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Agenda Tag 1 - SIEMENS

Antriebstechnik und Grundlagen Motion Control lngenuity for Life
09:00 Get-Together 13:00 Ubung Kurvenscheiben
09:15 Wiederholung Technologieobjekte 13:45 Kinematiken — Achsverbund tber TOs
steuern
09:45 Ubung Positionieren 14:15 Ubungen Kinematiken + Kinematik
; Bibliothek
10:15 Theorie Gleichlauffunktionen 15:15 Safety_ f_ijr Adva_nced Motion, Portfolio und
; Robotikintegration
10:45 Ubung Gleichlauf + Pause 15:45 Simulation und Diskussion
11:30 Theorie Kurvenscheiben 16:15 Weiterflihnrende Informationen

12:00 Mittagessen 16:30 Ende

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Trainingsequipment SIEMENS
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS
SIMATIC ET200SP Open Controller CPU 1515SP PC2 T/TF lngewuity for Life

Hardware

Neue 4core Technologie flir maximale Performance in Windows-
Anwendungen

- Display Port

- USB 3.0

- 8 GB DDR4ECC RAM

+ 128 Gbyte CFast

- 1xPNIO (IRT, 2 Port)

+ 1 x Gbit Ethernet

Konfiguration

+ 64 bit Windows 10 Enterprise LTSB 2016
+ 87-1500 Software Controller (F) V2.5
+ WiIinCC RT advanced V15 (zuséatzlich)

ET 200SP System

« Unterstltzt CPs, CMs und ET200AL

Frei verwendbar © Siemens 2020
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117mm

Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS

SIMATIC ET200SP Open Controller CPU 1515SP PC2 T/TF lngenuity for Life
PN-IO - 2 Ports Status LED
Wechselbarer Busadapter Anzeige PLC-Status

CFast-Karte

Wechselbarer, verschlieRbarer
Massenspeicher fur Windows,
RT und Projekt

ET 200SP Backplane

Erweiterbar wie Basissystem
ET 200SP

il
17 o5 W
CCo0. | mPWR £C00. | MPIWR 003 | MPYWR
BEST 131EBHOI0BA0 | GEST 112.6BHOIOBA0 | BEST I3HGHDOD-0BAI || GEST 135-6HDO0 OBAT

Betriebsartenschalter
RUN/STOP/MRES

Zusatzlicher Speicherslot

| s fir SD/MMC Karte

m—l

M

Power LED 24V DC 74 mm

Frei verwendbar © Siemens 2020 160 mm
Motion Control Workshop
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU
Skalierbares Motion Control im Advanced Controller Portfolio

SIMATIC ET200SP Open Controller CPU 1515SP PC2 T/TF

Merkmal/Funktion

Vollstandiges Windows Betriebssystem
on Board

Kinematiken mit bis zu 4 interpolierenden
Achsen (TO Kinematics)

Portfolioabrundung mit Open Controller
CPU 1515SP PC2 T
CPU 1515SP PC2 TF

SIMATIC ODK 1500S
(ODK - Open Development Kit)

Fehlersichere CPU mit erweiterten
Motion Control-Funktionen

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIEMENS
lha,u«uf(y-for&‘fe.

Nutzen

Windows Anwendungen parallel zu
Automatisierungsaufgaben nutzen, z. B. fir
Kamerainspektion / Bildibertragung

Einfache Programmierung von
z. B. Pick & Place, Montage- oder Handling-
Applikationen auf Basis PLCopen

Maximale, funktionale und durchgangige
Skalierbarkeit innerhalb der Advanced
Controller SIMATIC S7-1500

* Integration von C++ Programmen

 Berechnung von MATLAB-Algorithmen

* Tools und Beispiele zur Losung lhrer
Automatisierungsaufgabe

Automatisierungs-, Motion Control-
und Safety-Lésungen mit einer CPU

Motion Control Workshop
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Grundlagen

Bewegungsfuhrung



Grundlagen — Bewegungsfilihrung

SIEMENS

Iug.eb\uﬂy for Ufe

Welche Bewegungen |
gibt es uberhaupt —!—
iIn der Maschinenwelt? =

Welche kennen Sie?

Frei verwen dbar © Siemens 2020
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-Funktionen

und typische Applikationen — Uberblick

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Kartesische Portale
Rollen-Picker
Knickarm
Delta-Picker
SCARA-Roboter, ...

Synchronisierte Achsen
Querschneider
Fliegende Schere, ...

Palettiereinrichtungen, ...
Heb- und Senkrechtférderer
Zufihr- und Torsteuerungen

Pumpen, Lifter, Mischer
Forderbander
Hilfsantriebe, ...

Kinematikfunktionen

» Koordination (Gleich-
lauf, Kurvenscheiben)

* Nocken, Nockenspur,
Messtaster

Positionieren

Drehzahlsteuerung

SIEMENS
lhg,%uf(yforufe.
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Grundlagen Bewegungsfiihrung — SIEMENS
Mechanische Kopplung lngenuity for life

Getriebe Getriebe Kurven-

Hauptantrieb Kupplung Getriebe Getriebe Kurvenscheibe Nocken scheibe
— A_- a ¢ QI = O o . ’
— ﬁ ﬁ I « 8 b )

Eine Konigswelle treibt nahezu alle Bewegungen in der Maschine an.

Frei verwendbar © Siemens 2020
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-Funktionen

und typische Applikationen — Uberblick

vyl
-
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Kartesische Portale
Rollen-Picker
Knickarm
Delta-Picker
SCARA-Roboter, ...

Synchronisierte Achsen
Querschneider
Fliegende Schere, ...

Palettiereinrichtungen, ...
Heb- und Senkrechtférderer
Zufihr- und Torsteuerungen

Pumpen, Lifter, Mischer
Forderbander
Hilfsantriebe, ...

Kinematikfunktionen

* Koordination (Gleich-
lauf, Kurvenscheiben)

* Nocken, Nockenspur,
Messtaster

Positionieren

Drehzahlsteuerung

SIEMENS
Ihﬂ—&hut(yﬁor(n{t
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-Funktionen

und typische Applikationen — Uberblick

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Maschinen mit sehr hoher
Anzahl von Achsen
Hochdynamische Maschinen
Modulare Maschinen

Kartesische Portale
Rollen-Picker
Knickarm
Delta-Picker
SCARA-Roboter, ...

Synchronisierte Achsen
Querschneider
Fliegende Schere, ...

Palettiereinrichtungen, ...
Heb- und Senkrechtforderer
Zufuhr- und Torsteuerungen

2. Servo/IPO

2. PN-Schnittstelle
Verteilter Gleichlauf

- Projektiibergreifend
- SPS Ubergreifend

Kinematikfunktionen

* Koordination (Gleich-
lauf, Kurvenscheiben)

* Nocken, Nockenspur,
Messtaster

Positionieren

SIEMENS
Ihﬂ&«uf{y-ﬁor(i{t
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SIMATIC S7-1500 T-CPU — Technologieobjekte — SIEMENS

Was ist ein Technologieobjekt? lngenuity for life
Technologieobjekte fiir O nwender
erwachung
* TOs fur Drehzahl-, Positionier- und Gleichlaufachse, M - und Diagnose
. eldungen -~ \
Kurvenscheibe, Nocken, Nockenspur, Messtaster ° / 1
oder externer Geber " I
+ TOs sind Softwareobjekte in der Steuerung | |
+ TO-Datenbaustein enthalt alle Konfigurationsdaten, Diagnose-
Soll-/Istwerte und Statusinformationen des TO speicher Begrenzungen
* TOs erlauben eine einfache Sicht auf Motion Control 6“_ Technologie- @
r objekt 4_‘
PO
PN, : ¢¢
Normierung Mechanischer

Aufbau

Antrieb

Frei verwendbar © Siemens 2020
Seite 20 15.09.2020 Motion Control Workshop



Achskonfiguration

Erforderliche
technische
Daten und
Angaben

Frei verwendbar © Siemens 2020
Seite 21 15.09.2020

Achsname z.B.
Achse rot oder Schubraupe 2

Anbindung PLC-> Umrichter
(Telegramm XXX oder Analog)

Geberanbindung und Auflosung

Mechanik: Getriebe,
Kugelrollspindel

Moduloachse oder Linearachse

Normierung: Drehzahl, Moment

SIEMENS
Iug,eb\uﬂy-ﬁoru{t

Dynamikeinstellungen und
Begrenzungen

Referenziermodus
Schleppfehleriberwachung
Positionsuberwachung
Regelparameter
Diagnose

Etc.

