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Kohdelaitteisto on malmigranulikuivaimen jakopdd. Jakopad koostuu purkajaluukusta,
jonka kummassakin padssa on servomoottori purkausvaaputusliikkeen toteuttamiseksi
seka purkajaluukun kummallakin reunalla olevista sektoriluukuista, joilla sdadetdan
purettavan materiaalin maaraa. Sektoriluukuilla on kummallakin omat servomoottorinsa.

Toteutus tehtiin Siemens logiikalla, servo-ohjaimella, servovahvistimilla ja -moottoreilla.
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kaytannon testeja.
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The objective of this Bachelor's thesis was to produce servo control system hardware
design, programming and testing for both at customer’s work shop.

The target hardware is the ore dryer’s distributor. The distributor consists of a distributor
hatch with servomotors attached at the both end of the hatch to produce movement for
unloading, and of the sector hatches mounted at the both sides of the distributor hatch for
controlling the material flow to unload. Both sector hatches have their own servomotors.

Implementation was done with Siemens logic, servocontroller, servoamplificators and
motors.

As a means to complete this task tool program's user manuals, the knowledge of
colleaque's, Siemens Finland's support assistance services and practical tests at work shop
were used.

A ready made program base was utilized in programming in order to produce an integral
appearance and approach, as in other Outotec motion control applications. This idea
proved to be practical compared to if every programmer carried out programming in their
own way.

A later use for this thesis, for example in future commissioning, serves a chapter where
signal pass is described from operator to actuator.
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1 Johdanto

Opinndytetyona toteutin Outotecille malmigranulikuivaimen jakopadn Siemens servo-
ohjauksen laitteistosuunnittelun ja ohjelmoinnin [1]. Lisaksi suoritin kayttdonoton
konepajalla.  Laitteistosuunnittelun  aloitin ~ Outotecin ~ Espoon  automaation
suunnittelutoimistolla Outotecin  toimintajarjestelman mukaisen aloituspalaverin
jalkeen. Suunnittelun toteutin Eplan-ohjelmalla. Taman jalkeen jatkoin Siemens-
ohjelmoinneilla. Aloitin kayttolittymastd ja jatkoin siitd servoliikkeen toteutukseen.
Kayttéonottoon Outotecin Turulan konepajalla paasin, kun kaappivalmistaja ol

toimittanut ohjausjarjestelmdkaapin konepaijalle [2, 3].

Mielenkiintoiseksi taman tydn teki sen toteutus Siemensilld, josta minulla ei ollut
aiempaa kokemusta. Valinnan Siemensista sovellettavana laitteistoina seké sen mitoi-
tukset oli Outotec tehnyt jo ennen téman tyon aloittamista (liite 2). Nain ollen syita
komponenttivalinnoille ei tassa tydssa pohdita. Myds Eplan laitteistosuunnittelun
tyokaluna on mielenkiintoinen, koska aiemmat kokemukseni tdllaisesta tyokalusta
liittyvat KymDatan CADSIin ja Autodeskin AutoCADiin.

Tavoitteenani oli saada laitteisto toteuttamaan Outotecin maarittelemaa tyokiertoa,
samalla tavoitteeni oli myds omaksua Siemensin laite- ja ohjelmointiymparistdja siina
laajuudessa, etta voisin tulevissa tdissani ottaa vastaan samanlaisia toimeksiantoja
seka luoda perusta jolta edelleen syventda Siemens osaamista. Keinoina kaytin
kollegoiden tietamyksen hyddyntdmista, Siemensin kayttdohjeita, Siemensin Suomen

tuen palveluita seka tietenkin konepajalla tehtavia kaytannon testeja.



1.1 Tybn taustaa

Purkaja on osa metalligranulin valmistuslinjaa. Outotec toteuttaa linjan ensimmaista
kertaa, joten kyse on prototyypista. Purkaja sijoittuu fyysisesti granulikuivaustornin
alapaahan, jossa sen on tarkoitus jakaa granulaattia tasaisesti jatkoprosessointia
varten. Loppuasikas on Saudi-Arabiassa.

Kuivaimen purkaja on servo-ohjattu mekanismi, jolla pyritédn luukkujen liikkeita
saatamalld saamaan aikaan tasainen materiaalivirtaus ulos purkajaluukun kummaltakin
puolelta. Purkaja koostuu purkajaluukusta, jonka kummassakin pddssa on
servomoottori  purkausvaaputusliikkeen  toteuttamiseksi  seka  purkajaluukun
kummallakin reunalla olevista sektoriluukuista, joilla séadetdan purettavan materiaalin
madrada (Kuvio 1). Sektoriluukuilla on kummallakin omat servomoottorinsa.
Purkajaluukun vaaputtavaa liiketta voidaan saataa valilla £7.45°:ta (n. £ 70 mm:a
nollapaikasta) ja sektoriluukkujen liike voidaan saataa valilla 0 — 60°:ta (n. 190 mm:a
nollapaikasta). Sektoriluukkujen ollessa ala-asennossa on kulma 0°:ta. Purkajaluukku
on keskiasennossa, kun kulma on 0°ta. Talldin purkaja on suljettu, eika

materiaalivirtausta tapahdu.

SERTORLUUKKU

SEKTORILUUKKU

Kuvio 1. Purkajan luukut
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Kuviossa 2 violetilla varilla havaittavissa purkajaluukku, keltaisella varilla sektoriluukut

ja sinisella varilla vaihde/servomoottoriyhdistelmat.

Kuvio 2. Purkaja



1.2 Aloituspalaveri

Tyon aloituspalaveri pidettiin Espoossa, Outotecin Safiiri-nimiselld toimistolla. Palaverin
kulussa noudatetiin Outotecin toimintajarjestelman mukaista asialistaa johon myds
asiat kirjattiin (liite 1). Palaverin puheenjohtaja Panu Kinnunen esitteli prosessin,
projektin dokumenttikansion Sijainnin Outotecin toimintajarjestelman
kovalevyrakenteessa ja kuvasi sanallisesti itse kohdelaitteiston toimintaa. Lisdksi kavi
ilmi, ettd laitteistoja toteutettaisiin kaksi kappaletta. Ohjaukset ovat keskenaan
identtisia, joten ensimmaisen toteutuksen jalkeen toinen voidaan tuottaa kopioimalla
ensimmainen. Erityisesti huomionarvoista on, ettd ohjauskaappi sijoitetaan ulkoilmaan.
Maaradvina tekijoind huomioon otettavia ovat: ulkoilman maksimilampdétila +46 °C ja
minimildmpétila +2 °C, mahdolliset hiekkamyrskyt sekd sadeveden sisdanpadsyn esto
(Kuvio 3).

Temperatures
Max. ambient air temperature |+46 °C
hiin. ambient air temperature +2°C
Awg. ambient air temperature +30°C
Wyet bulb design temperature (summer) +31°C
Wind

Forthe purposes of plant design the following will apply:

Wain wind direction South

Basic wind speed UBC97, Exposure D, v=80 m/hr=128,8 km/h=35,8 m/s

(RIS it G Pressure basis, kN/m*

ground level
Upto 10 m 123
10t 20m 1,28
20-50m 1,57
Rainfall
Yeary rainfall average 75 mm
In 24 h, maximum 90 mm
In 1 h, maximum 25 mm
Others
hiax. relative humidity 10 - 100 %
Atmospheric pressure Sea level, 101 3 kPa
Specification of sand storms 10 days / year

Kuvio 3. Loppusijoituspaikan ilmasto-olosuhteet [4, s. 3, 4]



2 Laitteistosuunnittelu

2.1 Piirikaavio

Tassa tydssa suunnittelua ei aloitettu niin sanotusti tyhjalta poéydalta, vaan se
perustettiin jo aiemmissa projekteissa tehdyille piirikaavioille, joissa suurelta osin
samaa laitteistoa oli sovellettu aiemmin. Tydn opastaja Risto Huttunen kertoi minka
aiemman projektin piirikaaviot otettaisiin tydn alle ja muokattaisiin vastaamaan taman
projektin laitteistoa. Tallainen suunnittelumenettely on hyvin tavanomaista
suunnittelutoimistoissa. Nain ollen tehtavaksi muodostui Eplan kuvien paivittdminen
poistamalla ylimadraiset komponenttisymbolit kuvista, puuttuvien symbolien
lisdaminen, kytkentdjen tarkastaminen ja paivittdminen (liite 2, s. 20), osatietojen
paivittdminen (liite 2, s. 1) seka kaapin ja sen asennuslevyn osasijoittelun suunnittelu.
Kaytettavat komponentit saatiin tiedoksi Siemensin laitemyynnin laatimalla
dokumentilla (lite 2). Nyrkkisaantona piirikaavioissa esitettavien komponenttien
tunnuksille Outotec pitda standardin mukaisia viitetunnuskirjaimia lisattyna
sivunumerolla (varataan kaksi numeropaikkaa jolloin sivunumeron ollessa pienempi
kuin 10, laitetaan numeron eteen nolla), sivun sarakenumerolla seka tarvittaessa
juoksevasta numeroinnista. Talldin esimerkiksi piirikaavion (lite 3) sivulla 1,
sarakkeessa 6 sijaitseva sahkokayttdjen tehonsydtdn hairidnpoistosuodin  sai
tunnuksekseen —L 01 6. Tama on perusteltua esimerkiksi kayttéonottoa silmallapitaen,
jolloin tarvittaessa nahdaan suoraan komponentin viitetunnuksesta, milla sivulla ja

sarakkeella sen kytkenta on esitetty piirikaavioissa (Kuvio 4).

Outoteq

Kuvio 4. Eplan, komponenttien viitetunnusten esittdminen



2.1.1 Jaahdytyskoneen mitoitus

Jarjestelman ilmastointilaitteen  mitoitus onnistui ndpparasti  Rittalin  Therm
mitoitusohjelman avulla. Ohjelmaan tarvitsi vain syottaa laitteiden yhteenlaskettu
havidteho (liite 2, s. 30), kaapin ulkoldmpétila (Kuvio 3), sallittu kaapin sisalampdétila
(lite 2, s. 3 —7) ja kaapin sijoitus, joka tassa tapauksessa oli yksittdiskaappi seinaa
vasten. Ohjelman ehdottaman laitteen asennusohjeesta Iloytyivat tiedot
sybttosulakkeen koosta ja johdinpaksuuksista.

2.1.2 Tehon sy6ttd

Ohjauskaappi saa paakytkimensa kautta seka 3- etta 1-vaiheisen tehonsyoton. Tata
varten paakytkin  valittin  kuusinapaiseksi (lite 3, s. 1). Tehonsy6ton
ohjausjarjestelmaan liittdmisen helpottamiseksi varattiin kaapin asennuslevylle,
kytkentdasuunnassa padkytkimen eteen syoéttokaapelin johdinpoikkipinnalle sopivat

riviliittimet viitetunnuksella —X0.

2.1.3 Sahkokayttdjen johdotus ja kaapelointi

Siemens sahkokayttoyksikon tehonsydton periaate esitetty kuviossa 5.

O it

Inrmm
> - |
= ,rf'"" i 1 to the
— o a
g & — |-1,.-L- SRR -
= A v’ 7 Module
© AR
c it
'j (i1

Line filters Line reactor

(optional)

Kuvio 5. Siemens sahkokayttdyksikdn tehonsyotdn periaate [5, s. 46]
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Verkkosuotimet on suunniteltu vaimentamaan johtuvien hairididen pdaastdja
asianmukaisen EMC-lainsaadanndn sisaltamien spesifikaatioiden mukaisesti. EMC-
lainsdadanndlla  pyritddn  varmistamaan  sdhkolaitteiden  sdhkdmagneettinen
yhteensopivuus. Koneiden valmistajat ovat velvollisia huolehtimaan, ettd koneet ovat
Euroopan Unionin (EU) EMC-direktiivin mukaisia. Noudattamalla
komponenttitoimittajien asennusohjeita tdma asia tulee varmistetuksi. Siemens-

asennuksessa nama ohjeet ovat [5, s. 84]:

1. Kytkentdkaapelit pidettdvd mahdollisimman Iyhyind. Kaapelit valilla
syottdkuristin ja teholdhde ja myds syoéttokuristin ja hairionpoistosuodatin on
pidettdva mahdollisimman lyhyind. Maksimi on 10 m.

2. On kaytettava suojattua kytkentdkaapelia, jonka suojasukka on kytkettava
kummastakin paasta. Suojasukan voi jattaa pois vain jos:

- kaapelien pituus ei ylitéd 1 m
- kaapelit ovat samalla tasolla asennuslevyn kanssa
- kaapelit pysyvat fyysisesti erossa signaalikaapeleista.
3. Kaapelointeja ei vieda kuristimen laheltd. Jos tatd ei voida valttaa, on minimi

etaisyys 200 mm.

Nama ohjeet liitettiin myds tehonsyétdn piirikaavioon (liite 3, s. 1). Sahkdkayttoyksikon
Drive-CliQ kommunikointikaapelointi on piirretty suoraan Siemensin ohjeiden mukaan
(lite 2, s. 20), [6, p. 35, 36]. Sahkokayttdjen johdotus ja kaapelointi on esitetty
liitteessa 3.

2.1.4 Kenttavaylat

Kenttavayldkaapelointeja ei sanan varsinaisessa merkityksessa jarjestelmaan tullut,
vaan ne tulivat ohjauskaapin sisédlle, ohjaavasta logiikasta kayttopaatteelle ja servo-
ohjainyksikkdon. Ylempaan ohjaukseen liittymista varten kaappiin varattiin Siemensin
Scalance X101 Ethernet mediamuunnin. Ylemman ohjauksen liitynnan testaus ja
kayttéonotto eivat kuuluneet téaman tyon piiriin. Piirikaavioissa kenttévaylien
esittdminen tapahtuu yksinkertaisesti piirtamalla jatkuva viiva liiténtapisteiden valiin
(lite 3).



2.1.5 10

Tuloja jakolaitteen ohjausjdrjestelmassa on adrimmaisen vahan ja lahtdja ei ollenkaan.
Tuloihin liitettiin ainoastaan jokaisen servon niin sanottu 0-paikan induktiivinen anturi
seka jarjestelman hatd/seis-painike, joka kytkettiin turvatuloon. Turvatulojen
konfiguraation kuvaus rajattiin téman raportin ulkopuolelle.

2.2 Ohjauskaapin osasijoittelu

Kaapin ulkoilmaan sijoituksen vuoksi katsottiin parhaaksi tehda sen sopivan tyypin
|6ytamisessa yhteistydta Outotecin kaappitoimittajan Rittalin kanssa [7]. Asennuslevylle
tulevien osien ulkomitoista saatiiin kasitys tarvittavan asennuslevyn koosta. Yhdessa
tdman ja ymparistdolosuhdetietojen kanssa kaappitoimittaja suositteli vartavasten
ulkokayttéon suunniteltua, Rittalin CT Toptec kaksoisrakennekaappia. Kaksoisrakenteen
ansiosta voidaan olla varmoja, ettei kosteus kondensoidu sisdlle kaappiin, vaan
rakenteen vdlitilaan, josta se johtuu ulos hallitusti, aiheuttamatta ongelmia kaapin

sisalla olevalle elektroniikalle.

Ensimmaiseksi sijoitettiin asennuslevylle servo-ohjainyksikké kohtaan, jolle kaapin
ilmastointilaite sy6ttaa viilennetyn ilman yksikdn alapuolelle. Taman alle sijoitettiin
jarjestelman tehonsy6ton komponentit ja liiténnat. Asennuslevyn yldosaan sijoitettiin

ohjauslogiikan ja muut liitannat (liite 3, s. 15).

Ohjauskaapin ulkoisessa olemuksessa suunniteltavaa olivat kdyttopaatteen ja sen
suojaoven sijoitus seka ilmastointilaitteen sijoitus. Kuvaan piirretdan tavallisesti
mukaan myo6s kaapin ulkomitat (liite 3, s. 16). Kayttopaatteen sijoituskorkeutta
madrattdessa on syytd huomioida ihmisen fysiikkaan perustuva ergonomia.

Kayttdonottokokemuksien perusteella tassa onnistuttiin hyvin.



3 Ohjelmointi

3.1 Ohjelmatydkierron spesifikaatio

Alkutilanteessaan ennen tyokierron kaynnistymista akselit ovat nollapaikoissaan, mika
tarkoittaa purkajaluukulla keskiasentoa ja sektoriluukuilla ala-asentoa siten, etta luukut
ovat kosketuksissa keskendaan sulkien mahdollisen purkaustien. Yksinkertaisuudessaan
purkajan automaattinen tyodkierto on seuraavanlainen: kun kayttdja painaa
toimintonappdinta automaattiajon kaynnistamiseksi, avautuvat ensin sektoriluukut
asentoon, joka on asetettu tyOparametrisivulla. Kun sektoriluukut ovat saavuttaneet
kohdepaikkansa, on purkajaluukun vuoro aloittaa heiluntaliikkeensa. Purkajaluukku
ajaa tyOparametrisivulla asetettuun kohdepaikkaansa ja odottaa materiaalin
purkautumista ajan, joka my6s on asetettu tyoparametrisivuilla. Odotusajan jalkeen
purkajaluukku ajaa toiseen kohdepaikkaansa tyGparametrisivulla asetetulla nopeudella
ja toistaa odotusajan myds tassa kohdepaikassa. Tata heilutusliikesekvenssia toistetaan

kunnes kayttdja pysayttaa sen kayttopaatteelta painamalla pysaytystoimintondppainta.

3.2 Siemens Simatic Step 7

STEP 7 on SIMATICin ohjelmointi- ja konfigurointiohjelma. Se on rakennettu

automaation ohjelmoimiseksi sarjasta sovelluksia kuten

- parametrien konfigurointi ja laitteistoon osoittaminen
- kayttajaohjelmien luominen ja testaus
- vaylien ja liitantdjen konfigurointi.

Nadiden tehtdvien suorittamiseksi tarjottu graafinen kayttélittyma (GUI) tunnetaan
nimella SIMATIC Manager. Managerilla voi hallita projekteja ja kirjastoja, kutsua STEP

7 tyokaluja, liittya logiikkaan (PLC) ja editoida SIMATIC mikromuistikorttia.

Laitteistoympadriston periaate kaikkinensa on esitetty kuviossa 6.
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i . Chjelmointilaite
vilikaapeli

Ohjelmointilaitteen ‘

Ohjelman siirto

STEP 7 ohjelma

Kone jota
ohjataan

Lahtdmoduli

Tehonsy&ttdmoduli

Tulomoduli

Kuvio 6. Laitteistoymparistdn periaate

Outotec haluaa kayttda ohjelmoinneissaan vakio-ohjelmapohjaa, joka jo sisaltda muun

muassa kayttoliittyman yleisilmeen, halytysnaytét, valmiita toimintolohkoja ja toiminto-
ohjelmalohkopohjia ohjelmoinnin aloittamisen helpottamiseksi ja ohjelmoinnin
yleisiimeen pitdmiseksi halutunlaisena. Tama ty6 perustettiin téllaiselle ohjelmapohjalle
joten STEP 7 projektin luontia ei kuvata alusta alkaen, vaan raportin kuvaus keskittyy
tahan pohjaan tehtyihin ohjelmalisayksiin. Vakio-ohjelmapohja kopioitiin ja avatiin
SIMATIC Manageriin. Kuvio 7 kuvaa automaatiosovelluksen luomisen STEP 7:lla niin
sanotusti tyhjalta pdydalta.
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Asenna STEP 7

Suunnittele ohjainkonsepti
ja chjelmarakenne

v
Kaynnista STEP T
ja luo projekti
@ =: Konfiguroi kove nyt? !
v K T T T ® T
Konfigurod kove ja litynta
- modulit, vayliasemat
- liityntd kumppaniin
L 4
é} p: Symbalinen ohjelmainti absaluuttisen |
- “m:_sipi_i_ﬁf _______ a1
El
Maarittele symbolit

Luo kayttajachjelma

- ohjelmalohkot

= lohkokutsu ohjelmassa

- maarittele paikalliset symbalit

7 Bl luoviitedatanyty :
i Iﬂ"LLA: (esim. testausta varten) K
El
Generod viitedata ]
-+
Optio:
R - ohjelmaviestit
- konfigurod muuttujat operaattorin
ohjausta ja monitorointia varten
B e i b b
Oletko jo konfiguroinut koven? |
v B meeccccqecc e - 4
Konfigurol kowe ja litants ] KrLA
*‘1

Lataa ohjelma

Testaa ohjelma ja diagnosol virheet
L

Tulosta ja arkistol |

Kuvio 7. STEP 7 automaatiosovelluksen luomisessa tarvittavat askeleet

Kuviosta 7 nahdaan, ettd sovelluksen luomiseksi on olemassa kaksi vaihtoehtoista

proseduuria:

1. Laitteisto voidaan konfiguroida ensin ja sitten ohjelmoida lohkot.
2. Lohkot voidaan ohjelmoida ensin ilman laitteiston konfigurointia.

Jalkimmaista vaihtoehtoa suositellaan esimerkiksi huolto- ja ylldpitotydlle, jolloin
ohjelmoidut lohkot integroidaan olemassa olevaan projektiin. Tatéd tapaa kaytettiin

myds taman projektin ohjelmoinneissa.
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Loogiset lohkot (OB:t, FB:t, FC:t) sisdltavat muuttujien esittely- ja ohjelmakoodiosion

kuin myds niiden ominaisuudet. Ohjelmoitaessa on editoitava (Kuvio 8):

1. Muuttujien esittely. Tarkennetaan parametrit, parametrien jarjestelmaattribuutit
ja lohkokohtaiset paikalliset muuttujat.

2. Ohjelmakoodiosiossa  ohjelmoidaan logiikkan  prosessoima  lohkokoodi.
Ohjelmoinnissa voidaan kayttaa tikapuulogiikkaa (LAD),
toimintolohkodiagrammia (FBD) tai kaskylistaa (STL).

3. Lohko-ominaisuudet sisdltavat lisatietoa, kuten aikaleiman tai systeemin

lisadman polun.

Proseduuri lohkojen ohjelmoimiseksi STL:I13

Luo looginen lohko (FB,FC tai OB)
SIMATIC Managerissa

Inkrementaalinen STL
editori |

. Editoi muuttujzesittelytaulu
Cat lohkoa varten

o ‘ Editoi koodiosio ‘ o .
l

- ‘ Editoi lohko-ominaisuudet ‘ S

Tallenna lohko
(valikko komento File > Save

Kuvio 8. STEP 7 proseduuri lohkojen luomiseksi

SIMATIC Managerissa naytetadn STEP 7 projektien ja kirjastojen objektihierarkia
samaan tapaan kuin Windows Explorerissa hakemistorakenne (Kuvio 9).



KISIMATIC Manager - [SphinxV5 20130624 -- C:\P
& File Edit Insert PLC View Options Window Help

O = | & 2 25| %
= @ Sphired 20130624 Object name | Info
= CPU _'/E[Sc:reens

= I4151-8F PN/DP CPU
- 57 Program(1]
(] Sources

& Communication
s &larmn Management

i Tewt and Graphics Lists
ﬁ Rurtime U zer &dministration
. Device Settings

3 Fiecipes
= E D[ivnlilo‘lcks @ Historical D ata
& 5120_CU320_2_DP 2 Soripts
=L cr1 3 Reparts .
= : Y ;EText and Graphics .. -
= ¥ Puntime User &dmi... -
+- L Communication o DEvice Settings
+-L Alarm Management
+-- 55 Recipes
+-44g Historical Data
+-10 Scripts
+- 0 Reports
e
£
¥

1
'

Kuvio 9. STEP 7 objektihierarkia

3.3 HW konfiguraatio

13

Kovomaadrittelyn editori aukeaa Simatic Managerista Open Object toiminnolla (Kuvio

10).

LISIMATIC Manager - [SphinxV5 20130624 -- C:\Program Files
& File Edit Insert PLC View Options Window Help

O & | &7 2 25| % % [ < MoFiter > =1 | @
—_% Sphind's 20130624 Object name Sumbolic name Type
- CPU
+ IM151-8F PN/DP CF | [8 1M151-8F PN/DP CPU Open Chiject Cirl+Al+O
': E Crrive_unit_1 E Drive_unit_1
L CF1

BaseSource
Bup OF modif
Ma Source

F- [ [

Rename Fz2

Kuvio 10. Kovomaarittelyeditorin avaaminen Simatic Managerista

Kovon konfigurointiin liittyy kaksi HW-editorin ikkunaa (Kuvio 11):

1. Aseman ikkuna johon sijoitetaan kehikko aseman rakenteen maarittelya varten.

2. Kovoluetteloikkuna josta voi valita tarvittavan kovon komponentit.
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52 HW Config - [CPU (Configuration) - SphinxV5 20130624]
Station Edit [meert PLC Wiew Opions Window Helip
DEH & W L=

] v

St ] e o Fem || 1sd (0|0

S PR Y] 57 15T T 8 | V37

AList M, ESIMATIC. | EiHw conf.. [WHIML Help urititled -

Kuvio 11. Step 7 HW-editorin ikkunat

Termi konfiguraatio viittaa kehikoiden, modulien, hajautetun IO:n ja liitantdjen
alimodulien jarjestelyyn aseman ikkunassa (Kuvio 12). Kehikot kuvataan
konfigurointitaulukkona, joka sallii tietyn modulimaaran asentamisen kuten todellisessa
kehikossa. Step 7 madrdd automaattisesti osoitteet jokaiselle modulille. Kun PCL
kaynnistyy, sen CPU vertaa Step 7:lla luotua konfiguraatiota laitteen todelliseen

konfiguraatioon (eli modulien sijoitteluun), jolloin mahdolliset virheet huomataan
valittdmasti ja raportoidaan.

EXHW Config - [CPU (Configuration) -- SphinxV5 20130624 ]
O Station Edit Insert PLC View Options Window Help

o sl |Fh %R N2

T PROFINET(1} PROFINET-
-~
2 [F1 JM157-8F PN/DP CPU =
Xt VIO
X1PIR Port 7 W
X1P2R Port 2
1P Port 3
Xz DP
3
4 PM-E DC24V PROFIEUS(): DP
WE [ a0 DCeaw 5T
3 4FDI/A F D0 DE24/28
7
8 v
<
4= 0 14151.5F PN/DR CRU
Skt Module Ordet number Fime.. | M...| 1ad.. | 0.. | D..| Comment
1
2 |[H /MIET-BF PR/DF CFL| BEST T51-67FBOT-00BE | ¥R Z
o [ A T
i f [ A s e B
i {18 o e |
L 2 BTz
x2 [[{ OF [FE 57 136-4HADC-AED 2042
PHE D24V [EE 57 138-4CA01 0440 2033{Power supply for 100
4DIDC2AY 5T EES7131-4BDOT-0AA0 707 Serva it switches
4F-DI/2FD0 DC24v/2A [BEST 138-4F001-0480 0.6 [0.4 Emergency Stop switch

Kuvio 12. Step 7 PLC:n HW-konfiguraatio
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Konfigurointi suoritetaan seuraavasti (Kuvio 13):

1. Valitaan komponentti kovoluettelon ikkunasta.

2. Kopioidaan valitut komponentit aseman ikkunaan kayttden raahaa & pudota

toimintoa.

% HW Config - [CPU (Configuration) -- SphinxV5 20130624]
Station  Edit Insert FLC View Options Window Help
DEhHE RS e dd @D W W

e x
PO o iviare Catalog ]
1 E ,—-——4‘ e i
2 TS B PRIOP P
il | op o [Standmd |
xiern [ P g
xim2A [ Pz - z
e o —rad
x B =T
famn
: e + £ €7 200eco P
B ADIOC24Y 5T ] = T
TR | 1T W— e
I Deras
Iz Qe
= WS P
w1zt 2P
WIS 3R FO VA
< IS13 PN FO 450

MIS1 2PN FOVET
MISI 3PN FONTO
M151.3 PH HF

| Comment « [ IS 2P HE A
T % [y MIS13PH HFVED
T M151.3 PH HE VO

0 @ MISI3PN HF VED
K % gy MISI-3PN HFVTO
E @  MIS13PN HS VIO
g MISIIPN HS V20
g WIS 3PN H V21

| (0] IM151.6F PNADP CPU
sia [} Mokie ke
1

,%/ ]
i

o,

TATFTBF PP CPL G557 151 BFB01 A0 | V2
PR

e

Arf A

Rl

Ryl T
P

2 [ 57 TR e
| GES T TEACA A
511§ oipcai st 57 10 4@0aT Qe

[N 40173700 DEZ/BA s T 1 B4FEm-0aB0

|
e

i

N M151.3 PH HS V30
20371P gy wpoky or 10 + [ MISI3PN ST V4D
Servat svdches IMIS1-3 PH ST V50

1513 PH ST VO
IMI51-3PH ST V1
IMIS1-3 PH STVTO
M151.6 PHIDP P
IMIS1-8 PH/DP CPU V22
IMI51-6 PN/DF CFU

5

oym
| +Fousrooocamiz
3 i #FoIaF00 oCaRvizs

Kuvio 13. Step 7 HW-konfigurointi rahaa & pudota menettelylla
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3.4 WinCC flexible ty6poyta

Kayttdliittyman ohjelmoinnissa tarvittava WinCC flexible RT kdynnistetaan Managerista
osoittamalla sita hiirelld, avaamalla ponnahdusikkuna hiiren oikealla painikkeella
napauttaen ja valitsemalla siita toiminto Open Object (Kuvio 14).

TISIMATIC Manager - [SphinxV5 20130624
2 Fle Edit Insert PLC ‘iew Options Window Help
D[22 4 B edalle 5] % = & [[ener
- Sphirvs 20130624 |
=@ CPU
= [ IM151-8F PN/DR CRU
[=l-(z8] 57 Program(1)

Obiject name

B Scrsers

E‘ Commurication

U Alarm Management

g gii'ffs 5 Rscipes
& Dive i1 Vg Historical Data
Pl - h’:jS:npts
IRt i fiesible R '
58] BaseSource Cpen Object Crl+Alt+C
Bup Of madit
{z1] Mo Source Cut Cirl+x
Copy Cirl+C
Paste Cirl+v
Delete Del
Rename F2
Object Properties... Alt+Return

Kuvio 14. WinCC flexiblen kaynnistaminen SIMATIC Managerista

WinCC flexiblen ty6pdyta aukeaa (Kuvio 15).

®:WinCC flexible Advanced - SphinxV5 20130624 - CP1
Project Edit View Insert Format Faceplates  Options Window  Help
o MW~ b XXM, yBox, i, % &4 v, E | e v, Lo,

Englich (Urited States) % | Lo W

100 START

. B & Al Select ~0 E 0 3 [Buon2 Euton) v,

ke Prorect
CIONF 37712 To)
TR S smalecimes

SIEMENS

O Tenplat

5 i Al Syl |- ine
15 <y ¢ sotyine
4 i 5eree 2 sotvoon
O3 01 WA fo etlipse
I 02MANUAL DPERATION e
1 D3 WORK PARAMETERS
] 04 415 PARAMETERS [ Redangle
1 05 WORK STEF T48LE A, Textrald
1 06 LMIT SCALE 1 10 piata

[ oo

# Generel
P Propecties General
P Animatiens Button mode Invisible mode
[ Ofen |
© Grphic : Use o seposte ays for your v
buttons. This grves pou the poss ity fo show
© bl s e ol inisbleEulons by charging e
iobity f i ays,

% Stuchres
 Iog Version Managemnert

Kuvio 15. WinCC flexible ty6pdyta
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Kuviossa 15 punaisella rajattu alue visualisoi projektin rakenteen, vihred rajaa
tyoskentelyalueen, keltainen valittuna olevan objektin ominaisuudet, musta
visualisoinnissa kaytetyt tyOkalut ja sininen projektirakenteessa valittuna olevan
kohteen sisallon. WinCC flexible tarjoaa siis jokaiselle konfigurointitehtavalle erityisen

editorinsa.

3.5 Kayttoliittyma, HMI

Jakolaitteen ohjausta varten luotiin WinCC flexiblellda kayttdpaatteeseen sivut Main,
Manual operation, Work parameters, Axis parameters. Kayttéonotossa konepaijalla

lisattiin sivut Work step table ja Limit scale. Seuraavassa on kuvaus kustakin sivusta.

3.5.1 HMI, avaussivu

Vakio-ohjelmapohjassa oli  jo valmiina  kdynnistyssivu.  Siihen  lisdttiin
mekaniikkasuunnittelijalta saatu kuivaustornin kuva seka teksti kohdelaitteistosta
(Kuvio 16). Tasta naytdsta operaattori padsee eteenpain yksinkertaisesti koskettamalla

nayton pintaa, jolloin aukeaa niin sanottu paasivu.

#*SIMATIC WinCC flexible Runtime

SIEMENS

SPHINX
GRANULE

DRYER

Outotec

Kuvio 16. Kayttoliittyma, avaussivu
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3.5.2 HMI, paasivu

Paasivu (Main) on nayttd, jolta kdynnistetdan automaattiajo, seurataan tyokierron
aikaisia paikka- ja nopeustietoja, avataan kasiajonayttd, tyoparametrindytto,
akseliparametrinayttd, tybaskeltaulu ja liikealueiden skaalausnayttd (Kuvio 17). Muille
sivuille kayttaja siirtyy painamalla nayton alareunassa olevia toimintonappdimia, jotka
ovat nakyvissa kaikilla sivuilla. Sivujen vaihtondppaimet olivat kayttopaatteen
ohjelmapohjassa valmiina. Niiden nappainteksti korjattiin vastaamaan kohdesivua seka
lisattiin toiminto, joka avasi halutun kohdesivun. Paasivun vasempaan reunaan tehtiin
toimintonappdimet automaattiajon kdynnistysta varten, kasi- ja huoltoajoja seka
pysaytysta varten. Padsivulta ei voi sydttdda mitaan liikeensuoritukseen liittyvaa
parametrin arvoa, vaan kaikki numerokentdt ovat vain luku-tyyppia (read only).
Jokaiselle servo-akselille on omat otsikko-, paikka- ja nopeuskentdt. Lisdksi nayton
yldosassa on kenttd, joka kertoo mitd osaa tyOkiertotaulusta ollaan parasta aikaa

toteuttamassa.

ESIMATIC WinCC flexible Runtime

SIEMENS

Positien (2] Mml.ﬂ[‘]:
-

‘Pasition [%]:

e

[Distributing device 2

=
o0 )

Outotec

Kuvio 17. Kayttoliittyma, paasivu
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Tekstikenttien luonti

Esimerkkind paanayton tekstikentat:
- Work task step
- Distributing device 1 ja 2
- Radial Gate 1 ja 2
- Position [°]
- Speed [¢/s]
- Pos deviation 1, 2 [-].

Tyokalundytdon avaamista varten napautetaan tydkalupalkista auki View
alasvetovalikko, osoitetaan sieltd 7oof/s -rivia ja napautetaan sitd, jolloin tydkalundyttd
aukeaa tydpoydalle (Kuvio 15). Tekstikentan voi luoda nadytdlle yksinkertaisesti
napauttamalla 7oo/s :ssa olevaan T7extFie/d toimintoon, siirtamalld kursorin
nayttéalueella haluttuun paikkaan ja napauttamalla uudelleen hiiren painikkeella
kentdn kiinni ndytolle. Taman jalkeen kirjoitetaan teksti ohjelmointilaitteen
nappaimistolta. Mikali tekstin ominaisuuksia halutaan muuttaa, tapahtuu se valitsemalla
haluttu tekstiobjekti, avaamalla ponnahdusvalikko hiiren oikealla painikkeella ja
valitsemalla avautuvasta valikosta objektin ominaisuudet (Properties Ctri+Shift+X).

Naytdlle avautuu ndyttdé ominaisuuksista, jossa voi manipuloida paikkaa, geometriaa,

tyylid, varia ja kirjaisintyyppia.

Numerokentidt

Esimerkkind ovat paandyton paikka- ja nopeuskentat. Kayttoliittyman ohjelmapohjaan
on valmiiksi luotu numerokenttdobjekteja, jotka sisdltavat ominaisuuksia esimerkiksi
liittyen kyseessa olevan kentan muuttujan arvolla indikoitavaan raja-arvon ylitykseen.
Nama valmiit objektit l6ytyivat WinCC projektirakenteesta systeemin alta, sivulta 108
Library (Kuvio 18). Kyseessa oleva objekti kopioitiin, asetettiin se paanaytdlle ja

liitettiin siihen muuttuja.

Yksinkertaisemman numerokentdan luominen naytdlle tapahtuu osoittamalla ja

napauttamalla ty6pdydan 7ools-valikosta IO Field-toimintoa, siirtamalla kursori
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nayttéalueella haluttuun paikkaan ja napauttamalla uudelleen hiiren painikkeella kentta
kiinni naytolle. Mikali kentdan ominaisuuksia halutaan muuttaa, tapahtuu se valitsemalla
haluttu /O Field-objekti, avaamalla ponnahdusvalikko hiiren oikealla painikkeella ja
valitsemalla avautuvasta valikosta objektin ominaisuudet (Properties Ctrl+Shift+X).
Naytdlle avautuu nayttdé ominaisuuksista, jossa voi manipuloida paikkaa, geometriaa,
tyylia, varia ja kirjaisintyyppia.

Project Edit View Insert Format Faceplates Optiors  Window  Help
TONew - M X Xh .V ipe%, I K. n%
Enghth |Urded States| w0 =

b Project
5 s CPIMP 37717 Touch)
= 59 Scweens
[ Tenglate
# 55 Mo Spstem

(2] 03'WDRK PARRMETERS
[ 08 A0S PARAMETERS
[ 05'WDRK STEP TABLE
[ 06LMIT SCALE

e Communicaton

B Alsm Managerment

5§ Recipes

I Hatoocal Data

& Scapte

"% Repots

B Teat and Geaghics Line

54 Rurtese User Advwrsihianion
& B Device Sefings

& 5g Language Salsrg:

# 55 Stuchas:

& g Versicn Managnran:

FEEEEE SR

Kuvio 18. HMI ohjelmapohjan objektikirjasto

Obijektiin liittyvan muuttujan lisddminen sen ominaisuuksiin on kappaleessa 3.6.

