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Die Informationen in der vorliegenden Dokumentation enthalten allgemeine Beschreibungen
und/oder technische Leistungsmerkmale der hier erwahnten Produkte. Diese Dokumentation dient
keinesfalls als Ersatz fiir die Ermittlung der Eignung oder Verlasslichkeit dieser Produkte flir
bestimmte Verwendungsbereiche des Benutzers und darf nicht zu diesem Zweck verwendet
werden. Jeder Benutzer oder Integrator ist verpflichtet, angemessene und vollstandige
Risikoanalysen, Bewertungen und Tests der Produkte im Hinblick auf deren jeweils spezifischen
Verwendungszweck vorzunehmen. Weder Schneider Electric noch deren Tochtergesellschaften
oder verbundene Unternehmen sind fiir einen Missbrauch der Informationen in der vorliegenden
Dokumentation verantwortlich oder kdnnen diesbezuglich haftbar gemacht werden.
Verbesserungs- und Anderungsvorschlage sowie Hinweise auf angetroffene Fehler werden
jederzeit gern entgegengenommen.

Dieses Dokument darf ohne entsprechende vorhergehende, ausdriickliche und schriftliche
Genehmigung durch Schneider Electric weder in Teilen noch als Ganzes in keiner Form und auf
keine Weise, weder anhand elektronischer noch mechanischer Hilfsmittel, reproduziert oder
fotokopiert werden.

Bei der Montage und Verwendung dieses Produkts sind alle zutreffenden staatlichen, landesspe-
zifischen, regionalen und lokalen Sicherheitsbestimmungen zu beachten. Aus Sicherheitsgriinden
und um die Ubereinstimmung mit dokumentierten Systemdaten besser zu gewahrleisten, sollten

Reparaturen an Komponenten nur vom Hersteller vorgenommen werden.

Beim Einsatz von Geraten fir Anwendungen mit technischen Sicherheitsanforderungen sind die
relevanten Anweisungen zu beachten.

Die Verwendung anderer Software als der Schneider Electric-eigenen bzw. einer von Schneider
Electric genehmigten Software in Verbindung mit den Hardwareprodukten von Schneider Electric
kann Korperverletzung, Schaden oder einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

Die Nichtbeachtung dieser Informationen kann Verletzungen oder Materialschaden zur Folge
haben!

© 2016 Schneider Electric. Alle Rechte vorbehalten.
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Sicherheitshinweise @

Wichtige Informationen

HINWEISE

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgfaltig durch und machen Sie sich vor Installation, Betrieb,
Bedienung und Wartung mit dem Gerat vertraut. Die nachstehend aufgefiihrten Warnhinweise
sind in der gesamten Dokumentation sowie auf dem Gerat selbst zu finden und weisen auf
potenzielle Risiken und Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,,Gefahr” oder

hat.

Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdgliche Verletzungsgefahren
aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um

~Warnung“ angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags
besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
A Verletzungen oder Unfélle mit Todesfélle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden wird, Tod
oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine geféahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft uber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.

EIO0000001242 12/2016 5



BITTE BEACHTEN

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und gewartet
werden. Schneider Electric haftet nicht fir Schaden, die durch die Verwendung dieses Materials
entstehen.

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Gber Fahigkeiten und Kenntnisse
hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und deren Installation verfiigen
und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung mdéglicher Gefahren absolviert haben.
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Uber dieses Buch &3

Auf einen Blick

Ziel dieses Dokuments

Dieses Dokument soll Sie bei der Konfiguration und Programmierung des HMI SCU unterstitzen.
Weitere Informationen zur Programmierung des HMI-Teils finden Sie in der Online-Hilfe von Vijeo-
Designer, die in SoMachine gedffnet werden kann.

HINWEIS: Lesen Sie sich dieses Dokument sowie alle zugehdrigen Dokumente sorgfaltig durch,
bevor Sie den HMI SCU installieren, betreiben oder warten.

Sie sollten sich das gesamte Dokument durchlesen, um sicherzugehen, dass alle Funktionen
verstanden werden.

Giiltigkeitsbereich
Diese Dokumentation wurde fiir die SoMachine-Version V4.2 aktualisiert.

Weiterfiihrende Dokumentation

Titel der Dokumentation Referenz-Nummer

Magelis SCU - HMI-Steuerung- PLCSystem-Bibliothekshandbuch EI00000001246 (ENG),
EI00000001247 (FRE),
EIO0000001248 (GER),
EIO0000001249 (SPA),
EIO0000001250 (ITA),

EIO0000001251 (CHS)

Magelis SCU HMI Controller - HSC-Bibliothekshandbuch EI00000001512 (ENG),
EI00000001513 (FRE),
EI00000001514 (GER),
EIO0000001515 (SPA),
EIO0000001516 (ITA),

EI00000001517 (CHS)

Magelis SCU HMI Controller - PTO/PWM-Bibliothekshandbuch EI00000001518 (ENG),
EI00000001519 (FRE),
EI00000001520 (GER),
EI00000001521 (SPA),
EI00000001522 (ITA),

EI00000001523 (CHS)
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Titel der Dokumentation Referenz-Nummer

PLCCommunication-Bibliothekshandbuch EIO0000000361 (ENG),
EIO0000000742 (FRE),
EIO0000000743 (GER),
EIO0000000744 (SPA),
EIO0000000745 (ITA),

EIO0000000746 (CHS)

Magelis SCU HMI Controller - Hardwarehandbuch EIO0000001232 (ENG),
EIO0000001233 (FRE),
EIO0000001234 (GER),
EIO0000001235 (SPA),
EIO0000001236 (ITA),

EIO0000001237 (CHS),
EIO0000001238 (POR)

Diese technischen Veréffentlichungen sowie andere technische Informationen stehen auf unserer
Website http://www.schneider-electric.com/ww/en/download zum Download bereit.
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Produktbezogene Informationen

A WARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

e Bei der Konzeption von Steuerungsstrategien missen mogliche Stérungen auf den
Steuerpfaden beriicksichtigt werden, und bei bestimmten kritischen Steuerungsfunktionen ist
dafiir zu sorgen, dass wahrend und nach einem Pfadfehler ein sicherer Zustand erreicht wird.
Beispiele kritischer Steuerungsfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der
Nachlauf-Stopp, Stromausfall und Neustart.

e Fur kritische Steuerungsfunktionen miissen separate oder redundante Steuerpfade bereitge-
stellt werden.

e Systemsteuerungspfade kbnnen Kommunikationsverbindungen umfassen. Dabei miissen die
Auswirkungen unerwarteter Sendeverzégerungen und Verbindungsstérungen beriicksichtigt
werden.

e Samtliche Unfallverhiitungsvorschriften und lokale Sicherheitsrichtlinien sind zu beachten.’

e Jede Implementierung des Gerats muss individuell und sorgféltig auf einen einwandfreien
Betrieb geprift werden, bevor das Gerat an Ort und Stelle in Betrieb gesetzt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

" Weitere Informationen finden Sie in den aktuellen Versionen von NEMA ICS 1.1 L~Safety
Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control“ sowie von
NEMA ICS 7.1, ,Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation, and
Operation of Adjustable-Speed Drive Systems” oder den entsprechenden, vor Ort geltenden

Vorschriften.

A& WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Verwenden Sie mit diesem Gerat nur von Schneider Electric genehmigte Software.

e Aktualisieren Sie Ihr Anwendungsprogramm jedes Mal, wenn Sie die physische Hardwarekon-
figuration andern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

zur Folge haben.
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Terminologie gemal den geltenden Standards

Die technischen Begriffe, Terminologien, Symbole und zugehdérigen Beschreibungen, die in
diesem Handbuch oder auf dem Produkt selbst verwendet werden, werden im Allgemeinen von
den Begriffen oder Definitionen internationaler Standards abgeleitet.

Im Bereich der funktionalen Sicherheitssysteme, Antriebe und allgemeinen Automatisierungs-
systeme betrifft das unter anderem Begriffe wie Sicherheit, Sicherheitsfunktion, Sicherer Zustand,
Fehler, Fehlerreset/Zuriicksetzen bei Fehler, Ausfall, Storung, Warnung/Warnmeldung,
Fehlermeldung, gefahriich/gefahrbringend usw.

Nachstehend einige der geltenden Standards:

Norm

Beschreibung

EN 61131-2:2007

Speicherprogrammierbare Steuerungen, Teil 2: Betriebsmittelanforderungen
und Prifungen.

ISO 13849-1:2008

Sicherheit von Maschinen: Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen.
Allgemeine Gestaltungsleitsatze

EN 61496-1:2013

Sicherheit von Maschinen: Berlihrungslos wirkende Schutzeinrichtungen.
Teil 1: Allgemeine Anforderungen und Prifungen

I1ISO 12100:2010

Sicherheit von Maschinen — Allgemeine Gestaltungsleitsatze —
Risikobeurteilung und Risikominderung

EN 60204-1:2006

Sicherheit von Maschinen -Elektrische Ausriistungen von Maschinen - Teil 1:
Allgemeine Anforderungen

EN 1088:2008
ISO 14119:2013

Sicherheit von Maschinen - Verriegelungseinrichtungen in Verbindung mit
trennenden Schutzeinrichtungen — Leitsatze fir Gestaltung und Auswahl

ISO 13850:2006

Sicherheit von Maschinen — Not-Halt — Gestaltungsleitsatze

EN/IEC 62061:2005

Sicherheit von Maschinen — Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbar elektronischer Steuerungssysteme

IEC 61508-1:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Allgemeine Anforderungen

IEC 61508-2:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Anforderungen an sicherheitsbezogene
elektrische/elektronische/programmierbare elektronische Systeme

IEC 61508-3:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Anforderungen an Software

IEC 61784-3:2008

Industrielle Kommunikationsnetze — Profile — Teil 3: Funktional sichere
Ubertragung bei Feldbussen

2006/42/EC Maschinenrichtlinie
2014/30/EU EMV-Richtlinie (Elektromagnetische Vertraglichkeit)
2014/35/EU Niederspannungsrichtlinie

10
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Dariiber hinaus wurden einige der in diesem Dokument verwendeten Begriffe unter Umsténden
auch anderen Normen entnommen, u. a.:

Norm

Beschreibung

Normenreihe IEC 60034

Rotierende elektrische Gerate

Normenreihe IEC 61800

Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl

Normenreihe IEC 61158

Industrielle Kommunikationsnetze — Feldbus fiir industrielle Steuerungssysteme

Bei einer Verwendung des Begriffs Betriebsumgebung/Betriebsbereich in Verbindung mit der
Beschreibung bestimmter Gefahren und Risiken entspricht der Begriff der Definition von Gefahren-
bereich oder Gefahrenzone in der Maschinenrichtiinie (2006/42/EC) der Norm /SO 12100:2010.

HINWEIS: Die vorherig erwahnten Standards kénnen auf die spezifischen Produkte in der
vorliegenden Dokumentation zutreffen oder nicht. Fiir weitere Informationen hinsichtlich
individueller Standards, die auf hier beschriebene Produkte zutreffen, siehe die Eigenschaftsta-
bellen der hier erwahnten Produkte.

EI00000001242 12/2016
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Kapitel 1

Informationen zum Magelis SCU HMI Controller

Uberblick Gber Magelis SCU HMI Controller-Geréte

Uberblick

Magelis SCU HMI Controller von Schneider Electric verfligt Giber zahlreiche leistungsstarke
Features. Diese Steuerung kann fir einen weiten Bereich von Anwendungen eingesetzt werden.

Die Softwarekonfiguration und -programmierung wird in SoMachine vorgenommen.

Programmiersprachen

Magelis SCU HMI Controller wird von der Software SoMachine unterstitzt und programmiert, mit
der folgende Programmiersprachen nach IEC61131-3 bereitstehen:

e AWL (IL, Instruction List): Anweisungsliste

ST: Strukturierter Text

FBD: Funktionsbausteindiagramm

SFC (Sequential Function Chart): Ablaufsteuerung

KOP (LD, Ladder): Kontaktplan

Die Software SoMachine kann ebenfalls zur Programmierung der Steuerung in der Programmier-
sprache CFC (Continuous Function Chart/Freigrafischer Funktionsplaneditor) verwendet werden.

Echtzeituhr

Der Magelis SCU HMI Controller enthalt ein RTC-System (siehe Magelis SCU, HMI Controller —,
Hardwarehandbuch) (Real Time Clock).

Run/Stop

Der Magelis SCU HMI Controller kann extern bedient werden:

e Durch einen Run/Stop (siehe Magelis SCU, HMI Controller -, Hardwarehandbuch)-Vorgang
Uber einen dedizierten Digitaleingang gemaf der Konfiguration in der Software. Weitere
Informationen finden Sie unter Konfiguration der Digitaleingange (siehe Seite 73).

e Uber einen SoMachine-Softwarebefehl

EI00000001242 12/2016 13



Informationen zum Magelis SCU HMI Controller

Speicher

Die folgende Tabelle zeigt die Speicherspezifikationen:

Bereich Element GroRe (Byte)

Systembereich Systembereich - Reservierter Speicher 131072
System- und Diagnosevariablen
Physische Eingangsadressen (%l) 256
Physische Ausgangsadressen (%Q) 256
Retain-Variablen(") 16360
Persistent Retain-Variablen 2044

Anwendungsbereich Kompilierte Steuerungsanwendung 1024000

Benutzerbereich Symbole Dynamische
Variablen Zuweisung von

1024000

Bibliotheken

(1) Nicht alle 16360 KByte stehen der Benutzeranwendung zur Verfligung, da einige Bibliotheken
Retain-Variablen verwenden.

Integrierte E/A

Je nach Steuerungsmodell sind die folgenden integrierten E/A-Typen verflgbar:
Standardeingange

Schnelle Eingange (HSC)

Normale Ausgange

Schnellausgange (PTO/PWM)

Analogeingéange

Analogausgéange

Thermoelement-Eingédnge

RTD-Eingange (Resistance Temperature Detector)

Integrierte Kommunikationsfunktionen

An der Riickseite sind 4 Typen von Kommunikationsports verflgbar:
e Ethernet-Port

e CANopen

e USB-Programmierports

e SL-Port (Serielle Leitung)

Weitere Einzelheiten finden Sie im Kapitel "Integrierte Kommunikationsports" (siehe Magelis SCU,
HMI Confroller —, Hardwarehandbuch).

14
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Informationen zum Magelis SCU HMI Controller

Magelis SCU HMI Controller Bereich

ment und RTD

Referenz Digitaleingang Digitalausgang Analogeingang | Analogaus- Bildschirm-
gang grofle
HMISCUBA5 | 14 Standardeingange 8 Standardausgange Nein Nein 8,9cm
und 2 Schnelleingédnge | und 2 Schnellausgéange (3,5 Zoll)
HMIscugAs | (HSC)™) (PTO)®@ 14,48 cm
(5,7 Zoll)
HMISAC Nein
HMISCU6B5 | 6 Standardeingange 6 Standardausgange 2 Analogein- 2 Analogaus- |8,9 cm
und 2 Schnelleingédnge |und2 Schnellausgénge | gange (12-Bit | gange (3,5 Zoll)
HMIscugBs | (HSC)™) (PTO)®@ plus Vorzei- | (12-Bit) 14,48 cm
chen SAR :
(5,7 Zoll)
ADC) und
HMI SBC 2 Analogein- Nein
gange (16-Bit),
Thermoele-

(1) Die Schnelleingénge kénnen als Standardeingange oder als Schnelleingange fiir Zéhl- oder Ereignisfunktionen
verwendet werden.
(2) Die Schnellausgange kdnnen als normale oder als Schnellausgénge fir PTO- oder PWM-Funktionen oder als
Reflexausgang fiir HSC verwendet werden.

EI00000001242 12/2016
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Informationen zum Magelis SCU HMI Controller
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Kapitel 2

Konfigurieren der Steuerung

Konfigurieren der HMI-Steuerung

Einfiihrung

Legen Sie zuerst ein neues Projekt an oder 6ffnen Sie ein vorhandenes Projekt in SoMachine.

Im Programmierhandbuch fir SoMachine finden Sie weitere Informationen zu folgenden Themen:
e Filigen Sie lhrem Projekt eine Steuerung hinzu.

e Ersetzen Sie eine vorhandene Steuerung.
e Konvertieren Sie eine Steuerung in ein anderes, aber kompatibles Geréat.

Geratebaumstruktur

Die Geratebaumstruktur zeigt eine strukturierte Ansicht der aktuellen Hardware-Konfiguration.
Wenn Sie in Ihrem Projekt eine Steuerung hinzufligen, werden je nach den von der Steuerung
bereitgestellten Funktionen in der Geratebaumstruktur automatisch mehrere Knoten hinzugeftigt.

Beispiel fur die Geratebaumstruktur:
Geratebaumstruktur v o X

| &
= _ﬂ SCU-Projekt
= B MyController (HMISCUxB5)
[=)-% Integrierte Funktionen
“4EIA(I0)
LMHSC (HSC)
LPTO_PWM (PTO_PWM)
=% com1
(@ SoMachine_Network_Manager (SoMachine-Netzwerkmanager)
[=)-% Ethernet
[# SoMachine_Network_Manager1 (SoMachine-Netzwerkmanager)
=% USB
(@ SoMachine_Network_Manager2 (SoMachine-Netzwerkmanager)
%3 CAN
%2 Analog
3 Temperatur

v

< >
|:| DTM-Verbindung verwenden

b | A e

EIO0000001242 12/2016 17



Konfigurieren der Steuerung

Der Zugriff fur Folgendes geschieht Gber den Navigator der Geratebaumstruktur:

Eintrag Doppelklick und Verweis auf ...

HMISCUxx5 Geréateeditor der HMI-Steuerung (siehe Seite 64)

Interne Funktionen

10 Konfiguration der internen E/A-Funktion (siehe Seife 72)

HSC Konfiguration der integrierten HSC-Funktion (siehe Seite 77)

PTO_PWM Konfiguration der integrierten PTO_PWM-Funktion
(siehe Seite 80)

COM1 Serielle Leitungskonfiguration (siehe Seite 97)

Ethermnet(" Eine Ethernet-Verbindung wird Uber Vijeo-DesignerProperty
Inspector - Laden — Ethernet konfiguriert.

use(™M Eine USB-Verbindung wird uiber Vijeo-DesignerProperty
Inspector -~ Laden - USB konfiguriert.

CAN CANopen-Konfiguration (siehe Seife 105)

Analog® Konfiguration der internen Funktion fur analoge E/A
(siehe Seife 83)

Temperatur® Konfiguration fiir die integrierte Analogtemperatur-Funktion
(siehe Seife 88)

(1) Weitere Informationen zum Konfigurieren der Verbindung zwischen einem Computer und einer HMI-Steuerung
finden Sie in der Online-Hilfe zu Vijeo-Designer.
(2) Nur verfiigbar auf HMISCU6B5, HMISCU8BS5 einschlieRlich HMI SBC.

Anwendungsbaumstruktur

In der Anwendungsbaumstruktur kdnnen Sie projektspezifische Anwendungen sowie globale
Anwendungen, POUs und Tasks verwalten.

Tools-Baumstruktur

In der Tools-Baumstruktur kdnnen Sie den HMI-Abschnitt Ihres Projekts konfigurieren und
Bibliotheken verwalten.

18 EI00000001242 12/2016



Kapitel 3
Bibliotheken

Bibliotheken

Einfiihrung

Bibliotheken stellen Funktionen, Funktionsbausteine, Datentypen und globale Variablen zur
Verfligung, die zur Entwicklung Ihres Projekts genutzt werden kénnen.

Der Bibliotheksverwalter von SoMachine zeigt Informationen zu den in Ihrem Projekt enthaltenen
Bibliotheken an und ermdglicht die Installation neuer Bibliotheken. Weitere Informationen zum
Bibliotheksverwalter finden Sie im Benutzerhandbuch ,Funktionen und Bibliotheken*.

Magelis SCU HMI Controller

Wenn Sie einen Magelis SCU HMI Controller fur lnre Anwendung auswahlen, 1&adt SoMachine
automatisch die folgenden Bibliotheken:

Name der Bibliothek

Beschreibung

loStandard

CmploMgr-Konfigurationstypen, ConfigAccess, Parameter und
Hilfefunktionen: Verwaltet die E/A in der Anwendung.

Standard

Enthalt alle Funktionen und Funktionsbausteine, die erforderlich sind,
um Standard-POUs IEC61131-3-konform fir ein IEC-
Programmiersystem zu verwenden. Standard-POUs mit dem Projekt
verknipfen (standard.library).

Util

Analoge Uberwachungen, BCD-Konvertierungen, Bit/Byte-
Funktionen, Steuerungsdatentypen, Funktionsmanipulatoren,
mathematische Funktionen und Signale.

PLCCommunication

(siehe SoMachine, Modbus- und
ASCII-Lese-/Schreibfunktionen,
PLCCommunication-
Bibliothekshandbuch)

SysMem, Standard, SE_PLCSystem. Diese Funktionen vereinfachen
die Kommunikation zwischen spezifischen Geraten. Die meisten von
ihnen sind speziell fir den Modbus-Datenaustausch bestimmt. Die
Verarbeitung der Kommunikationsfunktionen erfolgt asynchron zur
Verarbeitung des Anwendungstasks, durch den sie aufgerufen
werden.

HMISCU PLCSystem
(siehe Magelis SCU, HMI-
Steuerung, PLCSystem-
Bibliothekshandbuch)

Enthalt Funktionen und Variablen fiir den Abruf von Informationen und
die Ausgabe von Befehlen an das Steuerungssystem.

EIO0000001242 12/2016
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Bibliotheken

Name der Bibliothek

Beschreibung

HMISCU HSC (siehe Magelis SCU,
HMI-Steuerung, HSC-
Bibliothekshandbuch)

Enthalt Funktionen und Variablen fiir den Abruf von Informationen und
die Ausgabe von Befehlen an die schnellen Ein-/Ausgénge des
Magelis SCU HMI Controller. Diese Funktionsbausteine ermdglichen
die Implementierung der HSC-Funktionen
(Hochgeschwindigkeitszahlungs-Funktionen) auf den
Schnelleingdngen/Ausgangen der Magelis SCU HMI Controller.

HMISCU PTOPWM (siehe Magelis
SCU, HMI-Steuerung, PTO/
PWM-Bibliothekshandbuch)

Enthalt Funktionen und Variablen, um Informationen abzurufen und
Befehle an die schnellen Ein-/Ausgange des Magelis SCU HMI
Controller zu senden. Diese Funktionsbausteine ermdglichen die
Implementierung von PTO- (Impulsfolgen-Ausgangs-) und PWM
(Impulsbreitenmodulations-) Funktionen an den Schnellausgéangen
der Magelis SCU HMI Controller.

Fir lhre Magelis SCU HMI Controller-Anwendung kdnnen zudem folgende zusétzliche

Bibliotheken hinzugefligt werden:

Name der Bibliothek

Beschreibung

® _3SCOS: 3S CANopenStack

e FDT_CAN:
FDT_CANOpenDriver

o CIA405: CAA CiA 405

Die CAA CiA 405-Bibliothek stellte eine Reihe von
Funktionsbausteinen bereit, um die Anforderungen von CiA405
hinsichtlich des Zugriffs auf das CANopen-Netzwerk tber die
Anwendung (IEC61131-3-Programm) der Steuerung (CANopen-
Master) zu erfillen.

HINWEIS: Diese Bibliotheken werden nicht automatisch geladen,
wenn Sie das HMI SCU-Gerat hinzufuigen. Sie werden hinzugefugt,
wenn der untergeordnete Knoten CANopen_Optimized (Optimiertes
CANopen) unter CAN hinzugefiigt wird.

SE_ModbusTCP_Slave

Enthalt einen Funktionsbaustein fir die Verwaltung der
Kommunikation zwischen der HMI SCU-Steuerung in ihrer Funktion
als Modbus-Server und allen Clients, die Modbus-Dienste bei der
Steuerung anfordern. Detaillierte Informationen zu dieser Bibliothek
finden Sie unter Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave (siehe Seite 133).
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Kapitel 4
Unterstitzte Standarddatentypen

Unterstitzte Standarddatentypen

Unterstiitzte Standarddatentypen
Die Steuerung unterstiitzt die folgenden IEC-Datentypen:

Datentyp Unterer Grenzwert Oberer Grenzwert Informationsinhalt
BOOL FALSE TRUE 1 Bit

BYTE 0 255 8 Bit

WORD 0 65.535 16 Bit

DWORD 0 4.294.967.295 32 Bit

LWORD 0 264_4 64 Bit

SINT -128 127 8 Bit

USINT 0 255 8 Bit

INT -32.768 32.767 16 Bit

UINT 0 65.535 16 Bit

DINT -2.147.483.648 2.147.483.647 32 Bit

UDINT 0 4.294.967.295 32 Bit

LINT 063 263_4 64 Bit

ULINT 0 264_4 64 Bit

REAL 1,175494351e-38 3,402823466e+38 32 Bit

LREAL 2,2250738585072014e-308 1,7976931348623158e+308 | 64 Bit

STRING 1 Zeichen 255 Zeichen 1 Zeichen = 1 Byte
WSTRING | 1 Zeichen 255 Zeichen 1 Zeichen = 1 Wort
TIME - - 32 Bit

Weitere Informationen zu ARRAY, LTIME, DATE, TIME, DATE_AND TIME und TIME OF DAY

erhalten Sie im SoMachine Programmierhandbuch.

EIO0000001242 12/2016
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Kapitel 5

Speicherorganisation

Speicherorganisation

Einfiihrung

In diesem Abschnitt wird die Speichergréf3e der verschiedenen Magelis SCU HMI Controller-
Bereiche beschrieben.

Speicherzuordnung

Die Speichergrofie der Steuerungen betragt 128 MByte.
Die Tabelle zeigt die Speicherspezifikationen der Nicht-HMI-Steuerungskomponente:

Bereich Element GréRe (Byte)
Systembereich Systembereich - Reservierter Speicher 131072
System- und Diagnosevariablen
Physische Eingangsadressen (%) 256
Physische Ausgangsadressen (%Q) 256
Retain-Variablen(" 16360
Persistent Retain-Variablen 2044
Anwendungsbereich | Kompilierte Steuerungsanwendung 1024000

Benutzerbereich

Symbole

Variablen

Bibliotheken

Dynamische Zuweisung von 1228800

(1) Nicht alle 16360 KByte stehen der Benutzeranwendung zur Verfligung, da einige Bibliotheken Retain-
Variablen verwenden.

Der Speicher ist in vier Bereiche untergliedert:

e Fir die Steuerung reservierter Anwendungsspeicher
e Betriebssystemspeicher fiir die Steuerung

e HMI-Anwendungsspeicher

o HMI-Betriebssystemspeicher

Der Speicher flr persistente und Retain-Variablen bleibt erhalten und ist geschiitzt. Die Persistent-

und Retain-Variablen werden wahrend eines Stromausfalls oder bei Ausschalten der HMI-
Steuerung beibehalten.

EIO0000001242 12/2016
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Speicherzuordnung

System- und Diagnosevariablen

Variablen Beschreibung

PLC_R Struktur der schreibgeschiitzten Systemvariablen der HMI-Steuerung.

PLC_W Struktur der Systemvariablen der HMI-Steuerung mit Lese-und
Schreibzugriff.

ETH_R Struktur der schreibgeschiitzten Ethernet-Systemvariablen.

ETH_W Struktur der schreibbaren Ethernet-Systemvariablen.

SERIAL_R Struktur der schreibgeschitzten SL-Systemvariablen (serielle Leitungen).

SERIAL_W Struktur der schreibbaren SL-Systemvariablen (serielle Leitungen).

Weitere Informationen zu Systemvariablen finden Sie im Magelis SCU SoMachine PLCSystem -
Bibliothekshandbuch (siehe Magelis SCU, HMI-Steuerung, PLCSystem-Bibliothekshandbuch).