Motion Control Workshop



SIMATIC S7-1500 T-CPU — Technologieobjekte — SIEMENS

Was ist ein Technologieobjekt? lngenuity for life
Technologieobjekte fiir © nwender
9
« TOs fur Drehzahl-, Positionier- und Gleichlaufachse, Meldungen - und Diagnose
Kurvenscheibe, Nocken, Nockenspur, Messtaster ° ~ I / ?‘
oder externer Geber "
+ TOs sind Softwareobjekte in der Steuerung | |
+ TO-Datenbaustein enthalt alle Konfigurationsdaten, Diagnose-
Soll-/Istwerte und Statusinformationen des TO speicher Begrenzungen
- TOs erlauben eine einfache Sicht auf Motion Control E)“— Technologie- \—— @
objekt
E 1
N, : o
Normierung Mechanischer

Aufbau

Antrieb

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Diagnose in Echtzeit -

Trace fur die S7-1500/S7-1500 T-CPU

Diagnose mittels Trace

 Aufzeichnung von bis zu 16 verschiedenen
Variablen in separatem CPU Speicherbereich

- Parallele Aufzeichnung von bis zu acht’
unabhangigen Trace-Jobs in der CPU

+ Zyklus-synchrone Erfassung (Echtzeit) der Werte

* Vielfaltige Trigger-Bedingungen

* Aufzeichnung auf der CPU und Auswertung
im Engineering System fur Optimierung und
zur einfachen Suche von sporadischen Fehlern

+ Exportierbare Messungen zur Dokumentation
und anwenderspezifischen Weiterverarbeitung
(csv und ttrec)

SIEMENS
Ihﬂ,a'\uf(y-fbr(i{t

o s

Pae T Ve e Cekee Cpen Nen et Sl
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I -

A RSN SN )

|yetn tscone
®cJoo% g AT R Tua B me s U EER &

e B
Fre-Trigger ib): | 10] -] o025

Programm- und Applikationsdiagnose in Echtzeit zum Erkennen selbst von sporadischen Fehlern

1 Abhangig von der eingesetzten CPU

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIMATIC S7-1500 T-CPU — Technologieobjekte — SIEMENS

Was sind PLCopen — Regelungsbausteine? lngenuity for life
PLCopen ... RSO
... ist eine Organisation im Bereich industrieller Steuerungstechnik. Inatafee
Es werden Standards entwickelt, die die Steigerung der Effizienz MC_MOVEABSOLUTE
bei der Entwicklung von Applikationen und die Senkung der Kosten &%
fur die Wartung solcher Software vorsehen. Die PLCopen will -~~~ EN
von bestimmten Herstellern und Produkten unabhangig sein “DB1
und durch die Arbeit in den Arbeitskreisen fiir die Verbreitung "ats ROT"—iicas
internationaler Standards und deren Anwendung auf breitem Feld sorgen. 1011
"MOVE_ROT_ABS" — Execute _
Eine der Kernaktivitaten findet sich im Umkreis der EN 61131, P By — -
dem einzigen globalen Standard fir die industrielle s L C“f"f"ﬂ”dﬂhﬂ:_
Steuerungsprogrammierung. S = I
720.0 — Deceleration Error — -
3600.0 — Jerk Errorid — ---
|~ Direction ENO —

Einfache Konfiguration, IBN und Programmierung

Quelle: Wikipedia

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Positionieren




SIMATIC S7-1500
Positionierbausteine

MC_MOVERELATIVE

&[]
— EN
A
= Done —
— Execute
: Busy —
Distance CommandAbort
Velocity ed —
Acceleration Error —
Deceleration Errorid
Jerk ENO —

Relatives Positionieren:
- Fahre Distanz
- Referenzfahrt nicht notwendig

50,0} e e g e o e o e e — -
TO_1 Velocity 300 ‘?\ /

TO_1.Position

Seite 26

15.09.2020

TO_1.Velocity

TO_1.Position

SIEMENS
Ihg,ehuffy-forufe.

MC_MOVEABSOLUTE
|af| %
—EN
— Axis
—iE t
:EfL_‘ 2 Done
Pasition
) Busy 5
Velocity CommandAbort
~—{Acceleration ed—
Deceleration Errorf—
—llerk Errorld |-
{Directicn ENO |—

Absolutes Positionieren:
- Fahre auf absolute Position
- Achse muss referenziert sein

ol A 7

N N
o P 97l B D s
500.0 = ,/
o)t il s

Motion Control Workshop
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Getriebegleichlauf



Koordinierte Achsen SIEMENS
Applikationen Gleichlaufe lngemuity for Life

Relativer Gleichlauf Absoluter Gleichlauf

Aufsynchronisieren ohne Vorgabe der
Synchronposition

Aufsynchronisieren mit Vorgabe der
Synchronposition

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Koordinierte Achsen
Relativer und absoluter Getriebegleichlauf

Folgeachse Leitachse

MC_GEARIN IE‘
— EN
Synchronisation TR
— Slave
ohne Vorgabe der _
. Execute e
Synchronposition ~ RatioNumerator e
RatioDenomina CommandAbort
— tar ed —
== Acceleration Error —
== Deceleration Errorld —
— Jerk ENO —

Seite 30

Relativer Gleichlauf S7-1500 [§#| S7-1500T [§# Absoluter Gleichlauf

Folgeachse Leitachse

Synchronisation
mit Vorgabe der
Synchronposition

A
Synchronpositionen e

Per Unterschied zwischen relativem und absolutem Gleichlauf liegt in den

Moglichkeiten der Aufsynchronisation!

Frei verwendbar © Siemens 2020
15.09.2020

SIEMENS
lhg,%uf(y-ﬁ»rlift

S7-1500 X S7-1500T |8

MC_GEARINPOS

— EN
— Master
~— Slave
— Execute
~= RatioNumerator
RatioDenomina
= tar
MasterSyncPosi
- tion
SlaveSyncPositi
-on
SyncProfileRefer
Startsync —
MasterstanDist InSynr_ e
—— ance
= Busy —
— Velocity CommandAbort
— Acceleration ed —
~ Deceleration Error —
— Jerk Errorld —
~ SyncDirection ENO —

Motion Control Workshop




Koordinierte Achsen SIEMENS
Vorlaufendes oder auch symmetrisches Aufsynchronisieren lngemaity for life.

1004

B8O

\ MC_GEARINPOS A {

6.0
404

——EN
5 201 Synchronpostionen: 10 mm 0B
c ik “PositicningA¥s” — Master
'-g 2.0 %WB2
7] 407 *Synchronous Axis
8 b " — slave
ialce — Execute
1—332— \ | — RatioNumerator

RatioDenomina
| = tor

MasterSyncPosi
tion
SlaveSyncPositi
an

SyncProfileRefer
T—ence

MasterstanDist InSync
oy

-12.04

Aufsynchronisierlange: 20 mm

c
()
=
()
=
)
©
£
s
i
(&}
()
Q
()

Startposition = Synchronposition Leitachse - Aufsynchronisierlange

Frei verwendbar © Siemens 2020

_ is. " PositioninaAxis. A Veloci
Seite 31 15.09.2020 PositioningAxis.ActualPosition [mm] ositioningAxis.ActualVelocity mm/s]

SynchronousAxis.ActualPosition [mm] SynchronousAxis.ActualVelocity [mm/s]

Motion Control Workshop



Koordinierte Achsen SIEMENS

PositioningAxis.ActualPosition [mm] PositioningAxis.ActualVelocity mm/s]
Aufsyn Ch ron isierve rh alten SynchronousAxis.ActualPosition [mm] SynchronousAxis.ActualVelocity [mm/s] Iuga«uf (7 -for u{t
Aufholend Zurucklaufend Symmetrisch
1007 5od—] = 150 1
807 204 507
607 :i; - DD; N
403 e 5 /
- e 100
00— 12.04 : s
7.0 i - s i : 504 :
601 /_\ B I f I T : 453 :
e o . ; | —
40 i : ; 30— I
EDE
20
1.03
D.D—: e




SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS

Gleichlauffunktionalitat S7-1500 vs. S7-1500 T-CPU lngewuity for Uife
S7-1500 S7-1500 T-CPU
Positionierachse
Positioni h I Gleichlaufachse
— Nur Gleichlaufachse Tg}v é Soliwert-