Kdyttépainikkeet

Samaan tapaan kuin numerokenttdobjektin kanssa, myods kayttopainikkeita on luotu
valmiiksi samaan kirjastoon. Kayttopainikeobjekti kopioitiin kirjastosta, siirrettiin
paanadytolle ja tarvittaessa muutettiin ndppainteksti.
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Toimintonappdimen voi luoda naytdlle myds osoittamalla ja napauttamalla ty6pdydan
Tools-valikosta Button-toimintoa, siirtamalld kursori nayttdalueella haluttuun paikkaan

ja napauttamalla uudelleen hiiren painikkeella toimintonappain kiinni naytélle.

Toimintanappdimeen liittyvdn muuttujan lisdaminen ominaisuuksiin on kappaleessa
3.6.

3.5.3 HMI, kasiajosivu

Kasiajosivu aukeaa toimintondppdimella Manual. Kasiajosivu on tarkoitettu yksittdisen
servoakselin kasiajotoimintoja varten. Tassa ndytdssa akselia voidaan ajaa joko jogaten
eli jatkuvasti suuntaansa, kunnes ajokasky poistetaan tai asettamalla sille kohdepaikka.
Jokaiselle akselille luotin  oma nimikenttd, joggauspainikkeet, kohdepaikka-
asetuskenttd, paikan ja nopeuden oloarvokenttd seka liikkeen tilatietokentat (Kuvio
19). Kentdt luotiin kuten on kuvattu kappaleissa Tekstikenttien luonti, Numerokentat.

ESIMATIC WinCC flexible Runtime

SIEMENS

Qutotec

Kuvio 19. Kayttoliittyma, kasiajosivu

Kasiajosivulta, kuten muiltakin sivuilta, kayttaja voi siirtya mille tahansa kayttoliittyman

sivuista painamalla nayton alareunassa nakyvaa toimintonappainta.



22
3.5.4 HMI, ty6parametrisivu

Tydparametrisivulta (Kuvio 20) kayttaja syottda tyokierron toteutuksessa tarvittavat
parametrit. Ndita ovat sektoriluukkujen 1 ja 2 avauskulma, purkajan minimi ja maksimi
heiluntakulmat, heilahduksen liikeaika, odotusaika kohdepaikassa ja sallittu
paikkaeromarginaali. Lisaksi naytolta voi lukea, minkalaista nopeutta asetettu
heilahduksen liikeaika tarkoittaa saadettavassa mittayksikdssa.

ESIMATIC WinCC flexible Runtime

SIEMENS

[ EENES
Systern
ANGLE

RADIAL GATE 1:

RADIAL GATE 2:

DISTRIBUTING DEVICE:

Swing cycle time [s]

End wait [s]

Pos deviation margin [#]

Outotec

Kuvio 20. Kayttoliittyma, tyoparametrit

3.5.5 HMI, akseliparametrit

Akseliparametrisivu on tarkoitettu kasiajosivun liikeparametrien asettamiseksi (Kuvio
21).
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B SIMATIC WinCC flexible Runtime

SIEMENS

Outotec

Kuvio 21. Kayttoliittyma, akseliparametrit

Kayttaja syottaa haluamansa joggaus- ja kohdepaikka-ajon nopeudet kullekin akselille
koskettamalla numerokenttaa, jolloin naytdlle avautuu numerondppdimistd lukuarvon
syottamiseksi. Jakajan servo 2 noudattaa servo 1:n asetuksia, joten sille ei sallita

syottoja.

3.5.6 HMI, tydaskeltaulu

Tyokierto katsottiin parhaaksi jarjestda taulukkototeutuksena, jossa kulloisenkin
vaiheen asetukset on selkedsti hahmotettavissa akselikohtaisesti (Kuvio 22). Taman
taulukon alkiot saavat arvonsa tarkeimmiltd osin tyOparametrindytdsta (Kuvio 20).
Taulukko onkin kayttoliittymdssa pelkastaan palvelemassa tulevaa jarjestelman

kayttdonottajaa ja on luonteeltaan vain luku-tyyppia (Read Only).
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o SIMATIC WinCC flexible Runtime

SIEMENS

[Step 07: Distributer Backward turn point
Step 08: Cycle Cone

[Sten 09: Distributor o Gate 1 closing position
[5tep 10 Close Gete 1

E@ 11: Distributce to Gate 2 closing position

Step 12: Close Gate 2
Step 13: Distributer b middle position.

|step 14 Walt
[Sten 15 Dore

Qutotec

Kuvio 22. Kayttoliittyma, tydaskeltaulu

3.5.7 HMI, raja-arvoskaalaussivu

Raja-arvojen  skaalaussivu on  kayttolittymdssa servoakseleiden liikealueen
skaalaamiseksi haluttuun koordinaatistoon. Taman sivun avulla SINAMICSin servo-
ohjaimien paikkalaskurien lukuarvot voidaan muokata paremmin kayttajan
ymmartamaan mittayksikkdon. Tallaisiksi ajateltiin kayttéonotossa asteet, koska kyse
on ympyraliikkeistd. Kayttdja syottda kunkin akselin fMinPosNs ja fMaxPosNs kenttiin
numeroarvot minimi- ja maksimipaikoiksi eli liikealueeksi seka lisaksi kertoo, mika on
akselin sen hetkinen asema syéttamadlld sen kenttdan Position setpoint.
Konepajakayttdonotossa ajettiin akselit ensin niin, ettd ne olivat irti mekanismista,
STARTER kayttodnotto-ohjelmalla fyysiseen nollapaikkaansa, joka sitten syétettiin
arvona nolla myds Position setpointiksi. Taman jalkeen moottorit kiinnitettiin 0-
paikkoihinsa asennettuun mekanismiin. Ndiden jalkeen numerosy6ttd pitaa viela trigata
kayttéon painamalla toimintondppainta Push. Kayttdonottajan tyon helpottamiseksi

lisattiin tekstikenttiin mukaan my6s muuttujan nimi (Kuvio 23).
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B SIMATIC WinCC flexible Runtime

SIEMENS

fariable: Info Target Axis>
anie: Sinamic pas counter raw vale meas.red
2 Min position setpoint
s:  Max positicn setpoint
Posltion sefpoint
D Sinamics pos counter raw value min

: Sinamics pos counter raw value max
. Scaled max limit reached

: Scaled min limit reached

! Siramics pos courter raw value st
Scaled position value measured

: TrigMin pasition

Qutotec

Kuvio 23. Kayttoliittyma, liikealueiden skaalaukset

3.6 Muuttujien liittaminen kayttoliittyman objekteihin

Ulkoiset muuttujat mahdollistavat kommunikoinnin (tietojen vaihdon) kayttoliittyman
(HMI) ja logiikan (PLC) valilla. Ne ovat PLC:ssa maaritellyn muistipaikan kuvia joihin on
luku- ja kirjoitusoikeus sekda HMI:std, ettd PLC:std. Editoinnin yksinkertaistamiseksi
operandien absoluuttisilla osoitteilla on symboliset nimet Step 7:ssa ja ne on listattu
symbolitaulussa (Kuvio 30). WinCC flexiblen tagit kytketddn suoraan Step 7:n
symboleihin. Tata varten lisdttiin jokaisen akselin ja tyokierron DB:t WinCC flexiblen
Tags listaan (Kuvio 24).

EtWiIinCC flexible Advanc

Project Edit View Insert Forr
le=New - M- X YT

- [English [Urited States] & | _

@6
Lues Project
gz CP1IMP 377 12" Touch]
o Screens
=¥ Communication
ez Tags
= 100 CommDB
== 101 MainDEB
== 12 Distibuter1 DB
~== 113 Distributar20B
<= 114 Gate1DB
== 115 Gate2DB
~e2 T16WorkTaskDB
ez 195 SimDE
== 198 DiagDB
<= 199 GlobalDE
m= HMI System
:-LE Library

Kuvio 24. WinCC flexible, Tags
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Kun kayttopaatteessa halutaan liittdd johonkin objektiin jonkin PLC:n ohjelman

muuttuja, avataan Tag maarittely, valitaan kohteen DB:sta haluttu muuttuja ja liitetdan

se listaan hiirelld osoittaen ja tuplanapauttaen (Kuvio 25).

= "% Communication
4= Tags

MainDB
2 Distributor1DE
3 Distributor2DB
4 GatelDB

5 Giate2DB
&WorkTaskDB
6 SimDB
198 DiagDB

5% Connations
=5 Cycles

7 U Alam Management

= 4 Recipes

= g Historical Data

g Seripts
# 0 Reports
& Tent and Graphics Lists
# 5§ Runtime User Administration
&I Device Settings
# " Language Settings
#-I Stuctures

= g Version Management

Gate1DE fPoshis
Gate1DB FYelLimis
Gate1DB.nExtendaly
Gabe1DE NExkendF
Gate1DB.nJogSpdhis
GatelDE niaxRaw
Gate1 DB AMinR.aw
Gate1DB.nPoskSwingPar
Gate1DB nFosHe
Gate1DE.nPoshs
Gate1DB nYelis
Gate1DB.nVelNs
Gate1DB, nWorkSpdhs
Gate1DB.nWorkspdis_0

PROFINET Real fPoshis DB 114
PROFINET Real FuelLinhis DB 114
PROFINET wiord nExtenda DB 114
PROFINET wiord RExtendFW DB 114
PROFINET Int nJogspdhs DB 114
PROFINET Dint: MaxRaw DB 114
PROFINET DInt nMinRaw DB 114
PROFINET Int rPositSwingPar DB 114
PROFINET Dnt rPoshe DB 114
PROFINET Dint nPoshis DB 114
PROFINET Dnt riveie DB 114
PROFINET Dint nielis DB 114
PROFINET Int rworkspdNs DB 114
PROFINET | <Undefined: ~|oe114

& F DiaglogicDB
-4 GloballogicDE
-4 CommDE

#-43 MainDE
#-40 Distributor1DB

P General %43 Distributor2DB
P Froperties
P Everts (] nModeCmd

= 1iF GatelDB

(] niadest
=

Kuvio 25. WinCC flexible, PLC muuttujan osoitus

i
|

bMaxCmd
FMinPoshis
FMaxPoshis
fPoshis
nMINR 3%
iR aw
bFwdLimst
bEwdLimst
fPosMe
nispdNsDINT

DB114.DEX168.1, BOOL, Trig max position

DB114.DBD170.0, REAL, Min position setpoint
DB114.DBD174.0, REAL, Max pasition setpointClLimits IN_OLE
DB114.DBD178.0, REAL, Position setpoint

DEB114.DBD162.0, DINT, Min position £, ' '
DE114.DBD186.0, DINT, Max position EEELE'DELL’II&ML o
DB114.DEX190.0, BOOL, Forward stop lmit active
DB114.DEX190.1, BOOL, Backward stop limit active
DB114.DBD152.0, REAL, Position measurement
DB114.DED196.0, DINT, Muuttuja INT_TO_DINT mudnnosta v

Valittu PLC muuttuja litetdan listaan, josta nahdaan sen Tag-nimi, liitantatapa,

tietotyyppi, symbolinimi DB:ssa ja osoite (Kuvio 26).

=

Gate 1DB. FPoshs

LPROFINET = |Real

j FPoshs

Kuvio 26. Step 7 DB muuttujan liittdminen HMI:n Tag-listaan

~|oB 114 DBD 178

Taman jalkeen Tag on vield liitettdva HMI:n objektiin. Tata varten osoitetaan haluttua

objektia ja haetaan haluttu muuttuja sen Process tag kenttaan. Samalla kerrotaan

muuttujan tyyppi

manipuloitavien PLC muuttujien kohdalla.

ja formaatti (Kuvio 27). Samoin menetellddn kaikkien HMI:Ita
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SEIPUS ACIUAL = Speed [4/s]
Jog= RADIAL GATE 1: | fO00004 00000
Jog= RADIAL GATE 2: | 100000 | 00000
DISTRIBUTING S
Jog> DEVICE 1: 00000 |:00000
DISTRIBUTING | | o[~
Jog> DEVICE 2: 00000 |- 00000
<
P General
P Properties
P Animations Type Format
B Events Mode |Tnput/output j Format type |Decimal k
Process tag Format pattern
Gate 108 FPoshs - [g935
Cycle Shift decimal point EI:
1

Kuvio 27. WinCC flexible, muuttujan liittaminen objektille.

3.7 Step 7 ohjelmointi

Step 7 ohjelmointiohjelma sallii kayttajaohjelman strukturoinnin yksittdisiin itsendisiin

ohjelmalohkoihin. S7 kayttdjaohjelmassa kaytettavat lohkot ovat taulukossa 1 esitellyt.

Taulukko 1.  Step 7 lohkot

Lohko

Kuvaus

OB = Organization Blocks I.

rakennetoimintolohko

OB maaraa kayttajaohjelman

suoritusjarjestyksen.

SFB = System Function Block, SFC =
System functions. Jarjestelman
toimintalohko ja jarjestelmatoiminnat

SFB:t ja SFC:t on integroitu S7:n CPU:lle
ja niiden avulla voi paasta kasiksi joihinkin

tarkeisiin jarjestelman toimintoihin.

FB = Functions Blocks. Toimintalohkot

FB:t ovat ohjelmoitavia lohkoja
muistiominaisuudella ts. muuttujien arvot
sailyvat, vaikka lohkon suorituksesta

poistutaan.

FC = FunCtions. Tehtavat.

FC:t sisaltavat usein toistettavia
ohjelmarutiineja. Muuttujien arvot eivat

saily.

Instance DB = Instance Data Blocks.

Iimentyma DB:t assosioivat lohkojen
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IImentyma datalohko kanssa kun FB/SFB:ta kutsutaan. Ne
luodaan automaattisesti kaannoksen
aikana.

DB = Data Block. Datalohko DB:t ovat kayttajadatan talletusalueita

3.7.1 Step 7-ohjelmalohkot

OB:t edustavat liityntdd  kayttdjarjestelman ja  kayttdjaohjelman  valilla.
Kayttdjarjestelman kutsumina ne ohjaavat syklistd ja keskeytyspohjaista ohjelman
suoritusta, logiikan kayttaytymista kdynnistymisessa ja virheiden Kkasittelya. OB:t
paattavat yksittdisten ohjelmaosioiden suoritussekvenssin. Korkeamman prioriteetin OB
voi keskeyttdad alemman prioriteetin OB:n. OBl:ssd on pddohjelman suoritus. Sen

prioriteetti on 1.

SFB:t ovat S7 CPU:hun esiohjelmoituja jarjestelmatoimintalohkoja, joita voidaan
kutsua kayttdjaohjelmassa. SFB:t ovat osa kayttdjarjestelmda, eika niita ladata
ohjelman osana. Tarjolla on lohkot:

1. kommunikointiin konfiguroituihin liitantéihin

2. integroituja erityistoimintoja varten.
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Myds SFC:t ovat S7 CPU:hun esiohjelmoituja jarjestelmatoimintoja, joita voidaan

kutsua kayttajaohjelmassa. Tarjolla on lohkot:

kopioimiseen ja lohkotoimintoihin

ohjelman tarkistamiseen

kellon kasittelyyn ja suorituksen aikaisiin mittareihin
tietokokonaisuuksien (data set) siirtoon

tapahtumien siirtoon CPU:lta toisille monilaskentamoodissa

paivaajan ja aikaviivastettyjen keskeytysten hallintaan

synkronisten virheiden, kesketysten ja asynkronisten virheiden hallintaan

staattisen ja dynaamisen jarjestelmadatan tietoon

W ® N o U A WD

prosessikuvan paivitykseen ja bittikentdn prosessointiin

=
o

. modulien osoitukseen

=
[ay

. hajautettuun I0:hon

=
N

. globaalidata kommunikaatioon

=
w

. kommunikointiin ei-konfiguroitujen liitantdjen kautta

[y
N

. lohkoihin liittyvien viestien generointiin.

FB:t ovat lohkoja, jotka ohjelmoidaan itse ja joilla on muistia. Niissa on ohjelma, joka
suoritetaan aina, kun FB:ta kutsutaan eri loogisten lohkojen toimesta. Pysyvat
muuttujat ja FB:hen siirretyt parametrit talletetaan ilmentyma DB:hen, josta talletettu
tieto ei havia, kun FB:n suoritus on valmistunut. Valiaikaiset muuttujat talletetaan
paikalliseen datapinoon. Paikalliseen datapinoon talletettu tieto katoaa FB:n
suorituksen jdlkeen. Jokaiseen FB-kutsuun joka siirtdda parametreja, on liitetty
ilmentyma DB. Kutsumalla useampaa kuin yhtd FB:n ilmentymda, voi ohjata useaa
laitetta yhdella FB:lla. Esimerkiksi moottori FB voi ohjata montaa erilaista moottoria

kayttdmalla eri ilmentyma DB asetuksia.

Ilmentymé DB:t liitetdan jokaiseen parametreja siirtdvaan toimintolohkoon. FB:n
aktuaaliparametrit ja pysyva data talletetaan ilmentyma DB:hen. Ilmentyma tarkoittaa
toimintolohkon kutsua. Jos toimintolohkoa kutsutaan S7 ohjelmassa esimerkiksi viisi
kertaa, on toimintolohkosta viisi ilmentymaa. Ennen ilmentyma DB:n luomista

vastaavan FB:n tdytyy jo olla olemassa. DB:t eivat sisdlla S7 komentoja. [8.]
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3.7.2 Step 7 datatyypit

Kaikki ohjelmassa kaytetty data tdytyy identifioida tyypiltdédn. Tama tarkoittaa
muuttujan tyypin madraamista sen esittelyssa. Saatavilla on Step 7:n tarjoamat
perustyypit, itseluotavat monimutkaiset tyypit ja parametrityypit, joilla maaritelldan
FB:iin tai FC:iin siirrettdvat parametrit. Tama raportti koskettelee vain kayttajan
datatyyppia (UDT) rajaussyista ja siksi, etta sellaista on kaytetty kommunikaation

luomiseksi ohjaavan logiikan ja servo-ohjainyksikon valille.

UDT:t ovat kayttdjan luomia tietotyyppeja, joilla voidaan vyhdistda perus- ja
monimutkaiset tyypit yhdeksi (Kuvio 28).

TYPE UDT20
STRUCT
start: BOOL;
setp: INT;
value: WORD;
END STRUCT;
END TYPE

Kuvio 28. UDT esimerkki

Servo-ohjainyksikdn kovomaadrittelyssa jokaiselle servoakselille on tiedonsiirtoa varten
maaritelty Siemensin tarjoama standardi PROFIdrive telegram 111, PDZ-12/12. Tama
telegrammi madrittelee, mitéd parametrin arvoja ohjauksen ja servoakselin valilla
siirretdan hallitun paikoitusliikkeen tuottamiseksi ja monitoroimiseksi. PROFIdrive

telegram 111:n rakenne on taulukoissa 2. ja 3.
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Taulukko 2.  Servo-ohjaimen ldhettdma data Telegram 111:ssa

Rakennenimi | Kuvaus Tyyppi
Swi1 Tarkein tilasana BOOL
PosSW1 EPOS tilasana 1 BOOL
PosSW2 EPOS tilasana 2 BOOL
SW2 Tilasana 2 BOOL
MeldW Sahkdkayton tila BOOL
ActPos Paikan oloarvo DINT
ActSpd Nopeuden oloarvo DINT
FaultCode Virhekoodi WORD
AlarmCode Halytyskoodi WORD
Res Varalla. Kayttajan maariteltavissa | WORD

Taulukko 3.  PLC:n ldhettdma data Telegram 111:ssd

Rakennenimi | Kuvaus Tyyppi
Ccwi1i Tarkein ohjaussana BOOL
PosCW1 Paikoituksen ohjaussana 1 BOOL
PosCW2 Paikoituksen ohjaussana 2 BOOL
Ccw2 Ohjaussana 2 BOOL
OVERRIDE EPOS Nopeuden ylikirjoitus INT
MDIPos EPOS Paikan asetusarvo DINT
MDIVel EPOS Nopeuden asetusarvo DINT
MDIAcc EPOS Kiihtyvyyden ylikirjoitus INT
MDIDec EPOS Hidastuvuuden ylikirjoitus INT
Res Varalla. Kayttajan madariteltdvissa. | WORD

Projektille ohjelmoitu UDT Telegram 111 (liite 17) luo tietotyypin, jolla tarpeelliset tila-
ja komentosanat liikkeen toteuttamiseksi voidaan siirtaa. Tata tietotyyppia
hyvaksikdyttden on luotu paikoitustoimintolohko SinaPosFB (FB105) tulo- ja
lahtdmuuttujineen (liite 18). Jokainen servoakseli kutsuu tata paikoitustoimintolohkoa

oman LogicFB:n kautta (lite 5, 7, 9, 11).
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3.7.3 Projektin ohjelmarakenne ja lohkot

Kuvio 29 havainnollistaa projektissa kaytetyn ohjelmapohjan ohjelmarakenne-
periaatetta. Jokaiselle servoakselille luodaan Step 7:lld datalohko (MachineDB),
logiikkatoimintalohko (Machine logic FB) sekd logiikkatoimintalohkon datalohko
(Machine logic DB).

« HMI
Software machine 01 Software machine 02
Machine logic DB Machine logic DB
* Local variables * Local variables
Machine logic FB MachineDB Machine logic FB MachineDB
- Read inputs - ModeCmd - Readinputs = ModeCmd
Machine logic ModesSt - Machine logic ModeSt
Sub program call = Machst +  Sub program call - Machst
(FB, FC) (FB, FC)
Write outputs - Alarm - Write outputs «  Alarm
M Fault - Fault
Alarm - |-Lock = Alarm -« |-Lock
Fault - Event - Fault . Event
-Lock = |-Lock
Event +  Machine - Event + Machine
variahles variahles
Mach status «  Mach status
UDT Call - UDT Call

| f

Kuvio 29. Ohjelmarakenteen periaatekaavio

Ohjelmapohjassa on valmiina ohjelmalohkoja, joista voi muokata kayttéon sopivan.
Nama ohjelmalohkot sisaltédvat jo valmiiksi muun muassa vikailmoitusten ja halytysten
hallinnan. Valmiita lohkoja tai niissa olleita toimintoja ei kuvata tdssa raportissa.
Tallainen DB Base pohja kopioitiin ja muokattiin eri akseleiden DB:ksi. Purkajaluukun
servo 1:n DB nimettiin DB Distributor 1:ksi, servo 2:n DB Distributor 2:ksi, purkajan
sektoriluukku 1:n DB nimettiin DB Gate 1:ksi ja 2:n DB Gate 2:ksi (liite 4, 6, 8, 10).

Step 7 ohjelmassa tydskennellaan I/O signaalien, bittimuistien, laskureiden, ajastimien,
tietolohkojen ja toimintolohkojen osoitteiden kanssa. Nama osoitteet ovat

tavoitettavissa absoluuttisesti.  Absoluuttiosoite  koostuu  osoitetunnisteesta ja
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muistisijainnista (esimerkiksi Q 4.0, I 1.1). Liittdmalld absoluuttiosoitteeseen symboli
on ohjelma paljon helpompi lukea ja ongelmanratkaisu yksinkertaistuu huomattavasti.

Tata tarkoitusta varten Step 7:ssa on symbolitaulu.

Projektin symbolitauluun lisatyt symbolinimet, osoitteet ja datatyypit ovat kuviossa 30.

*Symbol Editor - [S7 Program(1) (Symbols) -- SphinxV5 20130624
8] Symbol Table Edit Insert View Options Window Help

FH| & % BR| o o | [Arsmbos =% K2
Status | Symbal - Address | Data type | Comment
18 bHomeDistL 1 70 [BOOL Distributor 1 Home position Limit switch
19 bHomeDist2 1 7.1 |BOOL Distributor 2 Home position Limit switch
20 bHomeGatel 1 72 |BoOL Gate 1 Home position Limit switch
21 bHomeGate2 1 7.3 |BOOL Gate2 Home position Limit switch
40 Distributor 108 DB 112 DB 112 Global DB For Distributor 1
41 DistributorllogicDB (DB 12 [F8 12 Instance D@ of FB300
42 DistributorllogicFB [FB 12 [FB 12 Distributor 1 Main Logic FB
43 Distributor 208 DB 113 DB 113  Global DB For Distributor 2
44 Distributor2LogicDB (DB 13 [FB 13 |Instance D@ of FB301
45 Distributor2LogicFB [FB 13 [FB 13 | Distributor 2 Main Logic FB
72 GatelDB 08 114 DB 114 |Global DB For Gate 1
73 GatellogicDé 0e 14 ‘FB 14 ‘Insta'u:e DB of FB302
74 GatelLogicF8 B 14 _FE 14 _Ga‘ts 1 Main Logic FB
75 Gate2DB DB 115 DB 115 |Global DB For Gate 2
76 Gate2LogicDe DB 15 FB 15 |Instance OB of FB303
77 GateZLogicFB FB 15 |Fé 15 |Gate 2 Main Logic F8
MecMaxSpd [Fc 5 [FC 5 |Mechanical maximum speed
a2 PosDeviationFC  [FC 104 |FC 104 |Deviation between two real value
o3 PosLimFe |Fe 106 |F8 106 |value limits setting
106 SEQO1FB FB_ 108 [FB 108 [work sequence
118 SINAMICS_CONT... [FB 283 |FB 283 [SINAMICS_CONTROL
119 SinaPosFB FEé 105 |FB 105 |Sinamics positioning FB
127 Telegram_111 UDT 10 [UDT 10 |Drive communication
137 \WorkTaskDe DB 116 |DB 116 |Global DB For Work Task
138 WorkTasklogicDB  [DB 16 |[FB 16 |Instance DB of FB304
|32 WorkTaskLogicFB [FB 16 [FB 16 [Work task Main Logic FR

Kuvio 30. Step 7 symbolitaululisdykset

3.7.4 Paikoitustoimintolohko

Paikoitustoimintolohko (liite 18) Sinamics position (FB105 SinaPosFB) perustuu UDT
Telegram 111:een (liite 17) ohjelmoituun PROFIdrive telegram 111:een ja se
ohjelmoitiin  projektille luomaan liityntd servo-ohjaimiin. Jokaisen servoakselin
(purkajaluukun ja sektoriluukkujen servot) LogicFB (liite 5, 7, 9, 11) kutsuu tata

toimintolohkoa toteuttaessaan paikoitusliikkeita (Kuvio 31).
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‘DistrihutoﬂLogicFB ‘ |Dist|‘ihut0|‘2LogicFB | GatelLogicFB | | GateZLogic FB |
Sinamics Position

| uoT Telegram 111 |

|Pu|‘kaia|uukku SeIVo 1| |Pu|‘kaia|uukku Senve 2| | Sektoriluukku 1 sewo| |Sektori|uukku 2 selvo|

Kuvio 31. Paikoitustoimilohkoperiaate

3.7.5 Servo-ohjaimien paikkalaskurien skaalaus liikealueelle

Servoakseleiden paikan skaalaamiseksi liikealueelle, kayttajan paremmin ymmartdmaan
mittayksikkdon ohjelmoitiin  projektille toimintolohko Position limits FB (FB106
PosLimFB, liite 12). Skaalausta varten lohkolle sy6tetdan akselin minimi ja maksimi
likealue, olopaikka seka servo-ohjaimelta STARTER kayttéonotto-ohjelmalla luetut,
ohjaimen paikkalaskuriin perustuvat minimi- ja maksiarvot seka paikkalaskurin kertoma
paikka (3.5.7 HMI, raja-arvoskaalaussivu). Jokaisen servoakselin LogicFB (liite 5, 7, 9,

11) kutsuu suorituksessaan tata skaalaustoimintolohkoa.

3.7.6 Servoakseleiden loogiset toimintolohkot

Purkaja- ja sektoriluukkujen servojen toimintoja varten ohjelmoitiin toimintolohkot
Distributor1LogicFB, Distributor2LogicFB, GatellLogicFB ja Gate2lLogicFB (liite 5, 7, 9,
11). Tata varten kopioitiin ohjelmapohjasta BaselLogicFB:n josta muokattiin kullekin
akselille omansa. BaselogicFB sisaltaa valmiiksi toimintoja esimerkiksi vika-, virhe ja
tilatietojen  valittamiseksi HMI:lle. Lohkoihin tehtiin lisdykset: servo-ohjaimen
paikkalaskurin skaalaus halutulle liikealueelle, servo-ohjaimen paikkasaadon paalle
kytkenta (enable), paikoituksen padadlle/pois kytkentda, kasiajo eteen / taakse,
paikoitusajo, nopeuden yksikkdmuunnos ja kotiraja.
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3.7.7 Purkajaluukun servojen yhteiskaytto

Purkajaluukun paikan saatamiseksi kahdella servomoottorilla oli mahdollista valita
vaihtoehdoista:

1. Servot kytkettdisiin sahkdisesti periaatteella master — slave jossa isanta antaisi
orjalleen momenttiohjeen. Tama menettely sopii erityisesti mekanismeihin,
jossa servoakseleiden valinen mekaaninen kytkentd on tdydellisen jaykka.
Esimerkiksi jos servomoottorit ovat kiinni samassa akselissa.

2. Servot toteuttaisivat itsendisesti samaa  kohdepaikka-asetusta. Kun
likkeensuorituksen ~ parametreilla ~ (nopeus,  kiihtyvyys,  hidastuvuus,
kohdepaikka, liikkeensuorituksen aikaiset rasitukset kuten kitka ja kuorma) on
tarkalleen samat arvot, pitdisi myds paikkasaadon toteutua saman aikaisesti.
Taman menettelyn vaarana on, ettd servomoottorit alkavat toimia toisiaan
vastaan mikali niiden valinen kytkentd on liilan jaykka tai kuorma jakautuu

epatasaisesti.

Konepajalla tehtyjen koeajojen perusteella tultiin siihen tulokseen, ettd vaihtoehto
2 sopii kaytettdvaksi akseleiden ja mekaniikan valisen joustavan kytkennan ja
suuren valityksen vuoksi. Kummankin akselin liikkeenaikaista paikkavirhetta
seuraamalla paateltiin, etteivat akselit sadda paikkaansa toisiaan vastaan. Tama
asia jouduttanee kuitenkin varmistamaan viela kayttdonotossa loppuasiakkaan

luona, kun mekanismia kuormitetaan maksimikuormalla.

Kaytanndssa purkajaluukun servo 2:lle annetaan sen LogicFB:ssa servo 1:n
kriittiset parametrit kuten Distributor1DB.bOnCmd eli ena, Distributor1DB.bPosCmd
eli paikoitus paalle, Distributor1DB.nPosNs eli kohdepaikka ja Distributor1DB.nVelNs

eli ajonopeus (Kuvio 32).
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LAD/STL/FBD - [FB13 -- "Distributor2LogicFB" -- SphinxV5 2013!
o File Edit Insert PLC Debug View Options Window Help
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BRAyRef|-brdyon
"Distribut
& orl1DE". "Distribut
"EStopSt” — bPostnd —bPosCd orZDE".
bToPasi—hTaPos
ME0.0 =0} bFStopCnd
"Distribut
"Distribut orZDB".
r2DEM. bonPos|-bonpos
brwdst —bFud
"Distribut
"Distribut or2DE".
or2bE". bAINSE —hA LSt
bBwdst —bBud
"Distribut
282 —|nLADDR orZDB".
BELESt —hrlest
"Distribut
oriDB". "Distribut
nPosls —nPoslis or2DE".
nlr=nalm
"Distribut
oriDB". "Distribut
nVellis —nVellls orZDB".
nfltnplt
1.000000=+
002 —|fAccLinlis "pistribut
orZDE".
1.000000e+ nPosMe —nPosbe
002 —|fDecLinlls
"Distribut
1.000000=+ orZDB".
00z —{fVelLinlis nVellel-nvelMs
ENO|-

Kuvio 32. Purkajaluukun servo 1:n kriittiset liikeparametrit servo 2:lle

3.7.8 Tydsekvenssi

Tybsekvenssi (FB108 SEQO1FB, liite 13) on tydkierron LogicFB:n (lite 16) kutsuma
toimintolohko Outotecin spesifioiman tydkierron toteuttamiseksi (3.1 Ohjelmatydkierron
spesifikaatio). Vuokaavion lohkon STEP 0 logiikka toistuu muissa laatikoina kuvatuissa
lohkoissa (Kuvio 33). Muuttuja ‘askel’ varmistaa, ettd sekvenssi tulee suoritettua
loogisesti oikeassa jarjestyksessa. Laatikoiden sisaltdé on kuvattu taulukko 4:ssa

vuokaavion jalkeen.
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- muuttujien esittely I STEP 5 Distributor turnpeint [
- tyGparametrit
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STEP O Stopped | STEP & Distributor Backward l
b \if
l STEP 7 Distributor turnpoint [
stop ja N
askel=15 tai -askel =0 ] STEP 8 Cycle Done |
hiitdfseis - pysdytd ajastin SR
I STEP 9 Distributer to Gate 1 closing position l
L
] STEP 10 Close Gate 1 ]
~
| STEP 11 Distributor to Gate 2 closing position ‘
- poista kalkkien 8 2
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I STEP 13 Distributor to middle position l
) | STEP 14 Wait |
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L [ step1spone |
I STEP 2 Open Gates }—

Kuvio 33. Tydsekvenssi

STEPit on kuvattu sanallisesti taulukossa 4. Taulukossa esiintyva teksti-indeksi on

HMI:n tekstitaulukon indeksi jolla padandytossa juoksutetaan suorituksen alla olevan
askeleen selvakielistd kuvausta (3.5.2 HMI, paasivu). Soluissa olevat vaalean harmaat

kenttaviitteet vastaavat vuokaavion nuolia.

Taulukko 4.  Tydsekvenssi
STEP O, Ehto 1: | Stop ja Kylla: | askel = 0,
Stopped askel = 15 teksti-indeksi = 0,
tai hatd/seis pysayta ajastin
Ei: STEP 0, Ehto 2
Ehto 2: | askel = 0 Kylla: | poista liilkekaskyt
Ei: STEP 1
STEP 1, Ehto 1: | Start ja Kylla: | askel = 1,
Start askel = 0 ja teksti-indeksi = 1
globaali kay bitti pysayta ajastin
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Ei: STEP 0, Ehto 2
Ehto 2: | askel = 1 Kylla: | kdynnista ajastin
Ei: STEP 2
STEP 2, Ehto 1: | askel = 1 ja Kylla: | askel = 2,
Open Gates ajastin >= 500ms teksti-indeksi = 2,
pysayta ajastin
Ei: STEP 2, Ehto 2
Ehto 2: | askel = 2 Kylla: | kdynnista ajastin,
aseta kohdepaikat,
aseta ajonopeus,
kaynnista liikkeet
Ei: STEP 3
STEP 3, Ehto 1: | ajastin >= 500ms ja Kylla: | askel = 3,
Gates Ready paikat valmiit teksti-indeksi = 3,
pysayta ajastin
Ei: STEP 3, Ehto 2
Ehto 2: | askel = 3 Kylla: | kdynnista ajastin,
poista liikekaskyt
Ei: STEP 4
STEP 4, Ehto 1: | ajastin >= 500ms ja Kylla: | askel = 4,
Distributor askel = 3 tai teksti-indeksi = 4,
Forward askel = 8 pysayta ajastin
Ei: STEP 4, Ehto 2
Ehto 2: | askel = 4 Kylla: | kdynnista ajastin,
aseta kohdepaikat,
aseta ajonopeus,
kdynnista liikkeet
Ei: STEP 5
STEP 5, Ehto 1: | ajastin >= 500ms ja Kylla: | askel = 5,
Distributor paikat valmiit ja teksti-indeksi = 5,
Forward askel = 4 pysayta ajastin
turn point
Ei: STEP 5, Ehto 2
Ehto 2: | askel =5 Kylla: | kdynnista ajastin,
aseta kohde-
parametrit
Ei: STEP 6
STEP 6, Ehto 1: | odotusaika kulunut Kylla: | askel = 6,
Distributor ja teksti-indeksi = 6,
Backward askel = 5 pysayta ajastin
Ei: STEP 6, Ehto 2




39

Ehto 2: | askel = 6 Kylla: | kdynnista ajastin,
aseta kohdepaikat,
aseta ajonopeus,
kdynnista liikkeet

Ei: STEP 7

STEP 7, Ehto 1: | ajastin >= 500ms ja Kylla: | askel = 7,
Distributor paikat valmiit ja teksti-indeksi = 7,
Backward askel = 6 pysayta ajastin
turn point

Ei: STEP 7, Ehto 2

Ehto 2: | askel =7 Kylla: | kdynnista ajastin,
aseta kohde-
parametrit

Ei: STEP 8

STEP 8, Ehto 1: | odotusaika kulunut Kylla: | askel = 8,
Cycle Done ja teksti-indeksi = 8,
askel = 7 pysayta ajastin

Ei: STEP 8, Ehto 2

Ehto 2: | askel = 8 Kylla: | kaynnista ajastin

Ei STEP 9

STEP 9, Ehto 1: | Stop ja Kylla: | askel = 9,
Distributor askel >= 2 ja teksti-indeksi = 9,
to Gate 1 askel <=8 pysayta ajastin
closing

position

Ei STEP 9, Ehto 2

Ehto 2: | askel =9 Kylla: | kdynnista ajastin,
aseta kohdepaikat,
aseta ajonopeus,
kdynnista liikkeet

Ei: STEP 10

STEP 10, Ehto 1: | ajastin >= 500ms ja Kylla: | askel = 10,
Close Gate 1 paikat valmiina ja teksti-indeksi =
askel =9 10,
kdynnista ajastin

Ei: STEP 10, Ehto 2

Ehto 2: | askel = 10 Kylla: | aseta kohdepaikka,
aseta ajonopeus,
kaynnista liike

Ei: STEP 11

STEP 11, Ehto 1: | ajastin >= 500ms ja Kylla: | askel = 11,
Distributor paikka valmis ja teksti-indeksi =
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to askel = 10 11,
Gate 2 pysayta ajastin
closing
position
Ei: STEP 11, Ehto 2
Ehto 2: | askel = 11 Kylla: | kdynnista ajastin,
aseta kohdepaikat,
aseta ajonopeudet,
kaynnista liikkeet
Ei: STEP 12
STEP 12, Ehto 1: | ajastin >= 500ms ja Kylla: | askel =12,
Close Gate 2 paikat valmiit ja teksti-indeksi =
askel = 11 12,
pysayta ajastin
Ei: STEP 12, Ehto 2
Ehto 2: | askel = 12 Kylla: | kdynnista ajastin,
aseta kohdepaikka,
aseta ajonopeus,
kaynnista liike
Ei: STEP 13
STEP 13, Ehto 1: | ajastin >= 500ms ja Kylla: | askel = 13,
Distributor paikka valmis ja teksti-indeksi =
to askel = 12 13,
middle pysayta ajastin
position
Ei: STEP 13, Ehto 2
Ehto 2: | askel = 13 Kylla: | kdynnista ajastin,
aseta kohdepaikat,
aseta ajonopeudet,
kdynnista liikkeet
Ei: STEP 14
STEP 14, Ehto 1: | ajastin >= 500ms ja Kylla: | askel = 14,
Wait paikat valmiit ja teksti-indeksi =
askel = 13 14,
pysayta ajastin
Ei: STEP 14, Ehto 2
Ehto 2: | askel = 14 Kylla: | kdynnista ajastin,
pysayta liikkeet
Ei: STEP 15
STEP 15, Ehto 1: | ajastin >= 500ms ja Kylla: | askel = 15,
Done askel =14 teksti-indeksi =
15,

pysayta ajastin
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Ei: STEP 15, Ehto 2

Ehto 2: | askel = 15 Kylla: | kdynnista ajastin,
aseta 'tehty’

Ei: Sekvenssin loppu

Tybsekvenssia kutsutaan toimintalohkosta WorkTaskLogicFB (liite 16).

