Handbuch_PtP_Package_ Festo

FESTO

Codesys, TwinCAT
und Sysmac Studio
Bibliothek fiir Festo
Motorcontroller im
Punkt-zu-Punkt
Betrieb

Datum

14.02.2023

Festo SE & Co. KG
Ruiter Straf3e 82
73734 Esslingen

www.festo.com/contact



Inhaltsverzeichnis

Y el el e N e = =
NGOV~ WN -

NENESESENESESES
N PR R R R R R

PUWWWWWWWWWWWWWWWWWWWwWwwwwww

CONOAUVT A~ WN P

NNNNNNNRPRPRPRPPRPRPRPRPRRPL R EPLDO
AU A WNPOVOVONONUDNMWNRLO

v WN -

Wichtige Hinweise 4
VEISIONSUDEISICNT wuveieeiiieecciee ettt ceeree e ceerreeeeeseeeeeesaneeensanesenns 4
Urheberr@ChtSHINWEIS .....vviceciveeecieeececeee ettt cree e reeeeeebeeesesaaeesensaneeenns 5
RECNTIHICHE HINWEISE ceeeeeteeeeeteee ettt e cree e e reeeeeesbeeeseseaeeeenseaeennns 5
Bestimmungsgemafie VErwenNdUNS ....ccveeceeeecieeecieeecieceeeeeveeesteeesveeseseesesaessneens 5
SIChEINEIESNINWEISE .uveeeeeeeeeeetee ettt ceeree e e rree e e eseee e e raeeeeseneeas 5
p A= F=4 40T o] o LU PRSP PRSPPIt 6
Y= VA [T 6
Einfiihrung 7
Installation des Bibliothek-Package .......ccccvueeeeueieceeiicieicieecieeceeecee e 7
Codesys extension in AUtOMAtioN SUILE ....eecvereverreerreerieerieentereeree st 7
Codesys 3.5 (StAaNd-AlONE) ....eccueeceeeeieeeecie ettt et te e te e e ee e ae e e aeas 7
BeCKNOFf TWINCAT 3 oottt cereeeeeereeecesseee e e seeeeeessaeesenssneesenssnesnnns 8
OMron SYSMAC StUIO ..uiieerieieieeeieeeieeecteectteeete e te e teeesreessreesereeseneeeenseesseenns 10
LENZE PLC DESIGNET cuvvieeeieeeeirreeeeeeeeeeeirteeeeeeeeeeesseeseeeseeeessseseesssessesssssssesesesennnns 12
SachgemaBe Verwendung der azyklischen Kommunikation (SDO-Zugriff) ....... 13
PLCopen Funktionsbausteine 14
AlLZEIMEIN 1ttt ree e se et e e seseee s e s rae e s e avaesessanaesessaeessnssaeesnnsanesnnns 14
PLCOPEN DI@ZrammM ..ccueceeeeeereeereeeeeeteeuteseeeseeeesstesseeseeeseseessseeseneeseneeseseenes 15
MC_POWET_FESTO coeeiieieeeeeee e 16
MC _HOME_FESTO e e e 17
L O o o T =T o PRSPPI 18
LY O o F= 1 =T o R 19
MC_MOVEADSOIULE_FESTO eveeeeririreeeeeeeecetreeeeeeeeerrereeeeeeeeerreeeeeeeeeeeessaeaeeeeenas 20
MC_MOVEREIAtIVE_FESTO .ceiieeirrrreeeeeeeectteree e e ceeecrrreeeeeeeeeenreeeeeeeseeeessseneeeeanas 21
MC_MOVEAAAItIVE_FESTO..uueiiiireeiiertieeeeteeeeeereeeeecreeeeerereeeereeeeeesraeeeessaeeesnnens 22
MC_MOVEVELOCItY_FESTO ceuueierriereereeereeteeetente e e et et e st e snee s ee s eeeeeee e 23
MC_TorqueCoNtrol_FESTO....ciiiireeereeeeeeteeterte ettt et s e see s ee s ee e eee e 24
MC_ReadParameter_FeStO ..o 25
MC_WriteParameter_FESTO ....ccvvuvreeeeeeeeeiierreeeeeeeeereereeeeeeeeerrereeeeeseeenssennseeesens 26
MC_ReadStringParameter_FES0 .....ccceevveeeieccieeeeceteecccete e eeeeese e e s vee e e nees 27
MC_WriteStringParameter_FEeSt0.....ccccvrviirviereeereeereeteeeteeee et 28
MC_ReadActUalPOSItION_FESTO ..uuveeeeeeeeeierreeeeieeecrrreeeeeeeeeererreeeeeeeeenreeaeeeeeens 29
MC_ReadActualVeloCity _FEStO. i iiriecieeiectee ettt secree e s ree e e enees 30
MC_ReadActualTOrqUE_FESTO ..cereeereeereeeeeeteniteree ettt e st seneeseeeeeee e eeeas 31
O == Yo I LT <] (o SRR 32
MC_REAAAXISEITOr_FESEO cevieeerrerreeeeieeeciirereeeeeeeeenrrreeeeeeeeerreereeeeseeesnnssssseeeseas 33
MC_RESEE_FESTO coeeeeieee e 34
IMC_JOZ_FOSEO ettt ettt sttt e s ae e e s eee e s nere s s nnee 35
LY O L =Tolo T {e N =Y o] (=T =] o JS 36
MC_REadAXISINTO_FESI0.ceiiiieeerrrreeeeeeeeciirrreeeeeeeecrrrreeeeeeeeeraeeeeeeeseeeennsesaaeeeseas 37
MC_DeVICESEIVICE_FESEO ciiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeee s 38
1Y (O oY (ol =Y@e Y} o o] N 1=K o 39
Steuerung via Methodenaufruf 40
Diagnose 42

BufferMode 47




© 0 ©
N =

Direction

Visualisierung der Funktionsblécke

Anwendungsbeispiele
Beispiel FUNKtiONSDAUSLEINE ...ucicveeecieccieccieecieee et st cree s ee s e e veeeas
Beispiel MethodenauUfruf ......c.ueeeuieecieeciecceecreete e e e ve e

48

Inhaltsverzeichnis



1 Wichtige Hinweise

1.1 Versionsiibersicht

Bearbeiter  |Datum Kommentar

chmm 29.05.2018  |Handbuch erstellt

chmm 23.10.2018 |Handbuch erweitert (MC_ReadAxisInfo_Festo, AxislsMoving, AxisWarning)

chmm 28.11.2018  |CMMT-ST hinzugefiigt

chmm 17.12.2018  [Eigenschaften und Fehlernummern erweitert

chmm 22.01.2019  |Bausteine um Ausgang ,,Active“ und Eingang ,,ContinuousUpdate“ erweitert, Beispiele

chmm 28.01.2019  |Neue Fehlernummer, TwinCAT Bild erneuert

chmm 29.04.2019  |Beschreibung der Diagnose erweitert, Hinweis fiir ,,MC_Home_Festo“ erweitert

chmm 06.06.2019  |Anpassung der Beschreibung fiir ,,MC_ReadStatus_Festo“ und der ErrorID 2069

chmm 02.07.2019  [Korrektur Kapitel 1.5

chmm 09.09.2019  [Fehlerkorrektur in Kapitel 4 ,,Steuerung via Methodenaufruf

chmm 12.09.2019  |Fehlernummer 0x800 hinzugefiigt

chmm 17.09.2019  |Datentyp der FB-Ausgange ,,ErrorID“ in WORD gedndert
Nummernkreis der ErrorID angepasst (+1000)

chmm 30.09.2019  |Bausteineingang ,,Direction® hinzugefiigt, Kapitel Diagnose erweitert

chmm 20.11.2019  [Kapitel ,,Omron Sysmac Studio” hinzugefiigt

chmm 22.01.2020  |Init Fehler erweitert, Bugfix in MC_Power_Festo, Neuer Eingang ,,WcState_In“ fiir TC3

chmm 13.02.2020  [Init Fehler erweitert, Aktualisierung Abbildung 8

chmm 17.02.2020  |Rechtsform der Firma angepasst (Deckblatt)

chmm 27.02.2020  |UpdateTime zum Baustein ,,MC_ReadAxisInfo_Festo“ hinzugefiigt

chmm 05.03.2020  |Baustein ,,MC_DeviceService_Festo* hinzugefiigt

chmm 11.03.2020 |Bezeichnung der Unterkapitel in Kapitel 1 verbessert

chmm 30.06.2020  |Kapitel 2.2 hinzugefiigt

chmm 02.09.2020  |[Hubgrenze hinzugefiigt, Fehlerliste aktualisiert (Kapitel 5)

chmm 04.05.2021  Beschreibung von Kapitel 7 (Direction) erweitert, Kapitel ,,Urheberrechtshinweis"
und ,,Rechtliche Hinweise“ hinzugefiigt, Beispiel fiir Methodenaufruf erweitert

chmm 28.06.2021  [Kapitel ,Lenze PLC Designer” hinzugefiigt

chmm 21.12.2022  [Kapitel ,,MC_ForceControl_Festo“ hinzugefiigt

chmm 14.02.2023 Bugﬁxes
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1.2 Urheberrechtshinweis

Diese Unterlagen sind geistiges Eigentum der Festo SE & Co. KG, der auch das ausschliefiliche Urheberrecht daran
zusteht. Eine inhaltliche Anderung, die Vervielfiltigung oder der Nachdruck dieser Unterlagen sowie deren
Weitergabe an Dritte ist nur mit der ausdriicklichen Erlaubnis der Festo SE & Co. KG gestattet. Festo SE & Co. KG
behalt sich das Recht vor, dieses Dokument vollstandig oder teilweise zu dndern. Alle Marken- und Produktnamen
sind Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen der jeweiligen Titelhalter.

1.3 Rechtliche Hinweise

Hardware, Software, Betriebssysteme und Treiber diirfen nur fiir die beschriebenen Einsatzfalle und nur in
Verbindung mit den von Festo SE & Co. KG empfohlenen Komponenten verwendet werden. Festo SE & Co. KG lehnt
jede Haftung fiir Schaden ab, die durch die Anwendung von allenfalls falschen bzw. unzureichenden Informationen
oder aufgrund fehlender Informationen in diesen Unterlagen entstehen. Defekte, die durch unsachgemafie
Behandlung von Gerdten und Baugruppen entstehen, sind von der Gewdhrleistung ausgeschlossen.
Sicherheitsrelevante Funktionen, im Sinne von Personen- und Maschinenschutz, diirfen mit Angaben und
Informationen aus diesem Dokument nicht realisiert werden. Fiir Folgeschdden, die durch einen Ausfall oder eine
Funktionsstérung entstehen, wird dann jede Haftung abgelehnt. Im Ubrigen gelten die Regelugen bzgl. Haftung aus
den Liefer-, Zahlungs- und Softwarenutzungsbedingungen der Festo SE & Co. KG, welche Sie unter www.festo.com
finden, welche wir Thnen aber auch auf Anforderung gerne zukommen lassen. Alle in diesem Dokument angegebenen
Daten sind keine zugesicherten Eigenschaften, insbesondere nicht fiir Funktionalitat, Zustand oder Qualitat im
rechtlichen Sinn. Die Informationen dieses Dokuments gelten nur als einfache Hinweise fiir die Umsetzung einer
ganz bestimmten, hypothetischen Anwendung, keinesfalls als Ersatz fiir die Bedienungsanleitung der jeweiligen
Hersteller sowie der Konstruktion und Priifung jeweils eigenen Anwendung durch den Benutzer. Die jeweiligen
Bedienungsanleitungen der Festo Produkte sind unter www.festo.com/sp zu finden. Der Benutzer dieses Dokuments
(Funktion und Anwendung) muss selbst sicherstellen, dass jede Funktion die hier beschrieben ist, auch in seiner
Applikation ordnungsgemaf funktioniert. Der Benutzer bleibt auch durch das Studium dieses Dokuments sowie der
Nutzung der darin genannten Angaben weiterhin allein verantwortlich fiir die eigene Anwendung.

1.4 Bestimmungsgemidfle Verwendung

Mit den PLCopen basierten Funktionsbausteinen oder den direkten Methodenaufrufen kénnen die vielfdltigen
Funktionen der Motorcontroller von Festo komfortabel in das SPS-Programm eingebunden werden. Die
Funktionsbausteine werden fiir jeden in das Anwenderprogramm eingebundenen Motorcontroller (jede Achse) mit
einer separaten Instanz zyklisch aufgerufen. Die gleichzeitige Verwendung anderer Funktionsbausteine zur
Steuerung desselben Gerdtes ist unzuldssig. Die beschriebene Bibliothek dient zur Steuerung und Parametrierung
folgender Motorcontroller:

e Servoantriebsregler CMMT-AS
e Servoantriebsregler CMMT-ST

Die "Sicherheitstechnischen Hinweise" sowie der bestimmungsgemafie Gebrauch der jeweiligen Gerdte,
Baugruppen und Module ist zu beachten. Beim Anschluss handelsiiblicher Zusatzkomponenten, wie Sensoren und
Aktuatoren, sind die angegebenen Grenzwerte fiir Driicke, Temperaturen, elektrische Daten, Momente usw.
einzuhalten.

1.5 Sicherheitshinweise

Bei der Inbetriebnahme und Programmierung von Positioniersystemen sind unbedingt die in den Beschreibungen
und Bedienungsanleitungen zu den eingesetzten Komponenten gegebenen Sicherheitsvorschriften zu beachten. Der
Anwender hat dafiir Sorge zu tragen, dass sich niemand im Einflussbereich der angeschlossenen Aktuatoren aufhalt.
Der mogliche Gefahrenbereich muss durch geeignete Manahmen wie Absperrungen oder Warnhinweise gesichert
werden.
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1.6 Zielgruppe

Diese Beschreibung wendet sich ausschliefilich an ausgebildete Fachleute der Steuerungs- und
Automatisierungstechnik, die Erfahrungen mit der Installation, Inbetriebnahme, Programmierung und Diagnose von
Positioniersystemen und den relevanten Feldbussen besitzen.

1.7 Service

Bei einem technischen Problem melden sie sich bitte bei ihrem lokalen Servicepartner von Festo oder nutzen sie das
Kontaktformular auf folgender Internetseite.
www.festo.com/contact

PtP_Package_Festo
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2 Einfiihrung

2.1 Installation des Bibliothek-Package

2.1.1 Codesys extension in Automation Suite

Eine separate Installation des Point-to-Point Package muss nicht erfolgen, da dieses bei der Installation des CMMT Plug-
ins automatisch aktualisiert wird. Bei der Konfiguration muss lediglich ausgewahlt werden welche Betriebsart und
welche Version des Packages benutzt werden soll. Diese Einstellungen sind im CMMT Plug-in im Reiter
,Parametrierung® in der Kategorie ,,Feldbus“ unter dem Punkt ,,Betriebsart® zu finden (siehe Abbildung 1).

__ AUTOMATION SUITE
= - #®f O CPX-ECECMIPN X CMMT-AS x
PARAMETERISATION DIAGNOSIS CONTROL
cMMT-AS Plug-in - =
..... =y »
e CMMT-AS 238 EC-51 T PLC : =]
Commected Control Acknowledge all StoreonDevice  Load factory scttings Res
Parameter pages < | Fieldbus |5 =
Drive configuration
Device settings
Factor group Operation Mode
Fieldbus
Digital /O Current user unit Metre (§) Mode Point to point -
Analegue VO Version 3.5.046 -
Position 7 -6
Encoder interface
Speed -3
b Aois string pes 7
Parameter list Acceleration 3 3
Jerk y -3

Abbildung 1: Automation Suite

2.1.2 Codesys 3.5 (stand-alone)

Wird Codesys 3.5 (stand-alone) verwendet, muss das Package durch den Codesys Package Manager installiert werden.
Das Package ist im Support Portal der Festo Website zu finden. Mit einem Doppelklick auf die Package-Datei startet
der Package Manager. Ist die Installation erfolgreich abgeschlossen muss zur Initialisierung der Daten ein Neustart
von Codesys erfolgen. Im Anschluss kann der Motorcontroller von Festo an einen EtherCAT Master angehadngt werden
(siehe Abbildung 2). Der Motorcontroller ist anschlieBend sofort im Anwenderprogramm nutzbar. Eine separate
Instanziierung oder Verkniipfung der Eingangs- und Ausgangsdaten ist nicht notwendig. Als Achsreferenz
(AXIS_REF_FESTO) dient der Gerdtename.