GroRe der Bibliotheken

Name der Bibliothek Durchschn. Kommentar
GréRe
HMISCU HSC (siehe Magelis SCU, HMI- 10 KB Abhangig von den genutzten Funktionen.
Steuerung, HSC-Bibliothekshandbuch)
HMISCU PLCSystem (siehe Magelis SCU, |25 KB Immer in der Anwendung eingebettet.
HMI-Steuerung, PLCSystem- Die Verwendung dieser Funktionen
Bibliothekshandbuch) verbraucht keinen zusatzlichen Speicher.
HMISCU PTO/PWM (siehe Magelis SCU, 10 KB Abhangig von den genutzten Funktionen.
HMI-Steuerung, PTO/PWM-
Bibliothekshandbuch)
SPS-Kommunikation 20 KB Abhangig von den genutzten Funktionen.
CANopen-Stack 115 KB Abhangig von den genutzten Funktionen.
Jeder CANopen-Slave belegt ca. 10 kB
zusatzlichen Speicher.
SE_ModbusTCP_Slave (siehe Seite 133) 23 KB Abhangig von der Verbindungsanzahl.
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Speicherzuordnung

Unterschiede zwischen Byte-Adressierung und wortbasierter IEC-Adressierung
In der folgenden Tabelle wird die Byte-Adressierung fur Bits, Bytes, Worter und Doppelwdrter mit
der wortbasierten IEC-Adressierung verglichen. Dabei werden die sich liberschneidenden
Speicherbereiche im Falle des Byte-Adressierungsmodus herausgestellt (siehe Beispiel unter der
Tabelle).
Hinsichtlich der Notation ist zu beachten, dass der IEC-Adressierungsmodus fir Bitadressen

immer wortbasiert ist. Das bedeutet, dass die Position vor dem Punkt der Wortnummer und die
Position hinter den Namen der Bithummer entspricht.

Vergleich von byte- und wortbasierter Adressierung firr die Adressbereiche D, W, Bund X:

DWORDS/WORDS Byte X (Bits)
DO W0 BO x0.7 x0.0
B1 x1.7 x1.0
W1 B2
B3
D1 w2 B4
B5
w3 B6
B7
D2 w4 B8

Beispiel fir sich Giberschneidende Speicherbereiche im Falle des Byte-Adressierungsmodus:
DO enthalt BO. . .B3.

WO enthalt B0 und B1.

W1 enthalt B2 und B3.

W2 enthalt B4 und B5.

Um die Uberlappung zuumgehen, darfWwl oder D1, D2, D3 nichtfiirdie Adressierung verwendet
werden.
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Kapitel 6

Tasks

Einfiihrung

Uber den Knoten Taskkonfiguration in der SoMachine-Anwendungsbaumstruktur kénnen Sie eine
oder mehrere Tasks zur Steuerung der Ausfiihrung eines Anwendungsprogramms definieren.

Es sind folgende Tasktypen verfligbar:

o Zyklisch

e Freilaufend

e Ereignis

e Externes Ereignis

In diesem Kapitel werden zunéchst diese Tasktypen erklart. Ferner enthalt dieses Kapitel
Informationen im Hinblick auf die max. Anzahl der Tasks, der Standard-Taskkonfiguration und der
Festlegung einer Prioriat fur bestimmte Tasks. AulRerdem enthélt dieses Kapitel eine Einfihrung
in die Funktion des Task-Watchdogs und erklart dessen Beziehung zur Ausflihrung der Task.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Maximale Anzahl an Tasks 28
Taskkonfiguration 29
Tasktypen 32
Watchdogs 36
Taskprioritaten 37
Standard-Taskkonfiguration 40
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Maximale Anzahl an Tasks

Maximale Anzahl an Tasks

Die maximale Anzahl von Tasks, die fiir den Magelis SCU HMI Controller definiert werden kénnen,
lautet:

Gesamtanzahl Tasks = 7

Zyklische Tasks = 3

Freilaufende Tasks = 1

Ereignisgesteuerte Tasks = 2

Externe Tasks = 2

Besondere Hinweise fiir freilaufende Tasks

Eine freilaufende Task (siehe Seite 33) hat keine feste Dauer. Im freilaufenden Modus startet der
Taskzyklus nach Beendigung des vorherigen Zyklus und einer Zeit fir Systemverarbeitungsfunk-
tionen (30% der Gesamtdauer der freilaufenden Task).

HINWEIS: Freilaufende Tasks sollten nicht in Multitask-Anwendungen eingesetzt werden, in
denen einige zeitaufwandige Tasks mit hoher Prioritat ausgefiihrt werden. Dadurch kénnte es zu
einem Watchdog-Timeout fiir die Task kommen. CANopen sollte keiner freilaufenden Task
zugewiesen werden. CANopen sollte einer zyklischen Task zugewiesen werden.

HINWEIS: Darin ist nicht die CPU-Verarbeitungszeit eingeschlossen, die zur Verarbeitung der
HMI-Anwendung vorgesehen ist.

28
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Taskkonfiguration

Hinzufligen von Tasks
Sie kénnen lhrer Anwendung Uber die Anwendungsbaumstruktur Tasks hinzufiigen:

Schritt Aktion

1 Wahlen Sie in der Anwendungsbaumstruktur den Knoten Taskkonfiguration.
2

Klicken Sie auf die Schaltflache

3 Wahlen Sie Task....
Ergebnis: Das Fenster Task hinzufiigen wird gedffnet.

4 Geben Sie im Dialogfeld Task hinzufiigen einen Namen im Feld Name: ein.
Hinweis: Der Name darf keine Leerzeichen enthalten und die maximale Zeichenanzahl von
32 Zeichen nicht tberschreiten.

5 Klicken Sie auf Hinzufiigen.
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Dialog "Taskkonfiguration"

Jede Taskkonfiguration hat eigene, von anderen Tasks unabhangige Parameter.

Das Fenster Konfiguration des Tasks besteht aus vier Bereichen:

/& MAsT x|
Konfiguration ]

Prioritat (0..31):

Empfindlichkeit:

Typ
| ZyKlisch v Intervall (z.B. t#200 ms): | t#20ms E
Watchdog
Aktivieren
Zeit (z.B. t#200 ms): 100

]

Aufruf -
"'ﬂ:' hinzufiigen ¢

POU Kommentar

30
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In der folgenden Tabelle werden die Felder des Fensters Taskkonfiguration beschrieben:

Feldname Definition

Prioritat Sie kénnen die Prioritét eines Tasks anhand einer Nummer zwischen 0 und

31 konfigurieren (0 entspricht dabei der hochsten, 31 der geringsten Prioritat).

Zu einem Zeitpunkt kann jeweils nur ein Task ausgeflihrt werden. Die Prioritat bestimmt,

wann der Task ausgefuhrt wird:

o Ein Task mit héherer Prioritat erhalt Vorrang vor einem Task mit geringerer Prioritat.

® Tasks mit derselben Prioritédt werden abwechselnd ausgefiihrt (mit einem Zeitanteil von
jeweils 2 ms)

HINWEIS: Vermeiden Sie das Zuweisen von Tasks mit dergleichen Prioritat. Wenn es
mehrere Tasks gibt, die Vorrang vor einer Task mit der gleichen Prioritdt haben méchten,
kann dies zu einem unbestimmten und unvorhergesehenen Ergebnis filhren. Weitere
wichtige Sicherheitsinformationen finden Sie unter Taskprioritaten (siehe Seite 37).

Typ Folgende Tasktypen sind verfiigbar:
® Zyklisch (siehe Seite 32)

® Ereignis (siehe Seife 34)

® Extern (siehe Seite 34)

e Freilaufend (siehe Seite 33)

Watchdog Definieren Sie die folgenden zwei Parameter, um den Watchdog (siehe Seite 36) zu

konfigurieren:

® Zeit: Geben Sie das Timeout ein, nach dessen Ablauf der Watchdog ausgefuhrt werden
soll.

o Empfindlichkeit: Definiert, wie oft der Watchdog-Timer ablaufen muss, bevor die
Steuerung die Programmausfiihrung beendet und sich in einenHALT-Zustand begibt.

POUs Die Liste der vom Task gesteuerten POUs (Programming Organization Units) wird im

Fenster der Taskkonfiguration definiert.

® Um eine mit dem Task verknipfte POU hinzuzufligen, verwenden Sie den Befehl Add
Call und wahlen Sie die POU in derEingabehilfe.

o Verwenden Sie den Befehl Aufruf Idschen, um eine POU aus der Liste zu entfernen.

o Umdie aktuell in der Liste ausgewahlte POU durch eine andere zu ersetzen, verwenden
Sie den Befehl Aufruf &ndern.

® POUs werden in der Reihenfolge ausgefiihrt, in der sie in der Liste angezeigt werden.
Zum Verschieben der POUs innerhalb der Liste wahlen Sie eine POU aus und
verwenden Sie die Befehle Nach oben oder Nach unten.

HINWEIS: Sie kénnen eine beliebige Anzahl von POUs erstellen. Wenn eine Anwendung
anstelle einer grolRen POU Uiber mehrere kleine POUs verfiigt, kann dadurch die
Aktualisierungszeit der Variablen im Online-Modus verbessert werden.
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Tasktypen

Einflihrung

Im folgenden Abschnitt werden die verschiedenen, fiir ein Programm verfiigbaren Tasktypen
sowie die Eigenschaften dieser Tasktypen beschrieben.

Zyklische Task

Einer zyklischen Task wird Uber die Einstellung "Intervall" im Bereich "Typ" auf der Unterregi-
sterkarte "Konfiguration" eine feste Dauer zugewiesen. Die Ausflihrung einer zyklischen Task
verlauft wie folgt:

Festes benutzerdefiniertes Taskintervall

< »
¢ -

Taskdauer

A
N A

—

. Eingéange lesen: Die physischen Eingangszustédnde werden an die Eingangsspeichervariablen
%I geschrieben, und andere Systemvorgange werden ausgefihrt.

2. Taskverarbeitung: Der in der Task definierte Benutzercode (POU usw.) wird verarbeitet. Die
Ausgangsspeichervariablen $0 werden gemafR den Anweisungen im Anwendungsprogramm
aktualisiert, jedoch wahrend dieses Vorgangs nicht an die physischen Ausgéange geschrieben.

3. Ausgénge schreiben: Die Ausgangsspeichervariable $0 wird gemaR jeglicher definierten
Ausgangsforcierung angepasst, das Schreiben der physischen Ausgange hangt jedoch vom
Typ des verwendeten Ausgangs und der verwendeten Anweisungen ab.

Weitere Informationen zum Definieren der Buszyklus-Task finden Sie im SoMachine -
Programmierhandbuch sowie unter Magelis SCU HMI Controller-Einstellungen.
Weitere Informationen zum E/A-Verhalten finden Sie unter Beschreibung der Steuerungszu-
stande (siehe Seife 46).
4. Verbleibende Intervalldauer: Die Firmware der Steuerung fiihrt Systemverarbeitung und andere
Tasks mit geringer Prioritat aus.

HINWEIS: Wenn der fir eine zyklische Task definierte Zeitraum zu kurz ist, wird die Task
unmittelbar nach dem Schreiben der Ausgénge wiederholt, ohne zuvor andere Tasks mit einer
niedrigeren Prioritat oder andere Systemverarbeitungen durchzufiihren. Dies hat eine Auswirkung
auf die Ausflihrung aller Tasks und kann dazu fihren, dass die Steuerung die System-Watchdog-
Grenzwerte Uberschreitet und so eine System-Watchdog-Ausnahme erzeugt.

HINWEIS: Die Taskzykluszeit wird auf einen Wert von mindestens 4 ms eingestellt und das
Taskintervall entspricht einem Vielfachen von 4 ms.
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HINWEIS: Sie kdnnen das Intervall einer zyklischen Task lber die Funktionen GetCurrentTa-
skCycle und SetCurrentTaskCycle je Anwendung abrufen und festlegen. (Weitere Informationen
finden Sie im Toolbox_Advance-Bibliothekshandbuch.)

Freilaufende Task

Eine freilaufende Task hat keine feste Dauer. Im freilaufenden Modus startet der Taskzyklus nach
Beendigung des vorherigen Zyklus und einer kurzen Zeit fir Systemverarbeitungsfunktionen. Die
Ausflihrung einer freilaufenden Task verlauft wie folgt:

H Variable Dauer basierend auf Dauer der jeweiligen Operation

<
%

. A

Taskdauer

B S
\

—

. Eingénge lesen: Die physischen Eingangszustéande werden an die Eingangsspeichervariablen
%I geschrieben, und andere Systemvorgange werden ausgefihrt.

2. Taskverarbeitung: Der in der Task definierte Benutzercode (POU usw.) wird verarbeitet. Die
Ausgangsspeichervariablen $0 werden gemafR den Anweisungen im Anwendungsprogramm
aktualisiert, jedoch wéhrend dieses Vorgangs nicht an die physischen Ausgange geschrieben.

3. Ausgénge schreiben: Die Ausgangsspeichervariable 30 wird gemal jeglicher definierten
Ausgangsforcierung angepasst, das Schreiben der physischen Ausgange hangt jedoch vom
Typ des verwendeten Ausgangs und der verwendeten Anweisungen ab.

Weitere Informationen zum Definieren der Buszyklus-Task finden Sie im SoMachine -
Programmierhandbuch sowie unter Magelis SCU HMI Controller-Einstellungen.

Weitere Informationen zum E/A-Verhalten finden Sie unter Beschreibung der Steuerungszu-
stdnde (siehe Seite 46).

4. Systemverarbeitung: Die Firmware der Steuerung fuhrt Systemverarbeitung und andere Tasks

mit geringer Prioritat aus. (z. B.: HTTP-Management, Ethernet-Management,

Parametermanagement).
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Ereignistask

Diese Art von Task ist ereignisgesteuert und wird durch eine Programmvariable eingeleitet. Die
Task startet an der steigenden Flanke der booleschen Variable, die mit dem Trigger-Ereignis
verknupft ist, es sei denn, eine Task mit einer héheren Prioritdt kommt ihr zuvor. In diesem Fall
wird die Ereignistask entsprechend den Vorgaben durch die Taskprioritdtszuweisungen gestartet.

Wenn Sie z. B. eine Variable namens my Var definiert haben und diese einem Ereignis zuweisen
mochten, gehen Sie wie folgt vor:

Schritt | Aktion

1 | Doppelklicken Sie in der Anwendungsbaumstruktur auf die TASK.

2 | Wahlen Sie auf der Registerkarte Konfiguration aus der Liste Typ das Element Ereignis aus.

3 -
Klicken Sie rechts neben dem Feld Ereignis auf die Schaltflache Eingabehilfe OE] .
Ergebnis: Das Fenster Eingabehilfe wird angezeigt.

4 | Navigieren Sie in der Baumstruktur des Dialogs Eingabehilfe zur Variablen my var, um diese
zuzuweisen.

HINWEIS: Die maximal zulassige Frequenz fir das Triggern einer Ereignistask durch das Ereignis
richtet sich nach der Prioritat anderer Tasks und Systemprozesse. Sie missen also lhre
Anwendung testen, um ein zuverlassiges Triggern von Ereignissen sicherzustellen.

Externe Ereignistask

Dieser Tasktyp ist ereignisgesteuert und wird durch die Erkennung eines Hardware- oder
Hardware-bezogenen Funktionsereignisses initiiert. Er beginnt, wenn das Ereignis eintritt, auer
wenn eine Task mit hdherer Prioritat vorrangig ausgefihrt wird. In diesem Fall wird die Ereignistask
entsprechend den Vorgaben durch die Taskprioritdtszuweisungen gestartet.

Zum Beispiel kénnte eine External Event Task einem HSC-Schwellenwert-Uberschrei-
tungsereignis zugeordnet werden. Um das Ereignis HSCO_TH1 1 mit einer externen Ereignistask
zu verknlpfen, wahlen Sie diese aus der Dropdownliste Externes Ereignis auf der Unterregi-
sterkarte Konfiguration.

Je nach Steuerung gibt es bis zu 2 Ereignistypen, die einer External Event Task zugewiesen

werden kénnen:

e einen FAST-Eingang (FIO und FI1) an einer steigenden Flanke, an einer fallenden Flanke oder
an beiden Flanken

e einen HSC-Schwellenwert beim Aufwartszahlen, beim Abwéartszahlen oder bei beidem
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Externe Ereignistask: Leistung
Fir eine External Event Task, die von FIO, FI1, HSCO_THO oder HSCO_TH1 ausgeldst wird,

ist zwischen den Triggern mindestens das folgende stabile Intervall erforderlich:
e 1,5 ms bei Tasks, die keine sofortige Zustandsanderung fiir FAST-Ausgange erfordern (FQO

oder FQ1)
e 15 ms bei Tasks, die eine sofortige Zustandsénderung fiir FAST-Ausgange erfordern (FQO oder

FQ1)
Wenn die Triggerbedingungen erfiillt sind, das Intervall jedoch kirzer als oben angegeben ist,
werden externe Ereignistasks (External Event Task) mdglicherweise verzdgert oder gar nicht
ausgefiihrt. Komplexe Tasks, die mehr Berechnungszeit erfordern als oben angegeben, kénnen
ebenfalls zur Verzdgerung oder Nichtausfiihrung von External Event Tasks fuhren.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Testen Sie lhre Anwendung griindlich, um sicherzustellen, dass die Leistung lhrer Anwendung
den Spezifikationen entspricht.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Watchdogs

Einflihrung

Fir den Magelis SCU HMI Controller werden zwei verschiedene Watchdog-Funktionen
implementiert:

e Task-Watchdogs: Diese Watchdogs sind optionale Watchdogs, die Sie fur einzelne Tasks
definieren kénnen. Diese werden von Ihrem Anwendungsprogramm verwaltet und in
SoMachine konfiguriert.

e Hardware-Watchdogs: Diese Watchdogs werden von der Haupt-CPU der HMI-Steuerung
verwaltet. Sie kdnnen nicht vom Benutzer konfiguriert werden.

HINWEIS: Endlosschleifen werden nur dann unterbrochen, wenn der Benutzer den Task-
Watchdog manuell einstellt.

Task-Watchdogs

SoMachine ermdglicht das Konfigurieren eines optionalen Task-Watchdogs fiir jede in der
Anwendung definierte Task. (Task-Watchdogs werden in der Online-Hilfe zu SoMachine
manchmal auch als Software-Watchdogs bezeichnet.) Wenn einer der definierten Task-
Watchdogs seine Schwellwertbedingung erreicht, tritt ein Anwendungsfehler auf, und die
Steuerung begibt sich in den Zustand HALT.

Wenn Sie einen Task-Watchdog definieren, sind folgende Optionen verfligbar:

e Zeit: Diese Option definiert die maximale Dauer fiir die Ausfihrung einer Task. Wenn ein Task
langer braucht, als hier festgelegt wurde, meldet die Steuerung eine Task-Watchdog-
Ausnahme.

e Empfindlichkeit: Dieses Feld definiert die Anzahl der Task-Watchdog-Ausnahmen, die auftreten
mussen, bevor die Steuerung einen Anwendungsfehler erkannt.

Um auf die Konfiguration eines Task-Watchdogs zuzugreifen, doppelklicken Sie in der
Anwendungsbaumstruktur auf die Task.

HINWEIS: Weitere Informationen zu Watchdogs finden Sie im SoMachine -
Programmierhandbuch.

Hardware-Watchdog

Wenn die Haupt-CPU einer HMISCU ungiiltige Anweisungen verarbeitet (Anwendung beschadigt
oder ungultige Befehle) oder 10 Sekunden lang nicht reagiert, wird der Hardware-Watchdog
ausgelost. Dadurch wird die Vijeo Designer Runtime zurlickgesetzt. Nach dem Zurlicksetzen wird
keine Steuerungsanwendung geladen und der Vijeo Designer befindet sich im Zustand Ready for
Download.

Es muss neue HMI- und Steuerungsanwendung auf der Gerat geladen werden, damit dieser
Fehler behoben wird.
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Taskprioritaten

Konfiguration der Taskprioritat

Sie kénnen fiir jede Task eine Prioritat zwischen 0 und 31 konfigurieren (0 ist die hochste und 31
die geringste Prioritat). Jede Task muss einen eindeutigen Namen besitzen. Wenn Sie mehreren
Tasks die gleiche Prioritat zuweisen, ist die Ausfilhrung dieser Tasks unbestimmt und unvorher-
sehbar, was zu unbeabsichtigten Ergebnissen flihren kann.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
Eine Prioritatsstufe darf nicht zwei verschiedenen Tasks zugewiesen werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Empfehlungen bzgl. der Task-Prioritéten
e Prioritét 0 bis 24: Steuerungs-Tasks. Ordnen Sie diese Prioritdten den Tasks mit einer hohen

Verfligbarkeitsanforderung zu.
e Prioritét 25 bis 31: Hintergrund-Tasks. Weisen Sie diese Prioritdten Tasks zu, fir die ein

geringer Verfligbarkeitsbedarf besteht.
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Task-Preemption aufgrund von Taskprioritéten

Wenn ein Taskzyklus gestartet wird, kann dieser jegliche Tasks mit einer geringeren Prioritat
unterbrechen (Task-Preemption). Die unterbrochene Task wird wiederaufgenommen, wenn der
Taskzyklus mit der héheren Prioritat fertiggestellt wurde.

N Priority N-1 Priority

Inputs

Inputs

Outputs

Inputs

Qutputs

Inputs

Outputs

Outputs

HINWEIS: Wenn ein Eingang fir verschiedene Tasks verwendet wird, kann sich das Eingangsbild
wahrend des Zyklus einer Task mit einer niedrigeren Prioritat &ndern.

Um beim Multitasking ein ordnungsgemafes Ausgangsverhalten gewahrleisten zu kénnen, wird
eine Meldung angezeigt, wenn mehrere Ausgénge in einem Byte von verschiedenen Tasks
verwendet werden.
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A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Ordnen Sie die Eingange so zu, dass die Eingangsbilder von den Tasks nicht auf unerwartete
Weise geandert werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Standard-Taskkonfiguration

Standard-Taskkonfiguration

Ein MAST-Task kann im Modus "Freilaufend" oder "Zyklisch" konfiguriert werden. Der MAST-Task
wird standardméafig automatisch im Modus "Zyklisch" erstellt. Dabei wird der Task auf eine mittlere
Prioritat (15) und ein Intervall von 20 ms voreingestellt, und der Task-Watchdog-Dienst wird auf
eine Dauer von 100 ms und eine Empfindlichkeit von 1 gesetzt. Weitere Informationen zu Prioritat-
seinstellungen finden Sie unter Taskprioritdten (siehe Seite 37). Weitere Informationen Uber
Watchdogs finden Sie unter Task-Watchdogs (siefe Seite 36).

Der Entwurf eines effizienten Anwendungsprogramms spielt in Systemen, in denen die maximal
konfigurierbare Anzahl von Tasks nahezu erreicht ist, eine wichtige Rolle. In einer solchen
Anwendung kann es sich als schwierig erweisen, die Ressourcenauslastung unter dem System-
Watchdog-Schwellwert zu halten. Sollte die Zuweisung von Prioritaten nicht ausreichend sein, um
unter dem Schwellwert zu bleiben, kénnen einige Task mit geringerer Prioritat erstellt werden, die
weniger Systemressourcen nutzen, wenn diesen Tasks die Funktion SysTaskWaitSleep
hinzugefiigt wird. Weitere Informationen zu dieser Funktion finden Sie in der optionalen SysTask-
Bibliothek des Systems / SysLibs-Bibliothekskategorie.

HINWEIS: Sie diirfen den Namen der MAST-Task weder I6schen noch andern. Anderenfalls
erkennt SoMachine einen Fehler beim Generieren der Anwendung und Sie werden die
Anwendung nicht auf die Steuerung herunterladen kénnen.
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Kapitel 7

Steuerungszustande und Verhalten

Einfiihrung

Dieses Kapitel enthalt Informationen zu den Steuerungszustanden, Zustandsiibergdngen sowie

den Verhalten in Reaktion aus Systemereignisse. Zunachst werden anhand eines detaillierten
Diagramms die verschiedenen Steuerungszustande erlautert. AnschlieRend werden der

Zusammenhang zwischen den Ausgangs- und den Steuerungszustanden sowie die Befehle und
Ereignisse beschrieben, die Zustandslibergange bewirken. Den Abschluss bilden Informationen

zu remanenten Variablen sowie zu den Auswirkungen der Programmieroptionen der SoMachine-
Tasks auf das Verhalten des Systems angegeben.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
71 Diagramm der Steuerungszustande 42
7.2 Beschreibung der HMI-Steuerungszusténde 46
7.3 Zustandsubergange und Systemereignisse 50
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Steuerungszustande und Verhalten

Abschnitt 7.1

Diagramm der Steuerungszustande

Diagramm der Steuerungszusténde

Diagramm der Steuerungszusténde

Das folgende Diagramm beschreibt die Betriebsmodi der Steuerung:

Siehe Hinweis 1

Einschalten <
Y
HOCHFAHREN | Siehe Hinweis 2
v
. NEIN
UNGULTIGES BS [« Giiltiges BS?
s JA
v
NEIN i
LEER < Giiltige Boot-Anwendung? aliz:/iis 4
‘ A 'Download der JA
Download Anwendung A 4
Siehe erfolgreich Neustart durch Aus- und
Hi is7 Siehe Einschalten
Reset inweis Hinweis 6 NEIN UND letzte HMI:Anwendung Siche
herunterladen tiber Befehl . .
(UrSPrung) Mehrfach-Download mit Hinweis 5
Option Alle Anwendungen... o
aktiviert Unterbrechu
JA ng der
Stromzufuhr
| Online Change Online Change
Reset (kalt) 9 . | 9
N Yvy Run yYy
GESTOPPT IM RUN-MODUS
‘ A |Siehe Stop 2 Siche| A
Reset (warm) " | Hinweis 8 Hinweis 10 ‘
Externer Anwendungs- oder Systemfehler Externer
Fehler erkannt erkannt Fehler erkannt
HALT
Siehe Hinweise 8, 9
BETRIEBSZUSTANDE
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Legende:

e Die Steuerungszusténde sind in GROSSBUCHSTABEN UND FETTDRUCK ausgewiesen.

e Benutzer- und Anwendungsbefehle sind in Fettdruck ausgewiesen.

e Systemereignisse sind in Kursivschrift ausgewiesen.

e Entscheidungen, Ergebnisse von Entscheidungen und allgemeine Informationen werden in
normalem Text angegeben.

() Einzelheiten zum Ubergang vom Zustand GESTOPPT in den Zustand IM RUN-MODUS finden
Sie unterRun-Befehl (siehe Seite 55).

@) Einzelheiten zum Ubergang vom Zustand IM RUN-MODUS in den Zustand GESTOPPT finden
Sie unterStop-Befehl (siehe Seite 55).

Hinweis 1

Durch Aus-/Einschalten (Stromunterbrechung gefolgt von Einschalten der Stromzufuhr) werden
samtliche Einstellungen flir Ausgangsforcierung geldscht. Weitere Einzelheiten finden Sie unter
Steuerungszustande und Ausgangsverhalten.

Hinweis 2
Die Ausgange nehmen ihre Initialisierungszusténde an.

Hinweis 3

Das HMI-Downloadfenster erscheint und fordert den Anwender zum Herunterladen der Firmware,
der HMI- und der Steuerungsanwendung auf.

Hinweis 4:

Die Anwendung wird in den RAM-Speicher geladen, sobald ihre Eigenschaft als gliltige Boot-
Anwendung Uberprift wurde.

Hinweis 5
Nach einem Neustart befindet sich die Steuerung im Zustand RUNNING, wenn der Neustart durch
Aus- und Wiedereinschalten ausgeldst wurde und die HMI-Anwendung tber den Befehl
Mehrfacher Download... bei aktiver Option Alle Anwendungen nach Download starten oder online
andern heruntergeladen wurde.

Hinweis 6
Bei einem erfolgreichen Anwendungsdownload treten folgende Ereignisse ein:
e Die Anwendung wird direkt in den RAM-Speicher geladen.
e StandardmaRig wird die Bootanwendung erstellt und im Flash-Speicher gespeichert.
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Hinweis 7:

Diesbeziglich sind jedoch zwei wichtige Uberlegungen zu beachten:

e Online-Anderung: Wenn eine Online-Anderung (partieller Download) durchgefiihrt wird,
wahrend sich die Steuerung im RUNNING-Status befindet, kehrt die Steuerung nach der
erfolgreichen Durchfilhrung der Anderung in den RUNNING-Status zuriick.

