T Keepactalvalues [gg Snspshot % ¥, Copysnapshots tostartvalues (g (@ Load startvalues asactuslvalues [, @, =
GVL
Name Data type Start value Retain Accessiblef.. Writa_.  Visiblein . Setpoint
1 4@ v Ststic
s I pHwTelegram W10 '|EDED?NT{MZ,(umm,te\egram,)mﬂj‘cw,zu;tum;elegram,ﬁn' | |53) [w] |53) | =] |

Figura 9. ID hardware telegramma custom 200

Lo start value ¢ Detichetta dell'oggetto che si trova in: Devices e networks — Net-
work view — doppio click sull’azionamento — nella finestra Device overview se-
lezionare CMZ custom telegram 200 — dalla finestra System constants copiare
etichetta.

[& Topology view | Network view | [I¥ Device view ||
f#  [1BDG0-PNT [1BD60_PROFINET] =] : 2 | B ;1 [CE3 = Device overview
=]
¢ .. | Module Rack |slot laddress | Q address | Type Article ...
¥ IBD60-PNT o o IBD60_PROFINET ABCCA ..
& = b Interface o ox1 1BD60-PNT
@“D ~ CMZ custom telegram 200_1 [ 1 CWZ custom telegram 200
A Parameter Access Point o 11 Parameter Access Point
CMZ custem telegram 200 o 12 0..31 0..25 CMZ custem telegram 200
—
-
<[] 100% v oy # (<] ] ] >
|6 Properties  [*iinfo &)
General 10 tags | Systemcomstants | Texts |
Name Type Hardware identi. | Used by Comment
I {8 1BD60-PNT~CNZ_custom_telegram_200_1~ChZ_custom_telegram_200 Hw_SubModule 267 PLC_1 |

Figura 10. Etichetta oggetto del telegramma

Per leggere i dati ciclici (frame di input) utilizzare I'istruzione DPRD_DAT che
richiede come input'ID hardware del telegramma (pHwTelegram) e come out-
put la struttura da riempire con i dati letti (Received T8ggramRPargy4 - Fd. 1.2
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"GVL".ErrorCodeR := DFED DAT (LADDR := "GVL".pHwTelegram, BECORD => "GVL".RecelwvedTelegramData) ;s

Figura 11. Istruzione DPRD_DAT

¢ Per inviare i dati ciclici (frame di output) utilizzare istruzione DPWR_DAT
che vuole come input 'ID hardware del telegramma (pHwTelegram) e come
output la struttura con i dati da inviare (SentTelegramData).

"GVL".ErrorCodeW := DFWE_DAT (LADDR := "GVL".pHwIelegram, RECORD := "GVL".3entTelegramData):
Figura 12. Istruzione DPWR_DAT
b. Tramite indirizzi seguendo i passaggi qui sotto descritti:
* Tra le proprieta del blocco dati creato al punto 1 (tasto destro sull'oggetto del
blocco dati — Properties) togliere I'ottimizzazione dei dati all'interno del blocco

togliendo I attributo Optimized block data. Togliendo questo attributo ¢ pos-
sibile vedere I'indirizzamento dei dati presenti del blocco dati.

* Utilizzare l'istruzione Siemens MOVE BLOCK per:

* muovere il contenuto del frame di input del telegramma nella struttura del
frame di input creato nel blocco dati;

* muovere il contenuto del frame di output creato nel blocco dati nel frame di
output del telegramma.

oo

G B, EQ@EH P GEA T EEE LY Fad & T 6

CASE.. FOR.. WHILE. . ,
F R ToDo. Do U RESION

1 ["GVL".ResultMoveFrameInput := BLEKMOV (SRCBLK := P#10.0 BYTE sa,o Dyte 33)
2 DSTBLK => P$DBL.DBX0.0 BYTE 34:;0 o byte 33)
byte 3¢ to byte 55)

4 ["GVL".ResultMoveFrameOutput := BLEMOV(SRCBLK := P#DB1.DBX34.0 BYTE az,o £
put frame from byte 0 to byte 21)

DSTBLK => P$Q0.0 BYTE 12).‘0

Figura 13. Istruzione MOVE BLOCK su frame di input (1,2) e output(3,4).