3.7.9 Tydkierron toimintolohko

Tyokierron toimintolohko (FB16 WorkTaskLogicFB, liite 16) kutsuu tydsekvenssia
saadessaan HMI:Ité komennon kdynnistyksesta. Myos purkajaluukun servojen valista
paikkaeroa valvotaan tassa ohjelmalohkossa kutsumalla toimintoa FC Position Deviation
(FC104 PosDeviationFC, liite 14).

3.7.10 Lisaykset rakennetoimintolohkoon (OB)

Projektin  ohjelmasuorituksen rakennetoimintolohko maarada ohjelmasuorituksen

jarjestyksen, joten siihen lisattiin tehtyjen ohjelmatoimintolohkojen kutsut (liite 19).

3.7.11 Signaalin kulku operaattorilta toimilaitteelle

Selvyyden vuoksi kuvataan tdssa kappaleessa viela yhteenvetomaisesti miten kasky
kulkee laitetta  kdyttdvéan  operaattorin  toimintondppdimen  painalluksesta
kohdetoimilaitteelle, esimerkkina automaattitykierron kdynnistys ja sen toteuttama

sektoriluukun 1 avaus. Osin tdman kuvauksen periaatetta visualisoitu kuviossa 31.

1. Kayttdja painaa kayttopaatteen toimintondppainta Automatic
2. Toimintondppain asettaa MainDB:n bitin MainDB.nModeCmd.bAuto ykkoseksi
(Kuvio 34).
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Kuvio 34. HMI, paanayttd, Automatic toimintonappaimen suorittama asetus

Kayttdpaate kommunikoi profinet liitdnnallddn ohjauslogiikan CPU:lle (liite 3,

s.12).

OB1:n kutsuma MainLogicFB (FB11) kutsuu MainModeFB:ta (FB111, Kuvio 35).

D/STL/FBD -[FB11 -- "MainLogicFB*

o File Edit Insert
& Ed &

PLC Debug Wiew Options Wind

=& Interface

i || & 6
Contents Of: 'Environment) Interfac
~ [Hame
& [
& ouT
~
_ | TM AT

Hetwork 4 : Main control mode

Comrent :
#MainModeFEB
"MainDE".
—EN nModeSt .
bEStopStl-hEStop
"MainDB".
nModecmd. "MainDB".
bEStop —bEStaptmd nModest .
hStopSti—hstopped
"MainDE".
riModecmd. "MainDB".
hEtop —bStopCmd nModeSt.
h3erviiti~bservice
"MainDE".
nModecd. bauxsSt—.
bService —bServitmd
"MainDE".
.. —|bAuxcnd nMode3t.
BManuSt hManu
"MainDB".
nModecmd. "MainDB".
bManu —bManuCrod nModest .
bSeniSt ~hgemi
"MainDE".
nModeCrd. "MainDE".
hSemi —{bSemiCmd nModeSt.
bAutodt-hiuta
"MainDE".
nModeCwd. "MainDB".
bhauto —{bAutoCmd nModeStFor
nMainMode —HMT
ENO

Kuvio 35. Step 7 MainLogicFB kutsuu MainModeFB:td, MainDB.nModeCmd.bAuto = 1
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5. MainModeFB asettaa bAutoCmd (= MainDB.nModeCmd.bAuto) komennolla
muuttujansa nMode arvoksi 64, nollaa aiemmat komento- ja tilatiedot ja

asettaa CASE muuttujan avulla bAutoSt muuttujan arvoksi 1 (Kuvio 36).

EISCL - [FB Main Mode --

/¢ Control mode selection
IF bEStopCmd THEH

nMode := 1;

ELSIF bitopCmd THEH
nMode := 2;

ELSIF bhierviCmd THEH
nMode := 4;

ELSIF bhluxCmd THEW
nMode := 35;

ELSIF bHManuCmwd THEH
nMode := 16;

ELSIF b3emiCmwd THEH
nMode := 3Z:

ELSIF biutoCmd THEH
nMode := 6£4;

END IF;

/¢ Reset of main mode commands

REStopCmd := FALLZSE;

hEtopCmd = FLLSE:

bServiCmd := FALLSE:

bluxCmd := FALLSE:

bManuCmd := FALSE;

bSemiCmd := FALSE;

blutoCmd := FLLZE;

/¢ Reset of previous main mode

hE3top3t := FLLZE:

h3top3t := FALZE;

bServist := FLLZE;

bluxSt := FLLZE:

bManust := FLLZE;

bSemilZt := FALLZE;

blutoSt := FLLZE;

// Create new wain mode
CASE DINT T2 INT(nMode) OF
1:

hEStop3t := TRUE;
2:

b3top3t := TRUE;
4;

bServiit := TRUE:
=5

bManuit := TRUE:
la;

bManuit := TRUE:
323

biemiit := TRUE:
e H

blutoit := TRUE;

EHD_CASE:

Kuvio 36. MainMode FB

6. MainLogicFB:ssa muuttuja MainDB.nModeSt.bAuto  saa arvokseen
MainModeFB.bAutoSt:n 1:sen (Kuvio 35).

7. MainDB.nModeSt.bAuto asettaa WorkTaskLogicFB:ssa muuttujan
WorkTaskDB.bStart/ 1] ykkdseksi (Kuvio 37).



LAD/STL/FBD - [FB16 -- "WorkTaskLogicFB" -

& File Edit Insert PLC Debug ‘View Cptions Window Hel

ODEi-~-Ed & & B 81 a2 e impys
Contents Of: 'Enviromment) Interface'
= @ Interface ~ |Hame
O a1
or ouT & ouT
I T 01T Y e T e

FEl6 : WorkTask FE

Copyright (C) Outokumpu tecnology, Espoo Finland

HNOTES:
Revision History

Comment :
"WorkTaskD
& E".
"MainDE". hitart[1]
nModedt. =
bauto —

Kuvio 37. WorkTaskLogicFB
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WorkTaskLogicFB kutsuu FB SEQO1:std ja kaynnistaa tydsekvenssin asettaen

sen bOn muuttujalle WorkTaskDB.bStart/1] arvon 1 (Kuvio 38).

LAD/STL/FBD - [FB16 -- "WorkTaskLogicFB"

o File Edit Insert PLC Debug View Options Window He

D&l S g | o | 25 6 impgy
Contents Of: 'Enviromwent' Interface’
= @ Interface A ‘Hame
o [+ [
O ouT 3= ouT
i TN _OIT Y s i emr
Comment :
#5EQ01
"llorkTaskD
.. —EN E".
blone=hbone[1]
"orkTaskD
E". "WorkTaskD
bStart[1] —bon E".

bFault—hFault[1]

"WorkTaskD
E™.
n3tepmnStep[1]

ENO—

Kuvio 38. WorkTaskLogicFB kutsuu tydsekvenssia
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9. Tydsekvenssi FB SEQO1 etenee sektoriluukkujen avaamiseen ja antaa

WorkLogicFB:lle komennon muuttujan WorkTaskDB.bG1PosCmd valityksella
kdskyn ajaa sektoriluukkuja (Kuvio 39).

EISCL - [FB Seq01 -- SphinxV5 20130624\
File Edit Insert PLC Debug View Cptions Wind

Do (@] S| o] |%[m| enles|sald] so| <fo1] ]

12| @ |%4|@| o] 12| |

A

S T A AR AR ATT IR TAAATAAAARASAAE AR AT ATET

/4 |STEF 0Z) Open Gates
jjtttttttt*x****x*******tttttttttttttx****x*******ttt

// Interlock to enter on this step
blfext := tim3tep.ET »= THS00ws;

IF bNext AND n3tep = 1 THEH
P T
// PULSE CONTROL
P T

n3tep == Z:

"WorkTaskDE".nStep (0] : =nStep; Af 04,0715/ REy

vimSvep (IN:=FALLZE, PT:=T#1h);
PR R e T e

EHD_IF;

IF nStep = Z THEH
//xwwwxwxxxxxxxxﬁxrrrrﬁxfﬁxf?wxwxwxxxxxxx:x
/¢ CONTINUQUS CONTROL
//xwwwxwxxxxxxxxﬁxrrrrﬁxfﬁxf?wxwxwxxxxxxx:x

timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1h):

"orkTaskDB" . hG1PosCmd
"orkTaskDB"  hG2PosCmd

= TRUE:
= TRUE:
"Gatel1DB". £PosN;
"GatelDB". nVe 1N

"TorkTaskDE".nG1PosNs[2] ;
"TorkTaskDE" . nGlVells[2] ;

"GateDB". fPosN;
"GateDB". nVe 1N

"TorkTaskDE" . nGZPosN=s[2] ;
"TorkTaskDE" . nGEZVells[2] ;

S R A AR AR R AR AN E T FAEAAAARAAARARA AN
EHD_IF;

Kuvio 39. Tydsekvenssi, sektoriluukkujen avaus

10. WorkTaskLogicFB:ssa  WorkTaskDB.nStep/1]:lle  annetaan FB SEQO1:n
muuttujan nStep arvo 2 (Kuvio 38).

11. GatellLogicFB:ssa WorkTaskDB.nStep[1] asettaa muuttujan GatelDB.bOnCmd
ykkoseksi sektoriluukun 1 servo-ohjaimen enable signaalin kytkentda varten ja
muuttujan GatelDB.bPosCmd ykkoseksi sektoriluukun 1 servo-ohjaimen

paikkasaadon kaynnistamiseksi (Kuvio 40).



= LAD/STL/FBD - [FB14 --

Hetwork 4: Drive On / Off command

"Gate 1LogicFB"

Comment :

"WorkTaskD
B,
nStep[1] —{IN.

0 — 11

CMP ==|

1

7 |

"MainDE" .
nModest .

I

"MainDB".
nModeSt.

"MainDE" .
niodest .

Service —

bManu —

biuto —|

"GatelDE".

honcmd

W= Positioning On fOff

Comment ;

"WorkTaskD
B".
nStep[1] WIN

CMP =<=|

1

&
0—1Inz —
"HorkTaskD
B".
bG1PosCmd — —
"MainDB".
nModeSt.
bManu —

bPosCnd

"GatelDB".

Kuvio 40. GatelogicFB, enable- ja paikkasaatobittien asetus

12. GatelogicFB kutsuu Sinamicsin paikoitustoimintolohkoa FB

(Kuvio 41).

AD/STL/FBD - [FB14 -

“Gate1LogicFB"

Hetwork 7ENeTS N
Comment :
#Position
—EN
"GatelDE".
"GatelDE". bRAyONn~hRdyon
bonCnd —bOnCd
"GatelDE".
"Gate1DE". bRdyRef —hRdyon
bPostwmd —hPosCod
"GatelDB".
"EStopst" —bFStopCmd bToPos|~hToPos
"GatelDB". "GatelDE".
bFudst —bFud bOnPos|~honFos
"GatelDB". "GatelDE".
bEwdst —{bEBwd balmSt | ha lost
306 — nLADDR "GatelDB".
bFltSt~hFltst
"GatelDB".
nPosis —nEosls "GatelDE".
nAlmf—na lm
"GatelDB".
nvellis —nvells "GatelDB".
nFltf—nFle
1.000000e+
002 — fAcchinls "GatelDB".
nPosMe —nPoshe
1.000000e+
002 — fhecLinls "GatelDB".
nvelle~nvelMe
1.000000=+
002 —{fVelLimls ENO

Kuvio 41. GatellogicFB, Sinamics paikoitustoimintolohkon kutsu
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Sinamic Position
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13. Sinamics paikoitustoimintolohko asettaa UDT Telegram 111:n (Kuvio 42)

muuttujat Drv.7o0.CW1. ON = bOnCmd (asettaa servo-ohjaimessa parametrin

p0840.00 [9, s. 358]) ja Drv.Too.PosCW1.MDIStart = bPosCmd (asettaa servo-
ohjaimessa parametrin p2647 [9, s. 874]).

- [FB SINAMICS POSITION -- SphinxV5 20130624\CPU\IM151-8F PN/DP CPU]

S TR AR AT AT ATATTAEETTARAAARRAAAATAAAASATATLAATATARAAARR AR

// READ TELEGRAM FROM ZIMANICS

TR AR AT AR AN AT AT AR AR RENARRAAANTATANSATAAEAFEATARAARRRAARATTAT

/¢ Read telegram from drive
BRETVAL := DPRD_DAT({ LADDR := INT TO_WORD {nLADDR), RECORD := Drv.From ):

J R R R R R AR AR AR A R R AR R AR R AR AR A AR AR A A AR R R AR AR

/7 SINAMICS CWil

S T R R AT AT AT T AR AR EAAANTAAAATATATLATTATARAAARI AR

Drv.Too.CWl.Jog 1 = bBwd: /¢ BitD8 : p2S58%9xxx EPOS jog 1 signal source
Drv.Too.CWl.Jog_2 BFwd; /¢ EBitl0 : p0854.00 PLC control reguest
Drv.Too.CWl.Ref3tart FALSE: /f  Bitll : p2E35xxx EPOS referencing start
Drv.Too.CWl.res_12 FALSE: FFf BitlZ @ xxxxxxxx Reserved
Drv.Too.CW1.BlockChange FALSE; /7 Bitl3 @ pZE33uxx EPOS External hlock change
Dev.Too.CWl.res_14 FALSE: £/ Bitld @ xxuxxxux Reserved

Drv.Too.CWl.res 15 FALSE; F¢ BirlS @ wxxuxxxx Reserved

Drv.Too.CW1.ON honCmd: /¢ BicOO : p0840.00 On / OLL

Drv.Too.CW1.0FF2 TRUE: /¢ BitOl : p0844.00 Coast

Drv.Too.CW1.0FF3 LFStopCmd; /¢ BitD2 : p0848.00 Quick stop
Drv.Too.CWl.Enable TRUE: /¢ BitD3 : p085Z.00 Enable operation
Drv.Too.CWl.RejTrvTask TRUE; JFf  Bit04 : pZédixxx EPOS Reject traversing task
Drv.Too.CWl. IntM3top TRUE; /f  BitO5 : p2éddxxx EPOS Intermediamte stop
Drv.Too.CWl.Trv3tart FALSE: ff  BitOé : p2é3lxxx EPOS Activate traversing task
Drv.Too.CWl. LekFault 1= bRstCmd; A/ BitO7 @ pzl03.x0 Acknowledge faulcs

J R R R R R AR AR AR A R R AR R AR R AR AR A AR AR A A AR R R AR AR

/7 SINAMICS POZ CW1

S T R R AT AT AT T AR AR EAAANTAAAATATATLATTATARAAARI AR

Drv.Too.PosCil. MDIPsTyn
Drv.Too.PosCill.MDIPo=
Drv.Too.PosCill.MDINey
Drv.Too.PosCWl.res 11
Drv.Too.PosCW1.MDITeTyp
Drv.Too.PosCWl.res 13
Drv.Too.PosCW1l.MDISetup
Drv.Too.PosCWl.MDIStart
Drv.Too.PosCWl. TevEit O

1
-
el
=
=
-

-

BitOf : pZf48xxx MDI Positioning type (l1=hbaolute, O=Relative)
/f Bit02 : pZéSixxx MDI Positive direction

/f EBiti0 : pEE5Zxxx MDI Megative direction

£¢ Bin1l @ wxwxuxux Reserved

/¢ Bitlz : pzed9uxx MDI Transfer type (l=Continuous transfer

/¢ Bitld @ wwxxxxxx Reserved

/¢ Bitld : pZeS3xxx MDI setpoint acceprance edge

/¢ BitlS : p2647xxx MDI selection, In this mode make a £lying changeover
/¢ Bit0D : p2625xxx EPOS Traversing block selection Bit 0

a

o

o

Drv.Too.PosCWl. TrvEit_1 /F  BitDl : pZeZ6xxx EPOS Traversing block selection Bit 1
Drv.Too.PosCWl. TrvEit_2 JF  BitDZ : pZeZ7xxx EPOS Traversing block selection Bit 2
Drv.Too.PosCWl.TrvEit_3 JF  BitO3 : pZéZ8xxx EPOS Traversing block selection Bit 3
Drv.Too.PosCWl.TrvEBit_4 /f  BitD4 : p2éZ9xxx EPOS Traversing block selection Bit 4

5

Drv.Too.PosCWl.TrvEit_5
Drv.Too.PosCWl.res &
Drv.Too.PosCWl.res 7

/7 BitD5 : pZe30xxx EPOS Traversing block selection Bit
/¢ EBitD6 @ wwxuxuxx Reserved
/¢ BitD7 @ xxxxxxxx Reserved

Kuvio 42. FB SINAMIC POSITION, UDT Telegram 111 asetukset

14. Liike kaynnistyy ja sen toteutuminen raportoidaan samaa polkua takaisinpain.
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4 Kayttoonotto konepajalla

Kuvassa 43 on kayttdonottajan tyOpiste konepajalla, ndkyma ohjauskaapista seka

vasemmassa reunassa osa jakopaan runkoa.

Kuvio 43. Kayttéonotto konepajalla, tydpistendkyma 1

Testeja varten jakopaa oli sijoitettu konepajan lattialle yldsalaisin. Kuvassa 44 on
nahtdvissa ohjauskaappi sivusuunnasta, ovi auki. Kayttdpadtteessa on auki paasivu.
Kuvassa 44 on takana olevassa jakopadssa ndhtdvissa edessa toisen sektoriluukun
servomoottori kiinnitettynd vaihteeseen seka sivuilla purkajaluukun vaihteet joissa

takana kiinni servomoottorit.
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Kuvio 44. Kayttodnotto konepajalla, tydpistendkyma 2

Kayttoonottoa varten tulee kaytettdvissa olla STARTER kayttoéonottotydkaluohjelma ja
sahkokayton kytkennat tehtynd. Kaappivalmistajan ammattitaitoon kuuluu varmistaa
komponenttien asennuksen ohjeiden mukaisuus. Kayttéonotto-ohje kuvaa naita
vaatimuksia kappaleessa Checklist (2) for commissioning chassis power [6, s. 19].

Kytkennat tarkistettiin laadittuja piirikaavioita vasten ja todettiin asianmukaisiksi.

STARTERIissa on kaksi mahdollista tapaa luoda projekti: yhteydeton (offline) jossa
kohdelaitteisto madritellaan etukateen ennen liittymista siihen tai etsimalla yhteyteen
kytkettyna (online) [6, s. 54-65]. Laitteiston etsiminen online oli perustellumpaa, kun
samalla pystyttiin lukemaan muun ohella myds moottoritiedot. Tata varten kytkettiin
ohjelmointilaite (LPC) ja sahkdkayttoyksikkd toisiinsa seka kaynnistettiin avustaja
Project alasvetovalikon New with wizard... toiminnolla. Prosessi on kuvattu jaljempana

kappaleessa: 4. 2 STARTER projektin luominen.
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4.1 Siemens STARTER kayttdonottotyokaluohjelma

STARTER kayttdonottotydkaluohjelmaa voidaan kayttéd MICROMASTER ja SINAMICS
sarjojen sahkokayttdjen ja jarjestelmien konfigurointiin, kdyttéonottoon, testaukseen,
optimointiin ja diagnosointiin. Sahkokaytén konfiguraatio voidaan suorittaa ohjatusti
niin sanotun avustajan (wizard) avustuksella. Kun ohjattu konfigurointi on suoritettu,
voi kayttdja muodostaa yhteyden sdhkokayttéon ja ladata asetukset siihen, seka
suorittaa erityisparametrointeja asianmukaisissa dialogeissa. Kayttdja voi myds avata
tilannekohtaisia opastuksia klikkaamalla He/p-painiketta dialogi-ikkunoissa. PC:n
toimintonappain F1 avaa aina sovelluksen koko opastuksen.

STARTER tukee seuraavia tydkaluja projektin hoitamiseksi [6, s. 44 - 46]:

- Kopiointi tydmuistista (RAM) pysyvaismuistiin (ROM). Talla varmistetaan, etta data
on saatavilla edelleen senkin jalkeen kun 24 V ohjausjannitesyotté kytketaan pois ja
takaisin.

- Lataaminen kohdelaitteeseen. Data ladataan STARTERista ohjausyksikon
tyOmuistiin.

- Lataaminen ohjelmointilaitteeseen (PG/PC tai LPC). Projekti ladataan
ohjausyksikdsta STARTERIin.

- Tehdasasetusten palauttaminen. Kaikkien ohjausyksikdn tydmuistissa olevien
parametrien asetus tehdasarvoihin.

- Kayttdonottoavustajan kayttaminen.

- Datavalikoimien luominen ja kopiointi.

Kayttdjaliityntdd kutsutaan tydpoydaksi (Kuvio 45). Tyopdyta on jaettu kolmeen

tarkeaan toiminalliseen alueeseen:

1. Projektinavigaattoriin tydpdydan vasemmalla laidalla
2. Tydbskentelyalueeseen ty6pdydan oikealla laidalla
3. Yksityiskohtaiseen nayttodn tydpdydan alaosassa.
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Project Edit Targetsystem View Options Window Help

| Dls|uls) | Xl | | otk ] |
IR e :

B Sphind/s 20130624

Project
Press 1 to open Help display. [TS Adapter / STUSE offline mode 11
S ——

Kuvio 45. STARTER, tydpoyts

STARTERIn projektinavigaattorissa koko projekti on esitetty selkedlld, hierarkkisella
puurakenteella. Samantyyppiset puuelementit on esitetty identtisilla ikoneilla ja
jokaisella elementilld on luonteenomainen ikoninsa. Suoraan kytketyssa moodissa
(online) ikonit ovat varikorostettuja osoittamaan, ettd kytkentd vastaavaan elementtiin
kohdejarjestelmdssé on luotu. Nakyma on samanlainen kuin Windows Explorerissa.
Plus-merkki elementin edessa osoittaa, ettd se sisdltad alielementteja jotka voidaan

avata napsauttamalla sita.

4.2 STARTER-projektin luominen

STARTER-projekti voidaan luoda lukemalla kohdelaitteiston kalustus online. Tata varten
kytkettiin PC:n ja kohdelaitteiston valille asianmukainen kaapeli ja kadynnistettiin
projektiavustaja eli wizard Project alasvetovalikosta toiminnolla New with wizard...

(Kuvio 46).



Delete...

IP addresses of PG/PC interface...
Set PG/PC interface...

Archi

Retrieve from archive,

Saveand export...
Import..

Print.

Labeling fields
Print preview.

Printer setup...

1 SphinxV/5 20130624 - CAProgram Files\SEMENS\Step?\S7Ps

Edit Targetsystem View Options Window Help

2 Sphinx axis addition wd -- C:AProgram Files\STEMENS\Step?...

Ctrl+N

Ctrls0

Ctrlss

Ctrls AltsK
Ctrl+Al+B.

Ctrl+P
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Kuvio 46. STARTER, Project alasvetovalikko

Avustajan  dialogin

auettua

[TSAdopter/S7US6 — [ICEnTE— |

toteutettiin  kohdelaitteiston etsinta painamalla

toimintonappainta Find drive units online... (Kuvio 47).

1.
Intraduction Create
new project

2
PG/PC - Set
interface

4
Surnmary

rrange drive units

Find drive units

Open existing
project [offing). ..

V¥ Display \Wizard during start

Cancel |

Kuvio 47. STARTER. Projektiavustaja, sahkokayttoyksikodiden etsinta

Avustaja avasi Create new project dialogin johon syétettiin projektin nimi (Kuvio 48).
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STARTER - Project Wizard =
1. 2. 3 4
Introduction Create PGAPC - Set Paste diive Summary
new project interface unitz
Please enter the project data;
Project name: |Sphim4
Authar: |
Starage lac.: |C:4Program FileshSIEMENS! J
Comment: %

< Back ‘ Meut > ‘ Cancel

Kuvio 48. STARTER, Projektiavustaja, projektin nimi

Seuraavaksi avustaja avasi dialogin kommunikointiliitynnan asetuksia varten (Kuvio
49).

STARTER - Project Wizard ==
1. 2 3 4.
Introduction Create PGE/PC - Set Paste dive Summary
new project interface unitz

% Specify the online connection to the drive unit:

Access point DEYICE Access point ..
Set interface: 57USE PGAPC ...
MHote: Please select DEVICE as the access point and set STUSE as the

interface for the G120 with a CU 2u-21

Cancel

< Back

Kuvio 49. STARTER. Projektiavustaja, kommunikointiasetus

Avustajan prosessia jatkettiin painamalla toimintondppdinta Next, jolloin seuraavassa
vaiheessa projektiavustaja etsi kohdelaitteiston ja listasi [0ydetyt laitteet osioon

Preview (Kuvio 50).



STARTER - Project Wizard |
1. 2. & 4.
Intraduction Create PG/PC - Set Paste drive Suramnary
new project interface units
Preview
..... @ Sphins

Refresh
Wi

< Back Mext » Cancel
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Kuvio 50. STARTER. Projektiavustaja, liitd sahkokayttoyksikot

Viimeisessa dialogissa avustaja naytti

yhteenvedon projektista (Kuvio 51) ja

toimintonappaimellda Complete avustaja suljettiin. [10, s. 26-28.]

STARTER - Project Wizard

new project interface unitz

1

1. 2 3 b
Intraduction Create PG/PC - Set Paste drive Summary

=

The following settings have been selected:

- Project name: Sphins

- Interface:  TCPAP -»Broadcom Net<trem 57k,
- Diive units: 5120 CU320_2 DP

4 (1]

Storage location: C:%Program Files\SIEMENS \Step?\s7pr

....... <Back Camplete Canecel

Kuvio 51. STARTER. Projektiavustaja, yhteenveto
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55

Sahkokayttdyksikdon konfigurointia varten Project alasvetovalikosta valittiin toiminto

Connect to selected target devices online moodiin

kytkeytymiseksi. Kun

kohdelaitteeseen kytkeydytadan ensimmaisen kerran, avautuu dialogi 7arget Device

Selection kohdelaitteen valitsemiseksi.

Haluttu kohdelaite valittiin, optio DEVICE

aktivoitiin yhteyspisteeksi ja napautettiin OK nappainta (Kuvio 52).

Target Device Selection =]

Devices that go online with "Connect to selected target devices"™

iTarget device iAccess point

v |5120_CU320_2_DP

s

(CISTONLINE (@ DEVICE

Select all Deselect al All STOMLINE All Device

Establish state

i Devices not supported by STARTER:

w1

Cancel Help

Kuvio 52. STARTER, kohdelaite

Projektinavigaattoripuussa tuplanapautettiin Automatic Configuration optiota (Kuvio

53).

: Y Overview
=+ Communication
# » Topology

"'_| Automatic Cl:unﬁguratﬁw

Kuvio 53. STARTER. Projektinavigaattoripuu, automaattinen konfigurointi

Configure toimintondppaintd (Kuvio 54) napauttamalla kaynnistettiin automaattinen
konfigurointi, jolloin PC etsi DRIVE-CLIQ vaylalle kytketyt objektit.



Automatic Configuration

(

/
‘_:’! Configure drive unit automatically

The DRIVE-CLID topalogy is determined and the electionic type plates are
1ead out. The data is then loaded to the PG and replaces the
configuration in the project.

Status of the drive unit:

Running operation:

|First commissioning

“waiting for START

Configure

Kuvio 54. STARTER, sahkokayttoyksikdn automaattinen konfigurointi
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Valitsemalla sydte Servo oletusasetukseksi kaikille komponenteille, asetettiin 16ydetyt
sahkokaytot servoiksi (Kuvio 55).

Automatic Commissioning

During the automatic commissioning, components have been found that cannat be
clearly assigned o a diive object type.
Please select the drive object type that is to be created for the components.

Default zetting for all components:

e a——

Component Drive Object Type Identification

Drive 1 Servo ¥ || ldertification via LED

Drive 2 Servo ¥ || ldertification via LED
Cieate Help

Kuvio 55. STARTER, I8ydettyjen sahkokayttojen tyypin asettaminen servoksi

Kun prosessi

valmistui,

avautui

ilmoitus Automatic configuration s complete

automaattisen konfiguroinnin valmistumisesta (Kuvio 56) [10, s. 29-31]. Ohjausyksikkd

havaitsi servovahvistimet ja moottorit, siirsi laitetiedot ohjausyksikkdon ja syétti

automaattisesti oikeat tiedot parametreihin joita tarvittiin komponenttien kaytossa.



Automatic Configuration E m
i Automatic configuration completed
&
Please remember aleo to complete the configuration of the motors on the following drives
or the infeed:

SERVD_03

To do this, go offine and run through the relevant wizard. f there is an infeed, configure
further properties [e.g. line filker)

Do you want to go OFFLINE [only with this drive unit]?

Stay ONLINE [

Kuvio 56. STARTER, automaattinen konfigurointi valmis

Seuraavassa on kuvattu joitakin  keskeisimpid granulikuivamen STARTER

projektirakenteen nayttéja.



58
Sdhkokdyttoyksikka, yleiskuvaus

Kuvassa 57 projektin sahkokayttolaitteisto: suljetun silmukan servo-ohjain CU320-2DP
(tyokaluohjelmassa nimeytynyt CU_S004(1):ksi), tehoyksikkd valipiirin tasajannitetta
varten B_INF_02(2), tuplamoottorimoduli purkajaluukun servomoottoreita D1 ja D2
varten seka tuplamoottorimoduli sektoriluukkujen servomoottoreita G1 ja G2 varten.

‘& STARTER - SphinxV5 20130624 - [Drive_unit 1 - Overview] =R|E=E
M5 Project Edit Targetsystem View Options Window Help HEER

e oleo] ] x| sl ) v msE
(==l 5l (= mle|e]

=18 SphinaV5 20130624

Overview | Version overview | Safety cheoksums |

Communization

Field bus

ClosecHoop cortral

Fxd
infee {
1
onents i
Bl -

i

CU_S_004[1)

Power urils

a
L3 SINAMICS LIBRARIES 2 E7 £
1 MONITOR i i i

B_INF_02(2) D13 61 (5]
2

Input/oulput
[ THTS, THT,

Measuring spstems
| Encoder DO

m Close Help
Project | @ Drive_uni 1, Diive_unit1 [zm cu_s_o04 | B B nF 02|
Press F1 to open Help display. TS Adapter / STUSB Otiline mode |
A o m A . Gl
Bz - O o o 22, |

Kuvio 57. STARTER, projektin sahkokayttolaitteisto

Projektin rakenne projektinavigaattorissa:

= Projekti. Koko projekti on talletettu tahan kansioon

Elﬁﬁ' Sahkokayttoyksikkd. Sahkokayttoyksikdon konfigurointitiedo on talletettu tanne.
Projektin sahkdkayttdoyksikkona SINAMICS S120. Yhdessa yksikdssa voi olla
useita sahkokayttoja (esimerkiksi servovahvistimia, vektorikdytt6ja).

Kontrollimoduli (SINAMICS). Avoimen ja suljetun saatésilmukan toimintojen
keskeinen komponentti. Kontrollimoduli kommunikoi jarjestelmdan muiden
alykkaiden komponenttien kanssa.
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[1 1]
= Tehon sisaansyottd (SINAMICS). Generoi valipiirin DC jannitteen 3-vaihesyotosta.

2]

Sahkokayttoteknologiaobjekti. Sahkokayton konfiguraation ja parametrien
madrittely tehdaan taalla. Esimerkiksi servo tai suljetun silmukan vektorisaato.
Projektin servoakselit nimetty D1, D2 (purkajaluukun servo 1 ja 2), G1 ja G2
(sektoriluukkujen 1 ja 2 servot).

Liita uusi objekti. Ikonin kaksoisnapayttaminen liittda projektiin uuden objektin.

Sdhkokdyttoyksikka, kdyttoonottoliitynndn kommunikaatioasetus

Kayttdonottoliitynnan tiedonsiirtoasetukset tehddan STARTERin Communication /
Commiss.  interface  naytossa kayttamalla  PG/PC  interfacem  Change...
toimintondppaintd. Naytdn alemmassa osassa on nahtavilld kohdelaitteessa tarjolla
olevat kommunikointiliitynnat (Kuvio 58).

STARTER - Sphins¥S 130634 - [Drva_umit1 - Commmmiss, imartuce]

3 SR |
B Project Edit Targetsystem View Options Window Help RO
Do\ ) 8| 5| 0|8 || M) %] || fR |l BY) g EE|GR| -
23 A Tl el I
E
crage
o | /B
|
smoreus crseas 315
ST N——— [T —
| =
" Db
st o P
- 5o
[P ——
- -
| o=
M Omet |
IR T —
» Jla‘_. A g 2

Kuvio 58. STARTER, sahkokayttoyksikko kayttoonottoliitynnan asetukset

Vaihtoehtoisesti kayttédnottoliitynnan tiedonsiirtoasetukset voidaan kaynnistaa Options

alasvetovalikon Set PG/PC interface...-toiminnolla. Tatd toimintoa kaytetaan, kun
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projekti halutaan luoda STARTERIiin muodostamalla yhteys kohdelaitteistoon ja
etsimalld sen komponentit (Kuvio 59).

& STARTER
Project Edit Target system View Window Help
O | DW| | ?l!l| J | | | Settings... Ctrl+Alt+E

| | | | | | | | Set PG/PC interface...

Installation of libraries and technology packages...

Compare...

Kuvio 59. STARTER, PC liitynnan asetus

Avautuvasta dialogista valitaan PC:n verkkoadapterin ohjain. Ellei listasta |16ydy PC:ssa

olevaa ohjainta, on sellainen lisdttava listaan toimintonappaimella Select... (Kuvio 60).

Set PG/PC Interface ==

Access Path | LLDP / DCP | PNIO Adapter |

Access Point of the Application:
STONLINE  (STEP7)  —= TS Adapter v]
(Standard for STEP 7)

Interface Parameter Assignment Used:

TS hdaper
IS0 Ind. Ethemet -> VMware Vitua »
57USB

1]

BERTCPAP -> 3Com Etherlink 10/100
BRI TCP/IP -> Broadcom NetXreme 57
1] (T b

¥

(Assigning Parameters to the Device Driver
for your TS Adapter)

Interfaces

Add/Remove: Select. ..

[ cancel |[ Hep |

Kuvio 60. STARTER verkko-ohjain

Mikali asetukset ovat vaarat, ilmaantuu Change...-toimintonappadimen peraan keltainen

varoituskolmio. Virheen mahdollinen syy saadaan esiin viemalla kursori kolmion paalle.
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Sahkokdyttoyksikko, kommunikointiliityntd

Ohjausyksikon PROFIBUS kommunikointiasetukset tehdaan STARTERiIn Communication
/ Telegram configuration naytossa (Kuvio 61).

"& STARTER - SphinxV5 20130624 - [Drive_unit_1 - Telegram configuration] = =l
s Project Edit Targetsystem View Options Window Help NEE
a1 T G, e ) G o3[~
IF1: PROFdiive PZD telegrams | IF2. PZD telograms |
=8P SphiniV5 20130624
Commurication interface: PROFIBUS - Contol Uit onboard (isochronous)
-
The PROFIdive telegrams of the diive obiests are Wansfaned in the follawing order
The input data comresponds to the send and the output data of the recaive direction of the drive object.
Master view:
Input data] Output data
Object | Drive object | -o. Telegram type Teogih | Longt
1| BINF02 |2 [SEWENS llegrom 370 PZOTT < 1 7
2 (D1 3 T, 2 2
3|0z z 2 iz
A 5 12 12
- = 5|62 6 12 12
] Documentation 6[cusooe |1 ur 0 [
1 SINAMICS LIBRARIES Without PZDs (no cyclic data exchange)
£ MONITOR
Adapt telegram configuration ~ Intereonnecions diagnosties
1 v
Close Help
Project | fly Diiveuni_1
Press Fl to open Help display.

TS Adapter/ STUSB
2 W T 73
[ ¢ EEN -1

; 2% ||
Al el o, |

Kuvio 61. STARTER. Sdhkokayttoyksikkd, PROFIBUS kommunikointiliitynta

Sdhkaokdyttoyksikkao, kytkentdtopologia

Kytkentatopologiandyttd (Kuvio 62) kuvaa SINAMICS sahkokayttéjen DRIVE-CLIQ

topologian puuna. Ohjausyksikkd CU320-2 DP on puun ensimmainen elementti ja kaikki
muut komponentit on liitetty siihen.



