Application Note
FESTO

Festo Synchronized Drive Control

Die FestoSynchronizedDriveControl_library stellt Funktions- FestoSynDrCon
blocke sowie Methoden zur Verfiigung, die eine synchronisierte
Bewegung von 2 oder mehr Achsen ermdglichen.
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Gewdhrleistung und Haftung

Die Bibliothek ist unverbindlich und erhebt keinen Anspruch auf
Vollstandigkeit und Richtigkeit hinsichtlich Konfiguration und Ausstattung sowie jeglicher Eventualitaten.
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Festo SE & Co. KG behalt sich das Recht vor, dieses Dokument vollstandig oder teilweise zu @ndern. Alle Marken-
und Produktnamen sind Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen der jeweiligen Titelhalter.

Rechtliche Hinweise

Hardware, Software, Betriebssysteme und Treiber diirfen nur fiir die beschriebenen Einsatzfdlle und nur in Ver-
bindung 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. un-
zureichenden Informationen oder aufgrund fehlender Informationen in diesen Unterlagen entstehen.

Defekte, die durch unsachgemafie Behandlung von Gerdten und Baugruppen entstehen, sind von der Gewahr-
leistung ausgeschlossen.

Sicherheitsrelevante Funktionen, im Sinne von Personen- und Maschinenschutz, diirffen mit Angaben und Infor-
mationen aus diesem Dokument nicht realisiert werden.

Fiir Folgeschaden, die durch einen Ausfall oder eine Funktionsstérung entstehen, wird dann jede Haftung abge-
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rung gerne zukommen lassen.

Alle in diesem Dokument angegebenen Daten sind keine zugesicherten Eigenschaften, insbesondere nicht fiir
Funktionalitat, Zustand oder Qualitdt im rechtlichen Sinn.

Die Informationen dieses Dokuments gelten nur als einfache Hinweise fiir die Umsetzung einer ganz bestimm-
ten, 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 zu finden.

Der Benutzer dieses Dokuments (Funktion und Anwendung) muss selbst sicherstellen, dass jede Funktion die
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Verwendete Bauteile/Software

1 Verwendete Bauteile/Software
Typ/Name Version Software/Firm- | Herstellungsdatum
ware
CODESYS V3 Version 3.5 SP10
Version 3.5 SP12
CPX-E-CEC-M1-PN Version 3.5.12.0
CPX-E-CEC-M1-EP Version 3.5.10.0
FestoSynchronizedDriveControl_Vé6.library
SoftMotion Version 4.5.0.0
Tabelle 1.1: Verwendete Bauteile/Software
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Anwendungsbereich

2 Anwendungsbereich

In vielen Anwendungen ist es notwendig, zwei oder mehr Achsen miteinander zu synchronisieren. Typi-
sche Zielapplikationen sind rotative Anwendungen mit elektrischen Antrieben

Diese Bibliothek mit den Funktion Bausteine und den gelieferten Beispielprojekt kann fur Applikationen
genutzt und kundenspezifisch erweitert werden, sowie in eigene Anwendung integriert werden. Es handelt
sich um eine Vorlage in der Art eines Beispielprojekts. Basis fur diese Funktionalitét sind Festo Steuerung
und Komponenten notwendig (Siehe Kapitel 1)

Mit der hier beschriebene Bibliothek kdnnen Achsen aneinander gekoppelt werden. Eine Master-Achse
wird dann aktiv verfahren und ein oder mehrere gekoppelte Slave-Achsen werden synchron mitpositio-
niert.

FB_AXIS_CONTROL dient zum einfachen und zentralen Ansteuern der Achsen (Positionieren, Referen-
zieren,...)

Die einfachste Kopplungsart ist die Linearkopplung mit einem festen Ubersetzungsverhéltnis
(FB_GEARING)

FB_CAMMING bietet die Mdglichkeit, eine Slave-Achse Uber eine Tabelle an eine Master-Achse zu kop-
peln (Allgemeine Hinweise

Warnung
Jede Funktionsbaustein beinhaltet eine eigene Visualisierung mit Steuerhoheit.

