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Celem materiatu szkoleniowego jest zapoznanie sie z mozliwosciami pozycjonowania silnika
poprzez przeksztattnik czestotliwosci SINAMICS G120 oraz sterownik PLC S7-1500 (z
wykorzystaniem telegramu komunikacyjnego oraz bloku technologicznego To_PositioningAxis).

Warsztat zostat przygotowany z wykorzystaniem sprzetu:

- Sterownik PLC typu S7-1500 (CPU 1516-3)

- Panel operatorski KTP700

- Przeksztattnik czestotliwosci SINAMICS G120 (CU250-2)

- Program TIA Portal (oraz opcjonalnie STARTER)
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W menu poczatkowym Start programu TIA Portal wybieramy polecenie ,Create new project” (1).

W wyswietlonym oknie wprowadzamy dowolng, wtasng nazwe projektu (2), a nastepnie klikamy w
przycisk ,,Create” (3).
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Projekt o wprowadzonej nazwie zostat utworzony.

W kolejnym kroku dokonamy konfiguracji sprzetowej obejmujgce;j:
- Sterownik PLC S7-1500

- Przeksztattnik SINAMICS G120

W tym celu klikamy w pole ,,Devices & networks” (1).
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Jako pierwsze urzgdzenie skonfigurowany zostanie sterownik PLC S7-1500.
W tym celu klikamy pozycje ,,Add new device” (1).

W wyswietlonym oknie wskazujemy obiekt, ktérego konfiguracje bedziemy przeprowadzac¢ —
,<controllers” (2).

Nastepnie z listy katalogowej produktéw rozwijamy drzewo produktow Controllers ->SIMATICS
S7-1500 -> CPU.

Z listy wybieramy pozycje znajdujgca sie w katalogu ,Unspecifed CPU-1500" (3), oraz wgrang
wersje firmware sterownika (4).

Wybranie takiego sterownika umozliwi w nastepnym kroku automatyczng detekcje urzgdzenia,
bez koniecznosci znajomosci oznaczenia i numeru zamowieniowego.

W polu ,Device name” (5) wprwadzamy nazwe sterownika PLC jakg bedziemy postugiwac sie w
projekcie.

Na zakonczenie klikamy przycisk ,Add” (6).
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Widok programu zmienit sie z ,Portal view” na ,,Project view”.
Upewniamy sie, ze aktywna jest zaktadka ,Device view” (1).

W tym kroku automatycznie wykryjemy z jakiego doktadnie sterownika S7-1500 korzystamy. W
tym celu klikamy na pozycje ,Detect” (2).

Funkcja wykryje sterownik oraz wszystkie moduty jakie sg bezposrednio z nim potgczone.
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W wyswietlonym oknie dialogowym wybieramy odpowiedni interfejs komunikacyjny (PN/IE ),

oraz karte sieciowg do ktorej podtgczony jest sterownik. (1)

Wyszukiwanie dostepnych urzgdzen zaczynamy przyciskiem ,,Start search”. (2)

Informacja o koncu wyszukiwania wyswietlona jest w okienku wiadomosci. (3)

Zaznaczamy wyszukany sterownik (4), a nastepnie rozpoczynamy detekcje urzgdzenia

przyciskiem ,,Detect” (5).
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W widoku urzgdzenia Device view widzimy teraz wykrytg jednostke sterujacg wraz z modutami

jakie posiada.

Do projektu mozemy dodac teraz posiadany przeksztattnik czestotliwosci.
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Aby dodac urzadzenie do naszego projektu przechodzimy do widoku ,Network view” (1).

Nastepnie, z katalogu urzgdzen ,Hardware catalog” (2)rozwijamy drzewo katalogowe szukajgc
posiadanego urzgdzenia.

Przeksztattnik czestotliwosci SINAMICS G120 znajduje sie kolejno w zaktadce:

Drives & starters -> SINAMICS drives -> SINAMICS G120 -> Control units.

Z listy wybieramy posiadang przez nas jednostke, dokladne oznaczenie mozemy sprawdzi¢ na
etykiecie znajdujgcej sie na przeksztattniku (3).

Przeciggniecie wybranej pozycji na wolne pole widoku sieci skutkuje dodaniem urzgdzenia do
projektu (4).

W kolejnym kroku dokonamy konfiguracji magistrali komunikacyjnej PROFINET.
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W celu stworzenia potgczenia sieciowego, klikamy na zielony kwadracik (1) symbolizujgcy
magistrale sieciowg urzadzenia,
a nastepnie z otworzonej listy wybieramy dostepng sie¢ PROFINET (2).
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Urzgdzenia bedgce we wspdlnej sieci potgczone sg ze sobg zielong linig.

Aby urzgdzenia komunikowaty sie ze sobg poprawnie nalezy im nada¢ poprawne adresy IP oraz
nazwy sieciowe.

Adresacja oraz nadanie nazwy urzgdzeniom w sieci PROFINET pokazane bedg w kolejnym kroku.
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Nadanie adresu IP oraz nazwy dla sterownika PLC S7-1500:

W celu nadania adresu IP oraz nazwy sieciowej urzadzenia, przechodzimy do zaktadki ,,Network view”.

Nastepnie, klikamy jednokrotnie na urzgdzenie ktére chcemy skonfigurowac¢ (1) oraz otwieramy okno
wiasciwosci urzadzenia ,,Properties” (2).

Przechodzimy do zaktadki ,,Ethernet addresses” (3).

W tym oknie wprowadzamy/modyfikujemy adres IP dla naszego sterownika (4):

IP adress: 192.168.0.1
Subnet mask: 255.255.255.0

Zaznaczone pole (5) pozwala na automatyczne generowanie nazwy urzgdzenia dla sieci PROFINET.

Zostawiamy to pole zaznaczone

W podobny sposéb wprowadzamy/modyfikuiemy adres IP _przeksztaltnika czestotliwosci SINAMICS G120:

(6)

IP adress: 192.168.0.2
Subnet mask: 255.255.255.0

Z nazwg sieciowg postepujemy podobnie, pozwalamy wygenerowac jg automatycznie.
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Nastepnym krokiem jest dodanie jednostki zasilajgcej do naszego przeksztattnika czestotliwosci.

W tym celu klikamy dwukrotnie na nasze urzgdzenie (1). Otworzony zostanie widok urzadzenia
,pevice View”.

Stronal?



