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Informacje prawne
System ostrzezen

Uwagi pojawiajace sie w tym podreczniku stuzy¢ maja zachowaniu bezpieczenstwa ludzi i uniknigcia szkod wy-
niktych z niewtasciwego uzytkowania urzadzenia. Wskazéwki te podzielono i oznaczono zaleznie od stopnia za-
grozenia w nastepujacy sposoéb:

A\ ZAGROZENIE

oznacza, ze w przypadku nie zachowania odpowiednich srodkéw bezpieczenstwa wy-
stepuje zagrozenie $miercig lub ciezkimi obrazeniami ciata.

A\ | 0STRZEZENIE

Oznacza, ze w przypadku nie zachowania odpowiednich $rodkéw bezpieczenstwa
moze wystapi¢ zagrozenie smiercig lub ciezkimi obrazeniami ciata.

A\ | 0STROZNIE

Oznacza, ze w przypadku nie za chowania odpowiednich srodkéw bezpieczenstwa
mogg wystgpic lekkie obrazenia ciata.

OSTROZNIE

Bez znaku ostrzegawczego oznacza, ze w przypadku nie zachowania odpowiednich
srodkow bezpieczenstwa moga wystapi¢ szkody materialne.

UWAGA

Oznacza, ze w przypadku nie zachowania odpowiednich srodkéw bezpieczehstwa
moga wystgpi¢ szkody materialne.

W przypadku gdy wystepuje kilka niebezpieczenstw o réznym stopniu narazenia, to wszystkie sa sygnalizowane
jednym ostrzezeniem odpowiadajacym najwyzszemu zagrozeniu. Ostrzezenie o mozliwosci wystgpienia obrazen
ciata z odpowiednim symbolem, obejmuje réwniez mozliwo$é uszkodzenia mienia.

Kwalifikacje personelu

Urzadzenia/system moga by¢ konfigurowane i uzywane wytacznie na podstawie niniejszej dokumentacji. Do uru-
chamiania i obstugi urzadzen/systemu upowazniony jest tylko wykwalifikowany personel. Jako personel wykwali-
fikowany, w rozumieniu uwag zawartych w niniejszym opisie, rozumie sie osoby, ktére majg uprawnienia do uru-
chamiania, dozoru, uziemiania i oznaczania urzadzen, systeméw i obwoddéw zgodnie ze standardami i praktykag
bezpieczenstwa.

Wiasciwe uzycie wyrobow firmy Siemens
Prosimy o przestrzeganie nastepujacych uwag:

A OSTRZEZENIE

Wyroby firmy Siemens moga byé uzywane wytacznie w aplikacjach opisanych w katalogu i dokumentacji
technicznej. Jezeli wykorzystuje sie produkty i podzespoty pochodzace od innych producentéw, to muszg by¢
one rekomendowane lub zatwierdzone przez firme Siemens. Dla zapewnienia bezpiecznej pracy i unikniecia
probleméw niezbedne sg odpowiednie: transport, przechowywanie, instalacja, montaz, uruchamianie, obstuga
i konserwacja. Nalezy zapewni¢ dozwolone warunki zewnetrzne. Nalezy stosowac¢ sie do informacji podanych
w dokumentacji technicznej.

Znaki zastrzezone

Wszystkie nazwy identyfikowane znakiem ® sg zarejestrowanymi znakami towarowymi Siemens AG. Inne ozna-
czenia wystepujace w niniejszym podreczniku mogg by znakami towarowymi, ktérych wykorzystanie dla wtasnych
celéw przez osoby trzecie moze naruszy prawa wiascicieli.

Zrzeczenie si¢ odpowiedzialnosci
Tres$¢ niniejszej publikacji sprawdzona zostata pod katem zgodnosci opisanego sprzgtu i oprogramowania ze sta-
nem faktycznym. Niemniej jednak nie mozna zatozy¢ braku jakichkolwiek nieprawidtowosci. Wyklucza sie wszel-

ka odpowiedzialno$¢ i gwarancje catkowitej prawdziwosci zawartych informacji. Tre$¢ podrecznika poddana jest
okresowo uzupetnieniom i poprawkom. Wszelkie konieczne korekty wprowadza sie¢ w kolejnych wydaniach.



Wprowadzenie

Zapraszamy do zapoznania sie z systemem S7-1200. System S7-1200 jest jed-
nym z najnowszych opracowan firmy Siemens w rodzinie sterownikow swobod-
nie programowalnych. SIMATIC S7-1200 jest modutowym systemem automatyki,
charakteryzujacym sie niewielkimi wymiarami, przeznaczonym do stosowania
w aplikacjach wymagajacych realizacji zaréwno prostych jak i rozbudowanych
algorytméw logicznych, wygodnej obstugi paneli operatorskich i interfejsow HMI,
a takze przystosowanym do wspétpracy w systemach sieciowych. Kompaktowa
budowa, niska cena i jednocze$nie wysoka wydajno$¢ powodujg, ze S7-1200 jest
idealnym systemem dla wielu aplikac;ji.

System S7-1200 spetnia zatozenia nowatorskiej idei ,totalnie zintegrowanej auto-
matyki” (TIA — Totally Integrated Automation), w ramach ktérej urzadzenia z ro-
dziny S7-1200 wraz z oprogramowaniem programistycznym TIA Portal zapew-
niajg niespotykang elastycznos¢ i wygode projektowania, pozwalajaca rozwigzac
wszelkie problemy aplikacyjne.

S§7-1200 powoduje, ze najtrudniejsze zadania staja sie fatwe!

System SIMATIC S7-1200 nalezy do klasy rozwigzan kompaktowych, w jego
sktad wchodzg sterowniki SIMATIC S7-1200 oraz panele operatorskie SIMAT-
IC HMI Basic. Obydwa rodzaje urzadzen sg programowane za pomocg pakietu
narzedziowego TIA Portal. Mozliwos¢ przygotowania programoéw dla catego sys-
temu sterowania za pomocg jednego narzedzia radykalnie skraca czas ich przy-
gotowywania i zmniejsza koszty. TIA Portal zawiera program narzedziowy STEP 7
do programowania sterownika S7-1200 oraz program narzedziowy WinCC do
obstugi projektéw dla paneli operatorskich Basic.

Sterowniki S7-1200 sg wyposazone w:
e Interfejs PROFINET

o Szybkie 1/0 przystosowane do wspotpracy z sys-
temami nadzoru ruchu, wbudowane wejscia analo-
gowe minimalizujg konieczno$¢ stosowania dodat-
kowych modutéw rozszerzen, 4 generatory impul-
sowe mogace generowac przebiegi PWM (Pulse
Width Modulation) i PTO (Pulse Train Output) (stro-
na 64) i do 6 szybkich licznikéw.

Whbudowane interfejsy linii I/O zapewniajg dostep do
6...14 wejsc i 4...10 wyjsé.
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Dodatkowe moduty wejsc¢/wyjsé (przekaznikowe, tran-
zystorowe, analogowe) rozszerzajg dostepng liczbe
punktow wej./wyj. Innowacyjne ptytki sygnatowe mon-
towane na przedniej Scianie sterownika pozwalajg go
elastycznie dopasowac do wielu aplikaciji (strona 18).

Panele operatorskie SIMATIC HMI Basic (strona 20)
zaprojektowano specjalnie do wspotpracy ze sterow-
nikami S7-1200.

Niniejszy podrecznik jest wprowadzeniem w obstuge
S7-1200. Na kolejnych stronach przedstawiamy cechy
i mozliwosci poszczegolnych elementoéw tego systemu.

Dodatkowe informacje sg dostepne w podreczniku uzytkownika sterownika
S7-1200 (S7-1200 System manual).

Dodatkowe informacje o certyfikatach UL, FM, oznakowaniu CE i C-Tick, a takze
innych standardach mozna znalez¢ w specyfikacji technicznej (strona 277).