& STARTER - SphinxV5 20130624 - [Drive_unit 1 - Topology] o)
@ Project Edit Targetsystem View Options Window Help - &)=

NEELIE] olefe] xpel] slslefw v x| sEE -
38 2 o | o s | < | @

=8P SphiniVs 20130624 Topology view: |[ Frojct set | Compaison
1 Paste single drive unil Topelogy e | Compaisonevelfor all companents: [High -

CU_S.004.Cantrol_Unit 1 (1)
B B_INF_02.Line_Module_2 (2)
] = 01102} Motor_Madule 3, Mator Module 4 (314)
=] 61]G2] Motor_Module 5, Motor_Module 6 (5/6)
620017 @)
61.0Q1.10 (10)
o Free
--|ZH0}gp D1.0QL16 (16)
D2DQL1Z (13)
Free

1 Documentation
21 SINAMICS LIBRARIES
1 MONITOR

| FARE

B  Componentdepot

Free

Fiter: [ Al DRIVE-CLIQ + option slat v

| clese | Hep |

TS Adapter/ STUSB

: ‘ T
o | @ | fl= s e

Kuvio 62. STARTER, sahkokayttoyksikko Drive-CliQ topologia

Seuraavassa on lyhyt kuvaus projektin graafisista DRIVE-CLIQ ikoneista.

Ohjausyksikkd CU320-2DP.

m Teholdhde BASIC INFEED CONTROL.

m Tuplamoottorimoduli. Kahden servomoottorin saato.
DRIVE-CLIQ liitdnta. Numerot kuvaavat vastaavaa porttia.
0& DRIVE-CLIQ moottorienkooderi.

Vapaa DRIVE-CLIQ litynta.
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Sdhkokdyttoyksikko, ohjausyksikko

Ohjausyksikdn  konfiguraatio on suljetun

silmukan ohjaus, joka

enkooderitakaisinkytkettyd servomoottoreiden ohjaustapaa (Kuvio 63).

STARTER - SphinxV5 20130624 - [Drive_unit_1.CU_S_004 - Configuration]
Project Edit Targetsystem View Options Window Help

[E=mE
[-1=]x]

Y x| BSE

D3| K (%l 2| 4|58 o] || 8| XX | 2al | [T | [ saota| %
ol | ] o |e

=8P SphiniV5 20130624 ‘Wizard

) Paste single drive unit

@ Bidiectional digital inputs/outputs

o Drive_unit 1 Configuation |
> Overview Name: U5 04
» Communication
> Commiss. interface Drive object no. 1
> Telegram configuration Funglion extensions Funglion modles / tech. packages.
> Topology
fcus o4}
= ._|Pne DCC chart - Closedkloop control module
> Configuration 7 (Component number 1
-5 Epertlist | pivecoeotsuse [11SINAMICS §
> Control logic 1 (O o GSLI0DIMADD-Qsex
§= Inputs/outputs DRIVE CLd |
l« ti
; D:';:;::S o Idertifcation via LED |
2 Infeeds Inteifacas
j ‘E"nz::::"p“t components Comissioring nterface
21 Drives # 121solated digital inputs
1 Documentation

1 SINAMICS LIBRARIES

3 Messuiing sockets
{21 MONITOR

(1] |6 | |

Project e CU_S_004

Press 1 to open Help display. [TS Adapter/ S7USB.

EoRor- 1

Kuvio 63. STARTER, suljetun silmukan ohjausmoduli

lflili

o e 231
Fle s MR oo
L

63

tarkoittaa
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Sdhkokdyttoyksikkao, servoakseliohjain

Servoakseliohjaimien asetukset ovat nahtavilld ja muutettavissa STARTERIn Drivers alla
olevassa akselikohtaisessa konfiguraatiossa (Drives | Akseli / Configuration) (Kuvio 64).
Kuviossa 64 on purkajaluukun servo 1:n konfiguraatio.

"3 STARTER - SphinxV5 20130624 - [Drive_unit 1.D1 - Configuration]

[o e =
@1 Project Edit Targetsystem View Options Window Help _= =
0] [ & ] el mal] o) ¢ EEE
= e [ P 41 1 [ )
5 B SphinsVs 20130624 Dy cot st Diive data sst DDS 0 Configure DDS. | asoos. |
switchover
Command dala set: CDS 0 Add CDS.
3
Configurstion | Dive data sets | Command data sels | Lins | Reference variables - seling | Blocked s - seting |
opo! Name: D1 Diive obiscts type: [11] SERVD
M cu:
= Diive obiect o 3 Controltype: (21] Speed controlfuith enced)
- Function ex PROFIdive lelegram [111] SIEMENS telegram 111, FZD-12112
& D1 Encoder_17 (Encadsr 1) Encoder
pa] & 3 —_—
aon . owe Doukle motor modie (1]
ke O 65L3120-27E 2] Qhone
> ¢ SM
S o 900 fums
: Py BFXZ0015IE
* DAIVE CLig
> G r urit operating values |
> T DRIVE LG |
Y O | [eev totary, [204] DRIVE-CLIQ encoder AM20, mul.
;; EA Orde ne. Pk Zsscane
D1.Motor_DAI_12 (Molor Motor dota
5 c Fiesol tion
Ly c [Z3711FK7 synchionous malor | Epcader data set number
$ Dis TFKT063-4AF TPt
1 D2 30000 1pm
@G 7.30 Nm
E 1 G2 5.60 Arms
1 Documentati .
) SINAMICS LIBRARIES °
) MONITOR 0
300,00 rom
1000 Vims
28,00 Aims
B/IHm
« 3
B o o oo o] sl & CEEE ] e
Project [ @ o1
Press F1 to open Help display. TS Adapter/ STUSB Ofline mode:

= AEEEr-1E e

Kuvio 64. STARTER. Servovahvistin, konfiguraatio

STARTERissa on mahdollista tehda asetukset myds koskien mekanismia jota
servoakseli liikuttaa. Tama tapahtuu naytdssa, joka l6ytyy kohdasta Drives / haluttu
akseli / Technology | Position control | Mechanics (Kuvio 65). Syéttamalla
asianmukaisiin  kenttiin tiedot moottorin anturin resoluutiosta sekd mekanismin
valityksistd, skaalautuu liikkeenohjaus haluttuun sadadettdavaan mittayksikkdon. Tata ei
kuitenkaan asiakkaan toiveesta tehty, vaan mahdolliset valityksen skaalaukset jatettiin
sovellusohjelmalla tehtavaksi.



65

- = =
B Project Edit Targetsystem View Options Windew Help [-]&]x]
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Kuvio 65. STARTER, mekaanisen valityksen asetus

4.2.2 Sahkokayttdjen kayttéonotto

Projektinavigaattoripuun  s@hkodkayttohakemiston alta 6ytyvasta  Commissioning

toiminnosta 16ytyvat tydkalut servoakseleiden kayttédnottoon (Kuvio 66).
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Kuvio 66. STARTER, kayttodnotto
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Tarkein on Control panel. Sen avulla voi suorittaa kdytén, monitoroinnin ja testauksen
perustoiminnot. Toimintondppaimelld Assume control priority kayttdonottaja ottaa
ohjakset omiin kasiinsa, perehdyttydan ensin toimintondppdimen esiin tuomiin

turvaohijeisiin ja hyvaksyttyaan ne (Kuvio 67).

|s120 cuzen_z_oP -1 | IEIE Help |
| Azaume cortral priorit! l j j "l In setpoint specification P — J—
H ms: [0 n= | - I T S
I” Enable: Dos: I_U l—--rpm
() Erablas availabls [41] Switching on inhibited - set "ON/OFF1" = "0" [p0840]
el Actual |Dulput frequency smoothed ;l
Speed: 00 00 1 0o H: |
OFF1 enable P I I A
@ ggg ::E:: e I oy I B |CD: Output voltage smocthed ;I
Enable operation 0.0 %rms |
Fiamp-function gen. enable
R -functi tor start
S:w;:i:r;i:;egenera i Molor current: 001 Amns
Targue utilization: 00 %

Kuvio 67. STARTER. Kayttoéonotto, ohjauspaneli

Asetuksella Enables aktivoituvat START (1, vihred ndppain) ja STOP (0, punainen
nappadin) toiminnot (Kuvio 68) [11]. START-ndppaintd napauttamalla moottori kiihtyy
syotettyyn pyoOrimisnopeuteen ja pysahtyy STOP-ndppdimelld. Tassa kohden
kayttéonottoa on syytda varovaisuuteen, jos servomoottorit ovat kiinni sellaisessa
mekanismissa, joka voi fyysisesti tormata liikkealueensa paassa. Jakopaan mekanismit
on kuitenkin suunniteltu niin, etta liikkeet voivat pydria ympari loputtomiin

tormaamatta mihinkaan.

I'_;‘._'_l CU320 2 DP - SERVO 02 LI IE Help |
Give up contral priority! | j. :l Ir setpoint specification
0

B cos: [0 n=]____1000]em
¥ Enables DOs: I_I k
() Enables available [31] Ready for switching on - set "ONJOFF1* = "0/1" (p0840)
5pecified Actual
Speed: 0.0 0.0 1pm
OFF1 enable peed: | | B
OFF2 enable Torque: | 0.00 0.00 Nm

OFF3 enable
Enable operation

Kuvio 68. STARTER. Kayttoonotto, ohjauspaneli. Aktivoinnit
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Kun Control panel in kaytosta halutaan luopua ja katkaista yhteys sahkdkayttdon,

napautetaan toimintonappainta Give up control priority!.
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4.3 Siemens Simatic ET200S logiikan kayttéonotto

Jotta ET200S:n IF 151-8 PN/DP CPU modulia voisi kayttaa, taytyy SIMATIC
mikromuistikortti olla asennettuna. Muistikortti asennetaan paikkaansa painamalla se
oikein pdin korttipaikkaansa johon se lukittuu (Kuvio 69). Kortissa oleva

polarointikulmake varmistaa oikea-asentoisen asennuksen.

; J 77

[T @00 B g
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oNE C)
P2 R P3 FrRCED
P1 R |] |] |] ]
L %1 1 RUND
PROFINET sToPO
(LAN)

Ir Ir 1L
i |  n— i |
ET 2008
DC24V
1L+ 1M
LI |
*[e e
2L+ M GEST151-8AB01-0ABD

Kuvio 69. Simatic ET200S. IF 151-8 moduli

1. RJ45 pistoke. PROFINET liitynnan portti 1

2. RJ45 pistoke. PROFINET liitynnan portti 2

3. RJ45 pistoke. PROFINET liitynnan portti 3

4. Moodin valintakytkin

5. IM 151-8 PN/DP CPU liitantamodulin tila- ja virhendytot
6. PROFINET liitdnnan tilanaytot

7. SIMATIC Mikromuistikortin paikka

8. Syéttdjannitteen liitanta.
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Suositeltu kayttéonottoproseduuri on [12, s. 145]:
Asennetaan mikromuistikortti paikalleen, kytketdan ohjelmointilaite (PG/PC tai LCP),
kytketadn jannitesyottd padlle, jolloin ON LED syttyy. STOP LED vilkkuu 2 Hz:n
taajuudella, kun IM 151-8 PN/DP CPU liitantamoduli resetoi muistikortin

automaattisesti, loistaen taman jdlkeen kiintedasti. Ohjelman lataus suoritetaan
SIMATIC Managerilla.

Muistikortin asentaminen (Kuvio 70) on kadyttédnoton kannalta ensiarvoisen tarkeaa.
Jos sen jattaa tekemattd, ei ET200S toimi lainkaan. Nain saattaa helposti kdyda, koska

muistikorttia ei toimiteta ET200S:n mukana, vaan se on tilattava erikseen.

SIEMERNS

]

uﬁ f@' i

PO RAAOOoO

Kuvio 70. Muistikortin asentaminen
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4.4 Sovellusohjelman kayttdéonotto

Sovellusohjelman kayttéonottamiseksi se on ensin ladattava ohjelmankehityslaitteelta

kohdelaitteeseen. Tata ennen on kuitenkin varmistettava seuraavat:

1. Ohjelmointilaitteen ja logiikan valilla taytyy olla toimiva liitynta.
2. Lohkojen lataamiseksi logiikkaan on sy6te STEP 7 oltava objektin
ominaisuuksien Use kohdassa (Kuvio 71).

Properties - Project E‘

General I Required 5 oftware Packages ]

Mame:

Storage Location: c:sprogram fileshsiemenststep P Fprojhsphing_Bhvsphinevb.s7p
Type: STEP 7 - Project

Use: STEF7? =

Project Language; Finnish

[ Can be opened under any Windows language settings [language neutral]

I
-
Aithar:
Date Created: 06/27/2013 08:44: 25 P
Lazt Modified: 0B/27/2013 09:04:55 PM
LComment:
e | __bop_|

Kuvio 71. SIMATIC Manager, ladatattavan objektin ominaisuudet

3. Kohdelogiikan CPU:n moodin valintakytkin on oltava asennossa, joka sallii
latauksen (Kuvio 69, 4. Moodin valintakytkin). STOP tai RUN-P. STOP-asentoa
suositellaan syysta, ettd RUN-P-asennossa ohjelma ladataan lohko kerrallaan.
Mikali vylikirjoitetaan vanhaa ohjelmaa voi syntya konflikteja, jos lohkon
parametrit ovat muuttuneet. STOP-moodissa suoritettu lataus ja niin sanottu
warm restart prosessoivat ensin OB100 kaynnistyslohkon. Jos kdynnistyslohkon
prosessointi onnistuu, vaihtaa CPU moodin RUN:iin ja sovellusohjelmien

suoritus kaynnistyy.



Lataus proseduuri on seuraavanlainen [13]:

1. Valitaan SIMATIC Managerissa objektit, jotka halutaan kaantaa ja ladata.
2. Valitaan SIMATIC Managerin PLC alasvetovalikosta komento: Compile and
Download Objects... (Kuvio 72), jolloin latausdialogi aukeaa (Kuvio 73).

L/ SIMATIC Manager - [SphinxV5 20130624 -- C:\Progra
& File Edit Insert JENeN View Options Window Help

= Bup Of modit
-0 No Source Upload Station to PG...

Drive r

Digplay Accessible Nodes

Diagnostic/Setting 4
PROFIBUS 4
Edit Ethernet Mode...

Kuvio 72. SIMATIC Manager, projektin kdantdminen ja lataaminen

E Compile and Download Objects

Selection table:
Objects Status ©Operating Mode Compile Download
1 #p Sphinx¥s 20130624 O O
200 cprt 0 O
lﬂ] Canfiguration undefined L]
T WinCC Flexible RT Undefined O O
SE cPU [ [l
Undefined O O
PLC not available O O
5 Undefned 0 0
E—j Connections undefined ] ]
[¥-z7] BaseSource O O
Bup Of modit O O
Mo Source: O O
Settings for Compilation/Diownload Update iew Log Select Objects
Edit... Status Dperating Made Select Al Deselect 4]l
I Status during Open
I Compile only ¥ Do ot load if compilation error is detected

Kuvio 73. SIMATIC Manager, kaannds- ja latausdialogi
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3. Jos asetusta Do not load if compilation error is detected ei ole tehty, ladataan
vain objektit joiden kdanndksen aikana ei ole tapahtunut virhettd. Asetuksen
ollessa paalld mitaan ei ladata, jos jonkin objektin kdanndksen aikana tapahtuu
virhe.
4. Compile ja Download sarakkeissa valitaan objektit, jotka halutaan ladata.

Napautetaan Start toimintonappainta ja seurataan ndyton ohjeita.

Sovellusohjelman kayttédnottamiseksi sen eri toiminnot testattiin yksitellen. Aluksi
kokeiltiin akselikohtaisia kasiajoa (jog). Kayttopaatteen paanaytolta (Kuvio 17) valittiin
toiminto Service ja avattiin kasiajosivu (Kuvio 19) painamalla toimintonappaintd Manual
paasivun alareunassa. Kun kunkin akselin Jog toimintondppinta painettiin, tuli kyseessa
olevan akselin liikkua niin kauan kuin nappdinta pidettiin painettuna tai saavutettiin
likealueen maksimi. Nappdimen pddstamisen tuli pysayttda liike. Mekanismin
likkumista seurattiin visuaalisesti kunnes oltiin varmoja siitd, ettd toiminto on
halutunlainen. Samalla varmistettiin kdyttopaatteeltd, ettd paikan ja nopeuden oloarvot
vastasivat asetettuja. Kasiajon jdlkeen koekaytettiin vield kohdepaikkaan ajo.
Kayttoliittyman padndytolta valittin - toiminto Manual ja avattiin kasiajosivu.
Kasiajosivun (Kuvio 19) kenttadn SETPOS syétettiin kohdepaikan asetusarvo, jolloin
mekanismi lahti liikkumaan sita kohti. Ajon aikana varmistettiin kayttopaatteeltd, etta
paikan ja nopeuden oloarvot vastasivat asetettuja ja etta mekanismi pysahtyi hallitusti
saavutettuaan kohdepaikan. Kasiajotestien lopuksi purkajan luukut ajettiin

nollapaikkoihinsa.

Kasiajojen jalkeen testattiin automaattiajo. Tata varten syétettiin ensin kayttopaatteen
Work Parameter sivulta (Kuvio 20) automaattiajon parametrit: sektoriluukkujen
avauskulma, purkajan minimi ja maksimi liikekulmat, ajoaika &ariasennosta toiseen ja
odotusaika  kohdepaikassa. Sitten  kadynnistettiin  automaattiajo  painamalla
toimintonappaintd Automatic. Mekanismi toteutti tyOkiertoa ja kayttdonoton testit
todettiin suoritetuiksi. Lopuksi vield otettiin projektista kopiot ja toimitettiin ne tyon

tilaajalle ja muille asianosaisille.
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5 Yhteenveto

Mielestani saavutin asetetut tavoitteet hyvin, vaikkakin tydn laajuudeksi asetettiin
jotakuinkin kolmen lopputydn maara. Valmiista dokumenttipohjista suunnittelutyéhon
ryhtyminen uuden tydkalun ominaisuuksien omaksumiseksi oli paljon nopeampaa kuin
niin sanotusti tyhjaltd pdydalta. Laitteistosuunnittelu valmistui suunnitellussa ajassa,
kaappivalmistaja rakensi ohjauskaapit tehtyjen dokumenttien pohjalta ilman
kohtalokkaita puutteita osaluettelossa ja toimitti ne konepajalle niin, etta kayttéonotto

voitiin aloittaa suunnitellusti.

Ohjelmoinnin aloittaminen kayttopaatteestéa antoi sopivan alkusysdyksen asiaan
paasemiseksi ja  mielenkiinnon  kohottamiseksi  vaikeampiin  ohjelmointeihin
ryhtymiseksi. Syntyi prosessi, joka itse loi jatkuvasti vastauksia synnyttamiinsa
kysymyksiin. Samalla testattiin kuinka idea valmiin ohjelmapohjan soveltamisesta
projektin ohjelmointitarpeiden tdyttamiseksi onnistuu kdytanndssa. Varsinkin tama
kokemus lienee hyddyllista tietoa Outotecille, kun menettelya lanseerataan laajempaan
kayttéon ja mietitdan miten dokumentoida ohjelmapohjaa riittavasti, jotta sen tapa
lahestyd automaation ohjelmointeja olisi kadyttdjalleen helpommin ja nopeammin
omaksuttavissa. Nyt puuttuva tieto siirtyi padasiassa kahdenvalisissa keskusteluissa,
mita jarjestelmdtoimintatavan kannalta ei voida pitda hyvaksyttavana. Kiitoksensa
ansaitsevat tyotoverit, jotka ystavallisesti pulmatilanteen ilmaantuessa tarjosivat avuksi
asiantuntemustaan. Kokemukseni perusteella toteaisin kuitenkin, ettda valmiin
ohjelmapohjan idea on kannatettava ja toimiva verrattuna tapaan, jossa jokainen

ohjelmoija toteuttaisi oman nakemyksensa.

Kayttdonotto konepajalla kaynnistyi kesdisessa 34 °C:n helteessa edeten kuitenkin
suunnitellusti laitteiston kayttédnotosta itse sovelluksen testaukseen ja havaintoihin
siitd, etta laitteisto toteuttaa spesifikaation mukaisia toimintoja.

Oman haasteensa raportoinnille asetti tydn laajuus ja siitd johtuva rajausten
tarpeellisuus. Kuinka esittdd asia sortumatta yksityiskohtien loputtomaan suohon?
Vastavalmistunut insinGori sijoittuu tydelamadn aluksi joihinkin ndista kolmesta
aihepiiristd ja kokemuksen karttuessa laajentanee tyonsa kuvaa tdssa esitetyn
kaltaiseksi. Mielestani tama raportti kuvaa riittavalla tarkkuudella ja sujuvasti millaista

tuollaisen tydn sisaltd voisi olla.
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Hyo6tyihin luettakoon myds taman raportin kayttokelpoisuus tulevassa kayttédnotossa
kaiken dokumentaation kokoavana. Ohjelmoidun toiminnallisuuden ymmartamisen
kannalta hyddyllisimpana pidan kappaletta: 3.7.11 Signaalin kulku operaattorilta
toimilaitteelle. Oma hydtynsa lienee my6s raportoinnin tuottamalla asian tuoreena

mielessa pitamiselld, kayttdonottoa loppuasiakkaan luona odotellessa.

Suurimpana kantona kaskessa pidan Siemensin harjoitus- tai testauslaitteiston puutetta
itse ohjelmointitydn aikana. Nyt ohjelmoinnit jouduttiin mielestédni tekemaan liian
pitkalle pimennossa ilman varmuutta halutusta toiminnallisuudesta. Projektin hoidon ja
aikataulun kannalta parasta olisi, ettd ohjelmointien toimivuus voitaisiin varmistaa sita
mukaa kun niita tehdaan ja jo ennen konepajatesteja. Miinus tasta lankeaa mielestani
Siemensille, jonka palvelurepertuaarista on hankalahkoa edes vuokrata sopivaa
laitteistoa tallaiseen tarkoitukseen. Kilpailijoilta sellainen jarjestyy kustannuksitta ja
ilman saksalaista byrokratiaa. Oma Iukunsa on my6s Siemensin tdydellistdkin
tdydellisempi dokumentaatio, joka pelkalla lukumaaralldaan aiheuttaa ikaan kuin tiedon
piilloutumista itseensd; puuta ei nde metsdltd. Ihmiset joita kuuntelin Siemensin
nettisivuilta dokumenttien etsimisen kayttokokemuksesta, implikoivat saaneensa vain
epavarmuuden siitd -onko tama juuri SE dokumentti jota etsin? Taman opinndytteen
Siemens lahteiden yhteenlaskettu sivumaara on 3948. Lisdksi on koko joukko muita
Siemensin dokumentteja joihin ei tdssa tydssa ole viitattu, mutta jotka ovat olleet

tarpeellisia asian omaksumiseksi.
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Liite 4
Simatic Step 7 ohjelmalistaus, purkajaluukun servo 1:n DB 1(5)
SphinxV5 20130624\CPU\IM151-8F PN/DP CPU\...\DB Distributorl
1 (* Copyright (C) Outokumpu tecnology, Espoo Finland
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N—

DATA_BLOCK "DistributorlDB"
TITLE = 'Distributor 1 DB'
VERSION : 1.1

10 AUTHOR : RKy

11

12 STRUCT

13

14 nModeCmd: // Main mode commands
15 STRUCT

16 bDummy08: BOOL; // Bit08:
17 bDummy09: BOOL; // Bit09:
18 bDummyl0: BOOL; // BitlO:
19 bDummyll: BOOL; // Bitll:
20 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:
21 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
22 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:
23 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:

O J o

Nej

24 bEStop: BOOL; // Bit00: EMERGENCY STOP
25 bStop: BOOL; // Bit0Ol: STOP

26 bService: BOOL; // Bit02: SERVICE

27 bAuUx: BOOL; // Bit03: AUX

28 bManu: BOOL; // Bit04: MANUAL

29 bSemi: BOOL; // Bit05: SEMI-AUTOMATIC
30 bAuto: BOOL; // Bit06: AUTOMATIC

31 bDummyQO7: BOOL; // Bit07:

32 END_STRUCT;

33

34 nModeSt: // Main mode status

35 STRUCT

36 bMoveOK: BOOL; // Bit08: Movement allowed
37 bbDummy09: BOOL; // Bit09:

38 bDummylO: BOOL; // BitlO0:

39 bDummyll: BOOL; // Bitll:

40 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:

41 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

42 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

43 pbDummyl5: BOOL; // Bitl5:

44 DbEStop: BOOL; // Bit00: EMERGENCY STOP
45 bStopped: BOOL; // Bit0l: STOPPED

46 bService: BOOL; // Bit02: SERVICE

47 bAuUXx: BOOL; // Bit03: AUX

48 bManu: BOOL; // Bit04: MANUAL

49 bSemi: BOOL; // Bit05: SEMI-AUTOMATIC
50 bAuto: BOOL; // Bit06: AUTOMATIC

51 bDummyO07: BOOL; // Bit07:

52 END_STRUCT;

53

54 nModeStForHMI: INT; // Main mode for HMI
55

56 nMachSt: // Machine status

57 STRUCT
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Simatic Step 7 ohjelmalistaus, purkajaluukun servo 1:n DB 2 (5)
58 bAlmAckCmd: BOOL; // Alarm acknowledgement command
59 bFltAckCmd: BOOL; // Fault acknowledgement command
60 bDummyl10: BOOL;

61 bDummyll: BOOL;

62 bDummyl2: BOOL;

63 bDummyl3: BOOL;

64 bDummyl4: BOOL;

65 bDummyl5: BOOL;

66 bReady: BOOL; // Ready

67 bRun: BOOL; // Run

68 bAlarm: BOOL; // Alarm

69 bAlarmAck: BOOL; // Unacknowledged alarm
70 bFault: BOOL; // Fault

71 bFaultAck: BOOL; // Unacknowledged fault
72 bDisable: BOOL; // Disable

73 bDummy05: BOOL;

74 bDummy06: BOOL;

75 bDummyQ07: BOOL;

76 END_STRUCT;

77

78 nMachStForHMI: INT; // Machine status for HMI
79

80 nAWl: // Alarm word 1

81 STRUCT

82 bDummy08: BOOL; // Bit08:

83 bDummy09: BOOL; // Bit09:

84 bDummylO: BOOL; // BitlO:

85 bDummyll: BOOL; // Bitll:

86 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:

87 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

88 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

89 bDummyl5: BOOL; // Bitlb:

90 bPosDevWith2TooHigh: BOOL; // Bit00: Pos deviation servo 2 too high
91 bDummyO01: BOOL; // BitO1:

92 bDummy02: BOOL; // Bit02:

93 bDummy03: BOOL; // Bit03:

94 bDummy04: BOOL; // Bit04:

95 bDummy05: BOOL; // Bit05:

96 bDummy06: BOOL; // Bit06:

97 bDummy07: BOOL; // Bit07:

98 END_STRUCT;

99

100 nAWlAck: // Unacknowledged Alarm word 1
101 STRUCT

102 bDummy08: BOOL; // Bit08:

103 bDummy09: BOOL; // Bit09:

104 bDummylO: BOOL; // BitlO0:

105 bDummyll: BOOL; // Bitll:

106 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:

107 bDummyl3: BOOL; // Bit03:

108 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

109 bDummyl5: BOOL; // Bitlb5:

110 bDummy00: BOOL; // Bit00:

111 bDummy0l: BOOL; // BitO1:

112 bDummyO2: BOOL; // Bit02:

113 bDummy03: BOOL;

114 bDummy04: BOOL; // Bit04:

115 bDummyO05: BOOL; // Bit05:

116 bDummyO6: BOOL; // Bit06:
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Simatic Step 7 ohjelmalistaus, purkajaluukun servo 1:n DB 3(5)
117 bDummyO7: BOOL; // Bit07:

118 END_STRUCT;

119

120 nAWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Alarm word dummy
121 nExtendAW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Alarm for HMI
122

123 nFWl: // Fault word 1

124 STRUCT

125 bDummy08: BOOL; // Bit08:

126 bDummy09: BOOL; // Bit09:

127 bDummyl0: BOOL; // BitlO:

128 bDummyll: BOOL; // Bitll:

129 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:

130 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

131 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

132 bDummylb5: BOOL; // Bitlb:

133 bServodrive: BOOL; // Bit00: Servodrive

134 bHomeNotOk: BOOL; // Bit0l: Home not Ok

135 bFollowingError: BOOL; // Bit02: Following error
136 bDummy03: BOOL; // Bit03:

137 bDummy04: BOOL; // Bit04:

138 bDummy05: BOOL; // Bit05:

139 bDummy06: BOOL; // Bit06:

140 bDummy07: BOOL; // Bit07:

141 END_STRUCT;

142

143 nFW1lAck: // Unacknowledged Fault word 1

144 STRUCT

145 bDummy08: BOOL; // Bit08:

146 bDummy09: BOOL; // Bit09:

147 bDummyl0: BOOL; // BitlO:

148 bDummyll: BOOL; // Bitll:

149 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:

150 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

151 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

152 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:

153 bDummy00: BOOL; // Bit00:

154 bDummyOl: BOOL; // BitO1l:

155 bDummy02: BOOL; // Bit02:

156 bDummy03: BOOL; // Bit03:

157 bDummy04: BOOL; // Bit04:

158 bDummy05: BOOL; // Bit05:

159 bDummy06: BOOL; // Bit06:

160 bDummy07: BOOL; // Bit07:

161 END_STRUCT;

162

163 nFWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Fault word dummy
164 nExtendFW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Fault for HMI
165

166 nEWl: // Event word 1

167 STRUCT

168 bDummy08: BOOL; // Bit08:

169 bDummy09: BOOL; // Bit09:

170 bDummylO: BOOL; // BitlO0:

171 bDummyll: BOOL; // Bitll:

172 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:

173 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

174 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

175 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:



176
177
178
179
180
181
182
183
184
185
186
187
188
189
190
191
192
193
194
195
196
197
198
199
200
201
202
203
204
205
206
207
208
209
210
211
212
213
214
215
216
218
219
221
222
223
224
228
229
230
231
232
233
234
235
236
237
238
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bDummy00: BOOL; // Bit00:
bDummy0l: BOOL; // BitOl:
bDummy02: BOOL; // Bit02:
bDummy03: BOOL; // Bit03:
bDummy04: BOOL; // Bit04:
bDummy05: BOOL; // Bit05:
bDummy06: BOOL; // Bit06:
bDummy07: BOOL; // Bit07:
END_STRUCT;
nEWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Event word dummy
nExtendEW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Event for HMI
nIWl: // I-Lock word 1
STRUCT
bDummy08: BOOL; // Bit08:
bDummy09: BOOL; // Bit09:
bDummyl0: BOOL; // Bitl0:
bDummyll: BOOL; // Bitll:
bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:
bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
bDummyl4: BOOL; // Bitl4:
bDummyl5: BOOL; // Bitl5:
bDummy00: BOOL; // Bit00:
bDummy0l: BOOL; // BitO1:
bDummy02: BOOL; // Bit02:
bDummy03: BOOL; // Bit03:
bDummy04: BOOL; // Bit04:
bDummy05: BOOL; // Bit05:
bDummy06: BOOL; // Bit06:
bDummy07: BOOL; // Bit07:
END_STRUCT;
nIWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // I-Lock word dummy
nExtendIW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended I-Lock for HMI
bHoming: BOOL; // Distributor 1 Homing start bit
nNegatSwingPar: INT; // Distributor swing position setpoint min
nPositSwingPar: INT; // Distributor swing position setpoint max
bDrvToSetPntCmd: BOOL; // Distributor 1 to setpoint command
bMechConnOpenCmd: BOOL; // Distributor mechanical connection open
nMoveFactorPar: REAL; // Adjustment factor
nWaitDelayPar: TIME; // Wait time at the end of movement [s]
nJogSpdNs: INT; // Distributor servo 1 jog forward speed
nHomeSpdNs : INT; // Distributor servo 1 homing speed.
nWorkSpdNs : INT; // Distributor servo 1 working speed.
nPosDevMarginPar: REAL; // Distributor pos deviation servo 1 and 2
//IN
bOnCmd: BOOL; // Drive On / Off command
bPosCmd: BOOL; // Positioning On /Off
bFStopCmd: BOOL; // Drive Fast stop (0 = FStop active)
bFwdCmd: BOOL; // Jog forward command
bFwdSt: BOOL; // Jog forward status
bBwdCmd : BOOL; // Jog backward command
bBwdSt: BOOL; // Jog backward status
nLADDR: INT; // Telegram first address from HW configuration
nPosNs: DINT; // Position setpoint
nVelNs: DINT; // Velocity setpoint

239
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240 fAccLimNs: REAL; // Acceleration override (%)

241 fDecLimNs: REAL; // Deceleration override (%)
242 fVelLimNs: REAL; // Velocity override (%)

243

244 //0UT

245 bRdAyOn: BOOL; // Drive ready for switch on (Enable)
246 bRdyRef: BOOL; // Drive ready for reference (Running)
247 bToPos: BOOL; // Positionning running

248 bOnPos: BOOL; // Target position reached

249 bAlmSt: BOOL; // Drive alarm status

250 bFltSt: BOOL; // Drive fault status

251 nAlm: INT; // Alarm code

252 nFlt: INT; // Fault code

253 nPosMe: DINT; // Position measurement

254 nvVelMe: DINT; // Velocity measurement

255

256 //Limits IN

257 bMinCmd: BOOL; // Trig min position

258 bMaxCmd: BOOL; // Trig max position

259 fMinPosNs: REAL; // Min position setpoint
260 fMaxPosNs: REAL; // Max position setpoint

261

262 //Limits IN OUt

263 fPosNs: REAL; // Position setpoint

264 nMinRaw: DINT; // Min position absolute value
265 nMaxRaw: DINT; // Max position absolute value
266

267 //Limits out

268 bFwdLimSt: BOOL; // Forward stop limit active

269 bBwdLimSt: BOOL; // Backward stop limit active

270 fPosMe: REAL; // Position measurement

271 nSpdNsDINT: DINT; // INT TO DINT muunnosta varten GatellLogicFB:ssd
272

273 END_STRUCT

274

275 BEGIN

276

277 fMinPosNs := -90.0; // Min position setpoint

278 fMaxPosNs := 90.0; // Max position setpoint

279 nMinRaw := L#150000; // Min position absolute value
280 nMaxRaw := L#1600000; // Max position absolute value
281 nVelNs := L#600; // Velocity setpoint

282

283 END_DATA_BLOCK
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SIMATIC SphinxVh 20130624%
CPUNIMLIS1-8F PN/DP CPUN...\FBlZ - <offline>

FB1l2 - <offline>

"DistributorlLogicFB" Distrikbutor 1 Main Logic FB
Name: Family:
Author: MHK RKy Version: 1.0
Block version: 2
Time stamp Code: 03/20/2014 02:50:13 PM
Interface: 07/03/2013 06:39:32 PM

Lengths (block/logic/data): 02870 01868 00062

IN 0.0
ouT 0.0
IN_0UT 0.0
STAT 0.0
Edge Array [1..16] Of Bool 0.0
bilm Array [l1..16] Of Bool Z.0
balmbck Array [1..16] Of Bool 4.0
bFlt Array [1l..16] Of Bool 6.0
bFltick Array [1..16] Of Bool 5.0
bTILock Array [1..16] Of Bool 1l0.0
Alarm01 eventExtensionFB 12.0
FaultOl eventExtensionFE 74.0
Ewent0l eventExtensionFh 136.0
ILockOl eventExtensionFB 133.0
LimitOl LinitFE Z260.0
Position JinaPosFB 405.0
Valuelimitsietting PosLinFEB 496,10
TEMF 0.0
MarginMax DInt 0.0
MarginMin DInt 4.0
Margin Real .0
DiztributorlactPosInReal Real 1z.0
InBange Bool 1a.0
Plug Eool 16.1
Accel Mord 13.0
Decel Mord 20.0
SpdOwerRide Mord 22.0
Ahz AdjDone Bool 24.0
AhsHomelone Bool 24.1
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Block: FB12

Distributorl FB

NOTES:

Rewiszion History :

Copyright (C) Outokumpu tecnology, Espoo Finland

Metwark: 1

L#ValueLimitsSetting
—EN
"Distribut
or1DE".
bMinCwuwd —bMinCnd
"Distribut
or1DE".
bMaxCud —bMaxCnd
"Distribut
ar1DE™.
nFPosMe —=nFaosRamhe
"Distribut
orlDE".
fMinPosNs —fHinPosNs "Distribut
arlDE™.
"Distribut bFwdLinft=bFudlLinit
orlDE".
fMaxPosNz —LHaxPosls "Distribut
arlDE".
"Distribut bEwdLimft—bBwdlLin3t
or1DE".
frosNz —fFPosl= "Distribut
arlDE™.
"Iistribut nPoskawls-nPosis
or1DE™.
nMink aw —nMink aw "Distribut
orlDE™".
"Distribut fPosMe— £PaosHe
orlDE".
nMaxPaw —nMaxRaw ENO-
Network: 2 Jog forward / backward
&
"GlobalDE™ &
B ON—
"Distribut
orlDE™.
bFwdCmd e— "Distribut
or 1DE".
"Distribut bFwdit
orlDE™. =
bFwdLim% £ —j —
&
"Distribut
orlDE™.
bBwdCmd — "Distribut
or 1DE".
"Distribut bEwdSt
orlDB™. =
bEwdLim3 € — —
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WNetwork: 3 Speed HMI zetting [deg/s] to conwert into rph

4,7.2013/REy

Lizdsin téAman jotta voisin syictdd HMI: 1td oman nopeuden joggausta ja
praikka-ajoa wvarten sekf kayctid tydkierrossa jaksonajasta laskettua nopeutta.
HMI: 1ltd sydtteet yksikdssa [degss] Joten siirretddn syditteet munttujalle
nSpdNsDINT, rpm:ksi mmttamista wvarten.

HOOM! nWorkipdNs nopeusasetus paikoitusajoa warten., Tydkierron aikainen nopeus
lasketaan jaksonajasta FB Seqll:zssi.