Vor dem Verwenden der Option Mit Online Change einloggen miissen Sie die Anderungen in
dem Anwendungsprogramm in einer virtuellen bzw. auerhalb einer Produktionsumgebung
testen und sicherstellen, dass die Steuerung mitsamt der zugeordneten Gerate die erwarteten
Bedingungen im RUNNING-Status erfllen.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Vergewissern Sie sich immer, dass Online Changes an einer Anwendung IM RUN-MODUS
erwartungsgeman funktionieren, bevor Sie sie in Steuerungen herunterladen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.

HINWEIS: Online Changes an Ihrem Programm werden nicht automatisch an die
Bootanwendung geschrieben und werden von der vorhandenen Bootanwendung bei nachsten
Neustart iberschrieben. Wenn Ihre Anderungen auch nach einem Neustart weiter bestehen
sollen, missen Sie die Bootanwendung manuell aktualisieren, indem Sie im Online-Men( Boot-
Anwendung erstellen wahlen.

e Mehrfach-Download:SoMachine verfligt Gber eine Funktion, mit der Sie ein vollstdndiges
Anwendungsdownload auf mehrere Ziele in Ihrem Netzwerk oder auf Ihrem Feldbus
vornehmen koénnen.

Eine der Standardoptionen, die nach der Auswahl des Befehls Mehrfach-Download... zur
Verfligung steht, lautet Nach Download oder Online Change alle Applikationen starten. Ist diese
Option aktiviert, werden alle heruntergeladenen Ziele ungeachtet des letzten Steuerungsstatus
vor dem Mehrfach-Download im RUNNING-Status neu gestartet. Deaktivieren Sie diese
Option, wenn Sie nicht wiinschen, dass sich alle Zielsteuerungen nach einem Neustart im
Status IM RUN-MODUS befinden.

Vor dem Verwenden der Option Mehrfach-Download... miissen Sie die Anderungen in dem
Anwendungsprogramm in einer virtuellen bzw. auf3erhalb einer Produktionsumgebung testen
und sicherstellen, dass die betroffenen Steuerungen mitsamt der zugeordneten Gerate die
erwarteten Bedingungen im RUNNING-Status erfiillen.
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A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEBSZUSTAND DES GERATS

Stellen Sie stets sicher, dass das Anwendungsprogramm fur alle Zielsteuerungen und -geréate
das erwartete Verhalten zeigt, bevor Sie den Befehl Mehrfacher Download... mit aktivierter
Option Nach Download oder Online Change alle Applikationen starten ausgeben.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder
Sachschéden zur Folge haben.

Hinweis 8
Die SoMachine-Softwareplattform stellt zahlreiche leistungsstarke Optionen zur Verwaltung der
Taskausfihrung und der Ausgangszusténde bereit, wenn sich die Steuerung im Zustand
STOPPED oder HALT befindet. Weitere Einzelheiten finden Sie unter Steuerungszustande und

Ausgangsverhalten.

Hinweis 9
Um den HALT-Status zu beenden, missen Sie einen der Reset-Befehle verwenden (Reset
(warm), Reset (kalt), Reset (Ursprung)), eine Anwendung herunterladen oder die Steuerung Aus-
und Wiedereinschalten.
Falls ein Hardware-Watchdog ausgel6st wird, geschieht ein automatischer Neustart in den Modus
Ready for Download. In diesem Status werden die HMI-Anwendung und die Steuerungsan-
wendung nicht geladen. Das Geréat kann durch das Laden neuer HMI- und
Steuerungsanwendungen wiederhergestellt werden.

Hinweis 10
Der RUNNING-Status bietet zwei Ausnahmebedingungen, die im Run-Status oder als Fehlermel-
dungen im HMI-Fenster ausgegeben werden.
o RUNNING mit Externem Fehler: Sie kdnnen die Ausnahmebedingung durch Loschen des
externen Fehlers beenden. Es sind keine Steuerungsbefehle erforderlich.
o RUNNING mit Haltepunkt: Weitere Informationen zu dieser Ausnahmebedingung finden Sie
unter Beschreibung des Steuerungsstatus (siehe Seite 46).
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Abschnitt 7.2

Beschreibung der HMI-Steuerungszustande

Beschreibung der Steuerungszusténde

Einleitung
Dieser Abschnitt enthalt eine detaillierte Beschreibung der Steuerungszustande.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEBSZUSTAND DES GERATS

e Gehen Sie niemals davon aus, dass sich die Steuerung in einem bestimmten Steuerungs-
zustand befindet, wenn Sie einen Zustandswechsel anfordern, die Steuerungsoptionen
konfigurieren oder die physische Konfiguration der Steuerung und der damit verbundenen
Gerate andern.

e Ziehen Sie die konkreten Auswirkungen auf alle angeschlossenen Gerate in Betracht, bevor
Sie irgendeinen dieser Vorgange durchflhren.

e Bevor Sie Anderungen an der Steuerung vornehmen, miissen Sie grundsétzlich den
Steuerungszustand feststellen und dazu auf das Ausgangsforcing achten bzw. die Statusin-

formationen der Steuerung Uberpriifen SoMachine M,

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

() Hinweis: Die Steuerungszustande kdnnen aus der PLC_R.i_wStatus-Systemvariablen der
Bibliothek PLCSystem (siehe Magelis SCU, HMI-Steuerung, PLCSystem-Bibliotheks-
handbuch) abgerufen werden.

Tabelle der Steuerungszusténde
Die nachstehende Tabelle beschreibt die Steuerungszustande:

Zustand der Beschreibung
Steuerung
BOOTING Die Steuerung fiihrt die Boot-Firmware und ihre internen Selbsttests aus. Anschlieend

pruft sie die Prifsumme der Firmware und der Benutzeranwendungen. Sie fuhrt weder
die Anwendung aus noch kommuniziert sie.

INVALID_OS Im Flash-Speicher ist keine gultige Firmware-Datei vorhanden. Die Steuerung fiihrt die
Anwendung nicht aus. Kommunikation ist nur iiber den USB-Hostport méglich und dann
nur zum Laden eines gliltigen Betriebssystems.
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Zustand der

Beschreibung

Steuerung
EMPTY Es befindet sich keine Anwendung im Speicher oder die Anwendung ist unguiltig.
RUNNING Die Steuerung fiihrt eine gultige Anwendung aus.
RUNNING mit Dieser Zustand ist mit dem RUNNING-Zustand identisch, mit folgenden Ausnahmen:
Haltepunkt e Dertaskverarbeitende Teil des Programms wird erst fortgesetzt, wenn der Haltepunkt
geldscht wird.

Weitere Informationen hierzu finden Sie unter Verwaltung von Haltepunkten.

RUNNING mit Dieser Zustand ist mit dem normalen RUNNING-Zustand identisch.

Feststellung
eines externen

Fehlers

STOPPED Die Steuerung verfligt Uber eine gliltige Anwendung, die gestoppt wurde. Eine Erklarung
des Verhaltens von Ausgangen und Feldbussen in diesem Zustand finden Sie unter
Detaillierte Beschreibung des STOPPED-Zustands (siehe Seite 47).

STOPPED mit Dieser Zustand ist mit dem normalen STOPPED-Zustand identisch.

Feststellung
eines externen
Fehlers

HALT

Die Steuerung stoppt die Ausfiihrung der Anwendung, da ein Anwendungsfehler oder ein

Systemfehler festgestellt wurde.

Dieser Zustand entspricht dem Zustand STOPPED, wobei folgende Ausnahmen gelten:

e Der fur den Anwendungsfehler verantwortliche Task verhalt sich immer so, als ware
die Option E/A im STOP-Zustand aktualisieren nicht ausgewahlt. Alle anderen Tasks
folgen der aktuellen Einstellung.

Detaillierte Beschreibung des STOPPED-Zustands

Die folgenden Aussagen gelten immer fur den STOPPED-Zustand:

e Der als Run/Stop-Eingang konfigurierte Eingang bleibt betriebsfahig.

e Ethernet, SL (Modbus, ASCII usw.), und USB-Kommunikationsdienste bleiben funktionsféhig,
die von diesen Diensten geschriebenen Befehle wirken sich weiterhin auf die Anwendung, den
SPS-Zustand und die Speichervariablen aus.

e Alle Ausgéange nehmen zunéachst ihren konfigurierten Zustand (Werte beibehalten oder Alle
Ausgénge auf Standardwert setzen) bzw. den durch Ausgangsforcierung (falls verwendet)
diktierten Wert an. Der anschlielende Zustand der Ausgange ist vom Wert der Einstellung E/A
im STOP-Zustand aktualisieren sowie von den von dezentralen Geraten empfangenen
Befehlen abhangig.
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Verhalten der Tasks und E/As bei aktivierter Option "E/A im STOP-Zustand aktualisieren"

Wenn die Einstellung E/A im STOP-Zustand aktualisieren ausgewahlt wurde:

O Der Vorgang "Ausgange lesen" wird normal fortgesetzt. Die physischen Eingange werden
gelesen und dann an die Eingangsspeichervariable %I geschrieben.

O Der Taskverarbeitungsvorgang wird nicht ausgefiihrt.

o Der Vorgang ,Ausgénge schreiben” wird fortgesetzt. Die Ausgangsspeichervariable %Q wird
aktualisiert, um entweder die Konfiguration von Werte beibehalten oder die von Alle
Ausgénge auf Standardwert setzen wiederzugeben, fir eventuell vorhandene Ausgangsfor-
cierung angepasst und dann an die physischen Eingédnge geschrieben.

HINWEIS: Expertenfunktionen werden weiterhin ausgefiihrt. Beispielsweise fahrt ein Zahler
mit seiner Zahlung fort. Diese Expertenfunktionen haben jedoch keine Auswirkung auf den
Zustand der Ausgange. Die Ausgange von Experten-E/A verhalten sich wie hier
beschrieben.

HINWEIS: Uber die Ethernet-, Serial-, USB- und CAN-Kommunikation empfangene Befehle
schreiben weiterhin auf die Speichervariablen. Anderungen an den %Q-Ausgangsspeicher-
variablen werden an die physischen Ausgénge geschrieben.

CAN-Verhalten bei Auswahl von "E/A im STOP-Zustand aktualisieren"

Folgendes gilt fiir die CAN-Busse, wenn die Einstellung "E/A im STOP-Zustand aktualisieren"

aktiviert ist:

O Der CAN-Bus bleibt voll betriebsfahig. Die Gerate auf dem CAN-Bus fahren mit der Suche

nach einem funktionsfahigen CAN-Master fort.

TPDO und RPDO fahren mit dem Datenaustausch fort.

Das optionale SDO fahrt, sofern konfiguriert, mit dem Datenaustausch fort.

Die Heartbeat- und Node Guarding-Funktionen, sofern konfiguriert, sind weiterhin in Betrieb.

Wenn das Feld Verhalten der Ausgange bei Stop den Wert Werte beibehalten aufweist,

werden die TPDOs weiterhin mit den letzten aktuellen Werten ausgegeben.

O Wenn das Feld Verhalten der Ausgange bei Stop auf Alle Ausgange auf Standardwert
setzen eingestellt ist, werden die letzten aktuellen Werte auf die Standardwerte aktualisiert
und nachfolgende TPDOs mit diesen Standardwerten ausgegeben.

O 00O

Verhalten der Tasks und E/As bei nicht aktivierter Option "E/A im STOP-Zustand aktualisieren"

Wenn die Einstellung E/A im STOP-Zustand aktualisieren nicht aktiviert ist, setzt die Steuerung
die E/A entweder auf die Einstellung Werte beibehalten oder Alle Ausgange auf Standardwert
setzen (mit Anpassung fiir Ausgangsforcierung, sofern verwendet). Danach gilt Folgendes:

o Der Vorgang ,Ausgange lesen® wird nicht mehr fortgesetzt. Die Eingangsspeichervariable %l
wird mit ihren letzten Werten eingefroren.

O Der Taskverarbeitungsvorgang wird nicht ausgefuhrt.

O Der Vorgang ,Ausgange schreiben” wird nicht mehr fortgesetzt. Die %Q-Ausgangsspeicher-
variablen kénnen Uber Ethernet, serielle und USB-Verbindungen aktualisiert werden. Die
physischen Ausgdnge werden hiervon nicht beeinflusst und verbleiben in dem von den
Konfigurationsoptionen festgelegten Status.

HINWEIS: Expertenfunktionen werden nicht mehr ausgefiihrt. Beispielsweise wird ein Zahler
angehalten.
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CAN-Verhalten bei nicht getatigter Auswahl von "E/A im STOP-Zustand aktualisieren"
Folgendes gilt fir die CAN-Busse, wenn die Einstellung E/A im STOP-Zustand aktualisieren
nicht aktiviert ist:

Der CAN-Master kommuniziert nicht mehr. Gerate auf dem CAN-Bus werden in ihren

konfigurierten Fehlerausweichzustand versetzt.

O Es findet kein TPDO- und RPDO-Austausch mehr statt.

O Der Austausch optionaler SDOs wird angehalten, sofern konfiguriert.

O Die Heartbeat- und Node Guarding-Funktionen, sofern konfiguriert, werden eingestellt.

O Die aktuellen bzw. die Standardwerte werden an die TPDOs geschrieben und einmal
gesendet, bevor der CAN-Master gestoppt wird.

(@)

EI00000001242 12/2016 49



Steuerungszustande und Verhalten

Abschnitt 7.3

Zustandstlibergénge und Systemereignisse

Ubersicht

Zunachst werden in diesem Abschnitt die Ausgangszusténde flr die Steuerung beschrieben.
AnschlieRend werden die Systembefehle vorgestellt, mit denen ein Ubergang von einem
Steuerungszustand zum einem anderen bewirkt werden kann, sowie die Systemereignisse, die
ebenfalls Auswirkungen auf diese Zustande haben kénnen. Zuletzt folgt eine Erlduterung der

remanenten Variablen sowie der Umstande, unter denen verschiedene Variablen und Datentypen
bei Zustandsiibergédngen beibehalten werden.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Steuerungszustéande und Ausgangsverhalten 51
Befehlen von Zustandswechseln 55
Fehlererkennung, Fehlertypen und Fehlerhandhabung 61
Remanente Variablen 62
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Steuerungszustédnde und Ausgangsverhalten

Einfiihrung

Der Magelis SCU HMI Controller definiert das Ausgangsverhalten als Antwort auf Befehle und
Systemereignisse, um eine groRere Flexibilitat zu erméglichen. Bevor die Auswirkungen der
Befehle und Ereignisse beschrieben werden, sollte dieses Verhalten genauer untersucht werden.
So definieren standardmaRig verwendete Steuerungen z. B. nur zwei Optionen flr das Ausgangs-
verhalten bei Stop: Das Zuriickkehren zum Standardwert oder das Beibehalten der aktuellen
Werte.

Im Folgenden werden das mogliche Ausgangsverhalten und die Steuerungszustande
beschrieben, auf die diese Optionen angewendet werden.

e Verwaltung durch das Anwendungsprogramm

Beibehalten der Aktuellen Werte

Alle Ausgange auf Standardwert setzen

Hardware-Initialisierungswerte

Software-Initialisierungswerte

Ausgangsforcing

ControllerLockout-Funktion
Mit der ControllerLockout-Funktion wird der Stopp-Modus der Steuerung gesperrt und entsperrt.
Eine gesperrte Steuerung kann erst dann neu gestartet werden, wenn sie entsperrt wurde.

Der Versuch, eine gesperrte Steuerung zu starten, wird ignoriert, und es wird eine entsprechende
Meldung angezeigt. Sie kdnnen eine Sperrung nur initiieren, wenn sich die Steuerung im Zustand
STOPPED befindet. Wenn sich die Steuerung im Zustand RUNNING befindet und Sie versuchen,
sie zu sperren, wird dieser Versuch ignoriert und eine Meldung angezeigt.

Die Funktion ControllerLockout wird nicht (iber SoMachine verwaltet; es handelt sich hierbei um
eine interne boolesche Variable (_ControllerLockout) der HMI in Vijeo-Designer.

Weitere Informationen zur Verwaltung dieser Variable finden Sie in der Online-Hilfe von Vijeo-
Designer.

Vom Anwendungsprogramm verwaltet

Das Anwendungsprogramm verwaltet die Ausgange wie gewohnt. Dies gilt fiir die Zustande
RUNNING und RUNNING mit Externem Fehler.
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Werte beibehalten

Zur Auswahl dieser Option wahlen Sie Werte beibehalten im Dropdown-Meni Verhalten der
Ausgénge bei Stop auf der Unterregisterkarte SPS-Einstellungen des Steuerungseditors. Um auf
den Steuerungseditor zuzugreifen, klicken Sie im Geratebaum mit der rechten Maustaste auf die
entsprechende Steuerung und wahlen Objekt bearbeiten.

Doppelklicken Sie im Fenster Gerate auf den Namen des HMISCU-Gerats, um auf den
Steuerungseditor zuzugreifen.

Dieses Ausgangsverhalten gilt fir den Steuerungszustand STOPPED. Es gilt aulRerdem fiir den
CAN-Bus im Steuerungszustand HALT. Die Ausgange werden auf den jeweiligen Zustand gesetzt
und behalten diesen bei, auch wenn das Ausgangsverhalten im Einzelnen je nach der Einstellung
der Option E/As aktualisieren im Stop und den Uber die konfigurierten Feldbusse ausgeldsten
Aktionen stark abweicht.Weitere Einzelheiten zu diesen Variationen finden Sie unter Beschreibung
der Steuerungszusténde (siehe Seife 46).

Alle Ausgéange auf Standardwert setzen

Zur Auswahl dieser Option wahlen Sie Alle Ausgénge auf Standardwert setzen im Dropdown-
Meni Verhalten der Ausgange bei Stop auf der Unterregisterkarte SPS-Einstellungen des
Steuerungseditors. Um auf den Steuerungseditor zuzugreifen, klicken Sie im Geratebaum mit der
rechten Maustaste auf die entsprechende Steuerung, und wéahlen Sie Objekt bearbeiten.

Das Ausgangsverhalten wird beim Wechsel der Anwendung vom Zustand RUN in den Zustand
STOPPED sowie vom Zustand RUN in den Zustand HALT angewendet. Es gilt auRerdem fir den
CAN-Bus im Steuerungszustand HALT. Die Ausgange werden auf den jeweiligen Zustand gesetzt
und behalten diesen bei, auch wenn das Ausgangsverhalten im Einzelnen je nach der Einstellung
der Option E/As aktualisieren im Stop und den Uber die konfigurierten Feldbusse ausgel6sten
Aktionen stark abweicht.Weitere Einzelheiten zu diesen Variationen finden Sie unter Beschreibung
der Steuerungszustande (siehe Seite 46).

Hardware-Initialisierungswerte

Dies gilt fiir die Zustdnde BOOTING, EMPTY (im Anschluss an das Trennen und Wiederherstellen
der Stromversorgung ohne eine Bootapplikation oder nach dem Auftreten eines Systemfehlers)
und INVALID_OS.

Im Initialisierungszustand nehmen Analog-, Transistor- und Relaisausgange die folgenden Werte
an:

Fir einen Analogausgang: Z (Hohe Impedanz)

Fir einen Transistor-Schnellausgang: Z (Hohe Impedanz)

Transistor-Standardausgang: 0 VDC

Relaisausgang: Offen
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Software-Initialisierungswerte

Dieser Ausgangszustand gilt fir das Laden oder ein Reset der Anwendung. Sie gilt am Ende des
Downloads oder am Ende eines kalten oder warmen Resets.

Die Software-Initialisierungswerte sind die Initialisierungswerte von Ausgangsimages (%I, %Q
oder Variablen, die %I % oder %Q zugewiesen sind).

Standardmagig sind sie auf 0 gesetzt, aber es ist mdglich, die E/A in einer GVL zuzuweisen und
den Ausgangen einen anderen Wert als 0 zuzuweisen.

Ausgangsforcierung

Die Steuerung ermdglicht es, den Zustand bestimmter Ausgange fir Systemtests, Inbetriebnahme
und Wartung auf einen definierten Wert zu forcieren.

Sie kénnen den Wert eines Ausgangs nur dann forcieren, wenn die Steuerung mit SoMachine
verbunden ist.

Dazu verwenden Sie den Befehl Wert forcen im Menu Debug.

Die Ausgangsforcierung lberschreibt alle anderen Befehle an eine Ausgabe, unabhangig von der
Taskprogrammierung, die ausgefihrt wird. (Dies gilt nicht fur einen Ausgang, der momentan von
den Funktionen der integrierten Steuerung verwendet wird, z. B. HSC/PTO/PWM.)

Wenn Sie sich bei definierter Ausgangsforcierung von SoMachine abmelden, haben Sie die
Maoglichkeit, die Einstellungen der Ausgangsforcierung beizubehalten. Wenn Sie diese Option
auswahlen, steuert das Ausgangsforcing weiterhin die Zustdnde der ausgewahlten Ausgange, bis
Sie eine Anwendung herunterladen oder einen der Reset-Befehle verwenden.

Wenn die Option E/A im STOP-Zustand aktualisieren aktiviert ist (Standardeinstellung), behalten
die forcierten Ausgange auch dann den forcierten Wert, wenn sich die speicherprogrammierbare
Steuerung im Zustand STOP befindet.
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Hinweise zur Forcierung der Ausgange

Der zu forcierende Ausgang muss in einer Task enthalten sein, die von der Steuerung ausgefiihrt
wird. Die Forcierung von Ausgéngen in nicht ausgefiihrten Tasks bzw. in Tasks, deren Ausfiihrung
durch Prioritaten oder Ereignisse verzogert wurde, bleibt ohne Wirkung auf den Ausgang. Sobald
jedoch der verzégerte Task ausgefihrt wird, wird die Forcierung angewendet.

Je nach Taskausfiihrung kann eine Forcierung Folgen fiir die Anwendung haben, die fur Sie nicht
unbedingt direkt ersichtlich sind. Ein Beispiel: Ein Ereignistask schaltet einen Ausgang ein. Sie
versuchen spater, den betreffenden Ausgang auszuschalten, das Ereignis wird zu diesem
Zeitpunkt jedoch nicht ausgeldst. In diesem Fall wird die Forcierung kurzerhand ignoriert. Zu einem
spateren Zeitpunkt jedoch kann das Ereignis den Task auslésen, wobei dann auch die Forcierung
angewendet wird.

A& WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Sie missen genau mit den Folgen einer Forcierung fiir die Ausgange in Verbindung mit den
ausgefiihrten Tasks vertraut sein.

e Versuchen Sie keinesfalls, Ein-/Ausgange in Tasks zu forcieren, deren Ausfiihrung zeitlich
nicht prazise festgelegt werden kann, es sei denn, die Forcierung soll bei der ndchsten
Ausfliihrung der Task angewendet werden, ungeachtet des jeweiligen Zeitpunkts.

e Wenn Sie einen Ausgang forcieren und keine direkte Wirkung auf den physischen Ausgang
festzustellen ist, beenden Sie SoMachine nicht, ohne die Forcierung wieder aufzuheben.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Befehlen von Zustandswechseln

Run-Befehl
Auswirkung: Fordert den Wechsel in den Steuerungsstatus RUNNING an.
Startbedingungen: Zustand BOOTING oder STOPPED.

Methoden zur Ausgabe eines Run-Befehls:

Run/Stop-Eingang: Wenn dieser konfiguriert ist, setzen Sie eine steigende Flanke fir den
Run/Stop-Eingang. (vorausgesetzt der Run/Stop-Schalter befindet sich in der RUN-Position).
Um wirksam zu sein, muss der Run/Stop-Eingang fiir alle nachfolgenden Optionen auf 1 gesetzt
werden.

Weitere Informationen finden Sie unter Run/Stop-Eingang (siehe Magelis SCU, HMI Controller
-, Hardwarehandbuch).

SoMachine-Online-Menii: Wahlen Sie den Befehl Start.

Uber einen HMI-Befehl, der die Systemvariablen PLC_W. q_wPLCControl und PLC_W.
q_uiOpenPLCControl der PLCSystem-Bibliothek (siehe Magelis SCU, HMI-Steuerung,
PLCSystem-Bibliothekshandbuch) verwendet.

Option Mit Online Change einloggen: Wenn eine Online-Anderung (partieller Download)
durchgefiihrt wird, wahrend sich die Steuerung im RUNNING-Status befindet, kehrt die
Steuerung nach der erfolgreichen Durchfiihrung der Anderung in den RUNNING-Status zurlick.
Befehl Mehrfach-Download: Versetzt die Steuerungen in den RUNNING-Zustand, wenn die
Option Nach Download oder Online Change alle Applikationen starten ausgewahlt wurde,
unabhangig davon, ob die Zielsteuerungen urspriinglich den Zustand RUNNING, STOPPED,
HALT oder EMPTY innehatten.

Unter bestimmten Bedingungen wird die Steuerung automatisch im Zustand RUNNING neu
gestartet.

Weitere Informationen hierzu finden Sie unter Diagramm der Steuerungszusténde
(siehe Seife 42).

Stop-Befehl
Auswirkung: Fordert den Wechsel in den Steuerungsstatus STOPPED an.
Ausgangszustand: Status BOOTING, EMPTY oder RUNNING.

Methoden zur Ausgabe eines Stopp-Befehls:

Run/Stop-Eingang: Wenn dieser Eingang konfiguriert ist, setzen Sie einen Wert 0 fur den
Run/Stop-Eingang. Weitere Informationen finden Sie unter Run/Stop-Eingang (siehe Magelis
SCU, HMI Controller —, Hardwarehandbuch,).

SoMachine Online-Meni: Wahlen Sie den Befehl Stop.

Mit einem internen Aufruf durch die Anwendung oder einen HMI-Befehl mit den Systemva-
riablen PLC_W. g_wPLCControl und PLC_W. g_uiOpenPLCControl der PLCSystem-Bibliothek
(siehe Magelis SCU, HMI-Steuerung, PLCSystem-Bibliothekshandbuch).

EI00000001242 12/2016 55



Steuerungszustande und Verhalten

e Uber die Option Mit Online Change einloggen: Wenn eine Online-Anderung (partieller
Download) durchgefiihrt wird, wahrend sich die Steuerung im STOPPED-Status befindet, kehrt
die Steuerung nach der erfolgreichen Durchfiihrung der Anderung in den STOPPED-Status
zuriick.

e Uber den Befehl Download: Setzt die Steuerung implizit auf den Status STOPPED.

e Befehl Mehrfach-Download: Versetzt die Steuerungen in den Zustand STOPPED, wenn die
Option Nach Download oder Online Change alle Applikationen starten nicht ausgewahit wurde,
unabhangig davon, ob die Zielsteuerungen urspriinglich den Zustand RUNNING, STOPPED,
HALT oder EMPTY innehatten.

e REBOOT nach einem Download liber das USB-Dateisystem: Das Herunterladen einer
Anwendung von einem USB-Speicherstick generiert als letzten Befehl einen REBOOT. Die
Steuerung kann im Zustand STOPPED neu gestartet werden, sofern die anderen Bedingungen
der Boot-Sequenz dies zulassen. Weitere Informationen finden Sie unter Speichern der
Anwendung und Firmware auf einem USB-Speicherstick (siehe Seife 770)und Neustart
(siehe Seife 109).

e Unter bestimmten Bedingungen wird die Steuerung automatisch im Zustand STOPPED neu
gestartet.

Weitere Informationen hierzu finden Sie unter Diagramm der Steuerungszustande
(siehe Seite 42).

Reset (warm)

Auswirkung: Setzt alle Variablen, mit Ausnahme der remanenten Variablen, auf ihre
Standardwerte zuriick. Dadurch wird die Steuerung in den STOPPED-Zustand versetzt.

Ausgangszustand:
e Zustand RUNNING, STOPPED oder HALT.
e ControllerLockout = 0.

Methoden zur Ausgabe eines Befehls Reset (warm):

e SoMachine Online-Meni: Wahlen Sie den Befehl Reset (warm) aus.

e Mit einem internen Aufruf durch die Anwendung oder einen HMI-Befehl mit den Systemva-
riablen PLC_W. g_wPLCControl und PLC_W. q_uiOpenPLCControl der PLCSystem-Bibliothek
(siehe Magelis SCU, HMI-Steuerung, PLCSystem-Bibliothekshandbuch,).

Auswirkungen des Befehls Reset (warm):

1. Die Anwendung wird angehalten.

. Die Forcierung wird geldscht.