Kopplung

Sollwert- Gleichlaufachse e Q >
‘ ~ !] Kopplung Q. @ Istwert-

& T @ > @ Q Kopplung

|m
Gleichlaufachse .|III

Externer Geber

OO0

Relativer Gleichlauf Absoluter Gleichlauf
/ Synchronisation / Synchronisation
. ohne . mit/ohne
Leitachse Vorgabe der Folgeachse Leitachse Vorgabe der Folgeachse
Synchronposition Synchronposition

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Kurvenscheibengleichlauf
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte

Was ist eine Kurvenscheibe? - Beispiel Quersiegler

SIEMENS

lngenuity for life

v

nachster
Arbeitstakt

V4
@ ° Vo1 = Vsync

[
BN -

VEolie Synchronlauf;

Vsync = VFrolie

Frei verwendbar © Siemens 2020
Seite 37 15.09.2020
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v

Ruckzugsbewegung
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS

Kurvenscheibeneditor lngenuity for Ufe
Feature/Funktion Nutzen

Grafische/tabellarische Flexible/effiziente

Bearbeitung der Eingabemoglichkeiten

Kurvenscheibe'

Identische Kurven- Sofortige Analyse
scheiben-Interpolation des Kurvenscheiben-
im Runtime und verhaltens beim

im Engineering Engineering
Optimierung der Hohere Motion Qualitat

Kurvenscheiben-
segmente gemal}
def. Randbedingungen?

Berechnung und Hohere Maschinen
Modifizierung von Flexibilitat
Kurvenscheiben

zur Laufzeit

1 Durch Polynomsegmente, Interpolationspunkte/-kurven
2 Geschwindigkeits- und beschleunigungsstetig (ruckfrei) entsprechend den Bewegungsgesetzen fir Kurvengetriebe VDI 2143

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS
Kurvenscheibeneditor lngenuity for Life

jemens - D:\ TIAP_V15\Projekte_V15\Technikfolien V15\echnikfol

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfiigen Online Extres  Werkzeuge Fenster Hilfe

; P . Totally Integrated Automation
CF (3 Bl Projekespeichem 5 ¥ 05 s X & 2: %) MG B R Y onlineverbinden ¥ Onlinsversindung wenneo. fp (BB % o 1) [~ PORTAL

Technikfolien V15 » PLC 1 [CPU 1516T-3 PN/DP] » Technologieobjekte » Cam_2 [DB4]

| Gerite

~ g Programmbausieine

H R ERER QT (e s 2 e HuE IS E %
= ] Technikolien V15 ) d = S R R ey S e P R AR K R R R W b o b e VT e R R R O S A SRR m o e R e i ;"'
| gmwhm :MM:“‘“'“" P e o | Ubergangssegment
a'{"’%‘lm’gm o T i ; (vom System interpoliert)

& Neuen Baustein hinzufigen

| Mein [0B1] ) i " .
2 o) ‘ Arbeitssegment

~ [ Technologieobjekte

& Neues Objekt hinzufigen
» R cam_1[0B3]
~ & Cam_2[DB4] = 1 ! ! ! | | | e =
& Konfiguration - = = — =
» i PositioningAxs_1 (D8] SRR »
» i synchronous/ois_1 (0B2) 7 i

Beabachtungs- und Forcetabelien

» B vk sichemnge e Grafische oder
» [ Traces Anfang ()

» [ OPCUAKommunikation Leitwert Folgewert Position Geschwi.. | Beschleu... Ruck Leitwen Folgewert | Position Geschwi...  Beschleu... Ruck Kommentar tabe”ansche E|ngabe
» (5, Gerdte ProxyDaten 1 0000000 0000000 0000000  1.000000 0.000000 0.000000 150000000 150.000000 150.000000 1000000 -0.000000 0000933 F
Hﬁ?’uglﬂmminhlmulunen 2 150.000000  150.000000 150.000000 1.000000 -0.000000 -0.000933 360.000000 0.000000 -0.000000 1000000 0.097959 0.001866 |=
52 fLc-berwschungen & Meldungen 3 [=] 3s0.000000  0.000000 40.000000 1000000 0097959 0.001866 360000000 0000000 0000000 1000000 0097959 0.001866
4

] FLCMeldetenisten
» [l Lokale Module
» [ Dezemrale Peripherie

[clEigenschaften |"info @2l Diagnose | 0

</

i \
il ~ profl Ml -
% Effekiive Runtime-Kurven S
igemein (=
der Leitachse
o Systerninterpelation
- Runtime-Kurven) - ]
Kengiraton e ! ; e — Zuordnung realer Achsen
InterpolstionSettings A i 1.000000
Swwscam s 4 Einheit: [ f=]
Folnt. | Einheit der ersten Ableitung: | iz I=)
validPoint
Segment 0.000000 1

Vvalidsegment

18I ] |

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU
Kurvenscheibeneditor

ens - D:\_TIAP_V15\Projekte V151

SIEMENS
lhg,ev\uffy-for&‘fe.

Arbeitssegmente:
1.000 Stitzpunkte
und 50 Segmente

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen Online Extias Werkieuge Fensier Hilfe Totally Integrated Automation
5F (% [ Projekispeichem 5 X 73 5 % )& (*: 5 M G B [ ¥ Onlinevesbinden ¥ Online verbindung wennen  fp [ I 3 — ] [ PORTAL
U Gerite
i
~ ] Techniklolien V15 2
I Neues Gerdt hinzufigen (1 Diagramm 1
o Gerste & Newe £ Yomibinohin el
. o] = vostion —
v L8 PLC_T [CPU1516F3 PH/DF] Geschwindigkeit
BY Gerstekanfiguration - Beschieunigung
%/ Online & Diagnose ; o= ik A - A
~ Lg Programmbausteine
& Neuen Baustein hinzufigen = =
& Wein [0B1] == + B
M MCinterpolator [0892] =Ll
& MCServa [0B91] & & e = Siese 5
~ [ Technologiebjekte 10 20 320 4 50 6 70 8 % 100 10 120 130 140 130 160 170 180 150 200 210 20 23028 250 260 270 280 290 300 310 S0 —3%0-L3e—30 360 X
& Neues Objekt hinzufigen
» % cam_1 [oB3] & . .
~ @ cam_2[DB4] =
& Konfiguration
» B8 Positoningdsis_3 (D8]
» 3% synchronous Ads_1 [DB2]
¥ g} Externe Quellen T
» L@ PLCVariablen * SssSS i
» Lgl PLC-Datentypen
¥ 22 Becbachtungs- und Forcetabelien
» [ Online-Sicherungen =
» [ Taces Anfang Ende
» [ 0PCUAKommunikstion Elementtyp Leitwert Folgenert Position | Geschwi.. | Beschleu... |Ruck Leitwert Folgewert  |Position  Geschwi.. | Beschleu... |Ruck Kemmentar I
» -" Gerate-FroxyDaten 1 ?rmde 0.000000 0.000000 10.000000 1.000000 0.000000 0.000000 150.000000 :_
B} Programminformationen 2 Ubergang 150.000000  150.000000  150.000000 1.000000 -0.048980 0.000466 360000000 0.000000  -0000000  1.000000 0.048980 0.000466 a
57 FLC Dbervischungen & Meldungen 3 Punkt [=] 360.000000 0000000 0000000 1.000000 0.048980 0.000466 360000000 0000000 0000000 1000000 0.048980 0.000466 B
&) FLCHeldetelisten 4 Hinzufigen> I
» [ Lokale Module n_2 [Te bjek | Eigenschaften  |fi}info @] 2 Diagnose |
» [ Dezentrale Pesipheriz [ Eigemseratien [ Damteting_|
| - Profl Ml
Algemein H
7 des D1
Systeminterpelation
= """:‘:nﬁgm“" i Efekinve Runiimekurven ond o ® Ll
12 b imerpolationsersngs =i i
= Statistik il
@ » Swwscam i b
L+ etement £
8.2 o Charakeeristik
@ » velidroint
i » Segment
I » valigsegment
< [ B Bl ] >
Upersiche | mmin 081) | ¥ Einctellungen | cam Ecnmj
=

