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Abstrakt

Dokument obsahuje zakladni informace o frekvenénim ménicéi SINAMICS
$120, modularnim PLC SIMATIC S7-300 a programu SIMATIC STEP 7. Ddle je soucasti
dokumentu funkéni blok Standard telegram 9 a sada funkci (Move Absolute, Move
Relative, Move Velocity, Jog) napsanych v programu SIMATIC STEP 7, které slouzi k

ovladani frekvenéniho méni¢e komunikujiciho s PLC.
Abstract

This document contains basic information about the frequency converter
SINAMICS S120, modular PLC S7-300 and SIMATIC STEP 7. The function block
Standard telegram 9 and a set of functions (Move Absolute, Relative Move, Move
Velocity, Jog) written in SIMATIC STEP 7, which is used to control the frequency

converter communicating with PLC are also part of this document.

Klicova slova

SINAMICS S120, SIMATIC STEP 7, SIMATIC S7-300, Standardni telegram 9,

Funkce Move Absolute, Move Relative, Move Velocity, Jog
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Function Move Absolute, Move Relative, Move Velocity, Jog
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1. Uvod

Dokument obsahuje zakladni informace o frekvenénim ménici SINAMICS
$120, modularnim PLC SIMATIC S7-300 a programu SIMATIC STEP 7. Ddle je soucasti
dokumentu funkéni blok Standard telegram 9 a sada funkci (Move Absolute, Move
Relative, Move Velocity, Jog) napsanych v programu SIMATIC STEP 7, které slouzi

k ovladani frekvenéniho ménic¢e komunikujiciho s PLC.

V prvni ¢asti dokument seznamuje s frekvenénim méni¢em SINAMICS S120.
Jsou zde uvedeny jeho zakladni vlastnosti, praktické pouziti a popis soucasti, ze
kterych se ménic sklada. Ve druhé ¢asti se ¢tenar sezndmi s PLC, programovatelnym
automatem, ktery bude frekvenéni ménic ovladat. Dokument popisuje zakladni
vlastnosti PLC SIMATIC S7-300, prehled modult, které nabizi a prehled siti, pres
které muze PLC komunikovat. Treti ¢ast dokumentu obsahuje zakladni informace
o programu SIMATIC STEP 7, ktery pouZijeme k naprogramovani PLC. Je zde také
uveden popis programovych blokl a programovacich jazyk, které SIMATIC STEP 7
nabizi. Ctvrta ¢ast dokumentu, obsahuje popis funkéniho bloku Standard telegram
9, naprogramovaného v programu SIMATIC STEP 7, ktery se pomoci téhoz programu
nahraje do PLC SIMATIC S7-300 a umozni nam tak ovladat frekvenéni ménic
komunikujici s PLC. V posledni, paté ¢asti dokumentu, je popsdna sada

naprogramovanych funkci.
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2. SINAMICS S120

SINAMICS S120 [1] je frekvencni ménic pro nadrocné aplikace pohont
predevsim v oblasti Motion control na vyrobnich strojich. Je navrzen pro vysoce
dynamické polohovani a synchronizaci vice os. Pro naroc¢né aplikace typu Motion
control je SINAMICS S120 predurcen ve spojeni s fidicim systémem pohonl(
SIMOTION D. Podobné je moZno nadradit i technologické CPU z fady SIMATIC.
Tento ménic je k dispozici ve vSech stavebnich provedenich, takze pokryva celé

vykonové spektrum. Priklad konfigurace s méni¢em SINAMICS $120 je na Obr. 2.1.

Priklad typickych aplikaci frekvenéniho méni¢e SINAMICS S120 — udavané

spolecnosti Siemens s.r.o.:

e Balici stroje

e Sklarské stroje

* Drevoobrabéci stroje

* Stroje na vyrobu plastickych vyrobki
* Textilni stroje

e List, dérovacky

e Tiskarské stroje

* Manipuldtory a zdvihaci zafizeni

* Montdini a testovaci linky

Za hlavni prednosti frekvenéniho méni¢e SINAMICS S120 mGzZeme podle

spole€nosti Siemens s.r.o0. povazovat:

* Flexibilita dand moduldrni vystavbou
e Konfigurovatelnd vykon, nabidka funkci, pocet os

e Jednoduché uvadéni do provozu, autokonfigurace
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e Spoluprace s asynchronnimi i synchronnimi motory
2.1 Struktura

Ridici jednotka — provadi vypocty pro fizeni vykonové ¢asti ménice
a soucasné poskytuje rozhrani k nadfizenému systému, s nimz
komunikuje isochronnim, tedy velmi rychlym a ¢asové presnym
protokolem.

e Sitové moduly — dodavaiji proud do stejnosmérného meziobvodu.
Existuji v provedeni:

= Basic Line Module — diodovy mUstek v napajecim sméru, bez
rekuperace.

=  Smart Line Module — diodovy mUstek v napajecim sméru, IGBT
(bipoldrni tranzistor s izolovanym hradlem — pro velky rozsah
spinacich vykon( a vysokou pulzni frekvenci) ve zpétném
sméru synchronizovano s napajeci siti.

= Active Line Module — diodovy mustek v napajecim sméru, IGBT
ve zpétném sméru fizené pulsné sSirkovou modulaci; sinusovy
odbér i rekuperace proudu s definovanym cos o.

e Motorové moduly — napaji pfipojeny motor. Existuje jednomotorova
a dvoumotorova jednotka se jmenovitym proudem 3 az 200 A
v provedeni ,booksize” a vykonem 75 az 1200 kW ve vestavném
provedeni.

* Elektronické opce / snimacové a I/O moduly — slouZi k rozsifeni
funkénich moZnosti, realizaci rychlych 1/0, rozhrani pro enkodéry,
atd.

e Shérnice Drive-CLiQ — je uzavienou sbérnici firmy Siemens ur¢enou
k propojeni jednotlivych vySe uvedenych modull ménice.

V ndvaznosti na pouZiti této sbérnice na ménici vyrabi firma Siemens
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i motory s timto datovym rozhranim. Vyhodou je ¢teni stitkovych

udajl pfimo z motoru, véetné jedine¢ného Cisla (ID) daného kusu

motoru.
STARTER SIMOTION P SIMOTION C
uvéadeéni do provozu SIMATIC HMI SIMATIC 7

B mE B
. R -J

R e8q
~ SINAMICS $120

DRIVECLQ % T.iiq

2. A @ @ SIMATIC ET 200
‘@‘ synchronni motor 2§
o=

digitélni a analogové
vstupy/vystupy
externi | as
méfici systém

T fidici jednotka

2 sifovy modul

@ jednoduchy
motarovy modul

@ dvojity
motarovy modul

motor s rozhranim motor bez rozhrani @ skfifika snimago-

Drive CLIQ Drive CLIQ veho modulu

3AC

Obr. 2.1: Elektrické pohony SIEMENS — Ptiklad konfigurace s ménicem SINAMICS
S$120 [1]
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3. SIMATIC S7-300

SIMATIC S7-300 [2] je moduldrni mini PLC ptistroj pro jednodussi a stfedné

slozité aplikace.

Zakladni vlastnosti PLC SIMATIC S7-300:

Spektrum vykonové rozdilnych CPU jednotek
Rozsahlé spektrum rozsifujicich perifernich modult
Rozsifitelnost pfistroje az do konfigurace s 32 moduly
Systémova sbérnice integrovana dovnitf jednotek a modult
MozZnost propojeni do priimyslové sité:

=  MPI (Multipoint interface)

=  PROFIBUS

* |Industrial Ethernet
Jediné rozhranni pro pripojeni PG/PC pfistroje s pristupem ke vSem
modulim konfigurace PLC pfistroje
Zadné omezeni pro kombinaci jednotek a perifernich modulti
Parametrizace sestavy pfistroje a nastavovani parametr pomoci

programu — ndstroje HWConfig z programu STEP 7
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3.1 Moduly

Modul Centralni fidici systém DIN lista

vhitini J
shérnice -. 3
PS

CPU IM SM SM SM SM SM SM
(dle vybéru} (volitelné rozsifeni)

L/

Obr. 3.1: SIMATIC S7-300 SIEMENS — Konfigurace S7-300 [2]

* Singuldrni moduly (SM)
= DigitaIni vstupni moduly (24V DC, 120/230V AC)
= Digitalni vystupni moduly (24V DC, relé)
= Analogové vstupni moduly (béZné pramyslové rozsahy napéti
a proudu, odporové snimace, termoclanky)
= Analogové vystupni moduly (napéti, proud)

*  Propojovaci moduly (IM) — dvojice-par propojovacich jednotek
IM360/IM361 ¢i dvé IM365 lze pouZit pro realizaci viceradé
konfigurace PLC pfistroje. Osazeni téchto jednotek do konfigurace
pfistroje propoji vSechny moduly jedinou sbérnici.

* Vyplriovaci moduly (DM) — vypliiovaci modul DM 370 se osazuje do
konfigurace PLC jako ndhrada za jednotku, kterd bude do
konfigurace osazena pozdéji. Napriklad proto, Ze parametry

potfebné pro jeji provoz nejsou dosud znamy.
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*  Funkéni moduly (FM) — samostatné realizuji slozité fidici funkce jako:
»  Citani impulst
= Polohovani
= Zpétnovazebniregulace
e Komunikacni procesory (CP) — slouzi vyhradné pro pfipojeni PLC
pristroje do nékterého z dostupnych sitovych datovych systéma:
*  Propojeni z bodu do bodu (Point-to-point connections)
= PROFIBUS

= |ndustrial Ethernet
3.2 Komunikace
Nejdulezitéjsi ¢asti automatizacnich systému jsou komunikaéni sité:

*  Primyslovy Ethernet (IEEE 802-3 a 802.3u) — mezinarodni standard
pro propojovani rozsahlych oblasti i jednotlivych Fidicich systému.

* PROFIBUS (IE 61158/EN 50170) — mezinarodni standard pro
komunikaci jednotlivych fidicich systéma a polni instrumentace,
stejné tak PROFIBUS PA pro jiskrové bezpecné aplikace v procesni
automatizaci.

* PROFINET (IEC 61158/EN 50170) — je otevieny komunikacni standard
mezinarodni organizace PROFIBUS International (PI) zaloZeny na
Ethernetu. Umoziuje jednotné a ucelené feSeni pro veskeré
pozadavky primyslové automatizace. UZivatelim poskytuje
odstupnovanou komunikacni architekturu, ktera pokryva cely rozsah
podnikové automatizace az ke specifickym pozadavk{m aplikaci
z oblasti fizeni pohybu. PROFINET také podporuje koncepci
automatizace zaloZzené na komponentech (CbA). Sdruzenim
mechanickych, elektronickych a softwarovych ¢asti do jednotlivych

komponent — tzv. technologickych moduld, dojde k vytvoreni
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modularnich struktur, s jejichZz pomoci Ize ve specifickém
softwarovém ndstroji velmi jednoduse vybudovat ptislusna reseni
automatizacnich uloh a zjednodusit tak inZenyring celého vyrobniho
procesu. Timto se docili vy$si miry standardizace, lepsi rozsifitelnosti
reSeni a moznost opétovného poufZiti komponent v rliznych
projektech.

AS-Interface (EN 50295) — mezinarodni standard pro komunikaci
mezi senzory a akénimi ¢leny.

EIB (EN 50090, ANSI EIA 776) — celosvétové standardizovany
instalacni systém pro nasazeni pfi automatizaci budov.

MPI — Multi point interface, pro komunikaci mezi CPUs, PG/PC

a TD/OP.

Pripojeni Point-to-point — pro komunikaci mezi dvéma uzly
prostiednictvim specidlnich protokoll. Point-to-point struktura
predstavuje nejjednodussi formu komunikace. Jsou pouzivany rizné

protokoly (napf. RK 512, 3964(R) a ASCII).

Na Obr. 3.2 je pfiklad zapojeni PLC SIMATIC S7-300 do vSech siti.
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ET 2005 PN

Proxy, 2.8,
57-300 mit
CPU 317-2 PNIDP

Sensar

: "
[ — ‘.II

Brandmelder &
Obr. 3.2: SIMATIC S7-300 SIEMENS — SIMATIC S7-300 pfipojeny do v3ech siti [2]
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4. SIMATIC STEP 7

SIMATIC STEP 7 [3] je program, obsahuijici fadu nastroju a funkci pro vétsinu
ukoll v rdmci automatiza¢niho projektu. STEP 7 Professional nabizi vice

programovacich jazykl nez standardni balicek.
Zakladni nastroje a funkce, bez kterych se pfi tvorbé projektu neobejdeme:

e SIMATIC Manager pro spravu vsech nastrojl a udajli o projektu — je
pouzivan k vytvareni, kopirovani, stahovani a archivaci projektu

* Hardware Config pro konfiguraci a parametrizaci hardware

e NetPro pro nastaveni prenosu dat pres MPI nebo

PROFIBUS/PROFINET
4.1 Struktura uZivatelského programu

STEP 7 umoznuje strukturalizovat uzivatelsky program, tj. rozélenit jej do
samostatnych sekci — tzv. programovych bloku. Priklad rozc¢lenéni uzivatelského

programu je na Obr. 4.1.

Operating » * OB
system

T
st}

FC

FB / SFC
N

'n
O

FB DB

AN
ANV

Obr. 4.1: SIMATIC Software SIEMENS — Struktura uzivatelského programu [3]
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Organizacni bloky (OB) — Organizacni bloky jsou volany vyhradné
operacnim systémem CPU. Tvoli rozhranni mezi uzivatelskym
programem a operacnim systémem CPU jednotky. V principu fidi
a zajistuji:

= Chovani PLC systému pfi nabéhu

= Cyklické zpracovani uzivatelského programu

= Zpracovani preruseni

= Spravu detekovanych poruch a chybovych stavi
Funkce (FC) a funkéni bloky (FB) — Jsou zakladnimi kameny, ze
kterych se sklada uzivatelsky program a které umoznuji rozdélit
komplexni program do dil¢ich, vzajemné propojenych ¢asti.
Datové bloky (DB) — Datové bloky jsou pouzivany pro uschovu
uzivatelskych dat potfebnych pro fizeni procesu. Na rozdil od FC a FB
neobsahuji instrukce.
Systémové funkce a funkcni bloky (SFC/SFB) — Bloky vytvorené
vyrobcem PLC systému, které jsou integrovany do paméti CPU. Jsou
uréeny pro reseni slozitych standardnich dilcich uloh. Jsou
uzivatelem needitovatelné.
Systémové datové bloky (SDB) — SlouZi pro uschovu konfiguracnich
dat a parametr(. Jsou uZivatelem needitovatelné (jejich obsah nelze

zobrazit).
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4.2 LAD/STL/FDB editor

Na Obr. 4.2 je ptiklad zobrazeni jednoduchého zdrojového kddu ve vsech
jazycich. Pomoci volby View lze kdykoliv béhem prace v LAD/STL/FDB editoru
zmeénit programovaci jazyk, pomoci kterého bude obsah bloku zobrazen, respektive

v kterém bude blok editovan.

* LAD (schéma kontaktd)
* FDB (funkéni schéma)

e STL (seznam instrukci)

LAD

‘ I0.0 I0.1 QE.O

‘ || /1 { —

FDB
STL &
I0.0 = Q8.0

I I a.0 =
AN I 0.1 I0.1 =}
= Q 8.0

Obr. 4.2: LAD/STL/FDB editor

Prevod zobrazeni LAD/FDB => STL — Kazda Cast programu sestavena
v jazycich LAD/FDB je bezezbytku preveditelna do jazyka STL. Samoziejmé
vysledkem této konverze je obvykle ne pfili§ efektivni zapis algoritmu v instrukcich

STL.
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Prevod zobrazeni STL => LAD/FDB — Obecné plati, Ze algoritmus obsazeny
v segmentu programu nemusi byt vidy preveditelny do jazykd LAD/FDB. K tomu,
aby bylo obsah segmentu mozno prevést do tvaru nékterého z vyssich

programovacich jazykd, je nutné, aby program v STL byl sestaven s dodrZzenim

urcitych syntaktickych pravidel.