»=1
"Distribut
arlDE™.
bFudSt —
"Distribut
or1DE™. I_II
bBwdSt —  40) "Digtribut
orlDE".
"Distribut 0UT=n3pdi sDINT
orlDE™.
nJog3pdis —IN ENO—
I I
CEN "Distribut
orlDE".
"Distribut 0UT—n5pdN=DINT
orlDE™.
nWorkipdils —IN ENO—
Network: 4 Drive On / Off command
CHP <1
"WorkTaskD
B,
nitep[l] —IN1
==1
0—INz —
"MainDB".
ntlode 3.
hiervice —
"MainDB".
nMode St.
hManu — "Distribut
orlDE".
"MainDB". hiOnCud
nMode St. =
hiuto — —
Network: & Positioning On A0EE£
CHP <1
"WorkTaskD
B".
nitep[l] —IN1
&
0—INz —
"MorkTaskD
B, ==1
b 12PosCmd — — "Distribut
or ILE™.
"MainDB". hFosCnd
nMode3t. =
bManu — —
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Network: & Jrale degsz into rpm

3.7.153/RKy
Distributor 1:
- Jecondary wheel 1 radius &0 [mm].

- Secondary wheel 2 radius 540 [nm]

NOTE: Here used walue 1 for niecWheellRadDINT so far.
. NOTE: Here used walue 1 s0 far.
NOTE: Here used walue 1 for nideclheelZRadDINT so far.

L TScaleipdFeedFC™
—EN

"Disztribut phegrValT
arlDE™. a3caleDIN
nSpdNsDINT —T

mGeariD IN
L#z278 —T
mTimeSpan
L#60 —DINT

mireviceCo
L#10—nstDINT

mFullTrnT
L#360 —nDegDINT

mieciheesl

L#1 —I1RadDINT
nicaled

mieclheesl

L#l —Z2RadDINT ENO

"Distribut
orlDE™.
—nvellls
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|Netwu:|1:k: 7

#Position
L "Iistribut
—EN or1DE".
WEAv0n—hRdy0n
"Distribut
orlDB™. "Distribut
bhinCond —h0OnCund orlDE™.
bRdyFe fi- bRdyOn
"Distribut
& orlDBE™. "Distribut
"EStopit” — bPosCnud —hbFPosCnd orlDE™.
bToPos—bToPos
Meo. o FitopCnd
"Iistribut
"Distribut orlDE™.
orlDE™. hinPos—biOnPos
hFwdit —hFrd
"Iistribut
"Distribut or1DE™.
orlDE™. balnSt—bialnit
bEwd3t —hBwd
"Distribut
258 —nLADDR or1DE".
hFl1tit=hFltit
"Distribut
orlDB™. "Distribut
nFosls —nPosls orlDE™.
nilm—ndlm
"Distribut
orlDE™. "Iistribut
nvells —nVellNs or1DE".
nFltg—nFlt
l.000000e+
002 —ficcLimNs "Iistribut
or1DE".
l.000000e+ nPosMe—nFosMe
002 —flecLinN=
"Iistribut
1.000000e+ or1DE".
002 —fVellLinN= nvelMe—nvelle
ENO-
[Wetwork: B ALARM |
[Wetwork: 9 FAULT |
Network: 10 I-LOCK
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Alarm extension module

|I-Ietw0rk: 11

L #hlarn0l
—EN
"Distribut
orlDE™.
nMachit.
balwhckCnd —bRstCud #bilnick[l
bUnack 3t ]

T#23 —nOnTime

bEventSt—#bilm[ 1]

"Distribut
ar1DE™. "Distribut
niil —nEW arlDE™.
nEx tendilil [
"Iistribut nEEW-1]
ar1DE™.

nAWlick —nUnickEW

END

Network: 12 Fault extension module
L #FaulcOl
—EN

"Distribut
orlDE".
nMachit.

bFltickCnd —bRstCud #hFltack[l

bTndck 5t ]

T#25 —ninTime

bEventit- #bF1le[1]

"Distriburc
or1DE". "Distribut
nFWl —nEW orlDE™.
nEx tendFi[
"Distriburc nEET-11]
or1DE".

nFillick —nlnAckETW

END

MNetwork: 13

Event extension module

L #¥EventOl
—EN
"GlobalDE" L hlndck St~
LE_ON —hEstCmd
hEventic—
T#Z5 —n0OnTime
"Distribut
"Distribut arlDE".
or1DE™. nEx tendEW[
nEWL —nEW nEEW-11]
—nInkckEW ENO-
Network: 14 I-Lock extension module
| #ILockOl
—EN
"FlobalDE" L bUnicksc—
_E_ 0N —bRstlnd

bEventit— #hILock [1]

T#ZE —ninTime

"Distribut
"Distribut or1IDE".
or IDE" . nExtendIW[
Il =——nEW nEEN= 1]

—hlTnAckEW

ENO—
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|Net.w0rk: 15 Reset of alarm/fault acknowledgement commarnd

"GlobalDE"
.BE_ON—

"Digtribut
arlDE".
nMachit.
hialmdckCnd
R

"Iistribut
arlDE™.
nMachit.
bFltackCmd
2]

Network: 16 Status for HMI : BEADY TO 3TART

#bhILack[1]—C
#hILack[2] =]
#bILock[3]—C

#bILock[ 4] —C

"Distribut
arlDE™.
nMachit.

bReady

MNetwark: 17 Gdtatus for HMI : RUN
"Distribut
& orlDE".
"Distribut nMachit.
or1DE". hEun
nMachit. =
bRun —
Network: 18 Alarm actiwve
»=1
#hilm[1] —
"Distribut
#biln[2] — orlDE".
nMachitc.
#halwm[ 3] — bilarm
#hilm[ 4] —
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|Netwc-1:k: 19 Unacknowledged alarm active |
=1
#bhhlmick [l
1—
#bialmick[2 ‘
]_
"Distribut
#hhlmick[3 orlDE™.
— nMachit.
hilarmbck
#hhluick[4 =
]_
Network: 20 Fault actiwe
==1
#bFlc[l] —
"Distribut
#bFlc[2] — orlDE™.
| nMachSt.
#hF1t[3] — hFault
#hFlc[ 4] — —l
Network: Z1 Tnacknowledged fault actiwve
=1
#bFltick[l
1 —
#bFltick[2 ‘
]_
"Distribut
#hFltick([3 orlDE™.
1— nMachbt.
hFaultick
#hFltick([4 =
]_
Network: 22 Disable
"Distribut
& orlDE™.
"Iistribut nMachi3t.
or1DE™. bliizable
nMachit. =
bhiisable —
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Network: 23

Machine status for

HMT svymhol

"Distribut
or1DE™.
nMachst.
bReady

"Distribut
or1DE™.
nMachst.
bRun

"Distribut
orlDE™.
nMachit.

bilarm

"Distribut
orlDE™.
nMachit.
bhilarmbck

"Distribut
or1DE™.
nMachst.

bFault

"Distribut
orlDE™.
nMachit.
bFaultiack

"Distribut
orlDE™.
nMachit.

L "StatusForHmiFC™
—EN

—bReady
—bFun
—biln
—balndck
—hFlt

—bFltick

nitatus

"Distribut
orlDE™.
nMachitFor
-HNI

bligable—bDisable END

Network: 24

Default handling of the ENO output

This network has to be the last one of the function

SET
GAVE
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SphinxV5 20130624\CPU\IM151-8F PN/DP CPU\...\DB Distributor?2
1 (* Copyright (C) Outokumpu tecnology, Espoo Finland

R e S e  ——————
3 NOTES
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N—

DATA_BLOCK "Distributor2DB"
TITLE = 'Distributor 2 DB'
VERSION : 1.1

10 AUTHOR : RKy

11

12 STRUCT

13

14 nModeCmd: // Main mode commands
15 STRUCT

16 bDummy08: BOOL; // Bit08:
17 bDummy09: BOOL; // Bit09:
18 bDummyl0: BOOL; // BitlO:
19 bDummyll: BOOL; // Bitll:
20 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:
21 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
22 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:
23 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:

O J o

Nej

24 bEStop: BOOL; // Bit00: EMERGENCY STOP
25 bStop: BOOL; // Bit0Ol: STOP

26 bService: BOOL; // Bit02: SERVICE

27 bAuUx: BOOL; // Bit03: AUX

28 bManu: BOOL; // Bit04: MANUAL

29 bSemi: BOOL; // Bit05: SEMI-AUTOMATIC
30 bAuto: BOOL; // Bit06: AUTOMATIC

31 bDummyQO7: BOOL; // Bit07:

32 END_STRUCT;

33

34 nModeSt: // Main mode status

35 STRUCT

36 bMoveOK: BOOL; // Bit08: Movement allowed
37 bbDummy09: BOOL; // Bit09:

38 bDummylO: BOOL; // BitlO0:

39 bDummyll: BOOL; // Bitll:

40 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:

41 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

42 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

43 pbDummyl5: BOOL; // Bitl5:

44 DbEStop: BOOL; // Bit00: EMERGENCY STOP
45 bStopped: BOOL; // Bit0l: STOPPED

46 bService: BOOL; // Bit02: SERVICE

47 bAuUXx: BOOL; // Bit03: AUX

48 bManu: BOOL; // Bit04: MANUAL

49 bSemi: BOOL; // Bit05: SEMI-AUTOMATIC
50 bAuto: BOOL; // Bit06: AUTOMATIC

51 bDummyO07: BOOL; // Bit07:

52 END_STRUCT;

53

54 nModeStForHMI: INT; // Main mode for HMI
55

56 nMachSt: // Machine status

57 STRUCT
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58 bAlmAckCmd: BOOL; // Alarm acknowledgement command
59 bFltAckCmd: BOOL; // Fault acknowledgement command
60 bDummyl10: BOOL;

61 bDummyll: BOOL;

62 bDummyl2: BOOL;

63 bDummyl3: BOOL;

64 bDummyl4: BOOL;

65 bDummyl5: BOOL;

66 bReady: BOOL; // Ready

67 bRun: BOOL; // Run

68 bAlarm: BOOL; // Alarm

69 bAlarmAck: BOOL; // Unacknowledged alarm
70 bFault: BOOL; // Fault

71 bFaultAck: BOOL; // Unacknowledged fault
72 bDisable: BOOL; // Disable

73 bDummy05: BOOL;

74 bDummy06: BOOL;

75 bDummyQ07: BOOL;

76 END_STRUCT;

77

78 nMachStForHMI: INT; // Machine status for HMI
79

80 nAWl: // Alarm word 1

81 STRUCT

82 bDummy08: BOOL; // Bit08:

83 bDummy09: BOOL; // Bit09:

84 bDummylO: BOOL; // BitlO:

85 bDummyll: BOOL; // Bitll:

86 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:

87 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

88 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

89 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:

90 bPosDevWith2TooHigh: BOOL; // Bit00: Pos deviation servo 2 too high
91 bDummy01: BOOL; // Bit01:

92 bDummy02: BOOL; // Bit02:

93 bDummy03: BOOL; // Bit03:

94 bDummy04: BOOL; // Bit04:

95 bDummy05: BOOL; // BitO05:

96 bDummy06: BOOL; // Bit06:

97 bDummy07: BOOL; // Bit07:

98 END_STRUCT;

99

100 nAWlAck: // Unacknowledged Alarm word 1
101 STRUCT

102 bDummy08: BOOL; // Bit08:

103 bDummy09: BOOL; // Bit09:

104 bDummylO: BOOL; // BitlO0:

105 bDummyll: BOOL; // Bitll:

106 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:

107 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

108 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

109 bDummyl5: BOOL; // Bitlb5:

110 bDummy00: BOOL; // Bit00:

111 bDummy0l: BOOL; // BitO1:

112 bDummyO2: BOOL; // Bit02:

113 bDummy03: BOOL; // Bitl3:

114 bDummy04: BOOL; // Bit04:

115 bDummyO05: BOOL; // Bit05:

116 bDummyO6: BOOL; // Bit06:
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117 bDummyO7: BOOL; // Bit07:

118 END_STRUCT;

119

120 nAWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Alarm word dummy
121 nExtendAW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Alarm for HMI
122

123 nFWl: // Fault word 1

124 STRUCT

125 bDummy08: BOOL; // Bit08:

126 bDummy09: BOOL; // Bit09:

127 bDummyl0: BOOL; // BitlO:

128 bDummyll: BOOL; // Bitll:

129 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:

130 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

131 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

132 bDummylb5: BOOL; // Bitlb:

133 bServodrive: BOOL; // Bit00: Servodrive

134 bHomeNotOk: BOOL; // Bit0l: Home not Ok

135 bFollowingError: BOOL; // Bit02: Following error
136 bDummy03: BOOL; // Bit03:

137 bDummy04: BOOL; // Bit04:

138 bDummy05: BOOL; // Bit05:

139 bDummy06: BOOL; // Bit06:

140 bDummy07: BOOL; // Bit07:

141 END_STRUCT;

142

143 nFW1lAck: // Unacknowledged Fault word 1

144 STRUCT

145 bDummy08: BOOL; // Bit08:

146 bDummy09: BOOL; // Bit09:

147 bDummyl0: BOOL; // BitlO:

148 bDummyll: BOOL; // Bitll:

149 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:

150 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

151 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

152 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:

153 bDummy00: BOOL; // Bit00:

154 bDummyOl: BOOL; // BitO1l:

155 bDummy02: BOOL; // Bit02:

156 bDummy03: BOOL; // Bit03:

157 bDummy04: BOOL; // Bit04:

158 bDummy05: BOOL; // Bit05:

159 bDummy06: BOOL; // Bit06:

160 bDummy07: BOOL; // Bit07:

161 END_STRUCT;

162

163 nFWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Fault word dummy
164 nExtendFW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Fault for HMI
165

166 nEWl: // Event word 1

167 STRUCT

168 bDummy08: BOOL; // Bit08:

169 bDummy09: BOOL; // Bit09:

170 bDummylO: BOOL; // BitlO0:

171 bDummyll: BOOL; // Bitll:

172 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:

173 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

174 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

175 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:
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176 bDummy00: BOOL; // Bit0O0:

177 bDummyO0l: BOOL; // BitOI1:

178 bDummy02: BOOL; // Bit02:

179 bDummy03: BOOL; // Bit03:

180 bDummy04: BOOL; // Bit04:

181 bDummy05: BOOL; // Bit05:

182 bDummy06: BOOL; // Bit06:

183 bDummy07: BOOL; // Bit07:

184 END_STRUCT;

185

186 nEWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Event word dummy
187 nExtendEW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Event for HMI
188

189 nIWl: // I-Lock word 1

190 STRUCT

191 bDummy08: BOOL; // Bit08:

192 bDummy09: BOOL; // Bit09:

193 bDummylO: BOOL; // BitlO:

194 bDummyll: BOOL; // Bitll:

195 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:

196 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

197 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

198 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:

199 bDummy00: BOOL; // Bit00:

200 bDummyOl: BOOL; // BitOIl:

201 bDummyO2: BOOL; // Bit02:

202 bDummyO03: BOOL; // Bit03:

203 bDummyO4: BOOL; // Bit04:

204 bDummyO5: BOOL; // Bit05:

205 bDummy06: BOOL; // Bit06:

206 bDummy07: BOOL; // Bit07:

207 END_STRUCT;

208

209 nIWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // I-Lock word dummy
210 nExtendIW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended I-Lock for HMIT
211

212 bHoming: BOOL; // Distributor 1 Homing start bit
213 nNegatSwingPar: INT; // Distributor swing position setpoint min
214 nPositSwingPar: INT; // Distributor swing position setpoint max

215 bDrvToSetPntCmd: BOOL; // Distributor 1 to setpoint command
216 bMechConnOpenCmd: BOOL; // Distributor mechanical connection open
217

218 nMoveFactorPar: REAL; // Adjustment factor

219 nWaitDelayPar: TIME; // Wait time at the end of movement [s]
220

221 nJogSpdNs: INT; // Distributor servo 1 jog forward speed
222 nHomeSpdNs: INT; // Distributor servo 1 homing speed.

223 nWorkSpdNs: INT; // Distributor servo 1 working speed.

224 nPosDevMarginPar: REAL; // Distributor pos deviation servo 1 and 2
228

229 //IN

230 bOnCmd: BOOL; // Drive On / Off command

231 bPosCmd: BOOL; // Positioning On /Off

232 bFStopCmd: BOOL; // Drive Fast stop (0 = FStop active)
233 bFwdCmd: BOOL; // Jog forward command

234 bFwdSt: BOOL; // Jog forward status

235 bBwdCmd: BOOL; // Jog backward command

236 bBwdSt: BOOL; // Jog backward status

237 nLADDR: INT; // Telegram first address from HW configuration
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// Position setpoint

// Velocity setpoint

// Acceleration override (%)
// Deceleration override (%)
// Velocity override (%)

// Drive ready for switch on (Enable)
// Drive ready for reference (Running)
// Positionning running

// Target position reached

// Drive alarm status

// Drive fault status

// Alarm code

// Fault code

// Position measurement

// Max position absolute value

// Trig min position
// Trig max position
// Min position setpoint
// Max position setpoint

// Position setpoint
// Min position absolute value

// Forward stop limit active
// Backward stop limit active
// Position measurement

// Muuttuja INT TO DINT muunnosta varten

238 nPosNs: DINT;
239 nVelNs: DINT;
240 fAccLimNs: REAL;
241 fDecLimNs: REAL;
242 fVellLimNs: REAL;
243

244 //0U0T

245 bRdAyOn: BOOL;
246 bRdyRef: BOOL;
247 bToPos: BOOL;
248 bOnPos: BOOL;
249 bAImSt: BOOL;
250 bF1tSt: BOOL;
251 nAlm: INT;
252 nFlt: INT;
253 nPosMe: DINT;
254 nVelMe: DINT;
// Velocity measurement
255

256 //Limits IN

257 bMinCmd: BOOL;
258 bMaxCmd: BOOL;
259 fMinPosNs: REAL;
260 fMaxPosNs: REAL;
261

262 //Limits IN OUt
263 fPosNs: REAL;
264 nMinRaw: DINT;
265 nMaxRaw: DINT;
266

267 //Limits out

268 bFwdLimSt: BOOL;
269 bBwdLimSt: BOOL;
270 fPosMe: REAL;
271 nSpdNsDINT: DINT;
272

273 END_STRUCT

274

275 BEGIN

276

277 END_DATA BLOCK

Liite 6
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SIMATIC

SphinxVs 20130624
CPIM IM151-8F PM/DP CPUY...“FE13 - <offline-

FB13 - <offline>

"DisztributorZLlogicFE™
Hame :
Author: MNHE FEy

Time =tamp Code:
Interface:

Distributor & Main Logic FE
Family:
Yersion: 1.0
Block version: &
0372072014 02:52:26 FM
06 /2772013 09:01:35 FM

Lengths (hlockflogicsdata): 02542 01554 00034

IN

ouT

IN OUT

3TAT
Edge
bhilm
balmick
hFlc
hFlcick
bILock
&larmil
Faultol
Ewentil
ILockOl
Limit0Ol
Position
Valuelimitshetting

TEMEFP
HarginMax
HarginMin

Hargin

DizcributorZictPozInReal

InRange
Plug

Looel

Decel
SpdlwverRide
Ahz_AdiDone

AhzHonelDone

0.
0.0
0.0
0.0
Array [1l..16] 0Of Bool 0.0
Array [l..l6] Of Eool zZ.0
Array [l..l6] Of Eool 4.0
Array [l..l6] Of Eool 6.0
Array [l..l6] Of Eool S.0

Array [l..l6] 0Of Bool 10.0

eventExtensionFb 1z.0
eventExtensionFb 74.0
eventExtensionFb 136.0
eventExtensionFB 198.0
LimitFBE 260.0
FE 105 4ans. o
PosLinFBE 4965.0
0.0
DLInt 0.0
DLInt 4.0
Feal 5.0
Real 1z.0
Eool 1a.0
Eool la.1
Word 15.0
Word 20.0
Word 2z2.0
Eool 24.0
Eool 24.1
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Block: FB13

Distributor2 FB

Copyright

HOTES:

{C) Outokumpu tecnology, Espoo Finland

Revision History :

Network: 1

L#ValueLimitsSetting
—EN
—bhMinCwmd
—bMaxCmd
"Distribut
orZDE".
nkozMe —nPosRavle
"Distribut
orlDE".
fMinPosNs —fMinPosNs "DIistribut
arZDE".
"Distribut bFydlin&t-hFwdLinit
orlDE".
fMax PosNs —fMaxPosNs "DIistribut
arzZDE".
"Distribut bEwdLinSt=bEwdLim%t
orlDE".
fPosNs —LPosllz "Distribut
orZDE™.
"Distribut nFosRawls—nPoshs
orlDE".
nMinkaw —nMinRaw "Iistribut
arZDE".
"Distribut fPosHe- £Poste
orlDE".

nMaxPaw —nMaxBaw

ENO-

Network: 2

Jog forward / backward

"GlobalDE"
.E_ON

[ ]

L

"Iistribut
orlDBE™.
bFwdCmd =—

"Iistribut
orZDB™.
bFwdL imf €t —

"Distribut
ar2DE".
hFwdSt

[ ]

"Iistribut
orlDB™.
bEwdCmd —

"DIistribut
orz2DB".

bEwdL inSt —C

"Distribut
orZDE".
bEwd3
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|I-Ietw0rk: 3

#Position
L "Distribut
—EN orZDE".
bRAw0nt~bRdyOn
"Distribut
arlDE™. "Distribut
bOnCumd =——b0nCond or=2DB".
bhERAyRe f- bR dy0n
"DIistribut
& arlDE™. "Distribut
"EStopStT — bPosCmd —bPosCnd orZDEBE™.
bhToPos-hbToPos
Me0.0 FitopCmd
"Distribut
"DIistribut or ZDE".
arZDE™. hinPos-binPoz
bFud3t —hFud
"Distribut
"DIistribut orZDE".
arZDE™. balnie-bhilmic
bEwdS & —hbBwd
"Distribut
282 —nLADDR orZDE".
hFltSt=hFltit
"Distribut
arlDE™. "Distribut
nlosls —nlosls or ZDE".
naln-niln
"DIistribut
arlDE™. "Distribut
nvellls —nVellNs or ZDE".
nFlt-nFlt
l.000000e+
002 —ficcLiuMNs "Disztribut
orZDE".
l.000000e+ nkosMe-nloslte
002 —fhecLiulNs
"Distribut
1.000000e+ orZDE".
002 —fVelLinbs nvelMe-nvelle
ENO-
MNetwork: 4 ALARM
Network: 5 FAULT

MNetwork: 6 I-LOCK
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|I-Ietwork: 7 Llarm extension module |
L #ilarn0l
—EN
"Distribut
orZDE".
nMachit.
hilmdckCmd —bRstCnd #hilmhck[ 1
bUnLckSe- ]

T#25 —ninTime

bEventit— #bilm[ 1]

"Distribut
orZDE". "DIistribut
nAWl —nEW arZDE".
nEx tern dal [
"Distribut nEEW-11]
orzZDE".
naMlick —nUnickEW ENO~—
Network: & Fault extension module
L #Faulell
—EN
"Distriburc
orZDE".
nMachit.
bFltickCmd —bRstCmd #bFltack[1l
bTlndck 3t ]

T#25 —ninTime

bEventit- #bF1le[1]

"Distriburc
orZDE". "Distribut
nFWl —nEW orZDE".
nEx tendFi[
"Distriburc nEET-11]
orZDE".
nFillick —nlUnickEW ENO—
MNetwork: 9 Event extension module
L #Event0l
—EN
"GlobalDE" L bhlndck 5=
BE_ON—bE=stCnd
bEventit—
T#25 —n0nTine
"Iistribut
"Distribut arZDE™.
orZDE". nEx tendEW [
nEWL —nEW nEEW-1]
—hnickEW ENO-
Network: 10 I-Lock extension module
‘ #ILockOl
—EN

"GlcbalDB" L
.B_ON —bRstCmd

blndckit—

| bEventStl ghILodk [1]

THZE —nInTime

"Distribut
"Dristribut orZDE".
orEDE". nExtendIW]
1T =——nETT nEE

— U AckEW

wl
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|Hettmrk: 11 Reset of alarm/fault acknowledgement command |
"Distribut
orZDE™.
nMachit.
& balwickCnd
"GlobalDE™ R
B0 —
"Distribut
orZDE".
nMachit.
bFltackCnd
R
Network: 12 Status for HMI : READY TO 3TART
&
#bILock[1l] —C
"DIistribut
#bILock[Z] = orzDE™.
nMachic.
#hILock[ 3] —C hRead:
#hILock[ 4] —C —l
Netwark: 13 dtatus for HMI : RUN
"DIistribut
& orZDE™.
"Distribut nMachit.
orZLE". hFRun
nMachst. =
bRumn —
Network: 14 Llarm actiwve
=1
#hilm[1] —
"Distribut
#bhilul[ 2] — orZDB".
nMachit.
#balum[ 3] — balarm
#balul 4] —
MNetwork: 15 Unacknowledyed alarm active
==1
#oilmack([l
1 —
#Fhilnick[2 ‘
]_
"Disztribut
#Fhalndck [3 orzZDB".
]1— ntachit.
hilarmick
#oilnack[4 =
]_
MNetwork: 16 Fault actiwve
=1
#bF1t[1] —
"Iistribut
#bF1L[ 2] — orZDE".
nMachit.
#hF1t[3] — hFault
#bF1t[4] —
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|I-Ietw-:-rk: 17 Unacknowledged fault active |
=1

#bFltack([l
]

#bhFltack([2
]

"Distribut
#hFlcick[3 orZDBE".
] nMachit.
bhFaultack
#hFlcick[4 =
]
Network: 18 Disahble
"Distribut
& arZDE".
"Distribut nMachit.
orZDE™. bIisahble
nMachit. =
bDizable —
Network: 19 Machine status for HMI symbol
L "StatusForHwiFC"
—EN
"Distribut
aorZDE".
nMachit.
hReady —hReady
"Disztribut
orZDE™.
nMachit.
bRun —bRun
"Distribut
orZDE™.
nMachst.
bilarm—hilm
"Distribut
orZDE™.
nMachst.

bilarmick —bilndck

"Distribut
arZDE".
nMachit.
bFault —hFlt

"Distribut
orZDE™.
nMachit.
hFaultick —hFltick

"Distribut
orZDE™.
nMachst.
hDizable —hDisable

nitatus|

END

"Distribut

orZDB™.

nMachStFor
- HNI

Network: Z0 Default handling of the ENO output

This network has to be the last one of the function

SET
SAVE
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w

NOTES

(G2t

Revision History :

6
7 DATA BLOCK "GatelDB"
8

TITLE = 'Gate 1 DB'
9 VERSION 1.1
10 AUTHOR RKy
11
12 STRUCT
13
14 nModeCmd: // Main mode commands
15 STRUCT

16 bDummy08:
17 bDummy09:
18 bDummylO:
19 bDummyll:
20 bDummyl2:
21 bDummyl3:
22 bDummyl4:
23 bDummyl5:
24 bEStop:
25 bStop:

26 bService:
27 bAux:

28 bManu:

29 bSemi:

30 bAuto:

31 bDummyQ07:

BOOL; // Bit08:

BOOL; // Bit09:

BOOL; // BitlO:

BOOL; // Bitll:

BOOL; // BitlZ2:

BOOL; // Bitl3:

BOOL; // Bitl4:

BOOL; // Bitl5:

BOOL; // Bit00: EMERGENCY STOP
BOOL; // Bit0l: STOP

BOOL; // Bit02: SERVICE

BOOL; // Bit03: AUX

BOOL; // Bit04: MANUAL

BOOL; // Bit05: SEMI-AUTOMATIC
BOOL; // Bit06: AUTOMATIC
BOOL; // Bit07:

32 END_STRUCT;

34 nModeSt:
35 STRUCT
36 bMoveOK:
37 bDummy09:
38 bDummylO:
39 bDummyll:
40 bDummyl2:
41 bDummyl3:
42 bDummyl4:
43 bDummylb5:
44 DbEStop:
45 bStopped:
46 bService:
47 bAux:

48 bManu:

49 bSemi:

50 bAuto:

51 bDummyQ07:

// Main mode status

BOOL; // Bit08: Movement allowed
BOOL; // Bit09:

BOOL; // BitlO:

BOOL; // Bitll:

BOOL; // BitlZ2:

BOOL; // Bitl3:

BOOL; // Bitl4:

BOOL; // Bitl5:

BOOL; // Bit00: EMERGENCY STOP
BOOL; // Bit0l: STOPPED

BOOL; // Bit02: SERVICE

BOOL; // Bit03: AUX

BOOL; // Bit04: MANUAL

BOOL; // Bit05: SEMI-AUTOMATIC
BOOL; // Bit06: AUTOMATIC
BOOL; // Bit07:

52 END_STRUCT;

54 nModeStForHMI: INT; // Main mode for HMI

56 nMachSt:

// Machine status
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57
58
59
60
61
62
63
64
65
66
67
68
69
70
71
72
73
74
75
76
77
78
79
80
81
82
83
84
85
86
87
88
89
90
91
92
93
94
95
96
97
98
99
100
101
102
103
104
105
106
107
108
109
110
111
112
113
114
115

STRUCT
bAlmAckCm
bF1tAckCm
bDummy10:
bDummyll:
bDummy12:
bDummy13:
bDummy14:
bDummy15:
bReady:
bRun:
bAlarm:

bAlarmAck:

bFault:

bFaultAck:

bDisable:
bDummy05:
bDummy06:
bDummy07:
END_STRUC

nMachStFo

nAWl: //
STRUCT

bDummy08:
bDummy09:
bDummy10:
bDummyll:
bDummy12:
bDummyl3:
bDummyl4:
bDummy15:
bDummy00 :
bDummyO01:
bDummy02 :
bDummy03:
bDummy04 :
bDummy05:
bDummy06 :
bDummy07 :
END_STRUC

nAWlAck:
STRUCT

bDummy08:
bDummy09:
bDummy10:
bDummyl1l:
bDummy12:
bDummy13:
bDummy1l4:
bDummy15:
bDummy00 :
bDummyO01 :
bDummy02 :
bDummy03:
bDummy04 :
bDummy05:

d: BOOL; // Alarm acknowledgement command
d: BOOL; // Fault acknowledgement command
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL; // Ready
BOOL; // Run
BOOL; // Alarm
BOOL; // Unacknowledged alarm
BOOL; // Fault
BOOL; // Unacknowledged fault
BOOL; // Disable
BOOL;
BOOL;
BOOL;
T;
rHMI: INT; // Machine status for HMI

Alarm word 1

BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
T;

Bit08:
Bit09:
BitlO0:
Bitll:
Bitl2:
Bitl3:
Bitl4:
Bitlh:
Bit0O0:
BitO01:
Bit02:
Bit03:
Bit04:
Bit05:
Bit06:
Bit07:

// Unacknowledged Alarm word 1

BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;

/S
/S
/7
/7
/7
/S
/S
/7
/7
/7
/S
/S
/7
/7

Bit08:
Bit09:
BitlO0:
Bitll:
Bitl2:
Bit03:
Bitl4:
Bitlh:
Bit0O0:
Bit01:
Bit02:
Bit03:
Bit04:
Bit05:

Liite 8
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116 bDummyO6: BOOL; // Bit06:
117 bDummyO7: BOOL; // Bit07:
118 END_STRUCT;
119
120 nAWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Alarm word dummy
121 nExtendAW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Alarm for HMI
122
123 nFWl: // Fault word 1
124 STRUCT
125 bDummy08: BOOL; // Bit08:
126 bDummy09: BOOL; // Bit09:
127 bDummyl0: BOOL; // BitlO:
128 bDummyll: BOOL; // Bitll:
129 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:
130 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
131 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:
132 bDummylb5: BOOL; // Bitlb:
133 bServodrive: BOOL; // Bit00: Servodrive
134 bHomeNotOk: BOOL; // Bit0l: Home not Ok
135 bFollowingError: BOOL; // Bit02: Following error
136 bDummy03: BOOL; // Bit03:
137 bDummy04: BOOL; // Bit04:
138 bDummy05: BOOL; // BitO05:
139 bDummy06: BOOL; // Bit06:
140 bDummy07: BOOL; // Bit07:
141 END_STRUCT;
142
143 nFWlAck: // Unacknowledged Fault word 1
144 STRUCT
145 bDummy08: BOOL; // Bit08:
146 bDummy09: BOOL; // Bit09:
147 bDummyl0: BOOL; // BitlO:
148 bDummyll: BOOL; // Bitll:
149 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:
150 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
151 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:
152 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:
153 bDummy00: BOOL; // Bit00:
154 bDummyOl: BOOL; // BitO1l:
155 bDummy02: BOOL; // Bit02:
156 bDummy03: BOOL; // Bit03:
157 bDummy04: BOOL; // Bit04:
158 bDummy05: BOOL; // Bit05:
159 bDummy06: BOOL; // Bit06:
160 bDummy07: BOOL; // Bit07:
161 END_STRUCT;
162
163 nFWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Fault word dummy
164 nExtendFW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Fault for HMI
165
166 nEWl: // Event word 1
167 STRUCT
168 bDummy08: BOOL; // Bit08:
169 bDummy09: BOOL; // Bit09:
170 bDummylO: BOOL; // BitlO0:
171 bDummyll: BOOL; // Bitll:
172 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:
173 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
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174
175
176
177
178
179
180
181
182
183
184
185
186
187
188
189
190
191
192
193
194
195
196
197
198
199
200
201
202
203
204
205
206
207
208
209
210
211
212
213
214
215
216
217
218
219
220
221
222
223
224
225
226
227
228
229
230
231
232

bDummyl4: BOOL; //
bDummyl5: BOOL; //
bDummy00: BOOL; //
bDummy01l: BOOL; //
bDummy02: BOOL; //
bDummy03: BOOL; //
bDummy04: BOOL; //
bDummy05: BOOL; //
bDummy06: BOOL; //
bDummy07: BOOL; //
END_STRUCT;

nEWDummy: ARRAY[1.
nExtendEW: ARRAY[1.

Bitl
Bitl
Bit0
Bit0
Bit0
Bit0
Bit0
Bit0
Bit0
Bit0

.61
Ny

nIWl: // I-Lock word 1

STRUCT

bDummy08: BOOL; //
bDummy09: BOOL; //
bDummyl10: BOOL; //
bDummyll: BOOL; //
bDummyl2: BOOL; //
bDummyl3: BOOL; //
bDummyl4: BOOL; //
bDummyl5: BOOL; //
bDummy00: BOOL; //
bDummy01l: BOOL; //
bDummy02: BOOL; //
bDummy03: BOOL; //
bDummy04: BOOL; //
bDummy05: BOOL; //
bDummy06: BOOL; //
bDummy07: BOOL; //
END_STRUCT;

nIWDummy: ARRAY[1.
L. 4]

nExtendIW: ARRAY[1

Bit0
Bit0
Bitl
Bitl
Bitl
Bitl
Bitl
Bitl
Bit0
Bit0
Bit0
Bit0
Bit0
Bit0
Bit0
Bit0

.6]

4:
5:
0:
1:
2:
3:
4:
5:
6:
7:

OF WORD;
OF WORD;

8:
9:
0:
1:
2:
3:
4:
5:
0:
1:
2:
3:
4:
5:
6:
7:

OF WORD;
OF WORD;

// Event word dummy
// Extended Event for HMI

// I-Lock word dummy
// Extended I-Lock for HMI

1 Homing start bit

1 position setpoint min
1 position setpoint max
1 to setpoint command

Liite 8
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// Gate 1 servo jogging forward speed

1 servo homing speed.
1 working speed

Drive Fast stop (0 = FStop active)

bHoming: BOOL; // Gate
nNegatSwingPar: INT; // Gate
nPositSwingPar: INT; // Gate
bDrvToSetPntCmd: BOOL; // Gate
bMechConnOpenCmd: BOOL; //

nMoveFactorPar: REAL; // Adjustment factor
nWaitDelayPar: TIME; //

nJogSpdNs: INT;

nHomeSpdNs : INT; // Gate
nWorkSpdNs: INT; // Gate
nPosDevMarginPar: REAL; //

//IN

bOnCmd : BOOL; // Drive On / Off command
bPosCmd: BOOL; // Positioning On /Off
bFStopCmd: BOOL; //

bFwdCmd: BOOL; // Jog forward command
bFwdSt: BOOL; // Jog forward status
bBwdCmd : BOOL; // Jog backward command
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233 bBwdSt: BOOL; // Jog backward status

234 nLADDR: INT; // Telegram first address from HW configuration
235 nPosNs: DINT; // Position setpoint

236 nVelNs: DINT; // Velocity setpoint

237 fAccLimNs: REAL; // Acceleration override (%)

238 fDecLimNs: REAL; // Deceleration override (%)

239 fvVellLimNs: REAL; // Velocity override (%)

240

241 //oUuT

242 bRdyOn: BOOL; // Drive ready for switch on (Enable)
243 bRdyRef: BOOL; // Drive ready for reference (Running)
244 bToPos: BOOL; // Positionning running

245 bOnPos: BOOL; // Target position reached

246 bAImSt: BOOL; // Drive alarm status

247 bF1tSt: BOOL; // Drive fault status

248 nAlm: INT; // Alarm code

249 nFlt: INT; // Fault code

250 nPosMe: DINT; // Position measurement

251 nVelMe: DINT; // Velocity measurement

252

253 //Limits IN

254 bMinCmd: BOOL; // Trig min position

255 bMaxCmd: BOOL; // Trig max position

256 fMinPosNs: REAL; // Min position setpoint

257 fMaxPosNs: REAL; // Max position setpoint

258

259 //Limits IN OUt

260 fPosNs: REAL; // Position setpoint

261 nMinRaw: DINT; // Min position absolute value

262 nMaxRaw: DINT; // Max position absolute value

263

264 //Limits out

265 bFwdLimSt: BOOL; // Forward stop limit active

266 bBwdLimSt: BOOL; // Backward stop limit active

267 fPosMe: REAL; // Position measurement

268 nSpdNsDINT: DINT; // Muuttuja INT TO DINT muunnosta varten
269

270 END_STRUCT

271

272 BEGIN

273

274 fMinPosNs := 0.0; // Min position setpoint

275 fMaxPosNs := 180.0; // Max position setpoint

276 nMinRaw = L#240000; // Min position absolute value
277 nMaxRaw = L#-400000; // Max position absolute value
278 nVelNs := L#600; // Velocity setpoint

279

280

END_DATA BLOCK
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SIMATIC

SphinxVs 20130624Y

CPI IM151-5F PN/DP CPUA...\FBE14 - <offlinex

FBl14 - <offline>

"FatelLogicFE™
Hame :
Ruthor: MHE REy

Time =tam Code:
Interface:

Yersion:
Block version: &

03/20/2014 0z2:53:58 PH
07 /0342013 04:50:54 PH
ooos:z

Lengths (hlockflogicfdata):

IN

oiT

IN 00T

STAT
Edge
bilm
bilmdck
bFlt
bFltick
bILock
AlarmOl
Faultol
EwventOl
ILocknl
Limit0l
Position
ValueLinitsSetting

TEMF
MarginMax
MarginMin
Margin
FateldctPosInReal
InRange
Plug
Accel
Decel
Spd0verFide
Abs &djlone

AbzHomelone

Data Type

Arravy
Arravy
Arravy
Arravy
Arravy
Arravy

0Z880

[1.
[1.
[1.
[1.
[1.
[1.