Frei verwendbar © Siemens 2020
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System-Interpolation mit
kubischen oder Bezier-Splines
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS
Kurvenscheibeneditor lngenuity for Ufe

v Siemens - DA_TIAP_V14\Projekte\Projekt5\Projekts
Projekt  Bearbesen Ansicht  Einfigen Online Extras  Werkzeuge Fenster Hilfe Totally Integratett Aitomation
f (3B projelespeichem & N 1 T X 02 x5 [0 [ B [ W oniine verbinden 7 o : PORTAL

|| Gerite |
L I I e B Rt i e
[ Neues Gerdt hinzufigen Diagramm 1 i EILTE el k|
% i = e =, =4
~ [ PLE_1 [CPU1515T2 PN] sy
BY Geratekonfiguration =+~ Beschizunigung
%! online & Diagnose O Ruck

* g Programmbausteine
I Neuen Bauszein hinzuf..
& Lain [081] 3
& MCinerpolator [0892]
& MCServo [0B91]

= L@ Technologieobjekte

I Neues Objekt hinzufig
~ % cam_1083] i
- L i :
» I Moster_Posaus [DB1] 10 0 30 40 ) 70 80 % 10 M0 120 130 40 150 160 170 1§ 190 X
» 3 slave_Synchass [082] 5
'@ Externe Quellen

(@ PLCVeriablen
;

4 PLC-Dstentypen
22 Beobachtungs- und Force...
(i) Online-Sicherungen

[ Traces -
Gerdte-Proxy-Daten
Programminformationen
[ PLCberwachungen & .

Anfang - Ende
Hemenmyp  Lewert Folgewert Pasition Geschwindigkeit | Beschleunigung | Ruck Leitwer: Folgever Position Geschwindigkeit | Beschleunigung | Ruck Kommentar
U — [*looooo00  ogooos0 0000000 1666670, 0000000 0000000 183.000000 300000000  300.00000( 166670 0,000000 0006173
< n

L4

CLE
+ [ Lokale Module [ G Eigenschaften  |"iInfo )| % Diagnose |
vl Ppi I |
+ [§f Gemeinsame Daten » Grafische Ansicht
» [E] Dokumentationseinstellungen | o prosy Charakeris tik
¥ (@ Sprachen &Ressourcen Allgemein des U
*.tnj. Coiine 2 nghnge. Optimierungsvoreinstellu...
» [ig Cord ReaderiUsE-Speicher 5 ) - ; — .
Spemirplton [ o Interpolation nach VDI 2143
e Runime urven | e s A
Statistk i
| =
~ Element o C =
<] ] > Charak P Ende: e g 2
v | Detailansicht Optimi iel: | fr
Auswahl des Bewegungsgesetzes
Heme. . |
<] [ > Bewequngsgesets:
e T P X R
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS
Kurvenscheibeneditor lngenuity for Life

Projekt  Bearbeiten Ansicht Einfigen Online Extras  Werkzeuge Fenster Hilfe Totally Integrated Automation
(3 Projkespeichen & ¥ % = X e : 3 MG B @ onlineverbinden G Oriineverbindung vernes | Bp (BB % - ([} | PORTAL

Gerite =
iR QaTaRessnAr HuE NIE z
1 .
~ ] Technikiolien_V15 B T e T g
B Neues Gerit hinzufigen Diagramm 1 =
by Gerste & Newze i = :':I?::Doih‘w SEEEEENE iR
- (@ ne 1 [ePu1516T PP 40 -~ 50 — 60 —70 — 80 — 9 —100 — 190 — 120 — 130 — 140 — 150 — 160 — 120 — 180 — 190 — 200 — 20 — 30— 230 — 240 — 280 60— 70— WO— WO I0— I0— 30— 30— 340 50— 0 *

BY Gerstekanfiguration
% Online & Diagnose:
~ [ Programmbausteine
& Neuen Baustein hinzufigen
| Main (0B1]
ramm 2

UayoolaIE [

3% |

& MCinterpolasor [0892] [} aEissy
. & WCServo [0891] == Geschwingigkeit 40 50 -] 70 80 0 100 ne )120 130 140 150 160 170 180 150
R i Darstellung von Geschwindigkeit,

& Neues Objekt hinzufigen

» @ camt fo83) 5 Beschleunigung und Ruck

LT Recam2ioedl 7 =

& Konfiguration 0
8, P iaringAds, 3 (581] ) L
» 3% synchronous Ads_1 [DB2] Diagramm 3 RS i
» [ Saeme Qusien of = Cpiey i ifians — |
b 4 % .6 70 8 .9 100 10 120. 130 140 150 183 T TB—150—200— 30— 3300 0—20—280—T0_ 2 90 300 310 30 30 340 30 30
» L@ PLCYsriablen
» Lgl PLC-Datentypen
» (53 Beobachtungs- und Forcatabelien
» [ Online-Sicherungen peerr —
» (5 Traces bl
» ) OPC UAKommunikazion inas  EE e
» (G, Gerate-Proxy-Daten O Rk RHSEURERCER . e
1} frogramminformationen ="
2 pLCD y od E ——
Effclhermechungen & Aeldungen 8 10 2 3 @ 0 & 70 0 % 10 10 120 130 W0 1 10 10 180 jo %e—70 20 230 240 250 260 J0 2 N0 0 30 30 330 M0 30 30 Xy
&) PLCMeldetentisten [ j e

» [ Lokale Module

» [ Dezentrale Peripherie iz =

=
> st [Slcigenschatten [ %info i Disgnose | Auswahl und Einstellung
| Eigenschaften | Darstellung | [ .
T il » IR i . T @ J 0 der Kurvenansichten

;. Konhguration [/ [ Jia] || Kechkcmuasts e Name Farbe | Linientyp der. kator fr Le. icbung der . .
{2 » interolationsettings o 0 A& - cagemma 0
[Q » SwwsGm o Ll i % Vorgabepositon [ — 1 o 1
(€ > Point A i i3 < Fosition E - o 1 (] 1
@ Velidroine L T 4 Geschwindike [ —— O 1 o 1
JD:Segment Lot 14 < Beschleuniqung [N ® o 1 (] 1
la » valigsegment Ao 3 iE < P = 1 o B

~
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte

SIEMENS
Bearbeiten von Kurvenscheiben uber die Applikation zur lngenuity for life
Laufzeit

Vor Verwendung der Kurvenscheibe ————
—> Interpolieren mit dem Befehl »MC _InterpolateCam«

Slave

Cam

Execute
OffsetLeadingRange
OffsetFollowingRange
ScalelLeadingRange

Skalierung und Verschiebung der Kurvenscheibe
—> Uber Parameter am Befehl »MC_Camln«

ScaleFollowingRange

MastersyncPosition

Veranderung der Kurvenscheibe durch Editieren des TO-DB
- Kurvenscheibendaten liegen im TO-DB

Technologie-
Datenbausteine

Erzeugen von Kurvenscheiben zur Laufzeit
- durch Funktionen der Bibliothek »LCamHdI«

saueiqr &

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIEMENS
lhg&l«ui\‘r{orla‘fe_

b

RIS - —

Ubung:
Kurvenscheibengleichlauf




SIEMENS
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SIMATIC S7-1500T

Systemintegrierte Funktion fur Kinematiken
mit bis zu 4 Achsen



SIEMENS

Kinematik



SIMATIC S7-1500 T-CPU — SIEMENS
Technologieobjekt Kinematik lngenuity for Life

Neues Objekt hinzufligen ~ L@ PLC_1 [CPU 1515T- Grundparameter o
Name: ) § Gerﬁtekonﬁguran i S B
|E||Tr_}>ir.ke. &' Online & Diagno: . Ew:mene:mmw g
» [ Programmbauste Hiaiicrome © o
] - [ - [ e | Name Version M r_‘ TEChm'wieqbiem? - S 2
Vordefinierte Kinematiken — Lo e | e,
H H H Motion Control :Ig_zosr:i: nir\gAxi;_ ::g Pl An:s—Az [DB2] MN""“““”‘“”:D““ s
Einfach konfigurieren! - e » s o
_KJ il el 1 Roller_Picker [DB1]
8 TO_Measuringinput V4.0 A3 Konfiguration
e & TO_Cam V40 ¥ inbetriebnahme
I\, W TO_Kinematics V40 Y| Diagnose
_ _ o -
n Das TO Kinematik kann als neues Technologieobjekt angelegt werden. -l il
P o —
Zoen e Y — T
E Fur einen Rollen-Picker 3D mit Orientierungsachse sind ein TO
Kinematik und vier Positionierachsen erforderlich. : e e
n In der Konfiguration wird der entsprechende Kinematiktyp ausgewahlt. N —
e S
n Die Positionierachsen werden der Kinematik zugeordnet. e 3 e
H Die Geometrie der Kinematik wird parametriert. o —

