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Tagesablauf SIEMENS

Iug,a\uify for life
1 BegrufRung, Ausblick auf Workshop 09:00 - 09:30
2 Einfihrung in Motion Control '1 09:30-10:15
3 Vorfluhrung: Anlegen TO Axis, Steuertafel, Diagnose, PLCopen Bausteine nti 10:15-10:30
4 Pause ) 10:30 - 10:45
5 Hands On 1 + 2: Grundinbetriebnahme, Konfiguration TO Axis, Verfahrprogramm | , ‘ 10:45-12:00
6  Mittagspause _; 12:00 — 12:45
7 Taktsynchronitat, TO Messtaster | ‘i 12:45 - 13:15
8 Vorstellung: Advanced Motion Control Funktionen, Kurvenscheibe 'Ti 13:15-13:45
9 Hands On 3+4: Absoluter Gleichlauf ,Fliegende Sage” und ,Presse mit Vorschub (Kurvenscheibe)* 1 ' 14:00 — 14:45
10 Pause - 14:45 - 15:00
11 Vorstellung: Kinematiken ir ‘6 15:00 - 15:20
12 ~ Hands On 5: Klebespur mit Kinematik ' ‘ 15:20 — 16:20
13 Weitere Informationen, Offene Fragen, Verabschiedung 7 16:20-17:00
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Ausblick auf Workshop SIEMENS
Ziel dieses Technologieworkshops B lnaenitr for L
57-1500T [ genuity for life

SINAMICS S210 2-Achs Koffer

+ Grundinbetriebnahme SINAMICS T-CPU
SIMATIC S7-1515T CPU

SINAMICS S210 +
SIMOTICS 1FK2 Motoren Projektierung SINAMICS S210 mit Startdrive

SIMATIC ET 200SP mit
TM Timer Modul

E/A-Feld fur Bedienung

des Anwenderprogramms
+ Advanced Motion Control Functions

Basic Motion Control Functions

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIEMENS
Agenda lngenuity for Ufe

Uberblick Motion Control

2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210
3 Technologieobjekte flr Motion Control
4 Technische Details

5 Support / Infos

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Das SIMATIC Controller Portfolio SIEMENS
Immer die richtige Steuerung — Plus integrierte Mehrwerte! lngenuity for ife

4

Engineered mit TIA Portal

Effizientes

Advanced Controller Engineering

SIMATIC S7-1500 Software Controller
P R SIMATIC $7-1500

CPU 1515T/TF
CPU 1516T/TF

CPU 1517T/TF : Vielfiltige
/4
|
r4

Innovatives
Design

Systemperformance

‘o Diagnose
Distributed Controller

SIMATIC ET 200 CPU

Neu .
Basic Controller iIIDDDD CPU 1515SP PC2 T (TF) 3
T ’

SIMATIC S7-1200 .

Safety
Integrated

Security
Integrated

Anwendungskomplexitat

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Advanced Controller = SIMATIC S7-1500 CPU SIEMENS

Gesteigerte Produktivitat durch ultimative Power lngenuity for Life
Security Integrated Safety Integrated Hohe Performance
+ Schutz des geistigen Eigentums durch + Ein Controller fir Standard- - Realisierung von schnellen Prozessen

integrierten Kopier- und Know-how Schutz und fehlersichere Aufgaben dank schnellem Ruckwandbus und
« Erhohter Schutz gegen Attacken - Hochkanalige fehlersichere 10 Baugruppen kurzer Reaktionszeit
direkt im Engineering adressierbar + us-Genauigkeit und deterministisches

Zeitverhalten mit PROFINET

Vielfaltige Diagnhose
« Schnelle Fehlererkennung durch

automatische Generierung von

System- und Anwenderdiagnose
+ Einfache Fehlerlokalisierung vor Ort

durch 1:1 LED-Kanalzuordnung

Effizientes Engineering
« Unterstitzung aller IEC 61131-3 Program-
miersprachen (KOP/FUP; AWL, SCL, Graph)
und Hochsprachen wie C/C++ (nur bei CPU
1518(F)-4 PN/DP MFP und CPU1515SP PC2
(F/T/TF) Uber SIMATIC ODK 1500S)

Technology Integrated

+ Motion Control-Aufgaben direkt in der
Steuerung lésen (z.B. Drehzahl-, Positionier-,
Gleichlauf-, Kurvenscheibengleichlaufachsen,
Ansteuerung von Kinematiken usw.)

 Vielféltige Technologie Funktionen direkt mit
den 10 Baugruppen realisierbar (z.B. PWM)

Innovatives Design

+ Display onboard fir Diagnose und
erste IBS (Variablenstatus, Alarme,
IP Adress-Vergabe, Backup ...)

+ Komfortable Verkabelung dank
Vorverdrahtungsstellung und Potentialbriicken

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 7 April 2019 SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Advanced Controller = SIMATIC S7-1500 T-CPU

SIEMENS
lngenuity for tife

Erganzende Motion Control-Funktionen mit TIA Portal V15.1 und Firmware V2.6*

Erweiterte Motion Control-Funktionen
+ Kinematikfunktionen
* Ansteuerung von Kinematiken mit
bis zu 4 interpolierenden Achsen
+ Getriebe- und Kurvenscheibengleichlauf
+ Mit Vorgabe der Synchronposition
der Leit- und Folgeachse
+ Sollwertkopplung
* Istwertkopplung mit Extrapolation
+ SIMATIC Safe Kinematics V1.0 | Neu |
+ Optionale und kostenpflichtige
Systembibliothek fir die sichere Uberwachung
von Bewegungen im kartesischen Raum

Integrierte Editoren und Viewer
+ Kurvenscheibeneditor
+ Kinematik-Konfigurator/

Kinematik-Trace

1 Im Vergleich zur Standard-CPU

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 8 April 2019

Hardwareinnovationen
* SIMATIC S7-1500 T-CPUs
« CPU 1511T, CPU 1511TF,
CPU 1515T, CPU 1515TF,
CPU 1516T, CPU 1516TF,
CPU 1517T, CPU 1517TF,
CPU 1515SP PC2 T/TF | Neu |
+ Standard-, Safety-SPS und
Motion Control auf einem Controller

Programmierung

Konsistente und nahtlose Erweiterung
von S7-1500 zur S7-1500 T-CPU

Webserver

Diagnoseseiten fur Motion Control

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS
SIMATIC ET200SP Open Controller CPU 1515SP PC2 T/TF lngenuity for Ufe

Hardware

+ Neuester 4core Technologie Standard fir maximale Performance in
Windows-Anwendungen

+ Display Port

- USB 3.0

- 8 GB DDR4ECC RAM

+ 30 Gbhyte CFast

*+ 1xPNIO (IRT, 2 Port)

+ 1 x Gbit Ethernet

Konfiguration

* 64 bit Windows 10 Enterprise LTSB 2016
+ S7-1500 Software Controller (F) V2.5
* WInCC RT advanced V15 (zusatzlich)

ET 200SP System

« Unterstitzt CPs, CMs und ET200AL

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 9 April 2019 SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Uberblick SIEMENS
Motion Control-Funktionen und typische Applikationen lngenuity for Life

Kinematikfunktionen « Kartesische Portale
mit Conveyor-Tracking * Rollen-Picker
+ Knickarm

— « Delta-Picker
Kinematikfunktionen - SCARA-Roboter, ...

N
Koordination (Gleichlauf, + Synchronisierte Achsen
Kurvenscheiben) * Querschneider

- Fliegende Schere, ...

5 o
Q Positionieren - Palettiereinrichtungen, ...
— - Heb- und Senkrechtférderer
o O o + Zufihr- und Torsteuerungen
o O O
AN O
R e
NN S
n n n z o
o o o O Drehzahlsteuerung * Pumpen, Lufter, Mischer
-1 1 1 * Forderbander
< < < O - Hilfsantriebe, ...
= =2 = 2
nw unun un o

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Uberblick SIEMENS
Warum Motion Control in einer CPU? lngemuity for life

Mechatronische Losungen zur Erfallung der steigenden Anforderung hinsichtlich Produktivitat und Flexibilitat

Hauptantrieb Kupplung Getriebe Kurven- Nocken-
scheibe steuerwerk

-)

Einfachere Konstruktion und Montage

Mechanische

l HOhere Flexibilitat bei Anpassungen

Virtuelle :
é\ ‘,\ e Zentrale Bewegungsfiuhrung
== Motion Control @’ @
Funktionen @ ]
sl Bessere Dynamik

\/

Servo-Antriebe o ‘tﬁ M s Einfachere Wartung / Geringerer Verschleif3

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 11 April 2019 SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS
Uberblick im Vergleich zum Standard Controller lngenuity for ife

Performance (TIA Portal V15)

Distributed Software
Controller Controller

CPU 1511 | CPU 1513 | CPU 1515 | CPU 1516 | CPU 1516T | CPU 1517 | CPU 1518 | CPU 1515SP PC2

SIMATIC S7-1500 Controller

In 4 ms bei

Anzahl 3506 CPU-Last 5 7 55 70 128 30
Positionierachsen

Maximal 10 30 80 128 128 30
7! Kinematikfunktionen et

~“ (absolut)

Kurvenscheiben- _ -
' gleichlauf Technologie
~ Getriebegleichlauf ! -

5 Getriebegleichlauf 2
“ (relativ)

Nocken/Messtaster | giandard
% Positionieren

Drehzahlsteuerung

+—
(0
=
@©
=
o
-
4
c
>
I'I.'
o
S
)
=
O
)
=
o
=
o
=

1 Aufsynchronisieren mit Vorgabe der Synchronposition | 2 Aufsynchronisieren ohne Vorgabe der Synchronposition

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS
Eingebettet im skalierbaren Motion Control-Portfolio lngenuity for Life

e— Engineered mit TIA Portal ———————

Verteilter Gleichlauf

Kinematikfunktionen
mit Conveyor tracking

Kinematikfunktionen

Kurvenscheiben-/
Getriebegleichlauf V

Getriebegleichlauf 2

Nocken
Messtaster

Positionieren —— :ER

- . Advanced . Advanced SIMOTION
I Controller . Controller Controller @ Motion
I ;..o CPU ' Standard CPU "t T-CPU == Controller

Drehzahl steuern

Basic Midrange High-End

1) Aufsynchronisieren mit Vorgabe der Synchronposition  2) Aufsynchronisieren ohne Vorgabe der Synchronposition

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 13 April 2019 SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 SIEMENS
|ldentische Basis Motion Control-Funktionalitat in jeder CPU lngenuity for tife

1511T/TF 1515T/TF

o -—'7'
—

1515SP PC2 T/F
ET 200SP
Open Controller

1510SP
1512SP 1511 1513

1515SP PC2
ET 200SP
Open Controller

1507S*
S7-1500
Software Controller

1518

* ablauffahig auf IPC4x7D, IPC6x7D und IPC8x7D
Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Advanced Controller — SIMATIC S7-1500 SIEMENS
Erweiterung des CPU Portfolios mit Technologie-CPUs lngenuity for Life

Standard Technologie ET200SP
CPU CPU Open Controller

CPU Typ 1511F-1 1513F-1 1515F-2 1516F-3 1517F-3 1518F-4 | 1511TF-1 1515TF-2 1516TF-3 1517TF-3 1515SP 1515SP

PN PN PN PN/DP PN/DP PN/DP PN PN PN/DP PN/DP PC2 PC2 TF

PN PN
Schnittstellen
HAEE HHEE AEE HENE
|
Programm/ 150/225 KB 300/450 KB 500/750 KB 1/1,5 MB 2/3 MB 4/6 MB | 225/225 KB  750/750 KB 1,5/1,5 MB 3/3 MB 1/1,5 MB 1/1,5 MB
Datenspeicher 1 MB 1,5 MB 3 MB 5MB 8 MB 20 MB 1 MB 3 MB 5MB 8 MB 5MB 5MB
Bit-Performance 60 ns 40 ns 30 ns 10 ns 2ns 1ns 60 ns 30 ns 10 ns 2ns 10 ns 10 ns
Breite 35 mm 35 mm 70 mm 70 mm 175 mm 175 mm 35 mm 70 mm 175 mm 175 mm 160 mm 160 mm
Positionier-Achsen
« Typisch? 5 5 7 7 70 128 5 7 55 70 30 30
« Maximal3 10 10 30 30 128 128 10 30 80 128 30 30
Motion Control 800 800 2400 2400 10240 10240 800 2400 6400 10240 2400 2400
Ressourcen*
Extended Motion 40 120 192 256 120
Control Ressourcen?®
PROFINET 10 mit IRT PROFINET IO mit RT PROFINET Basiskommunikation [Jj PROFIBUS “

1 Zusétzlich 50 MB Speicher fur ODK-Anwendungen | 2 Bei 4 ms Servo/IPO-Takt und 35% CPU-Last durch Motion Control | 3 Keine Nutzung weiterer TOs |
4 Ressourcenbedarf fir 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

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Agenda SIEMENS
Il«\?eb\uf\ly«foru'[e

1 Uberblick Motion Control

SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210

3 Technologieobjekte flr Motion Control
4 Technische Details

5 Support / Infos

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SINAMICS S210 Servoantriebssystem SIEMENS
Das neue, hochdynamische Servoantriebssystem lngenuity for Life

Das SINAMICS S210 Servoantriebssystem ist ein Einachs AC/AC Servo Umrichter
System mit hoher Performanz und Dynamik fir Motion Control Applikationen im
Midrange Segment.

Entwickelt fir hoch dynamische Applikationen, wie sie z. B. in der
Verpackungsindustrie oder bei Handlingsgeréaten zu finden sind.

Das neue Servoantriebssystem besteht aus dem SINAMICS S210 Servo Umrichter,
dem SIMOTICS S-1FK2 Servo Motor in hoch dynamischer oder kompakter
Ausfihrung, und dem neu entwickelten Ein-Kabel-Anschluss zwischen Motor und
Umrichter.

Optimal im Zusammenspiel mit unseren SIMATIC S7 Steuerungen, wie SIMATIC
S7-1500/ T-CPU/ ET200 SP Open Controller, fir Motion Control Aufgaben wie
Positionieren, Gleichlauf, elektronisches Getriebe usw. ...

Highlights

*  PROFINET IRT

« Safety Integrated: Basic und Extended Funktionen via PROFIsafe

*  Neuer S-1FK2 Motor (Compact und High Dynamic) mit One-Cable-Connection
* Integrierter Webserver und “One Button Tuning”

* UL Zertifizierung

* Integrierter EMV-Filter

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 18 April 2019 SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



SINAMICS S210 Servoantriebssystem; Positionierung im SINAMICS SJEMENS
“Discontinuous Motion” Servo Portfolio

Basic: SINAMICS V90
Servo Drive System

Basis Einachs AC/AC Servo Drive
mit Standard Funktionalitat fur
einfache Motion-Control-Aufgaben

Midrange: SINAMICS S210
Servo Drive System

Einachs AC/AC
Servoantriebssystem mit hoher
Performanz und Dynamik fur
Motion Control Anwendungen im
Midrange Segment.

Il/\g«ehuf\ty for Ufa

High-End: SINAMICS S120
Servo Drive

Modulares DC/AC Mehrachs
System mit integrierter, Umrichter
basierender, Motion Control
Funktionalitat fir High End
Anwendungen

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 19 April 2019
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Das skalierbare SINAMICS-Umrichterportfolio SIEMENS
fur ,,Discontinuous Motion* lngenuity for Life

projektiert mit TIA Portal

Energieriickspeisung

Mehrachsantriebe,
Direktantriebe

DCC/TEC

DC-Kopplung

(nur bei 3-AC Geraten)
Startdrive-Integration +
Webserver

Basic u. erweiterte
Safety inkl. PROFIsafe

Integration in TIA Portal

Safety:
STO tiber Klemme

PROFINET, ser. Komm.,
z. B. Modbus, PTI

$120/S120M
+ 1FK7, 1FT7 , 1PH8, 1FG1, 2

Performance und Antriebsfunktionen

Servoregelung

Mid-Range High-End

2 + weitere Motoren

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 20 April 2019 SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien




Top Highlights SINAMICS S210 & SIMOTICS S-1FK?2 SIEMENS
Das neue Mid-Range Servoantriebssystem lngenuity for Life

* SIMOTICS S-1FK2 motor(HD/CT) )
» Schneller Stromregler (62,5 us) EE\

- Schnelles PROFINET IRT (250 pis) > ) Erer;?ohrtr:]j;ice
« Zwischenkreiskopplung @
(fur 3-AC Gerate)

* Erfullt héchste

P
> | Anforderungen an
T J

« Basic & Extended Integrated @

Funktionen via PROFIsafe die Sicherheit

* Integrierter Webserver - * Vereinfachte

* “One Button Tuning” > I Inbetriebnahme

« TIA Portal (V15.1) integriert™ @ : und

» TIA Selection Tool integriert Systemauswabhl

« One-Cable-Connection (OCC) \ . Spart Zeit bei der

* Integrierter EMV Filter > InZtaIIation

* Integrierter Bremswiderstand \

* 1AC 230V (200-240V) 0.05 — 0.75kW iy < " :

- » Fdr verschie-

« 3AC 400V (200-480V) 0.4 — 7kW*) > @ denste Markte

Frei verwendbar © Siemens AG 2019 + UL Certification einsetzbar

Seite 21 April 2019 % FSB 1.5/2.0kW (KJ19 Q2); FSC 3.5/5.0/7.0kW (KJ19 Q3) ") 3AC ab Version V15.1 update in 04/2019



SINAMICS S210 Servoantriebssystem
Systemubersicht

SIEMENS
lngenuity for tife

Einkabelanschluss
(6FX5002-80QN...)
(6FX8002-80QN...)

SINAMICS S210
(6SL3210-5H...)

Technische Daten

SIMOTICS S-1FK2 4

(1FK21...) HD
(1FK22...) CT

Spannung: 1AC 200 — 240 V
Leistung: 50/100 W — 750 W
PN IRT (250 ps), Strom-
regler 62,5 ps, PROFIsafe
Safety-Funktionen: STO,
SS1, SBC, ext. Safety”): SS1,
SS2, SOS, SLS, SSM, SDI,
SBT

Abnehmbare Klemmen
Dicht-an-dicht-Montage

300 % Uberlast

Integriertes EMV-Filter C2
Integrierter Bremswiderstand
DI: 1 F-DI (2 DI),

2 DI fur Messtaster
integrierter Web-Server

* Drehmoment: 0,16— 2,4 Nm

* Leistung: 50W-750W

* Hoch dynamisch (HD) oder
kompakt (CT) in Achshéhe
20, 30, 40 mm

» Geber: 20 bit absolut
Single oder Multiturn

* Schutzart: IP64,
optional IP65

* Glatte Welle oder Passfeder
* Mit oder ohne Haltebremse

* Auch fur den Einsatz in
Nordamerika ¢P\\us

Individuelle Kabellangen bis
zu 50m bestellbar
SPEED-CONNECT Schnell-
verschluss mit drehbarem
Anschlussstecker

Flexible Leitungen mit engen
Biegeradien

Kabelvariante fur
Schleppkette verfligbar
Kleine und kompakte M12
Stecker fr Motor
AH20/30mm (nur 25mm
hoch)

Verlangerungskabel und
Schrankdurchfihrung
verflgbar

*in Vorbereitung
SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



SINAMICS S210 Servo-Umrichter SIEMENS
Ubersicht SINAMICS S210 Hardware Ingewuity for Life

Ubersicht SINAMICS S210 Hardware

1 | Steuerspannungsanschluss DC 24V (X124)

Netzanschluss (X1)

Optionaler externer Bremswiderstand (X1)

Leistungsanschliisse Motor (X2)

Service-Schnittstelle RJ45 fir WEB-Server (X127)

Digitaleingange (X130) (STO/SS1 Safety, Messtaster, Temp.-Uberwachung ext. Bremswiderstand)

PROFINET RJ45-Anschluss (X150)

Geber (X100)

O | 0| N || B W DN

Direkte Ansteuerung der Motorhaltebremse (X107)

[
o

Fehler quittieren

[ERN
[ERN

Status-LEDs

Fehleranzeige

/6
;g

[
w

Steckplatz fur SD-Karte (SD-Karte: Parameter kopieren, ext. Safety-Lizenz, FW-Update)

[EEN
N

Schirmauflage fur geschirmte Leitungen, Zugentlastung tber Kabelbinder fir andere Leitungen,

15 Erdungsschraube Fir den Betrieb des Umrichters an einem IT-Netz mussen Sie die Schraube
il entfernen. Dadurch 18sen Sie die Erdung des integrierten EMV-Filters

16 | Integrierter Bremswiderstand und EMV-Filter (Kategorie C2 bis 10 m Leitungslange)

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 23 April 2019 SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



SINAMICS S210 Webserver SIEMENS

Parametrierung und Inbetriebnahme tUber WebServer lngenuity for ife
Gerateidentifizierung Inbetriebnahme
,One Button Tuning“ und Steuertafel
=
- : - =]
Anwahl der Safety-Integrated Funktionen

