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SINAMICS G120 opis

SINAMICS dla kazdego
zakresu mocy

.
\ | |-
i i
e A
G1M0 G120 S120  S120 G130 S120  S120 G150/S150 GM150/SM150
0.12 kW 1.5 MW 30MW 100 MW
SINAMICS dia kazdej

funkcjonalnosci
=

=

5000 el e

G110 G120 G130 G150/GM150 S120 S120 S120 S120 S150/SM150 ~ S120  S§120  S120 S120
Funkcjonalnos¢ podstawowa Funkcjonalnos¢ Motion Controll

SINAMICS dla kazdej
aplikacji

Napedy pojedyncze Napedy pojedyncze o wysokiej wydajnosci Napedy koordynowane/napedy servo

Modutowa koncepcja budowy

Teraz sam mozesz decydowac o funkcjonalnosci swojego
napedu. Takie mozliwosci daje Ci modutowa koncepcja
budowy przeksztattnika czestotliwosci SINAMICS G120 .

Sktada sie on z nastepujacych czesci:
W Jednostka sterujaca (CU)

B Modut mocy (PM)

Zakres mocy:
0,37 — 200 kW (CT/HO)
0,37 — 250 kW (VT/LO)

Zasilanie
3 AC400V
3 AC690V
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+ Zwrot energii

+ Mniejsza emisyjnos¢
harmonicznych

+ Mniejszy obwéd DC

PM240/PM240-2 — 400V3AC

PM240-2 - 230V1AC

W Zintegrowany czoper

B Mozliwo$¢ stosowania
funkcji safety integrated

m Dla aplikacji
wymagajacych lepszej
dynamiki

W Wariant 1AC wytacznie
z CU240E-2

230V1 AC: 0,12 -0,75 kW
400V3 AC: 0,37 - 250 kW

Moduty PM240-2

PM240

(]
=]
=
<
=
w

Uniwersalny modut mocy PM240-2

>

+ Zintegrowany filtr
sinusoidalny na wyjsciu

+ Mniejsze gabaryty

+ Wysoka czestotliwo$¢
pulsowania (16 kHz)

+ 690V

PM250

W Zwrot energii do sieci
zasilajacej

W Redukcja kosztéw zuzycia
energii

MW Brak dtawikow
wejsciowych

W Mozliwos$¢ zwrotu do sieci
w sposo6b ciagty 100%
mocy przeksztattnika

400V3AC: 7,5 - 90 kW

PM240-2

PM260

W Zwrot energii do sieci
zasilajacej

W Zintegrowany filtr
sinusoidalny na wyjsciu

W Wysoka czestotliwos¢
pulsowania

690V3AC: 11 - 55 kW

W Zmiany funkcjonalne (roztaczne wtyki przytacza sitowego, wieksza moc w mniejszej obudowie, ..)

W Rozszerzenie dostepnej mocy w zakresie zasilania 1 AC

MW Zestaw do ekranowania przytacza sitowego dostarczany z modutem mocy

W Zintegrowany filtr EMC klasa A

SINAMICS G120 opis



Zwrot energii do sieci (PM250)

Dzieki mozliwosci zwrotu energii do sieci nie sg juz
potrzebne rezystory hamowania a wbudowany filtr
harmonicznych nie wymaga stosowania dtawikéw
sieciowych.

Brak probleméw z montazem rezystoréw i
odprowadzaniem ciepta do otoczenia.

100 % mocy znamionowej przeksztattnika moze by¢ w
sposob ciggty oddawane do sieci zasilajacej.

Nizsze koszty zuzycia energii
Ochrona srodowiska

Mniejsza emisja harmonicznych do sieci
zasilajacej

Jednostki sterujace

+ Wiecej 110

+ Przytacze enkodera

+ Wiecej 1/0 + EPOS
+ Safety Integrated + Safety Integrated
— —
CU240B-2 CU240E-2
W Podstawowe - 1/0 W Standard 1/0
W USS, Profibus W USS, Profibus, Profinet
B MMC/SD m MMC/SD

m Dostepne funkcje safety

SINAMICS G120 opis

SINAMICS G120 opis

Licencjonowane rozszerzone
funkcje Safety Integrated
(SLS, SSI, SDI)

65L3054-4AG00-2AA0-ZF01

Licencjonowane
rozszerzone funkcje
EPOS - pozycjonowanie

6SL3054-4AG00-2AA0-ZEO1

CU250S-2

MW Funkcje SI STO, SS1 oraz
SBC jako standard

W EPOS

W USS, ModBus, Profibus,
Profinet

m MMC/SD

W Mozliwo$¢ podtaczenia 2
enkoderéw

W Rozszerzone I/O



SINAMICS G120 opis

Wyposazenie dodatkowe

Niezalezne od mocy przeksztattnika:
W Panele obstugi BOP-2 oraz IOP — CU240B, CU240E oraz CU250S-2
W Karta pamieci SD

W Zestaw do komunikacji z komputerem PC (z programem STARTER)

Zalezne od przeksztattnika:

m Dtawiki sieciowe (dla PM240)

W Dtawiki wyjsciowe

W Dodatkowe filtry sieciowe

B Rezystory hamowania (dla PM240)

W PrzekaZzniki do wysterowania hamulca silnikowego

Réznice

ol scn
SIEMENS
SINAMICS

MICAO MEMORY CARD

6313254-0AMO0-0AAD

Panel obstugi IOP

SINAMICS G120 - PM240

Modut mocy
PM240

Z filtrem EMC
lub bez

Rezystor hamowania
Dtawik silnikowy
Dtawik wejsciowy

Modut mocy
PM240

Z filtrem EMC
lub bez

SINAMICS G120 opis



Panel obstugi BOP-2

W Dedykowany przycisk zmiany trybu sterowania
Zdalnie/Lokalnie

W Wyswietlacz z dwoma liniami tekstu

(jednoczesne wyswietlanie numeru parametru oraz jego wartosci)

W Mozliwos¢ jednoczesnego wysSwietlania dwdoch sygnatéw
statusowych (prad, napiecie, moc itp...)

W Mozliwos¢ klonowania napedéw
M Proste uruchomienie za pomoca makr aplikacyjnych

M Intuicyjna obstuga panelu

Mozliwos$¢ kopiowania parametréow

(klonowanie napedéw)

Panel IOP

MW Dedykowany przycisk zmiany trybu sterowania
Zdalnie/Lokalnie

W Graficzny wyswietlacz ca. 50*40mm,
max. 8 linijek tekstu 240* 160 Pixel

W Mozliwos¢ jednoczesnego wyswietlania dwoch sygnatéw
statusowych (prad, napiecie, moc itp...)

B Mozliwos¢ klonowania napedéw

W Proste uruchomienie za pomoca makr aplikacyjnych
W Gniazdo USB

MW Intuicyjna obstuga panelu

W Jezyk POLSKI

Mozliwos$¢ kopiowania parametréw

(klonowanie napedéw)

SINAMICS G120 opis
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SINAMICS G120 opis

Makra asystenta uruchomienia - IOP

Nowe makra asystenta uruchomienia dostepne s3
dla klientéw poprzez strone internetowa.

Kazde makro asystenta uruchomienia powiazane jest
z schematem elektrycznym, ktéry jest czescia SIEMENS
dokumentacji technicznej.

LT Control (G

KWIZARDS ... * (losed Loop Fan 5/18 :
100 0 RO R0 A0 A LG ETTRR VB - A 10100 R 121
Boost
Open Loop Fan Totor Current
Basic Commissioning
Open Loop Pump
2d Loop Compressor
ed Loop Pump

o0p Fan it % Closed Loop Fan §/19

e [—— e e |

ory Resﬁt S ———— € T e PID Para!n.eters
. d t1 will be set to default

Loop Fan g . d Loop Fan

P
LTRTRHTRNTETETTETET T 10 ORBSER 0

TempSensor ch 2 set
et

witch 2 to ON position

Press DK to continus

% (losed Loop Fan 3113 *# Closed Loop Fan 8/13 G LOC 3713 % Closed Loop Fan
e 'I"‘-q“"‘”"“""‘I""mmn"||!H|ﬂ'mIIII\I\IDIJI\IIIE||||||||| TR0 0T T RV RS i e ] | 10 O 11

Power R ettings

* Closed Loop Fan

1 T
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Sterowanie lokalne - IOP

Wartos¢
zadana

SIEMENS U_outp smooth

U_outp smooth [U]
WSRO O TGOS JRSCRR LN |y 7 TALLd g

f_outp smooth [Hz]

[ Wizards |IPFYRNEN ron:

Start / Stop sterowanie reczne

Panel IOP

]ST ssaiisasnaia.
tive faults/alarms
Y
tification/Maintain.

ech-ctrl act val lim 1

rmulation
ive enables

Eunction/BICD
ONOFFL

PB address

PB baud rate al of the techinology contr

PD Telegr_sel ; ned B
its limit

C INT t.monit : : : 5 alue = 1- upper limit reached

Activate Simulation

-DRIVE ENABLES

[® 0C / OFF2

=] 0C / OFF3
Operation enable

(%] RFG enable

[®] Start RFG

[®1 n_set enable
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SINAMICS G120 opis

IOP - zestaw do montazu na drzwiach szafy

Door panel

Screws
Door mounting
(Max. torque 2 Nm) brac7 / Seal o

=y

Rear view

Side view

A i i i
~ 8h Operation

Rechargeable
Batteries 4xAA

ww g6l
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SINAMICS G120 Opis funkgji

1 2 3 4
Einfibrung  NeuesProjeki PG /PC- Antiighs Zusammen
erstellen Schritttelle gerite fassung
einstellen einfiigen

Anliisbsgersle offine
zusammenstellen

Anlrisbsgerste onlive
suchen

Vothandenes Projekt
Gifnen [offine).

¥ #ssistent beim Start anzeigen

Abbrechen

Starter - Projektassistent ﬂ
1. 2 E 4.
- - Einfiihrung Neues Projekt PG/ PC - Antriebs- Zusammen-
erstellen Sc_hmltstelle g_ar,a_te fassung
T 2 3 ) einstellen einfiigen
Einfiihrung Neuss Projekt PG /PC- Antriebs- Zusamme-
erstellen Schnittstelle gerate fassung
einstellen einfiigen Legen Sie die Dnline-¥erbindung zum Antriebsgerat

fest:

@ Eingestellte
‘ Schrittstelle: CPBEN(FROFIBLIS)

E s wurden folgende Einstellungen gewahit -]

- Projektname: training_gl 20
Speicherort: C:\Pragram Files\Siemens\Step7\s7praj

- Schrittstelle: CPSE11[PROFIBUS)

- &ntiebsgerate:

Antiiebsgerast 1 [SINAMICS_G120, Ad.3)

Andern und testen.. |

< Zunick | Weiter » Abbrechenl
ik | e - — |

£

1 2 3 4 1 2 3 4
Einfihrung Neues Projekt PG /PC- Antriebs- Zusammer- Einfihrung Meues Projekt PG /PC- Antriebs- Zusammen-
erstellan Schnittstells gerate fassung erstellen Schnittstells aerdte fassung
einstellen einfiigen einstellen einfiigen

Geben Sie bitte die Anfriebsgeratedaten ein:
Warschau—————— [ Antrisbsgerat

=B waining_g120 Gerdt Sinamics -
E gg Antrisbsgerast_1
Typ: G120 vI

Wersion: 2.0

Geben Sie bitte die Projekidaten cin
Projektname: hraining_g120
Autor,

Busadresse: 4 A Kommentar:
Name: Aririshsgerast_0 =]
Sinamics Tutoiial | Erfiigen | |

€ Zuriick ‘afeiter > Abbrechen < Zuriick | Weiter » | Abbrechenl

Konfiguracja przeksztattnikéw czestotliwosci typu
SINAMICS G oraz S mozliwe jest za pomocg programu
STARTER.

Alternatywnym oprogramowaniem jest rowniez
STARTDRIVE — program ktéry moze zostac zintegrowany
z platforma TIA.

Link do programu dostepny jest na stronie
internetowej www.siemens.pl/napedy
(menu Do pobrania, Programy).

STARTDRIVE nie wspiera petnej funkcjonalnos$ci programu
STARTER — za jego pomocg mozemy konfigurowac
wytacznie przeksztattniki typu SINAMICS G120.

SINAMICS G120 Opis funkgcji 11



SINAMICS G120 Opis funkcji

Wejscia cyfrowe

?__Q_\gj_t_g_l_in ts] Relay outputs I Analog inpuls] Analog outputs | Measuring Inpul] [ ] Tech nika BICO
Current 1/0 configuiation: User-spedific configuration u LatWa dlag nOStyka ,m OZ| |W0éé
symulacji stanu wej$¢ poprzez
oo Digital input 0 Digital input 0 inverted p rog ram STA RTE R
5 K2 O— p240[0], BI: OM / OFF [OFFT) D—E—O— - [} . . o .
DI Digital input 1 Digital input 1 irwerted | KOﬂflgUI’aCJa Iog|k| sterowania
& H O—pHTS[U],BI:Setpolnt\nvarslon D—EI-:—O— - — za pOmOCq jednego parametru
o2 Digital input 2 Digital input 2 inverted
T HD O— p2103[0], BI: 1. Acknowledge f= [0 —Eln—O— - [} (P1 5)
WK Digital input 3 Digital input 3 inverted
210 - DO o}
Ol 4 Digital input 4 Digital input 4 inverted
1612 - B 04 [}
o5 Digital input 5 Digital input 5 inverted
71 - 2O =
ol 11 Digital input 11 Digital input 11 inverted
312 - 2 -0 [}
NEE Digital input 12 Digital input 12 inverted
1012 - B F-O4- )
9 LA =t 424 Mote:
Activation of the teminals via intemal or extemal
28H (= OV 24V power supply (see online help).
Wyjscia przekaznikowe
Digital inputs  Relap outputs ]Analog inpuls] Analog outputs I Measuring Input] ] Prosty Wybér fu n kCJl
Current |/0 configuration: User-spedfic configuration Load capacity Syg na | |ZO.Wa neJ prZeZ WyJSC|e
przekaznikowe
NCO o s
': 1B 20VDC/05A W Wyjscia przekaznikowe
COM . .
; 2 na napiecie 30VDC
H NOO . . L .
; 13 z obcigzalnoscia pradowa
Relay autput 0 Irvert autput f 500 mA
T |52 CO/B0: Status ward 1 () DII 1
— COM 30VDC /054
T [® o]
NO 1+ Ol 2
Fielay oulput 1 Invert outlput |_
T 527 CO/BO: Status word 1 <) El ﬂ 1
NC 2
‘E 23 30WDC /054
; COM 25
NO 2 54
Relay autput 2 Inwert autput :
T 522 CO/BO: Status word 1 <) Ell ) B 1

12 SINAMICS G120 Opis funkgji



Wejscia analogowe

SINAMICS G120 Opis funkcji

| cument1/m confiourstior: User-specific configuration [} Wybér typu Wejécia
analogowego (prad, napiecie)
+ przetaczenie hardwarowe
| [ 107 Unipclar voltage input [0V . +10) =]
! o0 W Widoczny caty tor
: 0000V . - przetwarzanego sygnatu
mocthing Analog input 0 C . ., 2
: zaciski wejsciowe — war
i ot J ,—| ’—V‘ 1 - » ( acls ejsciowe a t.OSC
‘e 2 E— I — procentowa po skalowaniu)
\ o 00 s
; Scaling D |
t
A f
‘ [14] Bipolar vokage input (10 .. +10%) 100 J=
000 %
L 0.o00v 0.00 z
: oLt J Deadbd [+#] 4 - frogined 1
, o ED +- [0.000 v [0.000 W [10oo0 v |- !
£
Wyjscia analogowe
Digital inputs] Relay outputsl Analog inputs  Analog outputs Measuringlnput] [ ] Wybér typu WyJéCla
Current |/0 configuration: User-spedfic configuration analogOWegO (prqd' napleoe)
W Widoczny caty tor
[0] Current output [0 mé . +20
przetwarzanego sygna’fu
0.00% ] 0.000 mh 400 o
Smoothing Scaling ( % wartosé procesowa
Analog autput 0 l D 12 . k ez e )
| (58[1]: CO: Absolute cument 5 == E i & — Zaciski WyJSClOWe
A 13
. - 0 mé
Ireversion
o ’D— i1} ms
|[0] Cumrent output [0 mé, .. +20 mé) |
0.00 % 0.000 mé A0
Smoathing Scaling
Analog output 1 l l D 206
M| (ER[1]: CO: Absolute cument 5 El i
A 27
. - 0 mé
Inversion
o i1} ms

SINAMICS G120 Opis funkgji
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SINAMICS G120 Opis funkc

Funkcje wytaczajace

Shutdown lunctmns]
i _ Blokada impulséw wyzwalajacych klucze falownika:
a =~ Silnik zatrzymywany jest wybiegiem, wznowienie pracy bezposrednio
po podaniu stanu wysokiego ,Pulse Enable”
OFF1
T/ 7220 - CO/B0: CU dighal npats, status O Komenda Wytacz OFF1:
Silnik zatrzymywany jest po rampie, wznowienie pracy bezposrednio
po podaniu stanu wysokiego ,Off1”
OFF2
] —— 8
= —O— Komenda Wytacz OFF2:
Silnik zatrzymywany jest wybiegiem, wznowienie pracy podaniu
stanu wysokiego OFF2, ponowne podanie stanu wysokiego OFF1
OFF3
= —— 2 . Komenda Wytacz OFF3:
Pl —— Silnik zatrzymywany jest po rampie OFF3, wznowienie pracy podaniu
e e o o3[ 5000 stanu wysokiego OFF3, ponowne podanie stanu wysokiego OFF1
amp-down time v, 3

Zestawy danych rozkazowych ZDR

Zmiana aktywnego zestawu
danych rozkazowych ZDR:

Wybor ZDR Aktywny ZDR

PO810 PO811 r0050
0 0 0
Sterowanie lokalne | 0 L
0 1 2
Listwa zaciskowa
1 1 3

)
O
=
<
=
w

\ Nadrzedny system

sterowania

14 SINAMICS G120 Opis funkgji



SINAMICS G120 Opis funkcji

Zestawy danych napedowych ZDN

Zmiana aktywnego zestawu
danych napedowych ZDN:

Wybér ZDN Aktywny ZDN

P0820 P0821 r0051

0 0 0

l 1 0 1

; 0 1 2

: 1 1 3

S1 S2 S3
Ochrona termiczna silnika

Motor temperature | Przytacze dla czujnika PTC lub

KTY84-130 w standardzie

Response with overtemperature IWarning and trip [FOO11) (2] j

Ambient temperature |2D_D C Caution! This walue may only be changed for a cold motor and requires a subsequent motor identifi
0°C
Temp. model l
I .
= 1] Warning message
@1 LT o<
0°C 1]
|130.D T
Enc. module
e} LT
u‘ Encoder signal Ok
KTY 1300 °C
! '
| o] Fault
. o | O | J—O— ault meszage
1
14300°C
L
] X3
14300 °C

SINAMICS G120 Opis funkgji 15



SINAMICS G120 Opis funkc

Zabezpleczenleé)rzed zbyt wysokim napieciem w obwodzie

DC (regulator Udc_max)
‘ 2| [} Ochrona przed niepoiadanym
Yook Mg wytaczaniem napedu przez
Switchon level noY / \ Udc_max przy ustawieniu zbyt
YD Ik o e e O — krétkiego czasu rampy
hamowania
i * B Automatyczne wydtuzanie
VDE cortoler acve 4 : czasu rampy hamowania
0 >
IF] 4 t

Dyn. resp. factor * ‘ : B -
[FID] etl. intervention 10 t

Buforowanie kinetyczne

] & Power loss Pawer restoration

B Mozliwos¢ bezzaktoceniowej
pracy napedu przy
Sl el krotkotrwatych spadkach
R smay RS : lub zanikach napiecia sieci
VDCink m LT N (np. przetaczenie SZR) dla
— > napedow posiadajacych duza
bezwtadnos¢ (zapas energii
kinetycznej)

VDE lirk

o

Kinetic buffering acive ’ T
1]

.

filHa] E m Buforowanie kinetyczne
N mozna faczy¢
o z Automatycznym
Speed threshald f o 250 Hz - ‘ \\__?:_._ - pOnOWnym rOZFUChem

16 SINAMICS G120 Opis funkgji



Automatyczny ponowny rozruch

SINAMICS G120 Opis funkcji

OM command always active OH command in zero voltage
I FE 1
[ ] state
Function B
selection Error FOO03 because of All other errors Ci gnals [ C ready
: : : emor before to run before
Power loss iupply undervoltag | efore power failur | During operation power lozs power loss
~ - - - - - -
" Acknowledge erar - Acknowledge error - Acknowledge srror -
Ackn. emar + _ _ _ _
e restart Restart
Ackn. emor + Ackn. emar + Ackn. emar + Ackn. error + Ackn. emar + _
e restart restart restart testart restart
Ackn. emor + Ackn. emor + _ _ _ _
- restart restart
Ackn. emrar + _ Ackn, emor + _ Ackn. emor +
C restart restart restart Restart
Ackn. emar + Ackn emar + Ackn. emar + Ackn. emor + Ackn. emar +
e restart restart restart testart restart Restart
Lotny start
Flying-restart |
Flying start is always active, start in direction of setpoint (1] j
OMAOFF
carmmard
4
" |
fy
FSrch, mat.
rSli'ecif\ec \\
Demagnetization Search I agnetization Famp-up
Search speed 100 4
Search current 100 % In telation to the motor magnetizing curent

SINAMICS G120 Opis funkgji

B Mozliwos¢ ponownego
rozruch napedu po dtuzszym
spadku lub zaniku napiecia
sieci zasilajacej (np. dla
urzadzen w stacjach
bezobstugowych)

W Dla aplikacji, gdzie silnik moze
sie jeszcze obracac przy prébie
ponownego rozruchu nalezy
korzystac z funkcji Lotnego
startu

W Lotny start zapobiega
niepozadanym wytaczeniom
napedu w przypadku préby
uruchomienia silnika, ktory
aktualnie sie obraca

MW Przydatne szczeg6lnie
w aplikacjach wentylatoréw,
gdzie wskutek ciggu innych
wentylatoréw, lub
nieszczelnych klap silnik moze
sie obracac przy rozkazie ZAt

17



SINAMICS G120 Opis funkc

Hamowanie DC

DC brake Open . .
Eneble DT brake m Do szybkiego zatrzymywania
A b napedu np. w sytuacjach
jo O | o wytaczenia bezpieczeristwa
i Lol . .
t nergia kin znan
Fulze enable I‘L ,(e e g a_ .etyC a . apedu
jeSt Zzamienliana na CIepJfO
"—‘— w silniku)
Frequency setpaint 1.“. |
DEZblakeI
. T emagnet. ! tDemagnel. |1'UUU s
Current L
: I Brake r\ ﬂ n nnnﬂn I Brake 100 #
U U U UUUU t af rated motor current 1.86 A
DC brake
aclive I“

-
!
t

Hamowanie mieszane

Without compound braking “With compound braking u DO SZybkiegO Zatrzymywania
a o fa (et napedu (lepsza skutecznosé¢
F_zed _: .. .
niz zwykte hamowanie DC
oraz petna kontrola silnika)
~ f_act o fact
B Funkcja dziata takze podczas
normalnej pracy napedu
>t > (reaguje na poziom napiecia
i i Udc)
t t
u u v ‘DE cormpaund 50 #
sz z:l i of rated motor current 186 A
IR P
L '