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Ansteuerung von Kinematiken mit bis zu 4 Achsen — SIEMENS

Systemintegrierte Funktion mittels Technologieobjekt lngemuity for U;
3&&\
@ : (TVPEi;SCEGHKi”_emhaﬁke“ Systemintegrierte SIMATIC S7-
z. B. Kartesisches .
Portal, Rollen-Picker, Funktion 1500 T-CPU
etc.) effizient MC_MOVELINEARABSOLUTE
programmieren I +
und automatisieren =I -

* Integrierte Diagnose —m_nfm
und Zonenuberwachung :;:j:c";

* Programmierung mit —|Acceleration
Funktionsbausteinen / > g e
nach PLCopen —fenia Active —
im gewohnten —|coordsystem  Commandfbori
SIMATIC Umfeld o Errorf—

TransiticnPara Efroirid —
—jmslek RernainingDista

DynamicAdapti i
—jon ENO—

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIMATIC S7-1500 T-CPU — Technologieobjekt Kinematik SIEMENS
Einfaches Einmessen von Objektkoordinatensystemen lngenuity for Uife

TO_Kinematics » PLC_1 [CPU 1516T-3 PN/DP] » Technologieobjekte v Roller_Picker[DB2] FEFFFFTFFFTFTFTFFFFFraFrsrsrrrrrrrrrrrssrrsrsss

+ Bestimmung der Lage der
Koordinatensysteme mithilfe des
TCP der Kinematik

+  On-/ Offline Einmessen

+ Verschiedene Einmessmethoden

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIMATIC S7-1500 T-CPU -
Technologieobjekt Kinematik

Kinematics V15 » PLC_1 [CPU 1515T-2PN] * Technologieobjekte * RollerPicker [DBS]

* @ PLC_1 [CPU 1515T-2 PN]

SIEMENS
Ihg,ehuffy-forufe.

Kinematik-Trace

Y Geratekonfiguration ISNlgaY
%/ Online & Diagnose : 0] 3% :s" Tigivc HiEakakpte 3D V|SuaI|S|erung Und
» g Programmbausteine | ] o [ .
v [3 Technologieobjekte + D) v T Bewegungsa ufzeichnu ng
I Neues Objekt hinzufagen | == ' * ==
» B Axis_A1[DB2] . .
> P& Axis_A2 [DB2] 3D Visualisierung der
» P& Axis_A3 [DB2] konfigurierten Kinematik
» ] Axis_A4 [DB2]
4 hﬁ't’—:‘fd‘e'é“” i Aufzeichnung der Bewegung
onfiguration o : .I
T i 2 und Darstellung als Leuchtspur
...................... @ Diagnose o
...................... mldnematlk-'rrace . ﬁfi/‘ Ahm‘;‘"B- R ey, —
‘ml Al ;ai mgamkm'f | [zykien T+ 0004
4@?( ! ; B;Aax Auheirjﬁ;:;wemndm
’im. (a):. [728 | [ Aufzeicnnungen =[20.15
i Am Trigger
AbSpIelen, Import O sofort aufzeichnen =
und E?<port von fiec [ [Fospiten | [siop 1[5 | [ ] Geschuindg.. 0 e
Aufzeichnungen e Nome T — T B i
* )G(E spmhe: 'ﬁ';::engkinemuiﬁmce 7281 2915 07.11.201.. IPO >t

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik

Transition & Auftragsspeicher

Transition (,Uberschleifen®)

P2

Linear segment

Blending area ! R

Linear
segment

P1
Start position

Frei verwendbar © Siemens 2020
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A— P4
enter

Linear
segment

@
P5
Target position

2]
4

Motionqueue (Auftragspuffer)

MC_MOVECIRCULARABSOLUTE
)
- EN
SOLUTE
AxmsGroup il Y|
— Execute
CircMode
AuxPoint
EndPoint
CircMode
AuwPoint
- EndPoint
AuxPoint
EndPoint

MotionQueue
MaxNumberOfCommands

4l = ¥ StatusMotionQueue

L NumberOfCommands

SIEMENS
lha,eb\uf(yforufe.

Max. 10

Auftrage

TO_Struct_Kinemat...
TO_Struct_Kinemat.

Motion Control Workshop



SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik
Synchrone ,Punkt-zu-Punkt“-Bewegung (sPTP-Bewegung)

MC_MovelLinearRelative

MC_MoveDirectAbsolute

MC_MovelLinearRelative

+ Lineare Bewegung nach
oben ausgehend von der
Startposition (z. B.
Aufnahme eines
Produkts)

Frei verwendbar © Siemens 2020
Seite 52 15.09.2020

Synchrone ,Punkt-zu-
Punkt - Bewegung auf
eine Position oberhalb der
Zielposition

Wechsel des
Gelenkstellungsraums

* Lineare Bewegung nach
unten auf die Zielposition
(z. B. Ablegen eines
Produkts)

SIEMENS

lngenuity for life

MC_MOVEDIRECTABSOLUTE
]
EN
AxesGroup
Execute
Pasition
VelocityFactor
AccelerationFa
cfor
DecelerationFa
cior
ExecutionTimes
JerkFactor et
LinkConstellati Done -
on
2 Busyi—
CoordSystemn :
¥ Active
Bufferhode CommandAbart
TransitionPara ed—
meter Errorf—
PositionhMode Errarid [~
DirectionA ENO =

Motion Control Workshop



Kinematikfunktionen V16
ConveyorTracking / Bandverfolgung

— EM

=~ AxesGroup

— ConveyorBelt

— Execute

MC_TrackConveyorBelt ConveyorBeltOr
== 1gin

* Synchrone Bewegung zu Produkten auf Transportsystemen InitialObjectPos
— ition

* Koordinaten und Transportrichtung frei definierbar —

* Leitwert kann von verschiedenen Technologieobjekten verwendet werden

(Positionier- / Gleichlaufachse, ext. Geber oder Uber verteilten Gleichlauf)

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIEMENS
Iugeb\uﬂy-ﬁoru{t

MC_TRACKCONVEYORBELT

&%)

Done —

Busy —
Commandabort
ed —

Error =—
Errorld —
END =—

Motion Control Workshop
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Ubung:
Kinematik



SIEMENS

Und noch einfacher...

Kinematik mit Bibliothek ,,LKinCtrl*



SIMATIC S7-1500 SIEMENS
Kinematik mit Bibliothek ,,LKinCtrl“ lngenuity for Life

Industry Online Support
Produkt Support

https://support.industry.siemens.com/cs/d
el/de/view/109755891

b“s,—

=set “Hre —

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIMATIC S7-1500

Kinematik mit Bibliothek ,,LKinCtrl*

]/1_

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIEMENS
Ihg,ehuffy-forufe.

Tippbetrieb TCP Pfadgenerierung Hilfsbausteine
WB35010 UFB3I5021
LK iI'ICtI'I_MC_JOgF rame” "LKinCtrl_MC_GroupPower™
—EN
- -EN busy —
= Jc.gFor“lﬂrd error =—
— jogBackward W B35022
- e —enable 4 KinCtrl_MC_GroupHome"
— |egToPosition YECIL001 == inCtri_MC_GroupHome’
jogDirection “LKinCtrl_MC_PathSelect” stophk done —
— jogModelnc busy —
1°9 done — EH axesGr %B35023
Jogincrement o — execute
i busy — pathDescriptio = “LKinCtrl_MC_GroupReset"
targetPosition 7 n Ret Val position
g active — va ot done —
cocrlr System e pathData ENQ — EN busy —
1 ive =
= status axesGro active
i : commandAbort
remainingDista - ed —
dynamics nce
= = restart error =
diagnostics diagnostics
axesGroup ENO =— axesGroup ENO =

TCP kann in den
verschiedenen Koordinaten-
systemen manuell bewegt
werden (Einrichtbetrieb)

Positionspunkte werden mit

linearen Bewegungen und

optionaler Uberblendung zu
einem Pfad verbunden

Hilfsbausteine um gesamten
Achsverbund zu quittieren,
referenzieren und ein-

/auszuschalten

Motion Control Workshop
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'hg&huc‘fy{orlffe.