TIA Portal
Dodanie jednostki mocy

& Topology view _|ghy Network view | BY Device view

Totally intagrated Automation

PORTAL

oyt

| Details view

Home

Page 13 2015

thar 00 object selected or the selected object does not have any dispiayable prop

> | Information

TG ] Bojeies ssempren (T

oo s

= |

SIEMENS

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Rozwijamy drzewo produktoéw z jednostkami zasilajgcymi ,Power units” oraz wyszukujemy

posiadang jednostke.
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Wybrang z listy jednostke przeciggamy (1) do wolnego slotu obok przeksztattnika czestotliwosci.

Wgramy teraz konfiguracje sprzetowg do sterownika PLC S7-1500.

W tym celu poprzez jednokrotne klikniecie zaznaczamy urzgdzenie do ktérego chcemy wgrac¢

konfiguracje (2).

Nastepnie klikamy w przycisk ,,Download to device” (3) .
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Configured access nodes of "PLC_1"
Device Device type Slot Type Address Subnet
PC CPUTS163PNDP 1X1 PIIE 192.168.0.1 PNIE_1
CPUISIGIPNDP 1)X2  PNIE 192.168.1.1
CPUISIG3PNDP 1X3  PROFIBUS 2
Type of the PGIPC interfoce: | @_pniE [~}
1 PGIPCinterface: [ intel(R) 82574L Gigabit Network Connection | v} (€[l

IConnection to interface/subnet:

PNIE_1
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®

Compatible devices in target subnet:

Device Device type Type

- PNIE

(7] Display only error messages

[ Show all compatible devices
Address.
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| Cancel

Terget device
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Extended download to device
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Configured access nodes of "PLC_1"
Device Device type slot Type Address Subnet
PCc1 CPU1516-3PNIDP 1 X1 PNAE 192.168.0.1 PNAE_1
CPU 15163 PNIDP 1 X2 PNIE 192.168.1.1
CPU 15163 PNIDP  1X3 PROFIBUS 2
Type of the PGIPCinterface:  |@_riE 52
PGIPCinterfoce: I Intel(R) 8257 4L Gigabit Network Connection |} @[ Gll
Connection to i {PrnE_1 IBIG)
- ®
Compatible devices in target subnet: [ show all compatible devices
[ PLC CPU 15163 PNIDP_ PNIE 192.1680.1 PLC I
= = PIOTE RECETTSOOTETT =
" stensearch
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W nowo otwartym okienku wybieramy typ interfejsu PN/IE oraz naszg karte sieciowg (1),
a nastepnie rozpoczynamy wyszukiwanie dostepnych urzadzen (2).

Program powinien znalez¢ sterownik oraz wyswietlic komunikat (3).

Zaznaczamy sterownik do ktérego chcemy wgra¢ konfiguracje (4), nastepnie klikamy przycisk

Load (5).
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Potwierdzamy informacje (1), oraz wgramy konfiguracje przyciskiem Finish (2).
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Wiadomosc¢ o poprawnie wgranej konfiguracji zostanie wyswietlona w okienku informacyjnym.
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Do projektu dodamy teraz nowy blok technologiczny odpowiedzialny za pozycjonowanie napedu.

Na liscie projektu odnajdujemy skonfigurowany sterownik, a nastepnie szukamy grupy Technology

objects.

Nastepnie klikamy w pozycje Add new object (1).
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Wybieramy rodzaj bloku w zalezno$ci od przeznaczenia. Pozycjonowanie napedu znajduje sie w
zaktadce Motion Control (1).

Z listy wybieramy pozycje TO_PositioningAxis (2), oraz potwierdzamy przyciskiem OK (3).
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W nastepnych krokach skonfigurujemy nowo utworzony blok technologiczny.
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W pierwszym kroku ustalamy typ osi: linowy lub obrotowy, a takze jednostki, ktorymi bedziemy sie
postugiwac.

Zajmiemy sie pozycjonowaniem liniowym, w tym celu ustawiamy opcje kolejno:

Axis type: Linear (1)

Units: kolejno mm oraz mm/s (2)

Nastepnie przechodzimy do kolejnego kroku konfiuguracji w zaktadce Drive (3).
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W tym kroku dodamy nasz naped, ktéry wczesniej zostat dodany i skonfigurowany w projekcie.

Rozwijamy liste z dostepnymi napedami (1), klikamy dwukrotnie na widniejgcy naped (2) i
wybieramy go z listy (3).

Wybor potwierdzamy przyciskiem (4).
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pozycjonowanie g120 » PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP] » Technology objects » PositioningAxis_1 [DB1]
| Function view | Parameter view
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Encoder

Data exchange

v Extended parameters
Mechanics
Position limits

PLC
Motor
Dynamic limits
Dynamic default values
Emergency stop

i

» Homing
» Position monitoring

33333000

Control loop

Data exchange Encoder data

(@) Connection to the drive
(O Connection via technology module (M) / CPU 1500C

O PROFidrive encoder on PROFINETIPROFIBUS

Select encoder connection:
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Przechodzimy do zaktadki Encoder (1)

Wybieramy sposob podtgczenia naszego enkodera. Posiadany przez nas enkoder podtgczony jest
bezposrednio do przeksztattnika czestotliwosci.

Wybieramy pozycje ,,Connection to the drive” (1).
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Data exchange with the drive

A3V 00000

ﬂ Drive telegram: | DP_TEL3_STANDARD -
| Reference speed: | 1500.0 1/min
Maximum speed: |1350.0 1imin
[ Invert drive direction
| Data exchange with the drive : Data exchange with encoder

Drive telegram: | DP_TEL3_STANDARD

Reference speed: | 1500.0 1imin

Encoder telegram: DP_TEL3_STANDARD v
Meximum speed: | 1350.0 1imin 2

Encodertype: | Rotaryincremental v
[} invert drive direction
Steps per revolution: | 1024

" Data exchange with encoder

e DP_TE! ANDARD . .
Encocesstiegam o= = The pal Fine resolution

device Bits in incr. actual value (GN_XIST1): |11 bits

3 [ Invert encoder direction

| Fine resolution

8its in incr. actusl value (GN_XISTY): |11 bits
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W tym kroku skonfigurujemy potgczenie miedzy przeksztattnikiem, a enkoderem.

Transmisja danych pomiedzy sterownikiem PLC, a przeksztattnikiem jest oparta o telegram
DP_TEL3_STANDARD, ktéry umozliwia obstuge jednego enkodera.