Die Steuerhoheit kann zwischen Visualisierung und SPS umgeschaltet werden, um wider-
spriichliche Steuersignale zu vermeiden.

Es obliegt der Verantwortung des Anwenders diese Funktion in den Code zu

implementieren.
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3 Konfiguration

3.1 Bibliothek einbinden

1. Tools auswdhlen.

%" CODESYS the IEC 61131-3 programming system provided by Festo

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstellen Online Debug | Tools | Fenster Hilfe

Be y - Package Manager...

Bibliotheksrepository...

a
POUs B [ Gerste-Repository..
- @] Visualisierungselemente-Repositary
e
(|
i

Visualisierungsstil-Repository...
Lizenz-Repository...

Lizenz-Manager...
Skripting
Anpassen...

Optionen...
Optionen importieren und exportieren...

Bild 3.1:Tools

2. Um die Bibliothek einzubinden ,in der Toolsmenii Meniipunkt Bibliothekrepository auswah-

len.
% Der Dialog " Bibliothekrepository " wird gedffnet.

»
Datei Bearveien Amicht Projekt Ewtellen Online Deoug Tools Fenster Hife

PoUs

[ @9 asiomesropostory

Spexhesort:  System Eewbeten..
(C\ProgramData\CODESYSWManaged Lbrarks)

Inctaberte Bwthecen: pesneenasy
20 Femx (e fmen)

« & (sonstige)
& Application

# £ Test versions (not recommended)
5 Use Cases.

[ Gruppleren nach Katagone

=4 | Dokt schvefion

Bild 3.2:Bibliotheksrepository 6ffnen

3. Installieren auswahlen.
4. Speicherort fiir die Bibliothek auswahlen.
5. Die Bibliothek auswéhlen

Application Note — Festo Synchronized Drive Control - 1.10

Konfiguration

Seite 7 von 24



Bibliothek-Bausteine

4 Bibliothek-Bausteine

41 Funktionsblock FB_AXIS CONTROL_SM

4.1.1 Definition

Der Funktionsbaustein " FB_AXIS_CONTROL_SM " wird verwendet, um die Achse zu steuern.
Er bietet eine Vielzahl von Methoden und Eigenschaften, wie z.B. Freigabe, Referenzfahrt oder Bewegungen.
Die folgende Funktionalitdt wird mit dem Funktionsblock angeboten:

e Antrieb einschalten / ausschalten

e Reset des Antriebs beim Antriebfehler

e Quittierung eines Fehlers

e Joggen (kontinuierlich/inkrementell)

e Geschwindigkeitsgesteuerte Bewegung

e Anhalten des Antriebs

e Referenzieren

e Relative und absolute Positionierung

e (berlagerte Positionierung

FB AXIS CONTROL SM
—pAXIS - - _:-:AxisReady —
—uilD xReady —
— stManualDynamic xBusy —
xAxisEnabled —
XErrorAxis —
dwErrorAxisID —
XError —

nErrorlD —
xIsMoving —
XAxisInPosition —
¥xHomed —

Bild4.1: FB_AXIS_CONTROL_SM
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4.1.2 Eingdnge/Ausgdnge
Bereich Name Datentyp Beschreibung
Input pAXIS POINTER TO Zeiger auf die
AXIS_REF_SM3 AXIS_REF
Input uilD UINT Die ID wird im Fehlerma-
nagement verwendet,
um die Achse im Fehler-
code zu identifizieren
Input stManualDynamic DYNAMIC Dynamik, die fur manu-
elle Operationen wie
Jogging verwendet wird
Output xAxisReady BOOL Achse ist bereit
xReady BOOL Bereit fuir Befehle
xBusy busy
xAxisEnabled Achse eingeschaltet
XErrorAxis BOOL Achse meldet Fehler
dwErrorAxisID BOOL Achse Fehler-Nummer
xError BOOL Fehler Funktionsblock
nErrorlD UDINT Fehler Nummer
xIsMoving BOOL Achse bewegt sich
xAxisInPosition BOOL Position erreicht
xHomed BOOL Achse referenziert
Tabelle 4.1: Ein/Ausgénge
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Bibliothek-Bausteine

4.1.3 Methoden

Method Acknowledge
Diese Methode quittiert alle geldsten Fehler und setzt alle Funktionsbausteine, die einen Fehler haben zuriick.

