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Biblioteka z obhstuga

SIEMENS

protokotu USS w prolektach
dla sterownikow S7-1200

Zawarta w pakiecie programistycznego TIA biblioteka z poleceniami
obstugi protokofu USS pozwala w wygodny sposéb sterowac pracq
dowolnych napedéw obstugujqcych protokét USS. Instrukcje w niej
zawarte realizujq funkcje specjalnie zaprojektowane do korzystania

z protokotu USS w celu komunikacji z napedem. Korzystajqc
z biblioteki USS uzytkownik moze sterowaé¢ pracq napedow
1 odczytywad/zapisywaé parametry ich pracy.

Obsluge protokotu USS w bibliotece do-
laczonej do TIA znajduja sie: 1 blok funkcji
oraz 3 funkcje. W przypadku zastosowania
do wspolpracy ze sterownikiem S7-1200 mo-
dutu komunikacyjnego CM1241RS485, moze
on obstugiwa¢ maksymalnie 16 napeddow.

Pojedynczy egzemplarz bloku danych
zawiera tymczasowg pamieé i bufory dla
wszystkich naped6éw znajdujacych sie w sie-
ci USS i podiaczonych do zainstalowanych
moduléw komunikacyjnych PtP. Funkcje
USS dla tych napedéw wspdldzielg migdzy
sobg informacje z tego bloku danych.
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Poprzez modut PtP funkcja USS_PORT
obstuguje komunikacje pomiedzy CPU i na-
pedami.
umozliwia co najwyzej jedng sesje komuni-

Kazde odwotanie do tej funkcji

kacyjna z jednym napedem. Program uzyt-
kownika musi wywotywac te funkcje dosta-
tecznie szybko by unikng¢ przekroczenia
limitu czasu napedu.

Blok USS DRV zapewnia programowi
uzytkownika dostgp do wyspecyfikowanego
napedu znajdujacego sie w sieci USS. Jego
wejscia i wyjscia okre$laja stan i pozwalajg
sterowac napedem. Jezeli w sieci jest 16 nape-

déw, to program uzytkownika musi zawierac
co najmniej 16 wywotan USS_DRV - jedno na
kazdy naped. Te bloki powinny by¢ wywoty-
wane z taka czestoscia, jak jest wymagana dla
realizacji funkcji sterowania napedem.

Funkcje USS_RPM i USS_WPM odczytu-
ja i zapisujg parametry operacyjne odleglego
napedu. Te parametry sterujg praca napedu.
Sa one zdefiniowane w instrukcji napedu.
Program uzytkownika moze zawiera¢ tyle
wywolan tych funkcji ile to jest konieczne,
ale w dowolnej chwili dla jednego napedu
moze by¢ aktywna tylko jedna funkcja zapi-
su lub odczytu.

Komunikacja z napedem odbywa sig
asynchronicznie w stosunku do cyklu wy-
konywania programu S7-1200. Zwykle S7-
1200 wykona kilka cykli programu, zanim
zostanie ukonczona pelna transakcja komu-
nikacyjna z jednym napedem.

Interwat USS_PORT jest to czas potrzeb-
ny do wykonania jednej transakcji komuni-
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Schemat funkcjonalny bloku USS_DRV_DB

Blok danych USS_DRV_DB jest buforem, do ktérego
uzytkownik ma tylko posredni dostep poprzez instrukcje
uss.

50 bajtéw zarezerwowanych dla danych PTP COM.
Modut komunikacyjny obstuguje do 16 napedow.

Bloku wejéciowe parametréw napeddw (drive) nalezy
oznacza¢ od 1 do 16.

