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Willkommen in der Welt der S7-1200. Die kompakte Steuerung SIMATIC S7-1200 ist die
modulare, Platz sparende Steuerung fir klein dimensionierte Automatisierungssysteme, die
fur Logik, HMI und Netzwerkfunktionen entweder einfache oder hoch entwickelte Funktionen
bendtigen. Durch das kompakte Design, den glinstigen Preis und die leistungsstarken
Funktionen eignet sich die S71200 hervorragend fir kleinere Steuerungsanwendungen.

Dank der Einbindung der SIMATIC in das Konzept der "Totally Integrated Automation” (TIA)
bieten Ihnen die Produktfamilie der S7-1200 und die Programmiersoftware TIA Portal die
erforderliche Flexibilitat, um Losungen fir lhren Automatisierungsbedarf zu erstellen.

Mit der S7-1200 bewaltigen Sie miihelos die anspruchsvollsten Aufgaben!

Die in der "Kompaktklasse" der Steuerungen angesiedelte Steuerungslosung SIMATIC S7-
1200 besteht aus der Steuerung SIMATIC S7-1200 und den SIMATIC HMI Basic Panels.
Beide Gerate sind mit der Engineering-Software TIA Portal programmierbar. Diese
geratetbergreifende Programmierbarkeit bedeutet eine erhebliche Einsparung von
Entwicklungskosten. Das TIA Portal umfasst STEP 7 fir die Programmierung der S7-1200
und WinCC fir den Entwurf von Projekten fir Basic Panels.



Vorwort

Die kompakte Steuerung S7-1200 umfasst:
Integriertes PROFINET

Hochgeschwindigkeits-E/A fur die
Bewegungssteuerung, integrierte analoge Eingange
zur Minimierung des Platzbedarfs und des
Nachristbedarfs an zusatzlichen E/A, 4
Impulsgeneratoren fiir|Impulsfolge- und
Impulsdaueranwendungen (Seite| 77) und bis zu 6
schnelle Zahler

In die CPU-Module integrierte E/A bieten 6 bis 14
Eingénge sowie 4 bis 10 Ausgange.

Bereitstellung zusatzlicher E/A (Seite 18)
durch Signalmodule fir Gleichstrom-, Relais-
oder analoge E/A sowie durch an der CPU-
Vorderseite einzurastende innovative
Signalboards.

Die SIMATIC HMI Basic Panels (Seite|23)
wurden speziell fir die S7-1200 konzipiert.

Dieses Easy Book bietet eine Einflihrung in
die speicherprogrammierbare Steuerung S7-
1200. Die folgenden Seiten enthalten einen
Uberblick tiber die zahlreichen Funktionen
und Leistungsmerkmale der Gerate.

Beachten Sie fur weitere Informationen das S7-7200 Systemhandbuch. Beachten Sie fir
weitere Informationen zu UL- und FM-Zulassung, CE-Kennzeichnung, C-Tick-Zulassung und
anderen Normen die technischen Daten (Seite 311).

Dieses Handbuch beschreibt die folgenden Produkte:

e STEP 7 V13 SP1 Basic und Professional
® S7-1200 CPU Firmware-Version V4.0

Easy Book
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S7-1200 und STEP 7 bieten eine Vielzahl von Dokumentationen und anderen Quellen mit
technischen Informationen.

Das S7-1200 Systemhandbuch bietet spezielle Informationen zu Funktionsweise,
Programmierung und technischen Daten der gesamten S7-1200-Produktfamilie. Neben
dem Systemhandbuch bietet das S7-1200 Easy Book einen eher allgemeinen Uberblick
Uber die Fahigkeiten der S7-1200 Familie.

Sowohl das Systemhandbuch als auch das Easy Book stehen elektronisch (im PDF-
Format) zur Verfligung. Die elektronischen Handbuicher kénnen von der Kundensupport-
Website heruntergeladen werden. Sie finden sie auRerdem auf den Datentrégern, die mit
jeder S7-1200 CPU ausgeliefert werden.

Das Online-Informationssystem von STEP 7 bietet unmittelbaren Zugriff auf
Konzeptinformationen und spezielle Hinweise zur Funktionsweise und Funktionalitat des
Programmierpakets sowie zur grundlegenden Funktionsweise der SIMATIC CPUs.

Mit My Documentation Manager greifen Sie auf die elektronische Version (PDF) des
SIMATIC-Dokumentationssatzes zu, der das Systemhandbuch, das Easy Book und
Informationssystem von STEP 7 umfasst. Mit My Documentation Manager kénnen Sie
Themen aus verschiedenen Dokumenten per Drag & Drop selbst anordnen und so
eigene benutzerspezifische Handblcher anlegen.

Im Kundensupport-Portal (http://support.automation.siemens.com) finden Sie einen Link
auf My Documentation Manager unter mySupport.

Die Kundensupport-Website bietet auRerdem Podcasts, FAQs und weitere nitzliche
Dokumente fir S7-1200 und STEP 7. Die Podcasts zeigen kurze Lernvideos zu
speziellen Funktionen oder Szenarien, mit denen die Interaktionen, die praktische
Bedienung und Effizienz von STEP 7 demonstriert werden. Die Podcast-Sammlung
finden Sie auf folgenden Websites:

— Webseite zu STEP 7 Basic (http://www.automation.siemens.com/mcms/simatic-
controller-software/de/step7/step7-basic/Seiten/Default.aspx)

— Webseite zu STEP 7 Professional
(http://www.automation.siemens.com/mcms/simatic-controller-
software/de/step7/step7-professional/Seiten/Default.aspx)

Im technischen Forum unter Service & Support
(https://www.automation.siemens.com/WW/forum/guests/Conferences.aspx?Language=d
e&onlylnternet=False) kénnen Sie aulerdem Produktdiskussionen verfolgen oder sich
daran beteiligen. Folgende Foren bieten Ihnen die Moglichkeit, mit verschiedenen
Produktexperten in Kontakt zu treten.

— Forum fir S7-1200
(https://www.automation.siemens.com/WW/forum/guests/Conference.aspx?SortField=
LastPostDate&SortOrder=Descending&ForumlID=257&Language=de&onlylnternet=Fa
Ise)

— Forum fir STEP 7 Basic
(https://www.automation.siemens.com/WW/forum/guests/Conference.aspx?SortField=
LastPostDate&SortOrder=Descending&ForumID=262&Language=de&onlylnternet=Fa
Ise)
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Service & Support

Zusatzlich zu unserem Dokumentations-Angebot bietet Siemens Ihnen im Internet
technisches Know-how auf der Kundensupport-Website
(http://www.siemens.com/automation/) an.

Falls Sie technische Fragen haben, eine Schulung benétigen oder S7-Produkte bestellen
wollen, wenden Sie sich bitte an lhre Siemens-Vertretung. Das technisch geschulte
Vertriebspersonal verfugt Uber sehr spezifische Kenntnisse zu Einsatzméglichkeiten und
Prozessen sowie zu den verschiedenen Siemens-Produkten und kann lhnen deshalb am
schnellsten und besten weiterhelfen, wenn Probleme auftreten.

Security-Hinweise

Siemens bietet Produkte und Lésungen mit Industrial Security-Funktionen an, die den
sicheren Betrieb von Anlagen, Losungen, Maschinen, Geraten und/oder Netzwerken
unterstitzen. Sie sind wichtige Komponenten in einem ganzheitlichen Industrial Security-
Konzept. Die Produkte und Lésungen von Siemens werden unter diesem Gesichtspunkt
sténdig weiterentwickelt. Siemens empfiehlt, sich unbedingt regelmafig tber Produkt-
Updates zu informieren.

Fir den sicheren Betrieb von Produkten und Losungen von Siemens ist es erforderlich,
geeignete Schutzmallnahmen (z. B. Zellenschutzkonzept) zu ergreifen und jede
Komponente in ein ganzheitliches Industrial Security-Konzept zu integrieren, das dem
aktuellen Stand der Technik entspricht. Dabei sind auch eingesetzte Produkte von anderen
Herstellern zu berticksichtigen. Weitergehende Informationen ber Industrial Security finden
Sie unter (http://www.siemens.com/industrialsecurity).

Um stets Uber Produkt-Updates informiert zu sein, melden Sie sich fir unseren
produktspezifischen Newsletter an. Weitere Informationen hierzu finden Sie unter
(http://support.automation.siemens.com).

Easy Book
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Einflihrung in die leistungsstarke und flexible S7- 1

1200

1.1

Easy Book

Einflihrung in die S7-1200 SPS

Die Steuerung S7-1200 bietet Ihnen die erforderliche Flexibilitat und Leistung zur Steuerung
einer breiten Palette von Geréaten fur Ihre Automatisierungslésungen. Durch das kompakte
Design, die flexible Konfiguration und einen leistungsstarken Befehlssatz eignet sich die S7-
1200 hervorragend fir eine groRe Bandbreite von Steuerungsanwendungen.

Die CPU umfasst einen Mikroprozessor, eine integrierte Spannungsversorgung,
Eingangskreise und Ausgangskreise, integriertes PROFINET, Peripherie zur
Bewegungssteuerung in Hochgeschwindigkeit sowie integrierte Analogeingange in einem
kompakten Gehause und bildet somit eine leistungsstarke Steuerung. Nachdem Sie lhr
Programm geladen haben, enthalt die CPU die erforderliche Logik, damit Sie die Gerate in
Ihrer Anwendung beobachten und steuern kénnen. Die CPU beobachtet Eingange und
andert Ausgénge anhand der Befehle lhres Anwenderprogramms, das Boolesche
Verknupfungen, Zahl- und Zeitfunktionen, komplexe arithmetische Operationen und
Kommunikation mit anderen intelligenten Geraten umfassen kann.

Die CPU verfiigt Uber einen PROFINET-Port zur Kommunikation tiber ein PROFINET-
Netzwerk. Fir die Kommunikation iber PROFIBUS-, GPRS-, RS485- oder RS232-
Netzwerke stehen weitere Module zur Verfligung.

Stromanschluss

@

® Steckplatz fur eine Memory
Card unter der oberen
Abdeckklappe

® Steckbarer Klemmenblock
fur die
Anwenderverdrahtung
(hinter den Abdeckklappen)

@ Status-LEDs fir die
integrierten E/A

® PROFINET-Anschluss (auf
der Unterseite der CPU)

Geréatehandbuch, 03/2014, AS5E02486775-AF 15



Einfihrung in die leistungsstarke und flexible S7-1200

1.1 Einfihrung in die S7-1200 SPS

Verschiedene Sicherheitsfunktionen schiitzen den Zugriff auf die CPU und das
Steuerungsprogramm:

e Jede CPU ist mit einem|Passwortschutz (Seite|91) ausgestattet, mit dem der Zugriff auf
die CPU-Funktionen nach Bedarf eingerichtet werden kann.

e Sie kdnnen mit dem Knowhow-Schutz (Seite 94) den Code in einem bestimmten
Baustein verbergen.

e Mit dem Kopierschutz (Seite 95) kbnnen Sie lhr Programm mit einer bestimmten Memory
Card oder CPU verknipfen.

(Anbau links)

Tabelle 1-1 Vergleich der CPU-Varianten
Merkmal CPU 1211C CPU 1212C CPU 1214C CPU 1215C CPU 1217C
Abmessungen (mm) 90 x 100 x 75 90 x 100 x 75 110x100x75 130x100x75 150x 100 x 75
Anwenderspeic  Arbeitsspeicher 30 KB 50 KB 75 KB 100 KB 125 KB
her Ladespeicher 1 MB 1 MB 4 MB 4 MB 4 MB
Remanent 10 KB 10 KB 10 KB 10 KB 10 KB
Integrierte E/A  Digital 6 Eingange/4 8 Eingénge/6 14 Eingdnge/10 14 Eingénge/10 14 Eingange/10
Ausgéange Ausgénge Ausgénge Ausgénge Ausgénge
Analog 2 Eingange 2 Eingange 2 Eingange 2 Eingange/2 2 Eingange/2
Ausgénge Ausgénge
Grofle des Eingange (E) 1024 Byte 1024 Byte 1024 Byte 1024 Byte 1024 Byte
Prozessabbilds  pysgang (A) 1024 Byte 1024 Byte 1024 Byte 1024 Byte 1024 Byte
Merker (M) 4096 Byte 4096 Byte 8192 Byte 8192 Byte 8192 Byte
Erweiterung: Signalmodul (SM) Keine 2 8 8 8
Signalboard (SB), Batterieboard 1 1 1 1 1
(BB) oder Kommunikationsboard
(CB)
Kommunikationsmodule (CM) 3 3 3 3 3

Schnelle Zahler Summe

Bis zu 6 konfiguriert fur die Verwendung integrierter oder SB-Eingénge

1 MHz - - - - Eb.2 bis Eb.5
100/'80 kHz Ea.0 bis Ea.5 Ea.O bis Ea.5 Ea.O bis Ea.5 Ea.0 bis Ea.5 Ea.0 bis Ea.5
30/120 kHz - Ea.6 bis Ea.7 Ea.6 bis Eb.5 Ea.6 bis Eb.5 Ea.6 bis Eb.1
Impulsausgédng Summe Bis zu 4 konfiguriert fir die Verwendung integrierter oder SB-Ausgange
ez 1 MHz - - - - Aa.0 bis Aa.3
100 kHz Aa.0 bis Aa.3 Aa.0 bis Aa.3 Aa.0 bis Aa.3 Aa.0 bis Aa.3 Aa.4 bis Ab.1
20 kHz - Aa.4 bis Aa.5 Aa.4 bis Ab.1 Aa.4 bis Ab.1 -

Memory Card SIMATIC Memory Card (optional)

20 Tage, typ./min. 12 Tage bei 40 Grad C (wartungsfreier Hochleistungskondensator)

PROFINET 1 1 1 2 2
Ethernet-Kommunikationsport

Pufferung Echtzeituhr

Easy Book
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Einfihrung in die leistungsstarke und flexible S7-1200

1.1 Einfihrung in die S7-1200 SPS

CPU 1211C
2,3 ps/Operation

Merkmal CPU 1212C CPU 1214C CPU 1215C CPU 1217C

Ausfiihrungszeit arithm.
Operationen

Ausfiihrungszeit Boolesche
Operationen

0,08 ps/Operation

' Die niedrigere Geschwindigkeit ist giltig, wenn der HSC fiir den A/B-Zahlerbetrieb konfiguriert ist.

2 Bei CPU-Varianten mit Relaisausgangen miissen Sie ein digitales Signalboard (SB) installieren, um die
Impulsausgange zu verwenden.

Die verschiedenen CPU-Ausflihrungen bieten eine Vielfalt an Leistungsmerkmalen und
Funktionen, damit Sie effektive Losungen fiir verschiedenste Anwendungen erstellen
koénnen. Ausfihrliche Informationen zu bestimmten CPUs finden Sie in den|technischen
Daten|(Seite|311).

Tabelle 1-2 Von der S7-1200 unterstitzte Bausteine, Zeiten und Zahler

Element Beschreibung
Bausteine Typ OB, FB, FC, DB
Groflle 30 KB (CPU 1211C)
50 KB (CPU 1212C)
64 KB (CPU 1214C, CPU 1215C und CPU 1217C)
Anzahl Bis 1024 Bausteine gesamt (OBs + FBs + FCs + DBs)
Schachtelungstiefe 16 aus Zyklus- oder Anlauf-OBs
6 aus beliebigen Alarm-OBs
Uberwachung Der Zustand von 2 Codebausteinen kann gleichzeitig Gberwacht
werden.
OBs Programmzyklus Multi
Anlauf Multi
Verzdgerungsalarme 4 (1 pro Ereignis)
Weckalarme 4 (1 pro Ereignis)
Prozessalarme 50 (1 pro Ereignis)
Zeitfehleralarme 1
Diagnosefehleralarme 1
Ziehen oder Stecken von 1
Modulen
Fehler bei Baugruppentrager 1
oder Station
Tageszeit Multi
Zustand 1
Update 1
Profil 1
Zeiten Typ IEC
Anzahl Nur durch die Speicherkapazitat begrenzt
Speicherung Struktur im DB, 16 Bytes pro Zeit
Easy Book
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Einfiihrung in die leistungsstarke und flexible S7-1200

1.2 Erweiterung der CPU-Funktionen

Element Beschreibung

Zahler Typ IEC
Anzahl Nur durch die Speicherkapazitat begrenzt
Speicherung Struktur im DB, GréRe abhangig von der Zahlart

e Sint, USInt: 3 Byte
e Int, UInt: 6 Byte
e Dint, UDInt: 12 Byte

1.2 Erweiterung der CPU-Funktionen

Die Produktfamilie S7-1200 bietet eine Vielzahl von Modulen und steckbaren Boards zur
Erweiterung der CPU um zuséatzliche E/A oder andere Kommunikationsprotokolle.
Ausfihrliche Informationen zu bestimmten Modulen finden Sie in den technischen Daten
(Seite 311).

Kommunikationsmodul (CM) oder Kommunikationsprozessor (CP)
CPU

Signalboard (SB), Kommunikationsboard (CB) oder Batterieboard (BB)
Signalmodul (SM)

®EEe

Easy Book
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Einfihrung in die leistungsstarke und flexible S7-1200

Tabelle 1- 3 Digitale Signalmodule und Signalboards

1.2 Erweiterung der CPU-Funktionen

Typ Nur Eingang Nur Ausgang Ein-/Ausgang kombiniert
® digitales SB |* 4 x 24-V-DC- e 4 x24-V-DC-Ausgange, |e 2 x 24-V-DC-Eingénge/2 x 24-V-DC-
Eingange, 200 kHz Ausgéange
200 kHz e 4x5-V-DC-Ausgénge, |e 2 x 24-V-DC-Eingénge/2 x 24-V-DC-
e 4 x 5-V-DC-Eingange, 200 kHz Ausgéange
200 kHz 200 kHz
e 2 x 5-V-DC-Eingange/2 x 5-V-DC-
Ausgange
200 kHz
® digitales SM | e 8 x 24-V-DC- e 8x24-V-DC-Ausgange |e 8 x 24-V-DC-Eingéange/8 x 24-V-DC-
Eingange ¢ 8 x Relaisausgange Ausgange

o 8 x Relaisausgange
(Umschaltung)

8 x 24-V-DC-Eingénge/8 x
Relaisausgange

8 x 120/230-V-AC-Eingange/8 x
Relaisausgange

e 16 x 24-V-DC-
Eingange

e 16 x 24-V-DC-Ausgange | o
e 16 x Relaisausgange

16 x 24-V-DC-Eingénge/16 x 24-V-DC-
Ausgange

16 x 24-V-DC-Eingange/16 x
Relaisausgange

Tabelle 1-4 Analoge Signalmodule und Signalboards

Typ

Nur Eingang

Nur Ausgang

Ein-/Ausgang kombiniert

(® analoges SB

¢ 1 x 12-Bit-Analogeingang .

¢ 1x16-Bit-RTD

e 1 x 16-Bit-Thermoelement

1 x Analogausgang

@® analoges SM

4 x Analogeingange

e 4 x Analogeingange x 16 Bit | e

e 8 x Analogeingange
e Thermoelement:
- 4 x16-Bit-TC
- 8x16-Bit-TC
e RTD:
- 4 x16-Bit-RTD
- 8x 16-Bit-RTD

e 2 x Analogausgange

4 x Analogausgange

e 4 x Analogeingange/2 x
Analogausgange

Easy Book
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Einfihrung in die leistungsstarke und flexible S7-1200

1.2 Erweiterung der CPU-Funktionen

Tabelle 1-5 Kommunikationsschnittstellen

Modul Typ Beschreibung
@ Kommunikationsmodul (CM) RS232 Vollduplex
RS422/485 Vollduplex (RS422)

Halbduplex (RS485)

PROFIBUS-Master

DPV1

PROFIBUS-Slave DPV1
AS-i-Master (CM 1243-2) AS-Interface
(D Kommunikationsprozessor (CP) Modem anschliefSbar GPRS
® Kommunikationsboard (CB) RS485 Halbduplex
TeleService! TS-Adapter IE Basic Anschluss an CPU
TS-Adapter GSM GSM/GPRS
TS-Adapter Modem Modem
TS-Adapter ISDN ISDN
TS-Adapter RS232 RS232

1 Mit dem TS-Adapter IE Basic kénnen Sie Gber ein Ethernet-Kabel verschiedene Kommunikationsschnittstellen an den

PROFINET-Port der CPU anschlief3en. An den TS-Adapter IE Basic kénnen Sie bis zu drei TS-Adaptermodule

anschliefl3en.

Tabelle 1-6 Technologiemodule

Modul Typ

Beschreibung

@ 10-Link SM 1278 4xIO-Link-Master

Unterstltzt 4 10-Link-Slaves

Tabelle 1- 7 Andere Boards

Modul Beschreibung
® Batterieboard Wird in die Schnittstelle fur Erweiterungsboards auf der Vorderseite der CPU
gesteckt. Bietet langfristige Pufferung der Echtzeituhr.

20
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1.3 S7-1200 Module

Tabelle 1-8 S7-1200 Erweiterungsmodule

Art des Moduls Beschreibung_;
Die CPU unterstutzt ein steckbares O) Status-LEDs am SB
Erweiterungsboard:
@ Steckbarer
* Ein Signalboard (SB) stellt Klemmenblock fir die
zusatzliche E/A fur lhre CPU Anwenderverdrahtung

bereit. Das SB wird auf der
Vorderseite der CPU
angeschlossen.

e Mit einem
Kommunikationsboard (CB)
kénnen Sie Ihre CPU um einen
Kommunikationsanschluss
erweitern.

o Ein Batterieboard (BB)
gewabhrleistet die langfristige
Pufferung der Echtzeituhr.

Signalmodule (SMs) erweitern die Status-LEDs
CPU um zusétzliche Funktionalitét.

SMs werden an der rechten Seite

Schiebelasche

der CPU angeschlossen. Busstecker

. Steckbarer
* Digitale E/A Klemmenblock fiir die
¢ Analoge E/A Anwenderverdrahtung

e RTD und Thermoelement
e SM 1278 I0-Link-Master

Easy Book
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1.3 §7-1200 Module

Art des Moduls

Beschreibung_;

Kommunikationsmodule (CMs) und
Kommunikationsprozessoren
(CPs) erweitern die CPU um
verschiedene
Kommunikationsmdglichkeiten, z.
B. PROFIBUS oder RS232/RS485
(fur PtP, Modbus oder USS) oder
AS-i-Master. Ein CP bietet
Méglichkeiten flir andere Arten der
Kommunikation, z. B. flr den
Anschluss der CPU uber ein
GPRS-Netzwerk.

e Die CPU unterstiitzt maximal 3
CMs oder CPs.

e Jedes CM bzw. jeder CP wird
an der linken Seite der CPU
angeschlossen (bzw. an der
linken Seite eines anderen
CMs oder CPs).

Status-LEDs

®|©

Kommunikationsstecker

22
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1.4 Grundlegende HMI-Panels

1.4 Grundlegende HMI-Panels

Die SIMATIC HMI Basic Panels bieten Gerate mit Touchscreen fiir grundlegende Aufgaben
im Bereich Bedienen und Beobachten. Alle Panels weisen die Schutzklasse IP65 auf und
sind nach CE, UL, cULus und NEMA 4x zertifiziert.

Grundlegendes HMI-Panel Beschreibung Technische Daten
{-== 2o 3,6"-Membrantastatur mit 10 frei e 250 Variablen
= = konfigurierbaren taktilen Tasten e 50 Prozessbilder
EEEEE SR ¢ Mono (STN, schwarz/weiR) « 200 Meldungen
KP 300 Basic PN ¢ 87mmx31mm (3,6 e 25Kurven

e Programmierte Hintergrundfarbe
(weil, griin, gelb oder rot)

e Auflédsung: 240 x 80

40-KB-Rezeptspeicher
e 5 Rezepte, 20 Datensatze, 20

Eintrage
4"-Touchscreen mit 4 taktilen Tasten e 250 Variablen
e Mono (STN, Graustufen) e 50 Prozessbilder
e 76,79 mm x 57,59 mm (3,8") e 200 Meldungen
Hoch- oder Querformat e 25 Kurven

o Auflésung: 320 x 240

e 40-KB-Rezeptspeicher
o 5 Rezepte, 20 Datensatze, 20

Eintrage
6"-Touchscreen mit 6 taktilen Tasten e 500 Variablen
e Farbe (TFT, 256 Farben) oder Mono e 50 Prozessbilder
(STN, Graustufen) e 200 Meldungen

e 1152 mm x 86,4 mm (5,7")
Hoch- oder Querformat

e Auflédsung: 320 x 240

e 25 Kurven
e 40-KB-Rezeptspeicher

o 5 Rezepte, 20 Datensatze, 20
Eintrage

KTP 600 Basic PN

Easy Book
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Grundlegendes HMI-Panel Beschreibung_;

Technische Daten

10"-Touchscreen mit 8 taktilen Tasten
o Farbe (TFT, 256 Farben)

e 211,2mmx 158,4 mm (10,4")

o Auflédsung: 640 x 480

e 500 Variablen

e 50 Prozessbilder

e 200 Meldungen

o 25 Kurven

o 40-KB-Rezeptspeicher

o 5 Rezepte, 20 Datensatze, 20
Eintrage

15"-Touchscreen

e Farbe (TFT, 256 Farben)

e 304,1 mm x 228,1 mm (15,1")
o Auflésung: 1024 x 768

TP 1500 Basic PN

e 500 Variablen

e 50 Prozessbilder

e 200 Meldungen

o 25 Kurven

o 40-KB-Rezeptspeicher (integrierter
Flash)

o 5 Rezepte, 20 Datensatze, 20
Eintrage

1.5

24

Einbaumalfie und notwendiger Freiraum

Die Steuerung S7-1200 wurde so ausgelegt, dass sie einfach einzubauen ist. Beim
Schalttafeleinbau ebenso wie bei der Montage auf einer Standard-Hutschiene gestattet die

kompakte BaugréRle eine optimale Platzausnutzung.

Spezielle Informationen zu den Einbauvoraussetzungen und weitere Hinweise zum Einbau

finden Sie im S7-7200 Systemhandbuch.
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CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C
(measurements in mm)

» B¢ [« B — B [« » B |«
4 | | | |
v | | | I

116
108
100

LA-M# A

<—B—>!
|

4“— 75 —>»

CPU 1215C, CPU 1217C

+c1->:<— c2 —rll«:a-b-

< A >

Tabelle 1-9 Abmessungen fir die Montage (mm)

871200 Geréte Breite A (mm) Breite B (mm) Breite C (mm)
CPU CPU 1211C und CPU 1212C 90 45 -
CPU 1214C 110 55 -
CPU 1215C 130 65 (oben) Unten:
C1:32.5
C2: 65
C3:32.5
Easy Book
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S71200 Geréte Breite A (mm) Breite B (mm) Breite C (mm)
CPU 1217C 150 75 Unten:
C1:37.5
C2:75
C3:37.5
Signalmodule 8 oder 16 digitale E/A 45 22,5 --

2, 4 oder 8 analoge E/A
Thermoelement, 4 oder 8 E/A
RTD, 4 E/A

SM 1278 10 Link-Master

8 digitale Ausgange x Relais 70 35 --
(Umschaltung)

16 analoge E/A 70 35 --
RTD, 8 E/A

Kommunikationssch
nittstellen

CM 1241 RS232 und 30 15 --
CM 1241 RS422/485

CM 1243-5 PROFIBUS-Master und
CM 1242-5 PROFIBUS-Slave

CM 1242-2 AS-i-Master

CP 1242-7 GPRS

TS (TeleService)-Adapter |E Basic!
TS-Adapter 30 15 --
TS-Modul 30 15 --

1 Bevor Sie den TS (TeleService)-Adapter |IE Basic einbauen, missen Sie zunachst den TS-Adapter und ein TS-Modul
anschlieRen. Die Gesamtbreite ("Breite A") betragt 60 mm.

26

Alle CPUs, SMs, CMs und CPs kdnnen auf der DIN-Schiene oder im Schaltschrank montiert
werden. Verwenden Sie die Hutschienenklemmen fiir die Befestigung des Gerats auf der
Hutschiene. Diese Klemmen rasten auch in einer ausgezogenen Position ein, um den
Einbau des Geréts in einer Schalttafel zu ermdéglichen. Das Innenmal} der Bohrung fir die
Hutschienenklemmen am Geréat betragt 4,3 mm.

Ober- und u_nterhalb des Gerats muss ein Freiraum von 25 mm fiir die Luftzirkulation als
Schutz vor Uberhitzung eingehalten werden.
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1.5 Einbaumal3e und notwendiger Freiraum

Die S7-1200 Gerate wurden so ausgelegt, dass sie einfach einzubauen sind. Sie kénnen
eine S7-1200 entweder in einer Schalttafel oder auf einer Standard-Hutschiene einbauen;
die S71200 kann horizontal oder vertikal eingebaut werden. Die kompakte Gréfie der S7-
1200 macht eine effiziente Platzausnutzung méglich.

AWARNUNG
Einbaurichtlinien fir S71200 PLCs

Bei den SIMATIC S7-1200 Automatisierungssystemen handelt es sich um offene
Steuerungen. Sie missen die S7-1200 in einem Geh&use, Schaltschrank oder in einer
Schaltzentrale einbauen. Nur berechtigtes Personal darf Zugang zum Gehause,
Schaltschrank oder der Schaltzentrale haben.

Die Nichteinhaltung dieser Einbaubedingungen kann zu tédlichen oder schweren
Verletzungen und/oder Sachschaden fiihren.

Beachten Sie diese Mallnahmen beim Einbau der S7-1200 Automatisierungssysteme.

Halten Sie die S7-1200 Gerate fern von Warme, Hochspannung und elektrischen Stérungen

Als allgemeine Regel fir die Anordnung von Geraten in lhrem System gilt, dass Sie Geréate,
die Hochspannung oder hohe elektrische Stérungen erzeugen, von den elektronischen
Niederspannungsgeraten wie der S7-1200 fernhalten.

Wenn Sie das Layout der S71200 in Ihrer Schalttafel planen, berticksichtigen Sie
warmeerzeugende Gerate und ordnen Sie die elektronischen Geréte in den kihleren
Bereichen Ihres Schaltschranks an. Je weniger Sie ein elektronisches Gerat Umgebungen
mit hohen Temperaturen aussetzen, desto langer ist die Betriebsdauer des Gerats.

Bericksichtigen Sie auch, wie Sie die Verdrahtung der Geréate in der Schalttafel verlegen.
Vermeiden Sie es, Niederspannungssignalleitungen und Kommunikationskabel in der
gleichen Kabelbahn wie AC-Versorgungsleitungen und schnellschaltende
Hochgeschwindigkeits-DC-Leitungen zu verlegen.

Lassen Sie gentigend Abstand fur Kilhlung und Verdrahtung

Easy Book

Die S71200 Geréate sind fur natirliche Warmeabfuhr durch Konvektion ausgelegt. Lassen
Sie deshalb oberhalb und unterhalb der Gerate jeweils mindestens 25 mm Platz, um die
Waérmeabfuhr zu gewahrleisten. Achten Sie ferner darauf, dass zwischen der Modulfront und
der Innenseite des Gehauses eine Tiefe von mindestens 25 mm bleibt.

&VORSICHT

Bei vertikalem Einbau ist die maximal zuldssige Umgebungstemperatur um 10 °C niedriger.

Richten Sie ein vertikal eingebautes S71200 System wie in der folgenden Abbildung
gezeigt aus.

Stellen Sie sicher, dass das S7-1200 System richtig montiert wird.

Wenn Sie das Layout fiir lhr S71200 System planen, lassen Sie genligend Abstand fiir die
Verdrahtung und die Kommunikationskabelanschlisse.
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1.5 Einbaumal3e und notwendiger Freiraum

. errres sy e ®

2

@ Seitenansicht @ Senkrechter Einbau
®  Waagerechter Einbau @  Freiraum
&WARNUNG

Wenn Sie die S7-1200 oder daran angeschlossene Geréte in eingeschaltetem Zustand ein-

oder ausbauen, kann es passieren, dass Sie einen elektrischen Schlag bekommen oder
die Gerate unerwartet arbeiten.

Ist die Spannungsversorgung der S7-1200 und aller daran angeschlossenen Gerate
wahrend des Einbaus bzw. Ausbaus von Geraten nicht abgeschaltet, so kann dies
aufgrund von elektrischem Schlag oder unerwartetem Betrieb der Gerate zu tédlichen oder
schweren Verletzungen und/oder Sachschaden fihren.

Treffen Sie alle notwendigen Sicherheitsvorkehrungen und vergewissern Sie sich, dass vor

dem Einbau bzw. Ausbau eines Gerats die Spannungsversorgung der S7-1200 CPUs
abgeschaltet ist.

Easy Book
Geratehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF




Einfihrung in die leistungsstarke und flexible S7-1200

1.6 Neue Funktionen

Achten Sie immer darauf, dass Sie das richtige Modul bzw. das richtige Gerat verwenden,
wenn Sie ein S7-1200 Geréat einbauen bzw. auswechseln.

&WARNUNG
Korrekter Einbau der S7-1200 Module

Falscher Einbau eines S7-1200 Moduls kann zu unvorhersehbarem Verhalten des
Programms der S7-1200 flhren.

Wird ein S7-1200 Geréat durch eine andere Variante ersetzt, nicht richtig ausgerichtet oder
in der falschen Reihenfolge eingebaut, so kann dies aufgrund von unerwartetem Betrieb
der Geréate zu tédlichen oder schweren Verletzungen und/oder Sachschaden fiihren.

Wechseln Sie ein S7-1200 Gerat immer mit der gleichen Ausflihrung aus, richten Sie das
Gerat korrekt aus und bauen Sie es an der richtigen Stelle ein.

1.6 Neue Funktionen
Folgende Funktionen sind in dieser Version neu hinzugekommen:

® Die S7-1200 unterstitzt neue Organisationsbausteine (OBs) (Seite 99) mit
unterschiedlichen Prioritatsstufen und Alarmen.

e Der|Webserver|(Seite|209) unterstitzt jetzt die Anzeige von Standard-Webseiten und
benutzerdefinierten Webseiten auf einem Mobilgerat ebenso wie auf einem PC. Die
Standard-Webseiten sind in dieser Version in Englisch, Deutsch, Franzdsisch, Spanisch,
Italienisch und vereinfachtem Chinesisch verfligbar.

e Die Funktion|"Laden in Run"|(Seite|301) unterstutzt jetzt maximal zwanzig Bausteine, die
Sie im Betriebszustand RUN ins Zielsystem laden kénnen. Sie kénnen auch Variablen
hinzufiigen und Variablen in bestehenden Datenbausteinen und Funktionsbausteinen
andern und die geadnderten Datenbausteine im Betriebszustand RUN ins Zielsystem
laden.

® Die Online- und Diagnose-Tools von STEP 7 bieten die Méglichkeit, ein|Firmware-Update
(Seite|298) lhrer CPU, Signalmodule, Kommunikationsmodule und von angeschlossenen
Signal- oder Kommunikationsboards durchzufiihren.

e STEP 7 umfasst eine/Nachverfolgungs- und Logikanalysefunktion|(Seite 304), die Sie mit
den S7-1200 CPUs der Version 4.0 einsetzen kénnen. Mit dieser Funktion kdnnen Sie
spezifische Daten konfigurieren, die Sie nachverfolgen und aufzeichnen méchten, wenn
die CPU eine von lhnen definierte Auslésebedingung erfullt. Die CPU speichert die
aufgezeichneten Daten und STEP 7 bietet Tools zum Abrufen und Analysieren der
aufgezeichneten Daten.
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Neue Programmieranweisungen:

— Variable bei Signalflanke setzen: R_TRIG, F_TRIG

— Ortszeit schreiben: WR_LOC_T

— Maximale Zeichenkettenldange: MAX_LEN

— Uhrzeitalarme: SET_TINTL, CAN_TINT, ACT_TINT, QRY_TINT
— Prozessrezepte: RecipeExport, Recipelmport

— Adressbearbeitung: LOG2GEO, RD_ADDR

— Bewegungssteuerung: MC_WriteParam, MC_ReadParam

— Passwort aktivieren/deaktivieren: ENDIS_PW

HSC-Verbesserungen, die bewirken, dass jeder Eingang oder Ausgang einer HSC-
Anweisung jedem integrierten oder SB-Digitaleingang zugewiesen werden kann

PTO/PWM-Verbesserungen, die bewirken, dass jeder Eingang oder Ausgang einer
PTO/PWM-Anweisung jedem integrierten oder SB-Digitalausgang zugewiesen werden
kann

Erweiterte Bibliotheksfunktionen einschliellich Versionierung

Neue Module fir die S7-1200

Neue Module erweitern die Leistungsfahigkeit der S7-1200 CPU und bieten lhnen die
erforderliche Flexibilitat fir lhren Automatisierungsbedarf:

30

Neue CPU 1217C DC/DC/DC mit schnellen Differenz-E/A

Neu und verbesserte S7-1200 Signalmodule. Die neuen Signalmodule (6ES7 2xx-xxx32-
0XBO0) ersetzen die bisherigen Signalmodule (BES7 2xx-xxx30-0XB0). Die neuen Module
bieten:

— Analogeingabe- und -ausgabebaugruppen jetzt mit Stromsignal im Bereich 4-20 mA

— Analogeingabebaugruppen bei Einsatz im Bereich 4-20 mA jetzt mit
Drahtbrucherkennung

— Die Codierung der Steckverbinder verhindert Anschlussfehler beim Anschluss von
Feldverdrahtungssteckern, die jetzt fir die Module mit Relaisausgéngen verfluigbar
sind

- Ersatzteilkompatibilitat: Die Giberarbeiteten Module kénnen ohne Anderungen anstelle
der bisherigen Module verwendet werden

Neue Ersatzteile fir die S7-1200 CPUs

Neuer CPU 1217C Eingangssimulator (6ES7 274-1XK30-0XA0)

Der neue SM 1278 4x10-Link-Master (6ES7 278-4BD32-0XB0) funktioniert sowohl als
Signalmodul als auch als Kommunikationsmodul und ermdéglicht den Anschluss von bis
zu 4 |O-Link-Slaves (3-Leiter-Anschluss) oder 4 Standardaktoren oder
Standarddrehgebern
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® Neues S7-1200 Potentiometermodul (6ES7 274-1XA30-0XA0)

® Das neue CM CANopen fur die S7-1200 ist ein steckbares Modul, mit dem Sie CANopen-
Gerate mit einem S7-1200 PLC verbinden kénnen. Das Modul kann als Master oder als
Slave konfiguriert werden.

Austausch der V3.0-CPU durch eine V4.0-CPU

Wenn Sie eine S7-1200 V3.0-CPU durch eine S7-1200 V4.0-CPU austauschen, beachten
Sie die dokumentierten Unterschiede zwischen den Versionen.

Siehe auch
Grundlegende HMI-Panels|(Seite 23)
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STEP 7 vereinfacht lhre Arbeit

2

STEP 7 stellt eine benutzerfreundliche Umgebung bereit, in der Sie die Steuerungslogik
entwickeln, die HMI-Visualisierung konfigurieren und die Netzwerkkommunikation einrichten
kénnen. Zur Steigerung lhrer Produktivitat bietet STEP 7 zwei unterschiedliche Ansichten
des Projekts: eine tatigkeitsorientierte Anzahl von Portalen flr die einzelnen Funktionen
(Portalansicht) und eine projektorientierte Ansicht der Elemente im Projekt (Projektansicht).
Sie entscheiden, in welcher Ansicht Sie am effizientesten arbeiten kdnnen. Per Mausklick
kénnen Sie zwischen der Portalansicht und der Projektansicht wechseln.

Easy Book
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Portalansicht

@ Portale fiir die verschiedenen
Aufgaben

® Aufgaben fur das ausgewahlte
Portal

® Auswahlpanel zur gewéhlten
Aktion

®@ Anderungen an der Projektansicht

Projektansicht

@ Menis und Funktionsleiste

® Projektnavigator

® Arbeitsbereich

@ Taskcards

® Inspektorfenster

® Anderungen an der Portalansicht
@ Editorleiste
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STEP 7 vereinfacht Ihre Arbeit

2.1 Einfaches Einfigen von Anweisungen in lhr Anwenderprogramm

21

34

Da sich alle Komponenten an einer Stelle befinden, haben Sie schnellen Zugriff auf jeden
Bereich lhres Projekts. Beispielsweise zeigt das Inspektorfenster die Eigenschaften und
weitere Informationen fir das Objekt an, das im Arbeitsbereich ausgewahlt wurde. Fur die
verschiedenen von Ihnen gewdhlten Objekte zeigt das Inspektorfenster jeweils die
konfigurierbaren Eigenschaften. Das Inspektorfenster verflgt auRerdem Uber Register, unter
denen Diagnoseinformation und weitere Meldungen angezeigt werden.

In der Editorleiste werden alle derzeit gedffneten Editoren angezeigt. Mit der Editorleiste
arbeiten Sie so schneller und effizienter. Zum Umschalten zwischen gedffneten Editoren
klicken Sie einfach auf den gewiinschten Editor. Sie kdnnen auch zwei Editoren gleichzeitig
anzeigen und diese vertikal oder horizontal anordnen. Dadurch sind "Drag&Drop"-
Operationen zwischen Editoren moglich.

Einfaches Einfliigen von Anweisungen in lhr Anwenderprogramm

STEP 7 bietet Taskcards mit den Anweisungen fir lhr Programm. + | Einfache Anwelsungen
Die Anweisungen sind nach Funktionen gegliedert. Name

b ] Allgemein

¥ i) Broverknipfung
i %S'J b (@) Zeiten
= b [+7] Zshler
b <] Vergleicher
b | 1] Mathematsche Funktionen

Um Ihr Programm anzulegen, ziehen Sie die Anweisungen von der , ... cicten
Taskcard in ein Netzwerk. b B Unwandler

b 3 Frogrammsteuerung
b wortverknipfungen
b = Schieben und Rovieren
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STEP 7 vereinfacht Ihre Arbeit
2.2 Schneller Zugriff auf viel verwendete Operationen lber die Funktionsleiste

2.2 Schneller Zugriff auf viel verwendete Operationen lber die
Funktionsleiste

STEP 7 enthélt eine Funktionsleiste "Favoriten" fir den schnellen Zugriff auf Anweisungen,
die Sie haufig verwenden. Um eine Anweisung in Ihr Netzwerk einzufligen, geniigt ein Klick
auf das entsprechende Symbol.
A E=B8:EHE 6o (Um im Anweisungsverzeichnis die "Favoriten"
— = aufzurufen, doppelklicken Sie auf das Symbol.)

- Al = ] - =T %

+ | Favoriten Die Funktionsleiste "Favoriten"  T¢ . oriten
- ' Iasst sich problemlos anpassen :
und durch neue Anweisungen

¥ erweitern. rona

-]
Fligen Sie die gewiinschte
Anweisung einfach mit "Drag &

4k Ak == { = 2 s =i == {7} - =t

v | Einfache Anweisungen ~ |Einfache Anweisungen

Mamme E Marme E

v ] Mligerein [~ Drop" den "Favoriten" hinzu. » [] Mligemein A

¥ i) Bieverkniiphun o1 r =

e Fiir den Zugriff auf die Anweisung | o oo o

genigt jetzt ein Klick!

& 7 I =/ 1F |
& TON E & TON £
& TOF # & TOF i
4 TONR i 4 TONR :
)] (- z )] -0m- F
H)| ~ron)- z 4] ~(rony- F
)] ~{roF)- E )] =(roF)- F:
)| -(TONR)- r )] =(TomR)- Z
)] -(rm- Z 4] ~(rm- z
] -tem- z 0] -1 F

b [v1] Zdhler b [+3) Z8hler

b | <] Vergleicher o ¥ [ &) Vergleicher o

2.3 Einfaches Erganzen von Eingdngen oder Ausgangen in KOP- und

FUP-Anweisungen

Mzse Bei einigen Anweisungen kénnen Sie weitere Eingdnge oder Ausgange
erstellen.

e Um einen Eingang oder Ausgang hinzuzufiigen, klicken Sie auf das Symbol "Erstellen"
oder an einem der vorhandenen Parameter IN oder OUT mit der rechten Maustaste auf
den Eingangsanschluss und wahlen den Befehl "Eingang einfligen".

® Um einen Eingang oder Ausgang zu léschen, klicken Sie bei einem der vorhandenen IN-
oder OUTParameter mit der rechten Maustaste auf den Anschluss (sofern mehr als die
zwei urspriinglichen Eingange vorhanden sind) und wahlen den Befehl "Léschen".
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2.4 Erweiterbare Anweisungen

24 Erweiterbare Anweisungen

Einige der komplexeren Anweisungen sind erweiterbar und zeigen zunachst nur die
wesentlichen Eingange und Ausgange an. Um alle Eingénge und Ausgéange vollstandig
anzuzeigen, klicken Sie auf den Pfeil im unteren Bereich der Anweisung.

%WDEB3 UPID_3Step_TO"
"FID_35tep_1" FID_=%
-35tep_ =35 | g
PID_35te
=R —En ENOf—
Setpoint
—EN ENC —
. Input
Setpoint Input_PER
Input = Artuator_H Cutput_UP =t
Input_FER = Actuator L Output DR =
= Actuator_H Output_UF Feedback Output_PER
—actuater L (iU LY Feedback PER
) Cutput_PER i
Feedback
Feedback_FER -
- -
- B —4Reset —
— State -
- Erraor = State
- ErrorBits Errari—
—_ " ErrarBits
2.5 Einfaches Andern des CPU-Betriebszustands
Die CPU verfiigt nicht {iber einen physischen Schalter zum Andern des Betriebszustands

(STOP oder RUN).

Klicken Sie in der Funktionsleiste auf die Schaltflache "CPU starten" oder "CPU
stoppen”, um den Betriebszustand der CPU zu andern.

nE

Beim Konfigurieren der CPU in der Geratekonfiguration legen Sie das Anlaufverhalten der
CPU Uber ihre Eigenschaften fest|(Seite 84).

Im Portal "Online & Diagnose" steht Ihnen auch ein Bedienpanel zur Verfligung, in dem Sie
den Betriebszustand der Online-CPU andern kénnen. Um das CPU-Bedienpanel verwenden
zu kdénnen, miussen Sie mit der CPU online verbunden sein. Das in der Taskcard "Online-
Tools" enthaltene Bedienpanel zeigt den Betriebszustand der Online-CPU an. Uber das
Bedienpanel kénnen Sie auch den Betriebszustand der Online-CPU andern.

Easy Book
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Easy Book

2.5 Einfaches Andern des CPU-Betriebszustands

 CPU-Bedienpanel Mit der Schaltflache auf dem Bedienpanel &ndern Sie den
mealewiziscocnone Betriebszustand (STOP bzw. RUN). Aulerdem enthélt das Bedienpanel
et B eine Schaltflache MRES zum Urléschen des Speichers.
ERROR TR
MAINT MFES

Der aktuelle Betriebszustand der CPU wird durch die Farbe der RUN/STOP-Anzeige
angegeben. Gelb steht fiir den Betriebszustand STOP, Griin fir RUN.

Unter Betriebszustande der CPU im S7-1200 Systemhandbuch finden Sie weitere
Informationen zum Konfigurieren des standardmaRigen Betriebszustands beim Hochlauf.
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2.6 Andern des Erscheinungsbilds und der Konfiguration von STEP 7

2.6 Andern des Erscheinungsbilds und der Konfiguration von STEP 7

Elnslansen Sie haben zahlreiche
Einstellmdglichkeiten; diese betreffen
z. B. das Aussehen der

* Allgemen
¥ Handwars-Fanfguration

Algamsin

Tl o Bedienoberflache, die Sprache oder
5 i P . den Ordner zum Speichern lhrer
L === - Arbeitsergebnisse.
O s w2 18] e Wahlen Sie zum Andern von
e e Einstellungen im Menl "Optionen" den
Befehl "Einstellungen".
Liryaut
[ Zulern gedbreeies Frojeks eim See laden

." i:i::l*:'d‘“”"’L T PeajeknasdbohL

¢ * i e
2.7 Projektbibliotheken und globale Bibliotheken fiir einfachen Zugriff

Mit Hilfe der globalen Bibliothek und der Projektbibliothek kdonnen Sie gespeicherte Objekte
innerhalb eines Projekts oder projektiibergreifend wiederverwenden. So kdnnen Sie z. B.
Bausteinvorlagen fiir verschiedene Projekte anlegen und die Vorlagen jeweils den
besonderen Anforderungen der Automatisierungsaufgabe anpassen. Sie konnen
unterschiedliche Objekte in Bibliotheken ablegen, so z. B. FCs, FBs, DBs,
Geratekonfigurationen, Datentypen, Beobachtungstabellen, Prozessbilder und
Bildbausteine. Sie konnen auRerdem die Komponenten der HMI-Gerate in Ihrem Projekt

speichern.
Bibliotheken TS Jedem Projekt ist eine Projektbibliothek zugeordnet, in der
Optionen | die wahrend des Projekts mehrfach verwendeten Objekte
1 abgelegt werden. Diese Projektbibliothek ist Teil des Projekts.
v | Projektbibliothek & Durch Offnen oder Schlieflen des Projekts wird auch die
§ =] | Ane - = . TRT . .
1 _ PrOJektp|bI|othek geoff_net oder gesphlossen.l Durgh_Spelchern
L des Projekts werden Anderungen in der Projektbibliothek
~ | Globale Bibliotheken £ gespeichert.
RG] 1EH L
¢ L] Buttons-and-Switches z
¥ L] Monstoring-and-controlkobjects &
¥ L) Docurmentation templates

Sie kénnen auch selbst eine globale Bibliothek anlegen, um die Objekte abzulegen, die fur
andere Projekte verfugbar sein sollen. Beim Anlegen einer neuen globalen Bibliothek
speichern Sie diese Bibliothek an einem Speicherort auf Ihnrem Computer oder Netzwerk.

Easy Book
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2.8 Einfache Auswahl einer Version einer Anweisung

2.8 Einfache Auswahl einer Version einer Anweisung

Durch die Entwicklung und die Ausgabezyklen bestimmter Befehlsséatze (z. B. Modbus, PID
und Bewegungssteuerung) ist es inzwischen zu mehreren freigegebenen Versionen dieser
Anweisungen gekommen. Um die Kompatibilitdt und Migration mit &lteren Projekten
sicherzustellen, kénnen Sie in STEP 7 auswahlen, welche Anweisungsversion Sie in lhr
Anwenderprogramm einflgen.

Klicken Sie in der Taskce_\_rd mit dem Anweisungsverzeichnis
T auf das Symbol, um die Uberschriften und Spalten im
Anweisungsverzeichnis zu aktivieren.

[

= [Jmopeus ~ ws/~  Um die Version einer Anweisung zu @andern, wahlen Sie die
4 MB_COMM_LOAD A entsprechende Version in der Klappliste aus.
2 ME_MASTER i
3 MB_SLAVE v2.0

Easy Book
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2.9 Einfaches Drag & Drop zwischen Ediforen

2.9

40

Einfaches Drag & Drop zwischen Editoren

Um zwei Editoren gleichzeitig anzuzeigen,
verwenden Sie den Menlbefehl "Editor
teilen" oder die entsprechende Schaltflache
in der Funktionsleiste.

Damit Sie Aufgaben schnell und unkompliziert
erledigen kénnen, ermdglicht STEP 7 das
Ziehen und Ablegen mit der Maus ("Drag &
Drop") von Elementen zwischen den Editoren.
So kdnnen Sie beispielsweise einen Eingang
von der CPU an die Adresse einer Anweisung
in Ihrem Anwenderprogramm ziehen.

Sie brauchen zum Auswahlen der Eingénge
oder Ausgange der CPU mindestens den
Zoomfaktor 200 %.

Beachten Sie, dass die Variablennamen nicht
nur in der PLC-Variablentabelle, sondern auch
in der CPU angezeigt werden.

(Fenster | Hille :l _u
Alle schlieBen Strg+Shifte P4
Alle rrinimieren
Machster Editor SwrgeFh
VerhengerEditar StrgsShiftsFé

1] Editarbereich vertikal tilen
Il £ ditarbere ich horzontal teillen Shift+F3

Zum Umschalten zwischen den gedffneten Editoren klicken Sie auf die jeweiligen Symbole

in der Editorleiste.

4 Portalansicht

T2 Ubersicht |1 einsteliungen |- pc-vanebien [k PLc_ |

Easy Book
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2.10 Aufruftyp eines DB dndern

2.10 Aufruftyp eines DB dndern

"IEC_Timer_0_DB" In STEP 7 kénnen Sie problemlos die Zuweisung

[ Variable def = einrichten oder andern, die zwischen einem DB und einer
Anweisung oder einem DB und einem FB besteht, der
sich in einem FB befindet.

Y Ausschneiden Strge X . . . . . .
18 Kopieren StrgeC ¢ Sie kdnnen die Zuweisung zwischen verschiedenen
8 Einfuger ' DBs umschalten.
% Loschen Ent . M . . . .
~ : ¢ Sie kdnnen die Zuweisung zwischen einem
ehe 2u

. , Einzelinstanz-DB und einem Multiinstanz-DB
wechseln.
" ' I e Sie kdnnen einen Instanz-DB erstellen (sofern ein
;ﬁ" “u‘m';fr';:‘gi:“ g Instanz-DB fehlt oder nicht verfiigbar ist).

. f g+ Sie kdnnen den Befehl "Aufruftyp dndern" auswahlen,
indem Sie entweder im Programmiereditor mit der
rechten Maustaste auf die Anweisung oder den FB
klicken oder indem Sie im Meni "Optionen" den Befehl
"Bausteinaufruf" auswahlen.

@ Kommentar einfiigen

Eigenschafien

Im Dialog "Aufrufoptionen”
Datenbaustsin konnen Sie einen Einzelinstanz-
Mame EC Timer 0_DE| - Odel’ einen MUltiinStanZ-DB
Nummer auswahlen. AulRerdem kdnnen
Einzelk IEC_Timer_0_DB_1 [% L. ) )
Instanz Manue Sie in einer Klappliste der

) verfigbaren DBs bestimmte
Der sufgernsfens Funktionsbaustein speichert seine Daten in DBs auswahlen.
einem eigenen InstanzDatenbaustein,
Multi-
Instanz
mehr...

0K Abbrechen

Easy Book
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2. 11 Gerdéte vortibergehend vom Netzwerk trennen

2.1

42

Geréate voribergehend vom Netzwerk trennen

Sie kénnen einzelne Netzwerkgerate vom Subnetz trennen. Weil die Konfiguration des
Geréts nicht aus dem Projekt entfernt wird, kénnen Sie die Verbindung des Geréts mihelos
wiederherstellen.

FLC_1 10-Device_1 10-Device_2
CPU 1214C IM 151-3FN 1M 151-3PN
PLC_1 PLC 1
FNAE_2

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf

::?;i??f den Schnittstellenanschluss des
e : A Netzwerkgeréats und wéahlen Sie im
—_ Neuem Subnet 2uweisen

Kontextmeni den Befehl "Vom Subnetz
S trennen".

Nevermn I0-Controller 2uweisen
Worn I0-System tennen
[] 10-5ystem hervorheben

g Eigenscheahen

STEP 7 konfiguriert die Netzwerkverbindungen neu, entfernt das getrennte Gerat jedoch
nicht aus dem Projekt. Die Netzwerkverbindung wird zwar geléscht, doch die
Schnittstellenadressen werden nicht verandert.

PLC_1 10-Device_1 10-Device_2
CPU 1214C 1M 151-3PN 1M 151-3PN
PMAE_2

Wenn Sie die neuen Netzwerkverbindungen laden, missen Sie die CPU in den
Betriebszustand STOP versetzen.

Um das Gerat wieder anzuschliel3en, erstellen Sie einfach eine neue Netzwerkverbindung
mit dem Anschluss des Geréts.

Easy Book
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2.12 Einfaches virtuelles "Abziehen" von Baugruppen ohne Verlust der Konfiguration

212 Einfaches virtuelles "Abziehen" von Baugruppen ohne Verlust der
Konfiguration

& Topologiesicht & Netzsicht |} Geratesict | STEP 7 bietet Ihnen eine virtuelle Ablage
& [rec [~] ﬁ B H Qs’ = fir "nicht gesteckte" Baugruppen. Sie
Bl T e TR “  konnen eine Baugruppe vom
= Baugruppentrager "abziehen" und dabei

' die Konfiguration der Baugruppe
speichern. Diese abgezogenen
Baugruppen werden mit dem Projekt
zusammen gespeichert; dadurch kénnen
Sie sie spater wieder einsetzen, ohne die
Parameter erneut konfigurieren zu
mussen.

| Topologiesicht | Netssicht [IY Geratesicht | Djese Funktion wird z. B. bei kurzfristigen
)6 Hi&e’ 4 Wartungsarbeiten eingesetzt. Denken Sie
beispielsweise an einen Fall, in dem Sie
auf eine bestimmte Baugruppe warten, die
ausgetauscht werden soll, und eine
andere Baugruppe voribergehend als
Ersatz verwenden wollen. In diesem Fall
kénnen Sie die konfigurierte Baugruppe
vom Baugruppentrager in die "Ablage
nicht gesteckter Baugruppen" ziehen und
anschlielend die voriibergehende
Ersatzbaugruppe einsetzen.

i
5

Miche gastecks
Baugruppen
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2.12 Einfaches virtuelles "Abziehen" von Baugruppen ohne Verlust der Konfiguration
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Erste Schritte

3.1 Projekt anlegen

Das Arbeiten mit STEP 7 ist einfach! Erfahren Sie selbst, wie schnell Sie ein Projekt anlegen
kdénnen.

Tatally Integrated Autamation

Heues Prajekt erstellen -

Progeiasame: Faject_ |
Fad CiDonements aad e

Erelien

Klicken Sie im Portal "Start" auf
die Aufgabe "Neues Projekt
erstellen”.

Geben Sie einen Projektnamen
an und klicken Sie auf die
Schaltflache "Erstellen”.

Waéhlen Sie nach dem Anlegen des Projekts
das Portal "Gerate & Netze".

Gerite & @ Alle Gerlte anzelgen Klicken Sie auf "Neues Gerat hinzufligen".

Hetae
Howes Gerdt hinzufiigen
Il

s CPU:

A Garmnnche civen [ bbrchan

Easy Book
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Wahlen Sie die in das Projekt aufzunehmende

1. Wahlen Sie im Dialog "Neues Gerat
hinzufligen" die Schaltflache "SIMATIC PLC".

2. Wahlen Sie in der Liste eine CPU.

3. Um die CPU dem Projekt hinzuzufiigen, klicken
Sie auf die Schaltflache "Hinzufligen".

Beachten Sie, dass die Option "Geratesicht 6ffnen"

ausgewahlt ist. Bei Auswahl dieser Option 6ffnen

Sie durch Klicken auf "Hinzufligen" die

"Geratekonfiguration" der Projektansicht.
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3.2 Variablen fiir die E/A der CPU anlegen

Bl Foiekinavigation A | In der Geratesicht wird die
el —a P e s Ty oot hinzugefligte CPU angezeigt.
-~ = -
I Neues Geral Basaiges =

i Geras & bgtn

3.2 Variablen fur die E/A der CPU anlegen

"PLC-Variablen" sind die symbolischen Namen fiir E/A und Adressen. Wenn Sie eine PLC-
Variable anlegen, speichert STEP 7 die Variable in einer Variablentabelle. Der Zugriff auf die
Variablentabelle kann Uber alle Editoren erfolgen (Programmiereditor, Gerateeditor,
Visualisierungseditor und Beobachtungstabelleneditor).

v L] Projetan . Offnen Sie bei gedffnetem Geréteeditor eine Variablentabelle.
sl Lo Die gedffneten Editoren werden in der Editorleiste angezeigt.

h Gerdme & Neme
= [ PLC_1 [CPU 1214C DODODEC]
E]’ Gerdgekonfiguration
% Online & Diagnoss
» gl Frogrammbausteine
¥ L@ Technologieobjekes
» [ Exteme Quellen
~ L gl PLCVariablen
45 Alle Variablen anzeigen
,I' Meue vanisblentabelle hinzuf.,
E-4 standard Varisblentabelle [13]

4 Portalansicht icht | Y Einstellungen |0 PLCvarinblen | oh PLC 1 |

:[:1& Klicken Sie in der Funktionsleiste auf die Schaltflache zum horizontalen Teilen des
Editorbereichs.
.CPUL 1 214E DEMODC] ¢ PLCVariablen * Standard-Varlablentabelle [19] — @ @ X STEP 7 Zeigt sowohl die Variablentabelle als

o w-l;\-':llanlen | = Amwendeikonstanten | Systemkonstanten - | aUCh den Gerateed|tor an.
Standard-Yaiablentabrelle
Hama Duzarayp Asranne Bama . Kammanta

X

< Topologiesicht  [dy Netssicht  [IF Gedeesici |

# mc = e S B2 o, - 4

Easy Book
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Easy Book

3.3 Einfaches Netzwerk im Anwenderprogramm anlegen

Zeigen Sie die Geratekonfiguration mit einem Zoomfaktor Gber 200 % an, sodass die E/A
lesbar und auswahlbar sind. Ziehen Sie die Eingdnge und Ausgange aus der CPU in die
Variablentabelle:

1. Waéhlen Sie "E0.0" und ziehen den Eingang in die erste Zeile der Variablentabelle.
2. Andern Sie den Variablennamen von "E0.0" in "Start".

3. Ziehen Sie E0.1 in die Variablentabelle und andern Sie den Namen in Stop".

4

. Ziehen Sie A0.0 (im unteren Bereich der CPU) in die Variablentabelle und dndern Sie den
Namen in "Running".

LA TZAC DODODC] » ACVarables + Standasd Variablentabells [16] — o B X

. - |4 Vanablen [®@ Anvendekonstanten [ @ systendonstanten | . - |4 Vanablen [®@ Anvendeikonstanten [ @ systendonstanten |
R TE Ed ¥R TE Ed
WamdardVaaiablentabells WamdardVaaiablentabells
et Datennyp Abeize Kaommentar Hame Datennyp preers Kaommentar
i X [ (R Boo g [
a p B o )
1@ runaing Bacl w900

=
UL

& Topologisicht [y Hotzsicht | Geriiesiche 1

= Iapolng-||=IE__1*;H9E|.“I|: rm' Genite sichy
] =] bd op B2 [ - | =

] =] bd op B2 [ - )

[w [w
B3 1] i ]

Nachdem die Variablen in die PLC-Variablentabelle eingetragen sind, stehen sie lhrem
Anwenderprogramm zur Verfligung.
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3.3 Einfaches Netzwerk im Anwenderprogramm anlegen

3.3 Einfaches Netzwerk im Anwenderprogramm anlegen

Ihr Programmcode besteht aus Anweisungen, die von der CPU der Reihe nach ausgefiihrt
werden. Legen Sie in diesem Beispiel den Programmcode im Kontaktplan (KOP) an. Das
KOP-Programm besteht aus einer Folge von Netzwerken, die den Strompfaden eines
Schaltplans dhneln.

- |7 Projekn Um den Programmiereditor zu 6ffnen, gehen Sie folgendermalen
‘r Heues Gerst hinzufigen vor:
iy Gertte &Newe
[ FLE_1 [CPU 1214C DGDCDE] 1. Erweitern Sie den Ordner "Programmbausteine" in der

It cersekonfigurstion
% Online & Disgnose
= ' Frogrammbausteine
B Neuen Baustein hinzufigen
4 Main [0B1)

Projektnavigation zur Anzeige des Bausteins "Main [OB1]".
2. Doppelklicken Sie auf den Baustein "Main [OB1]".

Der Programmiereditor 6ffnet den Programmbaustein (OB1).

¥ L Technologieobjekre

b L Externe Quellen

b Lg FLCVariablen

Mit den Schaltfllachen in der Funktionsleiste "Favoriten" kénnen Sie Kontakte und Spulen in
Ihr Netzwerk einfligen.

e

e

HF |4k —0— 7} = &

HF HiF

—0—

7o =

48

. Um einen Kontakt in das Netzwerk

einzufligen, klicken Sie in der
Funktionsleiste "Favoriten" auf die
Schaltflache "Schliel3erkontakt".

2. Flgen Sie in diesem Beispiel einen

zweiten Kontakt ein.

. Zum Einfugen einer Spule klicken

Sie auf "Ausgangsspule".

Easy Book
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3.3 Einfaches Netzwerk im Anwenderprogramm anlegen

Die "Favoriten" enthalten auch eine Schaltfliche zum Anlegen einer Verzweigung.

L E{:g! €% G B

-

A Al =

—

= g

. Wahlen Sie die linke Schiene, um

die Schiene fiir die Verzweigung
auszuwahlen.

. Um eine Verzweigung zur Schiene

des Netzwerks hinzuzufligen,
klicken Sie auf das Symbol flr
"Verzweigung 6ffnen".

. Flgen Sie einen weiteren

Schliel3er in die gedffnete
Verzweigung ein

. Ziehen Sie den Pfeil mit zwei

Spitzen zu einem
Verbindungspunkt (dem griinen
Quadrat auf dem Strompfad)
zwischen den zwei Kontakten auf
dem ersten Strompfad.

Um das Projekt zu speichern, klicken Sie in der Funktionsleiste auf "Projekt speichern". Sie
kdnnen auch dann speichern, wenn die Bearbeitung des Strompfads noch nicht
abgeschlossen ist. Sie kénnen jetzt den Variablennamen die entsprechenden Anweisungen

zuordnen.

Easy Book
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3.4 Adressieren Sie die Anweisungen mithilfe der PLC-Variablen in der Variablentabelle

3.4 Adressieren Sie die Anweisungen mithilfe der PLC-Variablen in der
Variablentabelle

Die Variablentabelle beschleunigt das Eingeben der PLC-Variablen fur die Adressen der
Kontakte und Spulen erheblich.

1. Doppelklicken Sie auf die
s Standal_'_dadresse <?? ?>{ber dem
ersten Offner.

— 2. Klicken Sie auf das Symbol fir den
Auswahlvorgang rechts neben der
Adresse, um die Variablen in der

| - Variablentabelle zu 6ffnen.

Tanning” — —<w 3. Wahlen Sie in der Klappliste "Start"
"stap” fur den ersten Kontakt.

4. Wiederholen Sie fir den zweiten
Kontakt die obigen Schritte und
wahlen Sie die Variable "Stop".

. Fur die Spule und den
Selbsthaltekontakt wahlen Sie die
Variable "Running".

ER|
[¢)]

%100 w01 %00.0
“Star” “Stop” “Runming”

1F 1F 1 F

%000
“Running”

— —

4 Sie konnen die E/A-Adressen auch direkt von
dr | Fc = = Rt o = der CPU ziehen. Dazu missen Sie nur/den
Arbeitsbereich der Projektansicht teilen
(Seite|40).

Zeigen Sie zum Auswahlen der E/A die CPU
mindestens mit Zoomfaktor 200 % an.

So kdnnen Sie die E/A der CPU aus der
"Geratekonfiguration" in die KOP-Anweisung im
Programmiereditor ziehen und damit nicht nur
die Adresse fir die Anweisung, sondern
gleichzeitig einen Eintrag in der PLC-
Variablentabelle anlegen.

Easy Book
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"Box"-Anweisung hinzufiigen

3.5 "Box"-Anweisung hinzufigen

Der Programmiereditor bietet eine allgemeine "Box"-Anweisung. Nach dem Einfligen dieser
Box-Anweisung kdénnen Sie die Art der Anweisung, z. B. eine Anweisung ADD, aus einer
Klappliste auswahlen.

1l

sge:EHE .S =

N . I:IUTI

=
—HF Hi- —0—|

—

=

i ACOS

FE ADD [+
5T AND i
T Asin

T atan

& ATH

- ATTACH
= caLcuLaTe

Arreeiiung

Areeisung

o Arremisung

Arvveisung
Areisung

Areveisung

ADD:
Auta

I Kopisren

x

Gehe u

{IHT =1ty

pk Newwerk einfiigen

Eingeng einfigen )

ASOZgichen.

OB Fu Alarme

L]

ShifeeF2

Strg+Shifta3

Klicken Sie in der Funktionsleiste
"Favoriten" auf die allgemeine "Box"-
Anweisung.

Unter der allgemeinen "Box"-
Anweisung sind eine Reihe von
Anweisungen verfugbar. Fir dieses
Beispiel erstellen Sie eine Anweisung
ADD:

1. Offnen Sie die Klappliste mit
Anweisungen, indem Sie auf die
gelbe Ecke der "Box"-Anweisung
klicken.

2. Blattern Sie in der Liste nach unten
und wahlen Sie die Anweisung
ADD aus.

3. Klicken Sie auf die gelbe Ecke
neben dem "?", um den Datentyp
fir Eingaben und Ausgaben zu
wahlen.

Jetzt kdnnen Sie die Variablen (oder
Speicheradressen) fur die Werte
eingeben, die mit der Anweisung ADD
verwendet werden sollen.

Sie kdnnen auBerdem fur bestimmte Anweisungen zuséatzliche

Eingange angeben:

1. Klicken Sie auf einen der Eingange in der Box.

2. Klicken Sie mit der rechten Maustaste, um das Kontextmen(
aufzurufen, und wahlen Sie "Eingang einfligen".

mlIN2
IN3

Die Anweisung ADD verwendet nun drei Eingéange.
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3.6 Anweisung CALCULATE fir komplexe mathematische Gleichungen verwenden

3.6 Anweisung CALCULATE fiir komplexe mathematische Gleichungen
verwenden

Mit der Anweisung Calculate kénnen Sie eine mathematische Funktion erstellen, die
mehrere Eingangsparameter verarbeitet und das Ergebnis entsprechend der von Ihnen
vorgegebenen Gleichung ausgibt.

= = Erweitern Sie im Basic-Anweisungsverzeichnis den Ordner
~ | Einfache Anweisungen . . | i X
b [ Allgemein der mathematischen Funktionen. Doppelklicken Sie auf die
b B Birverkniiplung Anwelﬁung Calculate, um sie in Ihr Anwenderprogramm
b [@] Zeiten einzufligen.
b [+1] Zahler
» EVergleicher
w [£] Mathematische Funktion..
ET| CALCULATE .,
£l ~00 "
T Die nicht ko_nﬁgunertle Anweisung
m = Calculate bietet zwei
N (] . .
: — Eingangsparameter und einen
oUT = =77t
Ausgangsparameter.
LR out

- = IN2 4

Klicken Sie auf "???" und wahlen Sie die Datentypen fiir die

CALLLLATE () . .
”“" = Eingangs- und Ausgangsparameter aus. (Alle Eingangs- und
- = :“f:. B Ausgangsparameter missen denselben Datentyp haben.)
- el o Wabhlen Sie fur dieses Beispiel den Datentyp "Real" aus.
IN2 s Uint
Ding
Byl
Word
Diford

Klicken Sie auf das Symbol "Gleichung bearbeiten", um die Gleichung einzugeben.

Anweisung "Berechnen” bearbeiten [%
ouT = | N
Beispiel:

(INT « IN2) * (INT - IN2)
ragliche Amweisungen fur Real:
+.= ", [, Abs, Meqg, Exp, ™", Frac, Ln, Sin, ASin, Cos, ACos, Tan, ATan, Sqr, Sqrt, Round, Ceil, Floor, Trunc

OK | Abbrechen |
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3.6 Anweisung CALCULATE fir komplexe mathematische Gleichungen verwenden

Geben Sie in diesem Beispiel die folgende Gleichung zum Skalieren eines Rohanalogwerts
ein. (Die Bezeichnungen "In" und "Out" entsprechen den Parametern der Anweisung

Calculate.)
Out vae = ((Out high - Out 1ow) / (IN high = IN 1ow)) * (IN vaive - IN 1ow) + Out low
Out = ((in4 - in5) / (in2 - in3)) * (in1 - in3) + in5
Erlauterung:  Out vaiue (Out) Skalierter Ausgangswert
In value (in1 Analogeingangswert
In high (in2 Oberer Grenzwert fir den skalierten Eingangswert

Out high (in4 Oberer Grenzwert fir den skalierten Ausgangswert

)
)

N tow (in3) Unterer Grenzwert fur den skalierten Eingangswert
)

Out iow (in5) Unterer Grenzwert fir den skalierten Ausgangswert

Geben Sie im Feld "Calculate bearbeiten" die Gleichung mit den Parameternamen ein:
OUT = ((in4 - in5) / (in2 - in3)) * (in1 - in3) +in5

Anweisung “Berechnen" bearbeiten 32
outT = j--.n4-m§- n2-n3 " anl -ing +ns
Beispiel:

(M1« 1H2) (I =102)
Kagliche Anweisungen fur Real
+.= " 0 Abs, Heg, Exp. **. Frac, Ln. Sin, ASin, Cos, ACos. Tan, ATan, Sqr. Sqrt. Round, Ceil, Floor. Trunc

Ok abbrechen |

Wenn Sie auf "OK" klicken, erstellt e
die Anweisung Calculate die fur die Real L
Anweisung erforderlichen Eingange. - —

OUT = (ind-inSM0n2-in3)...

N1 ouT = <
- — N2
- = IN3
c i
e =INS ¥

Geben Sie die Variablennamen fur ouoe g

die Werte ein, die den Parametern Resl
[——————[N EMO
entsprechen.
OUT = {ind = in5) / {in2=i._.
%026 %022
“In_walug” = N1 OUT = "0ur_valus”
%MO 30
“ln_high" = IN2
ALk
“Im_low" = INS
LMD 38
“Out_high" — N4

A [
“Out_low” — N5 35
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3.7 HMI-Gerét zum Projekt hinzufigen

3.7 HMI-Gerét zum Projekt hinzufiigen

Das Hinzufiigen eines HMI-Gerats zum
Projekt ist einfach!

—_

. Doppelklicken Sie auf das Symbol fiir
"Neues Geréat hinzufligen".

2. Waéhlen Sie im Dialog "Neues Gerat

hinzufiigen" die Schaltflache "SIMATIC
HMI".

aaaaaa

102 B sic OF Posaai

1 =5re0 anic i Pomnaie
I R 05 B s s P
[N FERe08 Bas mona PH Ferir.
20 Disply
¥ I 15" Display

Beatehir. | Gantdn Sadt 1-30
VeI
Bescheeiusg

Thad

:rnz”:m.unumf-s—'
Taatees usd fzuchbedmeung, & Ferisonstamen
1x

or | riaecten |

= B2 Atk 2 =2 —% Bihat

. Wahlen Sie das gewilinschte HMI-Gerat

aus der Liste aus.

Sie kénnen die Bilder fir das HMI-
Gerat auch mit Hilfe des
Gerateassistenten konfigurieren.
Klicken Sie auf "OK", um das HMI-
Geréat zum Projekt hinzuzufligen.

Das TIA Portal fugt das HMI-Gerat dem Projekt hinzu.

Das TIA Portal bietet Ihnen einen HMI-Assistenten zur
einfacheren Konfiguration aller Bilder und der Struktur
Ihres HMI-Gerats.

Wenn Sie den Gerateassistenten nicht ausfiihren, legt das TIA Portal ein einfaches HMI-
Standardbild an. Spater konnen Sie weitere Bilder oder Objekte in Bildern hinzufligen.

Easy Book
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3.8

3.9

Easy Book

3.8 Netzwerkverbindung zwischen CPU und HMI-Gerét herstellen

Netzwerkverbindung zwischen CPU und HMI-Gerét herstellen

Das Erstellen einer Netzwerkverbindung ist

PLE_1 HMI_1
CPU 1214C KIFE00 PN .
O

PLC_1 HMI_1
CPU1214C KTP600 PN
(=]

L5

einfach!

Navigieren Sie zu "Gerate & Netze" und wahlen
Sie die Netzsicht, um CPU und HMI-Gerat
anzuzeigen.

Um ein PROFINET-Netzwerk zu erstellen,
ziehen Sie eine Linie von dem griinen Quadrat
(Ethernet-Port) auf dem Gerat zu dem griinen
Quadrat des anderen Gerats.

Fir die beiden Gerate wird eine

Netzwerkverbindung hergestellt.

PLC_ 1 HMI_1
CPU1214C KIFE00 FH
]
NE_1

HMI-Verbindung zur gemeinsamen Nutzung von Variablen erstellen

[ Topologiesicht [ Metzsicht |[Y Geritesicht |

v Vernemen 1§ Verbindungen| | HMiVerbindung =] 5; L —
PLC_1 HMI_1
CPU1214C KTP&00 PN
| ]
FHNE_1 ‘
PLC 1 Hiw_4
CPUI4C KTPEO0 mona PN 1
(¥
PHIE_1

PLC A
CPUA214C

Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF

Wenn Sie eine HMI-Verbindung zwischen den
beiden Geraten herstellen, kbnnen Sie
anschlief3end problemlos Variablen mit beiden
Geraten gemeinsam nutzen.

o Klicken Sie bei ausgewahlter
Netzwerkverbindung auf die Schaltflache
"Verbindungen" und wahlen Sie dann in der
Klappliste "HMI-Verbindung" aus.

¢ Hierdurch erscheinen die beiden Gerate in
blauer Anzeigefarbe.

o Wahlen Sie die CPU aus und ziehen Sie

die Linie zum HMI-Gerat.

Das Konfigurieren der Variablen fir diese

HMI-Verbindung geschieht durch

Auswahlen aus einer Liste von PLC-

Variablen.
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3.10 HMI-Bild anlegen

Sie kdnnen eine HMI-Verbindung auch auf andere Arten erstellen:

® \Wenn Sie eine PLC-Variable aus der PLC-Variablentabelle, aus dem Programmiereditor
oder dem Geratekonfigurationseditor in den Editor fir das HMI-Bild ziehen, wird dadurch
automatisch eine HMI-Verbindung erstellt.

o \Wenn Sie im HMI-Assistenten nach dem PLC-Gerat suchen, wird automatisch eine HMI-
Verbindung erstellt.

3.10 HMI-Bild anlegen

Auch ohne Einsatz des Gerateassistenten ist das Konfigurieren eines HMI-Bildes einfach.

STEP 7 stellt standardmaRig eine
Gruppe von Bibliotheken bereit, aus
denen Grundformen, interaktive
Elemente und Standardgrafiken
eingefligt werden kénnen.

Projektl » WMI_1 * Bilder * Bild_1

i
nanyian

Fiiz| bl

T e g

(EETaT )

Um ein Element einzufligen, brauchen Sie das Element nur auf das Bild zu ziehen und dort
abzulegen. Das Konfigurieren von Aussehen und Verhalten des Elements erfolgt tber die
Elementeigenschaften im Inspektorfenster.

Eigenschafien linlmallun-m i Erelgnivie |
Migamain

aligeensin
Gestaltung Frozets Foamat
Verhahen Vanable: ] Aragigelommat | Desma I
Earraellung PLehanabls: F Desmatiteben =
Taxthourriat AR o ; A
Geenoen Y
vernchadenss | Futwende Hlsetten: ||
Sicherher ] Darstelungidamas.

I Modus | Eingsbelsuigehe =] R I+

Sie kénnen die Elemente auf lhrem Bild auch dadurch erstellen, dass Sie PLC-Variablen mit
der Maus entweder aus der Projektnavigation oder aus dem Programmiereditor in das HMI-
Bild ziehen. Die PLC-Variable wird dann zu einem Element in dem Bild. Sie kbnnen die
Parameter fir dieses Element anhand der Eigenschaften &ndern.

Easy Book
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3.11 PLC-Variable fir das HMI-Element auswéahlen

3.11 PLC-Variable fiir das HMI-Element auswahlen

Nachdem Sie das Element in Ihrem Bild erstellt haben, weisen Sie dem Element Uiber
dessen Eigenschaften eine PLC-Variable zu. Wenn Sie auf die Auswahlschaltflache neben
dem Variablenfeld klicken, werden die PLC-Variablen der CPU angezeigt.

& Fandadansbleme |
= [ HMI_1 [1TP00 Bacic F1s)
+ [ Hakeansbien

[ ] Alles prceigen o B3

Sie kdnnen PLC-Variablen auch mit der Maus aus der Projektnavigation in das HMI-Bild
ziehen. Rufen Sie die PLC-Variablen in der Ansicht "Details" in der Projektnavigation auf und
ziehen Sie die Variable dann mit der Maus in das HMI-Bild.

Easy Book
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3.11 PLC-Variable fiir das HMI-Element auswaéahlen
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4.1 Bei jedem Zyklus ausgefiihrte Arbeitsschritte

Jeder Zyklus umfasst das Schreiben der Ausgénge, das Lesen der Eingange, das
Bearbeiten der Anweisungen des Anwenderprogramms und die Durchfiihrung der
Systemwartung oder Hintergrundverarbeitung.

Dieser Zyklus wird als Abtastzyklus oder Abtastung
bezeichnet. Unter Standardbedingungen werden alle
digitalen und analogen Ein- und Ausgénge synchron zum
Zyklus mit einem internen Speicherbereich, dem so
genannten Prozessabbild, aktualisiert. Das Prozessabbild
enthalt ein Momentabbild der physischen Ein- und
Ausgange von CPU, Signalboard und Signalmodulen.

SIEMENS

e Die CPU liest die physischen Eingédnge unmittelbar vor der Ausflihrung des
Anwenderprogramms und speichert die Eingangswerte im Prozessabbild der Eingange.
Dadurch wird sichergestellt, dass diese Werte wahrend der Ausfiihrung der
Anwenderanweisungen konsistent bleiben.

e Die CPU fuhrt die Logik der Anwenderanweisungen durch und aktualisiert die
Ausgangswerte im Prozessabbild der Ausgénge, statt in die tatsachlichen physischen
Ausgange zu schreiben.

e Nach Ausfihrung des Anwenderprogramms schreibt die CPU die resultierenden
Ausgénge aus dem Prozessabbild der Ausgénge in die physischen Ausgange.

Dieser Vorgang sorgt wahrend der gesamten Ausflhrung der Anwenderanweisungen in dem
jeweiligen Zyklus fur eine konsistente Logik und verhindert ein Pendeln der physischen
Ausgénge mit mehrmaligen Zustandswechseln im Prozessabbild der Ausgéange.

Easy Book
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4.2 Betriebszustdnde der CPU

4.2

60

STARTUP

A

Speicherbereich A wird in die physischen
Ausgénge geschrieben

RU
Léscht den Speicherbereich fur Eingange @
("E")

Die Ausgéange werden mit dem letzten Wert @ Der Zustand der physischen Eingénge wird in
oder dem Ersatzwert initialisiert den Speicherbereich E kopiert

Die Anlauf-OBs werden ausgefiihrt ® Die Programmzyklus-OBs werden ausgefiihrt
Der Zustand der physischen Eingange wird @
in den Speicherbereich E kopiert

Alle Alarmereignisse werden in der ® Alarme und Kommunikation werden in allen
Warteschlange fir die Verarbeitung im Teilen des Zyklus bearbeitet

Betriebszustand RUN gespeichert

Fihrt Selbstdiagnose durch

Das Schreiben des Speicherbereichs flr die
Ausgange ("A") in die physischen Ausgénge
wird freigegeben

Sie kdnnen das Standardverhalten eines Moduls andern, indem Sie dieses aus der
automatischen E/A-Aktualisierung herausnehmen. Sie kénnen ferner sofort bei der
Ausfiihrung einer Anweisung digitale und analoge E/A-Werte lesen und schreiben. Durch
das direkte Lesen der physischen Eingange wird das Prozessabbild der Eingénge nicht
verandert. Durch das direkte Schreiben in die physischen Ausgénge werden das
Prozessabbild der Ausgange und der physische Ausgang geéndert.

Betriebszustande der CPU

Die CPU hat drei Betriebszustande: Betriebszustand STOP, Betriebszustand STARTUP und
Betriebszustand RUN. Die Status-LEDs auf der Vorderseite der CPU geben den aktuellen
Betriebszustand an.

Im Betriebszustand STOP fuhrt die CPU das Programm nicht aus und Sie kénnen ein
Projekt laden. Die RUN/STOP-LED leuchtet dauerhaft gelb.

Im Betriebszustand STARTUP fihrt die CPU eine Anlauflogik (sofern vorhanden) aus.
Die CPU verarbeitet im Betriebszustand STARTUP keine Alarmereignisse. Die
RUN/STOP-LED blinkt abwechselnd griin und gelb.

Im Betriebszustand RUN wird der Zyklus wiederholt ausgefiihrt. Alarmereignisse kénnen
auftreten und von der CPU an beliebigen Punkten innerhalb der Programmzyklusphase
abgearbeitet werden. Im Betriebszustand RUN koénnen einige Teile eines Projekts
geladen werden. Die RUN/STOP-LED leuchtet dauerhaft grun.
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4.2 Betriebszustdnde der CPU

Die CPU unterstitzt den Warmstart, um in den Betriebszustand RUN zu gehen. Wahrend
eines Warmstarts wird kein Urléschen ausgefiihrt, Sie kénnen jedoch ein Urléschen Uber
STEP 7 auslésen. Beim Urldschen werden der Arbeitsspeicher sowie alle remanenten und
nicht remanenten Speicherbereiche geldscht, der Ladespeicher in den Arbeitsspeicher
kopiert und die Ausgange in die konfigurierte "Reaktion auf CPU-STOP" versetzt. Der
Diagnosepuffer und die dauerhaft gespeicherten IP-Adressen werden beim Urléschen nicht
geldscht. Ein Warmstart initialisiert alle nicht remanenten System- und Anwenderdaten.

Die Einstellung fir das Anlaufverhalten der CPU nach NETZ-EIN kann einschlie3lich der
Anlaufart vollstéandig Uber STEP 7 konfiguriert werden. Diese Einstellungen finden Sie in der
Geratekonfiguration der CPU unter "Anlauf". Beim Einschalten fiihrt die CPU eine Reihe von
Diagnoseprifungen und anschlieRend die Systeminitialisierung durch. Bei der
Systeminitialisierung 16scht die CPU den gesamten Speicherbereich mit nicht remanenten
Merkern und setzt alle nicht remanenten DBs auf ihre Ausgangswerte zurtick. Dann schaltet
die CPU in die jeweilige Anlaufart. Bestimmte Fehler verhindern, dass die CPU in den
Betriebszustand RUN geht. Die CPU unterstitzt die folgenden Anlaufarten: Betriebszustand
STOP, "Wechsel in Betriebszustand RUN nach Warmstart" und "Wechsel in
vorhergehenden Betriebszustand nach Warmstart".

ACHTUNG

Konfiguration des Warmstarts

Die CPU kann aufgrund von behebbaren Fehlern in den Betriebszustand STOP gehen.
Dies kénnen z.B. der Ausfall eines ersetzbaren Signalmoduls oder temporare Fehler sein
wie Stérungen der Netzleitung oder ein unvorhersehbares Anlaufereignis.

Wenn fur die CPU die Einstellung "Warmstart - Betriebsart vor NETZ-AUS" konfiguriert ist,
kehrt sie nach Behebung des Fehlers erst dann in den Betriebszustand RUN zuriick, wenn
sie einen neuen Befehl von STEP 7 erhalt, um in den Betriebszustand RUN zu gehen.
Ohne einen neuen Befehl behalt die CPU den Betriebszustand STOP als den Zustand vor
NETZ-AUS bei.

Fir CPUs, die fir den von einer STEP 7-Verbindung unabhéngigen Betrieb vorgesehen
sind, sollte Ublicherweise die Einstellung "Warmstart - RUN" konfiguriert sein, damit die
CPU nach Behebung eines Fehlerzustands durch Aus- und Wiedereinschalten wieder in
den Betriebszustand RUN versetzt werden kann.

 CPU-Bedienpanel Die CPU verfiigt nicht (iber einen physischen Schalter zum Andern
nc [cu1214co0000e) des Betriebszustands (STOP bzw. RUN). Um den Betriebszustand
M Ioe HE der CPU zu andern, bietet STEP 7 die folgenden Tools:
ERROR STOP
o T owmes e Schaltflachen "STOP" und "RUN" in der Symbolleiste von STEP 7

¢ CPU-Bedienpanel in den Online-Tools

Sie kdnnen ferner eine STP-Anweisung in Ihr Programm einfiigen, um die CPU in den
Betriebszustand STOP zu versetzen. Auf diese Weise kénnen Sie die Bearbeitung Ihres
Programms abhangig von der Programmlogik unterbrechen.
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4.3 Ausfiihrung des Anwenderprogramms

4.3

4.31

62

Ausflihrung des Anwenderprogramms

Die CPU unterstiitzt die folgenden Bausteinarten fir den Aufbau einer geeigneten Struktur
Ihres Anwenderprogramms:

e QOrganisationsbausteine (OBs) legen die Struktur des Programms fest. Fir einige OBs
gibt es vordefiniertes Verhalten und Startereignisse, Sie kénnen aber auch OBs mit
eigenen Startereignissen |(Seite 63) anlegen.

e Funkionen (FCs) und Funktionsbausteine (FBs) enthalten den Programmcode, der den
jeweiligen Aufgaben oder Parametrierungen entspricht. Jede FC bzw. jeder FB stellt eine
Anzahl Ein- und Ausgangsparameter fir die gemeinsame Nutzung der Daten mit dem
aufrufenden Baustein bereit. Ein FB verwendet ferner einen weiteren Datenbaustein
(Instanz-DB) flr die Speicherung von Zustandswerten wahrend der Ausfihrung, die von
anderen Bausteinen im Programm verwendet werden kdnnen.

e Datenbausteine (DBs) speichern Daten, die von den Programmbausteinen verwendet
werden kénnen.

Die Grole des Anwenderprogramms, der Daten und der Konfiguration ist durch den
verfigbaren Ladespeicher und den Arbeitsspeicher in der CPU (Seite 15) begrenzt. Die
Anzahl der einzelnen OBs, FCs, FBs und DBs ist nicht begrenzt. Die Gesamtzahl der
Bausteine darf jedoch 1024 nicht Gberschreiten.

Bearbeitung des Zyklus im Betriebszustand RUN

In jedem Zyklus schreibt die CPU in die Ausgange, sie liest die Eingange, fiihrt das
Anwenderprogramm aus, aktualisiert die Kommunikationsmodule und antwortet auf
Anwenderalarmereignisse und Kommunikationsanfragen. Kommunikationsanfragen werden
wahrend des Zyklus regelmaRig bearbeitet.

Diese Aktionen (auBer den Anwenderalarmereignissen) werden zyklisch fortlaufend
bearbeitet. Anwenderalarmereignisse, die aktiviert sind, werden nach der Prioritat in der
Reihenfolge ihres Auftretens abgearbeitet. Bei Alarmereignissen liest die CPU die Eingange,
fuhrt den OB aus und schreibt in die Ausgange, ggf. mit dem zugehérigen Teilprozessabbild
(PIP).

Das System gewahrleistet, dass der Zyklus innerhalb der maximalen Zykluszeit abgearbeitet
wird, sonst wird ein Zeitfehler erzeugt.

e Jeder Zyklus beginnt mit der Abfrage der aktuellen Werte der digitalen und analogen
Ausgange im Prozessabbild und dem Schreiben dieser Werte in die physischen
Ausgange von CPU, SB und SMs, die flr die automatische E/A-Aktualisierung
konfiguriert sind (Standardkonfiguration). Greift eine Anweisung auf einen physischen
Ausgang zu, so werden der Ausgang im Prozessabbild und der physische Ausgang
aktualisiert.

® Im weiteren Verlauf des Zyklus werden die aktuellen Werte der digitalen und analogen
Eingénge aus der CPU, der SB und den SMs, die fir die automatische E/A-
Aktualisierung konfiguriert sind (Standardkonfiguration), ausgelesen und diese Werte in
das Prozessabbild geschrieben. Greift eine Anweisung auf einen physischen Eingang zu,
so wird der Wert des physischen Eingangs geandert, der Eingang im Prozessabbild
jedoch nicht aktualisiert.
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4.3 Ausfiihrung des Anwenderprogramms

® Nach dem Lesen der Eingénge wird das Anwenderprogramm von der ersten Anweisung
bis zur letzten Anweisung ausgefihrt. Darin enthalten sind alle Programmzyklus-OBs
sowie alle zugehdrigen FCs und FBs. Die Programmzyklus-OBs werden fortlaufend nach
der OB-Nummer, beginnend mit der niedrigsten OB-Nummer, abgearbeitet.

Die Kommunikationsbearbeitung tritt wahrend des Zyklus regelmafig auf und unterbricht
mdglicherweise die Ausfiihrung des Anwenderprogramms.

Zu den Selbstdiagnosen gehdren regelmafige Prifungen des System und die Abfrage des
Zustands der E/A-Module.

Alarme kénnen in jedem Teil des Zyklus auftreten, sie sind ereignisgesteuert. Tritt ein
Ereignis auf, so unterbricht die CPU den Zyklus und ruft den OB fir die Verarbeitung des
Ereignisses auf. Wenn der OB das Ereignis abgearbeitet hat, setzt die CPU die Ausfiihrung
des Anwenderprogramms an der Stelle fort, an der es zuvor unterbrochen wurde.

4.3.2 OBs strukturieren Ihr Asnwenderprogramm

OBs steuern die Ausfiihrung des Anwenderprogramms. Die Ausfiihrung eines
Organisationsbausteins wird durch bestimmte Ereignisse in der CPU angestof3en. OBs
kénnen sich nicht gegenseitig aufrufen und sie kbnnen auch nicht aus einer FC oder einem
FB aufgerufen werden. Nur ein Ereignis wie zum Beispiel ein Diagnosealarm oder ein
Zeitintervall kann die Ausfiihrung eines OB anstofien. Die CPU bearbeitet die OBs dann
entsprechend ihren Prioritatsklassen, wobei OBs mit hdheren Prioritdten zuerst ausgefihrt
werden. Die niedrigste Prioritatsklasse ist 1 (fir den Hauptprogrammzyklus), die héchste ist
24,

4.3.3 Prioritdten und Warteschlange fiir die Ausflihrung von Ereignissen

Die CPU-Bearbeitung wird durch Ereignisse gesteuert. Ein Ereignis 16st die Ausflihrung
eines Alarm-OBs aus. Sie kénnen wahrend der Erstellung des Bausteins, wahrend der
Geratekonfiguration oder Uber eine Anweisung ATTACH oder DETACH den Alarm-OB fiir
ein Ereignis angeben. Einige Ereignisse wie das Programmzyklusereignis oder zyklische
Ereignisse treten regelmaRig auf. Andere Ereignisse wie das Anlaufereignis oder
Zeitverzogerungsereignisse treten einmalig auf. Einige Ereignisse treten auf, wenn die
Hardware ein Ereignis ausldst, z. B. ein Flankenereignis an einem Eingang oder ein Ereignis
eines schnellen Zahlers. Ereignisse wie das Diagnosefehler- und das Zeitfehlerereignis
treten nur im Fehlerfall auf. Die Ereignisprioritadten und Warteschlangen dienen zum
Festlegen der Verarbeitungsreihenfolge der Alarm-OBs.

Die CPU verarbeitet die Ereignisse in der Reihenfolge ihrer Prioritat, wobei 1 die niedrigste
Prioritat und 26 die héchste Prioritat ist. Vor der Version 4.0 der S7-1200 CPUs gehdrte
jeder OB-Typ zu einer festen Prioritatsklasse (1 bis 26). In V4.0 kénnen Sie jedem von Ihnen
konfigurierten OB eine Prioritatsklasse zuweisen. Sie konfigurieren die Prioritatsklasse in
den OB-Eigenschaften.
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4.3 Ausfiihrung des Anwenderprogramms

Unterbrechbare und nicht unterbrechbare Ausflihrungsarten
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OBs werden in der Reihenfolge der Prioritat der Ereignisse ausgefuhrt, die die OBs
ausldsen. Bei Version 4.0 der S7-1200 CPUs kénnen Sie konfigurieren, ob die OB-
Ausfiihrung unterbrechbar oder nicht unterbrechbar sein soll. Beachten Sie, dass
Programmzyklus-OBs immer unterbrechbar sind. Alle anderen OBs kénnen Sie jedoch als
unterbrechbar oder als nicht unterbrechbar konfigurieren.

Wenn Sie die unterbrechbare Ausfihrungsart festlegen, wird die Ausfiihrung eines OBs
unterbrochen, falls ein Ereignis mit héherer Prioritat vor dem Ausfihrungsende des OBs
auftritt, um die Ausfiihrung des OBs héherer Prioritat zu erméglichen. Daraufhin wird das
Ereignis mit hdherer Prioritat ausgefihrt und anschlieend der unterbrochene OB
fortgesetzt. Treten wahrend der Ausfiihrung eines unterbrechbaren OBs mehrere Ereignisse
auf, verarbeitet die CPU diese Ereignisse in der Reihenfolge der Prioritat.

Wenn Sie nicht die unterbrechbare Ausfliihrungsart festlegen, wird die Ausfihrung eines OBs
unabhangig von anderen wahrend dieses Zeitraums ausgeldsten Ereignissen beendet.

Nachfolgend sind zwei Falle beschrieben, in denen Alarmereignisse einen Weckalarm-OB
und einen Zeitverzégerungs-OB ausltésen. In beiden Fallen ist der Zeitverzégerungs-OB
(OB201) keinem Teilprozessabbild zugeordnet und wird mit Prioritat 4 ausgefiihrt. Der
Weckalarm-OB (OB200) ist Teilprozessabbild PIP1 zugeordnet und wird mit Prioritat 2
ausgefihrt. Die folgenden Abbildungen zeigen die unterschiedliche Ausfiihrung
unterbrechbarer und nicht unterbrechbarer OBs:

0B201
ausfihren
PIP1 0B200 PIP1

lesen ausfuhren schreiben
PIPO PIPO OB1 OB1 ausfuhren
schreiben lesen ausfihren f’ zf (Fortsetzung)
Zeit |:’> Zykluszeit Verzigerungszeit
abgelaufen abgelaufen
Bild 4-1 Fall 1: Nicht unterbrechbare OB-Ausfiihrung
0B201
ausfihren
PIP1 0OB200 OB200 ausfihren PIP1
lesen ausfihren (Fortsetzung) schreiben
PIPO PIPO OB1 OB1 ausfiihren
schreiben lesen ausfihren 6 ,7 (Fortsetzung)
Zeit |:> Zykluszeit Verzogerungszeit
abgelaufen abgelaufen
Bild 4-2 Fall 2: Unterbrechbare OB-Ausfuhrung
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Hinweis

Wenn Sie die OB-Ausfiihrungsart als nicht unterbrechbar festlegen, kann ein Zeitfehler-OB
lediglich Programmzyklus-OBs unterbrechen. In den Versionen vor V4.0 der S7-1200 CPU
konnte ein Zeitfehler-OB jede OB-Ausflihrung unterbrechen. Ab V4.0 muss die OB-
Ausfiihrung als unterbrechbar konfiguriert werden, wenn ein Zeitfehler-OB (oder ein anderer
OB mit héherer Prioritat) die Ausfiihrung von OBs, die keine Programmzyklus-OBs sind,
unterbrechen soll.

Wissenswertes zu Prioritdten und Warteschlange fiir die Ausfiihrung von Ereignissen

Die Zahl anstehender Ereignisse aus einer einzigen Quelle kann begrenzt werden, indem
jedem Ereignistyp eine eigene Warteschlange zugewiesen wird. Sobald die maximale Zahl
anstehender Ereignisse eines bestimmten Typs erreicht ist, wird das nachste Ereignis nicht
mehr bearbeitet und geht verloren. Weitere Informationen zum Warteschlangenuberlauf
finden Sie im Thema zu Zeitfehler-OBs.

Jedes Ereignis einer CPU hat eine Prioritat. Die Ereignisse werden von der CPU im
Allgemeinen in der Reihenfolge der Prioritat (hdchste zuerst) bearbeitet. Ereignisse mit
gleicher Prioritat werden von der CPU nach dem First-In-First-Out-Prinzip bearbeitet.

Tabelle 4-1 OB-Ereignisse

Ereignis Zuléssige Anzahl OB-Standardprioritat
Programmzyklus 1 Programmzyklusereignis 14
Mehrere OBs zuléssig
Anlauf 1 Anlaufereignis ! 14
Mehrere OBs zulassig
Verzdgerung Bis zu 4 Zeitereignisse 3
1 OB je Ereignis
Weckalarm Bis zu 4 Ereignisse 8
1 OB je Ereignis
Prozessalarm Bis zu 50 Prozessalarmereignisse? 18
1 OB je Ereignis, Sie kdnnen jedoch den gleichen OB fir 18
mehrere Ereignisse verwenden
Zeitfehler 1 Ereignis (nur wenn konfiguriert)3 22 oder 26*
Diagnosefehler 1 Ereignis (nur wenn konfiguriert) 5
Ziehen oder Stecken von Modulen | 1 Ereignis 6
Fehler bei Baugruppentréger oder | 1 Ereignis 6
Station
Tageszeit Bis zu 2 Ereignisse 2
Zustand 1 Ereignis
Easy Book
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Ereignis Zulassige Anzahl OB-Standardprioritat
Update 1 Ereignis 4
Profil 1 Ereignis 4

1 Das Anlauf- und das Programmzyklusereignis treten nie gleichzeitig auf, weil der Anlauf zuerst beendet sein muss,
bevor der Programmzyklus gestartet wird.

2 Bei Verwendung der Anweisungen DETACH und ATTACH sind mehr als 50 Prozessalarm-OBs mdglich.

3 Sie koénnen die CPU so konfigurieren, dass sie in RUN bleibt, wenn die maximale Zykluszeit tiberschritten wird, oder Sie
kénnen mit der Anweisung RE_TRIGR die Zykluszeit zuriicksetzen. Wenn die maximale Zykluszeit jedoch in einem
Zyklus zum zweiten Mal Uberschritten wird, geht die CPU in den Betriebszustand STOP.

4 Die Prioritat bei einer neuen V4.0-CPU ist 22. Wenn Sie eine V3.0-CPU durch eine V4.0 CPU ersetzen, ist die Prioritat
26, also die Prioritat, die fur V3.0 glltig war. In beiden Fallen kann das Prioritatsfeld gedndert werden und Sie kénnen
fur die Prioritét einen beliebigen Wert im Bereich von 22 bis 26 festlegen.

Weitere Informationen hierzu finden Sie unter "Austauschen lhrer V3.0-CPU durch eine

V4.0-CPU".

Auferdem erkennt die CPU andere Ereignisse, die nicht Uber zugehdérige OBs verflgen. Die
folgende Tabelle zeigt diese Ereignisse und die entsprechenden Aktionen der CPU:

Tabelle 4-2 Zusétzliche Ereignisse

Ereignis

Beschreibung

CPU-Aktion

Peripheriezugriffsfehler | Fehler beim direkten Lesen/Schreiben

der E/A

Die CPU schreibt das erste Auftreten in den
Diagnosepuffer und bleibt im Betriebszustand RUN.

Fehler bezuglich der Die CPU uberschreitet die konfigurierte
maximalen Zykluszeit | Zykluszeit zum zweiten Mal

Die CPU schreibt den Fehler in den Diagnosepuffer
und geht in den Betriebszustand STOP.