_ _ USTAV AUTOMATIZACE A MERICI TECHNIKY
@ Fakulta elektrotechniky a komunikaénich technologii 23
Vysoké uceni technické v Brné

5. Standard telegram 9

Ve spolecnosti Siemens s.r.o. jsem mél za cely rok k dispozici vice pfristroju.
Vyzkousel jsem si tak rizné moznosti sestaveni automatiza¢niho projektu. Vysledné
sestavy se od sebe ovsem moc nelisSily. Vzdy obsahovaly CPU SIMATIC S7-300
podporujici sbérnici PROFIBUS, v letnim semestru jsem mél jiz k dispozici i CPU
podporujici modernéjsi PROFINET. Testovaci kufry obsahovaly frekvenéni ménic

SINAMICS S120 a dva servomotory, které jsem pomoci mych program( ovladal.
5.1 Konfigurace projektu

NeZ se mohu pustit do programovani, musim zajistit komunikaci mezi
frekvenénim ménicem, PLC a notebookem. Nebudu se zde zabyvat moZnostmi
konfigurace projektu, kterych je opravdu hodné a pro rlizné pfistroje se i trochu lisi.

Uvedu zde pouze priklad.

5.1.1 Nastaveni pohonu SINAMICS S120 — STARTER

Nejdfive par slov k programu STARTER. Je to nastroj k parametrovani
a monitorovani vSech pohonu rodiny Sinamics a Micromaster. Program umoZiuje
kompletni monitoring, uvddéni pohonu do provozu. VSechny funkce Ize editovat
pomoci takzvanych expert list(. Vytvorim si novy projekt a pomoci volby Insert
single drive unit si vloZzim do projektu méni¢ SINAMICS S120, ktery pouzivam. Nyni
je tfeba vloZit pres zalozku Drives — Insert drive servomotor, ktery chci méni¢em
ovladat. V zélozce Configuration musim projit Configure DDS, kde si konfiguraci
nastavim. Hned v prvnim kroku si zvolim moZnost Basic positioner, pro zakladni
polohovani. Dale vyberu typ Power unit a Motoru, ktery pouzivam. V zaloZce
Mechanics, si nastavim hodnotu LU per load revolution na 10000. Tato hodnota mi
udava na kolik krokl se rozdéli otoceni motoru o 360°. DilezZité je nezapomenout

v zaloZce PROFIBUS process data exchange (drive) vybrat PROFIdrive message
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frame: Standard telegram 9, PZD-10/5 (9), aby si motor s funkénim blokem rozumél.
Na zavér u ménice, v zaloZce Configuration, vyberu u jiz nastaveného motoru
Message frame type: Standard telegram 9, PZD-10/5. Pomoci tlacitka Load project

to target system nahraji vytvorenou konfiguraci do frekvenéniho ménice.

5.1.2 Nastaveni hardwarové konfigurace — HW Config

Otevru si nastroj programu SIMATIC STEP 7, HW Config. Pomoci Catalogu
si nastavim pouzivanou konfiguraci. Zaénu vybérem SIMATIC 300 — RACK-300 — Rail,
kam vlozim vSechny pouzivané moduly SIMATIC S7-300, konkrétné zdroj, CPU,
vstupy a vystupy. K SIMATICU S7-300 pfipojim pfes PROFIBUS SINAMICS S120. Nyni
se vyplati, z dlivodu vétsi prehlednosti, nastavit v SINAMICS S120 vstupni a vystupni
adresu Standardniho telegramu 9 na stejnou hodnotu. Ja zvolil vstup i vystup
zacinajici na adrese 260. Pripravenou konfiguraci nahrajeme pomoci tlacitka

Download to Module.

Program SIMATIC STEP 7 nabizi vice nastrojl, které uzivateli pomohou
v nastaveni konfigurace projektu. Za zminku stoji urcité i nastroj NetPro, ktery slouzi

ke grafickému zobrazeni a nastaveni konfigurace.
Kdyz mam komunikaci zajisténou, mohu zacit s programovanim.
5.2 Programovani funkéniho bloku

Pustim se tedy do programovani samotného funkéniho bloku pro ovladani
frekvencniho ménice, ktery vyuziva Standardniho telegramu 9. Nejprve je potieba
zjistit pocet vstupt a vystupl Standardniho telegramu 9. Tuto informaci mohu najit
bud'v programu STARTER (Drives — Communication — PROFIBUS), nebo v manudlu
od spolecnosti Siemens AG, SINAMICS S List Manual (LH1). V Tab. 5.1 je vytah

z tabulky standardnich telegramd z manudlu spolecnosti Siemens AG.
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Telegram
Appl.- Class
PZD 1 STW1 Z5W1
PZD 2 SATZANW | AKTSATZ
PZ0 3 STW2 ZSW2
PZ0x4
MDIPos XIST A
PZ0 &
PZD g
MO el
FZD 7T
PZD 8 MDIACT
PZD D MD Dec
FZD 10 MDIMod

Tab. 5.1: SINAMICS S List Manual(LH1) SIEMENS AG — Standard telegram 9 [4]

Podle tabulky 5.1 je zfejmé, Ze Standard telegram 9 bude mit velikost vstupt

v paméti 10 Word( (Word = 2 Byte) a velikost vystupt 5 WordU.

5.2.1 Popis vstupt a vystupti Standardniho telegramu 9

Vstupy:
 Ridici slova STW1 a STW2
* Ridici slovo SATZANW
e MDIPos — nastaveni pozice ménice
¢ MDIVel — nastaveni rychlosti ménice
¢ MDIAcc — nastaveni zpomaleni ménice

¢ MDIMod - nastaveni médu ménice

Vystupy:
¢ Stavova slova ZSW1 a ZSW2
¢ Stavové slovo AKSATZ

e XIST_A — aktudlni pozice ménice
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5.2.2 Postup pfi programovani

SFC15. SFC14 slouzi k nac¢teni dat z ménice do CPU - TEMP. Na vstup bloku LADDR

dam adresu, kde mi zacinaji vstupy (260). Blok ma dva vystupy. RET_VAL, kde musi

byt hodnota 0, pokud probéhl presun v poradku a vystup RECORD, kde napisi, kam

se budou hodnoty ukladat a pocet hodnot, které chci ulozZit. Konkrétné tedy P#L 0.0

BYTE 10 — nacti 10 bajtl do TEMP proménnych od adresy 0.0. SFC15 slouZi k nahrani

dat z CPU — TEMP do ménice. SCF15 ma dva vstupy. LADDR, kam zadam, kde mi

zacinaji vystupy (260) a RECORD, kde napisi od které adresy a kolik bajtl budu

presouvat. Konkrétné P#L 10.0 BYTE 20. 20 bajtd od adresy 10.0 v TEMP

proménnych. Vystup RET_VAL mi opét kontroluje, zda probéhl prenos v poradku.

¢ Nejprve naplnim Interface vSemi potfebnymi proménnymi:

IN : Vstupni_adresa; Vystupni_adresa; vypis fidicich slov
STW1, STW2 a SATZANW po bitech (vypis jednotlivych
Word( po bitech najdu napfiklad ve STARTERU — Drives —
Communication — PROFIBUS); MDIPos; MDIVel; MDIAcc;
MDIDec; MDIMod

OUT: vypis stavovych slov ZSW1, ZSW2, AKSATZ; XIST_A
TEMP: zde musim vypsat vstupy a vystupy pfesné v takovém
poradi, s jakym budou SFC14 a SFC15 pracovat —ZSW1,
AKSATZ, ZSW2, XIST_A, STW1, SATZANW, STW2, MDIPos,
MDIVel, MDIAcc, MDIDec, MDIMod; u ostatnich TEMP
promeénnych jiz na poradi nezdlezi, slouzi pouze jako

pomocné

e Program zacina vyprazdnénim TEMP pro telegram jdouci z ménice

do CPU -5 WordU a pro telegram jdouci z CPU do ménice — 10

Wordl

e Nacteni dat z ménice do CPU — TEMP pomoci SFC14
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Pfesun stavovych slov na vystup (z TEMP do OUT)
Ptfesun fidicich slov na vstup (z IN do TEMP)
Nastaveni pozice, rychlosti, zrychleni, zpomaleni, médu a osetfeni
proti chybnému zadani
Vypis aktualni pozice
Nahrani dat z CPU — TEMP do méni¢e pomoci SFC15
Vytvorim si v TEMP pole typu BOOL o velikosti osm bit(, do kterého
si budu ukladat zaznam o chybach — pokud bude mit néktery z bitQ
velikost 1, doslo pti zadavani parametr( k chybé:

= ERROR[0] =1, Spatné zadana rychlost

= ERROR[1] =1, Spatné zadané zrychleni

= ERROR[2] =1, Spatné zadané zpomaleni

= ERROR[3] =1, Spatné zadany méd

5.2.3 Popis vybraného zdrojového kédu

Presun stavového slova ZSW1 na vstup v jazyce STL - pti psani kddu

v STL musim davat pozor na to, Ze bity 0-7 musim psat jako bity 8-15.
A bity 8-15 piSi jako bity 0-7 (problematika Big-endian vs. Little-
endian). KdyzZ se podivate na Obr. 5.1, tak prvni pfikaz znamena, ze
prvni bit stavového slova ZSW1 (TEMP/Array) pfesunu do proménné

Ready to_power_up (OUT/Bool).
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B #ZSW1[E]

= #Ready to_power up
.\ #Z5W1[9]

= #Ready

A $25W1[10]

= #0peration enabled
n #ZsW1[11]

= #Fault present

Obr. 5.1: Pfesun prvnich ¢tyr bit( stavového slova ZSW1 na vstup v jazyce STL

e Nastaveni rychlosti v jazyce LAD — na QObr. 5.2 je oSetfeni zadavani
rychlosti v jazyce LAD. V manudlu — SINAMICS S List Manual (LH1) —
se mUZu docist, Ze standardni normalizace v ménicich je 1 hex =
1000 LU/min. V programu STARTER, v Expert listu si najdu parametr
p2000, kde si zjistim maximalni rychlost servomotoru,
tj. 6000 rev/min. Pfi mém nastaveni 10000 LU per load revolution je
tedy 100% = 60000 hex. Rychlost se bude zadavat v procentech.
Prvni blok, MUL_R, slouZi k ndsobeni dvou redlnych Cisel. Nasobime
mezi sebou MDI_Velocity — rychlost zadana v hodnotach 0-100(%)

a gain2 — staticka proménna o velikosti 3932,16 (1% maximalni
rychlosti servomotoru). Nyni musim pomoci podminek zajistit, aby
nebyla rychlost zadana Spatné. V prvni vétvi kontroluji, zda neni
rychlost zadana vétsi nez 100%. Pokud ano, nastavim rychlost na
100% a prvni bit v poli ERROR na 1. V druhé vétvi kontroluji, zda
nezaddvam rychlost zaporné. Pokud ano, tak nastavim automaticky
100% a opét nastavim prvni bit v poli ERROR na 1. Ve tieti vétvi byla
rychlost zadana sprdvné, tj. mezi 0-100%. Hodnotu pouze

zaokrouhlim na celé Cislo a rychlost nastavim.
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WUL_R CHWP =R MOVE #ERRORIO]
END EN ENO— 5 +—]
$MDI_ #VEL— THL 3.932160e+
Velocity—{IN1 OUT —#VEL 005 HIN OUT *#MDIi\?EL
3.932160e%
#gainz—{IN2 00512
CHP <R CHP <R TMOVE $ERROR[0]
enc——{s—]
$VEL—{IN1 $VEL—INL 3.932160e+
005—IN CUT - #}!DI_VEL
3.932160e+ -3,
005-{IN2 232160e+
005182
CHP =R ROUND MOVE
N ENG N ENO—
#VEL—{IN1 #VEL—{IN COUT [- #VEL2 #VELZ {IN OUT *#MDIi\?EL
-3.
232140e+
005-{N2

Obr. 5.2: Nastaveni rychlosti v jazyce LAD

Vsechny potiebné Udaje, které jsem pfi programovani potfeboval, se mohu
dodist pfimo v programu STARTER nebo v manudlu SINAMICS S List Manual (LH1).
Tento manual je trochu obsahlejsi a ze zacatku je potieba trochu trpélivosti, nez se
v ném ¢lovék vyzna, ale nasel jsem tam Uplné vse, co jsem k prdci se standardnim

telegramem potfeboval. Obsahlejsi dokumentace neexistuje.

5.3 Testovani programu

Funkéni blok mam jiz hotovy. Musim si vytvofrit organizacni blok, do kterého
si svQj funkéni blok vioZim. K funkénimu bloku pfiddm nazev datového bloku.
Program se mé zepta, jestli chci vytvofit datovy blok automaticky. S volbou
souhlasim a program mi ho vytvofi. Funkéni blok musim vloZit do organizacniho
bloku proto, Ze je volany cyklicky — jede neustale ve smycce. V organizaénim bloku
vidim pékné vstupy i vystupy a mohu si je libovolné nastavit. Nastavil jsem si bity
Vstupni_adresa a Vystupni_adresa na 260, ONOFF1 na 10.0 (digitalni vstup na PLC
0.0). VSechny bloky (funkéni, organizaéni a datovy blok, SFC14 i SFC15) nyni musim

stahnout do PLC pomoci tlacitka Download.
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Pro otestovani funkénosti telegramu, si vyberu napftiklad funkci Jog, ktera je
popsana v programu STARTER v zdloZce Basic Positioner. V SIMATIC Manageru jsem
si vytvoril Variable Table (viz Tab. 5.2), kde jsem si nastavil potfebné bity
k zprovoznéni této funkce. Podle STARTERU si musim nastavit bit EPOS_activate
a EPOS_jog_1 na hodnotu true. Najdu si tedy v datovém bloku adresy, na kterych se
tyto bity nachdzeji a pomoci Variable Table si je nastavim. Jesté bych chtél nastavit
rychlost a tak si MDI_Velocity nastavim tfeba na 10. Servomotor se mi otaci

rychlosti 10% z jeho maximalni rychlosti.

,"; Address Symbal Display format Status value| Modify value
1 DB1.DBX 4.6} "DB pro ST9".EFOS_activate BOOL true
2 DB1.0BX 5.0: "DB pro ST9".EPOS_jog_1 BOOL true
3 DB1.DBD 12 | "DB pro ST9".MDIL Velocity FLOATING_POL.. 10.0
4

Tab. 5.2: Variable Table
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6. Sada funkci pro rychlostni aplikace

Spolecnost Siemens nabizi PLCopen bloky, které jsou uréeny pro pouziti

v cyklickych programech a umoznuji Motion Control (fizeni polohovani jednotlivych

0s nebo systémU s vétsim poctem os v ramci jednoho zatizeni nebo stroje) v PLC. Je

preferovano jejich pouziti v programovacich jazycich LAD a FDB. PLCopen bloky jsou

k dispozici jako standardni funkce. SlouZzi vSak jen pro fizeni v fidicich systémech

SIMOTION. V kanceldfi Siemens s.r.o. jsem dostal za Ukol naprogramovat vybrané

bloky v programu SIMATIC STEP 7, aby bylo mozné funkce pouzit pro fidici systémy

SIMATIC. Na Obr. 6.1 jsou schémata vybranych funkci.