Doc. TR512004 - Ed. 1.2 11
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@ ..APN] » Program blocks » GVL [DB1] — W' B X | EsempioControlStatusWordMove » Ungrouped devices » IBD60-PNT [IBD60-PNT] - EEX

| Topology view [ gy Network view |l Device view |
= 2 By B |7 Kespacualvelues ga S g [eosomtieveos v ) B’ A | | Device overview |
S [2] .. [Module Rack |Slot laddress | Q address
Name Data type Offset = TaEET a 5
€~ sttic » PNHO o OIFD...
2 @ » ~ ReceivedTelegrambats  Struct o 00 S e | B
MRS ) sta lusWord 1 o] 0.0 = Parameter Access Foint o 11
S EN=] statusWonl2 L 20 CMZ telegram 200 o 12 033 o2
s @ = actualPosition Dint 40 o
& |a actuslVelocity Dint 80 -
7 @ actualTorque Int 120
& @ dynamicwarming Dword 140 - m
s @ retentiveWaming DWord 180
10 |@ dynamicFault DWord 220
1 |a retentiveFault DWord 260
iZl@ = digitlinput Word 300
134 = analoginput Word 320
14 40 = ~ SentlelegramData Struct 340
15 @ = controlWord Word 340
6@ = position Dint 36.0
7@ = velocity Dint 400
18@ =  acceleration UDInt 440
9@ = deceleration UDInt 480
@ = digiteloutput Word 520
2ila = analogOutput Word 540
2@ ResultMoveFramelnput It 56.0
EERF Y ResultMoveFrameOutput  Int 58.0

Figura 14. Dove trovare gli indirizzi dei frame del blocco
dati (2,3) e gli indirizzi dei frame del telegramma(1,4).

5.1. Telegramma 200

Il telegramma 200 ¢ un messaggio ciclico che permette di gestire I'azionamento in modo real time
ed ¢ composto da:

* Frame di output mediante il quale il PLC Controller puo gestire le uscite digitali e ana-
logiche e far eseguire all'azionamento i seguenti comandi:

* Messa in coppia.
* Reset.
* Procedura di homing parametrizzata dentro I'azionamento.
* Posizionamenti relativi e assoluti.
* Movimenti in velocita.
* Stop.
¢ Stop di emergenza.
* Frame di input mediante il quale il PLC Controller puo leggere dall'azionamento:
e Stato

e Posizione attuale

12 Doc. TR512004 - Ed. 1.2
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* Velocita attuale

* Coppia attuale

¢ Warning dinamici e ritentivi
* Fault dinamici e ritentivi

¢ Ingressi digitali

° Ingresso analogico

5.1.1. Frame di output (Controller - Device)

Il frame di output ¢ composto da:

Controlword Position Velocity | Acceleration |Deceleration |DigitalOutput logOutput

T 1ebit | 32mit | 32bit | 32bit | 32bit | 16bit | 16bit |

Figura 15. Frame di output (Controller — Device).

¢ ControlWord: ¢ la word che permette di dare i comandi all'azionamento, parametriz-
zandoli tramite i campi del frame.

0 5 13 14 15
reserved CommandTrigger
N 6 bit g B bit "I 1bit I It
) 16 bit ]
Figura 16. Struttura ControlWord.

Il significato dei bit ¢ il seguente:

* Bit 0-5: CommandCode: codice del comando da eseguire. I comandi implementati
SONno:

Doc. TR512004 - Ed. 1.2 13
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Valore Nome Descrizione

1 EmergencyStop Esegue uno stop del movimento
che non puo essere interrotto.
2 Stop Esegue uno stop del movimen-
to che pud essere interrotto.

4 PowerOn Abilita I'asse.
5 PowerOff Disabilita I'asse.
6 Home Esegue un homing dell'asse.
7 MoveAbsolute Esegue un movimento assoluto.
8 MoveRelative Esegue un movimento relativo.
9 MoveVelocity Esegue un movimento in velocita.
17 Reset Esegue un reset dei

fault e dei warning.

Tabella 1. Comandi
* Bit 6-13: riservati per uso futuro (da lasciare a 0).

* Bit 14: DataPresent: indica che il Controller sta inviando dei dati validi al Device.
Dev'essere sempre scritto a 1. Se viene scritto a 0, I'azionamento segnala un fault.

* Bit 15: CommandTrigger: sul fronte di salita (0 — 1) di questo bit viene avviato il
comando indicato in CommandCode.

Position: posizione target per i comandi MoveRelative e MoveAbsolute e oftset per il
comando Home.