. Die Diagnoseanweisungen fiir erkannte Fehler werden zurlickgesetzt.

. Die Werte der Retain-Variablen werden aufrechterhalten.

. Die Werte der Retain-Persistent-Variablen werden aufrechterhalten.

. Alle nicht lokalisierten und nicht remanenten Variablen werden auf ihre Initialisierungswerte
zuriickgesetzt.

. Die Werte der Register %MWO0 bis %MW®65535 werden beibehalten.

. Die gesamte Feldbuskommunikationen wird angehalten und neu gestartet, sobald der Reset
abgeschlossen ist.

9. Alle E/As werden auf ihre Initialwerte zuriickgesetzt.

o bhwWN

© N
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Einzelheiten zu den Variablen finden Sie unter Remanente Variablen (siehe Seite 62).

Reset (kalt)
Auswirkung: Setzt alle Variablen, mit Ausnahme der Retain-Persistent-Variablen, auf ihre Initiali-
sierungswerte zuriick. Dadurch wird die Steuerung in den STOPPED-Zustand versetzt.

Ausgangszustand:
o Zustand RUNNING, STOPPED oder HALT.
e ControllerLockout = 0.

Methoden zur Ausgabe eines Befehls Reset (kalt):

e SoMachine Online-Menu: Wahlen Sie den Befehl Reset (kalt) aus.

e Mit einem internen Aufruf durch die Anwendung oder einen HMI-Befehl mit den Systemva-
riablen PLC_W. g_wPLCControl und PLC_W. g_uiOpenPLCControl der PLCSystem-Bibliothek
(siehe Magelis SCU, HMI-Steuerung, PLCSystem-Bibliothekshandbuch).

Auswirkungen des Befehls Reset (kalt):

. Die Anwendung wird angehalten.

. Die Forcierung wird geléscht.

. Die Diagnoseanweisungen fir erkannte Fehler werden zurlickgesetzt.

. Die Werte der Retain-Variablen werden auf ihren Initialisierungswert zurlickgesetzt.

. Die Werte der Retain-Persistent-Variablen werden aufrechterhalten.

. Alle nicht lokalisierten und nicht remanenten Variablen werden auf ihre Initialisierungswerte
zurlickgesetzt.

. Die Werte der Register %MWO bis %MW65535 werden beibehalten.

. Die gesamte Feldbuskommunikationen wird angehalten und neu gestartet, sobald der Reset
abgeschlossen ist.

9. Alle E/As werden auf ihre Initialwerte zurtickgesetzt.

oONHhWN -
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Einzelheiten zu den Variablen finden Sie unter Remanente Variable (siehe Seite 62).

Reset (Ursprung)

Auswirkung: Setzt alle Variablen, einschliefllich der remanenten Variablen, auf ihre Initialisie-
rungswerte zurlick. Ldscht alle Benutzerdateien auf der Steuerung. Dadurch wird die Steuerung in
den EMPTY-Zustand gesetzt.

Ausgangszustand:
o Zustand RUNNING, STOPPED oder HALT.
e ControllerLockout = 0.

Methoden zur Ausgabe eines Befehls Reset (Ursprung):
e SoMachine Online-Meni: Wahlen Sie den Befehl Reset (Ursprung) aus.

Auswirkungen des Befehls Reset (Ursprung):

1. Die Anwendung wird angehalten.

2. Die Forcierung wird geldscht.

3. Alle Benutzerdateien (Bootanwendung, Datenprotokollierung) werden geldscht.
4. Die Diagnoseanweisungen fiir erkannte Fehler werden zuriickgesetzt.
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. Die Werte der Retain-Variablen werden zurlickgesetzt.

. Die Werte der Retain-Persistent-Variablen werden zuriickgesetzt.

. Alle nicht lokalisierten und nicht remanenten Variablen werden zurtickgesetzt.

. Alle Feldbuskommunikationen werden angehalten.

. Die integrierten Expert-E/A werden auf die vorherigen, benutzerdefinierten Standardwerte
zurlickgesetzt.

10. Alle anderen E/A werden auf ihre Initialisierungswerte zurlickgesetzt.

O oo~NO O,

Einzelheiten zu den Variablen finden Sie unter Remanente Variablen (siehe Seite 62).

Reboot-Befehl
Wirkung: Bewirkt den Neustart der Steuerung.

Ausgangszustand:
e ControllerLockout = 0.

Methoden fiir die Ausgabe eines Neustartbefehls:

e Aus- und Einschalten.

e REBOOT nach einem Download tiber das USB-Dateisystem: Das Herunterladen einer
Anwendung von einem USB-Speicherstick generiert als letzten Befehl einen REBOOT. Die
Steuerung kann im Zustand STOPPED neu gestartet werden, sofern die anderen Bedingungen
der Boot-Sequenz dies zulassen. Weitere Informationen finden Sie unter Speichern der
Anwendung und Firmware auf einem USB-Speicherstick (siehe Seite 710).

Auswirkungen des Neustarts:
1. Das Zustand der Steuerung ist von mehreren Bedingungen abhéngig:
a. Der SPS-Zustand ist RUNNING, wenn:
- der Neustart durch die Trennung und Wiederherstellung der Stromversorgung ausgeldst
wurde und
- die Steuerung davor den Status RUNNING aufgewiesen hat.
b. Der SPS-Zustand ist STOPPED, wenn:
- Der Neustart wurde Uber den Reboot-Befehl in einem Skript ausgeldst, oder
- Die Bootanwendung unterscheidet sich von der vor dem Neustart geladenen Anwendung,
oder
- Vor der Trennung und der Wiederherstellung der Stromversorgung wies die Steuerung den
Status STOPPED auf.
- Der zuvor gespeicherte Kontext ist ungultig.
c. In den folgenden Fallen weist die Steuerung den Status EMPTY auf:
- Es liegt keine Bootanwendung vor oder die Bootanwendung ist ungultig, oder
d. Die Steuerung wechselt in den Zustand INVALID_OS, wenn kein gultiges Betriebssystem
vorhanden ist.

2. Die Forcierung wird aufrechterhalten, wenn die Bootanwendung erfolgreich geladen wird. Wenn
nicht, wird die Forcierung geléscht.

3. Die Diagnoseanweisungen fir erkannte Fehler werden zurlickgesetzt.

4. Die Werte der Retain-Variablen werden wiederhergestellt, wenn der gespeicherte Kontext gliltig
ist.
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5. Die Werte der Retain-Persistent-Variablen werden wiederhergestellt, wenn der gespeicherte
Kontext gliltig ist.

6. Alle nicht lokalisierten und nicht remanenten Variablen werden auf ihre Initialisierungswerte
zurlickgesetzt.

7. Alle Feldbus-Kommunikationen werden nach dem erfolgreichen Laden und Neustarten der
Bootanwendung angehalten und neu gestartet.

8. Alle E/A werden erst auf ihre Initialisierungswerte und dann auf ihre benutzerdefinierten
Standardwerte zurtickgesetzt, wenn die Steuerung nach dem Neustart in den Zustand
STOPPED wechselt.

Einzelheiten zu den Variablen finden Sie unter Remanente Variablen (siehe Seite 62).

HINWEIS: Der Test ,Kontext prifen® folgert, dass der Kontext gultig ist, wenn die Anwendung und
die remanenten Variablen mit den in der Bootanwendung definierten Variablen identisch sind.

HINWEIS: Wenn Sie einen Online Change am Anwendungsprogramm vornehmen, wahrend sich
die Steuerung im Zustand IM RUN-MODUS oder GESTOPPT befindet, und Sie Ihre
Bootanwendung nicht manuell aktualisieren, stellt die Steuerung beim nachsten Neustart eine
Diskrepanz im Kontext fest. In diesem Fall werden die remanenten Variablen wie bei einem Befehl
fur ein Kalt-Reset zuriickgesetzt, und die Steuerung begibt sich in den Zustand GESTOPPT.

Download Application-Befehl
Auswirkung: Ladt die ausfihrbare Anwendung in den RAM-Speicher. Optional wird eine
Bootanwendung im Flash-Speicher erstellt.

Ausgangszustand:
e Zustand RUNNING, STOPPED, HALT und EMPTY.
e ControllerLockout = 0.

Methoden zur Ausgabe eines Befehls zum Anwendungsdownload:

e SoMachine:
Es sind zwei Optionen zum Herunterladen einer vollstandigen Anwendung verfligbar:
O Download-Befehl
O Mehrfach-Download-Befehl

Weitere Informationen Uber die Befehle zum Laden von Anwendungen finden Sie unter
Diagramm der Steuerungszustande (siehe Seite 42).

e USB-Speicherstick: Laden der Bootanwendungsdatei mithilfe eines USB-Speichersticks, der an
den USB-Hostport der Steuerung angeschlossen ist. Die aktualisierte Datei wird beim darauf
folgenden Neustart angewendet. Weitere Informationen finden Sie unter Speichern der
Anwendung und Firmware auf einem USB-Speicherstick (siehe Seite 710).

Auswirkungen des SoMachine-Befehls Download:

1. Die vorhandene Anwendung wird angehalten und dann geléscht.

2. Die neue Anwendung wird, sofern sie gliltig ist, geladen und die Steuerung wechselt in den
Zustand STOPPED.

3. Die Forcierung wird geléscht.

4. Die Diagnoseanweisungen flr erkannte Fehler werden zuriickgesetzt.

5. Die Werte der Retain-Variablen werden auf ihren Initialisierungswert zurlickgesetzt.
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6. Die Werte der Retain-Persistent-Variablen werden aufrechterhalten.

7. Alle nicht lokalisierten und nicht remanenten Variablen werden auf ihre Initialisierungswerte
zuriickgesetzt.

8. Alle Feldbus-Kommunikationen werden angehalten und dann werden die konfigurierten
Feldbusse der neuen Anwendung nach dem Abschluss des Download gestartet.

9. Integrierte Experten-E/A werden auf ihre vorherigen benutzerdefinierten Standardwerte
zuriickgesetzt und dann auf die neuen benutzerdefinierten Standardwerte gesetzt, sobald der
Download abgeschlossen ist.

10. Alle anderen E/A werden auf ihre Initialisierungswerte zuriickgesetzt und dann auf die neuen
benutzerdefinierten Standardwerte gesetzt, sobald der Download abgeschlossen ist.

Einzelheiten zu den Variablen finden Sie unter Remanente Variable (siehe Seite 62).
Auswirkungen des Download-Befehls auf den USB-Speicherstick:

Bis zum nachsten Neustart bleibt der Befehl ohne Wirkung. Beim nachsten Neustart sind die
gleichen Auswirkungen zu beobachten wie bei einem Neustart mit einem ungdltigen Kontext.
Weitere Informationen finden Sie unter Reboot-Befehl (siehe Seite 109).
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Fehlererkennung, Fehlertypen und Fehlerhandhabung

Fehlerverwaltung
Die Steuerung erkennt und verwaltet drei Fehlertypen:
e Externe Fehler
e Anwendungsfehler
e Systemfehler

Diese Tabelle enthalt eine Beschreibung der eventuell auftretenden Fehlertypen:

Fehlertyp Beschreibung Resultierender
Steuerungszustand

Externe Fehler | Externe Fehler werden vom System im Zustand RUNNING oder | RUNNING mit
STOPPED erkannt, wirken sich jedoch nicht auf den laufenden Externem Fehler:

Steuerungszustand aus. Ein externer Fehler tritt in folgenden Oder

Fallen auf: STOPPED mit

® Ein angeschlossenes Gerat generiert einen Fehler auf der Externem Fehler:
Steuerung.

® Die Steuerung stellt einen Fehler bei einem externen Gerat
fest, z. B. wenn das externe Gerat kommuniziert, jedoch nicht
ordnungsgemaf fir die Verwendung mit der Steuerung
konfiguriert ist.

o Die Steuerung erkennt einen Fehler mit dem Zustand eines
Ausgangs.

® Die Steuerung erkennt eine Unterbrechung der
Kommunikation mit einem Geréat.

o Die Bootapplikation im Flash-Speicher ist nicht mit der
Bootapplikation im RAM-Speicher identisch.

Anwendungs- | Ein Anwendungsfehler wird im Fall einer falschen HALT
fehler Programmierung oder bei Uberschreiten des Watchdog-
Schwellenwerts erkannt.

Systemfehler | Ein Systemfehler tritt auf, wenn die Steuerung in eine Bedingung | BOOTING -~ EMPTY
wechselt, die wahrend der Laufzeit nicht gehandhabt werden
kann. Die meisten derartigen Bedingungen sind auf Firmware-
oder Hardwareausnahmen zurtickzufiihren, doch es gibt auch
einige Falle, in denen eine unsachgemalle Programmierung zu
einem Systemfehler fihren kann, etwa bei dem Versuch, in einen
Speicherbereich zu schreiben, der wahrend der Laufzeit reserviert
ist, oder bei Auftreten eines Watchdog-Timeouts.

HINWEIS: Einige Systemfehler kénnen wahrend der Laufzeit
verwaltet werden und werden daher wie Anwendungsfehler
behandelt.

HINWEIS: Ausfiihrlichere Diagnoseinformationen finden Sie im HMI SCU PLCSystem-Bibliotheks-
handbuch (siehe Magelis SCU, HMI-Steuerung, PLCSystem-Bibliothekshandbuch,).
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Remanente Variablen

Uberblick

Remanente Variablen kénnen ihren Wert im Fall von Stromausfallen, Neustart, Resets und
Anwendungsdownloads beibehalten. Es gibt zahlreiche Typen von remanenten Variablen, die
jeweils einzeln als Retain oder Retain-persistent deklariert werden. Retain-Variablen kénnen
innerhalb einer POU oder als Global deklariert werden. Retain-persistente Variablen hingegen
kénnen nur als Global deklariert werden.

Remanente Variablen werden nur erhalten, wenn die Batterie ausreichend geladen ist.

Diese Tabelle beschreibt das Verhalten von remanenten Variablen in den einzelnen Fallen:

Aktion

VAR VAR RETAIN | VAR GLOBAL PERSISTENT
RETAIN

Online-Anderung am X X X
Anwendungsprogramm

Stop

Aus- und Einschalten -

Reset Warm -

X [ X | X

Reset Kalt

X [ X [ X | X

Reset Ursprung - - -

Download des - - X
Anwendungsprogramms

X Der Wert wird beibehalten
- Der Wert wird neu initialisiert.

Hinzufligen von RETAIN-persistenten Variablen

Retain-persistente Symbole (VAR GLOBAL PERSISTENT RETAIN) werden im Fenster
PersistentVars deklariert:

Schritt Aktion
1 Wahlen Sie auf der Registerkarte Anwendungsbaumstruktur den Knoten Anwendung aus.
2 Klicken Sie auf die Schaltfache © .
3 Wahlen Sie Andere Objekte hinzufiigen — Persistente Variablen.

Klicken Sie auf Hinzufiigen.
Ergebnis:Das Fenster PersistentVars wird angezeigt.
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Kapitel 8

Steuerungskonfiguration

Einleitung

In diesem Kapitel wird die Konfiguration des Magelis SCU HMI Controller beschrieben.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Steuerungsparameter 64
Steuerungsauswahl 66
Anwendungen 67
SPS-Einstellungen 68
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Steuerungsparameter

Steuerungsparameter

Offnen Sie den Gerateeditor, indem Sie auf HMISCUxx5 in der Geratebaumstruktur
(siehe Seife 17) doppelklicken:

Steuerungsauswahl‘Anwendungen »SPS—EinsteIIungen Taskkonfiguration | Status | Information

Applikationen auf der SPS:

<Klicken Sie auf "Liste aktualisieren" um alle Applikationen auf
dem Gerét zu erhalten>

Liste aktualisieren

Beschreibung der Registerkarten

Registerkarte

Beschreibung

Einschrénkung

Steuerungsauswahl
(siehe Seite 66)

Verwaltet die Verbindung vom PC zur Steuerung und ermdglicht

Folgendes:

® Suchen einer Steuerung im Netzwerk

® Anzeigen der Liste der verfligbaren Steuerungen, Uber die Sie eine
Verbindung zur ausgewahlten Steuerung herstellen und die
Anwendung in der Steuerung verwalten kdnnen.

® Physisches Erkennen der Steuerung vom Gerateeditor aus

e Andern der Kommunikationseinstellungen der Steuerung

Nur Online-Modus

Anwendungen

Zeigt die auf der Steuerung ausgefiihrte Anwendung an und ermdglicht
das Entfernen der Anwendung aus der Steuerung.

Nur Online-Modus

SPS-Einstellungen

Konfiguration von:

(siehe Seite 68) ® Anwendungsname
o E/A-Verhalten bei Stopp
® Buszyklus-Optionen
Taskkonfiguration Zeigt einer Liste der E/As und deren Zuordnung zu Tasks an. Erst nach

Kompilierung
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Registerkarte Beschreibung Einschrénkung
Status Zeigt geratespezifische Status- und Diagnosemeldungen an. -
Information Zeigt allgemeine Informationen zum Geréat an (Name, Beschreibung, |-

Hersteller, Version, Bild).
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Steuerungsauswahl

Einflihrung

Auf dieser Registerkarte kdnnen Sie die Verbindung zwischen PC und Steuerung verwalten. Die

folgenden Funktionen stehen zur Verfiigung:

e Suchen einer Steuerung im Netzwerk

e Anzeigen der Liste der verfigbaren Steuerungen, Uber die Sie eine Verbindung zur
ausgewahlten Steuerung herstellen und die Anwendung in der Steuerung verwalten kdnnen.

e Physisches Erkennen der Steuerung vom Gerateeditor aus

e Andern der Kommunikationseinstellungen der Steuerung

Kommunikationseinstellungen bearbeiten

Im Fenster Kommunikationseinstellungen bearbeiten kénnen Sie die Ethernet-Kommunikations-
einstellungen andern. Klicken Sie dafiir auf die Registerkarte Steuerungsauswahl. Die Liste der im
Netzwerk verfligbaren Steuerungen wird angezeigt. Markieren Sie die erforderliche Zeile, klicken
Sie mit der rechten Maustaste darauf und wéahlen Sie dann Kommunikationseinstellungen
bearbeiten im Kontextmenu.

Es gibt zwei Moéglichkeiten, die Ethernet-Einstellungen im Fenster Kommunikationseinstellungen

bearbeiten zu konfigurieren:

e Ohne die Option Einstellungen permanent speichern:
Konfigurieren Sie die Kommunikationsparameter und klicken Sie auf OK. Diese Einstellungen
werden sofort wirksam und gehen bei einem Reset der Steuerung verloren. Bei den nachsten
Resets werden die in der Anwendung konfigurierten Kommunikationsparameter verwendet.

e Mit der Option Einstellungen permanent speichern:
Sie kénnen auch die Option Einstellungen permanent speichern aktivieren, bevor Sie auf OK
klicken. Wenn diese Option aktiviert ist, werden beim Reset an Stelle der in der SoMachine-
Anwendung konfigurierten Ethernet-Parametern stets die hier konfigurierten Ethernet-
Parameter beriicksichtigt.

Weitere Informationen zur Registerkarte Steuerungsauswahl im Geréateeditor finden Sie im
SoMachine - Programmierhandbuch.
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Anwendungen

Ubersicht

Die Ansicht Anwendungen im Gerateeditor erméglicht die Suche und das Entfernen von
Anwendungen in der Steuerung. Dabei werden u. U. Informationen zum Inhalt der Anwendungen
sowie Details zu den Anwendungseigenschaften bereitgestellt.

Ansicht Anwendungen im Gerateeditor:
Controller selection Applications iPLC settings I Task deployment l Status I Information

Applications on the PLC:
<Click "Refresh List" to get all applications onthe device> Remove

Refresh List
Die Ansicht Anwendungen enthalt folgende Elemente:
Element Beschreibung
Applikationen auf der SPS Liste der Namen der Anwendungen, die beim letzten

Suchvorgang in der Steuerung gefunden wurden.

HINWEIS: SoMachine-Steuerungen unterstiitzen
derzeit nur jeweils eine Anwendung in einem Gerat.

Schaltflachen | Entfernen Die gegenwartig in der Liste ausgewahlte Anwendung
wird aus der Steuerung entfernt.

Alle entfernen Alle Anwendungen werden aus der Steuerung entfernt.

Liste Die Steuerung wird nach Anwendungen durchsucht und
aktualisieren die Liste entsprechend aktualisiert.
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SPS-Einstellungen

Ubersicht
Die folgende Abbildung zeigt die Registerkarte SPS-Einstellungen:

Applikation fiir E/A-Behandlung: |Anwendung v

SPS-Einstellungen
E/As aktualisieren im Stop
Vgirg?gsn der Ausgange Alle Ausgange auf Standardwert setzen  w

D Alle Variablen in allen Geréten aktualisieren
Buszyklus-Optionen
Buszyklus-Task MAST v

Zusatzliche Einstellungen
D Diagnose fiir Geréte aktivieren

Element Beschreibung
Applikation fiir E/A-Behandlung Ist standardmaRig auf "Applikation" eingestellt, da in der Steuerung nur eine
Anwendung vorhanden ist.
SPS- E/A im STOP- Wenn diese Option aktiviert ist (Standardeinstellung), werden die Werte der
Einstellungen | Zustand Ein- und Ausgangskanale auch aktualisiert, wenn die Steuerung gestoppt
aktualisieren wurde.
Verhalten der Waéhlen Sie aus der Liste eine der folgenden Optionen aus, um zu

Ausgénge bei Stop | konfigurieren, auf welche Weise die Werte der Ausgangskanale im Fall eines

Steuerungsstopps gehandhabt werden sollen:

o Werte beibehalten: Die aktuellen Werte werden nicht geadndert.

o Alle Ausgéange auf Standardwert setzen: Es werden die aus der Zuordnung
resultierenden Standardwerte (Fehlerausweichwerte) zugewiesen.

HINWEIS: Diese Option wird fiir die von HSC, PTO oder PWM verwendeten
Ausgange nicht berlcksichtigt.

Alle Variablen in Wenn diese Option aktiviert ist, werden alle E/A-Variablen fur samtliche Gerate
allen Geréaten der aktuellen Steuerungskonfiguration in jedem Zyklus des Buszyklus-Tasks
aktualisieren aktualisiert. Dies entspricht der Option Variablen immer aktualisieren, die im

Dialogfeld E/A-Abbild fir jedes Geréat separat eingestellt werden kann.
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Element

Beschreibung

Buszyklus-
Optionen

Buszyklus-Task

Diese Konfigurationseinstellung gilt fir alle Parameter der Buszyklus-Task, die
in der Geratestruktur verwendet werden.

Einige Gerate mit zyklischen Aufrufen, wie z. B. der CANopen-Manager,
kdénnen einer bestimmten Task zugeordnet werden. Wenn fur die Einstellung
des Gerats die Einstellung Zykluseinstellungen des iibergeordneten Busses
verwenden eingegeben wurde, wird die Einstellung fur die Steuerung
verwendet.

Diese Auswahlliste enthalt alle Tasks, die aktuell in der aktiven Anwendung
definiert sind. Die Standardeinstellung ist "Mast-Task".

HINWEIS: <Unspezifiziert> bedeutet, dass die Task im Modus der
"Langsamsten zyklischen Task" ausgefihrt wird.

Zusatzliche
Einstellungen

Force-Variablen fiir
E/A-Abbild erzeugen

Nicht verwendet.

Diagnose fiir Gerate
aktivieren

Nicht verwendet.
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Kapitel 9

Integrierte Funktionen

Uberblick

In diesem Kapitel wird die Konfiguration der internen Funktionen des Magelis SCU HMI Controller
beschrieben.

Die Anzahl der Ein- und Ausgéange, die der integrierten Funktion zugewiesen werden, ist von der
HMI-Steuerungsreferenz (siehe Seife 15)abhangig.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Interne E/A-Funktion 72
Interne HSC-Funktion 77
Integrierte PTO_PWM-Funktionen 80
Integrierte Analog-E/A-Funktion 83
Integrierte Analog-Temperaturfunktion 88

EIO0000001242 12/2016 71



Integrierte Funktionen

Interne E/A-Funktion

Uberblick

Die integrierte E/A-Funktion ermdglicht das Konfigurieren der Steuerungseingange.

In der nachstehenden Tabelle werden die digitalen Eingédnge der Steuerungen beschrieben:

Referenz Digitaleingang Digitalausgang

HMISCUGBAS 14 Standardeingange 8 Standardausgange

HMISCUBAS und 2 Schnelleingénge (HSC) und 2 Schnellausgénge (PTO)(")

HMISAC

HMISCU6B5 6 Standardeingange 6 Standardausgange

HMISCU8B5 und 2 Schnelleingénge (HSC) und 2 Schnellausgénge (PTO)(")

HMI SBC

1 Die Schnellausgange koénnen als Standardausgéange, als Schnellausgange fir die Funktionen
Impulswellenausgang (PTO) oder Impulsbreitenmodulation (PWM) oder als Reflexausgéange zum
Hochgeschwindigkeitszéhlen (HSC) verwendet werden.

Zugriff auf das Fenster ,E/A-Konfiguration®
Gehen Sie wie folgt vor, um das Konfigurationsfenster fir interne E/A-Funktionen aufzurufen:

Schritt | Beschreibung

1 Klicken Sie auf HMISCUxx5 — Integrierte Funktionen — E/A in der Geratebaumstruktur.

2 Wabhlen Sie die Registerkarte E/A-Konfiguration.
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Fenster "l/O-Konfiguration"
Im folgenden Fenster kénnen die integrierten Digitaleingédnge konfiguriert werden:

E/A-Konfiguration E/A-Zuordnung‘

Parameter Typ
[=)- 7] Eingange
E-@ Fo
’ Filter Enumeration von BYTE
9 Speicherung Enumeration von BYTE
’ Ereignis Enumeration von BYTE
v Run/Stop Enumeration von BYTE
=@
’ Enumeration von BYTE
’ Speicherung Enumeration von BYTE
® Ereignis Enumeration von BYTE
v Run/Stop Enumeration von BYTE
=@ Do
’ Filter Enumeration von BYTE
Q Run/Stop Enumeration von BYTE
= )4 DIt
Q Filter Enumeration von BYTE
’ Run/Stop Enumeration von BYTE
<

Filterwert reduziert Storeffekt auf einem Steuerungseingang

HINWEIS: Wenn die Auswahl grau ist, ist der Parameter nicht verfiigbar.

Wert

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Standard-Wert

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Einheit

ms

ms

ms

us

ms

>

A

l E/A zusammenfassen.,.‘

HINWEIS: Weitere Informationen auf der Registerkarte ,E/A-Abbild“: Siehe die Online-Hilfe von
CoDeSys in SoMachine..
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Wenn Sie auf die Schaltflache E/A zusammenfassen klicken, wird das Fenster E/A-Zusammen-
fassung angezeigt. In diesem Fenster kann die konfigurierte E/A-Zuordnung Uberpriift werden:

E/A-Zusammenfassung

Eingénge Ausgénge

Kanal Konfiguration Kanal Konfiguration
FIO HSC 0 - A-Filter FQO PTO0

FI1 FQ1 PTOO

DI0 Gefiltert - Run/Stop DQO

DI1 DQ1

DI2 PTO 0 - AUX DQ2

DI3 DQ3

Di4 DQ4

DI5 DQ5

Konfigurationsparameter

Sie kénnen flr jeden Digitaleingang die folgenden Parameter definieren:

Parameter Wert Beschreibung Einschréankung
Filter Nein* Reduziert den Storeffekt auf | Verfugbar, wenn Speicherung und
3ms einem Steuerungseingang. Ereignis deaktiviert sind.
12 ms In allen anderen Féllen ist dieser
Parameter deaktiviert und weist den
Wert "Nein" auf.
Speicherung | Nein* Ermdglicht die Erfassung und | Dieser Parameter ist nur verfugbar fir
Ja Aufzeichnung eingehender Schnelleingénge FI0 und FI1
Impulse mit Amplitudenweiten, | Verfligbar, wenn Run/Stop deaktiviert
die kirzer sind als die ist.
Zykluszeit der Steuerung.
Ereignis Nein* Ereigniserkennung zum Dieser Parameter ist nur verfugbar fur
Steigende Flanke | Ausldsen eines externen Schnelleingénge FI0 und FI1
Fallende Flanke Tasks. Verfligbar, wenn Speicherung und
Beide Flanken Run/Stop beide deaktiviert sind.
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Parameter Wert Beschreibung Einschrankung
Prellfilter 4 ys* Reduziert den Prelleffekt auf | Verfligbar, wenn Speicherung oder
40 ps einem Steuerungseingang Ereignis aktiviert ist.
In den anderen Fallen ist dieser
Parameter deaktiviert und der Wert
entspricht 4 ps.
Run/Stop Nein* Der Run/Stop-Eingang kann | Jeder Eingang kann als Run/Stop
Ja verwendet werden, um ein konfiguriert werden, aber nur ein
Programm in der Steuerung Eingang kann zu diesem Zweck
auszufiihren oder anzuhalten. | konfiguriert werden.