_MC_ MoveAbsolute
AXIS REF — Axig Done - BOOL
BOOL — Executs Eusy — BOOL
LREAL — FPosttion Active = BOOL
IREAL — Velocity CommandAborted — BOOL
LREAL — Acceleration Error — BOOL
LREAL — Deceleration ErrorlD - DWORD
LREAL — Jerk
_MC Direction— Direction
_MC MoveRelative
AXIS REF — Axis Done — BOOL
BOCOL — Exzecute Busy - BOOL
LEEAL — Distance Active |- BOOL
LEEAL — Velocity Commandiborted - BOOL
LREAL— Acceleration Error - BOOL
LEEAL — Deceleration EfrorlD - DWOERD
LEEAL — Jerk
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_MC ©MoveVelocity
AXTS REF— Axis InVelocity = BOOL
BOOL — Execute Busy i~ BOOL
LEREAL - Velocity Active - BOOL
LEEAL — Acceleration CommandAborted - BOOL
LREAL — Deceleration Error - BOOL
LEEAL — Jerk ErrorlD — DWOERD
_MC Dwection— Direction
BOOL — Current
_MC_Jog
AXTS REF —— Axis Done p— BOOL
BOOL —— Enable Busy — BOOL
BOOL —— Forward Active — BOCOL
BOOL —— Backward CommandAiborted p— BOOL
BOQOL — Modelnc Error — BOOL
LEEAL —— Increment ErrorlD p— DWORD
LREAL —— Velocity
LEEAL —— Acceleration
LREAL Deceleration
LEEAL —— Jerk

Obr. 6.1: SIMOTION PLCopen Blocks — Schémata vybranych funkci [5]

e Move Absolute — startuje nastaveni polohy osy podle absolutni

32

pozice. UZivatel definuje parametry pohybu. Osa zastavi po dosazZeni

absolutni pozice.

e Move Relative - startuje nastaveni polohy osy podle relativni pozice.

UzZivatel definuje parametry pohybu. Osa zastavi po dosazeni

relativni pozice.

e Move Velocity — zrychluje nebo zpomaluje osu na poZzadovanou

rychlost. UZivatel definuje parametry pohybu.

e Jog — startuje funkci Jog.
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Jednotlivé vstupy a vystupy PLCopen blokl jsem upravil tak, aby vyhovovaly
fizeni pomoci fidicich systém( SIMATIC a poZadavkim spolecnosti Siemens s.r.o.

V nasledujicich podkapitolach jsou jednotlivé funkce podrobnéji rozebrany.
6.1 Move Absolute

¢ Nastaveni polohy osy podle absolutni pozice
e UZivatel definuje parametry pohybu:
= Absolutni pozice — je pozice, na kterou se ma osa nastavit
= Rychlost
= Zrychleni
= Zpomaleni

e Osa zastavi po dosazeni absolutni pozice

FC_MoveAbsolute

Axis_ DB

Execute Done

Position Active

Velocity Error
Acceleration ErrorlD

Deceleration

Obr. 6.2: Schéma funkce Move Absolute
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Datovy
Jméno typ Komentar
Axis_DB Block_DB | Otevre datovy blok pro poZzadovany standardni telegram
Execute Bool Funkce povolena. Startuje nastaveni polohy osy podle
absolutni pozice
Position Dint Specifikuje absolutni, cilovou pozici pohybu
Velocity Real Specifikuje maximalni rychlost pohybu. Rychlost je
dosaZena v zdavislosti na hodnotach Position a Acceleration
Acceleration | Real Specifikuje maximalni zrychleni
Deceleration | Real Specifikuje maximalni zpomaleni

Vystupni parametry

Datovy
Jméno typ Komentar
Done Bool Pokud ma bit Done hodnotu true, dosazena cilova pozice
Active Bool Pokud ma bit Active hodnotu true, funkce je aktivni
Error Bool Indikace chyby
ErroriD Int Identifikace chyby

Tab. 6.1: Vstupni a vystupni parametry funkce Move Absolute

Na Obr. 6.2 je schéma funkce Move Absolute, kde jsou vidét vstupy

a vystupy funkce. Popis funkci jednotlivych vstupl a vystupll je potom zobrazen

v Tab. 6.1. Funkce Move Absolute je kompatibilni se Standardnimi telegramy 9, 110

alill.
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6.2 Move Relative

Nastaveni polohy osy podle relativni pozice

UZivatel definuje parametry pohybu:

= Relativni pozice — je vzddlenost, o kterou se ma osa otocit

Rychlost
Zrychleni
Zpomaleni

Smér — definuje, na kterou stranu se ma osa otocit

Osa zastavi po dosazeni relativni pozice

AXis_ DB  e— FC_MoveRelative

Execute
Distance
Velocity s
Acceleration

Deceleration

j Done

Active

Emor

j ErrorlD

Obr. 6.3: Schéma funkce Move Relative

Vstupni parametry

Datovy
Jméno typ Komentar
Axis_DB Block_DB | Otevre datovy blok pro poZzadovany standardni telegram
Execute Bool Funkce povolena. Startuje nastaveni polohy osy podle
relativni pozice
Distance Dint Specifikuje relativni, cilovou pozici pohybu
Velocity Real Specifikuje maximalni rychlost pohybu. Rychlost je
dosaZena v zavislosti na hodnotach Position a Acceleration
Acceleration |Real Specifikuje maximalni zrychleni
Deceleration | Real Specifikuje maximalni zpomaleni
Direction Bool Specifikuje smér pohybu
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Datovy
Jméno typ Komentar
Done Bool Pokud ma bit Done hodnotu true, dosazena cilova pozice
Active Bool Pokud ma bit Active hodnotu true, funkce je aktivni
Error Bool Indikace chyby
ErroriD Int Identifikace chyby

Tab. 6.2: Vstupni a vystupni parametry funkce Move Relative

Na Obr. 6.3 je schéma funkce Move Relative, kde jsou vidét vstupy a vystupy
funkce. Popis funkci jednotlivych vstup( a vystupl je potom zobrazen v Tab. 6.2.

Funkce Move Relative je kompatibilni se Standardnimi telegramy 9, 110 a 111.
6.3 Move Velocity

e Zrychluje nebo zpomaluje osu na pozadovanou rychlost
* UZivatel definuje parametry pohybu:

= Rychlost

= Zrychleni

= Zpomaleni

=  Smér — definuje, na kterou stranu se ma osa otacet

Axis_DB FC_MoveVelocity

Execute
[

Velocit
Y e A V2

Acceleration
= Error

Deceleration
e 1|

Current

Direction

Obr. 6.4: Schéma funkce Move Velocity
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Datovy

Jméno typ Komentar

Axis_DB Block_DB | Otevie datovy blok pro poZzadovany standardni telegram

Execute Bool Funkce povolena.

Velocity Real Specifikuje maximalni rychlost pohybu. Rychlost je
dosazena v zavislosti na hodnoté Acceleration

Acceleration |Real Specifikuje maximalni zrychleni

Deceleration | Real Specifikuje maximalni zpomaleni

Current Bool Pokud ma bit Current hodnotu true, bude pouzita aktualni,
posledné nastavenad rychlost osy. Pokud ma bit hodnotu
false, nastavi se rychlost vstupem Velocity

Direction Bool Specifikuje smér pohybu

Vystupni parametry

Datovy
Jméno typ Komentar
Done Bool Pokud ma bit Done hodnotu true, rychlost nastavena
Active Bool Pokud ma bit Active hodnotu true, funkce je aktivni
Error Bool Indikace chyby
ErroriD Int Identifikace chyby

Tab. 6.3: Vstupni a vystupni parametry funkce Move Velocity

Na Obr. 6.4 je schéma funkce Move Velocity, kde jsou vidét vstupy a vystupy

funkce. Popis funkci jednotlivych vstup( a vystupi je potom zobrazen v Tab. 6.3.

Funkce Move Velocity je kompatibilni se Standardnimi telegramy 1, 2,9, 110 a 111.

6.4

Jog

Startuje funkci Jog

UzZivatel definuje parametry pohybu:

= Rychlost

= Zrychleni

= Zpomaleni

= Smér — definuje, na kterou stranu se ma osa otdcet
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AXiS_DE e FC_tog
Execute e Done
Velocity = Active
Acceleration e e E (701
Deceleration e | rr07 1D
Direction

Obr. 6.5: Schéma funkce Jog

Vstupni parametry

Datovy
Jméno typ Komentar
Axis_DB Block_DB | Otevie datovy blok pro pozadovany standardni telegram
Execute Bool Funkce povolena
Velocity Real Specifikuje maximalni rychlost
Acceleration |Real Specifikuje maximalni zrychleni
Deceleration | Real Specifikuje maximalni zpomaleni
Direction Bool Specifikuje smér pohybu

Vystupni parametry

Datovy
Jméno typ Komentar
Done Bool Pokud ma bit Done hodnotu true, funkce nastavena
Active Bool Pokud ma bit Active hodnotu true, funkce je aktivni
Error Bool Indikace chyby
ErroriD Int Identifikace chyby

Tab. 6.4: Vstupni a vystupni parametry funkce Jog

Na Obr. 6.5 je schéma funkce Jog, kde jsou vidét vstupy a vystupy funkce.

Popis funkci jednotlivych vstupl a vystupll je potom zobrazen v Tab. 6.4. Funkce Jog

je kompatibilni se Standardnimi telegramy 9, 110 a 111.
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6.5 Poutziti funkci pro rychlostni aplikace

Konfigurace automatizacniho projektu je hotova. Staci tedy nahrat vSechny

bloky do PLC. Do OB1 vlozim Standardni telegram, pomoci kterého chci frekvenéni

ménic ovladat a funkci, kterou chci pouzit. Na vstup funkce Axis_DB napiSi nazev

datového bloku, ktery patti k vybranému telegramu. Potom uZ jen na vstup pfivedu

néjaké hodnoty, bud pfimo nebo pomoci merkeru. Vystupiim také priradim néjaké

merkery, které mohu napriklad ve VAT tabulce sledovat. Na Obr. 6.6 je priklad

funkce Move Velocity vloZzené do OB1. Funkce ma nastavené vstupy a vystupy.

Pouziti funkci uzivateli velmi usnadni ovladani frekvencniho meénice.

"FC MoveWVelocity”

EN ENG

DES—Axi= DE Active
M40.0—Execute Done
1.000000e+ Error

00Z qvelocity
ErrorID
1.000000e+ |Accelerai

Q02 —on

1.000000e+ |Decelerat
Q0% —ion

M40, 1 —Current

Md0.Z qDirection

—150.0

—m50.1

—M50. 2

— W51

Obr. 6.6: Funkce Move Velocity vloZzena do OB1
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7. Zaver

Ve tfetim roéniku bakalarského studia na fakulté elektrotechniky
a komunikaénich technologii VUT v Brné jsem navstévoval kancelar spole¢nosti
Siemens s.r.o., kde jsem mél moznost pracovat s produkty této firmy. Seznamil jsem
se s frekvenénimi ménici, motory, programovatelnymi automaty a hlavné
s programem SIMATIC STEP 7, ve kterém jsem pracoval s jiz hotovymi projekty na
ovladani frekvencnich ménica a pozdéji napsal i své vlastni programy, které v této
praci prezentuji. Dokument popisuje zakladni informace potrebné k vytvoreni
automatizacniho projektu s pouzitim frekvenéniho ménic¢e SINAMICS S120,
komunikujicim s modularnim PLC SIMATIC S7-300. Komunikace mezi PLC a méni¢em

probihd prostfednictvim moderni sbérnice PROFINET v RT rezimu.

Spolecnosti Siemens s.r.o. bude udélana revize, mnou naprogramovanych
funkénich blokd a funkci. Poté budou nabizeny zakaznikiim spolecnosti. Funkéni
blok Standard telegram 9 jsem otestoval a vSechny testované funkce funguji

v poradku. Sadu funkci za otestovanou zatim povazovat nemohu.
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PLC — Programovatelny automat

SDB — Systémovy datovy blok

SFB — Systémovy funkéni blok

SFC — Systémova funkce

SM — Singuldrni modul
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SIMATIC Vacek Bakalarska_p race\SIMATIC 05/26/2009 06:24:46 PM
300(1)\IM151-8 PN/DP CPU\ ...\FB9 - <offline>

FBO - <offline>

"FB_ST9"
Nare: Fam | y:
Aut hor: Vacek Version: 0.1
Bl ock version: 2
Ti me stanp Code: 05/26/2009 05:55:11 PM
I nterface: 05/26/2009 05:55:11 PM

Lengt hs (bl ock/ I ogi c/data): 02120 01668 00080

Name Data Type Address InitialValue Comment
IN 0.0
Vstupni_adresa Int 0.0 256 Vstupni adresa
Vystupni_adresa Int 2.0 256 Vystupni adresa
ONOFF1 Bool 4.0 FALSE ON/OFF1
OFF2 Bool 4.1 TRUE 1.0FF2
OFF3 Bool 4.2 TRUE 1.0FF3
_ Enable
Enable_operation Bool 4.3 TRUE operation
EPOS._reject Bool 4.4 FALSE Eg\gfsir%efésk
EPOS
EPOS_stop Bool 4.5 FALSE intermediate
stop
. EPOS activate
EPOS_activate Bool 4.6 FALSE traversing task
Acknowledge_faults Bool 4.7 FALSE 1.Acknowledge
faults
EPOS jog_1 Bogl 5.0 FALSE Ezgj é%%rie
EPOS_jog_2 Boal 5.1 FALSE Egr%sl é%%rie
Master_ctrl_by PLC Bool 5.2 TRUE '\p/'féter ctrl by
EPOS
EPOS_start Bool 53 FALSE referencing
start
EPOS traversing
i L block
EPOS_bIt_O Boo 54 FALSE Selection, bit
0
EPOS traversing
i L block
EPOS_bIt_l Boo 55 FALSE selection, bit
1
EPOS traversing
i L block
EPOS_bIt_Z Boo 5.6 FALSE selection, bit
2
EPOS traversing
i L block
EPOS_bIt_3 Boo 5.7 FALSE selection, bit
3
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Data Type Address Initial|Value Comment
EPOS traversing
. | block
EPOS_bIt_4 Boo 6.0 FALSE selection, bit
4
EPOS traversing
. | block
EPOS_bIt_5 Boo 6.1 FALSE selection, bit
5
EPOS direct
. o setpoint
EPOS_direct_setpoint_in Bool 6.2 FALSE inpgt/MDI
selection
Drive data set
DDS hit 0 Boo 6.3 FALSE selection DDS
bit 0
Drive data set
DDS_bit_1 Boo 6.4 FALSE selection DDS
bit 1
Drive data set
DDS_bit 2 Boo 6.5 FALSE selection DDS
bit 2
Drive data set
DDS hit 3 Boo 6.6 FALSE selection DDS
bit 3
Drive data set
DDS hit 4 Boo 6.7 FALSE selection DDS
bit 4
Parki is_selection  Bool 7.0 FALSE Parking axis
arking_axis_selection 00 . selection
Activates
Activates_travel Bool 7.1 FALSE travel to a
fixed stop
Motor
Motor_changeover Bool 7.2 FALSE changeover,
feedback signal
. Master sign of
Master_bit_0 Bool 7.3 FALSE life bit 0
. Master sign of
Master_bit_1 Bool 7.4 FALSE life bit 1
. Master sign of
Master_bit_2 Bool 7.5 FALSE life bit 2
. Master sign of
Master_bit_3 Bool 7.6 FALSE life bit 3
MDI_Position Real 8.0 0.000000e+000 MDI_TARPOS
MDI_Velocity Real 12.0 0.000000e+000  MDI_VELOCITY
MDI_Acceleration Real 16.0 0.000000e+000 MDI_ACC
MDI_Deceleration Real 20.0 0.000000e+000 MDI_DEC
MDI_Mode Real 24.0 0.000000e+000 MDI_MOD
ouT 0.0
Ready_to_power_up Bool 28.0 FALSE 5; ady to power
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Data Type Address Initial|Value Comment
Ready Bool 28.1 FALSE Ready
. Operation
Operation_enabled Bool 28.2 FALSE enabled
Fault_present Bool 28.3 FALSE Fault present
. . No coasting
No_coasting_active Bool 28.4 FALSE active
. . No Quick Stop
No_quick_stop_active Bool 28.5 FALSE active
N Power-on
Power_on_inhibit Bool 28.6 FALSE inhibit active
Alarm_present Bool 28.7 FALSE Alarm present
; Following error
Error_in_tolerance Bool 29.0 FALSE in tolerance
Control
Control_requested Bool 29.1 FALSE requested
. Target position
Target_position Bool 29.2 FALSE ekt
Reference_point_set Bool 29.3 FALSE SR;:tference point
Acknowledgement
Traversing_activated Bool 29.4 FALSE , traversing
block activated
[n_act| < speed
n_act_speed_threshold Bool 29.5 FALSE threshold value
3
Active
Traversing_bit_0 Bool 29.6 FALSE traversing
block, bit 0
Active
Traversing_bit_1 Bool 29.7 FALSE traversing
block, bit 1
Active
Traversing_bit_2 Bool 30.0 FALSE traversing
block, bit 2
Active
Traversing_bit_3 Bool 30.1 FALSE traversing
block, bit 3
Active
Traversing_bit_4 Bool 30.2 FALSE traversing
block, bit 4
Active
Traversing_bit 5 Bool 30.3 FALSE traversing
block, bit 5
MDI_active Bool 30.4 FALSE MDI active
DDS_eff_hit 0 Bool 30.5 FALSE DDS eff., bit 0
DDS_eff bhit 1 Bool 30.6 FALSE DDS eff., bit 1
DDS_eff bit 2 Bool 30.7 FALSE DDS eff., bit 2
DDS_eff hit 3 Bool 31.0 FALSE DDS eff., bit 3
DDS_eff_bit_4 Bool 31.1 FALSE DDS eff., bit 4
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Data Type Address Initial|Value Comment
. . Parking axis
Parking_axes_active Bool 31.2 FALSE active
i Travel to fixed
Travel_to_fixed_stop Bool 31.3 FALSE stop active
Motor data set
Motor_changeover_set Bool 31.4 FALSE changeover
active
Slave
Slave_bit_0 Bool 315 FALSE sing-of-life
bit 0
Slave
Slave_bit 1 Bool 31.6 FALSE sing-of-life
bit 1
Slave
Slave_bit_2 Bool 31.7 FALSE sing-of-life
bit 2
Slave
Slave_bit_3 Bool 32.0 FALSE sing-of-life
bit 3
Navratova
hodnota pri
Ret val SFC14 Word 34.0 W#16#0 cteni dat z
menice (0=0K)
Navratova
hodnota pri
Ret_val_SFC15 Word 36.0 W#16#0 zapisu dat do
menice (0=0K)
Actual_position Dint 38.0 L#0 XIST_A
IN_OUT 0.0
STAT 0.0
Adresa_SFC14 Wor]d 42.0 W#16#0
Adresa_SFC15 Word 44.0 WH#16#0
gain Rea 46.0 1.638400e+002 100%=16384
100%=393216
. (pri 10000 LU
gain2 Rea 50.0 3.932160e+003 per load
revolution)
TEMP 0.0
ZSW1 Array [0..15] Of Bool 0.0 ZSwW1
AKTSATZ Array [0..15] Of Bool 2.0 AKTSATZ
ZSW2 Array [0..15] Of Bool 4.0 ZSW2
Actual_position_1 Dword 6.0 XIST_A
STW1 Array [0..15] Of Bool 10.0 STW1
SATZANW Array [0..15] Of Bool 12.0 SATZANW
STW2 Array [0..15] Of Bool 14.0 STW2
MDI_POS Dword 16.0 MDI_TARPOS
MDI_VEL DWord 20/0 MD|_VELOCITY
MDI_ACC Word 24,0 MD|_ACC