18 SINAMICS G120 Opis funkgji



SINAMICS G120 Opis funkcji

Sterowanie hamulcem silnika

DC traka| Compound bk | W Rozbudowane sterowanie
Motor holding brake Closed hamulcem silnika
‘[1] Motor holding brake acc. to sequence control j ele ktryczn eg 0.
‘[D] Brake control with diagnostics evaluation j @ . M OleWOéC’ WprOWadZe n |a
Brake release time W ms warunkéw zwolnienia oraz
R S o me zamkniecia hamulca od czasu,
momentu lub innego warunku
Speed when opening Ml |»1351 : CO: Motor holding brake starting | 0.00 % ,
okreslanego przez osobe
Release brake command CI h . .
Release brake '— ST Q _,-O— p2080[12], BI: Binector-connec [} prOWa ZQCQ urucnomienie.
Close brake RESET Q Close brake command
ot | I —
Status words |

Kontrola momentu obcigzenia

W Do wykrywania suchobiegu
pompy, zerwania paskow

Load torque monitoring reaction

ITrip' High / low tarque / speed (B) j
Nl klinowych, zuzycia
mechanizmow
93333.00 .
transportowych, itp.
IU.UD .
MW Reakcja do wyboru:
ostrzeganie obstugi lub
e Tipeing deizy wytaczenie napedu
ESUSDSS'DD | Ermior
: L] 1 pending
ISSSSS.DD
10 3
IU.UD
0.00 Hz
f
f el e
IS_UU IBD.DD ISD uli] [Hz]
19
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SINAMICS G120 Opis funkcji

Zadajnik rozruchu

Ramp-function Generator

B Zaawansowany generator
ramp przyspieszania

Rampup e Ramp dawn fime i hamowania z funkgj
0on s flom s | 1
_ _ o zaokraglania ramp (tagodne
Final rounding 1 Initial rounding 2 B .
s 0.00 s [oon B Pl g przysplesza.n e
[ %m | [Contiuos smocthing () = i hamowanie).
| .
Iniia raunding 1 Final rounding 2 B Oddzielne czasy ramp dla
B o s hamowania roboczego
(WYL1) i awaryjnego (WYL3)

Currently effective times for the set frequency = 0.00 Hz
- = 10.00
(st e e ¥ Mo roundings are effective with OFF 3
Effective ramp-dawn time = 10.00 5

Aamp-dwn time w. OFF 3 |5.00 S

Czestotliwosci pomijane

W Do zapobiegania
| IL - powstawaniu drgan
B .
v 4 mechanllcznlth napedu przy
_ czestotliwosciach
. il rezonansowych
Suppreszion value _ |
0 - I . .
DL . B Szybkie przechodzenie
UL b - « 1 * : przez pasma czestotliwosci
Lo > : zabronionych (nie jest
" : : mozliwa praca stacjonarna
i} i : : napedu przy tych
" ! ! czestotliwosciach)
» ! ! —
I I I
. I 1 |
I I I
L [ 3 ) ) )
| | |
- 1 1 1
w I I I
: : : —
1 | | |
0.00 0.00 j0.00 j0.00 Hz
Suppression Suppr. walue 2 Suppr. value 2 Suppr. value 4
walue 1
Suppress. band Im Hz
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Wolne bloki funkcyjne

SINAMICS G120 Opis funkgji

E: | . .
) M Bloki logiczne, czasowe
Parame... | Dat:| Parameter text m Unit | Modifiable to | Access level | Minimum | Maximum . .
= A ~Ta=lal ~Tal ~ T =la1 =Tal T =TlAn = I arytmetyczne zintegrowane
809 r20001[0] Run-time greup samplin... | 0.000 ms 3 H
210 | @ p20030 BI: AND 0 inputs w przekSZta*tnlku
an p20030{0] Input 10 1] Ready to run 3 .
812 | | p20030[1] Input 11 0 Readytorun |3 MW Prosta param etryzaCJ a
813 p20030[2] Input 2 0 Ready to run 3 . . o o
214 | L p20030[3] Input B [ Readytorun |3 i szerokie mozliwosci
815 | r20031 BO: AND 0 output @ 0 3 H "
816 | p20032 AND 0 run-time group [99989] Do not calculate Ready to run 3 konflg u I’aCJ I
817 | p20033 AND 0 run seguence 10 Ready to run 3 0 32000 L.
818 | @ p20034 BLAND 1 inputs B Darmowy ,przekaznik
819 p20034[0] Input 10 0 Ready to run 3 o
820 | | p20034[1] Input 1 [ Readytorun |3 programowa | ny
821 p20034[2] Input 2 0 Ready to run 3
222 p20034[3] Input I3 0 Ready to run 3
823 | r20035 BO: AND 1 output @ 0 3
824 | p20036 AND 1 run-time group [9559] Do not calculate Ready to run 3
825 | p20037 AND 1 run seguence 20 Ready to run 3 0 32000
826 | [ p20038 Bl AND 2 inputs
827 p20038[0] Input 10 0 Ready to run 3
828 p20038[1] Input H 1] Ready to run 3
829 p20038[2] Input 2 0 Ready to run 3
830 p20038[3] Input I3 1] Ready to run 3
831 | r20039 BO: AND 2 output Q 0 3
832 | p20040 AND 2 run-time group [9999] Do not calculate Ready to run 3
833 | p20041 AND 2 run sequence 30 Ready to run 3 0 32000
234 | @ p20042 BI: AND 3 inputs
835 p20042{0] Input 10 0 Ready to run 3
836 p2004211] Input 1 0 Ready to run 3
837 p20042{2] Input 2 0 Ready to run 3
838 p20042{3] Input I3 0 Ready to run 3
838 | r20043 BO: AND 3 output Q 0 3
240 | p20044 AND 3 run-time group [9999] Do not calculate Ready to run 3
241 | p20045 AND 3 run sequence 40 Ready to run 3 0 32000
242 | @ p20046 Bl: OR 0 inputs.
843 p20045[0] Input 10 0 Ready to run 3
244 p20045[1] Input 1 0 Ready to run 3
845 p20048[2] Input 2 1] Ready to run 3
845 p20045[3] Input 13 1] Ready to run 3
Regulator PID
e A Wyjscie regulator
PID controlor b operatnd as . .
[ Tobretonssortotor s oot oot 2] technologicznego PID moze
= S— by¢ podtaczone jako gtéwna
e o % . o wartos¢ zadana predkosci lub
Rig-uplrmegr-down £ Seeacikiea) Bt control Linikation acthen,
st e O o o= — sygnat podtaczony za
| '— —
| W generatorem rampy. W
p— on T B zaleznosci od potrzeb aplikacji
b I ] I : C0: Tochedogy cont — . .
sotos [ ] — - - uzyskujemy lub nie, wysoka
s an o ¥ dynamike odpowiedzi
&3 k = . . , .
== i przeksztattnika czestotliwosci
s [ 10055 % na zmiany kontrolowanej
Furction éci i
e 3 wartoscl procesowe|.

SINAMICS G120 Opis funkgji
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SINAMICS G120 Opis funkc

Funkcje zintegrowanego bezpieczenstwa

[ Safety Intemrated | Gafety checksums |

Safety funclion selection

| Basic functions via orbaard teminals

|

Safe torque off (STO). Safe brake control (SBC). Safe stop 1 (S51)

Salestop 1
Deelay line

0.00 5

570 selected
Channel 1

o

OFF 3

IV Copy parameters after download

Oi

STO selected
Chaninel 2

Safe brake control
Charnel 1

[0]Inkisit SEC
S.fe brske control
Channel 2

[0] Inkibit SBC

5TO

extended
settings

Pulse disable Channel 1 active

Pulse disable Channel 2 active

STO active

active

o o]
oo

Channel 2

Diagnostyka pracy napedu

Contral word 1

Control waord 2

Status word 1

Pulses
O it

Pulses
Channel 2

USTO active' output

.

— Channel 1
o-{o]| ; O
;ll } O

i Safe brake closing

|Slatus word 2 ﬂ

22

) OM/OFFT

O OFF2: Elechical stop

O OFF3; Fast stop

O Fulse enable

() RFG enable

O RFG start

O Setpaint enable

O Fault acknowledge

() JOG right

) JOG left

O Contral from PLC

O Reverse [setpoint inversion)
Q

O Motor potentiometer MOP up
O Motor potentiometer MOP down
() £DS Bit 0 (Hand/tuto)

1] O Fixed frequency Bit 0

1 O Fixed frequency Bit 1

2 O Fixed frequency Bit 2

3 O Fixed frequency Bit 3

4 () Drive Dataset [DDS)Bit0
5 () Drive Dataset [DDS) Bit 1
e
» O
g

|

() Enable FID

() Enable OC brake
10 O
11 O Enable Droop
12 O Torque control
13 O Extemnal fault 1
e

15 (Z) Command Dataset [CDS) Bit 1

i]
1
2
3
4
5
[
7
8
9

O Drive ready

O Diive ready to run

O Diive running

O Drive fault active

O OFF2 active

O OFF2 active

O ON inhibit active

O Drive warhing active

O Deviation setpoint / act. value
O FZD cortrol

() F_actl >= P1082 (_mas]

O “warhing: Motor currenttorque fi
O Brake open

O Motor overload

O Motor runz nght

O Irwerter overload

1} O DC brake active

1 () fLactl > P2167 (f_off]

2 () Iactl > P10SD (f_min)

3 (0) Act. current (0088 >=F2170

4 (O fLactl > P2155[F1)

5 () f_actl ¢<=P2155[F_1)

[ O f_act »= setpoint (f_set]

7 () Act urfi. Vde ¢ P2172

& () Act urfit. Vde » P2172

9 O Ramping finished

0 () PID output 12294 == P2292 Pl
11 (C) PID output 12294 = P2291 (Pl
12 (O

13 (O

14 O Download Dataset O from OF
15 O Download Dataset 1 fram OP

W Dostepny typ funkcji zalezy
od wybranej jednostki
sterujacej

MW Zapewnienie poziomu
bezpieczeristwa zgodnego z
kategorig SIL2

M Funkcje nie wymagaja
podfaczenia enkodera silnika

W Przejrzysta prezentacja
wszystkich rozkazow
zewnetrznych (stowa
sterowania) oraz stanéw
wewnetrznych
przeksztattnika (stowa
stanu)

W Aktualizacja stanéw w trybie
online

SINAMICS G120 Opis funkgji



Oscyloskop elektroniczny - TRACE

Trace | Measuements Tine disgram | FFT diagram | Bode disgram |

324

04

284

T EREE SRS
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- Enive_ TBE{ T At quertsdtuat oafe; Smoalted nith 0045
Drive_1.80[1} Térque actual valuk, Sm

T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T
20000 22500 25000 27500 30000 32500 35000 37500 40000 42500 45000 47500 650000 52500 S5000 57500 60000 62500 5000 67500 70000 #2500 75000 77500
ns

tatwa integracja z nadrzedng automatyka

[EHw Konfig - [SIMATIC 300(1) {Konfiguration) — G120_in _57]

Eﬂ]station Bearbeiten Einfilgen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife

1028 &S| e (dda [ B w2

CPU 315-2 DP
o

e N‘*

DI1ExDC24Y
DI16RDC24Y
DO1ExDC24v/0.54
DO1ExDC24V /058
DI1E:DC24Y
DO1ExDC24Y/0.58

—|co| oo || oo ]en [ o] e

=

[
c|
il

PROFIBUS_G120: DP Mastersyster (1)

Al4/8040 411280 = |

Il —

¥
&3 (5] SINAMI

ol

:‘2‘ (5] SINAMICS G120

Steckplstz | [ DP-Kennung

Bestellnummer / Bezeichnung E. | A

225

Standardtelegramm 1, FZD-2/2 256.

Kommertar |

S

W]k, |

- Shamanatalazamn AL SHE

=

Driicken Sie F1, um Hife zu erhalten.

j Suchen Isinamil:s

Buofl: [ gtandard

{1 SIMODRIVE
{21 SIMOREG

= Weiters FELDGERATE
£ (0 &niiebe
(21 PROFIdive
=0 SINAMICS
E-F SIMAMICS G120
[§ Universalmodul
~[§ PROFIsate Module

Standardtelegiamm 1. FZD

i

[ sStandardtclegiamm 20, F1
~[§ SIEMENS T elegramm 350, FZD-4/4
[A SIEMENS-Telegram 352, PZD-6/6
B 10
-] Gatsway

(] Kompatible Profibus-DP-Slaves
32 PROFIBUS-PA.

-4 PROFINET 10

[ SIMATIC 300

& SIMATIC 400

B §ll SIMATIC PC Based Control 200/400
-8 SIMATIC PC Station

S tandardtelegramm 1 gemaess W4

Ll

SINAMICS G120 Opis funkgji

s
2
N

B Mozliwosc¢ rejestracji
przebiegéw analogowych
(prad, napiecie, moment,
predkos¢) lub bitowych (stowo
sterowania).

M Rejestracja wyzwalana za
pomoca trigera — brak
rejestracji typu endless.

W Zapis rejestracji w pamieci
przeksztattnika czestotliwosci
lub na opcjonalnej karcie
pamieci SD.

W Do wyboru standard
PROFIBUS lub PROFINET

W tatwa integracja w

Srodowisku automatyzacji
STEP-7

W Mozliwos¢ zdalnego dostepu
do przeksztattnika (przez
Routing i Teleservice)

23
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Tworzenie nowego projektu

g STARTER
Project | Target system View Options Window Help

I MNew... Ctrl+N
Mew with wizard...
Open... Ctrl+0
Close
Save Ctrl+S
Save as...
Old project format 3
Conversion of old Starter projects...
Check consistency Ctrl+Alt+K
Save and compile changes Ctrl+Alt+B

Save and recompile all

Download to target system

Properties...

Know-how protection for programs 3
Delete...

Connect to selected target devices

Disconnect from target system

Po uruchomieniu programu STARTER przystepujemy
do tworzenia nowego projektu.

W tym celu wybieramy z menu ,,Project” polecenie
«New...."” (1).

W wyswietlonym asystencie zaktadania nowego projektu
(2) nalezy wprowadzi¢ nazwe ,Name"”, w prezentowanym
przyktadzie jest to nazwa ,SINAMICS_G120_EPOS”.

Nastepnie mozemy zmieni¢ lokalizacje przechowywania
projektu —w tym celu nalezy postuzy¢ sie przyciskiem
~Browse...”

Przyktad bazuje na domysinej lokalizacji zapisu projektéw.

Wprowadzone informacje akceptujemy przyciskiem ,, OK".

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS

Uszer projects |

Mame | Storage path
@ 3104BC_1 C:\Program Files [#86]\SiemenshStep\S FProfh
% micromaster C:%Program Files [BE]%SIEMEMS\StepPhsTproj
@ napedy C:\Program Files [#86\SIEMEMS4Step?he?proj
% Wiswratnica_5120v4  C:\Program Files [=86]%5iemens\Step S 7Projs

MName: Type:
ISINAMIES_G‘I 20 EPOS IProiect = l

™ F Library
Storage location [path]:
IC:\Program Files [#864SIEMEMS \Step?he?proj Browse... |

Cancel | Help

25



Interfejs komunikacyjny

ZF STARTER - SINAMICS,
Project Edit Targetsystem View |Options | Window Help

sl =11 = AT S

Settings...

Set PG/PC interface...
-8 SINAMICS_G120_EPOS

- Insert single drive unit
[ SINAMICS LIBRARIES

Compare...
F-] MONITOR

W kolejnym kroku okreélamy sposéb komunikacji stacji
roboczej PG/PC z przeksztattnikiem czestotliwosci.

Z menu ,,Options” wybieramy polecenie ,Set PG/PC
interface” (3).

W wyswietlonym oknie kontekstowym wybieramy

+Access Point of the Application” -> punkt dostepowy (4).

Jezeli potaczenie uwzglednia magistrale komunikacyjna
przyktadowo PROFIBUS/PROFINET nalezy wybrac opcje
S7ONLINE.

26

Installation of libraries and technology packages...

Ctrl+Alt+E

=

@

Set PG/PC Interface 4

Access Path | LLDP / DCP | PNIO Adapter | Info |

Access Point of the Application:

STONLINE (STEF 7)
{Standard for STEP 7)

- Intel(R) Bthemet Connection [217-V.TC|

Intefface Parameter Assignment Lsed:
IIrrteIl:R] Ethemet Connection 1217V . TCPIP

|
roperties...

Diagnostics... |

Copu... |

Delete |

[ Intel(R) Dual Band Wireless-N 7260 »
[ Intel(R) Ethemet Connection 1217V
Intel(R) Ethemet Connection 1217V
B Intel(R) Ethemet Connection 1217V —

] r
{Parameter assigment for the |E-PG access
(RFC-1006]) 6
’7 Add/Remove: Select... |
s |

W przypadku potaczenia bezposrednio do przeksztattnika
czestotliwosci — przyktadowo poprzez interfejs USB, nalezy
wybra¢ polecenie DEVICE.

Interfejs komunikacyjny (5) ustawiamy zgodnie
ze sposobem komunikacji, w przyktadzie postugujemy
sie przewodowa kartg sieciowa ETHERNET.

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS



13 STARTER - SINA
Project Edit Targetsystem View Options Window Help

Magistrala komunikacyjna

ST = T Y e T R ]

e BT T ey e o 11|

K
-8 SINAMICS_G120_EPOS

.. Insert single drive unit
l:l SINAMICS LIBRARIES
-] MONITOR

) LM Cnnaction L1171 CPPAte ] s _ W m— = 8 LA
vy — BOD
B I [ S o | M ou SEE s sl A | hud 1 a2
124 Accernible rodes
Evterdad seirgs.
Accws pont STONUNE [STEP 7
TEPP s PP
1P ke of tha sought reds.
o | | g | ) e |

Po zdeklarowaniu sposobu komunikacji stacji roboczej
PGIPC z przeksztattnikiem czestotliwos$ci nalezy przeszukac
sie¢ w celu odnalezienia podtaczonych komponentéw.

W tym celu postugujemy sie poleceniem ,Accessible
Nodes” (7).

Po kliknieciu w wyzej wymieniony przycisk program
STARTER rozpoczyna przeszukiwanie magistrali sieciowe;.

Wszystkie znalezione urzadzenia zostana wys$wietlone
w oknie (8).

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS

Rozpoznane zostang wytacznie przeksztattniki
czestotliwosci — pozostate urzadzenia beda widoczne,
nie bedziemy mogli jednak dodac ich do struktury
projektu programu STARTER.

Wyjatkiem od tej reguty jest interfejs komunikacyjny
PROFINET.

27



Nazwa oraz adres profinet

-
Edit Ethernet node

— Ethemnet node
Onling accessible nodes

[o0TFFaFaCasE Brawse... |

MAL address:

Ela Accestible nodes

— Set IP configuration

& Use P parameter

@ Bus node [addrezs = 0.0.0.0, type = SINAMICS G120 CLI250)

Address:

Rauter
IP address: 192.168. 0 .10
' Do not Lse rouker
Subnet mask: |255.255.255. 0 " Use router m

" Take IP addiess from a DHCP server

r Idertified via

& Client ID " MAC addrezs " Device name

Client 1D:

Azzigh IP configuration |

—bzsign device name

Device name: Icu250$

Aszigh hame I

— Reset to factory settings

Reset |

Claze |

Help |

W przypadku pierwszego podtaczenia do magistrali
komunikacyjnej urzadzenie nie jest skonfigurowane.

Nie posiada nadanego adresu IP oraz nazwy profinetowej
— z tego powodu nie zostanie rozpoznane przez program
STARTER 9).

W takiej sytuacji nalezy klikna¢ na interesujacym nas
urzadzeniu prawym przyciskiem myszy, nastepnie z menu
W przypadku pierwszego podtaczenia do magistrali
komunikacyjnej urzadzenie nie jest skonfigurowane.

Nie posiada nadanego adresu IP oraz nazwy profinetowej
— z tego powodu nie zostanie rozpoznane przez program
STARTER (9).

28

W takiej sytuacji nalezy klikna¢ na interesujacym nas
urzadzeniu prawym przyciskiem myszy, nastepnie z menu
kontekstowego wybraé polecenie ,Edit Ethernet Node”.

Wyswietlone zostanie okno za pomoca ktérego mamy
mozliwo$¢ wprowadzenia wtasciwego adresu IP (10),
czynnos$¢ akceptujemy przyciskiem ,Assign IP
configuration”.

Wprowadzamy réwniez nazwe urzadzenia ktéra
akceptujemy przyciskiem ,Assign name” (11),
widok edycji adresu oraz nazwy opuszczamy poprzez
klikniecie w przycisk ,,Close”.

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS



Nowe urzadzenie

Accessible nodes - Intel(R) 825741 Gigabit Metwork Connectien. TCPIP.Auto.1l

Ce [=]=]

B3 Accessible nodes

4 1n

— Extended zetting:
Access point: SYOMLIME [STEP 7) Access point
Interface parameterization used: Intel[FR] 825741 Gigabit Metwork FG/PC...
IP address of the sought node: I—
Do you want to accept the selected drive units into the project?
Accept Select drive unitz | Update | Cloge Help

STARTER - SINA/

Project Edit Targetsystem View Options Window Help
D&% = & [Bal@] || ] XX
b4

E--% SINAMICS_G120_EPOS
*_] Insert single drive unit

Eﬂi Drive_unit_1

'E| Cenfigure drive unit

E@ Control_Unit

» Cenfiguration

> Expert list

----- ® Drive navigator

-.i8= Inputs/outputs

-

-

-

2|

H

2]

Setpoint channel
Open-loop/clesed-loop control
Functions

Messages and maonitoring
Technology centraller

-
#-_] Decumentation
-] SINAMICS LIBRARIES
-] MONITOR

Coemmissioning

(o O o O OO s OO s OO s WO o |

Comrmunication

Diagnostics

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS

Po od$wiezeniu widoku dostepnych urzadzen (13)
przyciskiem ,,Update”, program narzedziowy STARTER
rozpozna przeksztattnik czestotliwosci.

W takiej sytuacji mozemy zaznaczy¢ wtasciwy obiekt
napedowy poprzez umieszczenie ,dziubka” z jego lewej
strony, nastepnie klikamy w przycisk ,Accept”.

Wskazane przez nas urzadzenie lub urzadzenia zostana
dodane do struktury projektu programu STARTER (14).
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Konfiguracja nowego urzadzenia

s S CEF

Project Edit Targetsystem View Options Window Help

0| &|%]| S| 3 [%] & o ¥ x| | %]

4

=8P SINAMICS_G120 EPOS
. %] Insert single drive unit
E& Drive_unit_1
#7 Configure drive unit
B Control_Unit
----- » Configuration
----- > Expert list
----- -ﬁ Drrive navigator

8= Inputs/outputs
- % Open-loop/closed-loop control

- % Messages and menitering

>> Functicns The online configuration of Drive_unit_1 (SINAMICS CU2505-2 PN Vector V4.7) differs from the project saved offline.

- sepeint channel e orero e

i OO0 e OO e OO e OO o IOy OO

- Communication
B Diagnostics
-] Documentation
-] SINAMICS LIBRARIES
- MOMITOR

Adjust via:

H
H
H
H
i Technology contraller :‘ﬁomm [
o Commissicning PIM type Mot configured PM240-2 P20 |
H
H

I these differences are not adjusted, the online representation may be incomplete.

Load HW corfiguration to PG |

The loading of the hardware configuration can resutt in parameters being added or removed.
Changing the PM type requires a reconfiguration of the motar.

Drive_unit_1 I

Dodane urzadzenia nie zawieraja informacji zwigzanych
z ich parametryzacja jest to wytacznie informacja
zwigzana z typem zastosowanej jednostki sterujacej
oraz jej wersja programowa.

W celu dokonania dalszej konfiguracji przeksztattnika
nalezy przejs¢ do pracy w trybie online (15).

Po przetaczeniu trybu pracy program STARTER wyswietli
okno informujace nas o réznicach zwigzanych

z konfiguracja sprzetowa pomiedzy trybem offline

oraz online.

30

Zgodnie z powyzsza informacja w trybie online dostepny
jest modut mocy PM240-2.