W podreczniku opisano nastepujgce wyroby:
e Pakiety narzedziowe STEP 7 V13 SP1 Basic i Professional
e Sterownik S7-1200 CPU z firmware wersja V4.0

Dodatkowe dokumentacje i informacje

Z myslg o systemie S7-1200 i pakiecie oprogramowania STEP 7 firma Siemens
przygotowata wiele réznorodnej dokumentacji i innych zasobow szkoleniowych
i informacyjnych, dzieki ktérym mozliwe jest dotarcie do informacji niezbednych
podczas realizacji projektow.

e Podrecznik systemowy S7-1200 zawiera informacje o sposobie dziatania
sterownika, jego programowaniu, a takze komplet specyfikacji urzadzen two-
rzacych system. W niniejszym podreczniku uzupetniono informacje opubliko-
wane w podreczniku systemowym o przeglad mozliwosci urzadzen z rodziny
S7-1200. Obydwa podreczniki sg dostepne w wersji cyfrowej (PDF). Wersje
cyfrowe mozna bezptatnie pobra¢ z dziatu wsparcia technicznego na stronie
supportowej SIMATIC, sg one dostarczane takze z dokumentacjami na pty-
tach dotaczonych do kazdego kupionego sterownika S7-1200.

e Zaawansowany system informacji online wbudowany w pakiet STEP 7 zapew-
nia natychmiastowy dostep do wszelkich informacji i dokumentacji z opisami
sposobu dziatania i funkcjonalnosci jednostek SIMATIC CPU.

e Internetowy interfejs My Documentation Manager zapewnia wygodny dostep
do dokumentacji w wers;ji cyfrowej (PDF) urzadzen i oprogramowania tworzg-
cych system SIMATIC. Za pomocg My Documentation Managera uzytkownik
moze tworzy¢ wiasne wersje podrecznikéw, w czym pomocny jest mechanizm
drag-and-drop stuzacy do wybierania interesujgcych tematéw i sktadania ich
w jeden, dedykowany dokument. Dostep do My Documentation Managera jest
mozliwy w dziale mySupport dostepnym pod adresem http://support.automa

ion.siemens.com.



http://support.automation.siemens.com" 
http://support.automation.siemens.com" 
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e Internetowy dziat wsparcia technicznego oferuje uzytkownikom takze dostep
do podcastow, dziatu FAQ oraz wielu innych dokumentéw dotyczacych rodzi-
ny S7-1200 i oprogramowania STEP 7. W podcastach udostepniono wiele
krotkich filméw i prezentacji pokazujacych obstuge i praktyczne zalety korzy-
stania z pakietu STEP 7. Pod podanymi ponizej adresami dostepne sg kolek-
cje podcastow dotyczacych:

— Pakietu STEP 7 Basic (http://www.automation.siemens.com/mcms/simatic]
Eontroller-software/en/step7/step7-basic/Pages/Default.aspX)

— Pakietu STEP 7 Professional (http://www.automation.siemens.com/mcms
Simatic-controller-software/en/step7/step7-professional/Pages/Default
pspX)
e Zachecamy takze do uczestnictwa w dyskusjach na naszym internetowym
forum wsparcia technicznego, ktore jest dostepne pod adresem Fttps://www
butomation.siemens.com/WW/forum/guests/Conferences.aspx?Language=en
Rsiteid=csius&treeLang=en&groupid=4000002&extranet=standard&viewregs
WWa&nodeid0=34612486

— Forum uzytkownikéw S7-1200 jest dostepne pod adresem: Fttps://www.au-
omation.siemens.com/WW/forum/guests/Conference.aspx?SortField=Las
PostDate&SortOrder=Descending&ForumID=258&Language=en&onlyinte
net=FaIs§

— Forum uzytkownikéw pakietu STEP 7 Basic jest dostepne pod adresem:
https://www.automation.siemens.com/WW/forum/guests/Conference.aspx?
SortField=LastPostDate&SortOrder=Descending&ForumID=265&Languaq
b=en&onlylnternet=False

Serwis i wsparcie techniczne

W uzupetnieniu dokumentacji, firma Siemens oferuje takze wsparcie techniczne
przez Internet, dostepne poprzez strone (http.//www.siemens.com/automation/).

W sprawie wsparcia technicznego sugerujemy takze bezposredni kontakt z na-
szymi lokalnymi biurami sprzedazy i dystrybutorami, ktérych przedstawiciele
udzielg wszelkich porad i informacji dotyczacych takze szkolen oraz sprzedazy
urzadzen S7. Nasi dystrybutorzy i przedstawiciele handlowi sg doskonale prze-
szkoleni i dysponujg gtebokg wiedzg na temat lokalnych rynkéw, ich charaktery-
styki i potrzeb, wymogdw przemystu, znajg takze cechy i mozliwosci urzadzen
i oprogramowania SIMATIC, co pozwala im kompetentnie wesprze¢ dziatania
klientéw, zapewniajgc szybkie i niezawodne rozwigzanie mozliwych probleméw.

Zapewnienie bezpieczenstwa

Firma Siemens oferuje produkty automatyki i napedy z przemystowymi funkcja-
mi bezpieczenhstwa, ktére zapewniajg bezpieczne dziatanie instalacji lub maszyn.
Sa to wazne elementy kompleksowej koncepcji bezpieczenstwa przemystowego.
Majac to na uwadze, nasze produkty sg stale rozwijane. Dlatego zalecamy za-
sieganie na biezgco informacji o aktualizacjach naszych produktéw. Wiecej infor-
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Charakterystyka zaawansowanego
sterownika S7-1200 1

11.

Wprowadzenie do sterownika PLC S7-1200

Sterownik S7-1200 charakteryzuje sie duza elastycznoscia i moca obliczeniowg
potrzebng do sterowania wieloma réznymi urzgdzeniami w aplikacjach automaty-
ki. Kompaktowa konstrukcja, elastyczna budowa, tatwa konfiguracja i rozbudowa-
ny zestaw instrukcji czynig S7-1200 idealnym rozwigzaniem dla szerokiej gamy
aplikacji.

Jednostka centralna CPU sterownika zawiera mikroprocesor, wbudowany zasi-
lacz, obwody wejsciowe i wyjsciowe, zintegrowany port PROFINET oraz szybkie
wejscia/wyjscia do sterowania napedami. Sterownik wyposazono takze w wejscia
analogowe. Wszystko to czyni z S7-1200 sterownik o poteznych mozliwosciach.
Po zatadowaniu programu jednostka CPU bedzie zawierac¢ logike do monitorowa-
nia i sterowania urzadzeniami w Twojej aplikacji. CPU nadzoruje wejscia i ustawia
wyjscia zgodnie z logika stworzong w programie uzytkownika. Logika ta moze
zawiera¢ logike boole’owska, operacje czasowe, zliczanie, zlozone operacje ma-
tematyczne oraz komunikacje z innymi inteligentnymi urzgdzeniami.

CPU wyposazono w interfejs PROFINET do komunikacji w sieci PROFINET. Do-
stepne sg dodatkowe moduty umozliwiajgce komunikacje z wykorzystaniem in-
nych interfejséw i protokotéw jak: PROFIBUS, GPRS, RS485 czy tez RS232.

Ztacze zasilajace

Gniazdo karty pamieci pod gorna klapka

Rozpinane ztacza na przewody (pod klapkami)
Sygnalizacyjne diody LED dla zintegrowanych WE/WY
Ztacze PROFINET (w dolnej czesci CPU)

CRONCNONS)



1. Charakterystyka zaawansowanego sterownika S7-1200

Kilka wbudowanych w sterownik funkcji zabezpieczen pomaga chroni¢ dostep za-

réwno do procesora jak i programu sterujacego:

e Kazde CPU jest chronione hastem (strona 78), ktére umozliwia konfigurowanie
dostepu do funkcji CPU.

o Mozesz uzy¢ ochrony typu ,know-how protection” (strona 81) do ochrony kodu
w okreslonym bloku.

o Mozesz uzy¢ ochrony przed kopiowaniem 77 w celu powigzania twojego pro-
gramu z konkretng karta pamieci lub jednostkg CPU.

Tabela 1.1. Poréwnanie modeli CPU

Cecha CPU1211C | CPU1212C | CPU1214C | CPU 1215C | CPU 1217C
Woymiary fizyczne [mm] |90 x 100 x 75 |90 x 100 x 75 [ 110 x 100 x 75| 130 x 100 x 75| 150 x 100 x 75
Pamie¢ |[Robocza |30 kb 50 kb 75 kb 100 kb 125 kb
uzytkow- |tadowania |1 Mb 1 Mb 4 Mb 4 Mb 4 Mb
nika Nieulotna |10 kb 10 kb 10 kb 10 kb 10 kb

Cyfrowe 6 wejsc/ 8 wejsc/ 14 wejsc/ 14 wejsc/ 14 wejsc/
Lokalne 4 wyjsc 6 wyjsé 10 wyjsé 10 wyjsé 10 wyjsé
porty /O Analogowe |2 wejscia 2 wejscia 2 wejscia 3 WeEC.'a/ 2 wejscl af
wyjscia 2 wyjscia
Rozmiar |Wejscia (I) | 1024 bitow 1024 bitow 1024 bitow 1024 bitow 1024 bitow
g:’gizgu Wyjscia (Q) | 1024 bitsw | 1024 bitéw | 1024 bitsw | 1024 bitéw | 1024 bitéw
Pamie¢ bitéw (M) 4096 bitéw 4096 bitow 8192 bitow 8192 bitow 8192 bitéw
Modut rozszerzen
sygnatow (SM) Brak 2 8 8 8
Ptytka sygnatowa
(SB), ptytka 1 1 1 1 1
bateryjna (BB), ptytka
komunikacyjna (CB)
Modut komunikacyjny
(CM) (lewostronne 3 3 3 3 3
rozszerzenie)
Ogdtem Do 6 konfigurowanych do uzycia dowolnych wej$s¢ wbudowanych lub SB
Szybkie |1 MHz - - - _
liczniki 100/'80 kHz | la.0 do la.5 la.0 do la.5 la.0 do la.5 la.0 do la.5 la.0 do la.5
30/'20 kHz - la.6 do la.7 la.6 do Ib.5 la.6 do Ib.5 la.6 do Ib.1
L Ogétem Do 4 konfigurowanych do uzycia dowolnych wyj$¢ wbudowanych lub SB
mgjﬁla 1MHz - - - - Qa.0 do Qa.3
sowe? 100 kHz Qa.0 do Qa.3 | Qa.0 do Qa.3 | Qa.0 do Qa.3 | Qa.0 do Qa.3 | Qa.4 do Qb.1
20 kHz - Qa.4 do Qa.5 | Qa.4 do Qb.1 | Qa.4 do Qb.1 -
Karta pamieci Karta pamieci SIMATIC (opcjonalnie)