Page 4 of 17



race\SIMATIC 05/26/2009 06:24:46 PM

...\FB9 - <offline>

SIMATIC Vacek Bakalarska_p

300(1)\IM151-8 PN/DP CPU\

Data Type Address Initial|Value Comment
MDI_DEC Word 26.0 MD|_DEC
MDI_MOD Array [0..15] Of Bool 28.0 MDI_MOD
Navratova
Return_SFC14 Int 30.0 hodnota SEC14
Navratova
Return_SFC15 Int 32.0 hodnota SEC15
VEL Real 34.0
VEL2 Dint 38.0
ACC Real 42.0
ACC2 DInt 46.(
DEC Real 50.0
DEC2 Dint 54.(
MDI Int 58.0
Kontrola
zadanych
hodnot, je-li
ERROR Afray [0..7] Of Bool  60.0 bit pole = 1,
hodnota byla
zadana spatne
Bl ock: FB9 FB pro ovl adani nenice, ktery vyuziva standardni ho tel egranu 9
Created:
date 12.12.2008 version 1.0 - Jakub Vacek
Tento funkecni blok umi ovladat menic, u ktereho
byl v zalozce PROFIBUS navolen Standard Telegram 9.
Vypis chybovych hlaseni do pole ERROR
ERROR][0] = 1, spatne zadana rychlost
ERRORJ[1] = 1, spatne zadane zrychleni
ERRORJ[2] = 1, spatne zadane zpomaleni
ERRORJ[3] = 1, spatne zadany mod

‘ Network: 1 Vyprazdneni TEMP pro telegram jdouc i z menice do CPU (5 wordu)
MOVE MOVE MOVE
EN ENC EN ENC EN ENC
DW#16#0-|IN OUT-LDO DW#16#0-|IN OUT- LD4 W#16#0IN OUT-LD8
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Network: 2 Vyprazdneni TEMP pro telegram jdouc i z CPU do menice(10 wordu)
MOVE MOVE MOVE
EN ENC EN ENC EN ENOQ— —
DW#16#0—IN OUT-LD10 DW#16#0—IN OUT-LD14 W#16#0 N OUT-LD18
Network: 3 Vyprazdneni TEMP pro telegram jdouc i z CPU do menice(10 wordu)
MOVE MOVE MOVE
—EN ENC EN ENC EN ENC
DW#16#0-|IN OUT- #MDI_VEL DW#16#0-|IN OUT-LD24 W#16#0IN OUT-LD28

Network: 4  Nacteni dat z menice do CPU (TEMP)

SFC14
Read Consistent
Data of a Standard
DP Slave
MOVE "DPRD_DAT"
EN ENO EN ENO
#Vstupni_ #Adresa_ #Adresa_ #Return_
adresa —IN OUTF SFC14 SFC14—LADDR RET_VAL- SFC14
P#L 0.0
RECORP BYTE 10
Network: 5  Presun navratove hodnoty SFC14 na v ystup (cteni dat z menice)

0 =v poradku, jinak chyba

MOVE
—EN ENO
#Return_ #Ret val_
SFC14—IN OUT- SFC14
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Network: 6

Presun stavovych slov ZSW1 a ZSW2 n

a vystup

N> u>» Uy uUX>» ux» U ux» iU ux» x> ux» urx Hurx uxr» x> ux» ux Ix

">

#ZSW1[8]
#Ready_to_power_up

#ZSW1[9]
#Ready

#ZSW1[10]
#Operation_enabled

#ZSW1[11]
#Fault_present

#ZSW1[12]
#No_coasting_active

#ZSW1[13]
#No_quick_stop_active

#ZSW1[14]
#Power_on_inhibit

#ZSW1[15]
#Alarm_present

#ZSW1[0]
#Error_in_tolerance

#ZSW1[1]
#Control_requested

#ZSW1[2]
#Target_position

#ZSW1[3]
#Reference_point_set

#ZSW1[4]
#Traversing_activated

#ZSW1[5]
#n_act_speed_threshold

#ZSW2[8]
#DDS_eff_bit_0

HZSW2[9]
#DDS_eff_bit_1

#ZSW2[10]
#DDS_eff_bit_2

#ZSW2[11]
#DDS_eff_bit_3

#ZSW2[12]
#DDS_eff_bit_4

#ZSW2[15]
#Parking_axes_active

Page 7 of 17



SIMATIC

Vacek Bakalarska_p
300(1)\IM151-8 PN/DP CPU\

race\SIMATIC
...\FB9 - <offline>

05/26/2009 06:24:46 PM

In x> 1> In x> x>

">

#ZSW2[0]
#Travel_to_fixed_stop

#ZSW2[3]
#Motor_changeover_set

#ZSW2[4]
#Slave bit 0

#ZSW2[5]
#Slave bit 1

#ZSW2[6]
#Slave_bit_2

H#ZSW2[7]
#Slave bit 3

Network: 7

Presun stavoveho slova AKTSATZ na v

ystup

In > N> I > In x> In x>

>

#AKTSATZ[8]
#Traversing_bit 0

#AKTSATZ[9]
#Traversing_bit 1

#AKTSATZ[10]
#Traversing_bit_2

#AKTSATZ[11]
#Traversing_bit_3

#AKTSATZ[12]
#Traversing_bit_4

#AKTSATZ[13]
#Traversing_bit_5

#AKTSATZ[7]
#MDI_active

Network: 8

Presun ridicich slov STW1 a STW2 na

vstup

N> ux» IX»

>

#ONOFF1
#STW1[8]

HOFF2
#STW1[9]

#OFF3
#STW1[10]

#Enable_operation
#STW1[11]

#EPOS _reject
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N> u>» Uy uU>» o> U ux» iUy ux» Uy u» ux» U ux» iUy ux» ux Ix

">

#STW1[12]

#EPOS_stop
#STW1[13]

#EPOS_activate
#STW1[14]

#Acknowledge_faults
#STW1[15]

#EPOS_jog_1
#STW1[0]

#EPOS_jog_2
#STWI1[1]

#Master_ctrl_ by PLC
#STW1[2]

#EPOS_start
#STW1[3]

#DDS_bit_0
#STW2[8]

#DDS_bit_1
#STW2[9]

#DDS_bit_2
#STW2[10]

#DDS_bit_3
#STW2[11]

#DDS_bit_4
#STW2[12]

#Parking_axis_selection
#STW2[15]

#Activates_travel
#STW2[0]

#Motor_changeover
#STW2[3]

#Master_bit 0
#STW2[4]

#Master_bit_1
#STW2[5]

#Master_bit 2
#STW2[6]

#Master_bit 3
#STW2[7]
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SIMATIC

Vacek Bakalarska_p
300(1)\IM151-8 PN/DP CPU\

race\SIMATIC
...\FB9 - <offline>

05/26/2009 06:24:46 PM

Network: 9

Presun ridiciho slova SATZANW na vs

tup

In x> 1> In x> > In x>

In >

#EPOS_bit_0
#SATZANW[S]

#EPOS_bit_1
#SATZANW(9]

#EPOS_bit_2
#SATZANWI10]

#EPOS_bit_3
#SATZANWI[11]

#EPOS_bit_4
#SATZANWI[12]

#EPOS_bit_5
#SATZANWI[13]

#EPOS _direct_setpoint_in
#SATZANWI7]

Network: 10  MDI Position

Nastaveni pozice
Standardni normalizace v menicich je 1 hex =1 LU

MOVE
“EN ENOQ
#MDI_
Position ~ —IN OUT- #MDI_POS
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SIMATIC Vacek Bakalarska_p

300(1)\IM151-8 PN/DP CPU\

race\SIMATIC
...\FB9 - <offline>

05/26/2009 06:24:46 PM

Network: 11 MDI Velocity

Nastaveni rychlosti v procentech (0-100)
Standardni normalizace v menicich je 1 hex = 1000 L
udavé parametr p2000 6000 rev/min

U/min, maximalni rychlost

Pri nastaveni 10000 LU per load revolution je 60000 hex = 100%
Provadi se omezeni na hodnoty double integer
MUL_R CMP >R MOVE
—EN ENO EN ENO
#MDI_ #VEL —IN1 3.932160e+
Velocity  —IN1 OUT #VEL 005 —IN OUT-
3.932160e+
#gain2 —IN2 005 —IN2
CMP <R CMP <R
#VEL —IN1 #VEL —IN1
3.932160e+ -3. 11.A
005 —IN2 932160e+
005 —IN2
CMP >R
#VEL —IN1
-3.
932160e+
005 —IN2
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SIMATIC Vacek Bakalarska_p race\SIMATIC 05/26/2009 06:24:46 PM

300(1)\IM151-8 PN/DP CPU\ .\FB9 - <offine>
' #ERROR[0]
i (S |
— #MDI_VEL
MOVE #ERROR[O0]
~EN ENO (S)—]
3.932160e+
— 005 —IN OUT- #MDI_VEL
ROUND MOVE
EN ENO EN ENO-
#VEL —IN OUT- #VEL2 #VEL2 —IN OUT- #MDI_VEL
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SIMATIC Vacek Bakalarska_p race\SIMATIC 05/26/2009 06:24:46 PM
300(1)\IM151-8 PN/DP CPU\ ...\FB9 - <offline>
Network: 12 MDI Acceleration
Nastaveni zrychleni v procentech (0-100)
Standardni normalizace v menicich je 4000 hex = 100 %
Provadi se omezeni na hodnoty double integer
MUL_R CMP >R MOVE
—EN ENO EN ENO
#MDI_ #ACC—IN1 1.638400e+
Accelerati 004 —IN OUT
on —IN1 OUT- #ACC 1.638400e+
004 —IN2
#gain —IN2
CMP <R CMP <R
#ACC—IN1 #ACC—IN1
1.638400e+ -1. 12.A
004 —IN2 638400e+
004 —IN2
CMP >R
#ACC—IN1
-1.
638400e+
004 —IN2
' #ERROR([1]
| (S |
| #MDI_ACC
MOVE #ERROR[1]
EN ENO (S) ‘
1.638400e+
A 004 —IN OUT- #MDI_ACC
ROUND MOVE
—EN ENO EN ENO-
#ACC—IN OUT #ACC2 #ACC2-IN OUT #MDI_ACC
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SIMATIC Vacek Bakalarska_p race\SIMATIC 05/26/2009 06:24:46 PM
300(1)\IM151-8 PN/DP CPU\ ...\FB9 - <offline>

Network: 13 MDI Deceleration
Nastaveni zpomaleni v procentech (0-100)
Standardni normalizace v menicich je 4000 hex = 100 %
Provadi se omezeni na hodnoty double integer
MUL_R CMP >R MOVE
—EN ENO EN ENO
#MDI_ #DEC—IN1 1.638400e+
Decelerati 004 —IN OUT
on —IN1 OUT- #DEC 1.638400e+
004 —IN2
#gain —IN2
CMP <R CMP <R
#DEC—IN1 #DEC—IN1
1.638400e+ -1.
004 —IN2 638400e+
004 —IN2
CMP >R
#DEC—IN1
-1.
638400e+
004 —IN2
' #ERROR[2]
i (S |
| #MDI_DEC
MOVE #ERROR[2]
EN ENO (S) ‘
1.638400e+
T3A 004 —IN OUT- #MDI_DEC
ROUND MOVE
—EN ENO EN ENO-
#DEC—IN OUT- #DEC2 #DEC2—IN OUT- #MDI_DEC
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SIMATIC

Vacek Bakalarska_p
300(1)\IM151-8 PN/DP CPU\

race\SIMATIC 05/26/2009 06:24:46 PM
...\FB9 - <offline>

Network: 14 M

DI Mode

Presun z IN do TEMP

MOVE
—EN ENO
#MDI_Mode —IN OUT #MDI
Network: 15 MDI Mode
Nastaveni modu
Absolute = 1
#MDI_
CMP == MODI[1]
| (R) |
#MDI —IN1 #MDI_
MODI[2]
1-IN2 (R)—]
Network: 16 MDI Mode
Nastaveni modu
Relative = 2
#MDI_
| (S |
#MDI —IN1 #MDI_
MODI2]
2 -IN2 (R)»—]
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SIMATIC Vacek Bakalarska_p
300(1)\IM151-8 PN/DP CPU\

race\SIMATIC
...\FB9 - <offline>

05/26/2009 06:24:46 PM

Network: 17 MDI Mode

Nastaveni modu

Absolute positive = 3
#MDI_
CMP == MOD[1]
_ (R) |
#MDI —IN1 #MDI_
MODI2]
3 —IN2 (S) |
Network: 18 MDI Mode
Nastaveni modu
Absolute negative = 4
#MDI_
CMP == MODI[1]
_ (S |
#MDI —IN1 #MDI_
MOD[2]
4 —IN2 (S) |
Network: 19 MDI Mode
Spatne nastaveny MDI Mode
CMP 5| H#ERROR(3]
_ (S |
#MDI —IN1
4 —IN2
CMP <I
#MDI —IN1
1-IN2