Réznice sprzetowe pomiedzy trybami nalezy wyréwnac

— w przyktadzie chcemy pobra¢ do trybu offline
konfiguracje z trybu online, w tym celu klikamy w przycisk
»~Load HW configuration to PG” (16).

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS




Szybkie uruchomienie

E’ﬁmmﬂ _SINA

Project Edit Targetsystern View Options Window Help

T = o = e et e | 1 A 1L T3
E--g SIMNAMICS G120_EPOS
%) Insert single drive unit
m-=flla Drive_unit_1
|_——_|+ﬁ Control_Unit
.. > Configuraticn
> Expert list

...... ¥ Drive navigator

-..i8= Inputs/outputs

; - Setpoint channel

-» Open-loop/closed-loop control
S8 Functions

-» Meszages and monitoring

- Technelegy controller

- Commissioning
S Communication
- Diagnostics
-] Documentation
H-_ ] SINAMICS LIBRARIES
-] MONITOR

Nastepnie z drzewa projektu wybieramy menu
~Configuration” (17).

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS 31



Szybkie uruchomienie

(57 STARTER - SINA/
B Project Edit Targetsystem View Options Window Help

L =~ e e e ™ I 1 - ) R Y 1 a1 T T

=P SINAMICS_G120_EPOS Drive data set: DDS 0 [Astive) Wizard. 244005 | | Removenps... |

- Insert single drive unit

Caommand data set: CODS 0 (Active] Add CDS Remove COS
5-% Drive_unit_1 | |
= Control_Unit
-~ » Configuration Configuration IDnve data sets' Command data sets' Units | Reference wariables - satt\ngl 140 canligurationl
- % Expertlist
¥ Drive navigator Mame: |CuntrDI_Un|l Cantral type: [0] U4f cantral with linear characteristic
8= Inputs/outputs
B~ Setpoint channel Irterfaces
% Open-loop/closed-loop control
(- Functions Contral_Unit. Closed-loop control module
- Messages and monitoring
% Technolegy controller Type G120 CU2505-2FN
- Commissioning Order no.: B5L3246-0B422-1FAQ
B+ % Communication Firmwiare wersion: 4703508
% Diagnostics
-] Documentation Contral_Unit Power unit
£ L] SINAMICS LIBRARIES Tppe: G120 PM240-2 P20
=1 MONITOR B "
Order no.: ESL3210-1PB13-04L0
Irput voltage: 200Yrms
Pawer. 0.55 Kwf

Control_Unit.Motor

Matar type: [1] Induction matar
Motor rated speed: 1395.0 ipm
Hatar rated curent: 2.30 Arms
Motor rated power. 037 k'
Motor rated voltage: 230Vrms
Matar rated frequency: 50.00Hz

W oknie gtéwnym programu zaprezentowane zostana
informacje odnosnie biezacej konfiguracji przeksztattnika
czestotliwosci.

Znajdziemy tu informacje zwigzane z typem oraz wersj3
jednostki sterujacej, modutu mocy oraz wstepna
parametryzacje silnika.

W celu wywotania asystenta pierwszego uruchomienia
nalezy klikna¢ w przycisk ,Wizard..” (18).
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Tryb sterowania

-
Configuration - Control_Unit - Centrol structure

[

-
Configuration - Control_Unit - Defaults of the setpoints/command sources

Drive: Control_Unit, DDS 0.CDS 0

[1Defaulis of the setpoint

r~ Function modules

[]Drive sstting ¥ Ertended setpaint charinel
[1Motor I Techn contller
(] r-’"‘_ﬂﬂf data I™ Basic positioner
[ Drive functions ¥ Extended messages/moaritaring
[Jmportar o I Free function blocks
[CJCalculation of the moto
H
[]Encoder Setpoint Cortrol type:
[l [ Summary =
[20] Speed control {encoderless) ~ = {ﬁ

—Actual speed value preparation ——

will be calculated

Previousfy made settings are lost through a reconfiguration; it is not
possible to cancel the configuration online.

Drive: Control_Unit, DDS 0, CDS 0

vl Control structure

Select the default setting of the 140 configuration:

] Drive setting
1 Matar

1 Matar data
[ Drive functions

[ Importart parameters
[ Calculation of the mota

|7.) Fieldbue with data set changeover

1

2) Standard /0 with analog setpoint

The meaning of the /0 configuration {wiring diagrame) is described in more
detail in the online help.

A

Mote:

I changed, all the existing drive4ntemal interconnections on
the |/0 terminals are deleted and reconnected in accordance
with the selected 170 configuration.

< Back Meodt > Cancel Help

< Back Next >

Uruchomiony asystent poprowadzi nas krok po kroku
przez podstawowa konfiguracje funkcji przeksztattnika
czestotliwosci.

W pierwszym etapie uruchomienia musimy okresli¢ tryb
sterowania (19).

Efektem finalnym konfiguracji przeksztattnika ma by¢
praca w trybie sterowania wektorowego z czujnikiem
predkosci.

Podczas pierwszego uruchomienie nie powinnismy jednak
dokona¢ takiego wyboru.

Nie wiemy w ktdra strone bedzie obracat sie silnik, nie
znany jest réwniez kierunek zliczania impulséw enkodera.

Pierwsze uruchomienie powinno umozliwi¢ nam
sprawdzenie czy kierunek wirowania silnika jest zgodny
z kierunkiem zliczanych impulséw enkodera.

Jezeli tak nie bedzie musimy dokona¢ modyfikacji

w podtaczeniu enkodera (przepiecie kolejnosci kanatéw)
lub dokona¢ zmiany kierunku zliczania impulséw w
sposob softwarowy poprzez odpowiednig parametryzacje
przeksztattnika czestotliwosci.
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Jezeli kierunek wirowania silnika bedzie zgodny

z kierunkiem zliczania impulséw enkodera, uruchomienie
sterowania wektorowego z czujnikiem predkosci
przebiegnie sprawnie i szybko.

W celu unikania koniecznosci kilkukrotnej parametryzacji
przeksztattnika tryb sterowania ustawiamy jako
sterowanie wektorowe bez czujnika predkosci

(speed control - encoderless).

Nastepnie przechodzimy do kolejnego kroku
uruchomienie poprzez wcisniecie przycisku ,Next”.

Definicje makr konfiguracyjnych (20) dostepne sa
w dokumentacji technicznej przeksztattnika
czestotliwosci.

W przyktadzie postuzymy sie makrem 12 — sterowanie
poprzez wejscia cyfrowe, warto$¢ zadana predkosci
poprzez wejscie analogowe AlO.
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Przecigzalnosc oraz typ silnika

s NP N
Configuration - Control_Unit - Drive setting @Iﬁ Configuration - Contral_Unit - Motor &Iﬁ

[]Control stncturs Drive: Control_Unit, DDS 0, COS 0 ]Control structure Drive: Control_Urit. DDS 0.CDS 0
Defaults of the setpoint Defautts of the setpoin
Corfigure the drive properties: Drve setting Bl
€ Motor with DRIVELLIQ inteface
Standard: IIEC—MDtDr {50 Hz, 51 units) ;I [ Motor data ¥ Fead out mokor agsin
[C1Drive functions [ Drive functions (" Select standard motorg from list
[Cimportant parameters Refer to the data sheet or the type plate to see which standard applies for (O imoortart parameters
[CICalculation of the moto | our motor: = o [CCalculation of the mato F Eésvﬁ';yum'? motars that match the
i |OEncoder 100=<0=: |EC-Mator (50 Hz, 51 units) M [JEncoder
[ Summary 100=«<1>: NEMA motor (60 Hz, US units) N ] Summary % Erter motor data
L ° 100=<2>: NEMA mator (60 Hz, 51 units) :
Motor type: |[1] Induction mator ;I
4 I 3

] (T * .
H Power unit application: )

I[ﬂ] Load duty cycle with high overload for vector dives ;I (| JI

Bl

[ Parallel motor connection Quantity: IT

<Back Next > Help < Back Hep |

W polu wtasciwosci napedu ,Standard” definiujemy W kolejnym kroku nalezy okresli¢ typ silnika z jakim
miejsce pracy przeksztattnika czestotliwosci: wspotpracuje przeksztattnik czestotliwosci, do wyboru
Europa (kW) mamy:

W Silnik z interfejsem DRIVE_CLiQ (dane znamionowe

lub przyktadowa Ameryka P6tnocna (hp) oraz dane modelu matematycznego dostepne

Wartos¢ moze by¢ zmieniona wytacznie w trybie sa w wersji cyfrowej)
offline — zmieniona konfiguracje wgrywamy
do przeksztattnika. W Wybor silnika standardowego z listy katalogowej —

Nastepnie w polu (,Power unit application”) wytacznie rozwigzania SIEMENS

definiujemy typ aplikacji w jakiej bedzie pracowat

przeksztattnika czestotliwosci: W Dowolny silnik, dane wprowadzane recznie

na podstawie tabliczki znamionowej
0 — wysoka przecigzalnos¢

1 - niska przeciazalnoc Wybieramy reczne wprowadzenie danych.

Nastepnie nalezy klikna¢ przycisk ,,Next”. Nastepnie nalezy kliknac przycisk ,Next
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Dane silnika

s
Configuration - Contral_Unit - Mator data

r
Configuration - Contral_Unit - Drive functions

Drive: Control_Unit, DDS 0, CDS 0

] Control structure
Defautts of the setpoini

Drive setting Motor data
iramety Parameter text Value | Unit
[ Drive functions p304[0] | Rated motor voltage 230 rms
[ Important p p305[0] | Rated motor current 073 [Arms
[(]Calculation of the moto p307[0] | Rated motor power 012 KW
t [ Encoder p308[0] | Rated motor power factor 0.750
[l ] Summary p310[0] | Rated motor frequency 50.00 [Hz
p311[0] | Rated motor speed 1350.0 | rpm
p335[0] | Motor cooling type [0] Non

Motor connection type:
™ 87 Hz calculation

< Back Mexd > Help

(W Control structure Drive: Cortrol_Unit, DDS 0, CDS 0

Diefaults of the sstpaint

A motar identffication is 1ded for the first isgioning
Stationary measurement is recommended for Vf and vector control
Stationary measurement and tuming measurement are recommended
for vector control {only tuming measurement is not sufficient).

[ Important parameters

Mator identification: Idertifying motor data (zt standstill hd
[ Calculation of the moto ot eaton |[2] fing § ! _I

A motor data identification is performed once when the drive is
enabled. The motor is under cument and may tum up to 3

quarter of a revolution.

< Back Mezd > Help

W wyswietlonym oknie wprowadzamy dane definiujace
silnik (24):

W Napiecie znamionowe

MW Prad znamionowy

W Moc znamionowa

M Cosinus fi

W Znamionowa czestotliwosc¢ pracy silnika

W Znamionowa predkos¢

MW Sposéb chtodzenia silnika

W Temperatura otoczenia w ktorej pracuje silnik

Opis konfiguracji przeksztattnika do pracy
.87 Hz calculation” (25) znajduje sie na stronie:

http://support.automation.siemens.com/WW/llisapi.dll/
csfetch/25338130/PDF_Operating_motors_at_higher_
frequencies_V2_en.pdf?func=cslib.
csFetch&nodeid=32024582
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Spos6b podtaczenia silnika (26) — gwiazdaltréjkat
powinien zosta¢ okre$lony przed wprowadzeniem danych
znamionowych silnika.

Nastepnie nalezy klikna¢ przycisk ,Next".

W kolejnym kroku okreslamy typ automatycznej
identyfikacji danych silnika — pole (27).

Do wyboru dostepne sa dwa typy automatycznej
identyfikacji danych silnika:

Identyfikacja postojowa — wat silnika moze wykonac
¢wier¢ obrotu.

Identyfikacja przy obracajacym sie wale silnika.

Dodatkowo mozemy wybra¢ identyfikacje postojowa
oraz z widujacym watem silnika

Wybieramy identyfikacje postojowa.

W przypadku wyboru sterowania wektorowego procedure
identyfikacji silnika nalezy zawsze przeprowadzic.

Wybranie jednej z opcji zwigzanych z identyfikacja silnika
spowoduje wygenerowanie alarmu o numerze A7991.

Sygnat alarmowy nalezy zignorowad, postepujac zgodnie
z dalszym opisem.

Nastepnie nalezy kliknaé przycisk ,Next”.
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Podstawowe dane konfiguracyjne

g — —T
Configuration - Control_Unit - Important parameters T | Configuration - Control_Unit - Calculation of the motor data &Iﬁ‘—-J
W Cortral structure Drive: Control_Unit, DDS 0, CDS 0 [#] Control structure Drive: Control_Unit, DDS 0, CDS 0
Defaults of the setpoint efaults of the setpoini
Drive setting rive setting
Set the values for the most important parameters: [w] Mator N .
Motor data - Exit motor ing:
Current limit:  |1.10 Ams [#] Drive functions
Min. speed: | BN pm 7l Impartant parameters " Restore factory setting and calculste motor data
( Max. speed: | 1350.000 Pm i * Calculate motor data only
U Ramp-up time: | 2.000 s i
Ramp-down time: | 2.000 s
OFF3 ramp-down time: | 0.000 s
28
I . ! 29
= Back Mext > Help < Back Next > Help

Na kolejnym etapie uruchomienia wprowadzamy dane
(28) definiujace:

B Maksymalna pradowa przecigzalnos¢ silnika —
w odniesieniu do wartosci pragdu znamionowego silnika

B Czestotliwo$¢é minimalna
W Czestotliwo$¢ maksymalna

W Czas rampy startu — czas rozpedzenia silnika
od 0 predkosci do znamionowej

W Czas rampy hamowania — czas zatrzymania silnika
z predkosci znamionowej do O

W Czas rampy hamowania OFF3 — wytaczenie szybkie.

36

Nastepnie nalezy klikna¢ przycisk ,Next”, nastepnie
definiujemy sposéb przeliczenia danych silnika (29):

m Kalkulacja wprowadzonych danych z przywréceniem
nastaw fabrycznych

W Kalkulacja wprowadzonych danych bez przywracania
nastaw fabrycznych — w przypadku modyfikacji silnika
z zachowaniem petnej funkcjonalnosci przeksztattnika.

Klikamy w przycisk ,Next".
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Konfiguracja enkodera

f N ™
Configuration - Contral_Unit - Encoder l B Configuration - Control_Unit - Summary lilﬂj
W] Cortrol structure P I D0l ] Control structure Drive: Control_Unit, DDS 0, CDS 0
Diefaults of the setpoim efaults of the setpoinl
Drive setting ‘Which encoder do you want to use? -
o] Motor ¥ Encoder 1 I~ Encoder2 The following data of the drive has been entered:
Motor data
Drive functions Encoder 1 | Drive functions Canttrol structure: ~
Important parameters Important parameters Opendoop/closeddoop control aperating mode: 20 i
W Calculation of the mota Encoder evaluation: ITelrmna\ interface LI W] Calculation of the mota Function modules: Extended setpoint channel
fl Il Encoder Function modules: Techn controller E
 Encoder with DRIVE-CLIT interface Function modules: Bxtended messages./monitoring
i I Defautts of the setpoints/command sources: | 4
¥ Fiead encoder again Macro drive unit: 0
Drive setting:
* Select standard T E— Power unit application: 0
encoder from list LTI 3 |EC/NEMA mot stds: 0
Motar:
" Enter dat: Encoder data Moator type selection: 1
L—'— Number of motars connected in parallel: 1
Encoder type Code number i Motor data: il
W 2048, 1 Vpp. /8, 551, multiturn 4096, erar... 2084
4000 nm, 1Vpp. A/B A distance-coded 2110 _
20000 rm, 1¥pp, A/8 A ditance-coded 2111 ooy os b
40000 nm. 1 %¥pp. 478 A distance-coded 212 — : 3
16000 rim, 1 ¥pp, A7E. EnDat, resolbion 1. 2151 [ ™ £opy RAM to FOM eave data inthe dnve}
1024 HTL &/B R 300
1024 TTLAE R 3002
INARHTI &R R nnz Sb
Details |
< Back Mesd = Help < Back Help

Kolejny etap uruchomienia zwiazany jest z zdefiniowaniem
posiadanego enkodera oraz miejscem jego podtaczenia.

Jednostka sterujgca CU250S-2 moze jednoczesnie pracowac
z dwoma enkoderami — jeden obstuguje petle sprzezenia
zwrotnego zwigzang z regulacja predkosci, drugi pozycji.

Deklaracja ilosci posiadanych enkoderéw odbywa
sie poprzez ich aktywacje — pole (30).

W przyktadzie postugiwac bedziemy sie jednym
enkoderem zamontowanym na wale silnika — sygnat

z enkodera podtfaczony bedzie zaréwno do petli regulacji
predkosci jak i pozycji.

Zaznaczamy ,Enkoder 1" (30).

Enkoder mozemy podtaczy¢ do jednostki sterujacej
CU250S-2 na trzy sposoby.

Sposoéb podtaczenia zalezny jest od typu enkodera:

MW Listwa zaciskowa (Resolver, HTL),
W Ztacze D-Sub (HTL, TTL, SSI)

W Ztacze typu DRIVE CLiQ (Resolver, HTL, TTL, Sin/Cos, SSI,
Endat 2.1)

W przyktadzie postugujemy sie enkoderem HTL

podtaczonym do listwy zaciskowej jednostki sterujacej —
Terminal interface (31).
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Typ enkodera okreslamy w polu (32), do wyboru mamy:

M Enkoder typu DRIVE CLiQ, dane konfiguracyjne zostana
pobrane z enkodera,

Wybor standardowego rozwigzania z listy — ,,Select
standard encoder from list”

M Enkoder nie standardowy, mozliwos¢ recznego
wprowadzenia danych konfiguracyjnych

Zaznaczamy wybér enkodera standardowego.

W licie dostepnych enkoderéw (33) wybieramy enkoder
typu HTL z ilo$cia impulséw 1024 z kanatami A/B oraz
znacznikiem zera (R).

Na zakoriczenie konfiguracji prezentowane s3 zbiorcze
informacje wprowadzonych nastaw (34).

Informacje te moga zosta¢ skopiowane do pliku
tekstowego za pomoca przycisku ,Copy text to
clipboard”.

Konfiguracja przeksztattnika prowadzona za pomoca
programu narzedziowego STARTER zapisywana jest
w pamieci ulotnej przeksztattnika czestotliwosci.

W celu zapisania konfiguracji w pamieci trwatej nalezy
zaznaczy¢ pole wyboru ,,Copy RAM to ROM".

W celu zakoriczenia dziatania asystenta uruchomienia
nalezy klikna¢ przycisk ,Finish”.
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Prezentacja zgtaszanych alarmoéw

3 12078 - s 6120 505 Drve it earira Ut Corvgersic

# Project Edit Targetsystem View Options Windew Help
| D[ @] [ o] ]| L] [Re ] el 2 s EER[EE]| il @Rl g E E o] |

o Bp SINAMICS_5120_EP0S Drive data set: DD D Active) wizand | acdoos. || Removenps. |
-~ Insert single drive unit Command data set: CDS O (Active) Add COS... | Remowe COS... |
=} % Drive_unit_1

B 4= Control_Unit

S e
¥ Expertlist
3% Drive navigator
8= Inputs/outputs

Coriiguration | Drive dala sets | Conmand data sets | Urits | Reference variables - seffing | 1/0 configuration |

Mame: ‘EonlloI_Umt Control type: [20] Speed contral (encoderless)

E % Open-loop/closed-loop control
- Functions Control_Urit Closec-ioop conirol module Err e [ B 1 e —
- Messages and monitoring - -
- » Technology controller Tope: 120 CuZa0s-2 P Enc. type: [3001] 1024 HTL A/B R
& % Commissioning Drderno; B5L3246-0B422-1FA0 Acsaluton: 1024
E ;; ;“a’:r:’;:::tm" Firmwears version: 4703508 A S — .
1] Decumentation Control_Urit.Power urit Encoder interface [1] Terminal interface
gg 3:‘::\#5:UBMRIES Type: G120 PM240-2 IP20
Order no. ESL3210-TPB13-04L0
Input volage 200 Vims
Power: 0.55 kw

Control_Unit Motor

Muotar type: [1] Induction mator
Mator rated speed: 1350.0 rprm
Motor rated cunent: 0.73 Armg
Matar rated power: 0.12 kiw'
Motor rated voltage: 230 Vims
totor rated frequenc: 50.00 Hz

A0 DS [asete v | D050 Aoty - | MOS0 el

Praject @ Control Uit |
x

Level Time Source Camporent Meszage
mWammg 020715 150811:000 (PG) Drive_unit_1 - 7991 : Driver Motor data identification activated
[waming 020715 150811:000(PFG)  Drive_unit1 - 8526 : PROFINET: Mo cyclic connection

. Alarms g Target system autput % Diagnostics overview I

Po zakoriczeniu procedury szybkiego uruchomienia
mozemy przej$¢ do zaktadki aktywnych btedéw i alarméw
(35).

W widoku tym widzimy alarm o numerze A7991
— aktywna identyfikacja modelu matematycznego silnika.

Przeksztattnik zostat skonfigurowany i oczekuje na
inicjalizacje procesu identyfikacji silnika.
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Sterowanie lokalne

3 s - s 610 6008 o L Comial U~ Conru i

£ Project Controlpanel Edit Targetsystem View Options Window Help

[ | %] -fe || a] %] 25| 22

=5

I e

| D= @%| 2| |me(@] o[ %] X%l

-8 SINAMICS_G120_EPOS
...%7 Insert single drive unit

-l Drive_unit 1

Dirive data set: DDS 0 [Active)
Command data set CDS 0 [Active]

Wizard.. | | sddoos.

Add COS

E-4=f Centrol_Unit
- » Configuration
> Expert list

Configuration | Diive data selsl Command data selsl Units | Reference variables - sefting | 140 cunfiguraliunl

-3 Drive navigator
-8= Inputs/outputs
7% Setpoint channel

Name:

i Open-loop/closed-loop control
;. Functions

[Cartrol_Unit Cantral type: [20] Speed
Control_Unit.Closed-loop control module Cortrol_Unit Env

[

[

E

- Messages and monitoring
- Technology controller Type:
- Commissioning Order no-
i > Control panel

% Devicetrace
» Identification/optimization

Firmware version:

Control_Unit.Power unit

G120 CU2505-2 PN

Enc. type:

BSLI246-0BA22-1FA0 Resolution:
4703508 Encoder data ¢
Encoder interf

-» Communication

- Diagnostics Tope:
-] Documentation Order no:
] SINAMICS LIBRARIES Input valage:

- MONITOR .

G120 PM240-2 P20
£5L3210-1PB13-04L0
200 W
0.55 kiw

[-10:1 D5:[0factv ] DOS[ajactv <] MDS [0fbctie)

Project

@ Control_Unit |

x

=l lge e

IDlive_unit_1 - Cantrol_Unit

I Agsume Control Priority I

(LT [T
I~ Erdl oos: [ 0

| 0| ar [ setpoint specification

n= I - pm

—J—
0% ne[ qm0ox= 200%
I - 1pm

) Enables available

[42] Switching on inhibited - set "OC/OFF2" = "1" (p0844. p0845)

Procedura automatycznej identyfikacji silnika zostanie
rozpoczeta z chwila wystawienia komendy ,Zatacz”.

Komenda zatacz moze zosta¢ wydana za pomoca
zdeklarowanego miejsca sterowania (P15, P700, P840),
w sposoéb lokalny (panel operatorski IOP lub BOP-2 -
przycisk HAN-AUTO) lub za pomoca programu
narzedziowego STARTER.