METHOD Acknowledge
VAR_INPUT

XACKError : BOOL;
END_VAR

Method Enable

Diese Methode schaltet die Achse ein/aus.
xEnableAxis ist TRUE wird die Achse eingeschaltet
xEnableAxis ist FALSE wird die Achse ausgeschaltet

METHOD Enable
VAR_INPUT

xEnableAxis : BOOL;
END_VAR

Method Estop
Diese Methode dient zu kontrollierte Stopp und tiberfiihrt die Achse in dem Zustand Stillstand

METHOD EStop : BOOL

VAR_INPUT
xEStop : BOOL; Achse halt an und kommt zum Stillstand
rDeceleration  : LREAL; Verzégerung

END_VAR

Method Reset

Die Methode dient zum Zuriicksetzen der Achse,damit fithrt den Ubergang vom Zustand
"ErrorStop" in

den Zustand "Stillstand". Alle internen Fehler der Achse und des FB werden zuriickgesetzt.

METHOD Reset : BOOL
VAR_INPUT

XAxisReset : BOOL; Steigende Flanke: Reset starten
END_VAR

VAR_OUTPUT

xDone : BOOL; Reset ist fertig
END_VAR
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Bibliothek-Bausteine

Method ExecHome

Die Methode referenziert die Achse. Die Referenzfahrtmethode wird in der Antriebskonfiguration konfiguriert.
Die Referenzfahrt endet im Stillstand.

METHOD ExecHome

VAR_INPUT
xExecHome : BOOL; Steigende Flanke: Referenzieren starten
[rPosition : LREAL; Absolute Position, wenn das Referenzsignal erkannt wird
END_VAR
VAR_OUTPUT
xHomed : BOOL; Referenzfahrt abgeschlossen, Geschwindigkeit ist 0
xHomingError  : BOOL;  Zeigt an, dass ein Fehler aufgetreten ist
END_VAR

Method ExecMoveVelocity
Die Methode steuert eine "endlose" Bewegung mit der jeweils definierten Geschwindigkeit.

METHOD ExecMoveVelocity
VAR_INPUT
xEnableMove  :BOOL; Start der Bewegung
stMoveVelocityData : MoveVelocityData; Dynamik Struktur
END_VAR
VAR_OUTPUT
xInVelocity : BOOL; Ziel Geschwindigkeit erreicht
END_VAR

Method ExecPosition
Die Methode dient zur Ausfiihrung einer Positionierung

der Achse. Die Positionierung kann absolut oder relativ zur aktuellen Position erfolgen. Die eingestellte Dynamik
wird beim Start {ibernommen.

METHOD ExecPosition

VAR_INPUT
xExecute : BOOL; Steigende Flanke: Positionierung starten
Fallende Flanke : Stopp der Positionierung
STPosData : PosData; Positionierung Daten
stDyn : Dynamic; Dynamik Struktur
END_VAR
VAR_OUTPUT
xInPosition : BOOL; Ziel Position erreicht
xStopped : BOOL; Achse gestoppt
END_VAR
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Bibliothek-Bausteine

Method Jogging

Die Methode dient zum Joggen in beide Richtungen. Die Bewegungen beginnen mit einer steigenden Flanke auf
xJoggPos oder xJoggNeg mit einer langsamen Dynamik. Nach einer Verzogerungszeit wird die Bewegung dann mit
einer schnelleren Dynamik fortgesetzt. Alle Parameter sind in der Struktur ManualData einstellbar.