,,,,,,,,,,,,,,,,,,

P 25
- VnE
e @ o

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SINAMICS S210 Webserver SIEMENS
Parametrierung und Inbetriebnahme tber TIA Portal V15.1 lngenuity for Life

Gerat hinzuftiigen und konfigurieren Grundparameter Funktionen der digitalen Eingange

& Topologiesicnt |oh Memsicnt  [If Geranesicrt || Optionen Grundparsmetier
o = - Safery e grated
| o Funialo H
- i Steck.. | Ty, Amibebie | al B - -
o E = Geben Sie die Funktion der Digimleingéngs an.
~ Erviiusginge
= Motor
Oignalenginge -
ksiummes 10162140 ] . ® - ® —
| e Geber  DAE-CLiq Geber AS22, Singlenum N —
sy fremse Ohne Hahebremse -
oo ® — [210]DI0 12) - (]
| F-DI |
_ D3+
Bemezsungzpannung 11 ver Gerbtestnschiusszpenaung 0¥ w e — e P e ®
semeszungzstrom a6 et Notrumgebungstemperstur o] o) i lmarienera
Semeszungiieisiung G10 kW Brehsinn 101 sechs - - D3-
- @ - (]
! semezzungsarehzshl 30000 1min
S ——— . st 2 ke
I -
I = ol & —m 1 puo ) - ® _
st [ R bertemperaturibenwachung fr extemen
- Bremswiderstznd akivieren
wenzungen :
e u® - ® —a—Dlnen ~
Orehiabigrense positic A
.000.000 1imin ——— X130 30
. ;
Orehushigrence negativ i 0 ng der Functions erfolgt
800,000 i/min

Anwahl der Safety-Integrated Steuertafel und Tracefunktion fur
Funktionen Inbetriebnahme / Diaghose

~ Sefetylntegrated || B B W i QI EBRAAFZ B2
» T Alle Parameter Nummer Parametenext Wert Einh. Datensatz
Ltwererfassu. | Veriegelnde Parameter [ @ |seiebsanzeige [12] Betrieb - HLG einge. B criguration] S
eEEET ] [mended ronctons ¥ Inbetnebnshme 1 1la Signale _
e o ended funceions sicher & Rucksemen Antriebsinbetiebnahme Parameteritter 2 o] ereit Aufzeichnungzbedingungen
Systemidentifkatian Drehzahiollwer gegléttet 00 imin Nome Adresse | Dotentyp Forbe Komr
o Ansteverart: Ubergreifende Einstellungen Drehashistwert geglitiet 00 timin i@ Drehzahisollwert nach Filter (i) re2 FLOAT e [+
:Z”k“”"”“““ L [dber PROFIsafe | [ Besic Functions Gber Onboard-Klemmen EindAuzgange Zuischenkreis:pannung geglatiet 00 v 2 @ Drenzahiistwert ungealattetiGeber 1] 151(0] FLOAT I el
nahmemeodus Yot SoomEMeE T gsg 000 AdE 5 4@ Drehmomentisiwert 50 FLOAT Reines.
~ EinfAusgange Leistungsteil Drehmomentistwert gegléiet 000 Nm i |40 Disgnose Geberlageistwert Gn_XIST1[Geber r479[0] INTEGERS2 I Vvacenta
Digitaleingange 7 + otor Wirkleistungsis wert geglatiet 000 kv Bl CELD,
» Antiebaregelung Motersuslastung themisch 0%
» Anviebsfunkticnen v Antrieb Temparaturen, wechselrichter Masimalwert 0 ¢
[Dsec ‘:l » Safetyintegrated v Energieanzeige, Energiebilanz (Summe) 0,00 kith
» Diagnase Umrichterauslasung thermisch 000 %
B Fehlende Freigeben 40000201H
Msar ssm v Drehashlistwert ungeglinet, Geber 1 0.00 1imin 0
1 i Dreheshlselhiertnsch Fer - Triggermaduz: | Aueichnung sofort starten -l
f . Orehzahistwert geglatiet 000 timin " iy
o Swomictwern Betisg 000 Aek
4 soi ‘:l F Zwischenkreiss pannung lstwert 0.00 v
Stromistwert feldbildend 0,00 Aed
Stromsoliwert mamententildend 000 Aef _/—
+ 78lo] Swamictwern momentenbildend, Ungeglatiet 000 Aek
[mER » mslo] Orehmementsclhwert gesamt, Ungeglittes 0.00 Nm
0 Drehmomentistwert 000 Nm Takti [0.08250 5] e (min.0.0628 ms)
» 82[0] Wirkleistungsistwert, Ungeglittet 000 kW Autzeichnungzdauer (a): | 256,000 [Z] ms (max 256 m3) [] Max. Aufzeichnungsda
» nssjo] Topologie Kmpenente Sttus o
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Projekterstellung & Antriebskonfiguration
Parametrierung und Inbetriebnahme

SIEMENS
lngenuity for tife

Aufgabe: TIA Portal Projekterstellung und
Grundkonfiguration des Demokoffers.

Vorgehen: Erstellen Sie die Hardwarekonfiguration,
testen und optimieren Sie die Antriebe.

mainPlc ioDevice 5210Master 52105lave
CPU 1515T-2 PN I 155-6 FN HF S210 PN S210FPN
mainPlc
rainPlc mainPlec
omne 4 |
PM/IE_1

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Agenda SIEMENS
Il«\?eb\uf\ly«foru'[e

1 Uberblick Motion Control

2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210

Technologieobjekte fir Motion Control

Drehzahl-/ Positionier-/ Gleichlauf-Achsen

Nocken / Nockenspuren / Messtaster
3.3 Gleichlauf-Achsen / koordinierte Achsen
3.4 Kurvenscheiben

3.5 Kinematiken

4 Technische Details
5 Support / Infos

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte
Was sind PLCopen — Regelungsbausteine?

PLCopen ist eine Organisation im Bereich
industrieller Steuerungstechnik. Es werden Standards entwickelt, die
die Steigerung der Effizienz bei der Entwicklung von Applikationen und

die Senkung der Kosten fur die Wartung solcher Software vorsehen. Die
PLCopen will von bestimmten Herstellern und Produkten unabhangig sein

und durch die Arbeit in den Arbeitskreisen flr die Verbreitung
internationaler Standards und deren Anwendung auf breitem Feld sorgen.

Eine der Kernaktivitaten findet sich im Umkreis der EN 61131, dem

einzigen globalen Standard fir die industrielle Steuerungsprogrammierund.

((( Quelle: Wikipedia )))

Einfache Konfiguration, IBN und Programmierung

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 29 April 2019

SIEMENS
lngenuity for tife

FMC_
MOVEABSOLUTE
Instance

MC_MOVEABSOLUTE

@8
oo T
%DB1
"Rz _ROT — pags
M101.1
"MOVE_ROT_ABS" = Execute
~ Done = ---
0.0 — Pasition
= Busy — -
360.0 — velocity CommandAbort
720.0 — Acceleration ed —..
720.0 — peceleration Errar — -
3600.0 — Jerk Errorid — -
1 — Direction ENO —
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte
Was ist ein TO?

Technologieobjekte flr Motion Control
» TOs sind Softwareobjekte in der Steuerung

TOs reprasentieren die mechanischen Komponenten
TOs kapseln die technologische Funktionalitat

TOs werden einheitlich konfiguriert und parametriert
TOs erlauben eine einfache Sicht auf Motion Control

Einfache Konfiguration, IBN und Programmierung

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 30 April 2019

SIEMENS
lngenuity for tife

Anwender

Uberwachungen
Und Diagnose

le

Meldungen

Diagnosespeicher K

=
[og

Normierung

Mechanischer
Aufbau

Antrieb |
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte
Wie ist ein TO ins System eingebunden?

SIEMENS

Il/\g«u«uf\ty for Ufa

Technologieobjekte fur Motion Control

* TOs fur Drehzahl-, Positionier- und Gleichlaufachse,
Kurvenscheibe, Nocken, Nockenspur, Messtaster oder
externer Geber

« TO-Datenbaustein enthalt alle Konfigurationsdaten, Technologlaobjeide
Soll-/Istwerte und Statusinformationen des TO el @ % & 4
* TO kommuniziert mit dem Antrieb und der Peripherie B e

oo sovacd y Diagnose

Antriebsdaten werden automatisch adaptiert

Laden in CPU

» TO steuert und regelt einen Antrieb bzw. Antriebsverbund | onine udbiagnesefumktonen *

CPU 57-1500

57-1500 Motion Controd

Mation Contral-
Anwealsungen

Technologie-
aﬂ Datenbauste ne

* TOs werden tUber das Anwenderprogramm mit PLCopen-
Befehlen programmiert

siigs aoags
BJUJS

Einfache Konfiguration, IBN und Programmierung

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 31 April 2019

PROFIdrive D
JuL

U/l

Puls-/Richtungs-
Schnittstelle

Analog
Signal
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS
Achstypen lngenuity for life

Gleichlaufachse @Q

Positionierachse @

Getriebe- und

Drehzahlachse @& Positionieren Kurvenscheibengleichlauf
Anwenderprogramm Anwenderprogramm
* Positionsvorgabe + Aufsynchronisieren
* Referenzieren - Lei
Drehzahlgesteuert verfahren . Leltvyert _
. ) * Uberlagerte Bewegung - Getriebeverhaltnis
rgawenher-prdqg[(ar:m b TO bildet die » Kurvenscheibe
+ Geschwindigkeitsvorgabe :
. . 0 g. Beschleunigungs- TO berechnet und regelt die
TO bildet die Beschleunigungs- = und Bremsrampen Lage fiir Gleichlaufachse
und Bremsrampen TO regelt die Lage abhangig von einem Leitwert
Antrieb regelt die Drehzahl Antrieb regelt die Drehzahl Antrieb regelt die Drehzahl
~ Kein Lagegeber notig - Lagegeber ist notwendig - Lagegeber ist notwendig

Schalenmodell der Technologieobjekte

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS

Positionierachse lngenuity for Life
TIA POI’ta| MC_MOVEABSOLUTE |57, | S7'1500 CPU
Konsistenzpriifungen bereits bei —eN ENO —
de.r Konfiguration der Technologie- = - Anwenderprogramm
objekte und der Erstellung der Postion Programmierung des
eloci . .
Anwenderprogramme acomaion | TECHNOlOgIEObjEES Programme mit TO-DB mit
DeEeIeraﬁon »Achse« PLCopen-Befehlen Istwert/Status/Alarme
Jerl

Direction

b Bde Wow eard Onlee  Opsors Teols EOFem Srec@ifeo] Sados  Help Mol

PR respemn B oMl X miEd EANGEED F e oo B LAR W i
5 e e “
----- &
- sl e
s [ 3| —— TO »Achse 1«
+ ':'“ [ e & i v O e
R L | < Lagesollwertberech
———— = . ) i ageregelun agesollwertberechnun
el © Konfiguration des gereg 2 9 9
iy hmareeg & - = Frlriemsimg el . .
:.“.h:f“?“m,::. E EL”:,_"“““ o Technologieobjekts @ M A Ib h
sAchse« \ esssystem-Auswertung Uberwachung

mnly

Kommunikation

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte
Regelkreis — Lageregelung in der Steuerung

Lageregelung

Steuerung il
Sollge-
Sollwert.  — Schwindigkeit Vorsteuerung
generierung . ageregler
Sollposition — _1
— R

Symmetrierfilter 1 ~  Verstarkung

Achs-Befehl

Istposition

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 34 April 2019

SIEMENS
lngenuity for tife

Lageregelung in der Steuerung
im Servo-Takt (MC-Servo)

Drehzahl- und Stromregelung
im Antrieb

Vorsteuerung der Geschwindigkeit
minimiert geschwindigkeits-
abhangigen Schleppfehler

der Lageregelung

Symmetrierfilter verzogert den
Positionssollwert im Bezug zur
Geschwindigkeitsvorsteuerung
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS
Regelkreis — Lageregelung im Antrieb (DSC) lngenuity for Life

- Lageregelung im Antrieb
mit aktiviertem DSC

Steuerung Antrieb_— Mit DSC 3 Lagereg|er Im Takt des

(ByhaiiciSeNoICantial) Drehzahlregelkreises

Lageregelung

Sollge- (z. B.in 125 pus)
Sollwert-  — Schwindigkeit Vorsteuerung - Wesentlich groRere Lageregler-
generierung - Verstarkungsfaktor Kv moglich

und damit erh6hte Dynamik im
Fuhrungsverhalten und
StorgrolRenausregelung bei
hochdynamischen Antrieben

+ Maoglichkeit langerer Taktzeiten
,i TUL fir Motion Control in der Steuerung

Lageregler
Sollposition J_ — ﬂ “— _1

Symmetrierfilter 1' 1 ~  Verstarkung

Achs-Befehl

Istposition

DSC verfugbar mit
« SINAMICS S120
+ SINAMICS S210
+ SINAMICS V90 PN

Hochdynamische Antriebsregelung mit DSC

Frei verwendbar © Siemens AG 2019 Details
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS
Gleichlaufachse lngenuity for ife

Winkelsynchroner Getriebegleichlauf Positionierachse Gleichlaufachse

* TO Gleichlautachse Leitwert Aufsynchronisieren Getriebe Folgeachse

* Leitwert ist o
- Sollposition einer Leitachse oder ‘@ -II- @ @
+ Soll-/Istposition einer Leitachse (nur T-CPU) oder

* Istposition eines externen Gebers (nur T-CPU)
* Leitwertumschaltung moglich

Leit- Folge-
 Aufsynchronisieren auf bewegten oder stehenden Leitwert achse achse
« Aufsynchronisieren ohne Vorgabe der Synchronposition
 Aufsynchronisieren mit Vorgabe

der Synchronposition (nur T-CPU) MCGEARNE ot Master value interconnections _
- Aufsynchronisieren geméaR den Vorgaben am Befehl E B
. By . Slave Command:;;?;_' Fossible master values
 Getriebelbersetzung am Befehl anderbar - ed— B& PositioningAxis_1
RatioDenominat E'Ergrz_' #* synchronousAxis_2
Acceleration # synchronousAxis_3

Deceleration
Jerk

<add=

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS
Gleichlaufachse — Aufsynchronisieren lngenuity for ife

Der Unterschied zwischen sog. relativem und absolutem Gleichlauf
liegt in den Moglichkeiten der Aufsynchronisierung

Leitachse Aufsynchronisierung Getriebeverhéltnis Folgeachse
@ - |- o @
Relativer Gleichlauf Absoluter Gleichlauf (nur SIMATIC S7-1500 T-CPU)

+ Aufsynchronisierung tber MC_Gearln « Aufsynchronisierung tiber MC_GearInPos
... ohne Vorgabe einer Synchronposition ... mit Vorgabe der Synchronpositionen der Leit-

- Bei Befehlsstart synchronisiert sich Folgeachse und Folgeachse
unmittelbar mit vorgegebener Dynamik auf + Vorlaufendes Aufsynchronisieren tber vorgegebenen
- Fahren auf Synchrongeschwindigkeit und -beschleunigung Leitwertweg oder Dynamikparameter

- Die Synchronpositionen ergeben sich beim - Bei Befehlsstart entscheidet das TO autark, wann mit
Synchronisieren und kdnnen nicht vorbestimmt werden dem Aufsynchronisieren begonnen wird, um die

vorgegebenen Kriterien einzuhalten

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS
Momentenbegrenzung und Fahren auf Festanschlag lngenuity for Life

Momentenbegrenzung T e

Voraussetzung ist Telegramm 10x " EEEE————

Wirksamkeit an Motor- oder Last-Seite einstellbar ;MW*'

Einheiten werden abhangig vom Motortyp angepasst -
Fahren auf Festanschlag —

Anfahren mit Momentenbegrenzung e

Festanschlagserkennung Uber Schleppabstand e

»Klemmen« mit nicht mehr veranderten Sollwert s EEBEER A

Klemmkraft/-moment kann verandert werden % ““““““““““

Wegbrechen oder Zurlckdricken des b

Festanschlags wird Gberwacht

L
Beispiel

Seite 38 April 2019

SchlielRen der Form
+— bei SpritzgieRmaschinen
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS
Achse in Simulation lngenuity for Life

auch ohne angeschlossene Antriebe

+ Aktivierung des Simulationsbetriebs durch Konfiguration
der Achse und Download der CPU oder TO-Restart

- Reale Achse kann auch zunachst ohne Antrieb
projektiert und simuliert werden

+ Achsgranulare Einstellung
* Mischung von realen vorhandenen und simulierten Antrieben mdglich
+ Volle PLC-Funktionalitat (Trace, Alarming, Steuertafel, ...)

Simulation Achse ohne Antrieb

Nutzen

+ Test der Applikation schon am Schreibtisch _ _

+ Test bei nicht vollstdndig vorhandener Antriebstechnik - ;Tﬁiﬁ:‘:ﬂm

+ Ermdglicht Auslastungsmessung der Steuerung

- Realistischer Testbetrieb bei groBer Achsanzahl l """ E Antrieb muss nicht

Modulare Maschine i projektiert sein!

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte
Virtuelle Achsen

Virtuelle Achsen

* Virtuelle Achse ist Achse ohne Antriebszuordnung
und mit aktivierter Simulation

+ Verwendung einer virtuellen Achse, z.B. als virtuelle Leitachse
(Konigswelle) fur mehrere Folgeachsen (Taktgeber fir die Maschine)

* Virtuelle Achse hat volle Funktionalitat
* Nocken und Messtaster auch bei virtueller Achse moglich

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 40 April 2019

SIEMENS
lngenuity for tife

Virtuelle
Leitachse

*3 3 4
v.|elo

Simulation Achse ohne Antrieb
- virtuelle Achse

I """ E Axis type

‘—..: [ virtus! asxis
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte

Umfangreiche Diagnoseinformationen

+ Konsistenzprifungen bereits bei der Konfiguration
der Technologieobjekte und der Erstellung
der Anwenderprogramme

- Diagnoseinformationen, die sich auf Technologieobjekte
beziehen (Technologie-Alarme, Statusinformationen),
werden im Inspektorfenster des TIA Portals und zuséatzlich
im Diagnosefenster des jeweiligen Technologieobjekts
angezeigt

- Bel Technologie-Alarm wird eine entsprechende Meldung
im TIA Portal sowie an HMI-Geraten angezeigt

- Technologie-Alarme werden tber den Technologie-
Datenbaustein gemeldet und kbnnen im
Anwenderprogramm ausgewertet werden

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 41 April 2019

Diagnose-Maske im TIA Portal

Status Achse

|Z| Simulation aktv

(= Freigegeben

(=] Lagegeregelter Betrieb
Referenziert

|.] Fehler

(3] Restart erforderlich

|:| Achssteuertafel aktiv

[ Antrieb bereit

= = (@] Geberistwerte giltg
W @) B B Aktiver Geber

[0 Restart erforderich

Status Endschalter

E Negativer SW-Endschalter angefahren
(3 positiver swEndschalter angefahren
[ Neg. HW-Endschalter angefahren

|z| Pos. HWEndschalter angefahren

Meldungsanzeige A

Status Bewegung

|:| Done (kein Aufirag aktiv)
(= Referenzierauftrag

[ tippen

El Geschwindigkeitsvorgabe
= Positionierauftrag

(M) kenstante Geschwindigkeit
M) srillstand A

Q Beschleunigen

[E verzsgem

[E] Momentenbegrenzung aktiv

Warnungen

E Konfiguration

= Aufirag abgewiesen

|Z| Dynamikbegrenzung ,

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien
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Il«\gxw\uf\ly for ufa

Fehler

System

(= Kenfiguration

=) Anwenderprogramm
[0 antrieb

& & [E [E eber
[ patenaustausch
[ peripherie

El Aufirag abgewiesen
Referenzieren M
El Fositionieren
Dynamikbegrenzung @
Schleppfehler M
SwEndschalter A
E HWEndschalter M
E Adaption



Effizientes Engineering SIEMENS
Diagnose in Echtzeit — Trace fur die S7-1500/S7-1500 T-CPU lngenuity for Life

SRR RN F NN RN NN N F AN NN R F N TR RN AN NN RN N A r AN A F AN s S srrrr s srssssy v«

Diagnose mittels Trace

2L BRRE 2 4
|stats: inasctive o
MO0 LT R TR X M = I3 iEED &

+ 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

5 n A
ATAVAVAYS [ \ nL-'ﬂ'\,-""\ |I \-'"'u'ﬂ\'."r\u’nl
| | u “ | |

lll 'II Il | | \ | 1 'I .