W pierwszej czesci wprowadzamy dane do skonfigurowania przeksztattnika (1)
Wybieramy odpowiedni telegram, oraz wprowadzamy predkosci silnika:

Reference speed: 1500
Maximum speed: 1350

Podobnie postepujemy z danymi dotyczgcymi enkodera (2).
Wybieramy odpowiedni telegram, rodzaj enkodera oraz liczbe impulséw na obrot.

Parametr Fine resoultion (3) - Warto$¢ wyrazana w bitach i jest zalezna od uzytego enkodera.

Wartos¢ definiowana jest w ustawieniach enkodera. Mozna to sprawdzi¢ w programie STARTER,
co jest pokazane w nastepnym kroku.

Opcja Invert encoder direction umozliwia odwrécenie kierunku odczytu impulséw enkodera
(kierunek obrotu watu silnika oraz kierunek odczytu enkodera muszg by¢ zgodne).
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Wartosc¢ Fine resolution (4) w programie STARTER oraz TIA Portal musi by¢ identyczna.
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| Function view Parameter view

J ametarvie
ElI=E= =
Basic parameters

Mechanics

~ Hardware interface
Drive Encoder mounting type
Encoder
Data exchange

~ Extended parameters
Mechanics
Position limits

Dynamic limits
Dynamic default values

Emergency stop
» Homing

A0 000

ol -

Encoder mounting type: | On motor shaft >

» Position monitoring
Control loop

Load gear
[7) consider load gear and pitch for encoder

Number of motor revolutions: |1

Number of load revolutions: |1

Position parameters
Leadscrew pitch: | 100.0 mmirot

Load movement per motor revolution: | 100.0 mm

Digital Factory | Motion Control

Page 26 2015 Damian Kozar

W tym kroku okreslamy sposdb zamontowania naszego enkodera.
W naszym przypadku enkoder zamontowany jest na wale, wybieramy opcje: On motor shatft.

W czesci Position parameters ustalamy wartos¢, ktérej zadanie bedzie skutkowato doktadnie
jednym obrotem watu silnika.
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Eas
Basic parameters
v Hardware interface
Drive
Encoder

Data exchange
w Extended parameters
Mechanics
Position limits
Dynamic limits
Dynamic default values
Emergency stop
» Homing
Active homing
Passive homing
' Position monitoring
Position monitoring

Standstill signal
Control loop

Page 27
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. 90000000000000000800

> Following emor
100.0 mm
10.0 mm

Error

Warnings

Normal operation
10.0 mmis

mmis

70.0 %
Error

Wamings

Normal operation

Digital Factory | Motion Control

Damian Kozar

Wytgczamy monitorowanie btedéw, poprzez odznaczenie opcji (1).
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Ustawienie wzmochienia
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TIA Portal STEMENS
Parametryzacja przeksztaltnika czestotliwosci

Project Edit View
YR sepojot 3 X X e A MGER Y o ¥ Gootiine | Jo MM X U
o

B BH Qs 74 Siemens - C:\Users\Damian\Desktop\pozycjonowanie g12¢
Project Edit View Insert Online Options Tools Wind|
orves H Sf (Bl soveproject & X 15 T2 X 9: (¥: G
=
|

Project tree 13}

| Devices |

0 Q

ma2

¥ _] pozcjonowanie g120
B Add new device
o Devices & networks

» '@ PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP] 1
~ T3 Drive_1 (G120 CU2505-2 PN Vector] |
Device configuration
¥ Parameter 12

¥ Commissioning
2 Online & diagnostics
» [ Traces
» (4§ Common data

» 'Z]] Documentation settings
» [@ Languages & resources
v | Details view » g Online access

» 59 Card ReaderiUSB memory

Digital Factory | Motion Control
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Przystgpimy teraz do parametryzacji przeksztattnika czestotliwosci.

Wykorzystamy w tym celu asystenta szybkiego uruchomienia, ktory przeprowadzi nas krok po
kroku przez caty proces wstepnej konfiguracji przeksztattnika czestotliwosci.

W celu rozpoczecia parametryzacji rozwijamy drzewo napedu (1) , oraz klikamy dwukrotnie w
L,Parameter” (2).
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Parametryzacja przeksztaltnika czestotliwosci

pozycjonowanie g120 » Drive_1 [G120 CUZ505-2 PN Vector] » Parameter

Digital Factory | Motion Control
Page 30 2015 Damian Kozar

W kolejnych krokach uruchomienia chcemy przeprowadzi¢ proces konfiguracji przeksztattnika
czestotliwosci.

W tym celu uruchamiamy konfigurator ,,Comissioning Wizard”.
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Parametryzacja przeksztattnika czestotliwosci

Commissioning Wizard % "X | Commissioning Wizard 271X

Open-loop/closed-loop control type

loop control type according to the load characteristic and

Data sets

Selection of command and drive data sets for which settings are to be specified when running
through the wizrd

ification of the ope
opendoopicloseddoop control task

@ Dpata sets Data set selection: o Function modules:
- (¥ Techn controller
Command data set: | 0 - Drive data set: ) - ® Open-loopiclosed-loop...
[) easic positioner

M Extended messagesimonitoring

("] Free function blocks

) Control type:
Setpoint s S —
——————— 0] Ulf control with linear characteristic -

Next >> Cancel

<«Back || Nea» ~ Cancel

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Page 31 2015

Wywotany zostat asystent szybkiego uruchomienia poprowadzi nas krok po kroku przez caty
proces wstepnej konfiguracji przeksztattnika czestotliwosci.
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Parametryzacja przeksztattnika czestotliwosci

Commissioning Wizard 7% oning Wizard 71X

Defaults of the setpoints/command sources
Selection ofa i ion of the i and, ifrequired, the fieldbus.
telegram. Can be changed later userspecifically.

Dri -
Selection of motor standard and load cycle

Current IO configuration:

° Standard:

[7] Fieldbus with data set changeover ® [0] IEC-Motor (50 Hz S units) [~
I it of i€ i ion: 7 < S

Selecte delul of the O conbgwation ° You can see which standard your motor complies with on the rating plate:

Defaults of the set, [Nochange [
Fo 3 ) {0] IEC-Motor (50 Hz S1 units)
Note: If changed, all the existing drive-internal

1 interconnections to the IO terminals are deleted and - 1] NEMA motor (60 Hz US units)

Drive setting

i i i ion. A
reconnected in accordance with the selected IO configuration. {2] NEMA motor (60 Hz 1 units)

Currentinterconnections of the IO terminals:
DIO:  p1055[1] BI: Jog bitO ~|
DIt p1056{1] BI Jog bit 1
DI2:  p2103[1] BI: 1. Acknowledge faults
P21040] BI: 2. Acknowledge faults
DI 3: P810 Bi: Command data set selection CDS bit 0
DI 4: -
Dis: -
o6 -
DIt -
DI12: -
DI 16: -
DI 17: -

Power unit application:
[0] Load duty cycle with high overload for vector drives ~!