*  Standardwert des Parameters

HINWEIS: Der Parameter ist nicht verfligbar, wenn die Auswahl grau angezeigt wird.

Run/Stop-Eingang

Die folgende Tabelle zeigt die verschiedenen Zustande:

Eingangsstatus

Ergebnis

® SoMachine (Run/Stop)

e Uber die Anwendung (Steuerungsbefehl)

Zustand 0 Halt die Steuerung an und ignoriert den externen Run-Befehl.

Eine steigende Veranlasst im Status STOPPED das Starten einer Anwendung im RUNNING-Status.
Flanke

Zustand 1 Die Anwendung kann durch Folgendes gesteuert werden:

e Uber einen Netzwerkbefehl (Run/Stop-Befehl)

HINWEIS: Der Run/Stop-Eingang wird auch dann verwaltet, wenn die Option E/A STOP-Zustand
aktualisieren im Gerate-Editor der Steuerung (Registerkarte SPS-Einstellungen) (siehe Seite 65)
nicht aktiviert ist.
Eingange, die konfigurierten Expertenfunktionen zugewiesen sind, kdnnen nicht als Run/Stop-
Eingange konfiguriert werden.

Weitere Informationen zu Steuerungsstatus und Statusiibergéangen finden Sie im SPS-Zustands-
diagramm (siehe Seife 42).
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A& WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER MASCHINEN- ODER PROZESSSTART

o Uberpriifen Sie den Sicherheitsstatus Ihrer Maschinen- bzw. Prozessumgebung, bevor Sie
den Run/Stop-Eingang unter Spannung setzen.

e Verwenden Sie den Run/Stop-Eingang, um den unbeabsichtigten Start von einem entfernten
Standort aus zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Interne HSC-Funktion

Uberblick
Die HSC-Funktion kann schnelle Z&hlungen von Impulsen durchfiihren, die von Sensoren,
Gebern, Schaltern usw. ausgehen, die an dedizierte Schnelleingdnge angeschlossen sind.

Es gibt zwei Typen von HSC:

e Typ Simple: ein Zahler fir einen einzelnen Eingang.

e Typ Main: Ein Zahler, der bis zu vier Eingénge (zwei Schnelleingange und zwei
Standardeingange) und zwei Reflexausgange verwendet.

Zugriff auf das HSC-Konfigurationsfenster
Gehen Sie wie folgt vor, um das Konfigurationsfenster fiir interne HSC-Funktionen aufzurufen:

Schritt | Beschreibung

1 | Doppelklicken Sie in der Geratebaumstruktur auf HMISCUxx5 — Integrierte Funktionen - HSC.
Ergebnis: Das Fenster HSC-Konfiguration wird angezeigt.
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HSC-Konfigurationsfenster

Diese Abbildung zeigt ein Beispiel fur ein HSC-Konfigurationsfenster, das zum Konfigurieren der
HSC-Funktion verwendet wird:

®

| Hsc <P X

HSCO | HSC1

Variable: | HsC00

Parameter Typ Wert | Standard-Wert ~ Einheit Beschreibung
=) HsC
(=] HsCoo
® Typ Enumeration von BYTE veme!\#ggg Nicht verwendet Zahlertyp

+ ﬁ Parameter
[+ y Takteingange
[#] @ Hilfseingange
[+ @ Grenzwerte

+ \; Reflexausgange

E/A zusammenfassen...

Modifizierbar durch . =Ja ﬁ =Nein

Programmierung
® ® ®

Die folgende Tabelle beschreibt die Bereiche des HSC-Konfigurationsfensters:

Anzahl | Aktion

1 Wahlen Sie, falls erforderlich, die Registerkarte HSC, um auf das HSC-Konfigurationsfenster
zuzugreifen.

Wahlen Sie die jeweilige HSC-Registerkarte fir den HSC-Kanal, den Sie konfigurieren mdchten.

Wahlen Sie den gewiinschten HSC-Typ (Simple oder Main). Der globale Variablenname, der fiir
die Kanalinstanz steht, kann hier definiert werden. Der Standardwert fiir HSC 0 ist HSCO0O0 und fiir
HSC 1 HSCO1.

4 Sie kdnnen die einzelnen Parameter erweitern, indem Sie jeweils daneben auf das Pluszeichen
klicken, um seine Einstellungen aufzurufen.
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Anzahl | Aktion
5 Konfigurationsfenster, in dem HSC-Parameter entsprechend dem verwendeten Modus festgelegt
werden.
6 Wenn Sie auf die Schaltflache E/A zusammenfassen klicken, wird das Fenster E/A-
Zusammenfassung angezeigt. In diesem Fenster kann die konfigurierte physikalische E/A-
Zuordnung Uberprift werden.

Detaillierte Informationen zu Konfigurationsparametern finden Sie in der HMI SCU HSC-
Auswahlmatrix (siehe Magelis SCU, HMI-Steuerung, HSC-Bibliothekshandbuch).
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Integrierte PTO_PWM-Funktionen

Uberblick

Die integrierte PTO-Funktion kann zwei verschiedene Funktionen bereitstellen:

PTO Die PTO-Funktion (Pulse Train Output, Impulswellenausgang) implementiert Digitaltech-
nologie, die eine prazise Positionierung fir offene Regelkreise von Motorantrieben bereitstellt.

PWM Die PWM-Funktion (Pulse Width Modulation, Impulsbreitenmodulation) generiert ein
programmierbares Rechteckwellen-Signal auf zweckbestimmten Ausgangen (siehe Magelis
SCU, HMI-Steuerung, PTO/PWM-Bibliothekshandbuch) mit einem anpassbaren Arbeitszyklus
und einer anpassbaren Frequenz.

Zugriff auf das PTO_PWM-Konfigurationsfenster

Gehen Sie wie folgt vor, um das Konfigurationsfenster fir die integrierte PTO_PWM-Funktion
aufzurufen:

Schritt

Beschreibung

1

Doppelklicken Sie in der Geratebaumstruktur auf HMISCUxx5 - Integrierte Funktionen —
PTO_PWM.
Ergebnis: Das Fenster PTO_PWM wird angezeigt.
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PTO_PWM-Konfigurationsfenster

Diese Abbildung zeigt ein Beispiel fir ein PTO_PWM-Konfigurationsfenster zum Konfigurieren
einer PTO- oder PWM-Funktion:

O

| PTO_PWWM 4 P X

PTOO0 |PTO1

Variable: | PTO00

Parameter Typ Wert | Standard-Wert| Einh. | Beschreibung
= PTOPWM
[=J--© PTO00
® Modus Aufzéhlung von ... PTO verwei\lr;gg% Verwendungsart
® Ausgangsmodus Aufzahlungvon ... Im Uhr ... Impuls/Ric ... ngggngzgenerierung
+-© ms*
+ @ Frequenz

© Hilfseingénge

I+

< @ >

@ E/A zusammenfassen...

Die folgende Tabelle beschreibt die Bereiche des PTO_PWM-Konfigurationsfensters:

Anzahl | Aktion

1 Wahlen Sie, falls erforderlich, die Registerkarte PTO_PWM, um auf das PTO_PWM-
Konfigurationsfenster zuzugreifen.

2 Wahlen Sie eine bestimmte PTO-Registerkarte aus, um auf den PTO_PWM-Kanal zuzugreifen,
den Sie konfigurieren méchten.

3 Wahlen Sie den PTO_PWM-Typ (PTO (Standard) oder PWM).
Uber das Feld Variable kdnnen Sie den Namen der Globalen Variable andern, der fiir die
Kanalinstanz steht.

HINWEIS: Der Standardvariablenname fiir den PTO 0-Kanal lautet PTO00. Fiir den
PTO 1-Kanal lautet er PTOO01.
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Anzahl | Aktion
4 Sie kdnnen die einzelnen Parameter erweitern, indem Sie jeweils daneben auf das Pluszeichen
klicken, um seine Einstellungen aufzurufen.
5 Konfigurationsfenster, in dem die interne Funktion fiir Folgendes verwendet wird:
e PTO
e PWM
6 Klicken Sie auf E/A zusammenfassen.

Ergebnis: Das Fenster E/A-Zusammenfassung wird angezeigt und gibt die konfigurierte
E/A-Zuordnung an.

Weitere Informationen zu Konfigurationsparametern finden Sie unter:
e PTO-Konfiguration (siehe Magelis SCU, HMI-Steuerung, PTO/PWM-Bibliothekshandbuch)
e PWM-Konfiguration
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Integrierte Analog-E/A-Funktion

Uberblick
Die HMI-Steuerungen von HMISCUxBS verfligen Uber integrierte Analog-E/A:
e 2 Analogeingange
e 2 Analogausgange
Informationen zu den technischen Eigenschaften der Analog-E/A finden Sie im Hardware-
handbuch (siehe Magelis SCU, HMI Confroller —, Hardwarehandbuch).

Zugriff auf das Konfigurationsfenster "Analog-E/A"
Gehen Sie wie folgt vor, um das Konfigurationsfenster fiir die integrierte E/A-Funktion aufzurufen:

Schritt | Beschreibung

1 | Klicken Sie auf HMISCUxx5 - Integrierte Funktionen - Analog.

2 | Wahlen Sie die Registerkarte E/A-Konfiguration.
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Konfigurationsfenster "Analog-E/A"

In diesem Fenster kdnnen Sie die Analog-E/A konfigurieren:

’Analog 1/O Mapping I E/A-Konfiguration ‘

Parameter Typ Wert|  Standard-Wert | Einheit Beschreibung
[=) 7] Eingange
= \) W0
Q Typ Enumeration von BYTE -10-10V verwe,\‘nigg Bereichsmodus
9 Bereich Enumeration von BYTE Standard  Nicht verwendet Einheit
®
®
=@ w
Q Typ Enumeration von BYTE 4-20mA verwe,\ﬁgg% Bereichsmodus
’ Bereich Enumeration von BYTE Benutzerdefiniert  Nicht verwendet Einheit
v Minimum INT -32768 0 Minimalwert
® Maximum INT 32767 8191 Maximalwert
=1 £ Ausgange
[=-¢ awo
’ Typ Enumeration von BYTE 0-10V verwe'\#gz\% Bereichsmodus
g Bereich Enumeration von BYTE Standard  Nicht verwendet Einheit
?
®
=& aw
® Typ Enumeration von BYTE 0-20mA veme’\#ggz Bereichsmodus
9 Bereich Enumeration von BYTE Benutzerdefiniert  Nicht verwendet Einheit
9 Minimum INT -32768 0 Minimalwert
’ Maximum INT 32767 4095 Maximalwert

HINWEIS: Der Parameter ist nicht verfigbar, wenn die Auswahl grau angezeigt wird.
HINWEIS: Integrierte Analog-E/As werden immer physisch von der MAST-Task aktualisiert.
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Registerkarte "E/A-Konfiguration"
Um HMI SCU zu konfigurieren, wahlen Sie die Registerkarte E/A-Konfiguration.

In der Tabelle wird die Konfiguration der analogen Parameter beschrieben:

Parameter

Wert

Beschreibung

Einschrénkung

Typ

Nicht verwendet *
-10...10V
0..10V

0 bis 20 mA

4 bis 20 mA

Bereichsmodus

Bereich

Normal *
Benutzerdefiniert

Einheit

Verfugbar, wenn der Wert Typ
definiert ist.

Minimum

Normal
Analogeingang

—10 bis 10 V: - 8192
Obis10V: 0

0 bis 20 mA: 0

4 bis 20 mA: 0

Normal
Analogausgang

—10 bis 10 V: - 2048
Obis10V: 0

0 bis 20 mA: 0

4 bis 20 mA: 0

Benutzerdefiniert

—10 bis 10 V: - 32768

Minimalwert

Nicht konfigurierbar.

Nicht konfigurierbar.

Unter dem konfigurierten Maximum.

Analogeingang

0 bis 10 V: 16383
0 bis 20 mA: 16383
4 bis 20 mA: 16383

Normal
Analogausgang

—10 bis 10 V: 2047
0 bis 10 V: 4095

0 bis 20 mA: 4095
4 bis 20 mA: 4095

Benutzerdefiniert
Analog-E/A

—10 bis 10 V: 32767
0 bis 10 V: 32767

0 bis 20 mA: 32767
4 bis 20 mA: 32767

Analog-E/A 0 bis 10 V: — 32768 Das konfigurierte Minimum muss
0 bis 20 mA: — 32768 unter dem konfigurierten Maximum
4 bis 20 mA: - 32768 liegen.
Maximum | Normal —10 bis 10 V: 8191 Maximalwert Nicht konfigurierbar.

Nicht konfigurierbar.

Uber dem konfigurierten Minimum.
Das konfigurierte Maximum muss
groRer sein als das konfigurierte
Minimum.

*

Standardwert des Parameters

Wenn Sie den analogen Modulkanal physisch fir ein Spannungssignal verdrahtet haben und Sie
den Kanal in SoMachine fiir ein Stromsignal konfigurieren, kann die Analogschaltung dadurch
beschadigt werden.
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HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT

Vergewissern Sie sich, dass die physische Verdrahtung der Analogschaltung mit der Software-
konfiguration fiir den Analogkanal kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Konvertierungsrate Analog zu Digital

Die Konvertierungsrate fir Analog zu Digital wird mithilfe der Konverterhardware vorgenommen.
Alle konfigurierten Analog-E/As werden alle 2 ms konvertiert.

Registerkarte "E/A-Abbild"

Auf der Registerkarte Analog E/A-Abbild kénnen die Variablen definiert und benannt werden.
Weiterhin sind auf dieser Registerkarte zusatzliche Informationen wie die topologische
Adressierung enthalten.

In diesem Fenster wird die Registerkarte Analog E/A-Abbild angezeigt:

1fO Configuration ~Analog IfO Mapping |Status | 1nformation |

Channels
VYariable Mapping | Channel = Address Type Default Yalue | Unit | Description
= Inputs

9 W0 YoIW1 INT

4y W1 %IW2  INT
=[] Outputs

") QW0 %QW1  INT

) Qw1 %QW2  INT

Reset mapping I™ Always update variables

? = Create new variable "'., = Map to existing variable
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Die folgende Tabelle beschreibt die Konfiguration der E/A-Zuordnung:

Variable Kanal Typ Standardwert Beschreibung

Eingange IWO0 INT - Aktueller Wert von Eingang 0
W1 Aktueller Wert von Eingang 1

Ausgénge QwWo INT - Aktueller Wert von Ausgang 0
QW1 Aktueller Wert von Ausgang 1
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Integrierte Analog-Temperaturfunktion

Uberblick

Die HMI-Steuerungen von HMISCUxB5 haben eine integrierte Analogtemperatur mit zwei
Eingangen. Der HMI SCU ist fiir verschiedene Sensortypen konzipiert. Aufgrund der
verschiedenen Einstellungswerte muss der Sensortyp angegeben werden.

Informationen zu den technischen Eigenschaften der Analogtemperatureingénge finden Sie im
Hardwarehandbuch (siehe Magelis SCU, HMI Controller —, Hardwarehandbuch).

Zugriff auf die Konfiguration der Analogtemperatur
Gehen Sie wie folgt vor, um auf die Temperatureingangskonfiguration zuzugreifen:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf HMISCUxx5 - Integrierte Funktionen -~ Temperatur.
2 Wabhlen Sie die Registerkarte E/A-Konfiguration (siehe Seite 88) oder Temperatur E/A-Abbild
(siehe Seife 92).

Konfigurationsfenster fiir Analogtemperatureingange
In diesem Fenster kdnnen Sie die Analogtemperatureingadnge konfigurieren:

E/A-Konfiguration ]Temperature /0 Mapping | Status | Informationen |

Parameter Typ Wert|  Standard-Wert | Einheit Beschreibung
[= (7] Eingéinge
=@ wo
9 Typ Enumeration von BYTE Thermoelement J verwe,\#gg% Bereichsmodus
® Bereich Enumeration von BYTE Celsius (0,1 °C)  Nicht verwendet Einheit
v
= \:4 W1
9 Typ Enumeration von BYTE PT100 (3-adrig) verwe’\rﬂiggg Bereichsmodus
9 Bereich Enumeration von BYTE Benutzerdefiniert  Nicht verwendet Einheit
® Minimum INT (-32768 - 32767) -32768 -32768 Minimalwert
a Maximum INT (-32768 - 32767) 32767 32767 Maximalwert

HINWEIS: Integrierte Analog-E/As werden immer physisch von der MAST-Task aktualisiert.
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Registerkarte "E/A-Konfiguration"
In der Tabelle wird die Konfiguration der analogen Eingangsparameter beschrieben:

Parameter Wert Beschreibung Einschréankung

Typ Nicht verwendet * Bereichsmodus -
Thermoelement J
Thermoelement K
Thermoelement R
Thermoelement B
Thermoelement S
Thermoelement T
Thermoelement E
Thermoelement N
PT100 (2/4-adrig)
PT1000 (2/4-adrig)
NI100 (2/4-adrig)
NI1000 (2/4-adrig)
PT100 (3-adrig)
PT1000 (3-adrig)
NI100 (3-adrig)
NI1000 (3-adrig)

Bereich Nicht verwendet * Einheit Verfugbar, wenn der Wert Typ
Normal definiert ist.

Benutzerdefiniert
Celsius (0,1 °C)
Fahrenheit (0.1 °F)
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Parameter Wert Beschreibung Einschrénkung
Minimum Normal 0 Minimalwert Nicht konfigurierbar.
Benutzerde- | — 32768 Minimalwert Niedrigster konfigurierbarer Wert.
finiert
Celsius Thermoelement J: =2000 | Minimalwert Nicht konfigurierbar.
Thermoelement K: —2400
Thermoelement R: 0
Thermoelement B: 2000
Thermoelement S: 0
Thermoelement T: —2000
Thermoelement E: —2000
Thermoelement N: —2000
PT100: —2000
PT1000: —2000
NI100: -500
NI1000: =500
Fahrenheit | Thermoelement J: =3280 | Minimalwert Nicht konfigurierbar.
Thermoelement K: 4000
Thermoelement R: 32
Thermoelement B: -3920
Thermoelement S: 32
Thermoelement T: =3280
Thermoelement E: —-3280
Thermoelement N: =3280
PT100: -3280
PT1000: =3280
NI100: -580
NI1000: -580
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Parameter

Wert

Beschreibung

Einschrénkung

Maximum

Normal

65535

Maximalwert

Nicht konfigurierbar.

Benutzerde-
finiert

32767

Maximalwert

Hoéchster konfigurierbarer Wert.

Celsius

Thermoelement J: 7600

Thermoelement K:
Thermoelement R:
Thermoelement B:
Thermoelement S:
Thermoelement T:
Thermoelement E:
Thermoelement N:
PT100: 6000
PT1000: 6000
NI100: 2000
NI1000: 2000

13700
16000
18000
16000
4000

9000

13000

Maximalwert

Nicht konfigurierbar.

Fahrenheit

Thermoelement J:
Thermoelement K:
Thermoelement R:
Thermoelement B:
Thermoelement S:
Thermoelement T:
Thermoelement E:
Thermoelement N:
PT100: 11120
PT1000: 11120
NI100: 3920
NI1000: 3920

14000
24980
29120
32720
29120
7520

16520
23720

Maximalwert

Nicht konfigurierbar.

*  Standardwert des Parameters

Wenn Sie den analogen Modulkanal physisch fir ein Spannungssignal verdrahtet haben und Sie
den Kanal in SoMachine fiir ein Stromsignal konfigurieren, kann die Analogschaltung dadurch
beschadigt werden.

HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT

Vergewissern Sie sich, dass die physische Verdrahtung der Analogschaltung mit der Software-
konfiguration fir den Analogkanal kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéden zur Folge haben.
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HINWEIS:

e Um die Zykluszeit zu verringern, aktivieren Sie keine Kanale, an die kein Sensor angeschlossen
ist.

e Der Datentyp ist immer INT, d. h. ein 16-Bit-Ganzzahlwert. Die Minimum- und Maximumwerte
werden gemal den Eintrégen in der obigen Tabelle angezeigt. (Beispiel: Thermoelement J in
Celsius hatte folgenden Typ: INT (- 2000 bis 7600).)

e Der Parameter ist nicht verfligbar, wenn die Auswahl grau angezeigt wird.

Konvertierungsrate Analog zu Digital

Die Konvertierungsrate fir Analog zu Digital wird mithilfe der Konverterhardware vorgenommen.
Alle konfigurierten Analogtemperatur-E/As werden alle 2 ms konvertiert.

Anschlusstemperatur- (Vergleichsstellen-)kompensation

Anschlusstemperatur- (Vergleichsstellen-)kompensation wird intern gemessen und berechnet. Fur
diesen Anschluss ist keine zusétzliche Temperaturmessung erforderlich.

Fenster ,Temperatur E/A-Abbild"

Im Fenster Temperatur E/A-Abbild konnen die Variablen definiert und benannt werden. Weiterhin
sind auf dieser Registerkarte zusatzliche Informationen wie die topologische Adressierung
enthalten.

Die folgende Tabelle beschreibt die Konfiguration der E/A-Zuordnung:

Variable Kanal Kanal- Standardwert | Beschreibung
Eingange W0 INT - Aktueller Wert von Eingang 0
W1 Aktueller Wert von Eingang 1
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Kapitel 10

Konfiguration der Ethernet-Verbindung

Einfiihrung

In diesem Kapitel wird die Konfiguration der Ethernet-Netzwerkschnittstelle des Magelis SCU HMI

Controller beschrieben.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Konfiguration der IP-Adresse 94
Modbus TCP Client/Server 96
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Konfiguration der Ethernet-Verbindung

Konfiguration der IP-Adresse

Einflihrung

Die Einrichtung einer Ethernet-Verbindung und IPAdresskonfiguration mit den HMI-Steuerungen
erfolgt Uber Vijeo-Designer Property Inspector — Laden — Ethernet.

Wenn die IP-Adresse einer Steuerung mit Vijeo-Designer zugewiesen wird, gibt es zwei
Méglichkeiten:

e DHCP-Server

e Feste IP-Adresse

Die Parameter der Ethernet-Konfiguration werden im Anschluss an das Herunterladen der HMI-
Anwendung tbernommen.

Detaillierte Anweisungen zur Konfiguration einer Ethernet-Verbindung zwischen einem Computer
und der HMI SCU-Steuerung finden Sie in der Online-Hilfe zu Vijeo-Designer.

HINWEIS: Wenn die oben genannten Adressierungsmodi nicht funktionsfahig sind, startet die HMI
SCU-Steuerung mit einer IP-Standardadresse, die von der jeweiligen MAC-Adresse abgeleitet
wird.

Sie missen die IP-Adressen sorgféltig verwalten, da jedes Gerat im Netzwerk eine eindeutige
Adresse bendétigt. Wenn mehrere Gerate dieselbe IP-Adresse besitzen, kann dies ein
unbeabsichtiges Betriebsverhalten lhres Netzwerks und der zugehdérigen Gerate zur Folge haben.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Vergewissern Sie sich, dass im Netzwerk oder auf der dezentralen Verbindung nur eine
Master-Steuerung konfiguriert ist.

e Stellen Sie sicher, dass alle Gerate Uber eindeutige Adressen verfugen.

e Erfragen Sie Ihre IP-Adresse bei lhrem Systemadministrator.

e Vergewissern Sie sich, dass die IP-Adresse des Gerats eindeutig ist, bevor Sie das System in
Betrieb nehmen.

e Weisen Sie dieselbe IP-Adresse keinem anderen Gerat im Netzwerk zu.

e Aktualisieren Sie die IP-Adresse nach dem Klonen einer Anwendung, die auf eine Ethernet-
Kommunikation mit eindeutigen Adressen zurtckgreift.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

HINWEIS: Stellen Sie sicher, dass der Systemadministrator lber alle zugewiesenen IP-Adressen
im Netzwerk und im Subnetz Buch flihrt und dass er Uber alle durchgefiihrten Konfigurationsénde-
rungen unterrichtet wird.
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IP-Standardadresse
Die IP-Standardadresse basiert auf der MAC-Adresse des Gerats. Die ersten zwei Byte sind 10
und 10. Die letzten zwei Byte entsprechen den letzten zwei Byte der MAC-Adresse des Gerats.
Die Standardsubnetzmaske lautet 255.0.0.0.

HINWEIS: Eine MAC-Adresse weist ein Hexadezimalformat und eine IP-Adresse ein
Dezimalformat auf. Konvertieren Sie die MAC-Adresse in das Dezimalformat.

Beispiel: Wenn die MAC-Adresse 00.80.F4.01.80.F2 ist, lautet die IP-Standardadresse
10.10.128.242.
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Modbus TCP Client/Server

Einflihrung
Modbus TCP basiert auf einem Client/Server-Modell.
Der Magelis SCU HMI Controller implementiert sowohl Client- als auch Server-Dienste, sodass er
eine Kommunikation mit anderen Steuerungen und E/A-Geréaten initiieren und auf die

Anforderungen von anderen Steuerungen, SCADA-Systemen, HMIs und anderen Geraten
antworten kann.

Modbus TCP-Client

Der Modbus TCP-Client unterstiitzt folgende Funktionsbausteine aus der PLCCommunication-
Bibliothek ohne jede Konfiguration:

e ADDM

e READ_VAR

e SEND_RECV_MSG
e SINGLE_WRITE

e WRITE_READ_VAR
e WRITE_VAR

Weitere Informationen hierzu finden Sie in der Beschreibung der Funktionsbausteine
(siehe SoMachine, Modbus- und ASCII-Lese-/Schreibfunktionen, PLCCommunication-
Bibliothekshandbuch,).

Modbus TCP-Server

Die Bibliothek SE_Modbus TCP_Slave enthalt den Funktionsbaustein ModbusServer fir die
Verwaltung der Kommunikation zwischen dem Magelis SCU HMI Controller in ihrer Funktion als
Modbus-Server und allen Clients, die Modbus-Dienste bei der Steuerung anfordern. Detaillierte
Informationen finden Sie im Anhang Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave (siehe Seite 133).
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Kapitel 11

Serielle Leitungskonfiguration

Einfiihrung

In diesem Kapitel wird die Konfiguration der seriellen Kommunikation fir den Magelis SCU HMI

Controller beschrieben.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Serielle Leitungskonfiguration 98
Protokollmanager fiir serielle Verbindung 101
SoMachine-Netzwerkmanager 102
Modbus-Manager 103
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Serielle Leitungskonfiguration

Einflihrung

Im Fenster Konfiguration fir die serielle Leistung kdnnen die physischen Parameter der seriellen
Leitung (Baudrate, Paritat usw.) konfiguriert werden.

Die SL-Ports an der Steuerung sind beim Neukauf oder nach der Aktualisierung der Firmware
standardmaRig fiir das SoMachine-Protokoll definiert. Das SoMachine-Protokoll ist nicht
kompatibel mit anderen Protokollen, wie z. B. Modbus Serial Line.

Wenn in einer aktiven seriellen Leitung mit Modbus-Konfiguration eine neue Steuerung
angeschlossen oder die Firmware der Steuerung aktualisiert wird, kann es zur Folge haben, dass
die Kommunikation zwischen den anderen in der seriellen Leitung verfligbaren Gerate angehalten
wird.