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

Triggermodus: | Trigger auf variable [~]]

o -
s Triggervariable: | "Signale_DE".Sinus EIf|
I vger
W Tpchene Vel e Ereignis: | Steigendes Signal =]
" [— -
werm &

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

P :

; t
Pre-Trigger (b): [ 10| | [ Messpunkte  [+|[0.025

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

1 Abhéngig von der eingesetzten CPU

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 42 April 2019 SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Positionieren SIEMENS
Programmierung lngemuity for Life

Aufgabe: Positionierung eines Wasserkastens. Applikation: Positionieren
Vorgehen: Erstellen Sie ein Verfahrprogramm.
Position 1 Position 2
l 0 mm l 200 mm
5111111_ 200 mm ?11/1/1_
Folgende Funktionen sollen realisiert werden: g g
- MC_Power Laufrichtupg
- MC_Reset | —— 53
- MC_Home
- MC_Halt

- MC_MoveAbsolute 1
- MC_MoveAbsolute 2 = Technische Daten:

vl =100 mm/s v2 =200 mm/s

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Agenda SIEMENS
Il«\?eb\uf\ly«foru'[e

1 Uberblick Motion Control

2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210

Technologieobjekte fir Motion Control

3.1 Drehzahl- / Positionier- / Gleichlauf-Achsen

Nocken / Nockenspuren / Messtaster

3.3 Gleichlauf-Achsen / koordinierte Achsen
3.4 Kurvenscheiben

3.5 Kinematiken

4 Technische Details
5 Support / Infos

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS

Nocken, Nockenspur und Messtaster lngenuity for ife
Technologieobjekt Nocken Technologieobjekt Technologieobjekt Messtaster
»TO_OutputCam« Nockenspur »TO_CamTrack« »TO_Measuringlnput«

Erzeugt Schaltsignale auf Erzeugt eine Schaltsignalfolge Erfasst Istpositionen schnell,
Digitalausgang abhéangig auf Digitalausgang (mit bis zu genau und ereignisabhéangig
von der Position einer Achse 32 Einzelnocken) abhangig von

oder eines Externen Gebers der Position einer Achse oder

eines Externen Gebers

! nny b

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte
Nocken

N
©

Technologieobjekt Nocken

+ Erzeugt Schaltsignale auf Digitalausgang abh&ngig von
der Position einer Achse oder eines externen Gebers

+ Verschaltet auf Soll- oder Istposition
einer Achse oder externen Gebers

- Wegnocken
» Zeitnocken
* Ausgabe Uber Standard I/O

+ Ausgabe tUber TM Timer DI/DQ
fir hochgenaue Nockenausgabe

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIEMENS
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with an accuracy of

up to 1ps

o

P —

r ¥
is & 8§ & 5 8 9

Einschaltbereich

w

Anfangsposition Endposition
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte
Nockenspur

Technologieobjekt Nockenspur

+ Erzeugt Schaltsignalfolge auf Digitalausgang
abhangig von Position Achse/Externer Geber

+ Verschaltet auf Soll- oder Istposition
 Bis zu 32 Nocken auf einer Spur

+ Wegnocken/Zeitnocken

* Ausgabe Uber Standard I/O

» Ausgabe tUber TM Timer DI/DQ
fir hochgenaue Nockenausgabe

+ Zyklische Fortsetzung der Nockenspur

Hoher Flexibilitat
- Uber Achsbezugsposition komplette

Nockenspur verschiebbar
= Produktbezogene Programmierung

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIEMENS
lngenuity for tife

Nockenfunktionalitat Digitalausgéange I6sen

Reaktionen aus

e —l_]l 5 Nockenspuren

Leimspuren

=7,

Transportrichtung

Geber erfasst
Position der Achse

Beispiel Nockenspur

A
Spurlange
< >

Anfangsposition
l_I Ende

0B KN |,

Nockenspur-

0 Achsbezugsposition

>

Achsposition
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte
Messtaster

Technologieobjekt Messtaster
_’ - P .
» Verschaltet mit Position einer Achse oder externen Gebers

- Messtaster angebunden an Antrieb (Uber PROFIdrive),
oder Messtaster angebunden an TM Timer DIDQ

* Einmaliges Messen, oder Zyklisches Messen
(bis zu zwei Messwerte je Bearbeitungstakt)

+ Messen mit Messbereich

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Ib\g,ev\uf\ly for ufa
Beispiel
5 8 Druckmarkenerkennung
1 -----------------------------------------------
I Messbereich
0 P>
: : t
Anfangsposition  Endposition
Schaltsignal :

: II_”_U_”_”_H_l ....................... |

Messtaster t

1 lllllllllllllllllllllllllllllllllllll
I Messen erfolgt
0 :

Beispiel fir Messung der nachsten
steigenden Flanke im Messbereich
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS

Anbindung der Messtaster

Messtaster am TM Timer DIDQ

Messtaster entkoppelt vom Antrieb

Mehrere Messtaster flr eine Achse

Messtaster flr virtuelle Achse mdglich

TO berechnet aus dem Zeitstempel einen exakten
Positionswert der Achse/externen Geber
Messtaster am Antrieb (Uber PROFIdrive)

- Messtaster wird im Antrieb verarbeitet

+ Max. 2 Messtaster je Antrieb

 Inkrementgenauer Positionswert der Achse/
externen Gebers wird im Antrieb gebildet

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Ilz\g,a«uf\ty for Ufa

S7-1500 Antrieb
T-CPU

== Motor
Mess-

ET 200MP/SP
G*e TM Timer DIDQ taster
s ENC
®- .y an
| PROFINET n

(® PROFIdrive-Telegramm mit Soll/Istwert
Telegramm mit Zeitstempel

S7-1500 Antrieb
T-CPU = Motor

e s ENC
I
m Messtaster

I PROFINET

(® Messtasterposition im PROFIdrive-Telegramm enthalten (mit Soll-/Istwert)
Details
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Details SIEMENS
Hochgenaue Messtaster und Nocken mit Time-based 10 lngenuity for Life

TO Messtaster errechnet aus
Zeitstempel die genaue Position

In Applikation Nockenposition vorgeben Hih
\Y
- Nocken I6st damit an genauer Position aus

TO Nocken berechnet den genauen Takt und den
Zeitstempel fir die Ausgabe

Lichtschranke AusstolRer

: : : Licht- t
- Zeitstempel ist Systemleistung 1 l
schranke > t
Einfache Programmierung 1
: Ausstoler
Hochgenaues Reagieren T T >t
* Messtaster I\T ts I\T t,

* Nocken/Nockenspur

peaiveiung | &) @ S e

Zurtick

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU — Technologieobjekte SIEMENS
Time-based IO in SIMATIC ET 200SP und SIMATIC ET 200MP lngenuity for Life

Voraussetzung: Taktsynchroner Betrieb (IRT)
- Nutzung im Zentralen Aufbau derzeit nicht
mit Distributed und Software Controller mdglich

SIMATIC ET 200SP CM 4 x 10-Link
Bis zu 4 10-Link Kandle mit Zeitstempel

SIMATIC ET 200SP TM Timer DIDQ 10x24V
* 4 Eingange
* 6 Ausgange

SIMATIC ET 200MP TM Timer DIDQ 16x24V
» 8 Eingange und 16 Ausgéange
* Davon max. 16 mit Zeitstempel konfigurierbar

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte

Mehrwerte Time-based IO

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Genauigkeit

... unabhangig von Ubertra-
gungszeiten und der Zykluszeit
des Anwenderprogramms

Optimale Unterstltzung

durch Technologieobjekte
... fur hochgenaue Nocken

und Messtaster

Entlastung von

CPU und Feldbus
... fur mehr Performance
und grél3ere Mengengeriste

SIEMENS
Iug,a«uffy‘for(,«‘fe_

Skalierbare

Mengengerlste
... zur Anpassung an
die Maschinengrol3e

Universell einsetzbar

* Messtaster

* Prazises Schalten
Reaktionszeit

* Nockensteuern

- LAngenmessung
+ Pulsgenerator
* Impulsdauer messen
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Agenda SIEMENS
Il«\?eb\uf\ly«foru'[e

1 Uberblick Motion Control

2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210

Technologieobjekte fir Motion Control

3.1 Drehzahl- / Positionier- / Gleichlauf-Achsen
3.2 Nocken / Nockenspuren / Messtaster

Gleichlauf-Achsen / koordinierte Achsen

3.4 Kurvenscheiben

3.5 Kinematiken

4 Technische Detalls

5 Support / Infos

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Synchronisierte Bewegungen SIEMENS
Iug&nai‘y‘for&‘fa

—

;\'_\,

Y e e _;;.x

a
—;,
-
. l

Il\\\l\l\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\

.
-_—

Kurven-

Hauptantrieb Getriebe  Getriebe scheibe

_f_ru’ \./‘\_,.L‘ _f_ru’ \./‘\_,.L‘
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Synchronisierte Bewegungen SIEMENS
Iu?ehuffyforhfa

ll\lll\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\“f——
o

~—

. , Kurven-
Kurvépgetriebe  Getriebe scheibe

Hauptantrieb scheibe
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Seite 55 April 2019 SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Koordinierte Achsen
Relativer und absoluter Getriebegleichlauf

Relativer Gleichlauf S7-1500 W S7-1500T [¥2

Folgeachse Leitachse

Synchronisation
ohne Vorgabe der
Synchronposition

MC_GEARIMN E‘
—EM
Master
Slave
— Expcute
= InGear —
RatioMurnerator
Busy —
RatioDenomina CommandAbort
tor ed —
Acceleration Error —
Deceleration Errorid
Jerk EMND =

Absoluter Gleichlauf

Folgeachse Leitachse

Synchronisation
mit Vorgabe der
Synchronposition

yu

Synchronpositionen

Der Unterschied zwischen relativem und absolutem Gleichlauf liegt in den

Maoglichkeiten der Aufsynchronisation!

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIEMENS
lngenuity for tife

S7-1500 X  S7-1500T &

MC_GEARINPOS

%]
—EMN
Master
Slave
— Execute
RatioMurnerator
RatioDenomina
tor
MastersyncPosi
tion
SlaveSsyncPositi
on
SyncProfile Refer
ence
StartSync —
MasterstartDist InSync —
ance
- Busy —
Velacity CommandAbort
Acceleration ed —
Deceleration Error =—
Jerk Errarld
SyncDirection END —

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien




Koordinierte Achsen SIEMENS
Applikationen Gleichlaufe lngemuity for Life

Relativer Gleichlauf Absoluter Gleichlauf

Aufsynchronisieren ohne Vorgabe der
Synchronposition

Aufsynchronisieren mit VVorgabe der
Synchronposition

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Koordinierte Achsen
Vorlaufendes Aufsynchronisieren

10.04

8.0
6.0 —
40 —
20 —
0.0 —
2.0 —

404

Positionen

6.0
8.0

1004

| |

N

-12.04

5.0
45
40

354

c
[
=
[
X
=
S
=
=
£
O
0
&b
O

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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PositioningAxis.ActualPosition [mm]
SynchronousAxis.ActualPosition [mm]

April 2019

Synchronpostionen: 10 mm

SIEMENS
lngenuity for tife

MC_GEARINPOS | (| {

= EN

%81
“PositioningAxis” — Master

B2
"SynchronousAxis
" — Slave
false = Execute

! — RatioNumerator

. RatioDenomina

Aufsynchronisierlange: 20 mm -
MasterSyncPosi
uon

SlaveSyncPositi
on

SyncProfileRefer
1 — ence

MasterStartDist
ance

Startposition = Synchronposition Leitachse - Aufsynchronisierlange

PositioningAxis.ActualVelocity mm/s]

SynchronousAxis.ActualVelocity [mm/s] SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Koordinierte Achsen
Aufsynchronisierverhalten

Aufholend

100

\

PositioningAxis.ActualPosition [mm]
SynchronousAxis.ActualPosition [mm]

PositioningAxis.ActualVelocity mm/s] SI E M E N S

SynchronousAxis.ActualVelocity [mm/s]

Zurucklaufend

Ih?ehuffy for ufa

0.0
203
407
6.0
8.0

’__,_.-—‘

—




SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte
Gleichlauffunktionalitat S7-1500 vs. S7-1500 T-CPU

S7-1500

Positionierachse
Nur Gleichlaufachse

Sollwert-
Tg}. J) Kc?pm;g o &

&

Gleichlaufachse

Relativer Gleichlauf

/ Synchronisation
h
onne \ Folgeachse

Leitachse Vorgabe der

Synchronposition

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIEMENS
lngenuity for tife

S7-1500 T-CPU

Positionierachse

@ Gleichlaufachse
$$ Sollwert-
Kopplung

Gleichlaufachse @:Q > @
Istwert-
@ T Kopplung

Externer Geber

Absoluter Gleichlauf

/ Synchronisation
it/oh
mivonne \ Folgeachse

Leitachse Vorgabe der

Synchronposition
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Koordinierte Achsen SIEMENS
Gleichlauf mit Istwertkopplung — Istwertextrapolation und Istwertfilter Iingemuity for life

S7-1500 X J S7-1500T &

Extrapolation des Istwertes bei Istwertkopplung e OO vk
ey : otion Control Zyklus

= Leitwertseitige Extrapolation um Verzugszeiten
der Istwertverarbeitung zu kompensieren

= Zukunftiger® Leitwert wird auf Basis der bereits
bekannten Werte hochgerechnet

= Extrapolationszeit hat Leitachs- und Folgeachs-
bedingten Anteil (vom System ermittelt) Synchronitat der

= Durch Filter (Istpositions- und 8§ .~ Istwerte
Geschwindigkeitsfilter) und Toleranzband /\

,2Beruhigung” der Werte fur die Extrapolation
Leitwert1 Leitwert 2 Folgewert

Hochgenauer Winkelgleichlauf auch bei Kopplung auf einen Istwert!

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Koordinierte Achsen SIEMENS
Gleichlauf mit Sollwertkopplung s7.1500 [ lngesui A
s7-1500 |8 "‘?‘)"" b forlite

SIMATIC S7-1500/S7-1500T

Anwender-
schnittstelle

System

Drehzahl-Vorsteuerung

n_soll

Drehzahl-Vorsteuerung

n_soll

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Koordinierte Achsen SIEMENS
Gleichlauf mit Istwertkopplung __/ wi G
57-1500 x [ 57-15007 [ Ker ASS AN oS

SIMATIC S7-1500T

Anwender-
schnittstelle

System

Drehzahl-Vorsteuerung

Drehzahl-Vorsteuerung

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Absoluter Gleichlauf
Programmierung

SIEMENS
lngenuity for tife

Aufgabe: Fliegendes Zuschneiden des vom Vorschub ~ Applikation: Fliegende Schere, schneiden auf Lange
angetriebenen Materials auf gleich lange Stticke.

Vorgehen: Konfigurieren Sie die Leitwertverschaltung IGryndstellung - Achse 2
und erstellen Sie ein Verfahrprogramm. - (Schere)

Folgende Funktionen sollen realisiert werden:

Achse 1
(Material)

Home axis shear %f
Start axis shear

Simulate ,cutting done” Technische Daten:

vl =100 mm/s Trennléange: 1000 mm
Leitwertweg: 200 mm Synchronposition Vorschub, Schere: 100 mm

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500T ,,Fliegende Sage*

Anwendungsbeispiele ,,FlyingSawBasic“ und ,,FlyingSawAdvanced*

Standardapplikation realisiert auf Basis der SIMATIC S7-1500T eine

Fliegende Sage bzw. Fliegende Schere, z.B. fur Folie, Metall, Papier,

Pappe. Funktionen: Automatikbetrieb, Sofortschritt, Schneiden auf
Lange oder auf Druckmarke, virtueller oder realer Leitwert.

Materialbahn)

Abstand Messtaster max.

eine Produktlange

Funktion "FlyingSawBasic" "FlyingSawAdvanced"
Schneiden auf Lange Ja Ja
Schneiden auf Messtastersignal (Marke auf der Ja Ja

Abstand Messtaster beliebig
(Messtastersignale werden gepuffert)

Fliegende Umschaltung zwischen den
Leitwertquellen reale Achse und externer Geber

Ja

Nein

Sofortschnitt Ja Ja

Symmetrisches Aufsynchronisieren Ja Ja

Ruckfahrdynamik Parametrierbar Parametrierbar / Automatisch
Schnitt- und Schnittlangenzahler Ja Applikativ mdglich

Automatische Druckmarkensuche

Applikativ mdglich

Mit automatischer
Scharfbereichsermittlung

Fahren auf Ubergabeposition Nein Ja
Lucke ziehen Nein Ja
Dynamische Verschiebung der Startposition Applikativ mdglilch Ja
HMI - IBN / Test-Interface Ja Ja

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIEMENS
Iug,ehuifyfor&fa

= SIEMENS

"l@‘ 'wwuﬁ '

’. ——

ﬁé - SIMATIC 57-1500T
"Fliegende Sage"

// " FlyingSawBasic for SIMATIC

1‘5
X =

N

il SIMATIC $7-1500T
* FlyingSawAdvanced

“"~ £ LFlyingSaw for SIMATIC

hhhhh

s
Applikationsbeschreibung / V1.0 / 0412017

Beitrags-ID: 109744840
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http://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109744840

Agenda SIEMENS
Il«\?eb\uf\ly«foru'[e

1 Uberblick Motion Control

2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210

Technologieobjekte fir Motion Control

3.1 Drehzahl- / Positionier- / Gleichlauf-Achsen
3.2 Nocken / Nockenspuren / Messtaster

3.3 Gleichlauf-Achsen / koordinierte Achsen

3.5 Kinematiken

4 Technische Details
5 Support / Infos

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS
Was ist eine Kurvenscheibe? - Beispiel Quersiegler lngenuity for Life

V a nachster
Arbeitstakt
Vo1 = Vsync ? .. -9
@ ‘.’0 ""
\_ 0 >
X
A
Xo X1 X2
ORR -, —,
\_/ s

"Veolie  Synchronlauf: [l i Rickzugsbewegung

Vsync = VFolie |

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Advanced Controller - SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS
Kurvenscheibeneditor lngenuity for Life

Totally Intogratid Automation
" PORTAL

Feature/Funktion Nutzen

Grafische/tabellarische
Bearbeitung der
Kurvenscheibel

Identische Kurven-
scheiben-Interpolation

Flexible/effiziente
Eingabemadglichkeiten

Sofortige Analyse
des Kurvenscheiben-

veysiieen ) weqebiny ]

im Runtime und verhaltens beim — —
im Engineering Engineering o
Optimierung der Hohere Motion Qualitat

Kurvenscheiben-
segmente gemalf
def. Randbedingungen?