Czas podtrzymania
zegara czasu
rzeczywistego

20 dni typowo/12 dni minimalnie przy 40°C (bezobstugowy superkondensator)

PROFINET

Port komunikacyjny
Ethernet

Rzeczywisty czas
wykonania instrukgji
matematycznych

2,3 pslinstrukcja

Szybkos¢ wykonania
operacji Boolowskiej

0,08 ps/instrukcja

1

rowym trybie pracy.
2

aby mdc skorzysta¢ z wyj$¢ impulsowych.
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1. Charakterystyka zaawansowanego sterownika S7-1200

Poszczegolne modele CPU charakteryzujg sie zréznicowanymi wiasciwosciami
i mozliwosciami, co pomaga w stworzeniu efektywnych rozwigzan dla konkret-
nych aplikacji. Szczegotowe specyfikacje techniczne odnos$nie danego CPU znaj-
dujg sie w dalszej czesci przewodnika (strona 277).

Tabela 1.2. Bloki, timery i liczniki obstugiwane przez S7-1200

organizacyjny
OB

diagnostycznego

Element Opis
Typ OB, FB, FC, DB
30 kb (CPU 1211C)
Rozmiar 50 kb (CPU 1212C)
64 kb (CPU 1214C, CPU 1215C, oraz CPU
Blok 1217C)
Liczba do 1024 blokéw razem (OB + FB + FC + DB)
Gtebokos¢ 16 od OB cyklu programu lub startowego;
zagniezdzenia 6 od kazdego OB przerwania
. . Status blokéw dwustanowych moze by¢
Monitorowanie monitorowany w trybie cigglym
Cykl programu Wiele
Startowy Wiele
Przerwania opdznienia |4 (1 na zdarzenie)
Przerwania cykliczne |4 (1 na zdarzenie)
Przerwania sprzetowe |50 (1 na zdarzenie)
Przerwania od btedu 1
czasowego
Blok Przerwania od btedu

N

Wycigganie lub
wstawianie modutu

Usterka listwy
montazowej lub stacji

Magazynowanie

Czas dnia Wiele

Status 1

Aktualizacja 1

Profil 1

Typ IEC
Timery llosé Ograniczona tylko przez rozmiar pamiegci

Magazynowanie Struktura w DB, 16 bitéw na timer

Typ IEC

llos¢ Ograniczona tylko przez rozmiar pamigci

Struktura w DB, rozmiar zalezny od rodzaju

Liczniki zliczania

Sint, USInt: 3 bity
Int, Ulnt: 6 bitéw
Dint, UDInt: 12 bitéw

17



1. Charakterystyka zaawansowanego sterownika S7-1200

1.2.

18

Mozliwosé rozbudowy CPU

Rodzina sterownikow S7-1200 zawiera wiele typdw modutdw rozszerzen i ptytek
sygnatowych stuzgcych do rozszerzania mozliwosci CPU. Mozliwe jest rowniez
instalowanie modutéw komunikacyjnych obstugujacych inne protokoty komunika-
cyjne. Szczegdtowe informacje o poszczegdlnych modutach podano w dodatku

.Dane techniczne” (strona 277).

@® Modut komunikacyjny (CM) lub procesor komunikacyjny (CP)
® cPu
® Plytka sygnatowa (SB), ptytka komunikacyjna (CB), lub plytka bateryjna (BB)
@ Modut rozszerzen (SM)
Tabela 1.3. Cyfrowe moduty rozszerzen oraz ptytki sygnatowe
Tylko o L
Typ wejscla Tylko wyjscia Kombinacja WE/WY
® 4x24V DC, |4x24VDC, |2x24VDC wejscie/2 x 24 V DC wyjscie
cyfrowe 200 kHz 200 kHz 2 x 24 V DC wejscie/2 x 24 V DC wyjscie
SB 4x5VDC, [4x5VDC, 200 kHz
200 kHz 200 kHz 2 x 5V DC wejscie/2 x 5V DC wyjscie, 200 kHz
8x24VDC
8 x "I"(VJ'?C,‘E 8 x 24V DC wejscie/8 x 24 \V DC wyjécie
prze a.z'm' owe 8 x 24 V DC wejscie/8 x wyjscie przekaznikowe
8x24VDC |8 x wyjscie o e
L 8 x 120/230 V AC wejscie/8 x wyjscie
@ przekaznikowe .
przekaznikowe
cyfrowe (styk przetacz-
SM ny)
16.? 2.4 vbC 16 x 24 V DC wejscie/16 x 24VDC wyjscie
wyjscie . .
16 x 24V DC o 16 x 24 V DC wejscie/16 x wyjscie
16 x wyjscie L
A przekaznikowe
przekaznikowe




1. Charakterystyka zaawansowanego sterownika S7-1200

Tabela 1.4. Analogowe moduty rozszerzen oraz ptytki sygnatowe

8 x 16-bitowa TC
RTD:

4 x 16-bitowe RTD
8 x 16-bitowe RTD

Typ Tylko wejscia Tylko wyjscia Kombinacja WE/WY
1 x 12-bitowe analogowe
® wejscie o
analogowe 1 x 16-bitowe RTD 1 x analogowe wyjscie -
SB 1 x 16-bitowa termopara
4 x analogowe wejscie
4 x 16-bitowe analogowe
wejscie
8 x analogowe wejscie
@ Termopara: 2 x analogowe wyjscie 4 x. ’ar?alogowe
analogowe 4 x 16-bitowa TC 4 x analogowe wyjscie we!§c.|e/2 x analogowe
SM wyjscie

Tabela 1.5. Interfejsy komunikacyjne

Modut Typ Opis

RS232 Petny duplex
RS422/485 P?’my duplex (RS422)

@® Moduty komunikacyjne (CM) Pot-duplex (RS485)
PROFIBUS Master DPV1
PROFIBUS Slave DPV1
AS-i Master (CM 1243-2) | Interfejs AS

@® Procesor komunikacyjny (CP) tacznos¢ przez modem | GPRS

@ Ptytka komunikacyjna (CB) RS485 P&t-duplex
TS Adapter |IE Basic’ Potaczenie z CPU
TS Adapter GSM GSM/GPRS

@® Zdalne potaczenie (TeIeService)1 TS Modem Modem
TS Adapter ISDN ISDN
TS Adapter RS232 RS232

' 1s Adapter |E Basic pozwala na potaczenie réznych interfejséw komunikacyjnych
z portem PROFINET jednostki centralnej CPU uzywajac kabla ethernetowego. Do TS
Adapteru IE Basic mozna podtaczy¢ do trzech réznych modutéw TS Adaptera.

Tab. 1.6. Moduly technologiczne

Modut Typ Opis
SM 1278 Modut montowany w gniezdzie rozszerzen znajdujgcym
@ 10 Link 4xIO-Link | sie na plycie czolowej sterownika. Zapewnia
Master diugoterminowe podtrzymanie pracy zegara RTC

Tab. 1.7. Inne plytki

Modut

Opis

® Ptytka bateryjna

rzeczywistego

Wiaczana do interfejsu plytki rozszerzen od strony frontowe;j
CPU. Zapewnia dtugotrwate podtrzymanie pracy zegara czasu
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1. Charakterystyka zaawansowanego sterownika S7-1200

1.3. Moduty S$7-1200

Tabela 1.8. Moduty rozszerzen S7-1200

Typ modutu
CPU obstuguije jedna ptytke Diody LED
rozszerzajaca: statusu SB
e Plytki sygnatowe (SB) pozwalajg
dodawac¢ do CPU porty I/O. SB jest
dotaczana od strony frontowej CPU
o Ptytki komunikacyjne (CB) Wyjmowalna

pozwalajg na dodanie nastepnego
portu komunikacyjnego do CPU

e Ptytka bateryjna (BB) umozliwia
dtugotrwate podtrzymanie pracy
zegara czasu rzeczywistego.