Tab. 1. Minimalne interwaty USS_PORT

dla réznych predkosci tra

Obliczony s
Predkost minimalny Limit gzaso-
o . wy pojedyn-
transmisji interwat czego napedu
[bs] USS_PORT | 2699 nape
ms]
[ms]
1200 790 2370
2400 405 1215
4800 212,5 638
9600 116,3 349
19200 68,2 205
38400 44,1 133
57600 36,1 109
115200 28,1 85

Parametry instrukcji USS_PORT

'::‘;:; p?rz- L);P Opis
metru | nych
Modut komunikacyjny
PtP Identyfikator: jest
to stata, ktéra moze
PORT IN PORT | by¢ wskazana w za-
kfadce ,Constants”
domysinej tablicy
tagow.
Szybkos¢ transmisji
wyrazona w bodach
BAUD IN DINT i wykorzystywana
podczas komunikacji
Uss.
To jest odniesienie do
instancji DB utworzo-
USsS_ IN DINT | el | za|n|q_a||zom{anej
DB W momencie umiesz-
czenia instrukgji USS
DRV w programie.
ER- Stan TRUE tego wy-
ROR prowadzenia sygnali-
ERROR | OUTL ouT zuje, ze wystapit bfad
i stan wyjscia STATUS
BOOL . .
jest wazny.
Wartos¢ statusu zada-
STA- nia. Sygnalizuje wynik
TUS OuT | UINT cyklu programu lub
inicjalizacji.

kacyjnej. W tab. 1 zestawiono minimalne
interwaly USS_PORT dla wszystkich mozli-
wych predkosci transmisji danych pomigdzy
modutem komunkacyjnym i sterownikami
napedow. Wywolywanie USS_PORT czesciej
niz wynosi interwal USS_PORT nie powo-
duje zwiekszenia liczby transakcji. Limit
czasowy napedu jest to czas jaki moze by¢
przeznaczony na transakcje w warunkach,
gdy btedy komunikacyjne spowodowaly, ze
podjete byly 3 proby dokonczenia transak-
cji. Domyslnie, protokét biblioteki USS po-
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WSS _PORT
Tha USS_DRV_DE datablock is a
buffar that you anly access

indiractly via tha USS instructions.
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dejmuje automatycznie do 2 préb na kazdg
transakcje.

Instrukcja USS_DRV

Instrukcja USS_DRV  wymienia dane
z napedem, wysylajac zadanie wiadomos$ci
i interpretujac wiadomo$¢ otrzymang od
sterownika napedu. Dla kazdego napedu
powinien by¢ uzyty oddzielny blok funkcji,
ale wszystkie funkcje zwigzane z jedng sie-

cig USS i modulem komunikacyjnym PtP
musza korzysta¢ z tej samej instancji bloku
danych. Kiedy instrukcja USS_DRV zostanie
pierwszy raz uzyta, wtedy uzytkownik musi
stworzy¢ DB i nada¢ mu nazwe, a nastepnie
zawsze juz korzystac z tego DB utworzonego
podczas pierwszego uzycia instrukcji.

Jezeli instrukcja jest wykonywana po raz
pierwszy, naped wskazany przez adres USS
(parametr DRIVE) jest inicjalizowany w instan-
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Parametry instrukcji USS_DRV