Berechnung und Ho6here 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 AG 2019
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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

5 (% [ Projektspeichen Si M T X ms i 5 MG IR ' & online verbinden x¥ Online-Verbindung trennen Bz [N [ 3¢ H (1] irchs PORTAL

Gerite

= |

> | ] Technikfolien_v15 20
B Neues Gerat hinzufugen
sy Gerate & Netze

~ [ PLC_1 [CPU 1516T3 PN/DP]
It Gerstekonfiguration 15
%/ Online &Diagnose

Diagramm 1

Vorgabeposition
Position
Geschwindigkeit
Beschlcunigung
Ruck

Ubergangssegment
(vom System interpoliert)

otitl

4

|
\
\ |
\
(.
‘ i
|
I
|
[
]
I
]
|
|
]
I
|
I
|
1
]
1
|
)
I
1
|
]
|
]
I
]
|
|
|
1
|
]
uyaytelqig —||  ueqebyny il

[ Programmbausteine

B¢ Meuen Baustein hinzufigen
4 Main [0B1]
2 MCInterpolator [0B92]
B MCServo [0B91]
+ [3 Technologieobjekte d

B Neues Objekt hinzufigen

+ & cam_1[D83]

~ & Cam_2 [DB4]

& Konfiguration o=

@
-0 10 20 30 40 50 &0 70 80 S0 100 10 120 130 140 1060 —170— 180
b+ 1% PositioningAxis_1 [DB1] i

» ¥ SynchronousAxis_1 [DB2] — |

Arbeitssegment

lm} Externe Quellen
[ PLCVarizblen B e it

= x:360)
[ PLC-Datentypen
=

[ Beobachtungs- und Forcetabellen i
[ onlinesicherungen T GraflSChe Oder
[ Traces Anferg -

S TR e Elementtyp Leitwert Folgewert Position | Geschwi_. | Beschleu_ | Ruck Leitwert Folgewert | Position | Geschwi_ | Beschleu.. | Ruck Kommentar tabe”ansche E|ngabe

Gerte ProsyDaten Gerade 0.000000 0.000000 0000000  1.000000 0.000000 0.000000 150.000000 150.000000 150.000000 1.000000 -0.000000 -0.000933
Programminfarmationen Ubergang 150.000000 150.000000  150.000000 1.000000 -0.000000 -0.000933 360.000000 0.000000  -0.000000  1.000000 0.097953 0.001866
PLCberwachungen & Meldungen Funkt [+] 360.000000  0.000000 0.000000  1.000000 0097959 0.001866 360.000000 0.000000 -0.000000 1.000000 0.097959 0.001866
PLC-Meldetextlisten <Hinzufligen=
» [H Loksle Module ‘Q,Eigenschaften H‘_i.‘.lnfo y"ﬂ Diagnose ‘
» [l Dezentrale Peripherie

Bow b=

3

JEigenschaften ‘l Darstellung |
~ | Detailansicht - Frofil M

Effektive Runtime-Kurven

Allgemein

Optimierungsvoreinstellu... Einstellungen der Leitachse
Systeminterpolation
E
Uberpriifung
Statistik

ctive Runti ‘ Von Achse kopieren

Skalierungsfakior: | 1.000000

Zuordnung realer Achsen

Kenfiguraticn
Interpolationsettings TO_.
StatusCam TO,.

b Element Einheit: |* [+

3!TIIT\

Point
WalidPoint

Segment

Einheit der ersten Ableitung: | ~is I~

Gesc igkeit: |0.000000 |

Validsegment
[ ] (<] [ LE Einstellungen der Folgeachse =
Ubersicht | wain icr1) ] Einsteliungen Etamj | & cam 2 ¥ D Projekt Technikfolien \
=

N
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Advanced Controller = SIMATIC S7-1500 T-CPU
Kurvenscheibeneditor

T Siemens - D:\_TIAP_V15\Projekte_V15\Technikfolien_V15\Technikfolien_V15

UF (% [ Projekispeichem b W

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen Online

Extras  Werkzeuge Fenster Hilfe
X D T MG [ & online verbinden ¥ OnlineVerbindung trennen

Gerite

de B 3 ]

Totally Integrated Automation
PORTAL

4 Main [0B1]
2 MCInterpolator [0B92]
B MCServo [0B91]
+ [3 Technologieobjekte
B Neues Objekt hinzufigen
» & Cam_1[DB3]

~ & cam_2p84]

& Konfiguration
b+ 1% PositioningAxis_1 [DB1]
» ¥ SynchronousAxis_1 [DB2]
Externe Quellen
& PLCVariablen
[ PLC-Datentypen
[ Beobachtungs- und Fercetabellen
[ onlinesicherungen
[ Traces
(3 oPC urKommunikation

[, Geréte-ProxyDaten

2§ Programminformationen

PLC-Meldetextlisten
» [ Loksle Module
¥ [ Dezentrale Peripherie

f PLc-Uberwachungen & -Meldungen

10 20 30 40

=
5

]

=

¥ | 7 Technikolien_v15 ES g

B Neues Gerat hinzufigen Disgmmrayl
Eg'h Gerdte & Netze = Vorgabepocsition m
—— Position =

~ [ PLC_1 [CPU 1516T3 PN/DP] %] - Geschwindigkeit =
Y Gerstekonfiguration Beschleunigung E

%/ Online & Diagnose 4 O ek L E3

~ g s ®

=" F’r::ugrammhausteme N . 5

B Neuen Baustein hinzufiigen N E

120 130 140 130 160

310

Elementtyp
Gerade

Gbergang

Bow o=

<Hinzufligen=

Punkt | =] 360.000000

Folgewert Position
0.000000 0.000000

Geschwi_. Beschleu.. |Ruck
1.000000 0000000 0.000000

150.000000 150.000000 1.000000 -0.048980 0.000466

0.000000 -0.000000

1.000000 0048980 0.000466

3

~ | Detailansicht

JEigenschaften ‘l Darstellung |

“_i.‘.lnfo i) ﬂDiagnosE

 Profil

Allgemein

Charakteris tik.

Optimierungsvoreinstellu... Ir
Systeminterpolation
Effektive Runtime-Kurven

instellungen des Ub

. | Optir hed:
Konfiguration -] 0 ’
g < 9‘ . =] Uberpriifung [
nter| i T L
polationsettings L Statistik b
@ » swwscam i
— ¥ Element H
A -
< aint Charakteristik
L4 » validPoint
0 » Segment
[ b Validsegment ~
= = ] (<] [T >
T Ubersicht I:l- Main (0B1) I 1 einstellungen [ cam_1 IE Cam_2
L —

Seite 70

April 2019

minterpolation

SIEMENS
Iv%?eb\ui for life

Arbeitssegmente:
1.000 Stitzpunkte
und 50 Segmente

System-Interpolation mit
kubischen oder Bezier-Splines
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Advanced Controller = SIMATIC S7-1500 T-CPU
Kurvenscheibeneditor

Siemens - D:\_TIAP_V14\Projekte\Projekt5\Projekts

Projekt  Bearbeiten  Ansicht

f TH B projekespeichern 5, ¥

Einfigen

Online

Extras Werkzeuge Fenster Hilfe
X s @ 5 ME [ & onlineverbinden ¥ nline-verbindung trennen

Projekt5 » PLC_1 [CPU 1515T-2 PN] » Technologieobjekte » Cam_1 [DB3]

t durchsucher

i MM 2 Ll

Totally Integrated Automation
PORTAL

~ ] Projekts
B Neues Gerat hinzufigen
i Gerste & Netze
~ [ PLC_1 [CPU 1515T2 PN]
IIY Gerztekonfiguration
%] Online & Diagnose
= [gl Programmbausteine
EF Neuen Baustein hinzuf..
& Main [0B1]
28 MCinterpolator [0BS2]
28 MCServo [0B91]
~ [ Technelogieobjekie
B Neues Objekt hinzufiig...
~ @ cam_1[DB3]
& Konfiguration

e

Fx)

Diagramm 1
—  Vorgabeposition
- Position

Geschwindigkeit
~#  Beschleunigung

=O=  Ruck

» & Master_Posiuds [DET]
» ¥ slave_Synchisis [DB2]
Externe Quellen
[ PLCVariablen
[ PLC-Datentypen
|52 Beobachtungs-und Force...
[ online-Sicherungen
[ Traces
(5l Gerate-ProxyDaten
Eu% Programminformationen
L pLcUberwachungen & ...
PLC-Meldetextlisten
» [ Loksle Module
» [i Nicht gruppierte Gerate
» g Gemeinsame Daten

» 5] Dekumentationseinstellungen
» [@ sprachen & Ressourcen

» [ Online-Zugange

» [ Card ReaderlUSB-Speicher

<[ [

=]
o4

240

250 260 70 280

uaqebyny i

uanawolarg [

Anfang
Elementtyp Leitwert Folgewert Position Geschwindigkeit | Beschleunigung | Ruck Leitwert
Gerade [=1 0.000000 0.000000 0.000000 1.666670 0.000000 0.000000 180.000000

Ende
Pesition Kommentar

00.00000(

Geschwindigkeit Beschleunigung | Ruck
1.666670 -0.000000 -0.006173

Folgewert
00.000000

[<] [

‘gEigenschaften ||:il|nfn yllﬂDiagnDse ‘

Allgeme

» Grafische Ansicht
Charakteris tik

w Profil
Allgemnein Interpolationseinstellungen des l-.lbergangs

Optimierungsvereinstellu...

. ]

Systeminterpolation
Effektive Runtime-Kurven

Optimizrungsmethode: | VDlbasierte Optimierung

Hl Bewegungsaufgabe: Konstante Gesc onstante Gesc
Statistik “ ot o _ i
H Stetigkeitam Anfan, Optimierungsvoreinstellun -
S — il g g [0p g g [~
v Stetigkeitam Ende: | Optimierungsvereinstellung [+]

Charakteristikg

v | Detailansicht

Optimierungsziel: | Optimierungsvoreinstellung

Auswahl des Bewegungsgesetzes

(<] n > Bewegungsgesetz: | Folynam -

Ubersicht

Master_PosA... |° Cam_1 | Y Einstellungen
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Advanced Controller - SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS
Kurvenscheibeneditor lngenuity for Life

T Siemens - D:\_TIAP_V15\Projekte_V15\Technikfolien_V15\Technikfolien_V15
Totally Integrated Automation
PORTAL

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen Online Extras Vierkzeuge Fenster  Hilie

F (% Projektspeichern 54 M i 2 X Sy d: T MG [@ & online verbinden ¥ OnlineVerbindung rennen Sz [N I8 3¢ H (1]

>
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H
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> | ] Technikfolien_v15
Diagramm 1

— Y / e i

B Neues Gerat hinzufugen
sy Gerate & Netze o = omen b D S S RS R R L)
~ [ PLC_1 [CPU 1516T-3 PN/DP] 40— 50— 60— 78 = B0 —-90-— 100 — 140 .= 120 — 130 — 140-— 150 — 160 — 170 — 180 —- 150 — 200 — 20 — 220 —- 230 — 240 — 250 — 260 — - 270 — 260 — 290—- 300— - H0— 30— 330—- 40— -350— 360 - *|| [=m
It Gerstekonfiguration %
4| online & Diagnese %
-
i Programmbsusteine 5
B Neuen Baustein hinzufiigen =| rw E
4 Main [0B1] A | ||
o piagramm 2 /
260 350 360 X

250

240

2 MCInterpolator [0B92]
B MCServo [0B91]

T o : Darstellung von Geschwindigkeit,
b & am 1 3 Beschleunigung und Ruck

~ & Cam_2 [DB4]
& Konfiguration 00
b+ 1% PositioningAxis_1 [DB1]
» ¥ SynchronousAxis_1 [DB2] Diagramm 3
Exteme Que oo O T e e 6070 B0 %0 100 M0, 120 130 140
g PLCVariablen
[ PLC-Datentypen
eobachtungs-und Forcetabellen

—=  Geschwindigkeit 40 50 60 70 80 90 100 1o 120 130 140 150 160 170 180 190 200

300 310 30 330 240 350 360 -

[ onlinesicherungen
[ Traces fré
OPC UAKemmunikation e
eréte-ProxyDaten O Rk
regramminformationen
SplaCCUb s chiing s uEhe idingEn & 10 2 30 40 S0 e 70 80 9 100 110 120 130 140 1k0 160 170 180 1 E? 70
E] PLC-Meldetextlisten
» [ Loksle Module
¥ [ Dezentrale Peripherie v

~ | Detailansicht
| ‘gEigenschaften H:i.‘.lnfo y"ﬂ Diagnose ‘ Auswahl und Einste”ung
Eigenschaften Darstellung .
- der Kurvenansichten

» Disgramme [ AufVoreinstellungen zuriicksetzen |

230 240 250 260 270 280 290 300 310 320 330 340 350 360 X

Name Offset
5 Nachkemmasellen Name Farbe |Linientyp  Verschiebung der .  Multiplikstor fiir Le_ | Verschiebung der _  Multiplikator fiir F__
<@ » InterpolationSettings 1 ~ Diagramm 1 E‘
[4m » SwwsCam N 11 vorgabeposition [l — o 1 o 1
lam » Point 12 i Position | ] o 1 Y !
[ » validPoint i 13 < Geschwindigkeit [N 0 1 0 1
[ » Segment 14 < Beschleunigung [ 0 1 0 1
lam » validsegment 15 4 Ruck 0 1 0 1
< [ ] 16 <heue Kurve hinzi

Portala =3 Obersicht I:l- Main (OB1) I { Einstellungen Etamj |ﬂ cam_2

—
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekte SIEMENS
Bearbeiten von Kurvenscheiben tber die Applikation zur Laufzeit lngenuity for Life

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

Slave

Cam

Execute
OffsetLeadingRange
OffsetFollowingRange
ScaleLeadingRange

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

ScaleFollowingRange
Mastersyncl! Position

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

Datenbausieine
Erzeugen von Kurvenscheiben zur Laufzeit ]
—> durch Funktionen der Bibliothek »LCamHdI« s

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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TO Kurvenscheibe & Kurvengleichlauf
Konfiguration und Programmierung

SIEMENS
lngenuity for tife

Aufgabe: Realisieren einer Presse mit Materialvorschub  Applikation: Pressenapplikation mit Zangenvorschub

zur Materialzuftihrung.

Vorgehen: Legen Sie das TO Kurvenscheibe an und
konfigurieren Sie dieses, erstellen Sie ein

Verfahrprogramm.

Folgende Funktionen sollen realisiert werden:

O @ Power Feeder/Press
1 @ Reset Feeder/Press
2 @ Home Press

3 & Halt Press

& Basic position Press
R Start Press

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 74 April 2019

0@

4 &3 Basic position Feeder
5 & Start Feeder

o |-

d B

L i
<> ress
)

Technische Daten:

vl =360 °/s
Vorschub: 40 mm

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Pressenapplikation mit Zangenvorschub SIEMENS
Iug,ev\uf\ty‘foru'[e

Funktionsdiagramm (Kurvenscheibe) CPU 1515T

Vorschub
Position in mm Achse 1
[}
] T N T e | s e S e e L e
40 /——c:
20 S210 |
oLEr 3 Presse
? 45 90 135 180 225 270 315 360 Positionin®
0°-5° 0 mm
135° - 225° 40 mm
270° - 360° 0 mm

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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TO Nocke SIEMENS

Konfiguration und Programmierung lngemuity for life

Ubung 4b - Zusatz

Aufgabe: Erweiterung der Applikation Zangenvorschub ~ Applikation: Pressenapplikation mit Nocken fir den Vorschub
um die Ansteuerung der Zange

Vorgehen: Legen Sie das TO Nocken an und
konfigurieren Sie dieses, erweitern Sie das

Verfahrprogramm. Zangenwinkel

Offnen: 225°
SchlieRBen: 270°

Folgende Funktionen sollen realisiert werden:

Power Feeder/Press - MC_Power
M Reset Feeder/Press - MC_Reset
¥ Home Feeder/Press - MC_Home Feeder

¥ Basic Position Press - MC_MoveAbsolute
@ Start Press - MC_MoveVelocity ‘ =
d Basic Position Feeder - MC_MoveAbsolute Technische Daten:

[l Start Feeder - MC_Camin WEp——— Axis?2
4 Activate Output cam - MC_OutputCam VierEalann 45 T

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Agenda SIEMENS
Il«\?eb\uf\ly«foru'[e

1 Uberblick Motion Control

2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210

Technologieobjekte fir Motion Control

3.1 Drehzahl- / Positionier- / Gleichlauf-Achsen
3.2 Nocken / Nockenspuren / Messtaster
3.3 Gleichlauf-Achsen / koordinierte Achsen

Kurvenscheiben

4 Technische Details
5 Support / Infos

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik SIEMENS

Was sind Kinematiken? lngenuity for Life
Kinematiken A

Kinematiken sind frei programmierbare mechanische M | n T<_:

Systeme, bei denen mehrere mechanisch gekoppelte - EEEI

Achsen die Bewegung eines Arbeitspunkts bewirken.

Anwendungsfalle

- Palettieren, Entnahme- und Bestlickung
* Montageaufgaben

* Pick & Place im Allgemeinen

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik
Das Highlight — Kinematik-Funktionen im TIA Portal

Feature/Funktion

Vordefinierte
Kinematiken

Anwenderdefinierte
Transformation

Funktionsbausteine
nach PLCopen

Bis zu 4 inter-
polierende Achsen

Zonenuberwachung

Konfiguration mit
grafischer Unterstitzung

Kinematik Trace

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 79 April 2019

Nutzen

Typische Kinematiken (Kartesisches Portal, Rollen-Picker, Delta-Picker,
SCARA, Knickarm, Tripod, Zylindrischer Roboter) effizient
programmieren und automatisieren

Einfache Integration eigener Kinematiken

Programmierung der Kinematik-Funktionen
im gewohnten PLC Umfeld

X,Y, Z — Bewegung und Orientierung
des Werkzeugs einfach programmieren

Vermeidung der Kollision zwischen Kinematik
und mechanischen Einbauten in der Maschine

Intuitive Parametrierung der Kinematik, Koordinatensysteme,
Werkzeuge und Zonen

Diagnose der Bewegung durch 3D Visualisierung
mit Leuchtspuraufzeichnung

SIEMENS
lngenuity for tife

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik
Vordefinierte Kinematiken — Einfach konfigurieren!

SIEMENS
lngenuity for tife

o - = - > = EHas . .
Neues Objekt hinzufiigen 1 [m PLC_1 _[FPU 1'_51 5T_2 PN Gpm"i[ ol DaS TO Klnematlk kann
- Y Gerstekonfiguration R U
(Roller_Ficker | % Online & Diagnose Gomere e 2 als neues Technologieobjekt
= » [ Programmbausteine T e || | dnematk
Name — ~ [ Technologieobjekie Somerae 2 angelegt werden
.‘ ~ [ Motion Contro Va0 I Neves Objelt inzuflgen  wsosors © ;
- van i onen i H H H
& TO_SpeedAxis V4.0 > B, Axis_A1[DE2] ot et Fir einen Rollen-Picker 3D mit
_ 4 TO_PositioningAxis V4.0 » 15 Axis_A2 [DB2] B e hora) 3 ML Crientienung . . . .
Metion Control 4 TO_SynchronousAis V4.0 » 3 Axis_A3 [DB2] (e sche Pl 30 it Orenenr Orientierungsachse sind ein TO
R 4 TO_ExternalEncoder V4.0 3 k Axis_A4 [DB2] ;DHE*EE::E'%m“OHE"“EW"U K . . . .
——— cllen-ricker inematik und vier Positionier-
I i & TO_OutputCam V4.0 ~ ¥ Roller_Picker [DB1] Rollen-Picker 3D mit Orientietung (ve ematik und vie ositionie
'TO CamTrack V4.0 - SCARA mit Orientierung M
— Konfiguration ickarm
'TO_Measun'nglnput V4_0 Q g_ mmkarmggmmonermemnq aChsen erforderIICh
o e U Inbetriebnahme
FID Control = TO_IGE:Ematics V4.(] [%| Diagnose Winkelgeschwindigkeit: 5 . .
— = : 8 Kinematik-Trace L In der Konfiguration wird der
w @ . entsprechende Kinematiktyp
Grundparameter (] Grundparameter < A
Velscr:hungen k (] Vverschaliungen Vers::aﬂtungen (] ausgewahlt
Geometrie (] Geometrie (]
w Enweiterte Parameter (] inemati sen  Erweiterte Parameter (] -
Ha ° K ,G":ma k.-:ic:;d“em: E D-;n anm‘r:-a i o Tmnsf(-)rmahonspﬂmme‘er D P t . h d
Kinematic Frame (] Kinematic Frame (] Radius R1: Ie OSI Ionlerac Sen Wer en
oCs Frames o S S L2 0OCS Frames o . .
ooy @ e D T . v der Kinematik zugeordnet
onen -
50 mm -
Kinematikachse A3:
N B I LingeL: _ _ _ _
4.Atse Orentenngachse C = Die Geometrie der Kinematik
TR — LingeL2: ! :
° = wird parametriert
Lingel3:
Flanschldnge LF:
Youllllly Mister Automation Ep2:

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Tipps & Tricks TIA Portal —
S7-1500T Kinematik
- Link
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https://youtu.be/484wf30u5l4?list=PLw7lLwXw4H53P1VGYu3-h3ynczkTVhN9B

SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik
Dynamik, Zonen, Koordinatensysteme, Werkzeuge voreinstellen

*leas

000000000

0CS im Weltkoordinatensystem (WCS)
Position x
3000

Positiony:

Position 2:

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Fur die Bahn- und Orientierungsdynamik kénnen
Voreinstellungen und Grenzen parametriert werden

Die Kinematik kann im Weltkoordinatensystem
verschoben und gedreht werden

Es kdnnen bis zu drei Objektkoordinatensysteme
voreingestellt werden.

Es kdnnen bis zu drei Werkzeuge voreingestellt
werden

Das Voreinstellen der Zonen wird durch eine 3D
Visualisierung unterstutzt.