(1) Add Device (=)

Name: CMMT_AS
Action:

@ Appenddevice () Insert device “) Update device

Enter & string for a fulltext search in all devices... = Vendor: | <all vendors> h

Name Vendor Version Description
= [ Fieldbusses
= o EtherCAT
= o Slave
= [ Festo AG Co. KG - CMMT
B [cMMT-AS (oaint to point) Festo AG & Co. KG 3.5.10.20  EtherCAT Festa servo motor contraller CMMT-45-... EC (paint to point)
+ [l Festo AG Co. KG - CPX Modules
# [ Festo AG Co. KG - CTEU
# [ Festo AG Co. KG -EMCA i

« i, v

Group by category [ Display all versions (fer experts only) [ Display outdated versions

Name: CMMT-AS (point to point) . o4
Vendor: Festo AG &Co. KG == 2o
Categories: Slave L -
Version: 3.5.10.20 3
Order Number: 5340819, 5340820
Description: EtherCAT Festo servo mator controller CMMT-AS-...EC (point to point) il i ﬁ

Append selected device as last child of
EtherCAT_Master

@  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)

Abbildung 2: Codesys - Gerdt anhdngen
PtP_Package_Festo
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2.1.3 Beckhoff TwinCAT 3

Wird der CMMT-AS Motorcontroller von Festo in ein TwinCAT 3 Projekt von Beckhoff eingebunden, kann man das oben
beschriebene Package nicht verwenden. In diesem Fall miissen die Geratebeschreibungsdatei und die Bibliotheken
manuell eingebunden werden. Die EtherCAT Slave Information (esi) ist in den hierfiir vorgesehenen Installationspfad
von TwinCAT zu kopieren (siehe Abbildung 3).

@ij‘ » Computer » CXL800-0411-1000+.3.9(C3 |» TwinGAT » 3.1 » Config » Io b EtherGAT »

Organisieren = (& Offnen ~ Neuer Ordner
- F i Marme ° Anderungsdatum Typ Grabe
{ Faworiten -
B Deskt |2 Heckhott ERbactxml] 14042016 115 KML-Dokurnent FALRN )
AL [=] Beckhaff EtherCAT EvaBaard.xmi 040220151257 XML-Dakument 72 KB
4 Dowenloads .
——— e |2 2] Beckhoff EtherCAT Terminalsaml 04,02,2015 12:57 HML-Dokument 53 kB
= sulettbesucht |3 o b ot FEDOOCm 24.05.2017 12:76 HML-Dikurnent 49 KB
=] Beckhoff FCocxrml 04.02.2015 12:57 HML-Dokumernt 21KB
. Bibliotheken
=] Beckhoff [Liceo-B1105aml 04.02.2015 12:57 HhL-Dokument G KB
- =] Festo_CRMP-AS Wapl_Ciadl2_IPT xml 07.05.2015 14:52 HMIL-Dokumernt 01EKR
= C t
e 2] Festo-CMMT-25-EComl 26042018 1101 )L-Dokument 357LKB
e CX1800-0411-100
- =] Festo-EMCA-EC-CiA402-20171108.xm] 08.11.2017 17254 HMIL-Dokumernt 40 kB
- F Festo-CMMT-AS-ECxml Anderungsdatum: 26.04.2018 11:01 Erstelldatum: 01.03.2018 10:46
XML-Dokument Grofe 348 MB

Abbildung 3: Esi Verzeichnis TwinCAT

Hinweis
é Die Bibliotheken werden nicht von einer TwinCAT XAE Entwicklungsumgebung unterstiitzen die dlter als Version
3.1.4020.0 ist (Grund: Compilerversion ist nicht kompatibel).

Wurde die Gerdtebeschreibungsdatei eingefiigt, kann der Programmierer anschlieBend TwinCAT starten. Danach
miissen die Bibliotheken fiir den Antrieb im Bibliotheksrepository installiert werden. Wird beispielsweise der CMMT-AS
Motorcontroller betrieben, muss der Anwender 5 Bibliotheken installieren (siehe Abbildung 4).

m Library Repasitory @

Location: {System -I I Edit Locations. .. I
(A TwinCATY3, 1WComponentsiPlc\Managed Libraries)

Installed libraries: I Install... ]

Company: |Festo AG & Co, KG b
ey ) Urinstall

= 8: Application

= %7 Festo AG & Co. KG

= E: Common

+..0 Festo_PtP_Base  ~asio A0 & Co. 05
+ =0 Festo_PtP_CiA402  fesfo A6 & Co. 45
+0 Fasto_PHP_CIA40Z_ETC  Fasfo AG & Co. £5
=+ Festo_PtP_CiA40Z_ETC_CMMT_AS  Fasto 45 & Lo, f6
= Festo_PtP_virtual  Fesfo 45 & o, 46

Expoart...

o

Find...
] m + Details. ..
Group by category Cependencies. .,
Library Profiles... Close:

Abbildung 4: Bibliotheksrepository TwinCAT

In einem néchsten Schritt muss der Anwender die installierten Bibliotheken zum Projekt hinzufiigen (siehe
Abbildung 5 - lila Rahmen). Im Folgenden muss die Antriebsbibliothek instanziiert und zyklisch aufgerufen werden
(Abbildung 5 - rote Rahmen). Nach der erfolgreichen Kompilierung des Anwenderprojekts kénnen die Variablen der
Bibliothek mit den Prozessdatenobjekten (PDOs) des Antriebs verkniipft werden. Hierzu muss eine Verlinkung der
Bibliotheksvariablen mit den gleichnamigen Variablen des Motorcontrollers erfolgen (siehe Abbildung 5 orange und
griine Rahmen). Nun kann die angelegte Bausteininstanz als Achsreferenz im Anwenderprojekt verwendet. Zum
einem kann diese als Axis-Variable vom Typ ,,AXIS_REF_FESTO“ fiir die unten beschriebenen Bausteine dienen. Zum
anderen kdnnen Methoden direkt aus dieser Instanz heraus gestartet werden. Eine genauere Beschreibung zum
Methodenaufruf ist in Kapitel 4 zu finden.

PtP_Package_Festo



Hinweis

Die Instanzvariablen ,,WcState_In“, ,,SlaveState_In“ und ,,AdsAddr_In“ miissen zwingend mit dem Antrieb verkniipft
werden. Nur durch diese Verlinkungen ist die SDO-Kommunikation (Service-Daten-Objekt Kommunikation) zwischen
PLC und CMMT-AS bzw. CMMT-ST méglich.

>

w Festo_PtP_Exarnple_CMMT-45_TC3 - Microsoft Visual Studio (Administrator) Y1 | Quick Launch {Ctrl+Q) P o
FILE EDIT VIEW PROJECT BUILD  DEBUG  TWINCAT  TWIMSAFE  PLC  TOOLS  SCORPE  WINMDOW  HELP
= | [#.i0-0|B-a-u 0 ERENE

Q|qe @‘@f._”docab

Solution Explarer

. 1 PROGRAM MAIN
@A o-T| &= N i
Search Solution Explorer (Ctrl+0) P~ 3 ActPos : REAL:
4 hotVelo : BEAL;
3 ActTorg : REAL:
&
7 CIMMT_&3 : AXIS_BEF CiA40Z ETC_CMMT_AS:
8
9 Power_ CHMMT i HNC_Power_Festo;
— 10 Reset CMMT : NC_Reser_Festo;
4 ig=l MAIN Project 11 HumE_E]ﬂTT : HC:HUH]E_}ESED;
b [ Exernal Types 1z Halr. CHMT : MC_Halt Festo;
4 |7 References 13 Movehbs CHMT 1 MC_Mowelbsolute Festo;
3 Festo_PtP_Base 14 NoveRel CHMT : NC_MovweRelative Festo;
3 Festo_PtP_Cind02 15 ReadParam CMMT : MC_ReadParameter Festo;
2 Festo_PtP_Ciad02_ETC 1g WriteParam CMMT i NC_WriteParameter_Festo;
1 Festo_PHP_Ciddi2_FTC_CMMT_AS 17 ReadPos_CHHT : MC_ReaddcrualFosition Festa:
3 Festo_PtP_Wirtual 18 ReadTorg CMMT : MC_ReaddctualTorgque Festo;
O Tc2_Standard 1z ReadVelo_CHMMT + MC_Readictual¥elocity Feato:
3 Te2_System 20 ReadStatus_CMMT : NC_Readitatus_Festo;
3 Te3 Module z1 ReaddxisErr_CHMNT i MC_ReadixisError_Festo;
3 DUTs - 44 Moweddd CHMMT : NC_Mowelddditiwe Feato;
3 GvLs 3 Stop_CHMT i HNC_ftop_Festo;
4 [ POUs 24 MoveVelo CMMT : NC_MoweVelocity Feato:
u':j MAIN (PRG) 25 TorgControl CMMT ¢ MC_TorqueControl Festa;
4 [ ISl Ze Jog_CHMT ¢ HNC_Jog_Festao:
27 Record CMMT : NC_RecordTable Festo;
il VisuFBs 28 Fead$tringParam CMMT  : MC_ReadStringParameter_Festo;
JUH]‘;‘ GlobalTextList 29/ iriteStringParam CHMT : NC_UWriteStringParameter Festo:
2lq MAIN.tme =0 ReadixisInfa_CHMT : MC_ReadixisInfo Festo;
b [ PlcTask (PicTask) 31 EHD VAR
ﬁ Wisualization Manager -
4 O[] mAATN Tnstance
rl PlcTask Inputs
F1 MAIM.CMMT_AS W State_In
1 MAIN.ChARAT_AS, Slave State In
b 1 MAIM.CMWMT_AS AdsAddr_In 10
F MAIN.CMMT_AS, Statusivord_In 1 ## call axis reference cyclical =
F MAIN.CMMT_AS ModesOfOperationDisplay_In 2 CMMT A5();
1 MAIN.CHMT_AS PositionActualialue In 3
1 MAINLCMMT_AS Velocitphctualvalue_Tn 4 JF get actual values
F MAINCMMT_AS TorquedictualValue_Tn 5 ActPos := CMMT_AS.ActualPosition;
4 T PlcTask Qutputs & ActVelo CMMT_A4S. ActualVelocity:
B MAIN.ChMT_AS. Controhword_Out 7 ActTorg := CMMT_AS.ActualTorgue;
T MATM.CMMT_AS ModesOfCperation_Out &
e MAIM.CMBAT_AS TargetPosition_Out 9 A call function blocks
o MAIN.CMMT_AS, ProfileVelocity_Out 10 Power CMMT(Axis:=CMMT_A%):
B MAIN.CMMT_AS Targetielocity_Out 11 Reser CHINT(Axis:=CHINT_&3);
B MAIN.CMMT_AS TargetTorque_Out bzl Home CHMT(Axis:=CHMI_A%);
7 SAFETY 13 Halt_CMMT (Axiz:=CMMT_&3):
Cor 12 Movedbs_CHMT (Axis:=CHMT_AS):
B 15 MoveRel CHMT (kxis: =CMMT_AS);
& Devices 16 ReadParam CMMT [Axis:=CHMT_AS):
o 17 WriteParam CMMT (Axis:=CHMT_A3);
.= P;V'“ L{EtherCAT) 18 ReadPos CMMT (kxis:=CHMT A5 :
ae Image 19 ReadTorg CMMT (Axis:=CMMT_AS);
Image-Info 20 ReadVelo_CMMT (Axis:=CHMT_A%) :
b2 SyncUnits 21 ReadStatus CMNT (Axis:=CHMT A5);
b Inputs 22 ReadhxisErr_CMMT{Axis:=CMNT_A3S):
b Wl Outputs 23 Movehdd CHMMT (Axis:=CMMT _AS):
b @ InfaData 24 Stop_CMMT (Axis:=CHMT_A%);
b [§ Terrn 1(EK1200) 25 MoweVelo CMMT[Awis:=CHMT_LS) :
4 1 Drive 3 [CMMT-25) 26 TorgControl CHMT|Axis:=CMMT AS);
El Inputs 27 Jog_CMMT (Axis:=CMNT_A%);
1 Statusword 28 Record CMMT(Axis:=CMMT A5);
2 Mades of operation display 23 Read$tringParam_CHMT (Axis:=CHMT_AS) ;
% Position actual value 30 WrireStringParam CMMT [Axis:=CHMMT AS) :
1 Velocity actual value 31 ReadiocisInfo_ CMMT (Axis:=CMMT_4%)
& Torque actual value
4 [ Outputs
B+ Contralword
B Modes of operation
v Target position
B Profile velocity
B+ Targetvelocity
B Target torque
- Velocity offset
& Torgue offset
4 [H WcState
2 WeState
# InputToggle
4 [@ InfoData
& State
b AdsAddr
# Chnll

Abbildung 5: Gerdteeinbindung TwinCAT
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2.1.4

Omron Sysmac Studio

Um die PtP-Bibliothek im Sysmac Studio von Omron verwenden zu konnen, wird empfohlen sie in den dafiir
vorgesehenen Standardordner zu kopieren (C:\OMRON\Data\Lib). Anschliefend kann die Bibliothek in Sysmac Studio
unter ,,Projekt — Bibliothek — Zeige Referenzen* in das Projekt eingebunden werden.

Nach erfolgreicher Konfiguration des Netzwerks, muss der Servoantriebsregler mit der Achsstruktur der Bibliothek
verbunden werden (PTP_AXIS_REF_FESTO). Hierfiir sind die Achsstruktur und die Verkniipfungsvariablen fiir die Ein-
und Ausgangsdaten des Antriebs (PDOs) zu instanziieren. Dies kann beispielsweise in der globalen Variablenliste

erfolgen (siehe Abbildung 6: Globale Variablenliste Sysmac Studio).

Hinweis

>

Fiir jeden Servoantriebsregler muss im PLC-Programm eine separate Achsstruktur vom Typ ,,PTP_AXIS_REF_FESTO“

instanziiert werden.

B Festo_PtP_Example_CMMT-AS - new._Centroller_0 - Sysmac Studio

File Edit View Insert Project Controller

& G @ o

Multiview Explorer

g A @&

Simulation  Tools

==

Window  Help

& A D | R 3 > m

~ # par Global Variables X

Q

[new Controller 0] ¥ | “ HName Data Type Initial Value AT Retain | Constant | _Network Publish

¥ Configurations and Setup Ic_ PTP_AXIS_REF_FESTO | 0 [0  |ponot publish
Y 5 EferCAT 001 Cutpute Controhiord 804000 UINT ECAT://node*1/Outputs_Controlword_6040_00 O [ [ponot publish
B Lo Nodel : CMMIT-AS (2001) E001_Outputs Modes_of_operation_6060_00 SINT ECAT//node#1/Outputs_Modes of operation_6060_00 0 [1 [Ponot publish
B > = CPU/Expansion Racks E001_Outputs Target_position_607A_00 DINT ECAT://node#1/Outputs_Target position_607A_00 O [ [ponot publish
B & UOMap E001_Qutputs_Profile_velocity 6081 00 UDINT ECAT://node®1/Outputs_Profile velocity_6081_00 O O Do not publish
W ¥ X Controller Setup E00L_Outputs Target velocity 60FF_00 DINT ECAT://node®L/Outputs_Target velocity_60FF_00 ] [  [po not publish
B LM Operation Settings E001_Outputs_Target_torque_6071_00 INT ECAT://node#1/Outputs_Target torque_5071_00 O [ [ponot publish
B L:F Built-in EtherNet/IP Port Settings | || EQ0L_Outputs_ Velocity_offset_6081_00 DINT ECAT//node#1/0utputs_Velocity offset_6081_00 0 [1 [Ponot publish
W ¥ £ Moticn Control Setup £001_Outputs Torque_offset 60B2_00 INT ECAT//node#1/Outputs_Torque offset_6082_00 ] [] [ponot publish
B L& Axis Settings E001 Inputs_Statusword_6041_00 UINT ECAT://node®1/Inputs_Statusword_6041_00 O [J  [po not publish
B L AxesGroup Settings E00L Inputs_Modes_of operation_display 6061 00 | SINT ECAT://node®L/Inputs_Modes of operation display_6061_00 O [ [po not publish
B ¢ Cam DataSettings E001_Inputs_Position_actual_value_6064_00 DINT ECAT://node#L/Inputs_Position actual value_5064_00 O [ |[ponot publish
B > EventSettings E00L Inputs_Velocity_actual_value_606C_00 DINT ECAT//node*L/Inputs_Velocity actual value_606C_00 0 [0  |po not publish
B W TaskSettings E001 _Inputs_Torque_actual_value_5077_00 INT ECAT://node#1/Inputs_Torque actual value_5077_00 O [J |Donot publish
B 5 Data Trace Settings

¥ Programming

WY@ Pous

B VE Progrms

] ¥ &4 Programmi
] L& Abschnittd

[ | L #® Functions

B L Function Blocks
W V= Data

B L7S DstaTypes

B Ll Global Variables
W > B3 Tosks

Abbildung 6: Globale Variablenliste Sysmac Studio

Nach erfolgreicher Instanziierung miissen die zyklischen Prozessdaten des Motorcontrollers mit den angelegten
Variablen verkniipft werden (PDO Mapping), siehe Abbildung 7: PDO Mapping Sysmac Studio.