Priifen Sie vor dem Herunterladen einer gultigen Anwendung, bei der die entsprechenden Ports
fur das jeweilige Protokoll konfiguriert sind, dass die Steuerung nicht mit einem aktiven Modbus
SL-Netzwerk verbunden ist.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Prifen Sie, ob die SL-Ports in Ihrer Anwendung vorschriftsmanig fir Modbus konfiguriert wurden,
bevor Sie die Steuerung physisch an ein aktives Modbus SL-Netzwerk anschlie3en.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Zugriff auf die Konfiguration der seriellen Leitung
So konfigurieren Sie die serielle Leitung:

Schritt Aktion

1 Klicken Sie auf HMISCUxx5 - COM1 in derGeratebaumstruktur.

2 Klicken Sie auf die Registerkarte Konfiguration.

98 EI00000001242 12/2016



Serielle Leitungskonfiguration

Konfiguration der seriellen Leitung
Die Registerkarte Konfiguration wird angezeigt:

Konfiguration | Status

Serieller Port
Baudrate: 115200 v
Paritét: Kein v
Datenbits: 8 v
Stoppbits: 1 v
Physikalisches Medium
(®) Rs485
O Rs232

Die folgenden Parameter missen fur alle an den Port angeschlossenen seriellen Gerate identisch

sein:
Element Beschreibung
Baudrate Ubertragungsgeschwindigkeit in Bit/s
Paritat Dient der Fehlererkennung
Datenbits Anzahl der Bits zur Ubertragung von Daten
Stoppbits Anzahl der Stoppbits
Physisches Medium Spezifizierung der Verwendung von RS232 oder RS485

Die SL-Ports (serielle Leitung) der Steuerung sind werkseitig oder bei Aktualisierung der Firmware
der Steuerung standardmaRig fiir das SoMachine-Protokoll konfiguriert. Das SoMachine-Protokoll
ist mit anderen Protokollen, wie z. B. Modbus Serial Line, nicht kompatibel. Das AnschlieRen einer
neuen Steuerung an eine aktive, konfigurierte Modbus SL bzw. die Aktualisierung der Firmware
einer Steuerung, die an eine aktive, konfigurierte Modbus SL angeschlossen ist, kann zu einer
Unterbrechung der Kommunikation der anderen, an die serielle Leitung angeschlossenen Geréate
fihren. Vergewissern Sie sich vor dem Herunterladen einer glltigen Anwendung, bei der die
entsprechenden Ports flr das jeweilige Protokoll konfiguriert sind, dass die Steuerung nicht mit
einem aktiven Modbus SL-Netzwerk verbunden ist.
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HINWEIS

UNTERBRECHUNG DER KOMMUNIKATION UBER DIE SERIELLE LEITUNG

Vergewissern Sie sich, dass die SL-Ports in Ihrer Anwendung vorschriftsmaRig fir Modbus
konfiguriert wurden, bevor Sie die Steuerung physisch an ein aktives Modbus Serial Line-
Netzwerk anschlielen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Diese Tabelle gibt die maximale Baudrate der Manager an:

Manager Maximale Baudrate (Bit/s)

SoMachine-Netzwerkmanager 115200

Modbus-Manager

100
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Protokollmanager fiir serielle Verbindung

Uberblick
Magelis SCU HMI Controller ist mit einer seriellen Leitung ausgestattet:

Serielle Leitung Unterstiitztes Protokoll

COM1 Modbus-Manager (siehe Seite 103)
SoMachine Netzwerk-Manager (siehe Seite 702) (Standard)

Die folgende Tabelle enthalt die Baudrateeigenschaft des Managers:

Manager Maximale Unterstiitzte Baudrate (Bit/s)
Baudrate
(Bit/s)
SoMachine-Netzwerk-Manager 115200 115200, 57600, 38400, 19200, 9600
Modbus-Manager 115200 115200, 57600, 38400, 19200, 9600

HINWEIS: Wenn Sie COM1 fiir Protokolle verwenden mdchten, die im Vijeo Designer Editor
hinzugefuigt wurden, entfernen Sie die Knoten Modbus-Manager und SoMachine-Netzwerk-
Manager aus dem Knoten COM1 in der Geratebaumstruktur. Dadurch kann die Vijeo Designer-
Laufzeit die Steuerung von COM1 lbernehmen.
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SoMachine-Netzwerkmanager

Einflihrung

Der SoMachine-Netzwerk-Manager muss verwendet werden, wenn Sie Variablen mit einer
Steuerung wie M241 oder M251 austauschen méchten oder mit einer mit SoMachine kompatiblen
HMI wie Magelis GTO unter Verwendung des SoMachine-Softwareprotokolls.

Hinzufligen des Managers
Um lhrer Steuerung einen SoMachine-Netzwerk-Manager hinzuzufiigen, klicken Sie auf die
Schaltflache Plus o neben dem Knoten COM1 in der Geratebaumstruktur. Wahlen Sie im

Fenster Geréat hinzufiigen die Option SoMachine-Netzwerk-Manager und klicken Sie auf Geréat
hinzufiigen.

Konfigurieren des Managers
Fir den SoMachine-Netzwerk-Manager ist keine Konfiguration erforderlich.
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Modbus-Manager

Einfiihrung
Der Modbus-Manager wird fur das Modbus-RTU-Protokoll im Master-Modus verwendet.

Hinzufligen des Managers

Um lhrer Steuerung einen Modbus-Manager hinzuzufiigen, klicken Sie auf die Schaltflache Plus

L+
hinzufligen die Option Modbus-Manager und klicken Sie auf Gerat hinzufiigen.

Konfiguration des Modbus-Manager

Um den Modbus-Manager lhrer Steuerung zu konfigurieren, doppelklicken Sie auf Modbus-

Manager in der Gerdtebaumstruktur.
Das Konfigurationsfenster des Modbus-Managers wird wie folgt angezeigt:
] Modbus_Manager X v

-Konfigurationen | Status |Information

Modbus
MODEBUS

Adressierung: esse [1 bis 247]
Zeit zwischen Frames (ms): 10

Serielle Leitungseinstellungen

Baudrate: 115200
Paritat: Kein
Datenbits: 8
Stoppbits: 1
Physikalisches

Medium: Rk

Legen Sie die Parameter wie in der folgenden Tabelle beschrieben fest.

neben dem Knoten COM1 in der Geratebaumstruktur. \WWahlen Sie im Fenster Geréat

Element Beschreibung

Adressierung HMI SCU wird als Master konfiguriert. Es sind keine anderen Optionen
verfligbar.

Adresse [1...247] Modbus-Adresse des Geréts. Fir den Modbus-Master ist dies auf 0
gesetzt.
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Element Beschreibung

Zeit zwischen Frames (ms) Zeit zur Vermeidung einer Bus-Kollision.
Dieser Parameter muss fir jedes Modbus-Gerat auf der Verbindung auf
denselben Wert eingestellt werden.

Serielle Leitungseinstellungen Die im Konfigurationsfenster der seriellen Leitung (siehe Seite 98)
eingestellten Parameter.

HINWEIS: Auf HMISCU ist fir Modbus-Anforderungsfunktionsbausteine aus der PLC-
Kommunikationsbibliothek eine bestimmte Zeit zwischen Frames erforderlich, basierend auf der
Baudrate, damit die Kommunikation mit geringeren Baudraten funktioniert. Mit der folgenden
Formel kdnnen Sie eine angemessene Kombination aus Baudrate und Zeit zwischen Frames
festlegen:

Zeit zwischen Frames (auf die nachste Millisekunde aufgerundet) = 35000 / Baudrate.

Modbus-Master

Wenn die Steuerung als Modbus-Master konfiguriert ist, werden die folgenden Funktionsbausteine
aus der PLCCommunication-Bibliothek unterstutzt:

ADDM

READ_VAR

SINGLE_WRITE

WRITE_READ_VAR

WRITE_VAR

Weitere Informationen finden Sie in den Funktionsbaustein-Beschreibungen (siehe SoMachine,
Modbus- und ASCII-Lese-/Schreibfunktionen, PLCCommunication-Bibliothekshandbuch) der
PLCCommunication-Bibliothek.
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Kapitel 12
CANopen-Konfiguration

Konfiguration der CANopen-Schnittstelle

CAN-Buskonfiguration
So konfigurieren Sie den CAN-Bus lhrer Steuerung:

Schritt Aktion
1 Doppelklicken Sie in der Geratebaumstruktur auf CAN.
2 Konfigurieren Sie die Baudrate (Standardwert: 250.000 bps):

CANbus
Baudrate (bits/s): ‘ 250000 v‘ c n " O p @ m
Netzwerk ‘ p= ‘

Online Buszugriff

Block SDO, DTM und NMT bei laufender Anwendung

HINWEIS: Mit der Option Online-Bus-Zugriff kdnnen Sie das Senden von SDO, DTM und NMT
Uber den Statusbildschirm blockieren.

Wenn ein DTM (ber das Netzwerk mit einem Geréat verbunden wird, kommuniziert der DTM
parallel zur laufenden Anwendung. Das wirkt sich stérend auf die Gesamtleistung des Systems
aus und kann eine Uberlastung des Netzwerks zur Folge haben.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Berlicksichtigen Sie bei der Last des CANopen-Feldbusses auch Auswirkung von DTM-
Verbindungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Erstellung und Konfiguration von CANopen Manager

Wenn der CANopen Manager nicht bereits unter dem Knoten CAN vorhanden ist, gehen Sie wie
folgt vor, um diesen zu erstellen und zu konfigurieren:

Schritt | Aktion
1

Um lhrer Steuerung Optimiertes CANopen hinzuzufiigen, klicken Sie auf die Schaltflache Plus o

neben dem Knoten CAN in der Gerédtebaumstruktur. Wahlen Sie im Fenster Geréat hinzufiigen die

Option Optimiertes CANopen aus und klicken Sie auf Gerét anhéngen.

Weitere Informationen zum Hinzufligen von Geraten in einem Projekt finden Sie unter:

o Verwenden der Methode Drag&Drop (siehe SoMachine, Programmierhandbuch) (Ziehen und
Ablegen)

o Verwenden der Kontextmenus oder Plus-Schaltflache (siehe SoMachine,
Programmierhandbuch)
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Schritt | Aktion

2 | Doppelklicken Sie auf CANopen_Optimized.
Ergebnis: Das Konfigurationsfenster CANopen Manager wird angezeigt:

CANopen Manager | CANopen E/A Abbild Informationen

Allgemein

Knoten-ID: 127 3 Konfiguration priifen und korrigieren... c n " O p @ m

Sync

[:I Sync-Erzeugung aktivieren

COB-ID (Hex): 16 =

Cycle Period (ps): 3

Window length (s): 3
Heartbeat TIME

Heartbeat-Eerzeugung aktivieren

(€>

Knoten-ID: 121 COB-ID (Hex): 16#

<>

<>

Producer-Zeit (ms): 200 Producer-Zeit (ms):

[¢>

HINWEIS: Wenn Sync-Erzeugung aktivieren markiert ist, wird die Task CAN_x_Sync zum Knoten
Anwendung - Taskkonfiguration auf der Registerkarte Anwendungsbaumstruktur hinzugeflgt.
Die Attribute Typ und Externes Ereignis der CAN_x_Sync-Tasks dirfen nicht geléscht oder
geandert werden. Andernfalls erkennt SoMachine einen Fehler beim Generieren der Anwendung,
und Sie werden die Anwendung nicht auf die Steuerung herunterladen kdnnen.

Wenn Sie die Markierung der Option Sync-Erzeugung aktivieren auf der Unterregisterkarte
CANopen Manager der Registerkarte CANopen_Optimized aufheben, wird die CANO_Sync-Task
automatisch aus lhrem Programm gel6scht.
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Hinzufligen eines CANopen-Gerits

Weitere Informationen zum Hinzufligen eines Kommunikations-Managers und zum Hinzufligen
von Slavegeraten zu einem Kommunikations-Manager finden Sie im SoMachine -
Programmierhandbuch.

CANopen-Betriebseinschréankungen
Fir den Magelis SCU HMI Controller-CANopen-Master gelten folgende Betriebseinschrankungen:

Maximale Anzahl von Slavegeraten 16
Maximale Anzahl von Empfangs-PDO (RPDO) 32
Maximale Anzahl von Sende-PDO (TPDO) 32

A& WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Schlielen Sie nicht mehr als 16 CANopen-Slavegerate an die Steuerung an.

e Programmieren Sie Ihre Anwendung fir eine Verwendung von maximal 32 Sende-PDO
(TPDO).

e Programmieren Sie Ihre Anwendung fir eine Verwendung von maximal 32 Empfangs-PDO
(RPDO).

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Kapitel 13
Anschluss des Magelis SCU HMI Controller an einen PC

AnschlieRen der Steuerung an einen PC

Anwendungsiibertragung

Fir die Ubertragung und Ausfiihrung von Anwendungen wird der HMI SCU an einen PC
angeschlossen, auf dem SoMachine installiert wurde. Um eine Anwendung zu Ubertragen,
verwenden Sie Ethernet, eine serielle Verbindung oder einen USB-Speicherstick.

HINWEIS

BEACHTEN SIE DIE GEFAHR ELEKTRISCHER SCHADEN AN DEN BAUTEILEN DER
STEUERUNG

Verbinden Sie das Kommunikationskabel zuerst mit dem PC, bevor Sie es an der Steuerung
anschlieRen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéden zur Folge haben.

HINWEIS: Es kann jeweils immer nur ein HMI SCU an einen Computer angeschlossen werden, es
sei denn, Sie verwenden Ethernet.

Automatischer Neustart nach der Ubertragung einer Anwendung

Nach dem Herunterladen einer Anwendung wird der HMI SCU automatisch neu gestartet. Das
betrifft sowohl die Steuerung (SoMachine) als auch HMI (Vijeo-Designer).

Firmware-Aktualisierung
Wenn Sie eine Anwendung Ubertragen (liber Ethernet, USB-Kabel oder USB-Speicherstick) wird
die Firmware-Aktualisierung automatisch durchgefiihrt (mit Benutzerbestatigung)
(siehe Seife 113).
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Herunterladen der Anwendung mit Firmware-Downgrade

Der HMI SCU kann eine Anwendung herunterladen und ein Downgrade der Firmware von einem
USB-Speicherstick durchfiihren. Sie miissen zunéchst die Anwendung und die geeignete
Firmware-Version auf einem USB-Speicherstick speichern.

Um eine Anwendung herunterzuladen und ein Downgrade der Firmware auf einer Steuerung
durchzufihren, folgen Sie bitte der nachstehenden Anleitung:

Schritt

Aktion

1

Trennen Sie die Steuerung von der Spannungsversorgung, bevor Sie den USB-Speicherstick
anschlief3en.

SchlieBen Sie den USB-Speicherstick, auf dem die Anwendung und die Firmware gespeichert
sind, an den USB-Port der Steuerung an.

Schalten Sie die Steuerung ein.

Ergebnis: Die Anwendung und die Firmware-Version werden vom USB-Speicherstick
heruntergeladen.

HINWEIS: Wenn Sie einen USB-Speicherstick mit der Anwendung und der Firmware bei
eingeschalteter Steuerung anschlielen, erscheint auf dem Bildschirm eine Meldung mit der Frage,
ob Sie die Anwendung auf dem USB-Speicherstick installieren méchten.

Speichern der Anwendung und Firmware auf einem USB-Speicherstick

Sie kdnnen die Anwendung und die Firmware auf einem FAT 32 USB-Speicherstick speichern.
Dazu folgen Sie bitte der Anleitung in der nachstehenden Tabelle:

Schritt

Aktion

1

Stecken Sie einen USB-Speicherstick in den USB-Port des Computers ein.

2

Mit dem Meni Schnellauswahl Tools (obere linke Fensterecke) kénnen Sie den Vijeo Designer
auswahlen.

Ergebnis:: Das Projekt wechselt zur HMI und das Hauptfenster des Vijeo Designer wird
angezeigt.

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den Steuerungsknoten im Navigator-Fenster und
wabhlen Sie Eigenschaften aus.
Ergebnis: Das Fenster Property Inspector wird angezeigt.
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Schritt Aktion

4 Wahlen Sie die Option Dateisystem im Meni Download aus, wie in der nachstehenden
Abbildung gezeigt:
Property Inspector X
Target &
Bloownioad [ 2
) Target IP Address Ethernet
I~ Subnet Mask UsB
Default Gateway SoMachine =
#' DHCP vrsaprea
#° DNS Disabled —
— Path
— Format
Install Options Single Install
User Application Main Drive
Allow Setting IP Address Disabled A2

5 Stellen Sie im Meni Pfad das Verzeichnis auf den USB-Speicherstick ein.
HINWEIS: Wahlen Sie das Stammverzeichnis des USB-Speichersticks aus.
6 Klicken Sie auf die Schaltflache OK.

Ergebnis: Das Verzeichnis entspricht jetzt dem USB-Speicherstick.

7 Klicken Sie in der Hauptmeniileiste von Vijeo Designer auf Ubersetzen — Alle herunterladen.
Ergebnis: Die Anwendung wird auf dem USB-Speicherstick gespeichert.

HINWEIS: Verwenden Sie einen FAT32 USB-Speicherstick zum Speichern der Anwendung und
der Firmware.
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Kapitel 14

Firmware-Aktualisierung

Aktualisierung der Magelis SCU HMI Controller-Firmware/Laufzeit

Einfiihrung

Es gibt drei Methoden zum Aktualisieren der Firmware/Laufzeit auf einem HMISCU:

e Verwenden Sie das Runtime Installer Tool. Offnen Sie es wie folgt: Klicken Sie im Windows-
Start-MenU auf Alle Programme — Schneider Electric - Vijeo Designer 6.2 - Tools -
Runtime Installer.

e Laden Sie ein HMI-Projekt aus einer neueren Version des Vijeo Designer Editor in HMI SCU.
Dies kann Uber eine beliebige Verbindungsmethode Uber den Vijeo Designer Editor oder den
SoMachine Editor geschehen. Eine Aufforderung wird angezeigt, wenn die Laufzeitversion auf
dem HMI &lter ist als die Vijeo Designer Editor-Software.

e Laden Sie ein HMI-Projekt aus einer neueren Version des Vijeo Designer Editor auf einen USB-
Speicherstick. Dann schlieRen Sie den Speicherstick an HMI SCU an. Auf dem HMI SCU-
Bildschirm wird die Aufforderung angezeigt, das neue Projekt zu installieren.

Weitere Informationen finden Sie in der Online-Hilfe von Vijeo Designer im Abschnitt Installing
Vijeo Designer Runtime.

HINWEIS
VERLUST VON ANWENDUNGSDATEN

e Erstellen Sie eine Sicherungskopie des Anwendungsprogramms auf der Festplatte des PCs,
bevor Sie eine Firmware-Anderung vornehmen.

e Stellen Sie das Anwendungsprogramm im Anschluss an eine erfolgreiche Firmware-
Anderung auf dem Gerat wieder her.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Wenn bei der Ubertragung der Applikation ein Spannungsausfall oder eine Unterbrechung der
Kommunikation auftritt, wird die Maschine betriebsunfahig. Sollte die Kommunikation
unterbrochen werden oder ein Stromausfall auftreten, dann fiihren Sie die Ubertragung erneut
durch. Wenn bei der Aktualisierung der Firmware ein Spannungsausfall oder eine Unterbrechung
der Kommunikation auftritt, oder wenn eine ungiiltige Firmware verwendet wird, wird die Maschine
betriebsunfahig. In diesem Fall verwenden Sie eine giiltige Firmware und starten das Firmware-
Update erneut.
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HINWEIS

GERAT NICHT BETRIEBSBEREIT

o Unterbrechen Sie die Ubertragung des Anwendungsprogramms oder einer Firmware-
Anderung nicht, nachdem die Ubertragung begor].nen hat.
o Nehmen Sie das Gerat erst in Betrieb, wenn die Ubertragung abgeschlossen ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Die SL-Ports (serielle Leitung) der Steuerung sind werkseitig oder bei Aktualisierung der Firmware
der Steuerung standardmagig fir das SoMachine-Protokoll konfiguriert. Das SoMachine-Protokoll
ist mit anderen Protokollen, wie z. B. Modbus Serial Line, nicht kompatibel. Das AnschlielRen einer
neuen Steuerung an eine aktive, konfigurierte Modbus SL bzw. die Aktualisierung der Firmware
einer Steuerung, die an eine aktive, konfigurierte Modbus SL angeschlossen ist, kann zu einer
Unterbrechung der Kommunikation der anderen, an die serielle Leitung angeschlossenen Gerate
fihren. Vergewissern Sie sich vor dem Herunterladen einer gliltigen Anwendung, bei der die
entsprechenden Ports fiir das jeweilige Protokoll konfiguriert sind, dass die Steuerung nicht mit
einem aktiven Modbus SL-Netzwerk verbunden ist.

HINWEIS

UNTERBRECHUNG DER KOMMUNIKATION UBER DIE SERIELLE LEITUNG

Vergewissern Sie sich, dass die SL-Ports in Ihrer Anwendung vorschriftsmagig fir Modbus
konfiguriert wurden, bevor Sie die Steuerung physisch an ein aktives Modbus Serial Line-
Netzwerk anschliel®en.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.
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Kapitel 15

Magelis SCU HMI Controller - Fehlersuche und haufig gestellte

Fragen (FAQ)

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema

Seite

Fehlersuche

116

Haufig gestellte Fragen

121
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Fehlersuche

Einflihrung

In diesem Abschnitt werden alle Probleme aufgefiihrt, die Sie u. U. in Verbindung mit dem
HMI SCU antreffen, sowie entsprechende Lésungsvorschlage zur Problembehandlung.

Eine Ubertragung der Anwendung ist nicht méglich

Mégliche Ursachen:
Der PC kann nicht mit der Steuerung kommunizieren.
SoMachine ist nicht fiir die aktuelle Verbindung konfiguriert.
Ist lhre Anwendung giiltig?
Ist das CoDeSys-Gateway aktiv?
Ist CoDeSys SP win aktiv?

Lésung:
e Siehe Kommunikation zwischen SoMachine und dem HMI SCU (siehe Seife 776).
e |hr Anwendungsprogramm muss gultig sein. Weitere Informationen im Abschnitt Debugging.
e Das CoDeSys-Gateway muss aktiv sein:
a. Klicken Sie auf das Symbol des CoDeSys-Gateways in der Taskleiste.
b. Wahlen Sie die Option Start Gateway aus.

Zwischen SoMachine und dem HMI SCU ist keine Kommunikation méglich.
Mégliche Ursachen:
e SoMachine ist nicht fir die aktuelle Verbindung konfiguriert.

Falsche Kabelnutzung.

PC konnte die Steuerung nicht erkennen.

Die Kommunikationseinstellungen sind nicht korrekt.

Die Steuerung hat einen Fehler erkannt oder die Firmware ist unguiltig.
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L&sung: Folgen Sie dem nachstehenden Flussdiagramm, um den Fehler zu suchen, und fahren
Sie anschlieRend mit der Tabelle fort:

~ KabelOK
Ja l

“Steuerung "
erkannt

" Aktiver
Pfad OK

Kontaktaufnahme
mit dem Support
von Schneider
Electric

Prufung 1

Prufung 2

Prufung 3

Uberpriifung Aktion

1 Uberpriifen Sie Folgendes:
® Das Kabel ist nicht beschadigt und korrekt mit der Steuerung und dem PC verbunden.
® Sie haben je nach Verbindungstyp ein besonderes Kabel bzw. einen Adapter verwendet:
O Ethernet- und serielle Verbindung
O XBTZG935-Kabel fiir eine USB-Verbindung.
O Verbindung XBTZG935 und XBTZGUSB oder TCSXCNAMUM3P und XBTZGUSBB,
wenn die Steuerung auf der Vorderseite angebracht ist.
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Uberpriifung Aktion
2 Stellen Sie sicher, dass der HMI SCU von lhrem PC erkannt wurde:
1. Klicken Sie auf Start - Systemsteuerung - System, wahlen Sie die Registerkarte
Hardware und klicken Sie auf Gerate-Manager.
2. Priifen Sie, ob der HMI SCU-Knoten wie unten gezeigt in der Liste angezeigt wird:
(] Gerite-Manager
Datei Aktion Ansicht Hilfe
CO EE%RO 188
= Q Universal Series Bussteuerungen
% o |
UNTL-Gerat
; !
3. Sollte der Knoten HMI SCU nicht oder mit dem vorangestellten Symbol L angezeigt
werden, dann trennen Sie das Kabel auf Steuerungsseite und schlieRen Sie es wieder an.
3 Prifen Sie, ob der aktive Pfad korrekt ist:
1. Doppelklicken Sie in der Gerateansicht auf den Steuerungsknoten.
2. Prifen Sie, ob der HMI SCU-Knoten fett und nicht kursiv gedruckt erscheint.
Falls nicht:
a. Stoppen des CoDeSys-Gateways: Rechtsklicken Sie auf das Symbol in der Taskleiste
und wahlen Sie Gateway stoppen.
b. Trennen Sie das Kabel auf der Steuerungsseite und schlieRen Sie es wieder an.
c. Starten des CoDeSys-Gateways: Rechtsklicken Sie auf das Symbol in der Taskleiste
und wahlen Sie Gateway starten.
d. Wahlen Sie das Gateway im Steuerungsfenster von SoMachine aus und klicken Sie auf
Netzwerk durchsuchen. Wahlen Sie den Knoten HMI SCU aus, und klicken Sie auf
Aktiven Pfad setzen.
HINWEIS: Wenn Ihr PC mit einem Ethernet-Netzwerk verbunden ist, hat sich die Adresse u.
U. geéndert. In diesem Fall ist der jeweils gesetzte aktive Pfad nicht mehr richtig und der
HMI SCU-Knoten erscheint in Kursivschrift. Wahlen Sie den HMI SCU-Knoten aus, und klicken
Sie auf Resolve Name. Wenn der Knoten nicht mehr kursiv angezeigt wird, klicken Sie zur
Korrektur auf Aktiven Pfad setzen.
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Anwendung wechselt nicht in den RUN-Status

Mégliche Ursachen:

e |n der Task wurde keine POU deklariert.
e ControllerLockout aktiviert.

Lésung:

Da die POUs liber Tasks verwaltet werden, fligen Sie eine POU in einer Task hinzu:

1. Doppelklicken Sie auf einen Task in der Struktur Anwendungen.

2. Klicken Sie im Taskfenster auf Add Call.

3. Wahlen Sie die POU, die ausgefiihrt werden soll, im Fenster Eingabehilfe aus und klicken Sie
auf OK.

4. Entsperren Sie ControllerLockout in Vijeo Designer.

Die Erstellung der Bootanwendung ist nicht mdglich.
Mégliche Ursachen:
Der Vorgang kann nicht ausgefiihrt werden, solange sich die Steuerung im RUN-Status befindet.
Lésung:
e Wahlen Sie die Option Stop Application aus.
e Wahlen Sie Create Boot Project aus.

Der Geratenamen kann nicht gedndert werden.
Mégliche Ursachen:
Die Anwendung wird ausgefiihrt.

Ldsung:
e Wahlen Sie die Option Stop Application aus.
e Andern Sie den Geratenamen.

CANopen Der Heartbeat wird nicht regelmaRig gesendet.
Mdégliche Ursachen:
Der Heartbeat-Wert ist nicht giiltig.
Lésung:
Der Heartbeat des CANopen-Masters muss zurlickgesetzt werden:
e Berechnen Sie die Heartbeat-Consumer-Dauer:

Heartbeat Consumer Time = Producer Time * 1.5
e Aktualisieren Sie den Heartbeat-Wert.
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Die Uberwachung der POU ist langsam.
Mégliche Ursachen:
e Das Task-Intervall ist zu klein oder die POU zu groR.
e Niedrige Verbindungsgeschwindigkeit zwischen Steuerung und Gerét (Uber serielle
Verbindung).
L&sung:
e Erhohen Sie das konfigurierte Task-Intervall.
e Untergliedern Sie die Anwendung in kleinere POUs.

Im HMI-Fenster erscheint die Meldung "Nicht geniigend Arbeitsspeicher"

Mégliche Ursachen:

e Die Anzahl der von der Steuerung und der HMI verwendeten Variablen und Symbole ist zu
grof.

Lésung:

e Verringern Sie die Anzahl der Variablen und Symbole, die von der Steuerung und der HMI

gemeinsam genutzt werden.
e Schalten Sie die HMI aus und wieder ein.
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Haufig gestellte Fragen

Welche Programmiersprachen werden von einem HMI SCU unterstiitzt?