Podczas przeprowadzania procedury automatycznej
identyfikacji silnika komenda ,Zatacz” musi by¢ podawana
w sposoéb ciagty — az do zakoriczenia identyfikacji danych
silnika.
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. Output frequency smoathed d
Diagnostics | Specified Actual
Speed: I U.UI 0.0 mpm 00Hz
8 DFF1 ensble
Torque: 0.00 0.00 Nm
O SEE :::::: g I I C0: Output voltage smoothed ;I
Enable operation 0.0 Yims ‘
Ramp-function gen. enable
R. funct tor start
8 5:{;5';}";:5598”8[5 o e Motor curent: 0.00 Amg
Torque wtilization: oo %

W celu przejecia sterowania praca przeksztattnika przez
program narzedziowy STARTER nalezy z drzewa projektu
wybra¢ zaktadke ,Commissioning” a nastepnie ,,Control
panel” (36).

In

W wyswietlonej zaktadzie ,Control panel” nalezy klikna¢
w przycisk przejecia pierwszenistwa sterowania ,Assume
control priority” (37).

Wyswietlone informacje bezpieczeristwa nalezy
potwierdzi¢ przyciskiem ,, Accept”.
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Sterowanie lokalne Control panel

IDrive_unit_'l - Contral_Lnit

e

Give up contral priority

[ Enables

| jﬂﬂ Ifsetpoint specification
CDS: ID vl
pos: [ O

.

n=|—Drpm 0% oy 100 % =
I 0.00 rpm

200%

() Enables Ie

[31] Ready for switching on - set "ON/OFF1"

="0/1" (p0840)

[V Enables DDs: I_D

Outpuat f thed
Disgnosties | Specified Actual Hipul freguency smosie E
Speed: I D,DI 0.0 pm 0.0Hz |
9 DFF1 enable
T B 0.00 000 N
SEES :::E:Z A I I " CO: Output volkage smoothed ;I
Enable operation 0.0 Vrms ‘
Ramp-function gen. enable
R -fncti kor stark
s::;ginL:r;;Dbr;egenera or st Mokor current: 0.00 Amms
Torgue utilization: 0o x
IDrive_unit_1 - Contral_Urit j I! I & Help |
Give up contral priority | . ‘.vl |f setpaint spesification . . .j . )
ros [i =] ol O naf m0x-

I 0.00 rpm

() Enables avaiable

[14] Oper. - MotlD, excit. running and/or brake opens, 552, STOP C

Setpaint enable

" Output frequency smoathed j
Diagnostics | Specified Actual
Speed: | 0.0 | 0.0 rpm 0.0Hz ‘
8 OFF1 enable
T : 0.00 000 N
o) g:;:;s :::E:: —— I I " CO: Output valtage smoothed LI
Enable operation 488 Yims ‘
Ramp-function gen. enable
R -funicti bor stark
AT I ) S Mator curent: 0,41 Ams

Przejecie sterowania praca przeksztattnika przez program
STARTER odbywa sie poprzez zaznaczenie pola (38)
~Enables”.

In

W zaktadce ,,Control Panel” dodatkowo prezentowane s3
informacje zwigzane ze statusem pracy przeksztattnika
czestotliwosci (39, 40).

W celu zataczenia, wytaczenia przeksztattnika do pracy
nalezy postugiwac sie przyciskami (41).

Zataczenie przeksztattnika do pracy spowoduje
rozpoczecie procedury identyfikacyjnej danych silnika.

40

Torque utilization: 00 X

Praca przeksztattnika sygnalizowana jest w zaktadce
~Control panel” poprzez zapalenie wszystkich bitéw
statusowych oraz zmiane sygnatu stanu przeksztattnika
czestotliwosci (42).

Identyfikacja modelu matematycznego silnika zostanie
zakoriczona automatycznie — zaobserwujemy zmiane
stanu przeksztattnika (40) oraz zmiane sygnatéw
statusowych (39).
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Wartos¢ mierzona oraz wartos¢ wyliczana

Gl Ty —
Prowa Controlpanel fde  Twgetsystem View Opeonr  Window  belp

L=l %] =) [_]_l_t_]_;i___. S eldleln] ) u] BESE S| el ] SRo]e

s < 10 10 7 |G| [Eswrsowmna o LTI ] e

) lnsert sl drive unit

BB Opan-locpielosed-locg ontrel
-3 Funcbon

# 3 Messages and monitorieg
BB Tothackgy controber

Po zakoriczeniu procesu automatycznej identyfikacji
danych silnika z drzewa projektu programu starter nalezy
wybraé polecenie ,Expert list”.

W liscie eksperckiej wyszukujemy parametry:

r61 — aktualna predkos¢ widziana na enkoderze (parametr
posiada indeksy: index 0 = Enkoder 1, index 1 = Enkoder 2)

r63 — aktualna wartosc predkosci wyliczana na podstawie
modelu matematycznego

In

W zaktadce ,Control panel” wprowadzamy niska predkos¢
zadang — 100rpm (44), nastepnie wigczamy przeksztattnik
do pracy (45).

Kierunek obserwowanych predkosci w parametrach r61
index 0 oraz r63 musi by¢ zgodny (moga wystapic réznice
w wartosciach).
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Konfiguracja enkodera

Motor encoder
B % SINAMICS_G120_EPOS

%] Insert single drive unit
El‘h‘&p Drive_unit_1

== @ Control_Unit

» Configuration Encoder data
> Bxpertli Smoothing

& oot iesin P cmn
- Setpoint channel = J_L |_|| i l
-2 Upen-loop/closed-loop control Hl H -
- » Setpoint addition &
- » Speed controller 000 ms
» W control m
Torgque setpoints

Torque limitation

Power unit

>
>
- » Current controller
>
» Mator

n_act calculation
- % Motor encoder

7% Functions Electical rotor position 0,007 Ercoderless operation active

[

[ Messages and menitoring
- » Technology controller
[
[

7% Commissioning
7 Communication
- Diagnostics
-1 Documentation
-] SINAMICS LIBRARIES
F-C] MONITOR

Podglad parametréw r61 oraz r63 mozliwy jest réwniez
w menu ,Open-loop/closed-loop control” w zaktadce
~Motor encoder” (46).

r61 — (47)
r63 —(48)

Jezeli w obserwowanych wartosciach wystepuja rézne
kierunki wirowania:

Zmieniamy kolejnos¢ podtaczenia sygnatéw A oraz B,
fizyczne przepiecie kolejnosci kabli sygnatowych enkodera
na listwie zaciskowe] jednostki sterujacej,

Zmiane kolejnosci kanatéw realizujemy softwarowo,
w tym celu klikamy w pole edycji danych enkodera (49)
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-
Encoder Data

| At

General  Details |
- Gear ratio r Irversion
|:Enc:0der :| I 1 I Invert actual speed value
g I 1 [~ Inwert actual position value
r Fine rezolution  Measuning gear pozition trading
I GI_¥sT1  [i1 B I sctivate
Rt i
GixsT2  [5 Bi s
€ Linear asis
Wirtual multiturn rezolution: 0
Tal. window: 0.00
Cancel Help |
>l
134 | @ pé10 Enceder inversion actual value
135 | [ p410[0] |E Enceder inversion actual value OH Commissioning (P10,4) 5
136 |- p&10[0].0 | E Invert speed actual value No ‘Commissioning (P10 4} 3
137 L p&10[0].1 | E Invert position actual value No Commissioning (P10,4) 5]
138 | Gpst[1] |E Encoder inversion actual value 0H Commis=zicning (P10,4) 3
139 |- p&10[1].0 | E Invert speed actual value No Commissioning (P10,4) 3
140 L p&10[1]1 | E Invert position actual value No Commissioning (P10 4} 3
UWAGA!! Tryb konfiguracji danych enkodera uzyskujemy poprzez

Inwersja sygnatéw enkodera odbywa sie dla kanatu
predkosci oraz kanatu pozycji (50).

Zaznaczenie zmiany kierunku zliczania impulséw enkode-
ra jest mozliwe — jednak zostanie zignorowane przez prze-
ksztattnik czestotliwosci.

Przyczyna takiego stanu rzeczy jest status modyfikacji
parametru odpowiedzialnego za inwersje:

P410 index 0 — inwersja predkosci Enkoder 1
P410 index 1 — inwersja pozycji Enkoder 1

Parametr P410 moze mie¢ zmodyfikowana warto$¢ w tedy
gdy przeksztattnik jest w trybie uruchomieniowym
~Commissioning” (51).

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS

ustawienie P10 =4
Nastepnie dokonujemy stosownej modyfikacji P410.

Na zakoriczenie musimy pamietac o wyjsciu z trybu
uruchomienia = P10=0

Jezeli kierunki odczytywanych predkosci enkodera oraz
przeksztattnika sg zgodne, nalezy aktywowac sterowanie
wektorowe w petli zamkniete;j.

W tym celu w liscie eksperckiej przechodzimy do
parametru P1300 ustawiajac jego wartos¢ na 21
(Speed Control - with encoder).
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Speed contral
=& SINAMICS_G120_EPOS [Pt

‘_| Insert single drive unit Control type:
= % Drive_unit L |[21] Speed control [with encoder) LI Speed optimization at next ON command | [0] Inhibited  +
= -ﬂ-@] Control_Unit

- » Configuration
> Expert list Precontrol
-3 Drive navigator

8= Inputs/outputs

[+ Setpoint channel

- % Open-loop/closed-loop control
Setpoint addition

[

Speed controller
Vif control
Torque setpoints
Terque limitation
Current controller

P gain factor | 3.000
Integration time |128.00  ms

0.00 Nm

WOV W W W W W

0.00 rpm 0.00 rpm
Power unit Pl ot
Mator chtrlr.
Motor encoder

- Functions ) o = ) =
- » Messages and monitoring
- % Technology controller
[
[

¥

7 Commissioning 0.00 rpm .
7% Communication l -

Smoothing
- Diagnostics
-] Documentation
[ SINAMICS LIBRARIES k
-] MONITOR

B

0.00 s

Ostatnim etapem uruchomienia jest optymalizacja
regulatora predkosci.

W tym celu przechodzimy w drzewie projektu do menu
~Open-loop/closed-loop control” w ktérym wybieramy
polecenie ,Speed controller” (52).

Wtaczamy optymalizacje regulatora predkosci ,Rotating
measurement with encoder — wartos¢ 2” (53)

Proces optymalizacji rozpocznie sie z chwila zataczenie
przeksztattnika do pracy.
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Kopiowanie RAM do ROM

E STARTER - SINAMICS_6120_EPOS - [Drive_unit_1.Control_Unit - Speed controllcr] N

& Project Edit Target systern  View Options Window Help
o = Y K . B e Py ey
i L

i<
Speed ller
=189 SINAMICS_G120_EPOS i |
. Insert single drive unit Contral bype:
da% Drive_unit_1 |[21] Speed contral [with encoder)
. =[] Control_Unit

... » Cenfiguration
. » Expert list

...... ¥ Drive navigator

Wszystkie zmiany parametréw realizowane w trybie online
zapisywane sa w pamieci ulotnej przeksztattnika
czestotliwosci.

W chwili zaniku napiecia zasilajacego tracimy w sposéb
nieodwracalny parametryzacje napedu.

W celu zapisania zmian parametréw w sposéb odporny

na zanik napiecia zasilajacego, w drzewie projektu
zaznaczamy urzadzenie (53) ktérego nastawy parametrow
bedziemy kopiowa¢ do pamieci trwatej.

Z grupy aktywowanych ikon (54) wybieramy polecenie
~kopiuj RAM do ROM” (55).

Grupa ikon (54) jest aktywna wytacznie przy biezacym
zaznaczeniu obiektu w drzewie projektowym.

Po zakoriczeniu kopiowania pamieci ulotnej do trwatej
nalezy pobra¢ konfiguracje z trybu online na dysk twardy
programatora PG/PC - klikamy w przycisk (56).

Ostatnim krokiem jest zapisanie konfiguracji projektu (57).

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS 45



46 SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS



Aktywacja EPOS

B Project Edit Targetsystem View Options Window Help

| DleG(®| & =[] o= | XX 4% v 8z BEGE ] B EE S Eee |
x
E-@ SINAMICS_G120_EPQS Drive data set: DDS 0 I Wizard... | I AddDDS.. | Femaye DDS.. |
#) Insert single drive unit Command data set CDS 0 OIS | ER——— |
E-fla Drive 1
.3 Configure drive unit
EI g Control_Unit Configuration | Drive data setsl Command data setsl Uriits I Reference variables - setlingl 10 conf\gulationl
> Configuration
> Expert list Mame: ‘EonlloLUmt Control type: [21] Speed contral [with encoder]
-3 Drive navigator
8= Inputs/outputs Interfaces
- » Setpoint channel
- Open-loop/closed-loop control Cartrol_Urit Closed-oop corral module Control_Unit Encoder_1 Encoder data
- Functions - -
- Messages and monitoring Tope: G120 CU250S-2 PN Enc. type: [3001] 1024 HTL A/BR
- Technology controller Order no. ESL3246-0BA22-1FAD Resolution: 1024
% Commissioning Firmware version: 4703508
@-% Communication Encoder data set number: 0
&% Diagnostics Control_Unit. Power unit Encoder interface [1] Terminal interface
@ ) Documentation Type: G120 PM240:2 P20
£ (] SINAMICS LIBRARIES e "
B0 MONITOR Order no.: B5L3210-1PB13-04L0
Input voltage: 200 Vims
Power: 0.55 kw/

Contral_Unit.Mator

Motor lype:

Hotor rated speed:
Matar rated curent
Motar rated power:

Matar rated voltage:

Matar rated frequency:

[1] Induction matar
13500 rpm
0.73 Az
0.2 kKw
230%ims
50.00 Hz

Jezeli przeksztattnik czestotliwosci zostat prawidtowo
skonfigurowany w trybie sterowania wektorowego

z czujnikiem predkosci i podczas pracy naped nie zgtasza
btedow,

mozemy przejs¢ do konfiguracji funkcji podstawowego
pozycjonera EPOS.

Modut technologiczny EPOS jest funkcja dodatkowa
przeksztattnika czestotliwosci Sinamics_G120_EPOSktéra
wymaga stosowania licencji programowe;.

Licencja EPOS moze zosta¢ zamdéwiona razem z kartg SD
(w przypadku licencji programowych wymagane jest
stosowanie oryginalnych kart pamieci SD):
65L3054-4AG00-2AA0-ZE01.

SINAMICS G120 EPOS

Jezeli karta pamieci zostata zaméwiona bez licencji
programowej, licencje nalezy zakupi¢ osobno
(65L3074-7AA04-0AA0) a nastepnie aktywowac.

Sposob aktywacji licencji dostepny jest na stronie:

https://support.industry.siemens.com/cs/
document/92993394/sinamics-s-or-g-generating-a-
license-key?dti=0&pnid=13222&Ic=en-WW

Wtaczenie funkcji EPOS mozliwe jest wytgcznie w trybie
offline (1), nastepnie aktywujemy asystenta pierwszego
uruchomienia ,Wizard...” (2).
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Aktywacja EPOS

4 N "
Configuration - Cantrol_Unit - Control structure aliea| [ Configuration - Control_Unit=Measurement system [P ||
| Drive: Control_Unit, DDS 0. CDS 0 I @IComrdl stroctre Drive: Control_Unit, DDS 0,CDS 0 |

[ Defautts of the setpoini Function modules Defautts of the setpeint

[ Drive setting ¥ Estended setpoint channel Drive setting

[CIMotor [™ Techn controller Mator Encoder system for the position control

[(]Mator data ¥ Basic positioner Mator data

] Drive functions [ IEnaricime ssages oot [¥] Drive functions Ercadar 1 -

[(llimportant paremeters I Free function blocks portant parameters “‘ Ehy
I [(]Calculation of the moto alculation of the mota

Encod roThpe Encoder
| SSU;;:; Sdp:imc L'ol S . [The selection of the encod forth
, = e selection of the encoder system for the position
[21] Speed control {with encoder) j —K [(1Mechanics control and the position resolution (gearbox, etc.)
] Summary depends on the drive data set (DDS).
cEE - ® (EE
~Actual speed value preparation ——
' @ |
I i I
| ( I
< Back Next > Cancel Help < Back Next = Cancel Help
\ | f
u

W wyswietlonym oknie zaznaczamy pozycje
LBasic positioner” (3).

Moduty technologiczne moga by¢ aktywowane wytacznie
w trybie offline — obszar (3) nie jest aktywny podczas
pracy w trybie online.

Nastepnie klikajac w przycisk ,Next” przechodzimy
do zaktadki ,Measurement system” w ktérej definiujemy
Zrédto sprzezenia zwrotnego dla sygnatu pozycji (4).

W omawianym przyktadzie sygnat sprzezenia zwrotnego
enkodera zabudowanego na wale napedowym silnika
podtaczony jest zaréwno do regulatora predkosci jak

i pozycji, nastepnie klikamy w przycisk ,Next".
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Konfiguracja

[%a | % |

rConﬁgulat'u:m - Contral_Unit - Mechanics Bl | MWA unrt_ _Uni
— f1 Project Edit Targetsystem View Options Window Help
[ Contral structure Drive: Cortral_Unit, DDS 0, CDS 0 ‘ Dliﬂ-lnlqml@” % [E=| @) "’l“”ﬂ“ XIIXE”
Defaults of the setpoin
Drive setting The pos. control has been assigned the foll. encoder: Encoder_1 x

Matar

Motor data

Drive functions
Important parameters
[w] Calculation of the moto
Encoder
Measuremert system

U per load revolution (Encoder resolution)

2097152 LU

Load revolutions

coder PPR

LU per load revolution
pos. stptfact. val. res.)

zeooo0 Y

—

—

0.00

LU On after

Load gear position tracking
[ Activate
 Rotary axis
€ Linear avis

Virtual multitum resolution

Tolerance window:

< Back Next > Cancel | Help

W kolejnym oknie asystenta konfigurujemy mechanike
aplikacji (rozdzielczo$¢, przetozenie, sposéb pracy
— liniowy/katowy).

Rozdzielczos$¢ enkodera czyli ilos¢ impulséw na jeden
obrét widoczna jest w polu (6) — w przyktadzie
zastosowano enkoder o rozdzielczosci 1024 impulsy
na obrot.

Przeksztattnik czestotliwosci do wyznaczania oraz kontroli
pozycji bazuje na jednostkach dtugosci LU, nie na
impulsach enkodera.

Maksymalna rozdzielczos¢ enkodera wyrazona w
jednostkach LU (Lenght Unit) widoczna jest w polu (5).

W celu tatwiejszego postugiwania sie miarg potozenia
wprowadzamy wtasna definicje ilosci jednostek dtugosci
LU na obrét obciazenia(9).

Wartos$¢ ta nie moze by¢ wieksza do rozdzielczosci
enkodera wyrazanej jako LU (5).

SINAMICS G120 EPOS

E"g SIMAMICS_G120_EPOS
----- # ) Insert single drive unit
EI‘% Drive 1
EI“'@ Control_Unit
----- » Configuration
..... » Expert list
----- »§- Drive navigator
S Inputs/outputs
7% Setpoint channel m
- Technology j
- Open-loep/closed-loep control
-» Functions
-» Messages and monitoring
-®» Commissioning
-» Communication
- Diagnostics
-1 Decurnentation
-1 SIMAMICS LIBRARIES
-] MOMITOR

Configuration | D

Page no lo

Reason: The drive

Remedy: Please p

i O g o O s RO B B

W przyktadzie przyjeto ze 10000 LU odpowiada jednemu
obrotowi obciazenia.

Enkoder zabudowany jest na wale silnika elektrycznego,
jezeli aplikacja uwzglednia zastosowanie przektadni
mechanicznej nalezy wprowadzi¢ jej przetozenie: llos¢

M [lo$¢ obrotéw obcigzenia (7)
M llos¢ obrotéw silnika (8)

W przypadku okreslonych aplikacji w ktérych wygodniej
jest postugiwac sie miarg kontowa (przyktadowo stét
obrotowy) mozemy aktywowac o$ modulo (10).

Od tej chwili postugujemy sie miarg kontowa — obrét
wyrazany jest jako stopnie, po przekroczeniu 360 stopni
pojawia sie 0.

W przypadku postugiwania sie miara kontowa réwniez
wprowadzamy wtasna liczbe jednostek dtugosci
przypadajaca na zakres 360 stopni (11), w przyktadzie
jest to 360000 LU.

Po zakoriczeniu pracy asystenta konfiguracji
przeksztattnika czestotliwosci, w oknie projektu programu
STARTER wys$wietlone zostanie menu ,Technology” (12).
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n Przeniesienie konfiguracji projektu do przeksztattnika

r
Online/offline comparison u

The online corfiguration of Drive_1 (SINAMICS CUZ505-2 PN Vector V4.7) differs from the project saved offline.

o
CHoop pos ctrl Activated Mot activated
Basic positioner Activated Not activated
Techn centraller Not activated Activated
Extended messages/monitoring | Mot activated Activated
Unit system Inconsistent Inconsistent
rDDwnload (WWES:41722) T F M

@ The project will be saved and the drive unit data downloaded to

the target device!
If these differences are not adjusted, the online representation may b

Load to PG | [V After loading, copy FéM to ROM

Adjust via: Download |

Start download?

Yes Mo | Help |

W celu wgrania nowej konfiguracji przeksztattnika Konfiguracje zapisujemy w pamieci trwatej odpornej

z programu STARTER nalezy przej$¢ do potaczenia na zanik napiecia zasilajacego (zaznaczona opcja:

w tryb online. LAfter loading copy RAM to ROM”) (15).

Wyswietlone okno kontekstowe poinformuje nas Jezeli wcisniety zostanie przycisk ,Load to PG” konfiguracja
o réznicach konfiguracyjnych pomiedzy trybem online offline zostanie utracona, projekt programu STARTER

a projektem zapisanym na dysku twardym stacji PG/PC (13).  przyjmie nastawy zgodne z konfiguracja urzadzenia.

Poprzez wcisniecie przycisku ,Download” (14) przenosimy
konfiguracje offline (z dysku PG/PC) do przeksztattnika
czestotliwosci.
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Podstawowy pozycjoner EPOS n

[ |
=8P SINAMICS_G120_EPOS
%) Insert single drive unit
E"'&:ﬂ Drrive_1
== Control_Unit
..... » Configuration
..... » Expert list
..... 3% Drive navigator
--{&= Inputs/outputs
- Setpoint channel
- % Technology
= Basic positioner
..... > Limit

..... » Homing

..... > Traversing blocks

..... > Direct setpoint specification / MDI
= # Position control

..... » Mechanics

----- » Actual position value preparation

..... % Position controller

----- » Monitoring

- Open-loop/closed-loop control m_
- Functions

- Meszages and monitoring

- Commissioning
-3 Communication
- Diagnostics
#-/__] Documentation
a1 SINAMICS LIBRARIES
-] MONITOR

|y Dy R ey O ey O i |
£ g £ g ¥ g B4 g B g £

Rozwijajac menu ,Technology” w drzewie projektu
programu STARTER (16) uzyskujemy dostep do
konfiguracji funkcji podstawowego pozycjonera.

Poszczeg6lne moduty funkcjonale oméwiono na kolejnych
stronach instrukcji.
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n Limit Ograniczenie ruchu

Traversing range limitation | Traverzing profile Iimitatiunl

Software limit switch activation

o O

Activate modulo correction

=

Horme position set—Oi

Positive end postion 2147482647 LU b
|2'I 47482647 LU ,l p2581 : CO: EPOS software limit SWit—‘— 1]
Inactive — 0 ,
Megative end position 2147482648 LU
|-2‘l 474532643 LU ,l p2bi0 : CO: EPOS software lirnit swit_$_ il
Inactive — 0 | I
. + .
Stop output cam activation N
-l n —O m
Minus stop output cam (low active)
g i —@1[:
Inactive — O
Plus stop output cam [low active)

i

e [T

Inactive —] 0

Limit
Zaktadka ,Traversing range limitation”:

Okno za pomoca ktérego wprowadzamy ograniczenia
zakresu ruchu naszej aplikacji.