Festo_PtP_Example CMMT-AS - new_Controller 0 - Sysmac Studio

File Edit View Insert Project

Y@ BT o C

Multiview Explarer

new_Controller_0 n

¥ Configurations and Setup

W ¥ EtherCAT

[ | L1 Nedel : CMMT-AS (E001)

W » = CPU/Expansion Racks

W & VOMap

W ¥ 3 Controller Setup

B L[} Operstion Settings

B L& Built-in EtherNet/IP Port Settings

W ¥ & Motion Control Setup

[ ] L& Axis Settings

B L% AxesGroup Settings

B & Cam DataSettings
B > EventSettings
|
|

B, Task Settings
b Data Trace Settings

Controller

-1

Simulation  Toels

g A % @

-

Pasition

Model

CPU Rac

Window Help
A DR

B &

Port
¥ . EtherCAT Network Configuration
v | cmmr-as

Qutputs_Controlweord_6040_00
Outputs_Modes of operation_6060_00
Outputs_Target position_6074,_00
Outputs_Profile velocity_6081_00
Outputs_Target velocity 60FF_00
Outputs_Target torque_6071_00
Outputs_Velocity offset 60B1_00
Qutputs_Torgue offset_6062_00
Inputs_Statusword_6041_00
Inputs_Modes of operation display_6061_00
Inputs_Position actual value_6064_00
Inputs_Velocity actual value_606C_00
Inputs_Torque actual value_6077_00

¥ 4 CPU/Expansion Racks

f cPuRacko

Abbildung 7: PDO Mapping Sysmac Studio
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Description

L) a Q
R/W | Data Type Variable

w UINT E001_Qutputs_Controlword_6040_00

w SINT E001_Qutputs Modes_of operation_6060_00
W DINT E001_Outputs_Target_position_607A_00

w UDINT E001_Qutputs_Profile_velocity 6081_00

w DINT E001_Qutputs_Target_velocity 60FF_00

w INT E001_Qutputs_Target_torque_6071_00

w DINT E001_Qutputs_Veloaty_offset_6081_00

W INT E00L_Qutputs Torque_offset G0B2_00

R UINT E001_Inputs_Statusword_6041_00

R SINT E001_Inputs_Modes_of operation_display_6061_00
R DINT E001_Inputs_Position_actual_value_6064_00
R DINT E001_Inputs_Velocity_actual_value_606C_00
R INT E00L _Inputs_Torque_actual_value_6077_00
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Abschlieend muss im PLC-Programm der Achsbaustein instanziiert und zyklisch aufgerufen werden (rote Rahmen).
Als Ein- und Ausgangsvariablen dienen die bereits angelegte Achsstruktur (griine Rahmen) und die Verkniipfungs-
variablen (lila Rahmen) der Ein- und Ausgédnge des Antriebs (siehe Abbildung 8). Die Eingangsvariable ,,EC_PDActive“
muss fiir die Abarbeitung des Achsbausteins (PTP_CIA402_CMMT_AS) aktiv sein, sie kann beispielweise mit der
Systemvariablen,,_EC_PDActive“ belegt werden (gelber Rahmen). Um die zwingend erforderliche SDO-
Kommunikation (Service-Daten-Objekt Kommunikation) zwischen PLC und Antrieb zu gewahrleisten, muss dem
Achsbaustein zusétzlich noch die ,,SlaveNodelnfo“ iibergeben werden (blauer Pfeil).

Hinweis

Der Achsbaustein vom Typ ,,PTP_CIA402_CMMT_FESTO“ muss immer zyklisch aufgerufen werden.

Festo_PtP_Exarmple_CMMT-AS - new_Controller_0 - Sysmac Studio

File Edit View Insert Project Controller Simulation Tools Window Help
L8R T oOc @ | daAaRZEBE S ADR R R, # 5 B Q % P | O €
Multiview Explorer > & Z. Abschnittd - Pragramm0 X
new_Controller_0 n . Variables
2 a Namespace - Usin
¥ Configurations and Setup E 2
B Y 5 EtherCAT Internals Name Data Type
[ L -0 Nodel ; CMMT-AS [Axis1) @I Ifb_CMMT PTP_Ciad02 CMMT_FESTO I
B » = CPU/Expamsjon Racks fb_Power MC_Power_Festo
B + OMap fb_Reset MC_Reset_Festo
H» 3 Conil:roller Setup o 0. CMNIT
H » & Motion Control Setup PTP_CiA4D2_CMMT_FESTO
B & Cam Data Settings FB_EN FB_ENO
B ™ EventSettings I Axisl— Axis —_ —_ I Axis = Axisl I
T .
ask Settings _EC_PDActive—|EC_PDActive InitErrorinfo|— Axisl_CMMT InitErrorL.
H &
W B4 Data Trace Settings
¥ Programming > 1 SlaveModelnfo_In Axishiate —Axisl CMMT_AxisState
i 5 Axisl Inputs Statuswo..— Statusword_In Controlword_Outf—Axis1_Outputs Contral.
H Y @ rou
!
xisl_Inputs_Modes_o..—MeodesOfOperationDisplay_InfMedesCfDperation_Out|—Axisl_Outputs_Medes_.
B V& Programs Aods1_Inputs_Mod ModesOfOperationDisplay_InfiModesCfOperation_Out[—Axis1_Outputs_Mod
[ | ¥ [~ Programm0
m L & Abschnittd Axisl_Inputs Position_..— PositionActualValue_In TargetPosition_Outp—Axis1l Outputs Target_ ..
[ ] L ¥ Functions Axisl_Inputs_Velocity_..— VelocityActualValue_In ProfileVelocity Out|—Axisl_Outputs_Profile_..
= -
is1_Inputs_Torgue_a..— TerqueActualValue_In argetVelocity_Out|—Axis1_Outputs_Target_..
B L& Function Blocks Axis1_Inputs_T TorqueActualValue | TargetVelocity Out|—Axis1_Outputs T
Il » E Data
B> B3 Tasks TargetTorque_Out|—Axis1_Outputs Targef_..
1 fb_Power
MC_Power Festo
— Axisl—{ Axis Aoiis = Azl
xEnable
|} Enable Status
Valid —Power_Valid
Error —Power_Ermor
ErroriD —Power_ErroriD
ErrorString —Power_ErrorString
2 fb_Reset
MC_Reset Festo
— Axis]1— Axis Axis — Al
xRes
: : Execute Done
Busy —Reset_Busy
Error —Reset_Error
ErroriD —Reset_ErrorlD
ErrorString —Reset_ErrorString

Abbildung 8: Zyklischer Aufruf des Achsbausteins
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2.1.5 Lenze PLC Designer

Zuerst muss das jeweilige Package des Motorcontrollers fiir Lenze PLCs unter ,,Tools“ mit dem ,,CODESYS Package
Manager“ installiert werden. Anschlieend miissen die Bibliotheken und der Antrieb dem PLC Designer Projekt
hinzugefiigt werden (siehe Abbildung 9).

v, Festo_PtP_Example CMMT-AS_LenzePLC.project - PLC Designer 3.23.0 (Single]

File Edit View Project Libraries Build  Online
EEFE & » o & Lar .
Devices > o X
=3 Festo PP Example CMMT-AS LenzePLC o7
= Ell Device (Controller c520)
= El] PLC Logic

= rj Application
m |L\brary Manager

Debug Tools Window  Help
O 8 |95 = =

ffif) Library Manager x

PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
= 8 MairTask
& pLc_PRG
Visualization Manager
@ Visualization
[l Coupler_1_0_moduls {Coupler 1/0 moduls)
'L AxesGroups
B Virtuslxes
= [0 EtherCAT_Master (EtherCAT Master)

[t Controller Sync Device (Controller Sync Device)
[0 cMmT_as (cvMT-45)

Abbildung 9: Hinzufiigen von Bibliotheken

Add Library < Delete Library | =5 Properties 73 Details | 5] Placeholders mL\brary Repository 'ﬁ' Icon legend...
Mame Mamespace Effective version
®-[L 35License = 3Slicense, 3.5.16.0 (35 - Smart Software Solutions GmbH) _35_LICENSE
#- |8 Breakpointiogging = Breakpoint Logging Functions, 3.5.5.0 (35 - Smart Software Solutions GmbH) BPLog
*I | Festo_PtP_Base = Festo_PtP_Base_LenzePLC, 3.23.15.33 (Festo) Festo_PtP_Base 3.23.15.33
3 Festo PtP_CiA402 ETC_CMMT_AS =FEs_tu PP CiA40-Z ETC_CMMT _AS LEHEPLC, 3.23.15.33 [Fasﬁ FEs_tu PP C\A40_Z ETC_CMMT AS 3.23.15.33
+-|_ IODrvEtherCAT = L_IODrvEtherCAT, 3.22.0.5 (Lenze) L_ETC 3.22.0.5
% |2 ToStandard = IoStandard, 3.5.15.0 (System) ToStandard 3.5.15.0
L_IEIP 3.22.0.42

++|_ L_IE1P_ApplicationErrors = L_IE1P_ApplicationErrors, 3.22.0.42 (Lenze)

=3 Festo PP Base LenzefLC, 3.23.15.53 (Festo) 7
@ Handbuch_PtP_Festo
@ Manual_PtP_Festo

#-2) Enums

2 Images

#-2) nternal FBs

E3 b Library Information

+-) PLCopen
GlobalTextlist

+ =3 1_MotionCallback

+ o0 I ParameterCallback

+-[E] axis_REF_FESTO

und Antrieb im Lenze PLC Designer

Im ndchsten Schritt kann der Achstreiberbaustein (AXIS_REF_CiA402_ETC_CMMT_xx) deklariert und zyklisch aufgerufen
werden. Hierbei muss die Instanz des EtherCAT Masters und die EtherCAT Slave Adresse des Motorcontrollers
angegeben werden (siehe Abbildung 10).

Hinweis

Der Achsbaustein vom Typ ,,AXIS_REF_CiA402_ETC_CMMT_xx*“ muss immer zyklisch aufgerufen werden.

ne Festo_PtP_Example_CMMT-AS_LenzePLC.project - PLC Designer 3.23.0 (Single)

File Edit View Project Build Online Debug Tocls Window  Help
EEE &« & By oK (4 = Y o5 % =
|
Devices > 0 X m Library Manager PLC_PRG X
=3 Festa PP Example CMMT-AS LenzePlC - 1 PROGRAM PLC_FRG
=[]l Device (Contraller c520) :
=81 pLC Logic B - VAR
<% Apnlication 4 ActPos : REAL;
& Aol 5 BctVelo : REAL:
m] Library Manager : ActTorg . REAL:
[PLC_PRG (PRE) -
= |& Task Configuration I : AXIS_REF Cild402 ETC_OMMT 25; |
=gk MainTask -]
@ PLC_PRG 1 ActPos = CMMT.ActualPosition;
Visualization Manager 2 ActVelo 1= CMMT.LctualVelocity:
@ Visualization 3 LetTorg = CMMT.ZActualTocrgue;
- Coupler_I_O_moduls {Coupler 1O moduls N
I!:a. ‘ DG 1.0 (Coupler 1O ) 5 s o
Xeslroups £ EthercatMasterInstance =1,
% Virtuglaxes 7 EthercatSlavehddress = 1002} ;
=[] EtherCAT_Master (EtherCAT Master) g
[ Controller_Sync_Device {(Controller Sync Device) g Power CMMT (Axis:=CMMT);
[ cMMT_As (CMMT-AS) 10/  Reset CMMT (Axis:=CMMI);
11 Home CMMT (Axis:=CMMT);
Abbildung 10: Zyklischer Aufruf des Achstreibers fiir Lenze PLCs
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Abschlieend miissen die Prozessdatenobjekte (PDOs) noch mit dem Achstreiberbaustein verkniipft werden (siehe
Abbildung 11).

v, Festo_PtP_Example_CMMT-AS_LenzePLC project - PLC Designer 3.23.0 (Single)
File Edit View Project Build Online Debug Tools  Window  Help

D@ E & v~ & BEX (MY 0 | | G >
Devices > 7 X [ cMMT_AS x
=2 Festo_PiF_Example_CMMT-AS_LenzePLC || General ExpertProcessData FrocessData Startup Parameters Eof Settings ™ EtherCAT 1/O Mapping
=[]l Device (Controller c520) Find Filter Show all - &
=B pLC Logic
= r:; Application Variable Mapping Channel
m Library Manager " Application.PLC_PRG.CMMT.Controlword_Out i Controlword
PLC_PRG (PRG) " Application.PLC_PRG.CMMT.ModesOfOperation_Out " Modes of operation
= @ Task Configuration "% Application.PLC_PRG.CMMT. TargetPosition_Out " Target position
= é} MairTask " Application.PLC_PR.G.CMMT.ProfileVelodty_Out i Profile velodity
@ PLC_PRG " Application.PLC_PRG.CMMT. TargetVelodity_Out " Target velocity
Visualization Manager ] Application.PLC_PRG.CMMT.TargetTorque_Out " Target torgue
& Visualization " Velocity offset
[l Coupler_I_0_moduls (Coupler I/0 moduls) "% Torgue offset
2 AxesGroups *% application.PLC_PRG.CMMT.Statusword_In " Statusword
2 VirtualAxes 4% Application,PLC_PRG.CMMT.ModesOfOperationDisplay_In " Modes of operation display
=+ [ EtherCAT_Master (EtherCAT Master) #p Application.PLC_PRG.CMMT.PositionActualvalue_In i Position actual value
[ Controller_Sync_Device (Controller Sync Device) *% application.PLC_PRG.CMMT.VelodtyActualvalus_In " Velocity actual value
ﬂj |CMMT_AS (CMMT-AS) 4% Application,PLC_PRG.CMMT. TorqueActualValus_In " Torgue actual value

Abbildung 11: Verkniipfung PDOs mit Achstreiberstruktur im Lenze PLC Designer

2.2 Sachgemifle Verwendung der azyklischen Kommunikation (SDO-Zugriff)

Uber den Service-Daten-Objekt (SDO) Schreib- bzw. Lesebefehl kann die Steuerung azyklisch auf das
Objektverzeichnis des Antriebs zugreifen. Dadurch werden Daten eines Parameters beschreiben oder gelesen. Nach
Abarbeitung des SDO-Befehls sendet der Antrieb eine Quittierung an die Steuerung. Diese Kommunikation erzeugt
azyklische Buslast. Abhdngig von der Anzahl der Antriebe und der Anzahl der gleichzeitig abgesetzten SDO-Befehle
kann die Steuerung das Limit der maximal gleichzeitig zuldssigen SDO-Kommunikationsbefehle erreichen. Daher wird
empfohlen, die Anzahl der azyklischen Lese- und Schreibzugriffe auf ein Minimum zu beschréanken.

Auch die Bausteine der PtP-Bibliothek von Festo erzeugen implizit SDO-Befehle, wenn sich Eingangsdaten am
Baustein im Vergleich zum vorherigen Aufruf verandern (z. B. ,,Acceleration®, ,,Decceleration®, ,,Jerk*, ,Direction®,
,,BufferMode“, ,HomingMethod*, usw.). Bleiben die Werte unverdndert zum vorherigen Aufruf, erzeugt der jeweilige
Baustein nur beim allerersten Aufruf jeweils ein SDO-Schreibbefehl pro Eingangsparameter. Auch dieser erste
Schreibbefehl kann verhindert werden, wenn der Eingang ,,Acceleration®, ,,Deceleration, ,Jerk®, ,,Direction“ oder
»BufferMode” zum Zeitpunkt des Bewegungsstarts = 0 ist. In diesem Fall wird fiir diesen Bewegungsparameter der im
Motorcontroller eingestellte Wert verwendet. Es wird kein azyklischer Schreibbefehl generiert.

Zusatzlich erzeugt die PtP-Bibliothek in der Initialisierungsphase pro Antrieb mehrere SDO-Befehle, um eingestellte
Parameter wie z. B. die Faktorengruppe auszulesen. Diese azyklischen Lesebefehle kénnen nicht deaktiviert werden.

é Hinweis
Bei Steuerungen von Omron kdnnen maximal 32 Anweisungen gleichzeitig ausgefiihrt werden. Wird die Anzahl von
32 uiberschritten, erscheint der Fehler ,,Communication Resource Overflow*“. In diesem Fall wird empfohlen die obigen

Hinweise zur Minimierung der azyklischen Befehle umzusetzen.