| Typ | Typ
g, para- | da- Opis
metr
metru | nych
RUN IN | BOOL Bit startu napedu: Stan TRUE na tym wejsciu uaktywnia ruch napedu z ustalong predkoscia.
OFF2 IN | BOOL | Bit stopu elektrycznego: Stan TRUE na tym wejsciu powoduje zatrzymanie ruchu napedu bez hamowania — biegiem na luzie.
Bit szybkiego stopu — stan TRUE na tym wejsciu wymusza szybkie zatrzymanie ruchu napedu z wiaczeniem hamowania, a nie
OFF3 IN BOOL L :
tylko biegiem na luzie.
Bit potwierdzenia btedu — ten bit jest ustawiany w celu skasowania bitu btedu napedu. Ten bit jest ustawiany po usunieciu
F ACK| IN BOOL pa R P . A .
- przyczyny btedu, aby wskaza¢, ze naped nie musi juz sygnalizowa¢ poprzedniego btedu.
Sterowanie kierunkiem ruchu napedu — ten bit jest ustawiany aby wskaza¢, ze kierunek ruchu jest w przdd (dla dodatniego
DIR IN BOOL
SPEED_SP).
DRIVE | IN | USINT Adres napedu: to wejscie stanowi adres napedu USS. Poprawny zakres wynosi od driver 1 do driver 16.
PLZE?\I_ IN | USINT Dfugos¢ stowa — jest to liczba stow danych PZD. Poprawne wartosci to 2, 4, 6 lub 8 stow. Domyslnie jest 2.
SPE- IN REAL Nastawiona predkos$¢ — jest to predkos¢ ruchu napedu wyrazona w procentach skonfigurowanej czestotliwosci. Wartos¢ dodatnia
ED_SP oznacza ruch w przod (jesli DIR jest TRUE).
Stowo sterujgce 3 — warto$¢ nadana konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac
CTRL3 IN UINT : .
ten parametr w napedzie. Parametr opcjonalny.
Stowo sterujagce 4 — wartos¢ nadana konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac
CTRL4 IN UINT ; .
ten parametr w napedzie. Parametr opcjonalny.
Stowo sterujgce 5 — warto$¢ nadana konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac
CTRL5 IN UINT ; .
ten parametr w napedzie. Parametr opcjonalny.
CTR6 | IN UINT Stowo sterujace 6 — wartos¢ nadana konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac
ten parametr w napedzie.
Stowo sterujgce 7 — warto$¢ nadana konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac
CTRL7 IN UINT : .
ten parametr w napedzie. Parametr opcjonalny.
Stowo sterujace 8 — wartos¢ nadana konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac
CTRL8 IN UINT : .
ten parametr w napedzie. Parametr opcjonalny.
NDR | OUT | BOOL Nowe dane gotowe — stan TRUE tego bitu sygnalizuje, ze na wyjsciu sa dane wynikajgce z nowego zadania komunikacji.
Wystapit btad — stan TRUE tego wyprowadzenia sygnalizuje, ze wystapit bfad i stan wyjscia STATUS jest wazny. W przypadku
ERROR| OUT | BOOL e :
btedu wszystkie inne wyjscia sg ustawione na zero.
STTUAS OUT | UINT Wartos¢ statusu zadania. Sygnalizuje wynik cyklu programu. (Stowo 2 statusu napedu).
RUN . . - .
N OouT | BOOL Ruch uaktywniony — ten bit sygnalizuje czy odbywa sie ruch napedu.
D DIR| OUT | BOOL Kierunek ruchu napedu — ten bit sygnalizuje czy ruch napedu odbywa sie w przod.
INBH.I OouT | BOOL Ruch napedu wstrzymany — ten bit sygnalizuje stan bitu Inhibit napedu.
Bfad napedu — ten bit sygnalizuje, ze naped zarejestrowat btad. Uzytkownik musi zlikwidowa¢ problem i nastepnie ustawi¢ bit
FAULT | OUT | BOOL . o .
F ACK w celu skasowania tego bitu jesli jest ustawiony.
SPEED | OUT | REAL Biezaca predkos¢ ruchu napedu — wartos¢ predkosci ruchu napedu wyrazona w procentach skonfigurowanej predkosci.
STA-
TUST OUT | UINT
STA-
TUS3 OUT | UINT
STA-
TUSA OUT | UINT
STA- , o .
TUS5 OUT | UINT Stowa statusu napedu — ich wartosci zawierajg ustalone bity stanu napedu.
STA-
TUSE OUT | UINT
STA-
TUS7 OUT | UINT
STA-
TUS8 OUT | UINT

cji DB. Po tej inicjalizacji kolejne wykonania
USS_PORT moga rozpocza¢ komunikacjg z tym
napedem okreslonym wlasnym numerem.

W celu zmiany numeru napedu nalezy
przelaczy¢ sterownik z trybu STOP do RUN,
co powoduje automayczng inicjalizacje instan-
cji DB. Parametry wejsciowe sg konfigurowane
i umieszczane w buforze wiadomosci USS TX,
a wyjéciowe odczytywane —jesli uprzednio byty
poprawnie zapisane i istniejg — z bufora odpo-
wiedzi. Podczas wykonywania USS DRV nie
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odbywa sie zadna transmisja danych. Komuni-
kacja z napedami odbywa sie podczas wykony-
wani instrukcji USS PORT. USS DRV jedynie
konfiguruje wiadomosci do wystania i interpre-
tuje dane, ktére mogly by¢ otrzymane z napedu
w odpowiedzi na poprzednie zadanie.