Zakres (dystans) ruchu moze by¢ ograniczony softwarowo
— krancéwka programowa.

Aktywacja programowego ograniczenia dystansu ruchu
realizowana jest poprzez pole ,Software limit switch
activation” (17).

Nastepnie w polu (18) wprowadzamy maksymalna
wartos¢ jednostki dtugosci LU jaka tolerujemy w przypadku
ruchu w kierunku zgodnym oraz przeciwnym.

52

Jeden obrét watu obcigzenia wynosi T0000LU (nastawa
jaka zdeklarowano podczas konfiguracji mechaniki
aplikacji), softwarowe zabezpieczenie ograniczenia ruchy
=2147482647 LU (ze znakiem ,-" w kierunku
przeciwnym).

Mozemy réwniez postuzyc sie krancéwkami
standardowymi — ,output cam”, podtaczanymi do wejsé
cyfrowych przeksztattnika czestotliwosci (19).

Aktywacja zabezpieczenia odbywa sie poprzez ustawienie
sygnatu = 1 w polu ,Stop output cam activation”.
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Limit Profil ruchu

b

Trawersing range Iimitationl Traversing profile limitati

b aimum dpnamic limitz of the basic positioner

\

b . weloity

15000 1000 LU /it

-

Caorresponds to speed

|1 500.0000 Tpm

b 3w, zpeed 4

|1 3500000 T a

b aw. acceleration
100 1000 LU/
|

=

1 RS S

— 5 i ! . -
| | | /i o : : \5 Max. deceleration
L | ! I X AYE H H 100 1000 LU/
| 1 1 | | | I I
. i | |
tax. jerk I ; i : i | ' i These ramps da nat apply far errars ar
I i I 0 zalfe stop, but instead the ramp-down
10000 1000LUss H | | ‘ | ‘ ‘ ﬂ ' & times for OFF1 or OFF3
; ‘ ‘ u . U r ‘ ‘ "
1 | 1 1
1 1 1 1
1 | 1 1
1 [} | 1 1 1
] ] ] ] ] ] 1 1
1 1 1 | | 1 1 I
Jerk limitation activation - IF the: command Jerk iz used in the traversing
_O_ blocks, the Jerk limitation activation may not be
!l 0 \v interconnected|
Limit Aktywacja ograniczenia udaru mechanicznego odbywa

sie poprzez ustawienie wartosci = 1 w polu (25), wartos¢
maksymalng udaru mechanicznego wprowadzamy w polu
(23).

Zaktadka ,Traversing profile limitation” (20) — definicja
profilu ruchu.

Maksymalna predkos¢ definiowana jest w jednostkach
1000 LU/min — odpowiadajaca nastawie LU/min predkos$¢
obrotowa wyrazona w obrotach na minute widoczna jest
ponizej okna edytowalnego (21).

W przyktadzie predkos¢ maksymalna silnika
asynchronicznego wynosi 1500rpm.

Jeden obrét obcigzenia = 10000LU, przetozenie 1/1
otrzymujemy 1500 * 10000 = 15000000 LU/min

Wartos$¢ wprowadzamy w polu maksymalnej predkosci
(21) - [15000] 1000 LU/min.

Wartosci przyspieszenia (22) oraz hamowania (24)
wyrazane sa w jednostkach 1000 LU/s2
(a =vlt = a — przyspieszenie, v — predkos¢, t - czas)

Predkos¢ maksymalna = 15000LU/min = 250 LU/s
Czas przyspieszenie = 2s

Przyspieszenie = 250/2 = [125] 1000 LU/s2
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JOG

Jogleorfiguration I Jog/diagnostics |

' Digital signals  Analog signals
EPOS jog 1 zignal source Canfigure
!lr?22.3 : CO/BO: CU digital inputs ste—o—— jog setpoints Tracking mode active =l
EFOS jog 2 signal zource L e‘l - !I
m T |r722.4: CO/BO: CU digital inputs sté—O—‘ _‘ Welocity limiting active
EPOS jogging incremental =s __O‘I - !
!lr?22.5: CO/BQ: CU digital inputs ste—o—— Setpaint fixed
—-O—l p2551. Bl: LR setpoint signal fised !I
Axis moves forward
O =1
Axis moves backward
—OF =
Software limit switch minus reached
28 o [mn]
Software limit switch plus reached
of =
Reference point set
—OT =
Jerk limiting active
T =
In_act < speed threshold value 3 |
or =
EFDS jog Flying referencing active
Harming ——O—l p2509[0]. Bl: LR activating measurir!l
Tiverin s Frinting mark outside outer window
of =
bzt Auxiz accelerating
OF > -

JOG:

Funkcja JOG moze zosta¢ skonfigurowana na dwa
sposoby:

M Przejazd ciagty z ustawiona predkoscia robocza,
B Przejazd inkrementalny (o okreslona pozycje)

Sygnaty sterujace funkcji ustawiamy w polu (26), JOG
inkrementalny aktywowany jest poprzez ustawienie stanu
wysokiego ,1” dla polecenia ,EPOS jogging incremental”.

Sygnaty statusowe funkcji dostepne sa w oknie
zaznaczonym numerem (27).

Konfiguracja funkcji JOG mozliwa jest poprzez wciéniecie
przycisku (28).
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JOG

i _— S— M — T i]
Configure jog setpoints | - - e—— Lu
EPOS jog 1
EPOS jog 2
B, |
) ] R armp-function gen.
EF0S iog T velocity - 3ag 1000 LU min

zetpoint
EPQS jog 2 welocity )
setpoint ISEIIZI 1000 LU /MW e

Setpoint iz retained

30 0
EPOS jog 1 traversing

diztance 1000 Lu
EPOS jog 2 kraverzing I—
diztance 1000 Lu

Setpoint iz retained

N

EPOS incremental jog

Cloze I Help

W funkcji JOG mozemy wprowadzi¢:
W Predkosci przejazdu dla polecert JOG1 oraz JOG2 (29)
oraz JOG2 wyrazany w jednostkach dtugosci LU (30)

W Dystans jak ma pokonac obciazenie dla poleceri JOG1
oraz JOG2 wyrazany w jednostkach dtugosci LU (30)

m Konfiguracja zadajnika rampy dla funkcji JOG (31).
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JOG

Jog/configuration Jogfdiagnosticsl
32

InpLts

Outputs

O EPOS jog 1 signal source
O EFODS jog 2 signal source
O EFOS jogging incremental
lmi E4 velocity override
b w

reference point coordinate signal source, CF- .

==l00000C00000O00000000

Tracking mode active

Welocity limiting active

Setpoint fixed

Az moves forward

Az moves backward

Software limit switch minus reached
Software limit switch plus reached
Reference paint zet

Jerk limiting active

In_act] < speed threshold valus 3
Flying referencing active

Printing mark. outzide outer window
Arig accelerating

Auis decelerating

STOP cam minus active

STOP cam plus active

Target position reached

Traversing command active

pozition setpoint

- -
=

LR position actual walue, Cl-loop pos ctil

lﬂi 1000 LU fmin velocity setpoint

’07 1000 LU min LR welocity actual value, Clloop pos chil
lﬂi Lu backlazh compensation value
lﬂi actual operating mode

0 Ly

1]

0.0 %
0o %

actual pogition setpoint
1000 LU min actual velocity setpoint

E: actual acceleration overnide
actual deceleration override
velocity override effective
residual distance to go

LR following errar actual

Doktadna diagnostyka funkcji JOG dostepna jest w oknie

gtébwnym w zaktadce ,JOG/diagnostics” (32).
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Bazowanie

Homing/configuration I Homing/diagnostics

' Digital signals  Analog signals
referencing start Hami
oming
Ojo ©T1 ;
et reference point M :
_I- 0 _O__ Cr— r
E referencing type selection Active
o G
search for reference reference cam
o G
zearch for reference reversing cam minug
juj o _
. Passive
search for reference reversing cam plus
= @
EPOS jog
Homing
Traversing blocks
MDI

Tracking mode active
O+ (=]
Welacity limiting active

=

0

Setpoint fized

—O—|p2551, Bl: LR setpoint signal fixed -l

Axis moves forward

—OF- o)
Axis moves backward
—OF- i
Reference paint zet
—OF i
Jerk limiting active
—OF [
Ih_act] < speed threshald valus 3
—0+- D)
Search for reference active
——O—l p2h08[0). Bl: LR activate reference !I
Ayiz accelerating
—O o
Axiz decelerating
—OF o
STOP cam minus active b
—Or o
STOP cam pluz active
L or o -

| »

Bazowanie:
Sygnaty sterujace funkcja bazowania (33):

Referencing start — rozpocznij bazowanie

Set reference point — ustaw punkt bazowy

Referencing type selectiuon — wybér typu bazowania
(aktywnelpasywne)

Search for reference cam — szukaj punktu bazowego cam
Search for reference cam — szukaj punktu bazowego,
przejazd powrotny zbocze ujemne

Search for reference cam - szukaj punktu bazowego,
przejazd powrotny zbocze dodatnie

Dodatkowo dostepne sa sygnaty statusowe (34) oraz
dalsza konfiguracja funkcji bazowania — przycisk (35).
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Bazowanie Krancéwka i zero enkodera

Homing

v Gee

© Passive homir;E

l_‘_- —

& ictive homing

E valuation of the encader zera mark in front of haming output cam
041 edge for increasing actual position walues (10482)
1/0 edge for decreasing actual position values (10482)

referencing start

T )7221: COBO: CU digital inputs ste—o—

Horing made

Homing output cam and encoder zero mej

Homing start direction [OFF = positive / ON = negative) sef reference |:IDII"IL'
e pm [ O—
Approach velocities referencing twpe selaction
jo O
ta the haming output cam vl

zaarch for reference reference cam

T 7226: CO/BO: CU digital inputs ste—O—

search for reference reversing cam minus

5000 1000 LU min

-
ta the haome position ;
ISEIEI 1000 LU /min -
to the zero mark. / /—. \
[300 1000 LU /min Il
4! I .

Home position/coordinate

o~ @0 L -l 172216 : CO/BO: CU digital inputs s—O—
- Legen .
H tion offset
1 eI e - I jame pasitian offs=! zearch for reference reversing cam plus
— [0 L ——
1 Zero mark -l 172217 : CO/B0O: CU digital inputs & —O—
e H i conrdingt Tolerance for travel to zero mark,
ome posiionscoordinate
2147482647 LU
AR Homing output cam [
Mau. distance ta zero mark
= Traversing scheme
20000 Lu
-
fencosoncnd Max. dist. to homing output cam
| | Toleance band » 2147482647 LU

W przypadku wyboru bazowania na kraricbwke i punkt
zerowy enkodera sygnaty sterujace funkcja bazowania
(36) konfigurujemy jako:

Konfiguracja funkcji:

B Typ bazowania: bazowane aktywne (37)

W Rozpoczecie bazowania: start poprzez wejscie cyfrowe
DI1 przeksztattnika czestotliwosci

W Rozpoczecie szukania kraricéwki: DI6,
W Rozpoczecie szukania zbocza ujemnego kraficéwki: DI16

W Rozpoczecie szukania zbocza dodatniego krancéwki: DI17

58

MW PTryb bazowania: bazowanie na kraricéwke
oraz znacznik zera enkodera (38)

W Kierunek rozpoczecia bazowania: 0-kierunek zgodny (39)
M Predkos$¢ przejazdu do kraricéwki (40)

W Predkos$¢ przejazdu do pozycji bazowej (41)

M Predkos$¢ przejazdu do znacznika zera enkodera (42)

M Koordynaty punktu bazowego, offset, maksymalny dystans
do przejazdu w poszukiwaniu punktu zerowego (43)
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Bazowanie Znacznik zera enkodera

Haming i

& Active homing " Passive homing

Homing mode:

IEncUder zero mark ;I

=

Homing start direction [OFF = positive / OM = negative)]

Evaluation of the zero mark.
0/1 edge for increasing actual position values (10482
140 edge for decreasing actual position values (10482

referencing start

(17221 CO/BO: CU digtal inputs ste—_r—

zet reference point

=

referencing type selection

?

" |
0 O
Approach velocities

1o the home position m zearch far reference reference canm

500 1000 LU/min -I 0 _O_

to the zera mark. Hame position/coordinate . .

1000 7000 LU Amin e lU— w zearch for reference TEYEIZING Cam minus
II_egend — - G! 5'; Home position offset !l 1 0

ynchronization paind
I 2 = {10000 L zearch for reference reversing cam plus

ero mark

Max, distance to zero mark

& Home position/coordinate 20000 o -l 1 _0_
= Traversing scheme
= Home position offset

Close Help

W przypadku wyboru typu bazowania na znacznik zera
enkodera (45) sygnaty sterujgce moga zostac
skonfigurowane zgodnie z (44).

Zataczenie bazowania rozpocznie procedure poszukiwania
punktu zerowego enkodera:

M Predkosci przejazdu do punktu zerowego enkodera
oraz pozycji zerowej,

M Koordynaty punktu zerowego, offset, maksymalny
dystans poszukiwania punktu zerowego (46)
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Bazowanie Punkt zewnetrzny

i B 7 —a P — e

= Active: horning " Passive horing

| Evaluation of the external zero mark 7
0/1 edge for increasing actual position walues [10482)
m 1/0 edge for decreasing actual pozition values (10482)

3

Homing mode

referencing start

-Il?22.1 : COMBO: CU digital inputs ste—O—

Haorning start direction [OFF = paositive / ON = negative] External zero mark selection .
zet reference point

D —— [o1/D 0 24 prane 3y2e) = I
| l 1]

m - referencing twpe selection
i

gjo
Lpproach velocities

o the hame pasition m zearch for reference reference cam
500 1000 LU /min .l i

?99

ta the zera mark. /‘ Home position/coordinate . .
1000 7000 LU min f L QID—LU zearch for reference TE¥ErEINg Cam minus
Cesed - Home position offset ! 1 o
I Synchronization point I Qs L,
10000 LU i
I Zero mark search for reference reversing cam plus
Max. distance to zero mark
& Home paosition/coordinate 0000 ™ -I 1 _0_
= Traversing scheme
= Home pasition offset
| fl
Il b
|

Bazowanie na zewnetrzny punkt zerowy (48) wymaga
wprowadzenia dodatkowego sygnatu, informujacego
przeksztattnik czestotliwosci o osiggnieciu odpowiedniego
potozenia.

Sygnat zewnetrzny mozemy podtaczy¢ wytacznie do
szybkich wejs¢ cyfrowych jednostki sterujacej (47).

Nastepnie podobnie jak w przypadku wczesniej
omawianych sposobéw bazowania mozemy zmodyfikowaé
predkosci dojazdowe (50) oraz koordynaty punktu
bazowego (51).

Zataczenie bazowania realizowane jest poprzez sygnaty
sterujace funkcja (47) — wystawiamy polecenie
Jreferencing start”.
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Traversing blocks

Traversing blocks / configuration | Traversing blocks / diagnostics I

' Digital signals " Analog signals

Esternal block change

activate traversing task [0 -> 1]

Program
traversing blocks

Tracking mode active =

—o—
o

“elocity limiting active

fiwed stop reached

©- =
=

-

-|r2528.4 : CO/BO: LR status word —O——

fived stop outzside the monitaring windaw

.|r2528.5 - CO/BO: LR status word —O——

torgue limit reached

Tr1407.7 : CO/B0: Status word speec—{_r—— O~ !I 1
A backward
intermediate stop (0 signal) HS aves baskwar
=5 o Of- =]
Ty — Software limit switch minus reached
o O O- =
Software limit switch pluz reached
E OF- =] )
Trav. block selection Bit 0 Direct output 1 via traversing block.
o OH O~ (=]
Trav. block selection Bit 1 Direct output 2 via traversing block
| [f O OH- =
Trav. block zelection Bit 2 Fixed stop reached
-lD Q_ olo 0 O—| p2553, Bl: LR signal fived stop react -l
Trav. block selection Bit 3 10 I EPDS jog Fized stop clamping torque reached
.ID Q_ Homing O‘l -l
Travel to fived stop active

Traversing blocks

MOl

Setpoint fixed

O—l p2551, Bl: LR setpoint signal fixed -l

Axis moves forward

{ )—I p1545[0], Bl: Activates travel ta E -l

Reference point zet

{H-

=l %

Traversing bloks: funkcja umozliwia stworzenie sekwencji
przejazdu zbudowanej maksymalnie z 16 polecen.

Sygnaty sterujace funkcja:

W Activate traversing task — rozpoczecie przejazdu
B Fixed stop reached — osagnieto staty stop

M Fixed stop outside the monitoring window — btad funkcji
statego stopu

W Torque limit reached — praca w ograniczeniu
momentowym

M Intermediate stop — w celu rozpoczecia pracy sygnat
musi by¢ ustawiony w stan wysoki, zanik sygnatu
traktowany jest jako polecenie: wstrzymaj prace,
ponowna aktywacja rozpoczyna zadanie od miejsca
w ktérym zostata wstrzymana

SINAMICS G120 EPOS

M Reject traversing task — w celu rozpoczecia pracy sygnat
musi by¢ ustawiony w stan wysoki, zanik sygnatu
traktowany jest jako polecenie: odwotaj zadanie,
ponowna aktywacja rozpocznie zadanie od pierwszego
wiersza polecen.

Wybér wiersza polecen od ktérego rozpoczynana jest
sekwencja moze zostac zdefiniowany poprzez kodowanie
binarne - bity (53).

Konfiguracja tablicy przejazdéw mozliwa jest poprzez
wcisniecie przycisku (55).
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n Traversing blocks

- — — =
Program traversing blocks a5 B H m H - ‘ @M
M axirnurn number of blocks

[E] - Edi |

Index| Job Parameter Mode Position ity A i Dece i Advance Hide
1 -1 | POSMIONING L] ABSOLUTE | 0 500 100 100 END (D} [
2 -1 | POSIMIONING ] ABSOLUTE | 0 00 100 100 END (0) [
3 -1 | POSITIONING o ABSOLUTE { 0 500 100 100 END (0} [
4 -1 | POSITIONING 0 ABSOLUTE { 0 500 100 100 END (0} [
5 -1 | POSITIONING 0 ABSOLUTE { 0 500 100 100 END (0} o
[ -1 | POSIMIONING 0 ABSOLUTE | 0 00 100 100 EMND (0} [
T -1 | POSITIONING o ABSOLUTE { 0 500 100 100 END (O} [
8 -1 | POSITIONING 0 ABSOLUTE { 0 500 100 100 END (0} [
9 -1 | POSITIONING 0 ABSOLUTE { 0 500 100 100 END (0} [
i 10 (-1 | POSMIONING 0 ABSOLUTE | 0 500 100 100 EMND (0} [
| 11 -1 | POSIMIONING 0 ABSOLUTE | 0 00 100 100 EMND (0) [
12 -1 | POSITIONING 0 ABSOLUTE { 0 500 100 100 END (0} [
|| 13 |-1 |POSTIONING 0 ABSOLUTE( |0 B00 100 100 END (0) C
14 (-1 |POSMIONING 0 ABSOLUTE { 0 500 100 100 EMND (0} [
| 15 -1 |POSMIONING ] ABSOLUTE | 0 00 100 100 END (0) [
| 16 -1 | POSITIONING o ABSOLUTE { 0 500 100 100 END (O} [

= 3

E Cloze I Help

Tabela przejazdéw (56): Mode — okres$lenie trybu pozycjonowania (absolutne,

. L . relatywne
Kolumna z oznaczeniem Index jest informacja y )

porzadkowsa, dla kazdego z wierszy musimy wprowadzi¢ Position — pozycja docelowa
num?r pol.ecema — wiersze dla ktérych numer polecenia Velocity — predkos¢ przejazdu
=,-1" sa nieaktywne.

Job — wybor polecenia jakie bedze realizowane Acceleration — przyspieszenie
(pozycjonowanie, przejazd predkosciowy, ustawienie Deceleration — hamowania

znacznika wyjsciowego, itp) Advanced - sposéb zakoriczenia polecenia (stop, przejdz

Parameter — mozliwo$¢ wprowadzenia wartosci do nastepnego, czekaj na marker zewnetrzny itp)
dla przyktadowo funkcji ustawienia wyjscia w stan wysoki
lub niski,
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@ Digital signals

DI Aconfiguration | MO Adiagnostics |

" Analog signals

direct zetpoint input/MDI selection

= @
direct zetpoint input/tD| setting-up zelection

jo O
intermediate stop [0 signal]

jo O
reject traverzing task [0 zsignal)

o @1
direct zetpoint input/tD| positioning type

=)o O
direct setpoint input/MDI direction selection, po:

= @
direct setpoint input/MDI direction selection neg

= ©

Setpoint acceptance edge

il

Transfer type selection

CONTINUOUS = 1].

=

O

I - I

Configure
positioning
DI
fixed setpoints

EFDS jog
Homing
Traversing blocks

MDI

XXX

SRR

0 6 o

——(—H p2609(0]. Bl: LR activating measurir -l

Tracking mode active

Welacity limiting active

59
o
o

Setpoint fixed
p2551, Bl: LR setpoint signal fised -l

Axis moves forward

0.

Axis moves backward

Software limit switch minus reached

Software limit switch plus reached

Reference point zet

EeeE@

o

Acknowledgement traverzing block activa

=]

Jerk, limiting active

In_act| < speed threshold value 3

MO active

EE@E@E

Flying referencing active

| »

m

MDI: funkcja umozliwiajaca bezposrednie zadawanie
pozycji, przyspieszenia, hamowania oraz predkosci
przyktadowo przez PLC.
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n Mechanics

Mechanics

LU per load revolution [Encoder rezolution]

|2DS?'| 52 Ly

The poz. contral haz been azsigned the foll. encoder: IEncoder 1

Edit |

Load revolutions

—

Encaoder PPR

I 1024

.

Fine rezalution

I 2048 tdotor revolutions
[ 1

LU per load revalution
[Pos. zetpoint / act. val res.)

I 10000

Activate modulo conection

= —©

Deactivated _.
tMadulo range 360000 LU 0 —- / // e Position values

Load gear pozition tracking

[T activate

¥ Rotary avis

€ Linear asis
Wirtual multitur resolution: ID
Tol. window: 0.00
Edit |

=

Backlash: ID LU

Poprzez menu ,Mechanics” mamy mozliwo$¢ ponownej
edycji wartosci parametréw zwigzanych z przektadnia,

jednostkami dtugosci, rozdzielczoscia itp. (61)

64

SINAMICS G120 EPOS



Cwiczenia Bazowanie

Homin Wl —u il S S— o

& pActive homing " Passive homing

Ewaluation of the zera mark.
0/1 edge for increasing actual position values (r0482)
E 1/0 edge for decreazing actual position values [10482)

Homing mode

Encoder zero mark v|

Homing start direction [OFF = pogitive / OM = negative)

= —O

E VI &

Approach velocities

ta the home pozition
I‘IDD 1000 LU fmin /‘—b —m_
ta the zero mark Home pozition/coordinate

|m 1000 LU #min f—> @ |U— "

¥

Traverzing scheme

- Legend L . L Home position offzet
I Synchronization paint I (4
> = | 10000 LU
I Zero mark,
e H o/ conrdinat b 2w, distance to zero mark,
ome pozition/coardinate e 00m LU
—
—

Home pozition offzet

Cloze Help il
| ]

Cwiczenie nr1:
Bazowanie nalezy zrealizowa¢ na punkt zerowy enkodera.