Folgende Bausteine von Omron erzeugen eine Anweisung: EC_CoESDOWrite, EC_CoESDORead, EC_StartMon,
EC_StopMon, EC_SaveMon, EC_CopyMon, EC_DisconnectSlave, EC_ConnectSlave, EC_ChangeEnableSetting,
IOL_ReadObj, and IOL_WriteObj.

PtP_Package_Festo
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3 PLCopen Funktionsbausteine

3.1 Allgemein

Die hier beschriebenen Bausteine wurden anhand der technischen PLCopen Spezifikation ,,Function blocks for
motion control - Version2.0“ entwickelt. Es wurde ein Grofiteil der ,,Single-Axis“ Bausteine umgesetzt. Um den
Funktionsumfang fiir Motorcontroller von Festo zu erweitern, wurden zusatzlich weitere Bausteine im gleichen
Design und mit gleichem Verhalten implementiert. Weitere Informationen, wie zum Beispiel Zeitdiagramme,
kdnnen in der PLCopen Spezifikation nachgelesen werden. Folgende Bausteine beinhaltet diese Bibliothek:

MC_Power_Festo
MC_Home_Festo
MC_Stop_Festo
MC_Halt_Festo
MC_MoveAbsolute_Festo
MC_MoveRelative_Festo
MC_MoveAdditive_Festo
MC_MoveVelocity_Festo
MC_TorqueControl_Festo
MC_ReadParameter_Festo
MC_WriteParameter_Festo
MC_ReadStringParameter_Festo
MC_WriteStringParameter_Festo
MC_ReadActualPosition_Festo
MC_ReadActualVelocity_Festo
MC_ReadActualTorque_Festo
MC_ReadStatus_Festo
MC_ReadAxisError_Festo
MC_Reset_Festo
MC_Jog_Festo
MC_RecordTable_Festo
MC_ReadAxisInfo_Festo
MC_DeviceService_Festo
MC_ForceControl_Festo

Hinweis

9 Bausteineingdnge miissen zum Teil in Benutzereinheiten vorgegeben werden (z. B. Position, Distanz, Geschwindigkeit
und Dynamikwerte). Hierbei handelt es sich immer um die im Antrieb im Reiter ,,Feldbus* parametrierte
Benutzereinheit (z. B. Umdrehungen, Grad, Inch, usw.).
Besonderheit:
Wurde im Antrieb die Benutzereinheit ,,Meter“ eingestellt, miissen die Bausteineingange in mm, mm/s, mm/s2 oder
mm/s3 vorgegeben werden. Auch die Bausteinausgange, zum Beispiel der aktuellen Position, sind in diesem Fall in mm
angegeben.

PtP_Package_Festo
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3.2 PLCopen Diagramm

Das nachfolgende Diagramm zeigt die einzelnen Zustinde einer Achse und die jeweils méglichen Uberginge. Der
aktuelle Zustand der Achse kann iiber die Variable ,,Gertatename.AxisState” abgefragt werden. Auf eine detaillierte
Beschreibung der einzelnen Zustdnde wird an dieser Stelle verzichtet, da diese ebenfalls in der PLCopen Spezifikation
eingesehen werden kann.

MC_Gearln (Slave)
MC_GearInPos (Slave)
MC_Camin (Slave)
MC_CombineAxes (Slave)

MC_MoveAbsolute - MC_MoveVelocity
MC_MoveRelative Synchronized MC_VelocityProfile
MC_MoveAdditive Motion MC_AccelerationProfile
MC_PositionProfile MC_TorqueControl
MC_Halt MC_MoveContinuousAbsolute
(MC_MoveSuperimposed MC_MoveContinuousRelative
. . P o Continuous
Discrete Motion > Motion

MC_StDp"

Stopping
L Note 1
1 ! Errorstop  Je-----
]
Note 6
! Note 4 Note 3
1
MC_Home 'y \
: . Note 5 : Note 2
Homing Standstill Disabled ——
Note I: From any state. An error in the axis occurred.
Note 2: From any state. MC Power.Enable = FALSE and there is no error in the axis.

Note 3: MC Reset AND MC Power.Status = FALSE

Note 4: MC Reset AND MC Power.Status = TRUE AND MC Power.Enable = TRUE
Note 5: MC_Power.Enable = TRUE AND MC_Power.Status = TRUE

Note 6: MC_Stop.Done = TRUE AND MC_Stop.Execute = FALSE

Abbildung 12: PLCopen Diagramm (Quelle: Technical Specification PLCopen - FB for motion control)
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3.3 MC_Power_Festo

Dieser Funktionsblock steuert die Leistungsendstufe (Freigeben oder Sperren).

—Axis
—Enahle

MC_Power_Festo

Status
Valid

Errar
ErrarlD
ErrorString

Abbildung 13: MC_Power_Festo

VAR_IN_OUT
IAxis IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
ﬂR__INPUT
Enable BOOL Antrieb freigeben
e TRUE = Leistungsendstufe freigeben
e FALSE = Leistungsendstufe sperren
MR__OUTPUT
Status BOOL Status der Leistungsstufe
e TRUE = Freigegeben
e FALSE = Gesperrt
\Valid BOOL Status der Ausgadnge des Bausteins
e TRUE = Status der Ausgange sind giiltig
e FALSE = Status der Ausgadnge sind nicht giiltig
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Stérung aufgetreten
e TRUE =Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stérung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.4 MC_Home_Festo

Dieser Funktionsblock startet eine Referenzfahrt. Wird das Referenzsignal detektiert, wird der Wert des Eingangs
»Position® als absolute Position gesetzt. Die Methode der Referenzfahrt kann iiber den Eingang ,,HomingMethod*

ausgewahlt werden.

MC_Home_Festo
—Axis Donep—
—Execute Busyp—
—Position Activef—
—HomingMethod CommandAbortedp—
Errorfp—
ErrorlDp—
ErrorStringf—

Abbildung 14: MC_Home_Festo

Hinweis

Ist der Eingang ,,HomingMethod“ = 0, wird die im Gerat parametrierte Referenzfahrtmethode und der im Gerat
parametrierte Achsnullpunkt verwendet. Der im Baustein angegebene Achsnullpunkt (Eingang ,,Position®) wird

ignoriert.

Ist der Eingang ,,HomingMethod“ <> 0, wird die im Gerat parametrierte Referenzfahrtmethode und der im Gerat

parametrierte Achsnullpunkt tiberschrieben.

VAR_IN_OUT
is IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
VAR_INPUT
Execute BOOL Referenzfahrt starten
o  FALSE --» True = Starte Referenzfahrt
Position REAL Absolute Position, wenn Referenzschalter detektiert wurde
(Achsnullpunkt in Benutzereinheit).
HomingMethod DINT Referenzfahrtmethode nach CiA402 Spezifikation.
Die vom Gerét unterstiitzten Referenzfahrtmethoden sind im
Gerdtehandbuch zu finden.
M&OUTPUT
Done BOOL Referenzfahrt erfolgreich abschlossen
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet
Active BOOL Baustein besitzt Steuerhoheit iiber die Achse
e TRUE = Steuerhoheit liber die Achse vorhanden
e FALSE = Keine Steuerhoheit iiber die Achse
CommandAborted BOOL Referenzfahrt wurde wahrend der Bearbeitung durch einen
anderen Auftrag abgebrochen
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Stérung aufgetreten
e TRUE = Stoérung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stérung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer

PtP_Package_Festo
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3.5 MC_Stop_Festo

Dieser Funktionsblock halt eine Achse mit der in der Automation Suite parametrierten Stopprampe an und setzt die
Achse in den Status ,,Stopping“. Alle weiteren Bewegungskommandos werden abgebrochen. Solange die Achse sich
im Status ,,Stopping*“ befindet, kann kein anderer Baustein diese Achse bewegen. Nachdem die aktuelle
Geschwindigkeit der Achse null ist, wird der Ausgang ,,Done® gesetzt. Die Achse bleibt im Zustand ,,Stopping*
solange ,,Execute“ aktiv (TRUE) ist oder die aktuelle Geschwindigkeit ungleich null ist. Sobald ,,Done“ gesetzt wurde
und ,,Execute inaktiv (FALSE) ist wechselt der Achszustand zu ,,Standstill“.

MC_Stop_Festo
—Axis
—Execute

Done|

Busy
CommandAborted
Error

ErrorID
ErrorString

Abbildung 15: MC_Stop_Festo

VAR_IN_OUT
is IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse

V_A&INPUT

Execute BOOL Achsbewegung stoppen

e  FALSE --» True = Stoppe Achshewegung

V_A&OUTPUT

Done BOOL Aktuelle Geschwindigkeit der Achse ist null (Achse steht still)

Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen

e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftragabschlossen oder nicht gestartet

CommandAborted BOOL

Auftrag wurde abgebrochen, da Leistungsendstufe
ausgeschalten wurde (einzige Abbruchmaoglichkeit)

Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Stérung aufgetreten
e TRUE = Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stoérung
ErrorID WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
p g
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.6 MC_Halt_Festo

Dieser Funktionsblock halt eine Achse mit der eingestellten Bremsrampe der aktuellen Bewegung an und setzt sie in

den Zustand ,,DiscreteMotion“. Nach dem die aktuelle Geschwindigkeit der Achse null ist, wird der Ausgang ,,Done“
gesetzt und die Achse nimmt den Zustand ,,Standstill“ an.

MC_Halt_Festo
—Axis
—Execute

CommandAborted

ErrorString

Done
Busy
Active

Error
ErrorlD

Abbildung 16: MC_Halt_Festo

VAR_IN_OUT
|Axis |AXIS_REF_FESTO |Referenzstruktur zur Achse
VAR_INPUT
Execute BOOL IAchsbewegung anhalten
e  FALSE --> True = Achsbewegung anhalten
VAR_OUTPUT
Done BOOL Aktuelle Geschwindigkeit der Achse ist null (Achse steht still)
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet
Active BOOL Baustein besitzt Steuerhoheit tiber die Achse

e TRUE = Steuerhoheit tiber die Achse vorhanden
e FALSE = Keine Steuerhoheit tiber die Achse

CommandAborted BOOL

Anhalten der Achse wurde wéhrend der Bearbeitung durch einen
anderen Auftrag abgebrochen

Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Stérung aufgetreten
e TRUE = Stérung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stoérung
ErrorID WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
p g
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer

PtP_Package_Festo
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3.7 MC_MoveAbsolute_Festo

Dieser Funktionsblock starte anhand der eingestellten Dynamikparameter eine Bewegung zu einer absoluten

Position.

MC_MoveAbsolute_Festo
—Axis Donefp—
—Execute Busyf—
—{ContinuousUpdate Activef—
— Position Commandabortedf—
—{velocity Errorf—
—Acceleration ErrorlDf—
—{Deceleration ErrorStringf—
—lerk
—Direction
—BufferMaode

Abbildung 17: MC_MoveAbsolute_Festo

Hinweis

Ist einer der Eingdnge ,,Acceleration®, ,Deceleration® bzw. “Jerk” zum Zeitpunkt des Bewegungsstarts = 0, wird fiir
diesen Bewegungsparameter der im Motorcontroller eingestellte Dynamikwert verwendet.

VAR_IN_OUT
|Axis IAXIS_REF_FESTO |Referenzstruktur zur Achse
E‘&INPUT
Execute BOOL Verfahrauftrag starten
e  FALSE --» True = Verfahrauftrag starten
ContinuousUpdate BOOL Kontinuierliche Bewegungsaktualisierung
e Wenn ,ContinuousUpdate” bei steigender Flanke
von ,,Execute® TRUE ist, wird bei Anderung der
Eingangsparameter unmittelbar ein neuer
Bewegungsauftrag gestartet
Position REAL Absolute Zielposition (in Benutzereinheit)
Velocity REAL Maximale Geschwindigkeit (in Benutzereinheit)
Acceleration REAL Beschleunigung (in Benutzereinheit)
Deceleration REAL Verzégerung (in Benutzereinheit)
erk REAL Ruck (in Benutzereinheit)
Direction MC_DIRECTION Definiert die Positionierrichtung, wenn ,,Modulo® im Antrieb
aktiviert wurde (siehe Kapitel 7 — Direction)
BufferMode MC_BUFFER_MODE Definiert die chronische Abfolge des Bausteins
(siehe Kapitel 6 — BufferMode)
M&OUTPUT
Done BOOL Verfahrauftrag erfolgreich abschlossen
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftragabschlossen oder nicht gestartet
Active BOOL Baustein besitzt Steuerhoheit iiber die Achse
e TRUE = Steuerhoheit tiber die Achse vorhanden
e FALSE = Keine Steuerhoheit iiber die Achse
CommandAborted BOOL Verfahrauftrag wurde wahrend der Bearbeitung durch einen
anderen Auftrag abgebrochen
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Stérung aufgetreten
e TRUE = Stérung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stérung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.8 MC_MoveRelative_Festo

Dieser Funktionsblock startet anhand der eingestellten Dynamikparameter eine Bewegung um eine Distanz relativ

zur Sollposition der Achse zum Zeitpunkt der Bausteinfreigabe.

MC_MoveRelative_Festo
—Axis Donep—
—Execute Busyf—
—{ContinuouslJpdate Activef—
— Distance CommandAbortedf—
—{Velocity Errorf—
—Acceleration ErrorIDf—
—{Deceleration ErrarStringf—
—Jerk
—Direction
—BufferMaode

Abbildung 18: MC_MoveRelative_Festo

Hinweis

Ist einer der Eingdnge ,,Acceleration®, ,,Deceleration® bzw. “Jerk” zum Zeitpunkt des Bewegungsstarts = 0, wird fiir
diesen Bewegungsparameter der im Motorcontroller eingestellte Dynamikwert verwendet.

VAR_IN_OUT
is IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
E‘&INPUT
Execute BOOL Verfahrauftrag starten
e  FALSE --» True = Verfahrauftrag starten
ContinuousUpdate BOOL Kontinuierliche Bewegungsaktualisierung
e Wenn ,ContinuousUpdate“ bei steigender Flanke
von ,,Execute TRUE ist, wird bei Anderung der
Eingangsparameter unmittelbar ein neuer
Bewegungsauftrag gestartet
Distance REAL Relative Distanz der Bewegung (in Benutzereinheit)
Velocity REAL Maximale Geschwindigkeit (in Benutzereinheit)
Acceleration REAL Beschleunigung (in Benutzereinheit)
Deceleration REAL Verzégerung (in Benutzereinheit)
erk REAL Ruck (in Benutzereinheit)
Direction MC_DIRECTION Definiert die Positionierrichtung, wenn ,,Modulo* im Antrieb
aktiviert wurde (siehe Kapitel 7 — Direction)
BufferMode MC_BUFFER_MODE Definiert die chronische Abfolge des Bausteins
(siehe Kapitel 6 — BufferMode)
M&OUTPUT
Done BOOL Verfahrauftrag erfolgreich abschlossen
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftragabschlossen oder nicht gestartet
Active BOOL Baustein besitzt Steuerhoheit tiber die Achse
e TRUE = Steuerhoheit iiber die Achse vorhanden
e FALSE =Keine Steuerhoheit liber die Achse
CommandAborted BOOL Verfahrauftrag wurde wahrend der Bearbeitung durch einen
anderen Auftrag abgebrochen
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE = Stoérung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stérung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.9 MC_MoveAdditive_Festo

Dieser Funktionsblock startet anhand der eingestellten Dynamikparameter eine Bewegung um eine Distanz relativ

zur aktuell geplanten Zielposition im Achsstatus ,,DiscreteMotion”. Diese kann ein Resultat eines vorhergehenden

Bausteins desselben Typs sein, welcher abgebrochen wurde. Wird er im Achsstatus ,,ContinuousMotion“ gestartet,
flihrt er eine Bewegung um eine Distanz relativ zur Achsposition zum Zeitpunkt der Bausteinfreigabe aus.

MC_MoveAdditive_Festo
—Axis Donef—
—Bxecute Busyf—
—{ContinuousUpdate Activef—
—|Distance CommandAbortedf—
—{Velocity Errorf—
—Acceleration ErrorIDf—
—{Deceleration ErrorStringf—
—lerk
—Direction
—BufferMaode

Abbildung 19: MC_MoveAdditive_Festo

Hinweis

Ist einer der Eingdnge ,,Acceleration®, ,,Deceleration® bzw. “Jerk” zum Zeitpunkt des Bewegungsstarts = 0, wird fiir
diesen Bewegungsparameter der im Motorcontroller eingestellte Dynamikwert verwendet.