Ubung:
Kinematik mit LKinCtrl
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SIMATIC S7-1500T

Funktionale Sicherheit und Motion Control



SIMATIC S7-1500 T-CPU - Safety —

und Safety

Prinzip in der S7-1500F/S7-1500 TF-CPU

. :5_ MC-Programm
l‘:l‘ I
e —

:%. Safety

SIEMENS
lhg,ehuffy-for&‘fe.

Ereignis wird ausgeldst.
Safety — Reaktion wie notwendig z.B.:

» An Rampe runterfahren

\ l + Sichere Geschwindigkeit (SLS)

- etc.
\

N

Standard Telegramm

General

Ethemet addresses

e I oo cxchangel
GG safety actual values || |
Safety setpoints i
Actual value
Setpoint b
» Advanced options i
/— N .

Diagnostics addresses

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Cyclic data exchange

Programm
ap Technologie-
I objekt Achse
. =l:i_ MC-OBs 41 Safety OB
4 t
v v

Safety Telegramm

v

Was passiert, wenn das Safety Programm
eine Safety Funktion im Antrieb aktiviert?

| Drive abject (Link  Telegram
 Safety actual values #  PROFIsafe Telegrarm 30 E]
_ Safety setpoints #  PROFIsafe Telegramm 30
Actual value # standard Telegramm 3
#  standard Telegramm 3

TO reagiert immer genau richtig!

und Safety
gleichzeitig betreibbar
... in einer CPU mit einem Antrieb!

Motion Control Workshop



SIMATIC Safe Kinematics
Safe Zone Monitoring (SZM)

Zonen bei SIMATIC Safe Kinematics

Arbeitsraumzonen (ortsfest im WCS)

|| Arbeitszone Meldezone [ ] Schutzzone

Kinematikzonen
(fest gekoppelt an Teilen der Kinematik)

[ 1 Werkzeugzone [ | Segmentzone

Zonen werden durch einfache
geometrischen Korper modelliert

o Kugel ! Quader

Frei verwendbar © Siemens 2020
Seite 61 15.09.2020

SIEMENS
Ihﬂ&huf(y-ﬁor(i{t

Reaktionen z.B.: SLS, Sofortstopp, etc.

Motion Control Workshop



SIMATIC Safe Kinematics V2.0
Produktubersicht — Funktionalitat

SIEMENS
lngewuity for life

) 4

Sichere Geschwindigkeits-
uberwachung (SLS)

verschiedener Punkte der Kinematik

SLS-JOINT
Gelenkpositionen

SLS-TCP
Tool Center Point

SLS-POINT
Beliebige Punkte an
der Kinematik

SLS-TOOL
Werkzeugpunkte

A 4
Sichere Zonenuberwachung (SZM)

Sichere Kollisionsprufung
zwischen Kinematik- und
Arbeitsraumzonen

Kinematik innerhalb
der Arbeitszone
2D/3D

. Kinematik auBerhalb
der Schutzzone

Kinematik au3erhalb
der Warnzone (2D/3D)

v

Sichere Orientierungs-
uberwachung (SLO)

des Flansches fur die anwender-
definierte serielle Kinematik

Kinematik innerhalb des kegelférmigen
Toleranzbereichs

re
v

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Portfolio



TIA Portal V16 SIEMENS
Das skalierbare Motion Control System Portfolio lngenuity for Life

-5 Engineered mit TIA Portal -

Zweite PROFINET IRT-Schnittstelle

High-Performance Motion Control ¥

CPU-libergreifender Gleichlauf 3

Kinematikfunktionen
mit Conveyor Tracking

Kurvenscheiben-/ Getriebegleichlauf 2

Getriebegleichlauf

Nocken
Messtaster
Positionieren i 4 Basic Advanced Advanced SIMOTION
I Controller . Controller - Controller @ Motion
Drehzahl steuern ! Standard CPU & Standard CPU T-CPU HEPA=A Controller
Basic Midrange High-End
) Aufsynchronisieren ohne Vorgabe der Synchronposition 2) Aufsynchronisieren mit Vorgabe der Synchronposition
3)In einem Projekt 4) Projekt-Ubergreifender Gleichlauf; Kurvenscheiben dynamischer GrofRe;

Frei verwendbar © Siemens 2020 2 Servo fur Achsgruppen etc.
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SIMATIC Drive Controller SIEMENS
HW-Aufbau lngenuily for Uife
4 x DRIVE-CLiIQ

s, 8DUDQ (PLC1/0s)
© > DI, DQ, Timer-DI, Timer-DQ, ...
(High-Speed Ausgange)

12 DI, 8 DI/DQ (DRIVE 1/Os, durch PLC nutzbar)
- DI, DQ, max. 8 Messtaster

24 V.Versorgung PN1: PROFINET IO IRT (3 Ports / MRPD)

PROFIBUS (Master) PN2: PROFINET IO RT

PN3: PROFINET (1 Gbit)

2 x 3 LEDs (3 x PLC / 3 x Drive)

7 Segment-Anzeige (Diagnose)
Schacht fiir SIMATIC Memory Card
Funktionstaste (Diagnose, ...)

Ose fiir Zugriffssicherung

PLC-Schalter (RUN / STOP / MRES)
2 x USB 3.0 (aktuell ohne Funktion)

lufterlos

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU
Uberblick im Vergleich zum Standard Controller

SIEMENS
Ihﬂ&l«uf{yﬁor(i{t

et
Hy]
=
©
c
o
&
=
=
=]
L
o
f ]
o
=
o
(&)
c
o
=
0
=

o
- 3
o
o

L3
o &

(mit Synchronposition)

Distributed Drive

Performance SIMATIC S7-1500 Controller Controller Controller
(TIA Portal V16) CPU 1511| CPU 1513 | CPU 1515| CPU 1516 | CPU 1516T | CPU 1517 | CPU 1518 | CPU 1515SP PC2 | 1504D TF | 1507D TF
Anzahl Typisch 3 5 7 55 70 128 30 10 55
Positionier- .
i Maximal 10 30 80 128 128 30 30 160
@ PLC-iibergreifender

Gleichlauf
Kinematikfunktionen -‘é’.’ m _

Kurvenscheiben- _g
B gieichlaut g u I

'_
Getriebegleichlauf "

Getriebegleichlauf 2
(ohne Synchronposition)

Nocken/Messtaster

Positionieren

Drehzahisteuerung

Standard

) Aufsynchronisieren mit Vorgabe der Synchronposition
2) Aufsynchronisieren ohne Vorgabe der Synchronposition
3 In 4 ms bei 35% CPU-Last

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 SIEMENS
Erweiterung des CPU Portfolios mit Technologie-CPUs lngewuity for Ufe

Technologie CPU Standard Open Drive Controller CPU
CPU Controller
CPU Typen 1511TF1  1515TF-2 1516TF-3 1517TF-3 1518F-4 1515SP PC2
PN PN  PN/DP  PN/IDP| PN/DP (MFP)' TEpN | 1504D TF 1507D TF
Schnittstellen
(1]2] Ja o] | 2] | ] ]
Programmspeicher 225/225 KB 750/750 KB 1,5/1,5 MB 3/3 MB 4/6 MB 11,5 MB 2 MB 6 MB
Datenspeicher 1 MB 3 MB 5MB 8 MB 20 MB! 5MB 4 MB 20 MB
Bit Performance 60 ns 30 ns 10 ns 2ns 1ns 10 ns Skalierung durch Motion Control Performance
Funktionen Display, S7-1500 Riickwandbus SINAMICS S120 Integriert (inkl. 12 DI, 8 DI/DQ)
zusatzlich PLC Technologie 1/Os (8 DI/DQ)
Positionierachsen
= Typisch? 5 7 55 70 128 30 10 55
= Maximum? 10 30 80 128 128 30 30 160
Motion Control Ressourcen* 800 2.400 6.400 10.240 10.240 2.400 2.400 12.800
Extended Motion Control 40 120 192 256 - 120 120 420
Ressourcen’®
1 Zus. 50 MB fir C/C++ in PLC-RT+500 MB fiir C/C++ Anw. (RT/Appl.) 2 Bei 4 ms Servo/IPO-Takt und 35% CPU-Last durch Motion Control 3 Keine Nutzung weiterer TOs
4 Ressourcenbedarf fiir Motion Control Technologieobjekte: Drehzahlachse = 40 | Positionierachse = 80 | Gleichlaufachse = 160 | Nocken = 20 | Nockenspur = 160 | Messtaster = 40