Kierunek bazowania zgodny,

predko$¢ dojazdu do punktu zerowego enkodera = [300]
1000 LU/min,

predkos¢ dojazdu do punktu bazowego [100] 1000 LU/min,
offset punktu bazowego = 10000 (1 obrét)
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Orlythe hommeg peccachan
ks et
Pinsce mn e sefivge nithe

f_ smemicen | Wz P =1 | Opiatmmrgoocadane
’ rosli =] [Feerg g oer Plmacn makn e sefire it
o | ml A s
: 1 Eriaies avalatie R O - srverptharg vt I
Dlachcaits Spacind ot !
u# Veoohe [ 0 B 1000 Ll Ll

¢
y
g & Ozenata FPoston: [ W I omaiemmed, 1
/
y
/
J

Aktywacja zadania lokalnie poprzez program STARTER.

Z menu projektu wybieramy polecenie ,Commissioning”,
nastepnie ,Control Panel”.

Przejmujemy pierwszenstwo sterowania, zaznaczamy
zwolnienia napedu.

Nastepnie wybieramy zadanie (65) podstawowy
pozycjoner.

Zataczamy naped do pracy (66), wskazujemy funkcje
pozycjonera — bazowanie (67).

Prosze zwréci¢ uwage na wartos¢ aktualnej pozycji
przez bazowaniem (68) — zatgczamy funkcje bazowania (69).

Po zakoriczeniu bazowania aktualna pozycja (70)
jest bliska 0 LU.
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Cwiczenia Bazowanie

Digital inputs | Relay outputs | Bidirechional digital inputs/outputs | Analog inputs | Analog outputs | Measuring Input
=2 SINAMICS_G120_EPOS e I I I

’\_1 Insert single drive unit

Digital inpuit £ irnverted

; Current |/0 configuration: User-specific configuration
=] -D-&, Drive 1
E-ﬁ-ﬁ Control_Unit 72
> Configuration
- » Expert list Do Teminal comtm;l Diigital input 0 Digital input 0 inverted
3 Drive navigator A 5 12 I {[pB40ia], B ON 7 OFF (OFFT) [0 —{7 - =/
-.[8= Inputs/outputs ol 1+ Teminal contra .I Digital input 1 Digital input 1 inverted
% Setpoint channel 6 HA { )-|p1113[U],B\:Satpoint irversion -I—Elo—o-l 3
@ Technology B4HA=— DI 1-
[#-» Open-loop/closed-locp control lﬁ Digital input 2 Brsel P 2 ]
e Teminal contio * iigital inpul igital input 2 inverte
®-% Functions fare] p2103[0], B 1. Acknowledge fe [0 —{ 7 }- - =
- Messages and monitoring - Digital inpdt 3 Tl e e
) ‘ NE Temingl contio * gital input igital input 3 invertes
(- Commissioning 8 K& - I = (T 2588, Bl EPOS jog T signal s -|—|I|n - ()
- C.ommur.]icat\un 85| 03
- Disgnostics [Terminal cortra =] Digitalinput 4 Dighalinput 4 inverted
B D Documentation Dl 4 Teminal contro » 1qital inpul ; ; 1qital npul Iy erte
16 2590, Bl EPOS jog 2 | I -
B SIMAMICS LIERARIES & O [f_ e ieg Zsigral oo CD|—{ 1 } bt ot & o )
N DI 5 Teminal contro ,I igital input igital input 5 inverte
-] MONITOR 17— {CH 2551, B1. EPOS jogging increm [0} 7 - )
86HZ) =— DI 5
=l

DI6 Teminal contro VI Digital input &
GTHS =

6910 =— DI COM 1

=

Funkcja moze réwniez zosta¢ wywotana poprzez wejscia
cyfrowe przeksztattnika czestotliwosci.

W tym celu z menu projektu STARTER wybieramy
polecenie — wejscia/wyjscia (71).

W oknie gtéwnym znajdziemy predefinicje funkcji
napedowych (72) zgodna z wczes$niejsza parametryzacja
— podczas pierwszego uruchomienia wybralisSmy makro
podtaczeniowe P15 =12.

Zataczenie falownika do pracy — namagnesowanie
silnika realizowane jest poprzez wejscie DIO,
polecenie ON/OFF — parametr P840 index 0.
Pozostate predefiniowane funkcje nie sa konieczne,
nalezy je dezaktywowac.
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n Cwiczenia Bazowanie

Homing/configuration I Homing/diagnostics
& Digital signals  Analog signals
referencing start o
!r?22.1 - CO/BO: CU digital inputs ste T Foming Tracking mode active |l
zet reference point _°‘| - !I
!l a _O_ | B Welocity limiting active
referencing type selection Active _O‘l - !I
2 jo —O_ Setpaint fixed
search for reference reference cam _O‘|D2551« Bl: LR setpoint zignal fived !I
jo O Az moves fonward
search for reference reversing cam minuz _O‘I - !I
!1 —0— . Aiz moves backward
zearch for reference reversing cam plus Passive _O‘l - !I
h —0_ Reference paint zet
—O o
Jerk limiting active
—OF [
ln_act| < speed threshold value 3
—@- =)
Search for reference active
—O-IDEEDB[D], Bl: LR activate reference !
Agis accelerating
—OH- =
EPOS jog Az decelerating
Homing _O‘l - !I
T T STOP cam minus active B
—OH- =)
bz STOP cam plus active
— O o -

Zrédtem rozkazowym zatgczajgcym funkcje bazowania
niech bedzie wejscie cyfrowe DIT —r722.1, sygnat
podtaczamy jako polecenie ,referencing start” (73).

Aktywacja funkcji bazowania poprzez wejécia cyfrowe:

W Zatacz falownik do pracy zgodnie z nastawa P840
— wejscie cyfrowe DIO

W Zatacz funkcje bazowania — wejscie cyfrowe DI1
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Cwiczenia Pozycjonowanie - JOG

rConﬁgurejog setpoints i l ; R &u

EPOS jog 1

EPOS jog 2

EPOS jog 1 velocil ! Fiamp-function gen.
1209 1 velocity X -
setpaint I-SDDD 1000 LUAmin e ;

EPOS jog 2 welocity . :
setpoint IBDDD 1000 LU/MIN et | ]

Setpoint iz retained =———{1 [1 :

Jogdconfiguration |Jog."d\agnnstics |
C el ~ .
. ; Digital signals Analog signals
EPOS jog 1 traversing i EPOS jog 1 signal source
distance [[10000 Ly —i0|1 0 H: T 7225 CO/BO: LU digidl inputs ste—_—
EPOS jog 2 traversing I ; EP0S jog 2 signal source
distance 10000 Lu -_11|0 (EE) & € "
T|r722.16: CO/E0: CU digital inputs s -O—
Setpoint is retained =——1]1 EPOS jogging incremental
EPOS incrementsl jog T |r72217 : CO/BO: CU digital inputs s—O—
1 i
Close I Help |
|

Funkcja JOG:

Sygnaty sterujace (74)
Predkos¢ referencyjna (75)
Pozycja przejazdu JOG (76)

JOG1 - predko$¢ przejazdu [-3000] 1000 LU/min,
aktywacja poprzez DI6

JOG2 — predkos¢ przejazdu [3000] 1000 LU/min,
aktywacja poprzez DI16

[3000] 1000 LU/min — jaka jest to predko$¢ wyrazona
w rpm/min??

Aktywacja funkcji JOG inkrementalny — DI17.
Przejazd w lewo = 2 obroty
Przejazd w prawo = 4 obroty
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n Cwiczenie Traversing blocks

Traversing blocks / configuration | Traversing blocks / diagnostics |
& Digital signalz  Analog signalz
External block change |—O— Program -
activate tavarsing task [0 5 1] traversing blocks Tracking mode active =
T[ 7221 CO/B0: CU digital inputs ste<(_H— ©- —— jmn]
fived stop reached Welocity limiting active
T[2526.4 CO/BO: LR status word  ~(_—— O I; e jmn]
. . L . etpaint fixes
!;T;;;;pf; ;S;:thfﬂm;:f::fm":mdw: —O 52551, i, L ot sna fred [
torque limit reached : IAKIS IS e L
!l M407.7 : CO/B0: Statuz word speet—o— = ) !I 1
intermediate stop [0 signal) CEIS DGR FESTEE
e el et (D ] Saftware limit switch minus reached
Software limit zwitch plus reached
—OF ] A
. . Direct output 1 via traversing block
!ITD[EN. block selection Bit 0 O_ —O—ID?BD, BIl: CU signal source for termir!
T —— Direct output 2 via traverzing block,
o O— —OH- =)
Trav. block selection Bit 2 Fised stop reached
!l i} O— olo 0 . —O—I p2553, Bl: LR signal fixed stop read!
Trav. block selection Bit 3 110 l O EFDS e Fived stop clamping torque reached
!l d O_ O Harnirg _O‘I - !I
O Tewerimg ks Travel to fided stop active
—O-l pl1545[0). BIl: Activates travel to j!l
O bz Reference point st
—@- = z

Nalezy dezaktywowac funkcje wejscia cyfrowego DI1

— poprzednio wejscie wykorzystywane w celu aktywacji
funkcji bazowanie.

Nastepnie podtaczamy status wejscia cyfrowego DI1
jako sygnat aktywujacy funkcje traversing blocks (77).

Sygnaty zatrzymujace wykonywania tablicy przejazdéw
ustawiamy w stan wysoki (78) i przechodzimy
do konfiguracji funkcji (79).

Bity wyboru wiersza poczatkowego wskazuja warto$¢ O
— pierwszy wiersz deklarowanego przejazdu musi
rozpoczynac sie od wartosci O.
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Traversing blocks

F —— W -
Program traversing blocks [r—— ..._ l m l H - i m
b aximum number of block.s
O

[16] b Edit

m &I Configuration of digital output II

S
Index| Job Parameter Mode Position Velocity A leratis Dec Auch, Hide
1 0| POSTIONING 0 ABSOLUTE( |0 15000 100 100 CONTINUE_WTH_STC [
2 1| POSTIONING 0 RELATIVE (1. | 20000 10000 80 80 CONTINUE_FLYING (2 [
3 |2 |POSMONNG 0 RELATIVE (1. | -10000 500 100 100 CONTINUE_WITH_STC m B
1 3 |ENDLESS_POS |0 ABSOLUTE (| 0 10000 100 100 CONTINUE_EXTERNAL Bl
5 |4 |SET.O 1 ABSOLUTE (|0 500 100 100 CONTINUE_FLYING (2 B
3 5 | POSMIONNG 0 ABSOLUTE( |0 15000 100 100 CONTINUE_WTH_STC [
7 |6 |RESETO 1 ABSOLUTE( |0 500 100 100 END (0} [
8 |-1 |POSTIONNG 0 ABSOLUTE( |0 800 100 100 END (0) | [

Configuration of digital cutput '

-

Diigital output 1

Digital output
Digital output 2

—O-l p730, Bl: CU signal sournce for te -l

_O_l..

=

Cloze I

Help

Tablica przejazdéw zbudowana zostata z 7 poleceri (80).

1 wiersz: warto$¢ wiersza 0, pozycjonowanie, absolutne,
pozycja = 0, predkos¢ 15000, przyspieszenie = 100,
hamowanie = 100, kontynuuj

z zatrzymaniem — przejécie do wiersza 2

2 wiersz: wartos$¢ wiersza 1, pozycjonowanie, relatywne,
pozycja = 20000 (2 obroty), predkos¢ = 10000,
przyspieszenielhamowanie = 60, kontynuuj

w locie — przejscie do wiersza 3

3 wiersz: warto$¢ wiersza 2, pozycjonowanie, relatywne,
pozycja =-10000(jeden obrét w kierunku przeciwnym),
predko$¢ = 600, przyspieszenie/hamowanie = 100,
kontynuuj z zatrzymaniem — przejscie do wiersza 4,

4 wiersz: wartos$¢ wiersza 3, przejazd bez korica

w kierunku zgodnym, predko$¢ 10000, przyspieszeniel
hamowanie bez zmian, czekaj na sygnat zewnetrzny —
po uzyskaniu sygnatu przejdz

do kolejnego wiersza (84) (konfiguracja sygnatu
zewnetrznego na nastepnej stronie),

5 wiersz: warto$¢ wiersza 4, ustaw wyjscie w stan wysok
numer wyjscia 1, kontynuuj w locie
— przejdz do kolejnego wiersza (81),

SINAMICS G120 EPOS

Funkcja traversing blocks posiada dwa stany cyfrowe ktére
moga sygnalizowac osiggniecie pozycji lub realizacje
wewnetrznego procesu. Stany cyfrowe moga zostac
podtaczone przyktadowo do wyjs¢ cyfrowych przeksztattnika
czestotliwosci — konfiguracja realizowane jest poprzez
polecenie ,Configuration od digital outputs” (82).

Po wcisnieciu przycisku wyswietlone zostanie okno (83)
za pomoca ktérego mamy mozliwos¢ przekazania sygnatu
na zewnatrz.

Digital output 1 — reprezentowane jest jako wartos¢
kolumny Parameter = 1

Digital output 2 — Parameter = 2

Jezeli chcemy zataczy¢ jednoczesnie dwa wyjscia —
Parameter =3

6 wiersz: warto$¢ wiersza 5, pozycjonowanie, absolutne,
pozycja 0, predkos$¢ dojazdu = 15000, przyspieszenie/
hamowanie bez zmian, kontynuuj w locie,

7 wiersz: warto$¢ wiersza 6, ustaw wyjscie cyfrowe w stan
niski, numer wyjscia = 1, zakoncz

I
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n Traversing blocks Sygnat zewnetrzny

External block change ..-.— I I v - w
D of d value  Edge evaluation [OFF = positive / ON = negative) 88
) [ O
Measuring input selection
Ejo " Exte | block ch i ing input
Meas. probe 1 input terminal " oc ge via g inp
H Extemal raversing block change
I[D] Mo meas probe ;I Measured value 2 2
1 memary — .I 12626.2: CO/BO: LR status v
Measuring prabe 2 input terminal
I[D] Mo meas probe LI
\ External block change via BICO

Estemal traversing block change

f m [ 72216 CO/B0: CU digial in—(_—

E |[1 ] External block change via BI: sz?E‘LI_

wzing blocks ¢ configuration | Traversing blocks / diagnostics

igital signals ™ Analog signals

P
a Euternal block change i}

activate traverzing task [0 -> 1]

¥ 172271 CO/B0: CU digitsl inputs ste—O—

fired ztop reached

¥ 1/r2526.4: CO/B0: LR status word —O—

fiwrd =tan Antzide the rmnsitarinn windne

W oknie gtéwnym funkgji klikamy w przycisk ,External
block change” (85).

W wys$wietlonym oknie konfigurujemy:

87 — wybor zrédta sygnatu zewnetrznego

(wybér pomiedzy sygnatami podtaczonymi do pél 87)
88 — definiujemy zbocze na ktére ma reagowac detekcja
sygnatu zewnetrznego,

W tym miejscu mamy mozliwo$¢ skorzystania wytacznie
z wejs¢ szybkich — zestawy szkoleniowe nie posiadaja
podtaczenia pod wejscia szybkie, z tego wzgledu
zmieniamy spos6b przekazywani sygnatu z wejs¢

na technike BICO (89).

W przyktadzie postuzymy sie wejsciem cyfrowym DI16 —
status wejscia podtaczamy jako sygnat BICO (90)
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Magistrala komunikacyjna

(55 STARTER - SINAMICS
# Project Edit Targetsystem \View Options Window Help

BB = e Y e e [ o1 = =
x
E'g SINAMICS_G120_EPOS Select field bus protocal
i) Insert single drive unit |[7] FROFIMET =l
-l Drive 1
E4i=f Control_Unit IHeceive direction | Transmit dlrectlcﬂ' m
- » Configuration
e > Expert list Telegram configuration: ICompalibi\ity mode (23 for fimware version < 4.6] ;I
* Drive navigator |[999] Free telegram configuration with BICO ;I
3= Inputs/outputs ™ Hide inactive interconnections
-3 Setpoint channel Q
- Technology Q'\' E
- Open-loop/closed-loop contral
G- Functions ? Used PROFISAFE telegram cannot be clearly identified
- Messages and monitoring E
[ Commissicning g
[—]}} Communication g
> Commissioning interface L
i > Field bus ] |1_H 0000 hex |- B = I
- Diagnostics
-] Documentation o M‘ (0T (M ﬂ“ !|
5101 SINAMICS LIBRARIES = (2] 0000 _hex |[- B
-] MONITOR % 2[3] 0000_0000 ke |[- [ Y
= I E 0000 _hex |[- [
3[4] 00000000 ke |[- [
L1 [ 0000 _hex ||~ » T
4]5] 00000000 _hes ||~ »
[5] 0000 hex |[- »
5[6] 00000000 hex |[- [ Y
5] 0000 _hex [~ [ Y
6]7] 0000_0000 _hes |[- [
K 0000 _hex |- B
7]&] 00000000 hex |[- »
[l nnnn ke [ - |

W celu wprowadzenia zmian zwigzanych ze sposobem
sterowania przeksztattnika czestotliwos$ci w obszarze
magistrali komunikacyjnej, w drzewie projektu programu
STARTER wybieramy menu ,Communication” a nastepnie
LField bus” (91).

Przeksztattniki czestotliwo$ci wyposazone w magistrale
komunikacyjna PROFINET moga réwniez pracowac w
standardzie ETHERTNT IP — wybor wtasciwego standardu
realizowany jest poprzez zaznaczenie w polu (92).

Jezeli przeksztattnik czestotliwosci nie wykorzystuje
magistrali komunikacyjnej podczas pracy, mozemy ja
wytaczy¢ w celu unikniecia sygnalizacji btedéw.
Realizujemy to réwniez poprzez pole zaznaczone
numerem (92) wybierajac wartosci ,No protocol”.

Stowa telegramu odbieranego z PLC dostepne sa w
zaktadce ,Recieve direction”, stowa nadawane do PLC
JJTransmit direction” (93).

Wybér odpowiedniego standardu komunikacyjnego — typ
telegramu realizujemy poprzez zaznaczenie odpowiedniej

wartosci w polu (94).

SINAMICS G120 EPOS

W przypadku aktywacji funkcji EPOS w napedzie Sinamics_
G120_EPOSpojawiaja sie nowe telegramy ktoére nie s
dostepne dla sterowania wektorowego.

Telegramami dedykowanymi dla obstugi funkcji EPOS sa
telegramy o numerach 110 oraz 111.

W przyktadzie postugiwa¢ bedziemy sie telegramem nr: 111.

Obszar stéw otrzymywanych z PLC (95) jest obecnie pusty
— informacje ktére trafiaja do przeksztattnika poprzez
magistrale komunikacyjna nie zostaty podtaczone do
funkcji napedu.

Jezeli dokonamy modyfikacji telegramu wolnego BICO 999
na telegram 111 — uruchomione zostanie makro, ktére
przeprowadzi automatyczng konfiguracje potaczen BICO
przeksztattnika czestotliwosci do standardu telegramu 111.
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n Telegram komunikacyjny 111

Select field bus protocal
| [71PROFINET |
Receive direction | Transmit direction |
Telegram configuration: | Compatibility mode [as for firmware version < 4.6) ;I
[111] SIEMENS telegram 111, 2012412 Erm
[ Hide inactive interconnections
N
Q
T Used PROFISAFE telegram cannat be clearly identified o
=
S
E
[ ] |L|| 0000 ML" 2”--_ 1. PZD BICO interconnection
[1]2] 0000_0000 hex I- | 0 | (O-pB40[L BL ON / OFF [OFFT) [
g |i|| noan ﬂlﬂ" QI 1 O—| p244[0], Bl: No coast-down / coasI!I
g Eli“ 00000000 hesx [~ QI 2 O—|p848[0], Bl: Mo Quick Stap / Quick!l
z [3] 0000 hex|  POSSTw2 |- | 3 3 | (OJpB52[01. B1: Enable aperationdinhib [0}
[3]4] 0000_0000 _hex [~ » 4 (OrJp2541 BI: EPOS reject baversing { [}
EE 0000 hex | 5Tw2 | 2045, E1 PBIPN clack synchror II| 25| 5 | (O+/p2640, BI: EPOS intermediate stop [
[4]5] 0000_0000 _hex [~ » & (- p2631, Bl EPOS activate rave—] [}
5] 0000 _hex | OVERRIDE _|[p2845, CFf EFOS velociy overide I 7 | (OHp2103(0], B1: 1. Acknawledas faut [0}
[5]¢&] 0000_0000 _hex [~ | 3 8 |(OHp2589, Bl EPOS jog 1 signal sourc [0}
[5] 0000 hex [ MDLTARFOS ||~ | 3 | (OH p2530, BI: EPOS jog 2 signal sourc [0}
|£|i|| 00000000 hex |p2642, CI: EPOS direct setpaint in[gl 10 O—l pa54[0]. Bl: Contral by PLC/no con!l
[7] 0000 hex [ MDLTARPOS ||~ | 11/ (O] p2535, Bl EFOS referencing stat [
[7]8] 0000_0000 _hex I- D 12 OH- (=
(2] 0000 _hex [ MDIWELODITY |- | 3 13 p2633, B: EPOS estemal block ch [}
[2]9] 0000_0000 hex [n2643, T EPOS diect setpoint ing D) 14/ (OH- =
(7] 0000 hex [ MDLVELOCTY ||~ | 3 15/ (- |
[2]10] 0000_0000 _hex I- | 3
[10] 0000 hex | MDI_ACC [p2644, T EPOS diect setpoint iny Y|
ol [ I — |

Wybranie telegramu 111 (96) automatycznie przetaczyto
wewnetrzne funkcje przeksztattnika do obstugi poprzez
magistrale komunikacyjna.

Telegram 111 obstuguje 12 stéw nadawanych z PLC
oraz 12 stéw nadawanych do PLC (97).
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Funkcje EPOS — Telegram 111

Jog/configuration I Jog/diagnostics

& Digital signals " Analog signalz

EFOS jog 1 signal source

T fi2030

Configure
PROUFIdhive F2b rec — jog zetpoints

EPOS jog 2 zignal source Y —
7 Ifr2090:3 RO PROFIdive P20 rec —
EPOS jogging incremental E

i
H
i

PRUFIdfive PEE T res —

EPOS jog
Homing
Traversing blocks

DI

Tracking mode active

—o—l p2084[0]. Bl: Binector-connector col -I

Welacity limiting active

—O-l p2084[1]. Bl: Binector-connector col -I

Setpoaint fixed

—O—| p2084[2], Bl Birectar-connector——| -I

Auiz moves fonward

—O—l p2084[4]. Bl: Binector-connectar col -I

Aunis moves backward

—, )—I p20234[5]. Bl: Binector-connectar co -I

Software limit switch minug reached

—O—l p2034[E]. Bl: Binector-connector cor -I

Software limit zwitch plus reached

—O—l p2034[7]. Bl: Binector-connector col -I

Reference point set

—O—l p2080[11]. Bl: Birector-connector cn!
Jerk limiting active

-oF =Y
|n_act| < speed threshald value 3

—°—| p2030[13]. Bl: Binector-connectrj!l
Flving referencing active

—O—| p2083[12), BI: Binector-connectrj!l
Frinting mark outside outer windaw

—O—l p2024[3]. Bl: Binector-connectar coi -I

Axiz accelerating

— "+ p2080[14], BI: Binector-connectar o -I

»

m

Efekt przetaczenie telegramu widoczny jest réwniez
w nastawach poszczeg6lnych funkcji EPOS — przyktadem
jest funkcja JOG.

Zaréwno sygnaty sterujace (98) jak i sygnaty statusowe (99)
zostaty pofaczone z telegramem komunikacyjnym 111.

SINAMICS G120 EPOS
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Nowy projekt

U Siemens Z menu TIA Portal wybieramy polecenie

~Create new project” — Tworzenie nowego projektu (1).