Peripheriezugriffsfehler | E/A-Fehler beim Aktualisieren des

Prozessabbilds

Die CPU schreibt das erste Auftreten in den
Diagnosepuffer und bleibt im Betriebszustand RUN.

Programmierfehler

Fehler beim Ausfiihren des Programms

Falls der Baustein mit dem Fehler tiber eine
Fehlerbehandlungsroutine verflgt, aktualisiert er die
Fehlerstruktur; falls nicht, schreibt die CPU den
Fehler in den Diagnosepuffer und bleibt im
Betriebszustand RUN.

Latenzzeit

Siehe auch

66

Die Ereignis-Latenzzeit (d.h. die Zeit zwischen der Mitteilung der CPU Uber das Auftreten
eines Ereignisses und dem Start der Ausfiihrung der ersten Anweisung im OB fur die
Ereignisbearbeitung) betragt ca. 175 ys, wenn zum Zeitpunkt des Alarmereignisses nur ein
Programmzyklus-OB als Bearbeitungsroutine aktiv ist.

Online gehen, um die Werte in der CPU zu beobachten|(Seite| 287)
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4.4

Easy Book

4.4 Speicherbereiche, Adressierung und Datentypen

Speicherbereiche, Adressierung und Datentypen

Die CPU stellt die folgenden Speicherbereiche flir Anwenderprogramm, Daten und
Konfiguration bereit:

Der Ladespeicher ist ein nichtflichtiger Speicher fir Anwenderprogramm, Daten und
Konfiguration. Beim Laden eines Projekts in die CPU wird das Projekt zunachst im
Ladespeicher abgelegt. Dieser Speicher befindet sich entweder auf einer Memory Card
(sofern vorhanden) oder in der CPU. Der nicht-fllichtige Ladespeicher bleibt auch bei
einem Spannungsausfall erhalten. Sie kdnnen die Kapazitat des fiir Datenprotokolle
verfigbaren Ladespeichers mit Hilfe einer Memory Card erhéhen.

Der Arbeitsspeicher ist ein fliichtiger Speicher fir einige Elemente des Anwenderprojekts
wahrend der Bearbeitung des Anwenderprogramms. Die CPU kopiert einige Elemente
des Projekts aus dem Ladespeicher in den Arbeitsspeicher. Dieser fllichtige
Speicherbereich geht bei Spannungsausfall verloren und wird bei Spannungsriickkehr
von der CPU wiederhergestellt.

Der remanente Speicher ist ein nicht-flichtiger Speicher fiir eine begrenzte Menge an
Arbeitsspeicherwerten. Der remanente Speicherbereich dient zum Speichern der Werte
ausgewabhlter Adressen des Anwenderspeichers bei Spannungsausfall. Kommt es zu
einer geplanten Spannungsunterbrechung oder einem Spannungsausfall, werden diese
remanenten Werte beim Einschalten von der CPU wiederhergestellt.

Mit der optional erhaltlichen SIMATIC Memory Card verfiigen Sie tber
eine alternative Speichereinrichtung fir Ihr Anwenderprogramm oder zum
Ubertragen des Programms. Wenn Sie die Memory Card nutzen, fiihrt die
CPU das Programm aus der Memory Card und nicht aus dem Speicher
der CPU aus.

Stellen Sie sicher, dass die Memory Card nicht schreibgeschuitzt ist.
Schieben Sie dazu den Schutzschalter aus der Verriegelungsposition
heraus.

Sie kdnnen die optionale SIMATIC Memory Card als Programmkarte, als Ubertragungskarte,
zum Erfassen von Datenprotokolldateien oder zur Durchfiihrung eines Firmware-Updates
nutzen.

Bei Verwendung als Ubertragungskarte kénnen Sie damit lhr Projekt unter Umgehung
von STEP 7 in mehrere CPUs kopieren. Das auf der Ubertragungskarte gespeicherte
Projekt wird in den Speicher der CPU kopiert. Sie missen die Ubertragungskarte nach
dem Kopieren des Programms in die CPU ziehen.

Die Programmkarte nimmt die Stelle des CPU-Speichers ein. Alle CPU-Funktionen
werden von der Programmkarte gesteuert. Wenn Sie die Programmkarte stecken, wird
der interne Ladespeicher der CPU geldscht (auch das Anwenderprogramm und ggf.
geforcte E/A). Die CPU fluihrt das Anwenderprogramm dann von der Programmkarte aus.

Auf der Programmkarte konnen Sie auch Datenprotokolldateien speichern (Seite| 126).
Die Programmkarte bietet eine grofRere Kapazitat als der interne Speicher der CPU. Mit
der/Webserver-Funktion (Seite| 209) der CPU kénnen Sie die Datenprotokolldateien auf
einen Computer herunterladen.

Sie kdnnen eine Memory Card auch zur Durchfiihrung eines Firmware-Updates
verwenden. Weitere Informationen finden Sie im S7-1200 Systemhandbuch.
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Hinweis

Die Programmkarte muss in der CPU gesteckt bleiben. Wenn Sie die Programmkarte
ziehen, geht die CPU in den Betriebszustand STOP.

441 Von der S7-1200 unterstiitzte Datentypen

Datentypen geben die GréRRe eines Datenelements und die Art der Auswertung der Daten
an. Jeder Anweisungsparameter unterstitzt mindestens einen Datentyp, einige Parameter
unterstlitzen mehrere Datentypen. Halten Sie den Mauszeiger auf dem Parameterfeld einer
Anweisung, damit Ihnen angezeigt wird, welche Datentypen fiir den jeweiligen Parameter
unterstitzt werden.

Tabelle 4- 3 Von der S7-1200 unterstiitzte Datentypen

Datentypen Beschreibung
Bit- und Bitfolge- e Bool ist ein Boolescher Wert bzw. ein Bitwert.
Datentypen o Byte ist ein 8-Bit-Wert.
e Word ist ein 16-Bit-Wert.
e DWord ist ein 32-Bit-Wert (Doppelwort).
Ganzzahlige e USInt (vorzeichenlose 8-Bit-Ganzzahl) und Sint (vorzeichenbehaftete 8-Bit-Ganzzahl) sind
Datentypen "kurze" Ganzzahlen (8 Bit bzw. 1 Byte im Speicher), die mit oder ohne Vorzeichen sein

koénnen.

Ulnt (vorzeichenlose 16-Bit-Ganzzahl) und Int (vorzeichenbehaftete 16-Bit-Ganzzahl) sind
Ganzzahlen (16 Bit bzw. 1 Wort im Speicher), die mit oder ohne Vorzeichen sein kénnen.
UDInt (vorzeichenlose 32-Bit-Ganzzahl) und Dint (vorzeichenbehaftete 32-Bit-Ganzzahl) sind
doppelte Ganzzahlen (32 Bit bzw. 1 Doppelwort im Speicher), die mit oder ohne Vorzeichen
sein kdénnen.

Realzahl-Datentypen

Real ist eine 32-Bit-Realzahl bzw. ein Gleitpunktwert.
LReal ist eine 64-Bit-Realzahl bzw. ein Gleitpunktwert.
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Datentypen

Beschreibung_;

Datum- und Uhrzeit-
Datentypen

Date ist ein 16-Bit-Datumswert (&hnlich wie Ulnt) mit der Anzahl von Tagen seit dem 1.
Januar 1990. Der maximale Datumswert ist 65378 (16#FF62), dies entspricht dem 31.
Dezember 2168. Alle mdglichen Date-Werte sind giltig.

DTL (Datum und Uhrzeit lang) ist eine Struktur aus 12 Bytes, in der Informationen zum
Datum und zur Uhrzeit in einer vordefinierten Struktur gespeichert werden.

— Jahr (Uint): 1970 bis 2554

— Monat (USInt): 1 bis 12

— Tag (USInt): 1 bis 31

— Wochentag (USInt): 1 (Sonntag) bis 7 (Samstag)

— Stunden (USInt): 0 bis 23

— Minuten (USInt): 0 bis 59

— Sekunden (USInt): 0 bis 59

— Nanosekunden (UDInt): 0 bis 999999999

Time ist ein 32-Bit-IEC-Zeitwert (8hnlich wie Dint), der die Anzahl Millisekunden speichert
(von 0 bis 24 Tage 20 Stunden 31 Minuten 23 Sekunden und 647 ms). Alle moglichen Time-

Werte sind gultig. Time-Werte kénnen fir Berechnungen verwendet werden, negative Zeiten
sind moglich.

TOD (Tageszeit) ist ein 32-Bit-Uhrzeitwert (&hnlich wie Dint), der die Anzahl Millisekunden
seit Mitternacht enthalt (von 0 bis 86399999).

Zeichen- und
Zeichenfolge-
Datentypen

Char ist ein 8-Bit-Einzelzeichen.
String ist eine Zeichenfolge variabler Lange mit maximal 254 Zeichen.

Array- und Struktur-
Datentypen

Arrays und Strukturen kdnnen auch zu einer gréReren Struktur zusammengefligt werden. Eine
Struktur kann bis zu acht Ebenen tief verschachtelt werden. Sie kdnnen z. B. eine Struktur aus
Strukturen erstellen, die wiederum Arrays enthalten.

Array enthalt mehrere Elemente desselben Datentyps. Arrays kénnen in der
Bausteinschnittstelle von OB, FC, FB und DB angelegt werden. Im PLC-Variableneditor
kénnen Sie kein Array erstellen.

Struct definiert eine Struktur von Daten, die aus anderen Datentypen bestehen. Der Datentyp
Struct kann genutzt werden, um eine Gruppe zusammengehdriger Prozessdaten als eine
Dateneinheit zu behandeln. Sie deklarieren den Namen und die interne Datenstruktur fiir den
Datentyp Struct im Datenbausteineditor oder in einem Bausteinschnittstelleneditor.

Easy Book
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Datentypen

Beschreibung_;

PLC-Datentypen

mit

Der Datentyp PLC ist eine vom Anwender angelegte Datenstruktur, die eine benutzerspezifische
Datenstruktur vorgibt, die Sie in Ihrem Programm mehrmals verwenden kénnen. Wenn Sie einen
PLC-Datentyp anlegen, erscheint der neue PLC-Datentyp in der Auswahl-Klappliste im DB-Editor
und im Codebaustein-Schnittstelleneditor.

PLC-Datentypen kénnen direkt als Datentyp in einer Codebausteinschnittstelle oder in
Datenbausteinen verwendet werden.

PLC-Datentypen kénnen als Vorlage fiir die Erstellung von mehreren globalen Datenbausteinen

der gleichen Datenstruktur verwendet werden.

Pointer-Datentypen

Pointer bietet einen indirekten Verweis auf die Adresse einer Variablen. Der Datentyp belegt
6 Bytes (48 Bits) im Speicher und kann die folgenden Informationen zu einer Variable
enthalten: DB-Nummer (oder 0, wenn die Daten nicht in einem DB gespeichert werden),
Speicherbereich in der CPU und die Adresse im Speicher.

Any bietet einen indirekten Verweis auf den Anfang eines Datenbereichs und gibt dessen
Lange an. Der Pointer Any belegt 10 Bytes im Speicher und kann die folgenden
Informationen enthalten: Datentyp der Datenelemente, Anzahl der Datenelemente,
Speicherbereich oder DB-Nummer und die "Byte.Bit"-Anfangsadresse der Daten.

Variant bietet einen indirekten Verweis auf Variablen verschiedener Datentypen oder
Parameter. Der Pointer Variant erkennt Strukturen und einzelne Strukturkomponenten. Der
Datentyp Variant belegt keinen Platz im Speicher.

70

Ferner werden die folgenden BCD-Zahlenformate (binarcodierte Dezimalzahlen) von den
Konvertierungsanweisungen unterstiitzt, obwohl sie nicht als Datentypen zur Verfiigung

stehen.

e BCD16 ist ein 16-Bit-Wert (-999 bis 999).
e BCD32 ist ein 32-Bit-Wert (-9999999 bis 9999999).
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442 Adressierung der Speicherbereiche

STEP 7 vereinfacht die symbolische Programmierung. Dazu erstellen Sie fiir die Adressen
der Daten symbolische Namen oder "Variablen", die entweder in Form von PLC-Variablen
fr Speicheradressen und E/A oder in Form von lokalen Variablen innerhalb eines
Codebausteins vorkommen. Zum Einfligen dieser Variablen in Ihr Anwenderprogramm
geben Sie einfach den Variablennamen fir den gewilinschten Anweisungsparameter ein. Zur
Verdeutlichung, wie die CPU Speicherbereiche strukturiert und adressiert, wird im
Folgenden dargestellt, wie PLC-Variablen auf die "absolute" Adressierung der Daten
verweisen. Die CPU bietet mehrere Moglichkeiten fir die Datenspeicherung wahrend der
Ausfiihrung des Anwenderprogramms:

® Globaler Speicher: Die CPU bietet eine Vielzahl von spezialisierten Speicherbereichen,
einschlieBlich Eingange (E), Ausgange (A) und Merker (M). Dieser Speicher ist fiir alle
Codebausteine ohne Einschrankung zuganglich.

® Datenbaustein (DB): Sie kénnen in IThr Anwenderprogramm DBs zum Speichern von
Daten flr die Codebausteine einfligen. Die gespeicherten Daten bleiben nach der
Ausfiihrung des zugehdrigen Codebausteins erhalten. In einem "globalen" DB werden
Daten gespeichert, die von allen Codebausteinen verwendet werden kénnen, in einem
Instanz-DB werden jedoch nur Daten flir einen bestimmten FB gespeichert, und er ist
entsprechend der Parameter des FBs strukturiert.

® Temporarer Speicher: Bei jedem Aufruf eines Codebausteins gibt das Betriebssystem der
CPU temporaren bzw. lokalen Speicherplatz (L) frei, der bei der Ausfiihrung des
Bausteins genutzt werden kann. Ist die Ausfiihrung des Codebausteins beendet, weist
die CPU den lokalen Speicher flr die Ausfiihrung anderer Codebausteine zu.

Jeder Speicherplatz hat eine eindeutige Adresse. Anhand dieser Adresse kann lhr
Anwenderprogramm auf die Informationen an diesem Speicherplatz zugreifen.

Durch Verweise auf Speicherbereiche flir Eingange (E) oder Ausgange (A), z. B. E0.3 oder
A1.7, erfolgt ein Zugriff auf das Prozessbild. Fir den direkten Zugriff auf den physischen
Eingang oder Ausgang fiigen Sie den Verweis ":P" (z. B. E0.3:P, A1.7:P oder "Stop:P") als
Anhang hinzu.

Beim Forcen wird ein fester Wert nur flr einen physischen Eingang (Ex.y:P) oder einen
physischen Ausgang (Ax.y:P) ibernommen. Um einen Eingang oder Ausgang zu forcen,
hangen Sie an die PLC-Variable oder die Adresse den Code ":P" an. Beachten Sie fir
weitere Informationen den Abschnitt|"Variablen in der CPU forcen" (Seite|290).
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Tabelle 4- 4 Speicherbereiche

Speicherbereich Beschreibung Forcen Remanent
E Wird zu Beginn des Zyklus aus den physischen Nein Nein
Prozessabbild der Eingénge Eingéngen kopiert

E_:P? Direktes Lesen der physischen Eingange von CPU, SB Ja Nein
(physischer Eingang) oder SM

A Wird zu Beginn des Zyklus in die physischen Ausgange Nein Nein
Prozessabbild der Ausgange kopiert

A_:P? Direktes Schreiben in die physischen Ausgénge von Ja Nein
(physischer Ausgang) CPU, SB oder SM

M Steuerung und Datenspeicher Nein Ja
Merker (optional)
L Temporére, lokale Daten fiir einen Baustein Nein Nein
temporarer Speicher

DB Datenspeicher und auch Parameterspeicher fiir FBs Nein Ja
Datenbaustein (optional)

1 Fdir den direkten Zugriff auf die physischen Eingange und Ausgange (oder um diese zu forcen) hédngen Sie den Code
":P" an die Adresse oder Variable an (z. B. E0.3:P, A1.7:P oder "Stop:P").

Jeder Speicherplatz hat eine eindeutige Adresse. Anhand dieser Adresse kann |hr
Anwenderprogramm auf die Informationen an diesem Speicherplatz zugreifen. Die absolute
Adresse setzt sich aus den folgenden Elementen zusammen:

e Speicherbereich (wie E, A oder M)

e GroRe der Daten, auf die zugegriffen werden soll (wie "B" fur Byte oder "W" fir Word)

® Adresse der Daten (wie Byte 3 oder Word 3)

Beim Zugriff auf ein Bit in der Adresse eines Booleschen Werts geben Sie keine Mnemonik
fur die GroRe ein. Sie geben nur den Speicherbereich, die Byte-Adresse und die Bitadresse
der Daten ein (wie E0.0, AO.1 oder M3.4).

M3 .4

® ®00 A
0 B
1 c
2 D
3® FE
4 F
5

7 6 5 4 3 2 10

®

Absolute Adresse eines Speicherbereichs:

Speicherbereichskennung
Adresse des Byte: Byte 3
Trennzeichen ("Byte.Bit")
Bitadresse im Byte (Bit 4 von 8)
Bytes des Speicherbereichs
Bits des ausgewahlten Byte

In dem Beispiel folgt auf den Speicherbereich und die Adresse des Bytes (M = Bereich der
Merker und 3 = Byte 3) ein Punkt ("."), um die Adresse des Bits (Bit 4) abzutrennen.
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E/A in der CPU und in E/A-Modulen konfigurieren

443

Easy Book

Wenn Sie eine CPU und E/A-Module in lhren
il : : 3 Konfigurationsbildschirm einfligen, werden E- und
A-Adressen automatisch zugewiesen. Sie kdnnen
die voreingestellte Adressierung dndern, indem Sie
in der Geratekonfiguration das Adressfeld
auswahlen und neue Zahlen eingeben.

¢ Digitale Eingange und Ausgénge werden in
Gruppen zu 8 Punkten (1 Byte) zugewiesen,
: unabhéangig davon, ob das Modul alle Ein- bzw.

SAISIES IR Ausgéange (Punkte) nutzt oder nicht.
_ Bougruppe Seckp. E-Adresse Acddresse Typ Eestel . . . X
I ¢ Analoge Eingdnge und Ausgénge werden in
RS4851 100 M 1241 (RS485) 6EST Gruppen zu je 2 Ein- bzw. Ausgangen
= A 1 CPU 1214C DCDC! BEST :

DN4D010 11 0.1 0.1 DN4D010 zugewiesen (4 Byte).
M2 12 6467 M2
MO x 128L 1.3 B0_81 AO1 Shnalboard  6ES7
HSC_1 196 1000, Sehneller Zahler (F
HSC_2 117 Schnaller Zahler (F
H5C_3 1.8 Schnaller Zahlar (F
HSC.4 119 Sehineller Zhlor (b
HSC_ S 1.20 Schinaller Zohler (k
HSC 6 121 Sehinefler Zahles (F
Fulse_1 1.32 Impulsgonarator (F
Pulse_2 1.33 Inpudsgenerator (F

¥ FROFINET-.. X1 PROFINET-Sehrints.

018 % DC24V.. 2 ] SM 1221 D18 x DC. 6EST

Das Bild zeigt ein Beispiel fir eine CPU 1214C mit zwei SMs und einem SB. In diesem
Beispiel kbnnen Sie in der Adresse des Moduls DE8 die 8 in 2 andern. Das Werkzeug

unterstutzt Sie, indem Adressbereiche, die die falsche Gréfle haben oder mit anderen

Adressen in Konflikt stehen, geandert werden.

Zugriff auf eine "Scheibe" eines Variablendatentyps

Auf PLC-Variablen und Datenbausteinvariablen kann je nach ihrer Gréf3e auf Bit-, Byte- oder
Wortebene zugegriffen werden. Die Syntax fir den Zugriff auf eine Datenscheibe lautet wie
folgt:

e "<PLC-Variablenname>".xn (Bitzugriff)

® "<PLC-Variablenname>".bn (Bytezugriff)

e "<PLC-Variablenname>".wn (Wortzugriff)

e "<Datenbausteinname>".<Variablenname>.xn (Bitzugriff)

e "<Datenbausteinname>".<Variablenname>.bn (Bytezugriff)
e "<Datenbausteinname>".<Variablenname>.wn (Wortzugriff)

Auf eine Variable mit DoppelwortgréRe kann Gber die Bits 0-31, Bytes 0-3 oder die Woérter O-
1 zugriffen werden. Auf eine Variable mit WortgréRe kann Gber die Bits 0-15, Bytes 0-1 oder

das Wort 0 zugegriffen werden. Auf eine Variable mit BytegréRe kann Uber die Bits 0-7 oder

das Byte 0 zugegriffen werden. Bit-, Byte- und Wort-Scheiben kénnen Uberall dort verwendet
werden, wo Bits, Bytes oder Woérter erwartete Operanden sind.
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BYTE

WORD

x31|x30| x29|x28 [x27 [x26 | x25| x24| x23[x22| x21| x20| x 19| x 18| x17|x16
b3 b2
w1
Hinweis
Auf folgende Datentypen kann lber Scheiben zugegriffen werden: Byte, Char, Conn_Any,
Date, Dint, DWord, Event_Any, Event_Att, Hw_Any, Hw_Device, HW_Interface, Hw_lo,
Hw_Pwm, Hw_SubModule, Int, OB_Any, OB_Att, OB_Cyclic, OB_Delay, OB_WHINT,
OB_PCYCLE, OB_STARTUP, OB_TIMEERROR, OB_Tod, Port, Rtm, Sint, Time,
Time_Of_Day, UDInt, Ulnt, USInt und Word. Auf PLC-Variablen vom Datentyp Real kann
Uber Scheiben zugegriffen werden, auf Datenbausteinvariablen vom Typ Real jedoch nicht.
Beispiele
In der PLC-Variablentabelle ist "DW" eine deklarierte Variable vom Typ DWORD. Die
Beispiele zeigen den Zugriff in Form von Bit-, Byte- und Wortscheiben:
KOP FUP SCL
Bitzugriff - “ IF "DW".x11l THEN
"DW" 11— s
— = " END_IF;
ByteZUngff " b2 __ IF "DW".b2 = "DW".b3
_| __ |_ Byte THEN
| e "D b2 — N1
D" b3 DWW b3 N2 END_IF;
Wortzugriff AN s Sut ':'= "li)W" .w0 AND
word 7 DW" .wl;
ER EMC = ERM
"D D — INT auT Do e 1M1 QuT
"Dl — IN2 s "Dl —fIN2 3k EMO L

74
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Deklaration

Beispiel

4.4 Speicherbereiche, Adressierung und Datentypen

Zugriff auf eine Variable mit einer AT-Uberlagerung

Mit Hilfe der AT-Variablenlberlagerung kénnen Sie mit einer Uberlagerten Deklaration eines
unterschiedlichen Datentyps auf eine bereits deklarierte Variable eines
Standardzugriffsbausteins zugreifen. Sie kdnnen beispielsweise die einzelnen Bits einer
Variable vom Datentyp Byte, Word oder DWord mit einem Bool-Array adressieren.

Um einen Parameter zu Uberlagern, deklarieren Sie einen zusatzlichen Parameter direkt
nach dem zu Uberlagernden Parameter und wahlen den Datentyp "AT". Der Editor legt die
Uberlagerung an und Sie kénnen dann den Datentyp, die Struktur oder das Array fiir die
Uberlagerung wéhlen.

Dieses Beispiel zeigt die Eingangsparameter eines FBs mit Standardzugriff. Die Bytevariable

B1 wird mit einem Booleschen Array lberlagert:

L} ] L} ] L} ] L} LI |

B1

&

AT[O]
AT[1]
AT[2]
AT[3]
AT[4]
AT[S]
AT[E]
AT[7]

Byte

AT"B1" Array [0.7] of Bool

Bool
Boal
Bool
Boal
Bool
Boal
Bool
Boal

Tabelle 4- 5 Uberlagerung eines Bytes mit einem Booleschen Array

7 6 5 4 3 2 1 0
ATI[O] AT[1] AT[2] AT[3] AT[4] ATI[5] ATI[6] ATI[7]
Ein weiteres Beispiel ist eine Variable vom Typ DWord, die mit einer Struktur tberlagert wird:
L D Divord
w DW1_Struct AT "Dir 1" Struct
L 31 Wiord
a s2 Byte
a 53 Byte
Easy Book
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4.4 Speicherbereiche, Adressierung und Datentypen

Die Uberlagerungstypen kénnen in der Programmlogik direkt angesprochen werden:

KOP FUP Sl
#AT[T] . IF #AT[1] THEN
— HAT[1] — e
i END_IF;
4DW1_Struct 51 o IF (#DW1l_Struct.sSl =
. — WH#16#000C) THEN
-I Ward |_ HOWA_ Struct 51 — (N1
W B#000C Wit sxnooc —Ie END_IF;
outl := #DW1l_Struct.S2;
EHE MOVE
EN ENO -
HDW1_Struct.52 — IM 3£ OUTI o= BN sp OUTT
#OW_Struct.52 — [N ENO -

Regeln

76

e Die Uberlagerung von Variablen ist nur in FB- und FC-Bausteinen mit Standardzugriff

madglich.

® Sie kénnen Parameter fir alle Bausteintypen und alle Deklarationsabschnitte tGberlagern.

® Ein Uberlagerter Parameter kann wie jeder andere Bausteinparameter verwendet werden.

e Parameter vom Typ VARIANT kénnen Sie nicht Gberlagern.

® Die Grole des Uberlagernden Parameters muss kleiner oder gleich der GréRRe des

Uberlagerten Parameters sein.

® Die Uberlagernde Variable muss sofort nach der Variablen deklariert werden, die sie
Uberlagert, und muss durch das Schlisselwort "AT" gekennzeichnet sein.

Easy Book
Geratehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF




SPS-Grundlagen leicht gemacht
4.5 Impulsausgénge

4.5 Impulsausgange

Die CPU oder das Signalboard (SB) kann mit vier Impulsgeneratoren fir die Steuerung
schneller Impulsausgange konfiguriert werden, dabei sind die Impulsdauermodulation
(PWM) oder die Impulsfolge (PTO) mdglich. Die grundlegenden
Bewegungssteuerungsanweisungen nutzen PTO-Ausgénge. Sie kénnen jeden
Impulsgenerator entweder PWM oder PTO zuordnen, jedoch nicht beiden gleichzeitig.

Impulsausgéange kdénnen nicht von anderen Anweisungen
im Anwenderprogramm verwendet werden. Wenn Sie die
Ausgange der CPU oder des Signalboards als
Impulsgeneratoren konfigurieren, werden die
entsprechenden Adressen der Ausgénge aus dem
Speicher der Ausgange entfernt und kénnen nicht fur
andere Zwecke in lhrem Anwenderprogramm verwendet
werden. Wenn |hr Anwenderprogramm einen Wert in
einen Ausgang schreibt, der als Impulsgenerator genutzt
wird, schreibt die CPU diesen Wert nicht in den
physischen Ausgang.

Hinweis
Uberschreiten Sie nicht die maximale Impulsfrequenz.

Die maximale Impulsfrequenz der Impulsgeneratoren betragt 1 MHz bei der CPU 1217C und
100 kHz bei den CPUs 1211C, 1212C, 1214C und 1215C, 20 kHz (bei einem Standard-SB)
bzw. 200 kHz (bei einem schnellen SB).

Den vier Impulsgeneratoren sind standardméafig E/A zugewiesen, sie kdnnen jedoch fiir
jeden Digitalausgang an der CPU oder am SB konfiguriert werden. Dezentralen E/A kénnen
die Impulsgeneratoren an der CPU nicht zugewiesen werden.

Beachten Sie beim Konfigurieren der grundlegenden Bewegungssteuerungsanweisungen,
dass Sie von STEP 7 nicht gewarnt werden, wenn Sie eine Achse mit einer maximalen
Geschwindigkeit oder Frequenz, die diese Hardwareeinschréankung uberschreitet,
konfigurieren. Dies kann zu Problemen in |hrer Anwendung fuhren. Stellen Sie also stets
sicher, dass Sie die maximale Impulsfrequenz der Hardware nicht Uberschreiten.

Sie kdnnen integrierte CPU-Ausgange oder die Ausgange eines optionalen Signalboards
nutzen. In der folgenden Tabelle sind die Adressen der Ausgénge aufgefiihrt (wobei die
Standardkonfiguration der Ausgange vorausgesetzt wird). Wenn Sie die Adressen der
Ausgange geandert haben, entsprechen die Adressen den von Ihnen zugewiesenen.
Beachten Sie, dass PWM nur einen Ausgang bendétigt, wahrend PTO optional zwei
Ausgange je Kanal nutzen kann. Wenn ein Ausgang fir eine Impulsfunktion nicht
erforderlich ist, steht er zu anderen Zwecken zur Verfligung.

Den vier Impulsgeneratoren sind standardméafig E/A zugewiesen, sie kdnnen jedoch fiir
jeden Digitalausgang an der CPU oder am SB konfiguriert werden. Signalmodulen oder
dezentralen E/A kénnen die Impulsgeneratoren an der CPU nicht zugewiesen werden.

Easy Book
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Tabelle 4-6 Standard-Ausgangszuweisungen der Impulsgeneratoren

Beschreibung Impuls Richtung
PTO1
Integrierte E/A A0.0 A0.1
SB-E/A A4.0 A4.1
PWM1
Integrierte Ausgange A0.0 -
SB-Ausgéange A4.0 -
PTO2
Integrierte E/A A0.2 A0.3
SB-E/A A4.2 A4.3
PWM2
Integrierte Ausgange A0.2 -
SB-Ausgange A4.2 -
PTO3
Integrierte E/A A0.41 A0.51
SB-E/A A4.0 A4.1
PWM3
Integrierte Ausgange A0.41 -
SB-Ausgange Ad.1 -
PTO4
Integrierte E/A A0.62 A0.72
SB-E/A A4.2 A4.3
PWM4
Integrierte Ausgange A0.62 -
SB-Ausgénge A4.3 -

1 Die CPU 1211C hat keine Ausgange A0.4, A0.5, A0.6 und A0.7. Deshalb kénnen diese Ausgange

bei der CPU 1211C nicht verwendet werden.

Die CPU 1212C hat keine Ausgange A0.6 und A0.7. Deshalb kdénnen diese Ausgéange bei der
CPU 1212C nicht verwendet werden.

Diese Tabelle gilt fir die PTO/PWM-Funktionen der CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C, CPU

1215C und CPU 1217C.

Easy Book
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Sie kdnnen die Geratekonfiguration fir Ihr PLC-Gerat durch Hinzufligen einer CPU und
weiterer Module zu lhrem Projekt erstellen.

102 101 1 = 3

Kommunikationsmodul (CM) oder Kommunikationsprozessor (CP): bis zu 3, in Steckplatzen
101, 102 und 103

CPU: Steckplatz 1
Ethernet-Anschluss der CPU

Signalboard (SB), Kommunikationsboard (CB) oder Batterieboard (BB): max. 1, in CPU
gesteckt

® ®0

Signalmodul (SM) fir digitale oder analoge E/A: bis zu 8, in Steckplatzen 2 bis 9

(8 bei der CPU 1214C, CPU 1215C und CPU 1217C, 2 bei der CPU 1212C, keines bei der
CPU 1211C)

Um die Geratekonfiguration anzulegen,

fugen Sie lhrem Projekt zunachst ein "‘"‘?‘”

Gerét hinzu. Gt ﬂ'ﬂ L

e Wahlen Sie in der Portalansicht das ' @ Heues Gerdt hinzufgen
Portal "Geréate & Netze" und klicken sy P

Sie auf "Geréat hinzufigen".

e Doppelklicken Sie in der
Projektansicht unter dem

Projektnamen auf "Neues Geréat le—

hinzufiigen". )

* ] Projekt
K Meues Gerdt hinzufiigen

Easy Book
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5.1 Konfiguration fir eine nicht spezifizierfe CPU erkennen

5.1 Konfiguration fiir eine nicht spezifizierte CPU erkennen
Oriime_[ESaraal ) Wahaeig e Fareioes 1 FRG Wenn eine Verbindung zu einer CPU besteht, kdnnen Sie die
P Konfiguration dieser CPU einschlieBlich evil. vorhandener
I senuiacion ' Module aus dem Gerat in lhr Projekt laden. Legen Sie dazu

einfach ein neues Projekt an und wahlen Sie anstelle einer
bestimmten CPU die "nicht spezifizierte CPU". (Sie kénnen
auch die Geratekonfiguration ganz umgehen, indem Sie unter
"Erste Schritte" auf "Ein PLC-Programm erstellen" klicken.
STEP 7 legt dann automatisch eine nicht spezifizierte CPU an.)

198 Dol nor e M ! Wahlen Sie im Programmiereditor im Meni "Online" den Befehl

A Emeichbeane Teilnehmer strg+U " "
= ; Hardwareerkennung".
i

jig

[ Lacen o Qe Swrgel

=

Wahlen Sie im Geratekonfigurationseditor die Option zum Erkennen der Konfiguration des
angeschlossenen Geréats.

v

[= i) e [H

ol PN 1

Das Gerat ist nicht spezifiziern.
— Bitte verwenden Sie den Hardware-Katalog um die CPU zu spezifizieren,
— oder ermitteln Sie die Konfiguration des angeschlossenen Gerstes.

Nachdem Sie im Online-Dialog die CPU ausgewahlt und auf die Schaltflache zum Laden
geklickt haben, 1adt STEP 7 die Hardwarekonfiguration einschlief3lich méglicher Module (SM,
SB oder CM) aus der CPU. Sie kdnnen dann die Parameter|fur die CPU und die Module
(Seite 84) konfigurieren.

emchans bmanem 2
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5.2 CPU zur Konfiguration hinzufiigen

CPU zur Konfiguration hinzufiigen
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Zum Erstellen lhrer Geratekonfiguration fligen
Sie eine CPU in lhr Projekt ein. Wahlen Sie im
Dialog "Neues Gerat hinzufiigen" die CPU aus
und klicken Sie zum Hinzufligen der CPU zum
Projekt auf "OK".

In der Geratesicht wird die

¥ [ Batee
» (@O
rmog

L
v [ a0
» [ miag

| Aligemein |

vl
P Etherrest addreeses

| Topologiesicht | Metzsicht  |IY Geritesicht | | Optionen hinzugefugte CPU mit
T . =) 3 4 . .
& e -l % g - Baugruppentrager angezeigt.
> | v | Katalog
1 3 <Suichens.
[~
» [ cFu

» [ Signalboands
¥ [ kammuniketiansboards

ry Boards

» [ Dioa

¥ gl Fommunikationsmadule
» [ Technolagiemodube

Nach der Auswahl der CPU in der
Geréatesicht werden die Eigenschaften

= PROFRET-Bohrimrelle
Mlgamain
Ethet et A ckiressas
¥ Ervaitarie Optiaran
Lhoeitsmchoani i
* paea1a
Algaran

Schadttbele voneeit m

Subrem | riche vemecs

| Meues ubnem nrautigen |

¥ Digialeirgbrege
b Cigrialmusgings
EMchikedien
PAEEn g
(]
b Schnalle 2ahlar HE2)
¥ 1003 pee renaren {PT
Al
Sus

() IPca nne im Projaktsin st an
Podrmeea: | {0 168 .0
Subnscmmka; | 255 255 155

[ Roaster wwrwendan

73 1Padraaam ml wndarem Wag bsishan

der CPU im Inspektorfenster angezeigt.
Uber diese Eigenschaften kénnen Sie
die Betriebsparameter der CPU
konfigurieren|(Seite 84).

[

Hinweis

Die CPU hat keine vorkonfigurierte IP-Adresse. Sie miissen der CPU daher bei der
Geratekonfiguration manuell eine IP-Adresse zuweisen. Ist Inre CPU an einen Router im
Netzwerk angeschlossen, so muss auch die IP-Adresse des Routers eingegeben werden.
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5.3 Andern eines Geréts

5.3 Andern eines Gerats

Sie kénnen den Geratetyp einer konfigurierten CPU oder eines Moduls andern. Klicken Sie
in der Geratekonfiguration mit der rechten Maustaste auf das Gerat und wahlen Sie im
Kontextmeni den Befehl "Gerat andern". Wahlen Sie im Dialog die CPU oder das Modul
aus, die/das Sie ersetzen méchten. Im Dialog "Gerat dndern" werden lhnen
Kompatibilitadtsinformationen fur die beiden betroffenen Geréate angezeigt.

Hinweis
Gerateaustausch: Ersetzen einer V3.0-CPU durch eine V4.0-CPU

Sie kénnen ein STEP 7 V12-Projekt in STEP 7 V13 6ffnen und V3.0-CPUs durch V4.0-CPUs
ersetzen. Sie kdnnen keine CPUs mit Vorgéngerversionen vor V3.0 ersetzen.
Bericksichtigen Sie beim Ersetzen einer V3.0-CPU durch eine V4.0-CPU die Unterschiede
(Seite 377) in den Funktionen und im Verhalten zwischen den beiden Versionen und
zwischen den von lhnen zu ergreifenden Malinahmen.

Wenn Sie mit einem Projekt fiir eine CPU-Version vor V3.0 arbeiten, kdénnen Sie das Projekt
zunachst auf V3.0 hochriisten und dann das V3.0-Projekt auf V4.0 hochristen.

54 Module zur Konfiguration hinzufligen
Im Hardwarekatalog kénnen Sie Module zur CPU hinzufiigen:

® Signalmodule (SMs) fiir zusatzliche digitale oder analoge Ein- und Ausgange. Diese
Module werden an der rechten Seite der CPU angeschlossen.

® Signalboards (SBs) bieten eine begrenzte Zahl von zusatzlichen Ein-/Ausgangen fir die
CPU. Das SB wird auf der Vorderseite der CPU gesteckt.

e Das Batterieboard 1297 (BB) bietet eine Langzeitpufferung der Echtzeituhr. Das BB wird
auf der Vorderseite der CPU gesteckt.

¢ Kommunikationsboards (CBs) bieten einen zusatzlichen Kommunikationsanschluss (z. B.
RS485). Das CB wird auf der Vorderseite der CPU gesteckt.

¢ Kommunikationsmodule (CMs) und Kommunikationsprozessoren (CPs) bieten einen
zusatzlichen Kommunikationsanschluss, z. B. fir PROFIBUS oder GPRS. Diese Module
werden an der linken Seite der CPU angeschlossen.

Um ein Modul in die Geratekonfiguration einzufligen, wahlen Sie das Modul im
Hardwarekatalog aus und klicken doppelt darauf oder ziehen Sie es in den markierten
Steckplatz. Sie missen die Module in die Geratekonfiguration aufnehmen und die
Hardwarekonfiguration in die CPU laden, damit die Module funktionsfahig sind.

Easy Book
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Tabelle 5- 1

Modul zur Geréatekonfiguration hinzufiigen

5.4 Module zur Konfiguration hinzufiigen

Modul

Modul auswéhlen

Modul einsetzen

Erg_;ebnis

SM

+ | Katalag

[Suchern

| Fileer

» [ i
» [ Signatboards
3 :. Fornarural atesnsboards
» [l Bammericbosrd
~(mo
- lDIsll}C,‘-I\'
I £E57 221-18F 300580
» [l DG xpe2ay

SB, BB
oder CB

~ | Katalog
[ Suchen
| Filter
» [ cru
- [ sagnalboards
s igo
v oo
g ono
~ [ 2002 « DE24Y
[l sE57 22e-nE0a0-0080
[ sE57 228380300080
+ [0z« posy

CM oder
CP

v @ oe
@A
» @0
» [l A1
» [l Kommunikationzimodule
» [ FROFIEUS
[ FunktnsFunke
» [ cm 240 R5282)
» [ M 240 R34S
= oM 1241 542245
[ 6e57 2411 CH31-0%80
* [ Asntedate
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5.5 Konfigurieren des CPU- und Modulbetriebs

5.5

Konfigurieren des CPU- und Modulbetriebs

Um die Betriebsparameter der CPU zu konfigurieren, wahlen Sie die CPU in der Geratesicht
aus und 6ffnen im Inspektorfenster das Register "Eigenschaften".

_ Sie kdnnen die folgenden CPU-Eigenschaften
¢ |[F=T S Eedacms ® o festlegen:

-

I e PROFINET-IP-Adresse und
Uhrzeitsynchronisation fur die CPU

¢ Anlaufverhalten der CPU nach einem Wechsel
von AUS nach EIN

o Integrierte digitale und analoge E/A, schnelle
Zahler (HSC) und Impulsgeneratoren

| Elgenachatien [finfo [ Diagmase e Systemuhr (Uhrzeit, Zeitzone und Sommer-

|=
|
™«

; ;E,"m:‘:m e 3 /Winterzeit)

Bl s ¢ Lese-/Schreibschutz und Passwort flir den
b mpusgacemaeen FOPD o Zugriff auf die CPU

S B e Maximale Zykluszeit oder feste

o TR Mindestzykluszeit und Kommunikationslast
thes e \Webserver-Eigenschaften

‘e ] L 1 5 50 1D Aeckph 1
sdmaubanicht
Eataiocinfomation

Konfigurieren des CPU-Betriebs fiir den Wechsel von STOP nach RUN

84

Immer wenn der Betriebszustand von STOP nach RUN wechselt, 16scht die CPU das
Prozessabbild der Eingénge, initialisiert das Prozessabbild der Ausgange und verarbeitet die
Anlauf-OBs. (Deshalb ergeben alle Lesezugriffe auf das Prozessabbild der Eingdnge von
Anweisungen im Anlauf-OB den Wert Null und nicht den aktuellen Wert des physischen
Eingangs.) Um den aktuellen Zustand eines physischen Eingangs beim Anlauf zu lesen,
mussen Sie den Eingang direkt auslesen. Dann werden die Anlauf-OBs und zugehdrige FCs
und FBs ausgefihrt. Sind mehrere Anlauf-OBs vorhanden, so werden diese fortlaufend nach
OB-Nummer, beginnend mit der niedrigsten OB-Nummer, abgearbeitet.

Die CPU fiuhrt wahrend der Anlaufverarbeitung auch die folgenden Aufgaben aus.

e Alarme werden wahrend der Anlaufphase in eine Warteschlage gestellt und nicht
bearbeitet

® |n der Anlaufphase findet keine Zykluszeitiiberwachung statt

e Beim Anlaufen kann die Konfiguration der schnellen Zahler (HSC), der
Impulsdauermodulation (PWM) und der Punkt-zu-Punkt-Kommunikationsmodule
geandert werden

® Die eigentlichen Funktionsabldufe von HSC, PWM und PTP-Modulen finden nur im
Betriebszustand RUN statt

Nach der Ausfiihrung der Anlauf-OBs geht die CPU in den Betriebszustand RUN und
bearbeitet die Steuerungsaufgaben in einem fortlaufenden Zyklus.

Uber die CPU-Eigenschaften konfigurieren Sie das Anlaufverhalten der CPU nach einem
Neustart.
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Easy Book

5.5 Konfigurieren des CPU- und Modulbetriebs

Anlauf e |m Betriebszustand
STOP
snlauf nach HETZ-EIN Varmatart-FUN - e Im Betriebszustand

Eein Anlauf (m STOF bleiben) RUN

ysart vor NETZ-ALIS .
Pararm=tri=rungsz=it fur — e Im vorherigen
dezentrale Penphene; | 60000 ms Betriebszustand (Vor
dem Neustart)

Unterstucte

Hardwarskompatibilits: &
varmstar - Bet

Die CPU flhrt einen Warmstart durch, bevor sie nach RUN wechselt. Bei einem Warmstart
werden alle nicht remanenten Speicher auf die voreingestellten Startwerte zuriickgesetzt.
Die CPU puffert jedoch die aktuellen Werte des remanenten Speichers.

Hinweis
Die CPU fiihrt nach dem Laden immer einen Neustart durch

Wenn Sie ein Element lhres Projekts in die CPU laden (z. B. einen Programmbaustein,
einen Datenbaustein, die Hardwarekonfiguration), fihrt die CPU beim nachsten Wechsel in
den Betriebszustand RUN einen Neustart durch. Neben dem Léschen der Eingange,
Initialisieren der Ausgange und Initialisieren des nicht remanenten Speichers werden beim
Neustart auch die remanenten Speicherbereiche initialisiert.

Nach dem Neustart, der auf einen Ladevorgang folgt, wird bei jedem nachfolgenden
Wechsel von STOP in RUN ein Warmstart durchgefiihrt (dabei wird der remanente Speicher
nicht initialisiert).
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5.5.1

86

Systemmerker und Taktmerker bieten Standardfunktionen

In den CPU-Eigenschaften konnen Sie Bytes fiir "Systemspeicher" und "Taktmerker"
aktivieren. Die einzelnen Bits dieser Funktionen kénnen in Ihrer Programmlogik Gber die
Variablennamen referenziert werden.

® Sie kénnen im Merkerbereich ein Byte als Systemspeicher zuweisen. Das Byte des
Systemmerkers bietet die folgenden vier Bits, die von lhrem Anwenderprogramm Uber die
folgenden Variablennamen referenziert werden kénnen:

— Erster Zyklus: Das Bit (Variablenname "FirstScan") wird nach dem Ende des Anlauf-
OBs fiir den ersten Zyklus auf 1 gesetzt. (Nach dem Ende des ersten Zyklus wird das
Bit "Erster Zyklus" auf 0 gesetzt.)

— Diagnosezustand geéandert (Variablenname: "DiagStatusUpdate") wird einen Zyklus
lang auf 1 gesetzt, nachdem die CPU ein Diagnoseereignis erfasst hat. Weil die CPU
das Bit "Diagnosediagramm geéandert" erst am Ende der ersten Ausfiihrung des
Programmzyklus-OBs setzt, kann Ihr Anwenderprogramm nicht erkennen, ob wahrend
der Ausfiihrung des Anlauf-OBs oder wahrend der ersten Ausfiihrung des
Programmzyklus-OBs eine Diagnoseanderung auftrat.

— Immer 1 (high): Das Bit (Variablenname "AlwaysTRUE") ist immer auf 1.
— Immer 0 (low): Das Bit (Variablenname "AlwaysFALSE") ist immer auf 0.

® Sie kénnen im Merkerbereich ein Byte als Taktmerker zuweisen. Jedes Bit dieses als
Taktmerker konfigurierten Bytes erzeugt einen Rechteckimpuls. Das Byte des
Taktmerkers bietet 8 verschiedene Frequenzen, von 0,5 Hz (langsam) bis 10 Hz
(schnell). Sie kdnnen diese Bits, besonders in Verbindung mit Flankenanweisungen, als
Steuerbits flr die zyklische Auslésung von Aktionen im Anwenderprogramm verwenden.

Die CPU initialisiert diese Bytes beim Wechsel von STOP in STARTUP. Die Bits des
Taktmerkers wechseln wahrend der Betriebsarten STARTUP und RUN synchron zum CPU-
Takt.

&VORSICHT

Gefahren beim Uberschreiben der Bits von Systemspeicher oder Taktmerker

Ein Uberschreiben der Bits von Systemspeicher oder Taktmerker kann die Daten in diesen
Funktionen beschadigen und bewirken, dass Ihr Anwenderprogramm fehlerhaft arbeitet,
was zu Sachschaden und Verletzungen des Personals filhren kann.

Weil Taktmerker und Systemspeicher nicht reservierter Speicher im Bereich der Merker
sind, kdnnen Anweisungen und Kommunikation in diese Adressen schreiben und Daten
beschadigen.

Vermeiden Sie das Schreiben von Daten in diese Adressen, um sicherzustellen, dass diese
Funktionen einwandfrei arbeiten, und implementieren Sie immer eine Not-Aus-Schaltung
fir Ihren Prozess oder lhre Maschine.

Der Systemspeicher konfiguriert ein Byte mit Bits, die bei einem spezifischen Ereignis
eingeschaltet werden (Wert = 1).
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Systemmerkerbits

E Verwendung des Systermmerkerbytes aktivieren

Adresse des
Systemmerkerbytes (MEx): |'I |

Erster Zyklus |°b|-.|| 0 (FirstScan)

Diagnosestatus geandert |°b|-.|| | (DiagStatusUpdate)

Irmmer 1 (high |°b|-.|| 2 (AlwaysTRUE)

Irrrrier O (law) |°b|-.|| 3 (AlwaysFALSE)

Tabelle 5- 2 Systemspeicher

7 6 [s [4 |3 2 1 0
Reserviert Immer Immer Diagnosestatusanzeige Anzeige erster Zyklus
Wert 0 ausgeschaltet eingeschaltet e 1: Anderung e 1: Erster Zyklus nach
Wert 0 Wert 1 e 0: Keine Anderung Anlauf
e 0: Nicht der erste
Zyklus

Der Taktmerker konfiguriert ein Byte, das die einzelnen Bits in bestimmten Absténden ein-
und ausschaltet. Jeder Taktmerker erzeugt einen Rechteckimpuls im entsprechenden
Merkerspeicher M. Diese Bits kdnnen, vor allem in Verbindung mit Flankenanweisungen, als
Steuerbits flr die zyklische Auslésung von Aktionen im Anwendercode verwendet werden.

Taktmerkerhits

E Verwendung des Taktrnerkerbytes aktivieren

Adresse des Taktrmerkerbytes

iMEx): |0 |
Takt 10 Hz  [%M0.0 (Clock_10Hz)
Takt 5 Hz  [%M0.1 (Clock_SH2)

Takt 2.5 Hz |°b|-.|l2l 2 (Clock_2.5Hz)

Takt 2 Hz  [%M0.3 (Clock_2H3)

Takt 1,25 Hz |°;,|.,||:| 4 (Clock_1.25Hz)

Takt1 Hz  [%M0.5 (Clock_1H3)

Takt 0.625 Hz  [%M0.6 (Clock_0.625H3)
Takt 0.5 Hz  [3%M0.7 (Clock_0.5Hz)
Tabelle 5- 3 Taktmerker
Bitnummer 7 6 5 4 3 2 1 0
Variablenname
Period(en) 2.0 1.6 1.0 0.8 0.5 0.4 0.2 0.1
Frequenz (Hz) 0.5 0.625 1 1.25 2 2.5 5 10

Weil der Taktmerker asynchron zum CPU-Zyklus lauft, kann sich der Zustand des Taktmerkers wahrend eines langen
Zyklus mehrere Male andern.
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Konfigurieren des Betriebs der E/A und der Kommunikationsmodule

Um die Betriebsparameter der Signalmodule (SM), der Signalboards (SB) oder der
Kommunikationsmodule (CM) zu konfigurieren, wéhlen Sie das Modul in der Geratesicht aus
und 6ffnen im Inspektorfenster das Register "Eigenschaften".

Signalmodul (SM) und Signalboard (SB)

ke ¢ Digitale E/A: Konfigurieren der einzelnen Eingange,

e z. B. fur die Flankenerkennung und den
Impulsabgriff (Eingang bleibt nach einem High- oder
Low-Impuls einen Zyklus lang ein- oder
ausgeschaltet) Konfigurieren der Ausgange fiir die
Verwendung eines eingefrorenen Werts oder eines
Ersatzwerts bei einem Wechsel von RUN nach
STOP

EE

2 2l
EREfEERER it
FtilEEgEid
:
)

-

® Analoge E/A: Konfigurieren der Parameter fur einzelne Eingange (z. B. Spannung/Strom,
Bereich und Glattung) und Freigabe der Unter- oder Uberlaufdiagnose Konfigurieren der
Parameter fiir einzelne Analogausgénge und Freigabe der Diagnose, z. B. von
Kurzschliissen (bei Spannungsausgangen) oder Uberlaufwerten

® E/A-Adressen: Konfigurieren der Startadresse fiir die Ein- und Ausgange des Moduls

Kommunikationsmodul (CM) und

s Kommunikationsboard (CB)
== : ¢ Schnittstellenkonfiguration: Konfigurieren der
T e . Kommunikationsparameter wie Baudrate, Paritat,

Datenbits, Stoppbits und Wartezeit

® Meldung aus Zwischenspeicher Ubertragen und Meldung in Zwischenspeicher
empfangen Konfigurieren der Optionen zum Senden und Empfangen von Daten (z. B. die
Parameter fiir Meldungsbeginn und Meldungsende)

Diese Konfigurationsparameter kénnen auch mit dem Anwenderprogramm geandert werden.
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5.6 Konfigurieren der IP-Adresse der CPU

Konfigurieren der IP-Adresse der CPU

Da die CPU keine vorkonfigurierte IP-Adresse besitzt, missen Sie manuell eine IP-Adresse
zuweisen. Sie konfigurieren die IP-Adresse und die Ubrigen Parameter fir die PROFINET-
Schnittstelle bei der Konfiguration der Eigenschaften fir die CPU.

In einem PROFINET-Netzwerk ist jedem Gerat zur Identifikation eine eindeutige MAC-
Adresse (Media-Access-Control-Adresse) vom Hersteller zugewiesen. Jedes Geréat
bendtigt auBerdem eine IP-Adresse.

Ein Subnetz ist eine logische Gruppierung miteinander verbundener Netzwerkgerate.
Eine Maske (die Subnetz- oder Netzmaske) legt die Grenzen eines Subnetzes fest. Die
einzige Verbindung zwischen verschiedenen Subnetzen 1auft Gber einen Router. Router
fungieren als Bindeglieder zwischen LANs und benétigen IP-Adressen zum Senden und
Empfangen von Datenpaketen.

Vergewissern Sie sich vor dem Laden einer IP-Adresse in die CPU, dass die IP-Adresse
Ihrer CPU mit der IP-Adresse lhres Programmiergerats kompatibel ist.

Die IP-Adresse des Programmiergerats kénnen Sie mithilfe von STEP 7 feststellen:

1.

2.
3.

4.

Erweitern Sie in der Projektnavigation den Ordner "Online-Zugénge", um |hre Netzwerke
anzuzeigen.

Wahlen Sie das Netzwerk fir die Verbindung zur CPU aus.

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das spezifische Netzwerk, um das
Kontextmeni aufzurufen.

Wahlen Sie "Eigenschaften".

Hinweis

Die IP-Adresse der CPU muss mit der IP-Adresse und Subnetzmaske des
Programmiergerats kompatibel sein. Die geeignete IP-Adresse und Subnetzmaske fiir
lhre CPU erfahren Sie von lhrem Netzwerkspezialisten.
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Die Einrichtung des Zugriffsschutzes fiir CPU oder Codebausteine
ist einfach

Die CPU bietet vier Sicherheitsstufen, um den Zugang zu bestimmten Funktionen
einzuschranken. Mit dem Einrichten der Schutzstufe und des Passworts firr eine CPU
schrénken Sie die Funktionen und Speicherbereiche ein, die ohne Eingabe eines Passworts
zuganglich sind.

Jede Schutzstufe lasst auch ohne Eingabe eines Passworts den uneingeschrankten Zugriff
auf bestimmte Funktionen zu. Die Voreinstellung der CPU ist "ohne Einschrankung" und
"ohne Passwortschutz". Um den Zugang zu einer CPU zu schiitzen, missen Sie die
Eigenschaften der CPU einrichten und das Passwort eingeben.

Wenn Sie ein Netzpasswort eingeben, dann wirkt sich dieses Passwort nicht auf den
Passwortschutz der CPU aus. Der Passwortschutz gilt nicht fur die Ausflihrung der
Anweisungen des Anwenderprogramms einschlielich Kommunikationsfunktionen. Die
Eingabe des richtigen Passworts ermdglicht den Zugriff auf alle Funktionen der jeweiligen
Stufe.

Die Kommunikation zwischen CPUs (liber die Kommunikationsfunktionen in den
Codebausteinen) wird durch die Schutzstufe der CPU nicht eingeschrankt.

Tabelle 5-4 Schutzstufen der CPU

Schutzstufe

Zugangsbeschrankungen

Vollzugriff (kein Schutz) | Uneingeschrankter Zugriff ohne Passwortschutz.

Lesezugriff HMI-Zugriff und uneingeschrénkte Kommunikation zwischen CPUs ohne Passwortschutz.
Ein Passwort ist fiir Anderungen (Schreibzugriffe) in der CPU und fiir den Wechsel des
Betriebszustands der CPU (RUN/STOP) erforderlich.

HMI-Zugriff HMI-Zugriff und uneingeschrankte Kommunikation zwischen CPUs ohne Passwortschutz.

Ein Passwort ist zum Lesen der Daten in der CPU, fiir Anderungen (Schreiben) in der CPU und
fur den Wechsel des Betriebszustands der CPU (RUN/STOP) erforderlich.

Kein Zugriff (kompletter | Kein Zugriff ohne Passwortschutz.

Schutz)

Ein Passwort ist fiir den HMI-Zugriff, zum Lesen der Daten in der CPU, fiir das Andern
(Schreiben) von Daten in der CPU und fiir den Wechsel des Betriebszustands der CPU
(RUN/STOP) erforderlich.

Easy Book

Bei Passwortern wird Grof3- und Kleinschreibung unterschieden. Um die Schutzstufe und die
Passworter zu konfigurieren, gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wahlen Sie in der "Geratekonfiguration" die CPU aus.
2. Wahlen Sie im Inspektorfenster das Register "Eigenschaften”.

3. Waéhlen Sie die Eigenschaft "Schutz", um die Schutzstufe auszuwéahlen und Passworter
einzugeben.
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Schutz

Schutz

Zugriifssoute flr die PLC auswahlen.

Zugriffsstufe Zugriff Zugriffserlaubnis
HHll Lesen Schreiben  Passwort Bestitigung
'-'Vullzugnlf {kein Schut) P - o FrkrEEEE FrErrEeE
) Les ezugnft vy 2 wExemmEx arweswew
®) HWI-Z ugrif r

() Kein Zugriff (kompleter Schut)

Wenn Sie diese Konfiguration in die CPU laden, hat der Anwender HMI-Zugriff und kann
ohne Passwort auf die HMI-Funktionen zugreifen. Um Daten zu lesen, muss der Anwender
das fiur den "Lesezugriff* konfigurierte Passwort oder das Passwort fur "Vollzugriff (kein
Schutz)" eingeben. Um Daten zu schreiben, muss der Anwender das fur den "Vollzugriff
(kein Schutz)" konfigurierte Passwort eingeben.

&WARNUNG
Nicht berechtigter Zugriff auf eine geschitzte CPU

Anwender mit vollstandigen CPU-Zugriffsrechten kénnen PLC-Variablen lesen und
schreiben. Unabhangig von der Zugriffsstufe fur die CPU kénnen Webserver-Anwender
Uber Rechte zum Lesen und Schreiben von PLC-Variablen verfigen. Nicht berechtigter
Zugriff auf die CPU oder das Einstellen von ungultigen Werten fiir PLC-Variablen kann den
Prozessbetrieb stéren und zu tdédlichen oder schweren Verletzungen und/oder zu
Sachschaden fiihren.

Berechtigte Anwender sind in der Lage, Anderungen des Betriebszustands vorzunehmen,
PLC-Daten zu schreiben und Firmware-Updates durchzuflihren. Siemens empfiehlt, die
folgenden Sicherheitsvorkehrungen einzuhalten:

e Schiitzen Sie die CPU-Zugriffsstufen und Webserver-Benutzer-IDs durch starke
Passworter. Starke Passworter sind mindestens acht Zeichen lang, bestehen aus
Buchstaben, Zahlen und Sonderzeichen, sind keine Woérter, die in einem Worterbuch
gefunden werden kénnen, und sind keine Namen oder Kennungen, die sich aus
personlichen Daten ableiten lassen. Halten Sie das Passwort geheim und &ndern Sie es
haufig.

e Aktivieren Sie den Zugriff auf den Webserver nur Gber das HTTPS-Protokoll.

e Erweitern Sie die standardmaRigen Mindestrechte des Webserver-Benutzers "Jeder"
nicht.

e Fihren Sie eine Fehlerprifung und eine Bereichsprifung fir die Variablen in lhrer
Programmlogik durch, weil die Benutzer von Webseiten fur PLC-Variablen unguiltige
Werte festlegen kénnen.
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Verbindungsmechanismen

Easy Book

Auch fir den Zugriff auf entfernte Verbindungspartner Gber die Anweisungen PUT/GET
bendtigt der Anwender die entsprechende Berechtigung.

Standardmafig ist die Option "Zugriff Gber PUT/GET-Kommunikation erlauben" nicht
aktiviert. In diesem Fall ist der Lese- und Schreibzugriff auf CPU-Daten nur mit
Kommunikationsverbindungen maglich, bei denen sowohl die lokale CPU als auch der
Kommunikationspartner konfiguriert oder programmiert werden mussen. Beispielsweise ist
der Zugriff Uber die Anweisungen BSEND/BRCV mdglich.

Verbindungen, bei denen die lokale CPU lediglich ein Server ist (was bedeutet, dass in der
lokalen CPU keine Konfiguration/Programmierung der Kommunikation mit dem
Kommunikationspartner vorhanden ist) sind deshalb wéhrend des Betriebs der CPU nicht
moglich. Dies gilt z. B. flr:

e PUT/GET-, FETCH/WRITE- oder FTP-Zugriff iber Kommunikationsmodule
o PUT/GET-Zugriff von anderen S7-CPUs
o HMI-Zugriff Gber PUT/GET-Kommunikation

Wenn Sie den clientseitigen Zugriff auf CPU-Daten erlauben mdchten und somit die
Kommunikationsdienste der CPU nicht einschrdanken méchten, gehen Sie wie folgt vor:

1. Konfigurieren Sie fir den Zugriffsschutz eine beliebige Schutzstufe aulier "Kein Zugriff
(kompletter Schutz)".

2. Aktivieren Sie das Kontrollkédstchen "Zugriff Gber PUT/GET-Kommunikation erlauben”.

Werbindungsmechanismen

E Zugrift uber PUTGET-Kommunikation durch entfernten Partner (FLC, HWI, OFC, )
erlauben

Wenn Sie diese Konfiguration in die CPU laden, erlaubt die CPU die PUT/GET-
Kommunikation von entfernten Partnern.
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5.71 Knowhow-Schutz

Mit dem Knowhow-Schutz kénnen Sie einen oder mehrere Codebausteine (OB, FB, FC oder
DB) in Threm Programm vor unbefugtem Zugriff schiitzen. Sie kénnen ein Passwort
eingeben, um den Zugriff auf einen Codebaustein einzuschranken. Der Passwortschutz
verhindert das unbefugte Lesen oder Andern des Codebausteins. Ohne Passwort kénnen
nur die folgenden Informationen zum Codebaustein gelesen werden:

® Bausteintitel, Kommentar und Bausteineigenschaften
e Ubertragungsparameter (IN, OUT, IN_OUT, Riickgabe)
e Aufrufstruktur des Programms

® Globale Variablen in den Querverweisen (ohne Information tber die Verwendung), lokale
Variablen sind jedoch verborgen

Wenn Sie einen Baustein fir den Knowhow-Schutz konfigurieren, so ist der Code in diesem
Baustein erst nach Eingabe des Passworts zuganglich.

Den Knowhow-Schutz eines Codebausteins konfigurieren Sie in der Taskcard
"Eigenschaften" des jeweiligen Codebausteins. Nach dem Offnen des Codebausteins
wahlen Sie unter "Eigenschaften" die Option "Schutz".

Allgemein
Allgernein
Information Schutz
Zeitstempel Know-how-Schutz
Ubsrsezung
Der Baustein ist nicht geschlicr
Attribute Schue. 1
' Kopierschutz
g -
Keine Bindung -

1. In den Eigenschaften des Codebausteins [prEriEiar s
klicken Sie auf die Schaltflache
"Eigenschaften”, um den Dialog
"Knowhow-Schutz" anzuzeigen.

) ) . . [ Definieren |
2. Klicken Sie auf die Schaltflache
"Definieren", um das Passwort oK Abbrechen
einzugeben.

Nachdem Sie das Passwort eingegeben und I s
bestatigt haben, klicken Sie auf "OK".

Passwort definieren

Neues Passwort:

Passwort bestatigen:

Abbrechen
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5.7.2 Kopierschutz

Eine weitere Sicherheitsfunktion ermoglicht lhnen, Programmbausteine mit einer bestimmten
Memory Card oder CPU zu verknipfen. Diese Funktion ist vor allem zum Schutz geistigen
Eigentums nitzlich. Wird ein Programmbaustein mit einem bestimmten Gerat verknipft, so
ist die Verwendung des Programms oder Codebausteins nur in Verbindung mit einer
bestimmten Memory Card oder CPU mdglich. Mit dieser Funktion kann ein Programm oder
ein Codebaustein elektronisch (zum Beispiel Uber Internet oder E-Mail) oder durch
Versenden eines Speichermoduls verschickt werden. Kopierschutz ist verfligbar fiir OBs,
FBs und FCs.

Um einen Baustein mit einer bestimmten CPU oder Memory Card zu verkniipfen, 6ffnen Sie
die Taskcard "Eigenschaften" des jeweiligen Codebausteins.

1. Nach dem Offnen des Codebausteins wahlen Sie "Schutz".

Allgemein
Allgernein
Information Schutz
Zeitstempel Know-how-Schutz
Ubsrsezung
m Der Baustein ist nicht geschlicr
Attribute - = Sd\uﬂ |
' Kopierschutz
. :
Keine Bindung -

2. Wahlen Sie in der Klappliste "Kopierschutz" die Option aus, um den Codebaustein mit
einer Memory Card oder einer bestimmten CPU zu verknupfen.

Know-how-Schutz

Der Baustein ist nicht geschiitzt
Schue

Kopierschutz

An Senennummer der CPU binden. -

@) serisnnurmmer wird eingeflgt beim Laden in ein Gerst oder eine Memony Card.

r_-“ Seriennummer eingeben:

3. Wahlen Sie die Art des Kopierschutzes aus und geben Sie die Seriennummer der
Memory Card oder CPU ein.

Hinweis

Bei der Seriennummer ist die Gro3- und Kleinschreibung zu beachten.
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Programmierung leicht gemacht 6

6.1 Einfaches Entwerfen lhres Anwenderprogramms

Beim Erstellen eines Anwenderprogramms fir Automatisierungslésungen fiigen Sie die
Anweisungen des Programms in Codebausteine (OB, FB oder FC) ein.

Art der Struktur fir das Anwenderprogramm wahlen

Je nach den Anforderungen Ihrer Anwendung kdnnen Sie eine lineare oder eine modulare
Struktur fur Ihr Anwenderprogramm wahlen.

e FEin lineares Programm fihrt alle Anweisungen flr lhre Automatisierungsaufgaben
nacheinander aus. Typischerweise werden bei einem linearen Programm alle
Programmanweisungen in einem einzigen Programmzyklus-OB (wie OB 1) abgelegt,
anhand dessen das Programm zyklisch abgearbeitet wird.

e Ein modulares Programm ruft spezielle Codebausteine auf, die spezifische Aufgaben
ausfihren. Um eine modulare Programmstruktur aufzubauen, gliedern Sie die komplexe
Automatisierungsaufgabe in kleinere Teilaufgaben, die den funktionalen Aufgaben des
Prozesses entsprechen. Jeder Codebaustein enthélt das Programmsegment fur die
jeweilige Teilaufgabe. Sie strukturieren Ihr Programm durch den Aufruf eines
Codebausteins aus einem anderen Baustein.

Lineare Struktur: Modulare Struktur:
.
«— <« T

Modulare Codebausteine erstellen Sie durch den Entwurf von FBs und FCs fir die
Ausfiihrung allgemeiner Aufgaben. AnschlieBend strukturieren Sie lhr Programm, indem
andere Codebausteine wiederum die wiederverwendbaren Module aufrufen. Der aufrufende
Baustein gibt geratespezifische Parameter an den aufgerufenen Baustein weiter. Wird ein
Codebaustein von einem anderen Codebaustein aufgerufen, fiihrt die CPU den
Programmcode im aufgerufenen Baustein aus. Nachdem der aufgerufene Baustein
abgearbeitet ist, setzt die CPU die Ausfiihrung des aufrufenden Bausteins fort. Die
Bearbeitung geht weiter mit der Ausfiihrung der nachsten Anweisung nach dem
Bausteinaufruf.

Sie kdnnen einen OB auch einem Unterbrechungsereignis zuordnen. Wenn das Ereignis
auftritt, fihrt die CPU den Programmcode im zugehdrigen OB aus. Nach der vollstandigen
Ausfiihrung des OBs nimmt die CPU die Ausfiihrung des Anwenderprogramms an dem
Punkt wieder auf, an dem das Unterbrechungsereignis auftrat. Dies kann an jeder beliebigen
Stelle im Zyklus sein.
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® A Aufrufender Baustein (oder unterbrochener
OB, FB, FC OB, FB, FC Baustein)

® B Aufgerufener FB oder FC (oder
© unterbrechender OB)

Programmausfihrung

@
@ ®  Anweisung (oder unterbrechendes Ereignis),

die die Ausflihrung eines anderen Bausteins
l '\" auslost

®  Programmausflihrung

®  Bausteinende (Rickkehr zum aufrufenden
Baustein)

Die Bausteinaufrufe kdnnen verschachtelt werden, um die Struktur noch modularer zu
gestalten. Im folgenden Beispiel umfasst die Schachtelungstiefe 3 Ebenen: den
Programmzyklus-OB plus 3 Ebenen mit Aufrufen von Codebausteinen.

| | Zyklusbeginn
® | ® | o 2z 9
o e > —— ®  Schachtelungstiefe
OB 1 FB 1 FC 1
|DB
82 [|| FB1 [1]| Fca
[oB [oB I
l
| ) FC 1 DB 1

Durch das Anlegen allgemeiner Codebausteine, die im Anwenderprogramm mehrfach
genutzt werden kdnnen, lassen sich Entwurf und Implementierung des Anwenderprogramms
vereinfachen.

® Sie kénnen wiederverwendbare Codebausteine fir Standardaufgaben, wie z. B. flr die
Steuerung einer Pumpe oder eines Motors, erstellen. Sie kénnen diese allgemeinen
Codebausteine ferner in einer Bibliothek speichern, die fiir verschiedene Anwendungen
oder Losungen verwendet werden kann.

® Durch die modulare Gliederung des Anwenderprogramms in einzelne Komponenten, die
sich auf funktionale Aufgaben beziehen, wird der Programmaufbau tbersichtlicher und ist
einfacher zu handhaben. Die modularen Komponenten ermdglichen nicht nur die
Standardisierung des Programmentwurfs, sondern vereinfachen und beschleunigen auch
Anpassungen oder Anderungen des Programmcodes.

® Das Erstellen modularer Komponenten vereinfacht das Testen lhres Programms. Wenn
das komplette Programm in eine Folge modularer Programmsegmente gegliedert ist,
kénnen Sie die Funktionalitat jedes Codebausteins direkt wahrend der Entwicklung
testen.

® Ein modularer Aufbau, der sich an bestimmten funktionalen Aufgaben orientiert, verkiirzt
normalerweise die Zeit bis zur Inbetriebnahme der fertiggestellten Anwendung.
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6.1.1 OBs fiir die Organisation Ihres Anwenderprogramms

Organisationsbausteine dienen zur Strukturierung lhres Programms. Sie bilden die
Schnittstelle zwischen dem Betriebssystem und dem Anwenderprogramm. OBs sind
ereignisgesteuert. Die Ausfliihrung eines OBs durch das Zielsystem wird von einem Ereignis,
wie z. B. einem Diagnosealarm oder einem Zeitintervall, angestoRen. Einige OBs haben
voreingestellte Startereignisse und Anlaufverhalten.

Der Programmzyklus-OB enthalt das Hauptprogramm. Sie kénnen mehrere
Programmzyklus-OBs in IThr Anwenderprogramm aufnehmen. Im Betriebszustand RUN
werden die Programmzyklus-OBs mit der niedrigsten Prioritatsstufe ausgefiihrt und kdnnen
durch alle anderen Ereignisarten unterbrochen werden. Der Anlauf-OB unterbricht den
Programmzyklus-OB nicht, weil die CPU den Anlauf-OB vor dem Wechsel in RUN ausflhrt.

Nach Abarbeitung des Programmzyklus-OBs flihrt die CPU die Programmzyklus-OBs sofort
erneut aus. Diese zyklische Ausfiihrung ist die "normale" Ablaufart fiir
speicherprogrammierbare Steuerungen. In vielen Anwendungen ist das gesamte
Anwenderprogramm in einem einzigen Programmzyklus-OB enthalten.

Sie kdnnen andere OBs anlegen, um bestimmte Funktionen auszufiihren, z. B. fir die
Alarm- und Fehlerbearbeitung oder fiir die Ausfiihrung eines bestimmten Programmcodes in
bestimmten Abstanden. Diese OBs unterbrechen die Ausfiihrung der Programmzyklus-OBs.

Neue OBs fiir hr Anwenderprogramm legen Sie im Dialog "Neuen Baustein hinzufligen" an.

Die Alarmbearbeitung ist
Harne: immer ereignisgesteuert.
e | Tritt ein solches Ereignis

e Frogreim eyl Sarache: ko - auf, so unterbricht die CPU
ﬂ; L e 7] die Ausfiihrung des
'“nln::m;::m & Cyclic interrupt ) manuel Anwenderprogramms und
& Hardware interrupt (&) sutomatizch " H
e h ruft den OB fir die
SRl o Behandlung dieses
i B Rack or ststion Failure T T e Ereignisses auf. Nach der
S it e | P ot e Ausfiihrung des
it e s e unterbrechenden OBs setzt
= die CPU die Ausfiihrung
Furiksion des Anwenderprogramms
an der Stelle fort, an der es
Ha zuvor unterbrochen wurde.
g
bauztein —
» | Weitere Informationen
Heu hinzuligen und dfnen | QK ) A brechen

Die CPU ermittelt die Reihenfolge fiir die Bearbeitung von Alarmereignissen anhand der
Prioritdten. Sie kdnnen einer Prioritatsklasse mehrere Alarmereignisse zuweisen. Weitere
Informationen finden Sie in den Themen zu|Organisationsbausteinen (Seite 63) und zur
Ausfiihrung des Anwenderprogramms (Seite 62).
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Zusatzliche OBs anlegen

Sie kénnen mehrere OBs flr lhr Anwenderprogramm anlegen. Dies gilt auch fur die
Programmzyklus- und Anlauf-OB-Ereignisse. Im Dialog "Neuen Baustein hinzufligen"
kdnnen Sie einen OB anlegen und einen Namen fur den neuen OB eingeben.

Wenn Sie mehrere Programmzyklus-OBs fur Ihr Anwenderprogramm anlegen, fuhrt die CPU
die einzelnen Programmzyklus-OBs in numerischer Reihenfolge aus. Dabei wird mit dem
Programmzyklus-OB mit der niedrigsten Nummer begonnen (z. B. OB 1). Beispiel: Nach
dem Ende des ersten Programmzyklus-OBs (z. B. OB 1) fuhrt die CPU den
Programmzyklus-OB mit der ndchsthéheren Nummer aus.

Eigenschaften eines OBs konfigurieren

100

Sie kdnnen die Eigenschaften eines

Allgemein OBs, beispielsweise die OB-Nummer
w— Allgemein oder die Programmiersprache,
zewmempe konfigurieren.
Ubersetnang Mare;  Time deloy internpe
EERE Konstsntenname:  OB_Time delsy interrupt
Artribupe B (OB
Hummer: 20
Ereignisklasse:  Tire delay inmermipt
Sprache:  ®OF -
Teilprozessahbild-Nummer
TP
Hinweis

Beachten Sie, dass Sie einem OB eine Teilprozessabbild-Nummer wie TPAQ, TPA1, TPA2,
TPA3 oder TPA4 zuweisen kdnnen. Wenn Sie flr die Teilprozessabbild-Nummer eine
Nummer eingeben, erstellt die CPU das Teilprozessabbild. Erlauterungen zu
Teilprozessabbildern finden Sie unter 'Ausfihrung des Anwenderprogramms |(Seite|62)".
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6.1.2 FBs und FCs vereinfachen die Programmierung der modularen Aufgaben

Eine Funktion (FC) ist eine Art Unterprogramm. Eine FC ist ein Codebaustein, der
typischerweise eine bestimmte Anweisung mit einer Anzahl von Eingangswerten durchfihrt.
Die FC speichert die Ergebnisse dieser Operation an bestimmten Speicheradressen. Mit
FCs konnen Sie die folgenden Tatigkeiten ausfiihren:

e Standardoperationen und mehrfach verwendbare Operationen, z. B. arithmetische
Berechnungen

® Durchfiihrung funktionaler Aufgaben, z. B. fir einzelne Steuerungsvorgange mit
Bitverkniipfungen

Eine FC kann auch mehrmals an verschiedenen Stellen eines Programms aufgerufen
werden. Diese Wiederverwendung vereinfacht die Programmierung haufig wiederkehrender
Aufgaben.

Im Unterschied zu einem FB ist einer FC kein Instanz-DB zugeordnet. Die FC verwendet
den temporaren Speicher (L) fir die Daten, die zur Berechnung der Operation bendtigt
werden. Die temporaren Daten werden nicht gespeichert. Um Daten fiir die Verwendung
nach der Ausfiihrung der FC zu speichern, muss der Ausgangswert einem globalen
Speicherplatz, wie z. B. dem Merkerspeicher, oder einem globalen DB zugewiesen werden.

Ein Funktionsbaustein (FB) ist eine Art Unterprogramm mit Speicher. Ein Funktionsbaustein
(FB) ist ein Codebaustein, dessen Aufrufe mit Bausteinparametern programmiert werden
kénnen. Ein FB speichert die Eingangs- (IN), Ausgangs- (OUT) und Durchgangsparameter
(IN_OUT) in einem variablen Speicherbereich, der sich in einem Datenbaustein (DB) oder
"Instanz-DB" befindet. Der Instanz-DB stellt einen Speicherbaustein bereit, der dieser
Instanz (oder diesem Aufruf) des FBs zugewiesen ist und die Daten nach Ablauf des FBs
speichert.

Typischerweise wird ein FB fiir die Steuerung des Ablaufs von Tatigkeiten oder Geraten
verwendet, deren Betrieb nicht innerhalb eines Zyklus endet. Fir die Speicherung der
Betriebsparameter, damit diese zwischen zwei Zyklen schnell zuganglich sind, hat jeder FB
in lhrem Anwenderprogramm einen oder mehrere Instanz-DBs. Mit dem Aufruf eines FBs
offnen Sie gleichzeitig einen Instanz-DB, in dem die Werte der Bausteinparameter und die
statischen Lokaldaten flir diesen Aufruf oder diese "Instanz" des FBs gespeichert sind. Diese
Werte werden nach dem Beenden des FBs im Instanz-DB gespeichert.

Sie kénnen den Parametern in der FB-Schnittstelle Startwerte zuweisen. Diese Werte
werden an den zugehdrigen Instanz-DB Ubertragen. Weisen Sie keine Parameter zu, so
werden die im Instanz-DB gespeicherten Werte verwendet. In einigen Fallen missen Sie die
Parameter zuweisen.

Sie kdnnen verschiedenen Aufrufen des FBs verschiedene Instanz-DBs zuordnen. Der
Instanz-DB ermdoglicht es Ihnen, einen allgemeinen FB fir die Steuerung mehrerer Gerate
zu verwenden. Sie kénnen Ihr Programm strukturieren, indem ein Codebaustein einen FB
und einen Instanz-DB aufruft. Die CPU flhrt dann den Programmcode in diesem FB aus und
speichert die Bausteinparameter und die statischen Lokaldaten im Instanz-DB. Wenn die
Ausfiihrung des FBs beendet ist, setzt die CPU die Ausfiihrung mit dem Codebaustein fort,
der den FB aufgerufen hatte. Der Instanz-DB speichert die Werte fiir diese Instanz des FBs.
Wird der FB flr allgemeine Steuerungsaufgaben entworfen, so kann er fir mehrere Gerate
verwendet werden, indem verschiedene Instanz-DBs fir die verschiedenen Aufrufe des FBs
ausgewahlt werden.

Easy Book
Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF 101



Programmierung leicht gemacht

6.1 Einfaches Entwerfen lhres Anwenderprogramms

6.1.3

102

Die folgende Abbildung zeigt einen OB, der einen FB drei Mal aufruft, wobei fur jeden Aufruf
ein anderer Datenbaustein verwendet wird. Durch diese Struktur kann ein allgemeiner FB fur
die Steuerung mehrerer gleichartiger Gerate wie z. B. Motoren verwendet werden, indem
jedem Aufruf eines Gerats ein anderer Instanzdatenbaustein zugewiesen wird.

DB 201
OB 1 PR ;
”
FB 22 ,
P
FB 22, DB 201 = >} DB 202
FB 22, DB 202 Rp——
FB 22, DB 203 » L
N DB 203
A
\ """"""'"":
N ]

Jeder Instanz-DB speichert die Daten (wie Drehzahl, Hochlaufzeit und Gesamtbetriebszeit)
fur ein einziges Gerét. In diesem Beispiel steuert FB 22 drei verschiedene Gerate, DB 201
speichert die Betriebsdaten flir das erste Gerat, DB 202 die Betriebsdaten fiir das zweite
Gerat und DB 203 die Betriebsdaten flir das dritte Geréat.

Datenbausteine sorgen fiir die unkomplizierte Speicherung von Programmdaten

Sie kdénnen in Ihrem Anwenderprogramm Datenbausteine (DBs) zum Speichern der Daten
fur die Codebausteine anlegen. Alle Programmbausteine im Anwenderprogramm kénnen auf
die Daten in einem globalen DB zugreifen, doch ein Instanz-DB speichert Daten fiir einen
spezifischen Funktionsbaustein (FB).

Ihr Anwenderprogramm kann Daten in den speziellen Speicherbereichen der CPU, z. B. fir
Eingange (E), Ausgange (A) und Merker (M), speichern. AuBerdem kénnen Sie einen
Datenbaustein (DB) flir den schnellen Zugriff auf die im Programm selbst gespeicherten
Daten verwenden.

Die in einem DB gespeicherten Daten werden beim SchlieRen des Datenbausteins oder
wenn die Ausflihrung des zugehorigen Codebausteins beendet ist, nicht geléscht. Es gibt
zwei Arten von Datenbausteinen:

® |n einem globalen DB werden die Daten fir die Codebausteine in lhrem Programm
gespeichert. Jeder OB, FB oder FC kann auf die Daten in einem globalen DB zugreifen.

® |n einem Instanz-DB werden die Daten flr einen spezifischen FB gespeichert. Die
Datenstruktur in einem Instanz-DB entspricht den Parametern (Input, Output und InOut)
und den statischen Daten des FBs. Der temporare Speicher des FBs wird nicht im
Instanz-DB gespeichert.

Obwohl der Instanz-DB die Daten fiir einen bestimmten FB enthalt, kann jeder Codebaustein
auf die Daten eines Instanz-DBs zugreifen.
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6.1.4 Neuen Codebaustein anlegen
.
::::eln_l
| 2.
Sprache: SCL -
% Murnmer: :i
Cirganisations ) manuel 3

b MuSTn
(&) sutornatisch

Beschreibung:

Furdsionshaustene sind Codebau steine, die ihre Werte daueshalt in i starc-Dase nbsu stein
— ablegen, sodass sie auch nach der Bausteinbearbeitung aur verfiguag stehen

>
=
g
H

J

Funkticn

[8)]

Daten-
baustein
i br,

» | Weitere Informationan

[w#] Meu hirzuftigen und affen e ]

Offnen Sie den Ordner
"Programmbausteine”.

Doppelklicken Sie auf "Neuen
Baustein hinzufiigen".

. Wahlen Sie im Dialog "Neuen

Baustein hinzufligen" den Typ
des hinzuzufiigenden
Bausteins. Klicken Sie z. B. auf
das Symbol "Funktion (FC)",
um eine FC hinzuzufugen.

. Wahlen Sie die

Programmiersprache fiir den
Codebaustein durch Auswahl
von "KOP" in der Klappliste.

. Klicken Sie auf "OK", um den

Baustein zum Projekt
hinzuzufiigen.

Bei Auswahl des Optionskastchens "Neu hinzufiigen und 6ffnen" (Standardeinstellung) wird

der Codebaustein in der Projektansicht gedffnet.
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6.1.5 Anlegen wiederverwendbarer Codebausteine
OBs, FBs, FCs und globale
Hame DBs kénnen Sie in der
Beustdn| Projektnavigation unter
e scL - "Programmbausteine" im
* e - Dialog "Neuen Baustein
Crganisations- () manuel hanUngen" anlegen.
A, (&) sutornatisch i .
Beim Anlegen eines
ﬂ. e Codebausteins missen Sie
Fl-'lLllllEb- Funktionshausteine sind Codebausteine, die ihre werte daueshalt in i starc-Dasenbsu steinen d'e PrOgramm IerSpraChe
— ablegen, sodass sie auch nach der Bausteinbearbeitung aur verfiguag stehen

fur den Baustein
auswahlen. Fur einen DB
wird keine Sprache

e ausgewahlt, weil er nur
Daten speichert.

Bei Auswahl des

beustin Kontrollkastchens "Neu
_ i hinzufiigen und 6ffnen”
L e (Standardeinstellung) wird
der Codebaustein in der
Projektansicht gedffnet.

g

- e
[ Meu hircufiigen und Sffren O Abbrechen

Objekte, die Sie wiederverwenden moéchten, kdnnen Sie in Bibliotheken speichern. Jedes
Projekt besitzt eine Projektbibliothek, die mit dem Projekt verbunden ist. Zusatzlich zur
Projektbibliothek konnen Sie beliebig viele globale Bibliotheken erstellen, die in mehreren
Projekten verwendet werden kénnen. Da die Bibliotheken untereinander kompatibel sind,
kénnen Bibliothekselemente von einer Bibliothek in die andere kopiert oder verschoben
werden.

Bibliotheken dienen beispielsweise dazu, Bausteinvorlagen zu erstellen, die Sie zunachst in
die Projektbibliothek kopieren und dann dort weiterentwickeln. Abschlief’end kopieren Sie
die Bausteine von der Projektbibliothek in eine globale Bibliothek. Die globale Bibliothek
stellen Sie anderen Kollegen im Projekt zur Verfligung. Ihre Kollegen kénnen die Bausteine
verwenden und bei Bedarf weiter an ihre jeweiligen Anforderungen anpassen.

Einzelheiten zu Bibliotheksoperationen finden Sie in den Themen zu Bibliotheken in der
STEP 7 Online-Hilfe.
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6.1.6 Einen Codebaustein aus einem anderen Codebaustein aufrufen

. Es ist ohne groflen Aufwand mdglich, mit
- einem Codebaustein (OB, FB oder FC) im

Anwenderprogramm einen FB oder FC
aufzurufen.

1. Offnen Sie den Codebaustein, der den anderen Baustein aufrufen soll.
2. Selektieren Sie in der Projektnavigation den aufzurufenden Codebaustein.

3. Ziehen Sie den Baustein mit der Maus in das ausgewahlte Netzwerk, um einen Aufruf
des Codebausteins zu erstellen.

Hinweis

Mit dem Anwenderprogramm kénnen Sie keinen OB aufrufen, da OBs|ereignisgesteuert
(Seite 63) sind. Die Ausfiihrung eines OBs wird von der CPU in Reaktion auf den
Empfang eines Ereignisses gestartet.

6.2 Anwenderfreundliche Programmiersprachen
STEP 7 bietet die folgenden Standardprogrammiersprachen fiir die S7-1200:

¢ KOP (Kontaktplan) ist eine grafische Programmiersprache. Die Darstellung beruht auf
Schaltplanen.

® FUP (Funktionsplan) ist eine Programmiersprache, die auf den grafischen Logiksymbolen
der Booleschen Algebra basiert.

® SCL (Structured Control Language) ist eine textbasierte, hdhere Programmiersprache.

Wenn Sie einen Codebaustein anlegen, missen Sie die Programmiersprache fiir den
Baustein auswahlen.

Ihr Anwenderprogramm kann mit Codebausteinen arbeiten, die in einer dieser
Programmiersprachen angelegt wurden.
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6.2.1

106

Kontaktplan (KOP)

Die Elemente eines Schaltplans, wie Offner- und SchlieBerkontakte, und Spulen werden zu
Netzwerken verknipft.

"Stan” "Stap” "On”

| 1

=
—

Um Verknlpfungen fur komplexe Operationen anzulegen, kdnnen Sie Verzweigungen fur
parallele Kreise einfigen. Parallele Verzweigungen sind nach unten gedffnet oder direkt mit
der Stromschiene verbunden. Sie beenden die Verzweigungen nach unten.

KOP__bietet Box-Anweisungen fir eine Vielzahl von Funktionen wie Arithmetik, Zeiten, Zahler
und Ubertragen.

STEP 7 begrenzt die maximale Anzahl von Anweisungen (Zeilen und Spalten) in einem
KOP-Netzwerk nicht.

Hinweis

Jedes KOP-Netzwerk muss mit einer Spule oder einer Box abgeschlossen werden.

Beim Anlegen eines KOP-Netzwerks sind die folgenden Regeln zu beachten:

® Sie kénnen keine Verzweigung anlegen, die zu einem Signalfluss in die Gegenrichtung
fuhren kénnte.

A B Cc D z
| | | | | | | | s
11 11 I | \.)
E F
| | X|I
11 |
-
H G
I<] {l

® Sie kénnen keine Verzweigung anlegen, die einen Kurzschluss verursachen wirde.
A B C z

| I 11 G 2
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6.2.2 Funktionsplan (FUP)

Ebenso wie KOP ist auch FUP eine grafische Programmiersprache. Die Darstellung der
Verkniipfungslogik beruht auf den grafischen Symbolen, die in der booleschen Algebra

Ublich sind.
i Um Verknlpfungen fir komplexe
== . . .
— o Operationen anzulegen, fligen Sie parallele
"0 — sk —_ "0n" Verzweigungen zwischen den Boxen ein.

"Stop" =0 sk —_— _—

Arithmetische Funktionen und andere komplexe Funktionen kénnen direkt in Verbindung mit
den Logikboxen dargestellt werden.

STEP 7 begrenzt die maximale Anzahl von Anweisungen (Zeilen und Spalten) in einem
FUP-Netzwerk nicht.

6.2.3 Uberblick {iber SCL

SCL (Structured Control Language) ist eine hohere, auf PASCAL basierende
Programmiersprache fir die SIMATIC S7-CPUs. SCL unterstitzt die Bausteinstruktur von
STEP 7. Sie kénnen in SCL geschriebene Programmbausteine mit in KOP und FUP
geschriebenen Programmbausteinen kombinieren.

In SCL-Anweisungen werden die Standardoperatoren der Programmierung verwendet, z. B.
fir Zuweisung (:=), mathematische Funktionen (+ fiir Addition, - fir Subtraktion, * fir
Multiplikation und / fir Division). SCL arbeitet mit standardmaRigen PASCAL-
Programmsteuerungsoperationen wie z. B. IF-THEN-ELSE, CASE, REPEAT-UNTIL, GOTO
und RETURN. Fir syntaktische Elemente der Programmiersprache SCL kdnnen Sie
beliebige PASCAL-Verweise verwenden. Viele der anderen Anweisungen flir SCL wie Zeiten
und Zahler entsprechen den Anweisungen in KOP und FUP.

Da SCL wie PASCAL Steuerstrukturen fir bedingte Verarbeitung, Schleifen und
Verschachtelung bietet, lassen sich komplexe Algorithmen in SCL leichter realisieren als in
KOP oder FUP.

Die folgenden Beispiele zeigen verschiedene Ausdrucke fur verschiedene Einsatzzwecke:

"C" := #A+#B; Weist einer Variablen zwei lokale Variablen
Zu.

"Data_block 1".Tag := #A; Zuweisung zu einer Datenbausteinvariablen

IF #A > #B THEN "C" := #A; Bedingung fiir die IF-THEN -Anweisung

"C" := SQRT (SQR (#A) + SQR (#B)); Parameter fir die SQRT -Anweisung
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6.2 Anwenderfreundliche Programmiersprachen

Als héhere Programmiersprache nutzt SCL Standardanweisungen fir grundlegende
Aufgaben:

e Zuweisungsanweisung: :=
o Mathematische Funktionen: +, -, * und /

e Adressierung globaler Variablen: "<Variablenname>" (in doppelte Anfiihrungszeichen
eingeschlossener Variablenname oder Datenbausteinname)

e Adressierung lokaler Variablen: #<Variablenname> (Variablenname mit vorangestelltem
"#"-Symbol)

® Absolute Adressierung: %<absolute Adresse>, zum Beispiel %E0.0 oder %MW10

Arithmetische Operatoren kdnnen verschiedene numerische Datentypen verarbeiten. Der
Datentyp des Ergebnisses wird vom Datentyp des héchstwertigen Operanden festgelegt.
Beispiel: Eine Multiplikationsoperation mit einem Operanden vom Typ INT und einem
Operanden vom Typ REAL ergibt einen Wert vom Typ REAL als Ergebnis.

6.2.4 SCL-Programmiereditor

Sie kénnen fir alle Bausteintypen (OB, FB oder FC) beim Erstellen des Bausteins angeben,
dass er die Programmiersprache SCL verwenden soll. STEP 7 verfuigt Giber einen SCL-
Programmiereditor, der die folgenden Elemente enthalt:

® Schnittstellenabschnitt zum Definieren der Parameter des Codebausteins
® Codeabschnitt fir den Programmcode
® Anweisungsverzeichnis mit den SCL-Anweisungen, die von der CPU unterstiitzt werden

Sie geben den SCL-Code fiir Ihre Anweisung direkt in den Codeabschnitt ein. Der Editor
enthalt Schaltflachen fiir gangige Codekonstruktionen und Kommentare. Um komplexere
Anweisungen anzulegen, ziehen Sie die SCL-Anweisungen einfach mit der Maus aus dem
Anweisungsverzeichnis in IThr Programm. Ferner kénnen Sie in jedem Texteditor ein SCL-
Programm anlegen und die Datei dann in STEP 7 importieren.
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6.2 Anwenderfreundliche Programmiersprachen

=2 B 6T LLF TS
Schnittstelle
Marme Datentyp Kommentar
<1 « Input
<] = StartStopSwitch Bool
<1 + Cutput
4] = Runtesio Bool
<1 « Inout
] <hinzufigen:
< « Temp
L] <hinzufigen:
<1 = Return
<] = Ret_‘al Woid

= w0 W oo R R =

1

|F.. CASE.. FOR.. WHILE. .
= | oF.. Topo.| DO... |V

THEN
f4 Statement section IF

END_IF;

Im Schnittstellenabschnitt des SCL-Codebausteins kénnen Sie die folgenden Arten von
Parametern deklarieren:

® |nput, Output, INOut und Ret_Val: Diese Parameter definieren die Eingangs- und
Ausgangsvariablen sowie den Rickgabewert fiir den Codebaustein. Der Variablenname,
den Sie hier eingeben, wird lokal wahrend der Ausfliihrung des Codebausteins
verwendet. Ublicherweise wird der globale Variablenname nicht in der Variablentabelle
verwendet.

e Static (nur FBs; die obige Abbildung zeigt einen FC): Der Codebaustein nutzt statische
Variablen zum Speichern von statischen Zwischenergebnissen im Instanzdatenbaustein.
Der Baustein speichert statische Daten, bis sie Uberschrieben werden, d. h. zum Teil
Uber mehrere Zyklen. Zusammen mit den statischen Daten werden auch die Namen der
Bausteine gespeichert, die in diesem Codebaustein als Multiinstanz-DBs aufgerufen
werden.

e Temp: Bei diesen Parametern handelt es sich um temporére Variablen, die wahrend der
Ausfiihrung des Codebausteins verwendet werden.

Wenn Sie den SCL-Codebaustein aus einem anderen Codebaustein aufrufen, treten die
Parameter des SCL-Codebausteins als Eingange oder Ausgénge auf.

END -
“Start” = StatStopSwatch Auriveshio “0n"

In diesem Beispiel entsprechen die Variablen fir "Start" und "On" (aus der Variablentabelle
des Systems) den Variablen "StartStopSwitch" und "RunYesNo" in der Deklarationstabelle
des SCL-Programms.
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6.3 Leistungsstarke Anweisungen erleichtern die Programmierung

6.3.1 Bereitstellung der erwartbaren grundlegenden Operationen

Bitverkniipfungsanweisungen

Die Grundlage von Bitverknipfungsanweisungen sind Kontakte und Spulen. Kontakte lesen
den Status eines Bits aus, wahrend Spulen den Status der Operation in ein Bit schreiben.

o0 wan — Kontakte dienen zum Testen des

e iy R Binarstatus des Bits. Ergebnis
e : s dieses Tests ist entweder
L "Signalfluss" bei Ein (1) oder "kein
L Signalfluss" bei Aus (0).

Der Zustand der Spule zeigt den
Zustand der vorherigen
Verkniipfung an.

Wenn Sie eine Spule mit derselben Adresse an mehreren Stellen im Programm verwenden,
so hangt vom Ergebnis der letzten Berechnung im Anwenderprogramm der Zustand des
Werts ab, der wahrend der Aktualisierung der Ausgange in den physikalischen Ausgang
geschrieben wird.

SchlieBerkontakt  Offnerkontakt Der SchlieRer ist geschlossen (EIN), wenn der
e e zugewiesene Bitwert gleich 1 ist.
—A —/— Der Offner ist geschlossen (EIN), wenn der

zugewiesene Bitwert gleich 0 ist.

Die Grundstruktur einer Bitverknipfungsoperation ist entweder eine UND- oder eine ODER-
Verkniipfung. In Reihe geschaltete Kontakte bilden logische UND-Verkniipfungen. Parallel
geschaltete Kontakte bilden logische ODER-Verknipfungen.

Sie kdnnen Kontakte untereinander verschalten und so lhre eigene Verschaltungslogik
erstellen. Nutzt das von lhnen angegebene Eingangsbit die Speicherkennung E (Eingang)
oder A (Ausgang), so wird der Bitwert aus dem Prozessabbildregister gelesen. Die
physischen Kontaktsignale in lhrem Steuerungsprozess werden mit Eingangsanschlissen
des PLC-Gerats verschaltet. Die CPU fragt die verschalteten Eingangssignale ab und
aktualisiert die entsprechenden Zustandswerte im Prozessabbild der Eingange.

Sie geben das direkte Lesen eines physischen Eingangs an, indem Sie nach der Variablen
fur einen Eingang den Code ":P" eingeben (Beispiel: "Motor_Start:P" oder "E3.4:P"). Beim

direkten Lesen werden die Bitdatenwerte direkt aus dem physischen Eingang und nicht aus
dem Prozessabbild gelesen. Beim direkten Lesen wird das Prozessabbild nicht aktualisiert.
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6.3 Leistungsstarke Anweisungen erleichtern die Programmierung

Ausgangsspule Invertierte
Ausgangsspule
"ouT” "ouT”

— — —/—

Beachten Sie die folgenden Ausgangsergebnisse fir Signalfluss durch Ausgangs- und
invertierte Ausgangsspulen:

® |[st ein Signalfluss durch eine Ausgangsspule vorhanden, so wird das Ausgangsbit auf 1
gesetzt.

e |st kein Signalfluss durch eine Ausgangsspule vorhanden, so wird das Ausgangsbit auf 0
gesetzt.

e |[st ein Signalfluss durch eine invertierte Ausgangsspule vorhanden, so wird das
Ausgangsbit auf 0 gesetzt.

e |[st kein Signalfluss durch eine invertierte Ausgangsspule vorhanden, so wird das
Ausgangsbit auf 1 gesetzt.

Die Anweisung fur den Spulenausgang schreibt einen Wert in ein Ausgangsbit. Nutzt das
angegebene Ausgangsbit die Speicherkennung A, so schaltet die CPU das Ausgangsbit im
Prozessabbildregister ein oder aus und setzt das angegebene Bit jeweils entsprechend dem
Signalfluss. Die Ausgangssignale fir Ihre Steuerstellglieder werden mit den
Ausgangsklemmen der PLC verschaltet. Im Betriebszustand RUN fragt die CPU die
Eingangssignale ab, verarbeitet die Eingangszustande gemaf der Programmlogik und
reagiert dann, indem sie die neuen Ausgangswerte im Prozessabbild der Ausgénge setzt.
Nach jeder Programmausfiihrung tbertragt die CPU die im Prozessabbild gespeicherte neue
Reaktion auf den Ausgangszustand zu den verschalteten Ausgangsklemmen.

Sie geben das direkte Schreiben in einen physischen Ausgang an, indem Sie nach der
Variablen fir einen Ausgang den Code ":P" angeben (Beispiel: "Motor_On:P" oder "A3.4:P").
Beim direkten Schreiben werden die Bitdatenwerte in den Ausgang des Prozessabbilds und
direkt in den physischen Ausgang geschrieben.

Spulen sind nicht auf den Abschluss eines Netzwerks beschrankt. Sie kdnnen eine Spule in
einem Strompfad des KOP-Netzwerks, zwischen Kontakten oder anderen Anweisungen
einfigen.

Kontaktinvertierer UND-Box mit einem UND-Box mit invertiertem
NOT (KOP) invertierten Logikeingang Logikeingang und -ausgang (FUP)
(FUP)

— NOT }— " - .
NIEN
"zt 3k — "lkz" 3E O

Der KOP-Kontakt NOT invertiert den logischen Zustand des Signalflusseingangs.

e |st kein Signalfluss zum NOT-Kontakt vorhanden, so steht ein Signalfluss am Ausgang
an.

e |st ein Signalfluss zum NOT-Kontakt vorhanden, so steht kein Signalfluss am Ausgang
an.
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Bei der FUP-Programmierung kénnen Sie die Funktion "Binareingang invertieren" aus der
Funktionsleiste "Favoriten" oder dem Anweisungsverzeichnis auf einen Eingang oder einen
Ausgang ziehen, um einen Logikinvertierer fir diesen Box-Anschluss zu erstellen.

UND-Box (FUP) ODER-Box (FUP) XOR-Box (FUP)

& == 72
Illlllll “”Il" II”lIII
wyp =t L "zt o LTl Al
IMZ 3E —_ 2 3 — M2 ES —

o Damit der Ausgang WAHR ist, missen alle Eingange einer UND-Box WAHR sein

e Damit der Ausgang WAHR ist, muss ein beliebiger Eingang einer ODER-Box WAHR sein

® Damit der Ausgang WAHR ist, muss eine ungerade Anzahl der Eingange einer XOR-Box
WAHR sein

Bei der FUP-Programmierung werden die KOP-Netzwerke aus Kontakten durch die Box-
Netzwerke UND (&), ODER (>=1) und Exklusiv ODER (x) dargestellt, in denen Sie Bitwerte
fur die Ein- und -Ausgange der Box angeben kénnen. Sie kénnen ferner Verschaltungen mit
anderen Logik-Boxen herstellen und so lhre eigene Verschaltungslogik erstellen. Nachdem
die Box in Ihrem Netzwerk platziert ist, kdnnen Sie die Funktion "Bindreingang einfligen" aus
der Funktionsleiste "Favoriten" oder dem Anweisungsverzeichnis zur Eingangsseite der Box
ziehen, um weitere Eingange hinzuzufiigen. Sie kdénnen auch mit der rechten Maustaste auf
den Eingangsanschluss der Box klicken und "Eingang einfligen" auswahlen.