listwa zaciskowa

Diody LED
Moduty rozszerzen (SM) stuza do statusu portow
zwiekszania funkcjonalnoéci CPU. Sg /0 modutu
dotgczane z prawej strony CPU. rozgerzen
e Cyfrowe I/O Gnla_zdo _
e Analogowe /O magistrali
e RTD i termopary )
e SM 1278 0-Link Master Wyjmowalna

listwa zaciskowa

Moduty komunikacyjne (CM) Diody LED
oraz procesory komunikacyjne @ | statusu modutu
(CP) zwiekszaja mozliwosci komunikacyjnego

komunikacyjne CPU przez dodanie

portéow w standardzie PROFIBUS lub

RS232/RS485 (dla PtP, Modbus lub

USS), lub AS-i Master. CP zapewnia

kompatybilnos¢ z innymi typami

standardow potaczen, takimi jak sie¢

GPRS.

o CPU obstuguje do 3 modutow
komunikacyjnych (CM lub CP)

o Kazdy modut komunikacyjny jest
dotaczany z lewej strony CPU (lub
z lewej strony innego CM lub CP,
ktory jest juz dotaczony do CPU)

Zigcze
komunikacyjne

1.4. Panele operatorskie Basic HMI

Panele operatorskie SIMATIC HMI Basic oferujg urzadzenia z ekranami dotyko-
wymi, ktére umozliwiajg podstawowg obstuge operatorskg i monitorowanie za-
dan. Wszystkie panele zapewniajg stopien ochrony do poziomu IP65 i posiadajg
certyfikaty CE, UL, cULus oraz NEMA 4x.
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1. Charakterystyka zaawansowanego sterownika S7-1200

Panel Basic HMI

Opis

Dane techniczne

SIMATIC PANEL

Klawiatura membranowa o
przekatnej 3,6 cala z 10 swobodnie
konfigurowalnymi przyciskami.

e Mono (STN, czarno-biaty)

87 mm x 31 mm (3,6")

e Programowany kolor
podswietlenia (biaty, zielony,
261ty lub czerwony)

e Rozdzielczos¢: 240 x 80

250 tagow

50 ekranéw procesow
200 alarmow

25 wykreséw

Pamiec receptury 40 kB

5 receptur, 20 rekordéw
danych, 20 zmiennych

” ekran dotykowy z 4 dotykowymi

przyciskami funkcyjnymi

o \Wyswietlacz monochromatyczny
(STN, skala szarosci)

e Wymiary 6,79 mm x 57,59 mm
(przekatna 3,8”)

e Wertykalnie lub horyzontalnie

e Rozdzielczos¢: 320 x 240

250 tagow

50 ekrandéw procesu
200 alarmow

25 krzywych trendu
Pamiec¢ receptury 40 kB
5 receptur, 20 rekordow
danych, 20 zmiennych

6” ekran dotykowy z 6 dotykowymi

przyciskami funkcyjnymi

o \Wyswietlacz kolorowy (TFT, 256
koloréw) lub monochromatyczny
(STN, skala szarosci)

e Wymiary 115,2 mm x 86,4 mm
(przekatna 5,77)

o Wertykalnie lub horyzontalnie

o Rozdzielczosc¢: 320 x 240

500 tagéw

50 ekranéw procesu
200 alarmow

25 krzywych trendu
Pamiec receptury 40 kB

5 receptur, 20 rekordow
danych, 20 zmiennych

10” ekran dotykowy z 8 dotykowymi
przyciskami funkcyjnymi
o Wyswietlacz kolorowy (TFT,
256 koloréw)
o Wymiary 211,2 mm x 158,4 mm
(przekatna 10,4”)
o Rozdzielczos¢: 640 x 480

500 tagow

50 ekranow procesu
200 alarméw

25 krzywych trendu
Pamiec¢ receptury 40 kB

5 receptur, 20 rekordow
danych, 20 zmiennych

TP 1500 Basic PN

15” ekran dotykowy

o Wyswietlacz kolorowy (TFT,
256 koloréw)

o Wymiary 304,1 mm x 228,1 mm
(przekatna 15,1”)

e Rozdzielczos¢: 1024 x 768

500 tagéw

50 ekrandéw procesu
200 alarmow

25 krzywych trendu

Pamiec¢ receptury 40 kB
(zintegrowana pamie¢
flash)

5 receptur, 20 rekordow
danych, 20 zmiennych
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1. Charakterystyka zaawansowanego sterownika S7-1200

1.5. Wymiary montazowe i wymagane tolerancje pasowania

Urzadzenia z serii S7-1200 zostaty zaprojektowane tak, by byty tatwe do instala-
cji. Zaréwno przy instalacji na panelu montazowym jak i na standardowej szynie
montazowej kompaktowe wymiary S7-1200 pozwalajg efektywnie wykorzystywac
dostepne miegjsce.

Doktadne wytyczne i wymagania dla instalacji znajdujg sie w podreczniku syste-
mu S7-1200.

CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C
(wymiary w mm)

CPU 1215C, CPU 1217C

22



1. Charakterystyka zaawansowanego sterownika S7-1200

Tabela 1.9. Wymiary montazowe [mm]

Urzadzenia S7-1200 Szerokos¢ A | Szerokos¢ B | Szerokos¢ C
[mm] [mm] [mm]
CPU 1211C i CPU 1212C 90 45 -
CPU 1214C 110 55 -
Dot
CPU 1215C 130 65 (gora) | O 25
CPU C2: 65,
33:32,5
Dot:
C1:37,5
CPU 1217C 150 75 C2-75
C3:37,5
Cyfrowe: 8 i 16 punktow; analogowe: 2, 4
i 8 punktow,
termopary: 4 i 8 punktéw, RTD: 4 punkty 45 22,5 B
Moduly | sm 1278 10 Link-Master
rozszerzen — -
Cyfrowe wyjscia przekaznikowe (8 x DQ,
przetaczane) 70 35 B
Analogowe: 16 punktéw, RTD: 8 punktow 70 35 -
CM 1241 RS232 i CM 1241 RS422/485
CM 1243-5 PROFIBUS dla urzadzenia
master,
CM 1242-5 PROFIBUS dla urzadzenia 30 15 -
Moduty slave
komuni- | CM 1242-2 AS-i Master
kacyine | op 1242-7 GPRS
Teleservice Adapter IE Basic'
TS Adapter 30 15 -
TS Modut 30 15 -
" Przed zainstalowaniem TS (Teleservice) Adaptera |IE Basic, nalezy najpierw podtaczyé TS Adapter
i TS Modut. Catkowita szerokos$é (,szerokosé A”) wynosi 60 mm.

Kazdy CPU, SM, CM, oraz CP jest dostosowany do montazu na szynie DIN lub
ptycie montazowej. W celu montazu na szynie nalezy wykorzysta¢ zaczepy mon-
tazowe znajdujgce sie na module. Te zaczepy mozna takze zatrzasng¢ w pozy-
cjach rozsunietych, co pozwala bezposrednio zamocowaé modut za pomoca srub
na $cianie, drzwiach szafy sterujgcej lub ptycie montazowej. Wewnetrzny wymiar
otworu dla zaczepu DIN modutu wynosi 4,3 mm.

Nad i pod modutem nalezy pozostawi¢ wolng przestrzeh o szerokosci co najmniej
25 mm dla umozliwienia swobodnego przeptywu powietrza chtodzacego.

Urzadzenia z serii S7-1200 zostaty zaprojektowane tak, by byty tatwe do insta-
lacji. Mozna je instalowaé na panelu montazowym lub na standardowej szynie
montazowej i mogg by¢ utozone poziomo lub pionowo. Mate wymiary S7-1200
pozwalaja efektywnie wykorzystywaé dostepne miejsce.
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A\ OSTRZEZENIE

Wymagania instalacyjne dla sterownikéw PLC S7-1200

Sterowniki PLC rodziny SIMATIC S7-1200 sg sterownikami kompaktowymi. Wy-
maga sie by byly instalowane w obudowach, szafkach lub sterowniach elek-
trycznych. Dostep do tych obuddw, szafek i sterowni elektrycznych powinien
mie¢ wylacznie upowazniony personel.

Nieprzestrzeganie podczas instalacji podanych wymagan moze spowodowac
Smier¢, powazne obrazenia ciata i/lub uszkodzenie mienia.

Podczas instalacji sterownikéw PLC S7-1200 zawsze nalezy przestrzegac po-
danych wymagan

Separacja urzadzen S7-1200 od zrédet ciepta, wysokiego napiecia
oraz zaktécen elektrycznych

Generalng zasada jest, aby zawsze rozdziela¢ urzadzenia generujace wysokie
napiecia i zaktécenia od cyfrowych urzadzen niskonapieciowych, takich jak np.
sterowniki S7-1200.

Podczas projektowania zabudowy S7-1200 na panelu, nalezy uwzgledni¢ ele-
menty wytwarzajace ciepto i umiesci¢ urzadzenia elektroniczne w obszarach
chtodzonych szafy montazowej. Unikanie podwyzszonej temperatury przedtuza
czas pracy wszystkich urzadzen elektronicznych.

Nalezy rowniez rozwazy¢ prowadzenie okablowania urzadzen na panelu. Trzeba
unika¢ prowadzenia niskonapieciowych przewoddw sygnatowych i kabli przesytu
danych obok kabli zasilajacych i wysokoenergetycznych, a takze generujacych
zaktocenia impulsowe.