METHOD Jogging
VAR_INPUT
xJoggPos : BOOL;
xJoggNeg : BOOL;
stManualData : ManualData;
END_VAR
VAR_OUTPUT
xStopped : BOOL;
xBusy : BOOL;
END_VAR

Method ReadAxisState

Steigende Flanke: joggen in Positive
Richtung starten

Fallende Flanke : Stopp der Bewegung
Steigende Flanke: joggen in Negative
Richtung starten

Fallende Flanke : Stopp der Bewegung
Jogging Daten Struktur

Achse gestoppt

Die Methode meldet den Status der Achse zuriick

METHOD ReadAxisState

VAR_OUTPUT
xReady : BOOL;
xError : BOOL;
nErrorlD : UDINT;
xErrorAxis : BOOL;
dwErrorAxisID : DWORD;
END_VAR

Method Stepping

Kommunikation hergestellt und keine Fehler
Funktionsblock Fehler

ID Methode oder Funktionsblock

Achse in Fehler Zustand

Error ID Achse

Die Methode wird verwendet, um die Achse schrittweise zu verfahren

Interface:
METHOD Stepping
VAR_INPUT
xStepPos : BOOL;
xStepNeg : BOOL;
rDistance : LREAL;
stStepDynamic  : DYNAMIC;
END_VAR
VAR_OUTPUT
xBusy : BOOL;
END_VAR
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Stufenweises Tippen in positiver Richtung.
Stufenweises Tippen in negativer Richtung.
Schrittweite

Dynamik Struktur

Die Bewegung wird ausgefiihrt und die Achse bewegt sich
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Method xExecPosSuperimposed

Bibliothek-Bausteine

Methode, um eine liberlagerte Bewegung auszufiihren. Wenn die Achse bereits in Bewegung ist
(z.B. MoveVelocity), dann bewirkt diese Methode eine relative {iberlagerte Bewegung iiber eine
bestimmte Distanz. Die dynamischen Werte der tiberlagerten Bewegung sind additiv zu der
urspriinglich ausgefiihrten Bewegung. Nachdem die {iberlagerte Bewegung abgeschlossen ist,
fahrt die Achse mit der urspriinglichen Bewegung fort.

METHOD xExecPosSuperimposed

VAR_INPUT
xExecute
STSuperlmpData:
END_VAR
VAR_OUTPUT
xSuperimposedBusy
xSuperimposedDone
xSuperimposedAborted
END_VAR

: BOOL; Steigende Flanke: Start der iiberlagerte Bewegung
: SuperlmpData Daten Struktur

: BOOL; Uberlagerte Bewegung noch nicht beendet
: BOOL; Uberlagerte Bewegung ist fertig
: BOOL; Uberlagerte Bewegung ist abgebrochen
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Bibliothek-Bausteine

4.1.4 Visualisierung

Die Visualisierung der ,,FB_AXIS_CONTROL_SM* kann {iber Frame Konfiguration hinzugefiigt

werden.

take control via

/ visu

sConverviavisy  ftdancn

[ Enable rvor I8 ErvacAsin #== [} ReadAxisState
& Estop e “ - gzl,oco“m gu.moa
tsMaving Act Pos: 0.000
[ Execiome sl m Homed Act Vet 0,000
Home Postion @
S =
1 Acknowiedge et | Ao | [— S [ ExecMoveveloaty
cu L
Maxggng wei| # | | e | ot.v
Sow n Velocity )
Acceleration
Acceleration Siow
Decelenation
Deceleration Siow
Jerx
Jerk Slow
Velocity Fast ["“‘“"'““'1 [ g ] #= [ ExecPostion
Acceleration Fast lmﬂa&-e] [ Topge ]
Deceleration Fast [ onocest «| InPosition
Jork Fast Position
Tine velocity
« Accelenation
| T
Jerk
Velocity
Acceleration # 5 xExecPosSuperimposed
Deceleration P
Vvelocity
o Acceleration A
| v
OnSemon Jerx
Toggre Sensor
Axis Stopped
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Ometon | oua ]
Sensor Delay
Velocity
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Bild4.2: Visualisierung FB_AXIS_CONTROL_SM
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Bibliothek-Bausteine

4.2 Funktionsblock FB_CAMMING

4.2.1 Definition

Mit dem Funktionsblock wird eine Master-Slave-Kopplung mit einer bestimmten Kurvenscheibe
Aktiviert (ExecCamin)

Eine Entkoppelung zwischen Master und Slave ist auch mit dem Funktionsblock
moglich(ExecCamOut).