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien

SIEMENS
lngenuity for tife



SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik SIEMENS
Inbetriebnahme mit der Steuertafel lngenuity for Life

TO Kinematics V15 » PLC [CPU 1515T-2 PN] * Technologieobjekte » RollerPicker[DB2] S FFFFTFTFTFFrrrrrrrrrrrrsrs

+ Komfortabel: Tippen und
Referenzieren der Kinematik
auf einer Steuertafel

Betriebsart: * Tippen
- + Auf Zielposition tippen
i n R—

[Tippe » Referenzpunkt setzen

+ Referenzieren

Kinematik:

|Q Freigeben | M

Steuerungshoheit:

[ rolen | %2 Abgeben |

« Tippen der Kinematik
unter Beriicksichtigung
von Koordinatensystem
und Werkzeug

« 3D Visualisierung der
Bewegung im Kinematik Trace

EERIER
wow[ode] @G TEke Bl BANARB TS

* [31878

¥: (9444

Zr@ J

A 19973 m [9973)

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik
Programmierung mit Funktionsbausteinen nach PLCopen

Befehlsumfang des TO Kinematik

¥ [ ] Bewegung (Kinematik)
[ 3 MC_Groupinterrupt
4 MC_GroupContinue
3 MC_GroupStop
4 MC_MovelLinearAbsolute
2 MC_MovelinearRelative
2 MC_MoveCircularAbsolute
2 MC_MoveCircularRelative
~ [ Zonen
4 MC_DefineWorkspaceZone
2 MC_DefineKinematicsZ one
3 MC_SetWorkspaceZoneActive
3 MC_SetWorkspaceZonelnactive
2 MC_SetKinematicsZoneActive
B MC_SetkKinematicsZonelnactive
¥ [7] Werkzeuge
3 MC_DefineTool
3 MC_SetTool
¥ [7] Keordinatensysteme
= i MC_SetOCSFrame

Bewegungsausfihrung unterbrechen
Bewegungsausfihrung fortsetzen
Bewegung stoppen

Kinematik mit linearer Bewegung positionieren

Kinematik mit linearer Bewegung relativ positio.
Kinematik mit zirkularer Bewegung positionierer
Kinematik mit zirkularer Bewegung relativ positi

Arbeitsraumzone definieren
Kinematikzone definieren
Arbeitsraumzone aktivieren
Arbeitsraumzone deaktivieren
Kinematikzone aktivieren
Kinematikzone deaktivieren

Werkzeugkoordinatensystem neu definieren
Wirksames Werkzeug wechseln

Objektkoordinatensysteme neu definieren

V4.0
V4.0
V4.0
V4.0
V4.0
V4.0
V4.0

V4.0
V4.0
V4.0
V4.0
V4.0
V4.0

V4.0
V4.0

V4.0

I\KZJ\DVEIJNEARABSOI.UF

—EN

ENO —

Done —
— AxesGroup Busy —
Active —
— Execute ‘CommandAbort
s ed—
_,_ — Position
— Velocity Error —
— Acceleration . Em.)rld B
i RemainingDista
— Deceleration nce —
— Jerk
— DirectionA
~— CoordSystem
~— BufferMode
TransitionParam
— eter
DynamicAdapti
—on
ME_GROUPSTOP E
&l |
Done —
Busy —
Active —
Commandbort
—EN o —
— fxesroup Error —
— Exequte Errorid —
— Mode END —

SIEMENS
lngenuity for tife

)

—)

MC_SetTool

MC_MoveLinearRelative

MC_SetKinematicsZoneActive

MC_SetWorkspaceZoneActive

MC_MoveLinearAbsolute

MC_MovelLinearAbsolute

BB 0EAR

Die Kommandos werden in eine Auftragskette eingetragen und abgearbeitet. Die Dynamikplanung erfolgt Uber die gesamte Auftragskette.
Die Auftragskette kann bis zu zehn Befehle beinhalten. Die Anzahl von Befehlen in der Auftragskette wird am TO Kinematik (TO-DB) angezeigt

Mit MC_Grouplnterrupt, MC_GroupContinue, MC_GroupStop wird die Abarbeitung der Auftragskette unterbrochen, fortgesetzt oder abgebrochen

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
April 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik SIEMENS
Parametrierbeispiel: MC_MoveLinearAbsolute lngenuity for Life

- Netzwerk 1: ...

Kamrmentar

» Die Zielposition ist als ein Array von vier LREAL-Werten definiert

100.0; J//X
100.0; /f/¥

1 #targetPozition[l]

2 #targetPosition[2] := . . .
Can ek «  Der Wert in ,transition[1]“ ist der Uberschleifabstand zum vorherigen
s Bewegungsauftrag
6 #tramsition[l] := 100.0; J//blending distance
*  Netzwerk 2: ...
Kamrmentar
"MC_MOVEABS_2" » Der “Execute”-Eingang startet den Bewegungsauftrag
iif e e der Achsgruppe (TO Kinematik)
- —EN . . . . .
“Roller_Picker” — AxesGroup « Die Dynamik kann direkt an der Anweisung eingestellt werden.
sargetoiion T Durch ,-1 als Eingangswert werden die Voreinstellungen verwendet
10— velocity . : : N .
1.0 — Acceleratian « Die Bewegungsrichtung der kartesischen Orientierung sowie das
-1.0 — Deceleration Daone == ... . . .
J_E_f’m"* = Ry — - Bezugssystem (Weltkoordinatensystem, Objektkoordinatensystem) der
3~ DirectionA . e Zielposition kbnnen direkt an der Anweisung parametriert werden
0 — CoordSystem omrnandﬁboeg_m
2 — BufferMode “ H H ” H H
:m:'_';nm - « Der Restweg “RemainingDistance” der Bewegung ist als Bausteinausgang
#transition — meter RemainingDista Verfug bar
-1 —on ENO —

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik
Umfangreiche Diagnosefunktionen

Hilfreich beim Engineering

im TIA Portal integrierte Online Diagnose
des TO Kinematics

SIEMENS
lngenuity for tife

Status- und Fehlerbits
Status Bewegung

Zonen und Werkzeuge
- Status- und Fehlerbits
- Bewegungsstatus
- Zonen- und Werkzeugstatus
- r\__ﬂ PLC_1 [CPU 1515T-2 PN]
I]T Gerdtekonfiguration
ﬂ Online & Diagnose : .
— = Status- und Fehlerbits Status- und Fehlerbits
¢ g Programmbausteine Status Bewegung SPUTEI LT
~ [ Technologieobjekte Zanen und Werkzeuge ) ,
L - - .~ Status Kinemati Status Bewegung Fehler
‘r NE-UES ObJEkt hlnzufugen |Z| Fehler |Z| Done (kein Auftrag aktiv) |Z| System
4 m Axis_Al [DBZI [ Restart aktiv [H] Linearbewegung aktiv [E kenfiguration E
» m Axis_AZ2 [DB2] [0 xinematiksteuertafel aktiv [0 kreisbewegung aktiv [E Transformation
» m AXIS_AS [DEZ] [E Restart erforderlich g Konstante Geschwindigkeit S Anwenderpregramm
= Beschleunigen Auftrag abgewiesen
¢ &; PO(IS_A."‘[DBZ] [E verzogem [E pynamikbegrenzungen E
- Li. Huller_FIcker[DE-‘l] [E Bewegung abgebrochen Warnungen
1 Kunﬁguratit}n [H] orientierungsbewegung aktiv [E kenfiguration E
Ui inbetriebnahme [@ Auftrag abgewiesen
[E pynamikbegrenzung El

ﬂ Diagnose
24 Kinematik-Trace

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 85 April 2019

Status Bewegung

Werkzeugarbeitspunkt (TCP)

Im Koordinatensystem: | WCS |

Position x: |611.358 rmim |
Positiony: |611.358 mm |
Position z: |205.071 mm |
Drehung A: [42.718 |
Im Koordinatensystem: | MC5 [~]
Al- AxisAl: [431.194 3
A2 - AxisA2: [1015.851 2|
A3 - AxisA3: |663.56 mm |
A4- AxisA4: [48.138 3]
Dynamikwerte der Kinematik
Bahndynamik auf Achsdynamik begrenzen: | Begrenzen ohne Segmentierung der Bahn [+]
Geschwindigkeit: [ 100 mmis |
Beschleunigung: [0 mmis? |
Override: 100 % |

Auftragskette

Auftrige in der Auftragskette:

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik SIEMENS
Kinematik-Trace — 3D Visualisierung und Bewegungsaufzeichnung lngenuity for Life

- E PLC_-‘ [CPU 1515T7-2 PN] TO_Kinematics_V15 » PLC_1[CPU 1515T-2 PN] * Technologieobjekte » RollerPicker [DBS]
[“' Gerdtekonfiguration Y P
4%/ online & Diagnose b Aol Nowspléts
» g Programmbausteine w #:[ody] X Q)5 F[E|(wes B B2ANAER TS
~ [ Technologieobjekte L L
L . . - X: (1188589 | Al: 391227
‘r Neues ObJEkt hlnzufugen Y: (1188589 |  A2: (3115274
» B Axis_A1[DB2] z: [150 ] A3 [11s858s 3D Visualisierung der
A: (82445 | A4 [s2ds5

» P& Axis_A2 [DB2]

v B Axis_A3 [DB2)

» P& Axis_A4 [DB2]

= 12 Roller_Picker [DE1]
& Konfiguration
1 Inbetriebnahme
ﬂ Diagnose
A Kinematik-Trace

konfigurierten Kinematik

Aufzeichnung der Bewegung
und Darstellung als Leuchtspur

Abtastung

Aufzeichnungszeitpunkt: | MC-Servo [~]
Alle aufzeichnen: |1 | [ zyklen [+|[0.004s

Max. Aufzeichnungsdauer: | 7281 Aufzeichnungen /29.15 |

M Max. Aufzeichnungsdauer verwenden

Aufzeichnungsdauer (2): [7257 | [ Aufzeichnungen [=][29.1¢
Trigger
Triggermodus: | Sofort aufzeichnen [~
Wert: 4

Abspielen, Import

||¢4: | |4: | |Abspie|en | |Stopp | |) | |>>| | Geschwindig... - U
Und EXport von Mummer | ... Farbe MName I\t‘esspunkteI — IIZJauer DatumiUhr.. |Zyklus I
-

AUfZeiChnUngen 1 Gespeicherte Leuchtspuren
2 X < Rt [+ KinematicTrace 7281 2915 07.11.201.. IFO p Ot

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik

Transition & Auftragsspeicher

Transition (,Uberschleifen®)

Blending area

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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/ P2 ~ Linear segment P3
R P
.," Arc
. ‘-_-__-__----_--_--__ P4
Circle center

Linear Linear

segment segment
@ ®
P1 P5

Start position Target position

SIEMENS
lngenuity for tife

Motionqueue (Auftragspuffer)

MC_MOVECIRCULARABSOLUTE

=%
—EN
SOLUTE
AxesGroup || %)
— Execute
CircMode 3%
AuxPoint
EndPoint M X 10
CircMode a -
AuxPoint s
T
= / Auftrage

AuxPoint
EndPoint

<] = * MotionQueue TO_Struct_Kinemat...
| L] MaxMumberOfCommands Dint 5 @

4] = ¥ StatusMotionQueue TO_Struct_Kinemat.

| u MurnberOfCommands DInt

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



SIMATIC S7-1500 T-CPU — Technologieobjekt Kinematik SIEMENS
Library Kinematics Control

Iug,ev\uf\ty‘forufa
5 Baustein ,,LKinCtrl_MC_MovePath*
1/1 2 DB als Liste von Positionierauftragen (Pfad)
: e Kontrollierte Abarbeitung der Pfadpositionen (Start, Stop, Unterbrechung und Fortfahren)
T<:r : Zusatzsignale zum Ansteuern von weiteren Aktoren (z.B. Ventil fir Sauger)

MC_MovePath

=

user-defined path motion in PLCopen conform FB easily run a kinematics with a

commandList controls TO Kinematics minimum of programming

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Technologieobjekt Kinematik

Library Kinematics Control

(l..

GCode2MovePath

Umwandlung einer Vektorgrafik Uber GCode in ein Kinematik-Pfad
| |

CAD Model

l

SIEMENS
lingesuiy far Life

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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CAM-Software

svgl.dxf = GCode

Baustein ,,LKinCtrl_MC_JogFrame*

MC
MovePath

SIEMENS
lngenuity for tife

Tippfunktion zum Verfahren des TCP und der Orientierungsachse im Koordinatensystem
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TO Kinematik SIEMENS

Konfiguration und Programmierung lngemuity for life

Aufgabe: Erganzen Sie eine Kinematik-Programm um  Applikation: Kinematik Klebespur
eine Klebespur auf ein 3D-Objekt aufzutragen.

Vorgehen: Verschalten Sie die TOs Positionierachsen

mit der Kinematik und erganzen Sie das
Verfahrprogramm. - A

Folgende Funktionen sollen realisiert werden:

- MC_Power

- MC_Reset

- MC_Home

-[*1]

- MC_Grouplnterrupt
- MC_GroupContinue Technische Daten:

Frei verwendbar © Siemens AG 2019 [*1] MC_MoveLinearAbsolut / MC_MoveCircularAbsolut
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TO Kinematik SIEMENS

Konfiguration und Programmierung lngemuity for life

Ubung 5 7

Applikation: Kinematik Klebespur

LS S N A P N T

Linear -> Ziel 200.0 100.0 100.0 0.0 0.0 Zum Startpunkt
2 Linear -> Ziel 200.0 -100.0 100.0 0.0 0.0

3 Curve -> CC 300.0 -100.0 100.0 r=100.0/a=90.0/
PathChoice = 0

4 Linear -> Ziel 300.0 100.0 200.0 0.0 5.0

5 Curve -> CC 300.0 100.0 100.0 r=100.0/a=90.0/
PathChoice = 1

Linear -> Ziel: Lineare absolute Bewegung auf X,Y,Z und A Zielposition
Curve -> CC: Kreis/Bogenbewegung mit Angabe von X,Y,Z als Kreismittelpunkt, Radius, Bewegungswinkel und Drehrichtung

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Safety
Motion Control und Safety

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

!
!

{3} Technologie-
@ objekt Achse

:5_ MC-Programm :E_ Safety
Programm

:5_ MC-OBs ¥ safetyoB
|

Standard Telegramm Safety Telegramm
General I .
Ethemet addresses Cydlic data exchange
i C ¢c||c data e:chanqe
safety actual values || Drive ohject Link | Telegram
Safety setpoints || safety actual values #  PROFIsafe Telegramm 30 [+
Actual value _ Safety setpoints #  PROFIsafe Telegramm 30
Setpoint Actual value A  standard Telegramm 3
» Advanced cpticns Setpoint #  standard Telegramm 3
Diagnostics addresses <Add telearamz=

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 93 April 2019

SIEMENS
lngenuity for tife

+ <

=y t

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

TO reagiert immer genau richtig!

Motion Control und Safety
gleichzeitig betreibbar

. in einer CPU mit einem Antrieb!

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



SIMATIC S7-1500 T-CPU - Safety SIEMENS
Ausldsen einer Safety Funktion und Reaktion in Achs-TOs lngenuity for Life

Safety Funktion des Antriebs ...

STO - Safe Torque Off

+ Der Motor muss momentenlos
geschaltet werden

* Ein stillstehender Motor darf
nicht ungewollt beschleunigen

SS1 - Safe Stop 1

* Antrieb muss schnellstmoglich bremsen
* Der stillstehende Motor darf nicht
ungewollt beschleunigen (STO)
- Lageregelung und Antrieb muss
ausgeschaltet werden

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 94 April 2019

... im Zusammenspiel mit einem Technologieobjekt

v Aktivieren von STO Uber das Safety Programm
- Nachdem der Antrieb STO ausgeldst hat,
nimmt auch das TO die Impulsfreigabe weg

v sTO « Aktivieren von SS1 lber das Safety Programm
r * Antrieb bremst ab, er folgt nicht mehr dem TO
JE——— - TO nimmt jedoch die Impulsfreigabe erst weg,

wenn der Antrieb STO ausgeldst hat

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



SIMATIC S7-1500 T-CPU - Safety SIEMENS
Ausldsen einer Safety Funktion und Reaktion in Achs-TOs lngenuity for Life

Safety Funktion des Antriebs ... ... im Zusammenspiel mit einem Technologieobjekt

SS2 - Safe Stop 2

* Antrieb muss schnellstmdglich bremsen vl * Aktivieren von SS2 uber das Safety Programm
- Der stillstehende Motor darf seine + Antrieb bremst ab, er folgt nicht mehr dem TO
Stillstandsposition nicht verlassen (SOS) * TO wertet das Verhalten nicht als Storung

. + Impulsfreigabe bleibt erhalten
= Lageregelung und Antrieb muss + Achse geht in Nachfuhrbetrieb und kehrt nach

aktiv bleiben Abwahl von SS2 in normalen Betrieb zuriick
+ Es entstehen keine Folgefehler (z.B. Schleppfehler)
+ Applikative Auswertung tUber Safety Info Channel
SLS - Safely-Limited Speed
- Es wird Uberwacht, dass der Antrieb V‘M sLs + Aktivieren von SLS Uber das Safety Programm
eine Drehzahlgrenze nicht tiberschreitet LN * Der Antrieb muss Gber das TO auf
- Wenn Antrieb schneller als Drehzahl- N OO entsprechende Drehzahl gefahren werden
fahrt. 16st Eehl Kti § T\V + Applikative Auswertung der Drehzahl tber
grenze tahrt, lost Fenlerreaktion aus S\ : Safety Info Channel
B e

Bei SINAMICS Antrieben steht der Safety Info Channel (SIC) zur Auswertung in der Applikation Uber PROFIdrive-Telegramm 700 zur Verfligung

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Die Evolution der sicheren Bewegungsltberwachung SIEMENS
Iugfx«uf\ty‘for(n‘fa
* Vor ca. 20 Jahren:

Safe Torque Off (STO) als sichere Wiederanlaufsperre einzelner Achsen.
- In Hardware realisiert.

JState of the Art”
Funktionen

* Vor ca. 10 Jahren:
Sichere Stoppfunktionen und sichere Bewegungsiberwachungen einzelner Achsen
(z. B. Safely-limited Speed, SLS).
= In Firmware realisiert.

* NEU:

Sichere Uberwachung der Bewegung im Raum bei Handlingsystemen. .“.«

Die Bewegung des Tool Center Point (TCP) und der Gelenke setzt sich aus der Summe
der Bewegungen der einzelnen Achsen zusammen.

Die sichere Uberwachung im Raum ist daher eine achsiibergreifende Funktion der
Sicherheitssteuerung.

TCP

- Sichere Geschwindigkeitstiberwachung des TCP ist fur Industrieroboter normativ
gefordert (EN ISO 10218-1: v;cp < 250 mm/s).

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC Safe Kinematics — Die innovative Losung flr sichere SIEMENS
Bewegungstberwachung im Raum lngenuity for Life

Einsatzgebiete

Schutz des Maschinenbedieners durch funktional sichere Uberwachung der
Bewegung von Mehrachs-Kinematiken wie z. B.:

* Industrieroboter

« Handlingsysteme fur Produktionsmaschinen & Werkzeugmaschinen
* Krane

* Roboter in der Medizintechnik

Trendthema: Mensch-Roboter-Kollaboration (MRK)

+ Der Roboter arbeitet mit dem Menschen zusammen
+ Behindernde und kostspielige Schutzzaune verschwinden zunehmend

Kartesische Sicherheitsfunktionen werden immer wichtiger

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC Safe Kinematics
Was ist das? Was wird tuberwacht?

_ _ SLS
SIMATIC Safe Kinematics Safely-Limited Speed

* Optionale kostenpflichtige
Systembibliothek fur
STEP 7 Safety Advanced
als Setup zum TIA Portal
V15.1

* Zertifizierung nach
IEC 61508 und IEC 62061
(SIL3),
EN ISO 13849-1 (PLe)

* Sichere
Geschwindigkeits-
Uberwachung
verschiedener Punkte
der Kinematik

SZM
Safe Zone Monitoring

* Sichere Kollisions-
prufung zwischen
Kinematik- und
Arbeitsraumzonen
(Arbeits- und
Schutzzonen)

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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N

SLS-TCP

Tool Center Point

N

HRD

Modellieren von
Kinematikzonen (2D/3D)

SIEMENS
lngenuity for tife

nl.s,,;@

SLS-POINT
Beliebige Punkte an
der Kinematik

SLS-JOINT SLS-TOOL
Gelenkpositionen Werkzeugpunkte

Kinematik innerhalb der Kinematik auRerhalb der
Arbeitszone (2D/3D) Schutzzone (2D/3D)

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



SIMATIC Safe Kinematics
In V1.0 unterstitzte Kinematiken

Kartesisches Portal

2D (X, z)

2D mit Orientierung (A)
3D (x, Y, 2)

3D mit Orientierung (A)

2D vertikal (x, z)

2D vertikal mit Orientierung (A)
3D vertikal (x, Y, z)

3D vertikal mit Orientierung (A)

Weitere Kinematiken in Vorbereitung

Knickarm

2D (X, 2)
‘\) 2D mit Orientierung (A)

R 3D (X, Y, z)
I 3D mit Orientierung (A)

SCARA

2D mit Orientierung (A)
3D mit Orientierung (A)

SIEMENS
lngenuity for tife

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC Safe Kinematics SIEMENS
Safe Zone Monitoring (SZM) lngenuity for Life

Zonen bei SIMATIC Safe Kinematics

 Arbeitsraumzonen (ortsfest im WCYS)

.| Arbeitszone
~ Meldezone
1] Schutzzone

« Kinematikzonen
(fest gekoppelt an Teilen der Kinematik)

|| Werkzeugzone
[ 1  Segmentzone

« Zonen werden durch einfache geometrischen Korper
modelliert
- Qua‘der e e e a g <

° Kugel

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC Safe Kinematics SIEMENS
Safe Zone Monitoring (SZM) — Aufgaben und Funktion lngenuity for Life

Aufgaben der sicheren Zonentberwachung
+ Einschranken des Verfahrbereichs einer Kinematik
- Uberwachung von Zonen, die vom Bedienpersonal betreten werden kénnen
+ Programmieren bereichsabhangiger Sicherheitsfunktionen

Funktionsweise

- Erkennen einer Kollision zwischen (ortsfesten) Arbeitsraumzonen und (beweglichen) Kinematikzonen

* Nach Erkennen einer Zonenverletzung wird eine Stopp-Anforderung ausgegeben. Die Projektierung einer
geeigneten Stopp-Reaktion obliegt dem ANWENDER.