Die Ein- und Ausgéange einer Box kdnnen mit anderen Boxen verschaltet werden, oder Sie
kénnen eine Bitadresse oder einen Bitsymbolnamen fiir einen unverschalteten Eingang
eingeben. Bei der Ausfiihrung der Box-Anweisung werden die Eingangszustande auf die
binare Box-Verknlpfung geschaltet und dann der Box-Ausgang, sofern zutreffend, auf Wahr
gesetzt.
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6.3.2 Anweisungen fiir Vergleichen und Verschieben

Mit den Vergleichsanweisungen kénnen Sie zwei Werte des gleichen Datentyps miteinander
vergleichen.

Tabelle 6- 1 Vergleichsanweisungen

Anweisung SCL Beschreibung
KOP: out := inl = in2; e Gleich (==): Der Vergleich ist wahr, wenn IN1 gleich
" out := inl <> in2; IN2 ist.
== out := inl >= in2; . L .
<>):
-I P"“?. |— out := inl <= in2; . Ulr(;?c:lcl:sz( iSt). Der Vergleich ist wahr, wenn IN1 nicht
N2 out := inl > in2; 9 '
FUP: out := inl < in2: e GroéRer als oder gleich (>=): Der Vergleich ist wahr,
wenn IN1 gréfler als oder gleich IN2 ist.
B=T e Kleiner als oder gleich (<=): Der Vergleich ist wahr,
(=]
NI N g wenn IN1 kleiner als oder gleich IN2 ist.
N2 = IN2 — o GrolRer als (>): Der Vergleich ist wahr, wenn IN1

groRer als IN2 ist.

e Kleiner als (<): Der Vergleich ist wahr, wenn IN1
kleiner als IN2 ist.

T In KOP und FUP: Der Kontakt wird aktiviert (KOP) bzw. der Box-Ausgang ist WAHR (FUP), wenn der Vergleich WAHR
ist.

Mit den Anweisungen zum Verschieben kopieren Sie Datenelemente in eine neue Adresse
im Speicher und kénnen die Daten von einem Datentyp in einen anderen umwandeln. Die
Quelldaten werden dadurch nicht verandert.

o MOVE kopiert ein unter einer bestimmten Adresse gespeichertes Datenelement in eine
neue Adresse. Um einen weiteren Ausgang hinzuzufugen, klicken Sie auf das Symbol
neben dem Parameter OUT1.

e MOVE_BLK (Bereich kopieren) und UMOVE_BLK (Bereich ununterbrechbar kopieren)
kopieren einen Baustein mit Datenelementen in eine neue Adresse. Die Anweisungen
MOVE_BLK und UMOVE_BLK verfligen zuséatzlich tber einen Parameter COUNT. Mit
COUNT wird festgelegt, wie viele Datenelemente kopiert werden sollen. Die Anzahl der
Bytes pro kopiertem Element hangt davon ab, welcher Datentyp den Variablennamen der
Parameter IN und OUT in der PLC-Variablentabelle zugewiesen ist.
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Tabelle 6-2 Anweisungen MOVE, MOVE_BLK und UMOVE_BLK

KOP/FUP SCL Beschreibung
T outl := in; Kopiert ein unter einer bestimmten Adresse
—EN EMO = gespeichertes Datenelement in eine neue
I 1 OUT1 Adresse oder in mehrere Adressen. Um einen
weiteren Ausgang in KOP oder FUP
hinzuzufiigen, klicken Sie auf das Symbol
neben dem Ausgangsparameter. In SCL
verwenden Sie mehrere
Zuweisungsanweisungen. Sie kdnnen auch
eine der Schleifenkonstruktionen verwenden.
P MOVE_BLK (in:=_ variant_in, Unterbrechbare Ubertragung, die einen Bereich
JEN  EMOL count:= uint_in, mit Datenelementen in eine neue Adresse
I auT out=> variant out); kopiert.
COUNT
UL TR UMOVE_BLK (in:=_variant_in, Ununterbrechbare Ubertragung, die einen
—EN T END = count:= uint_in Bereich mit Datenelementen in eine neue
I ouT out=> variant out); Adresse kopiert.
COUNT
6.3.3 Umwandlungsanweisungen

Tabelle 6- 3 Umwandlungsanweisungen

KOP/FUP SCL Beschreibung
out := <data type in>_ TO_<data type Konvertiert ein Datenelement von einem
.‘,,E,F‘::i, out>(in) ; Datentyp in einen anderen Datentyp.

=EN END =

N ouT

1 In KOP und FUP: Klicken Sie unterhalb des Box-Namens und wahlen Sie in der Klappliste einen Datentyp aus. Nach
Auswahl des Quelldatentyps (Konvertieren aus) wird in der Klappliste eine Reihe mdglicher Umwandlungen
(Konvertieren in) angezeigt.

2 In SCL: Konstruieren Sie die Umwandlungsanweisung durch Angabe des Datentyps fiir den Eingangsparameter (in)
und den Ausgangsparameter (out). Beispiel: DWORD_TO_REAL konvertiert einen Doppelwortwert in einen
Realzahlenwert.
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Tabelle 6-4 Anweisungen Round und Truncate

6.3 Leistungsstarke Anweisungen erleichtern die Programmierung

KOP/FUP SCL Beschreibung
out := ROUND (in); konvertiert eine Realzahl (Real oder LReal) in eine Ganzzahl. Die
erg.;n?m Anweisung rundet die Realzahl auf den nachsten ganzzahligen Wert
—EM END (IEEE - runden). Wenn die Zahl genau die Hélfte der Spanne zwischen
{IN ouT | zwei Ganzzahlen ist (z. B. 10,5), rundet die Anweisung die Zahl auf die
gerade Ganzzahl. Beispiel:
¢ ROUND (10.5) =10
e ROUND (11.5) =12
In KOP/FUP klicken Sie im Anweisungsfeld auf die "???", um den
Datentyp fiir den Ausgang auszuwahlen, z. B. "DInt". In SCL ist der
Standard-Ausgangsdatentyp DINT. Um auf einen anderen Datentyp zu
runden, geben Sie den Anweisungsnamen mit dem expliziten Namen
des Datentyps ein, z. B. ROUND_REAL oder ROUND_LREAL.
. out := TRUNC(in); konvertiert eine Realzahl (Real oder LReal) in eine Ganzzahl. Die
[ H&::ﬂfﬂ Nackommastellen der Realzahl werden auf Null verkirzt (IEEE- runden
—{EM ENOD = auf Null).
{IN auT |

Tabelle 6-5 Anweisungen CEIL und Floor

KOP/FUP SCL Beschreibung
T out := CEIL(in); Konvertiert eine Realzahl (Real oder LReal) in die nachste Ganzzahl,
Fleal to ik die gréRer oder gleich der ausgewahlten Realzahl ist (IEEE - Runden
~(EM END = auf +unendlich).
{IM ou |
SR out := FLOOR(in); Konvertiert eine Realzahl (Real oder LReal) in die nachste Ganzzahl,
Fieal to DIt | die kleiner c_>der gleich der ausgewahlten Realzahl ist (IEEE - Runden
—EN END auf -unendlich).
] ouT
Easy Book
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Tabelle 6- 6 Anweisungen SCALE_X und NORM_X

KOP/FUP SCL Beschreibung
ST out := SCALE X( Skaliert den normalisierten Realparameter VALUE (0,0 <=
Hﬂm% min, := undef in_ VALUE <= 1,0) in den mit den Parametern MIN und MAX
=EN END - value:=_real in_, vorgegebenen Datentyp und Wertebereich:
':ATUE ouT max:=undef_in_); OUT = VALUE (MAX - MIN) + MIN
{ M
T NORM.X | out := NORM X( Normalisiert den Parameter VALUE innerhalb des von
777 bo Fisal min:= ,undef in_ den Parametern MIN und MAX angegebenen
—EN  EMD- value:=_undef in , Wertebereichs:
'::TL.E =t max:= undef in ); OUT = (VALUE - MIN) / (MAX - MIN),
| dabei ist (0,0 <= OUT <=1,0)
1 Entsprechungin SCL: out := value (max-min) + min;2 Entsprechungin SCL: cut := (value-min)/(max-min);
6.3.4 Mathematik ganz einfach mit der Anweisung Calculate

Tabelle 6-7 Anweisung CALCULATE

KOP/FUP SCL Beschreibung
Verwenden Sie | Mit der Anweisung CALCULATE kdénnen Sie eine arithmetische
EeLCULATE die Funktion erstellen, die an Eingangen ausgefiihrt wird (IN1, IN2, .. INn)
EM Eng= | herkébmmlichen | und das Ergebnis an OUT zurlickgibt, entsprechend der von Ihnen
- mathematischen | definierten Gleichung.
= i
SCL-Ausdrucke, e Wahlen Sie zunachst einen Datentyp aus. Alle Eingadnge und der
INT ouT um die Ausgang muissen denselben Datentyp haben
IN23: Gleichung zu ’
erstellen. e Um einen weiteren Eingang hinzuzufligen, klicken Sie auf das

Symbol am letzten Eingang.

Tabelle 6- 8 Datentypen fiir die Parameter

Parameter Datentyp
IN1, IN2, ..INn Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord
ouT Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord

1 Die Parameter IN und OUT missen denselben Datentyp haben (mit impliziten Umwandlungen der Eingangsparameter).
Beispiel: Ein Wert vom Typ SINT fiir einen Eingang wurde in einen Wert vom Typ INT oder REAL umgewandelt werden,
wenn OUT vom Typ INT oder REAL ist.

Klicken Sie auf das Taschenrechnersymbol, um den Dialog aufzurufen und ihre
mathematische Funktion zu definieren. Sie geben |hre Gleichung als Eingdnge (wie IN1 und
IN2) und Operationen ein. Wenn Sie auf "OK" klicken, um die Funktion zu speichern, erstellt
der Dialog automatisch die Eingange fir die Anweisung CALCULATE.
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Ein Beispiel und eine Liste der mdglichen mathematischen Operationen, die Sie verwenden
kdnnen, wird im unteren Bereich des Editors gezeigt.

Anweisung "Berechnen™ bearbeiten

Lell} &0 m

Beispiel:
(N1 + INZ) ™ (M1 - INZ)
Mogliche Arwelsungen:

And, Or, XOr, Swap, Not [ Imv, s, = *, [ Mod, Abs, Neg, Exp, **, Frag; Ln, Sin, ASin, Cos, ACos, Tan, ATan,
Sqr. Sqrt. Round, Ceil, Floor, Trunc

——
OK 1| Abbrechen

Hinweis

Sie missen auRerdem einen Eingang fir die Konstanten in Ihrer Funktion anlegen. Der
konstante Wert wird dann in den zugewiesenen Eingang der Anweisung CALCULATE
eingegeben.

Indem Sie Konstanten als Eingdnge eingeben, kénnen Sie die Anweisung CALCULATE an
andere Stellen in lnrem Anwenderprogramm kopieren, ohne die Funktion &ndern zu missen.
Sie kdnnen dann die Werte oder Variablen der Eingange fiir die Anweisung andern, ohne die
Funktion zu verandern.

Wenn die Anweisung CALCULATE ausgefihrt wird und alle einzelnen Anweisungen in der
Berechnung erfolgreich durchgefiihrt werden, dann ist ENO = 1. Andernfalls ist ENO = 0.

6.3.5 Zeiten

Die S7-1200 unterstitzt die folgenden Zeiten
® Die Zeit TP erzeugt einen Impuls mit einer voreingestellten Dauer.

® Die Zeit TON setzt den Ausgang (Q) nach einer voreingestellten Zeitverzégerung auf
EIN.

® Die Zeit TOF setzt den Ausgang (Q) auf EIN und nach einer voreingestellten
Zeitverzoégerung wieder auf AUS.

e Die Zeit TONR setzt den Ausgang (Q) nach einer voreingestellten Zeitverzégerung auf
EIN. Die abgelaufene Zeit wird tber mehrere Zeitintervalle kumuliert, bis der
Rucksetzeingang (R) der abgelaufenen Zeit angestof3en wird.

In KOP und FUP sind diese Anweisungen entweder als Box-Anweisung oder als
Ausgangsspule verfligbar. STEP 7 bietet zudem die folgenden Zeitspulen fir KOP und FUP:

e Die Spule PT (voreingestellte Zeit) ladt einen neuen voreingestellten Zeitwert in die
angegebene Zeit.

® Die Spule RT (Zeit riicksetzen) setzt die angegebene Zeit zuriick.
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Die Anzahl der Zeiten, die Sie in Inrem Anwenderprogramm verwenden kénnen, ist lediglich
durch den Speicherplatz in der CPU begrenzt. Jede Zeit belegt 16 Byte im Speicher.

Jede Zeit nutzt eine in einem Datenbaustein abgelegte Struktur, um die Daten der Zeit zu

speichern. In SCL mussen Sie fir die einzelne Zeitanweisung zunachst einen DB erstellen,
damit Sie ihn referenzieren kénnen. In KOP und FUP erstellt STEP 7 automatisch den DB,
wenn Sie die Anweisung einfugen.

Wenn Sie den DB erstellen, kdnnen Sie auch einen Multiinstanz-DB verwenden. Weil sich
die Zeitdaten in einem einzigen DB befinden und nicht fur jede Zeit ein eigener DB
erforderlich ist, verklrzt sich die Verarbeitungszeit der Zeiten. Zwischen den Datenstrukturen
der Zeiten im gemeinsam genutzten Multiinstanz-DB gibt es keine Wechselwirkungen.

Tabelle 6-9 TP (Impuls)

KOP/FUP SCL Zeitdiagramm
IEC_Timer_0 "timer db".TP( IN &
TP IN:= bool_in_,
N [z PT:= undef in , I | | | | | | |
= = Q=> bool_out_, ET)
ET=>_undef out_ )’ pT+
TP_OE
e /M
“PRESET_Tag"
Q4

PT

Tabelle 6- 10 TON (Einschaltverzégerung)

KOP/FUP SCL Timingdiagramm
IEC_Timer_1 "timer db".TON ( IN |
TOM IN:= bool_in_,
llims PT:= undef in_, | I | |
Lr: EDT B Q=> bool out_, ET —
ET=>_undef out_ )’ PTT
TOM_DB
—{TOH }—
"PRESET_Tag” |
Qi PT
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Tabelle 6- 11 TOF (Ausschaltverzégerung)

KOP/FUP SCL Timingdiagramm
IEC_Timer_2 "timer db".TOF ( IN &
TOF IN:= bool_in _,
llims a PT:= undef in , |_|
I - - - =
T = Q=> bool out_, ET
ET=> undef out ); PT+
TOF_DE
—{ TOF }—
"PRESET Tag" /
Q 4
PT PT
Tabelle 6- 12 TONR (Zeit akkumulieren)
KOP/FUP SCL Timingdiagramm
IEC_Timer_3 "timer db".TONR ( N A
TOMR IN:= bool_in _,
[Wime R:= bool_in_ | | | |
lﬂN EQT_ PT:= undef in , ET ‘
= b. ot A —PT
or Q=> bool out_, ‘ ’ /—
ET=> undef out ) _/_/_
TOMF_OB
—{TONR }— Qi
“PRESET_Tag”

Tabelle 6- 13 Spulenanweisungen Zeit voreinstellen -(PT)- und Zeit rlicksetzen -(RT)-

KOP Beschreibung

TOM_DB Sie kénnen die Spulenanweisungen Zeit voreinstellen -(PT)- und Zeit rlicksetzen -(RT)- mit Box-
—{FT— | Anweisungen oder Spulen verwenden. Diese Spulenanweisungen konnen in der Mitte eines Strompfads
"PRESET_T2a" | angeordnet werden. Der Signalzustand des Spulenausgangs ist immer der gleiche wie am Spuleneingang.

TON_DB e Wenn die Spule -(PT)- aktiviert wird, wird das Zeitelement PRESET in den Daten des angegebenen
— T DBs IEC_Timer auf die Zeitdauer "PRESET_Tag" gesetzt.
e Wenn die Spule -(RT)- aktiviert wird, wird das Zeitelement ELAPSED in den Daten des angegebenen
DBs IEC_Timer auf 0 zurtickgesetzt.
Easy Book
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Tabelle 6- 14 Datentypen fiir die Parameter

Parameter Datentyp Beschreibung
Box: IN Bool TP, TON und TONR:
Spule: Signalfluss Box: 0 = Zeit deaktivieren, 1 = Zeit aktivieren

TOF:
Box: 0 = Zeit aktivieren, 1 = Zeit deaktivieren

Spule: Kein Signalfluss = Zeit deaktivieren, Signalfluss = Zeit aktivieren

Spule: Kein Signalfluss = Zeit aktivieren, Signalfluss = Zeit deaktivieren

R Bool Nur TONR-Box:
0 = Nicht zurlicksetzen
1= Abgelaufene Zeit und Q-Bit auf 0 zuriicksetzen

zugegriffen werden.

Box: PT Time Zeitbox oder -spule: Eingang voreingestellte Zeit

Spule: "PRESET_Tag"

Box: Q Bool Zeitbox: Q-Boxausgang oder Q-Bit in den Zeitdaten des DBs

Spule: DBdata.Q Zeitspule: Auf das Q-Bit kann nur innerhalb der Zeitdaten des DBs
zugegriffen werden.

Box: ET Time Zeitbox: ET-Boxausgang (abgelaufene Zeit) oder ET-Zeitwert in den

Spule: DBdata.ET Zeitdaten des DBs

Zeitspule: Auf das Q-Bit kann nur innerhalb der Zeitdaten des DBs

Tabelle 6- 15 Auswirkung von Wertanderungen in den Parametern PT und IN

Zeit Anderungen der Box-Parameter PT und IN und der entsprechenden Spulenparameter

TP o Andert sich PT, wahrend die Zeit lauft, hat dies keine Auswirkungen.

e Andert sich IN, wahrend die Zeit lauft, hat dies keine Auswirkungen.

TON o Andert sich PT, wahrend die Zeit lauft, hat dies keine Auswirkungen.

e Wenn IN nach FALSCH wechselt, wahrend die Zeit 1auft, wird die Zeit angehalten und zurlickgesetzt.

TOF e Andert sich PT, wahrend die Zeit luft, hat dies keine Auswirkungen.

¢ Wenn IN nach WAHR wechselt, wahrend die Zeit lauft, wird die Zeit angehalten und zurlickgesetzt.

die Zeit fortgesetzt wird.

laufen.

TONR o Andert sich PT, wahrend die Zeit lauft, hat dies keine Auswirkungen. Es hat dann Auswirkungen, wenn

e Wenn IN nach FALSCH wechselt, wahrend die Zeit 1auft, wird die Zeit angehalten, jedoch nicht
zuriickgesetzt. Wenn IN wieder nach WAHR wechselt, beginnt die Zeit ab dem kumulierten Zeitwert zu

Die Werte fur PT (voreingestellte Zeit) und ET (abgelaufene Zeit) werden in den Daten des
angegebenen DBs IEC_TIMER als vorzeichenbehaftete doppelte Ganzzahlen gespeichert,
die einen Zeitwert in Millisekunden darstellen. Der Datentyp TIME verwendet die Kennung
T# und kann als einfache Zeiteinheit (T#200ms oder 200) oder als zusammengesetzte

Zeiteinheiten wie T#2s_200ms eingegeben werden.

Easy Book
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Tabelle 6- 16 GroRe und Bereich des Datentyps TIME

Datentyp

GroRe Gi]ltige Zahlenbereiche'

TIME

32 Bit, gespeichert | T#-24d_20h_31m_23s_648ms bis T#24d_20h_31m_23s_647ms
alsDInt -Daten Gespeichert als -2.147.483.648 ms bis +2.147.483.647 ms

1 Der negative Bereich des oben dargestellten Datentyps TIME kann flr die Zeitanweisungen nicht verwendet werden.
Negative Werte flr PT (voreingestellte Zeit) werden bei Ausfiihrung der Zeitanweisung auf Null gesetzt. ET
(abgelaufene Zeit) ist immer ein positiver Wert.

Programmierung von Zeiten

Easy Book

Die folgenden Konsequenzen von Zeiten sind bei der Planung und Erstellung Ihres
Anwenderprogramms zu bericksichtigen:

® Sie kdbnnen mehrere Aktualisierungen einer Zeit im gleichen Zyklus haben. Die Zeit wird
bei jeder Ausfliihrung der Zeitanweisung (TP, TON, TOF, TONR) aktualisiert sowie jedes
Mal, wenn das Element ELAPSED oder Q der Zeitstruktur als Parameter einer anderen
ausgefiihrten Anweisung verwendet wird. Dies ist ein Vorteil, wenn Sie die neuesten
Zeitdaten bendtigen (praktisch ein direktes Auslesen der Zeit). Wenn Sie jedoch wahrend
eines Programmzyklus konsistente Werte nutzen méchten, ordnen Sie Ihre
Zeitanweisung vor allen anderen Anweisungen, die diese Werte bendtigen, an und
verwenden statt der Elemente ELAPSED und Q der Zeitstruktur im DB die Variablen der
Ausgange Q und ET der Zeitanweisung.

® Sie kénnen Zyklen ohne Zeitaktualisierung haben. Es ist moglich, lhre Zeit in einer
Funktion zu starten und diese Funktion dann fiir einen oder weitere Zyklen nicht mehr
aufzurufen. Wenn keine anderen Anweisungen ausgefiihrt werden, die die Elemente
ELAPSED oder Q der Zeitstruktur referenzieren, wird die Zeit nicht mehr aktualisiert. Eine
neue Aktualisierung tritt erst ein, wenn entweder die Zeitanweisung erneut ausgefiihrt
wird oder eine andere Anweisung ausgefihrt wird, die ELAPSED oder Q aus der
Zeitstruktur als Parameter nutzt.

® Es ist zwar nicht gerade Ublich, aber Sie kbnnen mehreren Zeitanweisungen die gleiche
DB-Zeitstruktur zuweisen. In Allgemeinen sollten Sie, um unerwartete Wechselwirkungen
zu vermeiden, nur eine Zeit (TP, TON, TOF, TONR) pro DB-Zeitstruktur verwenden.

Selbstriicksetzende Zeiten sind bei Trigger-Aktionen nitzlich, die regelmafig auftreten
sollen. Typischerweise werden selbstriicksetzende Zeiten erstellt, indem ein Offnerkontakt,
der das Zeitbit referenziert, vor der Zeitanweisung angeordnet wird. Dieses Zeitnetzwerk
befindet sich typischerweise oberhalb eines oder mehrerer abhangiger Netzwerke, die mit
dem Zeitbit Aktionen auslésen. Wenn die Zeit ablauft (die abgelaufene Zeit erreicht den
voreingestellten Wert), ist das Zeitbit einen Zyklus lang EIN, sodass die Logik der vom Zeitbit
gesteuerten abhangigen Netzwerke ausgefihrt werden kann. Bei der nachsten Ausfiihrung
des Zeitnetzwerks ist der Offnerkontakt AUS, wodurch die Zeit zuriickgesetzt und das Zeitbit
geldscht wird. Im nachsten Zyklus ist der Offnerkontakt EIN, weshalb die Zeit neu gestartet
wird. Beim Erstellen von selbstriicksetzenden Zeiten wie dieser verwenden Sie das Element
"Q" der Zeitstruktur im DB nicht als Parameter fiir den Offnerkontakt vor der Zeitanweisung.
Verwenden Sie hierfir stattdessen die an den Ausgang "Q" der Zeitanweisung
angeschlossene Variable. Der Grund, weshalb vermieden werden sollte, auf das Element Q
der DB-Zeitstruktur zuzugreifen, ist der, dass dadurch eine Aktualisierung der Zeit verursacht
wird. Und wenn die Zeit durch den Offnerkontakt aktualisiert wird, setzt der Kontakt die
Zeitanweisung sofort zurtick. Der Ausgang Q der Zeitanweisung ist wahrend dieses einen
Zyklus nicht EIN und die abhangigen Netzwerke werden nicht ausgefihrt.
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Die Zeitspulen -(TP)-, -(TON)-, -(TOF)- und -(TONR)- missen immer die letzte Anweisung in
einem Netzwerk sein. Wie im Beispiel fur eine Zeit gezeigt, wertet eine Kontaktanweisung in
einem nachfolgenden Netzwerk das Q-Bit in den Daten des DBs IEC_Timer einer Zeitspule
aus. Ebenso mussen Sie das Element ELAPSED in den Daten des DBs IEC_Timer
adressieren, wenn Sie den Wert der abgelaufenen Zeit in Ihrem Programm verwenden

mdchten.
"OB1".MylEC_
"Tag_Input" Timer
{ | {TF —
| "Tag_Time"

Der Impulszeitgeber wird bei einem Wechsel von 0 nach 1 des Bitwerts von Tag_Input
gestartet. Die Zeit 14uft fir die vom Zeitwert Tag_Time angegebene Zeitdauer.

"DB1".MyIEC_
Timer.Q) "Tag_Output”
Il [ 3
11 L

I
Solange die Zeit ausgefihrt wird, ist der Zustand von DB1.MylEC_Timer.Q = 1 und der Wert
von Tag_Output = 1. Nach Ablauf des Wertes Tag_Time ist DB1.MylEC_Timer.Q = 0 und
der Wert von Tag_Output = 0.

6.3.6 Zahler

Mit den Zahleranweisungen kénnen Sie programminterne Ereignisse und externe
Prozessereignisse zahlen.

® Der Zahler "Vorwarts zahlen" (CTU) zahlt um 1 vorwarts, wenn der Wert des
Eingangsparameters CU von 0 nach 1 wechselt.

® Der Zahler "Rickwarts zahlen" (CTD) zahlt um 1 riickwarts, wenn der Wert des
Eingangsparameters CD von 0 nach 1 wechselt.

® Der Zahler "Vorwarts und riickwarts zahlen" (CTUD) zahlt um 1 vorwarts oder riickwarts,
wenn der Vorwartszahleingang (CU) oder der Rickwartszahleingang (CD) von 0 nach 1
wechselt.

Die S7-1200 bietet auBerdem schnelle Zahler|(Seite[133) (HSC), um Ereignisse zu zahlen,
die schneller als die OB-Ausfiihrungsrate auftreten.

Die Anweisungen CU, CD und CTUD nutzen Softwarezahler, deren maximale
Zahlgeschwindigkeit durch die Ausflihrungsrate des OBs, in den sie eingefligt wurden,
begrenzt ist.

Hinweis

Wenn die zu z&hlenden Ereignisse innerhalb der Ausfihrungsrate des OBs auftreten,
kdnnen Sie die Zahleranweisungen CTU, CTD oder CTUD verwenden. Wenn die Ereignisse
schneller als die Ausfiihrungsrate des OBs auftreten, verwenden Sie den HSC.
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122 Geratehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF



Programmierung leicht gemacht

6.3 Leistungsstarke Anweisungen erleichtern die Programmierung

Jeder Zahler nutzt eine in einem Datenbaustein abgelegte Struktur, um die Daten des
Zahlers zu speichern. In SCL missen Sie fur die einzelne Zahleranweisung zunachst einen
DB erstellen, damit Sie ihn referenzieren kdnnen. In KOP und FUP erstellt STEP 7
automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfligen.

Die Anzahl der Zahler, die Sie in lhrem Anwenderprogramm verwenden kdnnen, ist lediglich
durch den Speicherplatz in der CPU begrenzt. Einzelne Zahler verwenden 3 Byte (fur Sint
oder USiInt), 6 Byte (fur Int oder Ulnt) bzw. 12 Byte (fiir Dint oder UDInt).

Tabelle 6- 17 CTU Vorwartszahler

KOP/FUP SCL Bedienung

"ctu_db".CTU(
CU:= bool_in, cu J_] |_| l_l |—|
R:= bool_in,
PV:= undef in, R
Q=> bool_out,
CV=>_ undef out);

"Counter name"

I:I

Das Zeitdiagramm zeigt die Funktionsweise eines CTU-Zahlers mit ganzzahligem Zahlwert
ohne Vorzeichen (und PV = 3).

® |[st der Wert des Parameters CV (aktueller Zahlwert) gréRer oder gleich dem Wert des
Parameters PV (voreingestellter Zahlwert), dann lautet der Parameter fiir den
Zahlerausgang Q = 1.

® Wenn der Wert des Ricksetzparameters R von 0 nach 1 wechselt, dann wird CV auf 0
zurickgesetzt.

Tabelle 6- 18 CTD Rickwartszahler

KOP/FUP SCL Funktionsweise
" " "ctd db".CTU(
aunter name bt _I_I_l-l_,_l
- p— ' CD:= bool in, cb 'L L] 1 I'I_!_I
Int LOAD:= bool_in, LOAD J_I ! ’ ' 1
ok PV:= undef_in, ' ' ! ! ! v
ov Q=> bool out, 13 ! : 3 ' ,
CV=>_undef_out) ; 2. 1 ! I
cV g i 0
= 1
1 1 1
Easy Book
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Tabelle 6- 19 CTUD Vorwarts- und Rickwartszahler

Das Zeitdiagramm zeigt die Funktionsweise eines CTD-Zahlers mit ganzzahligem Z&hlwert
ohne Vorzeichen (und PV = 3).

e |[st der Wert des Parameters CV (aktueller Zahlwert) kleiner oder gleich 0, so lautet der
Parameter fir den Zahlerausgang Q = 1.

® Wechselt der Wert von Parameter LOAD von 0 nach 1, wird der Wert an Parameter PV
(voreingestellter Wert) als neuer CV in den Z&hler geladen.

KOP/FUP SCL Funktionsweise
"Counter name" "ctud db" 'ETui ( cu —n—n—n—rLrl rl
T CU:= bool in, ' 1 i i 1
CTUD - -
= CD:= bool in, co — ]
. ' I 1 1 1 1 1
—u ou R: —_bool_ln ’ ] : : : : : : : .n
_ LOAD:= bool in, ] f | 1 | 1 ' i
e Qo - . | 1 ' 1 1 1 1 [
-k . PV:= undef in, LOAD : M i
] 1 ]
—LD QU=> bool out, 1 : : is—i 4 4 |;
)
Py QD=> bool_ out, PN =
CV=>_ undef_ out); cv 0 1 0
W o—] | - —_
Qo 1 I

124

Das Zeitdiagramm zeigt die Funktionsweise eines CTUD-Z&hlers mit ganzzahligem Zahlwert
ohne Vorzeichen (und PV = 4).

e |[st der Wert des Parameters CV (aktueller Zahlwert) gréRer oder gleich dem Wert des
Parameters PV (voreingestellter Wert), dann lautet der Parameter fiir den Zahlerausgang

QuU=1.

e |[st der Wert des Parameters CV kleiner oder gleich 0, so lautet der Parameter flir den

Zahlerausgang QD = 1.

o \Wechselt der Wert von Parameter LOAD von 0 nach 1, wird der Wert an Parameter PV
als neuer CV in den Zahler geladen.

e Wenn der Wert des Ricksetzparameters R von 0 nach 1 wechselt, wird CV auf 0

zurlickgesetzt.

Easy Book
Geratehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF



Programmierung leicht gemacht
6.3 Leistungsstarke Anweisungen erleichtern die Programmierung

6.3.7 Impulsdauermodulation (PWM)

Tabelle 6- 20 Anweisung CTRL_PWM

KOP/FUP SCL Beschreibung
'CTRL PwM "ctrl_pwm_db" ( Die Anweisung CTRL_PWM bietet Ihnen eine feste
TOpEr PWM:= hw_pwm in_, Zykluszeit mit variabler relativer Einschaltdauer.
CTRL_PwM : enable:= bool_in_, Der PWM-Ausgang lauft nach dem Start

.- EHO = busy=> bool out kontinuierlich mit der angegebenen Frequenz

o L o verd oot (Zykluszeit). Die Impulsdauer wird nach Bedarf

= EMABLE STATUS status=>_word_out ) y" : g p >

' ! verandert, um die gewlinschte Steuerung zu

erzielen.

Die Anweisung CTRL_PWM speichert die Parameterinformationen im DB. In SCL missen
Sie fur die Anweisung zunachst einen DB erstellen, damit Sie ihn referenzieren kénnen. In
KOP und FUP erstellt STEP 7 automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfligen. Die
Parameter des Datenbausteins werden von der Anweisung CTRL_PWM bestimmt.

Die Impulsdauer wird beim ersten Wechsel der CPU in RUN auf den in der
Geratekonfiguration eingegebenen Anfangswert gesetzt. Um die Impulsdauer zu &ndern,
schreiben Sie die gewlinschten Werte in das in der Geratekonfiguration
("Ausgangsadressen/Anfangsadresse") angegebene Datenwort fir den Ausgang (Q). Um
die gewlinschte Impulsdauer in das entsprechende Datenwort fur den Ausgang (Q) zu
schreiben, nutzen Sie eine Anweisung (wie Move, Convert, eine mathematische Anweisung
oder PID). Sie missen dabei den giiltigen Bereich des Ausgangswertes beachten (d. h.
Prozent, Tausendstel, Zehntausendstel oder S7-Analogformat).

Die relative Einschaltdauer kann z. B. als Prozentsatz
der Zykluszeit oder als relative Menge (z. B. 0 bis 1000

- @ -
oder 0 bis 10000) ausgedruickt werden. Die
@ @ Impulsdauer kann zwischen 0 (kein Impuls, immer aus)

und Vollausschlag (kein Impuls, immer ein) liegen.

@  Zykluszeit
® Impulsdauer

Der PWM-Ausgang kann zwischen 0 und Vollausschlag liegen und bietet einen digitalen
Ausgang, der in vielerlei Hinsicht einem Analogausgang gleicht. Der PWM-Ausgang kann z.
B. zur Steuerung der Drehzahl eines Motors vom Stillstand bis zur vollen Drehzahl dienen
oder er kann dafiir eingesetzt werden, die Position eines Ventils von geschlossen bis
vollstandig gedffnet zu steuern.
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6.4

Einfache Erstellung von Datenprotokollen

Ihr Steuerungsprogramm kann mit den Anweisungen Data log Laufzeitdatenwerte in
bestandigen Protokolldateien speichern. Die Datenprotokolldateien werden im Flash-
Speicher (CPU oder Memory Card) gespeichert. Die Daten der Protokolldateien werden im
herkdmmlichen CSV-Format (durch Komma getrennte Werte) gespeichert. Die Datenséatze
sind in einer zirkuldren Protokolldatei vordefinierter GroRe organisiert.

Die Anweisungen Data log dienen in Ihrem Programm dazu, einen Datensatz anzulegen, zu
offnen, zu schreiben und die Protokolldateien zu schlieRen. Sie entscheiden, welche
Programmwerte protokolliert werden, indem Sie einen Datenpuffer anlegen, der einen
einzigen Protokolldatensatz definiert. Ihr Datenpuffer wird als temporarer Speicher fiir einen
neuen Protokolldatensatz verwendet. Neue aktuelle Werte miissen wahrend der Laufzeit
programmatisch in den Puffer Ubertragen werden. Wenn alle aktuellen Datenwerte
aktualisiert sind, kénnen Sie die Anweisung DataLogWrite ausfuihren, um Daten aus dem
Puffer in einen Protokolldatensatz zu Ubertragen.

Datenprotokolldateien kénnen Sie auf der Dateibrowser-Seite des Webservers 6ffnen,
bearbeiten, speichern, umbenennen und I6schen. Um den Dateibrowser anzuzeigen,
bendtigen Sie Leserechte, und um Datenprotokolldateien zu bearbeiten, zu I6schen oder
umzubenennen, benétigen Sie Anderungsrechte.

Mit den Anweisungen DatalLog speichern Sie Laufzeit-Prozessdaten programmatisch im
Flash-Speicher der CPU. Die Datensatze sind in einer kreisférmigen Protokolldatei
vordefinierter GroRe organisiert. Neue Datenséatze werden an die Datenprotokolldatei
angehangt. Wenn die maximale Anzahl Datenséatze in der Datenprotokolldatei gespeichert
ist, Uberschreibt der ndchste geschriebene Datensatz den altesten Datensatz. Um das
Uberschreiben von Datensétzen zu verhindern, kénnen Sie die Anweisung DataLogNewFile
verwenden. Neue Datenséatze werden dann in einer neuen Datenprotokolldatei gespeichert,
und die alte Datenprotokolldatei verbleibt in der CPU.

Tabelle 6- 21 Anweisung DataLogWrite

KOP/FUP SCL Beschreibung
DataLogWrite_DE "DataLogWrite DB" ( DataLogWrite schreibt einen Datensatz in das angegebene
Dawmgwﬂze req:= bool in , Datenprotokoll. Das bereits bestehende Zieldatenprotokoll muss
EN END = done=>_ bool out_, gedffnet sein.
REQ DOME - busy=> bool_out_, Sie missen den Datensatzpuffer programmatisch mit aktuellen
g B | error=> bool out_, Laufzeitdatenwerten laden und dann die Anweisung
EAIR status=> word out , DataLogWrite ausfiihren, um neue Datensatzdaten aus dem
STATUS ID:= dword inout ); Puffer in ein Datenprotokoll zu tibertragen.
Tritt wahrend einer noch nicht beendeten Anweisung
DataLogWrite ein Spannungsausfall auf, geht der ins
Datenprotokoll Gbertragene Datensatz mdglicherweise verloren.
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Tabelle 6- 22 Anweisungen DatalLogCreate und DataLogNewFile

6.4 Einfache Erstellung von Datenprofokollen

KOP/FUP SCL Beschreibung
DatalagCreate_ "DataLogCreate_ DB" ( DatalLogCreate’ erstellt und initialisiert eine
0B req:= bool_in , Datenprotokolldatei im Verzeichnis
Diatalog Create records:= udint_in_, \DatalLogs der CPU. Die Datenprotokolldatei
- ;:D D;’:E — format:= uint in , wird in einer vordefinierten festen GroRe
. - . - T ..
— BUSY Ly timestamp:= uint in , angelegt.
FORMAT EFRORH done=>_bool_out_,
TIMESTAMP STATUS busy=> bool out_,
MAME error=> bool_out_,
L status=> word out ,
HEADER .= string inoat
DATA name .—_S rlng_lnou -
ID:=_dword inout_,
header:=_variant_inout_,
data:= variant inout );
Dataloghlewfile_ "DataLogNewFile DB" ( Mit DataLogNewFile! kann Ihr Programm
0E req:= bool in , eine neue Datenprotokolldatei basierend auf
DatalogHewFile records=:_ udint in_, einer bestehenden Datenprotokolldatei
Bt ENO— done=> bool out , anlegen. Ein neues Datenprotokoll wird
E:EDHDS ';Eg‘i: busy=> bool_out_, angelegt: und mzlll\ilérg\;‘e%ﬁne:l, es(,jtragt den
angegebenen . Der Header-
HAME ERROR error=> bool_out_, Da?er?satz aus dem urspriinglichen
I STATUS status=> word out_, prung

name=: Datalog_out_,
ID:=_dword inout );

Datenprotokoll wird zusammen mit den
Eigenschaften des urspriinglichen
Datenprotokolls dupliziert. Die urspriingliche
Datenprotokolldatei wird implizit
geschlossen.

' Die Operationen DataLogCreate und DataLogNewFile erstrecken sich tiber viele Programmzyklen. Die tatséchliche fir
die Erstellung der Protokolldatei bendtigte Zeit hangt von der Datensatzstruktur und der Anzahl der Datenséatze ab. lhre
Programmlogik muss den Wechsel des DONE-Bits nach WAHR tUberwachen, damit das neue Datenprotokoll fir andere
Datenprotokolloperationen verwendet werden kann.
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Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF

127



Programmierung leicht gemacht

6.5 Einfaches Uberwachen und Testen Ihres Anwenderprogramms

Tabelle 6- 23 Anweisungen DataLogOpen und DatalLogClose

KOP/FUP SCL Beschreibung

DatalogOpen_ DR "DataLogOpen_DB" ( Die Anweisung DataLogOpen 6ffnet eine bereits vorhandene
Batalogtinen req:= bool in , Datenprotokolldatei. Ein Datenprotokoll muss gedffnet sein,

EN ENDO — mode:= uint_in , damit Sie neue Datensatze in das Protokoll schreiben kdnnen.
REQ) DOME H done=> bool out , Datenprotokolle lassen sich einzeln 6ffnen und schlielen. Acht
MODE  BUSYH busy=>_bool_out_, Datenprotokolle kénnen gleichzeitig gedffnet sein.
NAME  ERRORH error=; booI ou;
10 STATUS - - =

status=> word out_,

name:= string inout_,

ID:= dword inout );

DatalogClose_DB "DataLogClose_ DB" ( Die Anweisung DatalLogClose schlief3t eine gedtffnete
Dataloglioss req:= bool in , Datenprotokolldatei. Eine fiir ein geschlossenes Datenprotokoll
EM ENO — done=> bool out_, ausgefihrte Anweisung DataLogWrite fiihrt zu einem Fehler.
REQ) DOME busy=> bool out , Schreibanweisungen fir dieses Datenprotokoll sind erst
D BUSYH error=> bool out , zulassig, nachdem eine Anweisung DataLogOpen ausgefiihrt

ERROR =~ - - - Wurde
STATUS status=> word out_,
ID:= dword inout ); Beim Wechsel in den Betriebszustand STOP werden alle
- - - geoffneten Datenprotokolldateien geschlossen.
6.5 Einfaches Uberwachen und Testen lhres Anwenderprogramms
6.5.1 Beobachtungstabellen und Forcetabellen

Mit Hilfe von "Beobachtungstabellen" kdnnen Sie die Werte eines Anwenderprogramms, das
von der Online-CPU ausgefiihrt wird, iberwachen und andern. Sie kénnen in Threm Projekt
unterschiedliche Beobachtungstabellen erstellen und speichern, um eine Vielzahl von
Testumgebungen abzudecken. So kdnnen Sie Tests zum Beispiel bei der Inbetriebnahme

oder firr Service- und Wartungszwecke durchfiihren.

Mit einer Beobachtungstabelle konnen Sie die Ausflihrung des Anwenderprogramms durch

die CPU Uberwachen und in die Ausflihrung eingreifen. Sie kénnen nicht nur fiir die

Variablen der Codebausteine und Datenbausteine, sondern auch fiir die Speicherbereiche
der CPU, einschliel3lich Eingange und Ausgénge (E und A), periphere Eingange (E:P),

Merker (M) und Datenbausteine (DB) Werte aufrufen und andern.

Mit der Beobachtungstabelle kénnen Sie die physischen Ausgange (A:P) einer CPU, die sich
im Betriebszustand STOP befindet, freigeben. Beispielsweise kdnnen Sie den Ausgangen

bestimmte Werte zuweisen, wahrend Sie die Verdrahtung der CPU testen.
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STEP 7 bietet zudem eine Forcetabelle zum Forcen einer Variablen auf einen bestimmten
Wert. Weitere Informationen zum Forcen finden Sie im Abschnitt zum Forcen von Werten in
der CPU (Seite|290) im Kapitel "Online und Diagnose".

Hinweis
Die Forcewerte werden in der CPU und nicht in der Beobachtungstabelle gespeichert.

Sie kénnen keinen Eingang forcen (Adresse "E"). Sie kdnnen jedoch einen
Peripherieeingang forcen. Um einen Peripherieeingang zu forcen, hangen Sie ein ":P" an die
Adresse an (Beispiel: "On:P").

Mit STEP 7 ist es ferner mdglich, Programmvariablen anhand von Auslésebedingungen zu
verfolgen und aufzuzeichnen.

6.5.2 Querverweis zum Anzeigen der Verwendung

Das Inspektorfenster zeigt Querverweise dazu an, wie ein Objekt innerhalb des gesamten
Projekts verwendet wird, z. B. im Anwenderprogramm, in der CPU oder den HMI-Geraten.
Im Register "Querverweis" werden die Instanzen angezeigt, wo und von welchen anderen
Objekten ein ausgewahltes Objekt verwendet wird. Das Inspektorfenster enthalt aullerdem
Bausteine, die nur online innerhalb der Querverweise verflgbar sind. Um die Querverweise
anzuzeigen, wahlen Sie den Befehl "Querverweise anzeigen". (In der Projektansicht befindet
sich dieser Befehl im Menul "Werkzeuge".)

Hinweis

Zum Anzeigen der Querverweisinformationen muss der Editor nicht geschlossen werden.

Die Eintrage der Querverweisliste konnen verschieden sortiert werden. Die Liste der
Querverweise bietet einen Uberblick Uber die Verwendung von Speicheradressen und
Variablen im Anwenderprogramm.

e Wenn Sie ein Programm anlegen oder dndern, behalten Sie einen Uberblick tiber die
verwendeten Operanden, Variablen und Bausteinaufrufe.

e Aus den Querverweisen kénnen Sie direkt an die Stelle springen, an der die Operanden
und Variablen verwendet werden.

e Wahrend eines Programmtests oder einer Fehlerbehebung erhalten Sie Informationen
dazu, welche Speicheradresse von welchem Befehl in welchem Baustein verarbeitet
wird, welche Variable in welchem Bild verwendet wird und welcher Baustein von welchem
anderen Baustein aufgerufen wird.
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Tabelle 6- 24 Querverweiselemente

Spalte Beschreibung

Objekt Name des Objekts, das die angegebenen unterlagerten Objekte verwendet oder das
von den unterlagerten Objekten verwendet wird

Anzahl Anzahl Verwendungen

Adresse Der Ort der Verwendung, z. B. ein Netzwerk

Eigenschaft | Besondere Eigenschaften der referenzierten Objekte, z. B. die Variablennamen in
Multiinstanz-Deklarationen

als Zeigt zuséatzliche Informationen zum Objekt an, z. B. ob ein Instanz-DB als Vorlage
oder als Multiinstanz verwendet wird

Zugriff Art des Zugriffs, d. h. ob auf den Operanden Lesezugriff (R) und/oder Schreibzugriff
(W) besteht

Adresse Adresse des Operanden

Typ Angabe, mit welchem Typ und welcher Sprache das Objekt angelegt wurde

Pfad Pfad des Objekts in der Projektnavigation

Aufrufstruktur zur Priifung der Aufrufhierarchie

Die Aufrufstruktur zeigt die Aufrufhierarchie des Bausteins innerhalb Ihres
Anwenderprogramms. Sie bietet einen Uberblick (iber die verwendeten Bausteine, die
Aufrufe anderer Bausteine, die Beziehungen zwischen Bausteinen, die Datenanforderungen
an jeden Baustein sowie den Status der einzelnen Bausteine. Die Bausteine in der
Aufrufstruktur kdnnen mit dem Programmiereditor gedffnet und bearbeitet werden.

Durch Anzeigen der Aufrufstruktur erhalten Sie eine Liste der im Anwenderprogramm
verwendeten Bausteine. STEP 7 zeigt die erste Ebene der Aufrufstruktur hervorgehoben an
und zeigt auch die Bausteine an, die durch keinen anderen Baustein im Programm
aufgerufen werden. Die erste Ebene der Aufrufstruktur enthalt die OBs sowie diejenigen
FCs, FBs und DBs, die nicht durch einen OB aufgerufen werden. Von anderen Bausteinen
aufgerufene Codebausteine erscheinen eingeriickt unter dem aufrufenden Baustein. In der
Aufrufstruktur werden nur die Bausteine angezeigt, die von einem Codebaustein aufgerufen
werden.

Sie kdnnen selektiv nur jene Bausteine anzeigen, die innerhalb der Aufrufstruktur Konflikte
verursachen. Folgende Bedingungen fiihren zu Konflikten:

® Bausteine, die Aufrufe mit alteren oder neueren Zeitstempeln im Code ausflihren
® Bausteine, die einen Baustein mit gednderter Schnittstelle aufrufen

® Bausteine, die eine Variable mit gednderter Adresse und/oder gedndertem Datentyp
verwenden

® Bausteine, die weder direkt noch indirekt durch einen OB aufgerufen werden
® Bausteine, die einen nicht vorhandenen oder fehlenden Baustein aufrufen

Sie kdnnen mehrere Bausteinaufrufe und Datenbausteine zu einer Gruppe
zusammenfassen. Uber eine Klappliste konnen Sie die Verknipfungen mit den
verschiedenen Aufrufstellen anzeigen.
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Sie kénnen aulRerdem eine Konsistenzprifung durchfihren, um Zeitstempelkonflikte
aufzuzeigen. Zeitstempelkonflikte kdnnen durch die Anderung des Zeitstempels eines
Bausteins wahrend oder nach der Programmgenererierung verursacht werden. Diese
Konflikte fihren zu Inkonsistenzen zwischen den aufrufenden und den aufgerufenen
Bausteinen.

¢ Die meisten Zeitstempel- und Schnittstellenkonflikte lassen sich durch erneutes
Ubersetzen der Codebausteine beheben.

e Wenn durch Ubersetzen die Inkonsistenzen nicht beseitigt werden, navigieren Sie mit
dem Programmeditor Gber die Verknlpfung in der Spalte "Details" zur Quelle des
Problems. Hier kdnnen Sie die Inkonsistenzen manuell beseitigen.

e Sind Bausteine rot markiert, miissen sie erneut Uibersetzt werden.

6.5.4 Diagnoseanweisungen zur Uberwachung der Hardware

6.5.4.1 Zustéande der LEDs der CPU lesen

Mit der Anweisung LED kann Ihr Anwenderprogramm den Zustand der LEDs auf der CPU
ermitteln. Mit Hilfe dieser Informationen kénnen Sie eine Variable fur Ihr HMI-Gerat
programmieren.

Tabelle 6- 25 Anweisung LED

KOP/FUP SCL Beschreibung
e ret _val := #LED (. . RET_VAL gibt die folgenden LED-Zustéande fiir die CPU zurtick
—EN ENO - laddr:= hw_io_in_, |, pyN/STOP: griin oder gelb
LADDR Ret_Val LED:=_uint_in );
LED - e Fehler: rot
e MAINT (Wartung): gelb
e Link: grin
¢ Tx/Rx (Senden/Empfangen): gelb
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6.5.4.2

Anweisungen zum Lesen des Diagnosezustands der Gerate

STEP 7 verfugt auch iber Anweisungen zum Lesen der Statusinformationen, die von den

Hardwaregeraten in lhnrem Netzwerk geliefert werden.

Tabelle 6- 26 Diagnoseanweisungen

KOP/FUP SCL Beschreibung
o ret val := #GET_DIAG( Mit der Anweisung GET_DIAG lesen Sie die

e - END mode:= uint_in _, Diagnoseinformationen aus einem

MOOE RET WAL laddr:= hw_any in _, angegebenen Hardwaregerat.

LADDR CNT_DIAG channel:= uint_in_,

DIAG cnt_diag=> uint out_,

EAIL diag:= uint inout_,

detail:= variant inout );
e — ret val := DeviceStates( Mit der Anweisung DeviceStates lesen Sie

—EN END laddr:=hw_io_in , den Zustand von PROFINET- oder

LADDR Ret_val mode:= uint_in , PROFIBUS-Geréten.

MODE state:= variant_inout_ );

STATE

T ret_val := ModuleStates ( Mit der Anweisung ModuleStates lesen Sie

—En ENO laddr:= hw_io_in_, den Zustand von PROFINET- oder

LADDR Ret_val mode:=_uint_in, PROFIBUS-Modulen.

MODE state:= variant_inout);

STATE
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6.6 Schneller Zahler (HSC)

Die schnellen Zahler (HSC) z&hlen Ereignisse, die schneller als die Ausfihrungsrate des
OBs auftreten. Die Anweisung CTRL_HSC steuert die Funktionsweise des HSC.

Hinweis

Wenn die zu zahlenden Ereignisse innerhalb der Ausfiihrungsrate des OBs auftreten,
kénnen Sie die Zahleranweisungen CTU, CTD oder CTUD verwenden. Wenn die Ereignisse
schneller als die Ausfuhrungsrate des OBs auftreten, verwenden Sie den HSC.

Sie konfigurieren die Parameter fiir jeden HSC in der Geratekonfiguration fur die CPU:
Zahlermodus, E/A-Anschaltungen, Alarmzuweisung und Betrieb als schneller Z&hler oder als
Gerét fur die Impulsfrequenzmessung.

Tabelle 6- 27 Anweisung CTRL_HSC

KOP/FUP SCL Beschreibung
R "counter_ name" ( Jede Anweisung CTRL_HSC nutzt eine in einem
CTRL_HSC hsc:= hw_hsc_in_, Datenbaustein abgelegte Struktur, um Zahlerdaten
—EM END = HSC:= , zu speichern.
] :f: ET.EI;IS::-‘ DIR:= bool_in _, In SCL mussen Sie flr die einzelne Zahleranweisung
Jev CV:= bool in , zunéchst einen DB erstellen, damit Sie ihn
<Rv RV:= bool_in_, referenzieren kénnen. In KOP und FUP erstellt
~ PERIOD Period:= bool in , STEP 7 automatisch den DB, wenn Sie die
:EK_ELH New DIR: =TintTin—' Anweisung einfligen.
NE'w':HH-' New _CV:= int in ,
HEW_PERIOD New_RV:= dint in ,
- New_Period:= int in ,
Busy:= bool_ out_,
Status:= word out );
Die Anweisung CTRL_HSC wird typischerweise in einem Prozessalarm-OB platziert, der
ausgefihrt wird, wenn das Prozessalarmereignis des Zahlers ausgel6st wird. Wird zum
Beispiel der Zahleralarm durch ein Ereignis CV=RV ausgeldst, so flhrt ein Prozessalarm-OB
die Anweisung CTRL_HSC aus und kann den Referenzwert durch Laden eines Werts
NEW_RYV é&ndern.
Hinweis
Der aktuelle Zahlwert ist in den Parametern fir CTRL_HSC nicht vorgesehen. Die Adresse
des Prozessabbilds, in der der aktuelle Zahlwert gespeichert wird, wird bei der
Hardwarekonfiguration dem schnellen Zahler zugewiesen. Sie kdnnen den Zahlwert Gber die
Programmlogik direkt auslesen. Der an Ihr Programm ausgegebene Wert ist ein korrekter
Zahlwert fir den Moment, in dem der Zahler gelesen wurde. Der Zahler setzt die Zahlung
schneller Ereignisse fort. Der tatsachliche Zahlwert kann sich deshalb andern, bevor lhr
Programm einen Prozess mit einem alten Zahlwert beendet.
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Einige der Parameter fir den HSC kénnen von Ihrem Anwenderprogramm geéndert werden,
um die Programmsteuerung fiir den Zahlvorgang vorzugeben:

® Setzen der Zahlrichtung auf einen Wert NEW_DIR
® Setzen das aktuellen Zahlwerts auf einen neuen Wert NEW_CV
® Setzen des Referenzwerts auf einen neuen Wert NEW_RV

® Setzen des Zeitintervallwerts (nur bei Frequenzmessung) auf einen neuen Wert
NEW_PERIOD

Sind die folgenden Booleschen Merker auf 1 gesetzt, wenn die Anweisung CTRL_HSC
ausgefihrt wird, so wird der entsprechende Wert NEW_xxx in den Zahler geladen. Mehrere
Anforderungen (mehrere Merker sind gleichzeitig gesetzt) werden in einer Ausfiihrung der
Anweisung CTRL_HSC verarbeitet. Werden die Werte der folgenden Booleschen Merker auf
0 gesetzt, fiihrt dies zu keiner Anderung.

e Wird DIR =1 gesetzt, wird ein Wert NEW_DIR geladen.

e Wird CV = 1 gesetzt, wird ein Wert NEW_CV geladen.

e Wird RV = 1 gesetzt, wird ein Wert NEW_RYV geladen.

e Wird PERIOD = 1 gesetzt, wird ein Wert NEW_PERIOD geladen.

6.6.1 Funktionsweise von schnellen Zahlern

Schnelle Zahler (HSC) zahlen Ereignisse, die schneller als die Ausfiihrungsrate des Zyklus-
OBs auftreten. Wenn die zu zahlenden Ereignisse langsamer als die Ausfiihrungsrate des
OBs auftreten, konnen Sie die Standard-Zahleranweisungen CTU, CTD oder CTUD
verwenden. Wenn die Ereignisse schneller als die Ausfiihrungsrate des OBs auftreten,
verwenden Sie den schnelleren HSC. Uber die Anweisung CTRL_HSC kann Ihr Programm
programmatisch einige der HSC-Parameter &ndern.

Beispiel: Sie kdnnen den HSC als Eingang fiir einen Winkelschrittgeber nutzen. Der
Winkelschrittgeber sorgt fiir eine bestimmte Anzahl von Zahlwerten pro Umdrehung sowie
fur einen Ricksetzimpuls einmal pro Umdrehung. Der bzw. die Taktgeber und der
Rucksetzimpuls des Winkelschrittgebers liefern die Eingange fir den schnellen Zahler.

Der erste von mehreren voreingestellten Werten wird in den schnellen Zahler geladen. Die
Ausgange werden fir die Zeitspanne aktiviert, wahrend der der aktuelle Wert des Zahlers
kleiner als der voreingestellte Wert ist. Der HSC 16st einen Alarm aus, wenn der aktuelle
Wert des Zahlers gleich dem voreingestellten Wert ist, wenn der Zahler zurtickgesetzt wird
oder wenn ein Richtungswechsel auftritt.

Wenn der aktuelle Wert gleich dem voreingestellten Wert ist und es zu einem Alarmereignis
kommt, dann wird ein neuer voreingestellter Wert geladen und der nachste Signalzustand fir
die Ausgange gesetzt. Tritt ein Alarmereignis auf, weil der Zahler zurlickgesetzt wird, dann
werden der erste voreingestellte Wert und die ersten Signalzustdnde der Ausgange gesetzt
und der Zyklus wiederholt.
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Da die Alarme in einer sehr viel geringeren Geschwindigkeit auftreten als der schnelle Zahler
zahlt, kann eine prazise Steuerung der schnellen Anweisungen mit relativ geringem Einfluss
auf den Zyklus der CPU implementiert werden. Da Sie Alarme bestimmten
Interruptprogrammen zuordnen kénnen, kann jede neue Voreinstellung in einem getrennten
Interruptprogramm geladen werden, damit so der Zustand einfach gesteuert werden kann.
Sie kénnen alternativ auch alle Alarmereignisse in einem einzigen Interruptprogramm
bearbeiten.

Auswahl des HSC-Eingangskanals

Nutzen Sie bei der Auswahl die folgende Tabelle und achten Sie darauf, dass die
verwendeten Eingangskanale von CPU und SB die maximalen Impulsraten in lhren
Prozesssignalen unterstitzen.

Hinweis
Eingangskanéle von CPU und SB (ab Firmware V4) haben konfigurierbare
Eingangsfilterzeiten

Bei friheren Firmware-Versionen waren die HSC-Eingangskanéle und auch die Filterzeiten
festgelegt und konnten nicht gedndert werden.

Ab Version V4 kdnnen Sie die Eingangskanale und Filterzeiten festlegen. Die
Standardeinstellung des Eingangsfilters von 6,4 ms ist fir lhre Prozesssignale
moglicherweise zu langsam. Die Filterzeiten fir die HSC-Eingdnge mussen fur Ihre HSC-
Anwendung optimiert werden. Weitere Informationen erhalten Sie unter "Konfigurieren der
Filterzeiten von Digitaleingangen".

Tabelle 6- 28 CPU-Eingang: maximale Frequenz

CPU CPU-Eingangskanal 1- oder 2- A/B-Zahler
Phasenbetrieb

1211C Ea.O bis Ea.5 100 kHz 80 kHz

1212C Ea.O bis Ea.5 100 kHz 80 kHz
Ea.6, Ea.7 30 kHz 20 kHz

1214C und 1215C Ea.0 bis Ea.5 100 kHz 80 kHz
Ea.6 bis Eb.5 30 kHz 20 kHz

1217C Ea.O bis Ea.5 100 kHz 80 kHz
Ea.6 bis Eb.1 30 kHz 20 kHz
Eb.2 bis Eb.5 1 MHz 1 MHz
(0,2+, 0,2- bis 0,5+,
0,5-)
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Tabelle 6- 29 SB-Eingang: maximale Frequenz (optionales Board)

Signalboard (SB) SB-Eingangskanal 1- oder 2- A/B-Zéhler
Phasenbetrieb

SB 1221, 200 kHz Ee.0 bis Ee.3 200 kHz 160 kHz

SB 1223, 200 kHz Ee.0, Ee1 200 kHz 160 kHz

SB 1223 Ee.0, Ee1 30 kHz 20 kHz

Funktionalitat fir den HSC auswéahlen

Alle HSCs arbeiten in der gleichen Zahlerart auf die gleiche Weise. Z&hlerart,
Richtungssteuerung und anfangliche Richtung fur die HSC-Funktionseigenschaften werden
in der CPU-Geréatekonfiguration zugewiesen.

Es gibt vier grundlegende Arten von schnellen Zahlern:
e Einphasenzahler mit interner Richtungssteuerung

e FEinphasenzahler mit externer Richtungssteuerung
e Zweiphasenzéahler mit 2 Takteingangen

e A/B-Zahler

Sie kénnen jeden HSC-Typ mit oder ohne Ricksetzeingang verwenden. Wenn Sie den
Ricksetzeingang aktivieren (mit einigen Einschréankungen, siehe folgende Tabelle), wird der
aktuelle Wert zuriickgesetzt. Er bleibt so lange zuriickgesetzt, bis Sie den Rlicksetzeingang
deaktivieren.

® Frequenzfunktion: Der HSC kann in bestimmten Betriebsarten so konfiguriert werden
(Zahlart), dass er eine Frequenz statt der aktuellen Impulszahl ausgibt. Es gibt drei
verschiedene Frequenzmesszeiten: 0,01, 0,1 oder 1,0 Sekunden.

Die Frequenzmesszeit legt fest, wie oft der HSC einen neuen Frequenzwert berechnet
und ausgibt. Die ausgegebene Frequenz ist ein Mittelwert, der anhand der Gesamtzahl
der Zahlwerte im letzten Messzeitraum berechnet wird. Andert sich die Frquenz schnell,
ist der ausgegebene Wert ein Zwischenergebnis zwischen der hdchsten und der
niedrigsten wahrend des Messzeitraums aufgetretenen Frequenz. Die Frequenz wird
unabhéangig von der eingestellten Frequenzmesszeit immer in Hertz (Impulse pro
Sekunde) angegeben.

e Zahlerarten und Zahlereingange: Die folgende Tabelle zeigt die Eingange, die fur
Funktionen wie Taktgeber, Richtungssteuerung und Rucksetzen des HSC verwendet
werden.

Ein Eingang kann nicht fur zwei verschiedene Funktionen verwendet werden. Wird ein
Eingang jedoch nicht von der aktuellen Zahlerart des definierten schnellen Zahlers
bendtigt, kann er fir andere Zwecke genutzt werden. Befindet sich beispielsweise HSC1
in einer Betriebsart, in der die zwei integrierten Eingénge, aber nicht der dritte externe
Rucksetzeingang (Standardzuweisung an EQ.3) verwendet wird, so kann EOQ.3 fiir
Flankenalarme oder fir HSC2 belegt werden.
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Tabelle 6- 30 Zahlarten fir den HSC

Typ Eingang 1 | Eingang 2 Eingang 3 Funktion
Einphasenzahler mit interner | Takt - - Zahlwert oder Frequenz
Richtungssteuerung Riicksetzen | Zahlwert
Einphasenzahler mit externer | Takt Richtung - Zahlwert oder Frequenz
Richtungssteuerung Riicksetzen | Zahlwert
Zweiphasenzahler mit 2 Takt Takt - Zahlwert oder Frequenz
Takteingangen vorwarts rickwarts Riicksetzen | Zahlwert
A/B-Zahler Phase A Phase B - Zahlwert oder Frequenz
Zurlcksetze | Zahlwert
n1

1 Bei einem Winkelschrittgeber: Phase Z, Referenzpunkt

Eingangsadressen fir den HSC

Easy Book

Beim Konfigurieren der CPU kénnen Sie die "Hardware-Eingange" fur jeden HSC aktivieren
und konfigurieren.

Alle HSC-Eingange mussen an Klemmen an der CPU oder am optionalen Signalboard (das
in die Front der CPU gesteckt wird) angeschlossen sein.

Hinweis

Wie Sie in den folgenden Tabellen sehen, Uberschneiden sich die Standardzuweisungen der
optionalen Signale der verschiedenen HSCs. Zum Beispiel wird fiir das optionale externe
Rucksetzen von HSC 1 der gleiche Eingang verwendet wie fiir einen der Eingdnge von HSC
2.

Bei CPUs ab V4 kénnen Sie die HSC-Eingdnge wahrend der CPU-Konfiguration neu
zuweisen. Sie brauchen nicht die Standard-Eingangszuweisungen zu verwenden.

Stellen Sie stets sicher, dass Sie lhre HSCs so konfigurieren, dass kein Eingang von zwei
HSCs verwendet wird.

Die folgenden Tabellen zeigen die standardmalten HSC-Eingangszuweisungen flr die
integrierten E/A der CPUs und eines optionalen SBs. (Wenn die ausgewahlte SB-
Ausfiihrung nur zwei Eingange hat, sind nur die Eingénge 4.0 und 4.1 verfugbar.)

Definitionen fiir die Tabelle der HSC-Eingénge

e Einphasenzahler: C ist der Zahleingang, [d] ist der Richtungseingang (optional) und [R]
ist der Eingang fir externes Riicksetzen (optional)
(Rucksetzen ist nur im Z&himodus verfiigbar).

e Zweiphasenzahler: CU ist der Vorwartszdhleingang, CD ist der Rickwartszahleingang
und [R] ist der Eingang fir externes Riicksetzen (optional)
(Rucksetzen ist nur im Zahimodus verfiigbar).

e A/B-Zahler: A ist der Zéhleingang A, B ist der Zahleingang B und [R] ist der Eingang fur
externes Riicksetzen (optional). (Ricksetzen ist nur im Zahimodus verfugbar.)
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Tabelle 6- 31 CPU 1211C: Zuweisungen der HSC-Standardadressen

HSC- Integrierter CPU-Eingang Eingang eines optionalen
Zahlermodus (Standard 0.x SBs (Standard 4.x) 1
0 1 2 3 4 5 0 1 2 3
HSC 1 Einphasig C [d] [R] C [d] [R]
Zweiphasig Cu CD [R] CuU CD [R]
A/B-Zahler A B [R] A B [R]
HSC 2 Einphasig [R] C [d] [R] C [d]
Zweiphasig [R] CuU CD [R] Cu CD
A/B-Zahler [R] A B [R] A B
HSC 3 Einphasig C |[d] C [d] [R]
Zweiphasig
A/B-Zahler
HSC4 Einphasig Cc [d] C [d] [R]
Zweiphasig CU | CD
A/B-Zahler A B
HSC 5 Einphasig C [d] [R]
Zweiphasig CuU CD [R]
A/B-Zahler A B [R]
HSC 6 Einphasig [R] Cc [d]
Zweiphasig [R] Cu CD
A/B-Zahler [R] A B

' Ein SB mit nur zwei Digitaleingdngen bietet nur die Eingange 4.0 und 4.1.

Tabelle 6- 32 CPU 1212C: Zuweisungen der HSC-Standardadressen

HSC-Zahlermodus Integrierter CPU-Eingang Eingang eines
(Standard 0.x) optionalen SBs
(Standard 4.x) !
0 1 2 3 4 5 6 7 0 1 2 3
HSC 1 Einphasig C | [d] [R] C [d] [R]
Zweiphasig CU | CD [R] CU | CD [R]
A/B-Zahler A B [R] A B [R]
HSC 2 Einphasig [RlI| C | [d] [RlI| C | [d]
Zweiphasig [R] | CU | CD [R] | CU | CD
A/B-Zahler [RI| A B R | A B
HSC 3 Einphasig C | [d] [RI| C | [d] [R]
Zweiphasig CU | CD [R]
A/B-Zahler A B [R]
HSC 4 Einphasig [RI| C [[d| C | [d] [R]
Zweiphasig [R] | CU | CD
A/B-Zahler Rl | A B
Easy Book
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HSC-Zahlermodus Integrierter CPU-Eingang Eingang eines
(Standard 0.x) optionalen SBs
(Standard 4.x) !
0 1 2 3 4 5 6 0 1 2 3
HSC 5 Einphasig C | [d [R]
Zweiphasig CU | CD [R]
A/B-Zahler A B [R]
HSC 6 Einphasig [RlI| C | [d]
Zweiphasig [R] | CU | CD
A/B-Zahler [RI | A B
1 Ein SB mit nur zwei Digitaleingdngen bietet nur die Eingange 4.0 und 4.1.
Tabelle 6- 33 CPU 1214C, CPU 1215C und CPU1217C:
Zuweisungen der HSC-Standardadressen
(nur integrierte Eingange, Adressen des optionalen SBs siehe ndchste Tabelle)
HSC-Zahlermodus Digitaleingangsbyte 0 Digitaleingangsbyte 1
(Standard: 0.x) (Standard: 1.x)
0 1 2|1 3|45 |6 |7|0]1 2 |1 3|45
HSC 1 Einphasig C | [d] [R]
Zweiphasig CuU | CD [R]
A/B-Zahler A | B [R]
HSC 2 Einphasig [R1| C | [d]
Zweiphasig [R]| CU|CD
A/B-Zahler [RI| A | B
HSC 3 Einphasig C | [d] [R]
Zweiphasig CU | CD [R]
A/B-Zahler A | B [R]
HSC 4 Einphasig [R]| C | [d]
Zweiphasig [R]| CU | CD
A/B-Zahler [RI| A | B
HSC 5 Einphasig C | [d | [R]
Zweiphasig CU | CD | [R]
A/B-Zahler A | B |[R]
HSC 6 Einphasig C | [d] | [R]
Zweiphasig CU | CD | [R]
A/B-Zahler A | B | [R]
Easy Book
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140

Tabelle 6- 34 Optionales SB in CPUs der obigen Tabelle: Zuweisungen der HSC-Standardadressen

HSC Eingénge des optionalen SBs (Standard:
4.x)1
0 1 2 3
HSC 1 Einphasig C [d] [R]
Zweiphasig Cu CD [R]
A/B-Zahler A B [R]
HSC 2 Einphasig [R] C [d]
Zweiphasig [R] CuU CD
A/B-Zahler [R] A B
HSC 5 Einphasig C [d] [R]
Zweiphasig Cu CD [R]
A/B-Zahler A B [R]
HSC 6 Einphasig [R] C [d]
Zweiphasig [R] CuU CD
A/B-Zahler [R] A B

' Ein SB mit nur zwei Digitaleingdngen bietet nur die Eingange 4.0 und 4.1.

Hinweis

Die von schnellen Zahlern verwendeten digitalen E/A werden wahrend der CPU-

Geratekonfiguration zugewiesen. Wenn HSC-Geraten Adressen digitaler E/A zugewiesen
werden, kdnnen die Adresswerte der zugewiesenen E/A nicht durch die Forcefunktion einer

Beobachtungstabelle gedndert werden.

Easy Book
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6.6 Schneller Zdhler (HSC)

6.6.2 Konfiguration eines schnellen Zahlers
Allgemein Es kénne__n bis zu 6 schnelle Zahler konfiguriert
5 Al werden. Offnen Sie die CPU-Geratekonfiguration und
b FROFINET-5 chnitcstelle weisen Sie die Eigenschaften der einzelnen HSC zu.
P DITADOT0 Aktivieren Sie einen HSC durch Auswahl der Option
b A2 "Aktivieren" fir den HSC.

Mit der Anweisung CTRL_HSC in Ihrem
Anwenderprogramm kdnnen Sie die Funktionsweise
des HSC steuern.

Schneller Zahler (HSC)1
Schneller Zahler (H3C)2
Schneller Zahler (HSC)3
Schneller Zahler (H3C)4
Schneller Zahler (HSC)S

]
]
]
]
]
]

schneller Zahler (H3C)E Aktivieren
b Impulsgenerataren (FTOMFM) [v|Diesen schnellen 28hler aktivieren
Anlauf
Uhrzeit
Schutz

Systerrn- und Taktmerker
Zykluszeit
Kaorrmunikationslast
Eia-tdressen Oberblick

/\WARNUNG

Gefahren beim Andern der Filterzeiteinstellung fiir digitale Eingangskanéle

Wenn die bisherige Einstellung der Filterzeit eines Digitaleingangskanals verandert wird,
muss maoglicherweise bis zu 20,0 ms lang ein neuer Eingangswert mit Pegel "0" vorhanden
sein, damit der Filter vollstandig auf neue Eingédnge reagiert. Wahrend dieses Zeitraums
werden kurze Impulse mit Pegel "0", die kurzer als 20,0 ms sind, mdglicherweise nicht
erkannt oder gezahilt.

Das Verandern der Filterzeiten kann ein unerwartetes Verhalten der Maschine oder des
Prozesses verursachen, was zu tédlichen oder schweren Verletzungen und/oder
Sachschaden flhren kann.

Damit die neue Filterzeit sofort wirksam wird, ist die CPU aus- und wieder einzuschalten.

Easy Book
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Nach der Aktivierung des HSC konfigurieren Sie die anderen Parameter wie Zahlerfunktion,
Anfangswerte, Rlcksetzoptionen und Interruptereignisse.

Zéhlarc  Zghlen

Betriebsphase: Einphasig

1.|1.|<

Eingangsquelle:  Integrierter CPU-Eingang

Zi#hlrichtung wird angegeben von:  Anwenderprograrmem (interne | »

Anféngliche Zshlichtung:  Yorwsis zéhlen |

Weitere Informationen zum Konfigurieren des HSC finden Sie im Abschnitt zum
Konfigurieren der CPU (Seite 84).

Easy Book
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Bei direkter Verbindung zwischen dem
Programmiergerat und einer CPU:

e Das Projekt muss die CPU enthalten.
o Das Programmiergeréat ist nicht Teil des

Projekts, auf dem Gerat muss jedoch
STEP 7 ausgefiihrt werden.

Um eine Direktverbindung zwischen einem
HMI-Bediengerat und einer CPU
herzustellen, muss das Projekt sowohl die
CPU als auch die HMI enthalten.

Bei direkter Verbindung zwischen zwei
CPUs:

e Das Projekt muss beide CPUs enthalten.

e Sie missen zwischen den beiden CPUs
eine Netzwerkverbindung konfigurieren.

Die S7-1200 CPU ist eine PROFINET IO-Steuerung und kommuniziert mit STEP 7 auf
einem Programmiergerat, mit HMI-Geraten und mit anderen CPUs oder Geraten nicht von
Siemens. Fir die direkte Kommunikation zwischen einem Programmiergerat oder einem
HMI-Gerét und einer CPU ist kein Ethernet-Switch erforderlich. Erst wenn mehr als zwei
CPUs oder HMI-Gerate in einem Netzwerk vorhanden sind, wird ein Ethernet-Switch
bendtigt.

Durch Hinzufligen eines PROFIBUS CMs kann lhre CPU auch als Master oder Slave in
einem PROFIBUS-Netzwerk fungieren.

Andere Kommunikationsschnittstellen (CM, CP oder CB) unterstlitzen eine Vielzahl
Protokolle, z. B. Punkt-zu-Punkt (PTP), Modbus, USS und GPRS (Modem).

Easy Book
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7.1 Netzwerkverbindung erstellen

71 Netzwerkverbindung erstellen

In der Netzsicht der Geratekonfiguration kénnen Sie die Netzwerkverbindungen zwischen
den Geraten in lhrem Projekt herstellen. Nach dem Herstellen der Netzwerkverbindung
kdnnen Sie im Register "Eigenschaften" des Inspektorfensters die Netzwerkparameter
konfigurieren.

Tabelle 7- 1 Netzwerkverbindung erstellen

Handlungsanweisung Ergebnis

Wahlen Sie die "Netzwerkansicht" flr | pessreparsrm
die Anzeige der Gerate, die
verbunden werden sollen.

[;"" Topologiesicht  |gh Metzsicht |} Geratesicht |
rf Yermemen u Verbindungen Ing b g _'_'. Qi k —4

[ Rl FLC_2
CRU124C CPU 1214C

Wabhlen Sie die Schnittstelle eines Projekt! > Gerite & Netze
Gerats und ziehen Sie die
Verbindung zur Schnittstelle des

| Topologiesicht |, Metzsicht |[f Geritesicht |

i - 5" YVermemen 'L'f Verbindungen erbindung - % ___" Q 3 ¥ =
zweiten Gerats. =

PLC_ PLC_2
CPU TG CRU1214C

Lassen Sie die Maustaste los, damit | gy
die Netzwerkverbindung erstellt wird.

|& Topologiesicht & Metzsicht I} Gerdtesicht

% Vemewen Lf Verbindungen [57-verbindung - BH | H
el
PLE_T Fc_2
CPU 1240 CRU 12145
Easy Book
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7.2

PROFINET

7.2 Kommunikationsoptionen

Kommunikationsoptionen

Die S7-1200 bietet mehrere Arten der Kommunikation zwischen CPUs und
Programmiergeraten, HMI-Geraten und anderen CPUs.

/\WARNUNG

Wenn sich ein Angreifer physischen Zugriff auf Inre Netzwerke verschaffen kann, kann er
maoglicherweise Daten lesen und schreiben.

Das TIA Portal, die CPU und HMI-Gerate (auBer HMI-Geraten Uber GET/PUT) nutzen die
sichere Kommunikation, die Schutz vor Replay- und Man-in-the-Middle-Angriffen bietet.
Nach der Aktivierung der Kommunikation erfolgt der Austausch signierter Meldungen in
Klartext, wodurch ein Angreifer Daten lesen kann, die Daten jedoch vor unberechtigtem
Schreiben geschutzt sind. Das TIA Portal, nicht der Kommunikationsprozess, verschlisselt
die Daten von Knowhow-geschutzten Bausteinen.

Alle anderen Arten der Kommunikation (E/A-Austausch Uber PROFIBUS, PROFINET, AS-i
oder einen anderen E/A-Bus, GET/PUT, T-Block und Kommunikationsmodule (CM)) haben
keine Sicherheitsfunktionen. Sie missen diese Arten der Kommunikation durch
Begrenzung des physischen Zugriffs schutzen. Wenn sich ein Angreifer Uber diese Arten
der Kommunikation physischen Zugriff auf Ihre Netzwerke verschaffen kann, kann er
madglicherweise Daten lesen und schreiben.

Informationen und Empfehlungen beztglich der Sicherheit finden Sie in unseren
Operational Guidelines fir Industrial Security auf der Website "Service & Support" von
Siemens.

PROFINET wird fiir den Austausch von Daten Gber das Anwenderprogramm mit anderen
Kommunikationspartnern tGber Ethernet verwendet:

o PROFINET unterstutzt 16 10-Gerate mit maximal 256 Submodulen. PROFIBUS erlaubt 3
unabhangige PROFIBUS DP-Master und unterstitzt 32 10-Slaves je DP-Master mit
maximal 512 Modulen je DP-Master.

e S7-Kommunikation

e User Datagram Protocol (UDP)
® [SO on TCP (RFC 1006)

e Transport Control Protocol (TCP)

PROFINET RT I0-Steuerung

Easy Book

Als 10-Steuerung Uber PROFINET RT kommuniziert die CPU mit bis zu 16 PN-Geraten im
lokalen PN-Netzwerk oder tUber einen PN/PN-Koppler (Verbund). Ausfuhrliche Informationen
hierzu finden Sie unter PROFIBUS and PROFINET International, Pl (www.profinet.com).
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7.2 Kommunikationsoptionen

PROFIBUS

ASi

PROFIBUS wird fur den Austausch von Daten tber das Anwenderprogramm mit anderen
Kommunikationspartnern tiber das PROFIBUS-Netzwerk verwendet:

® Beim CM 1242-5 fungiert die CPU als PROFIBUS DP-Slave.
e Beim CM 1243-5 fungiert die CPU als PROFIBUS DP-Master der Klasse 1.

e PROFIBUS DP-Slaves, PROFIBUS DP-Master und AS-i (die 3 Kommunikationsmodule
auf der linken Seite) und PROFINET sind voneinander getrennte
Kommunikationsnetzwerke, die sich nicht gegenseitig einschranken.

Der S7-1200 CM 1243-2 AS-i Master erméglicht die Anbindung eines AS-i-Netzwerks an
eine S7-1200 CPU.

CPU-zu-CPU-Kommunikation (iber S7

Sie kénnen eine Kommunikationsverbindung mit einer Partnerstation aufbauen und mithilfe
der Anweisungen GET und PUT mit S7-CPUs kommunizieren.

Teleservice-Kommunikation

IO-Link

Siehe auch

146

Bei TeleService uber GPRS kommuniziert eine Engineering-Station, auf der STEP 7
installiert ist, Uber das GSM-Netz und das Internet mit einer SIMATIC S7-1200-Station mit
einem CP 1242-7. Die Verbindung erfolgt tber einen Telecontrol-Server, der als Vermittler
dient und mit dem Internet verbunden ist.

Der S7-1200 SM 1278 4x10-Link-Master ermdglicht die Verbindung von IO-Link-Geraten mit
einer S7 1200 CPU.

Siemens-Website Service & Support
(http://www.industry.siemens.com/topics/global/en/industrial-
security/Documents/operational_guidelines_industrial_security_en.pdf)
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7.3

7.4

7.3 Anzahl der asynchronen Kommunikationsverbindungen

Anzahl der asynchronen Kommunikationsverbindungen

Die CPU unterstiitzt die folgende maximale Anzahl von gleichzeitigen, asynchronen
Kommunikationsverbindungen fur PROFINET und PROFIBUS:

e 8 Verbindungen fir die offene Benutzerkommunikation (aktiv oder passiv): TSEND_C,
TRCV_C, TCON, TDISCON, TSEND und TRCV.

® 3 CPU-zu-CPU-S7-Verbindungen fur Server-GET/PUT-Daten
e 8 CPU-zu-CPU-S7-Verbindungen fir Client-GET/PUT-Daten

Hinweis

S7-1200, S7-300 und S7-400 CPUs nutzen die Anweisungen GET und PUT fir die S7-
Kommunikation von CPU zu CPU. Eine S7-200 CPU verwendet ETHx_XFER-
Anweisungen fir die S7-Kommunikation von CPU zu CPU.

® HMI-Verbindungen: Die Anzahl der fir Ihre Anwendung erforderlichen HMI-Verbindungen
kénnen Sie ber das TIA Portal konfigurieren.

® PG-Verbindungen: Die CPU bietet Verbindungen, um 1 Programmiergerat (PG) zu
unterstutzen.

® Webserver (HTTP)-Verbindungen: Die CPU bietet Verbindungen fir den Webserver.

Hinweis

Die Kommunikationsverbindungen von offener Benutzerkommunikation, S7-Verbindung,
HMI, Programmiergerat und Webserver (HTTP) kénnen basierend auf den verwendeten
Funktionen mehrere Verbindungsressourcen nutzen.

PROFINET- und PROFIBUS-Anweisungen

PROFINET-Anweisungen

Easy Book

Die Anweisungen TSEND_C und TRCV_C vereinfachen die PROFINET-Kommunikation,
indem sie die Funktionalitat der Anweisungen TCON und TDISCON mit der Anweisung
TSEND oder TRCV verbinden.

e TSEND_C stellt eine TCP- oder ISO-on-TCP-Verbindung zu einem Partner her, sendet
Daten und kann die Verbindung auch wieder beenden. Nach dem Einrichten und
Aufbauen der Verbindung wird sie automatisch von der CPU gehalten und iberwacht.
TSEND_C verbindet die Funktionen der Anweisungen TCON, TDISCON und TSEND in
einer Anweisung.

® TRCV_C stellt eine TCP- oder ISO-on-TCP-Verbindung zu einer CPU her, empfangt
Daten und kann die Verbindung auch wieder beenden. Nach dem Einrichten und
Aufbauen der Verbindung wird diese automatisch von der CPU gehalten und Giberwacht.
Die Anweisung TRCV_C verbindet die Funktionen der Anweisungen TCON, TDISCON
und TRCYV in einer Anweisung.
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7.4 PROFINET- und PROFIBUS-Anweisungen

Die Anweisungen TCON, TDISCON, TSEND und TRCV werden ebenfalls unterstitzt.

Mit den Anweisungen TUSEND und TURCV kénnen Sie Daten tber UDP senden oder
empfangen. TUSEND und TURCYV (sowie TSEND, TRCV, TCON, TDISCON) funktionieren
asynchron, das bedeutet, dass sich die Verarbeitung des Auftrags tiber mehrere
Anweisungsaufrufe erstreckt.

Die Anweisung IP_CONF &ndert die Parameter der IP-Konfiguration Gber das
Anwenderprogramm. IP_CONF arbeitet asynchron. Die Ausfiihrung erstreckt sich tber
mehrere Aufrufe.

PROFIBUS-Anweisungen

Mit der Anweisung DPNRM_DG (Diagnose auslesen) kdnnen Sie die aktuellen
Diagnosedaten eines DP-Slaves in dem Format, das in EN 50 170 Band 2, PROFIBUS
angegeben ist, lesen.

Anweisungen fiir die dezentrale Peripherie fiir PROFINET, PROFIBUS und AS-i
Die folgenden Anweisungen kénnen Sie fir PROFINET, PROFIBUS und GPRS einsetzen.

e Mit den Anweisungen RDREC (Datensatz lesen) und WRREC (Datensatz schreiben)
Ubertragen Sie einen angegebenen Datensatz von oder zu einer Komponente, z. B. zu
einem Modul in einem zentralen Baugruppentrager oder zu einer dezentralen
Komponente (PROFIBUS DP oder PROFINET 10).

e Mit der Anweisung RALRM (Alarm lesen) lesen Sie einen Alarm und dessen
Informationen aus einem DP-Slave oder einer PROFINET 10-Geratekomponente. Die
Informationen in den Ausgangsparametern enthalten die Startinformationen des
aufgerufenen OBs sowie die Informationen der Alarmquelle.

e Mit den Anweisungen DPRD_DAT (konsistente Daten lesen) und DPWR_DAT
(konsistente Daten schreiben) Ubertragen Sie konsistente Datenbereiche gréRer als
64 Bytes von oder zu einem DP-Standardslave.

® Nur bei PROFIBUS lesen Sie mit der Anweisung DPNRM_DG die aktuellen
Diagnosedaten eines DP-Slaves in dem Format, das in EN 50 170 Band 2, PROFIBUS,
angegeben ist.
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7.5

7.5.1

PROFINET

Offene Benutzerkommunikation

7.5 PROFINET

Der integrierte PROFINET-Port der CPU unterstitzt mehrere Kommunikationsstandards
Uber ein Ethernet-Netzwerk:

® Transport Control Protocol (TCP)
® |SO on TCP (RFC 1006)
e User Datagram Protocol (UDP)

Tabelle 7- 2 Protokolle und Kommunikationsanweisungen

Kommunikation
Kommunikation im

Protokoll Verwendungsbeispiel | Eintragen der Daten in Kommunikationsanweis | Adressierungsart
e den Empfangsbereich ungen

TCP CPU-zu-CPU- Ad-hoc-Modus Nur TRCV_C und Weist den lokalen
Kommunikation TRCV Geraten (aktiv) und
Transport von Datenempfang mit TSEND_C, TRCV_C, Partnergeraten (passiv)
Telegrammen angegebener Lénge TCON, TDISCON, Portnummern zu

TSEND und TRCV

ISO on TCP CPU-zu-CPU- Ad-hoc-Modus Nur TRCV_C und Weist den lokalen
Kommunikation TRCV Geraten (aktiv) und
Fragmentierung und | Protokollgesteuert TSEND_C, TRCV_C, Partnergeraten (passiv)
Zusammensetzung TCON, TDISCON, TSAPs zu
von Meldungen TSEND und TRCV

UDP CPU-zu-CPU- User Datagram Protocol | TUSEND und TURCV | Weist den lokalen

Geraten (aktiv) und
Partnergeraten (passiv)

Anwenderprogramm Portnummerr_1 2u, es
handelt sich jedoch nicht
um eine dedizierte
Verbindung

S7-Kommunikation | CPU-zu-CPU- Datenlbertragung und - | GET und PUT Weist den lokalen

Kommunikation empfang mit Geraten (aktiv) und

Daten aus einer CPU | @ahgegebener Lange Partnergeraten (passiv)

lesen/in eine CPU TSAPs zu

schreiben

PROFINET RT Kommunikation Datentbertragung und - | Integriert Integriert
zwischen CPU und empfang mit

PROFINET IO-Gerat | angegebener Lange

Easy Book
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7.5 PROFINET

7.5.11 Ad-hoc-Modus

Typischerweise empfangen die Protokolle TCP und ISO-on-TCP Datenpakete mit fest
angegebener Lange von 1 bis 8192 Byte. Die Kommunikationsanweisungen TRCV_C und
TRCYV jedoch bieten auch einen Ad-hoc-Kommunikationsmodus, in dem Datenpakete
variabler Lange von 1 bis 1472 Byte empfangen werden kénnen.

Hinweis

Wenn Sie die Daten in einem "optimierten" DB (nur symbolisch adressierbar) speichern,
kénnen Sie Daten nur in Arrays der Datentypen Byte, Char, USInt und Sint empfangen.

Um die Anweisung TRCV_C oder TRCYV fiir den Ad-hoc-Modus zu konfigurieren, setzen Sie
den Eingangsparameter ADHOC der Anweisung.

Wenn Sie die Anweisung TRCV_C oder TRCV nicht sehr haufig im Ad-hoc-Modus aufrufen,
kénnen Sie in einem Aufruf mehrere Pakete empfangen. Beispiel: Wenn Sie fiinf 100-Byte-
Pakete in einem Aufruf empfangen mochten, liefert TCP diese fiinf Pakete als ein 500-Byte-
Paket, dagegen unterteilt ISO-on-TCP die Pakete in finf 100-Byte-Pakete.

7.5.1.2 Verbindungs-IDs fiir Anweisungen fir die offene Benutzerkommunikation

Wenn Sie die PROFINET-Anweisung TSEND_C, TRCV_C oder TCON in Ihr
Anwenderprogramm einfligen, erstellt STEP 7 einen Instanz-DB fir die Konfiguration des
Kommunikationskanals (oder der Verbindung) zwischen den Geraten. Die Parameter der
Verbindung konfigurieren Sie in den "Eigenschaften" der Anweisung. Unter den Parametern
ist auch die Verbindungs-ID der Verbindung.

® Die Verbindungs-ID muss fiir die CPU eindeutig sein. Jede Verbindung, die Sie erstellen,
bendtigt einen anderen DB und eine andere Verbindungs-ID.

® Die lokale CPU und die Partner-CPU kénnen dieselbe Verbindungs-ID fiir dieselbe
Verbindung verwenden, doch die Verbindungs-IDs miissen nicht Ubereinstimmen. Die
Verbindungs-ID ist nur fir die PROFINET-Anweisungen innerhalb des
Anwenderprogramms der jeweiligen CPU relevant.

® Fir die Verbindungs-ID der CPU kénnen Sie jede beliebige Nummer verwenden. Wenn
Sie die Verbindungs-IDs jedoch sequenziell von "1" an vergeben, kdnnen Sie leichter die
Anzahl der verwendeten Verbindungen fir eine bestimmte CPU nachvollziehen.

Hinweis

Jede Anweisung TSEND_C, TRCV_C oder TCON in Ihrem Anwenderprogramm erstellt
eine neue Verbindung. Es ist wichtig, dass Sie fir jede Verbindung die korrekte
Verbindungs-ID verwenden.
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7.5 PROFINET

Das folgende Beispiel zeigt die Kommunikation zwischen zwei CPUs, die zwei getrennte
Verbindungen zum Senden und Empfangen von Daten nutzen.

® Die Anweisung TSEND_C in CPU_1 bezieht sich auf die Anweisung TRCV_C in CPU_2
Uber die erste Verbindung ("Verbindungs-ID 1" bei beiden CPUs, CPU_1 und CPU_2).

e Die Anweisung TRCV_C in CPU_1 bezieht sich auf die Anweisung TSEND_C in CPU_2
Uber die zweite Verbindung ("Verbindungs-ID 2" bei beiden CPUs, CPU_1 und CPU_2).

CPU_1

TSEND_C

TRCV_C

Easy Book
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CPU_2

TRCV_C

TSEND_C

@ TSEND_C in CPU_1 erstellt eine

Verbindung und weist dieser
Verbindung eine Verbindungs-ID zu
(Verbindungs-ID 1 bei CPU_1).

TRCV_C in CPU_2 erstellt die
Verbindung fur CPU_2 und weist die
Verbindungs-ID zu (Verbindungs-ID 1
bei CPU_2).

TRCV_C in CPU_1 erstellt eine zweite
Verbindung fiir CPU_1 und weist
dieser Verbindung eine andere
Verbindungs-ID zu (Verbindungs-ID 2
bei CPU_1).

TSEND_C in CPU_2 erstellt eine
zweite Verbindung und weist dieser
Verbindung eine andere Verbindungs-
ID zu (Verbindungs-ID 2 bei CPU_2).
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Das folgende Beispiel zeigt die Kommunikation zwischen zwei CPUs, die nur eine
Verbindung zum Senden und Empfangen von Daten nutzen.

Jede CPU nutzt eine Anweisung TCON, um die Verbindung zwischen den beiden CPUs

zu konfigurieren.

Die Anweisung TSEND in CPU_1 bezieht sich auf die Anweisung TRCV in CPU_2 Uber
die Verbindungs-ID ("Verbindungs-ID 1"), die von der Anweisung TCON in CPU_1
konfiguriert wurde. Die Anweisung TRCV in CPU_2 bezieht sich auf die Anweisung
TSEND in CPU_1 Uber die Verbindungs-ID ("Verbindungs-ID 1"), die von der Anweisung

TCON in CPU_2 konfiguriert wurde.

Die Anweisung TSEND in CPU_2 bezieht sich auf die Anweisung TRCV in CPU_1 Uber
die Verbindungs-ID ("Verbindungs-ID 1"), die von der Anweisung TCON in CPU_2
konfiguriert wurde. Die Anweisung TRCV in CPU_1 bezieht sich auf die Anweisung
TSEND in CPU_2 Uber die Verbindungs-ID ("Verbindungs-ID 1"), die von der Anweisung

TCON in CPU_1 konfiguriert wurde.

CPU_1

CPU_2

TCON TCON
TSEND ® TRCV
TRCV TSEND

@ TCONin CPU_1 erstellt eine

Verbindung und weist dieser
Verbindung eine Verbindungs-ID in
CPU_1zu (ID = 1).

TCON in CPU_2 erstellt eine
Verbindung und weist dieser
Verbindung eine Verbindungs-ID in
CPU_2 zu (ID = 1).

TSEND und TRCV in CPU_1 nutzen
die von TCON in CPU_1 erstellte
Verbindungs-ID (ID = 1).

TSEND und TRCV in CPU_2 nutzen
die von TCON in CPU_2 erstellte
Verbindungs-ID (ID = 1).
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Wie das folgende Beispiel zeigt, kdnnen Sie auch mit einzelnen Anweisungen TSEND und
TRCYV uber eine von einer Anweisung TSEND_C oder TRCV_C erstellte Verbindung
kommunizieren. Die Anweisungen TSEND und TRCV erstellen selbst keine neue
Verbindung, deshalb mussen sie den DB und die Verbindungs-ID nutzen, die von einer
Anweisung TSEND_C, TRCV_C oder TCON erstellt wurden.

CPU 1 CPU 2 @ TSEND_C in CPU_1 erstellt eine
- E———— Verbindung und weist dieser
e Verbindung eine Verbindungs-ID zu
(ID=1).
® TRCV_Cin CPU_2 erstellt eine
Verbindung und weist dieser
Verbindung eine Verbindungs-ID in
CPU_2 zu (ID =1).
® TSEND und TRCV in CPU_1 nutzen
TRCV_C die von TSEND_C in CPU_1 erstellte
Verbindungs-ID (ID = 1).
TSEND und TRCV in CPU_2 nutzen
die von TRCV_C in CPU_2 erstellte
Verbindungs-ID (ID = 1).

TSEND_C

TRCV TSEND

TSEND TRCV

Parameter fur die PROFINET-Verbindung

Bei den Anweisungen TSEND_C, TRCV_C und TCON missen verbindungsbezogene
Parameter angegeben werden, um eine Verbindung zum Partnergerat aufbauen zu kénnen.
Diese Parameter werden von der Struktur TCON_Param fur die Protokolle TCP, 1ISO-on-
TCP und UDP zugewiesen. Ublicherweise geben Sie diese Parameter in den
"Eigenschaften" der Anweisung im Register "Konfiguration" an. Kann auf das Register
"Konfiguration" nicht zugegriffen werden, miissen Sie die Struktur TCON_Param
programmatisch angeben.
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TCON_Param

Tabelle 7- 3  Struktur der Verbindungsbeschreibung (TCON_Param)

Byte

Parameter und Datentyp

Beschreibung_;

0..1

block_length

Ulnt

Lange: 64 Bytes (fest)

2...3

id

CONN_OUC
(Word)

Referenz auf diese Verbindung: Wertebereich: 1 (Standard) bis
4095. Geben Sie den Wert dieses Parameters fiir die Anweisung
TSEND_C, TRCV_C oder TCON unter ID an.

connection_type

USint

Verbindungstyp:

e 17: TCP (Standard)
¢ 18:1SO-on-TCP

e 19: UDP

active_est

Bool

ID der Verbindungsart:
e TCP und ISO-on-TCP:

— FALSCH: Passive Verbindung

— WAHR: Aktive Verbindung (Standard)
e UDP: FALSCH

local_device_id

USint

ID der lokalen PROFINET- oder Industrial Ethernet-Schnittstelle: 1
(Standard)

local_tsap_id_len

USint

Lange des Parameters local_tsap_id in Bytes; mogliche Werte:
e TCP: 0 (aktiv, Standard) oder 2 (passiv)

e |SO-on-TCP: 2 bis 16

e UDP:2

rem_subnet_id_len

USInt

Dieser Parameter wird nicht verwendet.

rem_staddr_len

USInt

Lénge der Adresse des Partnerendpunkts in Bytes:
¢ 0: nicht angegeben (Parameter rem_staddr ist irrelevant)

e 4 (Standard): Gultige IP-Adresse im Parameter rem_staddr
(nur bei TCP und ISO-on-TCP)

10

rem_tsap_id_len

USInt

Lénge des Parameters rem_tsap_id in Bytes; mdgliche Werte:
e TCP: 0 (passiv) oder 2 (aktiv, Standard)

e 1SO-on-TCP: 2 bis 16

e UDP:0

11

next_staddr_len

USInt

Dieser Parameter wird nicht verwendet.
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Byte Parameter und Datentyp Beschreibung

12 ... 27 |local_tsap_id Array [1..16] of | Komponente der lokalen Adresse der Verbindung:
Byte e TCP und ISO-on-TCP: lokale Port-Nr. (mogliche Werte: 1 bis
49151; empfohlene Werte: 2000...5000):

— local_tsap_id[1] = High Byte der Portnummer in
Hexadezimalnotierung;

— local_tsap_id[2] = Low Byte der Porthummer in
Hexadezimalnotierung;

— local_tsap_id[3-16] = irrelevant
e |SO-on-TCP: lokale TSAP-ID:
— local_tsap_id[1] = B#16#EO;

— local_tsap_id[2] = Baugruppentrager und Steckplatz der
lokalen Endpunkte (Bits 0 bis 4: Steckplatznummer, Bits 5
bis 7: Nummer des Baugruppentragers);

— local_tsap_id[3-16] = TSAP-Erweiterung, optional
e UDP: Dieser Parameter wird nicht verwendet.

Hinweis: Stellen Sie sicher, dass jeder Wert von local_tsap_id
innerhalb der CPU eindeutig ist.

28 ... 33 |rem_subnet_id Array [1..6] of Dieser Parameter wird nicht verwendet.
USint

34 ... 39 |rem_staddr Array [1..6] of Nur bei TCP und ISO-on-TCP: IP-Adresse des Partnerendpunkts.
USint (Nicht relevant bei passiven Verbindungen.) Beispiel: Die IP-

Adresse 192.168.002.003 wird in den folgenden Elementen des
Arrays gespeichert:

rem_staddr[1] = 192
rem_staddr[2] = 168
rem_staddr[3] = 002
rem_staddr[4] = 003
rem_staddr[5-6] = irrelevant

40 ... 55 |rem_tsap_id Array [1..16] of | Komponente der Partneradresse der Verbindung:
Byte e TCP: Portnummer der Partner-CPU. Bereich: 1 bis 49151;
empfohlene Werte: 2000 bis 5000):

— rem_tsap_id[1] = High Byte der Portnummer in
Hexadezimalnotierung;

— rem_tsap_id[2] = Low Byte der Portnummer in
Hexadezimalnotierung;

— rem_tsap_id[3-16] = irrelevant
e |SO-on-TCP: Partner-TSAP-ID:
— rem_tsap_id[1] = B#16#E0

— rem_tsap_id[2] = Baugruppentrager und Steckplatz des
Partnerendpunkts (Bits 0 bis 4: Steckplatznummer, Bits 5
bis 7: Nummer des Baugruppentragers)

— rem_tsap_id[3-16] = TSAP-Erweiterung, optional
e UDP: Dieser Parameter wird nicht verwendet.

56 ... 61 | next_staddr Array [1..6] of Dieser Parameter wird nicht verwendet.
Byte

62 ... 63 |spare Word Reserviert: W#16#0000
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7.5.2

Verbindungspfad zwischen lokaler und Partner-CPU konfigurieren

Nach dem Einfligen einer Anweisung TSEND_C, TRCV_C oder TCON in das
Anwenderprogramm werden im Inspektorfenster die Eigenschaften der Verbindung anzeigt,
wenn Sie einen Teil der Anweisung auswahlen. Sie legen die Kommunikationsparameter
Uber das Register "Konfiguration" im Dialog "Eigenschaften" der Kommunikationsanweisung

fest.

Tabelle 7-4 Verbindungspfad konfigurieren (liber die Eigenschaften der Anweisung)

TCP, 1SO-on-TCP und UDP

Verbindungseigenschaften

Bei den TCP-, ISO-on-TCP- und UDP-Ethernet-
Protokollen konfigurieren Sie die Verbindungen
der lokalen und der Partner-CPU in den
"Eigenschaften" der Anweisung (TSEND_C,
TRCV_C oder TCON).

Die Abbildung zeigt die
"Verbindungseigenschaften" im Register
"Verbindung" einer ISO-on-TCP-Verbindung.

Allgemein Konfiguration

erbedungIparameres [

O, Eigenschaften i"-.fulu Ll T Diagnose

Bauspeinparameter

Allgemein

Endpunks

Schanitelly
Subnet:
Adresse
Verbindung sty
Verbindunsgs-0:

Werbindungsdatan

Adressdetalls

TEAF (ASOI

Vb sparameter

Fariner
ALC Y i

OFY 1 14 DODODE 1 = CPU 1 214 C ODOIDE, 16 =
PMRE 2 B [panE_T L]
19216801 192162 04
EO-aA TP -

FLC_1_Recese DB -

) bsivar
werkindang saufbau

FLC_2_Send DB

" Aktiver
werbindung e

Lokaler TSAF
10.00

FarnerTSAP
L0

3103026 30 30 FU.31.2E.30. 30

Hinweis

Wenn Sie die Verbindungseigenschaften fir eine CPU konfigurieren, kdnnen Sie in STEP 7
entweder einen bestimmten Verbindungs-DB in der Partner-CPU auswahlen (sofern
vorhanden) oder einen Verbindungs-DB fiur die Partner-CPU anlegen. Die Partner-CPU
muss im Projekt bereits angelegt sein, es darf sich nicht um eine "nicht spezifizierte" CPU

handeln.