Espresso in incrementi.

Velocity: velocita target per i comandi MoveRelative, MoveAbsolute e MoveVelocity.

Espresso in incrementi/s.

Acceleration: accelerazione per tutti i comandi di movimento tranne per il comando
Howme.

Espresso in incrementi/ s2.

Deceleration: decelerazione per tutti i comandi di movimento tranne per il comando
Home.

Espresso in incrementi/s”.
DigitalOutput: immagine delle uscite digitali.

AnalogOutput: immagine dell'uscita analogica .

Doc. TR512004 - Ed. 1.2
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5.1.1.1. Esempi di utilizzo del frame di output (Controller - Device)

Alcuni esempi su come utilizzare il frame di output del telegramma 200 per mandare in esecu-
zione i comandi tramite control word:

* Abilitazione asse:

CASE "GVL".Step OF

Q:

1:
//resettare il bit CommandTrigger (15) della
//control word mettendolo a 0
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#4000;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

2:
//scrivere 4 nel campo CommandCode e settare a 1 il bit
//CommandTrigger della control word per abilitare 1'asse
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#C004;

END_CASE;

* Disabilitazione asse:

CASE "GVL".Step OF
0:

.
)

//resettare il bit CommandTrigger (15) della
//control word mettendolo a 0
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#4000;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

//scrivere 5 nel campo CommandCode e settare a 1 il bit
//CommandTrigger della control word per disabilitare

//1'asse
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#C005;
END_CASE;

* Reset:

CASE "GVL".Step OF
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//resettare il bit CommandTrigger (15) della
//control word mettendolo a @
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#4000;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

//scrivere 17 nel campo CommandCode e settare a 1 il
//bit CommandTrigger della control word per
//resettare 1'asse
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#C011;

END_CASE;

e Posizionamento assoluto:

CASE "GVL".Step OF
0:

’

//resettare il bit CommandTrigger (15) della
//control word mettendolo a @
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#4000;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

//paramettrizzare il posizionamento
"GVL".SentTelegram.position := 0;
"GVL".SentTelegram.velocity := 8000;
"GVL".SentTelegram.acceleration := 8000;
"GVL".SentTelegram.deceleration := 8000;
//scrivere 7 nel campo CommandCode e settare a 1 il
//bit CommandTrigger della control word per
//eseguire un posizionamento assoluto
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#C007;
END_CASE;

* Posizionamento relativo:

CASE "GVL".Step OF
0:
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//resettare il bit CommandTrigger (15) della
//control word mettendolo a @
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#4000;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

2:

//paramettrizzare il posizionamento
"GVL".SentTelegram.position := -8000;
"GVL".SentTelegram.velocity := 8000;
"GVL".SentTelegram.acceleration := 8000;
"GVL".SentTelegram.deceleration := 8000;
//scrivere 8 nel campo CommandCode e settare a 1 il
//bit CommandTrigger della control word per
//eseguire un posizionamento assoluto
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#C008;

END_CASE;

* Movimento in velocita:

CASE "GVL".Step OF
0:

’

//resettare il bit CommandTrigger (15) della
//control word mettendolo a @
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#4000;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

//paramettrizzare il movimento in velocita
"GVL".SentTelegram.velocity := 8000;
"GVL".SentTelegram.acceleration := 8000;
"GVL".SentTelegram.deceleration := 8000;
//scrivere 9 nel campo CommandCode e settare a 1 il
//bit CommandTrigger della control word per
//eseguire un posizionamento assoluto
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#C009;
END_CASE;

* Stop:

CASE "GVL".Step OF
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//resettare il bit CommandTrigger (15) della
//control word mettendolo a @
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#4000;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

//paramettrizzare il comando di stop

"GVL".SentTelegram.deceleration := 8000;

//scrivere 2 nel campo CommandCode e settare a 1 il

//bit CommandTrigger della control word per

//eseguire uno stop all'asse

"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#C002;
END_CASE;

¢ Stop di emergenza:

CASE "GVL".Step OF
0:

’

//resettare il bit CommandTrigger (15) della
//control word mettendolo a @
"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#4000;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

//paramettrizzare il comando di stop

"GVL".SentTelegram.deceleration := 8000;

//scrivere 1 nel campo CommandCode e settare a 1 il

//bit CommandTrigger della control word per

//eseguire uno stop di emergenza all'asse

"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#C001;
END_CASE;