VAR_IN_OUT
|Axis IAXIS_REF_FESTO |Referenzstruktur zur Achse
E‘&INPUT
Execute BOOL Verfahrauftrag starten
e  FALSE --» True = Verfahrauftrag starten
ContinuousUpdate BOOL Kontinuierliche Bewegungsaktualisierung
e Wenn ,ContinuousUpdate“ bei steigender Flanke
von ,,Execute TRUE ist, wird bei Anderung der
Eingangsparameter unmittelbar ein neuer
Bewegungsauftrag gestartet
Distance REAL Relative Distanz zur Zielposition (in Benutzereinheit)
Velocity REAL Maximale Geschwindigkeit (in Benutzereinheit)
Acceleration REAL Beschleunigung (in Benutzereinheit)
Deceleration REAL Verzégerung (in Benutzereinheit)
erk REAL Ruck (in Benutzereinheit)
Direction MC_DIRECTION Definiert die Positionierrichtung, wenn ,,Modulo* im Antrieb
aktiviert wurde (siehe Kapitel 7 — Direction)
BufferMode MC_BUFFER_MODE Definiert die chronische Abfolge des Bausteins
(siehe Kapitel 6 — BufferMode)
M&OUTPUT
Done BOOL Verfahrauftrag erfolgreich abschlossen
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftragabschlossen oder nicht gestartet
Active BOOL Baustein besitzt Steuerhoheit tiber die Achse
e TRUE = Steuerhoheit iiber die Achse vorhanden
e FALSE =Keine Steuerhoheit liber die Achse
CommandAborted BOOL Verfahrauftrag wurde wahrend der Bearbeitung durch einen
anderen Auftrag abgebrochen
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Stérung aufgetreten
e TRUE = Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorlD)
e FALSE = keine Storung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.10 MC_MoveVelocity_Festo

Dieser Funktionsblock startet eine kontrollierte Bewegung mit einer festgelegten Geschwindigkeit. Hierbei handelt
es sich um den Geschwindigkeitsbetrieb (ProfileVelocityMode).

MC_MoveVelocity_Festo

BufferMode
StrokeLimitation
MegativeStrokeLimit
PositiveStrokeLimit

—Axis InVeloctyf—
—BExecute BusyfF—
—{ContinuousUpdate Activel—
—{Velacty CommandAbortedf—
—Acceleration Errorf—
—Deceleration ErrorIDf—
—Jerk ErrorStringfb—

Abbildung 20: MC_MoveVelocity_Festo

e 4

Hinweis

Ist einer der Eingdnge ,,Acceleration®, ,,Deceleration®, ,,Jerk®, ,,NegativeStrokeLimit“ bzw. ,,PositiveStrokeLimit*“ zum
Zeitpunkt des Bewegungsstarts = 0, wird fiir diesen Bewegungsparameter der im Motorcontroller eingestellte

Dynamikwert bzw. Grenzwert verwendet.

VAR_IN_OUT
is IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
ﬁ&INPUT
Execute BOOL Geschwindigkeitsbetrieb starten
e  FALSE --> True = Geschwindigkeitsbetrieb mit (ein-
gestellten Dynamikparameter starten)
ContinuousUpdate BOOL Kontinuierliche Bewegungsaktualisierung
e Wenn ,ContinuousUpdate“ bei steigender Flanke
von ,,Execute TRUE ist, wird bei Anderung der
Eingangsparameter unmittelbar ein neuer
Bewegungsauftrag gestartet
Velocity REAL Maximale Geschwindigkeit (in Benutzereinheit)
Acceleration REAL Beschleunigung (in Benutzereinheit)
Deceleration REAL Verzégerung (in Benutzereinheit)
erk REAL Ruck (in Benutzereinheit)
BufferMode MC_BUFFER_MODE Definiert die chronische Abfolge des Bausteins
(siehe Kapitel 6 — BufferMode)
StrokeLimitation BOOL Aktivierung der Hubgrenze
TRUE = Hubgrenze ist fiir den Bewegungsauftrag aktiv
NegativeStrokelLimit  |REAL Negative Hubgrenze (in Benutzereinheit)
PositiveStrokeLimit REAL Positive Hubgrenze (in Benutzereinheit)
M&OUTPUT
InVelocity BOOL Zielgeschwindigkeit erreicht
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftragabschlossen oder nicht gestartet
Active BOOL Baustein besitzt Steuerhoheit tiber die Achse
e TRUE = Steuerhoheit iiber die Achse vorhanden
e FALSE =Keine Steuerhoheit liber die Achse
CommandAborted BOOL Verfahrauftrag wurde wahrend der Bearbeitung durch einen
anderen Auftrag abgebrochen
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Stérung aufgetreten
e TRUE = Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorlID)
e FALSE = keine Stérung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
‘ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.11 MC_TorqueControl_Festo

Dieser Funktionsblock startet eine Bewegung mit einem kontinuierlichen Drehmoment gemessen an der
Getriebewelle. Die angegebene Geschwindigkeit wird nicht Giberschritten. Hierbei handelt es sich um den

Kraftbetrieb (ProfileTorqueMode).

MC_TorgueControl_Festo

—Axis InTarquef—
—Execute Busyf—
—{ContinuousUpdate Activef—
—{Torgue CommandAbortedf—
—TorgqueRamp Errorf—
—{velocity ErrorlDf—
—{BufferMode ErrorStringp—
—{StrokeLimitation

—{MegativeStrokeLimit

—PositiveStrokeLimit

Abbildung 21: MC_TorqueControl_Festo

Hinweis

Ist einer der Eingdnge ,,NegativeStrokeLimit“ bzw. ,,PositiveStrokeLimit“ zum Zeitpunkt des Bewegungsstarts = 0, wird
fiir diesen Bewegungsparameter der im Motorcontroller eingestellte Grenzwert verwendet.

VAR_IN_OUT
Axis IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
ﬁ&INPUT
Execute BOOL Kraftbetrieb starten
e  FALSE --> True = Starte Kraftbetrieb
Torque REAL Solldrehmoment an der Getriebewelle (in Nm)
ContinuousUpdate BOOL Kontinuierliche Bewegungsaktualisierung
e Wenn ,ContinuousUpdate” bei steigender Flanke
von ,,Execute® TRUE ist, wird bei Anderung der
Eingangsparameter unmittelbar ein neuer
Bewegungsauftrag gestartet
TorqueRamp REAL Drehmomentrampe (in Nm/s)
Velocity REAL Maximale Geschwindigkeit (in Benutzereinheit)
BufferMode MC_BUFFER_MODE Definiert die chronische Abfolge des Bausteins
(siehe Kapitel 6 — BufferMode)
StrokeLimitation BOOL Aktivierung der Hubgrenze
TRUE = Hubgrenze ist fiir den Bewegungsauftrag aktiv
NegativeStrokeLimit  |REAL Negative Hubgrenze (in Benutzereinheit)
PositiveStrokeLimit REAL Positive Hubgrenze (in Benutzereinheit)
M&OUTPUT
InTorgue BOOL Zieldrehmoment erreicht
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet
Active BOOL Baustein besitzt Steuerhoheit iiber die Achse
e TRUE = Steuerhoheit tiber die Achse vorhanden
e FALSE = Keine Steuerhoheit iiber die Achse
CommandAborted BOOL Verfahrauftrag wurde wahrend der Bearbeitung durch einen
anderen Auftrag abgebrochen
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Stérung aufgetreten
e TRUE = Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorlID)
e FALSE = keine Stérung
ErrorID WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.12 MC_ReadParameter_Festo

Dieser Funktionsblock liest den Wert eines Parameters via Servicedatenobjekt-Zugriff (SDO-Zugriff) aus.

MC_ReadParameter_Festo
—{Axis validp—
—Enable Busyp—
—{ParameterMumber Valuep—
—{SubindexMumber Errarp—
ErrorIDp—
ErrorStringp—

Abbildung 22: MC_ReadParameter_Festo

Hinweis
9 Dieser Funktionsbaustein bewirkt eine standige SDO-Kommunikation zwischen Antrieb und PLC. Bei kontinuierlichem
Lesen belastet er den Feldbus unnotig stark. Diesen Baustein bitte nur situativ einsetzen.

Hinweis
9 Baustein nicht zum Lesen von Parametern des Datentyps ,,STRING“ geeignet. Hierfiir ist der Baustein
,»MC_ReadStringParameter_Festo“ zu verwenden.

VAR_IN_OUT
|Axis |AXIS_REF_FESTO |Referenzstruktur zur Achse
ER__INPUT
Enable BOOL SDO Wert lesen
e TRUE =SDO kontinuierlich lesen solange TRUE
e FALSE = Lesevorgang deaktivieren
ParameterNumber UINT Nummer des zu lesenden Parameters
SubindexNumber USINT Subindex des zu lesenden Parameters
MR__OUTPUT
Valid BOOL Status der Ausgdnge des Bausteins

e TRUE = Status der Ausgange sind giiltig
e FALSE = Status der Ausgdnge sind nicht giiltig

Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag aktiv
e FALSE = Auftragabschlossen oder nicht gestartet

Value LREAL Wert des gelesenen Parameters

Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE = Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stérung

ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.13 MC_WriteParameter_Festo

Dieser Funktionsblock modifiziert den Wert eines Parameters via Servicedatenobjekt-Zugriff (SDO-Zugriff).

MC_WriteParameter_Festo
—Axis Donep—
—Execute Busyf—
— ParameterMumber Errarfp—
—SubindexMumber ErrorIDf—
—Walue ErrorStringp—

Abbildung 23: MC_WriteParameter_Festo

Hinweis

Baustein nicht zum Schreiben von Parametern des Datentyps ,,STRING* geeignet. Hierfiir ist der Baustein
»MC_WriteStringParameter_Festo“ zu verwenden.

VAR_IN_OUT
IAxis IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
ﬁR__INPUT
Execute BOOL SDO Wert modifizieren
e  FALSE --> TRUE = Schreibe neuen Wert des SDOs
ParameterNumber UINT Nummer des zu schreibenden Parameters
SubindexNumber USINT Subindex des zu schreibenden Parameters
Value LREAL Neuer Wert des zu schreibenden Parameters
MR__OUTPUT
Done BOOL Parameter erfolgreich geschrieben
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag aktiv
e FALSE = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE = Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stérung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.14 MC_ReadStringParameter_Festo

Dieser Funktionsblock liest den Wert eines Servicedatenobjekts (SDO) des Datentyps ,,STRING“ aus. Es wird eine
Zeichenkette von maximal 35 Zeichen ausgelesen.

MC_ReadStringParameter_Festo
—{Axis validp—
—Enable Busyp—
—{ParameterMumber Valuep—
—{SubindexMumber Errarp—
ErrorIDp—
ErrorStringp—

Abbildung 24: MC_ReadStringParameter_Festo

Hinweis
9 Dieser Funktionsbaustein bewirkt eine standige SDO-Kommunikation zwischen Antrieb und PLC. Bei kontinuierlichem
Lesen belastet er den Feldbus unnotig stark. Diesen Baustein bitte nur situativ einsetzen.

9 Hinweis
Baustein nur zum Lesen von Parametern des Datentyps ,,STRING“ geeignet. Fiir Parameter mit anderen Datentypen ist
der Baustein ,,MC_ReadParameter_Festo“ zu verwenden.

VAR_IN_OUT
|Axis |AXIS_REF_FESTO |Referenzstruktur zur Achse
ER__INPUT
Enable BOOL SDO Wert lesen
e TRUE =SDO kontinuierlich lesen solange TRUE
e FALSE = Lesevorgang deaktivieren
ParameterNumber UINT Nummer des zu lesenden Parameters
SubindexNumber USINT Subindex des zu lesenden Parameters
MR__OUTPUT
Valid BOOL Status der Ausgdnge des Bausteins

e TRUE = Status der Ausgange sind giiltig
e FALSE = Status der Ausgdnge sind nicht giiltig

Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag aktiv
e FALSE = Auftragabschlossen oder nicht gestartet

Value STRING(35) Zeichenkette des gelesenen Parameters

Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE = Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stérung

ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.15 MC_WriteStringParameter_Festo

Dieser Funktionsblock modifiziert die Zeichenkette eines Servicedatenobjekts (SDO) des Datentyps ,,STRING. Es

wird eine Zeichenkette von maximal 35 Zeichen geschrieben.

MC_WriteStringParameter_Festo
—Axis Donefp—
—Bxecute Busyp—
—ParameterMumber Errorp—
—{Subindexhumber ErrorIDf—
—\Walue ErrarStringf—

Abbildung 25: MC_WriteStringParameter_Festo

Hinweis

Baustein nur zum Schreiben von Parametern des Datentyps ,,STRING* geeignet
ist der Baustein ,,MC_WriteParameter_Festo“ zu verwenden.

. Fiir Parameter mit anderen Datentypen

VAR_IN_OUT
is IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
ER__INPUT
Execute BOOL SDO Wert modifizieren
e  FALSE --> TRUE = Schreibe neuen Wert des SDOs
ParameterNumber UINT Nummer des zu schreibenden Parameters
SubindexNumber USINT Subindex des zu schreibenden Parameters
Value STRING(35) Neue Zeichenkette des zu schreibenden Parameters
MR__OUTPUT
Done BOOL Parameter erfolgreich geschrieben
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag aktiv
. = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE = Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
. = keine Stoérung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.16 MC_ReadActualPosition_Festo

Dieser Funktionsblock liest die aktuelle Position der Achse.

MC_ReadActualPosition_Festo
—{Axis validp—
—|Enable Positionf—
Errorp—
ErrorIDp—
ErrorStringp—

Abbildung 26: MC_ReadActualPosition_Festo

VAR_IN_OUT
is |AXIS_REF_FESTO |Referenzstruktur zur Achse
VAR_INPUT
Enable BOOL Aktuelle Position der Achse (ActPos) lesen
e TRUE = ActPos kontinuierlich lesen solange TRUE
e FALSE = Lesevorgang deaktivieren
MR__OUTPUT
Valid BOOL Status der Ausgange des Bausteins
e TRUE = Status der Ausgadnge sind giiltig
e FALSE = Status der Ausgange sind nicht giiltig
Position REAL Aktuelle Position der Achse (in Benutzereinheit)
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag aktiv
e FALSE = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE =Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stdrung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.17 MC_ReadActualVelocity_Festo

Dieser Funktionsblock liest die aktuelle Geschwindigkeit der Achse.

MC_ReadActualvelocity_Festo
—{Axis Validk—
—Enable Velocty—
Errorfp—
ErrorIDp—
ErrorStringp—

Abbildung 27: MC_ReadActualVelocity_Festo

VAR_IN_OUT
IAxis IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
ﬁR__INPUT
Enable BOOL Aktuelle Geschwindigkeit der Achse (ActVelo) lesen
e TRUE = ActVelo kontinuierlich lesen solange TRUE
e FALSE = Llesevorgang deaktivieren
MR__OUTPUT
Valid BOOL Status der Ausgange des Bausteins
e TRUE = Status der Ausgadnge sind giiltig
e FALSE = Status der Ausgadnge sind nicht giiltig
Velocity REAL Aktuelle Geschwindigkeit der Achse (in Benutzereinheit)
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag aktiv
e FALSE = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE =Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Storung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer

30

PtP_Package_Festo




3.18 MC_ReadActualTorque_Festo

Dieser Funktionsblock liest das aktuelle Drehmoment der Achse an der Getriebewelle.

—Axis
—Enable

MC_ReadActualTorgue_Festo

ErrorString

valid
Torque|
Errar
ErrarID

Abbildung 28: MC_ReadActualTorque_Festo

VAR_IN_OUT
IAxis IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
ﬂR__INPUT
Enable BOOL Aktuelles Drehmoment der Achse (ActTorq) lesen
e TRUE = ActTorq kontinuierlich lesen so lange TRUE
e FALSE = Llesevorgang deaktivieren
MR__OUTPUT
Valid BOOL Status der Ausgange des Bausteins
e TRUE = Status der Ausgadnge sind giiltig
e FALSE = Status der Ausgange sind nicht giiltig
Torque REAL Aktuelles Drehmoment der Achse (in Benutzereinheit)
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag aktiv
e FALSE = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE =Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Storung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.19 MC_ReadStatus_Festo

Dieser Funktionsblock liest den aktuellen Status des Motorcontrollers laut ,,PLCopen State Diagram* (siehe Kapitel
3.2 —PLCopen Diagramm).