161
161
161
161
161
161

1.0

013G

0t
0t
0t
0t
0t
0t

eventExtensionFE

eventExtensionFE

eventExtensionFE

eventExtensionFE

Limi tFE

3inaPosFB

PosLinFE

DInt
DInt
Feal
Feal
Eoaol
Eool
Word
Word
Word
Bool
Bool

Fate 1 Main Logic FE
Family:

0.
Bool 0.
Bool (2.
Bool 4.
Bool (6.
Bool (&,
Bool 10.
1z
74.

1]
1]
1]

13a.
193.
2a0.
403.
494,

o.o
o.o
4.0
.0
1.
16,
16.
13.
20.
22,
24,
24,

R olo o O = O O

o oo O O

Comment

Block: FB1l4 Gatel FB

HOTE3:
Fewision History :

Copyright (C) Outokunpu tecnology, Espoo Finland




Liite 9

Simatic Step 7 ohjelmalistaus, sektoriluukku 1 servon LogicFB 2 (7)

|Hetw0rk: 1

i)

"GatelDE".
bMinCwd —bMinCmd

"GatelDE".
bMaxCwud —bMaxCnd

"GatelDE".
nPozMe —nFosRawMe

"GatelDE".
fMinrtosNs —fMinPosNs

"GatelDE".
fMax Posls —fMaxFosHs

"GatelDE".
frosNs —fFPosl=

"GatelDE".
nMinkaw —nMinkaw

"GatelDE".
nMaxk aw —nMaxBan

L#ValueLimitsSetting

"GatelDE".
bFwdLinit-bFwdlinit

"FatelDET.
bEwALimAt—hEwdLinit

"GatelDB".
nPosRawvls—nPosNs

"GatelDE".
fPosMe— £FosHe

ENO-

Netyork: 2 Jog forward / backward
A
"ZlokbalDE" &
B _ON—
"GatelDE" .
b FwdCnd — "Gate1DE".
b Frdie
"GarelDE" . =
bFwdlimSt — —
&
"GatelDE" .
bEwdCrd — "GatelDE".
bEwdsc
"GatelDE" . =
bEwdLindt — —
Network: 3 Speed HMI setting [deg/s] to convert into rpm

3.7.2013/REy

Lizdsin taman jotta wolsin sydttdada HMI: 1td oman nopeuden joggausta ja

raikka-ajoa wvarten.

HMI:1ltd syotteet yksikdssd [degss] joten siirretddn sydtteet muuttujalle
nGpdN=DINT, rpm:ksi mouttamista varten.

=

»=1
"GatelDE".
bFwdit —
"GatelDE".
bEwdit —

"GatelDE".

bPosCumd —C —EN

"FatelDE".

&
—{
"GatelDB".
bPosCmd — —EN
"GatelDE".

nJog5pdls —IN

T T
iy

ENO

T D1

OTIT]

nifork SpdNs —IN ENO

"GatelDB".
FnipdlsDINT

"FatelDE".
=n3pdNsDINT
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|I-Ietw-:-rk: 4

Drive On / Off command

CMP T
"Work TaskD
B".
nitep[l] —IN1
»=1
0—INzZ —
"MainDE".
nMaode 5.
hiervice —
"MainDE".
nMaode 5.
hManu —
"GatelDE".
"MainDEB". hinCud
nMode 3t. =
hiuto — —
Network: 5 Positioning 0On /fOEL
CHP -1
"MorkTaskD
BE".
nitep[l] —INl
&
0—INZ —
"WorkTaskD
E". »=1
bzlPosCmd — —
"GatelDB".
"MainDBE". bPosCmd
nModeit. =
bHManu — —
WNetwork: o Scale deg/s into rpm
3.7.13/REy
Gate 1:

- Secondary wheel 1 radius 80 [mm].
HNOTE: Here used walue 1 for nSeclWheel lRadDINT so far.
- Jecondary wheel Z radius 160 [nm].
HNOTE: Here used walue 1 for nieclheel ZRadDINT so far.

HOTE: Here used walue 1 so far.

L "EcalefpdFeedFCT
—EN

mhegrValT
"FatelDE". o5caleDIN

nApdlsDINT —T
mGeariDIN

L#z278 —T
mTimeSpan

L#60 —DINT

mheviceCo

L#10—nstDINT

mFullTrn

L#360 —nDegDh INT

mieciihesl

L#l —1RadDINT

n3eciheel

L#l —ZRadDINT

nicaled

"GatelDE".
—n¥ells

ENO
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|Hetwork: 7 |

L #Fozition
—EN

"GatelDE".
"GatelDE". bR dy On—bRdyin
binCwd —bh0OnCnd
"GatelDB".
"GatelDE". bRAyRefl- bRdyOn
bPozCud —bFosCnd
"GatelDEB".
"EA3topit” —bF3topCnd bToPos—bTolPos
"GatelDE". "GatelDE".
bFwd3it —hFud bOnPos—-b0OnPos
"GatelDE". "GatelDB".
bEwd 3t —bBwd biAlw3t—-bilnit
306 —nLADDR "GatelDEB".
bFlt3t-bFltic
"GatelDE".
nPozlNs —nPosNsz "GatelDE".
nidlw—niln
"GatelDE".
nVells —nWVellls "GatelDE".
nFlt-nFlt
1.000000e+
002 —faccLinNs "GatelDB".
nPFosMe~nFosMe
1.000000e+
002 —fLecLinlNs "GatelDB".
nVelMe—nVelMe
1.000000e+
002 —EVelLinmNs ENO—
Metwark: & ALARM
Network: 9 FAULT
MNetwork: 10 I-LOCK
Network: 11 Alarm extension module
L #hlarm0l
—EN
"GatelDE".
nMachit. #hilmick[ 1l
bilndckCnd —bRstCud blnhck3c- ]
T#25 —ninTime hEwventit— #bdlm[ 1]
"GatelDE". "GatelDE".
NAW] =——=nEl nEx tendall [
nEEW- 1]
"GatelDE".
ndWlAck —nUndckEW ENO-
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|I-Ietw-:-rk: 1z Fault extension module |
L FFaultll
—EN
"GatelDE".
nMachit. #bFltick[l
bFltickCmnd =—=bRstCmd bUndck 5t ]
T#z3 —n0OnTime bEvent3t— #bF1t[ 1]
"GatelDE". "GatelDE".
nFWl —nEW nEx tendFi [
HEET11]
"Gate1DEB".
nFilick —hUnkckEW ENO-

Metwork: 13

Event extension maodule

L #Event 0l
—EN
"GlobalDE" L bUndck St—
.B_ON —bRstCmd
bEwventSt~
T#ZS5 —nInTime
"GatelDE".
"GatelDE". nEx tendEW [
nEWl —nEW nEEW- 1]
—nUnAckEW ENO-
Network: 14 I-Lock extension module
L #ILack0l
—EN
"GlobalDE™ L bUndck St~
.B_0ON —bRstCud
bEventit—#hILock[1l]
T#25 —ninTine
"FatelDB".
"GatelDE". nEx tendIW [
nIWl —nEW nEEN-1]
—nlUnickEW ENO~
Network: 15 Fezset of alarm/fault acknowledgenent conmand
"GatelDE".
niachit.
& bilmdckCnd
"GlobalDBE™ R
BN —
"GatelDE™.
nMachit.
bFltackCnd
R

Network: 16

Status for HMI

READY TO START

#hILack[1] —]

#hTLock[ 2] —C "GatelDBET.
nMachst.
#hILock[3] bReady

#hILack[ 4] —
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[Hetwork: 17 Status for HMI : RUN
"GatelDB".
& nMachit.
"GatelDE". bFun
nMachit. =
bRun —
Network: 18 Alarm actiwve
==1
#halm[ 1] —
#hilm[ 2] — "GatelDB".
nMachit.
#bAlum[ 3] — bhlarm
#balul[ 4] —
Metwork: 19 Unacknowledyed alarm actiwe
=1
#bilnick[1l
]

#halmick[2
1

#hilmick[3 "GatelDE".
] nMachit.
bilarmhck
#bilnick[4 =
]
Network: 20 Fault actiwve
=1
#bF1t[1] —|
#bFle[2] — "GatelDE".
| nMachst.
#bF1tc[ 3] —| hFault
#bFlc[4] —
Network: Z1 Uhacknowledged fault actiwve
=1
#hFlcick[l
]_
#bFlcick[2 ‘
]_
#bFlcick[3 ‘ "GatelDE".
] — nMachit.
bFaultick
#bFlcick[4 =
]_
Network: 22 Dizable
"GatelDE".
& nMachSt.
"GatelDE". hl'isable
nMachit. =
hDizahle —
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|Hetwork: 23

Machine status for

HMI symbol

"GatelDE".
nMachit.
bReady

"GatelDE".
nMachit.
bEun

"GatelDE".
nMachit.
hilarm

"GatelDE".
nMachit.
bilarmdck

"GatelDE".
nMachit.
hFault

"GatelDE".
nMachit.
bFaultick

"GatelDE".
nMachit.
hDizable

L TStatusForHwiFC™
—EN

—hFeady
—bFRun
—bhiln
—hilnkck
—hFlt

—hFlthck

nitatus

—hDizahle END

"GatelDE".
nMachitFor
—HNMI

Netmwork: 24

Default handling of the ENO output

Thiz network has to be the last one of the function

SET
SAVE
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SphinxV5 20130624\CPU\IM151-8F PN/DP CPU\...\DB Gate2

(G2 TN

O J o

NeJ

11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57

(* Copyright (C) Outokumpu tecnology, Espoo Finland

NOTES

DATA BLOCK "GateZDB"

TITLE = 'Gate 2 DB'
VERSION 1.1

AUTHOR RKy

STRUCT

nModeCmd: // Main mode commands

STRUCT

bDummy08: BOOL; // Bit08:

bDummy09: BOOL; // Bit09:

bDummyl0: BOOL; // BitlO0:

bDummyll: BOOL; // Bitll:

bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:

bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

bDummyl5: BOOL; // Bitlbh:

bEStop: BOOL; // Bit00: EMERGENCY STOP
bStop: BOOL; // Bit0Ol: STOP

bService: BOOL; // Bit02: SERVICE

bAux: BOOL; // Bit03: AUX

bManu: BOOL; // Bit04: MANUAL

bSemi : BOOL; // Bit05: SEMI-AUTOMATIC
bAuto: BOOL; // Bit06: AUTOMATIC
bDummy07: BOOL; // Bit07:

END_STRUCT;

nModeSt: // Main mode status

STRUCT

bMoveOK: BOOL; // Bit08: Movement allowed
bDummy09: BOOL; // Bit09:

bDummyl10: BOOL; // Bitl10:

bDummyll: BOOL; // Bitll:

bDummyl2: BOOL; // Bitl2:

bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

bDummyl5: BOOL; // Bitl5:

bEStop: BOOL; // Bit00: EMERGENCY STOP
bStopped: BOOL; // Bit0l: STOPPED
bService: BOOL; // Bit02: SERVICE

bAux: BOOL; // Bit03: AUX

bManu: BOOL; // Bit04: MANUAL

bSemi: BOOL; // Bit05: SEMI-AUTOMATIC
bAuto: BOOL; // Bit06: AUTOMATIC
bDummy07: BOOL; // Bit07:

END_STRUCT;

nModeStForHMI: INT; // Main mode for HMI
nMachSt: // Machine status

STRUCT

Liite 10
1(5)
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58
59
60
61
62
63
64
65
66
67
68
69
70
71
72
73
74
75
76
77
78
79
80
81
82
83
84
85
86
87
88
89
90
91
92
93
94
95
96
97
98
99
100
101
102
103
104
105
106
107
108
109
110
111
112
113
114
115
116

bAlmAckCm
bF1tAckCm
bDummy10:
bDummyll:
bDummy1l2:
bDummy13:
bDummy14:
bDummy15:
bReady:
bRun:
bAlarm:

bAlarmAck:

bFault:

bFaultAck:

bDisable:
bDummy05:
bDummy06:
bDummyQ07:
END_STRUC

nMachStFo

nAwWl: //
STRUCT

bDummy08:
bDummy09:
bDummy10:
bDummyll:
bDummy1l2:
bDummy13:
bDummyl4:
bDummyl5:
bDummy00 :
bDummyO01:
bDummy02 :
bDummy03:
bDummy04 :
bDummy05:
bDummy06 :
bDummy07:
END_STRUC

nAWlAck:
STRUCT

bDummy08:
bDummy09:
bDummy10:
bDummyl1l:
bDummy12:
bDummy13:
bDummy1l4:
bDummy15:
bDummy00 :
bDummyO01:
bDummy02 :
bDummy03:
bDummy04 :
bDummy05:
bDummy06 :

d: BOOL; // Alarm acknowledgement command
d: BOOL; // Fault acknowledgement command
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL; // Ready
BOOL; // Run
BOOL; // Alarm
BOOL; // Unacknowledged alarm
BOOL; // Fault
BOOL; // Unacknowledged fault
BOOL; // Disable
BOOL;
BOOL;
BOOL;
T;
rHMI: INT; // Machine status for HMI

Alarm word 1

BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
T;

Bit08:
Bit09:
Bitl0:
Bitll:
Bitl2:
Bitl3:
Bitl4:
Bitlh:
Bit0O0:
BitO01:
Bit02:
Bit03:
Bit04:
Bit05:
Bit06:
Bit07:

// Unacknowledged Alarm word 1

BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;
BOOL;

/7
/S
/S
/7
/7
/7
/S
/S
/7
/7
/7
/S
/S
/7
/7

Bit08:
Bit09:
BitlO0:
Bitll:
Bitl2:
Bitl3:
Bitl4:
Bitlh:
Bit0O0:
BitO01:
Bit02:
Bit03:
Bit04:
Bit05:
Bit06:

Liite 10
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117 bDummyO7: BOOL; // Bit07:
118 END_STRUCT;
119
120 nAWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Alarm word dummy
121 nExtendAW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Alarm for HMI
122
123 nFWl: // Fault word 1
124 STRUCT
125 bDummy08: BOOL; // Bit08:
126 bDummy09: BOOL; // Bit09:
127 bDummyl0: BOOL; // BitlO:
128 bDummyll: BOOL; // Bitll:
129 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:
130 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
131 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:
132 bDummylb5: BOOL; // Bitlb:
133 bServodrive: BOOL; // Bit00: Servodrive
134 bHomeNotOk: BOOL; // Bit0l: Home not Ok
135 bFollowingError: BOOL; // Bit02: Following error
136 bDummy03: BOOL; // Bit03:
137 bDummy04: BOOL; // Bit04:
138 bDummy05: BOOL; // Bit05:
139 bDummy06: BOOL; // Bit06:
140 bDummy07: BOOL; // Bit07:
141 END_STRUCT;
142
143 nFW1lAck: // Unacknowledged Fault word 1
144 STRUCT
145 bDummy08: BOOL; // Bit08:
146 bDummy09: BOOL; // Bit09:
147 bDummyl0: BOOL; // BitlO:
148 bDummyll: BOOL; // Bitll:
149 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:
150 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
151 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:
152 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:
153 bDummy00: BOOL; // Bit00:
154 bDummyOl: BOOL; // BitO1l:
155 bDummy02: BOOL; // Bit02:
156 bDummy03: BOOL; // Bit03:
157 bDummy04: BOOL; // Bit04:
158 bDummy05: BOOL; // Bit05:
159 bDummy06: BOOL; // Bit06:
160 bDummy07: BOOL; // Bit07:
161 END_STRUCT;
162
163 nFWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Fault word dummy
164 nExtendFW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Fault for HMI
165
166 nEWl: // Event word 1
167 STRUCT
168 bDummy08: BOOL; // Bit08:
169 bDummy09: BOOL; // Bit09:
170 bDummylO: BOOL; // BitlO0:
171 bDummyll: BOOL; // Bitll:
172 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:
173 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
174 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:
175 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:



176
177
178
179
180
181
182
183
184
185
186
187
188
189
190
191
192
193
194
195
196
197
198
199
200
201
202
203
204
205
206
207
208
209
210
211
212
213
214
215
216
217
218
219
220
221
222
223
224
228
229
230
231
232
233
234
235
236
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bDummy00: BOOL; // Bit00:
bDummy01l: BOOL; // BitO01:
bDummy02: BOOL; // Bit02:
bDummy03: BOOL; // Bit03:
bDummy04: BOOL; // Bit04:
bDummy05: BOOL; // Bit05:
bDummy06: BOOL; // Bit06:
bDummy07: BOOL; // Bit07:
END_STRUCT;
nEWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Event word dummy
nExtendEW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Event for HMI
nIWl: // I-Lock word 1
STRUCT
bDummy08: BOOL; // Bit08:
bDummy09: BOOL; // Bit09:
bDummyl0: BOOL; // Bitl0:
bDummyll: BOOL; // Bitll:
bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:
bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
bDummyl4: BOOL; // Bitl4:
bDummyl5: BOOL; // Bitl5:
bDummy00: BOOL; // Bit00:
bDummy0l: BOOL; // BitO1:
bDummy02: BOOL; // Bit02:
bDummy03: BOOL; // Bit03:
bDummy04: BOOL; // Bit04:
bDummy05: BOOL; // Bit05:
bDummy06: BOOL; // Bit06:
bDummy07: BOOL; // Bit07:
END_STRUCT;
nIWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // I-Lock word dummy
nExtendIW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended I-Lock for HMI
bHoming: BOOL; // Gate 2 Homing start bit
nNegatSwingPar: INT; // Gate 2 position setpoint min
nPositSwingPar: INT; // Gate 2 position setpoint max
bDrvToSetPntCmd: BOOL; // Gate 2 to setpoint command
bMechConnOpenCmd: BOOL; //
nMoveFactorPar: REAL; // Adjustment factor
nWaitDelayPar: TIME; //
nJogSpdNs: INT; // Gate 2 jogging forward speed
nHomeSpdNs : INT; // Gate 2 homing speed.
nWorkSpdNs : INT; // Gate 2 working speed.
nPosDevMarginPar: REAL;
//IN
bOnCmd : BOOL; // Drive On / Off command
bPosCmd: BOOL; // Positioning On /Off
bFStopCmd: BOOL; // Drive Fast stop (0 = FStop active)
bFwdCmd : BOOL; // Jog forward command
bFwdSt: BOOL; // Jog forward status
bBwdCmd: BOOL; // Jog backward command
bBwdSt: BOOL; // Jog backward status
nLADDR: INT; // Telegram first address from HW configuration

237
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238
239
240
241
242
243
244
245
246
247
248
249
250
251
252
253
254
255
256
257
258
259
260
261
262
263
264
265
266
267
268
269
270
271
272
273
274
275
276
277
278
279
280
281
282
283

//
//
//
/S
/S

//
/S
/S
//
//
//
/7
/7
//
/7

/7
//
//
//

//
//
/7

/S
/S
/7

// Muuttuja INT TO DINT muunnosta varten

.0;
:= L#780000; // Min position absolute value
:= L#-50000; // Max position absolute value

nPosNs: DINT;
nVelNs: DINT;
fAccLimNs: REAL;
fDecLimNs: REAL;
fVellLimNs: REAL;
//0UT

bRdAyOn: BOOL;
bRdyRef: BOOL;
bToPos: BOOL;
bOnPos: BOOL;
bAImSt: BOOL;
bF1tSt: BOOL;
nAlm: INT;
nFlt: INT;
nPosMe: DINT;
nVelMe: DINT;
//Limits IN
bMinCmd: BOOL;
bMaxCmd: BOOL;
fMinPosNs: REAL;
fMaxPosNs: REAL;
//Limits IN OUt
fPosNs: REAL;
nMinRaw: DINT;
nMaxRaw: DINT;
//Limits out
bFwdLimSt: BOOL;
bBwdLimSt: BOOL;
fPosMe: REAL;
nSpdNsDINT: DINT;
END_STRUCT

BEGIN

fMinPosNs := 0.0;
fMaxPosNs := 180
nMinRaw

nMaxRaw

nVelNs := L#600;

END_DATA BLOCK

Position setpoint
Velocity setpoint
Acceleration override (%)
Deceleration override (%)
Velocity override (%)

Drive ready for switch on (Enable)
Drive ready for reference (Running)
Positionning running

Target position reached

Drive alarm status

Drive fault status

Alarm code

Fault code

Position measurement

Velocity measurement

Trig min position
Trig max position
Min position setpoint
Max position setpoint

Position setpoint
Min position absolute value
Max position absolute value

Forward stop limit active
Backward stop limit active
Position measurement

// Min position setpoint
// Max position setpoint

// Velocity setpoint

Liite 10
5(3)
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SIMATIC SphinxVs Z0130624%
CPIY IM151-8F FM/DP CPUN...4"FE1S - <offlines-

FB15 - <offline>

"FateiLogicFE™ Fate 2 Main Logic FE
Hame : Family:
Author: MHE_REw Version: 1.0
Block version: 2
Time stamp Code: 03/20/42014 02:55:05 MM
Interface: 0770372013 06:25:59 PH

Lengths (blockflogicfdata): 02873 01375 00062

Comment
1]
OuT 0.0
IN_0UT a.0
STAT 0.0
Edge Array [l..l16] Of Bool|0.0
bilm Arravy [l..16] Of Bool|2.0
bailmbck Arravy [l..16] Of Bool|d.0
bFlt Arravy [l..16] Of Bool|6.0
bFltick Arravy [l..16] Of Bool|5.0
bILock Arravy [l..16] Of Bool|l0.0
Alarmil eventExtensionFE 12.0
FaultOl eventExtensionFE 74.0
Ewentil eventExtensionFE 136.0
ILockOl eventExtensionFE 195.0
Limit0l LimitFE 260.0
Pozition 3inaPosFE ang.0
ValuelLimitsietting PosLinFE 496.0
TEMF 0.0
MarginMax DInt n.o
MarginMin DInt 4.0
Margin Real g.0
GateZdctPosInReal Feal 12.0
InRange Eool l1&6.0
P lug Bool la.1
Accel Word 1.0
Decel Word 20.0
SpdOverRide Word 22.0
Abhs adiDone Eool Z24.0
AhsHomeDone Bool 24,1

Block: FB15 Gate? FB

Copyright (C) Outokumpu tecnology, Espoo Finland

NOTE3:
Rewviszion History :
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|Hettmrk: 1

1)

"GateZDE".
bMinCmd —bHinCnd

"GateZDE".
bMaxCmd —bMaxCmd

"GateZDE".
nFkozMe —nPosRavle

"GateZDE".
flinPosNs —fHMinPosls

"GateZDE".
fMax Posls —fMaxPosls

"GateZDE".
fPosNs —ftrosN=

"GateZDE".
niinFaw —niinRaw

"GatezDE".
nMaxPawy —nMaxBRan

L#ValueLimitsSetting

"FateZDE".
bFwdLim3t-bFudLin3t

"GateZDBE".
bEwdLim3t-bBwdLin3t

"GateZDEB".
nFosRawls-nPosls

"GateZDEB".
frosMe- £PosHe

ENO-

HNetwork: 2

Jog forward / backward

&
"GlobalDBE"

&
JB_0M—
"GateZDE"
bFudCnd — "GatezDE".
hFwdst
"ZareZDE" =
bFwdlimSt — —
A
"FareZDE" .
BB Cd — "Gat=ZDEB".
hEwdSt
"ZatefDE" =
bEwdLimSt - —
Network: 3 Gpeed HMI setting [degss] to convert into rpm

3.7.2013/REy

Lisdsin tiAwmdn jotta wvoisin svottd& HMI: 1td oman nopeuden joggausta ja

paikka-ajoa warten.

HMI: 1tcd syitteet vksikdssd [degss] joten siirretddn syitteet muuttujalle
nApdMNsDINT, rpm:ksi muuttanista varten.

=

=1
"GateiDE".
bFuditc —
"GateZDB".
bEwd3t —

"GateiDET.
bPosCmd —

"GateZDE".

&
—2
"GateZDB".
hPosCmd —
"GateZDE".

nJogipdiz —IN

I I
L EN "GatezDE".

0T n3pdNsDINT

ENO-

hl_m
—Fn "GatezDE".

nWork SpdNs —IN

ENOF

00T n3pdNsD INT




Liite 11

Simatic Step 7 ohjelmalistaus, sektoriluukku 2 servon LogicFB 3 (7)

|Het.wm:k: 4

Driwve On ¢ Off command

"MorkTaskD
B.

nitep[l] —IN1

0—INz —

CHF <1

"MainDE".
ntlode3t.
biervice —

"MainDB".
nMode3t.
bManu —

"MainDE".
ntlode 3,
biauto —

"GateZDE".

binCnd

MNetwork: 5

Positioning On /fO0f££

"WorkTaskD
BT,

nitep[l] —IN1

CHP <>I1

0—INZ —

"WWorkTaskD
BE”.

bhGZPosCond —

"MainlE".
nModei3t.

bManu —

"GateZDE".
bPosCond

HNetwork: 6

Goale deg/s into rpm

3. 7. 13/REy
Gate 2:

- Secondary wheel 1 radius 80 [mm].
NOTE: Here used walue 1 for nfeclWheellRadDINT so far.
- Secondary wheel 2 radius 160 [wmn].
NOTE: Here used walue 1 for nfeclWheelZRadDINT so far.

NOTE: Here used walue 1 so far.

nbegrvValT
"GateZDE". oZcaleDIN
nGpdNsDINT —T
mGearil IN
L#2786 —T

mTime Span

L#ad —DINT

mireviceCo

L$10 —nstDINT

mFullTrnl

L#360 —nDegD INT

meciTheel

L#l —1FadDINT

mieclifheel

L#l —ZRadDINT

L "EcalefpdFeedFC™
—EN

nicaled

END

"GateZDB".
—n¥Vells
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|Hetwork: 7

L #Fozition
—EN

"GateZDE".
binCwd —bh0OnCnd
"GateZDE".
hPosCud —bFosCud
"EStopit” —bFitopCnd
"GateZDE".

bFwd5t —hFud

"GateiDE".
hBwd 3t —hBud

330 —nLADDE

"GateiDE".
nPoslzs —nPosls

"GateZDE".
nvells —n¥ellls

1l.000000e+
002 —faccLinN=

l.000000e+
002 —fhecLinl=

1.000000e+
002 —EvVellinNs

"GateiDE".

bEdy0n~bRdyin

"GateZDB".

bRdwRef-bRdyin

"FateiDE".

bToPos—bTaoPos

"GateZDE".

bOnFos—binPos

b lm 3t

"GateiDE".
hilnit

"FateiDE".

bFltit-hFltit

"GateZDBE".

ndln—nalm

"GateiDE".

nFlt—nFlt

"GateiDE".

nPosMe~-nPoshle

"GateZDB".

nVellle—nvelMe

ENO~

MNetwork: & ALARM
MNetwork: 9 FAUOLT
MNetwork: 10 I-LOCK
Network: 11 Alarm extension module
L #Alarmnl
—EN
"GateZDE".
nMachit. #hilmdck[1
bilwdckCnd —bRstCnd blnbckid- ]
T#25 —niOnTine hEventic—#bilm[ 1]
"GateZDE". "GateZDB".
114 T ] = ETT nEx terndal[
nEEW-1]
"GateZDE".
nhWlack —nIrnackET ENO-
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|Hetw0rk: 1z Fault extension module
L #Faultll
—FEN
"GateDE".
nMachit. #hFltack[l
bFltickCmd —bRstCnd bhlndck 5t ]
T#Z23 —n0OnTime bEventit— ¢bF1lt[ 1]
"GateZDE". "GateZDE".
nFWl —nEW nEx tendFir [
nEEW=~1]
"GateZDE".
nFWlick —hIndckEW ENO-
Network: 13 Event extension module
L FEwentll
—EN
"GlobalDE" L blndck 5t—
.BE_ON—bE=tCnd
bEventit—
T#2Z5 —n0nTine
"GateZDE".
"GateZDB". nEx tendEW[
nEWL —nEW nEEW—11]
—nTnickEW ENO-
Network: 14 I-Lock extension module
L #ILockOl
—EN
"GlobalDE" L hlndck 5t
.B_0ON—bRstCnd

bEventit—#bILock[1l]

T#25 —n0OnTine

"GateZDE".
nIWl —nEW

—nUnickEW

"GateZDE".
nEx tendIW [
nEEW- 1]

ENO-

Network: 15 Reset of alarm/fault acknowledgement command

&
"GlobalDB™

.E_ON—

"GateZDE".
nMachit.
bilmdckCmd
33

"GateZDE".
nMachit.
bhFltickCmd
33
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|Hetm0rk: 16 Status for HMI : READY TO START |

#bILock[ 1] —

#bILlock[2] —C "GateZDE".
ntlachit.
#bhILock[ 3] - bReady

#hILock[ 4] —

MNetwork: 17 Status for HMI : RUN
"GateiDET.
& ntlachit.
"GateDE". bRun
nMachit. =
bRun —
MNetwork: 18 Llarm actiwve
=1
#hilm[1] —
#hilm[ 2] — "GateZDE".
nMachit.
#bilm[ 3] — balarm
#bilm[ 4] —
Metwork: 19 Tnacknowledgyed alarm actiwe
=1

#hilnmbck[1

#hilnhck[2

nMachit.
bilarmdck

#balndck[3 | "FateZDE".

#bilnick[4

Network: 20 Fault actiwe
=1
#bF1t[1l] —
#bFlc[2] — "FateZDE".
ntlachit.
#hF1t[ 3] —| bFault
#bF1t[4] — 4|

Network: 21 Unacknowledged fault actiwve

==1
#bFltack [l
]_

#bFltack[2 ‘
] J—

#oFltack([3 ‘ "GateiDE".

] — nMachst.
bFaultack

#hFlrack[4 ‘ =
1—
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|I-Ietw0rk: 22

Diszahle

hDisable —

"GateZDE".

&
"GateZDB".
nMachit.

nMachic.,
bhisable

Network: 23

Machine status for HMI symbol

L T3tatusForHuwiFC™
—EN

"GateZDE".
nMachit.

bReady —=bReady

"GateZDE".
nMachit.

bRun —hRun

"GateZDE".
nMachit.

bhilarm —biln

"GateZDE".
nMachit.

bilarmbck —bilnbck

"GateZDE".
nMachit.

bFault —bFlt

"GatezZDE".
nMachit.

bFaultick —bFlthck

"GateZDE".
nMachit.

bDisahle —hDiszable

natatus

ENO

"GatezZDB".
nMachitFor
~HMI

Network: 24

Default handling of the ENO output

This network has to be the last one of the function

SET
GAVE
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SphinxV5 20130624\CPU\IM151-8F PN/DP CPU\...\FB Position Limits

1 (* Copyright (C) Outokumpu technology, Espoo Finland

3 NOTES : Position limits

4 Revision History

S e e e )
6

7 FUNCTION_BLOCK "PosLimFB"

8 TITLE = 'Position limits FB'

9 VERSION : '1.1'°'

10 AUTHOR : MHK

11

12 VAR _INPUT

13 bMinCmd: BOOL; // Trig min position
14 bMaxCmd: BOOL; // Trig max position

15 nPosRawMe: DINT; // Position measurement

16 fMinPosNs: REAL; // Min position setpoint

17 fMaxPosNs: REAL; // Max position setpoint

18 END_VAR

19

20 VAR_IN_OUT

21 fPosNs: REAL; // Position setpoint

22 nMinRaw: DINT; // Min position absolute value
23 nMaxRaw: DINT; // Max position absolute value
24 END_VAR

25

26 VAR;QUTPUT

27 bFwdLimSt: BOOL; // Forward stop limit active
28 bBwdLimSt: BOOL; // Backward stop limit active
29 nPosRawNs: DINT; // Position setpoint

30 fPosMe: REAL; // Position measurement

31 END_VAR

32

33 VAR

34

35 END_VAR

36

37 VAR TEMP

38

39 END_VAR

40

41 BEGIN

42

43 //*****************************************************************

44 // Min / Max absolute values

45 //*****************************************************************
46

47 IF bMinCmd THEN

48 nMinRaw :=nPosRawMe;

49 ELSIF bMaxCmd THEN

50 nMaxRaw := nPosRawMe;

51 END_IF;

52

53 //*****************************************************************

54 // Measurement

55 //*****************************************************************
56

57 IF nMaxRaw <> nMinRaw THEN
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58 fPosMe := ( fMaxPosNs - fMinPosNs ) / ( nMaxRaw - nMinRaw )
* ( nPosRawMe - nMinRaw ) + fMinPosNs;
59 END_IF;
60
61 //*****************************************************************
62 // Setpoint
63 //*****************************************************************
64
65 IF fMaxPosNs <> fMinPosNs THEN
66 nPosRawNs := REAL TO DINT( ( nMaxRaw - nMinRaw ) / ( fMaxPosNs
- fMinPosNs ) * ( fPosNs -fMinPosNs ) + nMinRaw );

67 END_IF;
68
69 //*****************************************************************
70 // Setpoint limitation
71 //*****************************************************************
72
73 IF fPosNs <= fMinPosNs THEN
74 fPosNs := fMinPosNs;
75 ELSIF fPosNs >= fMaxPosNs THEN
76 fPosNs := fMaxPosNs;
77 END_IF;
78
79 IF nMinRaw <= nMaxRaw THEN
80
81 IF nPosRawMe <= nMinRaw THEN
82 bFwdLimSt := FALSE;
83 bBwdLimSt := TRUE;
84 ELSIF nPosRawMe >= nMaxRaw THEN
85 bFwdLimSt := TRUE;
86 bBwdLimSt := FALSE;
87 ELSE
88 bFwdLimSt := FALSE;
89 bBwdLimSt := FALSE;
90 END_IF;
91
92 ELSE
93
94 IF nPosRawMe <= nMaxRaw THEN
95 bFwdLimSt := FALSE;
96 bBwdLimSt := TRUE;
97 ELSIF nPosRawMe >= nMinRaw THEN
98 bFwdLimSt := TRUE;
99 bBwdLimSt := FALSE;
100 ELSE
101 bFwdLimSt := FALSE;
102 bBwdLimSt := FALSE;
103 END_IF;
104
105 END_IF;
106 //****************************************************************
107

108

END_FUNCTION_BLOCK
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SphinxV5 20130624\CPU\IM151-8F PN/DP CPU\...\FB Seq0l

1 (* Copyright (C) Outokumpu technology, Espoo Finland

w

NOTES
Revision History

O
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
Il
*

N—

FUNCTION BLOCK "SEQO1FB"

TITLE = 'Sequence FB'

9 VERSION : '"1.0"

10 AUTHOR : MHK RKy

11

12 VAR _INPUT

13

14 END_VAR

15

16 VAR_IN OUT

17 bOn: BOOL; // Sequence On / Off

18 END_VAR

19

20 VAR;QUTPUT

21 DbDone: BOOL; // Sequence done

22 DbFault: BOOL; // Sequence faulty

23 nStep: INT; // Current sequence step number

24 END_VAR

25

26 VAR

27 timStep: TON; // Step timer

28 END_VAR

29

30 VAR_TEMP

31 DbNext: BOOL; // Next step

32 nMecMaxSpd: REAL; // Distributors Mechanical maximun speed

33 END_VAR

34

35 BEGIN

36

37 //2.7.13/RKy

38 //Muunnos: Porttien nPositSwingPar REAL:ksi ja arvoksi nGlPosNs[2],

nG2PosNs [2] :11e

39 "WorkTaskDB".nGlPosNs[2] := INT TO REAL("GatelDB".nPositSwingPar);

40 "WorkTaskDB".nG2PosNs[2] := INT TO REAL("Gate2DB".nPositSwingPar) ;

41 // Distributorin nPosSwingPar REAL:ksi ja "WorkTaskDB'".nDI12PosNs[4]

ja [5]:11e. Target ja turn point samaksi

42 // Distributorin nNegSwingPar REAL:ksi ja arvoiksi
"WorkTaskDB".nD12PosNs[6] ja [7]:1le. Target ja turn point samaksi

43 "WorkTaskDB".nDl12PosNs[4] :=INT TO REAL ("WorkTaskDB".nPosSwingPar);

44 "WorkTaskDB".nD12PosNs[5] := "WorkTaskDB".nD12PosNs[4]; //FWD tp

45 "WorkTaskDB" .nD12PosNs[6] INT TO REAL("WorkTaskDB".nNegSwingPar) ;

46 "WorkTaskDB".nD12PosNs[7] "WorkTaskDB".nD12PosNs[6]; //BWD tp

47

48 //3.7.13/RKy

49 // Jaksonaikaa oltava enemmdn kuin 0 jottei jaeta 0:1la

50 IF "WorkTaskDB".nCycleTime < 1 THEN

51 "WorkTaskDB".nCycleTime := 1;

52 END_IF;

O J o
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53 nMecMaxSpd := ((3000.0 / 60.0) / 278.0) * 360.0; // Jos skaalaukset
tehddédn distributorilevyn asennon mukaan, pitdd tdhdn ottaa mukaan
vdlittdvien pydrien sdteiden suhde 80 [mm] / 540 [mm]

54

55 "WorkTaskDB".fWrkSpd := ("WorkTaskDB".nDl12PosNs[4]-
"WorkTaskDB".nD12PosNs[6]) / INT TO REAL ("WorkTaskDB".nCycleTime) ;

56

57 // Jos yritetddn nopeampaa kuin pystytddn niin otetaan maksimi
kdyttéén. Samalla asetetaan jaksonaika vastaamaan maksimia. Jakson
ajalla tarkoitetaan ajoa ddriasennosta toiseen
58 IF "WorkTaskDB".fWrkSpd > nMecMaxSpd THEN
59 "WorkTaskDB".fWrkSpd := nMecMaxSpd;
60 "WorkTaskDB" .nCycleTime :=
REAL TO INT (("WorkTaskDB".nDl12PosNs[4]—-
"WorkTaskDB".nD12PosNs[6]) /"WorkTaskDB" . fWrkSpd) ;
61 END_IF;
62 "DistributorlDB".nWorkSpdNs := REAL TO INT ("WorkTaskDB".fWrkSpd);
63 "WorkTaskDB".nD12VelNs[4] := REAL TO DINT((278.0 / 6.0)
* "WorkTaskDB".fWrkSpd * 10);
64 "WorkTaskDB".nD12VelNs =
65 "WorkTaskDB".nD12VelNs
66 "WorkTaskDB".nD12VelNs
67 "WorkTaskDB".nD12VelNs
68 "WorkTaskDB".nD12VelNs
69 "WorkTaskDB".nD12VelNs
70

71 //*****************************************************************

72 //(STEP 00) Stopped

73 //*****************************************************************

74 IF ( NOT bOn AND nStep = 15 ) OR NOT "EStopSt" THEN

75 //*****************************************

76 // PULSE CONTROL

77 //*****************************************
78 nStep := 0;

79 "WorkTaskDB".nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy
80 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);

81 //*****************************************
82 END_IF;

83 IF nStep = 0 THEN

84 //*****************************************

85 // CONTINUOUS CONTROL

86 //*****************************************

] "WorkTaskDB" .nD12VelNs[4];
] := "WorkTaskDB".nD12VelNs[4]
] := "WorkTaskDB" .nD12VelNs[4]
] "WorkTaskDB" .nD12VelNs [4]
2] := "WorkTaskDB".nD12VelNs[4
3] := "WorkTaskDB".nD12VelNs [4

’

’

5
6
-
9
1
1

— — — — —

1;
] .