@ Open existing project
. Create new project
® Migrate project

® Welcome Tour

W wyswietlonym oknie wprowadzamy nazwe projektu
Create new project ,SG120_EPOS_S71200", a nastepnie klikamy w przycisk

«Create” (2).
s G120 _EPOS 571200

Path: | CilUsersiweojrekiDeskop

Author: | wojtek

Comment:
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Nowe urzadzenie PLC

Add new device

_.' Show all devices Device name:

[s71200 |

- r‘-_!. Controllers Device: = . |
~ [ simamc s7-1200 ’
~ [ cru

Controllers 4 r:u CPU 1211C ACIDCIRly
3 4 n_ﬂCPU1211CDO'DO'DC
4 p_u CPU 1211C DCIDCIRly
4 p_u CPU 1212C ACIDCIRly
4 p_u CPU 1212C DODCIDC
4 p_u CPU 1212C DCIDCIRly
» p_u CPU 1214C ACIDCIRly Version: | Ve |v|
4 p_u CPU 1214C DODCIDC

HMI
] » [l CPU 1214C DCIDCIRlY Description:

® Add new device

Unspecific CPU 1200

Article no: | BEST 2X0G0000G00 |

» [l CPU 1215C ACIDCIRly Unspecified CPU 1200|
» [ cPU 1215C DOiDCiDC
» [ CPU 1215C DCIDCIRlY
» [ cPU 1217C DADCIDC
» [ CPU 1214FC DCIDCIDC
| » [l CPU 1214FC DCIDCIRlY
e » [ CPU 1215FC DCIDCIDC
é‘ » [ CPU 1215FC DCIDCIRlY
~ [l Unspecified CPU 1200
T 6ES7 2XK-KHOKKKHHK
» [ SIMATIC 57-1500
» [ SIMATIC 57-300
» [ SIMATIC 57-400
» [ SIMATIC ET 200 CPU
» [i, Device Proxy

#® Configure networks

FC systems

Drives

® Help

Projekt o wprowadzonej nazwie zostat utworzony. W naszym przyktadzie postuzymy sie opcja detekcji typu
sterownika w trybie online — wybieramy ,Unspecified

W kolejnym kroku musimy dokona¢ konfiguracji CPU 1200”.

sprzetowej obejmujacej:
W Sterownik PLC S7-1200
B Przeksztattnik SINAMICS G120

Sprawdzamy wersje programowa sterownika (5) — dane
musza by¢ zgodne.

Nastepnie wprowadzamy nazwe sterownika PLC jaka

W tym celu klikamy w pole konfiguracja urzadzenia bedziemy postugiwac sie w projekcie: ,571200" (6).

«Configure a device”. Na zakoriczenie odznaczamy opcje ,Open device view”

Jako pierwsze urzadzenie skonfigurowany zostanie i klikamy w przycisk ,Add"
sterownik PLC 57-1200. W celu dodania do projektu kolejnego urzadzenia nalezy

W wys$wietlonym oknie wskazujemy obiekt ktérego wybrac polecenie ,Add new device”.
konfiguracje bedziemy przeprowadzac — ,Controllers” (3).

Nastepnie z listy katalogowej produktéw (4) wybieramy
sterownik PLC ktéry fizycznie posiadamy.
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Nowe urzgdzenie SINAMICS G120 H

Add new device

Device name:

=G120|

1

Contrellers

I

PC systems

- ';E Drives & starters
w [32 SINAMICS drives
» 25 SINAMICS GT10M
- Fﬁ SINAMICS G120
~ [32 Contral units

#E CU240B-2
#E CU240B-2 DP
aE CUZ40E-2
@5 CU240E-2 PN
#E CUZ40E-2 DP
#E CU240E-2 F
aE CUZ40E-2 PN-F
9E CU240E-2 DPF
aE CU2505-2 Vector
H2E CUZ2505-2 CAN Vector
4E CUZ505-2 PN Vector
AE CUZ505-2 DF Vector

Device:
sl
CU2505-2 PN Vector
Article no.: 65L3246-0BA22-1FAD
Version: 4.7 -
Description:

Control Unit type: CU2508-2 PN Vector
Bus systems: PROFINET

Analog inputs: 2

Analog outputs: 2

Relay outputs: 3

Digital inputs: 11

— Digital cutputs: 0
b lge SINAMICS G120C Other inputsfoutputs: 4 DIIDO
» [32 SINAMCS G120D Safety functions: 510, 5BC, 551, 5L, 5DI, S5

D £ protection: IP20
b [a2 SINAMICS G120P Fgree oprotecten

Drives

W oknie konfiguracji nowego urzadzenia zaznaczamy
obiekt typu ,Drives” (7) — przeksztattnik czestotliwosci.

W liscie katalogowej produktu odnajdujemy wtasciwy typ
»~Sinamics G120”, jednostka sterujgca z mozliwoscia
podfaczenia enkodera w wariancie komunikacyjnym
PROFINET ,,CU250S-2 PN".

Numer zamoéwieniowy oraz wersja programowa FW musza
by¢ zgodne zdanymi tabliczki znamionowej jednostki
sterujacej (8).

Nastepnie wprowadzamy nazwe dodawanego urzadzenia
»5G120” (9) i klikamy w przycisk ,Add”.
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Detekcja sterownika PLC

Ty Siemens - C:\Userswojtek\Desktop\SG120_EPOS_57120005G120_EPOS_571200

Project Edit VWiew Insert Online Options Tools  Window Help

(R E] saveproject) 2 0M = 3 X My : 5 M0 E B S coonline ¥ Gooffline 2 AR x

Devices

i \_) '\J = j EE Metwork u|:| Connections |- Il connection |v| e ﬂ: -

SG120_EPOS_571200 » Devices & networks

* | ] 5G120_EPO5_571200

E ~dd new device
g Devices & networks 5?120'9 . = sG120

’ T[l 571200 [Unspecific CPU 1200] i Unspecific CPU... G120 CUZ2505-2._..

4 r‘;; 5G120 [G120 CU2505-2 PN Vector]

v 3 Unassigned devices Mot assigned O

4

4

¥

[g§# common data

rj]] Docurmentation settings

s
4Q) Languages & resources
= -

W kolejnych krokach dokonamy detekcji wersji PLC oraz W widoku sieci widzimy wszystkie urzadzenia ktére zostaty
konfiguracji magistrali komunikacyjnej PROFINET, w tym przez nas skonfigurowane we wczesniejszym etapie
celu przetaczamy widok portalu TIA na widok projektu — tworzenia projektu.

nProject view”. Przystepujemy do detekcji wersji PLC, klikamy dwukrotnie

W drzewie projektu wybieramy polecenie ,Devices and w pole obrazujace PLC (10).
networks”, nastepnie przetagczamy zaktadke widoku na
widok sieci = ,Network view”.
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SG120_EPOS_571200 » 571200 [Unspecific CPU 1200]

Detekcja sterownika

ft [s71200 [+] : [m) @ g2 :::E:: OF 2
o
o
&
)
Rack_0 P F— [ﬂ

W wys$wietlonym oknie klikamy w polecenie ,detect”

an.

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS

The device is not specified.

— Pleaze use the to specify the CPU,

— of q the configuration of the connected device.
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Detekcja sterownika PLC

Hardware detection for 571200

Type of the PGIPCinterface: |9 PNIE bl

[ PGIPCinterface:  |Rll Intel(R) 82574L Gigabit Metwork Connection - | € S

Compatible accessible nodes of the selected interface:

Device Device type Type Address MAC address
Accessible device 57-1200 IS0 = 28-63-36-8A-C3-1D
p—— 14
—
[ |
| | Flash LED
Online status information: 13
) scancompleted. 1 compatible devices of 2 accessible devices found. -~

f2 Retrieving device information...
Scan and information retrieval completed. -
[T Display only error messages

Concel

15
Okreslamy sposéb komunikacji — interfejs oraz karte Widoczne urzadzenia reprezentowane sa w polu
sieciowa (12), nastepnie klikamy w przycisk ,Start search” ,Accessible nodes” (14), zaznaczamy interesujacy nas
(13) - rozpoczniemy przeszukiwanie magistrali sterownik PLC nastepnie klikamy w przycisk ,Detect” (15).

komunikacyjnej w celu odszukania podtaczonego
sterownika PLC.
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Detekcja sterownika PLC

S5G120_EPOS_S71200 » 571200 [CPU 1214C AC/DCT/RIy]

ﬁgg-§|5?1znn |'|1:JHL: ;

-.\\
Q:I/
[

Rack_0

SILMLRE

Urzadzenie zostato rozpoznane.
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Tworzenie potgczenia sieciowego

_5712005G120_EPOS_571200

ols  Window Help
A S MIE®E R F coonline g¥ Gooffline n"u? mE x 4
SG120_EPOS_S71200 » Devices & networks

¢ neswor| L] Comnections EHEFIRT !
[~

571200 N 5G120

CPU1214C == G120 CU2505-2...

== TT
Hot B Celect IO controller
571200.PROFINET interface_1

SG120_EPOS_S71200 » Devices & networks

B . §
1.1 Connections | HMI connection

% Metwork

571200 5G120
CPU 1214C G120 CU2505-2...
1
1
I S71200
g ETie
1
=5 571200.PROFINET 10-Syst.
W celu stworzenia potfaczenia sieciowego postugujemy Zmiana adresu oraz nazwy PN jest realizowana poprzez
sie metoda kliknij przeciagnij i upus¢. klikniecie w port magistrali komunikacyjnej urzadzenia

Klikamy w port komunikacyjny dowolnego z widocznych znajdujacego sie w projekcie (17).

urzadzen, nastepnie przeciggamy potaczenie magistrali
wskazujac nastepny obiekt ktéry bedzie uwzgledniony
w topologii naszej sieci.

Alternatywnie do metody przeciagania magistrali
komunikacyjnej mozna klikna¢ w napis ,Not assinned”
przy przeksztattniku czestotliwosci (16), spowoduje to
wyswietlenie podmenu w formie listy prezentujacej
dostepne sterowniki PLC. Wybierajac odpowiedni
sterownik tworzymy potaczenie sieciowe pomiedzy
masterem a slavem.
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Adresacja

|3Proper‘(ies H"j..lnfo iJ"i Diagnostics

J General ” 10 tags || System constants || Texts

Ethernet addresses

General
Ethernet addresses: 1 8

} Cyclic data exchange Interface networked with

= Advanced options

Media redundancy Subnet: | PHIE_1
P Real time settings
» Port [X1P1]
» Port[X1P2
! ! IP protocol
Diagnostics addresses
IFaddress: | 192 . 168 .0 .2
t
d
PROFINET

PROFINET device name |sg120
Converted name: |sgi120

Device number: |1

[W) Generate PROFINET device name automatically

Nastepnie w oknie wtasciwosci ,Properties”, zaktadka

~General” pozycja ,Menu” — ,Ethernet addresses” (18).

Nadanie adresu IP oraz nazwy dla sterownika
PLC S7-1200:

Klikamy w port komunikacyjny sterownika S7-1200,
w dolnej czesci portalu TIA pojawi sie okno wtasciwosci
~PROPERIES”.

Z dostepnego menu wybieramy pozycje ,Ethernet
adresses”, nastepnie wprowadzamy/modyfikujemy IP
naszego sterownika PLC:

IP adress: 192.168.0.1
Subnet mask: 255.255.255.0

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS

Nazwa urzadzenia generowana jest automatycznie — jest
ona zgodna z nazwa przypisana przez nas podczas
konfiguracji sprzetowej sterownika.

W sposéb identyczny nadajemy/zmieniamy adres IP
przeksztattnika czestotliwos$ci SINAMICS G120:

IP adress: 192.144.10.2 = (19)
Subnet mask: 255.255.255.0 — (20)

Nazwy urzadzenia réwniez nie musimy modyfikowac,
przyjmujemy definicje automatyczna = sg120.
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H Nadanie adresu w trybie online

DDS:

oiactive] |  cDs: [0 (Active] =

¥ Diagnostics

Diagnestics general
Active messages
Message history
Controlistatus word
Drive enable signals

Safetydiagnostics

~ Functions

Assign name
Assign IP address

Resetting the PROFINET interface parameters

Backing uplreset

Assign name

Accessible devices in the netwark:

IP address

-

Devices

i @ O

s vy v vy v v v v v v v~

7 5G120_EPOS_S71200
B Add new device
-J-'JI-J Devices & networks
» [l 571200 [CPU 1214C AC/IDCRIy]
3 ;; 5G120 [G120 CU2505-2 PN Vector]
» (g Common data
3 h:: Documentation settings

3 ::a Languages & resources

[ .
> g Online access

1 Displaythide interfaces
iﬂ COM [RE232(PPI multi-master cable]

[ R COM<11> [R5232/PF multi-masterc...
:[] COM 12> [RS232/FFl multi-master c...
1[] COM <13=[RS232/PPI multi-master c_
:ﬂ COM <14 [RS232/PPI multi-master c...
:ﬂ COM=<2=[RS232/PFl multi-masterca...
:ﬂ COM<21>[RS232/PPI multi-master ...
[} com<22> [RS232/PFI multi-masterc...
[R COM <6 [RS232IPPI multi-master ca...
:[] COM<7=[RS232/PFl multi-masterca...
[} COM <3 [RS232/FFI multi-master ca.
:[] Intel(R} 82577LM Giga bit Metwork Co...
:ﬂ Intel(R} Centrina{R} Advanced-M 620...

ﬁ? Update accessible devices
3 T] Accessible device [192.168.0.1]
- [32 cu250s [192.168.0.10]
1_2" Farameter
!ﬂ Cornrnissioning
Ya Online & diagnostics

"1 Intel(R) 82574L Gigabit Network Con...

R

=
—

86

- v v

[} CPs&11 [PROFIBUS]

R faarat

R vhware Virwal Ethernet Adaprer for ...
1[] Vhtware Virtual Ethernet Adapter for

viZdgd

Configured PROFINET device

PROFINET device name: 59120

Device type: SINAMICS G120 CU250

MAC address Device type PROFINET device name Status

il E

Assign name

[T LED flashes

Kolejne slajdy przedstawiajg sposéb zmian adresu IP oraz nazwy profinet
przeksztattnika czestotliwosci — tryb online.

TIA:

W drzewie projektu wyswietlone zostaty urzadzenia podtaczone w trybie
online (21):

Cu250s[192.168.0.10]
Accessible device [192.168.0.1]

Rozwijamy drzewko przy pozycji SG120 a nastepnie klikamy
w ,Online & Diagnostics”.

W drzewie nawigacyjnym funkcji ,Online & Diagnostics” wskazujemy
polecenie przypisz nazwe ,Asign name” (22).

Wyswietlone zostanie okno gtéwne w ktérym mamy mozliwos¢ nadania
wiasciwej nazwy dla przeksztattnika czestotliwosci: SG120 (23)

Na zakoriczenie nalezy wcisna¢ przycisk ,,Assign name” (24).

W identyczny spos6b modyfikujemy adres IP przeksztattnika
czestotliwosci — ,,Assign IP address” (22).
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Nadanie adresu poprzez program STARTER

% STARTER - SINAMICS_G120_EPOS - [Accessible nodes - Intel(R) 82574L Gigabit Network Connection.TCPI§

E’E Project Edit Targetsystem View Options Window Help
-
2
] = e e e, e e P e T
B-% SINAMICS G120 EPOS =44 Accessible nodes
# Tnsert - | ’d + = @ Bus node [address = 192.168.0.1, type = 57-1200)
- ﬂ:l D"“ i'”g = drve unt [Tl Drive_unit_1 [address = 192.168.0.2. NameOi5tation = sg120, type = SINAMICS CUZE03-2 PH Yector va.7)
=8 rive_]

#) Configure drive unit
# Control_Unit
> Configuration

> Expert lst Edit Ethernet node Em
E Drive navigator

&= Inputs/outputs Ethemet node
-3 Setpoint channel Online accessible nodes
- Technolagy MAL address 00-1F-FE-F4-CEEE

- Basic positioner

=% Limit

- » Jog Set IP configuration
- » Heming * Use IP parameter
- » Traversing blocks
. » Direct setpoint specification / MDI Router
B » Position control IP address: 192.168. 0 . 2 & Do not use router
i % Mechanics ’7
" Use router
» Actual position value preparation Sl 258.255.285. 0
> Position controller
» Monitoring
o Open-loop/closed-loop control " Take IP address from a DHCP server
- % Functions Identified via
i Messages and monitoring i ) o

- Commissioning
{3 Communication
-3 Diagnostics
@+ 7] Documentation Estended ssttings | M
-7 SINAMICS LIBRARIES Access point: S70NLINE [STEP 7)

B-1 MONITOR

e -

Clignt 1D: |

Interface parameterization used Intel[R] 826741 Gigab Assign device name

|P address of the sought node: | Device name: sg120 Asgsign name

Do pou want ta accept the selected drive units inta the project?

‘ Select drive units | Update Fieset to factory settings

Reset
Project 8 Control_Urit_Accessible nodes | g
12l
il 0 emoris) ¥ 0waming(s) v 8 irformation
= Close Help

| | Level |

I == | Taw

STARTER:

Program narzedziowy starter rowniez posiada mozliwos¢
modyfikacji nazwy oraz adresu IP.

Opcja ta jest dostepna wytacznie w przypadku potaczenia
typu PROFINET — ,,Access point of the application” =
S7ONLINE, ,Interface” — karta sieciowa.

Klikamy w ikone ,Accessible devices” (25), w wyswietlonym
oknie gtéwnym zobaczymy liste urzadzen odszukanych
podczas skanowania magistrali komunikacyjnej.

Prawym przyciskiem myszy klikamy na interesujacym nas
urzadzeniu — z wySwietlonego menu wybieramy polecenie
+Edit Ethernet Node"” (26).

Modyfikacja nazwy oraz adresu IP mozliwa jest poprzez
wyswietlone okienko kontekstowe (27).
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H Wybor telegramu komunikacyjnego

SG120_EPOS_S571200 » Devices & networks

|; Topology view un-En Network view "ﬁf Device view
RyTSIT p— = =l
R 10 system: 571200 PROFINET 10-System (100) Z
571200 56120
CPU 1214C G120 CU2505-2..
LN
‘g Properties H"j.'.lnfo "ﬂ Diagnostics |
J General " 10 tags || System constants || Texts
General M . u
Cyclic data exchange =]
b Cyclic data exchange
Actualvalue Drive object Link |Telegram Length Extension Partner Partner data area
Setpoint Actual value M standard Telegramm 1 B 2 words 0 words = CD 571200 5
~ Advanced options Setpaint M standard Telegramm 1 2 words 0 words = (D 571200
Media redundancy <Add teleara m
¥ Real time settings
» Port [X1 P1]
¥ Port [x1 P2] Cyclic data exchange 29
Diagnostics addresses
O Drive object Link |Telegram Length
<
b Actual value Fa | Standard Telegramm 1 v| 2 words|
Setpaint P ctandard Telegramm 1 [ 2 words|
<Add te standard Telegrarmm 2 |
— Standard Telegramm 3
Standard Telegramm 4 |
standard Telegramm 20 |
SIEMENS Telegramm 350 |
SIEMEMS Telegramm 352
SIEMEMS Telegramm 353 |
SIEMENS Telegramm 354 |
Free telegram |

Konfigurujac wtasciwosci przeksztattnika czestotliwosci
SINAMICS G120 okreslamy réwniez format ramki
komunikacyjnej oraz definiujemy/zmieniamy przestrzen
pamieci sterownika przeznaczona do obstugi stow
komunikacyjnych.

Przeksztattnik czestotliwosci zostat juz uruchomiony
poprzez program narzedziowy STARTER. Podczas
uruchomienia wybralismy telegram komunikacyjny

o numerze 111 - taka wartos¢ telegramu powinni$my
przypisa¢ do konfigurowanego przeksztattnika
czestotliwosci. W tym celu klikamy w polecenie
,Cyclic data exchange” (28), nastepnie w oknie
gtéwnym witasciwoséci modyfikujemy telegram
komunikacyjny dla kanatu ,Actual Value” (29).

W liscie dostepnych telegramédw komunikacyjnych,
telegram 111 nie jest dostepny — dlaczego??

88

Podstawowa konfiguracja przeksztattnika czestotliwosci
dotyczy trybu sterowania skalarnego — funkcje EPOS nie
sg aktywne. Telegram 111 dedykowany jest do obstugi

funkcji EPOS — nie jest on dostepny do chwili aktywacji

funkcji w przeksztattniku czestotliwosci.

Jezeli przeksztattnik zostat juz uruchomiony mozemy
pobrac jego konfiguracje do projektu TIA portal, w tym
celu:
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Upload danych z przeksztattnika

T4 Siemens - C:UserswwojtekiDesktop\sG120_EPOS 571200156120 cPQMll Upload from device R

Project Edit VWiew Insert Online Options Tools Window Help

Configured access nodes of "5G120°

i [ i =l M B [T * s =
Save project = X = . .
GGH Prel S X EaX 9 w0 E Device Device type Slot Type Address Subnet
Project tree m 4 5G120 S7USB —
Terres CU2503-2 PN Vec... 0 X1 PN/IE 192.168.0.2 FHIE_1

0O

EE Network "" Lo}

~ [ ] 5G120_EPOS_571200
[ Add new device Type of the PGIPC interface:  ||_PI/IE [~
E&h Devices & networks E,Z:IZTO;“ FGIFC interface:  [Fal Intel(R) 825741 Gigabit Network Connection | =

~ [l 571200 [CPU 1214C AC/DC/RNy]

Y pevice configuration

% Online &diagnostics st gatewa | |v

[ Program blocks

:‘,ﬂ Technology objects

External source files

) @
1]

Connection to interfaceisubnet: | Direct atslot "0 X1’ [~

) )

é

Compatible devices in target subnet: D Show all compatible devices

:ﬁ FLC tags Device Device type Type Address Target device
[ PLC data ypes E | Drive_1 G120 CUZ505-2 .. PNIE 192.168.0.2 —

[5 wetch and force tables

(& Online backups

=

[ Traces

[5. Device proxy data

rogram info [ | Flash LED
E] Text lists

» ':f] Local modules

» [l Distributed 10 32

» '; 5G120 [G120 CU2505-2 DA Moctand :
» [§# Common dat Open Online status information:
¥ [5]) Documentation setting
&
» Q) Lenguages & resources
» [jg Online access
» "Q Card Reader/USB memory

13 Parameter
Open blockiPLC data ype..  F7

2 Retrieving device information...

Scan and information retrieval completed.

QINEY

M ocut cerl-
| Copy Curlc [ Display only error messages

% Delete Del | upload | Cancel
Rename F2
& Go to topology view 4

2y Go to network view

M Downlead to device

1] Upload from device (software)

Compile b

Download to device »

~ | Details view & Goonline K
N co offiine Cerl+

)
1 Commissioning

%] Online & diagnestics Ctrl+D
15 Farameter \'d Properties... Alt+Enter
¥if Commissioning
/%] Online & diagnostics

B Taces < i

W drzewie projektowym programu TIA nalezy klikna¢ 3.
prawym przyciskiem myszy na przeksztattniku
czestotliwosci SINAMICS G120, nastepnie z
wyswietlonego menu wybieramy opcje ,,Upload from
device” (30). Wszystkie urzadzenia rozpoznane zostang wyswietlone
w polu (33), zaznaczamy wtasciwy przeksztattnik
czestotliwosci i wybieramy polecenie ,Upload” (34).

Przeszukujemy magistrale komunikacyjna w celu
wyswietlenia kompatybilnych urzadzen (32).

Nastepnie konfigurujemy sposéb komunikacji z
przeksztattnikiem czestotliwos$ci — pierwsze podfaczenie.

Wybieramy interfejs oraz odpowiednia karte sieciowa
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H Upload danych z przeksztattnika

Upload preview X

9 Check preconditions for upload from device

Status (! Target hessage Action
f.g( I ¥ Drive_1 Loading will not be performed because preconditions are not met

¥ Parameter assign... Please note the following information:

Telegram confi... The telegram configuration in the drive differs from the offline Upload
telegram configuration.
Flease check your PLC program and adapt it if necessary to obtain [ |
a consistent configuration. Ifa change was required, recompile
the program and download it to the PLC.