Sie mussen trotzdem eine Anweisung TSEND_C, TRCV_C oder TCON in das
Anwenderprogramm der Partner-CPU einfligen. Wenn Sie die Anweisung einfligen, wahlen
Sie den Verbindungs-DB aus, der von der Konfiguration angelegt wurde.
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Tabelle 7- 5 Verbindungspfad fir die S7-Kommunikation konfigurieren (Geratekonfiguration)

S7-Kommunikation (GET und PUT)

Verbindungseigenschaften

aufzurufen.

Bei der S7-Kommunikation konfigurieren Sie die
Verbindungen zwischen lokaler und Partner-CPU
im Editor "Gerate & Netze" des Netzwerks. Sie
kénnen auf die Schaltflache "Hervorgehoben:
Verbindung" klicken, um die "Eigenschaften”

Im Register "Allgemein" werden mehrere
Eigenschaften aufgefihrt:

e "Allgemein" (abgebildet)

e '"Lokale ID"

e "Spezielle Verbindungseigenschaften"
e "Adressdetails" (abgebildet)

o, Eigenschalten “iginfo 1| % Diagnose

Allgemein

Albgemein
WVerbindung

offling Stapus: &
Verbindungsweqg

Lakal Pastnar

Endpunkr | PLC_1 FLC 2

Schnizstelle FLC_1, PROFINET iteradw PLC 2, PROFINET st ifadw

Schnmmsellentyn: | EthemenP ExhemeniP

Subnemr | PHAE_) B paE_) e
Adresse: | 19216800 192168002
4 Eigenschaften  |*Linfo | % Diagrose
Allgemain
Allgemain
Lokale i Adressdetails
Besondere Yerbndungseigenschafien
Lokal Pariner
Endpunkt | FLCT Lo
Baugrupperarage
Seeckplazr
Werbindungares.
thes):

TSAF, | IMATIC-ACCT 0001 SIMATICACCH OO0 1

Subnstx il | CTAF - 00000001 CTAF - DDDY - 0001

Im Abschnitt "PROFINET" unter "Protokolle" |(Seite 149) und im Abschnitt "S7-
Kommunikation" unter|"S7-Verbindung erstellen"|(Seite 170) finden Sie weitere
Informationen sowie eine Liste der verfligbaren Kommunikationsanweisungen.

Tabelle 7- 6 Parameter fir die CPU-Verbindung

Parameter Definition
Adresse Zugewiesene |IP-Adressen
Allgemein Endpunkt Name der Partner-CPU (Empfénger)
Schnittstelle Name der Schnittstellen
Subnetz Name der Subnetze

Schnittstellentyp

Nur S7-Kommunikation. Typ der Schnittstelle

Verbindungstyp

Typ des Ethernet-Protokolls

Verbindungs-ID

ID-Nummer

Verbindungsdaten

Datenspeicher fiir die lokale CPU und die Partner-CPU

Aktive Verbindung Optionsfeld zum Auswahlen der lokalen CPU oder der Partner-CPU als aktive
herstellen Verbindung
Adressdetails | Endpunkt Nur S7-Kommunikation. Name der Partner-CPU (Empfénger)

Baugruppentrager/Steckp
latz

Nur S7-Kommunikation: Baugruppentrager- und Steckplatzadresse

Verbindungsressource

Nur S7-Kommunikation. Komponente des TSAP fiir die Konfiguration einer
S7-Verbindung mit einer S7-300 oder S7-400 CPU

Easy Book

Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF

157



Einfache Kommunikation zwischen Gerédten

7.6 PROFIBUS

Parameter

Definition

Port (dezimal): TCP und UPD: Port der Partner-CPU im Dezimalformat

TSAP ' und Subnetz-ID: | ISO on TCP (RFC 1006) und S7-Kommunikation: TSAPs der lokalen CPU und

der Partner-CPU im ASCII- und Hexadezimalformat

1 Verwenden Sie beim Konfigurieren einer Verbindung mit einer S7-1200 CPU uber ISO-on-TCP in der TSAP-
Erweiterung fur die passiven Kommunikationsteilnehmer nur ASCII-Zeichen.

Transport Service Access Points (TSAPs)

Porthummern

7.6

158

Mit TSAPs gestatten das ISO-on-TCP-Protokoll und die S7-Kommunikation mehrere
Verbindungen mit einer einzigen IP-Adesse (bis zu 64-K-Verbindungen). TSAPs ermitteln
die eindeutige Zuordnung dieser Verbindungen der Kommunikationsendpunkte zu einer IP-
Adresse.

Die zu verwendenden TSAPs definieren Sie im Dialog "Verbindungsparameter" unter
"Adressdetails". Der TSAP einer Verbindung in der CPU wird im Feld "Lokaler TSAP"
eingegeben. Der TSAP fur die Verbindung in der Partner-CPU wird im Feld "Partner-TSAP"
eingegeben.

Bei den TCP- und UDP-Protokollen missen in der Konfiguration der Verbindungsparameter
der lokalen (aktiven) CPU die dezentrale IP-Adresse und die Portnummer der (passiven)
Partner-CPU angegeben werden.

Die zu verwendenden Ports definieren Sie im Dialog "Verbindungsparameter" unter
"Adressdetails". Der Port einer Verbindung in der CPU wird im Feld "Lokaler Port"
eingegeben. Der Port fur die Verbindung in der Partner-CPU wird im Feld "Partner-Port"
eingegeben.

PROFIBUS

Ein PROFIBUS-System nutzt einen Bus-Master, um Slavegerate abzufragen, die an
mehreren Stellen auf einem seriellen RS485-Bus verteilt sind. Ein PROFIBUS-Slave ist ein
beliebiges Peripheriegerat (E/A-Wandler, Ventil, Motorantrieb oder Messgerat), das Daten
verarbeitet und die Ausgabe an den Master sendet. Der Slave stellt eine passive Station im
Netzwerk dar, weil er keine Buszugriffsrechte besitzt. Er kann lediglich empfangene
Meldungen quittieren oder auf Anforderung Antwortmeldungen an den Master senden. Alle
PROFIBUS-Slaves haben die gleiche Prioritdt und die gesamte Netzwerkkommunikation
stammt vom Master.

Ein PROFIBUS-Master stellt eine "aktive Station" im Netzwerk dar. PROFIBUS DP definiert
zwei Klassen von Mastern. Ein Master der Klasse 1 (normalerweise eine zentrale
programmierbare Steuerung (PLC) oder ein PC mit Spezialsoftware) bearbeitet die normale
Kommunikation bzw. den Datenaustausch mit den ihm zugewiesenen Slaves. Ein Master
der Klasse 2 (Ublicherweise ein Konfigurationsgerat, z. B ein Laptop oder eine
Programmierkonsole fur Inbetriebnahme, Wartung und Diagnose) ist ein Sondergerat, das
hauptsachlich fur die Inbetriebnahme von Slaves und zu Diagnosezwecken eingesetzt wird.
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Die S7-1200 ist mit dem Kommunikationsmodul CM 1242-5 als DP-Slave an ein PROFIBUS-
Netzwerk angeschlossen. Das CM 1242-5 (DP-Slave) kann der Kommunikationspartner von
DP-Mastern VO/V1 sein. Wenn Sie das Modul in einem Fremdsystem konfigurieren méchten,
finden Sie auf der im Lieferumfang des Moduls enthaltenen CD sowie auf den Seiten des
Siemens Automation-Kundensupports
(http://support.automation.siemens.com/WW/llisapi.dll?func=cslib.csinfo&lang=en&objid=6G
K72425DX300XE0&caller=view) im Internet eine GSD-Datei fir das CM 1242-5 (DP-Slave).

In der folgenden Abbildung fungiert die S7-1200 als DP-Slave einer S7-300 Steuerung:

Die S7-1200 ist mit dem Kommunikationsmodul CM 1243-5 als DP-Master an ein
PROFIBUS-Netzwerk angeschlossen. Das CM 1243-5 (DP-Master) kann der
Kommunikationspartner von DP-Slaves VO/V1 sein. In der folgenden Abbildung ist die S7-
1200 ein Master und steuert einen ET200S DP-Slave:

Wenn ein CM 1242-5 und ein CM 1243-5 zusammen installiert sind, kann eine S7-1200
gleichzeitig sowohl als Slave eines ibergeordneten DP-Mastersystems als auch als Master
eines untergeordneten DP-Slavesystems fungieren.

In V4.0 kdnnen Sie maximal drei PROFIBUS-CMs je Station konfigurieren, wobei es sich um
eine beliebige Kombination aus DP-Master- oder DP-Slave-CMs handeln kann. DP-Master
in einer Implementierung mit einer CPU ab Firmware-Version 3.0 kénnen jeweils maximal 32
Slaves steuern.

Die Konfigurationsdaten der PROFIBUS-CMs werden in der lokalen CPU gespeichert.
Dadurch ist bei Bedarf der einfache Austausch dieser Kommunikationsmodule maglich.
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7.6.1 Kommunikationsdienste der PROFIBUS-CMs
Die PROFIBUS-CMs nutzen das PROFIBUS DP-V1-Protokoll.

Kommunikationstypen fiir DP-V1
Fir DP-V1 stehen die folgenden Kommunikationstypen zur Verfligung:
® Zyklische Kommunikation (CM 1242-5 und CM 1243-5)

Beide PROFIBUS-Module unterstiitzen die zyklische Kommunikation fiir die
Prozessdatenibertragung zwischen DP-Slave und DP-Master.

Die zyklische Kommunikation wird vom Betriebssystem der CPU bearbeitet. Hierfir sind
keine Softwarebausteine erforderlich. Die E/A-Daten werden direkt aus dem/in das
Prozessabbild der CPU gelesen bzw. geschrieben.

® Azyklische Kommunikation (nur CM 1243-5)
Der DP-Master unterstltzt auch die azyklische Kommunikation mit Softwarebausteinen:
— Die Anweisung "RALRM" ist fiir die Alarmbearbeitung verfiigbar.

- Die Anweisungen "RDREC" und "WRREC" sind fiir die Ubertragung von
Konfigurations- und Diagnosedaten verfligbar.

Vom CM 1243-5 nicht unterstitzte Funktionen: SYNC/FREEZE und Get_Master_Diag

Weitere Kommunikationsdienste des CM 1243-5
Der CM 1243-5 DP-Master unterstiitzt die folgenden zusatzlichen Kommunikationsdienste:
e S7-Kommunikation
— PUT/GET-Dienste

Der DP-Master fungiert als Client und Server fiir Abfragen anderer S7-Steuerungen
oder PCs Uber PROFIBUS.

— PG/OP-Kommunikation

Mit den PG-Funktionen kénnen Konfigurationsdaten und Anwenderprogramme von
einem PG heruntergeladen und Diagnosedaten in ein PG geladen werden.

Mogliche Kommunikationspartner fir die OP-Kommunikation sind HMI-Panels,
SIMATIC Panel-PCs mit WinCC flexible oder SCADA-Systeme, die die S7-
Kommunikation unterstutzen.
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7.6.2 Verweis auf die Benutzerhandbiicher fiir PROFIBUS-CMs

Weitere Informationen

Ausfihrliche Informationen ber die PROFIBUS-CMs finden Sie in den Handbiichern zu den
jeweiligen Geraten. Diese stehen im Internet auf den Seiten des Kundensupports von
Siemens Industrial Automation unter den folgenden IDs zur Verfliigung:

® CM 1242-5 (hitp://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49852105)

® CM 1243-5 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49851842)

7.6.3 CM 1243-5 (DP-Master) und DP-Slave hinzufiigen

Verwenden Sie im Portal "Gerate & Netze" den Hardwarekatalog, um PROFIBUS-Module
zur CPU hinzuzufugen. Diese Module werden an der linken Seite der CPU angeschlossen.
Um ein Modul in die Hardwarekonfiguration einzufiigen, selektieren Sie das Modul im
Hardwarekatalog und doppelklicken, oder Sie ziehen es in den markierten Steckplatz.

Tabelle 7-7 PROFIBUS CM 1243-5 (DP-Master) zur Geratekonfiguration hinzufiigen

Modul Modul auswéhlen Modul einsetzen Ergebnis
CM 1243'5 = Ll Femmunikationsmodule B ]
(DP_ = 1 PRORgUs
Master) Z :cnlr.'d-}'; q

I 65K7 243-5030-00E0

Im Hardwarekatalog kénnen Sie auch die DP-Slaves hinzufiigen. Um beispielsweise einen
ET200 S DP-Slave hinzuzufiigen, erweitern Sie im Hardwarekatalog die folgenden Behalter:

® Dezentrale E/A

e ET200S

e Schnittstellenmodule
* PROFIBUS
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Wahlen Sie dann "6ES7 151-1BA02-0AB0" (IM151-1 HF) in der Liste der Bestellnummern
aus und fugen Sie den ET200 S DP-Slave wie in der folgenden Abbildung gezeigt ein.

Tabelle 7-8 ET200 S DP-Slave zur Geratekonfiguration hinzufligen

DP-Slave einﬁ]g_;en Ergebnis
PLC_1 || PLC_ = Skave_1
CPU 1214C = o CPU 1214C = Ik 151-1 HF
k*.. . Micht zugecordnet
7.6.4 PROFIBUS-Adressen zum CM 1243-5 und DP-Slave zuweisen

Konfigurieren der PROFIBUS-Schnittstelle

Nachdem Sie die logischen Netzwerkverbindungen zwischen zwei PROFIBUS-Geréaten
konfiguriert haben, kdnnen Sie die Parameter fir die PROFIBUS-Schnittstellen
konfigurieren. Hierfir klicken Sie auf das violettfarbene PROFIBUS-Feld am Modul CM
1243-5. Daraufhin zeigt das Register "Eigenschaften" im Inspektorfenster die PROFIBUS-
Schnittstelle an. Die PROFIBUS-Schnittstelle des DP-Slaves wird auf dieselbe Weise

konfiguriert.

Tabelle 7-9 PROFIBUS-Schnittstellen von CM 1243-5 (DP-Master) und ET200 S DP-Slave

konfigurieren

CM 1243-5 (DP-Master)

ET200 S DP-Slave

@ PROFIBUS-Port
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7.6 PROFIBUS

PROFIBUS-Adresse zuweisen

In einem PROFIBUS-Netzwerk wird jedem Gerat eine PROFIBUS-Adresse zugewiesen.
Diese Adresse kann im Bereich von 0 bis 127 liegen, mit folgenden Ausnahmen:

e Adresse 0: Reserviert fir die Netzwerkkonfiguration und/oder an den Bus
angeschlossene Programmierwerkzeuge

® Adresse 1: Reserviert von Siemens flir den ersten Master

e Adresse 126: Reserviert fur Gerate im Werk, die keine Schaltereinstellung haben und
Uber das Netzwerk neu adressiert werden missen

e Adresse 127: Reserviert fur Broadcast-Meldungen an alle Gerate im Netzwerk; darf
keinen betriebsféahigen Geraten zugewiesen werden

Deshalb liegen die Adressen, die fir betriebsfahige PROFIBUS-Geréte verwendet werden
kdnnen, im Bereich von 2 bis 125.

Wahlen Sie im Eigenschaftsfenster den Eintrag "PROFIBUS-Adresse". STEP 7 zeigt den
Konfigurationsdialog fir die PROFIBUS-Adresse an, in dem Sie die PROFIBUS-Adresse des
Geréts zuweisen.

2 Eigenschaften "'\..Ir:fa ] JJ [.Jn.a-g.n-n-s.e

Allgemein
Allgemen
PFROFIBLS sddress

Betriebsan Schnittstelle vernetzt mit
Hy-K Ern g

PROFIBUS address

Subnem | FROFIBUS_) -

Parameter

Adrezzes H -
Hischste Adresse
Uberbragungsge schwindighsit

Tabelle 7- 10 Parameter fiir die PROFIBUS-Adresse

Parameter Beschreibung
Subnetz Name des Subnetzes, mit dem das Gerat verbunden ist. Um ein neues Subnetz anzulegen, klicken Sie
auf Schaltflache "Neues Subnetz hinzufligen". Die Voreinstellung ist "nicht verbunden". Zwei Arten von
Verbindungen sind méglich:
o Die Voreinstellung "nicht verbunden" stellt eine lokale Verbindung her.
e Wenn lhr Netzwerk Uber zwei oder mehr Gerate verfligt, ist ein Subnetz erforderlich.
Parameter Adresse Dem Gerét zugewiesene PROFIBUS-Adresse
Hdéchste Adresse Die hochste PROFIBUS-Adresse basiert auf den aktiven Stationen auf dem
PROFIBUS (z. B. DP-Master). Passive DP-Slaves haben unabhangige
PROFIBUS-Adressen von 1 bis 125, auch wenn beispielsweise fiir die
héchste PROFIBUS-Adresse 15 eingestellt ist. Die hochste PROFIBUS-
Adresse ist fur die Token-Weiterleitung (Weiterleitung der Senderechte)
von Bedeutung, der Token wird nur an aktive Stationen weitergeleitet.
Durch die Angabe der héchsten PROFIBUS-Adresse wird der Bus
optimiert.
Easy Book
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Parameter Beschreibung

Ubertragungsgeschwindig | Ubertragungsgeschwindigkeit im konfigurierten PROFIBUS-Netzwerk: Die
keit PROFIBUS-Ubertragungsgeschwindigkeiten liegen zwischen 9,6 kBit/s und
12 MBit/s. Die Ubertragungsgeschwindigkeit ist von den Eigenschaften der
verwendeten PROFIBUS-Teilnehmer abhangig. Die
Ubertragungsgeschwindigkeit darf nicht gréRer sein als die vom
langsamsten Teilnehmer unterstitzte Geschwindigkeit.

Die Ubertragungsgeschwindigkeit wird normalerweise fiir den Master im
PROFIBUS-Netzwerk festgelegt, wobei alle DP-Slaves automatisch die
gleiche Ubertragungsgeschwindigkeit nutzen (Auto-Baud).

7.7 ASi

Das S7-1200 AS-i Master CM 1243-2 ermdglicht die Anbindung eines AS-i-Netzwerks an
eine S7-1200 CPU.

Die Aktor-/Sensorschnittstelle bzw. AS-i ist ein Netzwerkverbindungssystem flr einen Master
auf der niedrigsten Stufe in einem Automatisierungssystem. Das CM 1243-2 dient als AS-i-
Master im Netzwerk. Mithilfe eines einzigen AS-i-Kabels kdnnen Sensoren und Aktoren (AS-
i-Slavegerate) Gber das CM 1243-2 an die CPU angeschlossen werden. Das CM 1243-2
wickelt die gesamte AS-i-Netzwerkkoordination ab und Ubertragt mit Hilfe der dem CM 1243-
2 zugewiesenen E/A-Adressen Daten und Statusinformationen von den Aktoren und
Sensoren an die CPU. Je nach Slavetyp kénnen Sie auf binare oder analoge Werte
zugreifen. Die AS-i-Slaves sind die Eingangs- und Ausgangskanéle des AS-i-Systems und
sie sind nur aktiv, wenn sie vom CM 1243-2 aufgerufen werden.

In der folgenden Abbildung ist die S7-1200 ein AS-i-Master, der das AS-i-Bedienpanel und
digitale bzw. analoge Slavegerate von E/A-Modulen steuert.

- - - -
- - - - -

Easy Book
164 Geratehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF



Einfache Kommunikation zwischen Geréten
7.7 AS/

7.71 AS-i-Mastermodul CM 1243-2 und AS-i-Slave hinzufiigen

Im Hardwarekatalog kénnen Sie AS-i-Mastermodule CM1243-2 zur CPU hinzufligen. Diese
Module werden an der linken Seite der CPU angeschlossen. Es kdnnen maximal drei AS-i-
Mastermodule CM1243-2 verwendet werden. Um ein Modul in die Hardwarekonfiguration
einzufiigen, selektieren Sie das Modul im Hardwarekatalog und doppelklicken, oder Sie
ziehen es in den markierten Steckplatz.

Tabelle 7- 11 AS-i-Mastermodul CM1243-2 zur Geratekonfiguration hinzufligen

Modul Modul auswéhlen Modul einsetzen Ergebnis
CM 1243'2 * L@l Fonnrmund atons madule » |
AS-i- » [ FroFIBUS . [
¥ [l Pl waupunby
Master [ #einterduce
- [ 02482
I 55v7243-20A 90000

Im Hardwarekatalog kénnen Sie auch die AS-i-Slaves hinzufiigen. Um beispielsweise einen
Slave mit den Merkmalen "E/A-Modul, kompakt, digital, Eingang" hinzuzufligen, erweitern
Sie im Hardwarekatalog die folgenden Behalter:

e Feldgerate
® AS-Schnittstellen-Slaves

Waéhlen Sie anschlieRend in der Liste der Bestellnummern "3RG9 001-0AA00" (AS-i SM-U,
4DI) aus und fugen Sie den Slave mit den Merkmalen "E/A-Modul, kompakt, digital,
Eingang" wie in der folgenden Abbildung gezeigt ein.

Tabelle 7- 12 AS-i-Slave zur Geratekonfiguration hinzufligen

AS-i-Slave stecken Ergebnis
PLC_1 | PLC_1 [ | ASH Shi-U, 4D1_1
CPU 1214C E i s CPU 1214C E A5+ SW-U, 4D
]
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7.7.2 Einem AS-i-Slave eine AS-i-Adresse zuweisen

AS-i-Slaveschnittstelle konfigurieren

Um Parameter fiir die AS-i-Schnittstelle zu konfigurieren, klicken Sie auf das gelbe AS-i-Feld
am AS-i-Slave. Daraufhin zeigt das Register "Eigenschaften" im Inspektorfenster die AS-i-
Schnittstelle an.

AS-i SM-U, 4D1_1
AS-i 5M-U, 4DI

@/

@  AS-i-Port

AS-i-Slaveadresse zuweisen

In einem AS-i-Netzwerk wird jedem Geréat eine AS-i-Slaveadresse zugewiesen. Diese
Adresse kann im Bereich von 0 bis 31 liegen. Die Adresse 0 ist jedoch ausschlief3lich fir
neue Slavegerate reserviert. Die Slaveadressen sind 1(A oder B) bis 31(A oder B) fiur
insgesamt maximal 62 Slavegeréate.

"Standard"-AS-i-Gerate verwenden die gesamte Adresse und haben eine Zahlenadresse
ohne den Bezeichner A oder B. AS-i-Gerate vom Typ "A/B-Knoten" verwenden jeweils den
A- oder B-Anteil der Adresse, so dass jede der 31 Adressen zweimal verwendet werden
kann. Der Adressbereich umfasst 1A bis 31A plus 1B bis 31B.

Jede Adresse im Bereich von 1 bis 31 kann einem AS-i-Slavegerat zugewiesen werden. D.
h. mit anderen Worten: Es ist nicht wichtig, ob die Slaves mit Adresse 21 beginnen oder ob
der erste Slave tatsachlich die Adresse 1 erhalt.
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Im folgenden Beispiel wurden drei AS-i-Geraten die Adressen "1" (Standardgerét), "2A"
(Gerat vom Typ A/B-Knoten) und "3" (Standardgerat) zugewiesen:

@
PLC_1 AS-i SM-U, 4D1_1
CPU 1214C AS-i SM-U, 4DI
AS-i_1
@ ©)
AS 8wD44, 3.. AS-i SM-U, 2DI/...
AS BWDA4, 3D... gy AS-i SM-U, 2DII...

-

AS-i-Slaveadresse 1; Gerat: AS-i SM-U, 4DlI; Bestellnummer: 3RG9 001-0AA00
AS-i-Slaveadresse 2A; Gerat: AS-i 8WD44, 3DO, A/B; Bestellnummer: 8WD4 428-0BD
AS-i-Slaveadresse 3; Gerat: AS-i SM-U, 2DI/2D0O; Bestellnummer: 3RG9 001-0AC00

®@O06

Geben Sie hier die AS-i-Slaveadresse ein:

=l Figenschaften | info 1| & Diagnose
_' Allgemein | I0-Variablen | System constants I Texte |

¥ Allgemein
AS-Interface AS-Interface
» Opticnen Vemetzt mit
» ElA-Adressen
HW- K2nnuing Netz | AS-i_1 =]
| Adresse{n)
1
L Adresse 1 e

mu-a-|
3|
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[ eigenschaften |4 info @] % Diagnose |
|| Aligemein | I0-Variablen

' System constants | Texte .
» Allgemein
AS-intarf AS-Interface
+ Optionen Vemetzt mit
» ElA-Adressen
HW-Kennung Netz |As-i 1 -
[ Neves Subre %
. Adresse(n)
il
r Adresse |2 []
r E |
y 28 =
_*A -
4B

|8 Eigenschaften |Tinfo )| 2 Diagnose
_' Allgemein | I0-Variablen | System constants ] Texte |

¥ Allgemein o
AS-Interface AS-Interface
» Opticnen Vemetzt mit
» ElA-Adressen
HW- K2nnuing Netz | AS-i_1 [«
| Adresse(n)
Ll Adresse | 3 -
| I, .
I 4 |
5 =t
ﬁ =

Tabelle 7- 13 Parameter fir die AS-i-Schnittstelle

Parameter Beschreibung
Netzwerk Name des Netzwerks, mit dem das Gerét verbunden ist.
Adresse(n) Zugewiesene AS-i-Adresse fiir das Slavegerat im Bereich von 1(A oder B) bis 31(A oder B) fir
insgesamt bis zu 62 Slavegerate
168
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7.8 S7-Kommunikation

7.8.1 Anweisungen GET und PUT

Mittels der Anweisungen GET und PUT kénnen Sie mit S7-CPUs Gber PROFINET- und
PROFIBUS-Verbindungen kommunizieren. Dies ist nur moglich, wenn die Funktion "Zugriff
Uber PUT/GET-Kommunikation erlauben" fur die Partner-CPU in der Eigenschaft "Schutz"
der lokalen CPU-Eigenschaften aktiviert ist:

e Zugriff auf Daten in einer dezentralen CPU: Eine S7-1200 CPU kann im Eingabefeld
ADDR_x nur absolute Adressen verwenden, um Variablen dezentraler CPUs (S7-
200/300/400/1200) anzusprechen.

e Zugriff auf Daten in einem Standard-DB: Eine S7-1200 CPU kann im Eingabefeld
ADDR_x nur absolute Adressen verwenden, um DB-Variablen in einem Standard-DB
einer dezentralen S7-CPU anzusprechen.

® Zugriff auf Daten in einem optimierten DB: Eine S7-1200 CPU kann nicht auf DB-
Variablen in einem optimierten DB einer dezentralen S7-1200 CPU zugreifen.

e Zugriff auf Daten in einer lokalen CPU: Eine S7-1200 CPU kann entweder absolute
Adressen oder symbolische Adressen als Eingabe im Eingabefeld RD_x oder SD_x der
Anweisung GET oder PUT verwenden.

STEP 7 erstellt automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfiigen.

Hinweis

Um Datenkonsistenz sicherzustellen, prifen Sie stets, ob die Anweisung beendet wurde
(NDR = 1 bei GET bzw. DONE = 1 bei PUT), bevor Sie auf die Daten zugreifen oder eine
weitere Lese- oder Schreibanweisung ausfiihren.

Hinweis
GET/PUT-Funktion im Programm einer V4.0-CPU nicht automatisch aktiviert

Die GET/PUT-Funktion des Programms einer V3.0 CPU ist in einer V4.0-CPU automatisch
aktiviert.

Die GET/PUT-Funktion des Programms einer V4.0-CPU jedoch ist in einer V4.0-CPU nicht
automatisch aktiviert. Sie mussen den GET/PUT-Zugriff (Seite|91) in der Geratekonfiguration
der CPU im Register "Eigenschaften" des Inspektorfensters unter der Eigenschaft "Schutz"
aktivieren.
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7.8.2

S7-Verbindung erstellen

Verbindungsmechanismen

Um mit Hilfe der Anweisungen PUT/GET mit entfernten Teilnehmern zu kommunizieren,
bendtigt der Benutzer entsprechende Rechte.

Die Option "Zugriff Gber PUT/GET-Kommunikation erlauben” ist standardmaRig nicht
aktiviert. Der Lese- und Schreibzugriff auf CPU-Daten ist dann nur mit
Kommunikationsverbindungen mdglich, die fiir die lokale CPU und flr den entfernten
Teilnehmer konfiguriert bzw. programmiert werden missen. Beispielsweise ist der Zugriff mit
Hilfe der Anweisungen BSEND/BRCV mdglich.

Verbindungen, fir die die lokale CPU nur als Server dient (d. h., die Kommunikation mit dem
Teilnehmer ist in der lokalen CPU nicht konfiguriert/programmiert), sind wahrend des
Betriebs der CPU dann nicht méglich. Dies gilt z. B. flr:

® PUT/GET-, FETCH/WRITE- oder FTP-Zugriff iber Kommunikationsmodule
® PUT/GET-Zugriff von anderen S7 CPUs
o HMI-Zugriff Gber PUT/GET-Kommunikation

Soll auch der clientseitige Zugriff auf CPU-Daten mdéglich sein, d. h., sollen die
Kommunikationsdienste der CPU nicht beschrankt werden, beachten Sie die Anweisungen
unter "Zugriffsschutz fir die S7-1200 CPU".

Verbindungsarten

170

Die ausgewahlte Verbindungsart baut eine Kommunikationsverbindung zu einer
Partnerstation auf. Die Verbindung wird eingerichtet, aufgebaut und automatisch tiberwacht.

Im Portal "Gerate & Netze" kénnen Sie in der "Netzsicht" die Gerate in lhrem Projekt
vernetzen. Klicken Sie zunachst auf das Register "Verbindungen" und wahlen Sie dann tber
die Klappliste rechts den Verbindungstyp aus (z. B. eine S7-Verbindung). Klicken Sie auf
das griine Feld (PROFINET) auf dem ersten Gerat und ziehen Sie eine Linie zum
PROFINET-Feld auf dem zweiten Gerat. Lassen Sie die Maustaste los. Damit ist lhre
PROFINET-Verbindung hergestellt.

Ausfihrliche Informationen finden Sie unter "Erstellen einer Netzwerkverbindung".

PROFINET = Gerilte & Netze

o Topologiesbcht  |gh Metzsicht  [IY Geritasicht
% vememen  LJ verbindungen [$7verbindung [=] =2 &, 3 100w - =

§ Hereegehoben: Verbindung | ™

RET .. RC2
CAU 1240 CRU 1240

| Il

£7_Vesbindung_2

~|

< > @

Klicken Sie auf die Schaltflache "Hervorgehoben: Verbindung", um den Konfigurationsdialog
"Eigenschaften" der Kommunikationsanweisung aufzurufen.
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Siehe auch

Netzwerkverbindung erstellen (Seite 144)

7.8.3 Parametrieren der GET/PUT-Verbindung

Die Zuweisung der Verbindungsparameter Uiber die Anweisungen GET und PUT ist eine
Hilfe fir den Anwender beim Konfigurieren der S7-Verbindungen fir die CPU-zu-CPU-
Kommunikation.

Die Zuweisung der Verbindungsparameter mithilfe der Anweisungen GET oder PUT wird
gestartet, nachdem ein GET- oder PUT-Baustein eingefligt wurde.

[ ————— - -
? NG remetes 3 X X A LD DD pees b -

L -

N

e e e [ R T

Nach Auswahl eines Teils der Anweisung werden im Inspektorfenster die Eigenschaften der
Verbindung angezeigt. Definieren Sie die Kommunikationsparameter Gber das Register
"Konfiguration" im Dialog "Eigenschaften" der Kommunikationsanweisung.

Nach Einfiigen eines Bausteins GET oder PUT wird automatisch das Register
"Konfiguration" angezeigt und die Seite "Verbindungsparameter" aufgerufen. Auf dieser
Seite kann der Anwender die benétigte S7-Verbindung konfigurieren und den Parameter
"Verbindungs-ID" festlegen, der vom Bausteinparameter "ID" referenziert wird. Auf der Seite
"Bausteinparameter" kann der Anwender weitere Bausteinparameter konfigurieren.

Hinweis
GET/PUT-Funktion im Programm einer V4.0-CPU nicht automatisch aktiviert

Die GET/PUT-Funktion des Programms einer V3.0-CPU ist in einer V4.0-CPU automatisch
aktiviert.

Die GET/PUT-Funktion des Programms einer V4.0-CPU jedoch ist in einer V4.0-CPU nicht
automatisch aktiviert. Sie mussen den GET/PUT-Zugriff (Seite|91) in der Geratekonfiguration
der CPU im Register "Eigenschaften" des Inspektorfensters unter der Eigenschaft "Schutz"
aktivieren.
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7.9 GPRS
7.9.1 Anschluss an ein GSM-Netz

IP-basierte WAN-Kommunikation Gber GPRS

Mit Hilfe des Kommunikationsprozessors CP 1242-7 lasst sich die S7-1200 an GSM-Netze
anschlieRen. Der CP 1242-7 ermdglicht die WAN-Kommunikation von entfernten Stationen
mit einer Zentrale und die Querkommunikation zwischen Stationen.

Die Querkommunikation zwischen Stationen ist nur iber das GSM-Netz mdglich. Bei der
Kommunikation einer entfernten Station mit einer zentralen Warte muss in der Zentrale ein
PC mit Internet-Anschluss zur Verfiigung stehen.

Der CP 1242-7 unterstltzt folgende Dienste fir die Kommunikation tiber das GSM-Netz:
® GPRS (General Packet Radio Service)

Der paketorientierte Dienst der Datentbertragung "GPRS" wird liber das GSM-Netz
abgewickelt.

® SMS (Short Message Service)

Der CP 1242-7 kann Meldungen als SMS empfangen und versenden.
Kommunikationspartner kann ein Mobiltelefon oder eine S7-1200 sein.

Der CP 1242-7 ist weltweit fir den industrieller Einsatz geeignet und unterstitzt folgende
Frequenzbander:

e 850 MHz
e 900 MHz
e 1800 MHz
® 1900 MHz
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Voraussetzungen

SMS-Versand

Easy Book

7.9 GPRS

Die Ausrustung der Stationen oder der Zentrale hangt vom jeweiligen Anwendungsfall ab.

e Fur die Kommunikation mit oder Uber eine zentrale Warte benétigt die Zentrale einen PC
mit Internet-Anschluss.

® Fir eine entfernte S7-1200-Station mit CP 1242-7, die Kommunikation Uber das GSM-
Netz nutzen soll, sind neben der Stationsausristung folgende Voraussetzung
erforderlich:

— Ein Vertrag mit einem geeigneten GSM-Netzbetreiber

Wenn GPRS genutzt werden soll, dann muss der Vertrag die Nutzung des Dienstes
GPRS ermdglichen.

Bei direkter Kommunikation zwischen Stationen nur (iber das GSM-Netz muss der
GSM-Netzbetreiber den CPs eine feste |P-Adresse zuweisen. In diesem Fall lauft die
Kommunikation zwischen den Stationen nicht Giber die Zentrale.

— Die zum Vertrag gehdrende SIM-Karte
Die SIM-Karte wird in den CP 1242-7 gesteckt.
— Lokale Verfugbarkeit eines GSM-Netzes im Bereich der Station

Im Folgenden finden Sie einige Konfigurationsbeispiele fur Stationen mit CP 1242-7.

(rf\f\)\\
Mobiltelefon

(S L] cPrs (oder S7-1200-Station)
N
="
| (=]
S7-1200 mit
Station CP 1242-7
Bild 7-1 SMS-Versand einer S7-1200-Station

Eine SIMATIC S7-1200 mit CP 1242-7 kann Meldungen per SMS an ein projektiertes
Mobiltelefon oder eine projektierte S7-1200-Station versenden.
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Telecontrol durch eine Zentrale

Telecontrol-Server mit
Applikation
"TELECONTROL
SERVER BASIC"

Leitstelle DSL-Router
B Industrial Ethernet
H \D
Z
GPRS 4
N N
I EH I
: S7-1200 mit : $7-200 mit $7-1200 mit
Station CP 1242-7 Station MD720-3 Station CP 1242-7
Bild 7-2 Kommunikation von S7-1200-Stationen mit einer Zentrale

Bei den Telecontrol-Anwendungen kommunizieren SIMATIC S7-1200-Stationen mit

CP 1242-7 Giber das GSM-Netz und Internet mit einer Zentrale. Auf dem Telecontrol-Server
in der Zentrale ist die Applikation "TELECONTROL SERVER BASIC" installiert. Damit

ergeben sich folgende Anwendungsfalle:

e Telecontrol-Kommunikation zwischen Station und Zentrale

174

In diesem Anwendungsfall werden Daten aus dem Feld von den Stationen Uber das
GSM-Netz und Internet an den Telecontrol-Server in der Zentrale gesendet. Der
Telecontrol-Server dient der Steuerung und Uberwachung der entfernten Stationen.

Kommunikation zwischen Station und einem Zentrale-PC mit OPC-Client

Wie im ersten Fall kommunizieren die Stationen mit dem Telecontrol-Server. Mithilfe des
OPC-Servers von TELECONTROL SERVER BASIC tauscht der Telecontrol-Server die
Daten mit einem Zentrale-PC aus. Auf dem Zentrale-PC kann beispielsweise WinCC mit
integriertem OPC-Client installiert sein.

Querkommunikation zwischen Stationen Uber eine Zentrale

Fir die Querkommunikation zwischen Stationen leitet der Telecontrol-Server die
Telegramme der Sender-Station an die Empfanger-Station weiter.
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Direkte Querkommunikation zwischen Stationen

MNetzwerkbetreiber vergibt
feste IP-Adressen

Bild 7-3 Direkte Querkommunikation von zwei S7-1200-Stationen

In dieser Konfiguration kommunizieren zwei SIMATIC S7-1200-Stationen mithilfe des
CP 1242-7 Uber das GSM-Netz direkt miteinander. Jeder CP 1242-7 hat eine feste IP-
Adresse. Der entsprechende Dienst des GSM-Netzbetreibers muss dies ermdglichen.

TeleService iliber GPRS

B Industrial Ethernet

Bild 7-4 TeleService Uber GPRS
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Bei TeleService uber GPRS kommuniziert eine Engineering-Station, auf der STEP 7
installiert ist, Uber das GSM-Netz und das Internet mit einer SIMATIC S7-1200-Station mit
CP 1242-7. Die Verbindung wird Uber einen Telecontrol-Server gefuhrt, der als Vermittler
dient und mit dem Internet verbunden ist.

Folgende Anwendungsfalle sind fir den CP 1242-7 mdglich:

Telecontrol-Anwendungen

® \/ersenden von Meldungen per SMS

Uber den CP 1242-7 empfangt die CPU einer entfernten S7-1200-Station SMS-
Nachrichten aus dem GSM-Netz oder verschickt Meldungen per SMS an ein projektiertes
Mobiltelefon oder eine S7-1200.

e Kommunikation mit einer Leitzentrale

Entfernte S7-1200-Stationen kommunizieren Uber das GSM-Netz und das Internet mit
einem Telecontrol-Server in der Zentrale. Fir die Datentbertragung per GPRS ist auf
dem Telecontrol-Server in der Zentrale die Applikation "TELECONTROL SERVER
BASIC" installliert. Uber die integrierte OPC-Server-Funktion kommuniziert der
Telecontrol-Server mit einem Ubergeordneten zentralen Leitsystem.

® Querkommunikation zwischen S7-1200-Stationen Uber ein GSM-Netz

Die Querkommunikation zwischen entfernten Stationen mit CP 1242-7 kann auf zwei
unterschiedliche Arten abgewickelt werden:

— Indirekte Kommunikation Uber eine Zentrale

In dieser Konfiguration wird eine permanente gesicherte Verbindung zwischen
miteinander kommunizierenden S7-1200-Stationen und dem Telecontrol-Server in der
Zentrale aufgebaut. Die Kommunikation zwischen den Stationen lauft immer Uber den
Telecontrol-Server. Der CP 1242-7 arbeitet in der Betriebsart "Telecontrol".

— Direkte Kommunikation zwischen den Stationen

Fur die direkte Kommunikation zwischen Stationen ohne den Umweg Uber eine
Zentrale werden SIM-Karten mit fester IP-Adresse eingesetzt, die es ermdglichen, die
Stationen direkt zu adressieren. Die moglichen Kommunikationsdienste und
Sicherheitsfunktionen (z. B. VPN) hdngen dabei vom Angebot des Netzwerkbetreibers
ab. Der CP 1242-7 arbeitet in der Betriebsart "GPRS direkt".

TeleService iliber GPRS

176

Zwischen einer Engineering-Station mit STEP 7 und einer entfernten S7-1200-Station mit
CP 1242-7 kann eine TeleService-Verbindung Giber das GSM-Netz und das Internet
aufgebaut werden. Die Verbindung lauft von der Engineering-Station Uber einen Telecontrol-
Server oder uber ein TeleService-Gateway, die als Vermittler die Telegramme weiterleiten
und die Autorisierung durchfiihren. Diese PCs nutzen die Funktionen der Applikation
"TELECONTROL SERVER BASIC".

Die TeleService-Verbindung kénnen Sie fiir folgende Zwecke nutzen:
® | aden von Projektierungs- oder Programmdaten aus dem STEP 7-Projekt in die Station

e Abfragen von Diagnosedaten aus der Station

Easy Book
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Weitere Dienste und Funktionen des CP 1242-7

Uhrzeitsynchronisation des CP Uber Internet
Die Uhrzeit des CP kénnen Sie folgendermalen stellen:

— In der Betriebsart "Telecontrol" wird die Uhrzeit vom Telecontrol-Server Gibertragen.
Der CP stellt damit seine Uhrzeit.

— In der Betriebsart "GPRS direkt" kann der CP die Uhrzeit Giber SNTP anfordern.

Zur Synchronisation der CPU-Uhrzeit kénnen Sie die aktuelle Uhrzeit mithilfe eines
Bausteins aus dem CP auslesen.

Zwischenspeicherung der zu sendenden Telegramme bei Verbindungsproblemen
Protokollierung des Datenvolumens

Die Ubertragenen Datenvolumina werden protokolliert und kdnnen zu weiteren Zwecken
ausgewertet werden.

Projektierung und Baugruppentausch

Fir die Projektierung der Baugruppe ist folgendes Projektierungswerkzeug erforderlich:
STEP 7 Version V11.0 SP1 oder héher

Fur STEP 7 V11.0 SP1 bendtigen Sie zusatzlich das Support Package "CP 1242-7"
(HSP0003001).

Fir die Prozessdatenibertragung per GPRS verwenden Sie im Anwenderprogramm der
Station die Telecontrol-Kommunikationsanweisungen.

Die Projektierungsdaten des CP 1242-7 werden auf der jeweils lokalen CPU gespeichert.
Dies ermdglicht im Ersatzteilfall den einfachen Austausch des CP.

Sie kdnnen bis zu drei Baugruppen des Typs CP 1242-7 pro S7-1200 stecken. Damit lassen
sich beispielsweise redundante Kommunikationspfade aufbauen.

Elektrische Anschliisse

Easy Book

Spannungsversorgung des CP 1242-7
Der CP hat einen eigenen Anschluss fir die externe Spannungsversorgung DC 24 V.
Funk-Schnittstelle fir das GSM-Netz

Fir die GSM-Kommunikation ist eine externe Antenne erforderlich. Diese wird Uber die
SMA-Buchse des CP angeschlossen.

Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF 177



Einfache Kommunikation zwischen Gerédten
7.9 GPRS

Die GSM/GPRS-Antenne ANT794-4MR

Fir den Einsatz in GSM/GPRS-Netzen stehen folgende Antennen zur Montage im Innen-
oder AuRenbereich zur Verfugung:

® (Quadband-Antenne ANT794-4MR

Bild 7-5 GSM/GPRS-Antenne ANT794-4MR

Kurzbezeichnung Bestell-Nr. Erléuterung_;
ANT794-4MR 6NH9 860-1AA00 Quadband-Antenne (900, 1800/1900 MHz, UMTS);

witterungsbestandig fiir Innen- und Au3enbereich;
5 m Anschlusskabel fest mit der Antenne verbunden;
SMA-Stecker; inkl. Montagewinkel, Schrauben,

Dubel
® Flachantenne ANT794-3M
Bild 7-6 Flachantenne ANT794-3M
Kurzbezeichnung_; Bestell-Nr. Erléuterung
ANT794-3M 6NH9 870-1AA00 Flachantenne (900, 1800/1900 MHz);

witterungsbestandig fiir Innen- und AuRenbereich;
1,2 m Anschlusskabel fest mit der Antenne
verbunden; SMA-Stecker; inkl. Klebepad,
Schraubbefestigung moglich

Die Antennen sind separat zu bestellen.

Easy Book
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7.10 Kommunikationsprotokolle PtP, USS und Modbus

7.10.1 Punkt-zu-Punkt-Kommunikation

Die CPU unterstiitzt die folgende Punkt-zu-Punkt-Kommunikation (PtP) fir zeichenbasierte

serielle Protokolle.

® PtP|(Seite 180)

® USS (Seite/181)

® Modbus (Seite 183)

Das Punkt-zu-Punkt-Protokoll bietet maximale Freiheit und Flexibilitat, erfordert jedoch eine
aufwandige Implementierung im Anwenderprogramm.

PtP bietet eine Vielzahl an Mdglichkeiten:

Direktes Senden von Informationen an ein externes
Gerat, wie z. B. einen Drucker

Empfangen von Informationen von anderen
Geraten, wie z.__B. Strichcodelesern, RFID-Lesern,
Kamera- oder Uberwachungssystemen anderer
Hersteller und vielen anderen Geréatearten
Informationsaustausch, Senden und Empfangen

von Daten mit anderen Geraten, wie z. B. GPS-
Geraten, Kamera- oder Uberwachungssystemen

= - . =
m anderer Hersteller, Funkmodems und vielen
anderen
Diese PtP-Kommunikation ist eine serielle
Kommunikation mit Standard-UARTsSs, die verschiedene
Baudraten und Paritaten unterstiitzen. Die RS232- und
RS422/485-Kommunikationsmodule (CM 1241) sowie
das RS485-Kommunikationsboard (CB 1241) stellen
die elektrischen Schnittstellen fir die PtP-
Kommunikation zur Verfligung.
7.10.2 Mit den seriellen Kommunikationsschnittstellen arbeiten

Zwei Kommunikationsmodule (CMs) und ein Kommunikationsboard (CB) bieten die

Schnittstelle fir die PtP-Kommunikation:

e CM 1241 RS232
® CM 1241 RS422/485
o CB 1241 RS485

Easy Book
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LED-Anzeigen

7.10.3

180

Sie kdnnen bis zu drei CMs (jeden Typs) plus ein CB, insgesamt vier
Kommunikationsschnittstellen anschlieRen. Bauen Sie das CM links von der CPU oder eines
anderen CMs ein. Bauen Sie das CB auf der Vorderseite der CPU ein. Ausflhrliche
Anweisungen zum Ein- und Ausbau des Moduls finden Sie im Kapitel "Einbau" im S7-1200
Systemhandbuch.

Die seriellen Kommunikationsschnittstellen haben die folgenden Eigenschaften:

Potentialgetrennter Anschluss
Unterstitzung von Punkt-zu-Punkt-Protokollen

Konfiguration und Programmierung Uber die Anweisungen des Punkt-zu-Punkt-
Kommunikationsprozessors

Anzeige der Sende- und Empfangsaktivitat iber LEDs
Diagnose-LED (nur CMs)

Spannungsversorgung Uber die CPU: Keine externe Stromversorgung erforderlich.

Siehe technische Daten der Kommunikationsschnittstellen.

Die Kommunikationsmodule haben drei LED-Anzeigen:

Diagnose-LED (DIAG): Diese LED blinkt rot, bis sie von der CPU angesprochen wird.
Nach dem Anlauf der CPU pruft diese auf CMs und adressiert diese. Die Diagnose-LED
beginnt, griin zu blinken. Das bedeutet, dass die CPU das CM adressiert, ihm jedoch
noch keine Konfiguration zugewiesen hat. Die CPU |adt die Konfiguration in die
konfigurierten CMs, wenn das Programm in die CPU geladen wird. Nach dem Laden in
die CPU muss die Diagnose-LED am Kommunikationsmodul dauerhaft griin leuchten.

Sende-LED (Tx): Die Sende-LED leuchtet, wenn Daten tiber den Kommunikationsport
gesendet werden.

Empfangs-LED (Rx): Diese LED leuchtet, wenn Daten Uber den Kommunikationsport
empfangen werden.

Das Kommunikationsboard bietet LEDs fur Senden (TxD) und Empfangen (RxD). Es hat
keine Diagnose-LED.

PtP-Operationen

Mit den Anweisungen PORT_CFG, SEND_CFG und RCV_CFG koénnen Sie die
Konfiguration aus Ihrem Anwenderprogramm heraus andern.

PORT_CFG andert die Portparameter wie z. B. die Baudrate.
SEND_CFG andert die Konfiguration der Parameter fiir die serielle Ubertragung.

RCV_CFG andert die Konfiguration der Parameter eines seriellen Empfangers in einem
Kommunikations-Port. Diese Anweisung konfiguriert die Bedingungen, die den Beginn
und das Ende einer empfangenen Meldung kennzeichnen. Meldungen, die diese
Bedingungen erfiillen, werden von der Anweisung RCV_PTP empfangen.
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Die dynamischen Konfigurationsdnderungen werden in der CPU nicht dauerhaft gespeichert.
Nach dem Einschalten wird die statische Anfangskonfiguration aus der Geratekonfiguration
verwendet.

Die Anweisungen SEND_PTP, RCV_PTP und RCV_RST steuern die PtP-Kommunikation:

e SEND_PTP Ubertragt den angegebenen Puffer an das CM oder CB. Die CPU flhrt das
Anwenderprogramm weiterhin aus, wahrend das Modul die Daten mit der angegebenen
Baudrate sendet.

e RCV_PTP prift die Meldungen, die im CM oder CB empfangen wurden. Wenn eine
Meldung verflgbar ist, wird sie zur CPU Ubertragen.

® Die Anweisung RCV_RST setzt den Empfangspuffer zurtick.

Jedes CM oder CB kann bis zu 1 KB puffern. Dieser Puffer kann mehreren empfangenen
Meldungen zugeordnet werden.

Die Anweisungen SGN_SET und SGN_GET gelten nur fur das RS232-CM. Verwenden Sie
diese Anweisungen, um die RS232-Kommunikationssignale zu lesen oder zu setzen.

USS-Anweisungen

Die S7-1200 unterstiitzt das USS-Protokoll und stellt die Anweisungen bereit, die speziell fir
die Kommunikation mit Antrieben iber den RS485-Port eines CMs oder CBs konzipiert sind.
Mit den USS-Anweisungen kénnen Sie den physikalischen Antrieb und die Parameter zum
Lesen und Schreiben des Antriebs steuern. Jedes RS485-CM oder -CB unterstiitzt bis zu 16
Antriebe.

e Uber die Anweisung USS_PORT wird die eigentliche Kommunikation zwischen der CPU
und allen Antrieben, die an ein CM oder CB angeschlossen sind, abgewickelt. Fligen Sie
in lThrer Anwendung fiir jedes CM oder CB eine andere Anweisung USS_PORT ein.
Stellen Sie sicher, dass das Anwenderprogramm die Anweisung USS_PORT schnell
genug ausfihrt, um eine Kommunikationszeitliberschreitung durch den Antrieb zu
verhindern. Sie kénnen die Anweisung USS_PORT im Programmzyklus-OB oder in
einem beliebigen Alarm-OB verwenden.

e Mit der Anweisung USS_DRYV wird ein angegebener Antrieb im USS-Netzwerk
angesteuert. Die Ein- und Ausgangsparameter der Anweisung USS_DRYV entsprechen
den Zustanden und Bedienfunktionen des Antriebs. Sind 16 Antriebe im Netzwerk
vorhanden, so muss das Programm die Anweisung USS_DRYV mindestens 16 Mal
enthalten, d. h. einmal fir jeden Antrieb.

Stellen Sie sicher, dass die CPU die Anweisung USS_DRYV mit der Geschwindigkeit
ausfiihrt, die fiir die Steuerung der Antriebsfunktionen erforderlich ist. Sie kdbnnen die
Anweisung USS_DRYV nur in einem Programmzyklus-OB verwenden.

® Mit den Anweisungen USS_RPM und USS_WPM werden die Betriebsparameter des
entfernten Antriebs gelesen und geschrieben. Diese Parameter steuern die interne
Funktionsweise des Antriebs. Eine Definition dieser Parameter finden Sie im Handbuch
des Antriebs.

Ihr Programm kann so viele dieser Anweisungen enthalten, wie bendtigt werden. Es kann
jedoch zu einem gegebenen Zeitpunkt immer nur eine Lese- oder Schreibanforderung fir
einen Antrieb aktiv sein. Sie kdnnen die Anweisungen USS_RPM und USS_WPM nur in
einem Programmzyklus-OB verwenden.
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Ein Instanz-DB enthéalt temporaren Speicherbereich und Pufferspeicher fir alle mit den
einzelnen CMs oder CBs verbundenen Antriebe im USS-Netzwerk. Der Instanz-DB wird von
den USS-Anweisungen flr einen Antrieb verwendet, um gemeinsam auf die gespeicherten
Daten zuzugreifen.

Zeit fir die Kommunikation mit dem Antrieb berechnen

182

Die Kommunikation mit dem Antrieb lauft asynchron zum Zyklus der CPU ab. Die CPU
durchlauft Gblicherweise mehrere Zyklen, bevor die Kommunikation mit einem Antrieb
beendet ist.

Das Intervall USS_PORT ist die Zeit, die fur eine Transaktion des Antriebs erforderlich ist.
Die folgende Tabelle zeigt die Mindestintervalle fir USS_PORT fur jede Baudrate der
Kommunikation. Wenn Sie die Funktion USS_PORT haufiger aufrufen, als es das
USS_PORT -Intervall vorgibt, wird die Anzahl der Transaktionen nicht erhéht. Das Timeout-
Intervall des Antriebs ist die Zeitdauer, die fur eine Transaktion zur Verfligung steht, wenn
zur Fertigstellung der Transaktion aufgrund von Kommunikationsfehlern 3 Versuche nétig
sind. StandardmafRig fuhrt die Bibliothek fur das USS-Protokoll bei jeder Transaktion bis zu 2
Wiederholungen durch.

Tabelle 7- 14 Zeitbedarf berechnen

Baudrate Berechnetes Mindestintervall fiir Aufruf von | Intervall-Timeout flir Antriebsmeldung
USS_PORT pro Antrieb (ms)
(ms)
1200 790 2370
2400 405 1215
4800 212.5 638
9600 116.3 349
19200 68.2 205
38400 441 133
57600 36.1 109
115200 281 85
Easy Book
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Modbus-Anweisungen
Die CPU unterstitzt Modbus-Kommunikation Gber verschiedene Netzwerke:

® Modbus RTU (Remote Terminal Unit) ist ein Standardprotokoll fiir die Kommunikation im

Netzwerk und verwendet die elektrische RS232- oder RS485-Verbindung fir die serielle
Datenilbertragung zwischen Modbus-Geraten im Netzwerk. Eine CPU mit einem RS232
oder RS485 CM oder einem RS485 CB konnen Sie um PtP-Netzwerkports (Punkt zu
Punkt) erweitern.

Modbus RTU nutzt ein Master/Slave-Netzwerk, in dem die gesamte Kommunikation von
einem einzigen Master-Gerat ausgelost wird, wahrend die Slaves lediglich auf die
Anforderung des Masters reagieren konnen. Der Master sendet eine Anforderung an eine
Slave-Adresse und nur die Slave-Adresse antwortet auf den Befehl.

Modbus TCP (Transmission Control Protocol) ist ein Standardprotokoll fiir die
Kommunikation im Netzwerk und verwendet den PROFINET-Anschluss an der CPU fir
die TCP/IP-Kommunikation. Es ist kein zusatzliches Hardwaremodul fir die
Kommunikation erforderlich.

Modbus TCP nutzt Client/Server-Verbindungen als Modbus-Kommunikationspfad. Neben
der Verbindung zwischen STEP 7 und der CPU kann es mehrere Client/Server-
Verbindungen geben. Gemischte Client- und Server-Verbindungen werden bis zur
maximalen Anzahl der von der CPU zugelassenen Verbindungen unterstitzt. Jede
MB_SERVER-Verbindung muss eine eindeutige Nummer fir Instanz-DB und IP-Port
verwenden. Je IP-Port wird nur eine Verbindung unterstitzt. Fir jede Verbindung muss
MB_SERVER (mit eindeutigem Instanz-DB und IP-Port) einzeln ausgefiihrt werden.

/\WARNUNG

Wenn sich ein Angreifer physischen Zugriff auf lnre Netzwerke verschaffen kann, kann
er mdglicherweise Daten lesen und schreiben.

Das TIA Portal, die CPU und HMI-Gerate (auRer HMI-Geraten Uber GET/PUT) nutzen
die sichere Kommunikation, die Schutz vor Replay- und Man-in-the-Middle-Angriffen
bietet. Nach Aktivierung der Kommunikation erfolgt der Austausch signierter Meldungen
in Klartext, wodurch ein Angreifer Daten lesen kann, die Daten jedoch vor
unberechtigten Schreibzugriffen geschiitzt sind. Das TIA Portal, nicht der
Kommunikationsprozess, verschlisselt die Daten von Knowhow-geschitzten
Bausteinen.

Alle anderen Arten der Kommunikation (E/A-Austausch tber PROFIBUS, PROFINET,
AS-i oder einen anderen E/A-Bus, GET/PUT, T-Block und Kommunikationsmodule
(CM)) haben keine Sicherheitsfunktionen. Sie miissen diese Arten der Kommunikation
durch Begrenzung des physischen Zugriffs schiitzen. Wenn sich ein Angreifer tiber
diese Arten der Kommunikation physischen Zugriff auf Ihre Netzwerke verschaffen
kann, kann er moglicherweise Daten lesen und schreiben.

Informationen und Empfehlungen zur Sicherheit finden Sie in unseren "Operational
Guidelines flr Industrial Security" auf der Website "Service & Support™:
www.industry.siemens.com/topics/global/en/industrial-
security/Documents/operational_guidelines_industrial_security_de.pdf
(http://www.industry.siemens.com/topics/global/en/industrial-
security/Documents/operational_guidelines_industrial_security_en.pdf)
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Hinweis

Modbus TCP funktioniert erst ab CPU Firmware Release V1.02 einwandfrei. Der
Versuch, die Modbus-Anweisungen mit einer friheren Firmware-Version auszufiihren,
fUhrt zu einem Fehler.

Tabelle 7- 15 Modbus-Anweisungen

Art der Kommunikation

Anweisung

Modbus RTU (RS232 oder RS485)

MB_COMM_LOAD: Eine Ausflihrung von MB_COMM_LOAD ist erforderlich, um PtP-
Portparameter wie Baudrate, Paritat und Flusskontrolle einzurichten. Nachdem der
CPU-Port fir das Modbus-RTU-Protokoll konfiguriert ist, kann er nur von den
Anweisungen MB_MASTER oder or MB_SLAVE verwendet werden.

MB_MASTER: Mit der Modbus-Master-Anweisung kann die CPU als Modbus-RTU-
Mastergerat fiir die Kommunikation mit einem oder mehreren Modbus-Slavegeraten
eingesetzt werden.

MB_SLAVE: Mit der Modbus-Slave-Anweisung kann die CPU als Modbus-RTU-
Slavegerat fur die Kommunikation mit einem Modbus-Mastergerat eingesetzt werden.

Modbus TCP (PROFINET)

MB_CLIENT: Client/Server-TCP-Verbindung herstellen, Befehlsmeldung senden,
Antwort empfangen und Trennen der Verbindung vom Server steuern.

MB_SERVER: Bei Anforderung Verbindung zu einem Modbus-TCP-Client aufbauen,
Modbus-Meldung empfangen und Antwort senden.

Die Modbus-Anweisungen nutzen keine Kommunikations-Alarmereignisse zum Steuern des
Kommunikationsprozesses. lhr Programm muss die Anweisungen
MB_MASTER/MB_SLAVE oder MB_Client/MB_Server auf abgeschlossene Sende- und
Empfangsvorgange abfragen.

Ein Modbus TCP-Client (Master) muss die Client/Server-Verbindung Uber den Parameter
DISCONNECT steuern. Die grundlegenden Aktionen eines Modbus-Clients werden im
Folgenden gezeigt.

1. Verbindung zu einem Server (Slave) mit bestimmter IP-Adresse und IP-Porthnummer

aufbauen

2. Client-Ubertragung von Modbus-Meldungen auslésen und Antworten vom Server

empfangen

3. Gegebenenfalls die Verbindungsunterbrechung zwischen Client und Server auslésen, um
die Verbindung mit einem anderen Server zu ermdglichen

184
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STEP 7 bietet die folgenden PID-Anweisungen fiir die S7-1200 CPU:

® Die Anweisung PID_Compact dient zum Regeln technischer Prozesse mit
kontinuierlichen Eingangs- und Ausgangsvariablen.

® Die Anweisung PID_SSte_p dient zum Regeln von motorbetatigten Geraten wie Ventilen,
die digitale Signale zum Offnen und Schliel3en bendtigen.

Hinweis

Anderungen, die Sie an der PID-Konfiguration vornehmen und im Betriebszustand RUN
ins Zielsystem laden, werden erst dann wirksam, wenn die CPU von STOP in RUN geht.
Im Dialog "PID-Parameter" {iber "Startwertsteuerung" vorgenommene Anderungen
werden sofort wirksam.

Beide PID-Anweisungen (PID_3Step und PID_Compact) kénnen den P-, |- und D-Anteil
wahrend des Anlaufs berechnen (sofern die "Erstoptimierung" konfiguriert ist). Sie kénnen
die Anweisung auch fir die "Feineinstellung" konfigurieren, um die Parameter zu optimieren.
Sie brauchen die Parameter nicht manuell festzulegen.

Hinweis
Fiihren Sie die PID-Anweisung in einem wiederholten konstanten Zeitintervall der Abtastzeit
aus (nach Mdglichkeit in einem Zyklus-OB).

Weil der PID-Regler eine bestimmte Zeit benétigt, um auf Anderungen des Stellwerts zu
reagieren, berechnen Sie den Ausgangswert nicht in jedem Zyklus. Fihren Sie die PID-
Anweisung nicht im Zyklus-OB des Hauptprogramms aus (z. B. OB 1).

Die Abtastzeit des PID-Algorithmus stellt die Zeit zwischen zwei Berechnungen des
Ausgangswerts (Stellwerts) dar. Der Ausgangswert wird wahrend der Selbsteinstellung
berechnet und auf ein Vielfaches der Zykluszeit gerundet. Alle anderen Funktionen der PID-
Anweisung werden bei jedem Aufruf ausgefiihrt.
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Der PID-Regler (Proportional/Integral/Differential) misst das Zeitintervall zwischen zwei
Aufrufen und wertet dann die Ergebnisse aus, um die Abtastzeit zu Uberwachen. Bei jedem
Wechsel des Betriebszustands sowie beim ersten Anlauf wird ein Mittelwert der Abtastzeit
errechnet. Dieser Wert dient als Referenzwert fiir die Uberwachungsfunktion und zur
Berechnung. Bei der Uberwachung wird die aktuelle Messzeit zwischen zwei Aufrufen und
der Mittelwert der fir den Regler festgelegten Abtastzeit Uberwacht.

Der Ausgangswert des PID-Reglers besteht aus drei Anteilen:

e P (Proportional): Bei Berechnung mit P-Anteil ist der Ausgangswert proportional zur
Differenz zwischen dem Sollwert und dem Prozesswert (Eingangswert).

e | (Integral): Bei Berechnung mit I-Anteil steigt der Ausgangswert proportional zur Dauer
der Differenz zwischen dem Sollwert und dem Prozesswert (Eingangswert), um letztlich
die Differenz zu korrigieren.

e D (Differential): Bei Berechnung mit D-Anteil steigt der Ausgangswert als Funktion der
zunehmenden Anderungsgeschwindigkeit der Differenz zwischen dem Sollwert und dem
Prozesswert (Eingangswert). Der Ausgangswert wird so schnell wie méglich an den
Sollwert angeglichen.

Der PID-Regler berechnet den Ausgangswert fir die Anweisung PID_Compact anhand
folgender Formel.

y = K, [(b-w-x)+ (w-x)+L(c-w-x)]

T s a1 s +1

y Ausgangswert X Prozesswert
Sollwert s Laplace-Operator

Kp Proportionale Verstarkung a Koeffizient fiir den Differenzierverzug
(P-Anteil) (D-Anteil)

T4 Integralzeit b Gewichtung des Proportionalanteils
(I-Anteil) (P-Anteil)

To Differentialzeit c Gewichtung des Differentialanteils
(D-Anteil) (D-Anteil)

Der PID-Regler berechnet den Ausgangswert fiir die Anweisung PID_3Step anhand
folgender Formel.

- # g 5 1 TD ] s i

Ay =K, s [(b w-x)+TJ‘s (w-x)+m(c w-x)]

y Ausgangswert X Prozesswert
Sollwert s Laplace-Operator

Kp Proportionale Verstarkung a Koeffizient fiir den Differenzierverzug
(P-Anteil) (D-Anteil)

T+ Integralzeit b Gewichtung des Proportionalanteils
(I-Anteil) (P-Anteil)

To Differentialzeit c Gewichtung des Differentialanteils
(D-Anteil) (D-Anteil)
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8.1 Anweilsung PID und Technologieobjekt einfligen

8.1 Anweisung PID und Technologieobjekt einfligen
STEP 7 bietet zwei Anweisungen fur den PID-Regler:

e Die Anweisung PID_Compact und das zugehdrige Technologieobjekt bieten einen
universellen PID-Regler mit Einstellung. Das Technologieobjekt enthalt alle Einstellungen

fur den Regelkreis.

e Die Anweisung PID_3Step und das zugehdrige Technologieobjekt bieten einen PID-
Regler mit bestimmten Einstellungen flr motorbetétigte Ventile. Das Technologieobjekt
enthalt alle Einstellungen fir den Regelkreis. Der Regler PID_3Step bietet zwei

zusétzliche Boolesche Ausgange.

Nach dem Anlegen des Technologieobjekts missen Sie die Parameter konfigurieren
(Seite 204). Sie passen auch die Parameter fir die Selbsteinstellung an ("Erstoptimierung"
wahrend des Anlaufs oder manuelle "Feineinstellung"), um den PID-Regler in Betrieb zu

nehmen (Seite 207).

Tabelle 8- 1 Anweisung PID und Technologieobjekt einfligen

Wenn Sie eine PID-Anweisung in Ihr Anwenderprogramm
einfligen, legt STEP 7 automatisch ein Technologieobjekt
und einen Instanz-DB fur die Anweisung an. Der Instanz-
DB enthalt alle Parameter fiir die PID-Anweisung. Jede
PID-Anweisung bendtigt einen eigenen, eindeutigen
Instanz-DB, um ordnungsgemaf zu funktionieren.

Nach dem Einfiigen der PID-Anweisung und dem
Erstellen des Technologieobjekts sowie des Instanz-DBs
konfigurieren Sie die Parameter flir das Technologieobjekt
(Seite 204).

| Aufrufoptionen

Datenbaustein

H Narne -
B Nurmmer =
Einzel- = =
Instanz ¢ iManuell
(@) Autamatisch

Der aufgerufene Funkiionsbaustein speichert seine Daten in
einem eigenen Instanz-Datenbaustein.

mehr...

Ok Abbrechen
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8.1 Anweilsung PID und Technologieobjekt einfligen

Tabelle 8-2 (Optional) Technologieobjekt in der Projektnavigation anlegen

Sie kdnnen Technologieobjekte fir Ihr Projekt auch
vor dem Einfiigen der PID-Anweisung anlegen.
Wenn Sie das Technologieobjekt vor dem Einfuigen
der PID-Anweisung in Ihr Anwenderprogramm
anlegen, kénnen Sie das Technologieobjekt spater
beim Einfligen der PID-Anweisung auswahlen.

Aufrufoptionen

e

Einzel
Instanz

Datenbaustein

Name -
FID_Cormpace TO
AR FID_Cormpact_1 %
() Manuell
(@) Automatisch

Der aufgerufens Funktionsbaustein speichert seine Daten in
einem eigenen InstanzDatenbaustein.

mehr...

[ oK || Abbrechen |

Um ein Technologieobjekt auszuwahlen,
doppelklicken Sie in der Projektnavigation auf das
Symbol "Neues Objekt hinzufligen".

~ [ PLC_1 [CPU 1274¢ DEDCRY]

Y cerstek

onfiguration

% Online & Diagnose

» ';:p Programrmbausteine
« [ Technologieohjekee

kdnnen wahlweise auch einen Namen flir das
Technologieobjekt eingeben.

Klicken Sie auf "OK", um das Technologieobjekt
anzulegen.

PiD-Regler

irsion B L} | P Compact [ 1130]

Hams 2
“ = | D Conirold Nurmmer:
~ [ Compact P

5|5

& FD_ompnct
-, N0 _Nitep

1]

3

Beschreibung:

Do Tachnolaguiobyeht FID_Compadt Stelt dren

wniverielen FID-fegler mit inbegrierter O
Werfigung.

Es artsprickt dam lnstane Datenbaustes der

Anrweisung PID_Compact.
Beim Aubul der Anweisung MD_Compact
Datanbauitain mid hengeben werden

MD_Compact enthal alle Einstellungen filr einen

speaikschen kegelireis.

®) samaenatisch
() Manisel

ﬁ Meues Objekt hinzufigen
Klicken Sie auf das Symbol "Regeln” und wahlen
Sie das Technologieobjekt flr die Art des PID- bamna:
Reglers aus (PID_Compact oder PID_3Step). Sie F9_campac._1

H

pimigrung aur

FESS et ST

188

ene 350 doeses Technologieskjeks Sfnen, werden Sie
durch ginem sp. Editor bei der Konfigurstion des
BEghers WMErITUEL
> Weitere Informationen
[l Mew hinzutagen und affren I OF, Abbeschan |
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8.2

Operation PID_Compact

8.2 Operation PID_Compact

Die Anweisung PID_Compact bietet einen universellen PID-Regler mit integrierter
Selbsteinstellung fir den Automatik- und Handbetrieb.

Tabelle 8-3 Anweisung PID_Compact

KOP/FUP

SCL

Beschreibung

wOB2
"PID_Cormpact_1"

FID_Compact |

= EHN
Setpaint

EMNC =

Input
Input_FER

Cutput
Cutput_PER
Cutput_FWM =

State
Errar =

- ErrarBits

"PID Compact_ 1" (
Setpoint:= real in ,
Input:=_real in _,
Input PER:= word in_,
Disturbance:= real in_,
ManualEnable:= bool_in_,
ManualValue:=_real in _,
ErrorAck:= bool in ,
Reset:= bool_in_,
ModeActivate:= bool_in ,
Mode:=_int_in ,
ScaledInput=> real out_,
Output=>_ real out_,
Output_PER=> word out ,
Output_PWM=> bool_ out_,
SetpointLimit_ H=> bool_out ,
SetpointLimit_L=> bool_out ,

InputWarning H=> bool out_,

InputWarning L=> bool out_,
State=>_int out_,
Error=> bool out_,

ErrorBits=> dword out );

PID_Compact stellt einen PID-Regler mit
Selbsteinstellung fur den Automatik- und
Handbetrieb bereit. PID_Compact ist ein
PIDT1-Regler mit Anti-Windup und
Gewichtung des P- und D-Anteils.

1 STEP 7 erstellt das Technologieobjekt und den Instanz-DB automatisch, wenn Sie die Anweisung einfligen. Der
Instanz-DB enthalt die Parameter des Technologieobjekts.

2 |Im SCL-Beispiel ist "PID_Compact_1" der Name des Instanz-DBs.
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8.2 Operation PID_Compact

Tabelle 8- 4 Datentypen fiir die Parameter

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung
Setpoint IN Real Sollwert des PID-Reglers im Automatikbetrieb. (Standardwert: 0.0)
Input IN Real Eine Variable des Anwenderprogramms wird als Quelle des
Prozesswerts verwendet. (Standardwert: 0.0)
Wenn Sie den Parameter Input verwenden, miissen Sie
Config.InputPerOn = FALSE einstellen.
Input_PER IN Word Ein Analogeingang wird als Quelle des Prozesswerts verwendet.
(Standardwert: W#16#0)
Wenn Sie den Parameter Input_PER verwenden, missen Sie
Config.InputPerOn = TRUE einstellen.
Disturbance IN Real StoérgroRe oder Vorsteuerungswert
ManualEnable IN Bool Aktiviert oder deaktiviert den Handbetrieb. (Standardwert: FALSE):
e Eine Flanke von FALSE nach TRUE aktiviert den "Handbetrieb",
wahrend sich bei Zustand = 4 die Betriebsart nicht verandert.
Solange ManualEnable = TRUE ist, kdnnen Sie die Betriebsart nicht
mit einer steigenden Flanke an ModeActivate wechseln und auch
nicht das Dialogfeld fiir die Inbetriebnahme verwenden.
e Eine Flanke von TRUE nach FALSE aktiviert die von Mode
zugewiesene Betriebsart.
Hinweis: Es wird empfohlen, die Betriebsart lediglich tGber
ModeActivate zu dndern.
ManualValue IN Real Ausgangswert fir Handbetrieb. (Standardwert: 0.0)
Verwendbar sind Werte von Config.OutputLowerLimit bis
Config.OutputUpperLimit.
ErrorAck IN Bool Setzt die ErrorBits und Warnausgénge zurlick. Flanke von FALSE nach
TRUE
Reset IN Bool Startet den Regler neu. (Standardwert: FALSE):
e Flanke von FALSE nach TRUE:
— Wechselt in den "inaktiven" Modus
— Setzt die ErrorBits und Warnausgange zurlick
— Loéscht den Integralanteil
— Speichert die PID-Parameter
e Solange Reset = TRUE ist, bleibt PID_Compact im "inaktiven"
Modus (Zustand = 0).
¢ Flanke von TRUE nach FALSE:
— PID_Compact wechselt in die Betriebsart, die im Parameter
Mode gespeichert ist.
ModeActivate IN Bool PID_Compact schaltet in den Betriebszustand, der im Parameter Mode
gespeichert ist. Flanke von FALSE nach TRUE:
Mode IN Int Die gewinschte PID-Betriebsart; wird bei einer steigenden Flanke am
Eingang Mode Activate aktiviert.
ScaledInput ouT Real Skalierter Prozesswert. (Standardwert: 0.0)
Output! ouT Real Ausgangswert im Format REAL. (Standardwert: 0.0)
Output_PER! ouT Word Analoger Ausgangswert. (Standardwert: W#16#0)

190

Easy Book
Geratehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF



Einfache PID-Regelung

8.2 Operation PID_Compact

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung

Output_PWM'! ouT Bool Ausgangswert flir die Impulsdauermodulation. (Standardwert: FALSE)
Der Ausgangswert wird aus Ein- und Aus-Zeiten gebildet.

SetpointLimit_H ouT Bool Sollwert oberer Grenzwert. (Standardwert: FALSE)

Wenn SetpointLimit_H = TRUE ist, dann ist der absolute obere
Grenzwert des Sollwerts erreicht (Setpoint =
Config.SetpointUpperLimit).

Der Sollwert ist auf Config.SetpointUpperLimit begrenzt.
SetpointLimit_L ouT Bool Sollwert unterer Grenzwert. (Standardwert: FALSE)

Wenn SetpointLimit_L = TRUE ist, dann ist der absolute untere
Grenzwert des Sollwerts erreicht (Setpoint =
Config.SetpointLowerLimit).

Der Sollwert ist auf Config.SetpointLowerLimit begrenzt.

InputWarning_H ouT Bool Wenn InputWarning_H = TRUE, hat der Prozesswert die obere
Warngrenze erreicht oder iberschritten. (Standardwert: FALSE)
InputWarning_L ouT Bool Wenn InputWarning_L = TRUE, hat der Prozesswert die untere
Warngrenze erreicht oder unterschritten. (Standardwert: FALSE)
State ouT Int Aktuelle Betriebsart des PID-Reglers. (Standardwert: 0)

Die Betriebsart kdnnen Sie mit dem Eingangsparameter Mode und
einer steigenden Flanke an ModeActivate andern:

o State = 0: Inaktiv

e State = 1: Erstoptimierung

o State = 2: Manuelle Feineinstellung
e State = 3: Automatikbetrieb

e State = 4: Handbetrieb

e State = 5: Ersatzausgangswert mit Fehlerliberwachung

Error ouT Bool Wenn Error = TRUE, steht mindestens eine Fehlermeldung in diesem
Zyklus an. (Standardwert: FALSE)

Hinweis: Der Parameter Error in V1.x PID war das Feld der ErrorBits
mit den Fehlercodes. Jetzt zeigt ein Boolescher Merker an, dass ein
Fehler aufgetreten ist.

ErrorBits ouT DWord In der| Parametertabelle (Seite 193) der ErrorBits fur die Anweisung
PID_Compact werden die anstehenden Fehlermeldungen beschrieben.
(Standardwert: DW#16#0000 (kein Fehler)). ErrorBits ist remanent und
wird bei einer steigenden Flanke an Reset oder ErrorAck
zuriickgesetzt.

Hinweis: In V1.x war der Parameter ErrorBits als Parameter Error
definiert und nicht vorhanden.

1 Sie kdnnen die Ausgange der Parameter Output, Output_PER und Output_PWM parallel verwenden.
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Funktionsweise des Reglers PID_Compact

b_Input_PER_On
I

CRP_IN Scale

Input_PER I
% 7‘4 ]
0
Input
- PIDT1
Anti Windup

Setpoint Limit Au

P

ManualEnable INV b_InvCtrl
| ’ ! Limit
ManualValue 0 | 1 .[J’ o, Em
' 0

Bild 8-1

192

1

Funktionsweise des Reglers PID_Compact

PV_ALRM InputWarning_H
= InputWarning_L
Output

CRP_OUT
Qutput_PER

%
PWM
Qutput_PWM
v
y

. b
Setpoint (w
p (w) I O
\ AntWindup |
' i
e ! LIMIT | -
P\ T |- K
c
ScaledInput (x) . DT1

Bild 8-2

Funktionsweise des Reglers PID_Compact als PIDT1-Regler mit Anti-Windup
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8.3 ErrorBit-Parameter der Anweisung PID_Compact

8.3 ErrorBit-Parameter der Anweisung PID_Compact

Stehen mehrere Fehler an, werden die Werte der Fehlercodes mittels binarer Addition
angezeigt. Die Anzeige von Fehlercode 0003 beispielsweise weist darauf hin, dass auch die
Fehler 0001 und 0002 anstehen.

Tabelle 8- 5 ErrorBit-Parameter der Anweisung PID_Compact

ErrorBit (DW#16#...)

Beschreibung_;

0000

Kein Fehler

0001 .2

Der Parameter Input liegt auBerhalb der Prozesswertgrenzen.
Input > Config.InputUpperLimit
Input < Config.InputLowerLimit

000223

Unglltiger Wert am Parameter Input_PER. Priifen Sie, ob am
Analogeingang ein Fehler anliegt.

0004 4

Fehler wahrend der Feineinstellung. Schwingung des Prozesswerts konnte
nicht erhalten werden.

0008 4

Fehler beim Start der Erstoptimierung. Der Prozesswert ist zu nah am
Sollwert. Starten Sie die Feineinstellung.

00104

Der Sollwert wurde wahrend der Einstellung gedndert.

Hinweis: Sie kdnnen die zuldssige Schwankung am Sollwert in der
Variablen CancelTuningLevel festlegen.

0020

Wahrend der Feineinstellung ist keine Erstoptimierung zulassig.

Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers ActivateRecoverMode =
TRUE war, bleibt PID_Compact im Feineinstellungsmodus.

0080 4

Fehler wahrend der Erstoptimierung. Inkorrekte Konfiguration der Grenzen
des Ausgangswerts.

Priifen Sie, ob die Grenzen des Ausgangswerts richtig konfiguriert sind, und
passen Sie die Steuerungslogik an.

0100 4

Fehler wahrend der Feineinstellung fiihrte zu ungultigen Parametern.

0200 23

Ungliltiger Wert am Parameter Input: Wert hat ungiltiges Zahlenformat.

0400 2.3

Berechnung des Ausgangswerts fehlgeschlagen. Priifen Sie die PID-
Parameter.

0800 -2

Abtastzeitfehler: PID_Compact wird nicht wahrend der Abtastzeit des
Weckalarm-OBs aufgerufen.

1000 23

Ungtltiger Wert am Parameter Setpoint: Wert hat unglltiges Zahlenformat.

10000

Ungiltiger Wert am Parameter ManualValue: Wert hat ungultiges
Zahlenformat.

Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers ActivateRecoverMode =
TRUE war, verwendet PID_Compact SubstituteOutput als Ausgangswert.
Sobald Sie im Parameter ManualValue einen glltigen Wert zuweisen,
verwendet PID_Compact diesen als Ausgangswert.
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ErrorBit (DW#16#...) Beschreibung

20000 Ungliltiger Wert der Variablen SubstituteValue: Wert hat ungiiltiges
Zahlenformat.

PID_Compact verwendet die untere Grenze des Ausgangswerts als
Ausgangswert.

Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers der Automatikbetrieb aktiv
war, ActivateRecoverMode = TRUE ist und der Fehler nicht mehr ansteht,
gehtPID_Compact wieder in den Automatikbetrieb.

40000 Ungultiger Wert am Parameter Disturbance: Wert hat ungultiges
Zahlenformat.

Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers der Automatikbetrieb aktiv
und ActivateRecoverMode = FALSE war, wird Disturbance auf null gesetzt.
PID_Compact bleibt im Automatikbetrieb.

Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers die Erstoptimierung oder die
Feineinstellung aktiv und ActivateRecoverMode = TRUE war, wechselt
PID_Compact in die im Parameter Mode gespeicherte Betriebsart. Wenn
Stérungen in der aktuellen Phase keine Auswirkungen auf den
Ausgangswert haben, wird die Einstellung nicht abgebrochen.

1 Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers der Automatikbetrieb aktiv und
ActivateRecoverMode = TRUE war, bleibt PID_Compact im Automatikbetrieb.

2 Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers die Erstoptimierung oder die Feineinstellung aktiv
war und ActivateRecoverMode = TRUE ist, wechselt PID_Compact in die im Parameter Mode
gespeicherte Betriebsart.

3 Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers der Automatikbetrieb aktiv war und
ActivateRecoverMode = TRUE ist, gibt PID_Compact den konfigurierten Ersatzausgangswert aus.
Sobald der Fehler nicht mehr ansteht, wechselt PID_Compact wieder in den Automatikbetrieb.

4 Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers ActivateRecoverMode = TRUE war, bricht
PID_Compact die Einstellung ab und wechselt in die im Parameter Mode gespeicherte Betriebsart.

Easy Book
194 Geratehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF



Einfache PID-Regelung

8.4 Anweisung PID_3Step

8.4 Anweisung PID_3Step

Die Anweisung PID_3Step konfiguriert einen PID-Regler mit Selbsteinstellungsfunktionen,
der fur motorbetatigte Ventile und Stellglieder optimiert wurde.

Tabelle 8-6 Anweisung PID_3Step

KOP/FUP SCL Beschreibung
%DE3 "PID_3Step_1"( PID_3Step konfiguriert einen PID-Regler
"PID_35tep_1" SetpoInt:=_real in_, mit Selbsteinstellungsfunktionen, der fiir
B S Input:= real in_, motorbetétigte Ventile und Stellglieder
_35tep @[ ) - ) ;
ManualValue:= real in , optimiert wurde. Er bietet zwei Boolesche
—en EhO = Feedback:= real in |, Ausgange.
Setpoint InputPer:= word in , PID_3Step ist ein PID T1-Regler mit Anti-
Input FeedbackPer:= word in , Winc!up und Gewichtung des P- und D-
Input_PER Disturbance:= real in_, Anteils.
—| Actuatar_H Output UP= | ManualEnable: = bool in_,
—| Actuator L Cutput_DH= ManualUP:= bool in ,
Feedback Cutput_FER ManualDN: =:bool:in: ,

Feedback_FER — ActuatorH:= bool in_,
— ActuatorL:= bool_in_,
— ErrorAck:= bool in ,
— Reset:= bool_in_,

State ModeActivate:=_bool _in_,
- Emor= | Mode:= int_in_,
- ErrarBits ScaledInput=> real out_,

ScaledFeedback=> real out_,
ErrorBits=> dword out_,
OutputPer=> word out_,
State=>_int out_,
OutputUP=> bool out_,
OutputDN=> bool out_,
SetpoIntLimitH=> bool_ out_,
SetpoIntLimitL=> bool_ out_,
InputWarningH=> bool_ out_,
InputWarningL=> bool_ out ,
Error=> bool out_,

ErrorBits=> dword out ) ;

1 STEP 7 erstellt das Technologieobjekt und den Instanz-DB automatisch, wenn Sie die Anweisung einfligen. Der
Instanz-DB enthalt die Parameter des Technologieobjekts.

2 Im SCL-Beispiel ist "PID_3Step_1" der Name des Instanz-DBs.
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Tabelle 8- 7 Datentypen fiir die Parameter

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung
Setpoint IN Real Sollwert des PID-Reglers im Automatikbetrieb. (Standardwert: 0.0)
Input IN Real Eine Variable des Anwenderprogramms wird als Quelle des

Prozesswerts verwendet. (Standardwert: 0.0)

Wenn Sie den Parameter Input verwenden, miissen Sie
Config.InputPerOn = FALSE einstellen.

Input_PER IN Word Ein Analogeingang wird als Quelle des Prozesswerts verwendet.
(Standardwert: W#16#0)

Wenn Sie den Parameter Input_PER verwenden, missen Sie
Config.InputPerOn = TRUE einstellen.

Actuator_H IN Bool Digitale Positionsriickmeldung des Ventils fur den oberen Endpunkt

Wenn Actuator_H = TRUE ist, befindet sich das Ventil am oberen
Endpunkt und wird nicht weiter in diese Richtung bewegt.
(Standardwert: FALSE)

Actuator_L IN Bool Digitale Positionsriickmeldung des Ventils fiir den unteren Endpunkt

Wenn Actuator_L = TRUE ist, befindet sich das Ventil am unteren
Endpunkt und wird nicht weiter in diese Richtung bewegt.
(Standardwert: FALSE)

Feedback IN Real Zurickgemeldete Position des Ventils. (Standardwert: 0.0)

Wenn Sie den Parameter Feedback verwenden, miissen Sie
Config.FeedbackPerOn = FALSE einstellen.

Feedback _PER IN Int Zurickgemeldeter Analogwert der Ventilposition. (Standardwert:
W#16#0)

Wenn Sie den Parameter Feedback_PER verwenden, miissen Sie
Config.FeedbackPerOn = TRUE. einstellen. Feedback_PER wird
basierend auf den folgenden Variablen skaliert:

e Config.FeedbackScaling.LowerPointIn
e Config.FeedbackScaling.UpperPointin
e Config.FeedbackScaling.LowerPointOut
e Config.FeedbackScaling.UpperPointOut

Disturbance IN Real StorgréRe oder Vorsteuerungswert
ManualEnable IN Bool Aktiviert oder deaktiviert den Handbetrieb. (Standardwert: FALSE):

e Eine Flanke von FALSE nach TRUE aktiviert den "Handbetrieb",
wahrend sich bei Zustand = 4 die Betriebsart nicht verandert.

Solange ManualEnable = TRUE ist, kénnen Sie die Betriebsart nicht
mit einer steigenden Flanke an ModeActivate wechseln und auch
nicht das Dialogfeld fir die Inbetriebnahme verwenden.

¢ Eine Flanke von TRUE nach FALSE aktiviert die von Mode
zugewiesene Betriebsart.

Hinweis: Es wird empfohlen, die Betriebsart lediglich tiber

ModeActivate zu &ndern.

ManualValue IN Real Prozesswert flir Handbetrieb. (Standardwert: 0.0)

Im Handbetrieb geben Sie die absolute Position des Ventils an.

ManualValue wird nur ausgewertet, wenn Sie OutputPer verwenden
oder wenn eine zuriickgemeldete Position verfligbar ist.
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Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung
ManualUP IN Bool e Manual_UP = TRUE:
— Das Ventil wird gedéffnet, auch wenn Sie Output_PER oder eine
Positionsrickmeldung verwenden. Das Ventil wird nicht weiter
bewegt, wenn der obere Endpunkt erreicht ist.
— Siehe auch Config.VirtualActuatorLimit
¢ Manual_UP = FALSE:
— Wenn Sie Output_PER oder eine Positionsriickmeldung
verwenden, wird das Ventil auf ManualValue bewegt.
Andernfalls wird das Ventil nicht weiter bewegt.
Hinweis: Wenn Manual_UP und Manual_DN gleichzeitig auf TRUE
gesetzt werden, wird das Ventil nicht bewegt.
ManualDN IN Bool e Manual_DN = TRUE:
— Das Ventil wird gedffnet, auch wenn Sie Output_PER oder eine
Positionsrickmeldung verwenden. Das Ventil wird nicht weiter
bewegt, wenn der obere Endpunkt erreicht ist.
— Siehe auch Config.VirtualActuatorLimit
¢ Manual_DN = FALSE:
— Wenn Sie Output_PER oder eine Positionsriickmeldung
verwenden, wird das Ventil auf ManualValue bewegt.
Andernfalls wird das Ventil nicht weiter bewegt.
ErrorAck IN Bool Setzt die ErrorBits und Warnausgange zurick. Flanke von FALSE nach
TRUE
Reset IN Bool Startet den Regler neu. (Standardwert: FALSE):
e Flanke von FALSE nach TRUE:
— Wechselt in den "inaktiven" Modus
— Setzt die ErrorBits und Warnausgange zurlick
— Loéscht den Integralanteil
— Speichert die PID-Parameter
e Solange Reset = TRUE ist, bleibt PID_3Step im "inaktiven" Modus
(Zustand = 0).
¢ Flanke von TRUE nach FALSE:
— PID_3Step wechselt in die Betriebsart, die im Parameter Mode
gespeichert ist.
ModeActivate IN Bool PID_3Step schaltet in den Betriebszustand, der im Parameter Mode
gespeichert ist. Flanke von FALSE nach TRUE:
Mode IN Int Die gewinschte PID-Betriebsart; wird bei einer steigenden Flanke am
Eingang Mode Activate aktiviert.
ScaledInput ouT Real Skalierter Prozesswert
ScaledFeedback ouT Real Skalierte Positionsriickmeldung des Ventils
Hinweis: FUr einen Aktor ohne Positionsriickmeldung ist die mit
ScaledFeedback angegebene Stellung des Aktors sehr ungenau.
ScaledFeedback ist in diesem Fall nur fiir eine grobe Schéatzung der
aktuellen Position verwendbar.
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Parameter und Datentyp

Datentyp

Beschreibung_;

Output_UP

ouT

Bool

Digitaler Ausgangswert zum Offnen des Ventils. (Standardwert:
FALSE)

Wenn Config.OutputPerOn = FALSE, dann wird der Parameter
Output_UP verwendet.

Output_DN

ouT

Bool

Digitaler Ausgangswert zum Schliel3en des Ventils. (Standardwert:
FALSE)

Wenn Config.OutputPerOn = FALSE, dann wird der Parameter
Output_DN verwendet.

Output_PER

ouT

Word

Analoger Ausgangswert.

Wenn Config.OutputPerOn = TRUE, dann wird der Parameter
Output_PER verwendet.

SetpointLimitH

ouT

Bool

Sollwert oberer Grenzwert. (Standardwert: FALSE)

Wenn SetpointLimitH = TRUE, dann ist der absolute obere Grenzwert
des Sollwerts erreicht (Setpoint = Config.SetpointUpperLimit).
Hinweis: Der Sollwert ist auf (Setpoint 2 Config.SetpointUpperLimit)
begrenzt.

SetpointLimitL

ouT

Bool

Sollwert unterer Grenzwert. (Standardwert: FALSE)

Wenn SetpointLimitL = TRUE, dann ist der absolute untere Grenzwert
des Sollwerts erreicht (Setpoint = Config.SetpointLowerLimit).

Hinweis: Der Sollwert ist auf (Setpoint = Config.SetpointLowerLimit)
begrenzt.

InputWarningH

ouT

Bool

Wenn InputWarningH = TRUE, hat der Eingangswert die obere
Warngrenze erreicht oder tberschritten. (Standardwert: FALSE)

InputWarningL

ouT

Bool

Wenn InputWarninglL = TRUE, hat der Eingangswert die untere
Warngrenze erreicht oder Uberschritten. (Standardwert: FALSE)

State

ouT

Int

Aktuelle Betriebsart des PID-Reglers. (Standardwert: 0)

Die Betriebsart konnen Sie mit dem Eingangsparameter Mode und
einer steigenden Flanke an ModeActivate: andern:

o State = 0: Inaktiv

e State = 1: Erstoptimierung

e State = 2: Manuelle Feineinstellung

e State = 3: Automatikbetrieb

e State = 4: Handbetrieb

e State = 5: Ersatzausgangswert

e State = 6: Ubergangszeitmessung

e State = 7: Fehleriberwachung

o State = 8: Ersatzausgangswert mit Fehleriiberwachung\
e State = 10: Handbetrieb ohne Endpunktsignale
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Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung

Error ouT Bool Wenn Error = TRUE, steht mindestens eine Fehlermeldung an.
(Standardwert: FALSE)

Hinweis: Der Parameter Error in V1.x PID war das Feld der ErrorBits
mit den Fehlercodes. Jetzt zeigt ein Boolescher Merker an, dass ein
Fehler aufgetreten ist.

ErrorBits ouT DWord In der| Parametertabelle (Seite 202) der ErrorBits fur die Anweisung
PID_3Step werden die anstehenden Fehlermeldungen beschrieben.
(Standardwert: DW#16#0000 (kein Fehler)). ErrorBits ist remanent und
wird bei einer steigenden Flanke an Reset oder ErrorAck
zuriickgesetzt.

Hinweis: In V1.x war der Parameter ErrorBits als Parameter Error
definiert und nicht vorhanden.

. b
Setpoint (w)
—O)
T A
- DT1 D KP
[ Ay
- o A ==
B | — ¥ A
v Dead_B T-
O L/ O
A
Ti !
ScaledInput (x) —Poi i
T - Fac/Tt Anti-Windup
Bild 8-3 Funktionsweise des Reglers PID_3Step als PID T1-Regler mit Anti-Windup
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Bild 8-4 Funktionsweise des Reglers PID_3Step ohne Positionsriickmeldung
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Bild 8-5 Funktionsweise des Reglers PID_3Step mit aktivierter Positionsriickmeldung
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8.5 ErrorBit-Parameter der Anweisung PID_3Step

Stehen mehrere Fehler an, werden die Werte der Fehlercodes mittels binarer Addition
angezeigt. Die Anzeige von Fehlercode 0003 beispielsweise weist darauf hin, dass auch die
Fehler 0001 und 0002 anstehen.

Tabelle 8- 8 ErrorBit-Parameter der Anweisung PID_3STEP

ErrorBit (DW#16#...)

Beschreibung_;

0000

Kein Fehler

0001 .2

Der Parameter Input liegt auBerhalb der Prozesswertgrenzen.
Input > Config.InputUpperLimit
Input < Config.InputLowerLimit

000223

Unglltiger Wert am Parameter Input_PER. Priifen Sie, ob am
Analogeingang ein Fehler anliegt.

0004 4

Fehler wahrend der Feineinstellung. Schwingung des Prozesswerts konnte
nicht erhalten werden.

00104

Der Sollwert wurde wahrend der Einstellung gedndert.

Hinweis: Sie kdnnen die zuladssige Schwankung am Sollwert in der
Variablen CancelTuningLevel festlegen.

0020

Wahrend der Feineinstellung ist keine Erstoptimierung zulassig.

Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers ActivateRecoverMode =
TRUE war, bleibt PID_3Step im Feineinstellungsmodus.

0080 4

Fehler wahrend der Erstoptimierung. Inkorrekte Konfiguration der Grenzen
des Ausgangswerts.

Prifen Sie, ob die Grenzen des Ausgangswerts richtig konfiguriert sind, und
passen Sie die Steuerungslogik an.

0100 4

Fehler wahrend der Feineinstellung fiihrte zu ungultigen Parametern.

0200 23

Unglltiger Wert am Parameter Input: Wert hat ungiltiges Zahlenformat.

0400 2.3

Berechnung des Ausgangswerts schlug fehl. Prifen Sie die PID-Parameter.

0800 .2

Abtastzeitfehler: PID_3Step wird nicht wahrend der Abtastzeit des
Weckalarm-OBs aufgerufen.

1000 2.3

Ungliltiger Wert am Parameter Setpoint: Wert hat unglltiges Zahlenformat.

2000 .25

Unguiltiger Wert am Parameter Feedback_PER.
Prifen Sie, ob am Analogeingang ein Fehler ansteht.

4000 12,5

Ungtltiger Wert am Parameter Feedback: Wert hat ungiiltiges
Zahlenformat.

8000 .2

Fehler bei der digitalen Positionsriickmeldung. Actuator_H = TRUE und
Actuator_L = TRUE.

Das Stellglied kann nicht auf den Ersatzausgangswert wechseln und bleibt
in seiner aktuellen Position. In diesem Zustand ist kein Handbetrieb méglich.

Um das Stellglied aus diesem Zustand zu bewegen, missen Sie den
"Endpunkt des Stellglieds" deaktivieren (Config.ActuatorEndStopOn =
FALSE) oder in den Handbetrieb ohne Endpunktsignale wechseln (Mode =
10).
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ErrorBit (DW#16#...) Beschreibung

10000 Ungliltiger Wert am Parameter ManualValue: Wert hat ungultiges
Zahlenformat.

Das Stellglied kann nicht auf den manuellen Wert wechseln und bleibt in
seiner aktuellen Position.

Weisen Sie in ManualValue einen giiltigen Wert zu oder bewegen Sie das
Stellglied im Handbetrieb mit Manual_UP und Manual_DN.

20000 Unglltiger Wert der Variablen SavePosition: Wert hat ungiltiges
Zahlenformat.

Das Stellglied kann nicht auf den Ersatzausgangswert wechseln und bleibt
in seiner aktuellen Position.

40000 Ungliltiger Wert am Parameter Disturbance: Wert hat ungiltiges
Zahlenformat.

Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers der Automatikbetrieb aktiv
und ActivateRecoverMode = FALSE war, wird Disturbance auf null gesetzt.
PID_3Step bleibt im Automatikbetrieb.

Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers die Erstoptimierung oder die
Feineinstellung aktiv und ActivateRecoverMode = TRUE war, wechselt
PID_3Step in die im Parameter Mode gespeicherte Betriebsart. Wenn
Storungen in der aktuellen Phase keine Auswirkungen auf den
Ausgangswert haben, wird die Einstellung nicht abgebrochen.

Der Fehler wirkt sich nicht wahrend der Ubergangszeitmessung aus.

1 Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers der Automatikbetrieb aktiv und
ActivateRecoverMode = TRUE war, bleibt PID_3Step im Automatikbetrieb.

2 Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers die Erstoptimierung, die Feineinstellung oder die
Ubergangszeitmessung aktiv und ActivateRecoverMode = TRUE war, wechselt PID_3Step in die
im Parameter Mode gespeicherte Betriebsart.

3 Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers der Automatikbetrieb aktiv und
ActivateRecoverMode = TRUE war, wechselt PID_3Step in die Betriebsart "Ersatzausgangswert
mit Fehleriiberwachung" oder "Fehleriiberwachung". Sobald der Fehler nicht mehr ansteht,
wechselt PID_3Step wieder in den Automatikbetrieb.

4 Hinweis: Wenn vor dem Auftreten des Fehlers ActivateRecoverMode = TRUE war, bricht
PID_3Step die Einstellung ab und wechselt in die im Parameter Mode gespeicherte Betriebsart.

5 Das Stellglied kann nicht auf den Ersatzausgangswert wechseln und bleibt in seiner aktuellen
Position. Im Handbetrieb kénnen Sie die Position des Stellglieds nur mit Manual_UP und
Manual_DN und nicht mit ManualValue andern.
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8.6

PID-Regler konfigurieren

Die Parameter des Technologieobjekts legen die Funktionsweise des PID-Reglers r
fest. Offnen Sie den Konfigurationseditor (iber das Symbol.

Grundeinstellungen

Regelungsan

Allgemen - - =
[ Invertieren des Regelsmns
[ol hach CFU Ifeuszant ibsde abtrasren

Mode semen sl | Mandbemned -

Eirsoarsns.ihase. - ” ]
Eingangs-Ausgangrparameter

Setpant

F i
Input Cutpuit
AL - [ : Dutput -

Tabelle 8-9 Beispielhafte Konfigurationseinstellungen fiir die Anweisung PID_Compact

Einstellungen

Beschreibung

Grundlagen | Reglertyp Wahlt die physikalischen Einheiten aus.
Reglerlogik invertieren | Ermoglicht die Auswahl eines invers funktionierenden PID-Reglers.

o Ist diese Option nicht ausgewanhlt, verhalt sich der PID-Regler entsprechend
der direkten Funktionsweise und der Ausgang des PID-Regelkreises steigt,
wenn der Eingangswert < Sollwert ist.

o st diese Option ausgewahlt, steigt der Ausgang des PID-Regelkreises, wenn
der Eingangswert > Sollwert ist.

Nach CPU-Neustart Startet den PID-Regler neu, nachdem er zurlickgesetzt wurde oder wenn eine

letzte Betriebsart Eingangsgrenze uberschritten und in den giiltigen Bereich zuriickgefihrt wurde.

aktivieren

Eingang Wahlt entweder den Parameter Input oder den Parameter Input_PER (bei analog)
fur den Prozesswert aus. Input_PER kann direkt von einem analogen

Eingangsmodul kommen.

Ausgang Wahlt entweder den Parameter Output oder den Parameter Output_PER (bei
analog) fir den Ausgangswert aus. Output_PER kann direkt an ein analoges

Ausgangsmodul gehen.

Prozesswer | Skaliert sowohl den Bereich als auch die Grenzen fir den Prozesswert. Wenn der Prozesswert unter die

t untere Grenze fallt oder Uber die obere Grenze steigt, wechselt der PID-Regelkreis in die inaktive Betriebsart
und setzt den Ausgangswert auf 0.
Um Input_PER zu verwenden, miissen Sie den analogen Prozesswert (Eingangswert) skalieren.
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Tabelle 8- 10 Beispielhafte Konfigurationseinstellungen fiir die Anweisung PID_3Step

Einstellungen Beschreibung

Grundlagen | Reglertyp Wahlt die physikalischen Einheiten aus.