ZONENVERLETZUNG Beschreibung Reaktion

Verlassen der Arbeitszone Segmentzone oder Werkzeugzone verlasst Arbeitszone Stopp-Anforderung

Eintreten einer Segmentzone oder Werkzeugzone in eine

Eintreten in Schutzzone
Schutzzone

Stopp-Anforderung

Eintreten einer Segmentzone oder Werkzeugzone in eine

Eintreten in eine Meldezone
Meldezone

Keine Stopp-Anforderung

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC Safe Kinematics — Sichere Geschwindigkeitsiberwachung SJEMENS
(Safely-limited Speed; SLS) — Aufgaben und Funktion lngenuity for ife

Aufgaben der sicheren Geschwindigkeitsilberwachung
Uberwachung der kartesischen Geschwindigkeit diverser
Uberwachungspunkte
Nach Erkennen einer Grenzwertverletzung wird eine Stopp-Anforderung
ausgegeben
Programmieren einer anwenderdefinierten Stoppreaktion der Antriebe bei
Uberschreiten der Geschwindigkeit erforderlich, z.B. SS1E fur alle Achsen der
Kinematik

Funktionsweise

Die Geschwindigkeit folgender Punkte wird bei aktiviertem SLS Uberwacht:
Tool Center Point
Nullpunkt des Flanschkoordinatensystems
Nullpunkte der Gelenke (Segmentkoordinatensysteme) v, Geschwindigkeitsvekior des Uberwachungspunks 1
Weitere frei definierbare Punkte am Werkzeug oder Werkstiick und beliebige Yo Cemmighstnelnrde hemach e 2
Punkte an der Kinematik kdnnen tberwacht werden

Es sind 4 mogliche SLS-Stufen verfluigbar. Zwischen den Stufen kann zur

Laufzeit umgeschaltet werden.
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SIMATIC Safe Kinematics

Integration in STEP 7 Safety Advanced

Einbindung von SIMATIC Safe Kinematics in STEP 7 Safety Advanced

» Die Safe Kinematics Baustein-Bibliothek wird als

Setup im TIA Portal ab V15.1 nachinstalliert

- Vorgefertigte Bausteine werden in
STEP 7 Safety Advanced integriert

- An den Eingangen werden u. a. die Safety-
Telegramme der Kinematikachsen verschaltet

» Wird ein Fehler erkannt, wird der Stopp-Ausgang

gesetzt.
Es obliegt dem Anwender, diesen Ausgang

geeignet zu verschalten und so eine fur die
jeweilige Kinematik geeignete Fehlerreaktion

einzuleiten.

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 104 April 2019

SIEMENS

Il«\gf»\uf\ly for Ufe

i

~ [[J PLC_1 [CPU 1517TF-3 PM/DR]
I]'f Device configuration
ﬂ Online & diagnostics
@ Safery Administration
v ma Software units
- r;i:; Prograrn blocks
ﬁb' Add new block
48 Main [OB1]
2 MC-nterpolator [OB92]
3B MC-Serso [0B91]
@ Controls [DB1]
ol LSafekin_RollFicker_DB [DB15]
o8 LSafekin_RollFickerDiag_DE [DEB18]

& Main_Safety_RTE1 [FEO]

g tain_Safery RTG1_DE [DE14)
b [i] LDrvSafe
» (i) LKinGtrl_Blocks
> iz LSafeKin
b [E2] Diagrosis
b [E] Internal
* [E:] Kinematics
2 L5afekin_articulatedarm [FE20001]
2 Lsafekin_Cartesian [FE20002]
2 Lsafekin_RollFicker [FB20003]
I L5afekin_SCARA [FE20004]

& ==1 (B A =o = 4]
~ Block title: . .
comment
¥  Network1:
Comment
"L3afekin_
RollFicker_DE"
"Leafekin_RallPicker"
.. =— EM .
o e : 5L Sactive — false
"EX?S _ n" axis1Tlg902 stop — false
axis2_02In &xiz2Tlga02
"axis3_902In" is¥Tlgonz stopld
gxlsa_ axls
hexisd 03I : Ig stopld5LS
axisd_ 4l ATlg202
o ax'sbl 3 stopldSZM
GIEE — 5LS .
Enabie o stopldinvalidsP
H— selectSLSLimit stopldinvalidin
false = epnableszm Walue
selectZones wersionld
0 selectTool ackRequested = false
false = ack ENO —
» Network 2: ...
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SIMATIC Safe Kinematics

Integration in STEP 7 Safety Advanced

Fur jede verfigbare
Kinematik steht ein
eigener fehlersicherer
Safe Kinematics
Funktionsbaustein zur

Verfugung. Die
Bausteine sind vom
Mengengerust der Ein-
und Ausgange
identisch.

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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WB20001
“LsafeKin_ArticulatedArm™
- SLSActive — falce
- axi5 1Tlg902 stop = falze
- axi52Tlg902
s Ta802 stopld — -

- 3

sxas 11!3 stopldSLS — -
- 4Tlge02

axs&lg stopldSZM — -

false — enablesLs )
enable stopldinvalidSP — --

U~ selectSLSLimit stopldinvalidin

false — enableSZM Value — ...
- = selectZones versionld — -
0~ selectToal ackRequested — /s
falze — ack ENO —
WFB20002
"LSafeKin_Cartesian”
- Eh! SLSActive — fBlse
- == axisXTlg902 stop — false
- == axisYTlg902
= stopld — -
= 8xisZTigeo2 stopldSLS — -
~ T axs4Tigeo2 stopldSZM — .-

false — blesLs -
enable stopldinvalidSP —

0~ select5L5Limit stopldinvalidin

false — enableSZM Value — ...
- = selectZones versionld — -
00— selectTool ackRequested — s
false = ack END —

falce —

0 —

false —

0 —

false —

SIEMENS
lngenuity for tife

WFB20003
"LsafeKin_RollPicker”

= EN = f
! SLSActive — false
- axi5 1Tlg902 stop — falze
- = axis2Tlg902
- stopld — -
TR “9 stopldSLS — -
-7 axis4TIg902 stopldSZM —

false —
E0a bleSB_ B stopldinvalidsP — -
0~ selectsLsLimit stopldinvalidin

falze == enableSzM Value — .
.= selectZones versionld — -
0 — selectTool ackRequested — s
false — ack ENO —
WB20004
"LsafeKin_SCARA"
Eh! SLSActive — &=
axlsﬂ'lg‘iﬂz stop— false
axs2Tlg302
- stopld | -
axlsZTlgBﬂz stopldSLS - -
axs4Tig302 stopldSZM - -
enableSLs

= stopldinvalidSP |— -
selectsLsLimit  ciopidinvalidin

enableSZM Value - ...
selectZones versionld — -
selectTool ackRequested — false
ack ENO —
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SIMATIC Safe Kinematics SIEMENS
Diagnhosebausteine lngenuity for ife

Umfangreiche Diagnoseinformationen
Fur jede Kinematik stehen Funktionsbausteine zur Diagnose zur Verfigung, die im Standard-Anwenderprogramm
verwendet werden konnen.
Diagnosebausteine bieten umfangreiche Informationen Uber den aktuellen Status der Kinematik, z. B.
den aktuellen SLS-Grenzwert
die aktuelle Geschwindigkeit und Position der Uberwachten Punkte
die Positionen und Dimensionen der Uberwachten Zonen

YOET LSafeKin_ArticulatedArmDiag
"LSafekin Mame Catentyp Erreichbar... Schre.. Sichtbari.. Einstelbs.. Kommentar
. - . £ <0 = activeTool Int Aktives Werkzeug.

ArticulatedArmDia 7o w deltaT LReal Zeit, die seit dem letzten Taktzyklus »
EI_DE" g <m = SLSLirnitvalue LReal Ausgewshlter Grenzwert fur die siche
YEBE20101 9 = F 5ZP1 "POIMT" T Kartesische Position und Geschwind
: : : T 10 < = » 52P2 "POINT" Kartesische Position und Geschwind
LSEFEH—'”_-&-FLH:UIE'T—E d-ﬂ-melaEl 11 < = » S52F3 "POINMT" Kartesische Position und Geschwind
12 <@ = » FC3 "POSE" Kartesische Position und Geschwind
= EN ERQ == 13 <@ = » TCS "FOSE" Kartesische Position und Geschwind
DiEQDEtE 14 < = » toolPoint “POIMT" kartesische Position und Geschwind
15 <1 = » toolPoint2 "POINT" Kartesische Position und Geschwind
16 < = P toolPointd "POIMT" Kartesische Position und Geschwind
17 <1 = ¢ toolPointd "POINT" Kartesische Position und Geschwind
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SIMATIC Safe Kinematics SIEMENS
Projektierung mit dem SIMATIC Safe Kinematics Editor lngenuity for ife

Integrierter Editor fir SIMATIC Safe Kinematics

- Bei der Installation des Safe Kinematics Setups wird automatisch der Safe Kinematics Editor installiert

- Der tabellarisch aufgebaute Editor ermdglicht die Parametrierung aller erforderlicher Daten der Kinematik, der
Werkzeuge und der Zonen

S5CARA: 3D mit Orientierung

== :FI|[-=.'rI-=.'-I eingeben Vye
. MName Wert WirksamerWert  Differenz
Kinematiktyp 3D mit Orientie... 3D mit Orientie... 0
Beispie|: F Geometrie
b Einemnatikkoordinatensystem
Anzahl werkzeuge 4 4 0
Parametrierung der Anzahl der b Werkzeuge
b Safeny Takt
Werkzeuge und der * Geschwindigkeitsiberaachung
GeSChWiﬂdigkeithreﬂzeﬂ Yerzdgerungszeit 50 ms 50 ms 0 ms
Geschwindigkeitsgrenze 1 250 rrmfs 250 trrnfs 0O rrrnls
Geschwindigkeitsgrenze 2 200 rmmfs 200 rrmifs 0 rrird's
iFeschwindigkeitsgrenze 3 150 mrmfs 150 mrnfs 0O rmrnls
Geschwindigkeitsgrenze 4 100 rmrnfs | 100 rrnfs 0O rmrnls

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC Safe Kinematics SIEMENS
Erforderliche Safety-Funktion des SINAMICS - Safe Position (SP) lngenuity for Life

Allgemeines:
Sichere Ubertragung der sicheren Positionsistwerte der

SINAMICS S120 Antriebe Uber PROFIsafe SP
Verwendung des PROFIsafe Telegramms 902
Taktsynchronitat der PROFIsafe Telegramme flhrt zu ey o o o o o o o o s

hoherer Genauigkeit und kiirzeren Reaktionszeiten

I

Voraussetzungen:
Glultige Safe Position

Abgeschlossenes sicheres Referenzieren aller Antriebe
der Kinematik
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SIMATIC Safe Kinematics SIEMENS
Zusammenspiel mit SINAMICS S120 lngenuity for Life

° SINAMICS 8120 ermlttelt dle S|Cheren N Sichgre Stguerbefehle Cartesian portal
Positionen der einzelnen Achsen Safety Programm mit | | 2n die Aniriebe und DRIVE-CLIQ D o
- Die sicheren Positionen werden uiber Gtervachen der (5P von den Aniieen 7 Rollr picke
. - o 2D vertical (x, ) 7
PROFIsafe an die TF-CPU Ubertragen AN T i ety
: . \ I%LU - ‘ 3D vertical with orientation (A)
(Safety Funktlon SP) Handling- / Roboter- \\ _\ : i Articulated arm
) ) ) Applikation = 05 PROEINET rientation (A)
« Auf Basis der Kinematikdaten berechnet PROFisale: 2 ation
egramm
Safe Kinematics die F-CPU i
. . . L. . S7-1517 TF _
Geschwindigkeiten und Positionen im PROFINET mit integrierten eon 8
karteSiSChen Raum PROFIsafe Sicherheitsfunktionen

Kinematik
Fehlersichere 1/10

- Bei einer Grenzwertverletzung wird die

. .
vom Anwender projektierte Hu;ﬂ {ﬂﬂﬂﬂm

Stoppreaktion ausgelost und tber
PROFIsafe an die Achsen Ubertragen y——\

HMI
(Mobile Panel)

TIA Portal

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC Safe Kinematics SIEMENS
Taktsynchrones PROFIsafe & nutzliche SINAMICS-Funktionen lngenuity for Life

« Taktsynchrone PROFIsafe-Kommunikation flhrt zu héherer Genauigkeit und kirzerer Reaktionszeit

Voraussetzungen & Einschrankungen
» Anschluss aller Antriebe der Kinematik an derselben Control Unit CU320-2
- Motion Control-Zyklus = 2 * Safety-Uberwachungstakt des SINAMICS

Vorgehen bei der Projektierung Detal overview
- Einfigen taktsynchroner PROFIsafe-Telegramme Do axs_Drve_is 1 SIEMENS,telegram 902 22 [

- Anlegen einer taktsynchronen F-Ablaufgruppe

Fail-safe organization block

 Einstellung der Taktsynchronitét ftr jeden Antrieb (p9501.29)

Name |FOB_RTG2 |

Event class |ﬂ Synchronous cycle |v|

- Empfohlene Safety-Funktionen des SINAMICS als Fehlerreaktion
- Safe Stop 1 External (SS1E)
- Safe Operating Stop (SOS)

- Bei dynamischen Kinematiken kann die Beschleunigung der einzelnen Achsen mit der SINAMICS-Funktion
Safely-limited Acceleration (SLA) begrenzt werden (z. B. im Teach-Mode)

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC Safe Kinematics — Koordinatensysteme zur Definition der SJEMENS
zu Uberwachenden Punkte und Zonen lngenuity for Life

Ortsfeste Koordinatensysteme
Weltkoordinatensystem (WCS)

+ Koordinatensystem der Umgebung _

* Bezugspunkt fir Objekte im Uberwachten Raum - 5;5
Kinematikkoordinatensystem (KCS) | 7

- Fest mit der Kinematik verbundenes Koordinatensystem A L e

+ Ursprung in spezifischem Kinematiknullpunkt TCS‘;_}":;’_

Bewegte Koordinatensysteme
Segmentkoordinatensystem (SCS)

* An bewegliche Punkte der Kinematik gekoppelt T
 Lage des SCS verandert sich mit der Bewegung der Kinematik =¥

Flanschkoordinatensystem (FCS)

« Koordinatensystem in Werkzeugaufnahme (Kinematik Endpunkt)
Werkzeugkoordinatensystem (TCS)

* TCS bezieht sich auf FCS und definiert den Tool Center Point

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
Seite 111 April 2019 SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



SIMATIC Safe Kinematics SIEMENS
Safe Zone Monitoring (SZM) — Arbeitsraumzonen lngenuity for Life

Arbeitszonen
Definieren Bereiche, in denen sich Kinematikzonen bewegen

dirfen
Anzahl Arbeitszonen: max. 10 S 2o g
Maximal aktive Arbeitszonen zur Laufzeit: 1 S
N
Schutz- und Meldezonen rdtons oo -
Tritt eine Kinematikzone in eine Schutzzonen ein, wird der Stopp- rostions o i

b Wark zone 2
b Work zone 3
b Work zone 4
b Work zone 5
b Work zone &
]
]
]

Ausgang gesetzt. In Folge dessen erfolgt eine vom Anwender
definierte Fehlerreaktion.

Tritt eine Kinematikzone in eine Meldezonen ein, wird dies durch
Setzen des Ausgangs stopldSZM am Baustein signalisiert

Es sind insgesamt 10 Schutz- oder Meldezonen verflgbar + Protestion and signal zones
b Zonel

Es kdnnen alle Schutz- und Meldezonen gleichzeitig aktiv sein. b Zone 2
Hinweis: Zur Schonung der CPU-Performance sollten nur unbedingt
erforderliche Zonen gleichzeitig aktiv sein

wiork zone 7
wiork zone 8
wiork zone 9

Arbeitsraumzonen werden im Weltkoordinatensystem (WCS) definiert
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SIMATIC Safe Kinematics SIEMENS
Safe Zone Monitoring (SZM) — Kinematikzonen lngenuity for Life

Eigenschaften der Kinematikzonen
Bezogen auf Segmenten der Kinematik, z. B. Gelenke
Bewegen sich mit der Kinematik mit
Berlicksichtigen Folgendes:

Raumliche Ausdehnung der Kinematik
Grole der vorgesehenen Werkstlicke fir verschiedene Werkzeuge

Segmentzonen
Bezugssysteme: Segmentkoordinatensysteme (SCS) 1 — 3,
Flanschkoordinatensystem (FCS)
Segmentzonen umhillen Teile der Kinematik, z. B. Gelenkarme
Anzahl Segmentzonen: max. 10
Maximal aktive Segmentzonen zur Laufzeit: 10

Werkzeugzonen
Bezugssystem: Werkzeugkoordinatensystem (TCS)
Werkzeugzonen umhullen das Werkzeug oder Teile davon

Anzahl Werkzeugzonen: 10 pro Werkzeug
Maximal aktive Werkzeugzonen zur Laufzeit: 10 (bezogen auf das aktive Werkzeug)
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SIMATIC Safe Kinematics — Sichere Geschwindigkeitsiberwachung SJEMENS
(Safely-Limited Speed; SLS) lngenuity for ife

Eigenschaften
Die Geschwindigkeit folgender Punkte wird bei aktiviertem SLS tberwacht:

Tool Center Point .

Nullpunkt des Flanschkoordinatensystems — 2

Nullpunkte der Gelenke (Segmentkoordinatensysteme) s v e
*:‘-"""' ¥ " :

Zusatzlich konnen tberwacht werden: &=
Max. 4 frei definierbare Punkte am Werkzeug oder Werkstick (im TCS) |
Max. 6 frei definierbare Punkte an der Kinematik (im SCS1-3 oder FCS) Hi

4 mogliche SLS-Stufen verflgbar, zur Laufzeit umschaltbar

Verzogerungszeit zwischen Anwahl SLS und Aktivierung SLS und bei Umschalten

auf niedrigere Geschwindigkeitsgrenze v.  Geschwindigkeitsvekior des Uberwachungspunkis 1
A Geschwindigksitsvekior des Uberwachungspunkts 2

Wahrend der Verzdgerungszeit kann die Kinematik unter die (neue)
Geschwindigkeitsgrenze abgebremst werden, bevor die Uberwachung wirksam
wird
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SIMATIC Safe Kinematics SIEMENS

Beschreibung der Bausteine lngenuity for Life

Eings %FE20003
'Ingange ' sSafekin_RallPicker”
* PROFIsafe-Telegramm 902 der SINAMICS-Antriebe i
* Anwahl von SLS und/oder SZM [ SLSACtive —
« Auswahl der SLS-Grenze o Exfﬂzﬂggnz stop —
« Auswahl der Arbeits-, Schutz- und Meldezone o E:{leggnz stopld —
- Auswahl des Werkzeugs Sdiaii stopldsls —

.. — axisdTlg90z2
Ausgange stopldSZM ——
= chable5Ls :

. Anzeige ,SLS aktiv® stopldinvalidSP —

— selectSLSLimit stapldinvalidin

 Stopp-Anforderung

. .. : : : — ehableSZM Value ——
- Weitere Ausgange geben Hinweise auf die Ursache der Stopp-Anforderung | . |
oI selectZones wersionld
+ stoplD zeigt die Ursache der Stopp-Anforderung an — celectTool kR red —
- Zusétzliche Ausgange zeigen an, welcher Uberwachungspunkt die SLS-Grenze SEkE i s Eque;ij
—_—a —

uberschritten hat oder welche Zonen verletzt wurden
« Zusatzliche Ausgange zeigen an, wenn ein Fehler der tbertragenen sicheren Positionen
oder interne Konfigurationsfehler detektiert wurden

Das Setzen des STOP-Anforderung flahrt NICHT zu einem automatischen Stopp der Antriebe.

Die Projektierung einer geeigneten Stopp-Reaktion obliegt dem ANWENDER !