MC_ReadStatus_Festo
—fxis Walid
—Enahle ErrorStop
Disabled
Stopping
Homing
Standstill
DiscreteMaotion
ContinuousMaotion
SynchronizedMotion

Error
ErrorID
ErrorString
Abbildung 29: MC_ReadStatus_Festo
VAR_IN_OUT
is IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
ER__INPUT
Enable BOOL IAktueller Status der Achse lesen

e TRUE = Status kontinuierlich lesen solange TRUE
o FALSE = Lesevorgang deaktivieren

MR__OUTPUT

Valid BOOL Status der Ausgange des Bausteins
e TRUE = Status der Ausgange sind giiltig
e FALSE = Status der Ausgdnge sind nicht giiltig

ErrorStop BOOL Antrieb befindet sich im Zustand ,,ErrorStop*
(siehe Kapitel 3. 2 — PLCopen Diagramm)
Disabled BOOL Antrieb befindet sich im Zustand ,,Disabled“
(siehe Kapitel 3. 2 — PLCopen Diagramm)
Stopping BOOL Antrieb befindet sich im Zustand ,,Stopping“
(siehe Kapitel 3. 2 — PLCopen Diagramm)
Homing BOOL Antrieb befindet sich im Zustand ,,Homing*
(siehe Kapitel 3. 2 — PLCopen Diagramm)
Standstill BOOL Antrieb befindet sich im Zustand ,,Standstill“
(siehe Kapitel 3. 2 — PLCopen Diagramm)
DiscreteMotion BOOL Antrieb befindet sich im Zustand ,,DiscreteMotion“
(siehe Kapitel 3. 2 — PLCopen Diagramm)
ContinuousMotion BOOL Antrieb befindet sich im Zustand ,,ContinuousMotion“
(siehe Kapitel 3. 2 — PLCopen Diagramm)
SynchronizedMotion ~ BOOL Antrieb befindet sich im Zustand ,,SynchronizedMotion*
(siehe Kapitel 3. 2 — PLCopen Diagramm)
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Stérung aufgetreten

e TRUE = Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorlID)
e FALSE = keine Stérung

ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)

ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.20 MC_ReadAxisError_Festo

Dieser Funktionsblock liest kontinuierlich den aktuellen Fehler des Motorcontrollers.

MC_ReadAxisError_Festo
—Axis

valid
—Enable AxisErrorlD
AxisErrorString

Errar

ErrorID
ErrorString
Abbildung 30: MC_ReadAxisError_Festo
VAR_IN_OUT
is |AXIS_REF_FESTO |Referenzstruktur zur Achse
ER__INPUT
Enable BOOL Aktuelle Fehler der Achse lesen
e TRUE = Fehler kontinuierlich lesen solange TRUE
e FALSE = Lesevorgang deaktivieren
MR__OUTPUT
\Valid BOOL Status der Ausgadnge des Bausteins
e TRUE = Status der Ausgange sind giiltig
e FALSE = Status der Ausgadnge sind nicht giiltig
AxisErrorID WORD Aktuelle Fehlernummer der Achse
AxisErrorString STRING Aktuelle Fehlerbeschreibung der Achse
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE = Stdrung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stérung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.21 MC_Reset_Festo

Dieser Funktionsblock |6st einen Reset der Fehler des Motorcontrollers mit Hilfe des Steuerworts des Antriebsprofils
aus. Zusatzlich werden die Fehler des EtherCAT Slaves im PLC Programm durch die Methode ,,ClearEmergency“

zuriickgesetzt.
MC_Reset_Festo
—Axis Donef—
—{Bxecute Busyp—
Errorp—
ErrorIDp—
ErrorStringp—

Abbildung 31: MC_Reset_Festo

VAR_IN_OUT
is IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
V_A&INPUT
Execute BOOL Setze Fehler zuriick
e FALSE --» TRUE = Setze Fehler der Achse zuriick
E\&OUTPUT
Done BOOL Fehler erfolgreich zuriickgesetzt (kein Achsfehler)
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE = Stoérung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stoérung
ErrorID WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.22 MC_Jog_Festo

Dieser Funktionsblock startet eine Bewegung des Motorcontrollers im ProfileJogMode.

MC_Jog_Festo
—Axis Velocity1p—
—logPositive Velocity2p—
—JogMNeqgative Busy—
—JogMode CommandAborted}—
Errorfp—
ErrarlDfF—
ErrorStringp—

Abbildung 32: MC_Jog_Festo

Hinweis
9 Achse bleibt stehen, wenn die Eingdnge ,,JogPositive“ und ,,JogNegative“ denselben Status haben (beide TRUE oder
beide FALSE).

Hinweis

é Der Eingang ,,JogMode“ hat 3 zuldssige Eingangswerte (Modi). Wird der Eingangswert von 0 angegeben, joggt der
Antrieb erst in Geschwindigkeit 1. Nach einer parametrierbaren Zeit beschleunigt/verzégert der Antrieb auf
Geschwindigkeit 2. Die jeweilige Geschwindigkeit und die Zeit kénnen im Motorcontroller eingestellt werden (weitere
Infos sind im Gerdtehandbuch zu finden).

VAR_IN_OUT
is IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
VAR_INPUT
ogPositive BOOL oggen in positive Richtung
e TRUE = Achse joggtin positive Richtung
ogNegative BOOL oggen in negative Richtung
e TRUE = Achse joggtin negative Richtung
ogMode MC_JOG_MODE og Modus
e 0 (mcDefault) = Geschwindigkeit 1 und 2
e 1 (mcOnlyVelocity1) = nur Geschwindigkeit 1
e 2 (mcOnlyVelocity2) = nur Geschwindigkeit 2
MR__OUTPUT
Velocityl BOOL Antrieb joggt mit Geschwindigkeit 1
Velocity?2 BOOL Antrieb joggt mit Geschwindigkeit 2
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag aktiv
e FALSE = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet
CommandAborted BOOL Verfahrauftrag wurde wahrend der Bearbeitung durch einen
anderen Auftrag abgebrochen
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE = Storung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stérung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.23

MC_RecordTable_Festo

Dieser Funktionsblock startet einen im Motorcontroller parametrierten Verfahrsatz. Es handelt sich hierbei um den

RecordTableMode.

Axis

Bxecute
ContinuousUpdate
RecordNumber
BufferMode

MC_RecordTable_Festo

ActualRecordMumber|

Active
CommandAborted

ErrarID
ErrarString

Dang|

Busy

Errar

Abbildung 33: MC_RecordTableMode_Festo

VAR_IN_OUT
|Axis |AXIS_REF_FESTO |Referenzstruktur zur Achse
LA&INPUT
Execute BOOL Verfahrsatz starten
e FALSE --» True = Verfahrsatz starten
ContinuousUpdate BOOL Kontinuierliche Bewegungsaktualisierung
e Wenn ,ContinuousUpdate” bei steigender Flanke
von ,,Execute® TRUE ist, wird bei Anderung der
Eingangsparameter unmittelbar ein neuer
Bewegungsauftrag gestartet
RecordNumber DINT Nummer des zu startenden Verfahrsatz
BufferMode MC_BUFFER_MODE  |Definiert die chronische Abfolge des Bausteins
(siehe Kapitel 6 — BufferMode)
&A&OUTPUT
Done BOOL Verfahrsatz erfolgreich ausgefiihrt
ActualRecordNumber  DINT Aktive Verfahrsatznummer
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftragabschlossen oder nicht gestartet
Active BOOL Baustein besitzt Steuerhoheit tiber die Achse
e TRUE = Steuerhoheit iiber die Achse vorhanden
e FALSE =Keine Steuerhoheit liber die Achse
CommandAborted BOOL Verfahrauftrag wurde wahrend der Bearbeitung durch einen
anderen Auftrag abgebrochen
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Stérung aufgetreten
e TRUE = Stoérung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stoérung
ErrorID WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
‘ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.24 MC_ReadAxisInfo_Festo

Dieser Funktionsblock liest interne Statusinformationen der Achse aus (z: B. Status der End- und Referenzschalter).

MC_ReadAxisInfo_Festo

—Axis Valid
—{Enable Busy
—UpdateTime HomeAbsSwitch
IsHomed
IsMoving

HwLimitSwitchPos
HwLimitSwitchNeq|
SwlLimitSwitchPos
SwLimitSwitchMNeg
StrokeLimitPos
StrokeLimithNeg
CommunicationReady
PowerOn
AxisWarning

Errar

ErrorID
ErrorString

Abbildung 34: MC_ReadAxisInfo_Festo

Hinweis
9 Dieser Funktionsbaustein bewirkt eine standige SDO-Kommunikation zwischen Antrieb und PLC. Bei kontinuierlichem
Lesen belastet er den Feldbus unnotig stark. Diesen Baustein bitte nur situativ einsetzen. Informationen sind auch tiber

»Eigenschaften® (siehe Kapitel 4 — Steuerung via Methodenaufruf) abrufbar. Sie belasten den Feldbus nicht zusatzlich.

VAR_IN_OUT

Axis IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
lNLINPUT

Enable BOOL Aktueller Status der Achse lesen

e TRUE = Status kontinuierlich lesen solange TRUE
o FALSE = Lesevorgang deaktivieren

UpdateTime TIME Verzogerungszeit zwischen zwei Lesebefehlen des Status-SDOs
(Voreinstellung = T#1S = 1 Sekunde)

&AR__OUTPUT

Valid BOOL Status der Ausgdnge des Bausteins
e TRUE = Status der Ausgange sind giiltig
e FALSE = Status der Ausgdnge sind nicht giiltig

Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag aktiv
e FALSE = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet

HomeAbsSwitch BOOL Status des digitalen Referenzschalters

IsHomed BOOL Absolute Referenzposition der Achse ist bekannt (referenziert)
IsMoving BOOL Achse bewegt sich

HwLimitSwitchPos BOOL Positiver Hardware-Endschalter ist belegt
HwLimitSwitchNeg BOOL Negativer Hardware-Endschalter ist belegt
SwLimitSwitchPos BOOL Positiver Software-Endschalter ist belegt

SwLimitSwitchNeg BOOL Negativer Software-Endschalter ist belegt

StrokeLimitPos BOOL Positive Hubgrenze ist erreicht

StrokeLimitNeg BOOL Negativer Hubgrenze ist erreicht

CommunicationReady  |BOOL Netzwerk ist initialisiert und Kommunikation zur PLC besteht
PowerOn BOOL Endstufe ist bestromt

AxisWarning BOOL Warnung ist am Motorcontroller vorhanden

Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten

e TRUE = Stoérung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stérung

ErrorID WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.25 MC_DeviceService_Festo

Dieser Funktionsblock fiihrt den ausgewahlten Geratedienst des Servoantriebsregler aus.

MC_DeviceService_Festo
—Axis

—Execute

—DeviceService

Done|

Busy
Error
ErrorID
ErrorString

Abbildung 35: MC_DeviceService_Festo

VAR_IN_OUT

is |AXIS_REF_FESTO |Referenzstruktur zur Achse
VAR_INPUT
Execute BOOL Geratedienst anfordern

FALSE --» True = Gerdtedienst anfordern

DeviceService DEVICE_SERVICE

Auswahl des Geratedienst

e 0 (none) = keine Auswahl

e 1 (SaveZeroPointOffset) = Nullpunktverschiebungim Encoder speichern
e 2 (SaveParameterset) = Parametersatz speichern

e 3 (ReinitDrive) = Reinitialisierung des Antriebs

e 4 (ResetDrive) = Neustart des Antriebs

e 5 (OpenHoldingBrake) = Offnen der Haltebremse

e 6 (CloseHoldingBrake) = SchlieBen der Haltebremse

VAR_OUTPUT
Done BOOL Geratedienst erfolgreich ausgefiihrt
Busy BOOL Geratedienst wird angefordert
e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftragabschlossen oder nicht gestartet
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Storung aufgetreten
e TRUE = Stoérung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Storung
ErrorlD WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)

rrorStrin
‘E Stri g STRING

Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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3.26

MC_ForceControl_Festo

Dieser Funktionsblock startet eine Bewegung mit einem kontinuierlichen Kraft gemessen an der Getriebewelle. Die
Sollkraft wird in Prozent der Nennkraft angegeben. Die angegebene Geschwindigkeit wird nicht Giberschritten.
Hierbei handelt es sich um den Kraftbetrieb (ProfileTorqueMode).

Axis

Execute
ContinuousUpdate
Force

ForceRamp

Velocity
BufferMode
StrokeLimitation
NegativeStrokeLimit
PositiveStrokeLimit

MC_ForceControl_Festo

CommandAborted

ErrorString

InFarce
Busy
Active

Error
ErrorID

Abbildung 36: MC_ForceControl_Festo

Hinweis

Ist einer der Eingdnge ,,NegativeStrokeLimit“ bzw. ,,PositiveStrokeLimit“ zum Zeitpunkt des Bewegungsstarts = 0, wird
fiir diesen Bewegungsparameter der im Motorcontroller eingestellte Grenzwert verwendet.

VAR_IN_OUT
is IAXIS_REF_FESTO Referenzstruktur zur Achse
VAR_INPUT
Execute BOOL Kraftbetrieb starten
e  FALSE --» True = Starte Kraftbhetrieb
Force REAL Sollkraft in Prozent der Nennkraft (100 = 100 % = Nennkraft).
ContinuousUpdate BOOL Kontinuierliche Bewegungsaktualisierung
e Wenn ,ContinuousUpdate” bei steigender Flanke
von ,Execute® TRUE ist, wird bei Anderung der
Eingangsparameter unmittelbar ein neuer
Bewegungsauftrag gestartet
ForceRamp REAL Kraftrampe in Prozent der Nennkraft pro Sekunde (%/s)
Velocity REAL Maximale Geschwindigkeit (in Benutzereinheit)
BufferMode MC_BUFFER_MODE Definiert die chronische Abfolge des Bausteins
(siehe Kapitel 6 — BufferMode)
StrokeLimitation BOOL Aktivierung der Hubgrenze
TRUE = Hubgrenze ist fiir den Bewegungsauftrag aktiv
NegativeStrokeLimit  |REAL Negative Hubgrenze (in Benutzereinheit)
PositiveStrokeLimit REAL Positive Hubgrenze (in Benutzereinheit)
M&OUTPUT
InForce BOOL Zielkraft erreicht
Busy BOOL Auftrag ist noch nicht abgeschlossen
e TRUE = Auftrag gestartet aber noch nicht abgeschlossen
e FALSE = Auftrag abschlossen oder nicht gestartet
Active BOOL Baustein besitzt Steuerhoheit liber die Achse
e TRUE = Steuerhoheit tiber die Achse vorhanden
e FALSE = Keine Steuerhoheit {iber die Achse
CommandAborted BOOL Verfahrauftrag wurde wahrend der Bearbeitung durch einen
anderen Auftrag abgebrochen
Error BOOL Wahrend der Bearbeitung ist eine Stérung aufgetreten
e TRUE = Stoérung aktiv (siehe Ausgang ErrorID)
e FALSE = keine Stérung
ErrorID WORD Fehlernummer (siehe Kapitel 5 — Diagnose)
ErrorString STRING Fehlermeldung anhand der Fehlernummer
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4 Steuerung via Methodenaufruf

Zusatzlich zum zyklischen Aufruf der Funktionsbausteine, kann eine Funktion alternativ ebenfalls mittels eines Aufrufs
einer Methode ausgefiihrt werden. Im Gegensatz zur Funktionsausfiihrung durch einen Baustein muss bei einem
Methodenaufruf keinerlei Instanziierung erfolgen. Wird der Gerdtename eingetippt und am Ende ein Punkt gesetzt,
erscheinen die zur Verfiigung stehenden Methoden in einem Dropdown Fenster (blaues ,,M“). Eine Methode signalisiert
die erfolgreiche Ausfiihrung durch einen boolschen Riickgabewert. Dieser wird im selben SPS-Zyklus gesetzt, in dem die
Methode aufgerufen wird. Zusétzlich besitzt jede Methode die Ausgange (ErrorlD und ErrorString). Durch diese kénnen
eventuell auftretende Fehler ausgegeben werden (siehe Kapitel 5 — Diagnose). Es muss sichergestellt werden, dass eine
Methode nicht zyklisch, sondern nur einmalig aufgerufen wird. Weitere Informationen, wie Methoden zu verwenden
sind kénnen im Kapitel ,,Beispiel Methodenaufruf“ oder in der Online Hilfe von Codesys nachgelesen werden.
Nachfolgende Tabelle zeigt die zur Verfiigung stehenden Methoden inklusive der jeweiligen Ubergabeparameter. Eine
genaue Erlduterung der einzelnen Ubergabeparameter (Datentypen und Bedeutung) ist in der Beschreibung des
dazugehdrenden Funktionsbausteins zu finden (siehe oben).