Reglerlogik invertieren | Ermdglicht die Auswahl eines invers funktionierenden PID-Reglers.

e st diese Option nicht ausgewahlt, verhalt sich der PID-Regler entsprechend
der direkten Funktionsweise und der Ausgang des PID-Regelkreises steigt,
wenn der Eingangswert < Sollwert ist.

o [st diese Option ausgewahlt, steigt der Ausgang des PID-Regelkreises, wenn
der Eingangswert > Sollwert ist.

Betriebsart nach CPU- | Startet den PID-Regler neu, nachdem er zuriickgesetzt wurde oder wenn eine
Neustart aktivieren Eingangsgrenze uberschritten und in den glltigen Bereich zurtickgefihrt wurde.
Betriebsart einstellen: Definiert die Betriebsart, die der PID-Regler nach dem
Neustart einnehmen soll.

Eingang Wahlt entweder den Parameter Input oder den Parameter Input_PER (bei analog)
fur den Prozesswert aus. Input_PER kann direkt von einem analogen
Eingangsmodul kommen.

Ausgang Gibt an, ob die digitalen Ausgange (Output_UP und Output_DN) oder der analoge
Ausgang (Output_PER) fir den Ausgangswert verwendet werden soll.

Rickmeldung Gibt die Art des an den PID-Regler zurlickgemeldeten Geratezustands an:
e Keine Rickmeldung (Standard)

e Rickmeldung

e Feedback_PER

Prozesswer | Skaliert sowohl den Bereich als auch die Grenzen fiir den Prozesswert. Wenn der Prozesswert unter die
t untere Grenze fallt oder Gber die obere Grenze steigt, wechselt der PID-Regelkreis in die inaktive Betriebsart
und setzt den Ausgangswert auf 0.

Um Input_PER zu verwenden, miissen Sie den analogen Prozesswert (Eingangswert) skalieren.
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Einstellungen

Beschreibung_;

Stellglied Motoriibergangsze | Legt die Zeit vom offenen zum geschlossenen Ventil fest. (Ermitteln Sie diesen Wert
it auf dem Datenblatt oder anhand des Ventil-Typenschilds.)
Kleinste EIN-Zeit | Legt die minimale Betatigungszeit flir das Ventil fest. (Ermitteln Sie diesen Wert auf
dem Datenblatt oder anhand des Ventil-Typenschilds.)
Kleinste AUS-Zeit | Legt die minimale Pausenzeit fiir das Ventil fest. (Ermitteln Sie diesen Wert auf dem
Datenblatt oder anhand des Ventil-Typenschilds.)
Reaktion auf den Definiert das Verhalten des Ventils, wenn ein Fehler erkannt oder der PID-Regler
Fehler zurlickgesetzt wird. Wenn Sie festlegen, dass eine Ersatzposition verwendet werden
soll, geben Sie die "Sicherheitsposition" ein. Bei analoger Riickmeldung oder analogem
Ausgang wahlen Sie einen Wert zwischen der unteren und oberen Grenze fiir den
Ausgang. Bei Digitalausgangen kénnen Sie nur 0 % (aus) oder 100 % (ein) wahlen.
Positionsriickmeld |« "Oberer Endpunkt" und "Unterer Endpunkt" definieren die maximale positive
ung skalieren’ Position (vollstéandig gedffnet) und die maximale negative Position (vollstéandig
geschlossen). "Oberer Endpunkt" muss grof3er als "Unterer Endpunkt” sein.
e "Prozesswert obere Grenze" und "Prozesswert untere Grenze" definieren die untere
und obere Position des Ventils wahrend der Einstellung und im Automatikbetrieb.
o "FeedbackPER" ("Low" und "High") definieren die analoge Riickmeldung der
Ventilposition. "FeedbackPER High" muss héher als "FeedbackPER Low" sein.
Erweitert Prozesswertliberw | Legt den oberen und unteren Grenzwert fir den Prozesswert fest.
achung
PID-Parameter In diesem Fenster kann der Anwender bei Bedarf seine eigenen PID-
Einstellungsparameter eingeben. Hierflr muss das Kontrollkéstchen "Manuelle Eingabe
aktivieren" aktiviert sein.

1 "Positionsriickmeldung skalieren" kann nur gedndert werden, wenn Sie in den grundlegenden Einstellungen

"Rickmeldung" aktiviert haben.
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8.7 Inbetriebnahme des PID-Reglers

Sie konfigurieren den PID-Regler im Inbetriebnahme-Editor fiir die Selbsteinstellung i
beim Anlauf und fiir die Selbsteinstellung wahrend des Betriebs. Um den
Inbetriebnahme-Editor aufzurufen, klicken Sie im Anweisungsverzeichnis oder in der 14
Projektnavigation auf das entsprechende Symbol.

Tabelle 8- 11 Beispiel fur einen Inbetriebnahmebildschirm (PID_3Step)

Mariay — psinrengton x e Messung: Um den Sollwert, den Prozesswert

00N ORRE QA T =t I EFEX & (Eingangswert) und den Ausgangswert in einer
Echtzeitkurve anzuzeigen, geben Sie die Abtastzeit
ein und klicken auf die Schaltflache "Start".

e Optimierungsart: Um den PID-Regler einzustellen,
wahlen Sie entweder "Erstoptimierung" oder
"Feineinstellung" (manuell) aus und klicken auf die
Schaltflache "Start". Der PID-Regler durchlauft
mehrere Phasen, um die Zeiten fiir Systemantwort

a3t = Ml e und Aktualisierung zu berechnen. Anhand dieser
LS — 1 Werte werden die entsprechenden

Satwy Opleie oy Wralenct TuiRuned drs Fagheny i )

e Optimierungsparameter berechnet.
— = =aw Nach Abschluss des Einstellungsprozesses kénnen

UD P aima

@ ::| Sie die neuen Parameter speichern, indem Sie im
-~ 0

Inbetriebnahme-Editor im Bereich "PID-Parameter"

auf die Schaltflache "PID-Parameter laden" klicken.
Tritt wahrend der Einstellung ein Fehler auf, geht der
Ausgangswert des PID-Reglers auf 0. Der PID-Regler
wird in die "inaktive" Betriebsart versetzt. Der Status zeigt
den Fehler an.

PID-Startwertsteuerung

Sie kdnnen die Istwerte der PID-Konfigurationsparameter andern, so dass das Verhalten des
PID-Reglers im Online-Modus optimiert werden kann.

Offnen Sie die Technologieobjekte fiir Inren PID-Regler und dessen Konfigurationsobijekt.
Um die Startwertsteuerung aufzurufen, klicken Sie auf das Brillensymbol in der linken oberen
Ecke des Dialogfelds:

= i

LA LA L Ll 1))

Easy Book
Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF 207



Einfache PID-Regelung

8.7 Inbetriebnahme des PID-Reglers

208

Nun kénnen Sie die Werte beliebiger Konfigurationsparameter lhres PID-Reglers wie in
nachstehender Abbildung gezeigt &ndern.

Sie kdnnen fur jeden Parameter den Istwert mit dem Startwert des Projekts (offline) und dem
Startwert des PLCs (online) vergleichen. Dies ist erforderlich, um die Online-/Offline-
Unterschiede des Technologieobjekt-Datenbausteins (TO-DB) zu vergleichen und die Werte
zu kennen, die beim nachsten Wechsel von STOP nach START des PLCs als aktuelle
Werte verwendet werden. Au3erdem erhalten Sie durch ein Vergleichssymbol einen
visuellen Hinweis, um Online-/Offline-Unterschiede schnell zu erkennen:

FD-Paramater

@ ]| Mansille Engabe sl radien

Fropemionalerstadung. |67 68278 @1
Integranonszee |4 T4ERL 3 seac value LS | [
Ceferencerstst | 1 068411 5| St valus progect (11 0

Kpelnant Dlerenmersermug. |01 I

Genschtung des Fanteds | ¢ 5762108 @t

Gearhrung des Deieneds |00 o

Abtavioedt FID-Slgonthmes | & 1000005 @

Regel for Oplimicieng

Feglerstilnar [HO -l

Die obige Abbildung zeigt den Bildschirm der PID-Parameter mit Vergleichssymbolen. Die
Symbole weisen darauf hin, welche Werte sich zwischen Online- und Offline-Projekt
unterscheiden. Ein griines Symbol kennzeichnet die Werte, die gleich sind. Ein blau-
orangefarbenes Symbol zeigt an, dass die Werte voneinander abweichen.

AuBerdem kénnen Sie auf die Parameterschaltflache mit dem Abwartspfeil klicken, um ein
kleines Fenster anzuzeigen, in dem fir jeden Parameter der Startwert des Projekts (offline)
und der Startwert des PLCs (online) angezeigt werden:

P Paraespter

@ &1 Mamatlle Engabe sbaasren

Fropomonaltrtadung. |67 68278 LIE
Inegrananizet | 4 TAE969 3 Sramvalue LS| R
Onfprencerent |1 008400 3| St walue progect | 70 0

Eneloent Dlereraercerug: |1 T

enachtung dec Bantedi | 35742108 L E3

Gevbchung des Dodeneds |50 o

Ebtastoeit FIC-lgonthias: | 0 1000005 @ E

Regel for Gplmisnang

Pegleritniter | NG =@z
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Webserver fir einfachen Internetanschluss 9

Der Webserver bietet Webseitenzugriff auf Daten iber Ihre CPU und auf Prozessdaten in
der CPU. Mithilfe der Webseiten kénnen Sie Gber den Webbrowser lhres PCs oder
Mobilgerats auf die CPU zugreifen. Die Standard-Webseiten ermdglichen berechtigten
Anwendern die Ausfiihrung einer Vielzahl von Funktionen:

® Sie kénnen den Betriebszustand (RUN oder STOP) der CPU andern.

e Sie kénnen den Status der PLC-Variablen Gberwachen und andern.

® Sie kénnen von der CPU erfasste Datenprotokolle anzeigen und herunterladen.
® Sie kénnen den Diagnosepuffer der CPU anzeigen.

e Sie kénnen die Firmware der CPU aktualisieren.

Sie kénnen fir den Webserver auch benutzerdefinierte Webseiten erstellen, tber die Sie auf
CPU-Daten zugreifen kdnnen. Sie kdnnen diese Seiten mit einer HTML-Authoring-Software

Ihrer Wahl anlegen. Sie fiigen vordefinierte "AWP"-Befehle (Automation Web Programming)
in Thren HTML-Code ein, um auf die Daten in der CPU zuzugreifen.

Benutzer und Berechtigungsstufen fir den Webserver richten Sie in der Geratekonfiguration
der CPU in STEP 7 ein.

Voraussetzungen fir den Webbrowser

Easy Book

Der Webserver unterstiitzt die folgenden PC-Webbrowser:
® |Internet Explorer 8.0 oder héher

® Mozilla Firefox 3.0 oder héher

e Opera 11.0 oder héher

® Google Chrome 21.0 oder héher

® Apple Safari 6.0 oder héher

Der Webserver unterstiitzt die folgenden Webbrowser auf Mobilgeraten:
® Internet Explorer 8.0 oder hoher fir HMI-Panels

® Mobile Safari, iOS 5.0 oder héher

® Mobile Android Browser 2.3.4 oder hdher

® Mobile Google Chrome, Android 4.0 oder héher

Informationen zu browserspezifischen Einschrankungen, die sich auf die Anzeige von
Standard- oder benutzerdefinierten Webseiten auswirken kénnen, finden Sie in den Themen
zu Einschrankungen (Seite 213).
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9.1 Einfache Nutzung der Standard-Webseiten

Die Nutzung der Standard-Webseiten ist aul3erst einfach. Sie missen bei der Konfiguration
der CPU lediglich den Webserver aktivieren.

SIEMENS o0 st 1 L Die Startseite zeigt eine Darstellung der CPU
=== an, mit der Sie verbunden sind, und fuhrt
allgemeine Informationen tber die CPU auf.

Wenn Sie sich als Benutzer mit den
erforderlichen Rechten anmelden, kdnnen Sie
den Betriebszustand der CPU (STOP und
RUN) &ndern und die LEDs blinken lassen.

S T Auf der Variablenzustandsseite kdnnen Sie
alle E/A oder Speicherdaten in lhrer CPU

R ““=  {berwachen oder andern. Zum Beobachten

v e von Werten mussen Sie sich mit

o ; : Datenleserechten, zum Andern von Werten

= mussen Sie sich mit Datenschreibrechten

i anmelden. Sie kdnnen eine direkte Adresse

- (wie EOQ.0), einen PLC-Variablennamen oder

m— eine Variable aus einem spezifischen

e e Programmbaustein eingeben. Die Datenwerte
werden automatisch aktualisiert, sofern Sie
diese automatische Aktualisierung nicht

e it

STIET TR T T IS
2| El 3| ®m
B R e S

ausschalten.
e e Die Diagnosepufferseite zeigt den
— o < Diagnosepuffer an und steht Benutzern mit
- can Rechten fiir die Diagnoseabfrage zur
ot z < Verfugung. Sie kénnen den Bereich der

anzuzeigenden Diagnoseeintrage auswéahlen.

Die Diagnoseeintrage fihren die
aufgetretenen Ereignisse sowie Uhrzeit und
Datum der CPU auf, zu denen die Ereignisse
aufgetreten sind. Wahlen Sie ein einzelnes
Ereignis aus, um ausflhrliche Informationen
dazu anzuzeigen.

ye——
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9.1 Einfache Nutzung der Standard-Webseiten

Auf der Dateibrowser-Seite kdnnen Sie
Dateien im Ladespeicher der CPU wie z. B.
Datenprotokolle (Seite|126) und Rezepte
anzeigen, herunterladen oder bearbeiten.
Sofern die CPU nicht mit Schutzstufe 4
geschutzt ist, kdnnen alle Anwender die
Dateien auf der Dateibrowser-Seite anzeigen.
Anwender mit Rechten zum Andern von
Dateien kénnen Dateien |6schen, bearbeiten
und umbenennen.

Auf der Modulinformationsseite kdnnen Sie
nicht nur Informationen zu den Modulen in
Ihrer Station anzeigen, sondern die Seite
ermdglicht lhnen auch die Aktualisierung der
Firmwareversion in lhrer CPU oder anderen
Modulen, die Firmware-Updates unterstutzen.
Anwender mit Rechten flr den Diagnoseabruf
kénnen Modulinformationen anzeigen.
Anwender mit Rechten zur Ausfliihrung eines
Firmware-Updates kénnen die Firmware
aktualisieren.
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Weitere Standard-Webseiten zeigen Informationen Uber die CPU (z. B. Seriennummer,
Version und Bestellnummer) und die Kommunikationsparameter (z. B. Netzwerkadressen,
physische Eigenschaften der Kommunikationsschnittstellen und Kommunikationsstatistik)

an.

/\WARNUNG

Nicht berechtiger Zugriff auf die CPU Uiber den Webserver

Nicht berechtigter Zugriff auf die CPU oder das Einstellen von ungultigen Werten fir PLC-
Variablen kann den Prozessbetrieb stéren und zu tédlichen oder schweren Verletzungen
und/oder Sachschaden fiihren.

Weil durch die Aktivierung des Webservers berechtigte Benutzer in der Lage sind,
Betriebszustandsédnderungen vorzunehmen, PLC-Daten zu schreiben und Firmware-
Updates durchzufthren, empfiehlt Siemens, die folgenden Sicherheitsvorkehrungen
einzuhalten:

Aktivieren Sie den Zugriff auf den Webserver nur Uber das HTTPS-Protokoll.

Schutzen Sie die Benutzerkennungen fir den Webserver durch ein starkes Passwort.
Starke Passworter sind mindestens zehn Zeichen lang, bestehen aus Buchstaben,
Zahlen und Sonderzeichen, sind keine Woérter, die in einem Woérterbuch gefunden
werden kénnen, und sind keine Namen oder Kennungen, die sich aus persdnlichen
Daten ableiten lassen. Halten Sie das Passwort geheim und &ndern Sie es haufig.

Erweitern Sie keinesfalls die standardmafRigen Mindestrechte des Benutzers "Jeder".
Fihren Sie eine Fehlerpriifung und eine Bereichspriifung fir die Variablen in Ihrer

Programmlogik durch, weil Nutzer von Webseiten fur die PLC-Variablen ungultige Werte
einrichten kénnen.

Verwenden Sie fir die Verbindung mit dem S7-1200 PLC-Websserver von einem
Standort aulRerhalb lhres geschiitzten Netzwerks ein sicheres Virtual Private Network
(VPN).

Easy Book
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9.2 Bedingungen, die sich auf die Nutzung des Webservers auswirken
kénnen

Die folgenden IT-Aspekte kdnnen sich auf lhre Nutzung des Webservers auswirken:

Fir den Zugriff auf die Standard-Webseiten oder auf benutzerdefinierte Webseiten muss
im Allgemeinen die IP-Adresse der CPU oder die IP-Adresse eines Wireless-Routers mit
einer Portnummer verwendet werden. Wenn |hr Webbrowser keine direkte Verbindung
mit einer IP-Adresse gestattet, wenden Sie sich an lhren IT-Administrator. Wenn Ihre
lokalen Richtlinien DNS unterstiitzen, kénnen Sie Uber einen DNS-Eintrag eine
Verbindung zu der IP-Adresse herstellen.

Firewalls, Proxy-Einstellungen und andere standortspezifische Einschrankungen kénnen
ebenfalls den Zugriff auf die CPU begrenzen. Um solche Probleme zu beheben, wenden
Sie sich an lhren IT-Administrator.

Die Standard-Webseiten verwenden JavaScript und Cookies. Sind JavaScript oder
Cookies in lhrem Webbrowser deaktiviert, aktivieren Sie sie. Wenn Sie sie nicht
aktivieren kdnnen, sind einige Funktionen eingeschrankt. Die Verwendung von
JavaScript und Cookies in benutzerdefinierten Webseiten ist optional. Wenn Sie sie
verwenden, missen sie in lhrem Browser aktiviert sein.

Der Webserver unterstiitzt Secure Sockets Layer (SSL). Sie kénnen die Standard-
Webseiten und benutzerdefinierten Webseiten Uber eine der beiden URLs
http://ww.xx.yy.zz oder https://ww.xx.yy.zz aufrufen. Dabei steht "ww.xx.yy.zz" fur die IP-
Adresse der CPU.

Siemens bietet flr den sicheren Zugriff auf den Webserver ein Sicherheitszertifikat. Auf
der Standard-Webseite "Einfiihrung" kénnen Sie das Zertifikat herunterladen und in die
Internetoptionen |hres Webbrowsers importieren. Wenn Sie das Zertifikat nicht
importieren, wird Ihnen bei jedem Aufruf des Webservers uber die https://-Adresse eine
Sicherheitsabfrage angezeigt.

Anzahl der Verbindungen

Der Webserver unterstiitzt maximal 30 aktive HTTP-Verbindungen. Diese 30 Verbindungen
kdnnen auf verschiedene Weise genutzt werden, je nach dem von lhnen verwendeten
Webbrowser und der Anzahl der unterschiedlichen Objekte pro Seite (CSS-Dateien, Bilder,
weitere HTML-Dateien). Einige Verbindungen bleiben bestehen, wahrend der Webserver
eine Seite anzeigt, andere werden nach der Erstverbindung freigegeben.

Wenn Sie beispielsweise den Browser Mozilla Firefox 8 nutzen, der maximal sechs
besténdige Verbindungen unterstitzt, konnten Sie finf Browser oder Browserregister
verwenden, bevor der Webserver beginnt, Verbindungen abzubrechen. Sollte eine Seite
nicht alle sechs Verbindungen nutzen, kénnen Sie weitere Browser oder Browserregister
verwenden.

Easy Book
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9.2.1

Aligemein

Beachten Sie auch, dass die Anzahl aktiver Verbindungen die Leistung der Seite
beeinflussen kann.

Hinweis
Vor dem SchlieRen des Webservers abmelden
Wenn Sie sich am Webserver angemeldet haben, sollten Sie sich vor dem SchlieRen des

Webbrowsers unbedingt abmelden. Der Webserver unterstitzt maximal sieben gleichzeitig
angemeldete Benutzer.

Funktionseinschrankungen bei Deaktivierung von JavaScript in den
Internetoptionen

Die Standard-Webseiten verwenden HTML, JavaScript und Cookies. Wenn an Ihrem
Standort die Verwendung von JavaScript und Cookies eingeschrankt ist, aktivieren Sie
diese, damit die Webseiten einwandfrei funktionieren. Wenn Sie in Ihrem Webbrowser
JavaScript nicht aktivieren kénnen, kdnnen Funktionen mit JavaScript-Steuerung nicht
ausgefihrt werden.

Die Seiten werden nicht dynamisch aktualisiert. Sie miissen die Seiten manuell ber das
Symbol zum Aktualisieren aktualisieren, um die aktuellen Daten anzuzeigen.

Diagnosepufferseite

214

Die Diagnosepufferseite verwendet JavaScript wie folgt:

® Einzelheiten zu Ereignissen anzeigen: Mit JavaScript wahlen Sie eine Zeile im
Diagnosepuffer aus, um im unteren Abschnitt Einzelheiten dazu anzuzeigen. Ohne
JavaScript missen Sie auf den Hyperlink des Ereignisfelds eines Diagnosepuffereintrags
klicken, um die Ereignisdaten im unteren Bereich anzuzeigen.

® Bereich der anzuzeigenden Diagnosepuffereintrage dndern: Mit JavaScript kdnnen Sie
Uber die Klappliste oben auf der Seite den Bereich der anzuzeigenden
Diagnosepuffereintrage auswahlen, woraufhin die Seite automatisch aktualisiert wird.
Ohne JavaScript konnen Sie Uber die Klappliste oben auf der Seite den Bereich der
anzuzeigenden Diagnosepuffereintrage auswahlen, doch Sie miissen dann auf den Link
"Go" klicken, um die Diagnosepufferseite entsprechend zu aktualisieren.

Beachten Sie, dass der Hyperlink "Go" und die Hyperlinks der Ereignisfelder nur angezeigt
werden, wenn JavaScript nicht aktiviert ist. Diese Links sind nicht erforderlich und deshalb
auch nicht vorhanden, wenn JavaScript aktiviert ist.

Easy Book
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Modulinformationsseite
Ohne aktiviertes JavaScript gelten die folgenden Einschrankungen:
® Sie kénnen keine Daten filtern.

® Sije kdnnen keine Felder sortieren.

Variablenzustandsseite
Ohne aktiviertes JavaScript gelten die folgenden Einschréankungen:

® Nachdem Sie eine Variable eingegeben haben, missen Sie den Fokus manuell in die
Zeile "New variable" setzen, um eine neue Variable einzugeben.

e Wenn Sie ein Anzeigeformat auswahlen, wird der Datenwert nicht automatisch im
ausgewahlten Format angezeigt. Sie mussen auf die Schaltflache "Monitor value" klicken,
um die Anzeige mit dem neuen Format zu aktualisieren.

9.2.2 Eingeschréankte Funktionen, wenn Cookies in den Internetoptionen nicht erlaubt
sind
Wenn Cookies in lhrem Webbrowser deaktiviert sind, gelten die folgenden Einschréankungen:
® Sie kénnen sich nicht anmelden.
® Sie kdnnen die Sprache nicht wechseln.

® Sije kdénnen nicht von UTC- auf PLC-Zeit umschalten. Ohne Cookies sind alle Zeiten
UTC-Zeiten.

Easy Book
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9.3

9.3.1
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Benutzerdefinierte Webseiten einfach anlegen

Eigene benutzerdefinierte Webseiten einfach anlegen

Fir den S7-1200 Webserver kénnen Sie auch eigene anwendungsspezifische HTML-Seiten
mit Daten des Zielsystems anlegen. Sie erstellen diese Seiten mit einem HTML-Editor Ihrer
Wahl und laden die Seiten in die CPU, von wo aus sie Uber die Standard-Webseiten
aufrufbar sind.

@ HTML-Dateien mit eingebetteten AWP-Befehlen
Hierflr sind mehrere Tatigkeiten durchzufiihren:
® Erstellen Sie die HTML-Seiten mit einem HTML-Editor wie Microsoft Frontpage.

® Nehmen Sie AWP-Befehle in HTML-Kommentare im HTML-Code auf: Bei den AWP-
Befehlen handelt es sich um einen fest vorgegebenen Satz Befehle fiir den Zugriff auf
CPU-Informationen.

e Konfigurieren Sie STEP 7 zum Lesen und Verarbeiten von HTML-Seiten.

® Generieren Sie die Programmbausteine aus den HTML-Seiten.

® Programmieren Sie STEP 7 fiir die Steuerung der Verwendung der HTML-Seiten.

e Ubersetzen Sie die Programmbausteine und laden Sie sie in die CPU.

e Greifen Sie Uber lhren PC oder lhr Mobilgerat auf die benutzerdefinierten Webseiten zu.

Um lhre eigenen HTML-Seiten zur Verwendung mit dem Webserver zu erstellen, kdnnen Sie
ein Softwarepaket lhrer Wahl verwenden. Achten Sie darauf, dass lhr HTML-Code mit den
HTML-Standards des W3C (World Wide Web Consortium) konform ist. STEP 7 flihrt keine
Uberpriifung Ihrer HTML-Syntax durch.

Sie kdnnen eine Software verwenden, bei der Sie im WYSIWYG- oder Design-Layout-
Modus programmieren kénnen, doch Sie missen lhren HTML-Code auch im reinen HTML-
Format bearbeiten kénnen. Die meisten Web-Authoring-Tools bieten diese Art der
Bearbeitung. Falls nicht, kdnnen Sie den HTML-Code einfach in einem Texteditor
bearbeiten. Nehmen Sie die folgende Zeile in Ihre HTML-Seite auf, um UTF-8 als

Zeichensatz der Seite festzulegen:
<meta http-equiv="content-type" content="text/html; charset=utf-8">
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Achten Sie auch darauf, dass Sie die Datei im Editor ebenfalls in der UTF-8-
Zeichencodierung speichern:

Sie kdnnen in STEP 7 die Inhalte lhrer HTML-Seiten in STEP 7-Datenbausteine tbersetzen.
Diese Datenbausteine bestehen aus einem Steuerdatenbaustein, der die Anzeige der
Webseiten regelt, und einem oder mehreren Datenbausteinfragmenten mit den Ubersetzten
Webseiten. Beachten Sie, dass umfangreiche HTML-Seiten, insbesondere Seiten mit vielen
Bildern, einen betrachtlichen Platz im Ladespeicher fir die DB-Fragmente belegen. Wenn
der interne Ladespeicher Ihrer CPU fir Ihre benutzerdefinierten Webseiten nicht ausreicht,
stellen Sie Uber eine Memory Card externen Ladespeicher zur Verfigung.

Um lhren HTML-Code so zu programmieren, dass Daten aus der S7-1200 verwendet
werden, kdnnen Sie AWP-Befehle als HTML-Kommentare einfligen. Speichern Sie
abschlielend Ihre HTML-Seiten auf lnrem PC und notieren Sie sich den Speicherpfad.

Hinweis

Die maximale DateigréRRe fir HTML-Dateien mit AWP-Befehlen betragt 64 KB. lhre Dateien
dirfen diesen Grenzwert nicht Uberschreiten.

Benutzerdefinierte Webseiten aktualisieren

Benutzerdefinierte Webseiten werden nicht automatisch aktualisiert. Sie kbnnen wahlen, ob
Sie den HTML-Code so programmieren, dass die Seite aktualisiert wird oder nicht. Bei
Seiten, die PLC-Daten anzeigen, bleiben die Daten durch regelméaRige Aktualisierung auf
dem aktuellen Stand. Bei HTML-Seiten, die als Formulare zur Dateneingabe dienen, kann
eine Aktualisierung die Dateneingabe durch den Benutzer beeintrachtigen. Wenn lhre
gesamte Seite automatisch aktualisiert werden soll, kénnen Sie diese Zeile in lhre HTML-
Kopfzeile aufnehmen, wobei "10" fiir die Anzahl der Sekunden zwischen zwei
Aktualisierunsgvorgangen steht:

<meta http-equiv="Refresh" content="10">

Sie kdnnen fir die Seiten- und Datenaktualisierung auch JavaScripts oder andere HTML-
Techniken nutzen. Hierfir ziehen Sie bitte eine Dokumentation zu HTML oder JavaScripts
hinzu.

9.3.2 Einschrankungen bei benutzerdefinierten Webseiten

Die Einschrankungen bei Standard-Webseiten gelten auch bei benutzerdefinierten
Webseiten. Zudem gibt es bei benutzerdefinierten Webseiten einige spezifische Aspekte.

Kapazitat des Ladespeichers

Ihre benutzerdefinierten Webseiten werden, wenn Sie auf "Bausteine generieren" klicken, zu
Datenbausteinen, die Platz im Ladespeicher benétigen. Wenn Sie eine Memory Card
gesteckt haben, steht die Kapazitat Ihrer Memory Card als externer Ladespeicher fir die
benutzerdefinierten Webseiten zur Verfugung.

Wenn Sie keine Memory Card gesteckt haben, belegen diese Bausteine Platz im internen
Ladespeicher, der je nach CPU-Modell begrenzt ist.

Easy Book
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9.3.3

218

Mit den Online- und Diagnosefunktionen in STEP 7 kénnen Sie den belegten und den freien
Platz im Ladespeicher abfragen. Sie kénnen zudem in den Eigenschaften der einzelnen
Bausteine, die STEP 7 fur Ihre benutzerdefinierten Webseiten generiert, den bendtigten
Platz im Ladespeicher prifen.

Hinweis

Wenn Sie den Platz fir Ihre benutzerdefinierten Webseiten verringern miissen, entfernen
Sie ggf. einige der eingefiigten Bilder.

Konfiguration einer benutzerdefinierten Webseite

Um die benutzerdefinierten Webseiten zu konfigurieren, bearbeiten Sie die Eigenschaften
"Webserver" der CPU.

4, Eigenschaften ["i. Info I % Diagnose

J Allgemein J 10-Variablen l Texte |
Allgemein [
FROFIMET-Schnittstells
[ E T Te ]

Al2

Schnelle Zahler (HSC)
Impulsgenerataren (FTOPWH) o] webzerer aul dieser Baugruppe aktivieren

Anlauf [ Zugriff nur ilber HTTPS zulassen
Zyklus
Eommunikstionslast
Systermn- und Takimerker
Uhrzeit &) Akzivieren
Schuz [

YWebserver

Allgemein

- T w w w w

Automatische Akbualisisrung

Werbindungsressourcen

. e
i e Arvyenderdefinierte Websaiten

Ty

HIMLVereichnis: | Cowind_TurbinesiHTH -

Srar-HTML-Seite: [Windrurbine htrml
Applikationsname: | Fernibe n-';rdchul'lg wvon Windturbinen
Status: | DB generated

Bausteine eeugen | Bausteine loschen

»  Ervveitert

Dateien mit dgnamischern | him; homl
Inhalc )

Web-DB-Nummer. |333

RCRD

Fragment-DB-Startnummer: | 334
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9.3.4

Tabelle 9- 1

9.3 Benutzerdefinierte Webseiten einfach anlegen

Nachdem Sie die Webserver-Funktionalitat aktiviert haben, geben Sie die folgenden
Informationen ein:

¢ Name und Speicherort der HTML-Standardstartseite fir die Generierung der DBs fiir die
benutzerdefinierten Webseiten.

® Name lhrer Anwendung (optional). Der Anwendungsname dient zur weiteren Unterteilung
bzw. Gruppierung der Webseiten. Wenn ein Anwendungsname vorhanden ist, wird die
URL in folgendem Format angezeigt:

http://lww.xx.yy.zz/awp/<Anwendungsname>/<Seitenname>.html

e Dateierweiterungen, die auf das Vorhandensein von AWP-Befehlen zu priifen sind.
StandardmaRig analysiert STEP 7 Dateien mit den Erweiterungen *.htm, *.html und * js.
Wenn Sie andere Dateierweiterungen nutzen, fligen Sie sie ein.

e Kennnummern des Steuer-DBs und des ersten DB-Fragments.

Nachdem Sie den Webserver konfiguriert haben, klicken Sie auf die Schaltfliche "Bausteine
erstellen", um die DBs aus den HTML-Seiten zu generieren. Nachdem Sie die DBs generiert
haben, sind Ihre Webseiten ein Teil lhres Anwenderprogramms. Der Steuerdatenbaustein
fur den Betrieb Ihrer Webseiten und die DB-Fragmente enthalten alle HTML-Seiten.

WWW-Anweisung verwenden

Die WWW-Anweisung ermoglicht, dass die benutzerdefinierten Webseiten lber die
Standard-Webseiten aufrufbar sind. lhr Anwenderprogramm muss die Anweisung WWW nur
einmal ausfiihren, um den Zugriff auf benutzerdefinierte Webseiten zu ermdglichen. Sie
kénnen jedoch auch festlegen, dass benutzerdefinierte Webseiten nur unter bestimmten
Bedingungen verfligbar sind. Ihr Anwenderprogramm kann die Anweisung WWW dann
entsprechend den Anforderungen Ihrer Anwendung aufrufen.

Anweisung WWW

KOP/FUP

SCL Beschreibung

—EN
CTRL_DB

ret val := #WWW( Gibt den Steuer-DB flr die benutzerdefinierten
Webseiten an.

e E;TL — ctrl db:= uint in ); Der Steuerdatenbaustein ist der

= Eingangsparameter fir die WWW-Anweisung und
gibt den Inhalt der Seiten wie in den
Datenbausteinfragmenten dargestellt sowie
Zustands- und Steuerinformationen an.

Easy Book

Ihr Anwenderprogramm verwendet den Steuer-DB normalerweise so, wie er Uber den
Vorgang "Bausteine erstellen" angelegt wurde, ohne weitere Anderungen. Das
Anwenderprogramm kann jedoch globale Befehle in den Steuerdatenbaustein einfiigen, die
den Webserver deaktivieren oder anschlieRend erneut aktivieren. AulRerdem muss das
Anwenderprogramm das Verhalten von benutzerdefinierten Webseiten, die Sie als manuelle
DB-Fragmente anlegen, iber eine Anforderungstabelle im Steuer-DB steuern.
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Einfache Bewegungssteuerung 1 O

Die CPU bietet Bewegungssteuerungsfunktionen fiir den Betrieb von Schrittmotoren und
Servomotoren mit Impulsschnittstelle. Die Bewegungssteuerungsfunktion Gbernimmt die
Steuerung und Uberwachung der Antriebe.

® Das Technologieobjekt "Achse" konfiguriert die Daten des mechanischen Antriebs, die
Antriebsschnittstelle, die dynamischen Parameter und andere Eigenschaften des
Antriebs.

® Sie konfigurieren die Impuls- und Richtungsausgange der CPU zum Steuern des
Antriebs.

® |hr Anwenderprogramm nutzt die Bewegungssteuerungsanweisungen zum Steuern der
Achse und zum Auslésen von Bewegungsaufgaben.

e Stellen Sie tiber die PROFINET-Schnittstelle eine Online-Verbindung zwischen der CPU
und dem Programmiergerat her. Neben den Online-Funktionen der CPU stehen fiir die
Bewegungssteuerung weitere Inbetriebnahme- und Diagnosefunktionen zur Verfligung.

Hinweis

Anderungen, die Sie an der Bewegungssteuerungskonfiguration vornehmen und im
Betriebszustand RUN ins Zielsystem laden, werden erst dann wirksam, wenn die CPU
von STOP in RUN geht.

PROFINET
Impuls- und Richtungsausgange

Leistungsteil Schrittmotor

® 6 00

Leistungsteil Servomotor

Die DC/DC/DC-Varianten der S7-1200 CPU haben integrierte
® ® Ausgange fir die direkte Steuerung von Antrieben. Die
Relaisvarianten der CPU bendtigen das Signalboard mit DC-
if@)_ = = [ Ausgéangen flr die Antriebssteuerung.

=
_ ﬂg 2
Ein Signalboard (SB) erweitert die integrierten E/A um einige zusatzliche Ein- und
Ausgange. Ein SB mit zwei Digitalausgangen kann als Impuls- und Richtungsausgang zur
Steuerung eines Motors verwendet werden. Ein SB mit vier Digitalausgangen kann fir
Impuls- und Richtungsausgange zur Steuerung zweier Motoren verwendet werden.
Integrierte Relaisausgange kénnen nicht als Impulsausgange zur Motorsteuerung verwendet

werden. Unabhangig davon, ob Sie integrierte E/A oder SB-E/A oder eine Kombination aus
beiden verwenden, konnen Sie maximal vier Impulsgeneratoren definieren.
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Tabelle 10- 1 Maximale Anzahl von steuerbaren Antrieben

Die vier Impulsgeneratoren verflgen Uber Standard-E/A-Zuweisungen. Sie kénnen die
Impulsgeneratoren jedoch auch fiir jeden digitalen Ausgang an der CPU oder am SB
konfigurieren. Impulsgeneratoren an der CPU kdnnen nicht SMs oder dezentralen E/A

zugewiesen werden.

Hinweis

Impulsfolgen kénnen von anderen Anweisungen im Anwenderprogramm nicht verwendet

werden

Wenn Sie die Ausgange der CPU oder des Signalboards als Impulsgeneratoren (fiir PWM
oder Bewegungssteuerungsanweisungen) konfigurieren, steuern die entsprechenden
Ausgangsadressen nicht mehr die Ausgange. Wenn |lhr Anwenderprogramm einen Wert in
einen Ausgang schreibt, der als Impulsgenerator genutzt wird, schreibt die CPU diesen Wert

nicht in den physischen Ausgang.

Typ der CPU Integrierte E/A,; Mit einem SB Mit einem SB
Kein SB installiert (2 x DC-Ausgénge) (4 x DC-Ausgénge)
Mit Ohne Mit Ohne Mit Ohne
Richtung | Richtung | Richtung Richtung Richtung Richtung |
CPU 1211C DC/DC/DC 2 4 3 4 4 4
AC/DC/RLS 0 0 1 2 2 4
DC/DC/RLS 0 0 1 2 2 4
CPU 1212C DC/DC/DC 3 4 3 4 4 4
AC/DC/RLS 0 0 1 2 2 4
DC/DC/RLS 0 0 1 2 2 4
CPU 1214C DC/DC/DC 4 4 4 4 4 4
AC/DC/RLS 0 0 1 2 2 4
DC/DC/RLS 0 0 1 2 2 4
CPU 1215C DC/DC/DC 4 4 4 4 4 4
AC/DC/RLS 0 0 1 2 2 4
DC/DC/RLS 0 0 1 2 2 4
CPU 1217C DC/DC/DC 4 4 4 4 4 4
Hinweis
Maximal sind vier Impulsgeneratoren maéglich.
Unabhéngig davon, ob Sie integrierte E/A, SB-E/A oder eine Kombination aus beiden
verwenden, kdnnen Sie maximal vier Impulsgeneratoren definieren.
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Tabelle 10- 2 CPU-Ausgang: Hochstfrequenz

CPU CPU-Ausgangskanal: Impuls- und A/B, vorwarts/riickwérts
Richtungsausgang | und Impuls/Richtung
1211C Aa.0 bis Aa.3 100 kHz 100 kHz
1212C Aa.0 bis Aa.3 100 kHz 100 kHz
Aa.4, Aa.5 20 kHz 20 kHz
1214C und 1215C Aa.0 bis Aa.3 100 kHz 100 kHz
Aa.4 bis Ab.1 20 kHz 20 kHz
1217C DAa.0 bis DAa.3 1 MHz 1 MHz
(.0+, .0- bis .3+, .3-)
DAa.4 bis DAb.1 100 kHz 100 kHz

Tabelle 10- 3 Signalboard-Ausgang: Héchstfrequenz (optionales Board)

Signalboard (SB) SB-Ausgangskanal Impuls- und A/B, vorwarts/riickwérts und
Richtungsausgang | Impuls/Richtung

SB 1222, 200 kHz DAe.0 bis DAe.3 200 kHz 200 kHz

SB 1223, 200 kHz DAe.0, DAe.1 200 kHz 200 kHz

SB 1223 DAe.0, DAe.1 20 kHz 20 kHz

Tabelle 10- 4 Grenzfrequenzen von Impulsausgéngen

Impulsausgang Frequenz

Integriert 4 PTO: 2Hz <f<1MHz, 4 PTO: 2 Hz < f < 100 kHz oder jede Kombination
dieser Werte fiir 4 PTOs.12

Standard-SB 2 Hz<f<20kHz

Schnelle SBs 2 Hz < <200 kHz

T In der nachstehenden Tabelle finden Sie vier mogliche Kombinationen der Ausgangsgeschwindigkeit bei der CPU

1217C.

2 In der nachstehenden Tabelle finden Sie vier mogliche Kombinationen der Ausgangsgeschwindigkeit bei der CPU
1211C, CPU 1212C, CPU 1214C oder CPU 1215C.

Konfigurationsbeispiele fur die Ausgangsgeschwindigkeit bei der CPU 1217C

Hinweis

Mit den integrierten Differentialausgangen kann die CPU 1217C vier Impulsausgénge bis 1
MHz generieren.
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Die folgenden Beispiele zeigen vier mdgliche Kombinationen von

Ausgangsgeschwindigkeiten:

® Beispiel 1: 4 x 1-MHz-PTOs, kein Richtungsausgang

e Beispiel 2: 1 x 1-MHz-, 2 x 100-kHz- und 1 x 20-kHz-PTOs, alle mit Richtungsausgang
e Beispiel 3: 4 x 200-kHz-PTOs, kein Richtungsausgang
® Beispiel 4: 2 x 100-kHz-PTOs und 2 x 200-kHz-PTOs, alle mit Richtungsausgang

P = Impuls Integrierte CPU-Ausgange Ausgénge schnelles SB | Ausgénge
D = Richtung Standard-
SB
1-MHz-Ausgéange (A) 100-kHz-Ausgange (A) 200-kHz-Ausgéange (A) 20-kHz-
Ausgénge
(A)
0.0+ |01+ |02+ |03+|04|05|06|07|10|11| 40 | 41 |42 | 43 | 40| 4.1
0.0- | 0.1- | 0.2- | 0.3-
Beispiel | PTO1 P
1: PTO2 P
4 x1
MHz PTO3 P
(kein PTO4 P
Richtung
S-
ausgang
)
Beispiel | PTO1 P D
2. 1x1 1 p102 P| D
MHz, 2 x
100 kHz | PTO3 P D
und 1x |PTO4 P D
20 kHz
(alle mit
Richtung
sausgan
9)
Beispiel | PTO1 P
3 PTO2 P
4 x 200
kHz PTO3 P
(kein PTO4 P
Richtung
S-
ausgang
)
Beispiel | PTO1 P D
4 PTO2 P| D
2x100
PTO3 P | D
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P = Impuls
D = Richtung

Integrierte CPU-Ausgange Ausgénge schnelles SB | Ausgange
Standard-
SB

kHz, PTO4
2 x 200

kHz (alle
mit
Richtung
sausgan
9)

Konfigurationsbeispiele fir die Ausgangsgeschwindigkeit bei der CPU 1211C, CPU 1212C, CPU
1214C und CPU 1215C

Die folgenden Beispiele zeigen vier mdgliche Kombinationen von
Ausgangsgeschwindigkeiten:

® Beispiel 1: 4 x 100-kHz-PTOs, kein Richtungsausgang

® Beispiel 2: 2 x 100-kHz-PTOs und 2 x 20-kHz-PTOs, alle mit Richtungsausgang
® Beispiel 3: 4 x 200-kHz-PTOs, kein Richtungsausgang

e Beispiel 4: 2 x 100-kHz-PTOs und 2 x 200-kHz-PTOs, alle mit Richtungsausgang

P = Impuls Integrierte CPU-Ausgéange Ausgénge schnelles Ausgénge
D = Richtung SB Standard-
SB
100-kHz-Ausgange (A) 20-kHz-Ausgange (A) 200-kHz-Ausgéange (A) 20-kHz-
Ausgange
(A)
00]01]02]03|04]|05][06|07][10]11]40]41]42]43]40] 41
CPU 1211C
CPU 1212C CPU
1212C
CPU 1214C CPU CPU 1214C
1214C
CPU 1215C CPU CPU 1215C
1215C
Beispiel 1: | PTO1 P
4x100 | p1o2 P
kHz (kein
Richtungs- PTO3 P
ausgang) |PTO4 P
Beispiel 2: | PTO1 P D
2x100 | p1O2 P| D
kHz,
2 x 20 PTO3 P D
kHz (alle |PTO4 P D
mit
Richtungs
ausgang)
Easy Book
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10.1 Phasenlage

P = Impuls Integrierte CPU-Ausgédnge Ausgénge schnelles Ausgénge
D = Richtung SB Standard-
SB
Beispiel 3: | PTO1 P
4x200 |prO2 P
kHz (kein
Richtungs- PTO3 P
ausgang) |PTO4 P
Beispiel 4: | PTO1 P D
2x100 | p7O2 P| D
kHz,
2 x 200 PTO3 P D
kHz (alle | PTO4 P | D
mit
Richtungs
ausgang)
10.1 Phasenlage
Die Phasenlage-Schnittstelle zum Schrittmotor/Servoantrieb bietet die folgenden vier
Optionen :
® PTO (Impuls A und Richtung B): Wenn Sie eine PTO-Option (Impuls A und Richtung B)
auswahlen, dann steuert ein Ausgang (P0) die Impulse und ein Ausgang (P1) steuert die
Richtung. P1 ist high (aktiv), wenn Impulse in positiver Richtung erzeugt werden. P1 ist
low (inaktiv), wenn Impulse in negativer Richtung erzeugt werden:
Positive Drehung ,  Negative Drehung
o LT L L
I
P1
I
PTO (Vorwartszahlen A und Riickwartszahlen B): Wenn Sie eine PTO-Option
(Vorwartszahlen A und Riickwartszahlen B) auswahlen, dann gibt ein Ausgang (P0)
Impulse fiir positive Richtungen und ein anderer Ausgang (P1) Impulse fiir negative
Richtungen aus.
Positive Drehung i Negative Drehung
o 11T
I
I
I
I
g LT L
i
I
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Easy Book

10.1 Phasenlage

e PTO (A/B phasenverschoben): Wenn Sie eine PTO-Option (A/B phasenverschoben)

auswahlen, dann geben beide Ausgénge Impulse mit der angegebenen Geschwindigkeit,
doch um 90 Grad phasenverschoben aus. Hierbei handelt es sich um eine 1X-
Konfiguration, bei der ein Impuls die Zeitdauer zwischen positiven Ubergéangen von PO
aufweist. In diesem Fall wird die Richtung anhand des Ausgangs ermittelt, der zuerst von
0 nach 1 wechselt. Bei positiver Richtung geht PO P1 voraus. Bei negativer Richtung geht
P1 PO voraus.

Die Anzahl der erzeugten Impulse basiert auf der Anzahl der 0-nach-1-Ubergénge von
Phase A. Das Phasenverhdltnis legt die Richtung der Bewegung fest:

PTO (A/B phasenverschoben)

Phase A geht Phase B voraus (positive Phase A folgt Phase B nach (negative
Bewegung) Bewegung)

poJ P L
| T

0 1 2 3 2 1 0

|
|
p1 |
|
|
|

Anzahl Impulse Anzahl Impulse

PTO (A/B phasenverschoben - vierfach): Wenn Sie eine PTO-Option (A/B
phasenverschoben - vierfach) auswahlen, dann geben beide Ausgénge Impulse mit der
angegebenen Geschwindigkeit, aber um 90 Grad phasenverschoben aus. Bei der
vierfachen Option handelt es sich um eine 4X-Konfiguration, bei der ein Impuls dem
Ubergang aller Ausgénge entspricht (positiv und negativ). In diesem Fall wird die
Richtung anhand des Ausgangs ermittelt, der zuerst von 0 nach 1 wechselt. Bei positiver
Richtung geht PO P1 voraus. Bei negativer Richtung geht P1 PO voraus.

Die vierfache Option basiert auf den positiven und negativen Ubergéngen sowohl von
Phase A und Phase B. Die Anzahl der Ubergange wird von Ihnen konfiguriert. Das
Phasenverhaltnis (A geht B voraus oder B geht A voraus) legt die Richtung der
Bewegung fest.
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10.1 Phasenlage

228

PTO (A/B phasenverschoben - vierfach)

Phase A geht Phase B voraus (positive

Bewegung)

Phase A folgt Phase B nach (negative

Bewegung)

P1

J

PO

L

0

1

2 3 4 5 6 7 8 9 10 1 12

i

P1

110 9 8 7 6 5 4 3 2

10

Anzahl Impulse

Anzahl Impulse

e PTO (Impuls und Richtung (Richtung abgewahlt)): Wenn Sie den Richtungsausgang in
einem PTO deaktivieren (Impuls und Richtung (Richtung abgewanhlt)), dann steuert der
Ausgang (P0) die Impulse. Ausgang P1 wird nicht verwendet und steht firr andere
Zwecke im Programm zur Verfligung. In dieser Betriebsart werden von der CPU nur
positive Bewegungssteuerungsbefehle akzeptiert. Wenn Sie diese Betriebsart wahlen,
erlaubt die Bewegungssteuerung keine unzulassigen negativen Konfigurationen. Sie
kénnen einen Ausgang einsparen, wenn lhre Bewegungssteuerungsanwendung nur eine
Richtung aufweist. Die einphasige Option (ein Ausgang) wird in der folgenden Abbildung

gezeigt (dabei wird von positiver Polaritat ausgegangen):

Positive Drehung

- L L L L

Easy Book
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10.2 Konfigurieren eines Impulsgenerators

10.2 Konfigurieren eines Impulsgenerators
1. Hinzufligen eines Technologieobjekts:

— Erweitern Sie in der Projektnavigation den Knoten "Technologieobjekte" und wéhlen
Sie "Neues Objekt hinzufiigen" aus.

— Wahlen Sie das Symbol "Achse" (benennen Sie es ggf. um) und klicken Sie auf "OK",
um den Konfigurationseditor flr das Achsenobjekt zu 6ffnen.

— Rufen Sie die Eigenschaften "PTO fur Achssteuerung auswahlen" unter
"Grundparameter" auf und wahlen Sie den gewlinschten Impuls aus.

Hinweis

Wenn PTO zuvor noch nicht in den CPU-Eigenschaften konfiguriert wurde, ist PTO so
konfiguriert, dass einer der integrierten Ausgange verwendet wird.

Wenn Sie ein Ausgangs-Signalboard verwenden, wahlen Sie die Schaltflache
"Geratekonfiguration", um die CPU-Eigenschaften aufzurufen. In den "Impulsoptionen”
kénnen Sie unter "Parametrierung" die Ausgangsquelle fiir einen Signalboard-
Ausgang konfigurieren.

— Konfigurieren Sie die restlichen Grund- und erweiterten Parameter.

2. Programmieren lhrer Anwendung: Fligen Sie die Anweisung MC_Power in einen
Codebaustein ein.

— Fir den Achseneingang wahlen Sie das Technologieobjekt "Achse", das Sie angelegt
und konfiguriert haben.

— Wird der Eingang Enable auf WAHR gesetzt, kénnen die anderen
Bewegungssteuerungsanweisungen funktionieren.

— Wird der Eingang Enable auf FALSCH gesetzt, werden die anderen
Bewegungssteuerungsanweisungen storniert.

Hinweis

Figen Sie nur eine Anweisung MC_Power pro Achse ein.

3. Fugen Sie die anderen Bewegungssteuerungsanweisungen ein, um die erforderliche
Bewegung zu erzeugen.

Hinweis

Konfigurieren eines Impulsgenerators fiir Signalboard-Ausgange: Wahlen Sie die
Eigenschaften "Impulsgeneratoren (PTO/PWM)" fir eine CPU (in der Geratekonfiguration)
und aktivieren Sie einen Impulsgenerator. Fiir die S7-1200 CPU V1.0, V2.0, V2.1 und V2.2
sind zwei Impulsgeneratoren verfligbar, wahrend bei der S7-1200 CPU V3.0 und V4.0 vier
Impulsgeneratoren zur Verfiigung stehen. In demselben Konfigurationsbereich wahlen Sie
unter "Impulsoptionen” fiir den Impulsgenerator die Verwendung: "PTO" aus.
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10.3 Achse konfigurieren

Hinweis

Die CPU berechnet Bewegungssteuerungsaufgaben in "Scheiben" bzw. Segmenten von
10 ms. Wenn eine Scheibe ausgefiihrt wird, wartet die nachste Scheibe in der
Warteschlange auf die Ausfiihrung. Wenn Sie die Bewegungssteuerungsaufgabe einer
Achse unterbrechen (indem Sie eine andere neue Bewegungssteuerungsaufgabe fiir die
Achse ausflihren), kann die neue Bewegungssteuerungsaufgabe maximal 20 ms lang nicht
ausgefiihrt werden (die Restdauer der aktuellen Scheibe plus die Scheibe in der
Warteschlange).

10.3 Achse konfigurieren

STEP 7 bietet die Konfigurationswerkzeuge, Inbetriebnahmewerkzeuge und
Diagnosewerkzeuge flr das Technologieobjekt "Achse".

==
ﬁfﬁrfrfﬁfﬁrrfrrlr ITrrTrrrree

(]

® & ‘ @If | 04
@  Antrieb ®  Inbetriebnahme
® Technologieobjekt ® Diagnose

®  Konfiguration

Hinweis
Bei CPUs mit einer Firmwareversion bis V2.2 bendtigt die PTO die interne Funktionalitat

eines schnellen Zahlers (HSC). Das bedeutet, dass der jeweilige HSC nicht anderweitig
verwendet werden kann.

Die Zuordnung zwischen PTO und HSC ist fest vorgegeben. Wenn PTO1 aktiviert wird,
erfolgt die Verbindung mit HSC1. Wenn PTO2 aktiviert wird, erfolgt die Verbindung mit
HSC2. Sie kdnnen den aktuellen Wert (z. B. in ID1000) nicht Gberwachen, wenn Impulse
auftreten.

CPUs ab S7-1200 V3.0 haben diese Einschréankung nicht. Alle HSCs bleiben, wenn in
diesen CPUs Impulsausgange konfiguriert sind, fir die Verwendung im Programm verfugbar.
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10.3 Achse konfigurieren

Tabelle 10- 5 STEP 7-Werkzeuge fir die Bewegungssteuerung

Werkzeug

Beschreibung_;

Konfiguration

Konfiguriert die folgenden Eigenschaften des Technologieobjekts "Achse":
e Auswahl des gewlinschten PTO und Konfiguration der Antriebsschnittstelle

e Eigenschaften der Mechanik und des Ubertragungsverhéltnisses des Antriebs (bzw. der
Maschine oder Anlage)

o Eigenschaften der Positionsgrenzwerte, Dynamik und Referenzpunktfahrt
Speichern Sie die Konfiguration im Datenbaustein des Technologieobjekts.

Inbetriebnahme

Testet die Funktion Ihrer Achse, ohne dass ein Anwenderprogramm erstellt werden muss. Wenn
das Werkzeug gestartet wird, wird das Steuerpanel angezeigt. Die folgenden Befehle sind im
Steuerpanel verflgbar:

e Achse freigeben und deaktivieren

e Achse im Tippbetrieb bewegen

e Achse absolut und relativ bewegen

e Referenzpunkifahrt der Achse durchfiihren
e Fehler quittieren

Die Geschwindigkeit und die Beschleunigung/Verzdgerung kann fiir die
Bewegungssteuerungsbefehle angegeben werden. Das Steuerpanel zeigt auch den aktuellen
Achsenzustand.

Diagnose

Uberwachung des aktuellen Zustands und der Fehlerinformationen fiir die Achse und den
Antrieb.

Easy Book

T TR Nachdem Sie das Technologieobjekt fir die Achse

angelegt haben, konfigurieren Sie die Achse,
" ) > indem Sie die grundlegenden Parameter
definieren, z. B. die PTO und die Konfiguration der
Antriebsschnittstelle. Sie konfigurieren auch die
anderen Eigenschaften der Achse wie
Positionsgrenzwerte, Dynamik und
Referenzpunktfahrt.
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10.3 Achse konfigurieren

Hinweis

Sie missen moglicherweise die Werte der Eingangsparameter der
Bewegungssteuerungsanweisungen im Anwenderprogramm an die neue Einheit anpassen.

T e o
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Konfigurieren Sie die Eigenschaften fiir die
Antriebssignale, Antriebsmechanik und
Positionsiiberwachung (Hardware- und Software-
Endschalter).

Sie konfigurieren die
Bewegungssteuerungsdynamik und das Verhalten
des Not-Aus-Befehls.
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10.3 Achse konfigurieren

Ferner konfigurieren Sie das Verhalten der Referenzpunktfahrt (passiv und aktiv).

B Mot b beibar

[
Fape

Trar dey Brdriempminu baley
[
() vmnsse rer

— - TN R g R kg

B P T S——
[ N LRt e

Im Steuerpanel "Inbetriebnahme" kénnen Sie die Funktionalitdt unabhangig von Ihrem
Anwenderprogramm testen.

14 Klicken Sie auf das Symbol "Anlauf’, um die Achse in Betrieb zu nehmen.

Das Steuerpanel zeigt den aktuellen Zustand der Achse. Sie kdnnen nicht nur die Achse
aktivieren und deaktivieren, Sie kénnen auch die Positionierung der Achse priifen (sowohl
absolut als auch relativ) und Sie kénnen Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung
vorgeben. Weiterhin kénnen Sie die Referenzpunktfahrt und den Tippbetrieb testen. Im
Steuerpanel kénnen Sie auch Fehler quittieren.
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10.4 TO-Befehlstabelle PTO konfigurieren

10.4 TO-Befehistabelle PTO konfigurieren

Mit Hilfe der Technologieobjekte kénnen Sie eine Anweisung CommandTable konfigurieren.

Hinzufligen eines Technologieobjekts
Erweitern Sie in der Projektnavigation den Knoten "Technologieobjekte" und wahlen Sie

1.

"Neues Objekt hinzufiigen" aus.

2. Wahlen Sie das Symbol "Befehlstabelle" (benennen Sie es ggf. um) und klicken Sie auf

"OK", um den Konfigurationseditor fur das Befehlstabellenobjekt zu 6ffnen.

"Neuey Objekt hinzfUgen

Hanhe

Fuftragstabeie 1

Harne Wers
* w» ] Moteen Comtrel
w [ 571200 Metion Contral Vi

Blaion o TO_fxiz_FTO

A
{ : & 19_CommandTable_FT0 V30

Rl Camvurol

il [f »
> [Vieitere Informationen

o] Hiew hincitisgen und olinen

T & | TO_CommandTable_FIC
Nhurrarer =]
@ futormatesch
) Maswall
Beschresbung

Dai Techawlogeesbyabt "aafragitaballe™

10 ComnmnandTable_FTOT emaghcht 3 mit Milfe von
FLLopen Metan Contrel fultragen. Bewegungsprohle
in gimer Tabelle 7 eratellen Die eratelien Peofile
werden mit demn Technobegieobpedt "Achse™ auf emnen
phydalzchen Sntmel angeveendst

o1 sbrechen |

Schritte fir lnre Anwendung planen
Die gewilinschte Bewegungsfolge kénnen Sie im Konfigurationsfenster "Befehlstabelle”

erstellen und das Ergebnis in der grafischen Darstellung im Kurvendiagramm prifen.

Sie kdnnen die Befehlstypen auswahlen, die fiir die Verarbeitung der Befehlstabelle

verwendet werden sollen. Bis zu 32 Schritte kdnnen eingegeben werden. Die Befehle
werden der Reihe nach verarbeitet und erzeugen miihelos ein komplexes Bewegungsprofil.

Tabelle 10- 6 MC_CommandTable-Befehlstypen

Befehlstyp Beschreibung

Empty Dieser Befehl dient als Platzhalter fur jeden hinzuzufligenden Befehl. Der leere Eintrag
wird bei der Verarbeitung der Befehlstabelle ignoriert.

Halt Der Befehl hélt die Achse an.

Hinweis: Der Befehl wird nur nach einem Befehl "Velocity setpoint" durchgefihrt.

Positioning Relative

Der Befehl positioniert die Achse basierend auf der Distanz. Er bewegt die Achse um die
angegebene Distanz mit der angegebenen Geschwindigkeit.

Positioning Absolute

Der Befehl positioniert die Achse basierend auf der Lage. Er bewegt die Achse mit der
vorgegebenen Geschwindigkeit an die angegebene Position.

234
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10.4 TO-Befehlstabelle PTO konfigurieren

Befehlstyp

Beschreibung_;

Velocity setpoint

Der Befehl bewegt die Achse mit der angegebenen Geschwindigkeit.

Wait

Der Befehl wartet, bis der angegebene Zeitraum abgelaufen ist. "Wait" stoppt keine aktive
Verfahrbewegung.

Separator

Der Befehl flgt eine Trennlinie ("Separator") oberhalb der ausgewahlten Linie ein. Die
Trennlinie ermoglicht die Definition mehrerer Profile in einer Befehlistabelle.

Easy Book
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In der folgenden Abbildung wird "Command complete" als Ubergang zum néchsten Schritt
verwendet. Diese Art des Ubergangs ermdglicht es Ihrem Gerat, auf die Start-
/Stoppgeschwindigkeit zu verzégern und dann zu Beginn des nachsten Schritts erneut zu

beschleunigen.
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@ Die Achse verzdgert zwischen den Schritten auf die Start-/Stoppgeschwindigkeit.

In der folgenden Abbildung wird "Blending motion" als Ubergang zum n&chsten Schritt
verwendet. Diese Art des Ubergangs ermdglicht es Ihrem Gerét, die Geschwindigkeit bis
zum Start des nachsten Schritts beizubehalten, was zu einem glatten Ubergang des Gerats
von einem Schritt zum nachsten fihrt. Bei Verwendung von "Blending motion" kann sich die
Gesamtdauer fir die vollstandige Ausfiihrung eines Profils verkiirzen. Ohne Blending dauert
die Ausfiihrung des Beispiels sieben Sekunden. Mit Blending wird die Ausfiihrungszeit um
eine Sekunde auf insgesamt sechs Sekunden reduziert.
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10.4 TO-Befehlstabelle PTO konfigurieren

Allgaenain
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2 Forforang dboohie 1004 i) Bevwegqung uberichieden eIl L

g ab-schietd -
dading sbschbeben

(@ Die Achse bewegt sich ununterbrochen weiter und beschleunigt oder verzégert auf die
Geschwindigkeit des nachsten Schritts, wodurch Zeit gespart und mechanischer Verschleil
verringert wird.

Die Funktionsweise lhrer Befehlstabelle wird, wie im Folgenden gezeigt, von der Anweisung
MC_CommandTable gesteuert:

- Hetzeerk 1:
Eomimentarn

DE3
“RC_
ComnrnandTable_

RIC_CommandTable =
- R4
f—_FN EHO

we1 Done -

“Ras_ 1T — Az el

DR

“Command table_ 'l
1" — Commandlable Emar =
k.0
“iran”
_| |»— Exgcute SHAWO
| — Stamitep CUmEntStep - “Cumrentsrep”
4 = EndStep TV T

StepCode - “Steploda”
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

10.5 Bewegungssteuerungsanweisungen

10.5.1 Ubersicht MC-Anweisungen

Die Bewegungssteuerungsanweisungen verwenden einen zugehdrigen Technologie-
Datenbaustein und die dafiir zugewiesene PTO (Impulsfolge) der CPU, um die Bewegung
einer Achse zu steuern.

o MC_Power (Seite 238) aktiviert und deaktiviert eine Achse fiir die Bewegungssteuerung.

o MC_Reset|(Seite|241) setzt alle Bewegungssteuerungsfehler zurlick. Alle
Bewegungssteuerungsfehler, die quittiert werden kénnen, werden quittiert.

e MC_Home (Seite 242) stellt die Beziehung zwischen dem Achsensteuerungsprogramm
und dem mechanischen Positionierungssystem der Achse her.

e MC_Halt|/(Seite 245) storniert alle Bewegungsvorgange und bewirkt den Stopp der
Achsenbewegung. Die Halteposition ist nicht definiert.

e MC_MoveAbsolute (Seite 247) startet die Bewegung zu einer absoluten Position. Der
Auftrag ist beendet, wenn die Zielposition erreicht ist.

® MC_MoveRelative (Seite 249) startet eine Positionierbewegung relativ zur Startposition.

e MC_MoveVelocity (Seite 251) bewirkt, dass sich die Achse mit der angegebenen
Geschwindigkeit bewegt.

® MC_Movedog (Seite 254) flhrt den Tippbetrieb zu Test- und Anlaufzwecken aus.
e MC_CommandTable|(Seite|257) fuhrt Achssteuerungsbefehle als Bewegungsfolge aus.
® MC_ChangeDynamic|(Seite|260) andert die Dynamikeinstellungen der Achse.

® MC_WriteParam (Seite 262) schreibt bestimmte Parameter, um die Funktionalitat der
Achse im Anwenderprogramm zu andern.

® MC_ReadParam|(Seite|264) liest bestimmte Parameter, die die aktuelle Position,
Geschwindigkeit usw. der im Achseneingang definierten Achse angeben.

CPU-Firmwarestande

Wenn Sie mit einer S7-1200 CPU mit Firmware V4.0 arbeiten, wahlen Sie Version V4.0 der
Bewegungsanweisungen.

Wenn Sie mit einer S7-1200 CPU mit Firmwareversion V3.0 oder niedriger arbeiten, wahlen
Sie die entsprechende Version V3.0, V2.0 oder V1.0 der Bewegungsanweisungen.
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

10.5.2

Anweisung MC_Power (Achse freigeben/sperren)

Hinweis

Wenn die Achse wegen eines Fehlers ausgeschaltet wird, wird sie nach Behebung und
Quittierung des Fehlers automatisch wieder aktiviert. Hierfur ist erforderlich, dass der
Eingangsparameter Enable den Wert WAHR wahrend dieses Vorgangs gespeichert hat.

Tabelle 10- 7 Anweisung MC_Power

KOP/FUP

SCL

Beschreibung_;

"MC_Power _DB"
MC_Power [ = (1)
|| e

— EM EMO jm
Az Status —
— Enable —
StopMode Error =1

"MC_Power_ DB" (
Axis:= multi_ fb in_,
Enable:= bool_in_,
StopMode:=_int_in_,
Status=> bool out_,
Busy=> bool_out_,
Error=> bool_out_,
ErrorID=> word out_,

ErrorInfo=> word _out );

Die Bewegungssteuerungsanweisung MC_Power
aktiviert oder deaktiviert eine Achse. Bevor Sie die
Achse aktivieren oder deaktivieren kénnen, priifen
Sie die folgenden Bedingungen:

e Das Technologieobjekt wurde korrekt
konfiguriert.

o Es steht kein Freigabe verhindernder Fehler an.

Die Ausfiihrung von MC_Power kann nicht von
einer Bewegungssteuerungsaufgabe abgebrochen
werden. Durch Deaktivieren der Achse
(Eingangsparameter Enable = FALSCH ) werden
alle Bewegungssteuerungsaufgaben fiir das
zugehorige Technologieobjekt abgebrochen.

1 STEP 7 erstellt automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfligen.

2 |m SCL-Beispiel ist "MC_Power_DB" der Name des Instanz-DBs.

Tabelle 10- 8 Parameter fir die MC_Power-Anweisung

gestoppt.

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung
Axis IN TO_Axis_1 Technologieobjekt "Achse"
Enable IN Bool e FALSE (Standard): Alle aktiven Aufgaben werden entsprechend

dem parametrierten "StopMode" abgebrochen und die Achse wird

o TRUE: Die Bewegungssteuerung versucht, die Achse zu aktivieren.
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung
StopMode IN Int e 0: Not-Aus: Steht eine Anforderung zur Deaktivierung der Achse an,
bremst die Achse mit der konfigurierten Notfallverzégerung. Die
Achse wird nach Erreichen des Stillstands deaktiviert.
e 1: Sofortiger Stopp: Steht eine Anforderung zur Deaktivierung der
Achse an, wird die Achse ohne Verzdgerung deaktiviert. Der
Impulsausgang wird sofort gestoppt.
e 2: Not-Aus mit Rucksteuerung: Steht eine Anforderung zur
Deaktivierung der Achse an, bremst die Achse mit der konfigurierten
Not-Aus-Verzoégerung. Wenn die Rucksteuerung aktiviert ist, wird
der konfigurierte Ruck beriicksichtigt. Die Achse wird nach Erreichen
des Stillstands deaktiviert.
Status ouT Bool Status der Achsenfreigabe:
e FALSE: Die Achse ist deaktiviert:
— Die Achse fiihrt keine Bewegungssteuerungsaufgaben aus und
nimmt keine neuen Aufgaben an (Ausnahme: Aufgabe
MC_Reset).
— Die Achse ist nicht am Referenzpunkt.
— Beim Deaktivieren wechselt der Zustand erst dann nach
FALSCH, wenn die Achse den Stillstand erreicht.
e TRUE: Die Achse ist aktiviert:
— Die Achse ist bereit, Bewegungssteuerungsaufgaben
auszufihren.
— Beim Aktivieren der Achse wechselt der Zustand erst dann nach
WAHR, wenn das Signal "Antrieb bereit" ansteht. Wurde die
Antriebsschnittstelle "Antrieb bereit" wahrend der
Achsenkonfiguration nicht eingerichtet, wechselt der Zustand
sofort nach WAHR.
Busy ouT Bool FALSE: MC_Power ist nicht aktiv.
TRUE: MC_Power ist aktiv.
Error ouT Bool FALSE: Kein Fehler
TRUE: In der Bewegungssteuerungsanweisung "MC_Power" oder im
zugehdorigen Technologieobjekt ist ein Fehler aufgetreten. Die
Fehlerursache ist in den Parametern ErrorlD und Errorinfo hinterlegt.
ErrorlD ouT Word Fehler-1D fir Parameter "Error"
Errorinfo ouT Word Fehlerinfo-ID fiir Parameter ErrorlD
Easy Book
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

A P
s AYd
MC_Power — MC_Power »
1 - - - -_-— -
Axis_1 - Axis Status |- Status_1 Ena_1 g @ | i >t
Ena_1 —{Enable Busy |- Busy_1 L4
1 - StopMode Errorf= Error_1 1 ____I I___-l l___'
Status_1 (4 -
ErrorlD |- -0 Ed >t
Errorinfo - 1 _.]—I____I_l___ s
Busy 1 g g | | > 1
B e bl i R S et e s S R s s QT g 0
Error_1 p fid I I >t
L 4¥ >
— MC_Reset
MC_Reset e s s s isis i i e B e i
Exe_2 g F(d > 1
Axis_1 | Axis Done | Done_2 L4 g
Exe_2 —|Execute Busy |~ Busy 2 Lk i e i e o S e ‘I_I ——————————
Y % Done_2 g 45 >t
Error |- -t
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Errorinfo |~ L Busy 2 ¢ 4 l
— Drive Interface , | T s im
Drive Enabled 0 5 I l | L > 1
1 = ____I—‘____I—I:_.
I Drive Ready g £ > 1

@ Eine Achse wird aktiviert und dann wieder deaktiviert. Nachdem der Antrieb das Signal "Antrieb bereit" an die CPU
zurtickgemeldet hat, kann die erfolgreiche Aktivierung tUber "Status_1" ausgelesen werden.

@) Nach einer Achsenfreigabe ist ein Fehler aufgetreten, der verursacht hat, dass die Achse deaktiviert wurde. Der
Fehler wird behoben und mit "MC_Reset" quittiert. Die Achse wird dann wieder aktiviert.

Um eine Achse mit konfigurierter Antriebsschnittstelle zu aktivieren, gehen Sie wie folgt vor:
1. Prifen Sie die oben angegebenen Voraussetzungen.

2. Initialisieren Sie den Eingangsparameter "StopMode" mit dem gewlinschten Wert. Setzen
Sie den Eingangsparameter "Enable" auf WAHR.

Der Freigabeausgang fiir "Antrieb freigegeben" wechselt nach WAHR, um die Spannung
fir den Antrieb zu aktivieren. Die CPU wartet auf das Signal "Antrieb bereit" des Antriebs.

Wenn das Signal "Antrieb bereit" am konfigurierten Bereitschaftseingang der CPU
verfligbar ist, wird die Achse freigegeben. Der Ausgangsparameter "Status" und die
Technologieobjektvariable <Achsenname>.StatusBits.Enable geben den Wert WAHR an.

Um eine Achse ohne konfigurierte Antriebsschnittstelle zu aktivieren, gehen Sie wie folgt vor:
1. Prifen Sie die oben angegebenen Voraussetzungen.

2. Initialisieren Sie den Eingangsparameter "StopMode" mit dem gewlinschten Wert. Setzen
Sie den Eingangsparameter "Enable" auf WAHR. Die Achse ist aktiviert. Der
Ausgangsparameter "Status" und die Technologieobjektvariable
<Achsenname>.StatusBits.Enable geben den Wert WAHR an.

Um eine Achse zu deaktivieren, gehen Sie wie folgt vor:
1. Bringen Sie die Achse zum Stillstand.

Anhand der Technologieobjektvariable <Achsenname>.StatusBits.StandStill kdnnen Sie
erkennen, wann sich die Achse im Stillstand befindet.

2. Setzen Sie den Eingangsparameter "Enable" nach Erreichen des Stillstands auf
FALSCH.

3. Wenn die Ausgangsparameter "Busy" und "Status" und die Technologieobjektvariable
<Achsenname>.StatusBits.Enable den Wert FALSCH anzeigen, ist die Deaktivierung der
Achse beendet.
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10.5.3

Tabelle 10- 9 Anweisung MC_Reset

Anweisung MC_Reset (Fehler bestétigen)

10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

KOP/FUP SCL Beschreibung
“MC_Reset_DE" "MC_Reset DB" ( Mit der Anweisung MC_Reset quittieren Sie
e et Axis:= multi_ fb in_, "Betriebsfehler mit Achsenstopp" und
Execute:= bool_in _, "Konfigurationsfehler". Die Fehler, die quittiert
—En ENG =~ Restart:= bool in , werden mussen, finden Sie in der "Liste von
i donss Done=> bool out , ErrorIDs und Errorinfos" unter "Abhilfe".
= Exacute - - -
_ = Erm: Busy=> bool out_, Bevor Sie die Anweisung MC_Reset
Error=> bool out , verwenden, mussen Sie die Ursache eines
- ErrorID=> word out , anstehenden zu quittierenden

Konfigurationsfehlers behoben haben (indem
Sie beispielsweise einen ungliltige
Beschleunigungswert im Technologieobjekt
"Achse" in einen giiltigen Wert &ndern).

Ab Version 3.0 erméglicht der Befehl Restart
das Laden der Achsenkonfiguration in den
Arbeitsspeicher im Betriebszustand RUN.

ErrorInfo=> word_out )

T STEP 7 erstellt den DB automatisch, wenn Sie die Anweisung einfiigen.
2 |Im SCL-Beispiel ist "MC_Reset_DB" der Name des Instanz-DBs.

Die Aufgabe MC_Reset kann von keiner anderen Bewegungssteuerungsaufgabe
abgebrochen werden. Die neue Aufgabe MC_Reset bricht keine anderen aktiven
Bewegungssteuerungsaufgaben ab.

Tabelle 10- 10  Parameter der Anweisung MC_Reset

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung

Axis IN TO_Axis_1 Technologieobjekt "Achse"

Execute IN Bool Starten der Aufgabe bei einer positiven Flanke

Restart IN Bool TRUE = Laden der Achsenkonfiguration aus dem Ladespeicher in
den Arbeitsspeicher. Der Befehl kann nur bei deaktivierter Achse
ausgefihrt werden.

FALSE = Anstehende Fehler werden quittiert

Done ouT Bool WAHR = Fehler wurde quittiert.

Busy ouT Bool WAHR = Die Aufgabe wird ausgefiihrt.

Error ouT Bool WAHR = Wahrend der Ausflihrung der Aufgabe trat ein Fehler auf.
Die Fehlerursache ist in den Parametern ErrorlD und Errorinfo
hinterlegt.

ErrorlD OUTP Word Fehler-ID fur Parameter "Error"

Errorinfo ouT Word Fehlerinfo-ID fur Parameter ErrorlD
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Um einen Fehler mit MC_Reset zu quittieren, gehen Sie folgendermalen vor:
1. Prifen Sie die oben angegebenen Voraussetzungen.

2. Starten Sie die Quittierung des Fehlers mit einer steigenden Flanke am
Eingangsparameter Execute.

3. Der Fehler wurde quittiert, wenn Done gleich WAHR ist und die
Technologieobjektvariable <Achsenname>.StatusBits.Error gleich FALSCH ist.

10.5.4 Anweisung MC_Home (Referenzpunktfahrt der Achse durchfiihren)

Tabelle 10- 11 Anweisung MC_Home

KOP/FUP SCL Beschreibung
“MC_Home_0E" "MC_Home DB" ( Mit der Anweisung MC_Home passen
ME Fome o Axis:= multi_ fb in , Sie die Achsenkoordinaten an die reale,
— I Execute:= bool in _, physikalische Position des Antriebs an.
—EN EMO — Position:= real in , Fir die absolute Positionierung der
e:xis Done — Mode:=_int:in_,_ - Achse ist eine Referenzpunktfahrt
- Pi:iﬁi — Done=> bool out_, erforderlich:
—— - Busy=> bool out , Um die Anweisung MC_Home zu
Error b CommandAborted=> bool out , verwenden, muss die Achse zunachst

Error=> bool out_, freigegeben werden.

i ErrorID=> word out ,
ErrorInfo=> word out );

1 STEP 7 erstellt automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfligen.
2 |m SCL-Beispiel ist "MC_Home_DB" der Name des Instanz-DBs.

Die folgenden Arten von Referenzpunktfahrten stehen zur Verfligung:

e Direkte Referenzpunktfahrt absolut (Mode = 0): Die aktuelle Achsenposition wird auf den
Wert des Parameters "Position" gesetzt.

e Direkte Referenzpunktfahrt relativ (Mode = 1): Die aktuelle Achsenposition wird um den
Wert des Parameters "Position" versetzt.

e Passive Referenzpunktfahrt (Mode = 2): Wahrend der passiven Referenzpunktfahrt fiihrt
die Anweisung MC_Home keine Referenzpunktfahrtbewegung durch. Die fiir diesen
Schritt erforderliche Verfahrbewegung missen Sie tiber andere
Bewegungssteuerungsanweisungen implementieren. Wenn der Referenzpunktwechsel
erkannt wird, wird die Achse an den Referenzpunkt gefahren.

e Aktive Referenzpunktfahrt (Mode = 3): Die Referenzpunktfahrt wird automatisch
durchgefiihrt.
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Tabelle 10- 12 Parameter fir die MC_Home-Anweisung

10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung
Axis IN TO_Axis_PTO Technologieobjekt "Achse"
Execute IN Bool Starten der Aufgabe bei einer positiven Flanke
Position IN Real ¢ Mode =0, 2 und 3 (Absolute Position der Achse nach
Beendigung der Referenzpunktfahrt)
e Mode = 1 (Korrekturwert fiir die aktuelle Achsenposition)
Grenzwerte: -1,0e'2 < Position < 1,0e12
Mode IN Int Art der Referenzpunkifahrt
e 0: Direkte Referenzpunktfahrt absolut
Die neue Achsenposition ist der Positionswert des
Parameters "Position".
o 1: Direkte Referenzpunktfahrt relativ
Die neue Achsenposition ist die aktuelle Achsenposition +
Positionswert des Parameters "Position".
e 2: Passive Referenzpunktfahrt
Referenzpunktfahrt entsprechend der
Achsenkonfiguration. Nach der Referenzpunkifahrt wird
der Wert des Parameters "Position" als neue
Achsenposition eingestellt.
o 3: Aktive Referenzpunktfahrt
Referenzpunktannaherung entsprechend der
Achsenkonfiguration. Nach der Referenzpunktfahrt wird
der Wert des Parameters "Position" als neue
Achsenposition eingestellt.
Done ouT Bool WAHR = Aufgabe durchgefuhrt
Busy ouT Bool WAHR = Die Aufgabe wird ausgefihrt.
CommandAborted ouT Bool WAHR = Wahrend der Ausfiihrung wurde die Aufgabe von
einer anderen Aufgabe abgebrochen.
Error ouT Bool WAHR = Wahrend der Ausflihrung der Aufgabe trat ein Fehler
auf. Die Fehlerursache ist in den Parametern ErrorID und
Errorinfo hinterlegt.
ErrorlD ouT Word Fehler-ID fur Parameter "Error"
Errorinfo ouT Word Fehlerinfo-ID fir Parameter ErrorlD
Easy Book
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Hinweis

Die Referenzpunktfahrt der Achse geht unter den folgenden Voraussetzungen verloren
e Deaktivierung der Achse durch die Anweisung MC_Power

¢ Umschalten zwischen Automatik- und Handbetrieb

e Nach dem Start der aktiven Referenzpunktfahrt (nach erfolgreicher Durchflihrung der
Referenzpunkifahrt steht die Referenzpunktfahrt der Achse erneut zur Verfiigung.)

¢ Nach Aus- und wieder Einschalten der CPU
e Nach Neustart der CPU (RUN-in-STOP oder STOP-in-RUN)

Um die Achse an den Referenzpunkt zu fahren, gehen Sie folgendermafen vor:
1. Prifen Sie die oben angegebenen Voraussetzungen.

2. Initialisieren Sie die erforderlichen Eingangsparameter mit Werten und starten Sie die
Referenzpunkifahrt mit einer steigenden Flanke am Eingangsparameter "Execute".

3. Wenn der Ausgangsparameter "Done" und die Technologieobjektvariable
<Achsenname>.StatusBits.HomingDone den Wert WAHR angeben, ist die
Referenzpunkifahrt beendet.

Tabelle 10- 13 Ubersteuerungsantwort

Betriebsart | Beschreibung

0 oder 1 Die Aufgabe MC_Home kann von keiner anderen Bewegungssteuerungsaufgabe abgebrochen werden. Die
neue Aufgabe MC_Home bricht keine aktiven Bewegungssteuerungsaufgaben ab. Positionsbezogene
Bewegungssteuerungsaufgaben werden nach der Referenzpunktfahrt entsprechend der neuen
Referenzpunktposition (Wert am Eingangsparameter Position) wieder aufgenommen.

2 Die Aufgabe MC_Home kann von den folgenden Bewegungssteuerungsaufgaben abgebrochen werden:
Mode der Aufgabe MC_Home = 2, 3: Die neue Aufgabe MC_Home bricht die folgende aktive
Bewegungssteuerungsaufgabe ab.

Mode der Aufgabe MC_Home = 2: Positionsbezogene Bewegungssteuerungsaufgaben werden nach der
Referenzpunktfahrt entsprechend der neuen Referenzpunktposition (Wert am Eingangsparameter Position)
wieder aufgenommen.

3 Die Aufgabe MC_Home kann von den folgenden Die neue Aufgabe MC_Home bricht die folgenden
Bewegungssteuerungsaufgaben abgebrochen aktiven Bewegungssteuerungsaufgaben ab:
werden: e MC_Home-Modus =2, 3
o MC_HOme MOde = 3 ° MC Halt
¢ MC_Halt e MC_MoveAbsolute
* MC_MoveAbsolute ¢ MC_MoveRelative
¢ MC_MoveRelative « MC_MoveVelocity

¢ MC_MoveVelocity
¢ MC_Movedog

¢ MC_Movedog
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

10.5.5 Anweisung MC_Halt (Achse pausieren)

Tabelle 10- 14  Anweisung MC_Halt

KOP/FUP SCL Beschreibung
"MC_Halt_0B" "MC_Halt DB" ( Mit der Anweisung MC_Halt stoppen Sie
ME_Hail |- Axis:= multi fb in , alle Be\_/vegungen_ und_ bringen di_e_ Achse
2 Execute:= bool_in_, zum Stillstand. Die Stillstandposition ist
—EN ENO — Done=> bool out , nicht definiert.
Aods fone . Busy=> bool out_, Um die Anweisung MC_Halt zu
= Execute " CommandAborted=> bool out , |verwenden, muss die Achse zunachst
L, Error=>_bool out_, freigegeben werden.
Errar b= ErrorID=> word out_,
ErrorInfo=> word_out )

1 STEP 7 erstellt automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfiigen.
2 Im SCL-Beispiel ist "MC_Halt_DB" der Name des Instanz-DBs.

Tabelle 10- 15  Parameter fiir die MC_Halt-Anweisung

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung

Axis IN TO_Axis_1 Technologieobjekt "Achse"

Execute IN Bool Starten der Aufgabe bei einer positiven Flanke

Done ouT Bool WAHR = Nullgeschwindigkeit erreicht

Busy ouT Bool WAHR = Die Aufgabe wird ausgefihrt.

CommandAborted ouT Bool WAHR = Wahrend der Ausfiihrung wurde die Aufgabe von
einer anderen Aufgabe abgebrochen.

Error ouT Bool WAHR = Wahrend der Ausfliihrung der Aufgabe trat ein
Fehler auf. Die Fehlerursache ist in den Parametern ErrorlD
und Errorinfo hinterlegt.

ErrorlD ouT Word Fehler-ID fur Parameter "Error"

Errorinfo ouT Word Fehlerinfo-ID fiir Parameter ErrorlD
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ErrorlD | Busy 2 o I I ﬁ I I >t
Errorinfo |— i

| _Abort_2 g £ [ I >t
500 7 — — p—m— - - = = - —— el -

Velocity R / \
Axis_1 0.0 5 >

Die folgenden Werte wurden im Konfigurationsfenster "Dynamik > Allgemein" konfiguriert: Beschleunigung = 10,0 und
Verzdgerung = 5,0

@ Die Achse wird von einer Aufgabe MC_Halt gebremst, bis sie zum Stillstand kommt. Der Stillstand der Achse wird
Uber "Done_2" gemeldet.
@ Wahrend die Aufgabe MC_Halt die Achse bremst, wird die Aufgabe von einer anderen

Bewegungssteuerungsaufgabe abgebrochen. Der Abbruch wird Giber "Abort_2" gemeldet.

Ubersteuerungsantwort

Die Aufgabe MC_Halt kann von den
folgenden Bewegungssteuerungsaufgaben
abgebrochen werden:

MC_Home Mode = 3
MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_Movedog

Die neue Aufgabe MC_Halt bricht die
folgenden aktiven
Bewegungssteuerungsaufgaben ab:

MC_Home Mode = 3
MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_Movedog
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

10.5.6 Anweisung MC_MoveAbsolute (Achse absolut positionieren)

Tabelle 10- 16 Anweisung MC_MoveAbsolute

KOP/FUP SCL Beschreibung
mMC_ "MC_MoveAbsolute DB" ( Mit der Anweisung
Maveshenlute_ Axis:= multi_fb_in_, MC_MoveAbsolute starten Sie
Execute:= bool in , eine Positionierbewegung der
WiC_ovegsoiu 1) L. T T . Ach i iti
&Y, Position:= real in , chse zu einer absoluten Position.
—EN EMO — Velocity:= real in , Um die Anweisung
Axis Dohe - Done=> bool out , MC_MoveAbsolute zu verwenden,
— Execute — Busy=> bool out , muss die Achse zuné&chst
:#Dslltl?yn CommandAborted=> bool out , freigegeben und zum
elac| = - - -
o L Error=> bool _out_, Referenzpunkt gefahren werden.
ErrorID=> word out_,
. ErrorInfo=> word_out )

1 STEP 7 erstellt automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfligen.
2 Im SCL-Beispiel ist "MC_MoveAbsolute_DB" der Name des Instanz-DBs.

Tabelle 10- 17  Parameter fiir die MC_MoveAbsolute-Anweisung

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung

Axis IN TO_Axis_1 Technologieobjekt "Achse"

Execute IN Bool Starten der Aufgabe bei einer positiven Flanke (Standardwert:
Falsch)

Position IN Real Absolute Zielposition (Standardwert: 0.0)
Grenzwerte: -1,0e'2 < Position < 1,0e12

Velocity IN Real Achsengeschwindigkeit (Standardwert: 10.0)

Diese Geschwindigkeit wird wegen der konfigurierten
Beschleunigung und Verzégerung und der anzufahrenden
Zielposition nicht immer erreicht.

Grenzwerte: Start-/Stoppgeschwindigkeit < Velocity <
Maximalgeschwindigkeit

Done ouT Bool WAHR = Absolute Zielposition erreicht

Busy ouT Bool WAHR = Die Aufgabe wird ausgefiihrt.

CommandAborted ouT Bool WAHR = Wahrend der Ausfiihrung wurde die Aufgabe von einer
anderen Aufgabe abgebrochen.

Error ouT Bool WAHR = Wahrend der Ausfliihrung der Aufgabe trat ein Fehler auf.
Die Fehlerursache ist in den Parametern ErrorlD und Errorinfo
hinterlegt.

ErrorlD ouT Word Fehler-ID fiir Parameter "Error" (Standardwert: 0000)

Errorinfo ouT Word Fehlerinfo-ID fir Parameter "ErrorID" (Standardwert: 0000)
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

MC_MoveAbsolute

Axis_1 - Axis Done |- Done_1
Exe_1— Execute Busy |- Busy_1
1000.0 - Position CommandAborted |- Abort_1

50.0 - Velocity Error |-
ErrorlD |-
Errorinfo |-
MC_MoveAbsolute
Axis_1 —Axis Done |- Done_2
Exe_2 —|Execute Busy |- Busy_2
1500.0 | Position CommandAborted |-
30.0 A Velocity Error

ErrorlD
Errorinfo

— Move 1

Exe_1
Done_1
Busy_1

L Abort_1
— Move 2
Exe_2

Done_2

Busy 2

50.0
30.0

Velocity

Axis_1 0.0

158000 = — = - = - — — == — — —
1000.0

Position

Axis_1 0.0

55

Die folgenden Werte wurden im Konfigurationsfenster "Dynamik > Allgemein" konfiguriert: Beschleunigung = 10,0 und
Verzégerung = 10,0

@
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Eine Achse wird mit der Aufgabe MC_MoveAbsolute zur absoluten Position 1000,0 gefahren. Wenn die Achse die
Zielposition erreicht, wird dies tUber "Done_1" gemeldet. Wenn "Done_1" = WAHR ist, wird eine andere Aufgabe
MC_MoveAbsolute mit der Zielposition 1500,0 gestartet. Wegen der Antwortzeiten (z. B. Zykluszeit des
Anwenderprogramms usw.) kommt die Achse kurz zum Stillstand (siehe vergré3erter Ausschnitt). Wenn die Achse
die neue Zielposition erreicht, wird dies Uiber "Done_2" gemeldet.

Eine aktive Aufgabe MC_MoveAbsolute wird von einer anderen Aufgabe MC_MoveAbsolute abgebrochen. Der
Abbruch wird tber "Abort_1" gemeldet. Die Achse wird dann mit der neuen Geschwindigkeit zur neuen Zielposition
1500,0 gefahren. Wenn die neue Zielposition erreicht ist, wird dies iber "Done_2" gemeldet.

Ubersteuerungsantwort

Die Aufgabe MC_MoveAbsolute kann von Die neue Aufgabe MC_MoveAbsolute
den folgenden

Bewegungssteuerungsaufgaben

abgebrochen werden:

MC_Home Mode = 3
MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity

MC_Movedog

bricht die folgenden aktiven
Bewegungssteuerungsaufgaben ab:

e MC_Home Mode = 3
e MC_Halt

e MC_MoveAbsolute

e MC_MoveRelative

e MC_MoveVelocity

e MC_Movedog
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

10.5.7 Anweisung MC_MoveRelative (Achse relativ positionieren)

Tabelle 10- 18  Anweisung MC_MoveRelative

KOP/FUP SCL Beschreibung
“MC_ "MC_MoveRelative DB" ( Mit der Anweisung
Mavehe ative_ Axis:= multi_fb in_, MC_MoveRelative starten Sie eine
S — Execute:= bool_in_, P03|t|on|.e.rbewegung relativ zur
- \1-1 | Distance:= real in , Startposition.
—EN ENO — Velocity:= real in , Um die Anweisung
Auis Done - Done=>_booI_out:, - MC_MoveRelative zu verwenden,
— Execute — Busy=> bool out_, muss die Achse zuné&chst
Eiesltz;;? L, CommandAborted=> bool_ out_, freigegeben werden.
Errar Error=> bool_out_,

ErrorID=> word out_,

ErrorInfo=> word_out )

1 STEP 7 erstellt automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfiigen.
2 Im SCL-Beispiel ist "MC_MoveRelative_DB" der Name des Instanz-DBs.

Tabelle 10- 19  Parameter fiir die MC_MoveRelative-Anweisung

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung

Axis IN TO_Axis_1 Technologieobjekt "Achse"

Execute IN Bool Starten der Aufgabe bei einer positiven Flanke (Standardwert:
Falsch)

Distance IN Real Verfahrweg fiir den Positioniervorgang (Standardwert: 0.0)

Grenzwerte: -1,0e'2 < Distance < 1,0e12
Velocity IN Real Achsengeschwindigkeit (Standardwert: 10.0)

Diese Geschwindigkeit wird wegen der konfigurierten
Beschleunigung und Verzégerung und des zu fahrenden Wegs
nicht immer erreicht.

Grenzwerte: Start-/Stoppgeschwindigkeit < Velocity <
Maximalgeschwindigkeit

Done ouT Bool WAHR = Zielposition erreicht

Busy ouT Bool WAHR = Die Aufgabe wird ausgefiihrt.

CommandAborted ouT Bool WAHR = Wahrend der Ausfiihrung wurde die Aufgabe von einer
anderen Aufgabe abgebrochen.

Error ouT Bool WAHR = Wahrend der Ausfiihrung der Aufgabe trat ein Fehler auf.
Die Fehlerursache ist in den Parametern ErrorlD und Errorinfo
hinterlegt.

ErrorlD ouT Word Fehler-ID fur Parameter "Error" (Standardwert: 0000)

Errorinfo ouT Word Fehlerinfo-ID fir Parameter "ErrorID" (Standardwert: 0000)
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

MC_MoveRelative rMove1
Axis_1 - Axis Done |- Done_1 Exe 1
Exe_1 - Execute Busy |- Busy_1 1
1000.0 | Distance CommandAborted |- Abort_1
: Busy 1 g
50.0 A Velocity Error -
ErrorlD |- 1
Errorinfo |- Done_1 g
1
L_Abort_1 g
MC_MoveRelative rMove2
Axis_1 —{Axis Done |- Done_2 Exe 2
Exe_2 —|Execute Busy |- Busy_2 1
500.0 -|Distance CommandAborted |~ Busy_2
30.0 HVelocity Error |- == O
ErrorlD |- 1
Errorinfo |- Done_2 g
50.0
30.0
Velocity
Axis_1 0.0
1500.0
1000.0
Position
Axis_1 0.0

Die folgenden Werte wurden im Konfigurationsfenster "Dynamik > Allgemein" konfiguriert: Beschleunigung = 10,0 und

Verzdge

@
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rung = 10,0

Die Achse wird von einer Aufgabe MC_MoveRelative den Weg ("Distance") 1000,0 gefahren. Wenn die Achse die
Zielposition erreicht, wird dies tber "Done_1" gemeldet. Wenn "Done_1" = WAHR ist, wird eine andere Aufgabe
MC_MoveRelative mit dem Verfahrweg 500,0 gestartet. Wegen der Antwortzeiten (z. B. Zykluszeit des
Anwenderprogramms) kommt die Achse kurz zum Stillstand (siehe vergroRerter Ausschnitt). Wenn die Achse die
neue Zielposition erreicht, wird dies Gber "Done_2" gemeldet.

Eine aktive Aufgabe MC_MoveRelative wird von einer anderen Aufgabe MC_MoveRelative abgebrochen. Der
Abbruch wird tber "Abort_1" gemeldet. Die Achse wird dann mit der neuen Geschwindigkeit den neuen Weg
("Distance") 500,0 gefahren. Wenn die neue Zielposition erreicht ist, wird dies (iber "Done_2" gemeldet.

Ubersteuerungsantwort

Die Aufgabe MC_MoveRelative kann von

den folgenden
Bewegungssteuerungsaufgaben
abgebrochen werden:

MC_Home Mode = 3
MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_Movedog

Die neue Aufgabe MC_MoveRelative
bricht die folgenden aktiven
Bewegungssteuerungsaufgaben ab:

MC_Home Mode = 3
MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_Movedog
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

10.5.8 Anweisung MC_MoveVelocity (Achse mit vordefinierter Geschwindigkeit
bewegen)
Tabelle 10- 20  Anweisung MC_MoveVelocity
KOP/FUP SCL Beschreibung
M "MC_MoveVelocity DB" ( Mit der Anweisung
Moveyelocit_ Axis:= multi fb in , MC_MoveVelocity bewegen Sie

OB"

] C_Mme\-"elocitlz |T

- EM EMO b

Axis In elocity =1

— Execute =
W elocity

o

= Current Etrar =i

Execute:= bool_in _,
Velocity:= real in _,
Direction:=_int_in_,
Current:=_bool_in_,
InVelocity=> bool_out_,
Busy=> bool_ out_,
CommandAborted=> bool_ out_,
Error=> bool_out_,
ErrorID=> word out_,
ErrorInfo=> word out );

die Achse konstant mit der
angegebenen Geschwindigkeit.

Um die Anweisung
MC_MoveVelocity zu verwenden,
muss die Achse zunachst
freigegeben werden.

1

2

Tabelle 10- 21

STEP 7 erstellt automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfligen.
Im SCL-Beispiel ist "MC_MoveVelocity_DB" der Name des Instanz-DBs.

Parameter fiir die MC_MoveVelocity-Anweisung

Parameter und Datentyp Datentyp

Beschreibung

Axis IN TO_Axis_1

Technologieobjekt "Achse"

Execute IN Bool

Starten der Aufgabe bei einer positiven Flanke (Standardwert:
Falsch)

Velocity IN Real

Geschwindigkeitsangabe fiir die Achsenbewegung (Standardwert:
10.0)

Grenzwerte: Start-/Stoppgeschwindigkeit < |Velocity| <
Maximalgeschwindigkeit

(Velocity = 0,0 ist zulassig)

Direction IN Int

Richtungsangabe:

e 0: Die Drehrichtung entspricht dem Vorzeichen des Werts im
Parameter "Velocity" (Standardwert)

e 1: Positive Drehrichtung (das Vorzeichen des Werts im
Parameter "Velocity" wird ignoriert).

e 2: Negative Drehrichtung (das Vorzeichen des Werts im
Parameter "Velocity" wird ignoriert).
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

Parameter und Datentyp

Datentyp

Beschreibung

Current

IN

Bool

Aktuelle Geschwindigkeit beibehalten:

e FALSCH: "Aktuelle Geschwindigkeit beibehalten" ist
deaktiviert. Die Werte der Parameter "Velocity" und "Direction"
werden verwendet. (Standardwert)

o WAHR: "Aktuelle Geschwindigkeit beibehalten" ist aktiviert. Die
Werte der Parameter "Velocity" und "Direction" werden nicht
berlcksichtigt.

Wenn die Achse die Bewegung mit der aktuellen
Geschwindigkeit wiederaufnimmt, gibt der Parameter
"InVelocity" den Wert TRUE. aus.

InVelocity

ouT

Bool

WAHR:

e Wenn "Current" = FALSE: Die im Parameter "Velocity"
angegebene Geschwindigkeit wurde erreicht.

e Wenn "Current" = TRUE: Die Achse fahrt zur Startzeit mit der
aktuellen Geschwindigkeit.

Busy

ouT

Bool

WAHR = Die Aufgabe wird ausgefiihrt.

CommandAborted

ouT

Bool

WAHR = Wahrend der Ausflihrung wurde die Aufgabe von einer
anderen Aufgabe abgebrochen.

Error

ouT

Bool

WAHR = Wahrend der Ausfliihrung der Aufgabe trat ein Fehler auf.
Die Fehlerursache ist in den Parametern ErrorlD und Errorinfo
hinterlegt.

ErrorlD

ouT

Word

Fehler-ID fur Parameter "Error" (Standardwert: 0000)

Errorinfo

ouT

Word

Fehlerinfo-ID fir Parameter "ErrorID" (Standardwert: 0000)
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MC_MoveVelocity ~ Move 1 4
Axis_1 - Axis InVelocity - InVel_1 Exe_1 g
Exe_1 H{ Execute Busy |- Busy 1 1
50.0 4 Velocity CommandAborted |- Abort_1 Busy 1 0

1 - Direction Error |- =
0 - Current ErrorlD |- 1
Errorlnfo |- InVel_1 ¢
1
| Abort 1 g
MC_MoveVelocity —Move 2 1
Axis_1 -] Axis InVelocity |- InVel_2 Exe_2 g
Exe_2 —Execute Busy |- Busy_2 1
15.0 4 Velocity CommandAborted - Busy 2 0

1 - Direction Error |-

0 - Current ErrorlD |- 1
Errorinfo | _InVeI_2 ]
50.0
Velocity 15.0
Axis_1 0.0

r

10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen
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Die folgenden Werte wurden im Konfigurationsfenster "Dynamik > Allgemein" konfiguriert: Beschleunigung = 10,0 und
Verzégerung = 10,0
Eine aktive Aufgabe MC_MoveVelocity meldet tber "InVel_1", dass die Zielgeschwindigkeit erreicht wurde. Sie
wird dann von einer anderen Aufgabe MC_MoveVelocity abgebrochen. Der Abbruch wird tGber "Abort_1" gemeldet.
Wenn die neue Zielgeschwindigkeit 15,0 erreicht ist, wird dies Uber "InVel_2" gemeldet. Die Achse bewegt sich
dann mit der neuen konstanten Geschwindigkeit weiter.

®

Eine aktive Aufgabe MC_MoveVelocity wird von einer anderen Aufgabe MC_MoveVelocity abgebrochen, bevor sie
ihre Zielgeschwindigkeit erreicht. Der Abbruch wird Gber "Abort_1" gemeldet. Wenn die neue Zielgeschwindigkeit
15,0 erreicht ist, wird dies Uber "InVel_2" gemeldet. Die Achse bewegt sich dann mit der neuen konstanten
Geschwindigkeit weiter.

Ubersteuerungsantwort

Die Aufgabe MC_MoveVelocity kann von

den folgenden

Bewegungssteuerungsaufgaben

abgebrochen werden:

Easy Book
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MC_Home Mode = 3
MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_Movedog

Die neue Aufgabe MC_MoveVelocity bricht

die folgenden aktiven

Bewegungssteuerungsaufgaben ab:

MC_Home Mode = 3
MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_Movedog
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

Hinweis
Verhalten bei auf Null gesetzter Geschwindigkeit (Velocity = 0,0)

Eine Aufgabe MC_MoveVelocity mit "Velocity" = 0,0 (wie eine Aufgabe MC_Halt) bricht
aktive Bewegungssteuerungsaufgaben ab und stoppt die Achse mit der konfigurierten
Verzégerung. Wenn die Achse zum Stillstand kommt, gibt der Ausgangsparameter
"InVelocity" mindestens einen Programmzyklus lang WAHR an.