Zapewnienie wlasciwej przestrzeni dla chlodzenia i okablowania

Urzadzenia S7-1200 sg zaprojektowane w taki sposob, ze wystarczajace jest
naturalne chtodzenie konwekcyjne. Nalezy jedynie zapewni¢ wolng przestrzen
wynoszacg co najmniej 25 mm nad i pod sterownikiem. Trzeba takze zapewnié
wolng przestrzen montazowg o gtebokosci co najmniej 25 mm.

A\ OSTROZNIE

Przy montazu pionowym, maksymalna dopuszczalna temperatura otocze-
nia jest mniejsza o 10°C.

Nalezy tak montowac¢ system S7-1200, jak pokazano na rysunku ponize;.
Nalezy sie upewni¢, ze system S7-1200 zostat zamontowany poprawnie.

Podczas planowania zabudowy systemu S7-1200, nalezy zapewni¢ wystarcza-
jaca przestrzen dla wykonania okablowania oraz poprowadzenia kabli przesytu
danych.
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© 7 ®

25 mm

it = <74 =

@ Widok z boku ® Montaz pionowy
® Montaz poziomy ® Niezbedny odstep

Nalezy jedynie zapewni¢ wolng przestrzen wynoszaca co najmniej 25 mm nad
i pod sterownikiem dla swobodnej cyrkulacji powietrza.

A\ OSTRZEZENIE

Préba instalowania lub demontazu S7-1200 lub wspdtpracujacych urzadzen
z zatgczonym napieciem zasilania moze doprowadzi¢ do porazenia elektrycz-
nego lub niewtasciwego zadziatania urzadzenia.

Nie wytagczenie zasilania S7-1200 i wspétpracujacych urzadzenh podczas pro-
cedury instalacji lub deinstalacji moze spowodowa¢ $mierc¢ lub powazne zra-
nienie personelu i/lub zniszczenie mienia.

Nalezy zawsze stosowac odpowiednie procedury bezpiecznej pracy oraz spraw-
dzi¢ czy napiecie zasilania S7-1200 i wspotpracujacych urzadzen jest wytgczone
przed instalacjg lub demontazem CPU lub jakiegokolwiek modutu rozszerzen.

Zawsze nalezy sie upewni¢ czy do instalacji lub wymiany urzadzenia S7-1200
jest uzywany wiasciwy modut lub kompatybilne urzagdzenie.
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1.6.

26

A\ OSTRZEZENIE

Poprawna instalacja modutéw S7-1200

Niewtasciwe zainstalowanie dowolnego modutu S7-1200 moze spowodowac
nieprzewidywalne dziatanie programu w S7-1200.

Wymiana urzadzenia rodziny S7-1200 na niewtasciwy model lub niewtasciwie
przeprowadzona procedura wymiany (btedna orientacja lub kolejnos¢ modu-
tébw) moze spowodowac, poprzez nieprzewidywalne dziatanie sprzetu, Smieré
lub powazne zranienie personelu i/lub zniszczenie mienia.

Nalezy zawsze wymienia¢ urzadzenia systemu S7-1200 na taki sam model
oraz zapewni¢ wiasciwg orientacje i potozenie.

Nowe mozliwosci

W tym wydaniu wprowadzono nastepujace nowe mozliwosci:

S7-1200 obstuguje nowe bloki organizacyjne (OB) (strona 86) z réznicami po-
ziomoéw priorytetdw i przerwan.

Web Serwer (strona 186) obstuguje teraz wyswietlanie standardowych stron
internetowych oraz definiowanych przez uzytkownika stron internetowych
przez urzadzenie mobilne, a takze komputer PC W tym wydaniu standardowe
strony internetowe sg dostepne w jezyku angielskim, niemieckim, francuskim,
hiszpanskim, wioskim oraz uproszczonym chinskim.

Funkcja Download in RUN (Ladowanie w trybie pracy) (strona 268) obstuguje
teraz maksymalnie dwadziescia blokow, ktére mozna pobieraé w trybie RUN.
Mozna tez dodawaé i zmienia¢ tagi w istniejgcych blokach danych i blokach
funkcyjnych oraz pobiera¢ zmodyfikowane bloki danych w trybie RUN.
Narzedzia online i diagnostyczne STEP 7 zapewniajg $rodki do wykonywa-
nia aktualizacji firmware (strona 265) dla CPU, modutéw rozszerzen (sygna-
towych), modutéw komunikacyjnych, oraz dotaczonej ptytki sygnatowej lub ko-
munikacyjnej.

STEP 7 posiada funkcje sledzenia (trace) oraz analizatora stanéw logicznych
(logic analyzer) (strona 270), ktére mozna wykorzysta¢ dla CPU S7-1200
w wersji 4.0. Dzieki tej funkcji, mozna skonfigurowa¢ okreslone dane, ktére
majg by¢ $ledzone i rejestrowane, kiedy procesor spetni warunek wyzwalania,
ktéry mozna zdefiniowaé. CPU przechowuje zarejestrowane dane i STEP 7
dostarcza narzedzia do pobierania i analizowania zarejestrowanych danych.
Nowe instrukcje programowania:

— Ustaw tag na zbocze sygnatu: R_TRIG, F_TRIG

— Zapisz czas lokalny: WR_LOC_T

— Maksymalna dtugo$¢ ciggu znakéw: MAX_LEN

— Przerwania dzienne: SET_TINTL, CAN_TINT, ACT_TINT, QRY_TINT

— Receptury procesowe: RecipeExport, Recipelmport

— Obstuga adresow: LOG2GEO, RD_ADDR
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— Sterowanie ruchem: MC_WriteParam, MC_ReadParam
— Wtaczenie/wytaczenie hasta: ENDIS_PW

Ulepszenia HSC, umozliwiajace do kazdego wejscia lub wyjscia instrukcji HSC
przypisanie kazdego wejscia wbudowanego lub cyfrowej ptytki sygnatowej (SB)
Ulepszenia PTO/PWM, umozliwiajace do kazdego wejscia lub wyjscia instruk-
cji PTO/PWM przypisanie kazdego wyjscia wbudowanego lub cyfrowej plytki
sygnatowej (SB)

Zaawansowane funkcje biblioteczne, w tym kontrola wersji

Nowe moduty sterownika S7-1200

Nowe moduty rozszerzajg mozliwosci sterownika S7-1200 w zakresie zaspokoje-
nia potrzeb automatyzac;ji:

Nowe CPU 1217C DC/DC/DC z szybkimi wejsciami/wyjsciami réznicowymi

Nowe i ulepszone moduty rozszerzen S7-1200. Nowe moduty rozszerzen
(6ES7 2xx-xxx32-0XB0) zastepuja istniejgce moduty rozszerzen (6ES7 2xx-
-xxx30-0XB0). Nowe moduty zapewniaja:

— zakres pradowy 4...20 mA, dodany dla modutéw wejsc¢/wyjsé analogowych,

— wykrywanie przerwania przewodu przy korzystaniu z zakresu 4...20 mA,
dodane dla modutéw wejsé analogowych,

— kodowanie ztgczy w celu unikniecia btedéw podczas podtgczania na obiek-
cie ztaczy przewodow, dodane dla modutéw z wyjsciami przekaznikowymi,

— kompatybilno$¢ czesci zamiennych: mozna bez zmian zastosowa¢ modut
skorygowany w miegjsce istniejacego

Nowe czesci zamienne dla CPU S7-1200

Nowy symulator wejsé CPU 1217C Input Simulator (6ES7 274-1XK30-0XA0)

Nowy modut sygnatowy SM 1278 4xIO-Link Master (6ES7 278-4BD32-0XB0)

funkcjonuje zaréwno jako modut rozszerzen, jak i modut komunikacyjny oraz

umozliwia podtaczenie do 4 urzadzen 10-Link Slave (potgczenie 3-przewodo-

we) lub 4 standardowych urzadzen wykonawczych lub standardowych koderow

Nowy modut potencjometryczny S7-1200 Potentiometer Module (6ES7

274-1XA30-0XA0)

Nowy modut komunikacyjny CM CANopen dla S7-1200 to wktadany modut,

ktéry umozliwia podtgczenie urzadzen CANopen do sterownika PLC S7-1200.

Moze by¢ skonfigurowany jako urzgdzenie master lub slave.

Wymiana CPU w wersji 3.0 na CPU w wersji 4.0

W przypadku wymiany CPU S7-1200 w wersji 3.0 na CPU S7-1200 w wers;ji 4.0,
nalezy zwrdci¢ uwage na udokumentowane réznice migdzy wersjami.

Zobacz takze

Podstawowe panele HMI (strona 20)
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STEP 7 utatwia prace 2

STEP 7 jest przyjaznym dla uzytkownika $rodowiskiem do projektowania logiki
niezbednej do sterowania aplikacjg, konfiguracji wizualizacji interfejsow HMI i ko-
munikacji. W celu zwiekszenia wydajnosci projektowania STEP 7 wyposazono
w dwa rézne widoki projektu: zorientowany zadaniowo (Portal view — widok Por-
talu), lub zorientowany projektowo i oparty na widoku elementéw projektu (Project
view — widok Projektu). Uzytkownik decyduje, ktéry widok pozwala mu na lepsze
wykorzystanie mozliwosci systemu. Pojedyncze klikniecie umozliwia przetaczania
sie pomiedzy obydwoma typami widoku.