Dartiber hinaus sind alle Funktionalitdten aus FB_AXIS_CONTROL_SM enthalten.

FB_CAMMING
—PAXIS XAxisReady —
—uilID xXReady —
— stManualDynamic xBusy —
— PMASTER XAxisEnabled —
—pCamRefVisu XEXrrorAxis —
dwErrorAxisibD —
XError —

nErroriID —
xIsMoving —
XAxisInPosition —
xHomed —

pActCam —

Bild 4.3:FB_CAMMING

Application Note — Festo Synchronized Drive Control - 1.10 Seite 15 von 24



Bibliothek-Bausteine

422 Eingdnge/Ausgédnge
Bereich Name Datentyp Beschreibung
Input PAXIS POINTER TO Sehe
AXIS_REF_SM3 FB_AXIS_CONTROL_SM
Input uilD UINT Sehe
FB_AXIS_CONTROL_SM
Input stManualDynamic DYNAMIC Sehe
FB_AXIS_CONTROL_SM
Input PMASTER Pointer to Zeiger auf der Achsstruktur des
AXIS_REF_SM3 Masters
Input pCamRefVisu Pointer to Zeiger auf Datenspeicher einer
MC_CAM_REF Kurvenscheibe
Output xAxisReady BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xReady BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xBusy BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xAxisEnabled BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
XErrorAxis BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
dwErrorAxisID DWORD Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xError BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
nErrorlD UDINT Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xIsMoving BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xAxisInPosition BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xHomed BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
pActCam Pointer to Zeiger auf aktuelle Kurven-
MC_CAM_REF scheibe

Tabelle 4.2: Ein/Ausgénge
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Bibliothek-Bausteine

423 Methoden

Method ExecCamlin
Die Methode dient zur Aktivierung einer Master-Slave-Kopplung mit einer bestimmten Kurvenscheibe.

METHOD ExecCamln

VAR_INPUT
xExecute : BOOL; Steigende Flanke: Kommando ausfiihren
xCamReset : LREAL; Camin Fehler zuriicksetzen
stCammingData : CammingData Dynamik Struktur
CamTablelD : MC_CAM_ID Identifizierung der Kurvenscheibe.
END_VAR
VAR_OUTPUT
xInSync : BOOL die Kopplung erfolgreich durchgefiihrt wurde
EndOfProfile : BOOL Zeigt das Ende einer Kurvenscheibe an. Bei periodischen Kurven-
scheiben wird dieser Ausgang gepulst.
xCamError : BOOL Camin Fehler
xCommandAborted : BOOL Die Kopplung abgebrochen
xBusy : BOOL; Die Bewegung wird ausgefiihrt
END_VAR

Method ExecCamOut
Die Methode dient zur Deaktivierung einer Master-Slave-Kopplung.

METHOD ExecCamOut
VAR_INPUT

xExecute : BOOL; Steigende Flanke: Kommando ausfiihren
END_VAR

VAR_OUTPUT
xDone : BOOL Entkopplung erfolgreich durchgefiihrt
xError : BOOL Fehler

END_VAR
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Bibliothek-Bausteine

4.2.4 Visualisierung

Die Visualisierung der ,,FB_CAMMING* kann tiber Frame Konfiguration hinzugefiigt werden.
Die CamTable muss ausgefiihrt werden, bevor man die Kurvenscheibe mittels CamlIn gestartet werden kann.