. I—Ioming:

CASE "GVL".Step OF
0:

18 Doc. TR512004 - Ed. 1.2



14//4

Application note

//resettare il bit CommandTrigger (15) della
//control word mettendolo a 0

"GVL".SentTelegram.controlWord

"GVL". := "GVL".Step + 1;

Step

:= 16#4000;

//impostare 1'offset per la procedura di homing

"GVL".SentTelegram.position

:= 8000;

//scrivere 6 nel campo CommandCode e settare a 1 il
//bit CommandTrigger della control word per

//eseguire la procedura di homing

"GVL".SentTelegram.controlWord := 16#C006;
END_CASE;
5.1.2. Frame di input (Device - Controller)
Il frame di input ¢ composto da:
Statuswordl Statusword2 | AcwalPosition | ActualVelocity alTorque| DynamicWarmning |Retentive\Warning| DynamicFault | RetentiveFault | Digi

16 bit 16 bit

32 bit

32 bit 16 bit 32 bit 32 bit

32 bit 16 bit 16 bit

Figura 17. Frame di input (Device — Controller).

* StatusWord1: prima word che sintetizza lo stato dell'azionamento.

Il significato dei bit ¢ il seguente:

Bit Nome
0 ReadyToSwitchOn
1 SwitchedOn
2 Run
3 Fault
4 ErrorStop
5 Stopping
6 StandStill
7 DiscreteMotion
8 ContinuousMotion
9 SynchronizedMotion
10 Homing
11 Initialization
12 ConstantVelocity
13-14 Uso futuro
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Bit Nome

15 CommandTriggerEcho: ¢ la copia (in lettu-
ra) del bit 15 della Controlword . E utile co-
me feedback per verificare se il Command-
Trigger ¢ stato recepito dall'azionamento.

Tabella 2. StatusWord1

* StatusWord2: seconda word che sintetizza lo stato dell'azionamento.

Il significato dei bit ¢ il seguente:

Bit Nome
0 Accelerating (non gestito)
1 Decelerating (non gestito)
2-15 Uso futuro

Tabella 3. StatusWord2

* ActualPosition: posizione attuale dell'asse.

Espressa in incrementi.

* ActualVelocity: velocita attuale dell'asse.

Espresso in incrementi/s.

* ActualTorque: coppia attuale dell'asse.

Espresso in millesimi della correnta nominale.
* DynamicWarning: maschera a bit dei warning dinamici.
* RetentiveWarning: maschera a bit dei warning ritentivi.
* DynamicFault: maschera a bit dei fault dinamici.
* RetentiveFault: maschera a bit dei fault ritentivi.
* Digitallnput: immagine degli ingressi digitali.

* AnalogInput: immagine dell'ingresso analogico.

5.1.2.1. Esempi di utilizzo del frame di input (Device - Controller)

Alcuni esempi su come utilizzare il frame di input del telegramma 200:

e Lettura bit status word 1:

CASE "GVL".Step OF
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//reset control bit (bit 15 control word)
"GVL".SentTelegramData.controlWord := 16#4000;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

//1if the control bit has been reset correctly

//(bit 15 status wordl = 0)

IF NOT "GVL".ReceivedTelegramData.statusWordl.%X15 THEN
IF NOT "GVL".ReceivedTelegramData.statusWordl.%X4 AND
NOT "GVL".ReceivedTelegramData.statusWord1l.%X3 THEN

//1if axis isn't in errorstop, enable the axis
"GVL".SentTelegramData.controlWord := 16#C004;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;
ELSE
"GVL".Step := 100;
END_IF;
END_IF;

//1if the command has reached the drive
//(bit 15 status wordl = 1)
IF "GVL".ReceivedTelegramData.statusWordl.%X15 THEN
IF "GVL".ReceivedTelegramData.statusWord1l.%X1
AND "GVL".ReceivedTelegramData.statusWordl.%X2 THEN
//if the axis is enabled
"GVL".SentTelegramData.controlWord := 16#4000;
//reset control bit (bit 15 control word)
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;
END_IF;
END_IF;

//1if the control bit has been reset correctly

//(bit 15 status wordl = 0)

IF NOT "GVL".ReceivedTelegramData.statusWordl.%X15 THEN
//set offset homing
"GVL".SentTelegramData.position := 0;
//execute homing procedure
"GVL".SentTelegramData.controlWord := 16#C006;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