& Widok Portalu

@ Portale dla réznych zadan

® Zadania dla wybranego portalu

® Paner wyboru dla wybranych akgji
@ Zmiana na widok Projektu

Widok Projektu

Menu i paski narzedzi
Nawigator projektu
Obszar roboczy

Karty zadan

Okno nadzoru

Zmiana na widok Portalu
Pasek edycji

QPO

Wszystkie te sktadniki umieszczone w jednym miejscu pozwalajg na fatwy dostep
do kazdego elementu projektu. Przyktadowo, okno nadzoru pokazuje wtasciwosci
i informacje dla obiektu, ktéry zostat zaznaczony w obszarze roboczym. Wybra-
nie innego obiektu powoduje wyswietlanie przez okno nadzoru wtasciwosci, ktére
moga by¢ dla niego konfigurowane. Okno nadzoru zawiera karty, w ktérych wi-
doczne sg informacje diagnostyczne i inne wiadomosci.



2. STEP 7 ufatwia prace

Pokazujac wszystkie otwarte edytory, pasek edytora pozwala na szybsza i wy-
dajniejsza prace. Wystarczy klikng¢ na dany edytor, aby przetaczy¢ sie pomiedzy
poszczegdllnymi otwartymi edytorami. Istnieje takze mozliwo$¢é réwnoczesnego
wyswietlania dwdch edytoréw w pozycji poziomej lub pionowej. Pozwala to na
przenoszenie danych za pomoca mechanizmu przeciggnaé i upusci¢ pomiedzy
edytorami.

21. tatwe wstawianie instrukcji do programu uzytkownika

STEP 7 wyswietla karty zadan, ktore zawierajg instruk-  +|Basic instructions
cje do programu. Instrukcje sg pogrupowane zgodnie MNeme

i jami [ ] Generl
z ich funkcjami. b £ Genero _
¥ 4] Bitlogic operations

¥ (@] Timer operations
¥ [¥3] Counter operations
Ha ¥ [€] Comparator operations
» [£] Math functions
Dla stworzenia programu nalezy tylko przeciagna¢ dang * =i Move operations

instrukcje z karty zadan do programu. B/ASH Cumvers n s rations

¥ ¥ Program control operations
» 5 Word logic aperations
» 55 shif and rotate

2.2. tatwy dostep do ulubionych instrukcji z paska narzedzi

STEP 7 zapewnia pasek Favorites (Ulubione) w celu uzyskania szybkiego dostepu do
najczesciej uzywanych instrukcji. Jedno klikniecie na ikonie instrukcji wprowadza jg do
programu!
FE TR A=L 1-F D= IGORE (Favorites w drzewie instrukcji uruchamiane jest
= poprzez podwdjne klikniecie ikony).

=k Ak == i = - [%

v | Favorites Favorites mozna tatwo dostoso- v | Favorites
o T P = wywac': poprz?z dodawanie no- v |sileil 5 | o | 2
wych instrukgciji.
% Wystarczy przeciagnaé i upuscic =~ "
instrukcje na Favorites.

b |Baslc instructions ~ | Basic instructions

Name t Instrukcja jest teraz dostepna  name C

b (] Genersl |~| przez jedno kliknigcie! b [ generel E5

» 4] Bitlogic operations L= ¥ L] Bit logic operations | =)

w [@] Timer operations « (&) Timer operations

ECTimers IEC Timer

& TP { & [
2 TON ¢ & TON (_
& TOF L & TOF [«
3 TOMR T 4 TONR T
)] (1)~ 5 ] P E
H1] -(TomM)- 3 H| -(ron)- E:
H)] ~(roR)- b ) <(1oR)- :
)] ~ronm- 1 Hi] ~tron)- T
Hl] -m- E H)| ~trm- F
4] ~(p1- L RS L

b [+ Counter operations b [31] Counter operations

» [£] Comparator operations T brg-:‘ompgr_amropermns iu
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2.3.

2.4,

30

tatwe dodawanie wejs¢ i wyjsé do instrukcji w drabince
lub bloku funkcyjnym

e Niektdre instrukcje pozwalajg na tworzenie dodatkowych wejs¢ i wyjsé.
e Aby doda¢ wejscie i wyjscie wystarczy klikngé ikone utworz Create lub PPM
(prawy przycisk myszy) klikna¢ na wejscie i zamieni¢ z istniejacym parame-
trem wejsciowym lub wyjSciowym oraz wybra¢ komende Insert input lub Insert
output.

e Do usuniecia wejscia lub wyjscia nalezy klikngé PPM na parametry istnie-
jacego wejscia lub wyjscia (jesli istnieje wiecej niz dwa oryginalne wejscia)
i wybra¢ komende Delete (Kasuj).

Rozwijane instrukcje

Niektére bardziej ztozone instrukcje wyswietlajg tylko kluczowe wejscia i wyjscia.
Aby wyswietlic wszystkie wejscia i wyjscia nalezy nacisng¢ strzatke na dole in-
strukgji.

"PID_35tep_Ta" "PID_35tep_TO"
FID_35tep @ FID_35tep @
—{EN EMO f— —EN EMD f—
Setpoint Output_UP = Setpoint scaledlnput
Input Output DN Input caledFeedba
Input_PER Jutput_PER} Input_PER ch
— Actuator_H State |- — Actuator_H Output_UP =
— Actuator_L Errar— — Actuator_L Output_DM =
Feedback ErrorBits - Feedback Output_PER
Feedback_PER Feedback_PER Setpaintlimit_
—iReset - —JtlanualEnable Hi
Manualyvaluz SetpointLimit_
=ftlanual_LP L=
—JManual DN Inputiarming
— Reset _H—
Inputidarmning
L
State
Errari—
ErrorBits

2.5. tatwa zmiana trybu pracy CPU

CPU nie ma fizycznego przycisku do zmiany trybu pracy (STOP lub RUN).
Nalezy uzy¢ przyciskéow Start CPU i Stop CPU z paska narzedzi dla i, ) [ﬂ
zmiany trybu pracy CPU. e
Podczas konfiguracji CPU nalezy ustawi¢ domysine ustawienia startowe we wtas-
ciwosciach CPU (strona 72).

Zaktadka diagnostyki Online and diagnostic zawiera panel operacyjny pozwala-
jacy na zmiane trybu pracy podtgczonego CPU. Do uzycia tego panelu nalezy
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potaczy¢ online jednostke centralng. Pasek zadan narzedzia online Online Tools
wyswietla panel operacyjny, ktéry pokazuje tryb pracy podigczonego CPU. Panel
operacyjny pozwala takze na zmiane trybu pracy podtaczonego CPU.

w CPU operator panel Uzyj przycisku w panelu operacyjnym do zmiany trybu pra-
PLC_1 [CPU 1214C DODODC] cy (STOP lub RUN). Panel operacyjny ma takze przycisk
ity L] MRES do czyszczenia pamigci.

ERROR STOF
MAINT MRES

Kolor wskaznika RUN/STOP pokazuje biezacy stan trybu pracy CPU. Kolor zotty
oznacza tryb STOP, kolor zielony oznacza tryb RUN.

Informacje na temat ustawienia domysinego trybu pracy po wiaczeniu zasilania
znajdujg sie w rozdziale Tryby pracy CPU publikacji ,Podrecznik systemu S7-
1200”.

2.6. tatwa zmiana wygladu i konfiguracji dla STEP 7

Dostepne jest szeroka gama usta-

wien, takich jak wyglad interfejsu, je-

» deel 2 zyk lub tez zmiana folderu do zapisu
projektu uzytkownika.

¥ PLG pragramming
¥ Simulatian
onine & Diagn estics

B s kst o

Uzyj komendy Settings (Ustawienia)
z menu rozwijalnego Options (Opcje)
dla zmiany tych ustawien.

|
goﬂnm.wmﬁe-bhmmm

Laynut
A Load mom resent praject during staig
Medel o Weded Lo delaul ]
Shast view
(T} Mgt seiaEhL
(&) Pamsl vew 7] Prigevies
¢ [ [ o T i

2.7. Utatwienia dostepu dla projektu i globalnych bibliotek

Biblioteki globalne i biblioteki projektowe pozwalajg na ponowne uzycie zapisa-
nych obiektéw przez projekt lub grupe projektéow. Przyktadowo, istnieje mozliwos¢
stworzenia bloku szablonéw, ktéry mozna uzywaé w réznych projektach lub fa-
two modyfikowaé do konkretnego zadania automatyzaciji. Biblioteki przechowujg
rézne obiekty, takie jak bloki FC, FB, DB, konfiguracje urzadzenia, typy danych,
tabele nadzoru oraz obrazy proceséw. Biblioteki umozliwiajg takze mozliwos¢ za-
pisu komponentéw urzadzeh HMI w projekcie.
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2.8.