T - [ I
Axis Enatded - LovAeh CamT. sYebisOone .
% _ (Dt (‘c: RROH (3 = % Bint e s [ ExecCamin
NC_TRECH
1 Mavir Act Pox: 0,000 Act Pox. 0.900 b=y
Homed Act veh 0,000 At vel 0000 [E A:"""'
= " |® o ==
[ _ee JE — M e
Ack B I Mol - Dec
L =3 l [ % | | cumest - [ Jenk
Velocity MasterOftset
- Acceleration SaveOttset
Accelenation Siow
Deceleration Slow - Saves
Jerk Slow
Velocity Fast [ REG RSN ] | Teoge
Acceleration Fast [ MoveRstatve I | Tagpe CamT i "
e e 1 s = bheldiiaiE
CamOut trvw
Time Velocity
~.
Distance o
SgenToote
Oisanz
Deceieration
velocity
Jork .
MoveTeSensor l LoV clxcity Decelerstion
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Bild 4.4:Visualisierung FB_CAMMING
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4.3 Funktionsblock FB_AutoList_InternalCam

4.3.1 Definition

Der Funktionsblock scannt alle verfiigbaren CAM's aus dem CAM-Editor und listet sie

automatisch auf.

Die CAM-Auflistung kann vom FB_CAMMING verwendet werden.

FB_AutoList_InternalCam
—(uiSelCAM
—arpCamuUser

uiSelectedCAM
pActCam
sACtCamName
uiMaxCamNo
arscam

Bild 4.5:FB_AutoList_InternalCam

Bibliothek-Bausteine

Die Instance von FB_AutoList_InternalCam muss vor camming Baustein aufgerufen werden.

43.2 Eingdnge/Ausgédnge
Bereich Name Datentyp Beschreibung
Input uiSelCAM UINT Auswahl der CAM
Input arpCamUser Pointer to array Array, das die verfiigbaren
[1..256] of pointer | CAM's enthalt
MC_CAM_REF
Output uiSelectCAM UINT Ausgewdhlte CAM
pActCam Pointer to Zeiger auf der ausgewdhlte CAM
MC_CAM_REF
sActCamName STRING Name der CAM
uiMaxCamNo UINT Anzahl der verfiigbaren CAM's
arsCam Array [1..256] of Array mit allen verfiigbaren CAM-
STRING Namen

Tabelle 4.3: Ein/Ausgénge

433 Visualisierung

Die Visualisierung der ,,FB_AutoList_InternalCam* kann {iber Frame Konfiguration hinzugefiigt werden

= 8 sP5-Logk
"~ FB_Autolist_InternalCam:
- 2 Application [run] | e
& cam1
& camz Sel Cam CAM1
@ cans Selected Cam

D Bibiotheksvenwalter

Bild 4.6:Visualisierung FB_AutoList_InternalCam
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4.4 Funktionsblock FB_GEARING

4.4.1 Definition
Der Funktionsblock aktiviert eine Getriebekopplung mit einer Getriebelibersetzung.
Die folgende Funktionalitat ist enthalten:

e Aktivierung einer linearen Master-Slave-Kopplung (ExecGearln)

e Deaktivierung der Master-Slave-Kopplung (ExecGearOut)

Dartiber hinaus sind alle Funktionalitdten aus FB_AXIS_CONTROL_SM enthalten.

FB_GEARING
—pAXIS ¥AxisReady —
—uiIbD ¥Ready —
— stManualDynamic xBusy —
— pMASTER ¥AxisEnabled —
— stUserGearData XErrorAxis —
— stUserGearInPosData dwErrorAxisibD —
XError —
nErroriD —
xIsMoving —
XAXisInPosition |-
XHomed —