Folgende Sprachen werden unterstitzt:
Frei grafischer Funktionsplan (CFC)
Funktionsbausteindiagramm (FBD)
Anweisungsliste (IL)

Kontaktplan (LD)

Ablaufsteuerung (SFC)
Strukturierter Text (ST)

Welche Variablentypen werden von einem HMI SCU unterstiitzt?
Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Uber unterstiitzte VVariablen.

Kann ich das SoMachine-Netzwerk zur Kommunikation mit Geraten verwenden, die an die serielle Leitung
des HMI SCU angeschlossen sind?
Die Kommunikation mit einem HMI SCU ist nur mdglich, wenn die serielle Leitung mit dem
Netzwerkprotokoll konfiguriert wurde.

Einschrankungen:
e Langsamer Zugriff auf die dezentrale Ausriistung.
e Die Kaskadenregelung einer anderen Ausriistung ist nicht mdglich.

Weitere Informationen finden Sie unter SoMachine - Netzwerk/Kombo: HMI SCU im Anhang der
Online-Hilfe zu Vijeo-Designer.

Wann sollte ich den freilaufenden und wann den zyklischen Modus verwenden?
Nutzung des freilaufenden oder zyklischen Modus:
e Freilaufend: Sie verwenden diesen Modus fir eine variable Zykluszeit. Der nachste Zyklus
startet nach einer Latenzzeit, die 30% der letzten Zyklusausfihrungszeit entspricht.
e Zyklisch: Sie verwenden diesen Modus, wenn Sie den Frequenzzyklus steuern méchten.

Wie konfiguriere ich den Watchdog?

Sie kénnen den Watchdog (Steuerungszeitgeber pro Task) mit SoMachine konfigurieren und
dabei folgende Parameter definieren:
e Zeit: Legen Sie die maximale Zeit fir eine vorgegebene Task fest. Wenn die Task die maximale

Zeit Uberschreitet, wird der Watchdog ausgeldst.
o Empfindlichkeit: Legen Sie die Anzahl der zulassigen aufeinanderfolgenden und kumulierenden

Watchdog-Uberlaufe fest, bevor ein Watchdog-Trigger generiert werden soll.
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Je nach den fir die Zeit und die Empfindlichkeit festgelegten Werten, wird die Steuerung beim
Auslésen der Watchdog-Komponente angehalten und geht in den HALT-Modus (ber. Die
zugeordnete Task bleibt unvollstandig, wie in der folgenden Abbildung zu sehen ist:

Task- Task-
[Emgang Aus fuhmngszeHusgan{Emgan%.Eusfuhrungszeq

v v )
Watchdog- Watchdog- Watchdog-Uberlauf:
Initialisierung Initialisierung Anwendung hélt an (HALT)

Bei der Task-Ausfihrung Gbernimmt die Firmware folgende Aufgaben:
e Sie setzt den Zeitgeber zuriick, wenn der Watchdog nicht ausgel®st wird
e Sie inkrementiert den Zeitgeber, wenn der Watchdog nicht ausgeldst wird

Im folgenden Beispiel wurde fiir die Empfindlichkeit der Wert 5 eingegeben:

Zeitzyklus
,,,,,, T
HU Y S PP ~
Konfiguration o +1 +1
der Watchdog-
Zeit ( '20 B B 1
I | Anz. der
Zyklen

v

Watchdog-Uberlauf
als Zahlung 24

Was bewirkt das Kontrollkéstchen Alle Anwendungen nach Download starten oder online &ndern?

e Fall 1: Download der HMI-Standalone-Anwendung oder Download der HMI- und
Steueranwendung:
Der BOOT-Status der Steueranwendung wird in Ubereinstimmung mit dem Status des Kontroll-
kastchens (aktiviert/deaktiviert) aktualisiert.

e Fall 2: Nur Download der Steueranwendung:
o Die Einstellung der Kontrollk&stchen wird nach dem Download bzw. der Online-Anderung

bertcksichtigt.

O Der Befehl RUN der Steueranwendung wird von der Ausfiihrung des BOOT-Befehls nicht
beeintrachtigt.

Kann ich mehrere HMI SCU (iber mehrere USB-Ports an meinen PC anschlieen?
Diese Funktion wird nicht unterstitzt.
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Warum kommunizieren die 2 Anwendungen nicht mehr miteinander, wenn eine neue Steuerung in der
SoMachine-Anwendung mit einer zuvor verwendeten HMI-Anwendung eingesetzt wird.

Der Name der neuen Steuerung wurde in der HMI-Anwendung (Vijeo-Designer) nicht aktualisiert.
Die HMI-Anwendung wurde mit dem Namen der vorhergehenden Steuerung konfiguriert. Die
Anwendung muss mit dem SoMachine-Steuerungsnamen aktualisiert werden.

Anhand der nachstehend beschriebenen Vorgehensweise wird der Steuerungsname der HMI-
Anwendung mit dem SoMachine-Steuerungsnamen aktualisiert. Sie kdnnen auch den SoMachine-
Steuerungsnamen mit dem Steuerungsnamen der HMI-Anwendung aktualisieren. Siehe hierzu
Aktualisieren des Steuerungsnamens mit der HMI-Anwendung (siehe Seife 126).

Wie fiihre ich eine manuelle Aktualisierung des Steuerungsnamens in meiner HMI-Anwendung mit dem
Steuerungsnamen SoMachine durch?

Kopieren Sie den Steuerungsnamen aus der SoMachine-Anwendung in den Steuerungsnamen
der Vijeo-Designer-HMI-Anwendung:

Schritt | Aktion

1 Rufen Sie SoMachine Logic Builder auf.

2 Doppelklicken Sie auf die Steuerung in der Geratebaumstruktur.
Ergebnis: Das Fenster des Geréateeditors wird gedffnet.

3 Wahlen Sie die Registerkarte Steuerungsauswahl aus.

Ergebnis: Die Registerkarte Steuerungsauswahl wird angezeigt:

] MyController X

Steuerungsauswahl | Anwendungen | SPS-Einstellungen | Task-Aufstellung | Status Informationen‘

O) @K < 9

C... | Controller ProjectName IP_Address TimeSinceBoot | NodeName ProjectAuthor | FW_Version

B85} = XBTGC2330 BCLAUDE_6E9AGE2 V3.5.3.40

ETH @CODESYS Contr... WXFRH1220D V3.5.3.40
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Schritt | Aktion
4 Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Steuerung.
Ergebnis: Das Kontextmeni der Steuerung wird gedffnet.
P | Prozesskommunikationseinstellungen bearbeiten...
x Ausgewahlte Steuerung aus Liste entfernen  Entf
» | Alle Steuerungen aus Liste entfernen
é“ | Diese Steuerung aktualisieren
2] Liste aktualisieren F5
|
-1 InZwischenablage kopieren Strg+C
|
- Favoriten »
| {y Geratenamen andern...
5 Wahlen Sie die Option Change device name... aus.
Ergebnis: Das Dialogfeld Gerdtenamen &ndern wird angezeigt:
Geratenamen andern
j Der Geratename muss im aktuellen Netzwerk eindeutig sein!
L Andernfalls wird er nicht ordnungsgeméaR aufgelistet und das Verbinden
kann zu unerwartetem Verhalten fiihren.
Geratename
Aktuell: BCLAUDE_6E9A6E2
Neu: BCLAUDE_6E9A6E2 |
[ ] [ Abbrechen ]
6 Stellen Sie sicher, dass der Geratename den Anforderungen an Vijeo-Designer-

Steuerungsnamen entspricht: Der Name darf maximal 32 Zeichen umfassen (A-Z, a-z, 0-9,
Unicode-Zeichen und _) und muss mit einem Buchstaben beginnen.

Kopieren Sie den im Feld Neu enthaltenen Wert.

Klicken Sie auf OK.

Zeigen Sie den Vijeo-Frame an.
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Schritt | Aktion
10 Flgen Sie den Vijeo-Designer-Steuerungsnamen im Feld Eigenschafteninspektor -~ Name ein:
Eigenschafteninspektor
Description
Type HMISCU Series
TargetColor 64K Colors
Model HMISCUx85(HMIS65/S
InitialPanellD 1: Panel1
[# Startup Opti
Buzzer Enabled
ToConfiguration | 2 Corner
Download | SoMachine
Data Sharing | Disabled
Web Server | Disabled
Remote Man
Printer Disabled
Screen Snapsho | Disabled
XBTF Compatibi | No
Low Space Notil | [/]1
Data Locations
SRAM Usage 73 KB Free / 128 KB To
Input Mode
Backlight
Function Key
Alarm Banne | Disabled
Disabled
System Keyp
Exclusive Input | Disabled
Time Zone | (GMT+01:00) Belgrade
E-mail Disabled
11 Driicken Sie die Eingabetaste, um die Anderung des Steuerungsnamens anzuwenden.
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Wie kann der SoMachine-Steuerungsname mit dem Steuerungsnamen meiner HMI-Anwendung manuell
aktualisiert werden?

Kopieren Sie den Steuerungsnamen aus der Vijeo-Designer-HMI-Anwendung in den
Steuerungsnamen der SoMachine-Anwendung:

Schritt | Aktion

1 Zeigen Sie den Vijeo-Frame an.

2 Kopieren Sie den Vijeo-Designer-Steuerungsnamen aus dem Feld Eigenschafteninspektor -
Name:

Eigenschafteninspektor v 4 X

Target

Name BCLAUDE_GE9AGE2

Description

Type HMISCU Series
TargetColor 64K Colors

Model HMISCUx85(HMIS65/S

InitialPanellD 1: Panel1
[# Startup Opti

Buzzer Enabled
ToConfiguration | 2 Corner
Download | SoMachine
Data Sharing | Disabled
Web Server | Disabled
Remote Man

Printer Disabled
Screen Snapsho | Disabled
XBTF Compatibi | No

Low Space Notil | [/]1

Data Locations

SRAM Usage 73 KB Free / 128 KB To
Input Mode

Backlight

Function Key

Alarm Banne | Disabled
Disabled

System Keyp

Exclusive Input | Disabled
Time Zone | (GMT+01:00) Belgrade
E-mail Disabled

Rufen Sie SoMachine Logic Builder auf.

4 Doppelklicken Sie auf die Steuerung in der Geratebaumstruktur.
Ergebnis: Das Fenster des Geréateeditors wird gedffnet.
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Schritt | Aktion
5 Wahlen Sie die Registerkarte Steuerungsauswahl aus.
Ergebnis: Die Registerkarte Steuerungsauswahl wird angezeigt:
] MyController x‘
Steuerungsauswahl 'AnwendungenTSPS-EinstelIungenTTask-AufstelIung Status Informationenl
@ '-i’)‘ @ bt ‘ & | <9 ‘

C...| Controllr ProjectName | IP_Address | TimeSinceBoot | NodeName ProjectAuthor | FW_Version

U] = XBTGC2330 BCLAUDE_BE9AGE2 V3.5.3.40

ETH [BEJCODESYS Contr... WXFRH1220D V3.5.3.40
6 Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Steuerung.

Ergebnis: Das Kontextmeni der Steuerung wird gedffnet.

“, Prozesskommunikationseinstellungen bearbeiten...

><_ Ausgewdhite Steuerung aus Liste entfernen  Entf

% Alle Steuerungen aus Liste entfernen

" Diese Steuerung aktualisieren

|2) Liste aktualisieren F5
L1 InZwischenablage kopieren Strg+C
Favoriten »

|; . Geratenamen andern...

127

EI00000001242 12/2016



Magelis SCU HMI Controller - Fehlersuche und haufig gestellte Fragen (FAQ)

Schritt | Aktion

7 Wahlen Sie die Option Change device name... aus.
Ergebnis: Das Dialogfeld Gerdtenamen &ndern wird angezeigt:

Andern Sie den Geratenamen @

' Der Geratename muss im aktuellen Netzwerk eindeutig sein!

° Andernfalls wird er nicht ordnungsgeman aufgefihrt und eine
Verbindung kann zu unerwartetem Verhalten fiihren.

Geratename

Aktuell: USER-5EGE59EDE9

Neu: USER-5E6E59EDE9 |

l OK ] l Abbrechen ]

8 Fiigen Sie den Steuerungsnamen in das Feld Neu ein.

Geratenamen andern @

' Der Geratename muss im aktuellen Netzwerk eindeutig sein!
B

Andernfalls wird er nicht ordnungsgeméaf aufgelistet und das Verbinden
kann zu unerwartetem Verhalten fiihren.

Geratename
Aktuell: USER-5E6E59EDE9

Neu: BCLAUDE_6E9AGE2 I

( ok ][ Avbrechen |

Klicken Sie auf OK, um die Anderung des Steuerungsnamens anzuwenden.
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Wie lege ich das Boot-Verhalten (RUN oder STOP) des HMI SCU nach einem Aus- und Wiederein-
schalten fest?
Der RUN/STOP-Status des HMI SCU hangt vom Status des Kontrollkéstchens ,Nach Download
oder Online Change alle Applikationen starten® ab, das bei Verwendung von ,Mehrfacher
Download* angezeigt wird.
Bei aktiviertem Kontrollkastchen startet der HMI SCU im Status RUN. Ist das Kontrollkéstchen
deaktiviert, dann startet die Steuerung im STOP-Modus.

Wie erstelle ich eine Projektarchivdatei?
Erstellen Sie eine Projektarchivdatei, indem Sie Datei - Projektarchiv — Archiv speichern/senden
im SoMachine-Men( auswahlen.

Warum zeigt die Taskiiberwachung fiir die durchschnittlichen und Mindest-Taskzeiten immer 0 ms an?

Der HMI SCU unterstitzt nur die Rickmeldung fiir Zykluszeiten mit einer 1-ms-Auflésung und
bendtigt mindestens 2 ms fir eine HMI mit einem Steuerungsprozesszyklus. Die CPU wurde zur
Bereitstellung von jeweils 1 ms fur die HMI und die Steuerung (pro 2 ms) programmiert.

Wenn zur Ausfiihrung einer Task weniger als 2 ms (2000 ps) notwendig sind, zeigt die Taskuber-
wachung 0 ps an.
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Anhang -

Uberblick

In diesem Anhang werden die Dokumente angefiihrt, die fiir das technische Verstéandnis des HMI
SCU-Programmierhandbuchs erforderlich sind.

Inhalt dieses Anhangs
Dieser Anhang enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
A Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave 133
B Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen 139
C SPS-Leistung 149
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Anhang A
Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Beschreibung der Bibliothek SE_ ModbusTCP_Slave 134
Funktionsbaustein ModbusServer 135
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Beschreibung der Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave

Uberblick

Die Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave enthalt den Funktionsbaustein ModbusServer fir die
Verwaltung der Kommunikation zwischen der Magelis SCU HMI Controller-Steuerung in ihrer
Funktion als Modbus-Server und allen Clients, die Modbus-Dienste bei der Steuerung anfordern.

Kompatibilitat
Die Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave ist kompatibel mit den HMI SCU-Steuerungen
HMISCUXxAS5 und HMISCUxB5 mit einer Firmwareversion ab 3.5.3.50.

Die Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave wurde auf keiner anderen SoMachine-Steuerungs-
plattform gepriift.

A& WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Die Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave darf ausschlieBlich in Programmen hinzugefiigt werden,
die fUr Steuerungen der Baureihe HMISCUXA5 bzw. HMISCUxB5 entwickelt wurden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Installation der Bibliothek

Wenn die Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave in lhrer SoMachine-Anwendung nicht vorhanden ist,
figen Sie sie mithilfe des Bibliotheksverwalters hinzu.

Weitere Informationen zum Bibliotheksverwalter finden Sie unter Hinzufligen einer Bibliothek
(siehe SoMachine, Benutzerhandbuch zu Funktionen und Bibliotheken).
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Funktionsbaustein ModbusServer

Beschreibung

Der Funktionsbaustein ModbusServer ist Teil der Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave. Er
verwaltet Modbus-TCP-Requests fur das Schreiben und Lesen von Daten zwischen der HMI SCU-
Steuerung in ihrer Funktion als Server und Modbus-Clients. Es kénnen bis zu 10 Client-
Verbindungen gleichzeitig verwaltet werden. Der Funktionsbaustein greift auf definierte
Datenbereiche im HMI SCU zurick, die Modbus-Eingangs- und -Ausgangsregistern entsprechen.
Die Ausflihrung des Funktionsbausteins ModbusServer erfolgtin einer einer Task zugewiesenen
POU. Wenn sich die Steuerung folglich im STOP-Modus befindet, wird die Task mit dem
Funktionsbaustein ModbusServer nicht ausgefiihrt.

Die Gerate-ID von ModbusServer lautet 255.

Unterstiitzte Funktionscodes
Folgende Modbus-Funktionscodes werden unterstitzt:

Funktionscode Beschreibung

3 (03 hex) oder 4 (04 hex) Mehrere Register lesen

6 (06 hex) Einzelnes Register schreiben

16 (10 hex) Mehrere Register schreiben

23 (17 hex) Mehrere Register lesen/schreiben

Es koénnen bis zu 10 Client-Verbindungen gleichzeitig verwaltet werden. Alle Client-Requests
werden innerhalb eines Steuerungszyklus verarbeitet, allerdings jeweils nur ein Request pro
Client-Verbindung.

Grafische Darstellung

ModbusServer
—wPort xBusyp—
—pInputData XErrorp—
—pOutputData byClientConnectionsp—

—{uilnputDataSize
—uiOutputDataSize
—ixEnable
—ixReset
—itTimeout
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Parameter

In dieser Tabelle werden die Eingédnge des Funktionsbausteins beschrieben:

Eingang Typ Standardwert Beschreibung
wPort WORD 502 Serverport, 502 ist der Modbus-Standard”.
plInputData POINTER - Erste Wortadresse der Eingangsdatentabelle.
TO WORD
pOutputData POINTER - Erste Wortadresse der Ausgangsdatentabelle.
TO WORD
uilnputDataSize UINT - GroRe der Eingangsdatentabelle.
uiOutputDataSize UINT - GroRe der Ausgangsdatentabelle.
xEnable BOOL FALSE Wenn TRUE, dann wird der Funktionsbaustein
ausgefihrt. Die Werte der Eingadnge des
Funktionsbausteins kénnen geéandert werden. Die
zugehorigen Ausgange werden kontinuierlich
aktualisiert.
Wenn FALSE, dann wird die Ausfiihrung des
Funktionsbausteins beendet, und die Ausgange werden
zuriickgesetzt.
xReset BOOL FALSE Wenn TRUE, dann werden die Kommunikation und das
Fehlerbit wieder freigegeben.
tTimeout UDINT 0 Timeout flr einen Modbus-Schreibrequests in ms. Nach

einem Timeout muss der Funktionsbaustein
zuriickgesetzt werden, um die Kommunikation wieder
freizugeben.

1 StandardmaRig wird Port 502 fiir das Protokoll Modbus TCP/IP verwendet. Wenn das Protokoll Modbus TCP/IP
(Server oder Client) in Vijeo-Designer bereits fir die Steuerung konfiguriert wurde, verwenden Sie einen anderen
Port im Funktionsbaustein, um die Kommunikation zwischen dem Server und den Clients zu ermdglichen.

In dieser Tabelle werden die Ausgéange des Funktionsbausteins beschrieben:

Ausgang

Typ

Standardwert

Beschreibung

xBusy

BOOL

Wenn TRUE, dann verarbeitet der Funktionsbaustein
einen Client-Request.

Wenn FALSE, dann hat der Funktionsbaustein die
Verarbeitung eines Client-Requests abgeschlossen.
Der Funktionsbaustein muss mindestens so lange wie
xBusy = TRUE in einer aktiven Task des
Anwendungsprogramms belassen werden. Ist das nicht
der Fall, dann werden die Datentabellen auf 0 gesetzt,
die Ausgange des Funktionsbausteins behalten ihren
Wert.
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Ausgang Typ Standardwert | Beschreibung

xError BOOL - TRUE verweist darauf, dass ein Fehler erkannt wurde.
Die Ausflihrung des Funktionsbausteins wurde beendet.
Der Funktionsbaustein muss zurtickgesetzt werden, um
die Kommunikation wieder freizugeben.

byClientConnections |BYTE 0 Anzahl der aktiven Verbindungen.

Riickgabecodes

In dieser Tabelle werden die Werte der Riickgabecodes fiir die Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave
aufgeflihrt, die bei verschiedenen fehlerhaften Requests oder im Anschluss an erfolgreiche

Operationen an die Clients gesendet werden:

Name Typ Wert Beschreibung

RESPONSE_SUCCESS BYTE 16#0 Erfolgreiche Kommunikation

ILLEGAL_FUNCTION BYTE 16#1 Funktionscode vom Server nicht unterstiitzt

ILLEGAL_DATA_ADDRESS BYTE 16#2 Register-Offset vom Server nicht unterstiitzt

ILLEGAL DATA VALUE BYTE 16#3 Ungultiger Wert

SLAVE_DEVICE_FAILURE BYTE 16#4 Fehler im Servergeréat erkannt

ACKNOWLEDGE BYTE 16#5 Antwort des Servers auf giltigen Client-
Request

SLAVE_DEVICE_BUSY BYTE 16#6 Antwort des Servers auf einen bei bereits
aktiver Operation gesendeten Client-Request

GATEWAY PATH UNAVAILABLE |BYTE 16#A Fehler bei der Kommunikation tber ein
Gateway erkannt (Gateway falsch konfiguriert /
beschéaftigt)

GATEWAY DEVICE_FAILED BYTE 16#B Keine Antwort des mit dem Gateway

TO_RESPOND verbundenen Gerats

Liste der globalen Konstanten
In dieser Tabelle werden die globalen Konstanten fiir die Bibliothek SE_ModbusTCP_Slave

aufgefiihrt:
Name Typ Wert Beschreibung
MODBUS_TCP_MAXCLIENTS UINT 10 Nicht bearbeitbare Liste globaler Konstanten

mit der maximalen Anzahl an aktiven
Verbindungen
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Anhang B

Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen

Ubersicht

Jede Funktion kann in den folgenden Sprachen dargestellt werden.
AWL: Anweisungsliste

ST: Strukturierter Text

KOP: Kontaktplan

FBD: Funktionsbausteindiagramm
e CFC: Continuous Function Chart

Dieses Kapitel enthalt Darstellungen von Funktionen und Funktionsbausteinen und erldutert deren
Verwendung in den Sprachen AWL und ST.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Unterschiede zwischen einer Funktion und einem Funktionsbaustein 140
Verwenden einer Funktion oder eines Funktionsbausteins in der Sprache AWL 141
Verwenden einer Funktion oder eines Funktionsbausteins in der Sprache ST 145
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Unterschiede zwischen einer Funktion und einem Funktionsbaustein

Funktion

Eine Funktion hat die folgenden Eigenschaften:

e Ist eine POU (Program Organization Unit), die ein einzelnes direktes Ergebnis zuriickgibt

e Wird direkt Uber ihren Namen aufgerufen (nicht tGber eine Instanz)

e Ist nicht instanziiert

e Kann als Operand in anderen Ausdriicken verwendet werden

Beispiele: Boolesche Operatoren (AND), Berechnungen, Konvertierung (BYTE TO INT)

Funktionsbaustein

Ein Funktionsbaustein hat die folgenden Eigenschaften:

e |Ist eine POU (Program Organization Unit), die ein oder mehrere direkte Ausgange zurlickgibt
e Muss von einer Instanz aufgerufen werden (Funktionsbausteinkopie mit dediziertem Namen

und Variablen)

e Hat fiir jede Instanz einen persistenten Status (Ausgange und interne Variablen) von einem

Aufruf zum anderen aus einem Funktionsbaustein oder Programm

Beispiele: Zeitgeber, Zahler

In dem nachstehenden Beispiel ist Timer ON eine Instanz des Funktionsbausteins TON:

1 PROGEAM MyProgram 3T
ViR

[OU

Timer PunCd: BOOL;
Timer PresetWalue: TIME := T#533;
Timer Output: BOOL:
Timer ElapsedTime: TIME:
EHD ViR

TN

[ R |

Timer 0ON: TON; /. Function Block In

1 Timer ONi

£ IN: =Timer_ FunCd,

2 PT:=Timer_ PresetValue,
4 Q=>Timer Output,

5 ET=:Timer_ ElapsedTime] ;

140
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Verwenden einer Funktion oder eines Funktionsbausteins in der Sprache AWL

Allgemeine Informationen
In diesem Abschnitt wird das Implementieren einer Funktion und eines Funktionsbausteins in der
Sprache AWL beschrieben.

Die Funktionen IsFirstMastCycle und SetRTCDrift und der Funktionsbaustein TON werden
als Implementierungsbeispiele verwendet.

Verwenden einer Funktion in der AWL-Sprache
Im Folgenden wird das Einfigen einer Funktion in der AWL-Sprache beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Offnen oder erstellen Sie eine neue POU in der AWL-Sprache.

HINWEIS: Die Vorgehensweise zum Erstellen einer POU wird hier nicht erlautert. Weitere
Informationen finden Sie unter Hinzufligen und Aufrufen von POUs (siehe SoMachine,
Programmierhandbuch).

Erstellen Sie die Variablen, die fir die Funktion erforderlich sind.

Wenn die Funktion Giber mindestens einen Eingang verfiigt, beginnen Sie mit dem Laden des ersten
Eingangs mithilfe der LD-Anweisung.

Flugen Sie unten eine neue Zeile ein, und gehen Sie wie folgt vor:

® Geben Sie den Namen der Funktion in der Operator-Spalte (linkes Feld) ein.

® Oder verwenden Sie die Eingabehilfe, um die Funktion auszuwéahlen. (Wahlen Sie im
Kontextmen( Bausteinaufruf einfiigen.)

Wenn die Funktion Gber mehr als einen Eingang verfiigt und die Eingabehilfe verwendet wird, wird
die erforderliche Anzahl von Zeilen automatisch mit 2?2 in den Feldern rechts erstellt. Ersetzen
Sie 22?2 durch den geeigneten Wert oder die Variable, die der Reihenfolge der Eingénge entspricht.

Flgen Sie eine neue Zeile ein, um das Ergebnis der Funktion in der entsprechenden Variable zu
speichern: Geben Sie die ST-Anweisung in die Operator-Spalte (linkes Feld) und einen
Variablennamen in das rechte Feld ein.
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Die Funktionen IsFirstMastCycle (ohne Eingangsparameter) und SetRTCDrift (mit
Eingangsparametern) werden im Folgenden grafisch dargestellt:

Funktion

Grafische Darstellung

ohne Eingangsparameter:
IsFirstMastCycle

)
IsFirstM astCycle O

| zFirzthd astCycle

—| FirstCycle El

mit Eingangsparametern:
SetRTCDrift

(0]
SetRTCDnit —
rryCrift FitcDorift SetRTCDrifk
iyl ay Dray
rngH aur Haur
mybdinute Minute

In der AWL-Sprache wird der Funktionsname direkt in der Operator-Spalte verwendet:

Funktion Darstellung im SoMachineSoMachine BasicSoMachine Motion POU-Editor in AWL
Eﬁ;‘seplel einer Funktion 1 PROGRAM MyProgram IL
Eingangsparameter in “ VAR
der AWL-Sprache: 3 FirstCycle: BOOL;
IsFirstMastCycle 4 FHD VAR

. —

1 IsFirstMastCycle

5T FirstCycle
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Funktion

Darstellung im SoMachineSoMachine BasicSoMachine Motion POU-Editor in AWL

Beispiel einer Funktion 1 PROGRAM MyProgram IL
mit Eingangsparametern -

in der AWL-Sprache: - VAR
SetRTCDrift

nyDhrift: SIHT (-29..:29) := 5;
wylray: DAY OF WEEE := SUNDAY:
wyHour: HOUR := 12;

wyMinute: MINUIE:

nyDiag: RTCIETDRIFT_ERROR:

L0 T S )

[y

-1

g EHD VAR
]
1 LD wyDrift
SetRTCDrift uyDay
wyHour
nyMinute
5T wyDiag

Verwenden eines Funktionsbausteins in der AWL-Sprache
Im Folgenden wird das Einfligen eines Funktionsbausteins in der AWL-Sprache beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Erstellen Sie eine neue POU in der AWL-Sprache.

HINWEIS: Die Vorgehensweise zum Erstellen einer POU wird hier nicht erlautert. Weitere
Informationen finden Sie unter Hinzufligen und Aufrufen von POUs (siehe SoMachine,
Programmierhandbuch).