32

Kazdy projekt ma biblioteke przechowujaca obiekty,

Options | ktore uzywane sg w projekcie wiecej niz jeden raz. Bi-

= g blioteka ta jest integralng czescig projektu. Otwieranie
tlﬁl{ﬁ'}[{'ﬁy 5 '_ lub zamykanie projektu otwiera lub zamyka réwnocze-
—_ﬁ'm =~ = snie jego biblioteke, a zapisywanie projektu zapisuje
QR0 ccutibary| c . X ) . L

g| takze wszelkie zmiany w jego bibliotece.

~ | Glabal libraries %
FdLh M’

¥ L) Buttons-and-Switches
¥ LU monttanng-and-controbobjects

¥ L Documentation templates

Mozesz utworzy¢ globalng biblioteke przechowujaca obiekty dostepne do uzycia
w innych projektach. Po stworzeniu globalnej biblioteki nalezy ja zapisa¢ na kom-
puterze lub w sieci.

Latwy dobor wersji instrukcji

Rozwadj i ciagte tworzenie oraz doskonalenie niektérych instrukcji (takich jak Mod-
bus, PID i instrukcje sterujace napedami) spowodowat powstanie wielu wersji
tych instrukcji. Dla zapewnienia kompatybilno$ci ze starszymi projektami, STEP 7
pozwala uzytkownikowi na wybor wers;ji instrukcji uzytej w programie.

0 Kliknij na ikone drzewie instrukcji karty zadan, zeby
' uaktywni¢ nagtéwki i kolumny drzewa instrukgiji.

Options

E]=
« [ mMoDBUS [vao]~ W celu zmiany wersji instrukcji wybierz odpowied-
& MB_COMM_LOAD .. WLZL. nig wersje z listy rozwijalne;.
it @ a € y Jjaine
2 MB_SLAVE . Y20
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2.9. Latwe przecigganie elementéw pomiedzy edytorami

ﬁNuIl
& oo = ke BE o -

Do wyswietlenia dwoch edytorow jednoczes-
nie uzyj komendy Split editor z menu wybie-
ralnego lub przyciskdw na pasku narzedzi.

4 I'-||h-|l wiew = iew [

W celu przyspieszenia realizacji zadan
STEP 7 pozwala na przecigganie i upusz-
czanie elementéw pomiedzy poszcze-
golnymi edytorami. Przyktadowo mozna
chwyci¢ adres wejscia z CPU i przenie$¢
go do instrukcji w programie uzytkownika.
Aby zaznaczyé wejscia lub wyjscia CPU
nalezy uzy¢ powigkszenia co najmniej
200%.

Tagi nazw nie tylko sg wyswietlane w ta-
blicy tagdéw sterownika, ale takze na sa-
mym sterowniku.

[¥inday) Help =
Close all Cul+Shiftefd | 7T DJ
Minirnize all
Mext editor CurleFi
Previous editor Ctrl+Shift+Fé

[1] spliveditar spacevemicaly

1=

Dla przetaczenia sie pomiedzy otwartymi edytorami kliknij ikony w pasku edytora.
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2.10. Zmiana typu wywotania DB

HIEC_Timer_0_
Instance

F0

Cross-reference informetion

— ¥ Insert network ShiftsF 2
Insert empty box  Shift+FS

Inzart output
¥ Insert comment

Alte3

STEP 7 pozwala na fatwg zmiane lub stworzenie
powigzania DB (bloku danych) dla instrukcji lub FB
(bloku funkcji) znajdujgcym sie w FB.

Mozesz przetaczaé powigzania pomiedzy réznymi
DB.

Mozesz zmienia¢ powigzania pomiedzy pojedyn-
czg instancjg DB i DB z wieloma instancjami.
Mozesz stworzy¢ instancje DB (jesli zostala ona
zgubiona lub nie jest dostepna).

Mozesz uzyska¢ dostep do komendy Change call
type (Zmiana typu wywofania) PPM na instrukciji
lub FB w edytorze programu lub wybierajgc ko-
mende Block call (Wywotanie bloku) z menu Op-
tions (Opcje).

Call options (Opcje wywola-

nia) pozwalajg na wybranie

'a DB z pojedyncza lub wieloma
instancjami. Mozna takze wy-
Single - . . -
instance Manual bra¢ okreslony DB z rozwijal-
+ | Atornatic nej listy DB.
The called function block seves its data in its own instance
data block
Mult
instance

[T m

211. Tymczasowe oditgczenie urzadzen z sieci

Istnieje mozliwos¢ odtgczenia pojedynczego urzadzenia z podsieci. Poniewaz
konfiguracja tego urzadzenia nie jest usuwana z projektu, mozna tatwo przywro-
ci¢ potgczenie z tym urzadzeniem.

10-Devica_2
crum-:c m1sa-sm 1M 151-3FN
PLCT
—I
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10-Device_2
1M 151-3PN

PLC1

Kliknij PPM na porcie interfejsu sieciowe-

go i wybierz komende Disconnect from
Add subnet subnet (Odtacz z podsieci) z menu kon-
Azsiyrn L meer suliriel

tekstowego.

Aszign 1O

Asslgnm new O com:r\oll:r
Disconnect from 10 system
[] Highlight 10 system

g Properties

STEP 7 rekonfiguruje pofaczenia sieciowe, ale nie usuwa roztaczonego urzadze-
nia z projektu. Podczas gdy potaczenie sieciowe danego urzadzenia jest usunie-
te, adresy jego interfejsu nie sg zmienione.

10-Device_2
CPUHHC IH1§1-3PN IM 151-3FN
Mot assigned

Podczas tadowania nowych potaczen sieciowych, CPU musi by¢ ustawiony w try-
bie pracy STOP.

Dla powtdrnego potaczenia urzgdzenia stwérz nowe potaczenie sieciowe z por-
tem danego urzadzenia.
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212,

Wirtualne ,,roztagczanie” modutéw bez straty konfiguracji

|& Topology view & Networkview |0} Desice view | STEP 7 ma obszar magazynowania dla

dr (Ao

i)
L
101

M & H s’

Madules nat plegged in

|f Topalogy view

ol Metwork view [h Device view |_

a [Puci

= (e & H &’

Muodulss mit
plugged in
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DOEx 2.,

.___3‘

(=]

roztgczonych modutéw. Mozesz tatwo

E przemiesci¢ modut z wirtualnej listwy

montazowej, aby zapisa¢ konfiguracje
tego modutu. Te roztgczone moduty sg
zapisywane razem z projektem pozwa-
lajac na powtdrne podiaczenie modutu
w przysztosci bez koniecznosci rekonfi-
guracji jego parametrow.

Podczas czasowych konserwaciji sprze-
tu ta zdoIno$¢ moze byé wykorzystana.
Wyobraz sobie nastepujacy scenariusz,
w ktérym mozesz czekaé na modut za-
stepczy i planujesz tymczasowo uzy-
wacé innego modutu jako krétkotrwate
zastepstwo. Mozesz przenie$¢ skonfi-
gurowany modut z wirtualnej listwy do
Unplugged modules (Odfgczonych mo-
dutéw) i pozniej wiozy¢ w jego miejsce
tymczasowy zamiennik.



Rozpoczecie pracy 3

3.1. Tworzenie projektu

Praca ze STEP 7 jest tatwa. Ponizej przedstawiono przyktad szybkiego tworzenia
projektu.

W portalu startowym kliknij
Create new project (Stworz
nowy projekt).

Wprowadz nazwe projektu
i kliknij przycisk Create.

Po stworzeniu projektu uzyj portalu Devi-
ces & Networks (Urzadzenia i Sieci).
Divices & & Show all devicns Kliknij przycisk Add new device (Dodaj

Huotworks H
@ Aid v device nowe urzqdzenle).

Wybierz CPU, aby doda¢ go do projektu:

1. W oknie dialogowym Add new device
(Dodaj nowe urzadzenie) naci$nij przy-
cisk SIMATIC PLC.

2. Wybierz CPU z listy.

3. Aby doda¢ wybrane CPU do projektu na-
cisnij przycisk Add (Dodaj).

Zauwaz, ze zaznaczona jest opcja Open

device view (Otwoérz widok urzadzenia).

oy “pipirpin Klikajac Dodaj z tq opcjg otwierasz Devi-
g T ce configuration (Konfiguracje urzadzenia)
w widoku Projektu.
o ==
| Plect e ;a_f_ Widok Urzadzenia wyswietla doda-
B?l} 2 n = f*'z“é':":ﬁmn"*‘:‘""" ne CPU.

v fsjea]
I A e divicn
B Devives b Herwods
= [ PLC_T [P0 T ME 0D

Y Devion coniguincion
B Onlis & Sageasc

g Pragam binks

b L Teckaslsguabyeise

g mcngs

e [l Wanch eablés
& Texime

» [ Lo modules

e R R
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3.2.
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Tworzenie zmiennych (tagéw) dla obszaru I/0 CPU

PLC tags (zmienne PLC) sg nazwami symbolicznymi dla wej$é/wyjs¢ i adre-
séw. Po stworzeniu zmiennej PLC, STEP 7 magazynuje jg w tablicy zmiennych.
Wszystkie edytory uzyte w projekcie (takie jak edytor programu, edytor urzadzen,
edytor wizualizacji i edytor tablic monitorujgcych) maja dostep do tablicy zmien-
nych.