"Busy" gibt wahrend des Verzdgerungsvorgangs den Wert WAHR an und geht zusammen
mit "InVelocity" nach FALSCH. Wenn der Parameter "Execute" = WAHR gesetzt ist, sind
"InVelocity" und "Busy" als gespeichert gesetzt.

Wenn die Aufgabe MC_MoveVelocity gestartet wird, wird das Statusbit "SpeedCommand" im
Technologieobjekt gesetzt. Das Statusbit "ConstantVelocity" wird beim Stillstand der Achse
gesetzt. Beide Bits werden an die neue Situation angepasst, wenn eine neue
Bewegungssteuerungsaufgabe gestartet wird.

10.5.9 Anweisung MC_MovedJog (Achse im Tippbetrieb bewegen)
Tabelle 10-22  Anweisung MC_MoveJog
KOP/FUP SCL Beschreibung
“MC_Movelog, "MC_MoveJog_DB" ( Mit der Anweisung MC_MoveJog
oE* Axis:= multi fb in , bewegen Sie die Achse konstant mit der
MC_bdorvedag ) JogForward:= bool in , angegebenen Geschwindigkeit im
S| T - - - . . . . .
JogBackward:= bool in_, Tippbetrieb. Diese Anweisung dient
—_ i:is IWElE:g : Velocity:= real in_, ub||ch§me|se zu Test- und
Jogrorward N InVelocity=> bool out_, Inbetr-lebnahrhezwecken.
— JogBackward Busy=> bool out_, Um die Anweisung MC_MoveJog zu
Velority " CommandAborted=> bool out , verwenden, muss die Achse zunachst
Errari. Error=> bool out_, - = freigegeben werden.
ErrorID=> word out_,
ErrorInfo=> word out );

1 STEP 7 erstellt automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfligen.
2 |m SCL-Beispiel ist "MC_MoveJog_DB" der Name des Instanz-DBs.
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

Tabelle 10- 23  Parameter fur die MC_MoveJog-Anweisung

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung
Axis IN TO_Axis_1 Technologieobjekt "Achse"
JogForward? IN Bool Solange der Parameter WAHR ist, bewegt sich die Achse mit der im

Parameter "Velocity" angegebenen Geschwindigkeit in positiver
Richtung. Das Vorzeichen des Werts im Parameter "Velocity" wird
ignoriert. (Standardwert: Falsch)

JogBackward' IN Bool Solange der Parameter WAHR ist, bewegt sich die Achse mit der im
Parameter "Velocity" angegebenen Geschwindigkeit in negativer
Richtung. Das Vorzeichen des Werts im Parameter "Velocity" wird
ignoriert. (Standardwert: Falsch)

Velocity IN Real Voreingestellte Geschwindigkeit flr den Tippbetrieb (Standardwert:
10.0)

Grenzwerte: Start-/Stoppgeschwindigkeit < [Velocity| <
Maximalgeschwindigkeit

InVelocity ouT Bool WAHR = Die im Parameter "Velocity angegebene Geschwindigkeit
wurde erreicht.

Busy ouT Bool WAHR = Die Aufgabe wird ausgefihrt.

CommandAborted ouT Bool WAHR = Wahrend der Ausfiihrung wurde die Aufgabe von einer
anderen Aufgabe abgebrochen.

Error ouT Bool WAHR = Wahrend der Ausflihrung der Aufgabe trat ein Fehler auf.
Die Fehlerursache ist in den Parametern ErrorlD und Errorinfo
hinterlegt.

ErrorlD ouT Word Fehler-ID fur Parameter "Error" (Standardwert: 0000)

Errorinfo ouT Word Fehlerinfo-ID flr Parameter "ErrorlD" (Standardwert: 0000)

T Wenn beide Parameter JogForward und JogBackward gleichzeitig WAHR sind, stoppt die Achse mit der konfigurierten
Verzdgerung. Ein Fehler wird in den Parametern "Error", "ErrorlD" und "Errorinfo" gemeldet.
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

A A

—Movedog 4 N ~
MC_Moveldog P m——— S S S B e e
Axis_1 =] Axis InVelocity [~ InVel_1 Jog_F g l I £ >t
Jog_F —{JogForward Busy |- Busy_1 8| M AT Ry | S S RTRS [ S S (Rt (P
Jog_B - JogBackward CommandAborted |~ Jog B g (c. I I >t

50.0 - Velocity Error - , ” =
ErrorlD |- Invel_1 g F 1 P | I >t

Errorinfo |- 1= ” o
Busy_1 g I | {6 | l >t

BOANES = e o — e S W T i o e
Velocity R
Axis_1 ¢ g 5 \_/ > 1
PR et oS et i e | e e e N —E R R i

Die folgenden Werte wurden im Konfigurationsfenster "Dynamik > Allgemein" konfiguriert: Beschleunigung = 10,0 und

Verzdgerung = 5,0

@ Die Achse wird im Tippbetrieb tber "Jog_F" in positiver Richtung bewegt. Wenn die Zielgeschwindigkeit 50,0
erreicht ist, wird dies Uber "InVelo_1" gemeldet. Die Achse bremst erneut bis zum Stillstand, nachdem Jog_F
zuruckgesetzt wird.

@) Die Achse wird im Tippbetrieb Gber "Jog_B" in negativer Richtung bewegt. Wenn die Zielgeschwindigkeit 50,0
erreicht ist, wird dies Uber "InVelo_1" gemeldet. Die Achse bremst erneut bis zum Stillstand, nachdem Jog_B
zuruckgesetzt wird.

Ubersteuerungsantwort

Die Aufgabe MC_MoveJog kann von den Die neue Aufgabe MC_MoveJog bricht die
folgenden Bewegungssteuerungsaufgaben folgenden aktiven

abgebrochen werden: Bewegungssteuerungsaufgaben ab:

¢ MC_Home Mode = 3 ¢ MC_Home Mode = 3

e MC_Halt e MC_Halt

¢ MC_MoveAbsolute ¢ MC_MoveAbsolute

e MC_MoveRelative e MC_MoveRelative

e MC_MoveVelocity e MC_MoveVelocity

e MC_Movedog e MC_Movedog
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10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

10.5.10 Anweisung MC_CommandTable (Achssteuerungsbefehle als Bewegungsfolge
ausfihren)

Tabelle 10- 24  Anweisung MC_CommandTable

KOP/FUP SCL Beschreibung
"ML, "MC_CommandTable DB" ( Fihrt eine Reihe einzelner
Cﬂmmanﬁadfab'e_ Axis:= multi fb in_, Bewegungen fiir eine
SE— CommandTable:= multi fb in , Motorsteuerungsachse aus, die
Mc'mmmanmatl % Execute:=_bool:in_, - zu einer Bewegungsfolge
_E - StartIndex:= uint in , verbunden werden kénnen.
Axis Daone -1 EndIndex:= uint in_, Einzelne Bewegungen werden in
CommandTa... — Done=> bool out , einer Befehlstabelle eines
- ::;T,:Z = ] Busy=> bool out_, ;rechnologleobje!(ts fur die
Endindex Error CommandAborted=> bool out_, mpulsfolge konfiguriert
Error=> bool out_, (TO_CommandTable_PTO).
ErrorID=> word out_,
Currentindex ErrorInfo=> word out_,
- G CurrentIndex=> uint out |,

Code=> word out );

T STEP 7 erstellt automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfiigen.
2 |Im SCL-Beispiel ist "MC_CommandTable_DB" der Name des Instanz-DBs.

Tabelle 10-25  Parameter fir die MC_CommandTable-Anweisung

Parameter und Datentyp Datentyp Anfangswer | Beschreibung
t

Axis IN TO_Axis_1 - Technologieobjekt "Achse"

Table IN TO_CommandTable_1 |- Technologieobjekt "Befehlstabelle"

Execute IN Bool FALSCH Auftrag bei steigender Flanke starten

Startindex IN Int 1 Verarbeitung der Befehlstabelle mit diesem Schritt
starten
Grenzwerte: 1 < Startindex < EndIndex

EndIndex IN Int 32 Verarbeitung der Befehlstabelle mit diesem Schritt
beenden
Grenzwerte: Startindex < Endindex < 32

Done ouT Bool FALSCH Verarbeitung von MC_CommandTable erfolgreich
ausgefihrt

Busy ouT Bool FALSCH Operation in Bearbeitung

CommandAborted ouT Bool FALSCH Die Aufgabe wurde wahrend der Bearbeitung von
einer anderen Aufgabe abgebrochen.

Error ouT Bool FALSCH Ein Fehler ist wahrend der Bearbeitung
aufgetreten. Die Ursache wird von den
Parametern ErrorID und Errorinfo. angegeben

ErrorlD ouT Word 16#0000 Fehler-ID

Errorinfo ouT Word 16#0000 Fehlerinformation

Easy Book

Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF 257



Einfache Bewegungssteuerung

10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

Parameter und Datentyp Datentyp Anfangswer | Beschreibung
t
Step ouT Int 0 Schritt wird gerade bearbeitet
Code ouT Word 16#0000 Anwenderdefinierte Kennung des in Bearbeitung
befindlichen Schritts

Tabelle 10-26 MC

Die gewilinschte Bewegungsfolge kénnen Sie im Konfigurationsfenster "Befehlstabelle”
erstellen und das Ergebnis in der grafischen Darstellung im Kurvendiagramm prifen.
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Sie kdnnen die Befehlstypen auswahlen, die fir die Verarbeitung der Befehlstabelle
verwendet werden sollen. Bis zu 32 Auftrdge kdnnen eingegeben werden. Die Befehle
werden der Reihe nach verarbeitet.

_CommandTable-Befehlstypen

Befehlstyp Beschreibung

Empty Dieser Befehl dient als Platzhalter fur jeden hinzuzufligenden Befehl. Der leere Eintrag
wird bei der Verarbeitung der Befehlstabelle ignoriert.

Halt Der Befehl halt die Achse an.

Hinweis: Der Befehl wird nur nach einem Befehl "Velocity setpoint" durchgefihrt.

Positioning Relative

Der Befehl positioniert die Achse basierend auf der Distanz. Er bewegt die Achse um die
angegebene Distanz und Geschwindigkeit.

Positioning Absolute

Der Befehl positioniert die Achse basierend auf der Lage. Er bewegt die Achse mit der
vorgegebenen Geschwindigkeit an die angegebene Position.

Velocity setpoint

Der Befehl bewegt die Achse mit der angegebenen Geschwindigkeit.

Wait

Der Befehl wartet, bis der angegebene Zeitraum abgelaufen ist. "Wait" stoppt keine aktive

Verfahrbewegung.
Separator Der Befehl flgt eine Trennlinie ("Separator") oberhalb der ausgewahlten Linie ein. Die
Trennlinie ermdglicht die Definition mehrerer Profile in einer Befehlstabelle.
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Voraussetzungen fir die Ausfihrung von MC_CommandTable:
e Das Technologieobjekt TO_Axis_PTO V2.0 muss ordnungsgemal konfiguriert sein.
® Das Technologieobjekt TO_CommandTable_PTO muss korrekt konfiguriert sein.

e Die Achse muss freigegeben sein.

Ubersteuerungsantwort

Die Aufgabe MC_CommandTable kann Die neue Aufgabe MC_CommandTable bricht
von den folgenden die folgenden aktiven
Bewegungssteuerungsaufgaben Bewegungssteuerungsaufgaben ab:
abgebrochen werden: e MC_Home Mode = 3

e MC_Home Mode = 3 e MC_Halt

e MC_Halt e MC_MoveAbsolute

e MC_MoveAbsolute e MC_MoveRelative

e MC_MoveRelative e MC_MoveVelocity

e MC_MoveVelocity e MC_Movedog

e MC_Moveldog ¢ MC_CommandTable

e MC_CommandTable o Der aktuelle Bewegungssteuerungsauftrag

mit dem Start des ersten Befehls
"Positioning Relative",

"Positioning Absolute", "Velocity setpoint”
oder "Halt"
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10.5.11 Anweisung MC_ChangeDynamic (Dynamikeinstellungen der Achse &ndern)
Tabelle 10- 27  Anweisung MC_ChangeDynamic
KOP/FUP SCL Beschreibung
‘MC_ "MC_ChangeDynamic_DB" ( Andert die Dynamikeinstellungen
ChangeDynamic_ Execute:= bool in_, einer

Da"
MC_ChangeDynamic |5,

ChangeRampUp:= bool_in_,
RampUpTime:=_real in_,
ChangeRampDown:= bool_ in _,

Bewegungssteuerungsachse:
e Wert der Hochlaufzeit

—EN ENO (Beschleunigung) andern
Ao D RampDownTime:= real in .. .
e i P — — = e Wert der Rlcklaufzeit
—|Execute Error ChangeEmergency:= bool in |,

(Verzdgerung) dndern

e Wert der Not-Aus-Ruicklaufzeit
(Not-Aus-Verzdgerung)

EmergencyRampTime:= real_ in_,
ChangeJerkTime:= bool_in_,
= JerkTime:= real_in _,

Done=> bool out_, andern
Error=> bool_out , e Wert der Glattungszeit (Ruck)
N ErrorID=> word out , andern

ErrorInfo=> word out );

1 STEP 7 erstellt den DB automatisch, wenn Sie die Anweisung einfiigen.
2 Im SCL-Beispiel ist "MC_ChangeDynamic_DB" der Name des Instanz-DBs.

Tabelle 10- 28  Parameter fiir die MC_ChangeDynamic-Anweisung

Parameter und Datentyp
Axis IN
Execute IN

Datentyp
TO_Axis_1
Bool

Beschreibung_;

Technologieobjekt "Achse"

Starten des Befehls bei einer positiven Flanke. Standardwert:
FALSE

TRUE = Hochlaufzeit in Ubereinstimmung mit dem
Eingangsparameter "RampUpTime" andern. Standardwert:
FALSE

Zeit (in Sekunden), wahrend der ohne Ruckbegrenzung vom
Stillstand zur konfigurierten Maximalgeschwindigkeit
beschleunigt werden soll. Standardwert: 5.00

ChangeRampUp IN Bool

RampUpTime IN Real

Die Anderung beeinflusst die Variable <Achsenname>.
Config.DynamicDefaults.Acceleration. Die Wirksamkeit der
Anderung wird in der Beschreibung dieser Variablen gezeigt.

TRUE = Riicklaufzeit in Ubereinstimmung mit dem
Eingangsparameter "RampDownTime" &ndern. Standardwert:
FALSE

Zeit (in Sekunden), wahrend der die Achse ohne
Ruckbegrenzung von der konfigurierten Maximalgeschwindigkeit
bis zum Stillstand verzdgert werden soll. Standardwert: 5.00

ChangeRampDown IN Bool

RampDownTime IN Real

Die Anderung beeinflusst die Variable <Achsenname>.
Config.DynamicDefaults.Deceleration. Die Wirksamkeit der
Anderung wird in der Beschreibung dieser Variablen gezeigt.

Easy Book

260 Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF



Einfache Bewegungssteuerung

10.5 Bewegungssteuerungsanwelsungen

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung

ChangeEmergency

Standardwert: FALSE

IN Bool TRUE = Not-Aus-Riicklaufzeit in Ubereinstimmung mit dem
Eingangsparameter "EmergencyRampTime" &ndern.

EmergencyRampTime IN Real Zeit (in Sekunden), wahrend der die Achse im Not-Aus-Modus
ohne Ruckbegrenzung von der konfigurierten
Maximalgeschwindigkeit bis zum Stillstand verzdgert werden

soll. Standardwert: 2.00

Variablen gezeigt.

Die Anderung beeinflusst die Variable <Achsenname>.
Config.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration. Die
Wirksamkeit der Anderung wird in der Beschreibung dieser

ChangedJerkTime IN Bool TRUE = Glattungszeit in Ubereinstimmung mit dem
Eingangsparameter "JerkTime" andern. Standardwert: FALSE
JerkTime IN Real Glattungszeit (in Sekunden) fiir die Beschleunigungs- und
Verzégerungsrampen der Achse. Standardwert: 0.25
Die Anderung beeinflusst die Variable <Achsenname>.
Config.DynamicDefaults.Jerk. Die Wirksamkeit der Anderung
wird in der Beschreibung dieser Variablen gezeigt.
Done ouT Bool TRUE = Die geénderten Werte wurden in den
Technologiedatenbaustein geschrieben. Die Beschreibung der
Variablen wird angezeigt, wenn die Anderung wirksam wird.
Standardwert: FALSE
Error ouT Bool TRUE = Wahrend der Ausflihrung des Befehls trat ein Fehler
auf. Die Fehlerursache ist in den Parametern ErrorlD und
Errorinfo hinterlegt. Standardwert: FALSE
ErrorlD ouT Word Fehler-ID Standardwert: 16#0000
Errorinfo IN Word Fehlerinformationen. Standardwert: 16#0000
Voraussetzungen fir die Ausfihrung von MC_ ChangeDynamic:
® Das Technologieobjekt TO_Axis_PTO V2.0 muss ordnungsgemaf konfiguriert sein.
® Die Achse muss freigegeben sein.
Ubersteuerungsantwort
Ein Befehl MC_ChangeDynamic kann von keinem anderen Bewegungssteuerungsbefehl
abgebrochen werden.
Der neue Befehl MC_ChangeDynamic bricht keine aktiven Bewegungssteuerungsaufgaben
ab.
Hinweis
Fur die Eingangsparameter "RampUpTime", "RampDownTime", "EmergencyRampTime"
und "RoundingOffTime" kbnnen Werte angegeben werden, die dazu fihren, dass die
resultierenden Achsenparameter "Beschleunigung”, "Verzdgerung", "Not-Aus-Verzdgerung"
und "Ruck" auRerhalb der zuldssigen Grenzwerte liegen.
Stellen Sie sicher, dass Sie die Parameter MC_ChangeDynamic innerhalb der Grenzwerte
der Dynamikkonfiguration des Technologieobjekts "Achse" halten.
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10.5.12

Anweisung MC_WriteParam (Parameter des Technologieobjekts schreiben)

Mit der Anweisung MC_WriteParam kénnen Sie bestimmte Parameter schreiben, um die
Funktionalitat der Achse im Anwenderprogramm zu andern.

Tabelle 10-29  Anweisung MC_WriteParam

KOP/FUP SCL Beschreibung
C_ "MC_WriteParam DB" ( Mit der Anweisung
WritePararmn_DB" Parameter:= variant_in_, MC_WriteParam kénnen Sie in
MC_WriteParam Value:= variant_in_, offentliche Parameter schreiben
: o ey Execute:= bool in , (z. B. Beschleunigung und Werte
—len - — _1in_ \
Done:= bool out , in Anwender-DBs).
= Execute Done —_ — —
— Parameter b Error:= real out_,
— Value Error — ErrorID:= word out_,

ErrorInfo:= word_out );

1 STEP 7 erstellt den DB automatisch, wenn Sie die Anweisung einfiigen.
2 Im SCL-Beispiel ist "MC_WriteParam_DB" der Name des Instanz-DBs.

Sie kdnnen in 6ffentliche Parameter schreiben. Sie konnen nicht in "MotionStatus" und
"StatusBits" schreiben. Die folgende Tabelle zeigt die glltigen Parameter:

Name des beschreibbaren Parameters

Name des beschreibbaren Parameters

Actor.InverseDirection

DynamicDefaults.Acceleration

Actor.DirectionMode

DynamicDefaults.Deceleration

Actor.DriveParameter.PulsesPerDriveRevolution

DynamicDefaults.Jerk

Sensor[1].ActiveHoming.Mode

DynamicDefaults.EmergencyDeceleration

Sensor[1].ActiveHoming.Sidelnput

PositionLimitsHW.Active

Sensor[1].ActiveHoming.Offset

PositionLimitsHW.MaxSwitchedLevel

Sensor[1].ActiveHoming.SwitchedLevel

PositionLimitsHW.MinSwitchedLevel

Sensor[1].PassiveHoming.Mode

PositionLimitsSW.Active

Sensor[1].PassiveHoming.Sidelnput

PositionLimitsSW.MinPosition

Sensor[1].PassiveHoming.SwitchedLevel

PositionLimitsSW.MaxPosition

Units.LengthUnit

Homing.AutoReversal

Mechanics.LeadScrew

Homing.ApproachDirection

DynamicLimits.MinVelocity

Homing.ApproachVelocity

DynamicLimits.MaxVelocity

Homing.ReferencingVelocity
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Tabelle 10- 30  Parameter fiir die Anweisung MC_WriteParam

Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung

PARAMNAME IN Variant Name des Parameters, in den der Wert geschrieben wird

VALUE IN Variant Wert, der in den zugewiesenen Parameter geschrieben werden
soll

EXECUTE IN Bool Anweisung starten. Standardwert: FALSE

DONE ouT Bool Wert wurde geschrieben. Standardwert: FALSE

BUSY ouT Bool Bei TRUE wird die Anweisung gerade ausgefiihrt. Standardwert:
FALSE

ERROR ouT Real Bei TRUE ist ein Fehler aufgetreten. Standardwert: FALSE

ERRORID ouT Word ID des Fehlers

ERRORINFO ouT Word Zusatzinformation zur ERRORID

Tabelle 10- 31 Bedingungscodes fir ERRORID und ERRORINFO

ERRORID ERRORINFO | Beschreibung

(W#16#...) (W#16#...)

0 0 Parameter TO-DB einer Achse wurde erfolgreich geéndert

8410 00281 Ungultiger Parameter (Achsparameter TO-DB mit falscher Lange)

84101 00291 Ungultiger Parameter (kein Achsparameter TO-DB)

8410 002By1 Ungultiger Parameter (Achsparameter TO-DB schreibgeschutzt)

84101 002Cp1; Glltiger Parameter, aber Achse nicht deaktiviert

Config Config Giltiger Parameter (6ffentlicher Achsparameter TO-DB schreibgeschitzt) nicht im
Errorpz Errorpz zulassigen Bereich

Config Config Glltiger Parameter (6ffentlicher Achsparameter TO-DB) nicht im zuldssigen Bereich
Errors; Errors;

[1] Fehler in MC_WriteParam

[2] Fehler in MC_Power

[3] Fehler in MC_Power und MC_MoveXXX oder MC_CommandTable
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10.5.13 Anweisung MC_ReadParam (Parameter eines Technologieobjekts lesen)
Mit der Anweisung MC_ReadParam lesen Sie eine ausgewahlte Anzahl von Parametern, die
die aktuelle Position, Geschwindigkeit usw. der im Eingang "Axis" definierten Achse
angeben.

Tabelle 10- 32  Anweisung MC_ReadParam

KOP/FUP SCL Beschreibung

M
ReadParam_DB"

MC_ReadParam

"MC_ReadParam DB" (
Enable:= bool_in_,
Parameter:= variant_in_,

Mit der Anweisung
MC_ReadParam lesen Sie
einzelne Statuswerte unabhangig

e Value:= variant in out , vom Steuerpunkt im Zyklus.
—EN END — i - - - -
- Valid:= bool out ,
—|Enable Valid — - bl -
e - Busy:= bool_out_,
Value Error — Error:=_real out_,
ErrorID:= word out_,
- ErrorInfo:= word_out );

1 STEP 7 erstellt automatisch den DB, wenn Sie die Anweisung einfligen.
2 Im SCL-Beispiel ist "MC_ReadParam_DB" der Name des Instanz-DBs.

Die Anweisung MC_ReadParam funktioniert bei Freigabeverhalten. Solange der Eingang
"Enable" wahr ist, liest die Anweisung den angegebenen "Parameter” in den Speicherort
"Value".

Der "Position"-Wert der Achse "MotionStatus" wird basierend auf dem aktuellen HSC-Wert
an jedem Steuerpunkt im Zyklus aktualisiert.

Der "Velocity"-Wert der Achse "MotionStatus" ist die Befehlsgeschwindigkeit am Ende des
aktuellen Segments (wird alle ~10 ms aktualisiert). Die Anweisung MC_ReadParam kann
auch diesen Wert lesen.

Tritt ein Fehler auf, geht die Anweisung in einen Fehlerzustand, der nur durch eine neue
steigende Flanke am Eingang "Enable" zurlickgesetzt werden kann.

Tabelle 10- 33  Parameter fir die MC_ReadParam-Anweisung
Parameter und Datentyp Datentyp Beschreibung
ENABLE IN Bool Start der Anweisung. Standardwert: FALSE
PARAMETER IN Variant Pointer auf den zu lesenden TO-Parameter
VALID ouT Bool Wenn TRUE, wurde der Wert gelesen. Standardwert: FALSE
BUSY ouT Bool Wenn TRUE, ist die Anweisung in Betrieb. Standardwert: FALSE
ERROR ouT Real Wenn TRUE, ist ein Fehler aufgetreten. Standardwert: FALSE
ERRORID ouT Word ID des Fehlers. Standardwert: 0
ERRORINFO ouT Word Zugehorige Informationen zu ERRORID. Standardwert: 0
VALUE INOUT | Variant Pointer auf den Speicherort, an dem der gelesene Wert

gespeichert ist
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Tabelle 10- 34  Bedingungscodes fir ERRORID und ERRORINFO
ERRORID ERRORINFO | Beschreibung
(W#16#...) (W#16#...)
0 0 Parameter erfolgreich gelesen
8410 0028 Unglltiger Parameter (falsche Lange)
8410 0029 Ungliltiger Parameter (kein TO-DB)
8410 0030 Ungultiger Parameter (nicht lesbar)
8411 0032 Unglltiger Parameter (falscher Wert)

TO-Parameter

Die Achse "MotionStatus" besteht aus vier Werten. Uberwachen Sie diese Werte auf
Veranderungen, die wahrend der Ausflihrung des Programms gelesen werden kénnen:

Variablenname Datentyp Lesbar iiber MC_ReadParam
MotionStatus: Struktur Nein

e Position REAL Ja

¢ Geschwindigkeit REAL Ja

e Entfernung REAL Ja

e Zielposition REAL Ja

Easy Book

Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF

265



Einfache Bewegungssteuerung

10.6 Funktionsweise der Bewegungssteuerung bei der S7-1200
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10.6.1
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Funktionsweise der Bewegungssteuerung bei der S7-1200

Fir die Bewegungssteuerung verwendete CPU-Ausgange

Die CPU bietet vier Impulsgeneratoren. Jeder Impulsgenerator bietet einen Impulsausgang
und einen Richtungsausgang zum Steuern eines Schrittmotorantriebs oder eines
Servomotorantriebs mit Impulsschnittstelle. Der Impulsausgang bietet den Antrieb mit den
fur die Motorbewegung erforderlichen Impulsen. Der Richtungsausgang steuert die
Verfahrrichtung des Antriebs.

Der PTO-Ausgang erzeugt einen Rechteckausgang mit variabler Frequenz. Die
Impulserzeugung wird tber Konfigurations- und Ausflihrungsinformationen gesteuert, die
Uber die H/W-Konfiguration und/oder SFCs/SFBs vorgegeben werden.

Wahrend sich die CPU im Betriebszustand RUN befindet, steuern je nach Auswahl des
Anwenders entweder die Werte im Prozessabbild oder die Ausgange des Impulsgenerators
die digitalen Ausgange. Im Betriebszustand STOP steuert der PTO-Generator die Ausgange
nicht.

Integrierte CPU-Ausgange und Ausgange eines Signalboards kénnen als Impuls- und
Richtungsausgange verwendet werden. Sie wahlen zwischen integrierten CPU-Ausgangen
und Ausgangen des Signalboards wahrend der Geratekonfiguration der Impulsgeneratoren
(PTO/PWM) im Register "Eigenschaften". Nur PTO (Pulse Train Output) gilt fur die
Bewegungssteuerung.

Die folgende Tabelle zeigt die E/A-Standardbelegungen; die vier Impulsgeneratoren kdnnen
jedoch fir jeden Digitalausgang konfiguriert werden.

Hinweis
Impulsfolgen kénnen nicht von anderen Operationen im Anwenderprogramm verwendet
werden.

Wenn Sie die Ausgange der CPU oder des Signalboards als Impulsgeneratoren (fiir PWM
oder Bewegungssteuerungsanweisungen) konfigurieren, steuern die entsprechenden
Ausgangsadressen nicht mehr die Ausgange. Wenn lhr Anwenderprogramm einen Wert in
einen Ausgang schreibt, der als Impulsgenerator genutzt wird, schreibt die CPU diesen Wert
nicht in den physischen Ausgang.

Hinweis
PTO-Richtungsausgéange koénnen fiir eine anderweitige Nutzung in lhrem Programm
freigegeben werden.

Jeder PTO missen zwei Ausgange zugewiesen werden: ein Impulsausgang und ein
Richtungsausgang. Es ist moglich, nur den Impulsausgang, aber nicht den
Richtungsausgang zu verwenden. Dadurch wird der Richtungsausgang fiir andere
Funktionen im Anwenderprogramm freigegeben. Der Ausgang kann nicht gleichzeitig als
PTO-Richtungsausgang und im Anwenderprogramm benutzt werden.
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Tabelle 10- 35  Standardadresszuweisungen fur die Impuls- und Richtungsausgéange

Verwendung von Ausgangen fiir die Bewegungssteuerung
Impuls _’- Richtung
PTO1
Integrierte E/A A0.0 A0.1
SB-E/A A4.0 A4.1
PTO2
Integrierte E/A A0.2 A0.3
SB-E/A A4.2 A4.3
PTO3
Integrierte E/A A0.41 A0.51
SB-E/A A4.0 A4.1
PTO4
Integrierte E/A AO0.62 A0.72
SB-E/A A4.2 A4.3

' Die CPU 1211C hat keine Ausgange A0.4, A0.5, A0.6 und A0.7. Deshalb kénnen diese Ausgange
bei der CPU 1211C nicht verwendet werden.

2 Die CPU 1212C hat keine Ausgange A0.6 und A0.7. Deshalb kénnen diese Ausgange bei der
CPU 1212C nicht verwendet werden.

3 Diese Tabelle gilt fiir die PTO-Funktionen der CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C, CPU 1215C
und CPU 1217C.

Antriebsschnittstelle

Fir die Bewegungssteuerung kénnen Sie optional flr eine Antriebsschnittstelle die Zustande
"Antrieb freigegeben" und "Antrieb bereit" konfigurieren. Wenn Sie die Antriebsschnittstelle
verwenden, kénnen der Digitalausgang fur "Antrieb freigegeben" und der Digitaleingang fur
"Antrieb bereit" frei ausgewahlt werden.

Hinweis

Die Firmware Gbernimmt die Steuerung Uber die entsprechenden Impuls- und
Richtungsausgénge, wenn die PTO (Pulse Train Output) ausgewahlt und einer Achse
zugewiesen wurde.

Mit dieser Ubernahme der Steuerungsfunktion wird auch die Verbindung zwischen dem
Prozessabbild und dem E/A-Ausgang getrennt. Der Anwender hat zwar die Moéglichkeit, Gber
das Anwenderprogramm oder die Beobachtungstabelle in das Prozessabbild der Impuls-
und Richtungsausgange zu schreiben, diese Daten werden jedoch nicht an die Ausgange
Ubertragen. Entsprechend ist es auch nicht mdglich, die Ausgange tber das
Anwenderprogramm oder die Beobachtungstabelle zu Gberwachen. Die ausgelesenen
Informationen geben lediglich den Wert des Prozessabbilds wieder und entsprechen in
keiner Weise dem tatsachlichen Zustand der Ausgange.

Bei allen anderen CPU-Ausgéangen, die nicht permanent von der CPU-Firmware verwendet
werden, kann der Zustand der Ausgénge wie Ublich Giber das Prozessabbild gesteuert und
Uberwacht werden.
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10.6.2 Hardware- und Software-Endschalter fiir die Bewegungssteuerung

Mit den Hardware- und Software-Endschaltern begrenzen Sie den zuldssigen Verfahrbereich
und den Arbeitsbereich lhrer Achse.

Y

A

DN

0] @ @ @ @ 0]
@ Mechanischer Stopp A Zuléssiger Verfahrbereich der Achse
@ Untere und obere Hardware-Grenzwerte B  Arbeitsbereich der Achse
@ Untere und obere Software-Grenzwerte C  Entfernung

Hardware- und Software-Endschalter miissen vor der Verwendung in der Konfiguration oder
im Anwenderprogramm aktiviert werden. Software-Endschalter sind erst nach der
Referenzpunktfahrt der Achse aktiv.

Hardware-Endschalter

Hardware-Endschalter geben den maximalen Verfahrbereich der Achse vor. Hardware-
Endschalter sind physikalische Schaltelemente, die an alarmfahige Eingédnge der CPU
angeschlossen werden miussen. Verwenden Sie nur Hardware-Endschalter, die nach der
Anfahrt dauerhaft geschaltet bleiben. Der Schaltzustand kann erst nach der Ruickkehr in den
zuldssigen Verfahrbereich riickgéngig gemacht werden.

Tabelle 10- 36  Verfugbare Eingénge fir Hardwaregrenzen

Beschreibung RPS LIM- LIM+
Integrierte E/A E0.0-E1.5
SB-E/A E4.0-E4.3

Wenn die Hardware-Endschalter angefahren werden, bremst die Achse mit der
konfigurierten Notfallverzégerung bis zum Stillstand. Die angegebene Notfallverzégerung
muss ausreichend sein, um die Achse vor dem mechanischen Stopp zuverlassig zu stoppen.
Das folgende Diagramm zeigt das Verhalten der Achse nach Anfahrt der Hardware-
Endschalter.
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@ Die Achse bremst mit der konfigurierten Notfallverzdégerung bis zum Stillstand.
@ Bereich, in dem die Hardware-Endschalter den Zustand "angefahren" signalisieren.
A [Geschwindigkeit]
B Zulassiger Verfahrbereich
Cc Entfernung
D Mechanischer Stopp
E Unterer Hardware-Endschalter
F Oberer Hardware-Endschalter
&WARNUNG

Gefahren beim Andern der Filterzeit fiir digitale Eingangskanale

Wenn die bisherige Einstellung der Filterzeit eines Digitaleingangskanals veréandert wird,
muss mdglicherweise bis zu 20,0 ms lang ein neuer Eingangswert mit Pegel "0" vorhanden
sein, damit der Filter vollstandig auf neue Eingange reagiert. Wahrend dieses Zeitraums
werden kurze Impulse mit Pegel "0", die kirzer als 20,0 ms sind, moglicherweise nicht
erkannt oder gezahlt.

Das Verandern der Filterzeiten kann unerwarteten Betrieb der Maschine bzw. des
Prozesses verursachen, was zu tddlichen oder schweren Verletzungen und/oder
Sachschaden fihren kann.

Um sicherzustellen, dass eine neue Filterzeit sofort wirksam wird, miissen Sie die CPU
aus- und wieder einschalten.
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Software-Endschalter

Software-Endschalter begrenzen den Arbeitsbereich der Achse. Sie sollten sich relativ zum
Verfahrbereich innerhalb der Hardware-Endschalter befinden. Weil die Positionen der
Software-Endschalter flexibel eingerichtet werden kdnnen, lasst sich der Arbeitsbereich der
Achse individuell je nach aktuellem Verfahrprofil einschranken. Im Gegensatz zu Hardware-
Endschaltern werden Software-Endschalter ausschlieRlich Gber die Software implementiert
und bendtigen keine eigenen Schaltelemente.

Wenn Software-Endschalter aktiviert werden, wird eine aktive Bewegung an der Position des
Software-Endschalters gestoppt. Die Achse wird mit der konfigurierten Verzégerung
gebremst. Das folgende Diagramm zeigt das Verhalten der Achse bis zum Erreichen des
Software-Endschalters.

|
|
|
| < .
|
|
|

Unterer Software-Endschalter

C |
|
|
B
< >
>
D E
@ Die Achse bremst mit der konfigurierten Verzégerung bis zum Stillstand.
A [Geschwindigkeit]
B Arbeitsbereich
Cc Entfernung
D
E

Oberer Software-Endschalter

Verwenden Sie zusatzlich Hardware-Endschalter, wenn sich ein mechanischer Endstopp
nach den Software-Endschaltern befindet und die Gefahr mechanischer Schaden besteht.
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Weitere Informationen

10.6.3

10.6.3.1

Easy Book

Ihr Anwenderprogramm kann die Grenzwerte der Hardware- oder Softwareposition durch
Aktivieren oder Deaktivieren der Hardware- und Software-Grenzwertfunktionen bersteuern.
Die Auswahl erfolgt iber den Achsen-DB.

e Um die Hardware-Grenzwertfunktion zu aktivieren, rufen Sie die Variable "Active" (Bool)
im DB-Pfad "<Achsenname>/Config/PositonLimits_HW" auf. Der Zustand der Variable
"Active" aktiviert oder deaktiviert die Verwendung von Hardware-Positionsgrenzwerten.

e Um die Software-Grenzwertfunktion zu aktivieren, rufen Sie die Variable "Active" (Bool)
im DB-Pfad "<Achsenname>/Config/Position Limits_SW" auf. Der Zustand der Variable
"Active" aktiviert oder deaktiviert die Verwendung von Software-Positionsgrenzwerten.

Sie kénnen die Software-Positionsgrenzwerte auch mit Ihrem Anwenderprogramm &ndern
(beispielsweise um die Maschineneinrichtung flexibler zu gestalten oder um die
Umrustzeiten von Maschinen zu verkurzen). Ihr Anwenderprogramm kann neue Werte in die
Variablen " MinPosition" und " MaxPosition" (physikalische Einheiten im Format Real) im DB
"<Achsenname>/Config/PositionLimits_SW" schreiben.

Referenzpunktfahrt

Referenzpunkifahrt fir Achsen durchfiihren

Bei der Referenzpunktfahrt werden die Achsenkoordinaten an die reale, physikalische
Position des Antriebs angepasst. (Befindet sich der Antrieb gegenwaértig an Position x, wird
die Achse in Position x gebracht.) Bei positionsgesteuerten Achsen beziehen sich die
Eintrdge und Anzeigen fir die Position exakt auf diese Achsenkoordinaten.

Hinweis

Die Ubereinstimmung zwischen den Achsenkoordinaten und der realen Situation ist &uRerst
wichtig. Dieser Schritt ist erforderlich, um sicherzustellen, dass die absolute Zielposition der
Achse auch exakt mit dem Antrieb erreicht wird.

Die Anweisung MC_Home l6st die Referenzpunktfahrt der Achse aus.
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Es gibt vier verschiedene Funktionen fir die Referenzpunktfahrt. Die ersten beiden
Funktionen ermdglichen es dem Anwender, die aktuelle Position der Achse einzustellen, und
die beiden zweiten positionieren die Achse in Bezug auf einen Referenzpunktsensor.

e Betriebsart 0 - Direkte Referenzpunktfahrt absolut: Wenn diese Betriebsart ausgefiihrt
wird, wird der Achse genau mitgeteilt, wo sie sich befindet. Die interne Positionsvariable
wird auf den Wert des Positionseingangs der Anweisung fur die Referenzpunktfahrt
gesetzt. Dies wird bei der Kalibrierung und Einrichtung von Maschinen verwendet.

Die Achsenposition wird unabhangig vom Referenzpunktschalter gesetzt. Aktive
Verfahrbewegungen werden nicht abgebrochen. Der Wert des Eingangsparameters
Position der Anweisung MC_Home wird sofort als Referenzpunkt der Achse gesetzt. Um
den Referenzpunkt einer genauen mechanischen Position zuzuweisen, muss sich die
Achse zum Zeitpunkt der Referenzpunkteinstellung an dieser Position im Stillstand
befinden.

e Betriebsart 1 - Direkte Referenzpunktfahrt relativ: Diese Betriebsart nutzt bei der
Ausfiihrung die interne Positionsvariable und fligt den Wert des Positionseingangs der
Anweisung fir die Referenzpunktfahrt in diese Variable ein. Dies wird typischerweise
genutzt, um den Maschinenversatz zu bertcksichtigen.

Die Achsenposition wird unabhangig vom Referenzpunktschalter gesetzt. Aktive
Verfahrbewegungen werden nicht abgebrochen. Die folgende Aussage gilt fur die
Achsenposition nach der Referenzpunktfahrt: Neue Achsenposition = aktuelle
Achsenposition + Wert des Parameters Position der Anweisung MC_Home.

e Betriebsart 2 - Passive Referenzpunktfahrt: Wenn sich die Achse bewegt und den
Referenzpunktschalter Gberféhrt, wird die aktuelle Position als Referenzpunkt gesetzt.
Bei dieser Funktion wird der normale Maschinenverschlei und das Zahnflankenspiel
bertcksichtigt, um den Bedarf an manuellem VerschleiRausgleich zu verhindern. Der
Positionseingang der Anweisung fir die Referenzpunktfahrt wird wie zuvor zur vom
Referenzpunktschalter angegebenen Position addiert, um den Referenzpunkt mihelos zu
versetzen.

Wahrend der passiven Referenzpunktfahrt fihrt die Anweisung MC_Home keine
Referenzpunktfahrtbewegung durch. Die fur diesen Schritt erforderliche
Verfahrbewegung missen Sie Gber andere Bewegungssteuerungsanweisungen
implementieren. Wenn der Referenzpunktschalter erkannt wird, wird die Achse
entsprechend der Konfiguration an den Referenzpunkt gefahren. Aktive
Verfahrbewegungen werden beim Start der passiven Referenzpunktfahrt nicht
abgebrochen.
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e Betriebsart 3 - Aktive Referenzpunktfahrt: Diese Betriebsart ist das praziseste Verfahren
fur die Referenzpunktfahrt der Achse. Die anfangliche Richtung und Geschwindigkeit der
Bewegung werden in den erweiterten Parametern in der Konfiguration des
Technologieobjekts unter Referenzpunktfahrt konfiguriert. Dies ist abhangig von der
Maschinenkonfiguration. Zudem kann festgelegt werden, ob die steigende oder fallende
Flanke des Signals des Referenzpunktschalters der Referenzpunkt ist. Praktisch alle
Sensoren haben einen aktiven Bereich, und wenn die Position "Steady State On" als
Referenzpunktsignal verwendet wurde, besteht die Mdglichkeit eines Fehlers beim
Referenzpunkt, weil der aktive Bereich des EIN-Signals einen Entfernungsbereich
abdeckt. Durch Verwendung der steigenden oder fallenden Flanke dieses Signals
resultiert ein sehr viel praziserer Referenzpunkt. Wie bei allen anderen Betriebsarten wird
der Wert des Positionseingangs der Anweisung fiir die Referenzpunktfahrt zum
Hardware-Referenzpunkt addiert.

Bei der aktiven Referenzpunktanfahrt fihrt die Anweisung MC_Home die erforderliche
Referenzpunktanfahrt durch. Wenn der Referenzpunktschalter erkannt wird, wird die
Achse entsprechend der Konfiguration an den Referenzpunkt gefahren. Aktive
Verfahrbewegungen werden abgebrochen.

Bei den Betriebsarten 0 und 1 muss die Achse Uberhaupt nicht bewegt werden. Sie werden
typischerweise bei der Einrichtung und Kalibrierung verwendet. Bei den Betriebsarten 2 und
3 muss die Achse bewegt werden und einen Sensor Uberfahren, der im Technologieobjekt
"Achse" als Referenzpunktschalter konfiguriert ist. Der Referenzpunkt kann im
Arbeitsbereich der Achse oder aulRerhalb des normalen Arbeitsbereichs der Achse, muss
jedoch innerhalb des Bewegungsbereichs platziert werden.

10.6.3.2 Konfiguration der Parameter flr die Referenzpunktfahrt

Sie konfigurieren die Parameter fiir aktive und passive Referenzpunktfahrt im
Konfigurationsfenster "Referenzpunktfahrt”". Das Verfahren der Referenzpunktfahrt wird tGber
den Eingangsparameter "Mode" der Bewegungssteuerungsanweisung festgelegt. Hier
bedeutet Mode = 2 passive Referenzpunktfahrt und Mode = 3 bedeutet aktive
Referenzpunktfahrt.

Hinweis

Stellen Sie anhand einer der folgenden MalRnahmen sicher, dass die Maschine bei
Richtungsumkehr nicht zu einem mechanischen Endstopp fahrt:

e Halten Sie die Anfahrgeschwindigkeit gering

e Vergrolern Sie die konfigurierte Beschleunigung/Verzdgerung

e Vergrélern Sie die Entfernung zwischen Hardware-Endschalter und mechanischem
Stopp
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Tabelle 10- 37  Konfigurationsparameter fiir die Referenzpunktfahrt der Achse

Parameter

Beschreibung_;

(Aktive und passive
Referenzpunktfahrt)

Eingang Referenzpunktschalter

Wahlen Sie den digitalen Eingang fiir den Referenzpunktschalter in der Klappliste
aus. Der Eingang muss alarmfahig sein. Die integrierten Eingénge der CPU und die
Eingénge eines gesteckten Signalboards kdnnen als Eingange fur den
Referenzpunktschalter ausgewahlt werden.

Die Standardfilterzeit fur die digitalen Eingange betragt 6,4 ms. Wenn die digitalen
Eingange als Referenzpunktschalter verwendet werden, kann dies zu unerwiinschten
Verzdgerungen und damit zu Ungenauigkeiten flihren. Abhéngig von der verringerten
Geschwindigkeit und dem Ausmal des Referenzpunktschalters wird der
Referenzpunkt mdéglicherweise nicht erkannt. Die Filterzeit kann in der
Geratekonfiguration der digitalen Eingange unter "Eingangsfilter" eingestellt werden.

Die angegebene Filterzeit muss kleiner als die Dauer des Eingangssignals am
Referenzpunktschalter sein.

Endschalter

(Nur bei aktiver
Referenzpunktfahrt)

Automatische Umkehr nach
Erreichen der Hardware-

Aktivieren Sie das Kontrollkdstchen, um den Hardware-Endschalter als
Umkehrnocken fiir die Referenzpunktanfahrt zu nutzen. Die Hardware-Endschalter
missen fir die Richtungsumkehr konfiguriert und aktiviert sein.

Wenn der Hardware-Endschalter wahrend der aktiven Referenzpunktfahrt erreicht
wird, bremst die Achse mit der konfigurierten Verzégerung (nicht mit der
Notfallverzégerung) und kehrt die Richtung um. Der Referenzpunktschalter wird dann
in umgekehrter Richtung erfasst.

Wenn die Richtungsumkehr nicht aktiv ist und die Achse den Hardware-Endschalter

wahrend der aktiven Referenzpunktfahrt erreicht, wird die Referenzpunktanfahrt mit
einem Fehler abgebrochen und die Achse mit der Notfallverzogerung gebremst.

Anfahrrichtung

(Aktive und passive
Referenzpunktfahrt)

Bei der Richtungsauswahl legen Sie die "Anfahrrichtung" fur die aktive
Referenzpunktfahrt zum Suchen des Referenzpunktschalters sowie die Richtung der
Referenzpunktfahrt fest. Die Richtung der Referenzpunktfahrt legt die Verfahrrichtung
der Achse zum Anfahren der konfigurierten Seite des Referenzpunktschalters fest,
um die Referenzpunktfahrt durchzufiihren.

Referenzpunktschalter

(Aktive und passive
Referenzpunktfahrt)

o Aktive Referenzpunktfahrt: Geben Sie an, ob die Achse auf der linken oder
rechten Seite des Referenzpunktschalters referenziert werden soll. Je nach
Startposition der Achse und der Konfiguration der Parameter fir die
Referenzpunktfahrt kann sich die Abfolge der Referenzpunktanfahrt vom
Diagramm im Konfigurationsfenster unterscheiden.

e Passive Referenzpunktfahrt: Bei der passiven Referenzpunktfahrt miissen die
Verfahrbewegungen zum Zweck der Referenzpunktfahrt vom Anwender uber
Bewegungssteuerungsbefehle implementiert werden. Die Seite des
Referenzpunktschalters, auf der die Referenzpunktfahrt erfolgt, ist von den
folgenden Faktoren abhangig:

— Konfigurierte Anfahrrichtung
— Konfigurierter Referenzpunktschalter
— Aktuelle Verfahrrichtung wahrend der passiven Referenzpunktfahrt

Anfahrgeschwindigkeit

(Nur bei aktiver
Referenzpunktfahrt)

Geben Sie die Geschwindigkeit an, mit der der Referenzpunktschalter wahrend der
Referenzpunktanfahrt gesucht werden soll.

Grenzwerte (unabhangig von der ausgewahlten Anwendereinheit):
Start-/Stoppgeschwindigkeit < Anfahrgeschwindigkeit < Maximalgeschwindigkeit
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Parameter

Beschreibung

Verringerte Geschwindigkeit
(Nur bei aktiver

Geben Sie die Geschwindigkeit an, mit der die Achse den Referenzpunktschalter fiir
die Referenzpunktfahrt anfahrt.

Referenzpunktfahrt) Grenzwerte (unabhangig von der ausgewahlten Anwendereinheit):
Start-/Stoppgeschwindigkeit < verringerte Geschwindigkeit < Maximalgeschwindigkeit
Referenzpunktversatz Wenn der gewlinschte Referenzpunkt von der Position des Referenzpunktschalters

(Nur bei aktiver
Referenzpunktfahrt)

angegeben.

abweicht, kann der Referenzpunktversatz in diesem Feld angegeben werden.

Ist der Wert ungleich 0, fiihrt die Achse die folgenden Vorgange nach der
Referenzpunktfahrt am Referenzpunktschalter durch:

1. Bewegen der Achse mit verringerter Geschwindigkeit um den Wert des
Referenzpunktversatzes.

2. Wenn die Position des Referenzpunkts erreicht ist, wird die Achsenposition auf

den absoluten Referenzpunkt gesetzt. Der absolute Referenzpunkt wird Gber den
Parameter "Position" der Bewegungssteuerungsanweisung "MC_Home"

Grenzwerte (unabhangig von der ausgewahlten Anwendereinheit):
-1,0e12 < Referenzpunktversatz < 1,0e12

Tabelle 10- 38  Die Referenzpunktfahrt beeinflussende Faktoren

Beeinflussende Faktoren: Ergebnis:
Konfiguration Konfiguration Aktuelle Verfahrrichtung Referenzpunktfahrt zu
Anfahrrichtung Referenzpunkischalter Referenzpunktschalter
Positiv "Linke (negative) Seite" Positive Richtung Links
Negative Richtung Rechts
Positiv "Rechte (positive) Seite" Positive Richtung Rechts
Negative Richtung Links
Negativ "Linke (negative) Seite" Positive Richtung Rechts
Negative Richtung Links
Negativ "Rechte (positive) Seite" Positive Richtung Links
Negative Richtung Rechts

10.6.3.3 Abfolge bei der aktiven Referenzpunktfahrt

Sie aktive Referenzpunktfahrt starten Sie mit der Bewegungssteuerungsanweisung
"MC_Home" (Eingangsparameter Mode = 3). Der Eingangsparameter "Position" gibt in
diesem Fall die absoluten Koordinaten des Referenzpunkts an. Alternativ kbnnen Sie die
aktive Referenzpunktfahrt zu Testzwecken im Steuerpanel starten.

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel einer Kennlinie fir eine aktive
Referenzpunktanfahrt mit den folgenden Konfigurationsparametern:

e "Anfahrrichtung" = "Positive Anfahrrichtung"

® "Referenzpunktschalter" = "Rechte (positive) Seite"

e Wert des "Referenzpunktversatzes" > 0

Easy Book
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Tabelle 10- 39  Geschwindigkeitskennlinie fur die Referenzpunktfahrt bei der Bewegungssteuerung
Funktionsweise Hinweise
1 7y | A | Anfahrgeschwindigkeit

Verringerte Geschwindigkeit

B
C | Referenzpunktkoordinaten
D | Referenzpunktversatz

OJ

;RD

@ Suchphase (blaues Kennliniensegment): Wenn die aktive Referenzpunktfahrt startet, beschleunigt die Achse auf
die konfigurierte "Anfahrgeschwindigkeit" und sucht bei dieser Geschwindigkeit nach dem Referenzpunktschalter.

(@ | Referenzpunktanfahrt (roter Kennlinienabschnitt): Wenn der Referenzpunktschalter erkannt ist, bremst die Achse in
diesem Beispiel und kehrt um, um auf der konfigurierten Seite des Referenzpunktschalters bei der konfigurierten
"verringerten Geschwindigkeit" an den Referenzpunkt zu fahren.

(® | Verfahren zum Referenzpunkt (griines Kennliniensegment): Nach der Referenzpunktfahrt am
Referenzpunktschalter verfahrt die Achse bei "verringerter Geschwindigkeit" zu den "Referenzpunktkoordinaten".
Beim Erreichen der "Referenzpunktkoordinaten" wird die Achse an dem Positionswert gestoppt, der im
Eingangsparameter Position der Anweisung MC_Home angegeben wurde.
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Hinweis

Wenn die Referenzpunktsuche nicht wie erwartet funktioniert, prifen Sie die den Hardware-
Grenzwerten oder dem Referenzpunkt zugewiesenen Eingadnge. Méglicherweise wurden die
Flankenalarme flr diese Eingange in der Geratekonfiguration deaktiviert.

Prifen Sie die Konfigurationsdaten des betroffenen Technologieobjekts "Achse", um
festzustellen, welche Eingange ggf. zu "HW Low Limit Switch Input", "HW High Limit Switch
Input" und "Input reference point switch" zugewiesen sind. Offnen Sie dann die
Geréatekonfiguration der CPU und untersuchen Sie jeden der zugewiesenen Eingange.
Prifen Sie, ob "Erkennung steigende Flanke aktivieren" und "Erkennung fallende Flanke
aktivieren" beide ausgewahlt sind. Sind diese Eigenschaften nicht ausgewahlt, I6schen Sie
die angegebenen Eingange in der Achsenkonfiguration und wahlen sie erneut aus.
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10.7 Inbetriebnahme

Diagnosefunktion "Status- und Fehlerbits"

Mit der Diagnosefunktion "Status- und Fehlerbits" kdnnen Sie die wichtigsten Status- und
Fehlermeldungen der Achse Uberwachen. Die Diagnosefunktionsanzeige ist im Online-
Modus bei aktiver Achse in der Betriebsart "Manuelle Steuerung" und "Automatiksteuerung"
verflgbar.

Tabelle 10- 40  Status der Achse

Status Beschreibung

Freigegeben Die Achse ist freigegeben und bereit, (iber Bewegungssteuerungsaufgaben gesteuert zu werden.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.Enable)

Referenzpunktfahrt | Die Achse ist am Referenzpunkt und kann absolute Positionierungsaufgaben der
durchgefiihrt Bewegungssteuerungsanweisung MC_MoveAbsolute durchfiihren. Die Achse muss sich flr die
relative Referenzpunkifahrt nicht am Referenzpunkt befinden. Besondere Situationen:

e Wahrend der aktiven Referenzpunktfahrt ist der Status FALSCH.

 Wenn fir eine Achse, die sich am Referenzpunkt befindet, eine passive Referenzpunktfahrt
durchgefihrt wird, wird der Status wahrend der passiven Referenzpunktfahrt auf WAHR
gesetzt.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.HomingDone)

Fehler Im Technologieobjekt "Achse" ist ein Fehler aufgetreten. Weitere Informationen zum Fehler sind in
der Automatiksteuerung an den Parametern ErrorlD und Errorinfo der
Bewegungssteuerungsanweisungen verfiigbar. Im Handbetrieb zeigt das Feld "Letzter Fehler" im
Steuerpanel ausfiihrliche Informationen zur Fehlerursache an.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.Error)

Steuerpanel aktiv Der Modus "Manuelle Steuerung" wurde im Steuerpanel aktiviert. Das Steuerpanel hat die
Steuerprioritat iber das Technologieobjekt "Achse". Die Achse kann nicht Uiber das
Anwenderprogramm gesteuert werden.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.ControlPanelActive)

Tabelle 10-41  Antriebsstatus

Status Beschreibung
Antrieb bereit Der Antrieb ist betriebsbereit.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.DriveReady)

Fehler Der Antrieb hat nach Ausfall des Signals "Bereit" einen Fehler gemeldet.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.ErrorBits.DriveFault)
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Tabelle 10- 42  Status der Achsbewegung

Status

Beschreibung

Stillstand

Die Achse ist im Stillstand.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.StandStill)

Beschleunigung

Die Achse beschleunigt.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.Acceleration)

Konstante Geschwindigkeit

Die Achse fahrt mit konstanter Geschwindigkeit.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.ConstantVelocity)

Verzdgerung

Die Achse verzdgert (verlangsamt die Fahrt).

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.Deceleration)

Tabelle 10- 43  Status des Bewegungsmodus

Status

Beschreibung_;

Positionierung

Die Achse fiihrt eine Positionierungsaufgabe der Bewegungssteuerungsanweisung
"MC_MoveAbsolute" oder "MC_MoveRelative" oder des Steuerpanels aus.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.PositioningCommand)

Geschwindigkeitsbefehl Die Achse fuhrt eine Aufgabe mit festgelegter Geschwindigkeit der
Bewegungssteuerungsanweisung "MC_MoveVelocity" oder "MC_MoveJog" oder des
Steuerpanels aus.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.SpeedCommand)
Referenzpunktfahrt Die Achse flhrt eine Referenzpunktfahrtaufgabe der Bewegungssteuerungsanweisung

"MC_Home" oder des Steuerpanels aus.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.StatusBits.Homing)
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Fehler

Beschreibung_;

Min. Softwaregrenze erreicht | Der untere Software-Endschalter wurde erreicht.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.ErrorBits.SwLimitMinReached)

Min. Softwaregrenze
Uberschritten

Der untere Software-Endschalter wurde tberschritten.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.ErrorBits.SwLimitMinExceeded)

Max. Softwaregrenze erreicht | Der obere Software-Endschalter wurde erreicht.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.ErrorBits.SwLimitMaxReached)

Max. Softwaregrenze
Uberschritten

Der obere Software-Endschalter wurde tberschritten.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.ErrorBits.SwLimitMaxExceeded)

Negative Hardwaregrenze

Der untere Hardware-Endschalter wurde angefahren.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.ErrorBits.HwLimitMin)

Positive Hardwaregrenze

Der obere Hardware-Endschalter wurde angefahren.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.ErrorBits.HwLimitMax)

PTO wird bereits verwendet

Eine zweite Achse verwendet die gleiche PTO und ist mit "MC_Power" freigegeben.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.ErrorBits.HwUsed)

Konfigurationsfehler

Das Technologieobjekt "Achse" wurde falsch konfiguriert oder anderbare
Konfigurationsdaten wurden wahrend der Laufzeit des Anwenderprogramms fehlerhaft
geandert.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.ErrorBits.ConfigFault)

Allgemeiner Fehler

Ein interner Fehler ist aufgetreten.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.ErrorBits.SystemFault)

Diagnosefunktion "Bewegungsstatus"

Mit der Diagnosefunktion "Bewegungsstatus" (iberwachen Sie den Bewegungsstatus der
Achse. Die Diagnosefunktionsanzeige ist im Online-Modus bei aktiver Achse in der
Betriebsart "Manuelle Steuerung" und "Automatiksteuerung" verfligbar.

Tabelle 10- 45 Bewegungsstatus

Status

Beschreibung_;

Zielposition

Das Feld "Zielposition" zeigt die aktuelle Zielposition einer aktiven Positionierungsaufgabe der
Bewegungssteuerungsanweisung "MC_MoveAbsolute" oder "MC_MoveRelative" oder des
Steuerpanels an. Der Wert der "Zielposition" ist nur wahrend der Ausfiihrung einer
Positionierungsaufgabe guiltig.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.MotionStatus.TargetPosition)

Aktuelle Position

Das Feld "Aktuelle Position" zeigt die aktuelle Position der Achse an. Wenn sich die Achse
nicht am Referenzpunkt befindet, zeigt der Wert den Positionswert relativ zur Freigabeposition
der Achse an.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.MotionStatus.Position)

Aktuelle Geschwindigkeit

Das Feld "Aktuelle Geschwindigkeit" zeigt die aktuelle Geschwindigkeit der Achse an.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.MotionStatus.Velocity)
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Tabelle 10- 46  Dynamikgrenzen

Dynamikgrenze Beschreibung

Geschwindigkeit Das Feld "Geschwindigkeit" zeigt die konfigurierte maximale Geschwindigkeit der Achse an.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.Config.DynamicLimits.MaxVelocity)
Beschleunigung Das Feld "Beschleunigung" zeigt die aktuell konfigurierte Beschleunigung der Achse an.
(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.Config.DynamicDefaults.Acceleration)
Verzdgerung Das Feld "Verzdgerung" zeigt die aktuell konfigurierte Verzégerung der Achse an.

(Variable des Technologieobjekts: <Achsenname>.Config.DynamicDefaults.Deceleration)

Startwertsteuerung bei der Bewegungssteuerung

Sie kdnnen die Istwerte der Bewegungssteuerungs-Konfigurationsparameter so andern,
dass das Verhalten des Prozesses im Online-Modus optimiert werden kann.

Offnen Sie die Technologieobjekte fiir die Bewegungssteuerung und deren
Konfigurationsobjekt. Um die Startwertsteuerung aufzurufen, klicken Sie auf das
Brillensymbol in der linken oberen Ecke des Dialogfelds:

» ARG
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Nun kénnen Sie die Werte beliebiger Konfigurationsparameter lhrer Bewegungssteuerung
wie in nachstehender Abbildung gezeigt andern.
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Sie kdnnen fur jeden Parameter den Istwert mit dem Startwert des Projekts (offline) und dem
Startwert des PLCs (online) vergleichen. Dies ist erforderlich, um die Online-/Offline-
Unterschiede des Technologieobjekt-Datenbausteins (TO-DB) zu vergleichen und die Werte
zu kennen, die beim nachsten Wechsel von STOP nach START des PLCs als aktuelle
Werte verwendet werden. Au3erdem erhalten Sie durch ein Vergleichssymbol einen
visuellen Hinweis, um Online-/Offline-Unterschiede schnell zu erkennen:

Hivogis. Anderungen der Geschvandsgbetgrénten
beemfuzaen Bezchleunigung und Vermogerung die Hochlaul
wrid Pucklautam Blagbhe erhaltan

Enheit der ﬁeschundlgi Sitsgrencen

Geschaandighen mrnpulie’s =@ 2
Manienale Gezchwindighems
11 GEat pulzesi: (@ 2
1 OE+& pulsesis (@ 2
StartStepp-Geschvmdighed
=1 100 pulzesis [@ 2
> 100 pulzaziz G %

Baschlaunigung [Verssgenng
Eeschleunagung

I I_l e 1995580 pulsesis: @) 2
bt
ez gerung
l |_[ - 199%98.0 pulsesisi @ &

50 @2 [so @
Hochlsutzei Fuchlaukemn statvalue FLC | 5

— tart value pr £|50
@ & | Puckbegrenzung altrasren SRR EETAES) ©

t (@2 o 3@ 2 pulzesiz? @ &

Hireoas. Wit der Alraerung der Puckbegrensung verlangsm sach die Zed sum Beschbaumngen wnd Versegem der Ach

Die Abbildung oben zeigt den Bildschirm der Bewegungssteuerungsparameter mit
Vergleichssymbolen. Die Symbole weisen darauf hin, welche Werte sich zwischen Online-
und Offline-Projekt unterscheiden. Ein griines Symbol kennzeichnet die Werte, die gleich
sind. Ein blau-orangefarbenes Symbol zeigt an, dass die Werte voneinander abweichen.

AuBerdem kénnen Sie auf die Parameterschaltflache mit dem Abwartspfeil klicken, um ein
kleines Fenster anzuzeigen, in dem fir jeden Parameter der Startwert des Projekts (offline)
und der Startwert des PLCs (online) angezeigt werden.
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Einfaches Arbeiten mit den Online-Tools 1 1

11.1 Online-Verbindung mit einer CPU herstellen

Eine Online-Verbindung zwischen dem Programmiergerat und der CPU ist zum Laden von
Programmen und Projektdaten sowie fiir die folgenden Tatigkeiten erforderlich:

e Testen von Anwenderprogrammen

¢ Anzeigen und Andern des|Betriebszustands der CPU |(Seite 286)

® Anzeigen und Einstellen von Datum und Uhrzeit der CPU |(Seite|296)
® Anzeigen der Modulinformationen

e Vergleichen und Synchronisieren |(Seite 295) von Offline- und Online-
Programmbausteinen

® |aden von Programmbausteinen in die und aus der CPU
® Anzeigen von Diagnose und Diagnosepuffer|(Seite 296)

e Mit einer Beobachtungstabelle (Seite 288) das Anwenderprogramm durch Beobachten
und Steuern von Werten testen

e Mit einer Forcetabelle|Werte in der CPU forcen (Seite 290)

Um eine Online-Verbindung zu einer konfigurierten CPU & Online verbinden
herzustellen, klicken Sie in der Projektnavigation auf die CPU

und in der Projektansicht auf die Schaltflache "Online

verbinden":

_ Wenn Sie zum ersten Mal mit
e - — dieser CPU online gehen,

! - . R mussen Sie den Typ der

PG/PC-Schnittstelle und die
_ spezifische PG/PC-
O caiebte Bore (@ Schnittstelle im Dialog "Online

verbinden" auswahlen, bevor
Sie eine Online-Verbindung

S e zu einer CPU auf dieser

H = - = S Schnittstelle herstellen.

LED biinkan

Ainasbsien

il Sk b T

£ Scen gemames

£ B2 wird varaucht. sirm Yarhindurg saradeaaas 192 188,210 subnbsusn
¥ Joen bezrdec

'Qﬂ'-euﬂt-hj Abbrechen |

Ihr Programmiergerat ist nun mit der CPU verbunden. Orangefarbene Rahmen weisen auf
eine Online-Verbindung hin. Nun kénnen Sie die Tools unter "Online & Diagnose" in der
Projektnavigation und die Taskcard "Online-Tools" verwenden.
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Interaktion mit der Online-CPU

Das in der Projektansicht in der Taskcard "Online-Tools" enthaltene Bedienpanel zeigt den
Betriebszustand der Online-CPU an. Uber das Bedienpanel kénnen Sie auch den
Betriebszustand der Online-CPU andern. Mit der Schaltflache auf dem Bedienpanel dndern
Sie den Betriebszustand (STOP bzw. RUN). Auflerdem enthalt das Bedienpanel eine
Schaltflache MRES zum Urléschen des Speichers.

 CPU-Bedienpanel Der aktuelle Betriebszustand der CPU wird durch die Farbe der
Mt (U 1214c00000c] RUN/STOP-Anzeige angegeben: Gelb steht fiir den Betriebszustand
T B STOP, Grun fur RUN.
ERROR L smor
MAINT MFES

Um das Bedienpanel verwenden zu kdnnen, mussen Sie eine Online-Verbindung zwischen

STEP 7 und der CPU herstellen. Nachdem Sie die CPU in der Geréatekonfiguration selektiert
oder einen Codebaustein in der Online-CPU angezeigt haben, kdnnen Sie das Bedienpanel
Uber die Taskcard "Online-Tools" aufrufen.

Tytduszolt w Zykluszeit
Byduszeit-Diagramm ey
. . in s
[ oy
o2 150
i ? P iy L

iz 150

Zybduszeit parametriert

Bybduszeiten gomossen

Sie kdnnen die Zykluszeit einer Online-CPU (iberwachen.

Spoichar  Speicher

Ladespeicher
| Frekds %

Arbensspeicher
| Frei:d3 %

GraBen in fytes Ladespeicher Nbertsjpelcher. Rermanensipeicher Remanensspeicher

Frei 090 $1148 040 Frak: 100 %
Belege 1684 a2 o

Gelamt J09TIEL $1200 1040

AuBerdem kénnen Sie die Speicherauslastung der CPU anzeigen.
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11.3 Online gehen, um die Werte in der CPU zu beobachten

Die Beobachtung der Variablen setzt eine Online-Verbindung zur CPU voraus. Klicken Sie in
der Funktionsleiste einfach auf die Schaltflache "Online verbinden".

& Online verbinden

L Wenn Sie eine Verbindung zur CPU hergestellt haben, stellt STEP 7
die Uberschriften der Arbeitsbereiche orangefarben dar.

Gerite
- g In der Projektnavigation wird ein Vergleich des Offline-Projekts mit
der Online-CPU angezeigt. Ein griiner Kreis bedeutet, dass die CPU
¥ 3;;:”‘9:“““' o ¥ und das Projekt synchronisiert sind, d. h. beide haben dieselbe
eues erat inZufugen . .
o Gere & Newe Konfiguration und dasselbe Anwenderprogramm.
- 5.5.'_((71;-::; i12‘14’. : ¥ Variablentabellen zeigen die Variablen. Beobachtungstabellen
erat=kommqurabion .- . . . . .
%] Onine & Diagnose kénnen auch die Variablen anzeigen, ebenso wie direkte Adressen.
- g Programmbausteine @
B 1=usn Baustein hin
L3 o 10511 I
b [ Technologiecbjelte
b L PLCVaniablen [
¥ 25 Beobachtungstabellen
B 1=zus Beobachtung
St Watch table_1
L i
.._“ i 7 F. Fu Rl =@
Hame Adresse Anzergeforrmat Beobachtungswernt Steuspyert
“on" SE0.0 Bool
2 “off* %E01 Bool

“Pun® SR Bool

Um die Ausfuhrung des Anwenderprogramms zu beobachten und die Werte der
Variablen anzuzeigen, klicken Sie in der Funktionsleiste auf die Schaltflache "Alle

beobachten".
[11HH]
=5 F 1 F. F i' f m?l‘
Hame Adresse Anzeigefomnat Beobachtungswen Steusraert
“on® BB Bool [§] FALSE
2 “off* %Ed.1 Bool [ FALSE
“Fun® S%A0.0 Bool E| FALSE

Im Feld "Beobachtungswert" wird fir jede Variable der Wert angezeigt.
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11.4 Einfaches Anzeigen des Status des Anwenderprogramms

Sie kdnnen den Zustand der Variablen auch ir_r_1 KOP- und FUP-Editor beobachten. Rufen
Sie den KOP-Editor Uber die Editorleiste auf. Uber die Editorleiste kbnnen Sie zwischen den
gedffneten Editoren umschalten, ohne die Editoren 6ffnen oder schlieRen zu missen.

Klicken Sie im Programmiereditor in der Funktionsleiste auf die Schaltflache "Beobachten
ein/aus", um den Zustand |hres Anwenderprogramms anzuzeigen.

[m ]
E

| | E——
(N

Im Netzwerk im Programmiereditor wird der Signalfluss griin dargestellt.

Sie kénnen auch mit der rechten Mastaste auf die Anweisung oder den Parameter klicken,
um den Wert der Anweisung zu andern.

11.5 Beobachtungstabelle zur Uberwachung der CPU verwenden

Mit Hilfe einer Beobachtungstabelle kénnen Sie Datenpunkte beobachten und éndern,
wahrend die CPU Ihr Anwenderprogramm ausfihrt. Bei den Datenpunkten kann es sich um
Eingénge (E), Ausgange (A), Merker (M) oder Peripherieeingénge (wie "On:P" oder

"E 3.4:P" handeln. Sie kénnen die physischen Ausgange (wie A0.0:P) nicht genau
beobachten, weil die Beobachtungsfunktion nur den letzten geschriebenen Wert aus dem
Speicherbereich A anzeigen kann und nicht den tatsachlichen Wert aus den physischen
Ausgangen liest.

Die Beobachtungsfunktion dndert nicht den Programmablauf. Sie liefert Ihnen Informationen
zum Programmablauf und den Daten des Programms in der CPU. Sie kénnen auch mit der
Funktion "Wert andern" die Ausfiihrung lhres Anwenderprogramms testen.

3 = o> o
i A A& B [

i Hame Adresse  Arseigeforma:  Beobachtungewert Beobschten mitTngger Steuem mitTrigger  Steuerwert 3
"Start” 0.0 Bool Permanent Fermanent
*stop” %01 Bool Ferrarent Permanent
“Running” %M0.0 Boal Perrmanent Permanent
Hinweis

Die vom schnellen Zahler (HSC), von der Impulsdauermodulation (PWM) und von der
Impulsfolge (PTO) verwendeten E/A werden wahrend der Konfiguration zugewiesen. Wenn
diesen Geréaten digitale E/A zugewiesen wurden, kbnnen die Adresswerte der zugewiesenen
E/A nicht durch die Funktion "Forcen" der Beobachtungstabelle gedndert werden.
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11.5 Beobachtungstabelle zur Uberwachung der CPU verwenden

Mit einer Beobachtungstabelle kénnen Sie die Werte der einzelnen Variablen beobachten
und andern. Dabei gibt es folgende Mdglichkeiten:

e Am Anfang oder Ende des Zyklus
e Wenn CPU in den Betriebszustand STOP geht
e "Dauerhaft" (dabei wird der Wert nach einem Wechsel von STOP in RUN nicht

zurlickgesetzt)
- [ PLC_1 [CPU 1214C DOIDCDE] So erstellen Sie eine Beobachtungstabelle:
OY Gerstekantiguration 1. Offnen Sie mit Doppelklick auf "Neue
L4 Online & Dingnose Beobachtungstabelle hinzufiigen" eine neue
L RYETogIAnmbal e Beobachtungstabelle.
b [ Technologieobjekte i . i . L.
P e e 2. Geben Sie den Namen einer Variablen ein, die in
» [ FLCvariablen der Beobachtungstabelle hinzugefligt werden soll.

4 :l FLC-Datentypen
w |z Beobachtungs- und Forcetabellen

“b' Meue Beabachtungstabelle hinzufigen

F=l Force table

Diese Beobachtung der Variablen setzt jedoch eine Online-Verbindung zur CPU voraus.
Zum Andern der Variablen stehen die folgenden Mdéglichkeiten zur Verfiigung:

e "Steuern jetzt" andert den Wert der ausgewahlten Adresse sofort und nur fiir einen
Zyklus.

e "Steuern mit Trigger" andert die Werte fiir die ausgewahlten Adressen.

Diese Funktion erzeugt keine Ruckmeldung, mit der die Anderung der ausgewahlten
Adressen bestatigt wird. Wird eine Bestatigung der Anderung bendtigt, so ist die Funktion
"Steuern jetzt" zu verwenden.

® Mit "PA freischalten" konnen Sie die Peripherieausgange aktivieren, wenn sich die CPU
im Betriebszustand STOP befindet. Diese Funktion ist niitzlich, um die Verschaltung der
Ausgangsmodule zu prifen.

Die verschiedenen Funktionen kénnen Uber die Schaltflachen am oberen Rand einer
Beobachtungstabelle ausgewahlt werden. Geben Sie den Namen der zu beobachtenden
Variablen ein und wahlen Sie in der Klappliste ein Anzeigeformat. Besteht eine Online-
Verbindung zu der CPU, wird durch Anklicken der Schaltflache "Beobachten" der Istwert der
Datenpunkt im Feld "Beobachtungswert" angezeigt.
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Eine Forcetabelle bietet die Funktion "Forcen", die den Wert eines Eingangs oder Ausgangs
zwangsweise auf einen vorgegebenen Wert fiir die Adresse des Peripherieeingangs bzw. -
ausgangs setzt. Das Forcen wird im Prozessabbild der Eingénge vor der Ausfiihrung des
Anwenderprogramms und im Prozessabbild der Ausgénge vor dem Schreiben der Ausgange
in die Module durchgefiihrt.

Hinweis
Die Forcewerte werden in der CPU und nicht in der Forcetabelle gespeichert.

Sie kénnen keinen Eingang (Adresse "E") oder Ausgang (Adresse "A") forcen. Sie kdnnen
jedoch einen Peripherieeingang oder einen Peripherieausgang forcen. Die Forcetabelle
hangt automatisch ein ":P" an die Adresse an (Beispiel: "On":P oder "Run":P).

o|F. Fa| 2

i MNanmne Adresse Anzeigeformat Beobachtungswert  Forcewert F
"on"F 20,07 Bool TRUE M 1
“Of™.P %&10.1:F Eool
"Run"F ®O0.1F Eool b3

Geben Sie den Wert fiir den zu forcenden Eingang oder Ausgang in die Zelle "Forcewert"
ein. Sie kdnnen dann das Kontrollkdstchen in der Spalte "Forcen" aktivieren, um das Forcen
des Eingangs oder Ausgangs zu aktivieren.

F Klicken Sie auf die Schaltflache "Forcen starten oder ersetzen", um die Werte der
: Variablen in der Forcetabelle zu forcen. Klicken Sie auf die Schaltflache "Forcen
beenden", um die Werte der Variablen zuriickzusetzen.

In der Forcetabelle kénnen Sie den Status des geforcten Werts eines Eingangs beobachten.
Den geforcten Wert eines Ausgangs kénnen Sie jedoch nicht beobachten.

Sie kénnen den Zustand der geforcten Werte auch im Programmiereditor anzeigen.

‘on" ol Run

Hinweis

Wenn ein Eingang oder Ausgang in einer Forcetabelle geforct wird, werden die
Forceaktionen Teil der Projektkonfiguration. Beim SchlieRen von STEP 7 bleiben die
geforcten Elemente im CPU-Programm so lange aktiv, bis sie geléscht werden. Um diese
geforcten Elemente zu l16schen, mussen Sie Uber STEP 7 eine Verbindung zur Online-CPU
herstellen und dann mithilfe der Forcetabelle die Forcefunktion fir diese Elemente
deaktivieren oder stoppen.
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11.6 Arbeiten mit der Forcetabelle

Die CPU gestattet Ihnen das Forcen von Eingédngen und Ausgédngen, indem Sie in der
Forcetabelle die Adresse der physischen Eingédnge und Ausgénge (E_:P oder A_:P)
angeben und dann die Forcefunktion starten.

Im Programm werden die gelesenen Werte der physischen Eingdnge durch den Forcewert
Uberschrieben. Das Programm nutzt den geforcten Wert wahrend der Bearbeitung. Wenn
das Programm in einen physischen Ausgang schreibt, wird der Ausgangswert durch den
Forcewert Uberschrieben. Der geforcte Wert erscheint am physischen Ausgang und wird im
Prozess verwendet.

Wenn ein Eingang oder Ausgang in der Forcetabelle geforct wird, werden die Forceaktionen
Teil des Anwenderprogramms. Auch wenn Sie die Programmiersoftware schlieRen, bleiben
die geforcten Werte im ausgefihrten CPU-Programm solange aktiv, bis Sie wieder in der
Programmiersoftware online gehen und die Forcefunktion beenden. Programme mit
geforcten Ein- und Ausgéngen, die von einer Memory Card in eine andere CPU geladen
werden, forcen auch weiterhin die im Programm ausgewahlten Ein- und Ausgange.

Wenn die CPU das Anwenderprogramm auf einer schreibgeschuitzten Memory Card
ausfihrt, kdnnen Sie das Forcen von E/A nicht Uber eine Beobachtungstabelle auslésen
oder andern, weil Sie die Werte in dem schreibgeschitzten Anwenderprogramm nicht
Uberschreiben kdénnen. Jeder Versuch, die schreibgeschitzten Werte zu forcen, fihrt zu
einem Fehler. Bei Verwendung einer Memory Card zum Ubertragen eines
Anwenderprogramms werden auf dieser Memory Card gespeicherte geforcte Elemente mit
an die CPU Ubertragen.

Hinweis
Zu HSC, PWM und PTO zugewiesene digitale E/A kénnen nicht geforct werden

Die vom schnellen Zahler (HSC), von der Impulsdauermodulation (PWM) und von der
Impulsfolge (PTO) verwendeten E/A werden wahrend der Konfiguration zugewiesen. Wenn
diesen Funktionen digitale E/A zugewiesen werden, kénnen die Werte der Adressen der
zugewiesenen E/A nicht durch die Forcefunktion der Forcetabelle geandert werden.
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Anlauf

A Das Léschen des Speicherbereichs E
wird von der Forcefunktion nicht
beeinflusst.

B  Die Initialisierung der Ausgangswerte
wird von der Forcefunktion nicht
beeinflusst.

C  Wahrend der Ausflihrung der Anlauf-
OBs schaltet die CPU den Forcewert
auf, wenn das Anwenderprogramm auf
den physischen Eingang zugreift.

D  Das Speichern von Alarmereignissen in
der Warteschlange wird nicht
beeinflusst.

E Die Freigabe des Schreibens in die
Ausgange wird nicht beeinflusst.

@ Beim Schreiben von A-Speicher in die
physischen Ausgange schaltet die CPU den
Forcewert bei der Aktualisierung der
Ausgénge auf.

Beim Lesen der physischen Eingdnge wendet
die CPU die Forcewerte an, kurz bevor die
Eingange in den Speicherbereich E kopiert
werden.

Wahrend der Ausfiihrung der
Anwenderprogramms (Programmzyklus-OBs)
schaltet die CPU den Forcewert auf, wenn
das Anwenderprogramm auf den physischen
Eingang zugreift oder in den physischen
Ausgang schreibt.

Die Behandlung von
Kommunikationsanforderungen und die
Selbsttestdiagnose werden von der
Forcefunktion nicht beeinflusst.

Die Verarbeitung von Alarmen wahrend eines
beliebigen Teils des Zyklus wird nicht
beeinflusst.
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11.7 Online-Werte eines DBs erfassen, um die Startwerte
zuruckzusetzen

Sie konnen die aktuellen Werte, die in einer Online-CPU beobachtet werden, erfassen und
daraus Startwerte flr einen globalen DB machen.

® Sie bendttigen eine Online-Verbindung zur CPU.
e Die CPU muss sich im Betriebszustand RUN befinden.

® Sie mussen den DB in STEP 7 getffnet haben.

=7 Mit der Schaltflache "Momentabbild der beobachteten Werte anzeigen" erfassen Sie
die aktuellen Werte der ausgewahlten Variablen im DB. Sie kénnen diese Werte dann
in die Spalte "Startwert" des DBs kopieren.

1. Klicken Sie im DB-Editor auf die Schaltflache "Alle Variablen beobachten". Die Spalte
"Beobachtungswert" zeigt die aktuellen Datenwerte an.

N

. Klicken Sie auf die Schaltflache "Momentabbild der beobachteten Werte anzeigen", um
die aktuellen Werte in der Spalte "Momentabbild" anzuzeigen.

3. Klicken Sie auf die Schaltflache "Alle beobachten", um die Beobachtung der Daten in der
CPU zu beenden.

N

. Kopieren Sie einen Wert aus der Spalte "Momentabbild" fiir eine Variable.
— Wahlen Sie einen zu kopierenden Wert aus.

— Kilicken Sie mit der rechten Maustaste auf den ausgewahlten Wert, um das
Kontextmeni aufzurufen.

— Wahlen Sie den Befehl "Kopieren".

5. Fugen Sie den kopierten Wert in die entsprechende Spalte "Startwert" der Variablen ein.
(Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Zelle und wéhlen Sie im Kontextmeni den
Befehl "Einfugen".)

(e}

. Speichern Sie das Projekt, um die kopierten Werte als neue Startwerte fir den DB zu
speichern.

~

. Ubersetzen Sie den DB und laden Sie ihn in die CPU. Der DB verwendet die neuen
Startwerte, nachdem die CPU in den Betriebszustand RUN geht.

Hinweis

Die Werte, die in der Spalte "Beobachtungswert" angezeigt werden, sind immer aus der
CPU kopiert. STEP 7 prift nicht, ob alle Werte aus demselben Zykus der CPU stammen.
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11.8 Elemente des Projekts kopieren

11.8
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Elemente des Projekts kopieren

Sie kdnnen die Programmbausteine einer Online-CPU oder einer an lhr Programmiergeréat

angeschlossenen Memory Card auch kopieren.

Bereiten Sie das Offline-Projekt fir die kopierten
Programmbausteine vor:

1. Fugen Sie eine CPU hinzu, die der Online-CPU
entspricht.

2. Erweitern Sie den CPU-Knoten, so dass der Ordner
"Programmbausteine" angezeigt wird.

Um die Programmbausteine aus der Online-CPU in das
Offline-Projekt zu laden, gehen Sie folgendermalen vor:

1. Klicken Sie im Offline-Projekt auf den Ordner
"Programmbausteine”.

2. Klicken Sie auf die Schaltflache "Online verbinden".
Wahlen Sie die Schaltflache "Laden aus CPU".

4. Bestatigen Sie den Vorgang im Dialog Laden aus
CPU.

w

» 7 Projekel

B Meues Gerat hinaufigen
ﬂ!, Gerdte & Neze
0 1 1 [cPU 1214 DGDGDE]
I Gergekonfiguration
%[ Online & Diagnose
= gl Frogrammbausteine
ﬁ MNeuen Baustein hinzufiigen
A Main [OB1]

& online verbinden

Als Alternative zur vorherigen Vorgehensweise gehen Sie . ;s

folgendermalien vor:

1. Erweitern Sie in der Projektnavigation den Knoten
"Online-Zugange", um die Programmbausteine in der
Online-CPU auszuwahlen.

2. Erweitern Sie den Knoten fiir das Netzwerk und
doppelklicken Sie auf "Erreichbare Teilnehmer
aktualisieren".

3. Erweitern Sie den Knoten fiir die CPU.

4. Ziehen Sie den Ordner "Programmbausteine" mit der
Maus von der Online-CPU in den Ordner
"Programmbausteine” lhres Offline-Projekts.

5. Aktivieren Sie im Dialog "Vorschau fir das Laden von

Gerat" das Kontrollkastchen "Fortfahren”, und klicken
Sie dann auf "Laden von Gerat".

Nach dem Ladevorgang werden alle Programmbausteine, - aiCEICRREEE

Technologiebausteine und Variablen im Offline-Bereich
angezeigt.

» [Huse [s7usa] =
» [} 0OM [R5-2324FFMulti-MasterKabel] 1
» [ PLCSIM WS x [TCFIIP] -

» L Intel(R) FROI 000 MY Network Conne... 18
= _ b-Link DUB-E100 USB 2.0 Fast Ether... =
f7 Erreichbare Teilnehmer aktualisieren
= @ FLc 1 [192.168.00]
%/ Online & Disgnose
= l-gl Frogrammbausteine
2 Main [0B1]
48 Baustein_1 [FC1)
¥ _3 Technologieobjekte
» _g| PLC-Datangypen

Y erstekonfiguration
% Online & Dingnose
+ g Programmbausteine
B Neuen Baustein hinzufligen
& Main [081]
& Baustein_1 [FC1]
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11.9 Vergleichen von Offline- und Online-CPUs

Hinweis

Sie kdnnen die Programmbausteine aus der Online-CPU in ein vorhandenes Programm
kopieren. Der Ordner "Programmbausteine" des Offline-Projekts muss nicht leer sein. Das

vorhandene Programm wird jedoch geldscht und durch das Anwenderprogramm aus der
Online-CPU ersetzt.

11.9 Vergleichen von Offline- und Online-CPUs

Sie kdnnen die Codebausteine in einer Online-CPU mit den Codebausteinen Ihres Projekts
vergleichen. Wenn die Codebausteine lhres Projekts nicht den Codebausteinen der Online-
CPU entsprechen, haben Sie im Editor "Vergleichen" die Moglichkeit, Ihr Projekt mit der
Online-CPU abzugleichen. Laden Sie dazu entweder die Codebausteine Ihres Projekts in die
CPU oder léschen Sie die Bausteine aus dem Projekt, die in der Online-CPU nicht
vorhanden sind.

Wahlen Sie die CPU in Ihrem Projekt aus.

Wahlen Sie im Editor "Vergleichen" den Befehl "Offline/online
; vergleichen". (Rufen Sie den Befehl entweder iber das Menu
B rojemtete osietes "Werkzeuge" oder durch Rechtsklick auf die CPU in [hrem

B Belegungsplan

T Aufstrakour Projekt auf.)

] abhingigksrsstuliur

kil Speicherausiasurg

Edvergeicnen PN oriecionine |

i Ofimeiofine

Klicken Sie in die Spalte "Aktion" eines
Objekts, um auszuwahlen, ob das Objekt

- = & &% geldscht, keine MalRnahme durchgefiihrt oder
i i s v oues  das Objekt in das Gerét geladen werden soll.
——————emwra Durch Klicken auf die Schaltflache

Wikt e "Synchronisieren" laden Sie die
& Codebausteine.

Codsbawstainverglaich (081) Klicken Sie in der Spalte "Vergleichen mit" mit der

rechten Maustaste auf ein Objekt und wahlen Sie

) I EE ] * "Detaillierten Vergleich starten", um die Codebausteine

4k dk- 0 e e e gee @ e 2= nigbeneinander anzuzeigen.

FRERE i Bei diesem Detailvergleich werden die Unterschiede
Femimark zwischen den Codebausteinen der Online-CPU und

T den Codebausteinen der CPU in Ihrem Projekt
= - hervorgehoben.
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Diagnoseereignisse anzeigen

Die CPU bietet einen Diagnosepuffer, der fir jedes Diagnoseereignis einen Eintrag enthalt,
z. B. fur den Wechsel des CPU-Betriebszustands oder fiir Fehler, die von der CPU oder den
Modulen festgestellt wurden. Fir den Zugriff auf den Diagnosepuffer missen Sie online sein.

Jeder Eintrag umfasst das Datum und die Uhrzeit, zu denen das Ereignis aufgetreten ist,
eine Ereigniskategorie und eine Ereignisbeschreibung. Die Eintrdge werden in
chronologischer Reihenfolge angezeigt, wobei das jlingste Ereignis an oberster Stelle steht.

In diesem Puffer werden bis zu 50
aktuelle Ereignisse gespeichert,
solange die CPU eingeschaltet ist. Ist
der Puffer voll, wird immer das alteste
Ereignis durch ein neues Ereignis
Uberschrieben.

Bei einer Unterbrechung der
Stromversorgung werden die letzten
zehn Ereignisse gespeichert.

Einstellen der IP-Adresse und der Uhrzeit

Sie kénnen die IP-Adresse und die Uhrzeit der Online-CPU einstellen. Nach dem Zugriff auf
"Online & Diagnose" in der Projektnavigation einer Online-CPU kdnnen Sie die IP-Adresse
anzeigen oder andern. Ebenso kdnnen Sie Datum und Uhrzeit der CPU online aufrufen und
andern.

Uhuzeit ainatelien IP-Ackeass: TUMVRERN
IFdress PR
PGIPE Zeit: Suhrepmasks | 355 355355
M term Firrve [EE ]
IFAzranns 2 ——
Baugruppenzeit
" en POFC Wbemehmen Ubemehmen
Hinweis

Diese Funktion ist nur fir eine CPU verfligbar, die entweder nur eine MAC-Adresse hat (der
noch keine IP-Adresse zugewiesen wurde) oder die auf die Werkseinstellungen
zurtckgesetzt wurde.

Easy Book
Geratehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF



Einfaches Arbeiten mit den Online-Tools

11.12 Auf Werkseinstellungen zurticksetzen

11.12 Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen

Unter den folgenden Bedingungen kénnen Sie eine S7-1200 auf die urspriinglichen
Werkseinstellungen zurlicksetzen:

Es ist keine Memory Card in der CPU gesteckt.
Die CPU hat eine Online-Verbindung.
Die CPU befindet sich im Betriebszustand STOP.

Hinweis

Wenn sich die CPU im Betriebszustand RUN befindet und Sie den Riicksetzvorgang
starten, konnen Sie die CPU nach Bestatigung einer Eingabeaufforderung in den
Betriebszustand STOP versetzen.

Um eine CPU auf die Werkseinstellungen zurlickzusetzen, gehen Sie wie folgt vor:

Offnen Sie die Sicht "Online und Diagnose" der CPU.
Wahlen Sie im Ordner "Funktionen" den Eintrag "Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen".

Aktivieren Sie das Kontrollkdstchen "IP-Adresse beibehalten”, wenn Sie die IP-Adresse
beibehalten méchten, oder das Kontrollkdstchen "IP-Adresse zurlicksetzen", wenn Sie
die IP-Adresse l6schen mdchten.

4. Klicken Sie auf die Schaltflache "Zuriicksetzen".

Bestatigen Sie die Eingabeaufforderung mit "OK".

Das Modul wird ggf. in den Betriebszustand STOP versetzt und auf die Werkseinstellungen
zurickgesetzt:

Vorgehen
1.
2.
3.
5.
Ergebnis
[ ]
[ ]
[ ]
[ ]
[ ]
Easy Book

Der Arbeitsspeicher und interne Ladespeicher sowie alle Operandenbereiche werden
geldscht.

Alle Parameter werden auf ihre Standardwerte zuriickgesetzt.
Der Diagnosepuffer wird geléscht.
Die Uhrzeit wird zurtickgesetzt.

Die IP-Adresse wird je nach vorgenommener Einstellung beibehalten oder geléscht. (Die
MAC-Adresse ist fest zugewiesen und wird niemals geandert.)
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11.13 Firmware aktualisieren

11.13 Firmware aktualisieren

Sie kénnen die Firmware der angeschlossenen CPU mit den Online- und Diagnosetools von
STEP 7 aktualisieren.

Fir ein Firmware-Update gehen Sie folgendermalien vor:
1. Offnen Sie die Online- und Diagnoseansicht der angeschlossenen CPU.
2. Wahlen Sie im Ordner "Funktionen" die Option "Firmware-Update".

3. Klicken Sie auf die Such-Schaltflache und navigieren Sie zum Speicherort der Datei mit
dem Firmware-Update. Dies kann ein Speicherort auf lhrer Festplatte sein, in den Sie
eine Firmware-Update-Datei fiir S7-1200
(http://support.automation.siemens.com/\WWW/view/de/34612486/133100) von der Service-
und Support-Webseite (http://www.siemens.com/automation/) heruntergeladen haben.

4. Wahlen Sie eine Datei, die fur lhr Modul geeignet ist. In der Tabelle werden die
kompatiblen Module fur die ausgewahlte Datei angezeigt.

5. Klicken Sie auf die Schaltflache "Aktualisierung ausfihren". Folgen Sie ggf. den
Anweisungen in den Dialogen, um den Betriebszustand Ihrer CPU zu andern.

Wahrend das Firmware-Update geladen wird, wird der Fortschritt in STEP 7 angezeigt Nach
beendetem Update werden Sie aufgefordert, das Modul mit der neuen Firmware zu starten.

Hinweis

Wollen Sie das Modul mit der neuen Firmware nicht starten, bleibt die alte Firmware aktiv,
bis das Modul, zum Beispiel durch Aus- und Einschalten, zuriickgesetzt wird. Die neue
Firmware wird erst nach dem Riicksetzen des Moduls aktiv.

Sie kénnen ein Firmware-Update auch mit einer der folgenden Methoden ausfihren:
e Mit einer Memory Card

e |Uber die Standard-Webseite "Modulinformationen" des Webservers (Seite|210)
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11.14 Laden einer permanenten IP-Adresse in eine Online-CPU

Laden einer permanenten |IP-Adresse in eine Online-CPU

Um eine IP-Adresse zuzuweisen, gehen Sie folgendermalien vor:

Allgemein 10-Yariablen Texte

Allgerrain
EthemenAdressen

Ethernet-Adressen

Uhrzestzymchronizaton
Btraebaart

¥ Erassmarte Opeiorsn
HW-EERALng

1P-Protakoll

PROFINET

4 Eigenschatten  ["into 0] % Diagnose | ¢ Richten Sie die IP-

Adresse fir die CPU
(Seite 89) ein.
¢ Die Konfiguration

speichern und in die
CPU laden

Schnittstelle vernetz mit

Subnez | nichi vernet -

Neues Subnes hinndugen

(=) IPAdresse im Projekt sinstellen
IPAdresses | 192 . 165 2 0
Subnetmaske: | 255 255 . 255 0

|| Rower vervardan

(7} IPAdkesse auf andensrmn Weg begdehen

|| FROFIMET-Gariarinmars sul anderem Weg
beziehen

[l FROFINET-Geritename sutomatizch genefienen

FROFINET-Gerstename | plc_1

Kamyertierter Narme: | plehl dled

Garigarumrer |0

Die IP-Adresse und Subnetzmaske der CPU muss mit der IP-Adresse und Subnetzmaske
des Programmiergerats kompatibel sein. Die IP-Adresse und Subnetzmaske fiir lhre CPU
erfahren Sie von lhrem Netzwerkspezialisten.

Projektnavigation I |
Gerlite

00 2
= ] Froject]

Il M=ues Gerae hinzufigen
B Gevipe & Newe
b [ FLC_1 [CPU 1214C DODoDC)

Wenn die CPU bisher noch nicht konfiguriert wurde, kdnnen Sie
die IP-Adresse auch Uber die "Online-Zugange" festlegen.

Eine IP-Adresse, die Sie zusammen mit der

Geratekonfiguration geladen haben, geht beim Ausschalten des
Zielsystems nicht verloren.

L ii'ie-remsam: Daten

b 0| Dokumentation seinstelngsn

+ [ Sprachen & Ressourcen

w [y Online-Zugbnge

[ use| ]

» [ COM [RS-252/FF-Multi-Master-Kabel] 18

¥ [ FLCSIM WS 2 [TCRAR] |

+ L8 Incel(R) FROJT 00D WT Metwork Conre.. 18

w |_J D-Link C8-E100 USE 2.0 Fast Ethemn. !,

fhdErmeichbare Tednehmer akbunlizenen

b L Accusdible devcs [08-00-06-05-91-11]

Nachdem Sie die Geratekonfiguration einschlieRlich der IP-Adresse geladen haben,
erscheint die IP-Adresse unter dem Ordner "Online-Zugénge".

11.15 Verwendung der "nicht spezifizierten CPU" zum Laden der
Hardwarekonfiguration aus dem Gerat
Wenn Sie Uber eine physische CPU verfligen, die Sie an das Programmiergerat anschlielen
kénnen, lasst sich die Konfiguration der Hardware problemlos aus dem Geréat laden.
Easy Book
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11.15 Verwendung der "nicht spezifizierten CPU" zum Laden der Hardwarekonfiguration aus dem Gerét

Zunachst missen Sie die CPU mit dem Programmiergerat verbinden und ein neues Projekt
anlegen.

S ——i FUgen Sie in der Geratekonfiguration (Projektansicht oder
Portalansicht) ein neues Gerat hinzu, wahlen Sie jedoch

B = B anstelle einer bestimmten CPU die "nicht spezifizierte
S — CPU". STEP 7 legt eine nicht spezifizierte CPU an.
Srine_ B Wi E e e Nach dem Anlegen der nicht spezifizierten CPU kdnnen Sie die

Hardwarekonfiguration von der Online-CPU laden.

B senulacon 3

e Wahlen Sie im Programmiereditor im Menu "Online" den
[ acen i Gerie sy Befehl "Hardwareerkennung".

e Wahlen Sie im Geratekonfigurationseditor die Option zum
Erkennen der Konfiguration des angeschlossenen Gerats.

=]

5]

HMMI Bxdiengerie Warnang 3
fip Emeichbare Teilnehener strg+U
N
]

= emcns] I [”

Nl P 133

Das Gerdtist nicht spezifizien.
— Bitte verwenden Sie den umm die CPU zu spezifizieren,

— oder Sie die konfiguration des angeschlossenen Gerdtes.

Nachdem Sie im Online-Dialog die CPU ausgewahlt haben, |adt STEP 7 die
Hardwarekonfiguration einschlief3lich moéglicher Module (SM, SB oder CM) aus der CPU. Die
IP-Adresse wird nicht geladen. Sie mussen die "Geratekonfiguration" aufrufen, um die IP-
Adresse manuell zu konfigurieren.
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11.16 Laden im Betriebszustand RUN

11.16 Laden im Betriebszustand RUN

Die CPU unterstiitzt das "Laden im Betriebszustand RUN". Diese Funktion soll lhnen
ermdglichen, kleinere Anderungen am Anwenderprogramm vorzunehmen, ohne den vom
Programm gesteuerten Prozess zu stéren. Diese Funktion erméglicht jedoch auch gréfiere
Programmanderungen, die den Prozess beeintrachtigen oder sogar geféahrlich werden
kénnen.

&WARNUNG
Risiken beim Laden im Betriebszustand RUN

Wenn Sie im Betriebszustand RUN Anderungen in die CPU laden, wirken sich die
Anderungen sofort auf den Prozess aus. Wenn Sie das Programm im Betriebszustand
RUN &ndern, kann dies zu unerwartetem Verhalten im Prozess fiihren und Tod, schwere
Korperverletzungen und/oder Sachschaden kdnnen die Folge sein.

Nur dazu befugtes Personal mit Kenntnis der Auswirkungen einer Programmbearbeitung in
RUN auf das Prozessverhalten darf einen Ladevorgang im Betriebszustand RUN
durchfihren.

Die Funktion zum "Laden im Betriebszustand RUN" erméglicht Ihnen, Anderungen an einem
Programm vorzunehmen und sie in die CPU zu laden, ohne nach STOP wechseln zu
mussen.

¢ Sie kénnen kleinere Anderungen am aktuellen Prozess vornehmen (z. B. eine
Parameterwertanderung), ohne den Prozess herunterfahren zu miissen.

¢ AuBerdem konnen Sie mit dieser Funktion Programmfehler schneller beheben (z. B. die
Logik fur einen SchlielRerkontakt oder Offnerkontakt invertieren).

Sie kénnen die folgenden Anderungen an Programmbausteinen und Variablen vornehmen
und sie im Betriebszustand RUN laden:

e Funktionen (FCs), Funktionsbausteine (FBs) und Variablentabellen erstellen,
Uberschreiben und I6schen

e Datenbausteine (DBs) und Instanz-Datenbausteine fur Funktionsbausteine (FBs)
erstellen, 16schen und Uberschreiben. Sie kdnnen DB-Strukturen hinzufigen und im
Betriebszustand RUN laden. Je nach lhren Konfigurationseinstellungen kann die CPU die
Werte vorhandener Bausteinvariablen speichern und die neuen Datenbausteinvariablen
mit den Anfangswerten initialisieren oder alle Datenbausteinvariablen auf die
Anfangswerte zurticksetzen. Im Betriebszustand RUN kénnen Sie keinen Webserver-DB
(Steuerung oder Fragment) laden.

e Organisationsbausteine (OBs) Uiberschreiben; es kénnen jedoch keine OBs erstellt oder
geléscht werden.

Sie kénnen maximal zwanzig Bausteine gleichzeitig im Betriebszustand RUN laden. Missen
mehr als zwanzig Bausteine geladen werden, ist die CPU in STOP zu setzen.
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11.16 Laden im Betriebszustand RUN

Wenn Sie Anderungen in einen realen Prozess laden (im Unterschied zu einem simulierten
Prozess wie z. B. bei der Fehlerbehebung in einem Programm), sollten Sie vor dem Laden
unbedingt in Gedanken die mdglichen Folgen fir die Sicherheit der Maschinen und
Maschinenbediener durchspielen.

Hinweis
Befindet sich die CPU im Betriebszustand RUN und wurden Programmanderungen

vorgenommen, versucht STEP 7 zunachst stets, die Anderungen im Betriebszustand RUN
zu laden. Méchten Sie dies verhindern, missen Sie die CPU in STOP versetzen.