’

87 DbDone := FALSE;

88

89 "WorkTaskDB".bDl2PosCmd := FALSE;

90 "WorkTaskDB".bGlPosCmd := FALSE;

91 "WorkTaskDB".bG2PosCmd := FALSE;

92

93 //*****************************************
94 END_IF;

95

96
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97 //*****************************************************************

98 //(STEP 01) Start

99 //*****************************************************************

100
101
102
103
104
105
106
107
108
109
110
111
112
113
114
115
116
117
118
119
120
121
122
123
124
125
126
127
128
129
130
131
132
133
134
135
136
137
138
139
140
141
142
143
144
145
146
147
148
149
150
151
152

// Interlock to enter on this step

bNext := "GlobalDB".B ON;

IF bOn AND bNext AND nStep = 0 THEN

//*****************************************
// PULSE CONTROL
//*****************************************
nStep := 1;
"WorkTaskDB".nStep[0] :=nStep; // 04.07.13/RKy
timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1lh);
//*****************************************

END_IF;

IF nStep = 1 THEN

//*****************************************

// CONTINUOUS CONTROL

//*****************************************

timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1h);

//*****************************************

END_IF;

//****************************************************************

//(STEP 02) Open Gates
//****************************************************************
// Interlock to enter on this step

bNext := timStep.ET >= T#500ms;

IF bNext AND nStep = 1 THEN

//*****************************************

// PULSE CONTROL
//*****************************************
nStep := 2;
"WorkTaskDB" .nStep[0] :=nStep; // 04.07.13/RKy
timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);
//*****************************************
END_IF;
IF nStep = 2 THEN

//*****************************************

// CONTINUOUS CONTROL

//*****************************************

timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1h);

"WorkTaskDB" .bGlPosCmd := TRUE;
"WorkTaskDB" .bG2PosCmd := TRUE;
"GatelDB".fPosNs := "WorkTaskDB".nGlPosNs[2];
"GatelDB" .nVelNs := "WorkTaskDB".nGlVelNs[2];
"Gate2DB".fPosNs := "WorkTaskDB".nG2PosNs|[2];
"Gate2DB" .nVelNs := "WorkTaskDB".nG2VelNs[2];

//*****************************************

END_IF;
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153

154

155 //****************************************************************
156 //(STEP 03) Gates Ready

157 //****************************************************************
158 // Interlock to enter on this step

159 DbNext := timStep.ET >= T#500ms AND

160 ABS("GatelDB".fPosNs - "GatelDB".fPosMe) <= 0.05 AND
161 ABS("Gate2DB".fPosNs - "Gate2DB".fPosMe) <= 0.05;
162

163 IF bNext AND nStep = 2 THEN

164 //*****************************************

165 // PULSE CONTROL

166 //*****************************************

167 nStep := 3;

168 "WorkTaskDB". nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy

169 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);

170 //*****************************************

171 END_IF;

172 IF nStep = 3 THEN

173 //*>(’>(’>(’>(’>(’>(’>(’>(’>(’***>(’>(’>(’>(’************************

174 // CONTINUOUS CONTROL

175 //*****************************************

176 timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1h);

177

178 "WorkTaskDB".bGlPosCmd := FALSE;

179 "WorkTaskDB".bG2PosCmd := FALSE;

180

181 //*****************************************

182 END_IF;

183

184

185 //****************************************************************
186 //(STEP 04) Distributor Forward

187 //****************************************************************
188 // Interlock to enter on this step

189 IF nStep = 8 THEN

190 DbNext := timStep.ET >= T#500ms;

191 ELSE

192 DbNext := timStep.ET >= T#500ms;

193 END_IF;

194

195 IF bNext AND ( nStep = 3 OR nStep = 8 ) THEN

196 //*****************************************

197 // PULSE CONTROL

198 //*****************************************

199 nStep := 4;

200 "WorkTaskDB".nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy

201 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);

202 //*****************************************

203 END_IF;
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204
205
206
207
208
209
210
211
212
213
214
215
216
217
218
219
220
221
222
223
224
225
226
227
228
229
230
231
232
233
234
235
236
237
238
239
240
241
242
243
244
245
246
247
248
249

IF nStep = 4 THEN

//*****************************************

// CONTINUOUS CONTROL

//*****************************************

timStep (IN:=TRUE

14

"WorkTaskDB" .bD12PosCmd

"DistributorlDB".

"DistributorlDB"

"Distributor2DB".

"Distributor2DB"

fPosNs
.nVelNs
fPosNs
.nVelNs

PT:=T#1h);

TRUE;

"WorkTaskDB"
"WorkTaskDB"
"WorkTaskDB"
"WorkTaskDB"

.nD12PosNs [4
.nD12VelNs [4
.nD12PosNs [4
.nD12VelNs[4

[

//*****************************************

END_IF;

’

’

’

’

Liite 13
5(11)

//****************************************************************

//(STEP 05) Distributor Forward turn point
//****************************************************************

// Interlock to enter on this step
bNext := timStep.ET >= T#500ms AND
ABS ("DistributorlDB".fPosNs
ABS ("Distributor2DB".fPosNs

IF bNext AND nStep = 4 THEN

- "DistributorlDB".fPosMe)
- "Distributor2DB".fPosMe)

//*****************************************

// PULSE CONTROL

//*****************************************

nStep := 5;

"WorkTaskDB" .nStep[0] :=nStep;
timStep (IN:=FALSE,

PT:=T#1h) ;

// 04.07.13/RKy

//*****************************************

END_IF;
IF nStep = 5 THEN

//*****************************************

// CONTINUOUS CONTROL

//*****************************************

timStep (IN:=TRUE

14

"WorkTaskDB" .bD12PosCmd

"DistributorlDB"
"DistributorlDB"
"Distributor2DB"
"Distributor2DB"

. fPosNs
.fVelNs
.fPosNs
.nVelNs

PT:=T#1

)7

TRUE;

"WorkTaskDB"
"WorkTaskDB"
"WorkTaskDB"
"WorkTaskDB"

.nD12PosNs [5]
.nD12VelNs [5]
.nD12PosNs [5]
.nD12VelNs [5]

//*****************************************

END_IF;

’
’

’

’

<=
<=

0.05 AND
0.05;
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250
251
252 //****************************************************************
253 //(STEP 06) Distributor Backward
254 //****************************************************************
255 // Interlock to enter on this step
256 // 2.7.13/RKy Odotusaika "WorkTaskDB".nWait T#500ms:n tilalle
257 // HMI:std syottd sekunteina. Muunnos ms:ksi kertomalla 1000:11a
258
259 bNext := timStep.ET >=
DINT TO TIME (INT TO DINT (1000 * "WorkTaskDB".nWait)); //T#500ms;
260
261 IF bNext AND nStep = 5 THEN
262 //*****************************************
263 // PULSE CONTROL
264 //*****************************************
265 nStep := 6;
266 "WorkTaskDB".nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy
267 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);
268 //*****************************************
269 END_IF;
270 IF nStep = 6 THEN
271 //*****************************************
272 // CONTINUOUS CONTROL
273 //*****************************************
274 timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1h);
275
276 "WorkTaskDB".bD12PosCmd := TRUE;
277 "DistributorlDB".fPosNs := "WorkTaskDB" .nD12PosNs[6];
278 "DistributorlDB".nVelNs := "WorkTaskDB".nD12VelNs|[6];
279 "Distributor2DB".fPosNs := "WorkTaskDB" .nD12PosNs[6];
280 "Distributor2DB".nVelNs := "WorkTaskDB".nD12VelNs[6];
281
282 //*****************************************
283 END_IF;
284
285
286 //****************************************************************
287 //(STEP 07) Distributor Backward turn point
288 //****************************************************************
289 // Interlock to enter on this step
290 bNext := timStep.ET >=
291 ABS ("DistributorlDB".fPosNs - "DistributorlDB".fPosMe) <= 0.05 AND
292 ABS ("Distributor2DB".fPosNs - "Distributor2DB".fPosMe) <= 0.05;
293
294 IF bNext AND nStep = 6 THEN
295 //*****************************************
296 // PULSE CONTROL
297 //*****************************************
298 nStep := 7;
299 "WorkTaskDB".nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy
300 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);
301 //*****************************************
302 END_IF;
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303 IF nStep = 7 THEN

304 //*****************************************

305 // CONTINUOUS CONTROL

306 //*****************************************

307 timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1h);

308

309 "WorkTaskDB".bD12PosCmd := TRUE;

310 "DistributorlDB".fPosNs := "WorkTaskDB".nD12PosNs|[7];

311 "DistributorlDB".nVelNs := "WorkTaskDB".nD12VelNs|[7];

312 "Distributor2DB".fPosNs := "WorkTaskDB".nD12PosNs([7];

313 "Distributor2DB".nVelNs := "WorkTaskDB".nD12VelNs|[7];

314

315 //*****************************************

316 END_IF;

317

318

319 //****************************************************************

320 //(STEP 08) Cycle Done

321 //****************************************************************

322 // Interlock to enter on this step

323 // 2.7.13/RKy Odotusaika "WorkTaskDB".nWait T#500ms:n tilalle

324 // HMI:std sydttd sekunteina. Muunnos ms:ksi kertomalla 1000:11a

325

326 bNext := timStep.ET >= DINT_TO_TIME(INT_TO_DINT(IOOO *
"WorkTaskDB" .nWait)); //T#500ms;

327

328 IF bNext AND nStep = 7 THEN

329 //*****************************************

330 // PULSE CONTROL

331 //*****************************************

332 nStep := 8;

333 "WorkTaskDB".nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy

334 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);

335 //*****************************************

336 END_IF;

337 IF nStep = 8 THEN

338 //*****************************************

339 // CONTINUOUS CONTROL

340 //*****************************************

341 timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1h);

342 //*****************************************

343 END_TIF;
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344

345

346 //****************************************************************
347 //(STEP 09) Distributor to Gate 1 closing position

348 //****************************************************************
349 // Interlock to enter on this step

350 bNext := NOT bOn;

351

352 IF bNext AND ( nStep >= 2 AND nStep <= 8 ) THEN

353 //*****************************************

354 // PULSE CONTROL

355 //*****************************************

356 nStep := 9;

357 "WorkTaskDB".nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy

358 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);

359 //*****************************************

360 END_IF;

361 IF nStep = 9 THEN

362 //*****************************************

363 // CONTINUOUS CONTROL

364 //*****************************************

365 timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1lh);

366

367 "WorkTaskDB".bD12PosCmd := TRUE;

368 "DistributorlDB".fPosNs := "WorkTaskDB" .nD12PosNs[9];

369 "DistributorlDB".nVelNs := "WorkTaskDB".nD12VelNs[9];

370 "Distributor2DB".fPosNs := "WorkTaskDB".nD12PosNs[9];

371 "Distributor2DB".nVelNs := "WorkTaskDB".nD12VelNs[9];

372

373 //*****************************************

374 END_IF;

375

376

377 //****************************************************************
378 //(STEP 10) Close Gate 1

379 //****************************************************************
380 // Interlock to enter on this step

381 bNext := timStep.ET >= T#500ms AND

382 ABS ("DistributorlDB".fPosNs - "DistributorlDB".fPosMe) <= 0.05 AND
383 ABS ("Distributor2DB".fPosNs - "Distributor2DB".fPosMe) <= 0.05;
384

385 IF bNext AND nStep = 9 THEN

386 //*****************************************

387 // PULSE CONTROL

388 //*****************************************

389 nStep := 10;

390 "WorkTaskDB".nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy

391 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1lh);

392 //*****************************************

394 IF nStep = 10 THEN

395 //*****************************************

396 // CONTINUOUS CONTROL

397 //*****************************************

398 timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1lh);

399

400 "WorkTaskDB".bGlPosCmd := TRUE;

401 "GatelDB".fPosNs := "WorkTaskDB".nGlPosNs[1l1l];

402 "GatelDB".nVelNs := "WorkTaskDB".nGlVelNs([1l1l];

404 //*****************************************

405 END_IF;



406
407
408
409
410
411
412
413
414
415
416
417
418
419
420
421
422
423
424
425
426
427
428
429
430
431
432
433
434
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//****************************************************************
//(STEP 11) Distributor to Gate 2 closing position
//****************************************************************
// Interlock to enter on this step
bNext := timStep.ET >= T#500ms AND

ABS ("GatelDB".fPosNs - "GatelDB".fPosMe) <= 0.05;
IF bNext AND nStep = 10 THEN
//*****************************************
// PULSE CONTROL
//*****************************************
nStep := 11;
"WorkTaskDB" .nStep[0] :=nStep; // 04.07.13/RKy
timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);
//*****************************************
END_IF;
IF nStep = 11 THEN
//*****************************************
// CONTINUOUS CONTROL
//*****************************************
timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1lh);
"WorkTaskDB" .bD12PosCmd := TRUE;
"DistributorlDB".fPosNs := "WorkTaskDB".nDl12PosNs[12];
"DistributorlDB" .nVelNs := "WorkTaskDB".nD12VelNs[1l2];
"Distributor2DB".fPosNs := "WorkTaskDB".nDl12PosNs[1l2];
"Distributor2DB" .nVelNs := "WorkTaskDB".nD12VelNs[1l2];

435
436
437
438

//*****************************************

END_IF;
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439

440 //****************************************************************
441 //(STEP 12) Close Gate 2

442 //****************************************************************
443 // Interlock to enter on this step

444 bNext := timStep.ET >= T#500ms AND

445 ABS ("DistributorlDB".fPosNs - "DistributorlDB".fPosMe) <= 0.05 AND
446 ABS ("Distributor2DB".fPosNs - "Distributor2DB".fPosMe) <= 0.05;
447

448 IF bNext AND nStep = 11 THEN

449 //*****************************************

450 // PULSE CONTROL

451 //*****************************************

452 nStep := 12;

453 "WorkTaskDB".nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy

454 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);

455 //*****************************************

456 END_IF;

457 IF nStep = 12 THEN

458 //*****************************************

459 // CONTINUOUS CONTROL

460 //*****************************************

461 timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1lh);

462

463 "WorkTaskDB".bG2PosCmd := TRUE;

464 "Gate2DB".fPosNs := "WorkTaskDB".nG2PosNs[12];

465 "Gate2DB".nVelNs := "WorkTaskDB".nG2VelNs[12];

466

467 //*****************************************

468 END_IF;

469

470

471 //****************************************************************
472 //(STEP 13) Distributor to middle position

473 //****************************************************************
474 // Interlock to enter on this step

475 bNext := timStep.ET >= T#500ms AND

476 ABS ("Gate2DB".fPosNs - "Gate2DB".fPosMe) <= 0.05;

477

478 IF bNext AND nStep = 12 THEN

479 //*****************************************

480 // PULSE CONTROL

481 //*****************************************

482 nStep := 13;

483 "WorkTaskDB".nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy

484 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1lh);

485 //*****************************************

486 END_IF;

487 IF nStep = 13 THEN

488 //*****************************************

489 // CONTINUOUS CONTROL

490 //*****************************************

491 timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1lh);

493 WorkTaskDB" .bDl12PosCmd := TRUE;

494 "DistributorlDB".fPosNs := "WorkTaskDB".nDl12PosNs[13];

495 "DistributorlDB".nVelNs := "WorkTaskDB".nD12VelNs[13];

496 "Distributor2DB".fPosNs := "WorkTaskDB".nDl12PosNs[13];

497 "Distributor2DB".nVelNs := "WorkTaskDB".nD12VelNs[13];

499 //*****************************************

500 END_IF;
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501

502

503 //****************************************************************
504 //(STEP 14) Wait

505 //****************************************************************
506 // Interlock to enter on this step

507 bNext := timStep.ET >= T#500ms AND

508 ABS ("DistributorlDB".fPosNs - "DistributorlDB".fPosMe) <= 0.05 AND
509 ABS ("Distributor2DB".fPosNs - "Distributor2DB".fPosMe) <= 0.05;
510

511 IF bNext AND nStep = 13 THEN

512 //*****************************************

513 // PULSE CONTROL

514 //*****************************************

515 nStep := 14;

516 "WorkTaskDB".nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy

517 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);

518 //*****************************************

519 END_IF;

520 IF nStep = 14 THEN

521 //*****************************************

522 // CONTINUOUS CONTROL

523 //*****************************************

524 timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1h);

525

526 "WorkTaskDB".bDl2PosCmd := FALSE;

527 "WorkTaskDB" .bGlPosCmd := FALSE;

528 "WorkTaskDB".bG2PosCmd := FALSE;

529

530 //*****************************************

531 END_IF;

532

533

534 //****************************************************************
535 //(STEP 15) Done

536 //****************************************************************
537 // Interlock to enter on this step

538 bNext := timStep.ET >= T#500ms;

539

540 IF bNext AND nStep = 14 THEN

541 //*****************************************

542 // PULSE CONTROL

543 //*****************************************

544 nStep := 15;

545 "WorkTaskDB".nStep[0]:=nStep; // 04.07.13/RKy

546 timStep (IN:=FALSE, PT:=T#1h);

547 //*****************************************

548 END_IF;

549 IF nStep = 15 THEN

550 //*****************************************

551 // CONTINUOUS CONTROL

552 //*****************************************

553 timStep (IN:=TRUE, PT:=T#1lh);

554 DbDone := TRUE;

555 //*****************************************

556 END_IF;

557

558 END_FUNCTION_BLOCK
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SphinxV5 20130624\CPU\IM151-8F PN/DP CPU\...\FC Position
Deviation

1 (* Copyright (C) Outokumpu tecnology, Espoo Finland

S
3 NOTES : Position deviation between two encoder values

4 Revision History
S===================================================================%)
6

7 FUNCTION "PosDeviationFC" : VOID

8 TITLE = 'Position Deviation FC'

9 VERSION : '1.0"'

10 AUTHOR : RKy

11

12 VAR _INPUT

13 fPosl: REAL; // First encoder to compare

14 fPos2: REAL; // Second encoder to compare

15 fDevMargin: REAL; // Allowed deviation between first and two
16 END_VAR

17

18 VAR IN OUT

19

20 END_VAR

21

22 VAR OUTPUT

23 bDevOutRange: BOOL; // 1 = Out range, 0 = In range

24 fPosDev: REAL; // Deviation between first and two
25 END_VAR

26

27 VAR _TEMP

28

29 END_VAR

30

31 BEGIN

32

33 //*****************************************************************

34 // Program code

35 //*****************************************************************

36

37 fPosDev := ABS(fPosl - fPos2);
38 bDevOutRange := fPosDev > fDevMargin;
39

40 //*****************************************************************

41
42 END_FUNCTION
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SphinxV5 20130624\CPU\IM151-8F PN/DP CPU\...\DB WorkTask

1 (* Copyright (C) Outokumpu tecnology, Espoo Finland
S N ——————I_
3 NOTES

4 Revision History :

5 - 14062013/RKy: Variable PosDevOutMargin added

p===================================================================1%)
7

8 DATA BLOCK "WorkTaskDB"

9 TITLE = 'Work Task DB'

10 VERSION : 1.0
11 AUTHOR : RKy

13 STRUCT

15 nModeCmd: // Main mode commands
16 STRUCT

17 bDummy08: BOOL; // Bit08:

18 bDummy09: BOOL; // Bit09:

19 bDummylO: BOOL; // BitlO:

20 bDummyll: BOOL; // Bitll:

21 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:

22 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

23 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

24 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:

25 bEStop: BOOL; // Bit00: EMERGENCY STOP
26 bStop: BOOL; // Bit0l: STOP

27 bService: BOOL; // Bit02: SERVICE

28 bAux: BOOL; // Bit03: AUX

29 bManu: BOOL; // Bit04: MANUAL

30 bSemi: BOOL; // Bit05: SEMI-AUTOMATIC
31 bAuto: BOOL; // Bit06: AUTOMATIC

32 bDummyO7: BOOL; // Bit07:
33 END_STRUCT;

35 nModeSt: // Main mode status

36 STRUCT

37 bMoveOK: BOOL; // Bit08: Movement allowed
38 bDummy09: BOOL; // Bit09:

39 bDummyl0: BOOL; // BitlO:

40 bDummyll: BOOL; // Bitll:

41 bDummyl2: BOOL; // BitlZ2:

42 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

43 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

44 pbDummyl5: BOOL; // Bitlh:

45 bEStop: BOOL; // Bit00: EMERGENCY STOP
46 bStopped: BOOL; // Bit0l: STOPPED

47 bService: BOOL; // Bit02: SERVICE

48 bAux: BOOL; // Bit03: AUX

49 bManu: BOOL; // Bit04: MANUAL

50 bSemi: BOOL; // Bit05: SEMI-AUTOMATIC
51 bAuto: BOOL; // Bit06: AUTOMATIC

52 bDummyO7: BOOL; // Bit07:
53 END_STRUCT;

55 nModeStForHMI: INT; // Main mode for HMI

57 nMachSt: // Machine status
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58 STRUCT

59 bAlmAckCmd: BOOL; // Alarm acknowledgement command
60 bFltAckCmd: BOOL; // Fault acknowledgement command

61 bDummylO0: BOOL;

62 bDummyll: BOOL;

63 bDummyl2: BOOL;

64 bDummyl3: BOOL;

65 bDummyl4: BOOL;

66 bDummyl5: BOOL;

67 bReady: BOOL; // Ready

68 bRun: BOOL; // Run

69 bAlarm: BOOL; // Alarm

70 bAlarmAck: BOOL; // Unacknowledged alarm
71 bFault: BOOL; // Fault

72 bFaultAck: BOOL; // Unacknowledged fault
73 bDisable: BOOL; // Disable

74 bDummy05: BOOL;

75 bDummy06: BOOL;

76 bDummyQ07: BOOL;

77 END_STRUCT;

78

79 nMachStForHMI: INT; // Machine status for HMI
80

81 nAWl: // Alarm word 1

82 STRUCT

83 bDummy08: BOOL; // Bit08:
84 bDummy09: BOOL; // Bit09:
85 bDummyl0: BOOL; // BitlO:
86 bDummyll: BOOL; // Bitll:
87 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:
88 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
89 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:
90 bDummyl5: BOOL; // Bitlbh:
91 bPosDevOutMargin: BOOL; // Bit00: Distributor servo's position
deviation out of margin

92 bDummy0l: BOOL; // BitOl:
93 bDummy02: BOOL; // Bit02:
94 bDummy03: BOOL; // Bit03:
95 bDummy04: BOOL; // Bit04:
96 bDummy05: BOOL; // Bit05:
97 bDummy06: BOOL; // Bit06:
98 bDummy07: BOOL; // Bit07:
99 END_STRUCT;

100

101 nAWlAck: // Unacknowledged Alarm word 1
102 STRUCT

103 bDummy08: BOOL; // Bit08:
104 bDummy09: BOOL; // Bit09:
105 bDummyl0: BOOL; // BitlO:
106 bDummyll: BOOL; // Bitll:
107 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:
108 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
109 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:
110 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:
111 bDummyO0O0: BOOL; // Bit00:
112 bDummyOl: BOOL; // BitO1:
113 bDummy02: BOOL; // Bit02:
114 bDummyO03: BOOL; // Bit03:
115 bDummy04: BOOL; // Bit04:
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116 bDummyO05: BOOL; // Bit05:

117 bDummyO6: BOOL; // Bit06:

118 bDummyQ07: BOOL; // Bit07:

119 END_STRUCT;

120

121 nAWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Alarm word dummy
122 nExtendAW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Alarm for HMI
123

124 nFWl: // Fault word 1

125 STRUCT

126 bDummy08: BOOL; // Bit08:

127 bDummy09: BOOL; // Bit09:

128 bDummylO: BOOL; // BitlO0:

129 bDummyll: BOOL; // Bitll:

130 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:

131 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

132 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

133 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:

134 bDummy00: BOOL; // Bit00:

135 bDummy0l: BOOL; // BitOI1:

136 bDummy02: BOOL; // Bit02:

137 bDummy03: BOOL; // Bit03:

138 bDummy04: BOOL; // Bit04:

139 bDummy05: BOOL; // Bit05:

140 bDummy06: BOOL; // Bit06:

141 bDummy07: BOOL; // Bit07:

142 END_STRUCT;

143

144 nFWlAck: // Unacknowledged Fault word 1
145 STRUCT

146 bDummy08: BOOL; // Bit08:

147 bDummy09: BOOL; // Bit09:

148 bDummyl0: BOOL; // BitlO0:

149 bDummyll: BOOL; // Bitll:

150 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:

151 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

152 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

153 bDummyl5: BOOL; // Bitlbh:

154 bDummy00: BOOL; // Bit00:

155 bDummyOl: BOOL; // BitO1l:

156 bDummy02: BOOL; // Bit02:

157 bDummy03: BOOL; // Bit03:

158 bDummy04: BOOL; // Bit04:

159 bDummy05: BOOL; // Bit05:

160 bDummy06: BOOL; // Bit06:

161 bDummy07: BOOL; // Bit07:

162 END_STRUCT;

163

164 nFWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Fault word dummy
165 nExtendFW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Fault for HMI
166

167 nEWl: // Event word 1

168 STRUCT

169 bDummy08: BOOL; // Bit08:

170 bDummy09: BOOL; // Bit09:

171 bDummyl0: BOOL; // Bitl0:

172 bDummyll: BOOL; // Bitll:

173 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:

174 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:
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175 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

176 bDummyl5: BOOL; // Bitl5:

177 bDummy00: BOOL; // Bit00:

178 bDummyOl: BOOL; // BitO01:

179 bDummy02: BOOL; // Bit02:

180 bDummy03: BOOL; // Bit03:

181 bDummyO4: BOOL; // Bit04:

182 bDummy05: BOOL; // Bit05:

183 bDummy06: BOOL; // Bit06:

184 bDummy07: BOOL; // Bit07:

185 END_STRUCT;

186

187 nEWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // Event word dummy
188 nExtendEW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended Event for HMI
189

190 nIWl: // I-Lock word 1

191 STRUCT

192 bDummy08: BOOL; // Bit08:

193 bDummy09: BOOL; // Bit09:

194 bDummylO: BOOL; // BitlO:

195 bDummyll: BOOL; // Bitll:

196 bDummyl2: BOOL; // Bitl2:

197 bDummyl3: BOOL; // Bitl3:

198 bDummyl4: BOOL; // Bitl4:

199 bDummyl5: BOOL; // Bitlbh:

200 bDummyO00: BOOL; // Bit00:

201 bDummyOl: BOOL; // BitOl:

202 bDummyO02: BOOL; // Bit02:

203 bDummyO03: BOOL; // Bit03:

204 bDummyO4: BOOL; // Bit04:

205 bDummy05: BOOL; // Bit05:

206 bDummy06: BOOL; // Bit06:

207 bDummyO7: BOOL; // Bit07:

208 END_STRUCT ;

209

210 nIWDummy: ARRAY[1..6] OF WORD; // I-Lock word dummy
211 nExtendIW: ARRAY[1..4] OF WORD; // Extended I-Lock for HMI
212

213 nWait: INT; // Distributor time at the end of movement
214 fposDeviation: REAL; // Allowed postion deviation between D1 and 2
215 nCycleTime: INT;

216 nNegSwingPar: INT;
217 nPosSwingPar: INT;

218 fSpdFactor: REAL;

219 bMasterSlaveControl: BOOL;

220

221 bStart: ARRAY[0..11] OF BOOL; // Sequence start

222 bDone: ARRAY[0..11] OF BOOL; // Sequence done

223 bFault: ARRAY[0..11] OF BOOL; // Sequence fault

224 nStep: ARRAY[0..11] OF INT; // Sequence active step number

225

226 bD12PosCmd: BOOL;

227 nD12VelNs: ARRAY[0..20] OF DINT; // Wrk seq distributor vel setp
228 nD12PosNs: ARRAY[0..20] OF REAL; // Wrk seq distributor pos setp
229

230 bGlPosCmd: BOOL;

231 nGlVelNs: ARRAY[(0..20] OF DINT; // Wrk seq gate 1 vel setpoint
232 nGlPosNs: ARRAY[(0..20] OF REAL; // Wrk seq gate 1 pos setpoint
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bG2PosCmd: BOOL;

nG2VelNs: ARRAY[0..20] OF DINT; // Wrk seg gate 2 vel setpoint
nG2PosNs: ARRAY[0..20] OF REAL; // Wrk seg gate 2 pos setpoint
fWrkSpd: REAL; // Work speed calculated from cycle time
fPosDevAct: REAL; // Pos deviation measured between DI and 2
bPosDevOutRange: BOOL; // Bit for alarm message

END_STRUCT

BEGIN

// Step 0 Stop

nD12VelNs[0] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
nD12PosNs[0] := 0.0; // Work sequence position setpoint
nGlVelNs[0] = L#600; // Work sequence velocity setpoint
nG1lPosNs = 0.0; // Work sequence position setpoint
nG2VelNs = L#600; // Work sequence velocity setpoint
nG2PosNs = 0.0; // Work sequence position setpoint
// Step 1 Start

nD12VelNs[1] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
nD12PosNs[1] := 0.0; // Work sequence position setpoint
nGlVelNs[1] = L#600; // Work sequence velocity setpoint
nGlPosNs = 0.0; // Work sequence position setpoint
nG2VelNs = L#600; // Work sequence velocity setpoint
nG2PosNs = 0.0; // Work sequence position setpoint
// Step 2 Open Gates

nD12VelNs[2] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
nD12PosNs[2] := 0.0; // Work sequence position setpoint
nGlVelNs[2] = L#20000; // Work sequence velocity setpoint
nGlPosNs[2] = 120.0; // Work sequence position setpoint
nG2VelNs [2] = L#20000; // Work sequence velocity setpoint
nG2PosNs[2] = 120.0; // Work sequence position setpoint
// Step 3 Gates Ready

nD12VelNs [3] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
nD12PosNs[3] := 0.0; // Work sequence position setpoint
nGlVelNs [3] = L#20000; // Work sequence velocity setpoint
nGlPosNs[3] = 0.0; // Work sequence position setpoint
nG2VelNs [3] = L#20000; // Work sequence velocity setpoint
nG2PosNs [3] = 0.0; // Work sequence position setpoint
// Step 4 Distributor Forward

nD12VelNs[4] := L#20000; // Work sequence velocity setpoint
nD12PosNs[4] := 55.0; // Work sequence position setpoint
nGlVelNs[4] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
nGlPosNs[4] := 0.0; // Work sequence position setpoint
nG2VelNs[4] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
nG2PosNs[4] := 0.0; // Work sequence position setpoint
// Step 5 Distributor Forward turn point

nD12VelNs[5] := L#20000; // Work sequence velocity setpoint
nD12PosNs[5] := 55.0; // Work sequence position setpoint
nG1lVelNs[5] = L#600; // Work sequence velocity setpoint
nGlPosNs[5] = 0.0; // Work sequence position setpoint
nG2VelNs|[5] = L#600; // Work sequence velocity setpoint
nG2PosNs [5] = 0.0; // Step 0 Stop
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290

291 // Step 6 Distributor Backward

292 nD12VelNs[6] := L#20000; // Work sequence velocity setpoint
293 nD12PosNs[6] := -55.0; // Work sequence position setpoint
294 nGlVelNs[6] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
295 nGlPosNs[6] = 0.0; // Work sequence position setpoint
296 nG2VelNs[6] = L#600; // Work sequence velocity setpoint
297 nG2PosNs[6] := 0.0; // Work sequence position setpoint
298

299 // Step 7 Distributor Backward turn point

300 nD12VelNs([7] := L#20000; // Work sequence velocity setpoint
301 nD12PosNs[7] := -55.0; // Work sequence position setpoint
302 nGlVelNs[7] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
303 nGlPosNs[7] := 0.0; // Work sequence position setpoint
304 nG2VelNs|[7] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
305 nG2PosNs[7] := 0.0; // Work sequence position setpoint
306

307 // Step 8 Cycle Done

308 nD12VelNs[8] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
309 nD12PosNs[8] := 0.0; // Work sequence position setpoint
310 nG1lVelNs[8] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
311 nGlPosNs[8] := 0.0; // Work sequence position setpoint
312 nG2VelNs[8] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
313 nG2PosNs[8] := 0.0; 20000; // Work sequence velocity setpoint
314

315 // Step 9 Distributor to Gate 1 closing position

316 nD12VelNs[9] := L#20000; // Work sequence velocity setpoint
317 nD12PosNs[9] := -30.0; // Work sequence position setpoint
318 nG1lVelNs([9] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
319 nGlPosNs[9] := 0.0; // Work sequence position setpoint
320 nG2VelNs[9] := L#600; // Work sequence velocity setpoint
321 nG2PosNs[9] := 0.0; // Work sequence position setpoint
322

323 // Step 10 Close Gate 1

324 nD12VelNs[11] := L#20000; // Work sequence velocity setpoint
325 nD12PosNs[11] := 0.0; // Work sequence position setpoint
326 nGlVelNs[11] := L#20000; // Work sequence velocity setpoint
327 nGlPosNs[11] := 0.0; // Work sequence position setpoint
328 nG2VelNs[11l] := L#20000; // Work sequence velocity setpoint
329 nG2PosNs[11] = 0.0; // Work sequence position setpoint
330

331 // Step 11 Distributor to Gate 2 closing position

332 nD12VelNs[12] := L#20000; // Work sequence velocity setpoint
333 nD12PosNs[12] := 30.0; // Work sequence position setpoint
334 nGlVelNs[12] := L#20000; // Work sequence velocity setpoint
335 nGlPosNs[12 := 0.0; // Work sequence position setpoint
336 nG2VelNs L#L#600; // Work sequence velocity setpoint
337 nG2PosNs = 0.0; // Work sequence position setpoint
338

339 // Step 12 Close Gate 2

340 nD12VelNs[12] := L#20000; // Work sequence velocity setpoint
341 nD12PosNs[12] := 0.0; // Work sequence position setpoint
342 nGlVelNs[12] L#20000; // Work sequence velocity setpoint
343 nGlPosNs 0.0; // Work sequence position setpoint
344 nG2VelNs L#20000; // Work sequence velocity setpoint
345 nG2PosNs = 0.0; // Work sequence position setpoint
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346
347
348
349
350
351
352
353
354
355
356
357
358
359
360
361
362
363
364
365
366
367
368
369
370
371
372

// Step 13 Distributor to middle position
= L#20000;

nD12VelNs [13]
nD12PosNs [13]
nGlVelNs[13]
nGlPosNs [
nG2VelNs [
nG2PosNs [

// Step 14

nD12VelNs[14]
nD12PosNs[14]
nGlVelNs[14]
nGlPosNs [
nG2VelNs [
nG2PosNs [

// Step 15 Done
= L#600;

nD12VelNs [15]
nD12PosNs [15]
nGlVelNs[15]
nGlPosNs
nG2VelNs

[15]
[15]
nG2PosNs[15]

END_DATA BLOCK

0.0;
L#600;
0.0;

:= L#600;
0.0;

L#600;
0.0;
L#600;
0.0;
L#600;
0.0;

0.0;
L#600;
0.0;
L#600;

= 0.0;

//
//
/7
/7
//
//

/7
//
//
//
/7
/7

Work
Work
Work
Work
Work
Work

Work
Work
Work
Work
Work
Work

Work
Work
Work
Work
Work
Work

sequence
sequence
sequence
sequence
sequence
sequence

sequence
sequence
sequence
sequence
sequence
sequence

sequence
sequence
sequence
sequence
sequence
sequence

velocity
position
velocity
position
velocity
position

velocity
position
velocity
position
velocity
position

velocity
position
velocity
position
velocity
position

setpoint
setpoint
setpoint
setpoint
setpoint
setpoint

setpoint
setpoint
setpoint
setpoint
setpoint
setpoint

setpoint
setpoint
setpoint
setpoint
setpoint
setpoint
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Interface:
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Yersion:
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Block version: &
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IN
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IN_OUT

STAT
Edge Array [l..16] Of
bilm Array [l..16] Of
balnick array [l..l16] OF
bFlt array [l..l16] OF
bFltack array [l..l6] OF
bILock Array [l..16] OE
Alarmil gventExtens ionFb
Faultol gventExtens ionFB
Ewent0l eventExtensionFE
ILaockOl eventExtensionFE
Limit0l LimitFB
TON TON
Startiait EBool
SEQOL SEQOLTFE
PoshewvInRange InFangeFB

TEMP
DINTtoReal Real
GatesMoving Bool
DistributorsMoving Bool
Plug Bool
Faultict Boal
Time format Time
Waitl EBool
waiti EBool
PlugTunedDINT DInt
PlugTunedINT Int
GateshAtTarget Bool
Atop Bool
DistributordTO Bool
SwingLength Int
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Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
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0
0
0
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13.
13.
20.