Page 16 of 17




SIMATIC Vacek Bakalarska_p race\SIMATIC 05/26/2009 06:24:46 PM
300(1)\IM151-8 PN/DP CPU\ ...\FB9 - <offline>

Network: 20  Actual position

Vypise aktualni pozici
Standardni normalizace v menicich je 1 hex =1 LU

MOVE
EN ENO
#Actual_ #Actual_
position_1  —IN OUT- position

Network: 21 Nahrani dat z CPU (TEMP) do menice

SFC15
Write Consistent

Data to a Standard
DP Slave

MOVE "DPWR_DAT"

EN ENO EN ENO
#Vystupni_ #Adresa_ #Adresa_ #Return_
adresa —|IN OUT SFC15 SFC15-LADDR RET_VAL- SFC15
P#L 10.0
BYTE 20 -RECORD

Network: 22 Presun navratove hodnoty SFC15 (zap is dat do menice) na vystup

0 =v poradku, jinak chyba

MOVE
—EN ENO
#Return_ #Ret_val_
SFC15—IN OUT- SFC15
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SI MVATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 23 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

FC1L - <offline>

"FC _MoveAbsol ut e"

Nare: Fam | y:
Aut hor: Vacek Version: 0.1
Bl ock version: 2
Ti me stanp Code: 05/ 25/ 2009 09:01:58 PM
I nterface: 05/ 20/ 2009 10:39:40 AM

Lengt hs (bl ock/logic/data): 03324 02952 00040

ane Dat 3 De Addr e OMME
IN 0.0
Axi's_DB Bl ock_DB 0.0 '[Clefa\é;:aagqat ovy bl ok pro pozadovany standardni
Execut e Bool 2.0 Start
Posi tion DI nt 4.0 Pozi ce
Vel ocity Real 8.0 Rychl ost
Accel erai on |Real 12.0 Zrychl eni
Decel eration |Real 16.0 Zpomal eni
aut 0.0
Done Bool 20.0 Dosazena cil ova pozice
Active Bool 20.1 Funkce je aktivni
Error Bool 20.2 Chyba
Errorl D I nt 22.0 I dentifikace chyb
I N_OUT 0.0
TEMP 0.0
HELP Bool 0.0
POS DI nt 2.0
VEL Real 6.0
VEL2 DI nt 10.0
ACC Real 14.0
ACC2 Dl nt 18.0
DEC Real 22.0
DEC2 Dl nt 26.0
| D9 Bool 30.0
1 D110 Bool 30.1
1 D111 Bool 30.2
Cslo Word 32.0 Cislo DB
Del ka Wor d 34.0 Del ka DB v byt ech
Ret urn I nt 36.0 Navr at ova hodnota (0=0K)
W Pr Bool 38.0 DB chranen proti prepsani (1=ANO
RETURN 0.0
RET_VAL 0.0
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SI MVATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

05/ 26/ 2009 06: 26: 23 PM

Bl ock: FC1

Cr eat ed:
date 17.04. 2009 version 1.0 - Jakub Vacek

Funkce MoveAbsol ute startuje nastaveni pol ohy osy podl e absol utni pozice

I dentifi kace chyby:

ErrorID = 1, spatne zadana rychl ost

Errorl D = 2, spatne zadane zrychl eni

Errorl D = 3, spatne zadane zponal eni

Errorl D = 4, nebyl nal ezen konpatibilni tel egram
Networ k: 1 Oevri DB

Funkce otevre datovy bl ok pro pozadovany standardni tel egram

#Axi s_DB
( OPN)—
Net wor k: 2
L DBNO
T #Ci sl o
Net wor k: 3
SFC24
Test Data Bl ock
"TEST_DB"
—EN ENG
#Ci sl o -DB_NUMBER RET_ VAL #Return

DB_LENGTH- #Del ka

WRI TE |
PROT— #W Pr
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SI MVATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

05/ 26/ 2009 06: 26: 23 PM

Net wor k: 4

Provnavani wordu !!

Network: 5 Je pouzit tel egram 9?
oWP == T
(IMP )—
DBW4 —| N1
9 I N2
Net wor k: 6 Je pouzit telegram 1107
CVP == T110
_ (IMP )—]
DBW58 —| N1
110 I N2
Net wor k: 7 Je pouzit telegram 1117
CVP == T111
(IMP )—]
DBV9 —I N1
111 41 N2
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SI MVATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 23 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>
Net wor k: 8 Nebyl pouzit vhodny tel egram
#HELP #Error
| D |
1T \
#HELP NOVE
/] EN ENQ-
4N QUT—#Errori D
|Network: 9 Konec
‘ END
‘ (IMP )—
[Network: 10 Tel egram 9
T9
#HELP #Active
| e |
I \
#HELP #1 D9
4 O—
Net wor k: 11 Posi tion
Nast aveni pozice
St andardni normalizace v nenicich je 1 hex =1 LU
#Execut e MOVE
| | EN ENG
#Position—I N QUT— DBD8
Net wor k: 12 Vel ocity
Nast aveni rychlosti v procentech (0-100)
St andardni nornalizace v nenicich je 1 hex = 1000 LU min, naximal ni rychl ost
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SI VATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 23 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

udava paranetr p2000 (6000 rev/m n)
Pri nastaveni 10000 LU per | oad revolution je 60000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execut e MIL_R CVWP >R MOVE
} } EN ENQ EN ENG
#Vel ocity —I N1 QUT- #VEL #VEL —| N1 3.932160e+
005 —-I'N QUTH-
3.932160e+ 3.932160e+
003 I N2 005 —I N2
CWP <R CWP <R
#VEL — N1 #VEL —| N1
3.932160e+ - 3. 12. A
005 —I N2 932160e+
005 —I N2
CWP >R
#VEL —| N1
- 3.
932160e+
005 —I N2
! #Er r or
: ) }
MOVE
1 DBD12 EN ENO-
1IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENG () }
3.932160e+ MOVE
005 —-IN QUT- DBD12 EN ENO-
12. A
1IN QUT—#Errorl D
ROUND MOVE
—EN ENC EN ENO-
#VEL —I N QUT- #VEL2 #VEL2 —I N QUT- DBD12
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SI VATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 23 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

Net wor k: 13 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| EN ENG EN ENG
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 I N2
CWP <R CWP <R
#ACC | N1 #ACC —| N1
1. 638400e+ - 1. 13. A
004 I N2 638400e+
004 —| N2
CWP >R
#ACC —| N1
- 1.
638400e+
004 —| N2
; #Er r or
| ) |
MOVE
1 DBD16 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENG () |
1. 638400e+ MOVE
004 I N OUT DBD16 EN ENO-
13. A
24N OQUT—#Errorl D
ROUND MOVE
—EN ENG EN ENO-
#ACC I N OUT #ACC2 #ACC2 —I N OUT- DBD16
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SI VATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 23 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

Net wor k: 14 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CW <R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1
1. 638400e+ - 1. 14. A
004 I N2 638400e+
004 —I N2
CWP >R
#DEC —| N1
- 1.
638400e+
004 —I N2
; #Er r or
| ‘N |
MOVE
1+ DBD20 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ @ |
1. 638400e+ MOVE
004 I N OUT- DBD20 EN ENO-
14. A
34N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
—EN ENG EN ENO-
#DEC I N OUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT— DBD20
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Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 23 PM

SI MATI C
300(1)\ 1 MI51-8 PNDP CPU...\FCL - <offline>

Net wor k: 15 Mode

Nast aveni nmodu - nastaven na Absol ute
Absolute = 1, Relative = 2, Absolute positive = 3, Absolute negative = 4

#Execut e NOVE
| | EN ENG

1N QUT- DBV 4

Net wor k: 16 Konec
END
I
Net wor k: 17 Tel egram 110
T110
#HELP #Active
| ‘N |
#HELP #1 D110
4 (O—
Net wor k: 18 Posi tion

Nast aveni pozice
Standardni nornalizace v nenicich je 1 hex =1 LU

#Execut e NOVE
| EN ENG
#Position—IN QUT— DBD14
Net wor k: 19 Vel ocity

Nast aveni rychl osti

Regul ovatel na v roznezi 1 - 40000000
St andardni nornalizace v nenicich je 1 hex = 1000 LU min, naximal ni rychl ost
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SI VATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 23 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

udava paranetr p2571
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execut e NOVE oW >R MOVE
|| EN ENQ EN ENG
#Vel ocity I N OUT|- #VEL #VEL —I N1 4.000000e+
007 —I N our
4. 000000e+
007 —I N2
CWP <=R CW <R
#VEL —I N1 #VEL —I N1 19 A
4.000000e+ 1. 000000e+
007 —I N2 000 —I N2
CWP >=R
#VEL —I N1
1. 000000e+
000 —I N2
7 #Error
! ) |
— DBD18 EN ENO-
1N QUT-#Errorl D
NOVE #Error
—EN E @ |
19 A 1. 000000e+ MOVE
. 000 I N OUT}- DBD18 EN ENO-
-- 1N QUT-#Errorl D
ROUND MOVE
—EN ENQ EN ENO-
#VEL —I N OUT|—- #VEL2 #VEL2 I N OUT|- DBD18
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SI VATI C

300(1)\ 1 MI51-8 PNDP CPU...\FCL - <offline>

Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C

05/ 26/ 2009 06: 26: 23 PM

Net wor k: 20

Overri de

Nast aveni Override pro rychl ost

100%

—EN

100 I N

MOVE
ENG

(08]]

— DBD10
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SI VATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 24 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

Net wor k: 21 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#ACC —| N1 #ACC —| N1 51 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#ACC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD22 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
51 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT— DBD22 EN ENO-
—- 2N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#ACC—I N QUT #ACC2 #ACC2 —I N QOUT- DBD22
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SI VATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 24 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

Net wor k: 22 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1 55 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#DEC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD26 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
57 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT- DBD26 EN ENO-
- - 3-IN QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#DEC —I N QUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT- DBD26
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Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 24 PM

SI MATI C
300(1)\ 1 MI51-8 PNDP CPU...\FCL - <offline>

Net wor k: 23 Mode

Nast aveni nodu - nastaven na Absol ute
Absolute = 0, Relative = 1, Absolute positive = 2, Absolute negative = 3

#Execut e NOVE
EN ENG

0-IN QUT|- DBWBO

Net wor k: 24 Konec
END
I
Net wor k: 25 Tel egram 111
T111
#HELP #Active
D
#HELP # D111
¥ e
Net wor k: 26 Mode
Nast aveni nodu (EPCS pos_type) - nastaven na Absol ute
Absolute = 1, Relative =0
#Execut e DBX6. 2
(S)
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SI VATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 24 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

Net wor k: 27 Posi tion

Rozsah nastaveni je od -2147483647 po 2147483647. Nornalizace: 1 hex =1 LU

#Execut e MOVE CWP >D MOVE
| | EN ENG EN ENO
#Position—I N OUT— #PCS #PCOS —|| N1 L#21474836
47 I N QUT-
L#21474836
47 —|I N2
CWP <=D CWP <D
#PCOS —|| N1 #PCOS —| N1 57 A
L#21474836 L#-
47 -1 N2 2147483647 —|I N2
CwWP >=D
#PCOS —| N1
L#-
2147483647 —| N2

#Er r or
) |

NOVE #Error
EN ENG () |

L#-
27 A 2147483647 —| N QUT|- DBD14

#POS—| N QUT|- DBD14
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SI VATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 24 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

Net wor k: 28 Vel ocity

Regul ovatel na v roznezi 1 - 40000000. Co je ale nmaxinmalni rychlost, urcuje
nastavi tel ny parametr p2571!
Nor mal i zace: 1 hex = 1000 LU m n

#Execut e MOVE CWP >R MOVE
} } EN ENQ EN ENG
#Vel ocity —I N QUT- #VEL #VEL —| N1 4. 000000e+
007 —I' N QUTH
4. 000000e+
007 —I N2
CWP <=R CVWP <R
#VEL —| N1 #VEL —| N1 58 A
4. 000000e+ 1. 000000e+
007 —I N2 000 —I N2
CWP >=R
#VEL —| N1
1. 000000e+
000 —I N2
; #Er r or
! ) }
MOVE
1 DBD18 EN ENO-
1IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENG () }
58 A 1. 000000e+ MOVE
- 000 —I' N QUT- DBD18 EN ENO-
—- 1IN QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENG EN ENG-
#VEL —I N OUT— #VEL?2 #VEL2 —I N QUT- DBD18
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SI VATI C

300(1)\ 1 MI51-8 PNDP CPU...\FCL - <offline>

Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C

05/ 26/ 2009 06: 26: 24 PM

Net wor k: 29

Overri de

Nast aveni Override pro rychl ost

100%

—EN

100 I N

MOVE
ENG

(08]]

— DBD10
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SI VATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 24 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FClL - <offline>

Net wor k: 30 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#ACC —| N1 #ACC —| N1 30 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#ACC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD22 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
30 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT— DBD22 EN ENO-
—- 2N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#ACC—I N QUT #ACC2 #ACC2 —I N QOUT- DBD22
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Net wor k: 31 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1 31 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#DEC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD26 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
31 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT- DBD26 EN ENO-
- - 3-IN QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#DEC —I N QUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT- DBD26
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‘Net wor k: 32 Konec

‘ END

‘ (IMP )—

Net wor k: 33 Konec

Pokud byl a dosazena cil ova pozi ce,

je bit Done nastaven na hodnotu TRUE

END
#1 D9 CVP == #Done
[ D) |
[ |
DBD38 —I N1 #Execut e
(R
#Posi ti on —I N2
Net wor k: 34
#1 D110 CVP == #Done
[ D) |
[ |
DBD44 —I N1 #Execut e
(R»——|
#Posi tion —I N2
Net wor k: 35
#1 D111 CVP == #Done
[ ) |
[ |
DBD48 —I N1 #Execut e
(R)——]
#Posi tion—I N2
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Net wor k: 36

Bit Active je nastaven na hodnotu FALSE

#Done #Acti ve
y (R
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SI VATI C

Vacek_Bakal ar ska_pr ace\ S| MATI C
300(1)\I M51-8 PNDP CPW...\FQ - <of fline>

05/ 26/ 2009 06: 26: 51 PM

FC2 -

Name:
Aut hor :

Ti me stanp Code:
I nterface:
Lengt hs (bl ock/ | ogi c/ data):

Vacek

<of fline>
"FC MoveRel ative"

Fam | y:

Version: 0.1

Bl ock version: 2

05/ 26/ 2009 06: 04: 23 PM
05/ 26/ 2009 06: 04: 23 PM
04252 03818 00060

IN 0.0
Axi's_DB Bl ock_DB 0.0 '[Clefa\ég:aagqat ovy bl ok pro pozadovany standardni
Execut e Bool 2.0 Start
Di st ance DI nt 4.0 Vzdal enost
Vel ocity Real 8.0 Rychl ost
Accel erai on |Real 12.0 Zrychl eni
Decel eration |Real 16.0 Zpomal eni
Di rection Bool 20.0 Smer
aut 0.0
Done Bool 22.0 Dosazena cil ova pozice
Active Bool 22.1 Funkce je aktivni
Error Bool 22.2 Chyba
Errorl D I nt 24.0 I dentifikace chyb
I N_ouT 0.0
TEMP 0.0
HELP Bool 0.0
VEL Real 2.0
VEL2 DI nt 6.0
ACC Real 10.0
ACC2 DI nt 14.0
DEC Real 18.0
DEC2 Dl nt 22.0
D R Dl nt 26.0
PGS DI nt 30.0
| D9 Bool 34.0
I D110 Bool 34. 1
1 D111 Bool 34.2
STARTPOS Dl nt 36.0
Cl LPOS Dl nt 40.0
Cl LPOS2 DI nt 44,0
Cslo Word 48.0 Cislo DB
Del ka Wor d 50.0 Del ka DB v bytech
Ret urn I nt 52.0 Navr at ova hodnota (0=0K)
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Nane Data Type | Address Conmrent
W Pr Bool 54.0 DB chranen proti prepsani (1=ANO
Del ka2 I nt 56.0
RETURN 0.0
RET_VAL 0.0
Bl ock: FC2
Cr eat ed:

date 17.04.2009 version 1.0 - Jakub Vacek

Funkce MoveAbsol ute startuje nastaveni pol ohy osy podle relativni pozice

I dentifi kace chyby:

ErrorI D = 1, spatne zadana rychl ost

Errorl D = 2, spatne zadane zrychl eni

Errorl D = 3, spatne zadane zpomnal eni

Errorl D = 4, nebyl nal ezen konpatibilni tel egram
Net wor k: 1 Oevri DB

Funkce otevre datovy bl ok pro pozadovany standardni tel egram

#AXi s_DB

(OPN)—|

Net wor k: 2

Do ponocne pronmenne G slo ulozi cislo DB

L DBNO
T #C sl o
Net wor k: 3

Zjisteni del ky datoveho bl oku

SFC24
Test Data Bl ock
"TEST_DB"
EN El

#Ci sl o —DB_NUMBER RET_VAL-#Ret urn
DB_LENGTH- #Del ka

VR TE_
PROT #W Pr
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Net wor k: 4 Je pouzit tel egram 9?
MOVE C\WP T9
—EN ENG —CIMP )—
#Del ka —I N QUTH #Del ka2 #Del ka2 —I N1
531 N2
Network: 5 Je pouzit tel egram 110?
NOVE owP T110
EN ENC —C(IMP)—
#Del ka —I N QUTH #Del ka2 #Del ka2 —I N1
57 I N2
Net wor k: 6 Je pouzit telegram 1117
NOVE owP T111
—EN ENG —C(IMP)—
#Del ka —I N QUTH #Del ka2 #Del ka2 —I N1
67 —I N2
Net wor k: 7 Nebyl pouzit vhodny tel egram
#HELP #Error
|| ¢ |
I \
#HELP NOVE
/] EN ENO-
4N QUT—#Errorl D
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‘Networ k: 8 Konec

‘ END
‘ VP

Net wor k: 9 Tel egram 9

Do ponocne promenne STARTPOS se ul ozi aktual ni pozice osy pred startem funkce

T9
#HELP #Acti ve

| ‘N |

1 \
#HELP #1 D9

4 O

MOVE
EN ENO-
DBD38 —{I N QUTH #STARTPCS
Net wor k: 10 Di st ance

Nast aveni vzdal enosti
St andardni normalizace v nenicich je 1 hex =1 LU

#Execut e MOVE
| | EN ENG
#Di st ance —I N OUT- DBD8
Net wor k: 11 Mode

Nast aveni nbdu - nastaven na Rel ative
Absolute = 1, Relative = 2, Absolute positive = 3, Absolute negative = 4

#Execut e NOVE
| | EN ENG

2-IN QUT- DBV 4
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Net wor k: 12 Vel ocity
Nast aveni rychlosti v procentech (0-100)
St andardni nornalizace v nenicich je 1 hex = 1000 LU min, naxi mal ni rychl ost
udava paranmetr p2000 (6000 rev/m n)
Pri nastaveni 10000 LU per | oad revolution je 60000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer
#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
n EN ENG EN ENG
#Vel ocity —I N1 QUTH #VEL #VEL —| N1 3.932160e+
005N our
3.932160e+ 3.932160e+
003 —I N2 005 I N2
CWP <R CWP <R
#VEL —| N1 #VEL —I N1
3.932160e+ - 3. 12. A
005 I N2 932160e+
005 - N2
CWP >R
#VEL —I N1
- 3.
932160e+
005 - N2
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; #Er r or
1 ‘N |
—#DI R EN ENO-
1IN QUT—#Errorl D
NOVE #Er r or
—EN ENQ () |
3.932160e+ MOVE
5 A 005 I N QUT—#DI R EN ENO-
1IN QUT—#Error |l D
ROUND MOVE
EN ENG EN ENO-
#VEL —I N QUT—- #VEL2 #VEL2 —I N QUT- #DI R
Net wor k: 13 Direction
Snmer otaceni nastaven na Forward
Direction = True
#Execute  #Direction CVP <D MUL DI NOVE
|| || EN T~ E EN ENQ
#Dl R—I N1 #DI R—|| N1 OUT- #DI R #DIR—I N OUT- DBD12
L#0 —I N2 L#-1 I N2
Net wor k: 14 Direction
Snmer otaceni nastaven na Backward
Direction = Fal se
#Execute  #Direction CVP >D MUL DI MOVE
|| /1 EN ~ E EN ENQ
#Dl R—| N1 #Dl R—| N1 OUT-#DI R #DIR—I N OUT- DBD12
L#0 - N2 L#- 1 N2
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Net wor k: 15 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| EN ENG EN ENG
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 I N2
CWP <R CWP <R
#ACC | N1 #ACC —| N1
1. 638400e+ - 1. 15.A
004 I N2 638400e+
004 —| N2
CWP >R
#ACC —| N1
- 1.
638400e+
004 —| N2
; #Er r or
| ) |
MOVE
1 DBD16 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENG () |
1. 638400e+ MOVE
004 I N OUT DBD16 EN ENO-
15. A
24N OQUT—#Errorl D
ROUND MOVE
—EN ENG EN ENO-
#ACC I N OUT #ACC2 #ACC2 —I N OUT- DBD16
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Net wor k: 16 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CW <R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1
1. 638400e+ - 1. 16. A
004 I N2 638400e+
004 —I N2
CWP >R
#DEC —| N1
- 1.
638400e+
004 —I N2
; #Er r or
| ‘N |
MOVE
1+ DBD20 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ @ |
1. 638400e+ MOVE
004 I N OUT- DBD20 EN ENO-
16. A
34N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
—EN ENG EN ENO-
#DEC I N OUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT— DBD20
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05/ 26/ 2009 06: 26: 51 PM

‘Network: 17 Konec
‘ END
‘ (IMP )—
Net wor k: 18 Tel egram 110
Do ponocne promenne STARTPOS se ul ozi aktual ni pozice osy pred startem funkce
T110
#HELP #Active
| e |
I \
#HELP #1 D110
4 O—
MOVE
EN ENO-
DBD44 —I N QUT— #STARTPCOS
Net wor k: 19 Mode
Nast aveni nodu (EPCS pos_type) - nastaven na Rel ative
Absolute = 1, Relative =0
#Execut e DBX6. 2
y (R
Net wor k: 20 Di st ance
Nast aveni vzdal enosti
Standardni nornalizace v nenicich je 1 hex =1 LU
#Execut e NOVE
|| EN ENG
#Di stance I N COUTH DBD14
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Net wor k: 21

Mode

Nast aveni nodu -

nast aven na Rel ative
Absolute = 0, Relative

= 1, Absolute positive = 2, Absolute negative

3

#Execut e

EN

IN

MOVE
ENG

aJT|

— DBWBO
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Net wor k: 22 Vel ocity

Nast aveni rychl osti

Regul ovatel na v roznmezi 1 - 40000000

St andardni nornalizace v nenicich je 1 hex = 1000 LU mi n, naxi mal ni rychl ost
udava paranetr p2571

Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execut e VOVE CWP >R MOVE
| | EN ENG EN ENG
#Vel ocity —I N QUT— #VEL #VEL —I N1 4. 000000e+
007 —I N QUT-
4. 000000e+
007 —I N2
CWP <=R CW <R
#VEL —I N1 #VEL —I N1 7 A
4. 000000e+ 1. 000000e+
007 -1 N2 000 -l N2
CWP >=R
#VEL —| N1
1. 000000e+
000 -l N2
; #Error
! ¢ |
MOVE
1 #DIR EN ENO-
14N QUT—#Errorl D
NOVE #Error
EN ENG () |
55 A 1. 000000e+ MOVE
- 000 —I N QUTH #DI R EN ENO-
-- 1N QUTH#ErrorI D
ROUND MOVE
EN ENG EN ENO-
#VEL —I N QUT—#VEL2 #VEL2 —I N QUT—-#DI R
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Net wor k: 23 Direction

Sner otaceni nastaven na Forward

Direction = True

#Execute  #Direction CVP <D MUL DI NOVE
|| || EN ~ E EN ENQ

#DI R—I N1 #Dl R—| N1 OUTH #DI R #DIR—{|I N OUT}- DBD18
L#0 —| N2 L#- 1 N2

Net wor k: 24 Direction

Snmer otaceni nastaven na Backward

Direction = Fal se

#Execute  #Direction CVP >D MUL DI NOVE
|| /1 EN ~ E EN ENQ

#Dl R—I N1 #DI R—| N1 OUT-#DI R #DIR—I N OUT- DBD18
L#0 — N2 L#- 1 N2

Net wor k: 25 Overri de

Nast aveni Override pro rychlost - 100%
MOVE

—EN ENQ
100 I N QUT- DBD10
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Net wor k: 26 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#ACC —| N1 #ACC —| N1 56 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#ACC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD22 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
56 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT— DBD22 EN ENO-
—- 2N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#ACC—I N QUT #ACC2 #ACC2 —I N QOUT- DBD22
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Net wor k: 27 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1 57 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#DEC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD26 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
57 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT- DBD26 EN ENO-
- - 3-IN QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#DEC —I N QUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT- DBD26
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‘hbtmork: 28 Konec

‘ END
‘ VP

Net wor k: 29 Tel egram 111

Do ponocne promenne STARTPOS se ul ozi aktual ni pozice osy pred startem funkce

T111
#HELP #Acti ve
| ‘N |
1 \
#HELP #1 D111
% O—
MOVE
EN ENO-
DBD48 —{I N QUTH #STARTPCS
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Net wor k: 30 Di st ance

Normal i zace: 1 hex = 1 LU

#Execut e MOVE CWP >D MOVE
| | EN ENG EN ENO
#Di st ance - N OUT— #PCS #PCOS —|| N1 L#21474836
47 I N QUT-
L#21474836
47 —|I N2
CWP <=D CWP <D
#PCOS —|| N1 #PCOS —| N1 30 A
L#21474836 L#-
47 -1 N2 2147483647 —|I N2
CwWP >=D
#PCOS —| N1
L#-
2147483647 —| N2

#Er r or
) |

NOVE #Error
EN ENG () |

L#-
30.A 2147483647 —| N QUT|- DBD14

#POS—| N QUT|- DBD14
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Net wor k: 31 Vel ocity

Regul ovatel na v roznezi 1 - 40000000. Co je ale nmaxinmalni rychlost, urcuje
nastavi tel ny parametr p2571!
Nor mal i zace: 1 hex = 1000 LU m n

#Execut e MOVE CWP >R MOVE
} } EN ENQ EN ENG
#Vel ocity —I N QUT- #VEL #VEL —| N1 4. 000000e+
007 —I' N QUTH
4. 000000e+
007 —I N2
CWP <=R CVWP <R
#VEL —| N1 #VEL —| N1 31 A
4. 000000e+ 1. 000000e+
007 —I N2 000 —I N2
CWP >=R
#VEL —| N1
1. 000000e+
000 —I N2
; #Er r or
! ) }
MOVE
1 #DIR EN ENO-
1N QUT—#Errorl D
NOVE #Error
EN ENG () }
31 A 1. 000000e+ MOVE
- 000 —I' N QUT—#DI R EN ENO-
- - 1N QUT—#Errorl D
ROUND MOVE #Done
EN ENG EN ENG () }
#VEL —I N OUT— #VEL?2 #VEL2 —I N QUT-#DI R

Page 17 of 22



SI MVATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 26: 51 PM
300(1)\IM51-8 PNDP CPW...\FQ - <offline>

Net wor k: 32 Direction

Sner otaceni nastaven na Forward

Direction = True

#Execute  #Direction CVP <D MUL DI NOVE
|| || EN ~ E EN ENQ

#DI R—I N1 #Dl R—| N1 OUTH #DI R #DIR—{|I N OUT}- DBD18
L#0 —| N2 L#- 1 N2

Net wor k: 33 Direction

Snmer otaceni nastaven na Backward

Direction = Fal se

#Execute  #Direction CVP >D MUL DI NOVE
|| /1 EN ~ E EN ENQ

#Dl R—I N1 #DI R—| N1 OUT-#DI R #DIR—I N OUT- DBD18
L#0 — N2 L#- 1 N2

Net wor k: 34 Overri de

Nast aveni Override pro rychlost - 100%
MOVE

—EN ENQ
100 I N QUT- DBD10
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Net wor k: 35 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#ACC —| N1 #ACC —| N1 35 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#ACC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD22 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
35 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT— DBD22 EN ENO-
—- 2N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#ACC—I N QUT #ACC2 #ACC2 —I N QOUT- DBD22
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Net wor k: 36 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1 36 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#DEC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD26 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
36 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT- DBD26 EN ENO-
- - 3-IN QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#DEC —I N QUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT- DBD26
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300(1)\IM51-8 PNDP CPW...\FQ - <offline>
‘Net wor k: 37 Konec
END
‘ (IMP )—
Net wor k: 38

Pr vni

vetev -
Druha vetev -

Pokud byl a dosazena cil ova pozi ce,
osa se otacela v kladnem sneru
osa se otacela v zapornem smeru

je bit

Done nastaven na hodnotu TRUE

END
#1 D9 ADD DI CVP #Done
| EN ENO { —r]
#STARTPOS —| N1 QUT- #Cl LPCS #Cl LPOS —| N1
#Di st ance —| N2 DBD38 —I N2
SUB DI cwP #Done
EN ENO { >—ro
#STARTPOS -1 N1 QUTH #Cl LPOS2 #Cl LPOS - N1
#Di st ance —| N2 DBD38 —I N2
Net wor k: 39
#| D110 ADD DI ovp #Done
| EN ENQ ) |
#STARTPOS —I N1 QUT— #Cl LPCS #Cl LPOS —| N1
#Di st ance —I N2 DBD44 —I N2
SuUB_Di C\WP #Done
EN ENO { —r]
#STARTPOS -1 N1 QUTH #Cl LPOS2 #Cl LPOS - N1
#Di st ance —| N2 DBD44 —|I N2
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Net wor k: 40
#1 D111 ADD DI CWP == #Done
|| EN ~ ENO () |
#STARTPCS —| N1 QUT- #Cl LPCS #Cl LPCS —I N1
#Di st ance —I N2 DBD48 I N2
SUB_Di C\VP == #Done
EN ENQ ) |
#STARTPCS | N1 QUT #Cl LPOS2 #Cl LPCS —| N1
#Di st ance —| N2 DBD48 —| N2
Net wor k: 41 Konec
#Done #Active
y (R
#Execut e
(R) |
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SI VATI C

Vacek_Bakal ar ska_pr ace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06

300(1)\ I M51-8 PN'DP CPU\...\FC3 - <offline>

:27:30 PM

FC3 - <offline>

"FC_MoveVel ocity"
Nane:
Aut hor: Vacek

Ti me stanp Code:

I nterface:

Lengt hs (bl ock/ | ogi c/ data):

Fam | y:
Ver si on:

Bl ock version:

2

05/ 26/ 2009 06: 16: 49 PM
05/ 14/ 2009 11:50:18 AM

04704 04240 00042

IN 0.0
Axi's_DB Bl ock_DB 0.0 '[Clefa\é;:aagqat ovy bl ok pro pozadovany standardni
Execut e Bool 2.0 Start
Vel ocity Real 4.0 Rychl ost
Accel erai on |Real 8.0 Zrychl eni
Decel eration |Real 12.0 Zpomal eni
Qurent  Bool  [1e.0 IS VEETE se sklualnl pYonost o FASE
Di rection Bool 16.1 Smer
out 0.0
Active Bool 18.0 Funkce je aktivni
Done Bool 18.1 Rychl ost nast avena
Error Bool 18.2 Chyba
Errorl D I nt 20.0 I dentifi kace chyby
I N_ouT 0.0
TEMP 0.0
HELP Bool 0.0
VEL Real 2.0
VEL2 Dl nt 6.0
ACC Real 10.0
ACC2 DI nt 14.0
DEC Real 18.0
DEC2 Dl nt 22.0
DR DI nt 26.0
Cslo Vord 30.0 Cislo DB
Del ka Wor d 32.0 Del ka DB v byt ech
Ret urn I nt 34.0 Navr at ova hodnota (0=0K)
W Pr Bool 36.0 DB chranen proti prepsani (1=ANO
Del ka2 I nt 38.0
RETURN 0.0
RET_VAL 0.0
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300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FC3 - <offline>

05/ 26/ 2009 06: 27: 30 PM

Bl ock: FC3

Cr eat ed:
date 17.04. 2009 version 1.0 - Jakub Vacek

I dentifi kace chyby:

ErrorID = 1, spatne zadana rychl ost

Errorl D = 2, spatne zadane zrychl eni

Errorl D = 3, spatne zadane zponal eni

Errorl D = 4, nebyl nal ezen konpatibilni tel egram
Networ k: 1 Oevri DB

Funkce otevre datovy bl ok pro pozadovany standardni tel egram

#AXi s_DB

(OPN)—|

Net wor k: 2

Do ponocne pronmenne G slo ulozi cislo DB

L DBNO
T #C sl o
Net wor k: 3

Zjisteni del ky datoveho bl oku

SFC24
Test Data Bl ock
"TEST_DB"
—EN ENQ

#Gi sl 0 4DB_NUMBER RET_VAL—#Ret urn
DB_LENGTH- #Del ka

VR TE_
PROT- #W Pr
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300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FC3 - <offline>
Net wor k: 4 Je pouzit tel egram 9?
MOVE CWP == T9
EN ENC —C(IMP)—
#Del ka —I N QUTH #Del ka2 #Del ka2 —I N1
531 N2
Net wor k: 5 Je pouzit tel egram 110?
MOVE CWVP == T110
—EN ENQ —CIMP )—
#Del ka —I N QUT- #Del ka2 #Del ka2 —I N1
57 I N2
Net wor k: 6 Je pouzit telegram 1117
NOVE OWP ==I T111
EN ENQ —CIMP )—
#Del ka—I N QUT- #Del ka2 #Del ka2 —I N1
67 —I N2
Net wor k: 7 Je pouzit telegram 1?
MOVE CWVP == T1
—EN ENG —C(IMP)—
#Del ka —I N QUTH #Del ka2 #Del ka2 —I N1
391 N2
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300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FC3 - <offline>

Net wor k: 8 Je pouzit tel egram 2?
NOVE WP == T2
EN ENC —C(IMP)—
#Del ka —I N QUTH #Del ka2 #Del ka2 —I N1
311 N2
Net wor k: 9 Nebyl pouzit vhodny tel egram
#HELP #Error
| e |
#HELP NOVE
/] EN ENG-
4N OUT—#ErrorI D
Net wor k: 10 Konec
END
(I
Net wor k: 11 Tel egram 9
T9
#HELP #Active
D
1T \
#HELP
/]
Net wor k: 12 Vel ocity

Nast aveni rychlosti v procentech (0-100)
Bit Current = false
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300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FC3 - <offline>
St andardni normalizace v nenicich je 1 hex = 1000 LW mi n, maxi malni rychl ost
udava paranetr p2000 (6000 rev/mn)
Pri nastaveni 10000 LU per |oad revolution je 60000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer
#Execute #Current MIL R CVP >R !
|| /] EN ENC
#Vel ocity —I N1 QUTH #VEL #VEL —I| N1 3.932160e+ |
005 |
3.932160e+ 3.932160e+
003 I N2 005 I N2
CWP <R 1
HVEL —I NL HVEL
3. 9321606+ -3, | 12. A
005 | N2 932160e+ |
005 —
HVEL
-3,
932160e+ |
005 |
NOVE #Error
EN E @) |
MOVE
—I'N QUTH #DI R EN ENO-
1N QUT—#ErrorI D
CWP <R NOVE #Error
EN ENG @ |
I N1 3. 932160e+ MOVE
15 A 005 I N QUTH #DI R EN ENO- 17 B
1-IN QUTH
I N2
CWP >R ROUND MOVE
— EN ENG EN ENO— -
—I N1 #VEL —I N QUTH #VEL2 #VEL2 —I N QUTH
—I N2
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12. B f
Pf#ErrorID
! #Done
! S |
_ #DIR
Net wor k: 13 Vel ocity
Bit Current = true
Bude pouzita aktual ni, posledne nastavena, rychlost osy
#Execute #Current NOVE
|| || EN ENG
DBD12 —I N QUTH DBD12
Net wor k: 14 Direction
Smer otaceni nastaven na Forward
Direction = True
#Execute #Direction [ ovp <D | MUL DI T NMOVE |
|| || EN ~ E EN ENQ
#Dl R—|| N1 #Dl R—|| N1 OUTH #DI R #Dl R—| N OUT}- DBD12
L#0 -l N2 L#-1 - N2
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Net wor k: 15 Direction

Sner otaceni nastaven na Backward
Direction = Fal se

#Execute  #Direction CVP >D MUL DI NOVE
|| /1 EN ~ E EN ENQ
#Dl R—I N1 #Dl R—l N1 QUTH#DI R #DI R—I N QUT DBD12
L#0 —I N2 L#-1 1 N2
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Net wor k: 16 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| EN ENG EN ENG
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 I N2
CWP <R CWP <R
#ACC | N1 #ACC —| N1
1. 638400e+ - 1. 16. A
004 I N2 638400e+
004 —| N2
CWP >R
#ACC —| N1
- 1.
638400e+
004 —| N2
; #Er r or
| ) |
MOVE
1 DBD16 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENG () |
1. 638400e+ MOVE
004 I N OUT DBD16 EN ENO-
16. A
24N OQUT—#Errorl D
ROUND MOVE
—EN ENG EN ENO-
#ACC I N OUT #ACC2 #ACC2 —I N OUT- DBD16

Page 8 of 30



SI VATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 27: 30 PM
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Net wor k: 17 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CW <R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1
1. 638400e+ - 1. 17.A
004 I N2 638400e+
004 —I N2
CWP >R
#DEC —| N1
- 1.
638400e+
004 —I N2
; #Er r or
| ‘N |
MOVE
1+ DBD20 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ @ |
1. 638400e+ MOVE
004 I N OUT- DBD20 EN ENO-
17. A
34N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
—EN ENG EN ENO-
#DEC I N OUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT— DBD20
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‘hbtmork: 18 Konec
‘ END
‘ (VP
|Network: 19 Tel egram 110
T110
#HELP #Active
| ) |
| !
#HELP
— 4
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Net wor k: 20 Vel ocity

Nast aveni rychl osti

Regul ovatel na v roznmezi 1 - 40000000

St andardni nornalizace v nenicich je 1 hex = 1000 LU mi n, naxi mal ni rychl ost
udava paranetr p2571

Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execut e #Current NOVE WP >R o
| | /] EN ENG ;
#Vel ocity —I N QUT- #VEL #VEL —| N1 4. 000000e+ 3
007 —
4. 000000e+
007 -l N2
CWP <=R L
#VEL —| N1 #VEL i 50 A
4. 000000e+ 1. 000000e+ |
007 —I N2 000 —
HVEL
1. 000000e+ |
000 —
NOVE #Error
——EN ENO @ |
MOVE
I'N QUT-#Dl R EN ENO-
1IN QUT—#Error | D
CWP <R NMOVE #Error
— EN ENO @ |
~I'NL 1. 000000e+ MOVE
20. A 000 I N QUT_ #DI R EN ENO 20.8
| N2 1IN QUT
CWP >=R ROUND MOVE
e EN ENQG EN ENO— -
—I N1 #VEL —I N QUT #VEL2 #VEL2 —I N QUTH-
I N2
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300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FC3 - <offline>

20.B -
F—#ErrorID
7 #Done
O
| #DIR
Net wor k: 21 Vel ocity

Bit Current = true
Bude pouzita aktual ni, posledne nastavena, rychlost osy

#Execut e #Current NOVE #Done
| BN BN O
DBD18 —|| N QUT}- DBD18
Net wor k: 22 Direction

Smer otaceni nastaven na Forward
Direction = True

#Execute  #Direction CVP <D MUL DI MOVE
|| || EN ~ E EN ENQ
#DI R— N1 #DI R— N1 QUT-#DI R #DIR—-I N OUT-DBD18
L#0 - N2 L#-1 -1 N2
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Net wor k: 23 Direction
Smer otaceni nastaven na Backward
Direction = Fal se
#Execute  #Direction CVP >D MUL DI NOVE
|| /1 EN ~ E EN ENQ
#Dl R—|| N1 #Dl Rl N1 QUT-#DI R #D R-I N OUT- DBD18
L#0 —I N2 L#- 1 N2
Net wor k: 24 Override
Nast aveni Override pro rychlost - 100%
MOVE
EN ENQ
100 I N QUT- DBD10
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300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FC3 - <offline>

Net wor k: 25 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#ACC —| N1 #ACC —| N1 55 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#ACC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD22 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
5C A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT— DBD22 EN ENO-
—- 2N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#ACC—I N QUT #ACC2 #ACC2 —I N QOUT- DBD22
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300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FC3 - <offline>

Net wor k: 26 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1 56 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#DEC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD26 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
56 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT- DBD26 EN ENO-
- - 3-IN QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#DEC —I N QUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT- DBD26
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300(1)\ 1 M51-8 PN DP CPU\...\FC3 - <of fline>
‘hbtmork: 27 Konec
‘ END
‘ (VP
|Network: 28 Tel egram 1
T1
#HELP #Active
| ) |
| !
#HELP
— 4
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300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FC3 - <offline>

Net wor k: 29 Vel ocity

Nast aveni rychl osti

St andardni normalizace v nenicich je 4000H (16384) => 100% nmexi mal ni rychl ost
udava paranmetr p2000

Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute #Cur rent ML R CVP >R |
| ¥ EN ENO

#Vel ocity | N1 QUTL #VEL #VEL I N1 32767

1. 638400e+ 3. 276700e+

002 I N2 004 I N2
OW <R |
HVEL —I NL HVEL
3. 276700e+ -3 29. A

004 | N2 276800e+ |
004
HVEL
-3,
276800e+ |
004 |
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NOVE #Er ror
—EN ENG ) |
IN QUT—#D R MOVE
EN ENG
14N QUT—#Errorl D
CW <R NOVE #Error
EN ENG @ |
I N1 -32768 I N QUT—#D R MOVE
29 A EN ENG- 29.B
1-IN QUTH
I N2
CWP >R ROUND MOVE
— EN ENQ EN ENO— -
—I N1 #VEL —| N QUT— #VEL2 #VEL2 —I N QUT-
—I N2
29. B i
7) #ErrorlD
7 #Done
O
L #DIR
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300(1)\IM51-8 PNDP CPW...\FC3 - <offline>
Net wor k: 30 Vel ocity
Bit Current = true
Bude pouzita aktual ni, posledne nastavena, rychlost osy
#Execute #Current NOVE #Done
| | EN ENG B |
DBD6 —| N QUT- DBD6
Net wor k: 31 Direction
Smer otaceni nastaven na Forward
Direction = True
#Execute  #Direction CVP <D MUL DI NOVE
|| || EN ~ E EN ENQ
#Dl R—{ N1 #Dl Rl N1 QUT-#DI R #D R—I N QUT|- DBD6
L#0 —I N2 L#-1 I N2
Net wor k: 32 Direction
Smer ot aceni nastaven na Backward
Direction = Fal se
#Execute  #Direction VP SD MUL DI NOVE
|| /1 EN ~ E EN ENQ
#Dl R—{ N1 #Dl Rl N1 QUT-#DI R #D R—I N QUT|- DBD6
L#0 —I N2 L#-1 - N2
Net wor k: 33 Konec
END
I
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Net wor k: 34 Tel egram 2
T2
#HELP #Active
| e |
I \
#HELP
4
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Net wor k: 35 Vel ocity

Nast aveni rychl osti

St andardni normalizace v nenicich je 4000H (16384) => 100% nmexi mal ni rychl ost
udava paranmetr p2000

Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execut e #Cur r ent ML R CVP >R !
N % EN  ENQ :
#Vel oci ty —|I N1 OUT- #VEL #VEL —I N1 2.147484e+
009 |

1. 638400e+ 2.147484e+ w

002 —I N2 009 —I N2
CWP <R |
HVEL —I NL HVEL
2. 1474846+ 22, | 35. A

009 | N2 147484e+ |
009 —
HVEL
-2,
147484e+ |

009 |
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NOVE #Error
—EN ENQ () |
MOVE
—IN QUT-#DI R EN ENO-
1N QUT-#Errorl D
oW <R NOVE #Error
EN ENQ () |
I N1 2.147484e+ MOVE
35 A 009 —I N QUT-#DI R EN ENG- 35 B
1IN Ut
I N2
CW >R ROUND MOVE

— EN ENO EN ENO— -

—I'N1 #VEL - N QUT- #VEL?2 #VEL2 - N QUT-

—I N2

35.B i
J #ErrorlD
7 #Done
- —(—

L #DIR
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300(1)\IM51-8 PNDP CPW...\FC3 - <offline>
Net wor k: 36 Vel ocity
Bit Current = true
Bude pouzita aktual ni, posledne nastavena, rychlost osy
#Execute #Current NOVE #Done
| | EN ENG B |
DBD6 —| N QUT- DBD6
Net wor k: 37 Direction
Smer otaceni nastaven na Forward
Direction = True
#Execute  #Direction CVP <D MUL DI NOVE
|| || EN ~ E EN ENQ
#Dl R—{ N1 #Dl Rl N1 QUT-#DI R #D R—I N QUT|- DBD6
L#0 —I N2 L#-1 I N2
Net wor k: 38 Direction
Smer ot aceni nastaven na Backward
Direction = Fal se
#Execute  #Direction VP SD MUL DI NOVE
|| /1 EN ~ E EN ENQ
#Dl R—{ N1 #Dl Rl N1 QUT-#DI R #D R—I N QUT|- DBD6
L#0 —I N2 L#-1 - N2
Net wor k: 39 Konec
END
I
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300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FC3 - <offline>
Net wor k: 40 Tel egram 111
T111
#HELP #Active
| e |
I \
#HELP
4
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300(1)\ I M51-8 PN'DP CPU\...\FC3 - <offline>
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Net wor k: 41 Vel ocity
Regul ovatel na v roznezi 1 - 40000000. Co je ale nmaxinmalni rychlost, urcuje
nastavi tel ny parametr p2571!
Normal i zace: 1 hex = 1000 LU m n
#Execut e #Current NOVE WP >R o
| | /] EN ENQ !
#Vel ocity —I N QOUT|- #VEL #VEL —I N1 4. 000000e+ 3
007 —
4. 000000e+
007 I N2
CWP <=R L
#VEL —I N1 #VEL i a1 A
4.000000e+ 1. 000000e+ |
007 —I N2 000 —
HVEL
1. 000000e+ |
000 —
NOVE #Error
—EN ENQ () |
MOVE
IN QUT-#DI R EN ENO-
14N QUT—#Errorl D
OW <R MOVE #Er ror
— EN ENQ @ |
I N1 1. 000000e+ MOVE
4l A 000 IN  OUT #DIR EN  ENO 41. 8
| N2 1-IN QuT|
CWP >=R ROUND MOVE
— EN ENQ EN ENO— -
I N1 #VEL —I N OUT—- #VEL2 #VEL2 —I N QUT—
| N2
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41.B o
Pf#ErrorID
7 #Done
(O
L #DIR
Net wor k: 42 Vel ocity