Werden die vorgenommenen Anderungen nicht von der Funktion "Laden im Betriebszustand
RUN" unterstutzt, werden Sie von STEP 7 aufgefordert, die CPU in den Betriebszustand
STOP zu versetzen.
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11.16.1

Easy Book

11.16 Laden im Betriebszustand RUN

Andern des Programms im Betriebszustand RUN

Um Programmanderungen in RUN vorzunehmen, vergewissern Sie sich zuerst, dass die
CPU und das Programm die Voraussetzungen erflllen, und gehen Sie dann wie folgt vor:

1. Um Ihr Programm im Betriebszustand RUN zu laden, gehen Sie auf eine der folgenden
Arten vor:

— Wahlen Sie im Meni "Online" den Befehl "Laden in Gerat".
— Kilicken Sie in der Symbolleiste auf die Schaltflache "Laden in Gerat".

— Kilicken Sie in der "Projektnavigation" mit der rechten Maustaste auf
"Programmbausteine" und wahlen Sie den Befehl "Laden in Gerat > Software".

T4 Siemens - Project1_100311_DiR

Frojekt Bearbeiten Anzicht Einfugen  Online  Extraz  Werdzeuge Fenzter  Hilfe

Of (Yl Projektspeichem 5 M I8 5 X D : [ S 0EHEH

[ Gerate ]
50 O 2 |#e wemalz
Data_block_1_DiRk
w | Project] _100311_DiR ] Hame Date
ﬂlleue: Gerst hincufugen I 4] » Stanc
o Gerste & Hete 2 @ Start Bool
~ [ PLC_1 [CPU 1214C DCDCRIY] [
IV Gerstekonhquration
% Onhine & Diagnose
v |l Frogrammbauzteine
“L' Heuen Bausten hinoufugen
4| ain [OB1] ("]
L
b L Technologies
b [ Extemne Quall X
3 ;,PL-C-;'anab]en —'! Fopieren trgs
v [ pLc-patentypy -2 : ;s
¥ Ll Becbachtung 2z Text kopreren
.‘.‘!i Frogramrmindy % Laschen Ent
E) Teatlisten ;
b L Lokale Baugn
b gl Gemainzame D4
» [B7 Dolumentationd
» (@ sprachen & Ress  Mbersemen k|
3 u Cmhine-Zugange m
b [ SILIATIC Card Peade & erbinde t
£ onlneerbindung trennen  Strgehl m

Wenn das Programm erfolgreich Ubersetzt wird, |adt STEP 7 das Programm in die CPU.

2. Wenn STEP 7 Sie auffordert, das Programm zu laden oder den Vorgang abzubrechen,
klicken Sie auf "Laden", um das Programm in die CPU zu laden.
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11.17 CPU-Daten bei Ausldsebedingungen verfolgen und aufzeichnen

11.17

304

CPU-Daten bei Auslésebedingungen verfolgen und aufzeichnen

STEP 7 bietet Trace- und Logic-Analyzer-Funktionen, mit denen Sie Variablen fur die PLC
konfigurieren kdnnen, die Sie verfolgen und aufzeichnen wollen. Die aufgezeichneten Trace-
Daten kénnen Sie dann in Ihr Programmiergerat laden und mit den STEP 7-Tools
analysieren, verwalten und grafisch aufbereiten. In Ordner "Traces" in der STEP 7-
Projektnavigation kénnen Sie Traces anlegen und verwalten.

Die folgende Abbildung zeigt den Ablauf der Trace-Funktion:

@ ® ® ®

S5 B
J i
= =

©

Richten Sie die Trace-Funktion im Trace-Editor von STEP 7 ein. Sie kénnen die
aufzuzeichnenden Datenwerte, die Aufzeichnungsdauer und -haufigkeit sowie die
Ausldsebedingung festlegen.

Ubertragen Sie die Trace-Konfiguration von STEP 7 in die PLC.

Die PLC fiihrt das Programm aus und startet die Aufzeichnung der Trace-Daten, sobald die
Ausldsebedingung eintritt.

Ubertragen Sie die aufgezeichneten Werte von der PLC in STEP 7.

Mit den Tools in STEP 7 kénnen Sie die Daten analysieren, grafisch darstellen und speichern.

Beachten Sie, dass die Trace-Funktion erst ab Version V4.0 der S7-1200 CPU verflgbar ist.

Einzelheiten zur Trace-Programmierung, zum Laden der Konfiguration, Hochladen der
Trace-Daten und Darstellung der Daten im Logic Analyzer finden Sie im Informationssystem
von STEP 7.

@ ©6
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Uberblick iiber die 10-Link-Technologie

IO-Link ist eine von der PROFIBUS-Nutzerorganisation (PNO) definierte innovative
Kommunikationstechnologie fir Sensoren und Aktoren. IO-Link ist ein internationaler
Standard nach IEC 61131-9. Er basiert auf einer Punkt-zu-Punkt-Verbindung zwischen den
Sensoren und Aktoren (Slaves) und der Steuerung (Master). Es handelt sich also nicht um
ein Bussystem, sondern um die Weiterentwicklung einer herkdmmlichen Punkt-zu-Punkt-
Verbindung.

Von den angeschlossenen Sensoren/Aktoren werden neben zyklischen Betriebsdaten auch
umfangreiche Parameter- und Diagnosedaten Ubertragen. Fur die Datentbertragung wird
das gleiche 3-Leiter-Verbindungskabel verwendet wie fiir die Standardsensorik tblich.

Komponenten eines |0-Link-Systems

Ein IO-Link-System besteht aus 10-Link-Geréten (Ublicherweise Sensoren, Aktoren oder
einer Kombination aus beiden), einem 3-Leiter-Standardkabel flir Sensoren/Aktoren und
einem 10-Link-Master. Bei dem Master kann es sich um ein Gerat mit beliebiger
Konstruktion und Schutzart handeln.

Ein 10-Link-Master kann einen oder mehrere Ports umfassen. Der SM 1278 4xIO-Link
Master verfligt Giber vier Ports. An jeden Port kann ein |O-Link-Gerat oder ein
Standardsensor/-aktor angeschlossen sein. |O-Link ist ein Punkt-zu-Punkt-
Kommunikationssystem.

Nach dem Anlauf

Beim Anlauf befindet sich das 10-Link-Geréat stets im SIO-Modus (Standard-1/O-Modus). Die
Ports des Masters kdnnen verschiedene Konfigurationen aufweisen. Weitere Informationen
finden Sie im Kapitel zu 10-Link im S7-1200-Systemhandbuch.

Befindet sich ein Port im SIO-Modus, verhalt sich der Master an diesem Port wie ein
normaler Digitaleingang. Befindet sich der Port im 10-Link-Modus (Kommunikationsmodus),
versucht der Master, das angeschlossene 10-Link-Gerét zu finden. Dieser Prozess wird
"Wake up" genannt.

Beim Wake-up sendet der Master ein definiertes Signal und wartet auf die Antwort des
Slaves. Anfanglich versucht der Master dies mit der hdchstmdéglichen Baudrate. Sind die
Versuche nicht erfolgreich, fahrt der Master mit niedrigerer Baudrate fort. Der Master spricht
das Gerat mit jeder Baudrate drei Mal an. Das Gerat unterstitzt jeweils nur eine definierte
Baudrate. Empfangt der Master eine Antwort (d. h., das Gerat ist "aufgewacht"), beginnen
beide die Kommunikation. Zunachst werden dabei die Kommunikationsparameter
ausgetauscht, danach beginnt der zyklische Austausch von Prozessdaten.
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Wird das Slave-Gerat im Betrieb entfernt, erkennt der Master den Kommunikationsabbruch,
meldet diesen der Steuerung mit Feldbusgenauigkeit und versucht in regelmaRigen
Abstanden erneut, das Gerat aufzuwecken. Nach einem weiteren erfolgreichen Wake-up
werden die Kommunikationsparameter erneut ausgelesen, gegebenenfalls validiert, und
anschlieBend wird der zyklische Kommunikationskanal erneut gestartet.

|O-Link-Protokoll

Uber das 10-Link-System kénnen drei Arten von Daten ausgetauscht werden:

e Zyklische Prozessdaten (Eingange, Ausgange der Prozessdaten) — zyklische Daten
e Gerateparameter (Datenobjekte auf Anforderung) — azyklische Daten

® FEreignisse — azyklische Daten

Das |O-Link-Gerat sendet die Daten erst, nachdem es vom I0-Link-Master dazu aufgefordert
wurde. Prozessdaten werden nach dem IDLE-Telegramm des Masters gesendet und der
Master fordert Daten und Ereignisse der Gerateparameter explizit an.

Konfiguration des Feldbusses

Der 10-Link-Master erscheint auf dem Feldbus als normaler Feldbusknoten und wird tber
die entsprechenden Geratebeschreibung im zugehdrigen Netzwerkkonfigurator
eingebunden. Diese Dateien beschreiben die Kommunikationseigenschaften und andere
Merkmale des |O-Link-Masters wie z. B. die Anzahl der Ports. Sie enthalten keine Angabe
Uber die angeschlossenen 10-Link-Geréte.

Anhand der |0-Link-Geratebeschreibung (I0-Link Device Description, |IODD) jedoch kénnen
Sie eine vollstandige transparente Darstellung der Systemarchitektur bis zum 10-Link-Gerat
erstellen. Sie kénnen mithilfe der IODD und des 10-Link-Konfigurationswerkzeugs S7-PCT
konfigurieren, welches |0-Link-Gerat an welchen Port lhres 10-Link-Masters angeschlossen
ist.

Ausfuhrliche Hinweise zur Konfiguration finden Sie im S7-PCT-Hilfesystem sowie im
S7-1200 System Manual.

|O-Link und Ihr STEP 7-Programm

Der |0-Link-Master programmiert die azyklische Kommunikation mit dem |0-Link-Gerat tUber
den Funktionsbaustein (FB) fur den IOL_CALL-Aufruf in Ihrem S7-1200-
Steuerungsprogramm in STEP 7. Der Funktionsbaustein IOL_CALL zeigt den von lhrem
Programm verwendeten 10-Link-Master sowie die vom Master fir den Datenaustausch
verwendeten Ports an.

Auf der Siemens Industry-Website fir Online-Support
(http://support.automation.siemens.com) finden Sie ausflihrliche Informationen zum Arbeiten
mit dem Funktionsbaustein IOL_CALL. Geben Sie im Suchfeld der Website "IO-Link" ein, um
Informationen Uber 10-Link-Produkte und deren Einsatz aufzurufen.
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12.7 Der SM 1278 4x/O-Link-Master

12.7 Der SM 1278 4xIO-Link-Master

Der SM 1278 4xIO-Link Master ist ein Modul mit 4 Ports, das als Signalmodul und als
Kommunikationsmodul fungiert. Jeder Port kann im 10-Link-Modus, als einzelner 24-V-DC-
Digitaleingang oder als 24-V-DC-Digitalausgang betrieben werden. Sie kdnnen bis zu vier
IO-Link-Geréate (3-Leiter-Anschluss) oder vier Standardaktoren oder Standarddrehgeber
anschlieflen.
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12.7 Der SM 1278 4x/O-Link-Master

Schaltbild des SM 1278 4xIO-Link-Masters
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12.7 Der SM 1278 4xI10-Link-Master

Beispiele fir Anschliisse

Die folgende Abbildung zeigt die Konfiguration des 10-Link-Betriebszustands (3-Leiter und 5-
Leiter); dabei ist n = Porthummer:

3-Draht 5-Draht
L L:
L# L+
cia, [ 10-Link- | ©/Q, [ 1O-Link- | 24¥DC
" Gerat . Gerat —a
L. L-
M, M,

Die folgende Abbildung zeigt die Konfiguration des DI-Betriebszustands (2-Leiter und 3-
Leiter); dabei ist n = Porthummer:

2-adrig 3-adrig

L, __|24vDC . _J24vDC

]
]
i
L_i_J
DI
Cn'.

Die folgende Abbildung zeigt die Konfiguration des DO-Betriebszustands (2-Leiter und 3-
Leiter), dabei ist n = Porthummer:

]

2-adrig 3-adrig

PE (AUX)

Ausfiihrliche Informationen zur Verwendung und Konfiguration des SM 1278 4xIO-Link-Masters

Ausfihrliche Informationen zum SM 1278 4xIO-Link Master einschlief3lich Abbildungen,
Verbindungen, Parametrierung, Diagnosealarmen usw. finden Sie im S7-1200-
Systemhandbuch.
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A1 Allgemeine technische Daten

Erfillte Normen

CE-Zulassung

C€

Easy Book

Der Aufbau des Automatisierungssystems S7-1200 erfillt die folgenden Normen und
Prafvorschriften. Die Prufkriterien flr S7-1200 beruhen auf diesen Normen und
Prifvorschriften.

Beachten Sie, dass mdglicherweise nicht alle S7-1200 Varianten nach diesen Normen
zertifiziert sind und dass sich der Zertifizierungszustand ohne Ankiindigung &ndern kann. Es
liegt in der Verantwortung des Anwenders, geltende Zertifizierungen anhand der auf dem
Produkt angebrachten Zulassungen zu ermitteln. Wenden Sie sich an Ihre Siemens-
Vertretung, wenn Sie eine Liste mit den aktuellen Zulassungen fir die einzelnen
Bestellnummern bendtigen.

Das Automatisierungssystem S7-1200 erflllt die Anforderungen und sicherheitsrelevanten
Ziele der folgenden EU-Richtlinien und entspricht den harmonisierten européischen Normen
(EN) fur speicherprogrammierbare Steuerungen, die in den Amtsblattern der EU aufgefihrt
sind.

e EU-Richtlinie 2006/95/EG (Niederspannungs-Richtlinie) "Elektrische Betriebsmittel fur die
Verwendung innerhalb bestimmter Spannungsgrenzen"

— EN61131-2:2007 Speicherprogrammierbare Steuerungen -
Betriebsmittelanforderungen und Prifungen

e EU-Richtlinie 2004/108/EG (EMV-Richtlinie) "Elektromagnetische Vertraglichkeit"

— Stdéraussendung
EN 61000-6-4:2007: Industriebereich

— Funkentstérung
EN 61000-6-2:2005: Industriebereich

e EG-Richtlinie 94/9/EG (ATEX) "Gerate und Schutzsysteme zur bestimmungsgemalien
Verwendung in explosionsgeféhrdeten Bereichen"

— EN 60079-15:2005: Schutzart 'n":
Die CE-Konformitétserklarung steht allen zustandigen Behdrden zur Verfiigung bei der:

Siemens AG

IA AS RD ST PLC Amberg
Werner-von-Siemens-Str. 50
D92224 Amberg
Deutschland
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A. 1 Allgemeine technische Daten

cULus-Zulassung

Underwriters Laboratories, Inc. erfillt:
c @ US © Underwriters Laboratories, Inc.: UL 508 Listed (Industriesteuerungsgerate)

® Canadian Standards Association: CSA C22.2 Nummer 142 (Prozesssteuerungsgerate)

Hinweis
Die Produktreihe SIMATIC S7-1200 entspricht der CSA-Norm.

Das cULus-Zeichen zeigt an, dass die S7-1200 von Underwriters Laboratories (UL) nach
den Normen UL 508 und CSA 22.2 Nr. 142 geprift und zugelassen wurde.

FM-Zertifizierung

Factory Mutual Research (FM)
C T Zertifizierungsnorm Klasse Nummer 3600 und 3611
APPROVED Zugelassen fur den Einsatz in:
Class I, Division 2, Gas Group A, B, C, D, Temperature Class T3C Ta =60 °C
Class I, Zone 2, lIC, Temperature Class T3 Ta = 60 °C
Canadian Class |, Zone 2 Installation nach CEC 18-150

WICHTIGE AUSNAHME: Die Anzahl von Eingangen und Ausgangen, die gleichzeitig
eingeschaltet sein diirfen, finden Sie in den technischen Daten. Einige Modelle sind auf Ta =
60 °C herabgesetzt.

/\WARNUNG

Der Austausch von Komponenten kann die Eignung fir Class I, Division 2 und Zone 2
beeintrachtigen.

Reparatur von Geraten darf nur von einem autorisierten Siemens Service Center
durchgefiihrt werden.

ATEX-Zulassung

Die ATEX-Zulassung gilt nur fir DC-Varianten. Die ATEX-Zulassung gilt nicht fir AC- und
Relaisvarianten.

EN 60079-0:2009: Explosionsfahige Atmosphare - Allgemeine Anforderungen

EN 60079-15:2010: Elektrische Betriebsmittel fiir gasexplosionsgefahrdete Bereiche;
Schutzart 'nA'
I3 G ExnAIIC T4 oder T3 Gc

Bauen Sie die Module in einem geeigneten Gehause mit einer Schutzart von mindestens
IP54 nach EN 60529 oder an einem Standort mit 8hnlicher Schutzart ein.

Die angeschlossenen Kabel und Leitungen missen unter den Nennbedingungen fir die
tatsachlich gemessene Temperatur ausgelegt sein.

Im Aufbau muss gewahrleistet sein, dass kurzzeitige Stérspannungen (Transienten) auf
weniger als 119 V begrenzt sind. Siehe "StoRwellenfestigkeit" in diesem Abschnitt.
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WICHTIGE AUSNAHME: Die Anzahl der Eingédnge und Ausgénge, die gleichzeitig

A. 1 Allgemeine technische Daten

eingeschaltet sein dirfen, entnehmen Sie den technischen Daten. Einige Modelle sind auf

Ta =60 °C herabgesetzt.

C-Tick-Zulassung

C

Das Automatisierungssystem S7-1200 erfillt die Anforderungen der Normen nach AS/NZS

2064 (Klasse A).

Koreanische Zertifizierung

Das Automatisierungssystem S7-1200 erfillt die Anforderungen der Koreanischen
Zertifizierung (KC-Kennzeichen). Es wurde als Geréat der Klasse A eingestuft und ist fur

industrielle Anwendungen und nicht fur die private Nutzung gedacht.

Zulassung fir das Seewesen

Die S71200 Produkte werden regelmafig fur die Zulassungen hinsichtlich bestimmter

Mérkte und Anwendungen bei bestimmten Behdrden eingereicht. Wenden Sie sich an lhre
Siemens-Vertretung, wenn Sie eine Liste mit den aktuellen Zulassungen fir die einzelnen

Bestellnummern bendtigen.
Klassifizierungsgesellschaften:

e ABS (American Bureau of Shipping)
e BV (Bureau Veritas)

® DNV (Det Norske Veritas)

® GL (Germanischer Lloyd)

® | RS (Lloyds Register of Shipping)

e Class NK (Nippon Kaiji Kyokai)

e Korean Register of Shipping

Industrieumgebungen

Das Automatisierungssystem S7-1200 wurde fir den Einsatz in Industrieumgebungen

entwickelt.

Tabelle A- 1 Industrieumgebungen

Anwendungs_gebiet

Anforderungen an die St('iraussendung

Anforderungen an die St6rfestig_;keit

Industrie

EN 61000-6-4:2007

EN 61000-6-2:2005

Easy Book
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A. 1 Allgemeine technische Daten

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

Die elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) eines elektrischen Gerats ist dessen
Fahigkeit, in einer elektromagnetischen Umgebung bestimmungsgemal zu funktionieren
und keine elektromagnetischen Stérungen auszusenden, die den Betrieb anderer
elektrischer Geréte in der Umgebung beeintréachtigen kénnten.

Tabelle A-2 Storfestigkeit EN 61000-6-2

Elektromag_;netische Vertréglichkeit - Entst6rung nach EN 61000-6-2

Prifung der Storfestigkeit gegen
hochfrequente elektromagnetische Felder

EN 61000-4-2 8 kV Entladung durch die Luft an allen Oberflachen
Elektrostatische Entladung 6 kV Entladung durch Kontakt mit freiliegenden leitenden Oberflachen
EN 61000-4-3 80 bis 1000 MHz, 10 V/m, 80 % AM bei 1 kHz

1,4 bis 2,0 GHz, 3 V/m, 80 % AM bei 1 kHz
2,0 bis 2,7 GHz, 1 V/m, 80 % AM bei 1 kHz

EN 61000-4-4
Schnelle transiente StérgroRe

2 kV, 5 kHz bei Kopplungsnetz zu AC und DCSystemspannung
2 kV, 5 kHz bei Kopplungsklemme zu Ein/Ausgéngen

EN 6100-4-5
StoRwellenfestigkeit

AC-Systeme - 2 kV Gleichtakt, 1 kV Gegentakt
DC-Systeme - 2 kV Gleichtakt, 1 kV Gegentakt
Zu DC-Systemen siehe "StoRwellenfestigkeit" unten.

EN 61000-4-6
Leitungsgefihrte Stérungen

150 kHz bis 80 MHz, 10 V effektiv, 80% AM bei 1 kHz

EN 61000-4-11
Spannungseinbriche

AC-Systeme
0 % fur 1 Zyklus, 40 % fur 12 Zyklen und 70 % fir 30 Zyklen bei 60 Hz

StoRwellenfestigkeit

Verdrahtungssysteme, die Einkopplungen durch Blitzschlag ausgesetzt sind, missen mit
einem externen Schutz versehen sein. Eine Spezifikation zur Bewertung des Schutzes vor
BlitzstoRspannungen ist in EN 61000-4-5 enthalten, wobei die Betriebsgrenzen in

EN 61000-6-2 festgelegt werden. S7-1200 DC-CPUs und Signalmodule erfordern externen
Schutz, um den sicheren Betrieb aufrecht zu erhalten, wenn Stol3spannungen geman
Definition in dieser Norm anliegen.

Nachstehend sind einige Gerate aufgefiihrt, die die erforderliche StolRwellenfestigkeit
gewahrleisten. Diese Gerate bieten nur dann Schutz, wenn sie gemaf den
Herstellerempfehlungen ordnungsgemal installiert sind. Gerate anderer Hersteller mit
gleichen oder besseren technischen Daten kénnen ebenfalls verwendet werden:

® \/ersorgungsspannung, 24 V DC: DEHN, Inc., Typ BVT AD 24, Bestellnummer 918 402
e Digitaleingénge, 24 V DC: DEHN, Inc., Typ DCO RK E 24, Bestellnummer 919 988

e Digitalausgéange, 24 V DC: DEHN, Inc., Typ DCO RK E 24, Bestellnummer 919 988

® Analogeingange: DEHN, Inc., Typ BXT ML4 BD12, Bestellnummer 920 342

® Analogausgange: DEHN, Inc., Typ DCO RK E 12, Bestellnummer 919 987

e FEthernet: DEHN, Inc., Typ DPA M CAT6 RJ45S 48, Bestellnummer 929 100

e RS-232: DEHN, Inc., Typ DCO RK E 12, Bestellnummer 919 987

® RS-485: DEHN, Inc., Typ BXT ML2 BE HFS 5, Bestellnummer 920 270

® Relaisausgange: Kein Schutz erforderlich
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A. 1 Allgemeine technische Daten

Tabelle A- 3 Leitungsgefiihrte und abgestrahlte Stéraussendungen nach EN 61000-6-4

EIektromagnetische Vertréglichkeit - Leitungs_gefi]hrte und abgestrahlte St('iraussendungen nach EN 61000-6-4

EN 55011, Klasse A, Gruppe 1

Leitungsgeflhrte 0,15 MHz bis 0,5 MHz <79 dB (pV) Quasi-Spitze; <66 dB (V) Mittelwert
Storaussendungen 0,5 MHz bis 5 MHz <73 dB (uV) Quasi-Spitze; <60 dB (uV) Mittelwert
EN 55011, Klasse A, Gruppe 1 5 MHz bis 30 MHz <73 dB (uV) Quasi-Spitze; <60 dB (V) Mittelwert
Abgestrahlte Stéraussendungen 30 MHz bis 230 MHz <40 dB (pV/m) Quasi-Spitze; gemessen in einer

Entfernung von 10 m

230 MHz bis 1 GHz <47 dB (uV/m) Quasi-Spitze; gemessen in einer

Entfernung von 10 m

Umgebungsbedingungen

Tabelle A-4 Transport und Lagerung

Umgebungsbedingungen - Transport und Lagerung

EN 6006822, Test Bb, trockene Warme und
EN 6006821 Test Ab, Kalte

-40 °C bis +70 °C

EN 60068230, Test Db, feuchte Wéarme

25 °C bis 55 °C, 95 % Luftfeuchtigkeit

EN 60068-2-14, Test Na, Temperaturschock

-40 °C bis +70 °C, Haltezeit 3 Stunden, 5 Zyklen

EN 60068-2-32 Freier Fall

0,3 m, 5 Mal, in Versandverpackung

Atmospharischer Druck

1080 bis 660 hPa (entspricht einer Héhe von -1000 bis 3500 m)

Tabelle A-5 Betriebsbedingungen

Umgebungsbedingungen - Betrieb

Umgebungstemperaturen
(Lufteinlass 25 mm unterhalb des Geréats)

-20 °C bis 60 °C C horizontale Montage
-20 °C bis 50 °C vertikale Montage
95 % Luftfeuchtigkeit, nicht kondensierend

Sofern nicht anders angegeben

Atmospharischer Druck

1080 bis 795 hPa (entspricht einer Héhe von -1000 bis 2000m)

Konzentration von Schmutzstoffen

S02: < 0,5 ppm; H2S: < 0,1 ppm; rel. LF < 60% nicht kondensierend

EN 60068-2-14, Test Nb, Temperaturveranderung

5 °C bis 55 °C, 3 °C/Minute

EN 60068227 Mechanische StofRbeanspruchung

15 G, Impuls 11 ms, 6 StdRe auf jeder der 3 Achsen

EN 6006826 Sinusschwingung

Hutschienenmontage: 3,5 mm von 5-9 Hz, 1 G von 9-150 Hz
Schalttafeleinbau: 7,0 mm von 5 bis 9 Hz; 2 G von 9 bis 150 Hz
10 Ablenkungen je Achse, 1 Oktave/Minute

Easy Book
Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF

315



Technische Daten

A. 1 Allgemeine technische Daten

Tabelle A-6 Hochspannungslsolationspriifung

Hochspannungslsolationspriifung

VAC-Stromkreis

DC-Stromkreis

und Erde?

Stromkreis mit 24V-DC-/5VDC-Nennspannung
115-V-AC-/230VAC-Stromkreis an Erde
115-V-AC-/230VAC-Stromkreis an 115-V-AC-/230-

115-V-AC-/230VAC-Stromkreis an 24-V-DC-/5V-

Ethernet-Port an 24-V-DC-/5-V-DC-Stromkreise

520 V DC (Typpriifung der optischen Potentialtrennungsgrenzen)
1500 V AC

1500 V AC

1500 V AC (3000 V AC / 4242 V DC Typprufung)

1500 V AC (nur Typprifung)

1 Die Potentialtrennung des Ethernet-Ports ist dafiir ausgelegt, die Gefahr wahrend kurzfristiger Netzausfélle von
gefahrlichen Spannungen zu begrenzen. Sie entspricht nicht den Sicherheitsanforderungen der routinemafigen

Potentialtrennung von AC-Netzspannungen.

e Schutzklasse Il nach EN 61131-2 (Schutzleiter nicht erforderlich)

® |P20 Mechanischer Schutz, EN 60529

e Schutz gegen direkte Beriihrung von Hochspannung wie mit genormter Sonde ermittelt.
Externer Schutz erforderlich gegen Staub, Schmutz, Wasser und Fremdkorper mit einem
Durchmesser von < 12,5 mm.

Tabelle A-7 Bemessungsspannungen

Toleranz

20,4V DC bis 28,8 V DC

85 bis 264 V AC, 47 bis 63 Hz

Wenn ein mechanischer Kontakt die Ausgangsspannung zur S7-1200 CPU oder einem
digitalen Signalmodul einschaltet, wird ca. 50 Mikrosekunden lang das Signal "1" an die
Digitalausgange gesendet. Dies kann unerwarteten Betrieb der Maschine bzw. des
Prozesses verursachen, was zu tddlichen oder schweren Verletzungen und/oder
Sachschaden flhren kann. Dies mussen Sie berlcksichtigen, vor allem, wenn Sie mit
Geraten arbeiten, die auf kurze Impulse reagieren.

Schutzart
Schutzgrad
Bemessungsspannungen
Nennspannung
24V DC
120/230 V AC
Hinweis
316
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Verpolschutz

Verpolschutz ist vorhanden bei allen Klemmenpaaren mit +24-V-DC-Spannungsversorgung
oder anwenderseitiger Eingangsspannung fir CPUs, Signalmodule (SMs) und Signalboards
(SBs). Trotzdem sind Beschadigungen des System weiterhin dadurch méglich, dass
unterschiedliche Klemmenpaare mit entgegengesetzter Polaritat verdrahtet werden.

Einige der 24-V-DC-Eingangsports des S7-1200 Systems sind miteinander verbunden,
wobei ein logischer Bezugsleiter mehrere M-Klemmen verbindet. Beispielsweise sind die
folgenden Stromkreise miteinander verbunden, sofern sie in den Datenblattern als "nicht
potentialgetrennt" angegeben sind: die 24-V-DC-Versorgung der CPU, die Sensorleistung
der CPU, der Leistungseingang fir die Relaisspule eines SM und die Versorgung eines nicht
potentialgetrennten Analogeingangs. Alle nicht potentialgetrennten M-Klemmen mussen an
dasselbe externe Bezugspotential angeschlossen werden.

/\WARNUNG

Wenn Sie nicht potentialgetrennte M-Klemmen an verschiedene Bezugspotentiale
anschlieBen, verursacht dies unbeabsichtigten Stromfluss, der zu Beschadigung oder
unvorhersehbarem Betriebsverhalten des Zielsystems und angeschlossener Geréte fiihren
kann.

Die Nichteinhaltung dieser Richtlinien kann Schaden oder unvorhersehbaren Betrieb
verursachen, was zu Tod oder schwerer Korperverletzung und/oder Sachschaden fiihren
kann.

SchlieBen Sie stets alle nicht potentialgetrennten M-Klemmen in einem S7-1200 System an
dasselbe Bezugspotential an.

DC-Ausgange

Es stehen keine kurzschlussfesten Schaltungen fir die Gleichspannungsausgange an
CPUs, Signalmodulen (SMs) und Signalboards (SBs) zur Verfiigung.

Lebensdauer eines Relais

Die typischen Leistungsdaten, die anhand von Beispieltests geschéatzt wurden, sind
nachstehend aufgefuhrt. Die tatséchliche Leistungsfahigkeit richtet sich nach der jeweiligen
Verwendung. Ein der Last angepasster externer Schutzkreis verlangert die Lebensdauer der
Kontakte. Die typische Lebensdauer von Offnerkontakten betragt etwa ein Drittel der
Lebensdauer eines Schliel3ers bei induktiver und Lampenlast.

Ein externer Schutzkreis erhoht die Lebensdauer der Kontakte.
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A. 1 Allgemeine technische Daten

Tabelle A-8 Typische Leistungsdaten

Daten fiir die Auswahl eines Aktors

Thermischer Dauerstrom

max. 2 A

Schaltvermdgen und Lebensdauer der Kontakte

Bei ohmscher Last Spannung Strom Anzahl der Schaltzyklen (typ.)
24V DC 2,0A 0,1 Millionen
24V DC 1,0A 0,2 Millionen
24V DC 05A 1,0 Millionen
48 V AC 1,5A 1,5 Millionen
60V AC 1,5A 1,5 Millionen
120V AC 20A 1,0 Millionen
120V AC 1,0A 1,5 Millionen
120V AC 0,5A 2,0 Millionen
230 VAC 20A 1,0 Millionen
230 VAC 1,0A 1,5 Millionen
230 VAC 0,5A 12,0 Millionen

Bei induktiver Last (nach Spannung Strom Anzahl der Schaltzyklen (typ.)

IEC 947-5-1 DC13/AC15) 24V DC 20A 0,05 Millionen
24V DC 1,0A 0,1 Millionen
24V DC 05A 0,5 Millionen
24V AC 1,5A 1,0 Millionen
48 V AC 1,5A 1,0 Millionen
60V AC 1,5A 1,0 Millionen
120V AC 20A 0,7 Millionen
120V AC 1,0A 1,0 Millionen
120V AC 0,5A 1,5 Millionen
230 VAC 20A 0,7 Millionen
230 VAC 1,0A 1,0 Millionen
230 VAC 0,5A 1,5 Millionen

Aktivieren eines Digitaleingangs Méglich
Schaltfrequenz

Mechanisch Max. 10 Hz

Bei ohmscher Last Max. 1 Hz

Bei induktiver Last (nach IEC 947- | Max. 0,5 Hz

5-1 DC13/AC15)

Bei Lampenlast Max. 1 Hz
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Technische Daten

A2

CPU-Module

A.2 CPU-Module

Eine vollstandige Liste der Module flr die S7-1200 finden Sie im S7-1200 Systemhandbuch
oder auf der Kundensupport-Website (http://www.siemens.com/automation/).

Tabelle A-9 Allgemeine technische Daten

Allgemeine technische Daten CPU 1211C CPU 1212C CPU 1214C CPU 1215C CPU 1217C
Bestellnum o AC/DC/Relais e 6ES7211- e BES7212- e 6ES7214- e 6ES7215- o -
mer 1BE40- 1BE40- 1BG40- 1BG40-

0XBO 0XBO 0XB0 0XB0

e DC/DC/Relais o 6ES7211- e 6ES7212- e 6ES7214- e 6ES7215- o -

1HE40- 1HE40- 1HG40- 1HG40-
0XBO 0XBO 0XBO 0XBO
e DC/DC/DC e BES7211- e 6ES7212- e 6ES7214- e G6ES7215- e 6ES7217-
1AE40- 1AE40- 1AG40- 1AG40- 1AG40-
0XBO 0XB0 0XB0 0XB0 0XB0
Abmessungen B x Hx T (mm) 90x100x75 90x100x 75 110x100x75 130x100x75 150x 100 x 75
Gewicht o AC/DC/Relais o 420 Gramm e 425 Gramm e 475Gramm e 585 Gramm -
e DC/DC/Relais e 380 Gramm e 385 Gramm e 435Gramm e 550 Gramm -
« DC/DC/DC e 370Gramm e 370 Gramm e 415Gramm e 520 Gramm 230 Gramm
Leistungsv e AC/DC/Relais o 10W e« 1MW e 14W e 14W -
erlust DC/DC/Relais o 8W e 9W .« 12W .« 12W -
« DC/DC/DC .« 8W e 9W o 12W .« 12W 12w
Verfligbarer Strom (5 VDC) fir ~ max. 750 mA max. 1000 mA max. 1600 mA  max. 1600 mA  max. 1.600 mA
SM- und CM-Bus
Verfligbarer Strom (24 V DC) max. 300 mA max. 300 mA max. 400 mA max. 400 mA max. 400 mA
Geberspannung
Stromaufnahme digitaler 4 mA/Eingang 4 mA/Eingang 4 mA/Eingang 4 mA/Eingang 4 mA/ Eingang
Eingang (24 V DC)
Tabelle A- 10 CPU-Merkmale

CPU-Merkmale CPU 1211C CPU 1212C CPU 1214C CPU 1215C CPU 1217C
Anwenderspeicher

e Arbeitsspeicher e 30KB e 50KB e 75KB e 100 KB e 125KB
e Ladespeicher e 1MB e 1MB e 4MB e 4MB e 4MB

e Remanenter Speicher e 10KB e« 10KB e 10KB e 10KB e« 10KB
Integrierte digitale E/A 6 Eingénge 8 Eingange 14 Eingange 14 Eingange 14 Eingange
Siehe technische Daten 4 Ausgange 6 Ausgange 10 Ausgange 10 Ausgénge 10 Ausgange
(Seite 331).

Integrierte analoge E/A 2 Eingange 2 Eingange 2 Eingange 2 Eingange 2 Eingange
Siehe|technische Daten 2 Ausgénge 2 Ausgange

(Seite 341).
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A.2 CPU-Module
CPU-Merkmale CPU 1211C CPU 1212C CPU 1214C CPU 1215C CPU 1217C
Grole des Prozessabbilds
e Eingange e 1024 Byte o 1024 Byte e 1024 Byte e 1024 Byte e 1024 Byte
e Ausgange o 1024 Byte o 1024 Byte e 1024 Byte e 1024 Byte o 1024 Byte
Merker (M) 4096 Byte 4096 Byte 8192 Byte 8192 Byte 8192 Byte
Temporérer (lokaler) e 16 KB fiir Anlauf und Programmzyklus (einschlieRlich zugehériger FBs und FCs).
Speicher e 6 KB fiir jede andere Alarmprioritatsstufe (einschlief3lich FBs und FCs)
SM-Erweiterung Keine max. 2 SMs max. 8 SMs max. 8 SMs max. 8 SMs
Zusatzliche SB, CB oder BB max. 1 max. 1 max. 1 max. 1 max. 1
Zusétzliche CM max. 3 max. 3 max. 3 max. 3 max. 3
Schnelle  Summe Bis zu 6 konfiguriert fiir die Verwendung beliebiger integrierter oder SB-Eingange
Zahler 4 MHz - - - - Eb.2 bis Eb.5
(Differenz)
100/180 kHz Ea.O bis Ea.5 Ea.0 bis Ea.5 Ea.O bis Ea.5 Ea.0 bis Ea.5 Ea.0 bis Ea.5
30/120 kHz -- Ea.6 bis Ea.7 Ea.6 bis Eb.5 Ea.6 bis Eb.5 Ea.6 bis Eb.1
Impulsau  Summe Bis zu 4 konfiguriert fur die Verwendung beliebiger integrierter oder SB-Ausgange
sgange 2
1 MHz - - - - Aa.0 bis Aa.3
(Differenz)
100 kHz Aa.0 bis Aa.3 Aa.0 bis Aa.3 Aa.0 bis Aa.3 Aa.0 bis Aa.3 Aa.4 bis Ab.1
30 kHz -- Aa.4 bis Aa.5 Aa.4 bis Ab.1 Aa.4 bis Ab.1 --
Eingénge fur Impulsabgriff 6 8 14 14 14
Verzdgerungsalarme 4 mit Aufldésung 4 mit Auflésung 4 mit Aufldsung 4 mit Auflésung 4 mit Auflésung
von 1 ms von 1 ms von 1 ms von 1 ms von 1 ms
Weckalarme 4 mit Aufldésung 4 mit Auflésung 4 mit Aufldésung 4 mit Auflésung 4 mit Aufldsung
von 1 ms von 1 ms von 1 ms von 1 ms von 1 ms
Flankenalarme 6 steigend und 6 8 steigend und 8 12 steigend und 12 steigend und 12 steigend und
fallend fallend 12 fallend 12 fallend 12 fallend
Optional mit SB 10 steigend und 12 steigend und 16 steigend und 16 steigend und 16 steigend und
10 fallend 12 fallend 16 fallend 16 fallend 16 fallend
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A.2 CPU-Module
CPU-Merkmale CPU 1211C CPU 1212C CPU 1214C CPU 1215C CPU 1217C
Echtzeituhr
e Genauigkeit e +/-60 e +/-60 e +/-60 e +/-60 e +/-60
Sekunden/M Sekunden/M Sekunden/M Sekunden/M Sekunden/Mo
e Pufferung onat onat onat onat nat
(wartungsfreier e Typ.20 e Typ.20 e Typ.20 e Typ.20 e Typ.20
Hochleistungskondensat Tage/min. 12 Tage/min. 12 Tage/min. 12 Tage/min. 12 Tage/min. 12
or) Tage bei 40 Tage bei 40 Tage bei 40 Tage bei 40 Tage bei 40
°C °C °C °C °C
Ausfiihrungsgeschwindigkei
t e 0,08 e 0,08 e 0,08 e 0,08 e 0,08

e Boolescher Wert

e Wort Uibertragen

e Realzahlenarithmetik

ps/Anweisun
g

[ 1 ,7
ps/Anweisun
g

e 23
ps/Anweisun
g

ps/Anweisun
g

° 1 ,7
ps/Anweisun
9

e 23
ps/Anweisun
9

ps/Anweisun
g

L] 1 ,7
ps/Anweisun
g

[ 2,3
ps/Anweisun
g

ps/Anweisun
9

e 17
pus/Anweisun
g

[} 2,3
ps/Anweisun
9

ps/Anweisung
e 17

ps/Anweisung
e 23

ps/Anweisung

1 Die langsamere Geschwindigkeit gilt, wenn der HSC als A/B-Zahler konfiguriert ist.

2 Bei CPU-Varianten mit Relaisausgangen mussen Sie ein digitales Signalboard (SB) installieren, um die
Impulsausgénge zu verwenden.

Tabelle A- 11 Kommunikation

Technische Daten

CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C

CPU 1215C, CPU 1217C

Kommunikation

e Datenraten

e Elektrische Trennung
(externes Signal zu

1 Ethernet-Port

e 10/100 MBit/s

e Wandler potenzialgetrennt, 1500 V DC
e CATbe geschirmt

2 Ethernet-Ports

e 10/100 MBit/s

e Wandler potenzialgetrennt, 1500 V DC
e CATb5e geschirmt

PLC-Logik)

e Kabelart
Gerate e 4 HMI e 4 HMI
e 1PG e 1PG

Ethernet-Verbindungen’

8 (aktiv oder passiv)

8 (aktiv oder passiv)

CPU-zu-CPU-

Kommunikation Gber S7

(GET/PUT)

e 8 (Client)
3 (Server)

e 8 (Client)

o 3 (Server)

T Verbindungen fiir die offene Benutzerkommunikation (aktiv oder passiv): TSEND_C, TRCV_C, TCON, TDISCON,

TSEND und TRCV.
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A.2 CPU-Moadule

Tabelle A- 12 Schaltplan der CPU 1214C AC/DC/Relais

CPU 1214C AC/DC/Relais

G)@|

Mé\;f J“_(IIII:(IIIIlll/Iléé

ON LM MO0 12 3 4 56 701 2345 ma 1
Lo Lo oa Dib g & |

X10

120-240VAC  24VDC 24VDC INPUTS ANALOG
I l INPUTS
I 214-1BG40-0XB0

[X]2]3]

RELAY QUTPUTS

00a I Qb |
0.1 23 445 6370 1

' T T T T T T T T 171

©) 24-V-DC-Geberspannung. Um
zusatzliche Storfestigkeit zu erreichen,
schlieflen Sie "M" an Masse an, auch
wenn Sie keine Geberversorgung
verwenden.

® Bei stromziehenden Eingéngen "-" an
"M" anschlief3en (abgebildet). Bei
stromliefernden Eingéngen "+" an "M"

anschliel3en.

Hinweis 1: X11-Steckverbinder missen
vergoldet sein. Im Anhang C des S7-1200
Systemhandbuchs (Ersatzteile) finden Sie
die Bestellnummer.

-AU000000001

Hinweis 2: Eine der beiden Klemmen L1
oder N (L2) kann an eine Spannungsquelle
bis 240 V AC angeschlossen werden. Die
Klemme N kann als L2 fungieren und muss
nicht geerdet werden. Fiir die Klemmen L1
und N (L2) ist keine Polarisierung
erforderlich.
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A.3 Digitale Erweiterungsmodule

Tabelle A- 13 Schaltplan der CPU 1214C DC/DC/DC

CPU 1214C DC/DC/DC
OO (| 24-V-DC-Geberspannung. Um

_l—],j, L T T T T.TLT LT T.T 1111 zusatzliche Storfestigkeit zu erreichen,

ot 4 T Cl)(l') schlielRen Sie "M" an Masse an, auch
bl wenn Sie keine Geberversorgung
1 I 11 verwenden.

QDD DD ® Bei stromziehenden Eingéngen "-" an
- L+ M L L+ M MO 1 2 3 4 5 6 .7 0.0 2 3 45 M0 "M" anSChlieBen (abgeblldet) Bel
2o | Lol oa Dib Bl a | stromliefernden Eingéngen "+" an "M"

24VDC 24VDC 24VDC INPUTS ANALOG .

1 INPUTS B anschliel3en.

214-1AGH0-0XBO Hinweis 1: X11-Steckverbinder miissen

vergoldet sein. Im Anhang C des S7-1200
24VDC OUTPUTS Systemhandbuchs (Ersatzteile) finden Sie
]3L+ M D_ga 12 3 45 86 1 93b_1 die Bestellnummer.

-+ 00008Eng0

A.3 Digitale Erweiterungsmodule

Eine vollstandige Liste der Module fiir die S7-1200 finden Sie im S7-1200 Systemhandbuch
oder auf der Kundensupport-Website (http://www.siemens.com/automation/).

+

A.3.1 SB 1221, SB 1222 und SB 1223 Digitaleingabe/-ausgabe (DI, DO und DI/DO)

Tabelle A- 14 SB 1221 Digitaleingabe (DI) und SB 1222 Digitalausgabe (DO)

_Aligemeines SB 1221 4 DI (200 kHz) SB 1222 4 DO (200 kHz)
Bestellnummer e 24V DC: 6ES7 221-3BD30-0XB0 e 24V DC: 6ES7 222-1BD30-0XB0
e 5V DC: 6ES7 221-3AD30-0XB0 e 5V DC: 6ES7 222-1AD30-0XB0
Abmessungen B x Hx T (mm) 38 x62 x 21 38 x62 x 21
Gewicht 35 Gramm 35 Gramm
Leistungsverlust e 24VDC:15W 05W
e 5VDC:1,0W
Stromaufnahme SM-Bus 40 mA 35 mA
24V DC e 24V DC:7mA/Eingang + 20 mA 15 mA
e 5V DC:15mA/Eingang + 15 mA
Eingange/Ausgange 4 Eingange (stromliefernd) 4 Ausgange (elektronisch, MOSFET)
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A.3 Digitale Erweiterungsmodule

Tabelle A- 15 SB 1223 Kombinationsmodule mit digitalen Eingdngen/Ausgéngen

Allgemeines SB 1223 DI / DO (200 kHz) SB 1223 2 DI/ 2 DO
B_estellnummer e 24V DC: 6ES7 223-3BD30-0XB0 24 V DC: 6ES7 223-0BD30-0XB0
e 5V DC: 6ES7 223-3AD30-0XB0
Abmessungen B x H x T (mm) 38 x 62 x 21 38 x62 x 21
Gewicht 35 Gramm 40 Gramm

Leistungsverlust

e 24VDC:1,0W 24V DC:1,0W
e 5VDC:0,5W

Stromaufnahme SM-Bus 35 mA 50 mA
24V DC e 24V DC:7mA/Eingang + 20 mA 4 mA/Eingang
e 5V DC:15mA/Eingang + 15 mA
Eingénge/Ausgénge 2 Eingénge (stromliefernd) 2 Eingénge (IEC Typ 1 stromziehend)
2 Ausgange (elektronisch, MOSFET) 2 Ausgange (elektronisch, MOSFET)
Hinweis

324

Die schnellen SBs (200 kHz) nutzen "stromliefernde" Eingénge. Das Standard-SB (20 kHz)
nutzt "stromziehende" Eingange. Siehe technische Daten der|digitalen Eingédnge und
Ausgange|(Seite|331).

Die schnellen (200 kHz) Ausgange (SB 1222 und SB 1223) kénnen stromliefernd oder
stromziehend sein. Bei stromliefernden Ausgangen "Load" an "-" anschlieen (gezeigt). Bei
stromziehenden Ausgangen "Load" an "+" anschlieen. Weil sowohl stromliefernde als auch
stromziehende Konfigurationen von denselben Schaltungen unterstutzt werden, ist der
aktive Zustand einer stromliefernden Last das Gegenteil von dem einer stromziehenden
Last. Ein stromliefernder Ausgang zeigt positive Logik (Q-Bit und LED sind EIN, wenn die
Last Stromfluss hat), wéhrend ein stromziehender Ausgang negative Logik aufweist (Q-Bit
und LED sind AUS, wenn die Last Stromfluss hat). Wenn das Modul ohne
Anwenderprogramm gesteckt ist, ist der Standardwert fur dieses Modul 0 V, was bedeutet,
dass eine stromziehende Last eingeschaltet wird.
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Tabelle A- 16 Schaltpléne der digitalen SBs

A.3 Digitale Erweiterungsmodule

SB 1221 Eing_;abemodul

SB 1222 Ausgabemodul

SB 1223 Eingabe-/Ausgabemodul

SB 1221 DI 4 (200 kHz)

SB 1221 DC 200 KHz
DI 4x24VDC
BEST 221-3BD30-0XBO

oooo

0123
Die

D 24VDC Die
Qo222@

17777
i

24yDC

®

SB 1222 DO 4 (200 kHz)

SB 1222 DC 200 KHz
DQ 4x24VDC 0.1A
6EST 222-1BD30-0XB0
oooo
DQe
0 1.2 3l
oooo
D 24VDC DQe
W M[0 1 2 3]x9

Q0222

1
il @

24VDC

SB 1223 DI 2/ DO 2 (200 kHz)

SB 1223 DCUIDC 200 KKz
DI 2x5VDC 1 DQ 2x5VDC 0.1A
BES7 223-3AD30-0XBO
oooo
01 ]
Die
DQe
01 ]
oooo
D SWDC Dle  DQe
L+ Mo aTo 11x1e

Q00222

L[]
oL ®

@ Unterstltzt nur stromliefernde
Eingange.

@ Bei stromliefernden Ausgangen
"Load" an "-" anschlief3en (s.
Abbildung). Bei stromziehenden
Ausgéangen "Load" an "+" anschlielRen.
Weil sowohl stromliefernde als auch
stromziehende Konfigurationen von
denselben Schaltungen unterstiitzt
werden, ist der aktive Zustand einer
stromliefernden Last das Gegenteil von
dem einer stromziehenden Last. Ein
stromliefernder Ausgang zeigt positive
Logik (Q-Bit und LED sind EIN, wenn
die Last Stromfluss hat), wahrend ein
stromziehender Ausgang negative
Logik aufweist (Q-Bit und LED sind
AUS, wenn die Last Stromfluss hat).
Wenn das Modul ohne
Anwenderprogramm gesteckt ist,
betragt der Standardwert fur dieses
Modul 0 V, was bedeutet, dass eine
stromziehende Last eingeschaltet wird.

@ Unterstltzt nur stromliefernde
Eingange.

@ Bei stromliefernden Ausgangen
"Load" an "-" anschliel3en (s.
Abbildung). Bei stromziehenden
Ausgéngen "Load" an "+" anschlieRen.
Weil sowohl stromliefernde als auch
stromziehende Konfigurationen von
denselben Schaltungen unterstiitzt
werden, ist der aktive Zustand einer
stromliefernden Last das Gegenteil von
dem einer stromziehenden Last. Ein
stromliefernder Ausgang zeigt positive
Logik (Q-Bit und LED sind EIN, wenn
die Last Stromfluss hat), wahrend ein
stromziehender Ausgang negative
Logik aufweist (Q-Bit und LED sind
AUS, wenn die Last Stromfluss hat).
Wenn das Modul ohne
Anwenderprogramm gesteckt ist,
betragt der Standardwert fiir dieses
Modul 0 V, was bedeutet, dass eine
stromziehende Last eingeschaltet wird.
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A.3 Digitale Erweiterungsmodule

Hinweis

Die schnellen (200 kHz) SBs (SB 1221 und SB 1223) unterstltzen nur stromziehende
Eingénge. Das Standard-SB 1223 unterstitzt nur stromliefernde Eingénge.

Die schnellen (200 kHz) Ausgange (SB 1222 und SB 1223) kénnen stromliefernd oder
stromziehend sein. Bei stromliefernden Ausgangen "Load" an "-" anschlieen (gezeigt). Bei
stromziehenden Ausgangen "Load" an "+" anschlief’en. Weil sowohl stromliefernde als auch
stromziehende Konfigurationen von denselben Schaltungen unterstiitzt werden, ist der
aktive Zustand einer stromliefernden Last das Gegenteil von dem einer stromziehenden
Last. Ein stromliefernder Ausgang zeigt positive Logik (Q-Bit und LED sind EIN, wenn die
Last Stromfluss hat), wahrend ein stromziehender Ausgang negative Logik aufweist (Q-Bit
und LED sind AUS, wenn die Last Stromfluss hat). Wenn das Modul ohne
Anwenderprogramm gesteckt ist, betragt der Standardwert fir dieses Modul 0 V, was
bedeutet, dass eine stromziehende Last eingeschaltet wird.

A3.2 SM 1221 Digitaleingabe (D)

Tabelle A- 17 SM 1221 Digitaleingabe (DI)

Technische Daten SM 1221 DI 8,24 V DC SM 1221 DI 16,24 V DC
Bestellnummer 6ES7 221-1BF32-0XB0 6ES7 221-1BH32-0XB0
Anzahl der Eingénge (DI) 8 16
Siehe|technische Daten|(Seite|331).
Abmessungen B x Hx T (mm) 45x 100 x 75 45x 100 x 75
Gewicht 170 Gramm 210 Gramm
Leistungsverlust 1,5W 25W
Stromaufnahme SM-Bus 105 mA 130 mA
24V DC 4 mA/Eingang 4 mA/Eingang
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A.3 Digitale Erweiterungsmodule

Tabelle A- 18 Schaltplan der Digitaleingabemodule SM 1221 (DI)

SM 1221 DI 8 (24 V DC) SM 1221 DI 16 (24 V DC)
* be = oc_J:__
ol ([ [/ “olgrht
1 T
i} 00202202 F 0000000 -
: :
TN T T3 1 8
\zflwcw] i elolo/sleloe bt
$ Loo||mo.1.x‘s .
+ oM 4 5 6 T
s L H o opooooooo
% M .I E” SM12D2£
ﬁ 24VDC INPUTS 0oooooooo B
e oM .Ta_s 5.7 e oo 12 31
i .mﬂ
2 \PDDDDD) OOOOOOOE-
- g
) looooooo
ol
oL
!

@ Bei stromziehenden Eingangen "-" an "M" anschlie®en (s. Abbildung). Bei stromliefernden Eingangen "+" an "M"
anschliefRen.

A.3.3 SM 1222 Digitalausgabe (DO)

Tabelle A- 19 SM 1222 Digitalausgabe (DO)

Technische Daten SM 1222 DO (Relais) SM 1222 DO (24 V DC)
Bestellnummer e DO 8: 6ES7 222-1HF32-0XB0 e DO 8: 6ES7 222-1BF32-0XB0
e DO 8: Umschaltung: 6ES7 222- e DO 16: 6ES7 222-1BH32-0XB0
1XF32-0XB0
e DO 16: 6ES7 222-1HH32-0XB0
Anzahl der Ausgange (DO) e 8(DO 8 und DO 8 Umschaltung) e 8(DO8)
Siehe technische Daten |(Seite|331). o 16 (DO 16) e 16 (DO 16)
Abmessungen B x H x T (mm) e DO 8und DO 16: 45 x 100 x 75 45 x 100 x 75

e DO 8 Umschaltung: 70 x 100 x 75

Gewicht e DO 8:190 Gramm e DO 8: 180 Gramm
e DO 8 Umschaltung: 310 Gramm e DO 16: 220 Gramm
e DO 16: 260 Gramm
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A.3 Digitale Erweiterungsmodule

Technische Daten

SM 1222 DO (Relais)

SM 1222 DO (24 V DC)

Leistungsverlust e DOS8:45W e DOS8:15W
e DO 8 Umschaltung: 5 W e DO16:25W
e DO16:85W
Stromaufnahme SM-Bus e DO8:120 mA e DOS8:120 mA
e DO 8 Umschaltung: 140 mA e DO 16: 140 mA
e DO 16: 135 mA
24V DC e DO 8und DO 16: 11 e DOS8: -
mA/Relaisspule e DO 16: -

DO 8 Umschaltung: 16,7
mA/Relaisspule

Tabelle A- 20 Schaltplan der Digitalausgabemodule SM 1222 (DO)

SM 1222 DO 16, 24 V DC

SM 1222 DO 16, Relaisausgang
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Technische Daten

A.3 Digitale Erweiterungsmodule

A3.4 SM 1223 V-DC-Digitaleingabe/-ausgabe (DI/DO)

Tabelle A- 21 SM 1223 Kombinationsmodul Digitaleingabe/-ausgabe (DI/DO)

Technische Daten

SM 1223 DI (24 V DC) / DO (Relais)

SM 1223 DI (24 V DC) / DO (24 V DC)

Bestellnummer

DI 8 /DO 8: 6ES7 223-1PH32-0XB0
DI 16 / DO 16: 6ES7 223-1PL32-0XB0

DI 8 /DO 8: 6ES7 223-1BH32-0XB0
DI 8 /DO 8: 6ES7 223-1BL32-0XB0

Anzahl der
Eingange/Ausgange (DI/DO)

Siehe technische Daten
(Seite 331).

e Eingange: 8 oder 16 (24 V DC)
Ausgénge: 8 oder 16 (Relais)

e Eingange: 8 oder 16 (24 V DC)
e Ausgéange: 8 oder 16 (24 V DC)

Abmessungen BxHx T
(mm)

e DI8/DO8:45x100x 75
e DI16/DO 16:70x 100 x 75

e DI8/DO8:45x100x 75
e DI16/DO 16: 70 x 100 x 75

Gewicht

e DI8/DO 8:230 Gramm
e DI16/DO 16: 350 Gramm

e DI8/DO 8:210 Gramm
e DI16/DO 16: 310 Gramm

Leistungsverlust

e DI8/DO8:55W
e DI16/DO 16: 10 W

e DI8/DO8:25W
e« DI16/DO16:45W

Stromaufnahme SM-Bus

e DI8/DO 8: 145 mA
e DI16/DO 16: 180 mA

e DI8/DO 8: 145 mA
e DI16/DO 16: 185 mA

24V DC

4 mA / Eingang
11 mA / Relaisspule

4 mA / Eingang

Easy Book

Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF

329



Technische Daten

A.3 Digitale Erweiterungsmodule

Tabelle A- 22 Schaltplane des SM 1223 Kombinationsmoduls DI/DO

SM 1223 DI 16 (24 V DC) / DO 16 (24 V DC) SM 1223 DI 16 (24 V DC) / DO 16 (Relais)
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A.3.5 SM 1223 120/230 V-AC-Eingabe/Relaisausgang

Tabelle A- 23 SM 1223 Kombinationsmodul V-AC-Digitaleingabe/-ausgabe (DI/DO)

Technische Daten SM 1223 DI (120/230 V AC) / DO (Relais)

Bestellnummer DI 8 / DO 8: 6ES7 223-1QH32-0XB0

Anzahl der Eingédnge/Ausgéange Eingange: 8 (120/230 V AC)

(DI/DO) Siehe technische Daten fiir 120/230 V AC-Eingange (Seite 333).

Ausgange: 8 (Relais)
Siehe technische Daten fiir die Digitalausgange (Seite 334).

Abmessungen B x H x T (mm) 45 x 100 x 75
Gewicht 190 Gramm
Leistungsverlust 7,5W
Stromaufnahme SM-Bus 120 mA

24V DC 11 mA / Relaisspule
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Technische Daten

A.4 Technische Daten der digitalen Eingdnge und Ausgénge

Hinweis

Das Signalmodul SM 1223 DI 8 x 120/230 V AC, DO 8 x Relais (6ES7 223-1QH32-0XB0) ist
fur den Einsatz in Umgebungen gemal Class 1, Division 2, Gas Group A, B, C, D,
Temperature Class T4 Ta = 40 °C zugelassen.

Tabelle A- 24 Schaltplan des SM 1223 DI 8 (120/230 V AC) / DO 8 (Relais)

SM 1223 DI 8 (120/230 V AC) / DO 8 (Relais)
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A4 Technische Daten der digitalen Eingdnge und Ausgange

A.4.1 24-V-DC-Digitaleingabe (DlI)

Tabelle A- 25 Technische Daten der digitalen Eingénge (DI)

Technische Daten

CPU, SM und SB

Schnelles SB (200 kHz)

Typ

e CPU und SM: IEC Typ 1 stromziehend
(stromziehend/stromliefernd)

e SB 1223: IEC Typ 1 stromziehend
(nur stromziehend)

SB 1221 200 kHz und SB 1223 200 kHz:
Quelle

Nennspannung

24 V DC bei 4 mA, Nennwert

24V DC SB: 24 V DC bei 7 mA, Nennwert
5V DC SB: 5V DC bei 15 mA, Nennwert
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Technische Daten

A.4 Technische Daten der digitalen Eingdnge und Ausgénge

Technische Daten CPU, SM und SB Schnelles SB (200 kHz)

Zulassige Dauerspannung  max. 30 V DC 24V DC SB: 28,8V DC
5V DCSB:6VDC

StofRspannung 35V DCfir0,5s 24V DC SB: 35V DCflir0,5s
5VDCSB:6V

Signal logisch 1 (min.) 15V DC bei 2,5 mA 24 V DC SB: L+ minus 10 V DC bei 2,9 mA
5V DC SB: L+ minus 2,0 V DC bei 5,1 mA

Signal logisch 0 (max.) 5V DC bei 1 mA 24V DC SB: L+ minus 5V DC bei 1,4 mA

5V DC SB: L+ minus 1,0 V DC bei 2,2 mA

Elektrische Trennung (Feld 500 V AC fir 1 Minute 500 V AC fir 1 Minute
zu Logik)
Potentialgetrennte Gruppen « CPU: 1 e SB1221Dl4:1

e SM1221 DI 8: 2 e SB1223DI2:1

e SM 1221 DI 16: 4
e SB 1223 Dl 2:1

e SM1223:2
Filterzeiten 0,2,0,4,0,8, 1,6, 3,2,6,4und 12,8 ms 0,2,0,4,0,8,1,6, 3,2,6,4und 12,8 ms
(wahlbar in Gruppen zu je 4) (wéhlbar in Gruppen zu je 4)
Anzahl gleichzeitig e SM 1221 und SM 1223 DI 8: 8 e SB1221Dl4:4
eingeschalteter Eingange SM 1221 und SM 1223 DI 16: 16 e SB1223DI2:2

e SB1223DIl2:2

Leitungslange (Meter)

e 500 m geschirmt, 300 m ungeschirmt 50 m, geschirmtes, verdrilltes Leiterpaar
e CPU: 50 m geschirmt fir HSC

Hinweis

Beim Umschalten von Frequenzen tber 20 kHz ist es wichtig, dass die Digitaleingange
Rechtecksignale empfangen. Sie haben folgende Méglichkeiten, die Qualitat des
Eingangssignals zu verbessern:

Verkiirzen Sie die Leitung auf die Mindestlange.

Verwenden Sie statt eines nur stromziehenden Treibers einen
stromziehenden/stromliefernden (P-M-schaltenden) Treiber.

Tauschen Sie das Leitungskabel gegen ein hoherwertiges Kabel aus.
Verringern Sie die Spannung der Schaltkreise/Bauteile von 24 V auf 5 V.
Fligen Sie am Eingang eine externe Last hinzu.
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Technische Daten

A.4 Technische Daten der digitalen Eingdnge und Ausgénge

Tabelle A- 26 HSC Eingangstaktfrequenzen (max.)

Technische Daten Einphasenzéhler A/B-Zahler
CPU 1211C 100 kHz 80 kHz
CPU 1212C 100 kHz (Ea.0 bis Ea.5) und 80 kHz (Ea.0 bis Ea.5) und

30 kHz (Ea.6 bis Ea.7)

CPU 1214C, CPU 1215C

100 kHz (Ea.0 bis Ea.5) und
30 kHz (Ea.6 bis Ea.5)

(
20 kHz (Ea.6 bis Ea.7)
(

80 kHz (Ea.0 bis Ea.5) und
20 kHz (Ea.6 bis Ea.5)

CPU 1217C 1 MHz (DEb.2 bis DEb.5) 1 MHz (DEb.2 bis DEb.5)
Schnelles SB (200 kHz) 200 kHz 160 kHz

SB mit Standardgeschwindigkeit 30 kHz 20 kHz

1 Pegel logisch 1 = 15 bis 26 V DC
A.4.2 120/230 V-AC-Digitaleingabe
Tabelle A- 27 120/230 V-AC-Digitaleingabe

Technische Daten SM

Typ IEC Typ 1

Nennspannung 120 V AC bei 6 mA, 230 V AC bei 9 mA
Zuléssige Dauerspannung 264V AC

StolRspannung -/-

Signal logisch 1 (min.) 79V AC bei 2,5 mA

Signal logisch 0 (max.) 20 V AC bei 1 mA

Kriechstrom (max.) 1mA

Elektrische Trennung (Feld zu Logik) 1500 V AC fur 1 Minute
Potenzialgetrennte Gruppen’ 4

Eingabeverztgerungszeiten e Typisch: 0,2 bis 12,8 ms, vom Anwender einstellbar

e Maximum: --
Anschluss 2-Draht-N&herungssensor (Bero) (max.) 1mA
Leitungslange Ungeschirmt 300 Meter
Geschirmt 500 Meter
Anzahl gleichzeitig eingeschalteter Eingange 8

1 Kanale in einer Gruppe missen die gleiche Phase haben.
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Technische Daten

A.4 Technische Daten der digitalen Eingdnge und Ausgénge

A43 Digitalausgange (DO)

Tabelle A- 28 Technische Daten der digitalen Ausgange (DO)

Technische Daten Relais 24V DC 200 kHz 24 V DC
(CPU und SM) (CPU, SM und SB) (SB)
Typ Relais, Trockenkontakt MOSFET, elektronisch MOSFET, elektronisch
(stromliefernd) (stromziehend/stromliefernd)
Spannungsbereich 5 bis 30 V DC oder 20,4 bis 28,8V DC 20,4 bis 28,8 V DC !
5 bis 250 V AC 4,25 bis 6,0 V DC 2
Signal logisch 1 bei max. -/- min. 20 V DC L+ minus 1,5V 1
Strom L+ minus 0,7 V 2
Signal logisch 0 bei 10 kQ -/- CPU: min. 20 V DC, max. 1,0V DC !
Last max. 0,1V DC max. 0,2V DC 2

SB: max. 0,1V DC
SM DC: max. 0,1V DC

Strom (max.) 20A 0,5A 0,1A
Lampenlast 30 W DC/200 W AC SB:5W -/-
Widerstand bei EIN max. 0,2 Q wenn neu max. 0,6 Q max. 11 Q 'loder max. 7 Q 2
Widerstand bei AUS -/- -/- max. 6 Q 'oder max. 0,2 Q2
Kriechstrom pro Ausgang -/- max. 10 yA -/-
Frequenz Impulsgenerator CPU: -/-3 CPU: max. 100 kHz, min. 2 max. 200 kHz, min. 2 Hz

Hz 4

SB: max. 20 kHz, min. 2 Hz
5

Einschaltstrom 7 A bei geschlossenen CPU: 8 A fiir max. 100 ms 0,11 A

Kontakten SB: 5 A fir max. 100 ms

SM: 8 A fir max. 100 ms

Uberlastschutz Nein Nein Nein
Elektrische Trennung (Feld zu Spule zu Kontakt: 1500 V 500 V AC fir 1 Minute 500 V AC flr 1 Minute
Logik) AC fir 1 Minute

Spule zu Logik: Keine
Potentialgetrennte Gruppen e CPU1211C: 1 e CPU:1 15

e CPU1212C: 2 e SB:1

e CPU 1214C: 2 ¢ SM (DO 8): 1

e CPU 1215C: 2 e SM (DO 16): 1

¢ SMDOS8:2

e SM DO 8 Umschaltung:

8

¢ SMDO 16: 4
Isolationswiderstand min. 100 MQ, wenn neu -/- -/-
Elektrische Trennung 750 V AC fur 1 Minute -/- -/-

zwischen offenen Kontakten
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A.4 Technische Daten der digitalen Eingdnge und Ausgénge

Technische Daten Relais 24V DC 200 kHz 24 V DC
(CPU und SM) (CPU, SM und SB) (SB)
Strom je Leiter CPU: CPU: 0,4 A
SM-Relais: e SB:1A
e SM1222: 10 A (DO 8 e SMDOS8:4A
und DO 16) e SMDO 16: 8 A
e SM1223DI8/DO 8
Relais: 10 A
e SM1223DI16/DO 16
Relais: 8 A
Induktive Klemmspannung -/- L+ minus 48 V, Keine

1 W Verlustleistung

Maximale Schaltfrequenz 1Hz -/- -/-
Relais
Schaltverzdégerung max. 10 ms CPU: 1,5 ps + 300 s steigend 1

e Aa.O bis Aa.3: max. 1,0
Ms von Aus nach Ein;
max. 3,0 ys von Ein nach
Aus

e Aa.4 bis Ab.1: max. 50
us von Aus nach Ein;
max. 200 ps von Ein
nach Aus

SB: max. 2 pys von Aus nach

Ein;

max. 10 ys von Ein nach

Aus

SM: max. 50 s von Aus

nach Ein;

max. 200 us von Ein nach

Aus

1,5 ps + 300 ns fallend *

200 ns + 300 ns steigend 2
200 ns + 300 ns fallend 2

Mechanische Lebensdauer
(ohne Last)

Relais: 10.000.000
Schaltspiele auf/zu

-/-

--

Lebensdauer der Kontakte bei
Nennlast

Relais: 100.000 Schaltspiele
auf/zu

--

Verhalten bei Wechsel von
RUN nach STOP

Letzter Wert oder Ersatzwert
(Voreinstellung 0)

Letzter Wert oder Ersatzwert
(Voreinstellung 0)

Letzter Wert oder Ersatzwert
(Voreinstellung 0)

Leitungslange (Meter)

500 m geschirmt,
150 m ungeschirmt

500 m geschirmt,
150 m ungeschirmt

50 m, geschirmtes,
verdrilltes Leiterpaar

' 8B, 24V DC, 200 KHz
2 8B, 5VDC, 200 KHz

3 Bei CPU-Varianten mit Relaisausgangen miissen Sie ein digitales Signalboard (SB) installieren, um die
Impulsausgange zu verwenden.

4 Je nach Impulsempfanger und Kabel kann ein zuséatzlicher Lastwiderstand (bei mindestens 10% des Nennstroms) die

Qualitat der Impulssignale und die Storfestigkeit verbessern.

5 SB 1223, 200 kHz, DI 2/DO 2: Keine Trennung gegen Eingange
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A.5 Analoge Erweiterungsmodule

A5 Analoge Erweiterungsmodule

Eine vollstandige Liste der Module flr die S7-1200 finden Sie im S7-1200 Systemhandbuch
oder auf der Kundensupport-Website (http://www.siemens.com/automation/).

A.5.1 SB 1231 und SB 1232 Analogeingabe (Al) und Analogausgabe (AO)

Tabelle A- 29 Allgemeine technische Daten

Technische Daten SB 1231 Al 1 x 12 Bit 1 SB 1232 AO 1 x 12 Bit
Bestellnummer 6ES7 231-4HA30-0XB0 6ES7 232-4HA30-0XB0
Abmessungen B x H x T (mm) 38 x62x21 mm 38 x62 x21 mm
Gewicht 35 Gramm 40 Gramm
Leistungsverlust 0,4W 1,5W

Stromaufnahme (SM-Bus) 55 mA 15 mA

Stromaufnahme (24 V DC) Keine 40 mA (ohne Last)
Anzahl der Eingédnge/Ausgange 1 1

Typ Spannung oder Strom (differential) Spannung oder Strom

1 Umdas SB 1231 Al 1 x Analogeingabe zu verwenden, benétigen Sie CPU-Firmware ab V2.0.
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Technische Daten

Tabelle A- 30 Schaltpléne der analogen SBs

A.5 Analoge Erweiterungsmodule

SB 1231 Al 1 x 12 Bit

SB 1232 AO 1 x 12 Bit

SB1231 Al
Al %12 BIT +- 10VDC [ 0-20mA
BEST 231-4HA30-0XB0

oooo

(I
Al

oooo

Al
D e o[k 0+ 0+ O ]x19

CODDOD

SB1232AQ

AQ 1x12 BIT +- 10VDC 0-20mA
6ES7 232-4HA30-0XB0
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[l

@ "R" und "0+" fiir Strom anschlieRen.

A.5.2

SM 1231 Analogeingabe (Al)

Tabelle A- 31 SM 1231 Analogeingabe (Al)

Technische Daten

SM 1231 Al 4 x 13 Bit

SM 1231 Al 8 x 13 Bit

SM 1231 Al 4 x 16 Bit

Bestellnummer (MLFB)

6ES7 231-4HD32-0XB0

6ES7 231-4HF32-0XB0

6ES7 231-5ND32-0XB0

Anzahl der Eingénge

4 Eingénge (Al)

8 Eingénge (Al)

4 Eingénge

Typ

Spannung oder Strom

Spannung oder Strom

Spannung oder Strom

(differential), wahlbar in (differential), wahlbar in (differential)
Gruppen zu je 2 Gruppen zu je 2
Abmessungen B x Hx T (mm) 45 x 100 x 75 45 x 100 x 75 45 x 100 x 75
Gewicht 180 Gramm 180 Gramm 180 Gramm
Leistungsverlust 1,5W 1,5W 1,8 W
Stromaufnahme (SM-Bus) 80 mA 90 mA 80 mA
Stromaufnahme (24 V DC) 45 mA 45 mA 65 mA
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A.5 Analoge Erweiterungsmodule

A.5.3 SM 1232 Analogausgabe (AO)

Tabelle A- 32 SM 1232 Analogausgabe (AO)

Technische Daten

SM 1232 AO 2 x 14 Bit SM 1232 AO 4 x 14 Bit

Bestellnummer (MLFB)

6ES7 232-4HB32-0XB0O 6ES7 232-4HD32-0XB0

Anzahl und Art der Ausgange

2 Ausgange (AO) 4 Ausgange (AO)

Abmessungen B x H x T (mm) 45 x100x 75 45 x100x 75
Gewicht 180 Gramm 180 Gramm
Leistungsverlust 1,5W 1,5W
Stromaufnahme (SM-Bus) 80 mA 80 mA

Stromaufnahme (24 V DC)

45 mA (ohne Last) 45 mA (ohne Last)

A.5.4 SM 1234 Analogeingabe/-ausgabe (Al/AO)

Tabelle A- 33 SM 1234 Kombinationsmodul Analogeingabe/-ausgabe (Al/AQ)

Technische Daten

SM 1234 Al 4 x 13 Bit / AO 2 x 14 Bit

Bestellnummer (MLFB)

6ES7 234-4HE32-0XB0

Anzahl der Eingénge

4 Eingange (Al)

Typ Spannung oder Strom (differential), wahlbar in Gruppen zu je 2
Anzahl der Ausgénge 2 Ausgange (AO)

Typ Spannung oder Strom (differential)

Abmessungen B x H x T (mm) 45 x100 x 75

Gewicht 220 Gramm

Leistungsverlust 2,0W

Stromaufnahme (SM-Bus) 80 mA

Stromaufnahme (24 V DC)

60 mA (ohne Last)
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A.5 Analoge Erweiterungsmodule

A.5.5 Schaltplane SM 1231 (Al), SM 1232 (AO) und SM 1234 (AI/AO)

Tabelle A- 34 Schaltplane der analogen SMs

SM 1231 Al 8 x 13 Bit SM 1232 AO 4 x 13 Bit SM 1234 Al 4 x 13 Bit/AO2 x 14 Bit
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Hinweis
Nicht verwendete Spannungseingangskanale sollten kurzgeschlossen werden.

Nicht verwendete Stromeingangskanale sollten auf den Bereich 0 bis 20 mA gesetzt werden
und/oder das Melden von Drahtbruch sollte deaktiviert werden.

Fir den Strommodus konfigurierte Eingénge fihren nur dann Schleifenstrom, wenn das
Modul eingeschaltet und konfiguriert ist.

Stromeingangskanale sind nur dann betriebsfahig, wenn der Sender mit externer Spannung
versorgt wird.
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A.6 BB 1297 Batterieboard

A.6 BB 1

297 Batterieboard

BB 1297 Batterieboard

Tabelle A- 35 Allgemeine technische Daten

Technische Daten

BB 1297 Batterie

Bestellnummer

6ES7 297-0AX30-0XA0

Abmessungen B x H x T (mm) 38 x62 x 21

Gewicht 28 Gramm

Haltezeit Echtzeituhr Ca. 1 Jahr

Batterietyp CR1025"

Wartungs-LED der CPU Zeigt an, wann die Batterie auszutauschen ist
Anwenderprogramm Anwendung/System kann den Batteriezustand auswerten

1 Im S7-1200 Systemhandbuch, Kapitel 2, finden Sie Informationen zum Installieren des BB 1297 oder zum Auswechseln

einer Batterie im BB.

Das Batterieboard BB 1297 wird in Anwendungen eingesetzt, in denen die Pufferung der
Echtzeituhr Uber einen Monat hinausgeht. Die Funktionen des Batterieboards BB 1297
werden im Folgenden gezeigt:

340

Unterstltzung der Echtzeituhr bei ausgeschaltetem PLC-Gerat. Die S7-1200 CPU
unterstitzt in Verbindung mit dem Batterieboard BB 1297 die Pufferung der Echtzeituhr
bei ausgeschalteter Anwendung bis zu einem Jahr.

Es kann nur ein Batterieboard BB 1297 oder ein anderes SB genutzt werden.

Das Stecken bzw. Auswechseln im laufenden Betrieb ist nicht zulassig. Das
Batterieboard BB 1297 kann nur im ausgeschalteten Zustand der CPU ausgetauscht
oder gesteckt werden. Wird das BB 1297 bei ausgeschalteter CPU entfernt, um die
eigentliche Batterie auszuwechseln, puffert der interne Hochleistungskondensator die
Echtzeituhr, wahrend die Batterie ausgetauscht wird.

Die Wartungs-LED der CPU zeigt an, wann die Batterie auszutauschen ist.

Uber das Anwenderprogramm kénnen Sie den Zustand der Batterie und des
Batterieboards (iberwachen oder abfragen, und es kann eine Anwendermeldung auf
einem HMI-Gerat oder einem Webserver angezeigt werden.
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A7

A7A1

Tabelle A- 36 Technische Daten der Analogeingange (Al)

A.7 Technische Daten der analogen E/A

Technische Daten der analogen E/A

Technische Daten der analogen Eingange (CPU, SM und SB)

Technische Daten CPU SB SM
Typ Spannung (Eintakteingang) Spannung oder Strom Spannung oder Strom
(differential) (differential), wahlbar in
Gruppen zu je 2
Bereich 0 bis 10V 10V, 15V, 2,5, 10V, 5V, £25V,
0 bis 20 mA oder 0 bis 20 mA oder
4 mA bis 20 mA 4 mA bis 20 mA
Auflésung 10 Bit 11 Bit + Vorzeichenbit 12 Bit + Vorzeichenbit
Vollausschlag 0 bis 27648 -27.648 bis 27.648 -27.648 bis 27.648
(Datenwort)
Genauigkeit 3,0% /3,5 % des 10,3 % / +0,6 % des +0,1% / £0,2% des

(25 °C / -20 bis 60 °C)

Vollausschlags

Vollausschlags

Vollausschlags

Uberschwing-
/Unterschwingbereich
(Datenwort)

Spannung:
27.649 bis 32.511

Spannung:
32.511 bis 27.649 /
-27.649 bis -32.512

Spannung:
32.511 bis 27.649 /
-27.649 bis -32.512

(Siehe Hinweis 1) Strom: -/- Strom: Strom:
32.511 bis 27.649 / 32.511 bis 27.649 /
0 bis -4864 0 bis -4864
Uberlauf/Unterlauf (Datenwort) Spannung: Spannung: Spannung:

(Siehe Hinweis 1)

32.512 bis 32.767

32.767 bis 32.512/
-32.513 bis -32.768

32.767 bis 32.512 /
-32.513 bis -32.768

Strom: -/-

Strom:
32.767 bis 32.512/
-4865 bis -32.768

Strom:
32.767 bis 32.512/
-4865 bis -32.768

Maximale Stehspannung/-
strom

35V DC (Spannung)

+35V /+40 mA

+35V/+40 mA

Glattung Keine, schwach, mittel oder Keine, schwach, mittel oder Keine, schwach, mittel oder
(Siehe Hinweis 2) stark stark stark

Rauschunterdriickung 10, 50 oder 60 Hz 400, 60, 50 oder 10 Hz 400, 60, 50 oder 10 Hz
(Siehe Hinweis 2)

Messprinzip Istwertumwandlung Istwertumwandlung Istwertumwandlung

Gleichtaktunterdriickung

40 dB, Nennwert bei 60 Hz

40 dB, Nennwert bei 60 Hz

40 dB, Nennwert bei 60 Hz

Betriebssignalbereich (Signal-
plus Gleichtaktspannung)

Kleiner als +12 V und
gréRerals 0V

Kleiner als +35 V und
gréRer als -35 'V

Kleiner als +12 V und grofier
als-12V

Lastimpedanz

Eintakteingang: 2100 kQ

Differenz:

220 kQ (Spannung),
250 Q (Strom)
Gleichtakt:

55 kQ (Spannung),
55 kQ (Strom)

Differenz:

9 MQ (Spannung),
250 Q (Strom)
Gleichtakt:

4,5 MQ (Spannung),
4,5 MQ (Strom)
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A.7 Technische Daten der analogen E/A

Technische Daten

CPU

SB

SM

Elektrische Trennung (Feld zu

Logik)

Keine

Keine

Keine

Leitungslange (Meter)

100 m, geschirmtes,
verdrilltes Leiterpaar

100 m, verdrillt und

geschirmt

100 m, verdrillt und geschirmt

Diagnose

Uberlauf/Unterlauf

Uberlauf/Unterlauf

Uberlauf/Unterlauf
24-V-DC-Niederspannung

Hinweis 1: Die Bereiche fiir Uberschwingen/Unterschwingen und Uberlauf/Unterlauf ermitteln Sie anhand der
Messbereiche der analogen Ausgange fir Spannung und Strom|(Seite 342).

Hinweis 2: Die Werte fiir Glattung und Rauschunterdriickung ermitteln Sie anhand der Schrittantwortzeiten (Seite| 343).

A.7.2

Eingangsmessbereiche (Al) fiir Spannung und Strom

Tabelle A- 37 Darstellung Analogeingang fiir Spannung (SB und SM)

System Messbereich Spannung

Dezimal Hexadezimal 10V BV 25V 1,25V

32767 7TFFF 11,851V 5,926 V 2,963V 1,481V Uberlauf

32512 7F00

32511 TEFF 11,759 V 5,879V 2,940V 1,470V Uberschwingbereich
27649 6CO01

27648 6C00 10V 5V 25V 1,250 V Bemessungsbereich
20736 5100 75V 3,75V 1,875V 0,938 V

1 1 361,7 pv 180,8 pv 90,4 pv 45,2 yv

0 0 ov ov ov ov

-1 FFFF

-20736 AFO00 -75V -3,75V -1,875V -0,938 vV

-27648 9400 -10V -5V 2,5V -1,250 V

-27649 93FF Unterschwingbereich
-32512 8100 -11,759 V -5,879V -2,940V -1,470V

-32513 80FF Unterlauf

-32768 8000 -11,851V -5,926 V -2,963 V -1,481V
Tabelle A- 38 Darstellung Analogeingang fur Strom (SB und SM)

System Messbereich Strom

Dezimal Hexadezimal 0 mA bis 20 mA 4 mA bis 20 mA

32767 7TFFF 23,70 mA 22,96 mA Uberlauf

32512 7F00

32511 TEFF 23,52 mA 22,81 mA Uberschwingbereich

27649 6CO01

27648 6C00 20 mA 20 mA Nennbereich

20736 5100 15 mA 16 mA
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A.7 Technische Daten der analogen E/A

System Messbereich Strom
Dezimal Hexadezimal 0 mA bis 20 mA 4 mA bis 20 mA
1 1 723,4 nA 4 mA + 578,7 nA
0 0 0 mA 4 mA
-1 FFFF Unterschwingbereich
-4864 EDOO -3,52 mA 1,185 mA
-4865 ECFF Unterlauf
-32768 8000

Tabelle A- 39 Darstellung Analogeingang fir Spannung (CPU 1215C und CPU 1217C)

System Messbereich Spannung
Dezimal Hexadezimal 0 bis 10V
32767 7FFF 11,851 V Uberlauf
32512 7F00
32511 TEFF 11,759 V Uberschwingbereich
27649 6CO01
27648 6C00 10V Bemessungsbereich
20736 5100 75V
34 22 12 mVv
0 0 ov
Negative Werte Negative Werte werden nicht
unterstutzt

A.7.3

Schrittantwort der analogen Eingdnge (Al)

Die folgende Tabelle zeigt die Schrittantwortzeiten der analogen Eingénge (Al) von CPU, SB
und SM.

Tabelle A- 40 Schrittantwort (ms) der analogen Eingénge

Auswahl der Glattung (Mittelwertbildung aus Auswahl Integrationszeit
Abtastwerten) 400 Hz (2,5 ms) | 60 Hz (16,6 ms) | 50 Hz (20 ms) | 10 Hz (100 ms)
Keine (1 Zyklus): CPU - 63 65 130
Keine SB 4.5 18.7 22.0 102
Mittelwertbildung
SM 4 18 22 100
Schwach (4 Zyklen): | CPU - 84 93 340
4 Abtastwerte SB 10.6 59.3 70.8 346
SM 9 52 63 320
Mittel (16 Zyklen): 16 | CPU - 221 258 1210
Abtastwerte SB 33.0 208 250 1240
SM 32 203 241 1200
Easy Book
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A.7 Technische Daten der analogen E/A

Auswahl der Glattung (Mittelwertbildung aus

Auswahl Integrationszeit

Abtastwerten) 400 Hz (2,5ms) | 60 Hz (16,6 ms) | 50 Hz (20 ms) | 10 Hz (100 ms)
Stark (32 Zyklen): 32 | CPU -/- 424 499 2410
Abtastwerte SB 63.0 408 490 2440
SM 61 400 483 2410
Abtastrate CPU -/- 417 5 25
SB 0.156 1.042 1.250 6.250
A74 Abtastzeit und Aktualisierungszeiten der Analogeingange
Tabelle A- 41 Abtastzeit und Aktualisierungszeit von SM und CPU
Unterdriickungsfrequenz Abtastzeit Aktualisierungszeit fir alle Kanale
(Integrationszeit) 4-kanaliges SM 8-kanaliges SM CPU Al
400 Hz (2,5 ms) 0,625 ms 2,5ms 10 ms -/l- ms
60 Hz (16,6 ms) 4,170 ms 4,17 ms 4,17 ms 4,17 ms
50 Hz (20 ms) 5,000 ms 5ms 5ms 5ms
10 Hz (100 ms) 25,000 ms 25 ms 25 ms 25 ms

1 Die Abtastrate eines 8-kanaligen SM betragt 1,250 ms.

Tabelle A- 42 Abtastzeit und Aktualisierungszeit von SBs

Unterdriickungsfrequenz Abtastzeit Aktualisierungszeit SB
(Integrationszeit)
400 Hz (2,5 ms) 0,156 ms 0,156 ms
60 Hz (16,6 ms) 1,042 ms 1,042 ms
50 Hz (20 ms) 1,250 ms 1,25 ms
10 Hz (100 ms) 6,250 ms 6,25 ms
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A.7.5

Technische Daten der analogen Ausgange

Tabelle A- 43 Technische Daten der analogen Ausgénge (SB und SM)

A.7 Technische Daten der analogen E/A

Technische Daten

SB

SM

Typ Spannung oder Strom Spannung oder Strom
Bereich +10 V, 0 bis 20 mA oder 4 bis 20 mA +10 V, 0 bis 20 mA oder 4 bis 20 mA
Auflésung Spannung: 12 Bit Spannung: 14 Bit

Strom: 11 Bit

Strom: 13 Bit

Vollausschlag

Spannung: -27.648 bis 27.648

Spannung: -27.648 bis 27.648

(25 °C/-20 bis 60 °C)

(Datenwort) Strom: 0 bis 27.648 Strom: 0 bis 27.648
(Siehe Hinweis 1)
Genauigkeit 10,5 % / £1 % des Vollausschlags +0,3% / £0,6% des Vollausschlags

Ausregelzeit
(95 % des neuen Werts)

Spannung: 300 uS (R), 750 pS (1 uF)
Strom: 600 pS (1 mH), 2 ms (10 mH)

Spannung: 300 uS (R), 750 pS (1 uF)
Strom: 600 uS (1 mH), 2 ms (10 mH)

Lastimpedanz

Spannung: = 1000 Q
Strom: < 600 Q

Spannung: = 1000 Q
Strom: <600 Q

Verhalten bei Wechsel von
RUN nach STOP

Letzter Wert oder Ersatzwert (Voreinstellung
0)

Letzter Wert oder Ersatzwert (Voreinstellung
0)

Elektrische Trennung
(Feld zu Logik)

Keine

Keine

Leitungslange (Meter)

100 m, verdrillt und geschirmt

100 m, verdrillt und geschirmt

Diagnose

o Uberlauf/Unterlauf
e Erdschluss (nur Spannungsmodus)
e Drahtbruch (nur Strommodus)

e Uberlauf/Unterlauf

e Erdschluss (nur Spannungsmodus)
e Drahtbruch (nur Strommodus)

e 24-V-DC-Niederspannung

Hinweis 1: Siehe Abschnitt der Ausgangsbereiche fiir Spannung und Strom|(Seite 346) im Vollausschlagsbereich.
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A.7 Technische Daten der analogen E/A

A.7.6

Ausgangsmessbereiche (AO) fiir Spannung und Strom

Tabelle A- 44 Darstellung Analogausgang fir Spannung (SB und SM)

System Spannungsausgangsbereich
Dezimal Hexadezimal 10V
32767 7TFFF Siehe Hinweis 1 Uberlauf
32512 7F00 Siehe Hinweis 1
32511 TEFF 11,76 V Uberschwingbereich
27649 6CO01
27648 6C00 10V Bemessungsbereich
20736 5100 75V
1 1 361,7 v
0 0 oV
-1 FFFF -361,7 uv
-20736 AF00 7,5V
-27648 9400 -10V
-27649 93FF Unterschwingbereich
-32512 8100 -11,76 V
-32513 80FF Siehe Hinweis 1 Unterlauf
-32768 8000 Siehe Hinweis 1

1 Bei Uberlauf oder Unterlauf nehmen die Analogausgénge den Ersatzwert fiir den Betriebszustand STOP an.

Tabelle A- 45 Darstellung Analogausgang fiir Strom (SB und SM)

System Stromausgangsbereich
Dezimal Hexadezimal |0 mA bis 20 mA 4 mA bis 20 mA
32767 7FFF Siehe Hinweis 1 Siehe Hinweis 1 Uberlauf
32512 7F00 Siehe Hinweis 1 Siehe Hinweis 1
32511 TEFF 23,52 mA 22,81 mA Uberschwingbereich
27649 6C01
27648 6C00 20 mA 20 mA Bemessungsbereich
20736 5100 15 mA 16 mA
1 1 723,4 nA 4 mA + 578,7 nA
0 0 0 mA 4 mA
-1 FFFF 4 mA bis 578,7 nA | Unterschwingbereich
-6912 E500 0 mA
-6913 E4FF Nicht mdéglich. Ausgangswert auf 0 mA
-32512 8100 begrenzt.
-32513 80FF Siehe Hinweis 1 Siehe Hinweis 1 Unterlauf
-32768 8000 Siehe Hinweis 1 Siehe Hinweis 1

1t Bei Uberlauf oder Unterlauf nehmen die Analogausgénge den Ersatzwert fiir den Betriebszustand STOP an.
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A.8 RTD- und Thermoelementmodule

Tabelle A- 46 Darstellung Analogausgang fir Strom (CPU 1215C und CPU 1217C)

System Stromausgangsbereich
Dezimal Hexadezimal 0 mA bis 20 mA
32767 TFFF Siehe Hinweis 1 Uberlauf
32512 7F00 Siehe Hinweis 1
32511 TEFF 23,52 mA Uberschwingbereich
27649 6CO01
27648 6C00 20 mA Bemessungsbereich
20736 5100 15 mA
34 22 12 mV
0 0 0mA
Negative Werte Negative Werte werden

nicht unterstitzt

1 Bei Uberlauf verhalten sich die Analogausgénge entsprechend den eingestellten Eigenschaften der
Geratekonfiguration. Wahlen Sie fur den Parameter "Reaktion auf CPU-STOP" entweder: "Ersatzwert aufschalten" oder
"Letzten Wert halten".

A8
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RTD- und Thermoelementmodule

Die Thermoelementmodule (TC) (SB 1231 TC und SM 1231 TC) messen den Wert der an
die Analogeingange angeschlossenen Spannung. Dies kann entweder ein Temperaturwert
eines Thermoelements oder ein Spannungswert sein.

® Bei Spannungsmessung betragt der Messbereichsendwert im Nennbereich 27648
dezimal.

e Bei Temperaturmessung wird der Messwert in Grad, multipliziert mit zehn, ausgegeben
(Beispiel: 25,3 Grad werden als Dezimalwert 253 dargestellt).

Die RTD-Module (SB 1231 RTD und SM 1231 RTD) messen den Wert des an die
Analogeingénge angeschlossenen Widerstands. Dies kann entweder ein Temperatur- oder
ein Widerstandswert sein.

® Bei Widerstandsmessung betragt der Messbereichsendwert im Nennbereich 27648
dezimal.

e Bei Temperaturmessung wird der Messwert in Grad, multipliziert mit zehn, ausgegeben
(Beispiel: 25,3 Grad werden als Dezimalwert 253 dargestellt).

Geréatehandbuch, 03/2014, A5E02486775-AF 347



Technische Daten

A.8 RTD- und Thermoelementmodule

Die RTD-Module unterstitzen Messungen Uber 2-Leiter-, 3-Leiter- und 4-Leiter-Anschlisse
zum Geberwiderstand.

Hinweis

Fir alle aktivierten Kanale ohne angeschlossenen Geber melden die RTD- und TC-Module
32767. Wenn aullerdem die Priifung auf offene Leitungen aktiviert ist, blinken am Modul die
entsprechenden roten LED.

Optimale Genauigkeit fur die 10 Q-RTD-Bereiche ermdglichen 4-Leiter-Anschlisse.

Der Widerstand der Anschlussleitungen im 2-Leiter-Modus verursacht einen Fehler der
Gebermessung. Die Messgenauigkeit ist daher nicht mehr gewahrleistet.

Hinweis

Nach dem Einschalten fiihrt das Modul die interne Kalibrierung fir den A/D-Wandler durch.
In diesem Zeitraum meldet das Modul auf jedem Kanal den Wert 32767, bis flir den
jeweiligen Kanal guiltige Daten vorliegen. Diese Initialisierungszeit muss im
Anwenderprogramm ggf. berlicksichtigt werden. Weil sich die Konfiguration des Moduls auf
die Dauer der Initialisierungszeit auswirken kann, priifen Sie das Verhalten des Moduls in
Ihrer Konfiguration. Ggf. kénnen Sie Logik in Ihr Anwenderprogramm aufnehmen, um die
Initialisierungszeit des Moduls unterzubringen.

A.8.1 Technische Daten SB 1231 RTD und SB 1231 TC

Hinweis

Um die TC- und RTD-SBs nutzen zu konnen, bendtigen Sie eine CPU mit Firmware ab V2.0.

Tabelle A- 47 Aligemeine technische Daten

Technische Daten SB 1231 Al 1 x 16 Bit TC SB 1231 Al 1 x 16 Bit RTD
Bestellnummer 6ES7 231-5QA30-0XB0 6ES7 231-5PA30-0XB0
Abmessungen B x Hx T (mm) 38 x62 x 21 mm 38 x62 x 21 mm

Gewicht 35 Gramm 35 Gramm
Leistungsverlust 05W 0,7 W

Stromaufnahme (SM-Bus) 5mA 5 mA

Stromaufnahme (24 V DC) 20 mA 25 mA
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A.8 RTD- und Thermoelementmodule

Technische Daten

SB 1231 Al 1 x 16 Bit TC SB 1231 Al 1 x 16 Bit RTD

Anzahl der Eingange (Seite| 353)
Typ

1

Potentialfrei, TC und mV Modulreferenz RTD und Q

Diagnose

Uberlauf/Unterlauf! 2 o Uberlauf/Unterlauf'. 2

e Drahtbruch?

Die Informationen der Diagnosealarme "Uberlauf" und "Unterlauf" werden auch dann mit den Analogdatenwerten

gemeldet, wenn die entsprechenden Alarme bei der Modulprojektierung deaktiviert werden.

zufallige Werte melden.

Tabelle A- 48 Schaltplane SB 1231 TC und RTD

RTD: Fir Widerstandsmessbereiche ist die Prifung auf Unterlauf grundsatzlich nicht aktiviert.

Wenn der Drahtbruchalarm deaktiviert ist und in der Geberverdrahtung ein frei liegender Draht vorliegt, kann das Modul

SB 1231 Al 1 x 16 Bit TC

SB 1231 Al 1 x 16 Bit RTD

SB12317C
Al xTCx16BIT
BEST 231-5QA30-0XB0

oooo

SB1231RTD
A1 xRTDx 16 BIT

BES7 231-5PA30-0XB0 M+ M- 1+ I M+ M-+ I

U
A

oooo

oooo

0
Al

I:‘ AD-TC
o & & o [0+ 0-[x19

oooo

OOODDD

M+ M- I+ I
AlO - RTD
® o M+ M- I+ |- [x19

OOODOD

@ Nicht belegten RTD-Eingang zurlickschleifen
@ 2-Draht-RTD @ 3-Draht-RTD @ 4-Draht-RTD
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A.8 RTD- und Thermoelementmodule

A.8.2 Technische Daten SM 1231 RTD

Tabelle A- 49 Allgemeine technische Daten

Technische Daten

SM 1231 Al 4 x RTD x 16 Bit

SM 1231 Al 8 x RTD x 16 Bit

Bestellnummer

6ES7 231-5PD32-0XB0

6ES7 231-5PF32-0XB0

Abmessungen 45 x100x 75 70x 100 x 75
BxHxT (mm)

Gewicht 220 Gramm 270 Gramm
Leistungsverlust 1,5W 1,5W
Stromaufnahme 80 mA 90 mA
(SM-Bus)

Stromaufnahme 1 40 mA 40 mA

(24 V DC)

Anzahl der Eingénge 4 8

(Seite353)
Typ

Modulreferenz RTD und Q

Modulreferenz RTD und Q

Diagnose

o Uberlauf/Unterlauf 23
e 24-V-DC-Niederspannung?

e Drahtbruch (nur Strommodus) 4

o Uberlauf/Unterlauf 23

e 24-V-DC-Niederspannung?

e Drahtbruch (nur Strommodus) 4

1 20,4 bis 28,8 V DC (Klasse 2, leistungsbegrenzt oder Geberspannung aus CPU)

2 Die Informationen der Diagnosealarme "Uberlauf", "Unterlauf" und "Niederspannung" werden auch dann mit den

Analogdatenwerten gemeldet, wenn die entsprechenden Alarme bei der Modulprojektierung deaktiviert werden.

3 Fur Widerstandsmessbereiche ist die Prifung auf Unterlauf grundsatzlich nicht aktiviert.

4 Wenn der Drahtbruchalarm deaktiviert ist und in der Geberverdrahtung ein frei liegender Draht vorliegt, kann das Modul

zuféllige Werte melden.
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A.8 RTD- und Thermoelementmodule

Tabelle A- 50 Schaltplédne der RTD-SMs

SM 1231 RTD 4 x 16 Bit SM 1231 RTD 8 x 16 Bit
rCh rh
uc;_-|-_—11 @ DC__l__11 @
_— miC]
[
1 e © = F ,_ M+ M- I+ -
xn g = %
§ (22222222 " z
y g § (DD |5
VoC Lkt M| [Me M- 1|0 28 - @
\\Q R AT @ yoe LLe M| L [M+e M- 1 F][Me M- I JAIDA
q T e e e M kM M b 23]
18 . o W & T I~ Me M-+
% ..o ol%ul:j' el 1B e o oMt M I+ FIM:s M- K I-]45
E i 3 o o oW M I M« N I+ I |AI67
W %5222 |E £ ( !
¥ ——loooeoeooeee| | ©
1) ="

@ Nicht belegte RTD-Eingange zurlickschleifen
® 2Draht-RTD
(® 3Draht-RTD
® 4Draht-RTD

Hinweis: Die Steckverbinder miissen vergoldet sein. In Anhang C des Systemhandbuchs S7-1200 Automatisierungssystem
finden Sie die Bestellnummer.
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A.8 RTD- und Thermoelementmodule

A.8.3

Technische Daten SM 1231 TC

Tabelle A- 51 Allgemeine technische Daten

Modell SM 1231 Al 4 x 16 Bit TC SM 1231 Al8x 16 Bit TC
Bestellnummer 6ES7 231-5QD32-0XB0 6ES7 231-5QF 32-0XB0
Abmessungen 45 x100 x 75 45 x100x 75

BxHxT (mm)

Gewicht 180 Gramm xxx Gramm
Leistungsverlust 1,5W 1,5W

Stromaufnahme 80 mA 80 mA

(SM-Bus)

Stromaufnahme 1 40 mA 40 mA

(24 V DC)

Anzahl der Eingénge (Seite| 353) 4 8

Typ

Potentialfrei, TC und mV

Potentialfrei, TC und mV

Diagnose

Uberlauf/Unterlauf 2
24-V-DC-Niederspannung?

Drahtbruch (nur Strommodus) 3

Uberlauf/Unterlauf 2
24-V-DC-Niederspannung?

Drahtbruch (nur Strommodus) 3

1 20,4 bis 28,8 V DC (Klasse 2, leistungsbegrenzt oder Geberspannung aus CPU)

2 Die Informationen der Diagnosealarme "Uberlauf”, "Unterlauf' und "Niederspannung" werden auch dann mit den

Analogdatenwerten gemeldet, wenn die entsprechenden Alarme bei der Modulprojektierung deaktiviert werden.

3 Wenn der Drahtbruchalarm deaktiviert ist und in der Geberverdrahtung ein frei liegender Draht vorliegt, kann das Modul

zuféllige Werte melden.
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Tabelle A- 52 Schaltpléne der TC-SMs

A.8 RTD- und Thermoelementmodule

SM 1231 Al 4 x 16 Bit TC

SM 1231 Al 8 x 16 Bit TC

L A A

= Q22D

L+ ML |0+ 0|1+ 1-
Al Al
24VDC TC ANALOG INPUTS

§

231-5QD32-0%B0

TC ANALOG INPUTS
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e o @2+ 2.3+ 3

=% %Y,

1\/‘- V_

oL A WA

®

D22

x

s

x1

§| V02222

b1}
yoe L+ ML [0+ O+ -] om
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TC ANALOG INPUTS|

=

o o eo[& &5 5

o o o[6: 607+ 7
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g

TC ANALOG INPUT!

= Z3150F320KE0
|

o

L2222

®
N

(M SM 1231 Al 8 TC: Die Anschliisse von TC 2, 3, 4 und 5 werden zur besseren Ubersichtlichkeit weggelassen.