Erstellen Sie die Variablen, die fiir den Funktionsbaustein erforderlich sind, einschlieRlich des
Instanznamens.

Funktionsbausteine werden mithilfe einer CAL-Anweisung aufgerufen:

o Verwenden Sie die Eingabehilfe, um den FB auszuwahlen. (Klicken Sie mit der rechten
Maustaste, und wahlen Sie im Kontextmeni Bausteinaufruf einfligen aus.)

® Die CAL-Anweisung und der entsprechende E/A werden erstellt.

Jeder Parameter (E/A) ist eine Anweisung:
o Werte fir Eingdnge werden mit ": =" festgelegt.
o Werte fiir Ausgange werden mit "=>" festgelegt.

Ersetzen Sie im rechten CAL-Feld die 222 durch den Instanznamen.

Ersetzen Sie weitere 22?2 durch eine geeignete Variable oder einen direkten Wert.
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Der grafisch dargestellte Funktionsbaustein TON dient in diesem Beispiel zur Veranschaulichung:

Funktionsbaustein Grafische Darstellung

TON

Tirmer_ON

Timer_COutput

Timer_RunCd

[ Timer_Presetfi/alue

7|
Timer_ElapzedTime Lz—*

In der AWL-Sprache wird der Name des Funktionsbausteins direkt in der Operator-Spalte

verwendet:

Funktionsbaustein

Darstellung im SoMachineSoMachine BasicSoMachine Motion POU-Editor in AWL

S Function Block instance declaration

Timer_ PresetValue: TIME := T#55;

TON 1 PROGRAM MyProgram IL
3 Timer ON: TON;
4 Timer_ FunCd: BOOL;
&
= Timer_Output: BOOL;
7 Timer ElapsedTime: TIME:
g EHD VAR
1 CAL

Timer ONY

IN:= Timer_ FunCd,

PT:= Timer_ PresetValue,
Q=> Timer_ Output,

ET=> Timer ElapsedTime)

144
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Verwenden einer Funktion oder eines Funktionsbausteins in der Sprache ST

Allgemeine Informationen
In diesem Teil wird die Implementierung einer Funktion oder eines Funktionsbausteins in der ST-
Sprache erlautert.
Dabei werden die Funktion setRTCDrift und der Funktionsbaustein TON als Beispiele
verwendet.

Verwenden einer Funktion in der ST-Sprache
Im Folgenden wird das Einfligen einer Funktion in der ST-Sprache beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Erstellen Sie eine neue POU in der ST-Sprache.

HINWEIS: Die Vorgehensweise zum Erstellen einer POU wird hier nicht erlautert. Weitere
Informationen finden Sie unter Hinzufligen und Aufrufen von POUs (siehe SoMachine,
Programmierhandbuch).

Erstellen Sie die Variablen, die fiir die Funktion erforderlich sind.

Verwenden Sie im POU-ST-Editor die allgemeine Syntax zur Darstellung einer Funktion in der

ST-Sprache. Die allgemeine Syntax lautet:
Funktionsergebnis:= Funktionsname (VarEingangl, VarEingang2, ..

VarEingangx) ;

Zur Veranschaulichung dieses Verfahrens betrachten wir die grafisch dargestellte Funktion

SetRTCDrift:
Funktion Grafische Darstellung
SetRTCDrift (]
SetRTCDrkt — )
D rift RtcDirift SetRTCDrift
iyl ay BET
ryH oL Hour
myhdinute kinute
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In der ST-Sprache wird diese Funktion folgendermafien dargestellt:

Funktion Darstellung im SoMachineSoMachine BasicSoMachine Motion POU-Editor in der ST-
Sprache
SetRTCDrift PROGRAM MyProgram ST
VAR myDrift: SINT(-29..29) := 5;
myDay: DAY OF WEEK := SUNDAY;
myHour: HOUR := 12;

myMinute: MINUTE;

myRTCAdjust: RTCDRIFT ERROR;

END VAR

myRTCAdjust:= SetRTCDrift (myDrift, myDay, myHour, myMinute) ;

Verwenden eines Funktionsbausteins in der ST-Sprache
Im Folgenden wird das Einfligen eines Funktionsbausteins in der ST-Sprache beschrieben:

Schritt | Aktion

1 Erstellen Sie eine neue POU in der ST-Sprache.

HINWEIS: Die Vorgehensweise zum Erstellen einer POU wird hier nicht erlautert.
Weitere Informationen zum Hinzufligen, Deklarieren und Aufrufen von POUs finden
Sie in der entsprechenden Dokumentation (siehe SoMachine,
Programmierhandbuch).

2 Erstellen Sie die Eingangs- und Ausgangsvariablen und die Instanzen, die fir den

Funktionsbaustein erforderlich sind:

e Die Eingangsvariablen sind die fir den Funktionsbaustein erforderlichen
Eingangsparameter.

® Die Ausgangsvariablen erhalten den vom Funktionsbaustein zurtickgegebenen
Wert.

3 Verwenden Sie im POU-ST-Editor die allgemeine Syntax zur Darstellung eines
Funktionsbausteins in der ST-Sprache. Die allgemeine Syntax lautet:
Funktionsbaustein Instanzname (Eingangl:=VarEingangl,
Eingang2:=VarEingang2, ... Ausgangl=>VarAusgangl,
Ausgang2=>VarAusgang2, ...);

Der grafisch dargestellte Funktionsbaustein TON dient in diesem Beispiel zur Veranschaulichung:

Funktionsbaustein | Grafische Darstellung

ToN Timer_0N @)
TON :
[ Timer_RunCd I ] Timer_Output :] 3
[ Tirmer_Presefalue PT ET Timer_ElapsedTime '::I
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Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen

Die folgende Tabelle zeigt Beispiele fur den Aufruf eines Funktionsbausteins in der ST-Sprache:

Funktionsbaustein

Darstellung im SoMachineSoMachine BasicSoMachine Motion POU-Editor in der

ST-Sprache
Ton 1 PROGRAM MyProgram 5T
z ViR
3 Timer ON: TON; /7 Function Block Instance
4 Timer FunCd: BOOL:
5 Timer PresetWalue: TIME := T#53:
5 Timer Output: BOOL;
7 Timer ElapsedTime: TIME:
g END ViR
1 Timer 0N
z IN: =Timer PFunCd,
3 PT:=Timer_ PresetWalue,
4 Q=>Timer_Output,
= ET=>Timer_ ElapsedTinme):
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Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen
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Anhang C
SPS-Leistung

Verarbeitungsleistung

Einfiihrung

Dieses Kapitel enthalt Informationen zur Verarbeitungsleistung der HMI SCU-Steuerung.

Logik-Verarbeitung

Die folgende Tabelle zeigt die Logik-Verarbeitungsleistung fur verschiedene Anweisungstypen:

Anweisungstyp

Durchschnittliche Dauer fiir 1000
Anweisungen mit 1000 Zyklen

Addition/Subtraktion/Multiplikation von INT (IL)

30 us

Addition/Subtraktion/Multiplikation von DINT (IL) 20 ps
Addition/Subtraktion/Multiplikation von REAL (IL) 600 ps
Division von INT (IL) 791 ps
Division von DINT (IL) 790 ps
Division von REAL (IL) 1400 ps
Division von BOOLEAN (Bool1=Bool2 & Bool3) (ST) |56 us
LD + ST INT (IL) 49 ps
LD + ST DINT (IL) 10 ps
LD + ST REAL (IL) 20 ps

Basissystemzeit

Die folgende Tabelle flihrt die Basisverwaltungsleistung fir jeden MAST-Zyklus auf:

E/A-Typ Verwaltungsaufwand fiir jeden
MAST-Zyklus

Verarbeitung integrierter Eingénge und interne 1500 ps

Verarbeitung

Integrierte Ausgange 450 ps
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HMI SCU - SPS-Leistung

HSC-, PWM- und PTO-Verarbeitung

Die folgende Tabelle zeigt die Verarbeitungsleistung fiir komplexe Funktionen fur jeden MAST-

Zyklus:

Typ der komplexen Funktion Verwaltungsaufwand fiir jeden
MAST-Zyklus

HSC Simple 150 ps

HSC Main 350 ps

PWM 150 ps

PTO Simple 200 ps

Kommunikations- und Systemverarbeitungszeit

Die Kommunikationsverarbeitungszeit fallt je nach der Anzahl der gesendeten/empfangenen

Anforderungen unterschiedlich aus.

Antwortzeit bei Ereignissen

Die in der nachstehenden Tabelle gezeigte Antwortzeit entspricht der Zeit zwischen der
steigenden Flanke eines Signals an einem Eingang, durch die ein externer Ereignistask ausgeldst
wird, und der Flanke des durch diesen Task gesetzten Ausgangs. Der Ereignistask verarbeitet
zudem 100 AWL-Anweisungen, bevor der Ausgang gesetzt wird:

Minimum

Typisch

Maximum

800 ps

4000 ps

4300 ps
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A

Analogausgang
Wandelt numerische Werte in der Logiksteuerung um und gibt entsprechende Spannungs- oder
Stromwerte aus.

Analoger Eingang
Wandelt empfangene Spannungs- oder Stromwerte in numerische Werte um. Sie kénnen diese
Werte in der Logiksteuerung speichern und verarbeiten.

Anwendung
Programm mit Konfigurationsdaten, Symbolen und Dokumentation.

ASCII
(American Standard Code for Information Interchange) Protokoll zur Darstellung alphanume-
rischer Zeichen (Buchstaben, Zahlen, einige grafische Zeichen sowie Steuerzeichen).

B

BCD
(Binary Coded Decimal: Bindrcodiertes Dezimalformat) Format, das die Dezimalzahlen 0 bis 9
anhand von 4 Bits darstellt (ein Nibble oder Nybble, auch Halbbyte). In diesem Format werden
jedoch nicht alle Kombinationsmdglichkeiten der 4 zum Codieren der Dezimalzahl verwendeten
Bits genutzt.

Beispiel: Die Zahl 2.450 wird folgendermafien codiert: 0010 0100 0101 0000.

BOOL
(Boolesch) Basis-Datentyp in der Datenverarbeitung. Eine Variable des Typs BOOL besitzt einen
der folgenden Werte: 0 (FALSE) oder 1 (TRUE). Ein aus einem Wort extrahiertes Bit ist vom Typ
BOOL. Beispiel: $MW10. 4 ist das flinfte Bit des Speicherworts 10.

Boot-Anwendung
(Boot-Anwendung) Binardatei mit der Anwendung. In der Regel wird die Datei in der SPS
gespeichert, sodass die SPS mit der vom Benutzer generierten Anwendung starten kann.

Byte
In einem 8-Bit-Format codierter Typ. Gultiger Wertebereich: 00 hex bis FF hex.
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CAN

CFC

DHCP

DINT

DTM

C

(Controller Area Network) Protokoll (ISO 11898) fiir serielle Busnetzwerke, das die Vernetzung
von intelligenten Geraten (verschiedener Hersteller) in intelligenten Systemen fiir Echtzeit-
Industrieanwendungen erméglicht. Das urspringlich zur Nutzung in Automobilen verwendete
CAN-Protokoll wird heute in einer Vielzahl von Steuerungsumgebungen in der industriellen
Automatisierung eingesetzt.

(Continuous Function Charf) Grafische Programmiersprache (Erweiterung des Standards IEC
61131-3) auf der Grundlage der FBD-Sprache (Funktionsbausteindiagramm), die wie ein
Flussdiagramm aufgebaut ist. Grafische Elemente werden allerdings, sofern mdglich, ohne die
Verwendung von Netzwerken frei positioniert, sodass Riickkopplungsschleifen moglich sind. Bei
jedem Baustein befinden sich die Eingange links und die Ausgange rechts. Sie kénnen die
Bausteinausgange mit den Eingdngen anderer Bausteine verbinden, um komplexe Ausdriicke zu
erstellen.

D

(Dynamic Host Configuration Protocol) Hochentwickelte Erweiterung von BOOTP. Das DHCP-
Protokoll ist ausgereifter, doch sowohl DHCP als auch BOOTP sind gangig. (DHCP kann BOOTP-
Client-Requests verarbeiten.)

(Double Integer Type. Doppelte Ganzzahl) Im 32-Bit-Format codierter Typ.

(Device Type Manager) In 2 Kategorien untergliedert:

e Gerate-DTMs (Device DTMs) werden mit den Komponenten in einer Feldgeratekonfiguration
verbunden.

e Kommunikations-DTMs (CommDTMs) werden mit den Softwarekomponenten der
Kommunikation verbunden.

Ein DTM stellt eine einheitliche Struktur fir den Zugriff auf die Gerateparameter und die
Konfiguration, den Betrieb und die Diagnose der Gerate bereit. Bei DTMs kann es sich um
einfache grafische Benutzeroberflachen zur Einstellung der Gerateparameter bis hin zu hoch
entwickelten Anwendungen handeln, die komplexe Echtzeitberechnungen zu Diagnose- und
Wartungszwecken durchfiihren kénnen.

DWORD

(Double Word: Doppelworf) Im 32-Bit-Format codierter Typ.
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E

E/A
Eingang/Ausgang

Erweiterungsbus
Elektronischer Kommunikationsbus zwischen E/A-Erweiterungsmodulen und einer Steuerung.

Ethernet
Technologie der physikalischen und der Datenverbindungsschicht fiir LANs, auch als IEEE 802.3
bekannt.

F

FB
(Function Block: Funktionsbaustein) Nutzlicher Programmiermechanismus, der eine Gruppe von
Programmieranweisungen zur Durchfiihrung eines spezifischen und normierten Vorgangs
konsolidiert, z. B. Drehzahlregelung, Intervallkontrolle oder Zahlen. Ein Funktionsbaustein kann
Konfigurationsdaten, eine Gruppe interner oder externer Betriebsparameter und in der Regel 1
oder mehrere Dateneingange und -ausgange umfassen.

FBD
(Function Block Diagram: Funktionsbausteindiagramm) Eine von 5 Sprachen fur die Logik oder
Steuerung, die von dem Standard IEC 61131-3 fiir Steuerungssysteme unterstitzt wird. Es
handelt sich hierbei um eine grafisch orientierte Programmiersprache. Sie arbeitet mit einer Liste
von Netzwerken, wobei jedes Netzwerk eine grafische Struktur von Feldern und Verbindungslinien
enthalt, die entweder einen logischen oder einen arithmetischen Ausdruck, den Aufruf eines
Funktionsbausteins, einen Sprung oder einen Riickkehrbefehl darstellen.

Firmware
Umfasst das BIOS, Datenparameter und Programmieranweisungen, aus denen das Betriebs-
system einer Steuerung besteht. Die Firmware wird in einem nicht flichtigen Speicher in der
Steuerung abgelegt.

freewheeling
Wenn sich eine Steuerung im freilaufenden Abfragemodus befindet, startet eine neue Task, sobald
die vorhergehende Abfrage abgeschlossen ist. Unterscheidet sich vom periodischen
Abfragemodus.

Funktionsbausteindiagramm (Programmiersprache)
Eine von 5 Sprachen fiir die Logik oder Steuerung, die von dem Standard IEC 61131-3 flr
Steuerungssysteme unterstlitzt wird. Es handelt sich hierbei um eine grafisch orientierte
Programmiersprache. Sie arbeitet mit einer Liste von Netzwerken, wobei jedes Netzwerk eine
grafische Struktur von Feldern und Verbindungslinien enthalt, die entweder einen logischen oder
einen arithmetischen Ausdruck, den Aufruf eines Funktionsbausteins, einen Sprung oder einen
Ruickkehrbefehl darstellen.
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G

Gerat (Ausristung)
Teil einer Maschine, einschlieBlich Unterbaugruppen wie Fordereinheiten, Drehtische usw.

H

HSC
High Speed Counter: Hochgeschwindigkeitszahler

IEC
(/nfernational Electrotechnical Commission) Gemeinnitziges, internationales Normungsgremium,
das sich die Ausarbeitung und Veréffentlichung internationaler Normen fiir die Elektro- und
Elektronikindustrie sowie zugehdrige Technologien zur Aufgabe gemacht hat.

IEC 61131-3
Teil 3 eines 3-teiligen IEC-Standards fur industrielle Automatisierungsanlagen. IEC 61131-3
befasst sich mit den Programmiersprachen fiir Steuerungen und definiert 2 grafische und 2
textbasierte Programmiersprachenstandards. Grafische Programmiersprachen: Kontaktplan
(KOP oder LD: Ladder) und Funktionsbausteindiagramm (FBD oder Function Block Diagram).
Textbasierte Programmiersprachen: Strukturierter Text (ST) und Anweisungsliste (AWL oder IL:
Instruction List).

IL
(Instruction List: Anweisungsliste (AWL)) Ein in Anweisungsliste geschriebenes Programm besteht
aus einer Abfolge textbasierter Anweisungen, die von der Steuerung der Reihe nach ausgefiihrt
werden. Jede Anweisung besteht aus einer Zeilennummer, einem Anweisungscode und einem
Operanden (siehe IEC 61131-3).

INT
(/nteger: Ganzzahl) Uber 16 Bits codierte Ganzzahl.

IP

(/nternet Protocol: Internetprotokoll) Teil der TCP/IP-Protokollfamilie, der die Internetadresse von
Geraten verfolgt, das Routing flir abgehende Nachrichten Gbernimmt und eingehende Nachrichten
erkennt.

K

Konfiguration
Die Anordnung und Vernetzung von Hardwarekomponenten innerhalb eines Systems und die
Hardware- und Softwareparameter, die die Betriebsmerkmale des Systems bestimmen.
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L

LD
(Ladder Diagramm. Kontaktplan (KOP)) Grafische Darstellung der Anweisungen eines
Steuerungsprogramms mit Symbolen fiir Kontakte, Spulen und Bausteine in einer Abfolge von
Programmbausteinen, die von der Steuerung der Reihe nach ausgefiihrt werden (siehe
IEC 61131-3).

LINT
(Long Integer: Lange Ganzzahl) In einem 64-Bit-Format codierte Ganzzahl (4 x INT oder 2 x
DINT).

LREAL
(Long Real: Lange Realzahl) In einem 64-Bit-Format codierte Gleitkommazahl.

LWORD

(Long Word: Langes Worl) In einem 64-Bit-Format codierter Datentyp.

M

MAC Adresse
(Media Access Control) Eindeutige 48-Bit-Zahl, die einer bestimmten Hardwarekomponente
zugeordnet ist. Die MAC-Adresse wird bei der Fertigung in jede Netzwerkkarte bzw. jedes Gerat
programmiert.

MAST
Prozessortask, die Uber die zugehdrige Programmiersoftware ausgefiihrt wird. Die MAST-Task
besteht aus zwei Sections:
e IN: Vor der Ausfuhrung der MAST-Task werden die Eingénge in die IN-Section kopiert.
e OUT: Nach der Ausfiihrung der MAST-Task werden die Ausgange in die OUT-Section kopiert.

Modbus
Protokoll, das die Kommunikation zwischen mehreren Geraten ermdglicht, die alle mit demselben
Netzwerk verbunden sind.

ms
Millisekunden

N

Netzwerk
Ein Netzwerk umfasst miteinander verbundene Geréate, die einen gemeinsamen Datenpfad und
dasselbe Protokoll zur Kommunikation verwenden.
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NMT

PDO

POU

(NMetwork Management: Netzwerkmanagement) CANopen-Protokolle, die Dienste fiir die
Netzwerkinitialisierung, die Fehleriiberwachung sowie die Uberwachung des Geratestatus
bereitstellen.

P

(Process Data Object: Prozessdatenobjekf) Wird in CAN-basierenden Netzwerken als nicht
bestatigte Broadcast-Meldung Ubertragen oder von einem Erzeugergerat (Producer) an ein
Verbrauchergerat (Consumer) gesendet. Das Sende-PDO vom Producer-Gerat hat eine
spezifische Kennung, die dem Empfangs-PDO der Consumer-Gerate entspricht.

(Program Organization Unit: Programmierorganisationseinheif) Variablendeklaration im Quellcode
und der entsprechende Anweisungssatz. POUs ermdglichen die modulare Wiederverwendung
von Softwareprogrammen, Funktionen und Funktionsbausteinen. Sobald POUs deklariert sind,
stehen sie sich gegenseitig zur Verfligung.

Programm

PTO

PWM

REAL

Komponente einer Anwendung, die aus kompiliertem Quellcode besteht und im Speicher einer
programmierbaren Steuerung installiert werden kann.

(Pulse Train Output: Impulswellenausgang) Schneller Ausgang, der innerhalb eines fest
vorgegebenen 50-50-Arbeitszyklus zwischen dem Aus- und Ein-Zustand pendelt und dabei eine
Rechteckschwingung erzeugt. Der PTO eignet sich insbesondere fiir Anwendungen wie z. B.
Schrittmotoren, Frequenzwandler und Servomotorsteuerungen.

(Pulse Width Modulation: Impulsbreitenmodulation) Schneller Ausgang, der innerhalb eines
anpassbaren Arbeitszyklus zwischen dem Aus- und Ein-Zustand pendelt und dabei eine
Rechteckschwingung erzeugt (obwohl Sie ihn zur Erzeugung eines Rechtecksignals einstellen
koénnen). Der PTO eignet sich fir die Simulation oder Naherung eines Analogausgangs, da er die
Spannung des Ausgangs wahrend seines Arbeitszyklus reguliert und sich damit u. a. bei
Anwendungen zur Lichtdampfung oder Geschwindigkeitssteuerung als nitzlich erweist.

R

Datentyp, der als in einem 32-Bit-Format codierte Gleitkommazahl definiert wird.
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RPDO

SDO

SFC

SINT

ST

(Receive Process Data Object: Empfangs-Prozessdatenobjekt) Wird als nicht bestatigte
Broadcast-Meldung tbertragen oder von einem Erzeugergerat (Producer) an ein Verbrauch-
ergerat (Consumer) in einem CAN-basierten Netzwerk gesendet. Das Sende-PDO vom Producer-
Gerat hat eine spezifische Kennung, die dem Empfangs-PDO der Consumer-Gerate entspricht.

S

(Service Data Object: Dienstdatenobjek?) Meldung, die vom Feldbus-Master verwendet wird, um
(lesend/schreibend) auf die Objektverzeichnisse von Netzwerkknoten in CAN-basierten
Netzwerken zuzugreifen. Zu SDO-Typen gehdren Service SDOs (SSDOs) und Client SDOs
(CSDOs).

(Sequential Function Charf) Programmiersprache, die aus Schritten mit zugeordneten Aktionen,
Qbergéngen mit zugeordneten Logikbedingungen und Zielverbindungen zwischen Schritten und
Ubergangen aufgebaut ist. (Der SFC-Standard ist in IEC 848 definiert. Er ist IEC 61131-3-
konform.)

(Signed Integer: Ganzzahl mit Vorzeichen) 15-Bit-Wert plus Vorzeichen.

(Structured Text: Strukturierfer Text) Programmiersprache, die komplexe und verschachtelte
Anweisungen umfasst (z. B. lterationsschleifen, bedingte Ausfiihrungen oder Funktionen). ST ist
IEC 61131-3-kompatibel.

Steuerung

Ermoglicht die Automatisierung industrieller Prozesse (auch als speicherprogrammierbare
Steuerung oder SPS bezeichnet).

Steuerungsnetzwerk

STOP

Ein Netzwerk mit Logic Controllern, SCADA-Systemen, PCs, HMI, Switches usw.

Es werden zwei Arten von Topologien unterstitzt:
e Flach: Alle Module und Gerate in diesem Netzwerk gehéren demselben Teilnetz an.
e 2-stufig: Das Netzwerk ist in ein Betriebsnetzwerk und ein Steuerungsnetzwerk unterteilt.

Diese beiden Netzwerke sind zwar physisch voneinander unabhangig, in der Regel jedoch iber
ein Routing-Gerat miteinander verbunden.

Befehl, der bewirkt, dass die Steuerung die Ausfiihrung eines Anwendungsprogramms stoppt.

STRING

Variable, die einer aus ASCII-Zeichen aufgebauten Zeichenkette entspricht.
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T

Task
Gruppe von Sections und Unterprogrammen, die zyklisch oder periodisch (MAST-Task) bzw.
periodisch (FAST-Task) ausgefiihrt werden.

Eine Task besitzt eine bestimmte Prioritatsstufe und ist den Eingangen und Ausgangen der
Steuerung zugeordnet. Diese E/A werden in Abh&ngigkeit von der Task aktualisiert.

Eine Steuerung kann Uber mehrere Tasks verfligen.

TPDO
(7ransmit Process Data Object: Sende-Prozessdatenobjekt) Wird in CAN-basierenden
Netzwerken als nicht bestatigte Broadcast-Meldung Ubertragen oder von einem Erzeugergeréat
(Producer) an ein Verbrauchergerat (Consumer) gesendet. Das Sende-PDO vom Producer-Gerat
hat eine spezifische Kennung, die dem Empfangs-PDO der Consumer-Gerate entspricht.

U

UDINT
(Unsigned Double Integer: Doppelte Ganzzahl ohne Vorzeichen) Codiert tiber 32 Bit.

UINT
(Unsigned Infeger: Ganzzahl ohne Vorzeichen) Codiert iber 16 Bit.

\Y,

Variable
Speichereinheit, die von einem Programm adressiert und geandert werden kann.

W

WORD
In einem 16-Bit-Format codierter Typ.
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Analog-E/A
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Controller
Anschliel3en der Steuerung, 709

D

Download
Anwendung, 770
Download Application-Befehl, 59

E

Ethernet
Modbus-TCP-Client/Server, 96
Externes Ereignis, 34

F

FAQ, 7271
Aktualisieren des Steuerungsnamens,
123, 126
Alle Anwendungen starten (Kontrollkast-
chen), 722
Anschlielen mehrerer Steuerungen ber

USB-Ports, 722
Boot-Status der Steuerung, 729
Kommunikation zwischen Steuerung und
HMI, 723
SoMachine-Netzwerkkommunikation,
121
Task-Modus, 727
Taskliberwachung, 729
Unterstitzte Programmiersprachen, 727
Unterstltzte Variablen, 727
Watchdog-Konfiguration, 727
Fehlerbehebung
Bootanwendung, 779
CANopen-Heartbeat, 779
Geratename, 779
Kommunikation, 776
Nicht genligend Arbeitsspeicher, 720
POU-Uberwachung, 720
Ubertragung der Anwendung, 776
Fehlersuche, 776
RUN-Status, 779
Firmware
Aktualisierung, 709
Downgrade, 770
Speichern, 770
Funktionen
Hauptfunktionen, 73
Unterschiede zwischen einer Funktion
und einem Funktionsbaustein, 740
Verwenden einer Funktion oder eines
Funktionsbausteins in der Sprache AWL,
141
Verwenden einer Funktion oder eines
Funktionsbausteins in der Sprache ST,
145

H

Hardware-Initialisierungswerte, 52
Hauptfunktionen, 73
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Konfiguration eingebetteter HSC, 77
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Konfiguration, 94
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Konfiguration
Konfiguration der IP-Adresse, 94
Konfiguration integrierter Funktionen
Konfiguration integrierter PTO_PWM, 80

M

Modbus
Protocols, 96
Modbus-TCP-Client/Server
Ethernet, 96

N

Neulgtart
Ubertragung, 709

P

Programmiersprachen

AWL, ST, FBD, SFC, LD, CFC, 73
Protokolle

Modbus, 96

R

Reboot-Befehl, 58
Remanente Variablen, 62
Reset (kalt), 57

Reset (Ursprung), 57
Reset (warm), 56
Run-Befehl, 55

S

Serielle Leitung
Serielle Leitungskonfigu

ration, 98

Software-Initialisierungswerte, 53

Speichern
Anwendung, 770
Firmware, 770
USB, 770
Speicherorganisation, 23
Steuerungskonfiguration
Anwendungen, 67
SPS-Einstellungen, 68
Steuerungsauswahl, 66
Stop-Befehl, 55

T

Task
Ereignistask, 34

Externe Ereignistask, 34

Freilaufende Task, 33
Typen, 32
Watchdogs, 36
Zyklische Task, 32

U

Uberblick, 73
UsSB
Speichern, 770

y4

Zustandsdiagramm, 42
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