Bit Current = true
Bude pouzita aktual ni, posledne nastavena, rychlost osy

#Execut e #Current NOVE #Done
| BN BN O
DBD18 —|| N QUT}- DBD18
Net wor k: 43 Direction

Smer otaceni nastaven na Forward
Direction = True

#Execute  #Direction CVP <D MUL DI MOVE
|| || EN ~ E EN ENQ
#DI R— N1 #DI R— N1 QUT-#DI R #DIR—-I N OUT-DBD18
L#0 - N2 L#-1 -1 N2
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Net wor k: 44 Direction
Smer otaceni nastaven na Backward
Direction = Fal se
#Execute  #Direction CVP >D MUL DI NOVE
|| /1 EN ~ E EN ENQ
#DI R—I N1 #Dl Rl N1 QUT-#DI R #D R-I N OUT- DBD18
L#0 —I N2 L#- 1 I N2
Net wor k: 45 Override
Nast aveni Override pro rychlost - 100%
MOVE
EN ENQ
100 I N QUT- DBD10
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Net wor k: 46 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#ACC —| N1 #ACC —| N1 26 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#ACC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD22 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
26 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT— DBD22 EN ENO-
—- 2N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#ACC—I N QUT #ACC2 #ACC2 —I N QOUT- DBD22
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Net wor k: 47 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1 17 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#DEC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD26 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
a7 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT- DBD26 EN ENO-
- - 3-IN QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#DEC —I N QUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT- DBD26
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‘hbtmork: 48 Konec
‘ END
‘ (IMP )—
‘hbtmork: 49 Konec
END
#Done #Active
y (R
#Execut e
(R) |
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FC4 - <offline>

"FC_Jog"
Nare: Fam | y:
Aut hor: Vacek Version: 0.1
Bl ock version: 2
Ti me stanp Code: 05/ 26/ 2009 06:17:53 PM
I nterface: 05/ 20/ 2009 11:52:58 AM

Lengt hs (bl ock/l ogic/data): 03514 03146 00042

ane Dat 3 De Addr e OMME
IN 0.0
Axi's_DB Bl ock_DB 0.0 '[Clefa\é;:aagqat ovy bl ok pro pozadovany standardni
Execut e Bool 2.0 Start
Vel ocity Real 4.0 Rychl ost
Accel erai on |Real 8.0 Zrychl eni
Decel eration |Real 12.0 Zpomal eni
Di rection Bool 16.0 Smrer
aut 0.0
Done Bool 18.0 Dosazena cil ova pozice
Active Bool 18.1 Funkce je aktivni
Error Bool 18.2 Chyba
Errorl D I nt 20.0 I dentifikace chyb
I N_OUT 0.0
TEMP 0.0
HELP Bool 0.0
VEL Real 2.0
VEL2 Dl nt 6.0
ACC Real 10.0
ACC2 Dl nt 14.0
DEC Real 18.0
DEC2 DI nt 22.0
D R Dl nt 26.0
Cslo Word 30.0 Cislo DB
Del ka Word 32.0 Del ka DB v bytech
Ret urn I nt 34.0 Navr at ova hodnota (0=0K)
W Pr Bool 36.0 DB chranen proti prepsani (1=ANO
Del ka2 I nt 38.0
RETURN 0.0
RET_VAL 0.0
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Bl ock: FC4

Cr eat ed:
date 17.04. 2009 version 1.0 - Jakub Vacek

Funkce Jog startuje funkci Jog

Wpi s chybovych hl aseni do pole ErrorArray

ErrorArray[ 0] 1, nebyl nal ezen konpatibilni tel egram
ErrorArray[ 1] 1, spatne zadana rychl ost

ErrorArray[ 2] 1, spatne zadane zrychl eni

ErrorArray[ 3] 1, spatne zadane zponal eni

Net wor k: 1 Gevri DB

Funkce otevre datovy bl ok pro pozadovany standardni tel egram

#AXi s_DB

(OPN)—|

Net wor k: 2

Do ponocne pronmenne G slo ulozi cislo DB

L DBNO
T #C sl o
Net wor k: 3

Zjisteni del ky datoveho bl oku

SFC24
Test Data Bl ock
"TEST_DB"
—EN ENQ

#Gi sl 0 4DB_NUMBER RET_VAL—#Ret urn
DB_LENGTH- #Del ka

WRI TE |
PROT— #W Pr
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Net wor k: 4 Je pouzit tel egram 9?
NOVE owP T
EN ENC —C(IMP)—
#Del ka —I N QUTH #Del ka2 #Del ka2 —I N1
531 N2
Net wor k: 5 Je pouzit tel egram 110?
MOVE WP T110
—EN ENQ —CIMP )—
#Del ka —I N QUT- #Del ka2 #Del ka2 —I N1
57 I N2
Net wor k: 6 Je pouzit telegram 1117
NOVE owp T111
EN ENQ —CIMP )—
#Del ka—I N QUT- #Del ka2 #Del ka2 —I N1
67 —I N2
Net wor k: 7 Nebyl pouzit vhodny tel egram
#HELP #Error
| D |
o \
#HELP NOVE
/] EN ENQ-
4N QUT—#ErrorI D
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‘hbtmork: 8 Konec

‘ END
‘ VP

Net wor k: 9 Tel egram 9

Bity EPOS activate a EPCS jog 1 jsou nastaveny na hodnotu true, coz je nezhytne
pro povol eni funkce jog

T9

#HELP #Active

| (N |

[ |

#HELP DBX4. 6

/] (—
DBX5. 0
(N |
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Net wor k: 10 Vel ocity
Nast aveni rychlosti v procentech (0-100)
St andardni nornalizace v nenicich je 1 hex = 1000 LU min, naxi mal ni rychl ost
udava paranmetr p2000 (6000 rev/m n)
Pri nastaveni 10000 LU per | oad revolution je 60000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer
#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
n EN ENG EN ENG
#Vel ocity —I N1 QUTH #VEL #VEL —| N1 3.932160e+
005N our
3.932160e+ 3.932160e+
003 —I N2 005 I N2
CWP <R CWP <R
#VEL —| N1 #VEL —I N1
3.932160e+ - 3. 10. A
005 I N2 932160e+
005 - N2
CWP >R
#VEL —I N1
- 3.
932160e+
005 - N2
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; #Er r or
1 ‘N |
—#DI R EN ENO-
1IN QUT—#Errorl D
NOVE #Er r or
—EN ENQ () |
3.932160e+ MOVE
0 A 005 I N QUT—#DI R EN ENO-
1IN QUT—#Error |l D
ROUND MOVE
EN ENG EN ENO-
#VEL —I N QUT—- #VEL2 #VEL2 —I N QUT- #DI R
Net wor k: 11 Direction
Snmer otaceni nastaven na Forward
Direction = True
#Execute  #Direction CVP <D MUL DI NOVE
|| || EN T~ E EN ENQ
#Dl R—I N1 #DI R—|| N1 OUT- #DI R #DIR—I N OUT- DBD12
L#0 —I N2 L#-1 I N2
Net wor k: 12 Direction
Snmer otaceni nastaven na Backward
Direction = Fal se
#Execute  #Direction CVP >D MUL DI MOVE
|| /1 EN ~ E EN ENQ
#Dl R—| N1 #Dl R—| N1 OUT-#DI R #DIR—I N OUT- DBD12
L#0 - N2 L#- 1 N2
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Net wor k: 13 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| EN ENG EN ENG
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 I N2
CWP <R CWP <R
#ACC | N1 #ACC —| N1
1. 638400e+ - 1. 13. A
004 I N2 638400e+
004 —| N2
CWP >R
#ACC —| N1
- 1.
638400e+
004 —| N2
; #Er r or
| ) |
MOVE
1 DBD16 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENG () |
1. 638400e+ MOVE
004 I N OUT DBD16 EN ENO-
13. A
24N OQUT—#Errorl D
ROUND MOVE
—EN ENG EN ENO-
#ACC I N OUT #ACC2 #ACC2 —I N OUT- DBD16
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Net wor k: 14 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CW <R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1
1. 638400e+ - 1. 14. A
004 I N2 638400e+
004 —I N2
CWP >R
#DEC —| N1
- 1.
638400e+
004 —I N2
; #Er r or
| ‘N |
MOVE
1+ DBD20 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ @ |
1. 638400e+ MOVE
004 I N OUT- DBD20 EN ENO-
14. A
34N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
—EN ENG EN ENO-
#DEC I N OUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT— DBD20
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‘hbtmork: 15 Konec

‘ END
‘ VP

Net wor k: 16 Tel egram 110

Bity EPOS activate a EPCS jog 1 jsou nastaveny na hodnotu true, coz je nezhytne
pro povol eni funkce jog

T110

#HELP #Active

| (N |

[ |

#HELP DBX4. 6

/] (—
DBX5. 0
(N |
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Net wor k: 17 Vel ocity

Nast aveni rychl osti

Regul ovatel na v roznmezi 1 - 40000000

St andardni nornalizace v nenicich je 1 hex = 1000 LU mi n, naxi mal ni rychl ost
udava paranetr p2571

Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execut e VOVE CWP >R MOVE
| | EN ENG EN ENG
#Vel ocity —I N QUT— #VEL #VEL —I N1 4. 000000e+
007 —I N QUT-
4. 000000e+
007 —I N2
CWP <=R CW <R
#VEL —I N1 #VEL —I N1 17 A
4. 000000e+ 1. 000000e+
007 -1 N2 000 -l N2
CWP >=R
#VEL —| N1
1. 000000e+
000 -l N2
; #Error
! ¢ |
MOVE
1 #DIR EN ENO-
14N QUT—#Errorl D
NOVE #Error
EN ENG () |
17 A 1. 000000e+ MOVE
- 000 —I N QUTH #DI R EN ENO-
-- 1N QUTH#ErrorI D
ROUND MOVE
EN ENG EN ENO-
#VEL —I N QUT—#VEL2 #VEL2 —I N QUT—-#DI R
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Net wor k: 18 Direction

Sner otaceni nastaven na Forward

Direction = True

#Execute  #Direction CVP <D MUL DI NOVE
|| || EN ~ E EN ENQ

#DI R—I N1 #Dl R—| N1 OUTH #DI R #DIR—{|I N OUT}- DBD18
L#0 —| N2 L#- 1 N2

Net wor k: 19 Direction

Snmer otaceni nastaven na Backward

Direction = Fal se

#Execute  #Direction CVP >D MUL DI NOVE
|| /1 EN ~ E EN ENQ

#Dl R—I N1 #DI R—| N1 OUT-#DI R #DIR—I N OUT- DBD18
L#0 — N2 L#- 1 N2

Net wor k: 20 Overri de

Nast aveni Override pro rychlost - 100%
MOVE

—EN ENQ
100 I N QUT- DBD10
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Net wor k: 21 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#ACC —| N1 #ACC —| N1 51 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#ACC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD22 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
51 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT— DBD22 EN ENO-
—- 2N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#ACC—I N QUT #ACC2 #ACC2 —I N QOUT- DBD22
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Net wor k: 22 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1 55 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#DEC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD26 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
57 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT- DBD26 EN ENO-
- - 3-IN QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#DEC —I N QUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT- DBD26
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‘hbtmork: 23 Konec

‘ END
‘ VP

Net wor k: 24 Tel egram 111

Bity EPOS activate a EPCS jog 1 jsou nastaveny na hodnotu true, coz je nezhytne
pro povol eni funkce jog

T111

#HELP #Active

| (N |

[ |

#HELP DBX4. 6

/] (—
DBX5. 0
(N |
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Net wor k: 25 Vel ocity

Regul ovatel na v roznezi 1 - 40000000. Co je ale nmaxinmalni rychlost, urcuje
nastavi tel ny parametr p2571!
Nor mal i zace: 1 hex = 1000 LU m n

#Execut e MOVE CWP >R MOVE
} } EN ENQ EN ENG
#Vel ocity —I N QUT- #VEL #VEL —| N1 4. 000000e+
007 —I' N QUTH
4. 000000e+
007 —I N2
CWP <=R CVWP <R
#VEL —| N1 #VEL —| N1 55 A
4. 000000e+ 1. 000000e+
007 —I N2 000 —I N2
CWP >=R
#VEL —| N1
1. 000000e+
000 —I N2
; #Er r or
! ) }
MOVE
1 #DIR EN ENO-
1N QUT—#Errorl D
NOVE #Error
EN ENG () }
T 1. 000000e+ MOVE
- 000 —I' N QUT—#DI R EN ENO-
- - 1N QUT—#Errorl D
ROUND MOVE #Done
EN ENG EN ENG () }
#VEL —I N OUT— #VEL?2 #VEL2 —I N QUT-#DI R
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Net wor k: 26 Direction

Sner otaceni nastaven na Forward

Direction = True

#Execute  #Direction CVP <D MUL DI NOVE
|| || EN ~ E EN ENQ

#DI R—I N1 #Dl R—| N1 OUTH #DI R #DIR—{|I N OUT}- DBD18
L#0 —| N2 L#- 1 N2

Net wor k: 27 Direction

Snmer otaceni nastaven na Backward

Direction = Fal se

#Execute  #Direction CVP >D MUL DI NOVE
|| /1 EN ~ E EN ENQ

#Dl R—I N1 #DI R—| N1 OUT-#DI R #DIR—I N OUT- DBD18
L#0 — N2 L#- 1 N2

Net wor k: 28 Overri de

Nast aveni Override pro rychlost - 100%
MOVE

—EN ENQ
100 I N QUT- DBD10
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Net wor k: 29 Accel erati on

Nast aveni zrychleni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Accel er ai #ACC —| N1 1. 638400e+
on —I N1 QUT— #ACC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#ACC —| N1 #ACC —| N1 59 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#ACC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD22 EN ENO-
2N QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
59 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT— DBD22 EN ENO-
—- 2N QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#ACC—I N QUT #ACC2 #ACC2 —I N QOUT- DBD22

Page 17 of 19



SI VATI C Vacek Bakal ar ska_prace\ S| MATI C 05/ 26/ 2009 06: 27: 57 PM
300(1)\1 M51-8 PNDP CPW...\FC4 - <offline>

Net wor k: 30 Decel erati on

Nast aveni zpomal eni v procentech (0-100)
St andardni nornal i zace v nenicich je 4000 hex = 100%
Provadi se onezeni na hodnoty doubl e integer

#Execute MIL_R CVWP >R MOVE
| | EN ENQ EN ENQ
#Decel er at #DEC —| N1 1. 638400e+
i on —I N1 QUT— #DEC 004 I N ouT-—
1. 638400e+
1. 638400e+ 004 I N2
002 —I N2
CWP <=R CW <R
#DEC —| N1 #DEC —| N1 30 A
1. 638400e+ 1. 638400e+
004 I N2 001 I N2
CWP >=R
#DEC —| N1
1. 638400e+
001 I N2
; #Er r or
; ‘N |
MOVE
1 DBD26 EN ENO-
3-IN QUT—#Error |l D
NOVE #Error
EN ENQ () ‘
30 A 1. 638400e+ MOVE
. 001 I N OUT- DBD26 EN ENO-
- - 3-IN QUT—#Error | D
ROUND MOVE
EN ENQ EN ENO-
#DEC —I N QUT- #DEC2 #DEC2 —I N OUT- DBD26
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300(1)\IM51-8 PNDP CPW...\FC4 - <offline>
‘hbtmork: 31 Konec
‘ END
‘ (IMP )—
‘hbtmork: 32 Konec
END
#HELP #Done
| ‘N
|
#HELP
—
Net wor k: 33
#Done #Active
y (R
#Execut e
(R) |
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