Instrukcja USS_PORT

Instrukcja USS_PORT obstuguje komu-
nikacje w sieci USS. Zwykle stosuje sie tylko
jedng funkcje USS_PORT na modut komuni-

kacyjny PtP w programie i kazde wywolanie tej
instrukcji obstuguje transmisje do lub z poje-
dynczego napedu. Program uzytkownika musi
wykonywa¢ funkcje USS PORT dostatecznie
czesto, by zapobiec przekroczeniu limitu cza-
su napedu. Wszystkie funkcje USS zwigzane
z jedng siecig USS i modulem komunikacyj-
nym PtP musza korzystac z tej samej instancji
bloku danych. W celu unikniecia przekrocze-
nia limitu czasu napedu i zapewnienia in-
strukcji USS_DRV najswiezszych danych USS,
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instrukcja USS_PORT jest zwykle wywotywa-
na z OB obslugi przerwania od opdznienia.

Instrukcja USS_RPM

Instrukcja USS_RPM odczytuje parametr
z napedu. Wszystkie funkcje USS zwigzane
z jedng siecig USS i modutem komunika-

cyjnym PtP muszg korzystac¢ z tego samego
bloku danych. USS_RPM moze by¢ wywoly-
wana z gtéwnego OB.

Instrukcja USS_WPM
Instrukcja USS_WPM modyfikuje pa-
rametr w napedzie. Wszystkie funkcje USS

UEEADN
[NMERNEOWE

AVT966
Karta przekaznikow sterowana

przez Internet
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-| PARAM STATUS [ | PARAM DOME
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/i /
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Parametry instrukcji USS_RPM A- plytka d,:j{kg,wana : dokum(eécja
T ara- T ) B - komplet/€lementéw z ptytka
Parametr yrl:le':ru dar¥)ll)ch Opis C- uklad/‘z'montowany i urlfichomiony
Wystanie zadania: jesli ma wartos¢ TRUE, to sygnalizuje, ze //
REQ IN BOOL | potrzebne jest wystanie zadania odczytu nowych danych. Jesli
zadanie odczytu jest juz realizowane, to jest ignorowane. 7
d du: . i ad d AVT953
DRIVE IN USINT Adres napedu: to wejsae_stanowll adres napedu USS. Po- Karta wej$¢ z interfejsem Ethernet
prawny zakres wynosi od driver 1 do driver 16. 7 >
Numer parametru: to wejscie okreéla, ktéry parametr napedu
jest zapisywany. Zakres numeréw parametru zawiera sie od 0
PARAM IN UINT do 2047. Sposdb dostepu do parametrdow o numerach prze-
kraczajgcych ten zakres jest podany w instrukcji napedu.
Indeks parametru: to wejscie okresla, ktdry indeks parametru
napedu ma zosta¢ zapisany. Jest to 16-bitowa wartos¢, ktorej
INDEX IN UINT najmniej znaczacy bajt jest faktyczng wartoscig indeksu z za-
kresu od 0 do 255. Najbardziej znaczacy bajt rdwniez moze
by¢ uzyty przez naped i jest wiasciwy dla napedu. Szczegdty
sq podane w instrukcji napedu. R
To jest odniesienie do instancji DB utworzonej i zainicja- \
UsS_DB IN VARIANT lizowanej w momencie umieszczenia instrukgji USS_DRV Dostepne wersje:
W programie. A - ptytka drukowana i dokumentacja
WORD, B - komplet elemen‘téw_z ptytka 4
INT, UINT, C_ —Auklad zmontowany*i,uruchomiony
VALUE IN DWORD, | To jest wartos¢ parametru, ktory zostat odczytany i jest waz- i
DINT, na tylko wtedy, kiedy bit DONE ma wartos¢ TRUE. AVT927
URDEIL\‘LT' Uniwersalny intefejs Internetowy
Wykonano: jesli ma wartos¢ TRUE, to sygnalizuje, ze wyjscie
VALUE przechowuje poprzednio zadana, odczytang wartos¢ = By
parametru. . Microchip TCP/IP Stack
Ten bit jest ustawiany wtedy, kiedy USS DRV stwierdzi, ze system satus
nastgpit odczyt danej przestanej z napedu.
DONE out BOOL Ten bit jest kasowany wtedy, kiedy :
uzytkownik zazada odczytu danych poprzez zapytanie inng
USS_RPM
albo
nastapi drugie z kolejnych dwdch wywotan USS_DRV.
Wystapit btad — stan TRUE tego wyprowadzenia sygnalizuje,
ERROR out BOOL ze wystapit bfad i stan wyjscia STATUS jest wazny. W przy-
padku bfedu wszystkie inne wyjscia sg ustawione na zero.
STATUS ouT UINT Wartos¢ statusu zadania. Sygnalizuje wynik zadania odczytu. U
ab bole gra g P Dostepne wersje:
A - ptytka drukowana i dokumentacja
LAD FBD B - komplet elementéw z plytkg
UGS WM L W‘ C - uktad zmontowany i uruchomiony
—EN EMO —EN :
- REQ DDNEt — REQ
DRIVE ERROR —DRIVE kl I
APaRaM STATUS - PaRAM | www-s en-a“t-n
— INDEX DOME .
-l e SRETRL Producent: AVT-Korporacja Sp.z 0.0.
: VALUE VALUE STATUS | 03-197 Warszawa, ul. Leszczynowa 11
ey T el tel. 022 257 84 50, fax 022 257 84 55
= = ' e-mail: handiowy@avt.pl
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zwigzane z jedng siecig USS i modulem ko-
munikacyjnym PtP muszg korzysta¢ z tego
samego bloku danych. USS_WPM moze by¢
wywolywana z gléwnego OB.