END_IF;

//if the command has reached the drive
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//(bit 15 status wordl = 1) and axis is in standstill

//(homing terminated)

IF "GVL".ReceivedTelegramData.statusWordl.%X15

AND "GVL".ReceivedTelegramData.statusWordl.%X6 THEN
//reset control bit (bit 15 control word = 0)
"GVL".SentTelegramData.controlWord := 16#4000;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

END_IF;

//1if the control bit has been reset correctly

//(bit 15 status wordl = 0)

IF NOT "GVL".ReceivedTelegramData.statusWordl.%X15 THEN
//set position for first relative movement
"GVL".SentTelegramData.position := 40000;
//set velocity for first relative movement
"GVL".SentTelegramData.velocity := 50000;
//set acceleration for first relative movement
"GVL".SentTelegramData.acceleration := 50000;
//set deceleration for first relative movement
"GVL".SentTelegramData.deceleration := 50000;
//execute first relative movement
"GVL".SentTelegramData.controlWord := 16#C007;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

END_IF;

//if the command has reached the drive and axis

//1is in standstill (relative movement terminated)

IF "GVL".ReceivedTelegramData.statusWordl.%X15

AND "GVL".ReceivedTelegramData.statusWordl.%X6 THEN
//reset control bit (bit 15 control word)
"GVL".SentTelegramData.controlWord := 16#4000;
"GVL".Step := "GVL".Step + 1;

END_IF;

//1if the control bit has been reset correctly

//(bit 15 status wordl = 0)

IF NOT "GVL".ReceivedTelegramData.statusWordl.%X15 THEN
//set position for second relative movement
"GVL".SentTelegramData.position := -40000;
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//set velocity for second relative movement
"GVL".SentTelegramData.velocity := 50000;
//set acceleration for second relative movement
"GVL".SentTelegramData.acceleration := 50000;
//set deceleration for second relative movement
"GVL".SentTelegramData.deceleration := 50000;
//execute second relative movement
"GVL".SentTelegramData.controlWord := 16#C007;
"GVL".Step := 5;
END_IF;
END_CASE;

* Lettura posizione, velocita, coppia attuali dell'azionamento:

#ActPosition := "GVL".ReceivedTelegramData.actualPosition;
#ActVelocity := "GVL".ReceivedTelegramData.actualVelocity;
#ActTorque := "GVL".ReceivedTelegramData.actualTorque;

6. Gestione dati aciclici

I messaggi aciclici sono dei messaggi non periodici che permettono di leggere e scrivere alcuni
parametri del drive.

Per gestire i dati aciclici in un progetto:

1.

Nel blocco dati creare I'ID hardware del telegramma per i dati aciclici che verra utiliz-
zato come ingresso delle istruzioni che permettono di leggere e scrivere i dati aciclici.

GVL
Name Data type Start value Retain Accessiblef.. Writa.. | Visiblein .. | Setpaint Supervis_..
1 40 > Static
2 a1 m pHVIAP HW_IO *|BD60-PNT~CME_custom_telegram_200_1~Parameter_Access_Point” [m] =) =] [v] [m] |

Figura 18. ID hardware del telegramma per i dati aciclici

Lo start value & letichetta dell'oggetto che si trova in: Devices e networks — Network
view — doppio click sull’azionamento — nella finestra Device overview selezionare Pa-
rameter Access Point — dalla finestra System constants copiare etichetta.
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|& Topology view [, Network view  [IIf Device view ||
¢ [ieoso-rnTiepso_prorner] [+] &) B (] 2 [ @2 = | [ Device overview
~
[l . | medule Rack  |slot | address | Q address Type Article no.
A ~ IBDBO-PNT 0 0 IBDB0_PROFINET IBD56zzIPNT...
& 3 b Interface 0 0x1 IBDEO-FNT
@a“ = CMZ custom telegram 200_1 0 1 CMEZ custom telegram 200
~ Parameter Access Point 0 11 Parameter Access Point
CME custom telegram 200 0 12 0.29  0.19  CMEcustom telegram 200
—
-
- DP-HORM
'
v
<[u] 100% - e & ] i ] >
|§ Properties |'jllnh)
General 10 tags System constants ‘l Texts ‘
Name Type Hardware identi. | Used by Comment
I {8 IBD60-PNT~CMZ_custom _telegram_200_1~Parameter_Access_Point Hw_SubModule 266 PLC_1 |