< il H

Refrech

Cancel

TIA portal zgtosi réznice zwigzane z konfiguracja
przeksztattnika w trybie online oraz offline — réznica
zwigzana jest z innym ustawieniem telegramu
komunikacyjnego (35). Réznice akceptujemy zaznaczajac
pozycje w kolumnie ,,Upload”, nastepnie klikamy

w przycisk ,Upload from device” (36).
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Telegram 111

S$G120_EPOS_S71200 » Devices & networks

|5"" Topology view un-En Network view ”—l]f Device view

T pe— EEEICY =
R 10 system: 571200.PROFINET IO-System (100} ||
s$71200 Drive_1
CPU1214C G120 CU2505-2..
|
|g, Properties H"_i.'.lnfo uﬂ Diagnostics |
J General || 10 tags ” System constants ” Texts
General i Cyclic dat h
clic data exchange
Ethernet addresses 4 9 E
Ag Cyclic data exchange;
Actus| value Drive object Link  Telegram Length Extension Partner Fartner data area
Setpoint Actual value P SIEMENS Telegramm 111 Izl 12 words 0 words = (D 571200 256..279
~ Advanced options Setpoint A SIEMENS Telegramm 111 12 words 0 words ¢ (D 571200
Media redundancy ~A0d teleqram=

P Real ime settings
» Port [X1 P1]

» Port [X1 P2]
Diagnostics addresses

[<] [ 2]

Actual value

Po pobraniu konfiguracji przeksztattnika czestotliwosci do
projektu programu TIA, telegram komunikacyjny ktérym
postuguje sie przeksztattnik czestotliwosci zostat
zmieniony (37).
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Identyfikator HW

120005G120_EPOS_S71200

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help

(Y [ seveproject 2 M 2 X O m G 5 Goonline (¥ Gooffine fo B8 2 o 1
$G120_EPOS_S71200 » S71200 [CPU 1214CACDURly] » PLCtags
Devices <@ Tags |@ Userconstants |\= System constants
00
PLC tags
~ ] SG120_EPOS_S71200 Name Data type Value Comment
B Add new device 1 =] None Fip 65535
By Devices & networks 2 [E Automatic update Fip o
~ [ 571200 [CPU 1214C ACIDCRY] El = Fip 1
¥ Device configuration 4 B rr2 Fip 2
&/ Online & diagnostics s [Elees Fip 3
» [ Program blocks N = Fip 4
» [ Technology objects 7 [l rroBsenoe Fip 32768
» External source files 8 5] Local-Exec Hw_SubModule 52
Showall tags 10 |5 Local Hw_SublModule 49
B Add new tag table 11 |E] Local-DI_14_DQ_10_1 Hw_SubModule 257
' Defaulttag able [38] 12 [ Localai_2.1 Hw_SubModule 258
» [ PLC data types 13 [ Local-Mc Hw_SubModule 51
» 5 wetch and force tables 14 [iF] Local~common Hw_SubModule 50
» [ Online backups 15 [E] Local-Device Hw_Device 32
» [Z Traces 16 [E] Local~Configuration Hw_SubModule 33
» [§] Device proxy data 17 ] LocalHsc Hw_Hsc 259
§ Program info 18 |[F] Local-HsC_2 Hw_Hsc 260
ext lists 19 5] Local-HsC_3 Hw_Hsc 261
» [ Local modules 20 | Local-Hsc 4 Hw_Hsc 262
» [ Distributed 110 21 |E] LocalHsC s Hw_Hsc 263
» (& Drive_1 [6120 CU2505-2 PN Vector] 22 | Local-HSC 6 Hur_Hse 264
» [g§ common data 23 | Local-Pulse_1 Hw_Pwm 265
» Documentation settings 24 | Local-pulse_2 Hw_Pwm 266
» (@ Languages & resources 25 | Local-Pulse_3 Hw_Pwm 267
» [ Online access. 26 [F Local-pulse_4 Hw_Pwm 268
[ Card Reader/USE memary 27 |[F] Local-PROFINET_interface_1 Hw_nmerface 64
28 E] Local~PROFINET interface_1~Port_1 Hw nterface 65
29 |IZ] Local-Chi_1243-5-DP_interface: Hw_nerface 269
30 | Local-ch 124351 Hw_SubModule 271
31 | Local~cm 1241_(RS485)_1 Fort 272
32 |E] Local-PROFINET_IO System Hw_oSystem 273
53 [E] Drive_1~PROFINET interface~IODevice_1 Hw_Device 275
— 34 |[F] Drive_1-PROFINET_interface-Module_Access_Point  Hw_SubModule 278
+ | Details view -
55 E] Drive_1~PROFINET_interface Hw_nterface 280
36 |{F] Drive_1~PROFINET interface~Port_2 Hw_Interface 281
Name 57 E] Drive_1~PROFINET_interface~Port_1 Hw nterface 282
38 E Drive_1~PROFINET interfac _Tel _111 Hw_¢ 279

W kolejnym kroku ustalamy numer HW przypisany do
telegramu komunikacyjnego 111 skonfigurowanego
przeksztattnika czestotliwosci. Numer ten jednoznacznie
definiuje obiekt do ktérego bedziemy sie odnosic.

W tym celu z menu projektu TIA wybieramy menu
.PLC tags” — ,,Show all tags” (38).

Z tabeli zmiennych PLC wybieramy zaktadke ,System
constants” (39), odszukujemy pozycje ,Drive_1-
PROFINET _interface_SIEMENS_Telegram_111"

— zapamietujemy adres HW = 279 (40)
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Call' options 45
Data block
F Mame <INA_POS_DB -
DB Number
Single
. Manual
instance &
@Automatic
The called function block saves its data in its own instance
data block.
More_.
T
oK Cancel

Options EE
| Library view L2 — E
« | Project library E-
=5 =] (A v E
w

» L Project library
b3
-
[1-]
.
=
+ | Global libraries ik
@@ W % B [al -] |3
.
w

» Ll | Buttens-and-Switches

b || DriveLib_571200_v13

~ 1] Drivelib_571200_v4_V13
* | Master copies

sauelq

¥ [tz 01_57_Program
w £z 02_EFPOS_SINAMICS
4 SINA_PARA
4 SINA_PARA S
40 SINA_FOS
h & SINA_SPEED

I UDT_RECV_POS

1| UDT_RECV_SPEED

I UDT_SEND_POS

I UDT SEMD SPEED
b [ DriveLib_571500 W13
¢ [1] Drivelib_57300-57400 V13
» LI Long Functions
» LI Monitering-and-controlobjects
» L] Documentation templates
b L] WinAC_MP
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Biblioteka napedowa TIA

| Devices

KX

* | ] 5G120_EPOS_571200
ﬁ"" Add new device
gy Devices & networks
~ (i 571200 [CPU 1214C AC/DC/RN]
[l Device configuration
% Online & diagnostics
= ?I:l- Program blocks

ﬁ":ﬁ.dd new block

-

W kolejnym kroku otwieramy pusty plik gtéwny programu
PLC OB1, w tym celu w drzewie projektu TIA nalezy przejs¢
do menu ,Program blocks” nastepnie dwukrotnym
kliknieciem otwieramy plik OB1 (41).

| 4 Main [OB1]

Obstuge komunikacji pomiedzy sterownikiem PLC

a przeksztattnikiem czestotliwosci zrealizowana bedzie

za pomoca blokéw z dodatkowej biblioteki dostepnej

pod zaktadka ,Libraries” (42). Otwieramy biblioteke
zgodna z posiadanym sterownikiem PLC, w tym
przyktadzie jest to ,DriveLib_S71200_V4_V13” (43).

Z folderu ,02_EPOS_SINAMICS” wybieramy blok
+SINA_POS” ktéry przeciagamy do bloku gtéwnego OB1 (44).

Wstawiajac blok ,SINA_POS” automatycznie do naszego
projektu dodany zostanie blok typu DATA (45) — operacje
potwierdzamy klikajac w przycisk ,ok".
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Obstuga bloku SINA_POS — doktadny opis funkcji
zataczono jako dodatek do materiatéw szkoleniowych.

Opis wejs¢ bloku:

ModePos: Wybér funkcji EPOS w zaleznosci od wartosci
parametru:

1 — pozycjonowanie relatywne

2 — pozycjonowanie absolutne

3 — Przejazd ze stata predkoscia bez definiowania pozycji
4 — Szukaj punktu zerowego

5 — Ustawienie punktu zerowego

6 — wykonanie operacji zapisanej w tabeli trawersu

7 -J0OG

8 — JOG inkrementalny

94

Sl g £] 7l Oih
:r:rgibjl-”i--’d‘l
i MName Address Display format Monitor value Modify value i Comrme
"mode” %R0 DEC+- ]
2 “kier_modny" Y2 0 Bool [ FaLsE
3 “kier_przeciwny” %21 Boaol [ FALSE
- [ rp———— Bool [ FALSE
5 w081 Bool [E] FALSE
“SINA_FOS_DB"
6 UFB284 Bool I:‘ FALSE
"SINA_POS™
7 @ o 5 Bool [0 FALSE
UMWO Error —
8 “mote’ — ModeFos e Bool [E] FALSE
%23 Diagld i
9 “on_off — offt Busy —- DEC+- o
— RejTnTsk Done —- |
10 — Inthtop Aaisiop —- DEC+H- |0
%WM2.0 AxisErr — -
“kier_modny” — Pos. AodsViamn — -
%21 AxisPosQk —
“kier_prz=ciwmy” — Neg AxisRef =1 ...
W24 VeloAct
“jog 1" — Jog1 PosACt — -
W25 ModeAct
“jeg2" — Jog2 Pwrinhibit =
0 = FlyRef EPosZSW1
W22 EPOsZSW2
“kwitowanie_ WEIMACE — -
bledow” — ackrir Faultact — -
WM2.6
[ wgkonaj]— Execute
WID4
“pezytjs” — Position
“MD8
“predkosc” Velocity
00 Overy
00 OverAcc
00 OverDec
279 LAddrSP
279 LAddrav m

Off1: zatacz wytacz o$

RejTrvTsk: Odwotaj zadanie trawersu = 0/ nie odwotuj = 1
IntMStop: Stop natychmiastowy =0/ brak stopu =1
Pos: Kierunek zgodny

Neg: Kierunek przeciwny

Jog1:JOG1

Jog2:J0G2

FlyRef: Bazowanie w locie

AckFlt: Kwitowanie btedéw

Execute: Wykonaj zdeklarowane polecenie

Position: Pozycja

Velocity: Predkos¢

OverV: Praca z wyzsza predkoscig roboczg — 0-199%
OverAcc: Przyspieszenie

OverDec: Hamowanie

LAddrSP: Adres HW dla kanatu wartosci zadanych
LAddrAV: Adres HW dla kanatu wartosci statusowych

Blok konfigurujemy zgodnie z (46), odpowiednie tagi
PLC wyswietlamy w tabeli zmiennych VAT (47).
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gr S v %1 A& ;il hy
i Mame Address Display format Monitor value Modify value QQ Ce

[*mode® SN0 DEC+- 4 4 M s

2 “kier_myodny® %2 .0 Bool [H] TRUE TRUE @ 1

3 “kier_przeciwny”  3M2.1 Bool [ FALSE

4 "kwitowanie_bled.. %022 Bool [ FALSE q

5 [*on_off 023 Eoal ] FALSE TRUE W 1

& “jog1” %Mz 4 Bool O FALSE FALSE W 1

7 *jog2" 2.5 Bool [0 FALSE

8 |'-.-'.",4mnai' YaliZ.6 Bool [1] FALSE TRUE @ 1

g *pozycja” ElEAE DEC+- |0 0 M 1

10 *predkosc” %MD 8 DEC+i- ] 0 @ 1

Aktywacja podgladu wartosci poszczeg6lnych TAGéw PLC
mozliwa jest poprzez przejscie do trybu online (48)

Bazowanie:

Funkcja ustawiona w przeksztattniku czestotliwosci
— bazowanie na punkt zerowy enkodera.

Mode =4

Kier_zgodny = 1 — wyb6r kierunku w ktérym nastepuje
bazowanie.

On_off =1

Wykonaj = 1

Rozpoczecie bazowania.

SINAMICS G120 | S7-1200 EPOS 95



Jog

Tatally Integrated Automation
i PORTAL

& 3 Conline pcces
» (i Card Beadest

| Dhotails view

I Bivich ciniaunson

Options

v CPU operator panel

$71300 1M 1114 AUDCHRY] -
W s ]
EROR T H

L | =
=

e &, Drive._| 4 Al bgs & via 4 Online & e | 5 Watch rable_y

JOG:

mode =7

On_off — zatagcz wytacz 0§ =1

Aktywacja polecer JOG 1 oraz JOG2 poprzez ustawienie
wartosci 1 przy odpowiednim sygnale.

Dynamika ruchu zgodna z profilem zdeklarowanym
w przeksztattniku czestotliwosci.
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Ustawianie punktu zerowego

Actual pogition value preparation

Actual value evaluation

4237515200 32308 LU -
In Act. Position Y al
Encoder 1 4 {p2061[5], €I FROFIEUS FZI—] I
. LU .
Comection valus 01000 LU i
act. pos. val. prep. oLy Current welocity
M| 12655 : CO: EPOS comective valus —‘ S B 3 n {-- [ 3
Correction walue activation Actual position value valid
T 026847 - CO/B0: EPOS status word «{_ j—————— - (0)-{p2658, BI: EFOS pos. actuz [0
Pogition zetting value Ef
0%
- -
Set position value Ea
| [0 O i
oLy
Position offsat _l,
M| 12657 : CO: EPOS backlazh compen r-(L

Ustawienie zdalne punktu zerowego — podglad aktualnej
pozycji (54).
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H Ustawianie punktu zerowego

¥ @ Wl AR D [T
i Mame Address Display format Maonitor value Modify value i

[*mode” SAIAD DECH- 5 5 M

2 “kier_ayodny” %M2.0 Bool [ FALSE FALSE W

3 “kier_przciwny”  %M2.1 Bool [0 FALSE

4 "kwitowanie_bled.. %M2.2 Bool [@ FALSE

5 "on_off w23 Boal [0 FALSE FALSE W

& “jog1” M2 4 Bool [ FALSE FALSE W

7 "jog2” %M2_5 Boal O FALSE FALSE ] 1

8 “wykonaj" [E]| %M2.6 Bool ~ | [H TRUE TRUE @ 1

9 “pozcja” LMD 4 DECH- 0 0 M 1

10 "predkosc” %MD3 DEC+- ] 0 =2

Actual value evaluation
oLy
| l Act. Pozition Wal.
n
[p2081[5]. CI: PROFIEUS FZI—] Y
LU 01000 LU/ min

L 5 l Currant velocity
~T 12 E -

Actual pogition walue vahd
(2658, BI: EFOS pos. actue [0}

— -

Mode =5

Nastepnie ustawiamy polecenie wykonaj = 1—aktualna
pozycja (57) =0 LU
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Pozycjonowanie Absolutne

# & [l 2 4 2 [T
i Mame Address Display format Maonitor value Maodify value 7 Con

| “mode” IO DECH- g 2 M s

2 “kier_modny® %h2.0 Bool [ FALSE FALSE d ¥ 1

3 “kier_przeciwny” Yl .1 Boal [d] FALSE

4 "kwitowanie_bled.. %22 Bool [] FALSE

5 "on_off BNZ.3 Bool [H TRUE TRUE ¥ 1

3 "jog1” 2.4 Boal [l FALSE FALSE W 1

7 *jog2" %2 5 Boal [ FALSE FALSE W 1

8 “wykona|" [E]| M5 Bool - | [@ TRUE TRUE _| @ 1

] *pozycja” %MD 4 DEC4I- 100000 100000 M 1

10 "predkosc” hDE DEC+- 10000 10000 E H

7dd e 59)

Pozycjonowanie absolutne:

Mode =2
Zadajemy pozycje oraz predko$¢, nastepnie zmiana znaku
z 0 na 1 dla polecenia wykonaj (59).
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Pozycjonowanie relatywne

= @ [l A A2 [T
i Mame Address Display format Monitor value Modify value 7 C
| *mode” %MD DEC-/- 1 1 =
2 “kier_modny® %2 0 Bool [ FALSE FALSE ¥ 1
3 "kier_przeciwny”  %NZ.1 Bool [ FALSE
4 "kwitowanie_bled.. %M2.2 Bool [ FALSE
5 "an_off %23 Bool [H] TRUE TRUE W 1
6 “jogl” M2 4 Boal [ FALSE FALSE W 1
7 "jog2" %25 Boal [ FALSE FALSE W 1
8 “wykonaj” [E]| %eh2.6 Bool = | [@ TRUE TRUE l E H
9 *pozycja” %MD 4 DEC+- 100000 100000 W 1
10 "predkosc” MDD 8 DECH- 10000 10000 E H

Pozycjonowanie relatywne:
Tryb pracy = mode =1

Zadajemy pozycje oraz predkos¢, nastepnie zmiana znaku
z0na 1 dla polecenia wykonaj (61).
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Odczyt, modyfikacja parametru

= 2 (Bl A A 2 [T

i Mame Address Display format Monitor value Maodify value 7

“start_param” |[g)| %Mz.7 ool ~ | [H TRUE | TRUE W 1

3 "odczyt_mpis” EANERY Bcol [ FaL=E

3 “pararnetr’ %M 6 DEC+- 1120 1120 W 1

4 “indeks" NI B DEC+- o 0 W 1

5 *value_write" %MDZ20 Floating-point nu... 0.0

& “numer_osi" %ME 24 Hex 16801 16%01 @ 1

7 *value_read" %MD 12 Floating-point nu... 2.0

8 Add ne

W bibliotece DrivLib_S71200 dostepne sa réwniez el

bloki (funkcje) za pomoca ktérych mozemy Comment
odczytywac lub zmienia¢ parametry przeksztattnika
czestotliwosci. B2
SINA_PARA_S_
DE"

W celu odczytu lub modyfikacji wartosci jednego

. . ) . WrB287
parametru mozemy skozystac z bloku o nazwie S ———
SINA_PARA_S - blok parametryzujemy zgodnie z (62), en - -
gdzie poszczegdlne tagi majg nastepujace znaczenie: S —
Start_param = dokonaj odczytu/modyfikacji "star_psram’ — start Errorid
— wartosc zmienna 0/1 .. 3o Busy = -
odcgyt_mpis” — ReadWrite Daone =1
Odczyt_zapis = tryb pracy bloku: odczyt = 0, zapis =1 279 — LAddr Diagld
W16 W12
Laddr = adres HM telegramu *parametr — Parameter ValueRead — "value_read”
Parametr = numer parametru w18 ounat
“indeks” Index ErrarMo
Index — index parametru YMD20
. L, “value_write” ValueWrite
Value_write — nowa warto$¢ parametru
- B 24
Numer_osi — odczytany numer osi za pomoca DEMELEaL - Auasho

programu STARTER

Do wyjscia bloku podpinamy tag o nazwie value_read
— reprezentujacy odczytang wartos$¢ parametru.

Tagi wyswietlamy w widoku tabeli VAT (63) ktéra
jednoczesnie pokazuje przyktad odczytu wartosci
parametru P1120 z indeksem = 0 osi o numerze

1 = odczytana warto$¢ = 2.0.
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H Odczyt, modyfikacja grupy parametrow

* | ] 5G120_EPOS5_S71200
'SINP:"UF?ERS,-‘-._DB' ﬁ‘b' Add new device
YFB286 -J-‘J]-J Devices & networks
"SINA_PARA” ~ (g 571200 [CPU 1214C AC/...
EN ENO [l Device configuration
N “M3.1 Errar = 9| Online & diagnostics
sina_para_star — start Errorid ~ |l Program blocks
3.2 Busy - ' ~dd new block
“sina_para_ Done — - -
mdanie” — ReadWirite Diagld & Main [0B1]
TANZE EI" SIMA_PARA [FE286]
“cina_para_ -ﬂ" SIMA_PARA_S [FEZ..
numer_par’ — Parahio 3 SINA_POS [FB284]
<79 — LAddr 48 SINA_PARA_DB [DEZ]
| aas24 _ S5 5INA_PARA_S_DB [..
numer_osi PaisMo
ol SINA_POS_DE [DBE1]
40 <g|= ¥ sxParameter Arrayl1.16] of Struct
41 a0 8 T coxParameter]1] Struct
42 @ = ciParaMo Int 0 1121
43 @ L silndex Int 0 o
44 31 = srvalue Real 0.0 50
45 <z - syFormat Byte E B
45 -+ = swErrorMao Word .
47 <31 = ¥ coxParameter[2] struct
48 @ = siParaMNo Int 0 o
49 31 = silndex Int 0 o
50 @ L sivalue Real 0.0 0.0
51 |-ad - syFormat Byte B#16500 16z44
52 -3 = swErrarhlao Word & 1650000 16#0000
53 <o = * coxParameter[3] Struct
54 L tiParaMo Int 0 o
55 +a = silndex Int 0 o
56 - = crivalue Resl 0.0 0.0
57 |«qd L syFormat Byte BE#16500 16200
58 -2 = swErrarMao Word V& 1680000 16#0000
59 <3 = p sxParameter[4] Struct
60 <1 = p sxParameter]s] Struct

Odczyt lub modyfikacja wiekszej liczby parametréw
dostepna jest poprzez zastosowanie bloku SINA_PARA
(15 parametréw).

Wejscia bloku konfigurujemy zgodnie z (64), strukture
bloku danych mozemy wyswietli¢ poprzez klikniecie
w okreslony blok w drzewie projektu starter (65),

102

dane bloku danych do ktérych bedzemy sie odwotywac
widoczne sg w tabeli (66).

Odwotanie do poszczegdlnych tagéw funkcji SINA_PARA
widoczne jest na kolejnej stronie.
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Odczyt, modyfikacja grupy parametréw

= @[l 442 TN
i Name Address Display format Monitor value Modify value

"sina_para_start" ]| %M3.1 Bool | [l TRUE TRUE )

2 "sina_para_mdanie” M3 2 Bool [ TRUE TRUE

3 “numer_osi" MB 24 Hex 16801 16#01

4 “sina_para_numer_par” BhM26 DEC+/- 1 1

5 "SINA_PARA_DE" sxParameter[1]siParaho DEC+/- 1121 1121

[ "SINA_PARA_DB® sxParameter[1].silndex DEC+/- 0

7 "SINA PARA DE® sxfParameter[1].srvalue Floating-pointnu... 5.0 50

8 <Add news

Odczytujemy wartos$¢ parametru o numerze P1121,
indeks parametru = 0, numer osi = 1.

Warto$¢ odczytana = 5.
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Siemens Sp. z 0.0.

Digital Factory

Process Industries and Drives
ul. Zupnicza 11

03-821 Warszawa

tel.: 22 870 8200

fax: 22 870 9149
www.automatyka.siemens.pl

Wszelkie pytania technicze prosimy
kierowac pod adres:
automatyka.pl@siemens.com

Informacje zawarte w niniejszej broszurze stanowia wytacznie ogélny
opis lub specyfikacje dziatania urzadzenia. Podczas pracy urzadzenia
niniejsze informacje nie zawsze maja zastosowanie lub moga ulec
zmianie w rezultacie wprowadzanych ulepszen. Obowiazek
udostepnienia odnosnych specyfikacji istnieje tylko wéwczas, jezeli
zostato to Scisle okreslone w umowie. Wszystkie okreslenia uzyte w
stosunku do produktu moga stanowic¢ znaki towarowe lub nazwy
wtasne produktéw firmy Siemens AG badz firm dostawczych.
Wykorzystanie ich przez strony trzecie dla celéw wtasnych moze
stanowi¢ naruszenie prawa wtasnosci.
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