Methode(Ubergabeparameter) Beschreibung

DisableDrive() Endstufe deaktivieren (OFF)

EnableDrive() Endstufe aktivieren (ON)

Halt() Aktiven Verfahrauftrag anhalten
(Haltrampe)

ResetHalt() IAktiven Verfahrauftrag fortsetzen

Home(Position, HomingMethod) Referenzfahrt starten

Jog(JogPositive, JogNegative, JogMode) Bewegung im ProfileJogMode
starten (Joggen)

MoveAbsolute(Position, Velocity, Acceleration, Deceleration, Jerk, BufferMode) Absolute Positionierung starten

MoveAdditive (Distance, Velocity, Acceleration, Deceleration, Jerk, BufferMode) Positionierung relativ zur aktuellen
Zielposition starten

MoveRelative(Distance, Velocity, Acceleration, Deceleration, Jerk, BufferMode) Positionierung relativ zur aktuellen
Position starten

MoveVelocity(Velocity, Acceleration, Deceleration, Jerk, BufferMode) Bewegung mit konstanter

Geschwindigkeit starten
(ProfileVelocityMode)

RecordTable(RecordNumber, BufferMode) Parametrierter Verfahrsatz starten

Reset() Fehler des Motorcontrollers
zuriicksetzen

Stop() Aktiven Verfahrauftrag stoppen
(Stopprampe)

ResetStop() Zustandsiibergang von ,,Stopping“

in ,,Standstill“ (Deaktivierung des
Stoppbefehls)

TorqueControl(7orque, TorqueRamp, Velocity, BufferMode) Bewegung mit konstanter Kraft
starten (ProfileTorqueMode)
SaveZeroPointOffset() Nullpunktverschiebung im Encoder
speichern
SaveParameterset() Parametersatz sichern
ReinitDrive() Reinitialisierung des Antriebs
ResetDrive() Reset des Antriebs anfordern
OpenHoldingBrake() Haltebremse 6ffnen
CloseHoldingBrake 0 Haltebremse schlieen

PtP_Package_Festo
40




Bei den oben beschriebenen Bausteinen wird eine erfolgreich durchgefiihrte Aktion meist mit der Ausgangsvariablen
,Done* signalisiert. Im Gegensatz dazu bedeutet der Riickgabewert einer Methode nur, dass die sie erfolgreich
gestartet werden konnte. Eine Bewegungsiiberwachung, wie zum Beispiel ,,Ziel erreicht®, muss im Anwenderprogramm
erfolgen. Hierzu stehen dem Anwender Eigenschaften zur Verfligung. Diese sind ebenfalls im Dropdown Fenster zu
erkennen, wenn der Gerdtenamen mit einem anschlieenden Punkt eingetippt wird (rotes ,,E“). Eigenschaften werden
vor jedem Aufruf aktualisiert. Weitere allgemeine Informationen zu Eigenschaften sind in der Online Hilfe von Codesys
zu finden. Wie eine Eigenschaft verwendet werden kann, wird im Kapitel Beispiel Methodenaufruf gezeigt. Nachfolgende
Tabelle zeigt die fiir Motorcontroller von Festo zur Verfligung stehenden Eigenschaften.

Eigenschaft Datentyp Beschreibung

ActualPosition REAL IAktuelle Position der Achse (in Benutzereinheiten)

ActualTorque REAL Aktuelle Moment der Achse an der Welle (in Nm)

ActualVelocity REAL Aktuelle Geschwindigkeit der Achse (in Benutzereinheiten)
HomingValid BOOL Achse ist referenziert

TargetReached BOOL Aktueller Verfahrauftrag erfolgreich abgeschlossen oder kein Auftrag aktiv
IAxisError BOOL Fehler ist im Motorcontroller aufgetreten

IAxisErrorlD WORD Fehlernummer

IAxisErrorString STRING Fehlerbeschreibung anhand der Fehlernummer

DeviceControl DEVICE_CONTROL |instanz welche Steuerhoheit besitzt (Feldbus oder Parametriersoftware)
Enabled BOOL Endstufe ist bestromt (ON)

SDOslnitialized BOOL Antrieb wurde erfolgreich initialisiert

SlaveConnectorFlags DWORD Verbindungsparameter des EtherCAT Slaves

AxisWarning BOOL Warnung ist am Motorcontroller vorhanden

AxislsMoving BOOL Achse bewegt sich

SetpointAcknowledge BOOL Quittierung des Bewegungsauftrags vom Servoantriebsregler
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5 Diagnose

Es wird prinzipiell in drei verschiedenen Fehlerkategorien unterschieden: Initialisierungsfehler, Fehler des
Servoantriebsregler und Bausteinfehler. Zu unterscheiden ist dies am Prefix in der Ausgangsvariable ,,ErrorString* eines
Funktionsblocks:
- Prefix ,Init:* (ErrorID < 10) =Fehler bei der Initialisierung des EtherCAT Slaves oder der Bibliothek (Diagnose ist
in nachfolgender Tabelle aufgelistet.)
Prefix ,,Axis:* (ErrorlD »10 und < 1000) = Fehler des Controllers. (Diagnose und Stérungsbeseitigung miissen
im jeweiligen Gerdtehandbuch nachgeschlagen werden.)
Prefix ,,FB:*“ (ErrorID » 1000) = Bausteinfehler (Diagnose und Stérungsbeseitigung sind in nachfolgender
Tabelle aufgelistet.)

ID (dez) ID (hex) Beschreibung

Allgemeine Fehler
0 0x00 Kein Fehler

Initialisierungsfehler
1 0x1 Fehler in der Profilbibliothek (z. B. CiA402) — ein oder mehrere PDO Pointer konnten nicht
dereferenziert werden

2 0x2 Fehler in der Geratebibliothek (z. B. CMMT-AS) — der richtige EtherCAT Master wurde
nicht gefunden

3 0x3 Fehler in der Geratebibliothek (z. B. CMMT-AS) — der richtige EtherCAT Slave wurde nicht
gefunden

4 0x4 Fehler in der Feldbusbibliothek (z. B. EtherCAT) — Lesefehler der SDO Liste des EtherCAT
Slaves

5 0x5 Fehler in der Feldbusbibliothek (z. B. EtherCAT) — Lesefehler der Lange der SDO Liste des

EtherCAT Slaves (nur bei Beckhoff PLCs)

6 0x6 Feldbusfehler — EtherCAT Slave ist nicht im Status “operational”
7 0x7 Feldbusfehler - Kommunikationsdaten des EtherCAT Slaves sind nicht giiltig
3 0x8 Eingang ,,EC_PDActive* des Achsbausteins nicht aktiv (Systemvariable ,,_EC_PDActive*)

Fehler EtherCAT Bibliothek
1001 0x03E9 ServiceDatenObjekt (SDO) Befehl ist fehlgeschlagen
Fehler bei Schreibzugriff: Priifen ob ServiceDatenObjekt (SDO) schreibbar ist

1002 Ox03EA Anderer Fehler der EtherCAT Bibliothek
1003 0x03EB Datentiberlauf in EtherCAT Bibliothek
1004 0Xx03EC Zeitliberschreitung in EtherCAT Bibliothek

Gerdtestatus des Antriebs priifen
Kommunikation zwischen PLC und Antrieb priifen
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Fehler in der Kommunikation zwischen PLC und Antrieb

1050 0x041A Kommunikationsfehler zwischen PLC und Antrieb — Kommunikation ist nicht aktiv
Zustand des Masters und des Slaves priifen
1051 0x041B Kommunikationsfehler zwischen PLC und Antrieb — Busfehler
Priifen ob Verbindungsleitung gesteckt ist
1052 0x041C Kommunikationsfehler zwischen PLC und Antrieb — Allgemeiner Fehler
1053 0x041D Kommunikationsfehler zwischen PLC und Antrieb — Erweiterter Fehler
1054 0x041E Kommunikationsfehler zwischen PLC und Antrieb — Antrieb befindet sich nicht im
Kommunikationsstatus ,,Operational*
Fehler der PtP Bibliothek
1100 0x044C Achse befindet sich fiir die angeforderte Bewegung im falschen Zustand
Uberpriifen Sie den aktuellen Achszustand mit Hilfe der Variablen ,,AxisState*
Um die Endstufe freizugeben sollte sich Achse im Zustand 1 (Disabled) befinden
Fiir Bewegungen sollte sich die Achse im Zustand 2 (Standstill) befinden
1101 0x044D Achse hat einen Fehler
Fehlerursache beseitigen und mit Hilfe des Bausteins ,,MC_Reset_Festo* quittieren
1102 O0X044E Zeitiiberschreitung
- Angeforderte Funktion konnte nicht in der vorgegebenen Zeit umgesetzt werden
Timeout bei “MC_Power_Festo“ = Priifen ob Reinitialisierung des Antriebs
notwendig ist bzw. priifen des Achszustands
Timeout bei ,,MC_Reset_Festo“ = Achsfehler konnte nicht quittiert werden
1103 0x044F EtherCAT Slave hat keine Verbindung zum Master
Priifung der Kommunikationsverbindung
1104 0x0450 PLC (Feldbus) hat keine Steuerhoheit
Priifen ob Parametriertool Steuerhoheit besitzt
Kommunikationsverbindung und Status des Antriebs priifen
1105 0x0451 Initialisierungsfehler der Bibliothek
1106 0x0452 Angeforderte Aktion wird nicht unterstiitzt
Funktion wird vom Gerat nicht unterstiitzt
Bibliotheksreferenzierung fehlerhaft
1107 0x0453 Aktion kann nicht ausgefiihrt werden, da falsche Startbedingungen vorherrschen
1108 0x0454 Angeforderte Referenzfahrtmethode wird nicht unterstiitzt
Antrieb unterstiitzt die angewahlte Referenzfahrtmethode nicht
1109 0x0455 Endstufe ist nicht mehr bestromt
Angeforderte Funktion konnte nicht ausgefiihrt werden oder wurde unterbrochen,
da Antrieb nicht mehr bestromt ist
1110 0x0456 Fehler wahrend der Referenzfahrt ist aufgetreten / Referenzfahrt wurde abgebrochen
Diagnosemeldung des Antriebs {iberpriifen
1111 0x0457 Fehler wahrend des Loschvorgangs eines Bewegungsjobs
Aktiver Bewegungsauftrag oder Bewegungsauftrag in der Warteschlange konnte
nicht geldscht werden
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1112

0x0458

Ein zusatzlicher ,MC_Halt_Festo“ Funktionsblock hat Steuerhoheit tibernommen
Es greifen mindestens zwei unterschiedliche Instanzen des ,,MC_Halt_Festo*
gleichzeitig auf den Antrieb zu

1113

0x0459

Zu viele Bewegungsauftrage gleichzeitig aktiv
Es wurden zu viele gepufferte Bewegungsauftrage eingelastet

1114

0x045A

Es wurde kein Gerdtedienst ausgewahlt
Vorhandener Geratedienst muss ausgewdahlt werden (siehe Kapitel 3. 25 -
MC_DeviceService_Festo)

1115

0x045B

Unbekannter Geradtedienst wurde ausgewahlt
Vorhandener Geratedienst muss ausgewdahlt werden (siehe Kapitel 3. 25 —
MC_DeviceService_Festo)

1116

0x045C

Keine Steuerhoheit liber die Bremse moglich
Antrieb ist bestromt, daher keine Steuerhoheit iber die Bremse durch PLC
Programm vorhanden

1117

0x045D

Fehler konnte nicht quittiert werden
Fehler konnte nicht quittiert werden, bitte Fehlerursache beseitigen

Fehler Parameterzugriff (SDO-Zugriff)

1120 0x0460 Dynamikwerte fiir eine Bewegung konnten nicht geschrieben
Beschleunigung (Objekt 0x6083), Verzdgerung (Objekt 0x6084) oder Ruck (Objekt
0x60A4) konnte nicht geschrieben werden
1121 0x0461 Beschleunigung (Objekt 0x6083) konnte nicht geschrieben werden
1122 0x0462 Verzégerung (Objekt 0x6084) konnte nicht geschrieben werden
1123 0x0463 Ruck (Objekt 0x60A4) konnte nicht geschrieben werden
1124 0x0464 Optionscode fiir Positionierung (Objekt 0x60F2) konnte nicht geschrieben werden
1125 0x0465 Kraftrampe im Kraftbetrieb (Objekt 0x6087) konnte nicht geschrieben werden
1126 0x0466 Geschwindigkeitsgrenze im Kraftbetrieb (Objekt 0x2060) konnte nicht geschrieben werden
1127 0x0467 Ungiiltige Parameternummer
Parameternummer 0 kann nicht gelesen/geschrieben werden
1128 0x0468 Fehler wahrend Lesezugriff auf die ,,Referenzfahrtmethode* (Objekt 0x6098)
1129 0x0469 Fehler wihrend Schreibzugriff auf die ,,Referenzfahrtmethode® (Objekt 0x6098)
1130 0X046A Fehler wahrend Lesezugriff auf den ,,Referenz-Offset“ (Objekt 0x607C)
1131 0x046B Fehler wahrend Schreibzugriff auf den ,,Referenz-Offset* (Objekt 0x607C)
1132 0x046C Fehler wahrend Schreibzugriff auf die "Aktivierung der Hubgrenze“ (Objekt 0x216F.15)
1133 0x046D Fehler wahrend Schreibzugriff auf die "Negative Hubgrenze" (Objekt 0x216F.11)
1134 0x046E Fehler wahrend Schreibzugriff auf die "Positive Hubgrenze" (Objekt 0x216F.10)
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Fehler interner Parameterhandler

1200 0x04B0 Interne Warteschlange fiir SDO Befehle ist voll
Es wurden zu viele Lese-/Schreibbefehle angefordert
1201 0x04B1 Datentyp des SDOs nicht identifizierbar
Antrieb konnte keinen Datentyp zuriickmelden/finden
1202 0x04B2 Angeforderte Parameternummer nicht vorhanden
Angeforderter Parameternummer befindet sich nicht Objektverzeichnis des Antriebs
1203 0x04B3 Angeforderter Subindex nicht vorhanden
Angeforderter Subindex befindet sich nicht Objektverzeichnis des Antriebs
(angeforderter Subindex ist zu hoch)
1204 0x04B4 Fehler beim identifizieren des SDOs
Datentyp konnte vom Antrieb nicht identifiziert werden (einfach)
1205 0x04B5 Angeforderter Subindex nicht vorhanden
Angeforderter Subindex befindet sich nicht Objektverzeichnis des Antriebs
(angeforderter Subindex existiert nicht)
1206 0x04B6 Fehler beim identifizieren des SDOs
Datentyp konnte vom Antrieb nicht identifiziert werden (erweitert)
1207 0x04B7 Datentyp des SDOs nicht identifizierbar
Unbekannter Datentyp wurde vom Antrieb zuriickgemeldet
1208 0x04B8 Datentyp des Parameters ist kein ,,STRING*
Beim zuriickgemeldeten Datentyp handelt es sich nicht um ein ,,STRING*
Fehler im Satzbetrieb
1300 0x0514 N&chste Verfahrsatznummer konnte nicht geschrieben werden (Objekt 0x216F.20)
Fehler beim Lesen der Parameterdatei
1400 0x0578 Fehler beim Offnen der Parameterdatei
1401 0x0579 Fehler beim Lesen der Parameterdatei
1402 0x057A Gelesener Parameterdateieintrag ist ungiiltig (SDO Beschreibung ungiiltig)
1403 0x057B Gelesener Parameterdateieintrag ist ungiiltig (Parameternummer = 0)
1404 0x057C Gelesener Parameterdateieintrag ist ungiiltig (unbekannter Datentyp)
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Hardware Fehler

2048

0x0800

Fehlerbeschreibung wird momentan ausgelesen. Es existiert ein Fehler im Gerét, die
dazugehdrige Fehlerursache wird momentan ausgelesen.

Anmerkung:

Es handelt sich um ein azyklisches Servicedatenobjekt (SDO-Befehl). Die Abarbeitung ist
typischerweise ldanger als bei den zyklischen Prozessdaten (PDOs) und kann bis zu 300 ms
in Anspruch nehmen. Zum Zeitpunkt zu diesem der Fehler auftrat (Fault-Bit im Statuswort)
ist die Fehlerursache noch nicht bekannt und muss ausgelesen werden.