(== B S s = =0 I == oy}

oo o ol ol ol O

FAL3E

Comment




Simatic Step 7 ohjelmalistaus, tyokierron LogicFB

Work3pdCalculated Eeal 22.0
SwingLl engthD INT DInt 26.0
nCycleTimeDINT DInt 30.0
SwinglengthEEALL REeal 34.0
nCycleTineREAL Feal 3a.0
DistribProgEpm Eeal 42,0
DistribProgRps Real d5. 0
DistribGearfecipdRpn |Real L0.0
DistribGeariec3pdRps |Real S54.0
WMork3pd Feal 55.0
WorkSpdDINT LInt G2.0
GateldccDecDINT DInt 6.0
GateZdcchecD INT DInt 70.0
DistlaccDecD INT DInt 74.0
DistZhccDecD INT DInt 7g.0
WMork3p dINT Int g2.0
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Comment

Block: FB1l6é TorkTask FB

Copyright (C) Outokumpu tecnology, Espoo Finland

NOTE 5:
Revision History :

Network: 1

"WorkTaskD
& B".
"MainDE"™. bitart[l]
nModeit. =
hinto —
HNetwork: 2
HEEQOL
"WarkTaskD
—EN E".
bDore—bkDone[1]
"arkTaskD
E". "WerkTaskD
b3tart[1] =t 0n E".

bFault—bFaule[l]

"MarkTaskD
E".
nitep— nitep[1]

ENO—
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[Wertwork: 3 LLARM |
L TPozDeviationFC™
—EN
"Distribut
or1DE".
frosMe —fFos=l "MorkTaskD
BE".
"Digtribut bheviutRa hPosDewliut
or 2DE™. nge—Range
frosMe —fFos2
"MorkTaskD
"WorkTaskD E".
E". fPoshev LPoshevhct
fPosDeviat |[fDeviiargi
ion—nh ENO-
Network: 4 FAULT
Network: 5 I-LOCK
Network: & Alarm extension module
L #hlarm0l
—EN
"WorkTaskD
B". #hilmick[ 1
nMachit. bbb ck 5= ]

hilmdckCmd —bRstCmd

T#Z5 —ninTime

bEvent3t- #bilm[ 1]

"WMorkTaskD
"Mork TazskD E™.
B".niWl —nEW nEx terndall[
nEEW- 1]
"MorkTaskD
BE".nalMlick —nlnidckEW ENO~
Metwork: 7 Fault extension module
L #Faultll
—EN
"WorkTaskD
E". #bFltick[l
nMachit. bUndck 3t=]

bFltAckCmd —bRatCnd

T#25 —nlinTine

bEvent3t- #hF1t[ 1]

"WorkTaskD
"WorkTaskD E".
E" .nFWl —nEW nEx tendFu [
nEEW-1]

"Work TaskD
B".nFWlhck —nUndckEW

ENO~
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|I-Ietw-:-rk: &

Event extension module

L #Eventll
—EN
bUndcksSt—
"FlobalDE"
.B_0ON—bRstlfnd bEventit-
T#23 —nOnTine "MorkTaskD
B”.
"WorkTaskD nExtendEW[
BE".nEW1 —nEW nEEW- 1]
—nlnickEW ENO-
Network: 9 I-Lock extension module
L #ILockOl
—EN
bhUndck 50—
"GlobalDE™
.B_DN—| Rstlmd hEwventit— #hILlock[1]
T#25 —ninTime "WorkTaskD
E".
"WorkTaskD nEx tendIW[
E".nIWl —|n.EDI nEEW-11]
—nlInbckEW ENO-
Metwork: 10 Reset of alarm/fault acknowledgement command
"WorkTaskD
E".
nflachit.
& bilmdckCnd
"GlobalDE" E
B ON—
"WorkTaskD
EB".
nMachit.
bFltickCud
33
Network: 11 Status for HMI : READY TO S5TART

#bILock[1] —C]

"WorkTaskD
#hILock[ 2] —C B".
nMachit.
#hTILock[3] = hEReady

#hILack[4] ]

Network: 12

Gtatus for HMI : RUN

"WoarkTaskD
& B".
"TorkTaskD nMachic,

E™. hRun
nMachit. =
bRun —
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|Hetmm:k: 13 Alarm active |
[ ==1
#balum[1l] —
"WorkTaskD
#hilm[ 2] — BE".
nMachic.
#balm[ 3] — hilarm
#baluf[ 4] — ]
MNetwork: 14 Unacknowledged alarm actiwve
==1

#bhilmick ([l
]

#bilmick[2
]

"WorkTaskD
#bhlmick[3 B".
] nMachit.
bilarmick
#bilmick[4 =
]
Network: 15 Fault actiwve
=1
#hFlc[l] —
"WorkTaskD
#hFlc[2] — E".
ntlachit.
#hFLlc[3] — hFault
#hFlc[4] — —l
Network: lé Tnacknowledged fault actiwve
=1
#bFltick[1l
1—
#hFlcick[2 ‘
]_
"WorkTaskD
#hFlcick[3 B".
11— nMachit.
bFaultick
#bFlcick[4 =
]_
Netwark: 17 Disable
"WarkTazskD
& E".
"WorkTaskD nifachit.
E™. blisable
nMachit. =
bDizable —
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|I\Ietwm:k: 18

Machine status for

HMI svwmbol

"Tork TaskD
B".
nMachic.
bReady

"WorkTaskD
BE".
nMachit.
bRun

"MorkTaskD
E™.
nMachit.

balarm

"WorkTaskD
E™.
nMachic.
bilarmick

"MorkTaskD
B".
nMachic.

hFault

"Tork TaskD
BE".
nMachit.
bFaultidck

"Tork TaskD
BE".
nMachic.
bDisable

L TEtatusForHmiFC™
—EN

—bReady
—bRun
—bilm
—hilmdck
—hFlt

—hFlthick

nitatus

—bDizahble ENO

"WorkTaskD

B".

nMachicFor
|- HMT

MNetwork: 19

Default handling of the ENO output

This network has to be the last one of the function

SET
SAVE
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SphinxV5 20130624\CPU\IM151-8F PN/DP CPU\...\UDT Telegram 111

1 (* Copyright (C) Outokumpu technology, Espoo Finland *)

3 Purpose : SIEMENS Telegram 111 ( 24+24 BYTES )
4 NOTES
5 Revision History :

// Bitll : r2094.01 Homing procedure active

8 TYPE "Telegram 111"

9 STRUCT

10

11 From:

12 STRUCT

13

14 SWl: // Status word 1

15 STRUCT

16 NoFlwErr: BOOL; // Bit08 : r2684.08 Following error in tolerance
17 CtrlReq: BOOL; // Bit09 : r0899.09 PLC Control request

18 TargPos: BOOL; // Bitl0 : r2684.10 Target position reached
19 RefPSet: BOOL; // Bitll : r2684.11 Reference point set

20 TrvTskAck: BOOL; // Bitl2 : r2684.12 Ack, traversing block activate
21 Stndstill: BOOL; // Bitl3 : r2199.00 n act<speed threshold value 3

22 ACCEL: BOOL; // Bitl4d : r2684.04 Axis accelerating
23 DECEL: BOOL; // Bitl5 : r2684.05 Axis decelerating
24 RdyToOn: BOOL; // Bit00 : r0899.00 Rdy for switch on
25 Ready: BOOL; // Bit0l : r0899.01 Ready
26 Run: BOOL; // Bit02 : r0899.02 Operation enabled
27 Fault: BOOL; // Bit03 : r2193.03 Fault

28 NoOff2Act: BOOL; // Bit04 : r0899.04 No coasting active
29 NoOff3Act: BOOL; // Bit05 : r0899.05 No Quick Stop active

30 Inhibit: BOOL; // Bit06 : r0899.06 Switching on inhibited active
31 Alarm: BOOL; // Bit07 : r2139.07 Warning

32 END_STRUCT;

33

34 PosSWl: // Positioning status word 1

35 STRUCT

36 StpCamMinAct: BOOL; // Bit08 : r2684.13 STOP cam minus active
37 StpCamPlsAct: BOOL; // Bit09 : r2684.14 STOP cam plus active

38 JogAct: BOOL; // Bitl0 : r2094.00 Jog active

39 RefAct: BOOL; // Bitll : r2094.01 Homing procedure active
40 FlyRefAct: BOOL; // Bitl2 : r2684.01 Flying referencing active
41 TrvBlkAct: BOOL; // Bitl3 : r2094.02 Traversing block active
42 MDIStupAct: BOOL; // Bitl4d : r2094.04 MDI setup active

43 MDIPosAct: BOOL; // Bitl5 : r2094.03 MDI positioning active

44 ActTrvBit 0: BOOL; // Bit00 : r2670.00 Active traversing Bit 0
45 ActTrvBit 1: BOOL; // Bit0l : r2670.01 Active traversing Bit 1
46 ActTrvBit 2: BOOL; // Bit02 : r2670.02 Active traversing Bit 2
47 ActTrvBit 3: BOOL; // Bit03 : r2670.03 Active traversing Bit 3
48 ActTrvBit 4: BOOL; // Bit04 : r2670.04 Active traversing Bit 4
49 ActTrvBit 5: BOOL; // Bit05 : r2670.05 Active traversing Bit 5
50 res 6: BOOL; // Bit06 : Reserved

51 res 7: BOOL; // Bit07 : Reserved

52 END_STRUCT;

53

54 PosSW2: // Positioning status word 2
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55 STRUCT

56 PosSmCaml: BOOL; // Bit8:r2683.08 Pos act value<=cam switc posl
57 PosSmCam2 : BOOL; // Bit9:r2683.09 Pos act value<=cam switc posZ2
58 TrvOutl: BOOL; // Bitl0:r2683.10 Direct outl via travers block
59 TrvOut2: BOOL; // Bitll:r2683.11 Direct out2 via travers block
60 FxStpRd: BOOL; // Bitl2:r2683.12 Fixed stop reached

61 FxStpClpTrgRd: BOOL; // Bitl3:r2683.13 Fxed stop clamp torqg reached
62 TrvExStpAct: BOOL; // Bitl4:r2683.14 Travel to fixed stop active
63 CmdAct: BOOL; // Bitl5:r2684.15 Traversing command active

64 TrckModeAct: BOOL; // Bit00:r2683.00 Tracking mode active

65 VeloLimAct: BOOL; // Bit01:r2683.01 Velocity limiting active

66 SetPStat: BOOL; // Bit02:r2683.02 Setpoint available

67 PrntMrkOut: BOOL; // Bit03:r2684.03 Print mark out outer window
68 FWD: BOOL; // Bit04:r2683.04 Axis moves forwards

69 BWD: BOOL; // Bit05:r2683.05 Axis moves backwards

70 SftSwMinAct: BOOL; // Bit06:r2683.06 Softlim switch minus reached
71 SftSwPosAct: BOOL; // Bit07:r2683.07 Softlim switch plus reached
72 END_STRUCT;

73

74 SW2: // Status word 2

75 STRUCT

76 NotUsed: BOOL; // Bit08 : rl1406.08 Travel to fixed stop active
77 GlbTrggReq: BOOL; // Bit09 : xxxxxxxx Global trigger request

78 PulsEn: BOOL; // Bitl0O : r0899.11 Pulses enabled

79 MotSwOverAct: BOOL; // Bitll : r0835.00 Motor changeover active

80
81

Slvzykl BitO: BOOL; // Bitl2 : xxxxxxxx Slave sign-of-life bit 0
Slvzykl Bitl: BOOL; // Bitl3 : xxxxxxxx Slave sign-of-life bit 1

82 SlvZykl Bit2: BOOL; // Bitl4d : xxxxxxxx Slave sign-of-life bit 2

83 Slvzykl Bit3: BOOL; // Bitl5 : Slave sign-of-life bit 3

84 ActDDS Bit0: BOOL; // Bit00 : r0051.00 Drive data set DDS eff, bit0
85 ActDDS Bitl: BOOL; // Bit0I r0051.01 Drive data set DDS eff, bitl
86 ActDDS Bit2: BOOL; // Bit02 r0051.02 Drive data set DDS eff, bitZ2
87 ActDDS Bit3: BOOL; // Bit03 r0051.03 Drive data set DDS eff, bit3
88 ActDDS Bit4: BOOL; // Bit04 : r0051.04 Drive data set DDS eff, bit4
89 CmdActRelBrk: BOOL; // Bit05 : r2139.11 Alarm class bit 0

90 TrgContMode: BOOL; // Bit06 : r2139.12 Alarm class bit 1

91 ParkAxisAct: BOOL; // Bit07 : r0896.00 Parking axis active

92 END_STRUCT;

93

94 MeldW:

95 STRUCT

96 SpdOnTol: BOOL; // Bit08:r2199.04 SpdSetp-act val dev in tol
97 ESR: BOOL; // Bit09 r0887.12 Initiated ESR reaction

98 res 4: BOOL; // BitlO0 XXXXXXXX Reserved

99 CE: BOOL; // Bitll r0899.08 Controller enable

100 Rdy: BOOL; // Bitl2 r0899.07 Drive ready

101 PE: BOOL; // Bitl3 r0899.11 Pulse enable

102 res 6: BOOL; // Bitl4 XXXXXXXX Reserved

103 res 7: BOOL; // Bitlb XXXXXXXxX Reserved

104 NoRamp: BOOL;
TorgLim: BOOL;
SpdvVal3: BOOL;
Spdval2: BOOL;

105
106
107
108
109
110
111
112
113

// Bit00: r2l99 05 1=Ramp-u/d compl,
// Bit01:r2199.11 Torqg util[%]<torg thresh val2
// Bit02:r2199.00 n_act<spd thresh val3 (p2161)
// Bit03:r2197.01 n act<=spd thresh val 2 (p2155)

O=gen act

vVdcMinControl: BOOL; // Bit04:r0056.15 Vdc min contr act Vdc<pl248
VarSigFunct: BOOL; // Bit05 r3294xxx Variable signaling function
MotorOK: BOOL; // Bit06 : r2135.14 No motor overtemperature alarm
PUnitOK: BOOL; // BitO07 r2135.15 No alarm, ther overl, pwr unit

END_STRUCT;
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114 ActPos: DINT; // r2521.00 Actual position

115 ActSpd: DINT; // r0063xxx Actual speed (Smoothed)

116 FaultCode: WORD; // r213lxxx Actual fault code

117 AlarmCode: WORD; // r2132xxx Actual alarm code

118 Res: WORD; // xxxxxxxX Reserved

119

120 END_STRUCT;

121

122

123 Too:

124 STRUCT

125

126 CWl: // Control word 1

127 STRUCT

128 Jog 1: BOOL := FALSE; // Bit08 : p2589xxx EPOS jog 1 signal source
129 Jog 2: BOOL := FALSE; // Bit09 : p2590xxx EPOS jog 2 signal source
130 CtrlReq: BOOL := TRUE; // Bitl0 : p0854.00 PLC control request
131 RefStart: BOOL := FALSE; // Bitll : p2595xxx EPOS refer start

132 res 12: BOOL := FALSE; // Bitl2 : xxxxxxxx Reserved

133 BlockChange: BOOL := FALSE; // Bitl3 : p2633 EPOS Ext block change
134 res 14: BOOL := FALSE; // Bitl4d : xxxxxxxx Reserved

135 res 15: BOOL := FALSE; // Bitl5 : xxxxxxxx Reserved

136 ON: BOOL := FALSE; // Bit00 : p0840.00 On / Off

137 OFF2: BOOL := TRUE; // Bit0l : p0844.00 Coast

138 OFF3: BOOL := TRUE; // Bit02 : p0848.00 Quick stop

139 Enable: BOOL := TRUE; // Bit03 : p0852.00 Enable operation

140 RejTrvTask: BOOL := FALSE; // Bit04 : p2641 EPOS Rejec traver task
141 IntMStop: BOOL := FALSE; // Bit05 : p2640xx EPOS Intermediate stop
142 TrvStart: BOOL := FALSE; // Bit06 : p2631xx EPOS Act traver task
143 AckFault: BOOL := FALSE; // Bit07 : p2103.x0 Acknowledge faults
144 END_STRUCT;

145

146 PosCWl: // Positioning control word 1

147 STRUCT

148 MDIPsTyp: BOOL := FALSE; // Bit08:p2648 MDI Pos type 1=Abs, 0=Rel
149 MDIPos: BOOL := FALSE; // Bit09 : p2651lxxx MDI Positive dir

150 MDINeg: BOOL := FALSE; // Bitl0 : p2652xxx MDI Negative dir

151 res 11: BOOL := FALSE; // Bitll : xxxxxxxx Reserved

152 MDITrTyp: BOOL := FALSE; // Bitl2:p2649 MDI Trans typ 1=Cont trans
153 res 13: BOOL := FALSE; // Bitl3 : xxxxxxxx Reserved

154 MDISetup: BOOL := FALSE; // Bitl4d : p2653xxx MDI setp accept edge
155 MDIStart: BOOL := FALSE; // Bitl5:p2647 MDI sel, make flyi changeo
156 TrvBit 0: BOOL := FALSE; // Bit00:p2625 EPOS Trav block sel Bit 0
157 TrvBit 1: BOOL := FALSE; // Bit01l1:p2626 EPOS Trav block sel Bit 1
158 TrvBit 2: BOOL := FALSE; // Bit02:p2627 EPOS Trav block sel Bit 2
159 TrvBit 3: BOOL := FALSE; // Bit03:p2628 EPOS Trav block sel Bit 3
160 TrvBit 4: BOOL := FALSE; // Bit04:p2629 EPOS Trav block sel Bit 4
161 TrvBit 5: BOOL := FALSE; // Bit05:p2630 EPOS Trav block sel Bit 5
162 res 6: BOOL := FALSE; // Bit06 : xxxxxxxXxx Reserved

163 res 7: BOOL := FALSE; // Bit07 : xxxxxxxXx Reserved

164 END_STRUCT;

165

166 PosCW2: // Positioning control word 2

167 STRUCT

168 RefType: BOOL := FALSE; // Bit08:p2597 EPOS RefType sel,l1=Fly 0=Se
169 RefStDi: BOOL := FALSE; // Bit09:p2604 EPOS Search ref,l1=Neg, 0=Po
170 RefInpS: BOOL := FALSE; // Bitl0:p2510 LR sel meas probe eval

171 RefEdge: BOOL := FALSE; // Bitll:p2511 LR meas probe eval edge

172 res_12: BOOL := FALSE; // Bitl2 : xxxxxxxx Reserved

173 res_13: BOOL := FALSE; // Bitl3 : xxxxxxxx Reserved
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174 SftLimAct: BOOL

FALSE; // Bitl4:p2582 EPOS Softlimit activ

175 StpCamAct: BOOL FALSE; // Bitl5:p2568 EPOS STOP cam activ

176 TrckMode: BOOL FALSE; // Bit00:p2655.00 EPOS Sel tracking mode
177 SetRefPt: BOOL := FALSE; // Bit01:p2596 EPOS Set reference point
178 ActRefCam: BOOL FALSE; // Bit02:p2612 EPOS Set s-source ref cam

179 res 3: BOOL := FALSE; // Bit03:xxxxxxxx Reserved

180 res 4: BOOL := FALSE; // Bit04:xxxxxxxx Reserved

181 Jog Inc: BOOL := FALSE; // Bit05:p2591xxx EPOS Jogging incremental
182 res_6: BOOL := FALSE; // Bit06:xxxxxxxx Reserved

183 res 7: BOOL := FALSE; // Bit07:xxxxxxxx Reserved

184 END_STRUCT;

185

186 CwW2: // Control word 2

187 STRUCT

188 res 0: BOOL := FALSE; // Bit08 : xxxxxxxx Reserved

189 res 1: BOOL := FALSE; // Bit09 : xxxxxxxx Reserved

190 res 2: BOOL := FALSE; // Bitl0 : xxxxxxxx Reserved

191 MotSwOver: BOOL := FALSE; // Bitll:p8280.00 Mot changeover fb sig
192 Mszyk BitO: BOOL := FALSE; // Bitl2 : Master sign of life Bit0

FALSE; // Bitl3 : Master sign of life Bitl
FALSE; // Bitl4 : Master sign of life Bit2
FALSE; // Bitl5 : Master sign of life Bit3

193 MsZyk Bitl: BOOL
194 MsZyk Bit2: BOOL
195 MsZyk Bit3: BOOL

196 DDS Bit0: BOOL := FALSE; // Bit00:p0820.00 Drive data sel DDS bit0
197 DDS Bitl: BOOL := FALSE; // Bit01:p0821.00 Drive data sel DDS bitl
198 DDS Bit2: BOOL := FALSE; // Bit02:p0822.00 Drive data sel DDS bit2
199 DDS Bit3: BOOL := FALSE; // Bit03:p0823.00 Drive data sel DDS bit3
200 DDS Bit4: BOOL := FALSE; // Bit04:p0824.00 Drive data sel DDS bit4
201 res_ 3: BOOL := FALSE; // Bit05:xxxxxxxx Reserved

202 Res 4: BOOL := FALSE; // Bit06:xxxxxxxX Reserved

203 ActPrkAxis: BOOL := FALSE; // Bit07:p897xxxx Parking axis sel

204 END_STRUCT ;

205

206 OVERRIDE: INT := 16384; // p2646xxx EPOS Velocity override (100%)
207 MDIPos: DINT := L#0; // p2642xxx EPOS MDI position setpoint
208 MDIVel: DINT := L#600;// p2643xxx EPOS MDI velocity setpoin

209 MDIAcc: INT := 16384; // p2644 EPOS MDI accel override (100%)
210 MDIDec: INT := 16384; // p2645xxx EPOS MDI decel override (100%)
211 Res: WORD; // xxxxxxxx Reserved

212 END_STRUCT;

213

214 END_STRUCT;
215 END_TYPE
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SphinxV5 20130624\CPU\IM151-8F PN/DP CPU\...\FB SINAMICS
POSITION

1 (* Copyright (C) Outokumpu technology, Espoo Finland
R —————————————————
3 NOTES : SIEMENS SINAMICS POSITION CONTROL

4 Revision History
S===================================================================%)
6

"SinaPosFB"

7 FUNCTION BLOCK // Position measurement

8 TITLE = 'Sinamics position control FB'

9 VERSION : '1.0°'

10 AUTHOR : MHK RKy

11

12 VAR _INPUT

13 bOnCmd: BOOL; // Drive On / Off command

14 bPosCmd: BOOL; // Positioning On /Off

15 bFStopCmd: BOOL; // Drive Fast stop (0 = FStop active)

16 bFwd: BOOL; // Jog forward

17 bBwd: BOOL; // Jog backward

18 nLADDR: INT; // Telegram first address from HW configuration
19 nPosNs: DINT; // Position setpoint

20 nVelNs: DINT; // Velocity setpoint

21 fAcclLimNs: REAL; // Acceleration override (%)
22 fDecLimNs: REAL; // Deceleration override (%)
23 fvellLimNs: REAL; // Velocity override (%)

24 END_VAR

25

26 VAR_IN_OUT

27

28 END_VAR

29

30 VAR_OUTPUT

31 bRdAyOn: BOOL; // Drive ready for switch on (Enable)
32 bRdyRef: BOOL; // Drive ready for reference (Running)
33 bToPos: BOOL; // Positionning running

34 bOnPos: BOOL; // Target position reached

35 bAImSt: BOOL; // Drive alarm status

36 bFl1tSt: BOOL; // Drive fault status

37 nAlm: INT; // Alarm code

38 nFlt: INT; // Fault code

39 nPosMe: DINT; // Position measurement

40 nvVelMe: DINT; // Velocity measurement

41 END_ VAR

42

43 VAR

44 bRstCmd: BOOL; // Fault reset command

45 Drv: "Telegram 111"; // Siemens Telegram 111
46 END_VAR

47

48 VAR _TEMP

49 nRETVAL: INT; // Return value

50 END VAR

51

52 BEGIN



Liite 18
Simatic Step 7 ohjelmalistaus, paikoitus FB Sinamics Position 2 (4)
53

54 //*****************************************************************

55 // READ TELEGRAM FROM SINAMICS

56 //*****************************************************************

57

58 // Read telegram from drive

59 nRETVAL := DPRD DAT( LADDR := INT TO WORD(nLADDR), RECORD :=
Drv.From );

60

61 //*****************************************************************

62 // SINAMICS CWl

63 //*****************************************************************

64

65 Drv.Too.CWl.Jog 1 := bBwd; // Bit08 : p2589 EPOS jog 1 sign source
66 Drv.Too.CWl.Jog 2 := bFwd; // Bitl0O : p0854.00 PLC control request
67 Drv.Too.CWl.RefStart := FALSE; // Bitll : p2595 EPOS refer start
68 Drv.Too.CWl.res 12 := FALSE; // Bitl2 : xxxxxxxx Reserved

69 Drv.Too.CWl.BlockChange := FALSE; // Bitl3:p2633 EPOS Ext block cha
70 Drv.Too.CWl.res 14 := FALSE; // Bitl4d : xxxxxxxx Reserved

71 Drv.Too.CWl.res 15 := FALSE; // Bitl5 : xxxxxxxx Reserved

72 Drv.Too.CW1l.ON := bOnCmd; // Bit00 : p0840.00 On / Off

73 Drv.Too.CW1.OFF2 := TRUE; // Bit01l : p0844.00 Coast

74 Drv.Too.CW1l.OFF3 := bFStopCmd; // Bit02 : p0848.00 Quick stop
75 Drv.Too.CWl.Enable := TRUE; // Bit03 : p0852.00 Enable operation
76 Drv.Too.CWl.RejTrvTask := TRUE; // Bit04:p2641 EPOS Rej trav task
77 Drv.Too.CWl.IntMStop := TRUE; // Bit05:p2640 EPOS Intermediate stop
78 Drv.Too.CWl.TrvStart := FALSE; // Bit06:p2631 EPOS Activ trav task

79 Drv.Too.CW1l.AckFault
80

81 //*****************************************************************

82 // SINAMICS POS CW1

83 //*****************************************************************
84

85 Drv.Too.PosCW1.MDIPsTyp := TRUE; // Bit08:p2648 MDI PosType 1=Abs,0
86 Drv.Too.PosCWl.MDIPos := FALSE; // Bit09 : p2651 MDI Pos dir

87 Drv.Too.PosCW1l.MDINeg FALSE; // Bitl0 : p2652 MDI Neg dir

88 Drv.Too.PosCWl.res 11 FALSE; // Bitll : xxxxxxxx Reserved

bRstCmd; // Bit07 : p2103.x0 Ack faults

89 Drv.Too.PosCW1l.MDITrTyp := TRUE; // Bitl2:p2649 MDI TransTypel=Cont
90 Drv.Too.PosCWl.res 13 := FALSE; // Bitl3 : xxxxxxxx Reserved

91 Drv.Too. PosCW1.MDISetup := FALSE; // Bitl4:p2653 MDI setp acc edge
92 Drv.Too.PosCWl.MDIStart := bPosCmd; // Bitl5:p2647 MDI sel

93 Drv.Too.PosCW1l.TrvBit 0 := FALSE; // Bit00:p2625 EPOS Trav sel Bit0
94 Drv.Too.PosCW1l.TrvBit 1 := FALSE; // Bit0l:p2626 EPOS Trav sel Bitl
95 Drv.Too.PosCW1l.TrvBit 2 := FALSE; // Bit02:p2627 EPOS Trav sel Bit2
96 Drv.Too.PosCWl.TrvBit 3 := FALSE; // Bit03:p2628 EPOS Trav sel Bit3
97 Drv.Too.PosCWl.TrvBit 4 := FALSE; // Bit04:p2629 EPOS Trav sel Bit4
98 Drv.Too.PosCW1l.TrvBit 5 := FALSE; // Bit05 : p2630 EPOS Trav block
99 Drv.Too.PosCWl.res 6 = FALSE; // Bit06 : xxxxxxxX Reserved

100 Drv.Too.PosCWl.res 7 := FALSE; // Bit07 : xxxxxxxx Reserved

101

102 //****************************************************************

103 // SINAMICS POS CWZ2

104 //****************************************************************

105

106 Drv.Too.PosCW2.RefType := FALSE; // Bit08:p2597 EPOS Ref type sel
107 Drv.Too.PosCW2.RefStDi := FALSE; // Bit09:p2604 EPOS Search ref
108 Drv.Too.PosCW2.RefInpS := FALSE; // Bitl0:p2510 LR sel meas probe

109 Drv.Too.PosCW2.RefEdge FALSE; // Bitll:p2511 LR probe eval edge
110 Drv.Too.PosCW2.res 12 FALSE; // Bitl2 : Reserved
111 Drv.Too.PosCW2.res 13 := FALSE; // Bitl3 : xxxxxxxx Reserved
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112 Drv.Too.PosCW2.SftLimAct := FALSE; // Bitl4 : p2582 EPOS Soft 1im
113 Drv.Too.PosCW2.StpCamAct := FALSE; // Bitl5:p2568 EPOS STOP cam ac
114 Drv.Too.PosCW2.TrckMode := FALSE; // Bit00:p2655.00 EPOS Sel trac
115 Drv.Too.PosCW2.SetRefPt := FALSE; // Bit0l1:p2596 EPOS Set ref poin
116 Drv.Too.PosCW2.ActRefCam := FALSE; //Bit02:p2612 EPOSSetSigRef Cam
117 Drv.Too.PosCW2.res 3 := FALSE; // Bit03 : xxxxxxxx Reserved

118 Drv.Too.PosCW2.res 4 1= FALSE; // Bit04 : xxxxxxxx Reserved

119 Drv.Too.PosCW2.Jog Inc := FALSE; // Bit05 : p2591 EPOS Jog increm
120 Drv.Too.PosCW2.res 6 1= FALSE; // Bit06 : xxxxxxxxX Reserved

121 Drv.Too.PosCW2.res 7 := FALSE; // Bit07 : xxxxxxxx Reserved

122

123 //****************************************************************
124 // SINAMICS CWZ2

125 //****************************************************************
126

127 Drv.Too.CW2.res O := FALSE; // Bit08 : xxxxxxxx Reserved

128 Drv.Too.CW2.res 1 := FALSE; // Bit09 : xxxxxxxx Reserved

129 Drv.Too.CW2.res 2 := FALSE; // Bitl0 : xxxxxxxx Reserved

130 Drv.Too.CW2.MotSwOver := FALSE; // Bitll:p8280.00 Mot changeo fb
131 Drv.Too.CW2.MsZyk Bit0 := FALSE; // Bitl2 : Master life Bit0

132 Drv.Too.CW2.MsZyk Bitl := FALSE; // Bitl3 : Master life Bitl

133 Drv.Too.CW2.MsZyk Bit2 := FALSE; // Bitl4 : Master life Bit2

134 Drv.Too.CW2.MsZyk Bit3 := FALSE; // Bitl5 : Master life Bit3

135 Drv.Too.CW2.DDS Bit0 := FALSE; // Bit00:p0820.00 Drive data set
136 Drv.Too.CW2.DDS Bitl := FALSE; // Bit01:p0821.00 Drive data set
137 Drv.Too.CW2.DDS Bit2 := FALSE; // Bit02:p0822.00 Drive data set
138 Drv.Too.CW2.DDS Bit3 := FALSE; // Bit03:p0823.00 Drive data set
139 Drv.Too.CW2.DDS Bit4 := FALSE; // Bit04:p0824.00 Drive data set
140 Drv.Too.CW2.res 3 := FALSE; // Bit05 : xxxxxxxx Reserved

141 Drv.Too.CW2.Res 4 := FALSE; // Bit06 : xxxxxxxx Reserved

142 Drv.Too.CW2.ActPrkAxis := FALSE; // Bit07 : p897 Park axis select
143

144

145 //****************************************************************
146 // SINAMICS SETPOINTS TO DRIVE

147 //****************************************************************
148

149 // p2646xxx EPOS Velocity override (100%)

150 Drv.Too.OVERRIDE := REAL TO INT( fVelLimNs * 16384 / 100 );

151

152 // p2644xxx EPOS MDI acceleration override (100%)

153 Drv.Too.MDIAcc := REAL TO INT( fVelLimNs * 16384 / 100 );

154

155 // p2645xxx EPOS MDI deceleration override (100%)

156 Drv.Too.MDIDec := REAL TO INT( fVelLimNs * 16384 / 100 );

157

158 // p2642xxx EPOS MDI position setpoint

159 Drv.Too.MDIPos := nPosNs;

160

161 // p2643xxx EPOS MDI velocity setpoin

162 Drv.Too.MDIVel := nVelNs;

163

164 //****************************************************************
165 // WRITE TELEGRAM FROM SINAMICS

166 //****************************************************************
167

168 // Write telegram to drive

169 nRETVAL := DPWR _DAT( LADDR := INT TO WORD (nLADDR), RECORD :=

170

Drv.Too );
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171 //****************************************************************

172 // GENERAL STATUS

173 //****************************************************************

174
175 // Ready to On

176 bRdyOn := Drv.From.SW1l.RdyToOn;
177

178 // Ready to Ref

179 bRdyRef := Drv.From.SWl.Run;
180

181 // Alarm

182 bAlmSt := Drv.From.SWl.Alarm;
183

184 // Fault

185 bF1tSt := Drv.From.SWl.Fault;
186

187 // Fault reset

188 IF Drv.From.SWl.Fault THEN
189 DbRstCmd := bClock2s;

190 ELSE

191 DbRstCmd := FALSE;

192 END_IF;

193

194 // Target position reached

195 bOnPos := Drv.From.SWl.TargPos;

196

197 // Positionning running

198 bToPos := Drv.From.PosSW1l.MDIPosAct;

199

200 // Alarm code

201 nAlm := WORD TO INT( Drv.From.AlarmCode );
202

203 // Fault code

204 nFlt := WORD TO INT( Drv.From.FaultCode );
205

206 // Position measurement
207 nPosMe:= Drv.From.ActPos;

208

209 // Velocity measurement

210 nVelMe := REAL TO DINT( ((((Drv.From.ActSpd / 1073741824.0) *
30000.0) / 60) / 278) * 360); //Skaalaus [deg/s]. 60[s], 278([1i],
360 [deg]

211

212 //****************************************************************

213 END_FUNCTION_ BLOCK
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STMATIC SphinxVs
20130624%CPUY IM151-8F FN/DP CPUY ... .ZOB1 - <offlinex

OBl - <offline>

"z 0OBOO1_CY¥CL_EXC™ Cycle Execution
Hame : Family:
Author: Version: 0.1
Block version: Z
Time stamp Code: De/258/2013 03:07:41 PH
Interface: 0271571998 04:51:12 PM

Lengths (blockflogicfdata): 0053532 00412 00030

TEMF
Eits 0-3 = 1 (Comihg ewent), Bits 4-7 = 1 [Ewent
O0B1_EV_CLAZS Eyte 0.0 clazs 1)
DBL_SCAN 1 Eyte 1.0 éB(E?ld restart scan 1 of OB 1), 3 (%can 2-n of
OBLl_PRIORITY Eyte 2.0 Priority of 0B Execution
0Bl _0E_NTMEE Evte 3.0 1 (Organization block 1, 0OEl)
OBL_RESERVED 1 Evte 4.0 Reserved for systen
0BEl_RE3ZERVED_Z Eyte 5.0 Reserwved for system
OBL_PREY_CYCLE |Int 6.0 Cycle time of prewious 0Bl scan (milliseconds)
0Bl _MIN CY¥CLE Int 5.0 Minimaum cycle time of 0Bl (milliseconds)
OBl _MAX CY¥CLE Int 10.0 Maximam cycle time of OBl (milliseconds)
0Bl DATE TIME Date_And Time|lZ.0 Date and time 0Bl started
TENFQD Int z0.0
TENF1 Int Zz.0

|Bl|:n::k: 0B1 '"Main Program Sweep {(Cycle)" |

|I-Ietw-:-rk: 1 klways ON/OFF |
=1
"hAlways_
17— "balways_
1
"bAlways_ 3
17 —C
"hilways_
ar
R
Network: 2 Simulator Logic FE / DB (OBl First Call)
"HimLogicD
"

L "SinlogicFE™
—EN

0 —nCallType ENO~
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|I-Ietwnrk: 3 Global Logic FE |

"Globallog
icDB"
"GloballogicFB™

—EN ENO-

Metwork: 4 Communication logic

"ConmLogic
DE™
"ConmLogicFE™

—EN ENO-

Network: 5 Main Logic

"MainLogic
DE™
"MainLogicFB™

—EN ENO-

Network: & Distributor 1

"Distribut
orlLogicDB

"DistributorllogicF
B

—EN ENO-

Metwork: 7 Distributor 2

"Distribut
or2logicDB

"DistributorZlogicF
BT

—EN ENO-

Network: & Gate 1

"GFatelLogi
cDE™
"GatellogicFE™

—FN ENO-

Metwork: 9 Gate 2

"GateZLogl
cDBE"™
"FatesLogicFE™

—EN ENO-
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|Hetmm:k: 10 Work Task

"WorkTaskL
ogicDE"™
"WorkTaskLogicFE™

—EHN ENO~

Network: 11 Profibus / Profinet Diagnostic

"DiagLogic
IE"
L "DiaglogicFE™
—EN

ENO-
Network: 12 Simulator Logic FE 7/ DB (0Bl Last Call)
"SimlogicD
B
L "SinLogicFET
—EN
1l—mnlCallType ENO-
Network: 13 Reset First cycle on bit
"GlobalDE™
.bFirstCyc

& leln
"GlobalDE" R

.E_ON—