5 Ressourcenbedarf fir Extended Motion Control Technologieobjekte: ~ Kurvenscheiben = 2 | Kinematikobjekt = 30 | Leitachsstellvertreter = 3

El PROFINET 10 mit IRT BBl PROFINET IO mit RT  [E] PROFINET Basiskommunikation (1 Gbit) B PrOFIBUS
Frei verwendbar © Siemens 2020
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 — SIEMENS

Identische Basis Funktionalitat in jeder CPU lngewuity for Uife
1511T/TF  1515T/TF 1515SP 1516T/TF 1517T/TF  Drive Controller

PC2 T/TF

Skalierbar
im Mengen-
gerust und

1517 1518

Perf
SUOTMANEE T 45108P 1511 1513 1515 1516 1515SPPC2  1507S

1512SP ET 200SP S7-1500
Open Controller  Software Controller

—— T

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Ausblick TIA V17 —V1X SIEMENS
Ihﬂ&«uﬂy-ﬁorﬁ{t

- Losekompensation
- Anbindung und Konfiguration von Linearmotoren

- Gezieltes Absynchronisieren (statt GearlnPos dann
GearOutPos)

- Einwechseln einer Kurvenscheibe am Kurvenscheibenende

- Erhohung der Stutzpunkte fur Kurvenscheiben von 1000
auf 10000

- Bode Diagramme im Trace

- Kurvenscheibendiagnose (z.B. Online-Offline / Offline-
Offline Vergleich)
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Anbindung

von Robotern



SIMATIC und 5-6-Achs-Kinematiken —
Zwei getrennte Welten

SIMATIC Kinematiken
II : O
)

S7-1500 CPU

Bediengerat

Roboter-
programm

HMI TIA Portal Controller

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIEMENS
Iugeb\uﬂy-ﬁorli{t

6

Engineering-Software

5-6-Achs-Kinematiken
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SIMATIC und 5-6-Achs-Kinematiken — SIEMENS

SIMATIC und Kinematiken wachsen zusammen lngenuity for life
SIMATIC Kinematiken
II % ) ¢

S7-1500 CPU

Roboter-
programm

X Shan

HMI TIA Portal Controller 5-6-Achs-Kinematiken
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Roboter als Peripherie einbinden SIEMENS
Iugeb\uﬂy-forli{t

CPU1515F Greifer

. Siemens als Komplett- FOR ‘QQ
- Losungsanbieter N @ -
_T ol b )\

| =00 |
| J
KTP900F Foérderband ET200SP V47 4 Roboter
Antriebe controller

SIMATIC ist die zentrale Steuerung der Roboterzelle.
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TIA Portal Robotics Library (PLCopen-konform) - SIEMENS
Einheitliche Roboterschnittstelle mit flexibler Roboterauswahl lngenuity for life

Morgen

A A
=
SIEMENS

Robotics Library 1 Robotics Library 2 Robotics Library 3 Robotics Library

S risca 1| ioracoz | noriacos R Unitod murics
| | | o

‘(\Q ‘(\Q ‘(\9 ‘C\Q ‘(\Q 4(\9 ‘(\Q
Q Q Q Q Q Q Q
A A A % A % %

Hersteller 1 Hersteller 2 Hersteller 3 Hersteller 1 Hersteller 2 Hersteller 3 Hersteller n
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Ansteuerung von 5-6-Achs-Kinematiken — SIEMENS
Siemens Applikationsbeispiel lngenuity for Life

+ Keine Programmierung
im Engineering Tool
des Roboterherstellers

N . »Ready-to-use«
TIA Portal-Programmbeispiel roe

Application Name | Robot Control

Tool :1
Robot 2 S) 10 1) e Base :1 5% User Name

Robot Power Cartesian Position Axis Position

. . X +280.00mm : Al 3269°
flr den Betrieb von Robotern " 5 - ,,/(l R 780
Gt N i
- Vom Roboterhersteller —— 5 a0 é v oo
unabhéngige HMI Facep|ates z :mw > A5 +9121°
* Komplette Erstellung - -
Error IDs and Control Priority Parameters Home Position

der Roboter-Bahnkurve 1 ; : 2
m it dem S I MAT I C H M I mbglich Submit Interpreter 0 Last order ID 6 280.00mm 0.00mm 550.00mm
0

Robot interpreter 0 Active last no

Robot PLC 0 Queue count
A B C
Online Lib. version 2t
180.00° 0.00° 180.00°
Offline Lib. version 2.1.3

IP Adress robot controller 10. 17. 2. 112

Active IPO Mode Flange v

KRC4

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Virtuelle
Inbetriebnahme



Virtuelle Inbetriebnahme von komplexen SIEMENS
Bewegungsablaufen, z.B. Kinematiken lngenuity for life

Verwendung von
@ virtuellen Achsen

Darstellung der Achs-
positionen im 3D-Modell
Frei verwendbar © Siemens 2020
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TIA Portal — Kinematik-

Programme
NMEEEEEE

NX Mechatronics

Concept Designer —
by SV PR
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Virtuelle Inbetriebnahme von komplexen
Bewegungsablaufen, z.B. Kinematiken

©

)

Verwendung von realen
Achsen (Ansteuerung uber
Telegramm)

Verhaltensmodell

der Achsen in SIMIT
(Telegramme <>
physikalische GrofRen)

Die Simulation erhalt die phy.
Sollwerte und bildet unter Beruck-
sichtigung der mechanischen
Eigenschaften der Maschine
die entsprechenden Istwerte.

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIEMENS
lngenuity for ife
TIA Portal — Kinematik-
Programme
Verhalten der Achsen I

(SIMIT oder Crosslink)

ke ik e kb

NX Mechatronics I
Concept Designer

by SY P

Motion Control Workshop




SIEMENS
'hg&huify-for&‘fe_

Wo finde ich was?



Auswabhlhilfen — SIZER — SIEMENS
Auslegung von Antriebssystemen inkl. SIMATIC S7-1500 lngewuity for Uife

SIMATIC S7-1500 integriert in SIZER st
Achsbezogene Projektierung; Kinematiken ab SIZER V3.18 (HMI 2018)

+ §7-1500 CPUs inkl. F-/C-CPUs und ET 200SP/pro-CPUs inkl. Open Controller
« S7-1500 T-/TF-CPUs

« Schnittstelle zum TIA Selection Tool
(Stucklisten-Austausch SIZER - TST bzw. umgekehrt)

SIZER

+ Die passende CPU auf einem Blick

Axis name: [ Properties (~) Dpen-loop control propeities © Fllte r-/SOrtIer-Mogllch kelten
gﬁ SIMATIC CPU 1516-3 FN/DP 50 % / Servocd 00 ms / 1PO:4,00 ms
4 Clased-loop control slectronics - topalogy [1] Fa"?‘l-"" SIMATIC 571500 based
) New control electonics Vatiant : f | Select control variant
{3 (1] - Control Urit CU320-2 PN B8 % Select variant / cycle clocks. | P brem— -
Dirive spstern / Supply system £ Line Module  Low .,
}4 Auis (1] Drive spstem / Supply spstem Speed-controlled, IPO, Servo / Medium [V CPU parts list via T1A selection tool sevo [400 <] me Communicaton share of wiizaion}  [20 <] %
B Buis [2)/ Diive system / Supply system Positioning, IPD, Serva 7 Medium [ o I Fatase 0PU
B uis (3] Drive system / Supply spstem Fasitioning, PO, Servo / Medium Communication interfaces:
- 3
} Aiz [4] £ Drive spstem / Supply system Gearing (rel.), Master value: fuis (2] 7 ... ¥ FROFIELS DF i O e |
¥ FROFIMET I0: integrated Contol vaiant ] Hoton contol uizaion vlhe: for PLC uﬂxamnvr[l msmvc=v|Fakah ) Jomgn v|Dvwls via oboard mleﬂac: Dives ‘A
Sustem cycle clocks  SIMATICCPU 15111 PN wx % % N 7150 v
 SIMATIC CPU 15111 PN wx ®% ax N 571500 v
Servo:  4.00ms  SIMATIC CPU 151201 PN wx ®% @x N 571500 v
v % 3
. IPO:  400ms © Sharccruramam P o e v b
» Zuordnung SINAMICS Antriebssystem 2B N o ——— ;
. . Utiization © Shanc ceu st 4oe m x e N e .
 SIMATIC CPUI 15105P-1PIY wx ®% ax N €1200 v
» Grafische Anzeige der CPU-Auslastung e - :
10024 100 %4  SIMATIC CPU T5155P P 5% 5% 7% N €120 v
. .  SIMATIC CPU 1STIF1 P s ®% ax Y S71500 v
» Schnellauslegung ohne Projektierung  Snane 9081 o = mow o ;

Antriebssystem ist méglich

Cancel Help

TO resource requirement
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Auswabhlhilfen — TIA Selection Tool - SIEMENS
Auslegung TIA-Komponenten inkl. lngenuity for life

SIMATIC S7-1500 inkl. Totally Integrated Automation
im TIA Selection Tool SELECTION
Mengengerustbezogene Projektierung/Kinematiken ab TST 2017.4 (1/2018)
« §7-1500 CPUs inkl. F-/C-CPUs und ET 200SP-CPUs inkl. Open Controller

+ S7-1500 T-/TF-CPUs

+ Schnittstelle zu SIZER (Stucklisten-Austausch TST - SIZER bzw. umgekehrt)

) - Configure your device.