DOO: r52.3 CO/BO: Status word 1:-Fault present
DO 1:  r52.7 COIBO: Status word 1-Alarm present
DO 2: r52.2 CO/BO: Status word 1:Operation enabled l’

Current telegram configuration:

{3] Standard telegram 3, PZD-5/9

| «cBack || New>»>  cancel |  Concel |

Digital Factory | Motion Control
Page 32 2015 Damian Kozar
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Parametryzacja przeksztattnika czestotliwosci

Commissioning Wizard

® ® 0 06 @ 0 0 0 0

Motor

Specification of motor type and motor data

Motor configuration
Enter motor data

Select motor type
[17] 1LA7 induction motor

Select the connection type for your motor and 87 Hzoperation:
Star -

Motor data

Parameter Parameter text Value Unit
_pspalol Rated motor voltage 400 Vrms
p305(0) Rated motor current 042 Ams
p307[0] Rated motor power 012 kw
p308[0] Rated motor power factor 0.750
p310[0] Rated motor frequency 50.00 Hz
p311(0] Rated motor speed 13500 rpm
p335[0] Motor cooling type [0] Non-ventil.

(7] Parallel motor connection

<<Back | Next >>

Number:

Cancel

Page 33
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Commissioning Wizard

@ 00000

Important parameters

Important parameters

Specification of the most important dynamic response data

Setthe values for the most important parameters:

Current limit:
Minimum speed:

Maximum speed:

Ramp-function generator
ramp-up time:

Ramp-function generator
ramp-down time:

OFF3 ramp-down time:

<<Back Next >>

SIEMENS

0.73 | Arms
0.000 | rpm

1500.000 | rpm
2.000|s
2.000 )5

0.000 s

Cancel

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Wprowadzamy dane silnika wybierajgc typ, rodzaj potgczenia oraz najwazniejsze parametry
odczytane z tabliczki znamionowej silnika.
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Parametryzacja przeksztattnika czestotliwosci

Commissioning Wizard

Drive functions

Specification of the method to measure the motor data

A motor i is for the first
i is for vif and vector control.

y and rotating are
for vector control (only rotating measurement is not sufficient).

Motor identification:
[0] Inhibited

Calculation of the motor parameters

O No calculstion
(® Complete calculation
Includes the calculation of the motor, open-oop control and

Drive fianctices 1 closeddoop control parameters depending on the entered
motor data.

® 6 @ 006 00600

<<Back | Next>>

Cancel

Commissioning Wizard

@ 0 00 0000

® Encoders

Page 34 2015

| Encoder 1

Encoder interface
[1] Terminal interface

Encoder configuration

(") Encoder 2

Select standard encoder from list

Encoder type
[2112] 40000 nm, 1 Vpp, A'B
[2151] 16000 nm, 1 Vpp, AlB,..
[3001] 1024 HTL A/B R

{3002] 1024 TLAB R

[3003] 2048 HTL A/B R

[3005] 1024 HTL Al8

{3006] 1024 TR AB

[3007] 2048 HTL AlB

[3008] 2048 TIL A8

[ <<Back Next>>

Resolution

1024
1024
2048
1024
1024
2048
2048

SIEMENS

v Details

| Cancel

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Waznym krokiem jest dodanie enkodera do naszego proektu.

Zaznaczamy opcje Encoder 1 (1) oraz wybieramy posiadany enkoder z listy.
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Parametryzacja przeksztattnika czestotliwosci

Commissioning Wizard 71X

Summary
Please check the entered data and complete the configuration

The following drive data has been entered:

Data sets: A
DDs:0
cos:0

Function modules
Techn controller: Yes
Basic positioner: No
Extended messagesimonitoring: Yes
Free function blocks: No

Openooplclosed-oop control type:
Open-oopiclosed-oop control operating mode: [0] Uif control with linear characteristic

Defaults of the setpointsicommand sources:
Macro drive unit: (7] Fieldbus with data set changeover

Drive setting:
IECINEMA mot stds: [0] [EC-Motor (50 Hz I units)
Power unit application: [0] Load duty cycle with high overload for vector drives

o
o
(]
o
@
o
(]
o
®

Wotor.

Motor type selection: [17] 1LA7 induction motor

Motor cannection type: Star

Motor 87 Hzoperation: No

Number of motors connected in parallel: 1

Rated motor voltage: 400 Vrms

Rated motor current: 0.42 Arms

Rated motor power: 0.12 kW

Rated motor power factor: 0.750

Rated motor frequency: 50.00 Hz vl

Summary

Finish Cancel

Digital Factory | Motion Control
Page 35 2015 Damian Kozar

W oknie widzimy podsumowanie naszej konfiguracji. Zamykamy okienko przyciskiem Finish.
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TIA Portal
Tworzenie programu LAD

Totally Integrated Automation
PORTAL

> Communication
. {5 Optional packages

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Utworzymy teraz program dla sterownika PLC S7-1500, ktory umozliwi nam wydawanie polecen
do przeksztattnika czestotliwosci.

W tym celu wykorzystamy gotowe bloki technologiczne odpowiedzialne za sterowaniem napedu.

Program realizujemy w bloku Main [OB1]. (1)
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TIA Portal
Tworzenie tablicy zmiennych

Totally Integrated Automation
s PORTAL

e
pozycjonowanie g120 » PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP] » PLCtags » Default tag table [67]

= W -' och ﬂx
Default tag table
Name Data type Address Retsin  Visibl.. Acces.. Comment

i @[ onioff_ | Bool [iz)] %110 v ] ™~
2 4 Reset Bool %1.4 1~ ™
3 4@ Home Bool %111 = ™
4 a Absolute Bool %I1.2 = ™
5 4@ Relative Bool %11.3 & ~
6 : 2] v

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Pierwszym krokiem do utworzenia naszego programu jest utworzenie tablicy zmiennych, ktore
bedziemy wykorzystywac¢ podczas tworzenia naszego programu.

Adresy naszych zmiennych bedg odpowiadaé wejsciom cyfrowym (przyciskom) stanowiska
laboratoryjnego.

Dzieki temu w programie bedziemy operowac nazwami wejs¢, a nie ich adresami.