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC Safe Kinematics SIEMENS
Markteinfihrung und Systemvoraussetzungen lngenuity for ife

- Allgemeine Freigabe der Version V1.0 zusammen mit Startdrive V15.1 (12/2018)
* Vermarktung als SIMATIC Runtime-Lizenz per Online Software Delivery (OSD)
MLFB: 6ES7823-0FE00-1AAQ

Mit Startdrive V15.1

S7-1517 TF-CPU CU320-2 PN Safety-taugliches

Firmware = V2.6 Firmware = V5.1 Gebersystem

dll W =
e, B BEE

*)  Firmware 2 V5.1: nur Single Motor Modules freigegeben
Firmware = V5.2: zusatzlich Double Motor Modules freigegeben

Hardware

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIMATIC Safe Kinematics V1.0 SIEMENS
Applikationsbeispiel “Getting Started = Tipps & Tricks” lngenuity for Life

Inhalt des Applikationsbeispiels

- Basics SIMATIC Safe Kinematics
* Funktionalitat
* Normative Anforderungen
+ Koordinatensysteme
- Safe Zone Monitoring (SZM)
- Safe Speed Monitoring (SLS)

* Inbetriebnahme
« Taktsynchrones PROFlsafe
*  TIA AddIn
*  Freifahren

Work space zone Kinematic zones
:l Work zone I:I Tool zone ° DlagnOSG Uber HMI
Signal zone —
[] Protection zone Segment zone http://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109762735

Selbsterklarende Hinweise zur Konfiguration und Programmierung SIMATIC Safe Kinematics

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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http://players.brightcove.net/1813624294001/70fecf0f-fbad-4fad-a077-d0e26af4d84c_default/index.html?videoId=5859758141001
http://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109762735

SIMATIC Safe Kinematics V1.0 SIEMENS

Zusammenfassung lngenuity for ife
. . SLS
* Optionale kostenpflichtige « Sichere
Systembibliothek flr Geschwindigkeits-
STEP 7 Safety Advanced als iiberwachung
Setup zum TIA Portal V15.1 verschiedener Punkte

- Sichere Uberwachung der der Kinematik

Bewegung von vordefinierten

Kinematiken im Raum mit bis | | *NOTMatlv gefordert SLS-TCP SLS-JOINT SLS-TOOL SES Ol

zu vier interpolierenden Tool Center Point Gelenkpositionen Werkzeugpunkte Beliebige Punkte an

Achsen der Kinematik
* Derzeit werden vier

verschiedene Kinematiken Safe Zone Monitoring

unterstutzt (kartesisches * Sichere Kollisions-

Portal, Knickarm, vertikaler prufung zwischen

Rollenpicker, SCARA) Kinematik- und

Arbeitsraumzonen

« Systemvoraussetzung: (Arbeits- und

- SIMATIC S7-1517 TF-CPU Schutzzonen)

- SINAMICS S120 (FW 5.1) * Zonen werden als ! ! - : :

- TIA Portal V15.1 Quader oder Kugel Modellieren von Kinematik innerhalb der Kinematik auRerhalb der

- Startdrive V15.1 modelliert Kinematikzonen (2D/3D) Arbeitszone (2D/3D) Schutzzone (2D/3D)

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Agenda SIEMENS
Il«\?eb\uf\ly«foru'[e

1 Uberblick Motion Control
2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210

Technologieobjekte flr Motion Control

. Technische Daten

Motion Control und Safety

Ablaufsystem

4.3 Achsanzahl und Performance

5 Support / Infos

Frei verwendbar © Siemens AG 2019

Seite 120 April 2019 SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Ablaufsystem
Zyklisches Programm und Motion Control-Applikationszyklus

’ ‘ Zykl. Programm (OB 1) ‘ - .
Pt

SIEMENS
lngenuity for tife

r
rr
r

Wie lauft Motion Control in der SIMATIC S7-1500/S7-1500 T-CPU ab?

SIMATIC S7-1500 /
SIMATIC S7-1500 T-CPU
Motion Control-Bewegungsbefehle

Programmierung im Anwenderprogramm
(MC_Power, MC_MoveAbsolute, ...)

Anwender
Programm

Motion Control-Systemfunktionalitat
Interrupt System-Motion-OBs (taktsynchron)
(Bewegungsfiihrung, Lagerregelung, Antriebssteuerung)

OB Servo OB Servo OB Servo
OB IPO OB IPO OB IPO
F . ® . F

t Motion Control-Applikationszyklus

objekt Achse

CPU Firmware

g
!
5

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Ablaufsystem — Motion Control-Applikationszyklus
und Motion Control System-OBs

Was machen die zwei MC-OBs?

MC-Servo (OB91)

- Berechnung des Lagereglers
+ Kommunikation zum Antrieb
- Uberwachungen

MC-Interpolator (OB92)

« Auswertung der MC-Anweisungen
* Bewegungsfihrung mit
Sollwertgenerierung (Verfahrprofil)

Aufrufart
Interrupts mit einstellbarem t Motion Control-Applikationszyklus
Entweder als

* Weckalarm Obs
« Zum Bus taktsynchrone OBs (Antriebe Uber PROFIdrive)

Lageregeltakt
(MC-Servo)

Interpolatortakt
(MC-IPO)

t Motion Control-Applikationszyklus

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIEMENS

Project tree m 4
Devices
HQOQ@ g

* | 7 Projectl
B Add new device
gy Devices & networks
~ [ PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP]
[IY pevice configuration
%| Online & diagnostics
~ [ Frogram blocks
ﬁﬂdd new black
4 Main [OB1]
2B MC-nterpolator [OR321
B gMC-Servo [OBS
4 TmTechnolog}robject

] External source files

Il«\gf»\uf\ly for Ufe

Open

[=» Generate source from blocks

‘}{) Cut Ctrl+X
_ig Copy Crrl+C
¥ Delete Del
Rename F2
Compile ¥
Download to device ]
ﬂ Go online Curl+K
¥ Go offline Crrl+m

Crossreference information  Shift+F11
_}(J Cross-references F11
& Call structure
S Assignment list

Switch pregramming language 4

= Print... Crrl+P
& Print preview...

=

MC-Servo [OB9T] X

General

Genera 1 Crele clock

Inform ycle cloc!

Time stamp.

Compilation ) cyclic

Protection Cycle time (ms) | ‘

Attribut ® synch i
totl

Gyele clock ynchronous to the bus
Distributed 10: | PROFINETIC-5ystem (100} -]
send clock (ms) |4 ‘
Cycle time (ms) |4 ‘

L w ] ]

oK [ cancel |
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Ablaufsystem SIEMENS
MC-PreServo (OB67) und MC-PostServo (OB95) lngenuity for Life

Zwei neue Ablaufebenen
fur Anwenderprogramme

+ MC-PreServo (Istwertaufbereitung)

Prioritat A

+—— Fester Zyklus ————

* MC-PostServo (Sollwertaufbereitung)

MC-Servo

* Prozessabbild wird vor MC-PreServo
gelesen und nach MC-PostServo MC-PostServo
geschrieben

--------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

MC-Interpolator

Anwendungsbereich Taktsynchroner OB ,

+ Einbindung kundenspezifischer
Antriebe und Geber
(z.B. fur Analoggeber)

Prozess Alarm

- _ Timer interrupt
« Kundenspezifische Aufbereitung

der TO-Interface-Signale Eehler OB I I
(z.B. Ventilkennlinie | :
fur Hydraulikachse) OB1 : :

+ Sollwertfiihrung aus

dem Anwenderprogramm Zeit

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Ablaufsystem SIEMENS

MC-PreServo (OB67) und MC-PostServo (OB95) lngenuity for Life

Applikationszyklus 1 > 2 : 3 < 4 E
: ’ ' -t

MC-PreServo (OB67) l I I
H : H ; H : >t

MC-Servo (OB91) E i E ] E ]

MC-PostServo (OB95) l l l
; : ; : ; : .t

MC-Interpolator (092) n i n | |
; ! : E ' E >t

8
H : : » t
Programmzugriff vor und nach MC-Servo

1 Erster OB1-Zyklus 2 Zweiter OB1-Zyklus

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Anwendungsbeispiele SIEMENS
MC-PostServo (OB95) lngenuity for Life

cC
Feldbus Modifikation des Sollwertes
@ oder eines Telegramms
/S —"Q

S7-1200/1500 (T) Antrieb Anwendungsbeispiel

< - Kompensation einer
nichtlinearen Hydraulikachse

S

MC-Servo MC-

PostServo Telegramm * Modifikation eines Telegramms,
@ @ z.B. zur Anbindung eines
@ Fremdantriebes oder
R — > Bremsenansteuerung
(@ Drehzahlsollwert Bearbeitung

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Anwendungsbeispiele SIEMENS
MC-PreServo (OB67) lngenuity for ife

cC
Feldbus Modifikation des Sollwertes
@ oder eines Telegramms
/S —"Q

S7-1200/1500 (T) Antrieb Anwendungsbeispiel

e + Anbindung eines analogen
Gebers

* Modifikation eines Telegramms,
z.B. zur Anbindung eines

Fremdantriebes
MC-
PreServo
| Telegramm
% PROFIdrive

@ Geberdaten Bearbeitung

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Agenda SIEMENS
Il«\?eb\uf\ly«foru'[e

1 Uberblick Motion Control

2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210

Technologieobjekte flr Motion Control

. Technische Details

Motion Control und Safety

Ablaufsystem

Achsanzahl und Performance

5 Support / Infos

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Achsanzahl und Performance SIEMENS
Der Einfluss von Motion Control auf die CPU lngenuity for Life

OB Servo OB Servo OB Servo
. ' Motion OB IPO OB IPO OB IPO
gl *< el EeEE mE |

SIZER WEB
ENGINEERING

Wie viele Achsen kénnen in

| -
welcher Zeit bearbeitet werden? ' SIZER: %

Welchen Einfluss hat das
auf mein Programm?

TIA Selection Tool!

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Achsanzahl und Performance SIEMENS
Motion Control mit SIMATIC S7-1500 T-CPU lngenuity for ife

1511T/TF 1515T/TF 1515SP

1516T/TF 1517T/TF
PC2 T/TF e ——

Mengengeriist?! 10 Achsen 30 Achsen 80 Achsen 128 Achsen

Performancel2 1 5 Achsen 55 Achsen i 30 Achsen3 70 Achsen

1511T/TF

1516T/TF 1515SP 1517T/TF
e PC2 T/TF =

Servo/IPO-Takt | 22ms | 21 ms | 21 ms | 2500 ps | =500 ps
1 Positionierachsen | 2 Bei 4 ms Servo/IPO-Takt und 35% CPU-Last durch Motion Control | 3 Begrenzung durch Mengengertist

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Achsanzahl und Performance SIEMENS
Anzahl Technologieobjekte/Motion Control Ressourcen lngenuity for Life

* Motion Control Ressourcen entsprechen dem Speicher

Verfuigbare Motion Control Ressourcen _ : : _ _
der flexibel mit Technologieobjekten belegt wird

1S1IT/TE - 1SISTTE - 15155P 1516T/TFE - ISI7TITE . jede CPU hat eine bestimmte Anzahl an verfugbaren

PC2 T/TF _
Motion Control Ressourcen (z.B. S7-1515T hat 2.400)
800 2400 2400 6400 10240 ) . )
+ Gleiche Mengengertste flr
Technologieobjekt Bedarf S7-1500 und S7-1500 T-CPU
Motion Ressourcen

Drehzahlachse 40
Positionierachse 80 » Auswahlhilfen — _
Gleichlaufachse 160 SIZER und TIA Selection Tool
Externer Geber 80
Messtaster 40
Nocken 20
Nockenspur 160

Mit steigender Anzahl eingesetzter Technologieobjekte ben6tigt die CPU mehr

Rechenzeit zur Bearbeitung der Technologieobjekte = Motion Control-Zyklus wird langer

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Achsanzahl und Performance — Anzahl Technologieobjekte/ SIEMENS
Extended Motion Control Ressourcen lngenuity for Life

+ Extended Motion Control Ressourcen

Verfiigbare Extended Motion Control Ressourcen 3
nur fur SIMATIC S7-1500 T-CPU

1511T/TF  1515T/TF  1515SP 1516T :
511T/ S15T/ 5155 SI6T/TF  1517TiTE Extended Motion Control Ressourcen entsprechen dem

PC2 T/TF . : . o )
Speicher der flexibel mit Technologieobjekten belegt wird
40 120 120 192 256 _ _
— « Jede T-CPU hat beine bestimmte Anzahl an verfluigbaren
Technologieobjekt Bedarf Extended Motion Control Ressourcen
DU RESSEAEED (z.B. CPU S7-1515T hat 120)
Kurvenscheibe 2
Kinematik 30 _
Auswahlhilfen —
SIZER und TIA Selection Tool

Mit steigender Anzahl eingesetzter Technologieobjekte ben6tigt die CPU mehr

Rechenzeit zur Bearbeitung der Technologieobjekte = Motion Control-Zyklus wird langer

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Gut zu wissen ... SIEMENS
Motion Ressourcen lngenuity for Ufe

Siebene_17-02-2017 » PLC_1 [CPU 1515T-2 PN] » Programminformationen
Gerite |ﬂ Aufrufstruktur || 1] Abhidngigkeitsstruktur Ei Belegungsplan ||m Speicherauslastung |_
Speicherauslastung von PLC_1 Verfugbare Motion
= _‘| Siebene_17-02-2017 E Objekte Ladespeicher Code-Arbeitsspeiche  Daten-Arbeitsspeic...  Remanenzspeicher | Motion Control-Res.. RESSOU rcen
ﬁNeues Gerat hinzufiigen B E 0% 0% 0% 0% 19 %
ﬁﬂ-h Gerdte & Netze 2
~ [ PLC_1 [CPU 1515T-2 PN] 3 Gesamt: 24 MB 768000 Byte 3145728 Byte 484000 Byte 2400
u'f Geratekonfiguration 4 Belegt: 76810 Byte 82 Byte 0 Byte 0 Byte 460
%] online & Diagnose 5 Details .
] r:E‘. Pragrammbausteine =6 » OB 2578 Byte =82 Byte Verbl‘aUChte M0t|0n
» [ Technologieohjekte 7 FC - - Ressou rcen
b Externe Quellen 8 FB = =
¢ [ FLCVariablen ] DB - - 0 Byte
¢ (g PLC-Datentypen 10 i ¥ Objekte fiir Motion Technology ? - 0 Byte 460
] rﬂ:l Beobachtungs- und Forcetabellen 11 m Positioningfxis_1 [DB1] ? ? 80
+ [ OnlinesSicherungen |1z 3% SynchronousAds_1 [DB2] ? ? 160
b [Z Traces 13 == Measuringlnput_1 [DE3] ? ? 40
» l:i': Gerate-Froxy-Daten 14 ﬂOutputCamJ [DB4] ¥ ? 20 MOtIOﬂ Ressourcen
@'i Pragramminformationen 15 'h. Cam_1 [DB5] 7 ? o
L. PLC-Uberwachungen & -Meldungen 16 nn|CamTrack_1 [DEA] ? ? 160 der TOS
E] PLC-Meldetewlisten 17 | » Datentypen 73805 Byte
¢ [ Lokale Module 18 PLCWariablen 427 Byte 0 Byte
» [ Dezentrale Peripherie

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Achsanzahl und Performance SIEMENS
Einfluss auf Laufzeit der zyklischen Programmebene lngenuity for ife

Beispiel bezogen auf bestimmte TO-Anzahl und CPU Typ

I I I I

[} OB [} OB (0]=) [} OB [ OB OB OB OB

H Senvo H Senvo Servo H Servo H Servo Servo Servo Servo
1} OB IPO 1} OB IPO OB IPO [} OB IPO [} OB IPO OB IPO OB IPO OB IPO

- I B 12

v

—+
C—
‘V__
[

1

tMotion Control-Applikationszyklus tMotion Control-Applikationszyklus

»

tCyIce time OB1 tCyIce time OB1

TOs bendétigen ca. 1 ms TOs bendttigen ca. 1 ms

Motion Control-Applikationszyklus: 4 ms Motion Control-Applikationszyklus: 2 ms
OBL1 Cycle time ohne Motion Control: 5 ms OB1 Cycle time ohne Motion Control: 5 ms
OB1 mit Motion Control: 7,2 ms OB1 mit Motion Control: 11,2 ms

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Virtual Commissioning SIEMENS
Skalierung — Einstieg in die Simulation lngenuity for ife

PLCSIM

PLC_1 [CPU 1516-3 PNIDP]

SIEMENS HMI RT Simulation

RUN/STOP
I ERROR
Il MAINT

pal
X2

<kein Projekt>
D8

ome. Dstentyp  Swarwen  Beobac
1 @~ swic
£ @s v setime on (g onex
P a em ot 2016
sa MONTH usint s
fa DAY usint n
Fa WEEKDAY usint 5
rea HOUR usint L]
P a L usien o
P a SECOND usint o
wa NANOSECOND  UDint o
@ v detetime on o omext
12a YEAR Ulnt 2006
sa MONTH usim ]
“a DAY USint 1
sa WEEKDAY USint 4
sa HOUR usint °
"Ta M usint

b

« Bausteintest
» eingeschrankter Schrittkettentest
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Virtual Commissioning SIEMENS
Skalierung — Einstieg in die Simulation lngenuity for ife

PLCSIM Advanced

Automatisierungsprogramm

[T E e E EE e
IIIIIIII-IIE’

iE]
H
=
=
B
B
E
i
B
=
i
=

I/O Kommunikation & Telegramme —

PLCSIM Advanced

Die
Programmanderungen

* |0 Format Umwandlung
« Telegramminterpreter

werden in die zweite
Instanz verschoben

» Verhaltensmodelle (z.B. Antriebe)

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Virtual Commissioning SIEMENS
BASIC VIBN - Prufen von Schrittketten und Bahnen lngenuity for Life

PLCSIM Advanced

Automatisierungsprogramm @+ |10 Format Umwandlung
« Telegramminterpreter
* Verhaltensmodelle (z.B. Antriebe)

Direkte Kommunikation
erfordert Anpassungen im
PLC Programm

I/O Kommunikation & Telegramme

Physikalische Daten

CAD Daten,

Kinematik und Phyisk

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Virtual Commissioning
ADVANCED VIBN - Verhaltensmodelle in PLCSIM Advanced

PLCSIM Advanced

Automatisierungsprogramm

SIEMENS
Iug,ev\uffy‘for&‘fe_

I/O Kommunikation & Telegramme —

PLCSIM Advanced

* |0 Format Umwandlung
« Telegramminterpreter
» Verhaltensmodelle (z.B. Antriebe)

Die
Programmanderungen

werden in die zweite
Instanz verschoben

CAD Daten,

Kinematik und Phyisk

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Virtual Commissioning
ADVANCED VIBN - Verhaltensmodelle in SIMIT

PLCSIM Advanced

Automatisierungsprogramm

SIEMENS
Iug,ev\uffy‘for&‘fe_

I/O Kommunikation & Telegramme —

SIMIT 10

« Telegramminterpreter
» Verhaltensmodelle (z.B. Antriebe)

l * |0 Format Umwandlung

Die
Programmanderungen

werden in SIMIT
erschoben, zusatzlich
Synchronisation

CAD Daten,
Kinematik und Phyisk
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Einsatzbereiche des Software-Pakets SIEMENS
Ihg,ehuf\ty‘foru'[e

TIA Portal

MCD oder MCD + PLCSIM Adv. MCD, SIMIT und PLCSIM Adv.

RCEIERIE

Konzept mit Schrittketten und erste Virtuelle Inbetriebnahme
Softwaretests

PEEE T T T Fe=c= T T T T i = FE=EET Ty T Ty
== w = Ee- g
e = Rk, g e = \Fe® -'E
Automatisierungs-
9 0% 15% 50% 70-80% 100%

programm

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Agenda SIEMENS
Il«\g,ev\uf\ly«foru'[e
1 Uberblick Motion Control
2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210
3 Technologieobjekte flr Motion Control

Technische Detalls

. Support / Infos
Migration SIMATIC S7-300 auf S7-1500

3.2 Doku-Konzept

3.3 Auswabhlhilfen

3.4 Gut zu wissen ...
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Migration SIMATIC S7-300T - SIMATIC S7-1500 T-CPU

Migrationsleitfaden

Effiziente Migration

« Umstieg von der bisherigen
Technologie-CPU 31xT auf
eine SIMATIC S7-1500 T-CPU

 Vergleich der Technologien
bzw. Technologieobjekte

* Vergleich der Technologie-
funktionen/PLCopen-Bausteine

- Exemplarische Migrationen eines
STEP 7 V5.5 Anwenderprojekts
mit Hilfe des TIA Portals

+ Diverse Programmier-Tipps

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/Beitrags-1D

SIEMENS
lngenuity for tife

2 Vergleich der CPU31xT mit der S7-1500(T)

2.3 Vergleich der Technologiefunktionen

Die mit dem leon = gekennzeichneten Technologiefunktionen in den CPU-Typen
der Baureihe 57-1500 baw. 57-1500T sind nur in den S7-1500T CPUs verflgbar.

Tabelle 2-2 Vergleich der Technolegiefunktionen

Technologiefunktion I 57-31xT 57-1500 / §7-1500T

Ein gur i 1

Achse spemenffreigeben | MC_Power MC_Power

Achse MC_Home MC_Home

referenzieren/setzen

Achse anhalten und MC_Stop [Micht verfiigbar]

neue Fahraufirage

werhindem

Normalhalt MC_Halt MC_Halt

Ubedagernder MC_HaltSuperimposed [Micht verfigbar]

Normalhalt

Datensatz umschalten MC_ChangeDataSet Im Anwenderprogramm
kinnen mehrere Parame-
ter synchron zu den Mo-
tion Control Organisa-
tionsbausteinen geandert
werden.
In der S7-1500T kann so
applikativ eine Geberum-
schaltung realisiert
werden.