: :z?:::::::::‘mes i - Tataj::pm — Motion Control integrated

Rl decnment . T ] . W Typical runtime of integrated O [Runtime [ms)
» |Control cabinet . “ B Suandard CPUS Miotion Control 182

¥ |Motion Control integrated o

Use Motion Control integrated [ves - Typical CPU computation usage by O Utilization [3]
Number of speed-controlled axes ng 5 5 2:3 iiigi;?.ﬂ?; Viotion Control 61

Mengengerust

* Die passende CPU auf einem Blick

- Per Drag and Drop einfiigen Weitere Details unter »Limits«

unter Eigenschaften angeben

Frei verwendbar © Siemens 2020
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Doku-Konzept —
Umfangreiche Dokumentation

Umfangreiche Dokumentation,
untergliedert in verschiedene
Bereiche

* Funktionshandbticher mit Gbergreifenden
Informationen zu Webserver, Kommunikation

+ Gerateinformationen mit kompakter
Beschreibung, Anschlussbildern, Kennlinien,
technischen Daten

- Basisinformationen in Online-Hilfe,
Systemhandbuch und Getting Started zu
Projektierung, Verdrahtung, Inbetriebnahme

« Zusammenfassung in der Manual Collection
- Link

Frei verwendbar © Siemens 2020
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SIEMENS
lhg,ev\uffy-for&‘fe.

| SIEMENS

perse LN SIMATIC
S7-1500
CPU 151737 PNDP (GEST517-3TPO0-0ABD
Answers for Industry.
Basis- Gerate- Ubergreifende
information information Information

Funktionshandbiicher zu
libergreifenden Themen

- Getting Started
S7-1500

+ Systemhandbuch S7-
1500/ET 200MP

+ Online-Hilfe
TIA Portal

Geratehandbiicher mit
detaillierten Informationen
zu Modulen

Informationen
zum System

+ CPUs

* Interfacemodule
- Digitalmodule
* Analogmodule
+ Kommunikationsmodule - Zyklus- und Reaktionszeit
» Technologiemodule - PROFINET

+ Stromversorgungsmodule - PROFIBUS

- Diagnose
+ Kommunikation

* Webserver

Motion Control Workshop



Gut zu wissen -

Weitere Informationen zu 2020

SIEMENS
Ingerity for Gfe

Produkte & Services  Branchenlsungen  Unternehmen

matisenngsysteme > ndustre-Auto

> Indusrie-Automatiserng >

More power for control <

Mit SIMATIC a9
mehr Motion erleben

Flexbiltat

Starter Kit

Frei verwendbar © Siemens 2020
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safety und Technology.

Industry Online Support
Produkt Support

B o p 9

» % indusiry Onine SupportIntematonal & Sprache. » Koniakd » Hife b Support Request D= gl 5:-he im Onive Support a

> Hame > ProatSuppot 6 prostsuwpor | 3 sevees | # Fou | B msupet

Betrage 1D 108751049, Belragsdatum: 09.05.2018
AAARRD)
TBeweran

SIMATIC Technologie - Motion Control: Uberblick und wichtige Links

> 20 mysupportFavorten iz
> 2u mySupport Dokumentaton hinzuigen
> Facrten

> Parsanich Nachirten

> v

> CaxDouricads
> Meie Pro
Benutzer oniine (61)

s Tramengatiot
tHie von

Lagegepern.

spmommntrtpasemer | Comgemitn || Mt | Gms | Sichn | Egnesing s

 Motian Cantral integrated

e

[ ——————]

Contgertion e
sa

TIA Selection Tool und SIZER

mySupport Cockpit

Produktinformationen

9 vordom Kot s

SIEMENS
Iug,ww\‘y{or(ifa

@ Inranet | > Registreren > Anmelden 7]

Industry Online Support

‘Technial Forum

i L Sam
» » Engish » Sto Expoer Suchaim Onine Support a
> Hama > Fonum > Fradut Konfrenzn > SMATIC Tahncogy @ Prosuesupor | B Seces | b Fonm | & mySuppat
et < SIMATIC Technology LN
 Produst Konferenzen Fragen im SIMATIC-Unfekd (ET200 SP / ET200 MP  S7-1200  S7-1500(T) ) 2u Motion mySupport Cockpit
> Logimoc L0GO! Contol, High Speed Counter (45G), Time-based 10, PID-Conlol nd Technalogiemodulen =
s > Favorten

> SIMATIC TDG. Ft4s8, T400
B SIMATIC ST Haraware

> Parsanicha Nachichen

i B
o . B e i
e e
e Shespens
i » Ationen ¥ Legende b Experien @ Fiterbearoeten £ Fitertacen s 1l
JeieiCone i e Rt
Rl =

‘Sx‘:cs’”M B Kataog und Onine Besielsystem
ST ey 9 e Somn o g geaes @

> Plant Engineenng Software COMOS = von- i B Support

8 o Problem (o0 Tom VAT Uinhg

@ Prozessietsystame Vorgangarsystome = mtGeberweren GEIEAL 1 e g o

L — g v e e~ Prin. o

P

> Umneniersystem SIMODRIVE et

S Siemre we

Siemens =
Ubescht Videos  Playsts  Communty  Kandle  Kansinfo
Automation - SIMATIC Technology (DE)

Smens - 10 Vidos - 267 Aufufe - Gester skualsct

b Meansshen | < Telen  + Soekhem

S0 sinfach ost man Technologiesufgaben heute -
von iemens

von iamens

SIMATIG $7-1500 T-GPU - Agiltt im Maschinenbau 221
von Siemens

, m SINAMICS 5210 Servoantriebssystem it SIMOTICS 1FK2 und 0CC: 23

YouTube Playlist

Motion Control Workshop



Jetzt ist die Zeit fur Qualifizierung — mit SITRAIN SIEMENS
SIMATIC S7-1500 T-CPU — unser Trainingsangebot lngewuity for Uife

SITRAIN — Digital Industry Academy

Das Wissen Ihrer Mitarbeiter _— L
iSt di e wi chtig ste Ress ource B > PowkeaSenices> SemicesD Industy Sevioes > STRAN -DigitalIndusty Acadery > SITRAIN personal

. SITRAIN personal — Deutschland
in lhrem Unternehmen , --

T

SIMATIC - 1
im TIA Portal

s M

Doch das bendtigte Wissen
wachst kontinuierlich und

verandert sich schnell

SIMATIC - 2
im TIA Portal

=T

Wir unterstutzen Sie beim
individuellen
Wissensaufbau und lhrer
kontinuierlichen siemens.de/sitrain-simatic-technology-tia
Weiterbildung

~ ~ A ~ ~

Das gesamte Trainingsangebot jederzeit verfiigbar unter:

www.siemens.de/sitrain-personal
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Zusammenfassung



Ilhr Nutzen SIEMENS
Ihﬂ&«uﬂy-ﬁorﬁ{t

Ein Anwenderprogramm fur Steuerung- und - Funktion

Reduzierung der

Engineering- und Bestehende S7-1500 — Programme kdnnen (ibernommen werden
Investionskosten

S7-Know-How kann uneingeschrankt weiter genutzt werden

Einfache Konfiguration durch Nutzung von Technologieobjekten und
Kurvenscheibeneditor

Motion-Funktionen sind PLCopen zertifiziert

Eine Hardware fur SPS, und Safety

Diagnose in Echtzeit mit Trace-Funktion fur die S7-1500/S7-1500 T-CPU
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