W celu dodania nowych zmiennych do projektu rozwijamy folder z naszym sterownikiem PLC. (1)
Nastepnie rozwijamy folder PLC tags (2) oraz otwieramy Default tag table. (3)

Otwartg tabele wypetniamy zmiennymi jak na powyze;j.
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Tworzenie programu LAD

wdow  Help
0@ EE G Y coonline F R BIE x
anie 9120 6-3 PNIDP] » P 0B
W EREP8:@:EHU FG2ad s &§ T H
Main
Name Data typ Default value Comment
1@ lnp
2 @- Initial_Call Bool Initial call of this OB
i 41 Remanence Rool =Tnue. if remanent dazg are available
Ak A== {7} = 2
w Block title: “Msin Program Sweep (Cycle)”
v Network 1:
Page 38 2015

SIEMENS

Totally Integrated Automation

PORTAL

Options
iy Wt

> | Favorites

> | Basic instructions

suomINNsu| [

“1> | Extended instructions

[+ v | Technology

Name

Description

»»»»»

SrseLQ]  bunsel ]

[ seueiqn

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Rozwijamy liste ,,Technology” (1)

Odszukujemy folder z blokami odpowiedzialnymi za sterowanie ruchem Motion Control, oraz
rozwijamy S7-1500 Motion Control.

Kazdy z blokéw posiada swoj opis w rubryce Description.

W kolejnych krokach wykorzystamy bloki potrzebne do pozycjonowania absolutnego i relatywnego

napedu.
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Project troe B pozycionowanie g120 » PLC_1 [CPU 1516-3 PNIDP]
E Devices %___ e SRR
H00O EE] B

- @ X NS LRI

H
s 5 i
'E a p.?-ﬂmmv'-gln i =p g‘
Add new device [ @~ oput af—_
Bl e e 2 @s el call Bool Inital call of this 08 -’—%ﬁ
5 v [ PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP] . _Roal Toue.if lable | v | Technology [
Device configuration Nome. | Description |Versi...
= Emui:'gnmsu b ditei=0=| {1 | = | =F » [} Counting and measurement w2 |2
I3 Program blocks v Block title: “Msin Program Sweep (Cycle)* » [} 71D Control
W Add new block Comment + 2] Motion Control
= Vain [0B1) 1 [ §7-1500 Motion Control
& MCinterpolator (0892} ¥ Network1: & MC_Power
& MCServo [0891] Comment A MC_Reset
» (@ Technology objects 4 MC_Home
» G External source files | 2 MC_Halt Pause axis
» @ PLcugs P B MCMoveAbsolute  Position axis sbsolutely V20
» g PLC data ypes 4 MC_NMoveRelative Position axis relatively V2.0
» 153 Werch and force tables | 4 MC_MoveVelocity Move axis ot predefine... V2.0
» (g Online backups 4 MC_NMovelog Move axis in jog mode V2.0
» (G Traces 2 MC_Gearin Start gear synchronizti.. V2.0
8§ Program info 4 MC_MoveSuperimpos... Positioning axes overla... V2.0
» [ Device proxydata » ] Tme-based 10 vi2
L2 PLCalorms.
& Tealists
» [ Local modules.
» [ Distributed VO
» 32 Drive_1 [G120 CU2505-2 PN Vector]
» & Common data.
» [E2 Documentation settings
» (@ Langusges & resources.
» g Online access
» [ Cord ReaderlUSE memory.
e
Digital Factory | Motion Control
Page 39 2015

Damian Kozar

Pierwszym uzytym blokiem bedzie MC_Power, odpowiedzialny za wtgczenie napedu.

Aby skorzystac¢ z danego bloku przeciggamy go na drabinke programu metodg przeciggnij i upusg.

(1)
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Tworzenie programu LAD

v Block title: “Mein Program Sweep (Cycle)”

pozycjonowanie g120 » PLC_1 [CPU 15163 PNIDP] » Program blocks » Main [0B1]

K FE g E
Main
Name Data type
1@~ input
2 @s  InitielCall 8ool
i 41s _ Remanence Rool

e [ o G S

w Block title: “Main Program Sweep (Cycle)

~ £23 Network 1:

*MC_POWER_DB"

v Network 1:

Dota block

H} tame  TSGEITIND
Number

e Oaruai

- @ Automatic
The caed unction biock saves it dat in 1 o instance
dara biock
oee
ok Gncel
Page 40 2015

Default value

SIEMENS

pozycjonowanie g120 » PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP] » Program blocks » Main [OB1]

AEClgra:EE ecand % &% B

Comment

Initial call of this OB
=Tnie. if remapept datg. are available

MC_POWER | _ -
EN
Aois Status —
—{Enable Busy[—
StopMode Error—
Errorld

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Wyswietlone zostanie okienko dialogowe pytajgce o utworzenie nowego bloku danych dla
tworzonego bloku funkcyjnego.

Zostawiamy domysina nazwe i zatwierdzamy przyciskiem OK.

Blok funkcyjny zostanie umieszony na linii programu.
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Options

&l
Wi F P s EAEBDAt@EHp CGEa Ny T B 2 |L | Wy Wt :lﬂ]g
Main > | Favorites
ibcw-g:, ~ owuope |efaultvalue . |Comment = - |>_ Basic instructions g
S -
2 @»  ialcol Bool Initial call of this OB o 2 Exdtunded bnstructions
. ool e it emgegdgia s 2 L Y
Name o Ve |
B ot o » [ Counting and measurement . lg'_g

sysey

'~ > [ P Control
w [7] Motion Control
"] 57-1500 Motion Control V20
& MC_Power Ensble/diseble axs V2o
N Reset Confirm error Vo

2 MC_Home Home axis V20
& MC_Halt Pause axis V2.0
W MC_Movebsolute  Position axis absolutely V2.0
| NC_MoveRelative Position axis reletively V2.0
B MC_MoveVelocity Move ais at predefine.. V2.0

B MC_Movelog Move axis in Jog mode V20
& MC_Gearin Start gear synchroniati.. V2.0

- 4 MC_MoveSuperimpos... Positioning axes overls... V2.0
» [7] Time-based 10 vi2

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar
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Podobnie wykonujemy dla bloku MC_RESET, odpowiedzialnego za kwitowanie bteddw.