Kody bledéw rozszerzonych
napedu USS

Napedy USS obstugujg funkcje odczytu
i zapisu wewngtrznych parametréw nape-
du. Ta cecha pozwala na zdalne sterowanie

i konfigurowanie napedu. Ze wzgledu na
rézne bledy, takie jak wartosci spoza zakre-
su lub nielegalne dla aktualnego trybu pracy
napedu zadania, operacje wymagajace do-
stgpu do parametrow napedu moga nie za-
konczy¢ sig powodzeniem. Naped generuje
woweczas kod bledu, ktéry jest zwracany jako
zmienna ,USS_Extended FError” egzempla-
rza DB instrukcji USS_DRV. Ta warto$¢ kodu
jest wazna tylko dla ostatniego wykonania

instrukcji USS RPM lub USS WPM. Kod
btedu napedu jest umieszczany w zmiennej
,USS Extended_Error” wtedy, kiedy warto$¢
kodu STATUS wynosi w zapisie szesnastko-
wym 808C. Warto$¢ kodu zawarta w ,,USS_
Extended_Error” zalezy od modelu napedu.
Opis rozszerzonych kodéw bledéw dla ope-
racji zapisu i odczytu parametréow jest za-
mieszczony w instrukcji napedu.

Tomasz Starak

Parametry instrukcji USS_WPM

Typ pa- ;
Parametr T Typ danych Opis
Wystanie zadania: Jesli ma wartos¢ TRUE, to sygnalizuje, ze potrzebne jest wystanie zadania odczytu nowych
REQ IN BOOL I . o ) A
danych. Jesli zadanie odczytu jest juz realizowane, to jest ignorowane.
DRIVE IN USINT Adres napedu: wejscie stanowi adres napedu USS. Poprawny zakres wynosi od driver 1 do driver 16.
Numer parametru: wejscie okresla, ktory parametr napedu jest zapisywany. Zakres numeréw parametru zawiera
PARAM IN UINT sie od 0 do 2047. Sposéb dostepu do parametréow o numerach przekraczajacych ten zakres jest podany w in-
strukcji napedu.
Indeks parametru: wejscie okresla, ktory indeks parametru napedu ma zosta¢ zapisany. Jest to 16-bitowa war-
INDEX IN UINT tod¢, ktorej najmniej znaczacy bajt jest faktyczng wartoscig indeksu z zakresu od 0 do 255. Najbardziej znaczacy
bajt réwniez moze by¢ uzyty przez naped i jest wiasciwy dla napedu. Szczegéty s podane w instrukcji napedu.
Zapis do pamieci EEPROM napedu: jesli ma wartos¢ TRUE, to zapis parametru napedu bedzie zapamietany
EEPROM IN BOOL w pamieci EEPROM napedu. Jesli ma wartos¢ FALSE, to zapis parametru bedzie tymczasowy i nie zostanie
zachowany po cyklu wyfgczania/wiaczania zasilania napedu.
WORD,
INT, UINT,
VALUE IN DWORD, To jest warto$¢ parametru, ktéra ma by¢ zapisana. Ta wartos¢ musi by¢ gotowa podczas zmiany sygnatu REQ.
DINT, UDINT,
REAL
UsS DB IN VARIANT To jest odniesienie do instancji DB utworzonej i zainicjalizovyanej W momencie umieszczenia instrukcji USS_DRV
- w programie.
Wykonano: jesli ma wartos¢ TRUE, to sygnalizuje, ze wejscie VALUE zostato zapisane do napedu.