A8.4

Technische Daten der analogen Eingange fir RTD und TC (SM und SB)

Tabelle A- 53 Analoge Eingange der RTD- und TC-Module (SB und SM)

Technische Daten

RTD und Thermoelement (TC)

Anzahl der Eingénge

1 (SB), 4 oder 8 (SM)

Typ e RTD: Modulreferenz RTD und Q
e TC: Potentialfrei, TC und mV
Bereich Siehe RTD/TC-Typtabellen:

¢ Nennbereich (Datenwort)
¢ Uberschwing-/Unterschwingbereich (Datenwort)
e Uberlauf/Unterlauf (Datenwort)

e |RTD (Seite 356)
e TC (Seite 354)

Auflésung Temperaturbereich 0,1°C/0,1°F
Widerstand/Spannung 15 Bit plus Vorzeichen
Max. Stehspannung 35V

Rauschunterdriickung

85 dB fir die gewabhlte Filtereinstellung
(10 Hz, 50 Hz, 60 Hz oder 400 Hz)

Gleichtaktunterdriickung

> 120 dB bei 120 V AC

Impedanz

=10 MQ
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A.8 RTD- und Thermoelementmodule

Technische Daten

RTD und Thermoelement (TC)

Elektrische Feldseite zu Logik

500V AC

Trennung Feld zu 24 V DC

RTD- und TC-SMs: 500 V AC
(gilt nicht bei RTD- und TC-SBs)

24 V DC zu Logik

RTD- und TC-SMs: 500 V AC
(gilt nicht bei RTD- und TC-SBs)

Trennung Kanéale untereinander

e RTD-SM: Ohne

(gilt nicht bei RTD-SBs)

e TC-SM: 120V AC

(gilt nicht bei TC-SBs)

Genauigkeit (25 °C/-20 bis 60 °C)

Siehe RTD/TC-Typtabellen:
e RTD (Seite|356)
e TC/(Seite 354)

Wiederholgenauigkeit +0,05 % Vollausschlag
Maximale Verlustleistung Geber e RTD:0,5mW

o TC:-/-
Messprinzip Integrierend

Aktualisierungszeit Modul

Siehe RTD/TC-Filterauswahltabellen:
¢ |RTD|(Seite 357)
e TC (Seite 355)

Fehler kalte Verbindungsstelle

e RTD: -/-

e TC:%1,5°C

Leitungslange (Meter)

Max. 100 m zum Geber

Leitungswiderstand

e RTD:20Q, 2,7 Q fir max. 10 Q RTD
e TC:max. 100 Q

A.8.5 Thermoelementtyp

Tabelle A- 54 Thermoelementtyp (Bereiche und Genauigkeit)

Typ Minimum Unterer Oberer Maximum | Normalbereich 3 | Normalbereich 3.4
unterer Bereich' | Grenzwert Grenzwert oberer 4 Genauigkeit Genauigkeit -20 °C bis
Nennbereich | Nennbereich | Bereich? bei 25 °C 60 °C
J -210,0 °C -150,0 °C 1.200,0 °C 1.450,0 °C [0,3°C 10,6 °C
K -270,0 °C -200,0 °C 1.372,0 °C 1.622,0°C |+0,4°C +1,0°C
T -270,0 °C -200,0 °C 400,0 °C 540,0 °C 0,5 °C +1,0°C
E -270,0 °C -200,0 °C 1.000,0 °C 1.200,0 °C [0,3°C 10,6 °C
R&S -50,0 °C 100,0 °C 1.768,0 °C 2.019,0°C |+1,0°C +2,5°C
B 0,0 °C 200,0 °C 800,0 °C - 2,0 °C +2,5°C
- 800,0 °C 1.820,0 °C 1.820,0°C |%1,0°C 12,3 °C
N -270,0 °C -200,0 °C 1.300,0 °C 1.550,0°C |+1,0°C +1,6 °C
Easy Book
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Technische Daten

A.8 RTD- und Thermoelementmodule

Typ Minimum Unterer Oberer Maximum | Normalbereich 3: | Normalbereich 3. 4
unterer Bereich' | Grenzwert Grenzwert oberer 4 Genauigkeit Genauigkeit -20 °C bis
Nennbereich | Nennbereich | Bereich? bei 25 °C 60 °C
C 0,0 °C 100,0 °C 2.315,0 °C 2.500,0 °C | #0,7 °C 2,7 °C
TXK/XK (L) -200,0 °C -150,0 °C 800,0 °C 1.050,0 °C | 0,6 °C +1,2°C
Spannung -32512 -27648 27648 32511 +0.05% +0.1%
-80 mV 80 mV

Die Thermoelementwerte unterhalb des Minimums fiir den unteren Bereich werden als -32768 ausgegeben.
Die Thermoelementwerte oberhalb des Minimums fir den oberen Bereich werden als 32767 ausgegeben.

Der interne Fehler an der kalten Verbindungsstelle betragt +1,5 °C fiir alle Bereiche. Dieser Wert ist zum in dieser

Tabelle aufgefiihrten Fehler zu addieren. Das Modul benétigt eine Aufwarmzeit von mindestens 30 Minuten, bis die hier
genannten Spezifikationen erfiillt werden.

kann sich die Genauigkeit verschlechtern.

Nur beim 4-kanaligen TC-SM: Bei Vorhandensein von abgestrahlter Funkfrequenz zwischen 970 MHz und 990 MHz

Hinweis
Thermoelementkanal

Fir jeden Kanal am Thermoelement-Signalmodul kann ein unterschiedlicher
Thermoelementtyp konfiguriert werden (bei der Modulkonfiguration in der Software wahlbar).

A.8.6

Filterauswahl und Aktualisierungszeiten beim Thermoelement

Fir die Messung von Thermoelementen wird eine Integrationszeit von 100 ms empfohlen.
Niedriger eingestellte Integrationszeiten fihren zu einem héheren
Wiederholgenauigkeitsfehler der Temperaturmessungen.

Tabelle A- 55 Filterauswahl und Aktualisierungszeiten beim Thermoelement

Unterdriickungsfreque Integrationszeit Aktualisierungszeit (Sekunden)
nz (Hz) (ms) 1-kanaliges SB 4-kanaliges SM 8-kanaliges SM
10 100 0.301 1.225 2.450
50 20 0.061 0.263 0.525
60 16.67 0.051 0.223 0.445
4001 10 0.031 0.143 0.285

T Um die Auflésung und Messgenauigkeit des Moduls bei Auswahl der 400-Hz-Unterdriickung aufrecht zu erhalten,
betragt die Integrationszeit 10 ms. Mit dieser Auswahl erfolgt auch die Rauschunterdriickung bei 100 Hz und 200 Hz.
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A.8 RTD- und Thermoelementmodule

A.8.7

Auswahltabelle RTD-Gebertyp

Tabelle A- 56 Bereiche und Genauigkeit fiir die verschiedenen Geber, die von den RTD-Modulen unterstiitzt werden

Temperaturkoeffizi RTD-Typ Minimum Unterer Oberer | Maximu | Genauigkeit | Genauigkeit
ent unterer Grenzwert | Grenzwert | m oberer | Normalberei | Normalbereich
Bereich’ Nennbereich | Nennberei | Bereich? | ch bei 25 °C | -20 °C bis 60
ch °C
Pt 0,003850 Pt 100 -145,00 °C -120,00 °C 145,00 °C | 155,00 10,20 °C 10,40 °C
ITS90 klimatisch °C
DIN EN 60751 Pt 10 -243,0 °C -200,0 °C 850,0°C [1.000,0 |[%1,0°C 12,0 °C
°C
Pt 50 -243,0 °C -200,0 °C 850,0°C [1.000,0 |[%0,5°C 1,0 °C
Pt 100 °C
Pt 200
Pt 500
Pt 1000
Pt 0,003902 Pt 100 -243,0 °C -200,0 °C 850,0°C [1.000,0 |[%0,5°C +1,0°C
Pt 0,003916 °C
Pt 0,003920 Pt 200 -243,0 °C -200,0°C  |850,0°C |1.000,0 |#0,5°C +1,0 °C
Pt 500 °C
Pt 1000
Pt 0,003910 Pt 10 -273,2°C -240,0 °C 1.100,0 °C | 1.295°C |%1,0°C 12,0 °C
Pt 50 -273,2°C -240,0 °C 1.100,0 °C | 1.295°C | 10,8 °C 11,6 °C
Pt 100
Pt 500
Ni 0,006720 Ni 100 -105,0 °C -60,0 °C 250,0°C |295,0°C |+0,5°C 1,0 °C
Ni 0,006180 Ni 120
Ni 200
Ni 500
Ni 1000
LG-Ni 0,005000 LG-Ni 1000 -105,0 °C -60,0 °C 250,0°C |295,0°C |+0,5°C +1,0°C
Ni 0,006170 Ni 100 -105,0 °C -60,0 °C 180,0°C |212,4°C |10,5°C +1,0°C
Cu 0,004270 Cu 10 -240,0 °C -200,0 °C 260,0°C |312,0°C |£1,0°C +2,0°C
Cu 0,004260 Cu 10 -60,0 °C -50,0 °C 200,0°C |240,0°C |#1,0°C 12,0 °C
Cu 50 -60,0 °C -50,0 °C 200,0°C |240,0°C | 10,6 °C +1,2°C
Cu 100
Cu 0,004280 Cu 10 -240,0 °C -200,0 °C 200,0°C |240,0°C |£1,0°C +2,0°C
Cu 50 -240,0 °C -200,0 °C 200,0°C |240,0°C | 10,7 °C +1,4°C
Cu 100
1 Die RTD-Werte unterhalb des Minimums fir den unteren Bereich werden als -32768 ausgegeben.
2 Die RTD-Werte oberhalb des Maximums flr den oberen Bereich werden als +32767 ausgegeben.
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Tabelle A- 57 Bestandigkeit gegen:

A.8 RTD- und Thermoelementmodule

Bereich Minimum Unterer Oberer Maximum Genauigkeit Genauigkeit
unterer Bereich Grenzwert Grenzwert oberer Normalbereich | Normalbereich -20 °C
Nennbereich Nennbereich | Bereich! bei 25 °C bis 60 °C
150 Q nicht zutreffend |0 (0 Q) 27648 (150 Q) | 176,383 Q | £0.05% +0.1%
300 Q nicht zutreffend |0 (0 Q) 27648 (300 Q) |352,767 Q | £0.05% +0.1%
600 Q nicht zutreffend |0 (0 Q) 27648 (600 Q) |705,534 Q | £0.05% 10.1%

1 Die Widerstandswerte oberhalb des Maximums fiir den oberen Bereich werden als 32767 ausgegeben.

A.8.8

Tabelle A- 58 Filterauswahl und Aktualisierungszeiten

Filterauswahl und Aktualisierungszeiten beim RTD

Rauschunterdriickun | Integrationszeit Aktualisierungszeit (Sekunden)
gsfrequenz (Hz) (ms) 1-kanaliges SB 4-kanaliges SM 8-kanaliges SM
10 100 4-/2-Draht: 0.301 4-/2-Draht: 1.222 4-/2-Draht: 2.445
3-Draht: 0.601 3-Draht: 2.445 3-Draht: 4.845
50 20 4-/2-Draht: 0.061 4-/2-Draht: 0.262 4-/2-Draht: 0.525
3-Draht: 0.121 3-Draht: .505 3-Draht: 1.015
60 16.67 4-/2-Draht: 0.051 4-/2-Draht: 0.222 4-/2-Draht: 0.445
3-Draht: 0.101 3-Draht: 0.424 3-Draht: 0.845
4001 10 4-/2-Draht: 0.031 4-/2-Draht: 0.142 4-/2-Draht: 0.285
3-Draht: 0.061 3-Draht: 0.264 3-Draht: 0.525

T Um die Auflésung und Messgenauigkeit des Moduls bei Auswahl des 400-Hz-Filters aufrecht zu erhalten, betragt die
Integrationszeit 10 ms. Mit dieser Auswahl erfolgt auch die Rauschunterdriickung bei 100 Hz und 200 Hz.

Hinweis

Fir alle aktivierten Kandle ohne angeschlossenen Geber meldet das Modul 32767. Wenn
aufllerdem die Prifung auf offene Leitungen aktiviert ist, blinken am Modul die
entsprechenden roten LEDs.

Optimale Genauigkeit fir die 10 Q-RTD-Bereiche ermdglichen 4-Draht-Anschliisse.

Der Widerstand der Anschlussleitungen im 2-Draht-Modus verursacht einen Fehler der
Gebermessung. Die Messgenauigkeit ist daher nicht mehr gewahrleistet.
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Technische Daten

A.9 Kommunikationsschnittstellen

Eine vollstandige Liste der Module flr die S7-1200 finden Sie im S7-1200 Systemhandbuch
oder auf der Kundensupport-Website (http://www.siemens.com/automation/).

A.9 Kommunikationsschnittstellen
A.9.1 PROFIBUS-Master/Slave
A.9.1.1 CM 1242-5 PROFIBUS-Slave

Tabelle A- 59 Technische Daten des CM 1242-5

Technische Daten

Bestellnummer

6GK7 242-5DX30-0XEO

Schnittstellen

Anschluss an PROFIBUS

9-polige Sub-D-Buchse

Maximale Stromaufnahme an der PROFIBUS-Schnittstelle
beim Anschluss von Netzkomponenten (beispielsweise
optische Netzkomponenten)

15 mA bei 5 V (nur fiir die Bus-Terminierung) *

Zulassige Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur
e wahrend Lagerung

o wahrend Transport

e 40°C..70°C
e -40°C..70°C

e wahrend Betriebsphase bei senkrechter Installation e 0°C..55°C
(Hutschiene horizontal)
e wahrend Betriebsphase bei waagerechter Installation e 0°C..45°C
(Hutschiene vertikal)
Relative Luftfeuchte bei 25 °C wahrend der Betriebsphase, 95 %
ohne Kondensation, maximal
Schutzart 1P20
Spannungsversorgung, Stromaufnahme, Verlustleistung
Art der Spannungsversorgung DC
Spannungsversorgung aus dem Ruckwandbus 5V
Aufgenommener Strom (typisch) 150 mA
Verlustwirkleistung (typisch) 0,75W
MaRe und Gewichte
e Breite e 30mm
e Hohe e 100 mm
o Tiefe e 75mm
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Technische Daten
A.9 Kommunikationsschnittstellen

Technische Daten

Gewicht
e Nettogewicht e 115¢g
e Gewicht inklusive Verpackung e 152¢g

*) Die Strombelastung durch einen externen Verbraucher, der zwischen VP (Pin 6) und DGND (Pin 5) angeschlossen wird,
darf fur die Bus-Terminierung maximal 15 mA betragen (kurzschlussfest).

PROFIBUS-Schnittstelle

Tabelle A- 60 Kontaktbelegung der Sub-D-Buchse

Pin Beschreibung Pin Beschreibung

1 1 - nicht belegt - 6 P5V2: Spannungsversorgung +5V
6 2 2 - nicht belegt - 7 - nicht belegt -
; 3 3 RxD/TxD-P: Datenader B 8 RxD/TxD-N: Datenader A
9 4 4 RTS 9 - nicht belegt -

5 5 M5V2: Datenbezugspotenzial Gehéduse | Erdungsanschluss

(Masse DGND)
A.9.1.2 CM 1243-5 PROFIBUS-Master

Tabelle A- 61 Technische Daten des CM 1243-5

Technische Daten

Bestellnummer 6GK7 243-5DX30-0XEO
Schnittstellen
Anschluss an PROFIBUS 9-polige Sub-D-Buchse

Maximale Stromaufnahme an der PROFIBUS-Schnittstelle 15 mA bei 5 V (nur fir die Bus-Terminierung) *
beim Anschluss von Netzkomponenten (beispielsweise
optische Netzkomponenten)

Zulassige Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur

e wahrend Lagerung e -40°C..70°C
e wahrend Transport e 40°C..70°C
e wahrend Betriebsphase bei senkrechter Installation e 0°C..55°C

(Hutschiene horizontal)

e wahrend Betriebsphase bei waagerechter Installation e 0°C..45°C
(Hutschiene vertikal)

Relative Luftfeuchte bei 25 °C wahrend der Betriebsphase, 95 %
ohne Kondensation, maximal

Schutzart IP20
Spannungsversorgung, Stromaufnahme, Verlustleistung

Art der Spannungsversorgung DC
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A.9 Kommunikationsschnittstellen

Technische Daten

Versorgungsspannung / extern 24V
e minimal e 192V
e maximal e 288V

Aufgenommener Strom (typisch)

e ausDC24V e 100 mA
e aus dem S7-1200-Ruckwandbus e OmA
Verlustwirkleistung (typisch)

e ausDC24V e 24W

e aus dem S7-1200-Rickwandbus e OW

Spannungsversorgung DC 24 V / extern

e Min. Leitungsquerschnitt .
e Max. Leitungsquerschnitt .
¢ Anzugsmoment der Schraubklemmen .

min.: 0,14 mm2 (AWG 25)
max.: 1,5 mm2 (AWG 15)
0,45 Nm (4 Ib.in.)

Mafie und Gewichte

e Breite e 30 mm
e Hohe e 100 mm
o Tiefe e 75mm
Gewicht

e Nettogewicht e 1349

e Gewicht inklusive Verpackung e 1719

*) Die Strombelastung durch einen externen Verbraucher, der zwischen VP (Pin 6) und DGND (Pin 5) angeschlossen wird,
darf fir die Bus-Terminierung maximal 15 mA betragen (kurzschlussfest).

PROFIBUS-Schnittstelle

Tabelle A- 62 Kontaktbelegung der Sub-D-Buchse

@ Pin Beschreibung Pin Beschreibung
1 1 - nicht belegt - 6 VP: Spannungsversorgung +5V nur fir
6 Busabschlusswiderstande
7 & (Terminierung);
8 3 nicht fur Versorgung externer Gerate
9 ; 2 - nicht belegt - 7 - nicht belegt -
3 RxD/TxD-P: Datenader B 8 RxD/TxD-N: Datenader A
@ 4 CNTR-P: RTS 9 - nicht belegt -
5 DGND: Masse fiir Datensignale Gehéuse | Erdungsanschluss
und VP
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PROFIBUS-Kabel

A.9 Kommunikationsschnittstellen

Hinweis

Auflegen der Schirmung des PROFIBUS-Kabels

Der Schirm des PROFIBUS-Kabels muss aufgelegt werden.

Isolieren Sie hierzu das PROFIBUS-Kabel am Ende ein Stlick ab und verbinden Sie den

Schirm mit der Funktionserdung.

A.9.2 GPRS CP

Hinweis

Der GPRS CP hat keine Zulassung fiir Anwendungen fiir das Seewesen

Das folgende Modul hat keine Zulassung fir das Seewesen:

e CP 1242-7 GPRS-Modul

Hinweis

Um diese Module nutzen zu kdnnen, bendtigen Sie eine CPU mit Firmware ab V2.0.

A.9.2.1 Technische Daten des CP 1242-7 GPRS

Tabelle A- 63 Technische Daten des CP 1242-7

Technische Daten

Bestellnummer

6GK7 242-7KX30-0XEO

Funk-Schnittstelle

Antennenanschluss

SMA-Buchse

Impedanz nominal

50 Ohm

Funkverbindung

Maximale Sendeleistung

e GSM 850, Class 4: +33 dBm +2dBm
¢ GSM 900, Class 4: +33 dBm +2dBm
¢ GSM 1800, Class 1: +30 dBm +2dBm
¢ GSM 1900, Class 1: +30 dBm +2dBm

GPRS Multislot-Klasse 10
Endgerateklasse B
Kodierungsschema 1...4 (GMSK)

SMS Betriebsmodus abgehend: MO

Dienst: Punkt zu Punkt

Zulassige Umgebungsbedingungen
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A.9 Kommunikationsschnittstellen

Technische Daten

Umgebungstemperatur

e wahrend Lagerung e -40°C..70°C

e wahrend Transport e -40°C..70°C

e wahrend Betriebsphase bei senkrechter Installation e 0°C..55°C
(Hutschiene horizontal)

e wahrend Betriebsphase bei waagerechter Installation e 0°C..45°C
(Hutschiene vertikal)

Relative Luftfeuchte bei 25 °C wahrend der Betriebsphase, 95 %

ohne Kondensation, maximal

Schutzart 1P20

Spannungsversorgung, Stromaufnahme, Verlustleistung

Art der Spannungsversorgung DC

Versorgungsspannung / extern 24V

e minimal e 192V

e maximal e 288V

Aufgenommener Strom (typisch)

e ausDC24V e 100 mA

e aus dem S7-1200-Ruckwandbus e OmA

Verlustwirkleistung (typisch)

e ausDC24V e 24W

e aus dem S7-1200-Ruckwandbus e OW

Spannungsversorgung DC 24 V
e Min. Leitungsquerschnitt
¢ Max. Leitungsquerschnitt

¢ Anzugsmoment der Schraubklemmen

min.: 0,14 mm2 (AWG 25)
max.: 1,5 mm2 (AWG 15)
0,45 Nm (4 Ib.in.)

Potenzialtrennung
Netzteil gegen interne Schaltung

710 V DC fir 1 Minute

Mafle und Gewichte

o Breite e 30 mm
e Hohe e 100 mm
o Tiefe e 75mm
Gewicht

o Nettogewicht e 133g¢g

e Gewicht inklusive Verpackung e 1709
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Technische Daten der GSM/GPRS-Antenne ANT794-4MR

A.9 Kommunikationsschnittstellen

ANT794-4MR

Bestellnummer

6NH9860-1AA00

Mobilfunknetze

GSM / GPRS

Frequenzbereiche

o 824..960 MHz (GSM 850, 900)
e 1710...1 880 MHz (GSM 1 800)
e 1900...2 200 MHz (GSM / UMTS)

Charakteristik omnidirektional
Antennengewinn 0dB

Impedanz 50 Ohm
Stehwellenverhaltnis (SWR) <20

Max. Leistung 20 W

Polaritat linear vertikal

Stecker SMA

Lange Antennenkabel 5m

AuRenmaterial Hart-PVC, UV-besténdig
Schutzart IP20

Zulassige Umgebungsbedingungen

e Betriebstemperatur

e Transport-/Lagertemperatur

¢ Relative Feuchte

e -40 °C bis +70 °C
e -40 °C bis +70 °C
e 100 %

AulRenmaterial Hart-PVC, UV-besténdig

Konstruktiver Aufbau Antenne mit 5 m fest verbundenem Kabel und
SMA-Stecker

MaRe (D x H) in mm 25x 193

Gewicht

e Antenne inkl. Kabel e 31049

e Montageteile e 54g¢g

Montage

Uber mitgelieferten Winkel
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A.9 Kommunikationsschnittstellen

Technische Daten der Flachantenne ANT794-3M

A.9.3

364

Bestellnummer

6NH9870-1AA00

Mobilfunknetze GSM 900 GSM 1800/1900
Frequenzbereiche 890 - 960 MHz 1710 - 1990 MHz
Stehwellenverhaltnis (VSWR) <21 <1,5:1
Ruckflussdampfung (Tx) =10dB =14 dB
Antennengewinn 0dB

Impedanz 50 Ohm

Max. Leistung 10w

Antennenkabel HF-Kabel RG 174 (fest angeschlossen) mit SMA-Stecker
Kabellange 1,2m

Schutzart IP 64

Zulassiger Temperaturbereich -40°C bis +75°C

Entflammbarkeit UL 94 V2

AulRenmaterial

ABS Polylac PA-765, lichtgrau (RAL 7035)

MaRe (B x L x H) in mm

70,5x 146,5x 20,5

Gewicht

130 g

Teleservice (TS)

Die folgenden Handbucher enthalten die technischen Daten des TS-Adapters |E Basic und

des TS-Adaptermoduls:

® [ndustrie-Software Engineering Tools

Modularer TS-Adapter

® [ndustrie-Software Engineering Tools

TS-Adapter |IE Basic

Weitere Informationen zu diesem Produkt und die Produktdokumentation finden Sie auf der
Produktkatalog-Website flir den TS-Adapter.
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A.9 Kommunikationsschnittstellen

A.9.4 RS485-, RS232- und RS422-Kommunikation
A941 Technische Daten des CM 1241 RS485
Hinweis

Um dieses CB nutzen zu kénnen, bendtigen Sie eine CPU mit Firmware ab V2.0.

Tabelle A- 64 Allgemeine technische Daten

Technische Daten

CB 1241 RS485

Bestellnummer

6ES7 241-1CH30-1XB0

Abmessungen B x Hx T (mm)

38 x 62 x 21

Gewicht

40 Gramm

Tabelle A- 65 Sender und Empféanger

Technische Daten

CB 1241 RS485

Typ

RS485 (2-Leiter-Halbduplex)

Gleichtaktspannungsbereich

-7 V bis +12 V, 1 s, 3 V fortlaufender Effektivwert

Differentialausgangsspannung Sender

min. 2 V bei RL=100 Q
min. 1,5V bei RL =54 Q

Abschluss und Bias

10 k zu +5 V an B, RS485 Pin 3
10 k zu GND an A, RS485 Pin 4

Optionaler Abschluss

Kurzschluss Pin TB mit Pin T/RB, effektive Abschlussimpedanz
betragt 127 Q, Anschluss an RS485 Pin 3

Kurzschluss Pin TA mit Pin T/RA, effektive Abschlussimpedanz
betragt 127 Q, Anschluss an RS485 Pin 4

Eingangsimpedanz Empféanger

min. 5,4 kQ einschliellich Abschluss

Ansprechgrenze/Sensibilitdt Empfanger

min. +/- 0,2 V, 60 mV typ. Hysterese

Potentialtrennung
RS485-Signal zu Masse
RS485-Signal zu CPU-Logik

500 V AC fur 1 Minute

Leitungslange (geschirmt)

max. 1000 m

Baudrate 300 Baud, 600 Baud, 1,2 kBit/s, 2,4 kBit/s, 4,8 kBit/s, 9,6 kBit/s
(Standard), 19,2 kBit/s, 38,4 kBit/s, 57,6 kBit/s, 76,8 kBit/s, 115,2
kBit/s,

Paritat Keine Paritat (Standard), gerade, ungerade, Mark (Paritatsbit immer

auf 1), Space (Paritatsbit immer auf 0)

Anzahl Stoppbits

1 (Standard), 2

Flusskontrolle

Nicht unterstitzt

Wartezeit

0 bis 65535 ms
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A.9 Kommunikationsschnittstellen

Tabelle A- 66 Stromversorgung

Technische Daten CB 1241 RS485
Verlustleistung 1,5W
Max. Stromaufnahme (SM-Bus) 50 mA
Max. Stromaufnahme (24 V DC) 80 mA

CB 1241 RS485 (6ES7 241-1CH30-1XB0)

CB 1241 RS485

BEST 241-1CH30-1XB0

oooog

O (tes) O

9

@ "TA" und TB" wie gezeigt anschlieBen, um das Netzwerk abzuschlielen. (Nur die Endgerate im RS485-Netz
abschlieRen.)

@ Verwenden Sie geschirmte, verdrillte Leiterpaare und schlielen Sie den Kabelschirm an Erde an.

Sie schlieRen nur die zwei Enden des RS485-Netzes ab. Die Gerate zwischen den beiden
Endgeraten werden nicht abgeschlossen. Siehe Abschnitt "AbschlieRen eines RS485-
Busanschlusssteckers" im S7-1200 Systemhandbuch.

Tabelle A- 67 Anschlussbelegungen fiir das CB 1241 RS485 (6ES7 241-1CH30-1XB0)

Pin_| 9-poliger Steckverbinder X20
RS485 / logische Erde -
RS485 / frei --
RS485 / TxD+ 3-T/RB
RS485 / RTS 1-RTS
RS485 / logische Erde --
RS485 / 5-V-Leistung -
RS485 / frei --
RS485 / TxD- 4-T/RA

(N |~ |W IN|=
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Pin_| 9-poliger Steckverbinder X20
9 | RS485/ frei -
Hals 7-M
e
A9.4.2 Technische Daten des CM 1241 RS422/485

Technische Daten des CM 1241 RS422/485

Tabelle A- 68 Allgemeine technische Daten

Technische Daten

CM 1241 RS422/485

Bestellnummer

6ES7 241-1CH32-0XB0

Abmessungen B x Hx T (mm)

30x100x 75

Gewicht

155 Gramm

Tabelle A- 69 Sender und Empfanger

Technische Daten

CM 1241 RS422/485

Typ

RS422 oder RS485, 9-polige Sub-D-Buchse

Gleichtaktspannungsbereich

-7 V bis +12 V, 1 s, 3 V fortlaufender Effektivwert

Differentialausgangsspannung Sender

min. 2V bei RL=100 Q
min. 1,5V bei RL =54 Q

Abschluss und Bias

10 kQ zu +5 V an B, PROFIBUS Pin 3

10 kQ zu GND an A, PROFIBUS Pin 8

Interne Bias-Optionen vorhanden oder kein interner Bias. In allen
Fallen ist der externe Abschluss erforderlich, siehe AbschlieRen
eines RS485-Netzwerksteckers und Konfigurieren von RS422 und
RS485 im S7-1200 Systemhandbuch.

Eingangsimpedanz Empfanger

min. 5,4 kQ einschliellich Abschluss

Ansprechgrenze/Sensibilitat Empfanger

min. +/- 0,2 V, 60 mV typ. Hysterese

Potentialtrennung
RS485-Signal zu Masse
RS485-Signal zu CPU-Logik

500 V AC fur 1 Minute

Leitungslange (geschirmt)

max. 1000 m (abhangig von der Baudrate)

Baudrate

300 Baud, 600 Baud, 1,2 kBit/s, 2,4 kBit/s, 4,8 kBit/s, 9,6 kBit/s
(Standard), 19,2 kBit/s, 38,4 kBit/s, 57,6 kBit/s, 76,8 kBit/s, 115,2
kBit/s

Paritat

Keine Paritat (Standard), gerade, ungerade, Mark (Paritatsbit immer
auf 1), Space (Paritatsbit immer auf 0)

Anzahl Stoppbits

1 (Standard), 2

Flusskontrolle

XON/XOFF wird im RS422-Modus unterstiitzt

Wartezeit

0 bis 65535 ms
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Tabelle A- 70 Stromversorgung

Technische Daten

CM 1241 RS422/485

Verlustleistung

1,1W

aus +5V DC

220 mA

Tabelle A- 71 RS485- oder RS422-Steckverbinder (Buchse)

Pin Beschreibung Steckverbinder | Pin Beschreibung
(Buchse)
1 Logik- oder Kommunikationsmasse 6 PWR +5 V mit 100 Ohm Reihenwiderstand:
g ) Ausgang
2 TxD+ ' | Angeschlossen flir RS422 8 i 7 Nicht angeschlossen
Nicht belegt fir RS485: Ausgang 3 3
3 TxD+ Signal B (RxD/TxD+): 6 # 8 TXD- Signal A (RxD/TxD-): Eingang/Ausgang
Eingang/Ausgang !
4 RTS 2 | Ausgang Sendeanforderung/RTS 9 TXD- ' | Angeschlossen fir RS422
(TTL-Pegel) Nicht belegt fur RS485: Ausgang
5 GND Logik- oder Kommunikationsmasse SHELL Erdungsanschluss

1 Die Pins 2 und 9 werden lediglich als Sendesignale bei RS422 verwendet.

2 RTS ist ein Signal auf TTL-Ebene und kann dazu genutzt werden, ein weiteres Halbduplex-Gerat basierend auf diesem
Signal zu steuern. Es ist beim Senden aktiv und ansonsten inaktiv.

A943 Technische Daten des CM 1241 RS232

Tabelle A- 72 Allgemeine technische Daten

Technische Daten

CM 1241 RS232

Bestellnummer

6ES7 241-1AH32-0XB0

Abmessungen (mm)

30x100x 75

Gewicht

150 Gramm

Tabelle A- 73 Sender und Empfanger

Technische Daten

CM 1241 RS232

Typ

RS232 (Vollduplex)

Ausgangsspannung Sender

min. +/- 5V bei RL = 3 kQ

Ausgangsspannung Sender

max. +/- 15V DC

Eingangsimpedanz Empfanger

min. 3 kQ

Ansprechgrenze/Sensibilitdt Empfanger

min. 0,8 V Low, max. 2,4 V High,

typ. Hysterese 0,5 V

Empfénger-Eingangsspannung

max. +/- 30 V DC
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Technische Daten

CM 1241 RS232

Potentialtrennung
RS-232-Signal zu Masse
RS-232-Signal zu CPU-Logik

500 V AC fiir 1 Minute

Leitungslange (geschirmt)

max. 10 m

Baudrate 300 Baud, 600 Baud, 1,2 kBit/s, 2,4 kBit/s, 4,8 kBit/s, 9,6 kBit/s
(Standard), 19,2 kBit/s, 38,4 kBit/s, 57,6 kBit/s, 76,8 kBit/s, 115,2
kBit/s,

Paritat Keine Paritat (Standard), gerade, ungerade, Mark (Paritatsbit immer

auf 1), Space (Paritatsbit immer auf 0)

Anzahl Stoppbits

1 (Standard), 2

Flusskontrolle

Hardware, Software

Wartezeit

0 bis 65535 ms

Tabelle A- 74 Stromversorgung

Technische Daten

CM 1241 RS232

Verlustleistung 1w
aus +5V DC 200 mA
Easy Book
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Tabelle A- 75 RS232-Steckverbinder (Stecker)

Pin Beschreibung

Steckverbinder Pin

Beschreibung

1 DCD Datentragererkennung: Eingang

2 RxD Daten von DCE empfangen:
Eingang

3 TxD Daten an DCE gesendet: Ausgang

4 DTR Datenterminal bereit: Ausgang

5 GND Logikmasse

6 DSR Datensatz bereit: Eingang

= |7TRTS Sendeanforderung: Ausgang

8 CTS Bereit zum Senden: Eingang

s |9RI Rufanzeige (nicht verwendet)

SHELL Erdungsanschluss

A.10 Technologiemodule
A.10.1 SM 1278 4xIO-Link-Master SM
A.10.1.1

Tabelle A- 76 Allgemeine technische Daten

Technische Daten des Signalmoduls SM 1278 4xIO-Link-Master

Technische Daten

Signalmodul SM 1278 4xIO-Link-Master

Bestellnummer

6ES7 278-4BD32-0XB0

Abmessungen B x H x T (mm) 45 x100 x 75
Gewicht 150 Gramm
Allgemeine Informationen

I&M-Daten Ja, IMO bis IM3
Versorgungsspannung

Nennspannung (DC) 24V DC

Unterer Grenzwert gliltiger Bereich (DC)

19,2 V; 20,5 V bei Verwendung von |O-Link (weil die
Versorgungsspannung fur |O-Link-Gerate auf dem Master
mindestens 20 V betragen muss)

Oberer Grenzwert gultiger Bereich (DC)

28,8V DC

Verpolschutz

Ja

Eingangsstrom

Stromaufnahme 65 mA, ohne Last
Drehgeberversorgung

Anzahl der Ausgénge 4

Ausgangsstrom, Nennwert 200 mA

Verlustleistung

Verlustleistung, typ.

1 W, ohne Portlast

Digitaleingénge/-ausgange
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Technische Daten

Sig_;nalmodul SM 1278 4xI0O-Link-Master

Leitungslange (Meter)

Max. 20 m, ungeschirmt

SDLC

Leitungslange (Meter) Max. 20 m, ungeschirmt
10-Link

Anzahl Ports

Anzahl Ports, die gleichzeitig gesteuert werden

kénnen

I0-Link-Protokoll 1.0 Ja

|O-Link-Protokoll 1.1 Ja
Betriebszustand

10-Link Ja

DI Ja

DO Ja, max. 100 mA
Anschluss von 10-Link-Geraten

Porttyp A Ja

Ubertragungsgeschwindigkeit

4,8 kBd (COM1)

38,4 kBd (COM2)

230,4 kBd (COM3)

Min. Zykluszeit

2 ms, dynamisch, abhangig von der Lange der
Anwenderdaten

Grolie der Prozessdaten, Eingang je Port max. 32 Byte

Grole der Prozessdaten, Eingang je Modul 32 Byte

Grolie der Prozessdaten, Ausgang je Port max. 32 Byte

Grole der Prozessdaten, Ausgang je Modul 32 Byte

Speichergrolle fur Gerateparameter 2 KB

Max. Kabelldnge ungeschirmt (Meter) 20 m
Alarme/Diagnose/Statusinformationen

Statusanzeige Ja

Alarme

Diagnosealarm

Ja, die Portdiagnose ist nur im 10-Link-Modus verfugbar

Diagnosealarme

Diagnose

Uberwachung der Versorgungsspannung

Ja

Kurzschluss

Ja

Diagnoseanzeige-LED

Uberwachung der Versorgungsspannung

Ja, blinkende rote DIAG-LED

Kanalstatusanzeige

Ja, je Kanal eine griine LED fur den Kanalstatus Qn (SIO-
Modus) und PORT-Status Cn (IO-Link-Modus)

Fir Kanaldiagnose

Ja, rote Fn-LED

Fir Moduldiagnose

Ja, griine/rote DIAG-LED

Potentialtrennung

Easy Book
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Technische Daten

Sig_;nalmodul SM 1278 4xI0O-Link-Master

Potentialtrennung Kanéle

Zwischen den Kanalen

Nein

Zwischen den Kanalen und dem Rickwandbus

Ja

Zulassige Potentialdifferenz

Zwischen den verschiedenen Stromkreisen

75V DC /60 V AC (Basisisolierung)

Isolierung

Isolierung gepruft mit

707 V DC (Typpruifung)

Umgebungsbedingungen

Betriebstemperatur
Min. -20 °C
Max. 60 °C
Horizontaler Einbau, min. -20 °C
Horizontaler Einbau, max. 60 °C
Vertikaler Einbau, min. -20 °C
Vertikaler Einbau, max. 50 °C

Ubersicht iiber die Reaktionszeit

10-Link-
Master

10-Link-
Gerat

10-Link-Kabel

Die Zykluszeit wird zwischen

Siehe Bedienungsanwei-
sung des 10-Link-Geréats

10-Link-Master und 10-Link-Gerat

vereinbart.

Die vereinbarte Zeit entspricht der
minimalen 10-Link-Zykluszeit des

10-Link-Masters.
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A.10.1.2 SM 1278 4x10-Link-Master SM, Schaltplane

Tabelle A- 77 Schaltplan fir das SM 1278 10-Link-Master

SM 1278 10-Link-Master (6ES7 278-4BD32-0XB0)

(m] oooooooo

=

3 G5 gy

SM 1278
10-Link

08 33z

EE ........Wﬂ

oooooooo
B oow

(OOOCOOO)

C)C)OOOOOg
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Tabelle A- 78 Anschlussbelegung fur das SM 1278 |O-Link-Master (6ES7 278-4BD32-0XB0)

Pin X10 X11 X12 X13
1 L+/24V DC Kein Anschluss Kein Anschluss Kein Anschluss
2 M/24V DC Kein Anschluss Kein Anschluss Kein Anschluss
3 Funktionserde Kein Anschluss Kein Anschluss Kein Anschluss
4 Kein Anschluss Kein Anschluss Kein Anschluss Kein Anschluss
5 L+ L2 L3 La
6 C/On C/OL2 C/Os C/OL4
7 ML+ ML2 Ms ML4
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A.11 Zugehoérige Produkte

A.11.1 PM 1207 Stromversorgungsmodul

Das PM 1207 ist ein Stromversorgungsmodul fiir die SIMATIC S7-1200. Es bietet die
folgenden Leistungsmerkmale:

® 120/230-V-AC-Eingang, 24-V-DC/2,5-A-Ausgang
® Bestellnummer 6ESP 332-1SH71-4AAQ

Weitere Informationen zu diesem Produkt und die Produktdokumentation finden Sie auf der
Website mit dem Produktkatalog zum PM 1207.

Siehe auch
Kunden-Support (http://www.siemens.com/automation/)

A.11.2 CSM 1277 Compact Switch Module
Das CSM1277 ist ein Compact Switch Module fir Industrial Ethernet. Es kann zur
Multiplikation der Ethernet-Schnittstelle der S7-1200 eingesetzt werden, um die gleichzeitige
Kommunikation mit Bedienpanels, Programmiergeraten oder anderen Steuerungen zu
ermdglichen. Das Modul bietet die folgenden Leistungsmerkmale:
® 4 x RJ45-Buchsen fir den Anschluss an Industrial Ethernet
e 3-polige Klemmenleiste fir den Anschluss der externen 24-V-DC-Versorgung von oben
e | EDs fur Diagnose- und Statusanzeige von Industrial Ethernet-Anschllissen
e Bestellnummer 6GK7 277-1AA00-0AAQ
Weitere Informationen zu diesem Produkt und die Produktdokumentation finden Sie auf der
Website mit dem Produktkatalog zum CSM 1277.

Siehe auch
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A.11.3 CM CANopen-Modul

Das CM CANopen -Modul ist ein steckbares Modul zwischen dem SIMATIC S7-1200 PLC
und einem Gerat, auf dem CANopen ausgefiihrt wird. Das CM CANopen -Modul kann als
Master oder als Slave konfiguriert werden. Es gibt zwei CM CANopen modules: das
CANopen-Modul (Bestellnummer 021620-B) und das fir hdhere Belastung ausgelegte
CANopen (Ruggedized) -Modul (Bestellnummer 021730-B).

Das CANopen-Modul bietet die folgenden Leistungsmerkmale:

Anschlussmdglichkeit von 3 Modulen je CPU

Anschluss von max. 16 CANopen-Slaveknoten

256 Byte Eingang und 256 Byte Ausgang je Modul

3 LEDs liefern Diagnoseinformationen zu Modul, Netzwerk und E/A-Zustand
Unterstitzt die Speicherung der CANopen-Netzwerkkonfiguration im PLC

Das Modul ist in den Hardwarekatalog der Konfigurationssuite im TIA Portal integrierbar

CANopen-Konfiguration Giber CANopen Configuration Studio (im Lieferumfang enthalten)
oder jedes andere externe CANopen -Konfigurationswerkzeug

Erfillt die CANopen -Kommunikationsprofile CiA 301 Rev. 4.2 und CiA 302 Rev. 4.1
Unterstitzt transparentes CAN 2.0A fir die Verarbeitung benutzerdefinierter Protokolle
Vorgefertigte Funktionsbausteine fir jede PLC-Programmierung im TIA Portal verfligbar

Im Lieferumfang der CM CANopen -Module enthalten: Sub-D-Steckverbinder mit
Schraubklemmen fiir Subnetze, CM CANopen Configuration Studio CD und USB-
Konfigurationskabel.

Weitere Informationen zu diesem Produkt und die Produktdokumentation finden Sie auf der
Website mit dem Produktkatalog zum CM CANopen.
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Austauschen einer V3.0-CPU durch eine V4.0-CPU B

B.1 Austauschen einer V3.0-CPU durch eine V4.0-CPU

Sie kdnnen lhre V3.0-CPU durch eine V4.0-CPU ersetzen (Seite 82) und |hr bestehendes,
fur die V3.0-CPU entwickeltes STEP 7-Projekt verwenden. Au3erdem sollten Sie auf
Firmware-Updates|(Seite 298) flr Ihre angeschlossenen Module prufen und diese
installieren.

Hinweis
Kein Geratetausch moglich von V4.0 nach V3.0

Sie kénnen eine V3.0-CPU durch eine V4.0-CPU ersetzen, doch Sie kénnen nach dem
Laden der Konfiguration eine V4.0-CPU nicht durch eine V3.0-CPU ersetzen. Wenn Sie lhr
bestehendes STEP 7 V3.0-Projekt anzeigen oder anderweitig nutzen méchten, legen Sie vor
dem Gerétetausch ein Archiv Ihres STEP 7 V3.0-Projekts an.

Sofern Sie die ausgetauschte Geratekonfiguration noch nicht geladen haben, kdnnen Sie sie
rickgangig machen. Nach dem Laden jedoch kénnen Sie den Austausch von V3.0 durch
V4.0 nicht mehr riickgadngig machen.

Beachten Sie dabei einige Konfigurations- und Betriebsanderungen zwischen den beiden
CPU-Versionen:

Organisationsbausteine

Bei Version 4.0 konnen Sie konfigurieren, ob die OB-Ausfiihrung|unterbrechbar oder nicht
unterbrechbar|(Seite|63) sein soll. In Projekten von fritheren V3.0-CPUs legt STEP 7 fiir alle
OBs standardmafig die nicht unterbrechbare Ausfiihrung fest.

STEP 7 legt fir alle|OB-Prioritaten|(Seite|63) die Werte aus dem STEP 7-Projekt der V3.0-
CPU fest.

Nachfolgend kénnen Sie bei Bedarf die Unterbrechbarkeits- und Prioritdtseinstellungen
andern.

Die Anlaufinformationen des Diagnosefehler-OB beziehen sich auf das Submodul als
Ganzes, wenn kein Diagnoseereignis ansteht.
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B. 1 Austauschen einer \/3.0-CPU durch eine V4.0-CPU

CPU-Passwortschutz

Webserver

STEP 7 legt fiir die V4.0-CPU als|Passwortschutzstufe (Seite|91) die gleiche Stufe fest, die
in der V3.0-CPU eingestellt war, und weist das Passwort der Version 3.0 dem Passwort fir
"Vollzugriff (kein Schutz)" der V4.0-CPU zu:

Schutzstufe in der Version 3.0 Zugriffsstufe in der Version V4.0
Kein Schutz Vollzugriff (kein Schutz)
Schreibschutz Lesezugriff
Schreib-/Leseschutz HMI-Zugriff

Beachten Sie, dass die V4.0-Zugriffsstufe "Kein Zugriff (kompletter Schutz)" in der Version
3.0 nicht vorhanden war.

Wenn Sie eine V3.0-CPU durch eine V4.0-CPU austauschen, sind lhre Webserver-
Projekteinstellungen zum Aktivieren des Webservers und ob HTTPS-Zugriff erforderlich ist
die gleichen Einstellungen wie in der Version 3.0. Sie kdnnen dann Benutzer, Rechte,
Passworter (Seite 209) und Sprachen fir die Nutzung des Webservers nach Bedarf
konfigurieren. Wenn Sie keine Benutzer mit zusatzlichen Rechten konfigurieren, sind Sie auf
das begrenzt, was auf den|Standard-Webseiten (Seite| 210) angezeigt wird. Die S7-1200-
CPU V4.0 unterstitzt den bisher vorkonfigurierten Benutzer "admin" und das zugehérige
Passwort nicht.

Bisher bot die Webserverseite fiir das Datenprotokoll die Funktion "Herunterladen und
Léschen". Die Dateibrowser-Seite (Seite|210) des Webservers der Version 4.0, Gber die Sie
auf Datenprotokolle zugreifen, bietet diese Funktion nicht. Stattdessen bietet der Webserver
die Moglichkeit zum Herunterladen, Umbenennen und Léschen von Datenprotokolldateien.

Inkompatibilitat der Ubertragungskarte

Sie kénnen eine Ubertragungskarte (Seite 67) der Version 3.0 nicht dazu verwenden, ein
Programm der Version 3.0 in eine CPU der Version 4.0 zu Ubertragen. Sie missen das
V3.0-Projekt in STEP 7 6ffnen, das Gerét in eine V4.0-CPU andern (Seite|82) und das
STEP 7-Projekt in Ihre V4.0-CPU laden. Nachdem Sie lhr Projekt in ein Projekt der Version
4.0 geandert haben, kdnnen Sie eine V4.0-Ubertragungskarte fiir nachfolgende
Programmibertragungen einrichten.

GET/PUT-Kommunikation

378

In Version 3.0 war die GET/PUT-Kommunikation standardmaRig aktiviert. Wenn Sie lhre
V3.0-CPU durch eine V4.0-CPU ersetzen|(Seite 82), wird im Informationsbereich zur
Kompatibilitét eine Meldung angezeigt, dass GET/PUT aktiviert ist.
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B. 1 Austauschen einer /3.0-CPU durch eine V4.0-CPU

Unterstitzung der Bewegungssteuerung

S7-1200 V4.0-CPUs unterstitzen die Bewegungssteuerungbibliotheken V1.0 und V2.0 nicht.
Wenn Sie fur ein STEP 7-Projekt mit Bewegungssteuerungbibliotheken V1.0 oder V2.0
einen Geratetausch durchfihren, werden durch den Geratetausch die
Bewegungssteuerungsbibliotheken V1.0 und V2.0 zum Zeitpunkt des Ubersetzens durch
kompatible Bewegungssteuerungsanweisungen |(Seite| 237) der Version 3.0 ersetzt.

Wenn Sie fur ein STEP 7-Projekt mit zwei verschiedenen Versionen von
Bewegungssteuerungsanweisungen (V3.0 und V4.0) einen Geratetausch durchfihren,
werden durch den Geratetausch zum Zeitpunkt des Ubersetzens kompatible
Bewegungssteuerungsanweisungen (Seite 237) der Version 4.0 ersetzt.

Bei einem Geratetausch von V3.0 nach V4.0 wird die Version des Technologieobjekts (TO)
fur die Bewegungssteuerung automatisch zur Version 4.0. Die TO-Struktur unterscheidet
sich zwischen V3.0 und V4.0. Alle zugehdrigen Bausteine werden ebenfalls verandert.
Bausteinschnittstellen, Beobachtungstabellen und die Trace-Funktion werden auf die neue
Struktur von V4.0 aktualisiert. Die Unterschiede in den Achsenparametern der
Bewegungssteuerung zwischen der Version 3.0 und der Version 4.0 werden in den
folgenden zwei Tabellen aufgefihrt:

V3.0 V4.0
Config.General.LengthUnit Units.LengthUnit
Config.Mechanics.PulsesPerDriveRevolution Actor.DriveParameter.PulsesPerDriveRevolution
Config.Mechanics.LeadScrew Mechanics.LeadScrew
Config.Mechanics.InverseDirection Actor.InverseDirection
Config.DynamicLimits.MinVelocity DynamicLimits.MinVelocity
Config.DynamicLimits.MaxVelocity DynamicLimits.MaxVelocity
Config.DynamicDefaults.Acceleration DynamicDefaults.Acceleration
Config.DynamicDefaults.Deceleration DynamicDefaults.Deceleration

Config.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration | DynamicDefaults.EmergencyDeceleration

Config.DynamicDefaults.Jerk DynamicDefaults.Jerk
Config.PositionLimits_SW.Active PositionLimitsSW.Active
Config.PositionLimits_SW.MinPosition PositionLimitsSW.MinPosition
Config.PositionLimits_SW.MaxPosition PositionLimitsSW.MaxPosition
Config.PositionLimits_HW.Active PositionLimitsHW.Active
Config.PositionLimits_HW.MinSwitchedLevel PositionLimitsHW.MinSwitchLevel
Config.PositionLimits_HW.MaxSwitchedLevel PositionLimitsHW.MaxSwitchLevel
Config.Homing.AutoReversal Homing.AutoReversal
Config.Homing.Direction Homing.ApproachDirection
Config.Homing.SideActiveHoming Sensor[1].ActiveHoming.Sidelnput
Config.Homing.SidePassiveHoming Sensor[1].PassiveHoming.Sidelnput
Config.Homing.Offset Sensor[1].ActiveHoming.HomePositionOffset
Config.Homing.FastVelocity Homing.ApproachVelocity
Config.Homing.SlowVelocity Homing.ReferencingVelocity
MotionStatus.Position Position

MotionStatus.Velocity Velocity
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B. 1 Austauschen einer \/3.0-CPU durch eine V4.0-CPU

V3.0

V4.0

MotionStatus.Distance

StatusPositioning.Distance

MotionStatus.TargetPosition

StatusPositioning. TargetPosition

StatusBits.SpeedCommand

StatusBits.VelocityCommand

StatusBits.Homing

StatusBits.HomingCommand

Der einzige "commandtable"-Parameter, der umbenannt wrid, ist das Array mit den

Befehlen:

V3.0

V4.0

Config.Command][]

Command[]

Hinweis: Das Array "Command[]" ist in Version 3.0 ein UDT vom
Typ"TO_CmdTab_Config_Command" und in Version 4.0 ein UDT vom Typ

"TO_Struct_Command".

Geanderte Anweisungen

Bei den folgenden Anweisungen &ndern sich Parameter oder das Verhalten:

e RDREC und WRREC (Seite 147)
e [CONV/(Seite|114)

HMI-Panel-Kommunikation

Wenn Sie eines oder mehrere| HMI-Panels|(Seite|23) an lhre S7-1200 CPU der Version 3.0
angeschlossen hatten, hangt die Kommunikation mit der S7-1200 CPU der Version 4.0 vom
verwendeten Kommunikationstyp und der Firmware-Version des HMI-Panels ab: Ubersetzen
Sie lhr Projekt erneut und laden Sie es in die CPU und HMI und/oder aktualisieren Sie Ihre

HMI-Firmware.
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B. 1 Austauschen einer /3.0-CPU durch eine V4.0-CPU

Voraussetzung fir das Neulbersetzen von Programmbausteinen

Siehe auch

Easy Book

Nach dem Austauschen einer V3.0-CPU durch eine V4.0-CPU missen Sie alle
Programmbausteine neu Ubersetzen, damit Sie sie in die CPU der Version 4.0 laden
kénnen. AulRerdem missen Sie bei Bausteinen mit Knowhow-Schutz (Seite 94) oder|an eine
PLC-Seriennummer gebundenem Kopierschutz|(Seite|95) den Schutz aufheben, damit Sie
die Bausteine Ubersetzen und laden kénnen. (An eine Memory Card gebundenen
Kopierschutz brauchen Sie jedoch nicht aufzuheben.) Nach dem Laden kénnen Sie den
Knowhow-Schutz und/oder den an eine PLC-Seriennummer gebundenen Kopierschutz
erneut konfigurieren. Sollte Ihr Projekt von einem OEM (Original Equipment Manufacturer)
bereitgestellte Bausteine mit Knowhow-Schutz enthalten, missen Sie sich an den OEM
wenden, damit er lhnen diese Bausteine fir die Version 4.0 zur Verfligung stellt.

Im Allgemeinen empfiehlt Siemens, nach dem Geréatetausch die Hardwarekonfiguration und
Software in STEP 7 neu zu Ubersetzen und in alle Geréte Ihres Projekts zu laden.

Ausfluhrliche Informationen zu den V4.0-Funktionen finden Sie im S7-1200
Systemhandbuch.

Andern eines Geréts (Seite|82)
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"Box"-Anweisung
Erste Schritte,|51

A

Abstand, Luftstromung und Kiihlung, 27
Achssteuerungsbefehle als Bewegungsfolge ausfihren
(MC_CommandTable),|257
Ad-hoc-Modus, TCP und 1ISO-on-TCP, 150
Adressierung
Boolesche Werte oder Bitwerte, 72
Datenbaustein, 71
Einzelne Eingange (E) oder Ausgange (A), 72
Globaler Speicher,| 71
Prozessabbild, 71
Speicherbereiche,|71
Temporarer Speicher,|71
Aktive/passive Kommunikation
Parameter, 153
Partner konfigurieren, 156,171
Verbindungs-IDs, 150
Alarme
Alarmlatenz,|63
Ubersicht, 63
Analoge E/A
Darstellung Ausgang (Spannung), 346
Darstellung Ausgang (Strom),| 346
Darstellung Eingang (Spannung), 342
Darstellung Eingang (Strom), 342
Schrittantwortzeiten der Eingange, 343
Umwandlung in physikalische Einheiten,|53
Analoge Eingange
Technische Daten fir CPUs, SBs und SMs, 341
Technische Daten fur RTD/TC-SBs und -SMs, 353
Analoge Signalboards
SB 1231,/336
SB 1232,/336
Analoge Signalmodule
SM 1231,/337
SM 1231 RTD, 350
SM 1231 Thermoelement, 352
SM 1232,/338
SM 1234,/338
Analogwerte skalieren, 53
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Andern
Zustand im Programmiereditor, 288
Anfangswerte
Startwerte eines DBs erfassen und
zurlicksetzen,|293
Anlaufparameter, 84
Anlegen einer HMI-Verbindung, 55
Anschlisse
Anzahl der Verbindungen (PROFINET), 147
Ethernet-Protokolle, 170
HMI-Verbindung, 55
Kommunikationsarten, 145
Konfiguration, 153
Netzwerkverbindung,|55
Partner, 156
S7-Verbindung,|170
Typen, Verbindungen mit mehreren
Teilnehmern,|170
Verbindungs-IDs, 150
Webserver,|213
Anweisung Bereich kopieren (MOVE_BLK), 113
Anweisung Bereich ununterbrechbar kopieren
(UMOVE_BLK), 113
Anweisung CTRL_PWM, 125
Anweisung TRCV_C, 147
Anweisung TSEND_C,|147
Anweisung Verschieben, 113
Anweisungen
Analogwerte skalieren, 53
Beobachten, 287,288
Bereich kopieren (MOVE_BLK), 113
Bereich ununterbrechbar kopieren
(UMOVE_BLK), 113
Bewegungssteuerung, 237
Bitverkniipfung,|110
CALCULATE, 52
CALCULATE (Berechnen), 116
CEIL (Aus Gleitpunktzahl nachsthéhere Ganzzahl
erzeugen), 115
CONV (Umwandeln), 114
CTRL_PWM, 125
DeviceStates, 132
Drag & Drop, 34
Drag & Drop zwischen Editoren, 40
Einfigen,|34
Ergénzen von Eingangen oder Ausgangen in KOP-
und FUP-Anweisungen, 35
Erste Schritte,|50, 51
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Erweiterbare Anweisungen, 36
Favoriten, 35
FLOOR,|115
Forcefunktion, 291
Forcen, 290
GET,|169
GET_DIAG,|132
Hinzufligen eines Parameters, 51
HSC (schneller Zahler), 133,/134
LED-Zustand, 131
MC_ChangeDynamic (Dynamikeinstellungen der
Achse andern),|260
MC_CommandTable, 257
MC_Halt (Achse pausieren),|245
MC_Home (Referenzpunktfahrt der Achse
durchfiihren), 242
MC_MoveAbsolute (Achse absolut
positionieren), 247
MC_Movedog (Achse im Tippbetrieb bewegen), 254
MC_MoveRelative (Achse relativ positionieren), 249
MC_MoveVelocity (Achse mit vordefinierter
Geschwindigkeit bewegen), 251
MC_Power (Achse freigeben/sperren),|238
MC_ReadParam (Parameter eines
Technologieobjekts lesen), 264
MC_Reset (Fehler bestatigen),|241
MC_WriteParam (Parameter des
Technologieobjekts schreiben), 262
ModuleStates, 132
NORM_X (Normalisieren),|116
PID_Compact (Universal-PID-Regler mit integrierter
Einstellung), 189
PUT, 169
ROUND, 115
SCALE_X (Skalieren), 116
Spalten und Uberschriften, 39
TRCV_C, 147
TRUNC (Ganzzahl erzeugen),|115
TSEND_C, 147
Vergleichen, 113
Verschieben, 113
Versionen von Anweisungen, 39
WWW, 219
Zahler, 122
Zustand,|287//288
Anwenderprogramm
Bausteine aus einer Online-CPU kopieren, 294
Drag & Drop zwischen Editoren, 40
Einfigen von Anweisungen, 34
Erganzen von Eingangen oder Ausgangen in KOP-
und FUP-Anweisungen, 35
Erweiterbare Anweisungen, 36

384

Favoriten, 35
Mit CPU oder Memory Card verknipfen, 95
Organisationsbausteine (OBs), 99
Passwortschutz,|94

Anzeige erster Zyklus,|87

Arbeitsspeicher, 16, 67

Arithmetik, 52//116

ASi
Adresse,
AS-i-Master CM 1243-2,
AS-i-Mastermodul CM1243-2 hinzufiigen,
AS-i-Slave hinzufligen,

ATEX-Zulassung, 312

Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen, 297

Aufrufstruktur,|130

Aus CPU laden
Erkennen, 299

Ausgangsparameter, 101

B

Batterieboard, BB 1297,/340
Bausteinaufruf
Grundwissen, |62
Bausteine
Alarme,|17, 63
Anlauf-OBs, |63
Anzahl der Codebausteine, |17
Anzahl der OBs, |17, 63
Arten, 62
Aufrufen eines anderen Codebausteins, 105
Bausteine aus einer Online-CPU kopieren, 294
Beobachten, 17
Datenbausteine (DBs), 62
Ereignisse, 63
Erste Schritte, 103
Funktionen (FCs), 62
Funktionsbausteine (FBs), 62
Grolie des Anwenderprogramms, 17
Konsistenzprifung, 130
Organisationsbausteine (OBs), 17,/62/ 63
Passwortschutz, 94
Schachtelungstiefe, 17
Zahler (Anzahl und Speicherbedarf), 18
Zeiten (Anzahl und Speicherbedarf),|17
Bausteine aus einer Online-CPU kopieren, 294
Bearbeiten im Betriebszustand RUN, (Laden im
Betriebszustand RUN)
Bedienoberflache
STEP 7 Projekt- und Portalansicht, 33
Bedienpanel, 23//36, 61,/286
Bemessungsspannungen,|316, 316
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Benutzerdefinierte Webseiten, 209//216
Aktivieren mit WWW-Anweisung, 219
Aktualisieren, 217
Anlegen mit HTML-Editor, 216
Einschrédnkungen Ladespeicher,|217
Konfigurieren,|218
Programmbausteine generieren, 218
Programmieren in STEP 7,/219

Benutzerdefinierte Webseiten aktualisieren, 217

Benutzerdefinierte Webseiten anlegen,|216

Beobachten
Beobachtungstabelle, 287
Forcefunktion, 291
Forcetabelle, 290
KOP-Zustand, 287,288
Startwerte eines DBs zuriicksetzen, 293
Werte eines DBs erfassen,|293

Beobachtungstabelle
Beobachten, 287
Forcen, 128

Beobachtungstabellen, 288

Betriebszustand, 36,36, 61, 286

Betriebszustand RUN, 60,62
Bedienpanel,| 36,61, 286
Forcefunktion,|291
Schaltflachen in der Funktionsleiste, 36

Betriebszustand STOP, |60
Bedienpanel,|61, 286
Forcefunktion, 291
Schaltflachen in der Funktionsleiste, 36

Bewegungsfolge (MC_CommandTable), 257

Bewegungssteuerung
Achse konfigurieren, 230
Hardware- und Software-Endschalter, 268
Konfigurationsparameter fiir die
Referenzpunktfahrt, 273

MC_ChangeDynamic (Dynamikeinstellungen der

Achse andern),|260

MC_CommandTable, 257

MC_Halt (Achse pausieren),|245
MC_Home (Referenzpunktfahrt der Achse
durchfiihren), 242

MC_MoveAbsolute (Achse absolut
positionieren), 247

MC_Movedog (Achse im Tippbetrieb bewegen), 254
MC_MoveRelative (Achse relativ positionieren), 249

MC_MoveVelocity (Achse mit vordefinierter
Geschwindigkeit bewegen), 251
MC_Power (Achse freigeben/sperren), 238
MC_ReadParam (Parameter eines
Technologieobjekts lesen), 264

MC_Reset (Fehler bestatigen),|241
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MC_WriteParam (Parameter des
Technologieobjekts schreiben), 262
Referenzpunktfahrt (Abfolge bei der aktiven
Referenzpunktfahrt), 275
Referenzpunktfahrt der Achse, 271
Ubersicht, 221
Bewegungssteuerungsanweisungen, 237
Bibliothek fiir das USS-Protokoll,| 181
Bitverkniipfung, 110
Boolesche Werte oder Bitwerte, 72
Busstecker, 21

C

CALCULATE (Berechnen), 116
Analogwerte skalieren,|53
Fir komplexe Gleichungen verwenden,|52
CANopen-Module
021620-B, 021630-B, 375
CB 1241 RS485, 366
CEIL (Aus Gleitpunktzahl nachsthéhere Ganzzahl
erzeugen),[115
CE-Zulassung,|311
Codebaustein, 97
Alarme,|17
Anzahl der Codebausteine, 17
Anzahl der OBs, 17
Baustein aufrufen, 105
DB (Datenbaustein), 102
FB (Funktionsbaustein), 101
FC (Funktion),| 101
Grole des Anwenderprogramms, |17
Knowhow-Schutz,|94
Kopierschutz, 95
Mit CPU oder Memory Card verknipfen, 95
Organisationsbausteine (OBs), 17, 99
Schachtelungstiefe, 17
Uberwachung, 17
Zahler (Anzahl und Speicherbedarf),|18
Zeiten (Anzahl und Speicherbedarf),|17
Codebausteine vergleichen, 295
Compact Switch Module
CSM 1277,/374
CONV (Umwandeln),|114

Cookie-Einschrankungen, Standard-Webseiten, 215

CPU
Anlaufparameter,|84
Anlaufverarbeitung,|84
ASi-Adresse,
Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen, 297
Baustein aufrufen, 105
Bausteine aus einer Online-CPU kopieren, 294
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Bausteine vergleichen und synchronisieren, 295
Bedienpanel,|36,/61, 286
Beobachten, 287
Beobachtungstabellen, 288
Betriebszustande, 60
Diagnosepuffer, 296
Ethernet-Port, 89
Forcen,|290, 291
Geratekonfiguration, 79
HSC-Konfiguration, 142
IP-Adresse, 89
Knowhow-Schutz, 94
Kommunikation mit HMI konfigurieren, 143
Kommunikationsarten, 145
Konfigurieren von Parametern, 84/ 88
Netzwerkverbindung,|144
Neues Geréat hinzufligen, 81
Nicht spezifizierte CPU, |80, 299
OBs verarbeiten,|99
Online, 287,296
Online gehen,|285
Passwortschutz, 91
PROFIBUS, 162
PROFIBUS-Adresse, 163
PROFINET, 89
Programmausfihrung, 59
Schaltflachen RUN/STOP, 36
Schrittantwortzeiten der analogen Eingéange, 343
Schutzstufen, 91
Startwerte eines DBs zuriicksetzen, 293
Thermischer Bereich, 25//27
Werte eines DBs erfassen, 293
Zugriffsschutz,|91
CPU-Eigenschaften, benutzerdefinierte
Webseiten, 218
CPUs
Anzahl der Kommunikationsverbindungen, 147
CPU 1211C, 319
CPU 1212C, 319
CPU 1214C, 319
CPU 1215C, 319
CPU 1217C, 319
Kommunikationsboards (CB),|21
Module hinzufiigen,|82
Signalboards (SB), 21
Thermischer Bereich,|24
Ubersicht, 15
Vergleichstabelle,| 16
CSM 1277 Compact Switch Module, 374
C-Tick-Zulassung, 313
cULus-Zulassung, 312
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D

Datenbaustein
Globaler Datenbaustein,|71, 102
Instanz-Datenbaustein,|71
Organisationsbausteine (OBs), 99
Startwerte zurticksetzen, 293
Werte erfassen, 293
Datenhantierungsbausteine (DHBs), 102
Datenprotokoll
Uberblick tiber Datenprotokolle, 126
Datentyp DTL, 69
Datentyp DTL (Date and Time Long), 69
Datentypen,|68
DTL, 69
DB (Datenbaustein), 102
DB-Fragmente (benutzerdefinierte Webseiten)
Generieren, 218
DBs fiir benutzerdefinierte Webseiten erstellen, 218
DBs flr benutzerdefinierte Webseiten generieren, 218
DC
Ausgange, 317
DeviceStates, 132
Diagnose
Anweisung LED, 131
DeviceStates, 132
GET_DIAG,|132
ModuleStates, 132
Puffer, 296
Statusanzeige, 87
Digitale Ausgange
Technische Daten fir Relais, 24-V-DC-CPUs, SMs
und SBs, 334
Digitale Eingénge
Technische Daten AC fiir SMs, 333
Technische Daten V DC fiir CPUs, SMs und
SBs, 331
Digitale Signalboards
SB 1221,323
SB 1222, 323
SB 1223, /324
Digitale Signalmodule
SM 1221,/326
SM 1222,|327
SM 1223,/329,/330
Dokumentation, 5
Drag & Drop zwischen Editoren,|40

E

E/A
Adressierung,|73
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Beobachtungstabellen, 288
Darstellung Analogausgang (Spannung), 346
Darstellung Analogausgang (Strom), 346
Darstellung Analogeingang (Spannung), 342
Darstellung Analogeingang (Strom), 342
Forcefunktion, 291
Schrittantwortzeiten der analogen Eingange, 343
Zustand in KOP beobachten, 288
Editoren teilen
Erste Schritte, 46, 50
Ein- und Ausgénge
Beobachten, 287
Einbau
Abstand, |27
Kahlung,|27
Luftstrémung, 27
Montageabmessungen, |24
Richtlinien, 27
Signalmodule (SM), 21
Thermischer Bereich,|24, 27
Ubersicht, 27
Einfigen eines Gerats
Nicht spezifizierte CPU,|80, 299
Einfigen von Anweisungen
Drag & Drop,|34
Drag & Drop zwischen Editoren, 40
Favoriten, 35
Einschréankungen
Benutzerdefinierte Webseiten, 217
Webserver, 213
Einstellungen,|38
Einstellungen von STEP 7 andern, 38
Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV),|314, 315
Entwerfen einer Automatisierungslésung mit einem
PLC-Gerat, 62,97
Ereignisausfiihrung, 63
Ereignisse, 296
Ergénzen von Eingangen oder Ausgangen in KOP-
und FUP-Anweisungen, 35
Erkennen, 299
Erkennung zum Laden einer Online-CPU, 80
Ersetzen von Modulen, 43
Erste Schritte
"Box"-Anweisung,|51
Adressierung, 50
Anweisungen, 50
Arithmetische Anweisung, 51
Codebaustein, 103
CPU, 45
Editoren teilen, 46,50
HMI, 54, 56
HMI-Verbindung,|55
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Kontakte, |48
KOP-Programm, 48, 51
Netzwerk, 48
Netzwerkverbindung, 55
neue SPS, |45
PLC-Variablen, |46, 50
Programmbaustein,| 103
Projekt,|45
Variablen, 46, 50
Erweiterbare Anweisungen,|36
Erweiterung der Leistungsmerkmale der S7-1200,/18
Ethernet
Ad-hoc-Modus,|150
Anzahl der Kommunikationsverbindungen,|147
CSM 1277 Compact Switch Module, 374
GET, /169
IP-Adresse, 89
Kommunikation, 143
Kommunikationsarten, 145
Netzwerkverbindung, 144
PUT, 169
Ubersicht, 149
Verbindungs-IDs, 150
Ethernet-Anweisungen
TRCV_C, /147
TSEND_C, 147
Ethernet-Protokolle,| 149
Verbindungen mit mehreren Teilnehmern,|170

F

FAQs, 5

Favoriten, Funktionsleiste,|35

FB (Funktionsbaustein), 101

FC (Funktion), 101

Firmware aktualisieren
aus STEP 7,/298

Firmware-Update
aus STEP 7,/298

FLOOR, 115

FM-Zertifizierung, 312

Forcen, 290, 291
Eingénge der Peripherie,|290,/291
Eingénge und Ausgénge,|291
Speicherbereich E,|290//291
Zyklus, 291

Forcetabelle
Eingénge der Peripherie ansprechen, 290
Forcefunktion, 291
Forcen,|290

Frequenz, Taktbits, 87

Funktion (FC), 101
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Knowhow-Schutz,|94
Funktionsbaustein (FB)
Anfangswert, 101
Ausgangsparameter, 101
Instanz-Datenbaustein, 101
Knowhow-Schutz,|94
FUP (Funktionsplan), 107

G

Gerat andern, 82
Gerateaustausch,|82
Geratekonfiguration, 79
Andern eines Geratetyps, 82
ASi,
AS-i-Port, 166
Erkennen, 80, 299
Ethernet-Port, 89
Konfigurieren der CPU, 84,88
Konfigurieren der Module, |84/ 88
Module hinzufiigen,|82
Netzwerkverbindung,|144
Neues Gerat hinzufligen, 81
Nicht gesteckte Module, 43
PROFIBUS, 162
PROFINET, 89
GET,|169
Verbindung konfigurieren, 157
GET_DIAG, 132
Globale Bibliothek
USS, 181
Globaler Datenbaustein, 71, 102
Globaler Speicher, 71
Grundlegende Panels (HMI), 23

H

Handbdcher,|5
Hardwarekonfiguration,|79
ASi,
AS-i-Port, 166
Erkennen, 80, 299
Ethernet-Port, 89
Konfigurieren der CPU, 84,88
Konfigurieren der Module, |84/ 88
Module hinzufiigen,|82
Netzwerkverbindung,|144
Neues Geréat hinzufligen, 81
PROFIBUS, 162
PROFINET, 89
Haupteinspeisung, 327
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HMI
Bild, 56
Erste Schritte, 54, 56
HMI-Verbindung,|55
Netzwerkverbindung,|55
PROFINET-Kommunikation konfigurieren, 143
HMI-Geréte
Netzwerkverbindung,|144
Ubersicht, 23
HMI-Verbindung, 55
Hochspannungslsolationsprifung,
Hotline,|6
HSC (schneller Zahler)
Funktionsweise, 133,/134
Konfiguration, 142
HSC-Eingangstaktfrequenzen, 333
HTML-Seiten, benutzerdefiniert, 216
Aktualisieren, 217
Entwickeln, 216
Seitenanordnung, 218
HTTP-Verbindungen, Webserver, 213

Impulsfolge (PTO), 125
Industrieumgebungen

Zulassungen, 313
Informationsquellen, 5
Instanz-Datenbaustein,| 71
IO-Link

Anlauf, 305

Daten,| 306

Gerateprofil,| 306

Komponenten, 305

Konfigurieren,|306

Technischer Uberblick, 305
|O-Link-Master

Abbildung,|307

Beispiele fur Anschlisse, 309

Schaltbild, 308
|O-Link-Master-Signalmodul, 370
IP-Adresse, 89

CPU online konfigurieren,|296
IP-Adresse des Routers, 89
IP-Router,|89
ISO on TCP

Ad-hoc-Modus,|150
ISO-on-TCP

Parameter, 153

Verbindungs-IDs, 150

Verbindungskonfiguration, 156
ISO-on-TCP-Protokoll,| 149
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J

JavaScript-Einschrankungen, Standard-
Webseiten, 214

K

Knowhow-Schutz

Passwortschutz, 94
Kommunikation

aktiv/passiv, 171

Aktiv/passiv,|153, 156

Anzahl der Verbindungen (PROFINET), 147

ASi-Adresse,

IP-Adresse, 89

Konfiguration, 153,156, 171

Netzwerk, 143

Netzwerkverbindung,|144

Parameter, 153

PROFIBUS-Adresse,|163

PROFINET und PROFIBUS,|145

TCON_Param, 153

Verbindungs-IDs,| 150
Kommunikationsboard (CB)

CB 1241 RS485, 366

LED-Anzeigen,|180

Module hinzufiigen,|82

RS485, 180

Ubersicht, 21

Vergleichstabelle,|18
Kommunikationsmodul

Neues Geréat hinzufligen, 81
Kommunikationsmodul (CM)

AS-i-Mastermodul CM1243-2 hinzufligen, 165

CM 1241 RS232, 368

CM 1241 RS422/RS485,|367

CM 1243-5 (DP-Master) hinzufiigen, 161

LED-Anzeigen,|180

Module hinzufiigen,|82

RS232 und RS485, 180

Ubersicht, 22

Vergleichstabelle,|18
Kommunikationsmodule (CM)

Geratekonfiguration, 79
Kommunikationsmodule (CM), USS-Bibliothek, 181
Kommunikationsprozessor (CP)

Module hinzufiigen,|82

Ubersicht, 22

Vergleichstabelle,|18
Kommunikationsschnittstellen

CB 1241 RS485, 366

CM 1241 RS232, 368
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Module hinzufiigen,|82
RS232 und RS485, 180
Vergleichstabelle der Module, 18
Konfiguration
Anlaufparameter, 84
ASi,
Benutzerdefinierte Webseiten, 218
Erkennen, 80,299
HSC (schneller Zahler),|142
Industrial Ethernet-Port,|89
IP-Adresse, 89
Module hinzufliigen,|82
Netzwerkverbindung, 144
PROFIBUS, 162
PROFIBUS-Adresse,|163
PROFINET, 89
Konfiguration Sendeparameter, 156,171
Konfigurieren von Parametern
CPU, 84, 88
Module, |88
Konsistenzprifung, 130
Kontaktdaten, 6, 82
Kontakte
Programmierung, |48
KOP (Kontaktplan)
Beobachten, 287,288
Programmiereditor,|288
Ubersicht, 106
Zustand, 287,288,290
Kopierschutz
Mit CPU oder Memory Card verknipfen,|95
Kihlen, 27
Kunden-Support, 6

L

Laden aus CPU
Anwenderprogramm, 294
Bausteine aus einer Online-CPU kopieren, 294
Laden im Betriebszustand RUN
aus STEP 7, 303
Ubersicht, 301
Ladespeicher,|16//67
Benutzerdefinierte Webseiten, 217
Latenz, 63
Lebensdauer eines Relais, 317
LED (LED-Status lesen),|131
LED-Anzeigen
Anweisung LED, 131
Kommunikationsschnittstelle, 180
Lineare Programmierung,|97
Logic Analyzer,|304
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Luftstrébmung, |27

M

MAC-Adresse, 89
Maximale Anzahl Webserver-Verbindungen, 213
MC_ChangeDynamic (Dynamikeinstellungen der
Achse andern),|260
MC_CommandTable, 257
MC_Halt (Achse pausieren),|245
MC_Home (Referenzpunktfahrt der Achse
durchfiihren), 242
MC_MoveAbsolute (Achse absolut positionieren), 247
MC_Movedog (Achse im Tippbetrieb bewegen), 254
MC_MoveRelative (Achse relativ positionieren), 249
MC_MoveVelocity (Achse mit vordefinierter
Geschwindigkeit bewegen), 251
MC_Power (Achse freigeben/sperren),|238
MC_ReadParam (Parameter eines Technologieobjekts
lesen), 264
MC_Reset (Fehler bestatigen), 241
MC_WriteParam (Parameter des Technologieobjekts
schreiben),|262
Memory Card
Ladespeicher, 67
Mit CPU oder Memory Card verknipfen, 95
Modbus
Versionen, 39
Module
Kommunikationsboards (CB), 21
Kommunikationsmodul (CM), 22
Kommunikationsprozessor (CP), 22
Konfigurieren von Parametern, 84/ 88
Signalboard (SB), 21
Signalmodule (SM), 21
Thermischer Bereich,|24, 27
Vergleichstabelle,|18
ModuleStates, 132
Montage
Abmessungen, 24
Abstand, |27
Kiahlung,|27
Luftstrébmung, |27
Richtlinien, 27
Thermischer Bereich,|24, 27
MRES
Bedienpanel, 36,61, 286
My Documentation Manager, 5
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Netzwerk
Erste Schritte, 48, 51
Netzwerkverbindung, 55
Netzwerkkommunikation, 143
Netzwerkverbindung
Konfiguration,| 144
Netzwerkverbindung erstellen
zwischen PLC- und HMI-Geréten, 55
Zwischen PLC-Geréaten, 144
Neues Gerat hinzufligen
Nicht spezifizierte CPU, 80/299
Vorhandene Hardware erkennen, 80
Neues Projekt
Erste Schritte, 45
Hinzuflgen eines HMI-Gerats, |54
HMI-Bild, 56
HMI-Verbindung,|55
Netzwerkverbindung, 55
Nicht gesteckte Module, |43
Nicht spezifizierte CPU, 80//299
NORM_X (Normalisieren), 116

O

OB, (Organisationsbaustein)
Online
Bedienpanel, 36/ 61, 286
Beobachten, 287
Beobachtungstabelle,| 287, 288
Erkennen, 299
Forcefunktion, 291
Forcen, 290
IP-Adresse, 296
Online gehen, 285
Schaltflachen RUN/STOP, 36
Startwerte eines DBs zuriicksetzen, 293
Tageszeit, 296
Uberwachung der Speicherauslastung, 286
Vergleichen und synchronisieren, 295
Werte eines DBs erfassen,|293
Zustand,|287//288
Zykluszeitiberwachung, 286
Online- und Diagnose-Tools
Laden im Betriebszustand RUN, 301
Online- und Offline-CPUs vergleichen und
synchronisieren, 295
OPC, 174
Organisationsbaustein
Aufrufen, 63
Bearbeiten,| 99
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Erstellen, 100

Funktion,|63

Funktionsweise konfigurieren, 100
Knowhow-Schutz, 94

Mehrere Zyklus-OBs, 100
Prioritatsklassen,|63

P

Panels (HMI), 23
Parameter konfigurieren
Ethernet-Port, 89
Module, 84
PROFINET, 89
Parametrieren, 101
Passive/aktive Kommunikation
Parameter, 153
Partner konfigurieren,| 156/ 171
Verbindungs-IDs, 150
Passwortschutz
Codebaustein, 94
CPU, 91
Kopierschutz, 95
Mit CPU oder Memory Card verknipfen,|95
Zugriff auf die CPU, |91
PID
Algorithmus PID_3Step, 186
Algorithmus PID_Compact, 186
PID_3STEP (PID-Regler mit Einstellung fir
Ventile), 195
PID_Compact (Universal-PID-Regler mit integrierter
Einstellung), 189
Ubersicht, 186
PID-Ventileinstellung, 195
PLC
Anweisungen, 50
Baustein aufrufen, 105
Bausteine aus einer Online-CPU kopieren, 294
Bausteine verwenden, 62,/97
Beobachten, 287
Erste Schritte, |45
Forcefunktion, 291
Forcen,|290
HSC-Konfiguration, 142
Knowhow-Schutz, 94
Module hinzufiigen,|82
Ubersicht tiber die CPU, 15
Variablen, 46, 50
Vergleichen und synchronisieren, 295
PLC-Variablen
Erste Schritte, 46, 50
PM 1207 Stromversorgungsmodul, 374
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Podcasts, 5
Portalansicht, 33
Ethernet-Port konfigurieren, 89
Konfigurieren der CPU, 84,88
Konfigurieren der Module, |84, 88
Neues Gerat hinzufiigen, 81
PROFINET, 89
Portnummer, 149
Prioritat
Prioritat bei der Verarbeitung, |63
Prioritatsklassen,|63
PROFIBUS
Adresse, 163
Adresse konfigurieren, 163
CM 1242-5 (DP-Slave), 159
CM 1243-5 (DP-Master), 159
CM 1243-5 (DP-Master) hinzufiigen, 161
DP-Slave hinzufligen, 161
Eigenschaften PROFIBUS-Adresse, 163
GET, /169
Master, 158
Netzwerkverbindung, 144
PROFIBUS-Adresse,|163
PUT, 169
S7-Verbindung,|170
Slave, 158
PROFIBUS-Adresse,|163
PROFINET, 143
Ad-hoc-Modus, 150
Anzahl der Kommunikationsverbindungen,|147
GET, /169
IP-Adresse, 89
Kommunikationsarten, 145
Netzwerkverbindung, 144
PUT, 169
S7-Verbindung,|170
Testen eines Netzwerks, 90
Ubersicht, 149
Verbindungs-IDs, 150
PROFINET RT, 149
PROFINET-Schnittstelle
Eigenschaften der Ethernet-Adresse, 89
Programm
Arithmetische Anweisung,|51
Baustein aufrufen, 105
Bausteine aus einer Online-CPU kopieren, 294
Beispielnetzwerk, 48, 51
Erste Schritte, 48,51
Mit CPU oder Memory Card verknipfen, 95
Organisationsbausteine (OBs), 99
Passwortschutz, 94
Prioritatsklassen,|63
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Startwerte eines DBs zuriicksetzen, 293
Werte eines DBs erfassen, 293
Programm beobachten,|128
Programm testen, 128
Programmausfihrung
Bausteinstruktur,|62
Uberblick, 59
Programmbaustein
Anlegen,|103
Erste Schritte,|45
Programmiereditor
Beobachten, 288
Startwerte eines DBs zuriicksetzen, 293
Werte eines DBs erfassen, 293
Zustand,|288
Programmierung
Algorithmus PID_3Step, 186
Algorithmus PID_Compact, 186
Codebausteine vergleichen und
synchronisieren, 295
Drag & Drop zwischen Editoren, 40
Einfigen von Anweisungen, 34
Ergénzen von Eingangen oder Ausgangen in KOP-
und FUP-Anweisungen, 35
Erste Schritte, 50
Erweiterbare Anweisungen, 36
Favoriten, 35
FUP (Funktionsplan), 107
KOP (Kontaktplan), 106
Linear,|97
Mit CPU oder Memory Card verknipfen, 95
Nicht gesteckte Module, 43
Nicht spezifizierte CPU, 80, 299
PID_3STEP (PID-Regler mit Einstellung fir
Ventile), 195
PID_Compact (Universal-PID-Regler mit integrierter
Einstellung), 189
Prioritatsklassen, 63
SCL (Structured Control Language), 107,108
Strukturiert,| 97
Ubersicht (iber den PID-Regler, 186
Programminformationen
In der Aufrufstruktur, 130
Programmkarte, 67
Programmstruktur,|97
Projekt
Codebaustein schitzen,|94
Erste Schritte, 45
Hinzuftgen eines HMI-Gerats,|54
HMI-Bild, 56
HMI-Verbindung,|55
Mit CPU oder Memory Card verknipfen, 95
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Netzwerkverbindung,|55
Programm, 50
Variablen, 46//50
Vergleichen und synchronisieren,|295
Zugang zur CPU einschranken, |91
Zugriffsschutz, 91
Projektansicht, 33, 34
Ethernet-Port konfigurieren, 89
Geratekonfiguration, 79
Konfigurieren der CPU-Parameter, 84,88
Konfigurieren der Module, 84,88
Neues Gerat hinzufiigen, 81
PROFINET, 89
Protokoll
Frei programmierbare Kommunikation, 179
ISO on TCP, 149
Kommunikation, 179
Modbus,|179
PROFINET RT, 149
TCP, /149
UDP,|149
USS, 179
Protokoll der frei programmierbaren
Kommunikation, 179
Prozessabbild
Beobachten, 287,288
Forcefunktion,|291
Forcen,|290
Zustand,|287//288, 290
PTO (Impulsfolge), 125
Kann nicht geforct werden, 291
PtP-Kommunikation,|179
Punkt-zu-Punkt-Kommunikation, 179
PUT, 169
Verbindung konfigurieren, 157
PWM
Anweisung CTRL_PWM,|125
PWM (Impulsdauermodulation)
Kann nicht geforct werden, 291

Q

Querverweis zum Anzeigen der Verwendung, 129

R

Remanenter Speicher, 16,67
Richtlinien
Installation,|27
ROUND, 115
RS232- und RS485-Kommunikationsmodule, 180
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RUN, Betriebszustand
Programmausfihrung, 59

S

S7-1200
Abstand, 27
Anlaufparameter, 84
ASi,
ASi-Adresse,
Baustein aufrufen, 105
Bedienpanel,|36,/61, 286
Beobachten,|287
Codebausteine vergleichen, 295
Diagnosepuffer, 296
Ethernet-Port, 89
Forcefunktion, 291
Forcen, 290
Geratekonfiguration, 79
HSC-Konfiguration, 142
IP-Adresse, 89
Knowhow-Schutz,|94
Konfigurieren der CPU-Parameter, 84/ 88
Konfigurieren der Module, |84, 88
Kihlung,|27
Luftstrébmung, |27
Module, 18
Module hinzufiigen,|82
Montageabmessungen, |24
Netzwerkverbindung,|144
Neues Gerat hinzufligen, 81
Passwortschutz, 91
PROFIBUS, 162
PROFIBUS-Adresse, 163
PROFINET, 89
Programmausfiihrung,|59
Schaltflachen RUN/STOP, 36
Startwerte eines DBs zurlicksetzen, 293
Thermischer Bereich, 24,27
TS-Adapter, 18
Ubersicht tiber die CPU, 15
Vergleichstabelle der CPU-Varianten,|16
Werte eines DBs erfassen,|293
Zugriffsschutz, 91
S7-Kommunikation
Verbindung konfigurieren, 157
SCALE_X (Skalieren),|116
Schaltflachen RUN/STOP, |36
Schaltplane
CB 1241 RS 485, 366
CPU 1214C AC/DC/Relais,|322
CPU 1214C DC/DC/DC, 323
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SB 1221 DI 4, 200 kHz, /325
SB 1222 DO 4, 200 kHz, 325
SB 1223 DI 2/DO 2, 200 kHz, 325
SB 1231 Al 1 x 12 Bit, 337
SB 1231 Al 1 x 16 Bit RTD, 349
SB 1231 Al 1 x 16 Bit TC,|349
SB 1232 AO 1 x 12 Bit, 337
SM 1221 DI 16, 24 V DC, 327
SM 1221 DI 8, 24 V DC,|327
SM 1222 DO 16 Relais, 328
SM 1222 DO 16, 24 V DC,|328
SM 1223 DI 16 V DC/DO 16 Relais, 330
SM 1223 DI 16 V DC/DO 16, 24 V DC, 330
SM 1223 DI 8 120/230 V AC/DO 8 Relais, 331
SM 1231 Al 8 x 13 Bit,|339
SM 1231 RTD 4 x 16 Bit, 351
SM 1231 RTD 8 x 16 Bit, 351
SM 1232 AO 4 x 13 Bit,|339
SM 1234 Al 4 x 13 Bit/AO 2 x 14 Bit,|339
SM 1278 IO-Link-Master, 373
Schneller Zahler
Funktionsweise, 134
HSC,|133
Kann nicht geforct werden, 291
Konfiguration, 142
Schutz
CPU, |91
Knowhow-Schutz fir einen Codebaustein,|94
Schutzart, 316
Schutzgrad,|316
Schutzstufe
Codebaustein, 94
CPU, |91
Mit CPU oder Memory Card verknipfen,|95
SCL (Structured Control Language)
Algorithmus PID_3Step, 186
Algorithmus PID_Compact, 186
CEIL (Aus Gleitpunktzahl nachsthéhere Ganzzahl
erzeugen), 115
CONV (Umwandeln), 114
DeviceStates, 132
FLOOR,|115
Ganzzahl erzeugen, 115
GET_DIAG, 132
LED-Zustand, 131
MC_ChangeDynamic (Dynamikeinstellungen der
Achse andern), 260
MC_CommandTable, 257
MC_Halt (Achse pausieren),|245
MC_Home (Referenzpunktfahrt der Achse
durchfiihren), 242
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MC_MoveAbsolute (Achse absolut
positionieren), 247

MC_Movedog (Achse im Tippbetrieb bewegen), 254

SB 1231 TC, 348
SB 1232 AO 1 x 12 Bit, 336
Ubersicht, 21

MC_MoveRelative (Achse relativ positionieren), 249, Signalmodul (SM)

MC_MoveVelocity (Achse mit vordefinierter
Geschwindigkeit bewegen), 251
MC_Power (Achse freigeben/sperren),|238
MC_ReadParam (Parameter eines
Technologieobjekts lesen), 264

MC_Reset (Fehler bestatigen),|241
MC_WriteParam (Parameter des
Technologieobjekts schreiben), 262
ModuleStates, 132

NORM_X (Normalisieren),|116
PID_3STEP (PID-Regler mit Einstellung fir
Ventile), 195

PID_Compact (Universal-PID-Regler mit integrierter

Einstellung), 189
Programmiereditor,| 108
SCALE_X (Skalieren), 116
Ubersicht, 107
Ubersicht (iber den PID-Regler, 186
Var-Abschnitt, 108
Zahl runden,|115
Serielle Kommunikation,|179
Service und Support, 6
Sicherheit
Kopierschutz, 95
Mit CPU oder Memory Card verkniipfen, 95
Zugriffsschutz, 91
Signalboard (SB)
Schrittantwortzeiten der analogen Eingange, 343
Signalboard (SM)
Neues Geréat hinzufiigen, 81
Signalboards (SB)
Darstellung Analogausgang (Spannung), 346

Neues Gerat hinzufligen,|81
Schrittantwortzeiten der analogen Eingange, 343

Signalmodule (SM)

Darstellung Analogausgang (Spannung), 346
Darstellung Analogausgang (Strom), 346
Darstellung Analogeingang (Spannung), 342
Darstellung Analogeingang (Strom),|342
Geratekonfiguration, 79

Module hinzufiigen, 82

SM 1221 DI 16, 24 V DC, 326

SM 1221 DI 8, 24 V DC, 326

SM 1222 DO 16 Relais, 327

SM 1222 DO 16, 24 V DC, 327

SM 1222 DO 8 Relais, 327

SM 1222 DO 8 Relais (Umschaltung), 327
SM 1222 DO 8, 24 V DC, 327

SM 1223 DI 1223 DI 120/230 V AC/DO Relais, 330
SM 1223 DI 16/DO 16 Relais, 329

SM 1223 DI 8/DO 8,329

SM 1223 DI 8/DO 8/DO Relais, 329

SM 1231 Al 4 x 13 Bit, 337

SM 1231 Al 4 x 16 Bit, 337

SM 1231 Al 4 x 16 Bit TC, 352

SM 1231 Al 4 x RTD x 16 Bit, 350

SM 1231 Al 8 x 13 Bit, 337

SM 1231 Al 8 x 16 Bit TC, 352

SM 1231 Al 8 x RTD x 16 Bit, 350

SM 1232 AO 2 x 14 Bit,|338

SM 1232 AO 4 x 14 Bit,|338

SM 1234 Al 4 x 13 Bit/AO 2 x 14 Bit, 338
SM 1278 4xIO-Link-Master, 370

Ubersicht, 21

Darstellung Analogausgang (Strom), 346 SM und SB
Darstellung Eingang (Spannung),|342 Vergleichstabelle, 18
Darstellung Eingang (Strom), 342 SMS, 173

Spalten und Uberschriften in Taskcards, 39
Spannungsversorgungsmodul

PM1207, 374
Speicher

Geratekonfiguration, 79

Module hinzufiigen,|82

SB 1221 4 DI, 24 V DC, 200 kHz, 323
SB 1221 4 DI, 5V DC, 200 kHz, 323

SB 1222 4 DO, 24 V DC, 200 kHz,|323
SB 1222 4 DO, 5 V DC, 200 kHz, 323
SB 1223 2 DI/2 DO, 24 V DC, 324

SB 1223 DI/DO, 24 V DC, 200 kHz, 324
SB 1223 DI/DO, 5 V DC, 200 kHz,|324
SB 1231 Al 1 x 12 Bit,|336

SB 1231 Al 1 x 16 Bit RTD, 348

SB 1231 Al 1 x 16 Bit TC, 348

SB 1231 RTD,|348
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(Forcetabelle), 290
Arbeitsspeicher, 67
Ladespeicher,|67

Remanenter Speicher,|67
Systemspeicher, 86
Taktmerker,|86

Temporéarer Speicher (L), 71

Speicherbereich E
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Adressen der Peripherieeingénge

(Forcetabelle), 290

Beobachten, 287

Beobachtungstabelle, 287

Forcefunktion, 291

Forcen,|290

Forcetabelle, 290

KOP beobachten, 288
Speicherbereiche

Adressierung von Booleschen Werten oder

Bitwerten, 72

Datenbaustein, 71

Direkter Zugriff, 71

Globaler Speicher, 71

Prozessabbild, 71

Temporarer Speicher, 71
Standard-Webseiten, 209, 210

Cookie-Einschrankungen, 215

JavaScript-Einschrankungen, 214
STARTUP, Betriebszustand

Forcefunktion, 291

Programmausfiihrung,|59
Startwerte eines DBs zuriicksetzen, 293
STEP 7

Andern von Einstellungen, 38

ASi,

Bausteine aus einer Online-CPU kopieren, 294

Bedienpanel, 36/ 61, 286

Beobachten, 287, 288

Diagnosepuffer, 296

Drag & Drop zwischen Editoren, 40

Einfigen von Anweisungen, 34

Ergénzen von Eingangen oder Ausgangen in einer

KOP- oder FUP-Anweisung,|35

Erweiterbare Eingdnge und Ausgange, 36

Ethernet-Port, 89

Favoriten, 35

Forcefunktion, 291

Forcen,|290

Geratekonfiguration, 79

HSC-Konfiguration, 142

Konfigurieren der CPU, 84,88

Konfigurieren der Module, |84, 88

Module hinzufiigen,|82

Netzwerkverbindung,|144

Neues Gerat hinzufligen, 81

Nicht gesteckte Module, 43

Passwortschutz, 94

Portalansicht, 33

Prioritatsklasse (OB), 63

PROFIBUS, 162

PROFINET, 89
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Projektansicht,|33
Schaltflachen RUN/STOP, |36
Startwerte eines DBs zuriicksetzen,|293
Vergleichen und synchronisieren,|295
Werte eines DBs erfassen,|293
STEP 7 Webseiten, 5
STEP 7-Programmierung
Benutzerdefinierte Webseiten, 219
Steuer-DB fiir benutzerdefinierte Webseiten
Parameter WWW-Anweisung, 219
STOP, Betriebszustand
Bedienpanel, 36
StoRwellenfestigkeit,|314
Strukturierte Programmierung, 97
Subnetzmaske, 89
Support, 6
Systemspeicherbyte, |87

T

Tageszeit
CPU online konfigurieren, 296
Taktmerkerbyte, 87
Taskcards
Spalten und Uberschriften,|39
TCON
Konfiguration, 156
Verbindungs-IDs, 150
Verbindungsparameter, 153
TCON_Param, 153
TCP
Ad-hoc-Modus, 150
Parameter, 153
Protokolle, 149
Verbindungs-IDs, 150
Verbindungskonfiguration, 156
TCP/IP-Kommunikation, 143/ 149
Technische Daten, 311
Allgemeine technische Daten, 311
Bemessungsspannungen, 316
CB 1241 RS485, 366
CM 1241 RS232, 368
CM 1241 RS422/485,|367
CPU 1211C, 319
CPU 1212C, 319
CPU 1214C, 319
CPU 1215C, 319
CPU 1217C,|319
Darstellung Analogausgang (Spannung),| 346
Darstellung Analogausgang (Strom), 346
Darstellung Analogeingang (Spannung), 342
Darstellung Analogeingang (Strom), 342
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Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV), 314

Industrieumgebungen, 313
SB 1221 4 DI, 24 V DC, 200 kHz, 323
SB 1221 4 DI, 5V DC, 200 kHz, 323
SB 1222 4 DO, 24 V DC, 200 kHz, 323
SB 1222 4 DO, 5V DC, 200 kHz, 323
SB 1223 2 DI/2 DO, 24 V DC, 324
SB 1223 DI/DO, 24 V DC, 200 kHz,|324
SB 1223 DI/DO, 5V DC, 200 kHz, 324
SB 1231 Al 1 x 12 Bit, 336
SB 1231 Al 1 x 16 Bit RTD, 348
SB 1231 Al 1 x 16 Bit TC,|348
SB 1232 AO 1 x 12 Bit, 336
Schrittantwortzeiten der Eingange, 343
SM 1221 DI 16, 24 V DC, 326
SM 1221 DI 8, 24 V DC,|326
SM 1222 DO 16 Relais, 327
SM 1222 DO 16, 24 V DC,|327
SM 1222 DO 8 Relais,|327
SM 1222 DO 8 Relais (Umschaltung), 327
SM 1222 DO 8, 24 V DC, 327
SM 1223 DI 120/230 V AC/DO Relais, 330
SM 1223 DI 16/DO 16 Relais, 329
SM 1223 DI 8/DO 8,/329
SM 1223 DI 8/DO 8 Relais,|329
SM 1231 Al 4 x 13 Bit,|337
SM 1231 Al 4 x 16 Bit,|337
SM 1231 Al 4 x 16 Bit TC, 352
SM 1231 Al 4 x RTD x 16 Bit, 350
SM 1231 Al 8 x 13 Bit,|337
SM 1231 Al 8 x 16 Bit TC, 352
SM 1231 Al 8 x RTD x 16 Bit, 350
SM 1232 AO 2 x 14 Bit,|338
SM 1232 AO 4 x 14 Bit,|338
SM 1234 Al 4 x 13 Bit/AO 2 x 14 Bit,|338
SM 1278 4xIO-Link-Master, 370
Umgebungsbedingungen, 315
Zulassungen, 311
Technischer Support, 6
Technischer Support von Siemens, |6
Technologiemodul
SM 1278, 370
Technologieobjekte
Bewegungssteuerung, 229
PID, 187
Telecontrol,|176
TeleService Uber GPRS, 175/ 176
Temporarer Speicher (L), 71
Testen
Laden im Betriebszustand RUN, 301
Thermischer Bereich, 24//27
TIA Portal
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Konfigurieren der CPU, 88

TIA-Portal

Geratekonfiguration, 79
Konfigurieren der CPU, 84
Konfigurieren der Module, |88
Neues Gerat hinzufiigen, 81
Portalansicht, 33

PROFINET, 89

Projektansicht, 33
Trace-Funktion, 304

TRCV
Ad-hoc-Modus,

150

Verbindungs-IDs, 150

TRCV_C
Ad-hoc-Modus,
Konfiguration, 1

150
56

Verbindungs-IDs, 150
Verbindungsparameter, 153

TRUNC (Ganzzahl
TS-Adapter,|18
TSAP, 149

erzeugen), 115

TSAP (Transport Service Access Point), 158

TSEND

Verbindungs-IDs, 150

TSEND_C
Konfiguration, 1

56

Verbindungs-IDs, 150
Verbindungsparameter, 153

TURCV
Konfiguration, 1

56

Verbindungsparameter, 153

TUSEND
Konfiguration, 1
Parameter, 153

U

56

Ubersicht tiber RTD-Module, 347
Ubersicht tiber Thermoelementmodule, 347

Uberwachung

Anweisung LED,|131
Uberwachung der Speicherauslastung, online, 286

UDP
Parameter,|153

Verbindungskonfiguration, 156
UDP-Protokoll, 149
Umgebungsbedingungen

Betriebsbedingungen, 315

Transport und Lagerung, 315
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Variablen
Beobachten, 287
Erste Schritte, 46, 50
Forcefunktion, 291
Forcen, 290
Zustand,|287
Verbindungen
Partner,|171
Verbindungen mit mehreren Teilnehmern
Ethernet-Protokolle,|170
Verbindungsarten, 170
Verdrahtungsrichtlinien
Abstand fur Luftstrémung und Kiihlung,|27
Vergleichsanweisungen, 113
Vergleichstabelle
CPU-Varianten,|16
HMI-Geréate, 23
Module,|18
Verpolschutz, 317
Versionen von Anweisungen, 39
Visualisierung
HMI-Geréate, 23

w

Warteschlangen, 63
Webseiten

STEP 7-Service, -Support und -Dokumentation, 5

Webseiten, benutzerdefiniert, 216
Webserver, 209
Einschrénkungen, 213
maximale Anzahl HTTP-Verbindungen, 213
Werte eines Online-DBs erfassen, 293
WWW, 219

V4

Zahler
Anzahl,|18
Funktionsweise des HSC, 134
Grole, 18
HSC (schneller Zahler),|133
HSC-Konfiguration, 142
Zahleranweisungen, 122
Zeiten
Anzahl, 17
Grole, 17
Zugriffsschutz, CPU, |91
Zulassung fir das Seewesen, 313
Zulassung koreanische Zertifizierung, 313
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Zulassungen
ATEX, 312
CE, 311
C-Tick, 313
cULus,|312
FM,|312
Koreanische Zertifizierung, 313
Seewesen, 313
Zurlcksetzen auf Werkseinstellungen, 297
Zustand
Anweisung LED, 131

LED-Anzeigen (Kommunikationsschnittstelle), 180

Zyklus
Forcefunktion, 291
Forcen, 290
Zykluszeitiberwachung, 286
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