Bloczek MC_RESET przeciggamy do Networku 2 naszego programu.
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.
Tworzenie programu LAD
~ 23 Network 1: ¥ £3 Network 4:
wiriy 5 08S
MC_POWER ~ MOVEABSOLUTE_
oe*
EN ENO————————— MC_MOVEABSOLUTE _ /-
- im
—{Enable Busy—
StopMode Error—

v €3 Network 2:

=
“MC_RESET_DE*
MC_RESET
¥ £23 Network 5:
EN ENO|
Aois Done
—Execute Busyf—
=={Resta: Comman: dAbort
edi—
Errorf—
Errorid
¥ i3 Network 3:
D84
*MC_HOME_DB"
MC_HOME
EN ENO
) Done —¢ pie
— B Busy —
Position CommandAbort
ed—
Mod:
Error—
Errorid
Page 42 2015
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Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Pozostate bloki, ktorych uzyjemy dodajemy w podobny sposaob.

Do Network 1:
MC_Power odpowiedzialny za uruchomienie napedu.

Do Network 2:
MC_Reset odpowiedzialny za kasowanie btedow napedu.

Do Network 3:
MC_Home odpowiedzialny za bazowanie napedu.

Do Network 4:
MC_MoveAbsolute odpowiedzialny za ruch absolutny napedu.

Do Network 5:
MC_MoveRelative odpowiedzialny za ruch relatywny napedu.
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PLC programming

® \Cinterpolator [0892]
® WCseno (0891

Pk EOECE Gt PR AR b &

|oweype .

Defauitvolve  Comment

PLC programming

mmmmmmm

[
| Devices |

Project tree

OO

¥ ] pozcjonowanie g120
¥ Add new device
oh Devices & networks
~ 1§ PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP]
Y Device configuration
%/ Online & diagnostics
~ [ Program blocks
& Add new block
& Main [0B1]
28 MCinterpolator [OB92]
& MCServo [0B91]
» g System blocks
\ m Technology objects
Add new object
Vit commissioning
%) Diagnostics
v &} External source files

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Przystgpimy teraz do konfiguracji blokdw programowych.

Do kazdego z blokéw do zmiennej Axis (1) przeciggamy obiekt PositioningAxis (2) dostepny w
liscie projektu w obiektach technologicznych folderu naszego sterownika.
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Tworzenie programu LAD

¥  Network 1:

DB2

MC_POWER

081
*PositioningAxis _
17— As

o
“On/Off' — Enable

StopMode

¥ Network 2:

D83

MC_RESET

EN

“Reset’ — Execute
— Restart

Page 44 2015

“MC_POWER_DB*

*MC_RESET_DB"

a9

ENO
Status =

Busy —!

Error —
Errorid

a9

ENO
Done —
Busy—+

Ads CommandAbort

ed —t
Error —4
Errorid

%82

SIEMENS

“MC_POWER_DB"
MC_POWER =
EN ENO
> —| Axis Status ‘—'
;«— Enable Busy—t---
StopMode Errorf=t...
Errorld

Digital Factory | Motion Control

Damian Kozar

Nastepnie dodamy nasze zdefiniowane zmienne do odpowiednich funkcji w bloczkach.

Dodanie zmiennej do funkcji realizowane jest poprzez dwukrotne nacisniecie na wartos¢ stojgcej

koto zmiennej w bloczku, (1)
a nastepnie wprowadzenia jej nazwy lub adresu.

Do kazdego bloczku powinna by¢ dodana ta sama os technologiczna w zmiennej Axis. (poprzedni

krok)

Blok MC_POWER

Do funkcji Enable odpowiadajgcej za wigczenie napedu podpinamy zmienng On/Off.

Blok MC_RESET

Do funkcji Execute podigczamy zmienng Reset.

Strona44




SIEMENS

Tworzenie programu LAD
¥ Network 3: ¥ Network 5:
MC_HOME_DB" NS
MC_HOME A HO»ERELI;_T‘.E,
Dg’
EN ENO MC_MOVERELATIVE A
%08 Done —4
*PositioningAxs_ Busy = kN ENO
1° I CommandAbort - Done —
ed —t
1 e — “Pos A Busy =
or CommandAbort
Home" = Executs
Errorid ed —t
Position
dod Error =4
:
- Errorid
¥ Network 4: ecel
erk
MC_
MOVEABSOLUTE_
oe*

MC_MOVEABSOLUTE o

EN ENO
Done —

Busy—
CommandAbort
ed—

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Page 45

Blok MC_HOME
Do funkcji Execute podtgczamy zmienng Home.

Blok MC_MOVEABSOLUTE
Do funkcji Execute podtgczamy zmienng Absolute.

Do wartosci Position wpisujemy wartos¢ 100.
Spowoduje to doktadnie jeden obrot watu silnika od wartosci bazowe;.

Blok MC_MOVERELATIVE
Do funkcji Execute podigczamy zmienng Relative.

Do wartosci Distance wpisujemy wartos¢ 100.
Spowoduje to doktadnie jeden obrot watu silnika.
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| Details view
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SIEMENS

T | Digital Factory | Motion Control

Damian Kozar

Wgramy teraz naszg konfiguracje sprzetowg do sterownika PLC S7-1500.

W tym celu poprzez jednokrotne klikniecie zaznaczamy urzgdzenie do ktérego chcemy wgrac¢

konfiguracje (1).

Nastepnie klikamy w przycisk ,,Download to device” (2) .
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Extended download to device

" Fitended download to device

X
Configured access nodes of ‘PLC_1" Configured access nodes of "PLC_1"
Device Device type slot Type Address Subnet Device Device type slot Type Address Subnet
[ Ca } CPU1516-3PNIDP 1 X1 PNAE 192.168.0.1 PNAE_1 PLC_1 CPU 15163 PNIDP 1 X1 PNIE 192.1680.1 PNAE_1
CPU 15163 PNDP 12 PNAE 192.168.1.1 CPU 15163 PNIDP 1 X2 PNIE 192.168.1.1
CPU1S16-3PNDP 13 PROFIBUS 2 CPU 15163 PNIDP 1 X3 PROFIBUS 2

Type of the PGIPC interfoce: | @_pniE [~}

Type of the PGIPCinterface: | @_PIIE [~}
1 PGIPCinterface: [ intel(R) 82574L Gigabit Network Connection | v} (€[l

PGIPCinterface: (W intel(R) 82574L Gigabit Network Connection || @@
iConnection to interface/subnet: | PNIE_1

~|© Connection to i [Prne_y 1 ®

®

Compatible devices in target subnet: [ show all compatible devices

Compatible devices in target subnet: {4 Show all compatible devices
Device Device type Type Address

Terget device i Zosganc
I = = PNIE Access address . [ PLC CPU 15163 PNIDP PNIE 192.1680.1 PLC I
= = FITE

RECETTROUreeT -

(| FleshLED
Online status information: i ;
Scan completed. 1 compatible devices of & accessible devices found. | A
"7 Retrieving device informaton.
Scan and information retrieval completed.
(] Display only error messages

[ Display only error messages 5
[ Cancel | | Los | Concel |

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar
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W nowo otwartym okienku wybieramy typ interfejsu PN/IE oraz naszg karte sieciowg (1),
a nastepnie rozpoczynamy wyszukiwanie dostepnych urzadzen (2).