Achse im Tipp-Betrieh [Micht verfigbar] MGC_Movelog

Absolutes Positionieren | MC_MoveAbsalute MC_MoveAbsolute

Relatives Positionieren MC_MoveRelative MC_MoveRelative

Relatives Positionieren MC_MoveAdditive Diese Funktion kann ap-

zur aktuelien Zielposition plikativ im Anwenderpro-
gramm realisiert werden.

Jeeragemdes MC_MoveSuperimposed MC_MoveSuperimposed

Positionieren

Fahren mit MC_MoveVelocity MC_Movelelocity

Drehzahivorgabe

Fahren auf Festanschiag | MC_MoveToEndPos MC_Torguelimit

Geber umschalten [Micht verfiigbar] MC_SetSensor

Drehmomentbegrenzung | MC_SetTorquelimit MC_Torquelimit

aktivieren/deaktivieren

Ventilkennlinie aktivieran | MC_SetCharacterstics [Micht verfigbar]

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Agenda SIEMENS
Il«\g,ev\uf\ly«foru'[e
1 Uberblick Motion Control
2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210
3 Technologieobjekte flr Motion Control

Technische Detalls

. Support / Infos

3.1 Migration SIMATIC S7-300 auf SIMATIC S7-1500

Doku-Konzept

3.3 Auswabhlhilfen

3.4 Gut zu wissen ...
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Doku-Konzept
Umfangreiche Dokumentation

Umfangreiche Dokumentation,
untergliedert in verschiedene
Bereiche

Funktionshandbuiucher mit
Ubergreifenden 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 AG 2019
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SIMATIC

$7-1500
CPU 1517-3T PNIDP (6ES7517-3TP00-0ABO

Geritehandbuch

Answers for industry.

Ubergreifende

Basis-
information

Information

)

information

)

SIEMENS
lngenuity for tife

Funktionshandbiicher zu Gbergreifenden
Themen

- Diagnose * Zyklus- und
« Kommunikation Reaktionszeit
* Motion Control * PROFINET
- Webserver - PROFIBUS

Geratehandbticher mit detaillierten
Informationen zu Modulen

« CPUs * Technologie-
* Interfacemodule module
« Digitalmodule * Stromversor-
+ Analogmodule gungsmodule
+ Kommunikations-

module

Informationen zum System

 Getting Started * Online-Hilfe
S7-1500 TIA Portal

» Systemhandbuch
S7-1500/ET
200MP

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien
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Agenda SIEMENS
Il«\g,ev\uf\ly«foru'[e
1 Uberblick Motion Control
2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210
3 Technologieobjekte flr Motion Control

Technische Detalls

. Support / Infos

3.1 Migration SIMATIC S7-300 auf SIMATIC S7-1500

Doku-Konzept

Auswahlhilfen

3.4 Gut zu wissen ...
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Auswahlhilfen = SIZER

Auslegung von Antriebssystemen inkl. SIMATIC S7-1500

SIMATIC S7-1500 integriert in SIZER

Achsbezogene Projektierung; Kinematiken ab SIZER V3.18 (HMI 2018)
+ SIMATIC S7-1500 CPUs inkl. F-/C-CPUs und ET 200SP/pro-CPUs inkl. Open Controller

+ SIMATIC S7-1500 T-/TF-CPUs

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

Auiz name | Properties @ Dpen-loop control properties
fSIMATIC CPU 1516-3 PMN/DP 50 % / Servo: 4,00 ms / IP0:4,00 ms -
{8 Closed-oop control electronics - topalogy [1) Fa”_“l-'f': SIMATIC 571500 based
- New contol electionics Variant: SIMATIC CPU 1516-3 PH/DP
{E3(1) - Contral Unit CL320-2 PN B8 % I Select variant / cpcle clocks... :

Dirive system / Supply system / Line Module  Low
B s (1) / Diive spstem # Supply systemn Speed-contralled, IPO, Servo / Medium | W CPU parts list via T4 selection tool
}4 Axiz [2) / Drive spstem # Supply spstem Positioning, IP0, Serva / Medium
}4 Auiz [3) / Drive spstem # Supply spstem Positioning, IP0, Serva / Medium
}4 Ayiz [4) £ Drive system / Supply system Gearing [rel.]. Master value: Axiz (2] /...

Communication interfaces:

¥ PROFIBUS DP: integrated
[¥ FROFIMET 10: integrated
System cycle clocks:

Servo: 4,00 mg

IPO: 4,00 ms
+ Zuordnung SINAMICS Antriebssystem Ultization:
+ Grafische Anzeige der CPU-Auslastung 100 100 %
+ Schnellauslegung ohne Projektierung FLC  S0%
Antriebssystem ist méglich W%
0%
CPU TO resource requirement

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Select control variant

SIEMENS
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SIEMENS -—

£

SIZER

[ Contral

System cycle clocks

Servor 4,00 -| ms Communication (share of utiization]: 20 - %
IPO; 400 x| ms [ Fal-safe CPU
¥ Orly display selectable companents sel sorti
Cortral variant Motion ool utiization fee for PLC ulilization | TO resource . | Fail-sate CPU Design es via orboard interface | Dri option -
. . o - . o o

+ SIMATIC CPU 15111 PN 44z ®BH 8% No 571500 Yes No

+ SIMATIC CPU 15T1C1 PM 4z ®BE % No 571500 Yes MNo

' SIMATIC CPU 151201 PN 447 3B B3% No 571600 es No

' SIMATIC CPU 15131 PN 4% 3EE B3% No 571600 es No

+ SIMATIC CPU 15152 PN 2% 8z 17% No 571500 Yes No

+ SIMATIC CPU 1516-3 PN/DP 0 S0 17% No 571500 Yes MNo

 SIMATIC CPU 1517-3 PN/DP B% 4% 6% No 571600 es No

' SIMATIC CPU 1518-4 PN/DP 4% TEE 4% No 571600 es No

+ SIMATIC CPU 15105P-1 PN 44z ®BH 8% No ET 200 Yes No

+ SIMATIC CPU 15125P-1 PN 4z ®BE % No ET 200 Yes MNo

+ SIMATIC CPU 15165F PC 16% BG % 7% No ET 200 es No

' SIMATIC CPU 1511F-1 PN 4% 36 E % ‘Yes S?—T@ ‘es No

+ SIMATIC CPU 1513F-1 PN 44z

+ SIMATIC CPU 1515F-2 PN 2% . . . e

- Die passende CPU auf einem Blick
* Filter-/Sortier-Mdéglichkeiten
T Ink Cancel e

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Auswahlhilfen — TIA Selection Tool
Auslegung TIA-Komponenten inkl. Motion Control

SIMATIC S7-1500 inkl. Motion Control im TIA Selection Tool
Mengengerlstbezogene Projektierung/Kinematiken ab TST 2017.4 (1/2018)

+ SIMATIC S7-1500 CPUs inkl. F-/C-CPUs und ET 200SP-CPUs inkl. Open Controller
+ SIMATIC S7-1500 T-/TF-CPUs

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

Device configuration Device configuration
6 > Configure your device, 6 Configure your device.
3 \Standard/Fail—safe modules S7-1500_2 (SIMATIC 57-1500) Catalog

Ty |»—«‘ [ > Messages

P |Configuration control Compare } I Search

155 mm

P [Environment 4 [ Central processing units
} |Control cabinet

' |[Motion Control integrated

=
o
1l

Use Motion Control integrated 3 7‘ 2PN i
[P cpu1s15F-2 PN ED
Number of speed-controlled axes > o g CPU 1516-3 PNIDP%
P CPU 1516F-3 PN/DP
Number of positioning axes Ecpu 1517-3 PN/DP %
CPU 1517F-3 PN/DP
Number of relative synch axes [l CPU 1518-4 PN/DP 0
Extemal encode (ot axis ssignment) | g cpu oo
Motion Cantrol clock cydle, [ms] [ = ! Aecessories
Mengengerust Motion Control - Die passende CPU auf einem Blick
unter Eigenschaften angeben - Per Drag and Drop einfligen

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Totally Integrated Automation

SELECTION TOOL
2016.0.9.23429

Motion Control integrated

Typical runtime of integrated i ] Runtime [ms]
Motion Control 187

Typical CPU computation usage by €9 Utilization [%]
Motion Control 61

Weitere Details unter »Limits«

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Agenda SIEMENS
Il«\g,ev\uf\ly«foru'[e
1 Uberblick Motion Control
2 SIMATIC S7-1500 T-CPU mit SINAMICS S210
3 Technologieobjekte flr Motion Control

Technische Detalls

. Support / Infos

3.1 Migration SIMATIC S7-300 auf SIMATIC S7-1500

3.2 Doku-Konzept

Auswabhlhilfen

_
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Gut zu wissen ...

Programmierempfehlungen und Migrationsleitfaden

Effizient programmieren

* Programmier-Styleguide

* Programmierempfehlungen fur
SIMATIC S7-1200 und SIMATIC S7-
1500 verfugbar als SUP FA Workshop
und als - Leitfaden im Customer

Support

« Zentrale Einstiegsseite im Customer
Support Portal mit allen Informationen
zum Thema Migration:

- Leitfaden
- FAQs
- Videos

WWW.Siemens.com/onlinesupport/simatic-technology

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Programmierleitfaden fur
S$7-1200/S7-1500

STEP 7 (TIA Portal)

Hintergrund und Systembeschreibung = September 2013

Applikationen & Tools
SIEMENS

Answers for industry.

SIEMENS
lngenuity for tife

3 Allgemeine Programmierung
3.4 Speicherkonzept

344 Zugriffsgeschwindigkeit von Speicherbereichen

STEP 7 bietet unterschiedliche Méglichkeiten an Speicherzugriffen. Systembedingt
gibt es schnellers und langsamere Zugriffe fur die verschiedenen
Speicherbereiche.

3-20: Unterschiedliche Speicherzugrifie

Zugriffsgeschwindigkeit .sd‘mell Omitnel .Iangsam

Nichtstrukturierte Iariace
Elermentare Datentypen FC- .n pars ¥
T g -
Puameter 3 am e Dupre Remanente Variablen .
ER LT
Nichtremanente Variablen A v at
E’x nnnnnn 3 N Menmein
o _nr wr n
3 Vor nt 2

Temparire Variablen ’—\ﬁ:\
.
i

L nype et i

Indizierte Zugriffe mit
Laufeeitindex

Zugrifte die Priffung zur
Laufzeit erfordern
(Register-, indirekte- und G o e
indirekte DB-Zugriffe) -
e—— Kopieren rwischen StandardD
[ i Ty optimierten und mcht [ = r— e
= smte ptimierten Bausteinen 0 !
- on-imno_vu i e,

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien


http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/81318674
http://www.siemens.com/onlinesupport/simatic-technology

Bestelldaten SIEMENS
SIMATIC S7-1500 T-CPU Controller lngenuity for ife

« CPU 1511T-1 PN
Bestellnummer: 6ES7511-1TK01-0ABO

e CPU 1515T-2 PN
Bestellnummer: 6ES7515-2TM01-0AB0O

« CPU 1516T-3 PN/DP
Bestellnummer: 6ES7516-3TN0O0-0OABO

« CPU 1517T7-3 PN/DP
Bestellnummer: 6ES7517-3TP00-0ABO S7-1511T

e CPU 1511TF-1 PN
Bestellnummer: 6ES7511-1UK01-0ABO

e CPU 1515TF-2 PN
Bestellnummer: 6ES7515-2UM01-0ABO

e CPU 1516TF-3 PN/DP
Bestellnummer: 6ES7516-3UNO0-OABO

« CPU 1517TF-3 PN/DP
Bestellnummer: 6ES7517-3UP00-0ABO S7-1511TF S7-1515TF S7-1516T, S7-1517TF

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Bestelldaten SIEMENS
SIMATIC Memory Card lngenuity for ife

 SIMATIC S7 MEMORY CARD, 4 MB
Bestellnummer: 6ES7954-8LC02-0AA0

« SIMATIC S7 MEMORY CARD, 12 MB
Bestellnummer: 6ES7954-8LE03-0AA0

 SIMATIC S7 MEMORY CARD, 24 MB
Bestellnummer: 6ES7954-8LF03-0AA0

 SIMATIC S7 MEMORY CARD, 256 MB
Bestellnummer: 6ES7954-8LL03-0AA0

 SIMATIC S7T MEMORY CARD, 2 GB
Bestellnummer: 6ES7954-8LP02-0AA0

 SIMATIC S7 MEMORY CARD, 32 GB
Bestellnummer; 6ES7954-8LT03-0AA0

Hinweis
Eine SIMATIC Memory Card ist flir den Betrieb
der CPU notwendig und ist separat zu bestellen

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Bestelldaten SIEMENS
SIMATIC ET 200SP Open Controller T/TF lngenuity for ife

e CPU 1515SP PC2T
Bestellnummer: 6ES7677-2VB42-0GB0

e CPU 1515SP PC2 TF
Bestellnummer: 6ES7677-2WB42-0GB0

Optional:

 BusAdapter BA 2xRJ45
Bestellnummer: 6ES7193-6AR00-0AA0

 BusAdapter BA 2xFC
Bestellnummer: 6ES7193-6AF00-0AA0
BusAdapter BA 2xSCRJ
Bestellnummer: 6ES7193-6AP00-0AA0

« BusAdapter BA 2xSCRJ/RJ45

Bestellnummer: 6ES7193-6AP20-0AA0
BusAdapter BA 2xSCRJ/FC
Bestellnummer: 6ES7193-6AP40-0AA0

e CM DP module
Bestellnummer: 6ES7545-5DA00-0ABO

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Gut zu wissen ... SIEMENS
Ubersichtsseiten zum Thema SIMATIC Motion Control lngemuity for Life

Effl ZI ent p ro g ram m | eren Beitrags-ID: 109751049, Beitragsdstum: 24.11.2017 rsthn:: {5)

SIMATIC Technologie - Motion Control: Uberblick und wichtige Links

Auf dieser Themenseite finden Sie Handblcher, Anwendungsbeispiele und FAQs rund um dss Thema Motion Control. Das Themengebiet
Motion Control umfasst alle Steuerungssufgaben zum Betrieb von Antrieben und zum Erfassen von Fositionswearten mit Hilfe von

- Zentrale Einstiegsseiten mit allen Informationen zum .
Thema Motion Control
+ Allgemein:
www.siemens.de/simatic-technology

- Siemens Online Support:
- Leitfaden

Die hier behandeiten Aufgaben reichen vom Ansteuern von Einzeischsen bis hin zum Verfahren von mehreren
L S koordinierten Achsen

. Die Motion rol Anweisungen basieren suf dem internationalen PLCopen Standard und bisten dem Anwender
Y VI d eOS eine flexible Moghichkeit, Motion Control Anwendung auch chne Vorkenntnisse zu programmieren. Die Motion
Control Applikationen konnen in allen Standard-Frogrammiersprachen der IEC 81131 programmiert werden

www.siemens.de/onlinesupport/simatic-technology E o)

Motion Control > Signalerfassung/-ausgabe > PID Contro

§7-1500(T)
Handbucher

> SIMATIC S7-1500 57-1500 Motion Control V2.0 im TIA Portal V14
> SIMATIC S7-1500 8

500 Motion Control V13 Update 3

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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Gut zu wissen ... Taktsynchronitat
Was ist zu tun im TIA Portal?

?‘\ 1. Schritt: PN-Schnittstelle

Zyklischer Datenaustausch
“ Siemens Telegramm 105
“ Automatisch Taktsynchroner Betrieb
“ Organisationbaustein MC-Servo wahlen
(geht nur wenn TO bereits angelegt ist)

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIEMENS

[ ug,a\u f\‘y folr Ufa

|ETopologiesich‘c ||EEhNetzsicht ll]'fGer'eitesic
1 _

E\" Vernetzen| 1§ Verbindungen

HMIVerbindung

=& | | Netziibersicht [

3.

Schnittstellen-Opticnen

Medienredundanz

Taktsynchronisation
b EchtzeitEinstellungen
} Port [X150P1]

b Port [X150 P2]

2. Markiere PN-Schnittstelle von Antrieb_1 2] Gerat
¥ 5715000E1
mainPlc ioDevice 5210 ter 52105lave : D e
CPU 1515T-2 PN IM 155-6 PN HF S210 PN S210 PN - ~ ET2005P
mainFlc [ b ioDevit
ok v
= ~ SINAMICS
rainFflc rmainFlc
- - b S210M
{PMAIE_T | ~ SINAMICS
E—— » 52108
< w llooe 5] ——o— [<]u]
|§. Eigenschaften ||"_i.‘.lnfo y"ﬂ Diagnose |
J Allgemein " 10-Variablen " Systemkonstanten ” Texte
Allgemein Il S210M Tel
Ethernet-Adressen ’ ZEEFI 2] ET T
~ Telegramm Projektierung Senden (Istwert)
|35 2 10Master-Telegramme
~ Erweiterte Optionen Antrieb Partner

Name |S210Master-Telegramme

| =+ [mainFlc

Rolle |Gerat N | | controller |

PAdresse (102 jes o0 1 | - (92 168 0 0]
Telegramm |SIEMENS Telegramm 105 |v|

Steckplatz |3 |

Anfangsadresse |PZD1 |'| |I 256 |
Linge |10 Wrter | [10 Wisrter |
Werlangerung |— | |— |
Organisationsbaustein |I\-|C-Senro |
Prozessabbild |TPA OB Servo | v|
HardwareKennung |27E |

SIMATIC S7-1500 T-CPU | Technikfolien



Gut zu wissen ... Taktsynchronitat
Was ist zu tun im TIA Portal?

?‘\ 1. Schritt: PN-Schnittstelle Antrieb 1

Zyklischer Datenaustausch
“ Siemens Telegramm 105
“ Automatisch Taktsynchroner Betrieb
“ Organisationbaustein MC-Servo wahlen
(geht nur wenn TO bereits angelegt ist)

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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4.

SIEMENS

IS SR 7+

1.

|§ Topologiesicht [ Netzsicht  ||llY Geritesicht

% Vernetzen nu Verbindungen

HiVerbindung |v| iy !'g

PLC_1 Antrieb_1 Antrieb_2 ioDevice
CPU 1515T-2 PN VElg Va0 PN I 155-6 PN HF
PLC_1
PLC 1 PLC 1
: - ——{ PNIE_1
2. Markiere PN-Schnittstelle von Antrieb_1
<[ w 1100% o] —5—
gEigenschaften *ilInfo y”ﬂ Diagnose |

J Allgemein || 10-Variablen || Systemkonstanten || Texte |

Allgemein 1 ischer D h

D Sy S— Zyklischer Datenaustausc

Zyklischer Datenaustausch

b Erweiterte Optionen

5. Telegramm: | SIEMENS Telegramm 105, FZD-10/10 [+]

Taktsynchroner Betrieb

Istwert (Antrieb — PLC)

Anfangsadresze: |32 |
Endadresse: |51 |
6 Organisations baustein: |I\-1C-Ser1.ro |

Sollwert (PLC — Antrieb)

Prozessabbild:

Anfangsadresse:

Endadresse:

ﬁ'ﬁ. OB Servo we)

34 |

33

7 . Organisations baustein:

IMC-Servo —

Prozessabhbild:

|ﬁﬁ. OB Servo |




Gut zu wissen ... Taktsynchronitat
Was ist zu tun im TIA Portal?

T . Schritt: PN/IE_1 markieren

Sync-Domain
“ Sync-Master ist PLC 1
“ |O-Devices sind Sync-Slave
“ RT-Klasse auf IRT stellen

---- WICHTIG !l ---
Topologie muss projektiert sein
(in Topologiesicht)

Frei verwendbar © Siemens AG 2019
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SIEMENS

715007 [ Rt/
1.

|5'? Topologiesicht |ﬁg—h Netzsicht uj

% Wemnetzen| $§ Verbindungen [HLi-verbindunc |V| iy !g Q 4 = J Netz
A
a w
mainPlc ioDevice 5210Master 52105lave L
CPU 1515T-2 PN IM 155-6 FN HF 5210 PN 5210 PN —
mainFlc .
mainFlc mainFlc -
2.Markiere PN/TE_1
<] il [100% ELs— & [<]

3. | gEigenschaften l:' Info (i) ﬂDiagn(

J Allgemein || 10-Variablen || Systemkonstanten || Texte

~ PROFINET Subnet
Allgemein
« DomainManagement
v Sync-Domains
w Sync-Domain_1
4
’ Details
¥ MRP-Domains
Ubersicht Taktsynchronisati...
* mainPlc.PROFINET IO-System...
Allgemein
Hardware-Kennung
Adressibersicht

> Teilnehmer

10-System

10-Systern
mainPlc.PROFINET IO-Systern (100}

10-Devices 5

Sync-Master
mainFlc

FROFINET-Gerdtename

mainplc.profinet-schnitistelle_

RT-Kla.. Synchronisationsrolle

RT... E Sync-Master Iz‘
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