2069

0x0815

Allgemeiner Fehler — Antrieb ist nicht bereit
Der Antrieb hat einen Fehler, es existiert jedoch keine ,,Emergency Message*
Fehlerursache beseitigen und Fehler quittieren

Anmerkung:

Bei der ,Emergency Message* handelt es sich um ein azyklisches Servicedatenobjekt
(SDO-Befehl). Die Abarbeitung ist typischerweise langer als bei den zyklischen
Prozessdaten (PDOs) und kann bis zu 300 ms in Anspruch nehmen. Eventuell war zum
Zeitpunkt zu diesem der Fehler auftrat (Fault-Bit im Statuswort) noch keine dazugehérige
,Emergency Message* vorhanden. Lesen Sie die aktuelle ErrorID und den ErrorString
nochmals iiber den Baustein ,,MC_ReadAxisError_Festo* aus. Gibt auch dieser Baustein

den gleichen Fehler aus, existiert keine ,,Emergency Message“.
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6

BufferMode

Einige Bausteine haben die Eingangsvariable ,,BufferMode“. Mit dieser Variablen kann ausgewahlt werden, ob ein
Baustein entweder gepuffert oder nicht gepuffert gestartet wird. Im nicht gepufferten Modus wird der Baustein
unmittelbar gestartet. Ist ein anderer Baustein aktiv, wieder dieser abgebrochen. StandardméBig wird jeder Baustein im
nicht gepufferten Modus ausgefiihrt. Im gepufferten Modus unterbricht der gestartete Baustein einen eventuell aktiven
Baustein nicht, er wartet bis dieser abgeschlossen wurde und startet anschliefend. Mit dieser Option kann
beispielweise eine Bewegung an eine aktive Bewegung angehdngt werden. Folgende Modis wurden umgesetzt:

Wert MC_BUFFER_MODE Beschreibung
0 mcAborting Baustein wird unmittelbar gestartet (Standardeinstellung)
1 mcBuffered Baustein wird gestartet nachdem aktuelle Bewegung beendet wurde
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7 Direction

Der Modulobetrieb vereinfacht die Realisierung getakteter Endlos-Bewegungen, z. B. den Betrieb von Rundschalttischen
und Forderbandern. Der Modulobereich wird durch einen Minimalwert und einen Maximalwert beschrieben. Falls ein
Sollwert vorgegeben wird, der auBBerhalb des definierten Modulobereichs liegt, wird nur der Restweg verfahren, der sich
aus der Modulodivision ergibt. Zur Aktivierung liber das Antriebsprofil miissen folgende Parameter geschrieben werden
(beide ungleich 0):

—  Oberer Grenzwert Modulo

— Unterer Grenzwert Modulo

Zur Deaktivierung des Modulobetriebs tiber das Antriebsprofil miissen beide Parameter mit dem Wert O beschrieben
werden. Bei aktivem Modulobetrieb kann zwischen dem Profil "Position Mode PP" und dem Profil "Velocity Mode PV"
gewechselt werden, ohne dass der Modulobetrieb deaktiviert wird. Ist im Antrieb der Modulobetrieb aktiviert, kann die
Richtung der Positionierung {iber den Eingang ,,Direction“ vorgegeben werden. Dieser ist vom Typ ,,MC_DIRECTION* und
kann alle Werte der nachfolgenden Tabelle annehmen. Der Eingang ist in den Funktionsbausteinen
»MC_MoveAbsolute_Festo“, ,,MC_MoveRelative_Festo* und ,,MC_MoveAdditive_Festo“ verfiighar.

Hinweis
Eine genauere Beschreibung des Modulobetriebs kann im jeweiligen Geratehandbuch nachgelesen werden.

Wert MCiDIRECTION Beschreibung

0 mcNormal Antrieb positioniert wie bei einer linearen Achse iiblich. Achse fahrt nicht
tiber den Grenzen der parametrierten Achse. (Standardeinstellung)

64 mcNegativeDirection Antrieb positioniert mit Fahrt in negativer Richtung

128 mcPositiveDirection Antrieb positioniert mit Fahrt in positiver Richtung

192 mcShortestWay Der Antrieb fahrt den kiirzesten Weg auf die Zielposition, die sich aus der
Modulodivision ergibt. Die Modulogrenzen werden nicht ber[jcksichtigt
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8 Visualisierung der Funktionsblocke

Fiir jeden Funktionsbaustein steht ein Visualisierungselement zur Verfligung. Dieses soll hauptséachlich die

Erstinbetriebnahme des Motorcontrollers unterstiitzen. Das Visualisierungselement muss mit der jeweiligen zyklisch
aufgerufenen Bausteininstanz verkniipft werden. Nachfolgendes Bild zeigt dies beispielhaft am ,,MC_Power_Festo*.

% PiP_Lib_Beispielprojekt.praject - CODESYS the IEC 61131-3 programming system provided by Festo v == — A
Flle Edit Mew Project Buld Online Debug Tools Window Help
BEEE & b B X [ ab| 6% %% B = s
Devices * 3 X PLC_PRG x
=3 PP _Lib Beispiefrojekt 1 PROGRAM FLC_FRG
= Device (CPX-E-CEC-M1-PN) 2
=B PLC Logic = 3 LR
= -‘j Application 4 : MC Power Festo;
m Library Manager s ENDE
PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
=-g8 MainTask
5] EtherCAT Master Ethe
H] PLC_PRG
& Trace =
Visualisierungsmanager B Power CMMT (Rxis:=CMMT 23);
@ Statemachine
& visuFBs
é‘ SPS_Diagnose (PLC-Diagnosis)
= [z cPx_E_system (CPX_E_System)
0 Ee_cec_mi1_pn (E-cECM1-PN) .
Devicename
=[] EtherCAT Master (EtherCAT Master) (Device inst _
] CMMT_AS [CMMT-AS (paint to point] \Uevice instance)
% PROFINET Device (PROFINET Device) FB instance
% SoftMotion General Axis Paol
Abbildung 37: Zyklischer Bausteinaufruf
% PtP_Lib_Beispielprojekt.project - CODESYS the IEC 61131-3 programming system provided by Festo . - - . B E— o o]
File Edit View Project \Visuslization Build Online Debug Tools Window Help
B E & Rl T | o8 p
H@
Devices > 3 x &) VisuFBs x ~ | I
= 3] PEP_Lib_Beispielprojekt = B = p 7 Filter ~ | ¥4 sortby + %lsartorder = [¥] Expert
=-El Device (CPX-E-CECM1-PN) MC_Power_Festo k
= e Property Value
=B PLC Logic Instance: %s
€3 Application Tr=TE Element name GenElemInst_1
A lﬁ?tb " Control isplay Type of element Frame
IDrary Manager -
PLC_PRG (FRG) Enable Status ;:'\:ppm: - O
= {# Task Configuration valid 3 U_A amne U_ ame
= & MainTask o & Scaling type Anisotropic
w@ EtherCAT_Master Ethe Deactvate the backgrow... o
- ‘ = References m
Errar
aq " @ PLEPRG = Festo_PtP_BaseMC ...
v Trace Error ID 0x%6x L4
Visusliserungsmanager | FB_Instance |PLC_PRG.Power_comT |
Statemach %5 = Position
maching o = X a
@ VisuFBs v s
é’ SPS_Diagnose (PLC-Diagnosis)
- W
=z cPy_E_system (CPX_E_System) :'d‘:t ig
0 £ cec_mi pn (E-cECM1PN) . Ceﬂt;g
= [f EtherCAT Master (EtherCAT Master) S e
B cMMT_AS (CMMT-AS (point to paint] ol Elementframecolour
H¥ PROFINET Device (PROFINET Device) oer
"% SoftMotion General Axis Pool Alarm color Il Alarmframecolour
+ Element look

Abbildung 38: Verkniipfung eines Visualisierungselements
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9 Anwendungsbeispiele
Wie bereits beschrieben, bestehen zwei Méglichkeiten der Funktionsausfiihrung im Anwenderprogramm. Nachfolgend
wird in beiden Varianten beispielhaft gezeigt, wie eine Antriebsfreigabe mit einer anschlieSenden relativen Bewegung

um 100 mm aussehen konnte. Der Antrieb muss dafiir referenziert sein.

9.1 Beispiel Funktionsbausteine

W Festo PtP_CMMT-AS_FbCall.project - CODESYS the IEC 61131-3 programming system provided by Festo

Fle Edt View Project Buld Onine Debug Tooks Window Help

e E &« i % i | &5 »
Devices ~ 1 x PLC_PRG X =4
=) Festa_pen_ cimiT-aS Focal = 1 PROGRAM PLC_PRG b
=-El Device (CPX-E-CEC-M1-PN) H o
=-B PLE Logic = 3 VR
= £ Application N Step
i) Library Manager : Enable
PLCPRE (PRE) s rorigEnable =
& @ resh Conigra tonTimeout
sk Configuratien StartTimeoutTimer
= 2 MainTask
&) EtherCAT Master EtherCAT Task b Power
& PLc_PRG fo_MoveRel
& SPs_Diagnose (PLC-Diagnosis) 1z END_VAR 100% | ~
+ [z cpx_E_system (cPY_E_System) ==
/ ks
(il EtherCAT Master (EtherCAT Master) ririgEnable

EH CMMT_AS (CMMT-AS (point to point))
PROFINET_Device (PROFINET Device)
"3 SoftMotion General Axis Pool

tonTimeout (I
£b_Power (Axis:=
£b_MoveRel (Axi.

tartTimeoutTimer, BT:
CMMT_2S)

P

@

) e

= & IF tonTimeout.Q THEN
3 Step =
10 END_IF

Step
END_IF

/7 st
CASE Step OF

state

Power.Enable
b MoveRel.Execute
StartTimecucTimer

IF rurigEnable.Q THEN
Step
END_IF

e drive

Fower.Enable

IF fb_Power.Error THEN

3 Step i
= ELSIF f&_Power.Status AND fb_Fower.Valid THEN
EH Step : ;
ES END_IF
.
= kL

.Distance
Velocity
.Acceleration

.Deceleration
.Jerk
.BufferMode

b MoveRel.Execute

IF fb_MoveRel.Error THEN
Step :
ELSIF £k MoveRel.Busy THEN
Step =
END_TF

StartTimecutTimer

IF fb_MoveRel.Error THEN

StarcTimeoutTimer
Step :
= ELSIF fb MoveRel.Done THE
61 StarcTimeoutTimer
&2 Step
62 END_TF

diszble d

Power.Enable
& StartTimecutTimer

IF fb_Power.Error THEN

StartTimeoutTimer
7 Step

= 7z ELSIF NOT £b_Fower.Status THEN
73 StartTimeoutTimer
74 Step
7 END_IF

Abbildung 39: Beispiel Bausteinaufruf
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9.2 Beispiel Methodenaufruf

File Edit View Project Build Online Debug Tools Window Help

BEE & o - & BX (MMM N9 e [ Application [Device: PLC Logic] = ©f © =3
‘) Festo_PtP_CMMT-AS_Methodcal 1 PROGRAM PLC_FRG
Device (CPX-E-CEC-M1-PN) 2
=-E1 PLC Logic 8B 3 v -
= o Application 4_1 Step : UINT: /./.
5 ErrorStep : UINT; // step in which error o ured
D Lorary Manager € ErrorId : WORD; /7 error id of called method
|P‘-C—PRE(PRG) 7 ErrorString : STRING: // error description of called method
= @ Task Configuration 3
-@ MainTask {IEC-Tasks) 5 Enable : BOOL; // variable to start statemachins
@ EtherCAT_Master EtherCAT_Task 10 rtrigEnable : R_TRIG; // trigger to rising edge of "Enable™
@ PLC_PRG 11 tonTimeout : TON: // timer for timeout supervision
& £PS_Diagnose (PLC-Diagnosis) 1z StartTimecutTimer  : BOOL; // variable to start timeout supsrvision
E: CPY_E_System (CPY_E_System) 13 NumOfRelMovements : UINT := 37 /./. number of movements
14 HumOfMovementsDone : UINT; // number of actual performed movements
: ﬂi EtherCAT_Master (EtherCAT Master) [ [———
: CMMT_AS {CMMT-AS (paint to point)) -
- PROFINET_Device (PROFINET Device) /¢ cyclic call of function blocks
-8 SoftMotion General Axis Pool

1
2 rtrigEnable (CLE:=Enable) ;

3 tonTimecut (IN:=StartTimeoutTimer, PT:=T#153);
4

E // timeout supervision
8 € IF tonTimeout.Q THEN

ErrorStep Stepr
EEl Step
s END_IF

11 // reset statema
=] 12 IF NOT Enable THEN

13 Step =07
14 END IF
15 -
1€ // statemachine
17 CASE Step OF
g 1z
=] 1s 0: // init state
20 StartTimeoutTimer
21 HumOfMovementsDone
22 ErrorStep
23 ErrorID
24 ErrorString =177
25
2€ Step = 107
=] s 10: // wait for tigger event
=] 25 IF rtrigEnable.C THEN
30 Step == 207
31 END IF
3z -
=] 33 20: // reset drive i1f axis error 15 active
=] 34 IF CMMT_AS.RxisError THEN
=] 35 IF CMMT_AS.Reset(ErrorID=»ErrorlD, ErrorString=>ErrorString)THEN
3€ Step = 307
=] 37 ELSE
33 ErrorStep 1= Stepr
35 Step == BEE;
40 END_IF
g 4 ELSE
42 Step 1= 407
43 END IF
44 N
B 45 30: 4/ ck 1f error could be ressted
4€ StartTimeoutTimer i= TRUE;
47
=] 43 IF NOT CMMT_AS.RxisErrcr THEN
435 StartTimeoutTimer  := FALSE;
) Step = 407
51 END IF
52 -
=] 3 403 // enable drive
=] 54 IF CMMT_AS.EnableDrive (ErrorID=>ErrorID, ErrorString=>Error5tring) THEN
}1 Step H
=] S5€ ELSE
57 ErrorStep
58 Step
55 END IF
€0 -
=] €l 50: // check if drive is enabled
€2 StartTimeoutTimer := TRUE;
€3

Abbildung 40: Beispiel Methodenaufruf Teil 1
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=] €4 IF CMMT_AS.Enabled AND NOT CMMT_A5.HomingValid THEN

€5 StartTimecutTimer := FRLSE;
EE Step 1= &0;
=] €7 ELSIF CMMT_RAS5.Enabled AND CMMT_AS.HomingValid THEN
€2 StartTimecutTimer := FRLSE;
€3 Step 1= 207
70 END_IF
B €0z // start homing &as configured in Festo Automation Suite
=] IF CMMT AS.Home (O, 0, ErrorID=>ErrorID, ErrorString=>ErrorString) THEN
Step = T0;
=] ELSE
ErrorStep i= Step;
77 Step = 8887
78 END_IF
B =0 EHY ¢ if homing is valid
81 StartTimeoutTimer := TRUE;
a2
=] a3 IF CMMI_AS.HomingValid THEN
24 StartTimecutTimer := FRLSE;
a5 Step = 207
€ END IF
a7 -
=] 23 20: // start relative movemsn
83 /4 distance = 10 mm, 1o leration = 10000 mm/5°, deceleration = 1000 mm/s5°, jerk = 10000 mm/s®, buffer mode = aborting
=] S0 IF CMMT AS.MoveRelatiwve (10, a lood, 1oood, 0, 0, ErrorID=>ErrorID, ErrorString=>ErrorString) THEN
a1 Step = 807
B 32 EL3E
53 ErrorStep := Step;
54 Step 1= 2887
55 END_IF
Je
B 5 : // wait until start of movement is scknowledged from drive
53 StartTimeoutTimer := TRUE;
23
B 1loo IF CMMT_RS.SetpointAcknowledge AND NOT CMMT_AS.TargetReached THEN
101 NumOfMovementsDone := NumOfMovementsDone + 1;
102 StartTimecutTimer := FRLSE;
103 Step := 1007
104 END IF
108 -
B 1o0¢ 100: // wait until movement 15 finished
107 StartTimeoutTimer := TRUE;
108
H 1los IF CMMI_AS.TargetReached THEN
StartTimecutTimer := FRLSE;
Step := 1107
END_IF
=] 110: s/ check number of movements
=] IF HumOfMovementsDone >= NumDfRelMovements THEN
Step = 1207
B EL3E
Step r= 20y
END_IF
=] 120: // disable drive
B IF CMMT_AS.DisableDrive (ErrorID=>ErrorID, ErrorString=>ErrcrString) THEN
Step ;= 130;
=] ELSE
ErrorStep 1= Step;
Step := 8887
END IF
=] 130: // wait until drive is disabled
StartTimeoutTimer := TRUE;
B IF NOT CMMT_RS5.Enabled THEN
StartTimeoutTimer := FRLSE;
Step := 9949;
END_IF
=] timeout
H error handling has be implemented
=] '/ error state
H /4 error handling has to be Implemented
B 9499 / movements done successfully
END_CASE

Abbildung 4136: Beispiel Methodenaufruf Teil 2
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