Program powinien znalez¢ nasz sterownik oraz wyswietlic komunikat (3).

Zaznaczamy teraz sterownik do ktérego chcemy wgrac konfiguracje (4) oraz jg wgrywamy
przyciskiem Load (5).
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Load results

e AT

I
» Startmodules Start modules after downloading to device. 1
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Potwierdzamy informacje (1), oraz konczymy wgranie przyciskiem Finish (2).
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Nasz program zostat wgrany do sterownika, mozemy sprawdzi¢ teraz jego dziatanie zgodnie z
opisanymi przyciskami.

Strona49




TIA Portal
Dodanie panelu operacyjnego HMI

SIEMENS

Totally Integrated Automation
PORTAL

v Details view.

»»»»»»

pology view | Networkview |I¥ Device view

Network over ¢ | »

| 2t Properties

|%info | Y Diagnostics

e 2

Siempio [F

Page 50 2015

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Dodamy teraz do projektu panel operatorski z ktérego mozemy wydawac polecenia, a takze

odczytywac i wprowadzac¢ wartos$ci.

W kolejnych krokach dodamy panel do konfiguracji sprzetowej, nadamy mu adres sieciowy, a

takze zdefiniujemy nowe zmienne

niezbedne do modyfikacji posiadanego juz programu.

Pierwszym krokiem jest dodanie nowego urzgdzenia do proejektu.
W widoku Network view (1), klikamy na Add new device (2).
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W nowo otwartym okienku, wybieramy urzgdzenia HMI (1),
A nastepnie z listy wyszukujemy posiadane przez nas urzgdzenie (2).

Potwierdzamy wybor przyciskiem OK (3).
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W otwartym konfiguratorze klikamy w przycisk Browse... (1) celem otwarcia posiadanych
sterownikow.

Zaznaczamy nasz sterownik i zatwierdzamy zielonym przyciskiem (2) oraz zamykamy okienko
przyciskiem OK bez przechodzenia przez kolejne kroki konfiguratora.

Ten etap pozwolit nam doda¢ nowy ekran oraz przytgczy¢ go do juz istniejgcej sieci PROFINET.
Przypiszemy teraz odpowiedni adres IP oraz nazwe sieciowa.
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W widoku Network view dodany zostat panel operatorski.

Klikamy na niego jeden raz, a nastepnie przechodzimy do zaktadki Properties (1) -> General (2) -
> Ethernet addresses (3).

Wprowadzamy tam nowy adres |IP oraz brame sieciowg:

Adres IP: 192.168.0.3
Brama sieciowa: 255.255.255.0

Oraz generujemy nazwe sieciowg PROFINET automatycznie (4).
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Przypiszemy adres IP oraz nazwe sieciowg do panelu operatorskiego.

Z drzewa projektu odszukujemy Online access (1), odszukujemy naszg karte sieciowg oraz
klikamy Update accessible devices (2).

Pozwoli to wyszukac urzgdzenia dostepne w sieci, ktore zostang wyswietlone jako lista.

Rozwijamy pozycje z naszym panelem operatorskim i wybieramy Online & diagnostics (3).

Przypisanie adresu IP

Z listy funkcji wybieramy Assign IP address (4), a nastepnie wprowadzamy adres taki sam jak
uzywamy w projekcie:

Adres IP: 192.168.0.3
Maska podsieci: 255.255.255.0

Krok zakanczamy przyciskiem przypisania adresu Assign IP address (5).
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Wprowadzamy nazwe sieciowg PROFINET identyczng jak w projekcie (1),
Oraz przypisujemy jg do urzgdzenia przyciskiem Assign name (2).
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Utworzymy teraz ekran panelu operatorskiego.

Z listy projektu rozwijamy zaktadke z naszym panelem operatorskim TP700 Comfort (1),
nastepnie rozwijamy zaktadke z ekranami Screens oraz otwieramy ekran gtowny Root screen.
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Ekran, ktory widnieje jest graficznym przedstawieniem tego co bedziemy widzie¢ na ekranie HMI.

Dodamy przyciski umozliwiajgce kontrole napedem.
Z listy elementow przeciggamy przycisk i w polu tekstowym nazywamy go Start.
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Aby przycisk byt funkcjonalny nalezy przypisa¢ mu akcje. Otwieramy zaktadke Events (1).

Przycisk ma reagowac na pojedyncze klikniecie, w tym celu zaznaczamy opcje Click (2).

Nastepnym krokiem jest okreslenie zdarzenia jakie ma sie wykonac. Aby umozliwi¢ uruchomienie
napedu nalezy ustawi¢ zmienng start_hmi na wartosc 1.

Klikamy w pozycje (3) i wybieramy z listy SetTag , aby ustawi¢ wartos¢ wybranej zmiennej.

Z listy (4) wybieramy zmienng start_hmi i zmieniamy wartos¢ value na 1 (5).

Strona58




TIA Portal
Tworzenie ekranu panelu operacyjnego HMI

SIEMENS.

shanichm | Root screen

Totally Integrated Automation
PORTAL

SIEMENS

TN EIT

< [Controts
AENWSE KD H L
¢ me =

Digital Factory | Motion Control
Damian Kozar

Przycisk Stop tworzymy w podobny sposéb, tylko wartos¢ value ustawiamy na O.

Przycisk Bazowanie, umozliwi zaznaczenie miejsca zero napedu.

Wcisniecie tego przycisku bedzie skutkowato ustawieniem wartosci na 1 w zmiennej

odpowiedzialnej za bazowanie,

natomiast w chwili puszczenia przycisku zmienna ustawi sie ponownie na stan 0.

W celu takiej konfiguracji, podepniemy dwa wydarzenia do przycisku: w momencie klikniecia oraz
W momencie puszczenia przycisku stany odpowiedni sie zmienig.