Figura 19. Etichetta oggetto del telegramma
2. Dopo aver scaricato la libreria LAcycCom (tramite il sito support.industry.sie-
mens.com) ed averla importata nel progetto, ¢ possibile utilizzare le seguenti istruzioni
Siemens per leggere o scrivere i parametri nell'azionamento:
¢ LAcycCom_ReadDriveSingleParam: lettura di un singolo parametro.
* LAcycCom_ReadDriveParams: lettura di un numero limitato di parametri.
* LAcycCom_ReadDriveArrayParam: lettura di un array di parametri.
¢ LAcycCom_WriteDriveSingleParam: scrittura di un singolo parametro.

* LAcycCom_WriteDriveParams: scrittura di un numero limitato di parametri.

* LAcycCom_WriteDriveArrayParam: scrittura di un un array di parametri.

Esempio di utilizzo delle istruzioni per leggere parametri
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Devices

=% Fad &7 G

L

~ [ Frogettocorso g Py
i Add new device e o ISR e ) REGION
Devices & networks

Sl : 1 EI"FB_LAeyeCom_ResourceManager” (enable:=TRUE, o
= e 2 questBuszers - LAcyeCon Requestausier®);

Manager [F830501]
frer [DB30500]

» L@ Piciags

© Istanziare, trascinando il corrispondende oggetto nel programma, l'istruzione
LAcycCom_ResourceManager(gestore dei dati aciclici), che richiede come ingres-
so anche il bufter LAcycCom_RequestBuffer presente tra i blocchi della libreria.

® Leggere un numero limitato di parametri (max 39) tramite l'istruzione LAcyc-
Com_ReadDriveParams.

Fare riferimento al punto 2 nell'immagine Figura 20, «Dichiarazione ingressi e
uscite istruzioni » per la dichiarazione della struttura contentente ingressi e uscite
dell'istruzione.

©  Leggere un array di parametri, inserendo la cella da leggere, l'indice di partenza
e il numero di parametri da leggere (max 234 bytes), tramite l'istruzione LAcyc-
Com_ReadDrivedrrayParam

Fare riferimento al punto 3 nell'immagine Figura 20, «Dichiarazione ingressi
uscite istruzioni » per la dichiarazione della struttura contentente ingressi e uscite

dell'istruzione.
GVL
MName Data type Start value Retain Accessible .. Writa.. | V...

1 |~ Stic | E]

2 <m|s ¥ ReadParamsData Struct =] 2] Tl

3 | . Execute Bool false =l =]

4 |4 L FaramsCount Int 1 @ @

5 |4 = ) DataSet Arrayl0..2] of "LAcycCom_typeDriveDatasetDWord™ =l =]

6 |4l . Busy Bool false =l =]

7 | . Done Bool false =] =]

8 |4 . Error Bool false =] =]

9 @] = status Word 1620 ] M
10 4n|= ~ ReadArrayParamData | Struct D E E_
11 |3 . Execute Bool false =] =]

12 qg| = ParamNumber Uint o 3858 =] =]
3@ = Startindex Uint 0 =) =)
14 41 L NumberOfElements  Int 1 =) =)
15 «m| = » ArrayData Array[0.15] of DWord =) =)
16 <1 . Busy Bool false ™) =)
17 <41 . Done Bool false ™) =)
18 <1 . Error Bool false ™) =)
19 @ = Status word 1680 ™) =)
20 <43 u Errorvalue Byte 1680 [ W

Figura 20. Dichiarazione ingressi e uscite istruzioni

Doc. TR512004 - Ed. 1.2 25



IBD e SBD drives con control word e status word in TIA por-
tal

26 Doc. TR512004 - Ed. 1.2



	IBD e SBD drives con control word e status word in TIA portal
	Indice
	1. Introduzione
	2. Creazione nuovo progetto
	3. Importazione file GSDML
	4. Importazione e riconoscimento dei devices
	5. Gestione dati ciclici
	5.1. Telegramma 200
	5.1.1. Frame di output (Controller → Device)
	5.1.1.1. Esempi di utilizzo del frame di output (Controller → Device)

	5.1.2. Frame di input (Device → Controller)
	5.1.2.1. Esempi di utilizzo del frame di input (Device → Controller )



	6. Gestione dati aciclici