Ten bit jest ustawiany wtedy, kiedy USS DRV odbierze z napedu potwierdzenia zapisu.
Ten bit jest kasowany wtedy, kiedy :
DONE out BOOL uzytkownik zazada potwierdzenia wykonania zapisu poprzez zapytanie inng USS_RPM
albo
nastapi drugie z kolejnych dwoch wywotan USS_DRV.
Wystapit btad — stan TRUE tego wyprowadzenia sygnalizuje, ze wystapit btad i stan wyjscia STATUS jest wazny.
ERROR out BOOL 2 :
W przypadku btedu wszystkie inne wyjscia sg ustawione na zero.
STATUS out UINT Warto$¢ statusu zadania. Sygnalizuje wynik zadania zapisu.

STATUS (W#16#....) Opis
0000 Brak btedu.
8180 Dfugos¢ odpowiedzi napedu nie jest zgodna ze znakami otrzymanymi z napedu.
8181 Parametr VALUE nie byt typu Word, Real lub DWord.
8182 Uzytkownik podat dang typu Word jako parametr, a w odpowiedzi otrzymat z napedu DWord lub Real.
8183 Uzytkownik podat dang typu DWord lub Real jako parametr, a w odpowiedzi otrzymat z napedu Word.
8184 Suma kontrolna telegramu odpowiedzi z napedu jest bfedna.
8185 Nieprawidtowy adres napedu (zakres poprawnych adreséw napedéw: 1-16).
8186 Nastawiona predkos$¢ wykracza poza prawidfowy zakres (poprawny zakres SPEED SP: -200% to 200%).
8187 Odpowiedz na wystane zadanie nadeszta od napedu o bfednym numerze.
8188 Wyspecyfikowana dtugos¢ stowa PZD jest nieprawidiowa (poprawny zakres = 2, 4, 6 lub 8 stow).
8189 Wyspecyfikowana wartos¢ szybkosci transmisji jest nieprawidfowa.
818A Kanat zadania parametru jest zajety przez inne zadanie skierowane do tego napedu.
818B Naped nie odpowiedziat na zadanie i ponowienia Zadania.
818C W odpowiedzi na zadanie dotyczace parametru naped zwr?;li)ielriozszerzony bfad. Por. opis rozszerzonych btedéw ponizej tej
818D W odpowiedzi na zadanie dotyczace parametru paped zwrocit btad sygnal!zujqcy .r)ielegalny dostep. Informacje dotyczace
przyczyn ograniczenia dostepu sa podane w instrukcji napedu.
Naped nie zostat zainicjalizowany: Ten kod bfedu jest zwracany do USS_RPM lub USS_WPM wtedy, kiedy dla danego
818E _napedu_nig zostata zastosowana przynajmniej raz inst_rukcja USS_DRV. Dz_ieki temu inic_jalizch_a_ pierwszym skanem USS_DRV
nie nadpisuje bedacych w toku zadan odczytu lub zapisu parametru, poniewaz naped jest inicjalizowany jako nowy element.
W celu naprawy tego btedu nalezy wywota¢ dla napedu o danym numerze instrukcje USS DRV.
80AX-80Fx Specyficzne bfedy zwracane przez FB komun@ka_cji PtP (Poir)t—to—Poin‘t).wywoiane z .b.ibli.oteki U§S: Te kody bfedéw nie s
modyfikowane przez biblioteke USS i sa zdefiniowane w opisie instrukcji PtP
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