Zdarzenie w momencie klikniecia:

Zaznaczamy opcje Press (1), a nastepnie analogicznie do poprzednich krokdw na zmiennej

home_hmi ustawiamy wartos¢ value na 1.
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Zdarzenie w momencie puszczenia przycisku:

Zaznaczamy opcje Release (1), a nastepnie analogicznie do poprzednich krokow na zmiennej

home_hmi ustawiamy wartosc¢ value na 0.
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Przycisk Przejazd realtywny oraz Przejazd absolutny beda realizowane przez zdarzenie przy
kliknieciu Click analogicznie do przycisku Start i Stop.

Przejazd relatywny

Zmienna: relat_hmi
Wartos¢ value: 1

Przejazd absolutny

Zmienna: absol_hmi
Wartos¢ value: 1

Pole zadania wartosci
Dodamy teraz pole do wprowadzenia dtugosci przejazdu relatywnego i absolutnego.

Przeciggamy z listy elementéw pozycje (1) .

Przechodzimy do zaktadki Properties (2) oraz General (3).

Do pola przypisujemy zmienng dis_rel
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Podobnie tworzymy pole dla przejazdu absolutnego.

Jako zmienng podpinamy tag dis_absol.

Ostatnim elementem bedzie przycisk kasowania bteddw.
Wykonujemy kroki analogiczne do przyciskow Start i Stop.
Zmienna uzyta przy tym przycisku to reset_hmi.

Wartos¢ value przycisku reset ustawiamy na 1.

Przystgpimy teraz do modyfikacji programu, ktéry umozliwi obstuge napedu z poziomu panelu
operatorskiego.
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Otwieramy nasz przygotowany wczesniej program i modyfikujemy go wedtug kolejnych
Networkow jak pokazano na obrazku wyze;j.

Tak przygotowany program wgrywamy do sterownika oraz do panelu operatorskiego.
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Program STARTER

Konfiguracja dodatkowa

SIEMENS

Expertkst |
| © Parame... | Dat:| Parameter text | Online value Control_Unit | Unit | Modifiable to | Access level |Minimum | Maximum |
% A1 ~] A;[_Al =l Al ] Al ;[_Al ;]_Al =]
119 | r284[0] W | Motor rotor time constant / damping time constant d axis 43 ms 3
120 | r395(0] W_| Actual stator resistance 28.86681 3
121 | ra96{0) W_| Actual rotor resistance | 16.19568 IE
122 [@p400[0] | € | Encoder type selection [3001] 1024 HTLAB R | Commssionin... |1
123 |@p402{0) |E | Gearbox type selection |19999] Gearbox user-defined | | Commissionin._ | 1
124 |@p404{0] | E | Encoder configuration effective 2090084 Commssioni... |3
125 | @p40S(0) | E | Square-wave encoder track A'B B e e, | Commissionin_.. |3
126 |@p407(0] | € | Linear encoder grid dvision 16000 N Commssioni... |3 250000000
127 |@p4080] | € | Rotary encoder puise number R R RN RN RNy | Commissionin..._| 3 | 16777215
S A == =1 o — — _— = po——1} = = _dl — ==} = f="2151 SR S e
128 a p410 Encoder inversion actual value
I 129 | 19 p410[0] |E ncoder inversion actual value Ci 3
130 | [ F p410{0].0| E | invert speed actual value Commissionin... | 3 I
131 | | L p410{0).1 | E | Invert posttion actual value [ Zl3
l 132 _ﬁlpl al] E Encoder inversion actual value Commissionin 3
-— e T Yo e e e SO ooy
136 | @p418(0) | E | Fine resolition Gx_XIST1 (in bits) 1 Commssioni... |3 18
137 |@p419(0] | E | Fine resokution absolute value Gx_XIST2 (in bis) IE) | Commissionin_ | 3 18
138 |@p420[0) | € | Encoder connection oH Commssionin... |3
139 |@p421[0] |E | Absokite encoder rotary muktur resokution | | Commissionin._ | 3 | 4294967295
140 |@p422(0] |E | Absolute encoder inear measuring step resokition [ Commssionn___ | 3 4254967295
141 | @p423{0] |E | Absolute encoder rotary singleturn resolution [0 | Commissionin_._ | 3 | 1073741823
142 |@p424[0] |E | Encoder inear zero mark distance 0 Commissionin... | 3 65535 |
143 |@p425[0) | E | Encoder rotary zero mark distance 1024 | Commssionin... | 3 16777215
144 | @p4260) | € | Encoder zero mark differential distance 1 Commssioni... |3 65535
145 |@p427(0] | E | Encoder SSIbaud rate B | Commissionin. |3 | 68535
146 |@p428{0) | € | Encoder SSImonofiop time [0 Commssioni... |3 65535
147 |@p429(0) | E | Encoder SSI configuration O | Commissionin. | 3 I
148 |@p430[0) | E | Sensor Module configuration £0080000H Commssionn... |3
149 |@p431[0) |E | Angular commutation offset [ 0.00 | Commissionin_. |3 180
150 | mo432i01 | € | Gearbox factor encoder revolutions 1 Commssioni... |3 10000
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Przy pracy silnikiem oraz enkoderem szczegdlnie waznym elementem jest kierunek obrotu watu silnika

oraz kierunek odczytu danych z enkodera.

Do poprawnej realizacji aplikacji nalezy upewnic sie, ze te parametry sg ze sobg zgodne. W innym
przypadku prawidtowa realizacja zadania bedzie niemozliwa.

Aby sprawdzi¢ predkos¢ wykrywang przed enkoder oraz predkos¢ aktualng postuzymy sie programem

STARTER.

Na liscie parametrow sprawdzamy parametry:

r0061 — pokazuje aktualng predkos¢ wyrywang przez enkoder
r0063 — pokazuje aktualng czestotliwos¢ z jakg pracuje silnik

Najwazniejszg informacjg pozyskang z tych parametréw jest znak stojgcy przy odczycie.
Jezeli znaki tych dwéch parametrow sg ze sobg zgodne oznacza to, ze kierunki obrotu enkodera i silnika

sg zgodne.

W przypadku rozbieznosci, nastepnym krokiem jest programowa zmiana odczytu wartosci z enkodera.

Postuzymy sie parametrem p410, ktéry za to odpowiada.

p410 — odwrocenie aktualnej warto$ci enkodera
Zmieniamy parametr z indeksem [0] na warto$¢ Yes.

Kolejny indeks parametru to kolejny enkoder, ktéry moze by¢ podtgczony.
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