Bild 4.6: FB_GEARING
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4.4.2 Eingdnge/Ausgdnge
Bereich Name Datentyp Beschreibung
Input PAXIS POINTER TO Sehe
AXIS_REF_SM3 FB_AXIS_CONTROL_SM
Input uilD UINT Sehe
FB_AXIS_CONTROL_SM
Input stManualDynamic DYNAMIC Sehe
FB_AXIS_CONTROL_SM
Input PMASTER Pointer to Zeiger auf der Achsstruktur des
AXIS_REF_SM3 Masters
Input stUserGearData Struct GearData Struktur Gearln
Input stUserGearInPosData Struct GearlnPos- | Struktur GearlnPos
Data
Output xAxisReady BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xReady BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xBusy BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xAxisEnabled BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xErrorAxis BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
dwErrorAxisID DWORD Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xError BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
nErrorID UDINT Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xlsMoving BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xAxisInPosition BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM
xHomed BOOL Sehe FB_AXIS_CONTROL_SM

Tabelle 4.4: Ein/Ausgédnge
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4.4.3 Methoden

Method ExecGearln
Die Methode aktiviert eine Getriebekopplung mit einer Getriebeiibersetzung

METHOD ExecGearln

VAR_INPUT
xExecute : BOOL; Steigende Flanke: Kommando ausfiihren
END_VAR
VAR_OUTPUT
xInGear : BOOL die Kopplung erfolgreich durchgefiihrt wurde
xGearError : BOOL Gearln Fehler
xCommandAborted : BOOL Die Kopplung abgebrochen
xBusy : BOOL; Die Bewegung wird ausgefiihrt
END_VAR

Method ExecGearinPos
Die Methode synchronisiert eine Slave-Achse positionsgenau mit einer Master-Achse

METHOD ExecGearInPos

VAR_INPUT
xExecute : BOOL; Steigende Flanke: Kommando ausfiihren
stGearIlnPosData : GearInPosData; Struktur fiir Gearlnpos
END_VAR
VAR_OUTPUT
xStartSync : BOOL Synchronisierung mit der Master-Achse gestartet
xInSync : BOOL die Kopplung erfolgreich durchgefiihrt wurde
xCommandAborted : BOOL Die Kopplung abgebrochen
xBusy : BOOL; Die Bewegung wird ausgefiihrt
END_VAR

Method ExecGearOut
Die Methode dient zur Deaktivierung der Getriebekopplung.

METHOD ExecGearOut
VAR_INPUT

xExecute : BOOL; Steigende Flanke: Kommando ausfiihren
END_VAR

VAR_OUTPUT
xDone : BOOL Entkopplung erfolgreich durchgefiihrt
xGearOutError : BOOL Fehler

END_VAR

Seite 22 von 24 Application Note — Festo Synchronized Drive Control - 1.10



Bibliothek-Bausteine

444 Visualisierung

Die Visualisierung der ,,FB_GEARING* kann liber Frame Konfiguration hinzugefiigt werden
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Bild 4.7: Visualisierung FB_GEARING
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4.5 Funktionsblock FB_ERROR_HANDLING

4.5.1 Definition

Dieser Funktionsbaustein kiimmert sich um die Fehlerbehandlung.
Die Fehler aller Funktionsbausteine kénnen dynamisch ausgegeben und gespeichert werden.

—aiMationFB
—XACKALLErTor
—xGetAxesErrors

FB_ERROR_HANDLING

Bild 4.8: FB_ERROR_HANDLING

45.2 Eingédnge/Ausginge

Bereich Name Datentyp Beschreibung

Input aiMotionFB Array Schnittstelle fiir flexiblen Zugriff
[1..MAX_ITF_AXIS auf Achse-FBs
_CONTROL] of
ITF_AXIS_CONTRO
L

Input XAckALLError BOOL Alle Fehler quittieren

Input xGetAxesErrors BOOL Lese Achsen Fehler

Tabelle 4.5: Ein/Ausgédnge

453 Visualisierung

Die Visualisierung der ,,FB_ERROR_HANDLING* kann liber Frame Konfiguration hinzugefiigt

werden

Message System

Ack [MSGID

MSG | (Text/Hex)
Table Add01

(Hax) Sub

Reac

Add02 Dev |System tion Cat |Timestamp

Bild 4.9: Visualisierung FB_ERROR_HANDLING

Seite 24 von 24

Application Note — Festo Synchronized Drive Control - 1.10