- [ Frojecnt Otworz tablice zmiennych, gdy otwarty jest juz edytor
:;‘;::‘::‘::mu urzadzen. Mozesz zobaczyé otwarte edytory w pasku
»[@rc 1[ouiziacocncoe)  edytorow.
I Device configuration
N Online & disgnostics
» ' Program blocks
» L3 Techndlogical objects
» [ Exremal sourca files
g FlCrags
45 Show all eags
ﬂAddnew:eg:eble

oo T T T E—

T Na pasku narzedzi kliknij przycisk Split editor space horizontally (Roz-
16z obszar edytoréw horyzontalnie).

STEP 7 wyswietla obydwa edy-
tory na jednym ekranie.

_eax

fTupahwvbu_I_‘Nnmrivln imwum 1
[=l b o 5 B2 [roow = |

-

>
Powigksz konfiguracje urzadzenia ponad 200%, aby punkty /0O CPU byly widocz-
ne i wybieralne. Przeciggnij wejscia i wyjscia z CPU do tablicy zmiennych:
1. Wybierz 10.0 i przeciagnij je do pierwszego wiersza tablicy zmiennych.
2. Zmien nazwe zmiennej z ,10.0” na ,Start”.
3. Przeciagnij 10.1 do tablicy zmiennych i zmien nazwe na ,Stop”.
4

. Przeciggnij Q0.0 (dot CPU) do tablicy zmiennych i zmien jego nazwe na Run-
ning (Uruchomiony).
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FE B TE 3 T
[he Fault tag table PLE bags.
Mame st Bype. AdEESE Retan, | Casnment i pere De e by R IS
" ] ) ! Srom Hosl = N
: - e Basl -
¥ A fareming L b= Ll |
T a

F Topabegy view Emm.mw Imumm |
- BT a—l

& nc

el f"

Po wprowadzeniu nazw zmiennych do tablicy sg one dostepne w programie uzyt-
kownika.

3.3. Tworzenie prostej sieci w programie uzytkownika

Kod programu uzytkownika sktada sie z instrukcji, ktére CPU wykonuje w se-
kwencji. W tym przykiadzie uzyj jezyka drabinkowego (LAD) do stworzenia kodu
programu. Program w LAD jest sekwencjg sieci, ktéra przypomina szczeble dra-

biny.
= (1 Projectt Do otwarcia programu nalezy:
E;d:.::'mm, 1. Rozwing¢ folder Program blocks w drzewie projektu,
» [ PLC_1 [CPU 12140 DODODC) aby wyswietli¢ blok ,Main [OB1]".

Y Dwvice configuration
Q. Online & disgnostics 2. Klikng¢ dwukrotnie blok ,Main [OB1]".
= g Frograr blacks
I Addnew block
4 Mair [0B1]
» [§i Technoiogical objects
L] 5 External source files
» mFLCree

Edytor programu otworzy blok programu (OB1).

Uzyj przyciskéw z Favorites (Ulubione) do dodania stykéw i cewek w linii progra-
mu.
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W =

IEE1=k-Hal =R Ak

= |- =

k% B o

7 o

»EE%:C&B cagm

. Kliknij Normally open con-

tact (Styk normalnie otwar-
ty) w Ulubione, aby doda¢
styk do programu

. Dodaj drugi styk

Ak Al—o=| T - 3. KIiI.<’nij. Output coil (Ce’wka
H wyjsciowa), aby doda¢ do
G I programu CeWkQ.

Zaktadka Ulubione posiada takze przycisk tworzenia gatezi.

H% X = _.,,»_E {=g!§c$ ‘agém 1. Wybierz lewg szyne do po-

taczenia rozgatezienia.

HF HiF —0— 7| — | 2. Kiliknij ikone Open branch
(Otworz rozgatezienie), aby
arh RN < doda¢ gataz do szyny sieci.
—— ——— | { ‘- .
% 3. Wi6z nastepny normalnie
<P
| —_ otwarty s.tyk. do otwartego
rozgatezienia.
4. Przeciagnij strzatke do
o ey punktu potaczenia (zielo-
— | i | { ny kwadrat na szczeblu)
o pomiedzy dwoma stykami
— — w pierwszej linii.

Kliknij przycisk Save project na pasku narzedzi, aby zapisa¢ projekt. Zauwaz,
ze edycja szczebla nie musi by¢ zakonczona przed zapisaniem. Mozesz teraz

powigzaé nazwy zmiennych z tymi instrukcjami.
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3.4. Uzycie zmiennych PLC z tablicy zmiennych do adreso-
wania instrukcji
Uzywaijac tablicy zmiennych (tagéw) mozesz szybko wprowadzi¢ zmienne do ad-
resowania stykow i cewek.
1. Dwukrotnie kliknij adres do-
=7 =1, . .
—— ' :;* { ;’ mysiny <??.?> nad pierw-
s szym normalnie otwartym
L — stykiem.
2. Nacisnij ikone selektora znaj-
L dujgcyg sig na prawo od ad-
] Eﬂ T <F . .
e -, resu, aby otworzy¢é zmienne
it w tablicy zmiennych.
s
3. Z listy rozwijalnej wybierz
E Start dla pierwszego styku.
4. Dla drugiego styku powtérz
= = procedure i wybierz zmienng
A Stop.
0.0 %01 £00.0 5. Dla cewki i styku podtrzymu-
"Sean” “Swop” "Runming” . . .
i} Iy () jacego wybierz Running.
w000
“Runining™
_| |_

ﬂ. Mih

Mozesz takze przeciagng¢ adresy 1/0 bez-
posrednio z CPU. Podziel obszar roboczy
w Widoku projektu (strona 33).

Musisz powiekszy¢ widok CPU przynajm-
niej do 200% jesli chcesz zaznaczy¢ punk-
ty 1/0.

Mozesz przeciggna¢ 1/0 CPU w Device
configuration (Ustawieniach urzgdzenia)
do instrukcji LAD w edytorze programu
nie tylko dla stworzenia adresu instrukcji,
ale takze dla stworzenia wpisu w tablicy
zmiennych.
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3.5.

Dodawanie pola instrukcji

Edytor programu umozliwia stworzenia ogolnego pola instrukcji. Po wtozeniu tego
pola do programu istnieje mozliwo$¢ wybrania typu instrukcji, takich jak np. in-
strukcja ADD, z listy rozwijane;.

Vi = o =K E o e G B m Kliknij box (ogdlne pole instrukcji)

w pasku narzedzi Ulubione.

—HF HiF =07 | =
Ogodlne pole instrukcji posiada
" out w»  rozne instrukcje. W tym przypad-
ku uzyj instrukcji ADD:
1. Nacisnij zétty naroznik pola
B = instrukcji dla wyswietlenia listy
HOT DK = * rozwijalnej dostepnych instruk-
ik Gji.
o =
5] = 2. Przewin w dot liste i zaznacz
ik instrukcje ADD.
ABS
o = 3. Kliknij w zo6ttym narozniku ,?
aby wybraé typ danych dla
*"?’?‘_’: wejsé i wyjse.
EN [0
cirm JiNT AT v
T = IN2 o
= [IH2 sl |
USint
Uint
Sint
Upint
P Mozesz teraz wpisa¢ zmienne
C Lt . (lub adresy pamieci) dla wartosci
v JINT ouTh <o uzywanych przez instrukcje ADD.
i JIN2

; W Dale

|

| Gowo ]
Ingert netwark, Shift«F2

Mozesz stworzy¢ takze dodatkowe wejscia dla pewnych instrukgiji:
. Nacisnij jedno z wej$¢ znajdujacych sie wewnatrz instrukcji w polu

instrukciji.

PPM dla wyswietlenia menu kontekstowego i zaznaczenia komen-
dy Insert input (Dodaj wejscie).

ADD

Init
EN END
IN1 OUT - <777
(L3
N3

Instrukcja ADD uzywa teraz trzech wejsc.
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3.6. Uzycie instrukcji CALCULATE dla ztozonych réwnan
matematycznych

Instrukcja CALCULATE pozwala na stworzenie matematycznej funkcji, ktéra operuje na wie-
lu parametrach wejsciowych i generuje wyniki zgodne z zdefiniowanym réwnaniem.

b [ ] General W drzewie Basic instruction (Instrukcje podstawowe) rozwin fol-
b [5i) Bit logic operations der Math functions. Kliknij dwukrotnie instrukcje Calculate, zeby
b [ Timer operations wprowadzi¢ instrukcje do programu uzytkownika.

r E] Counter operations

] Comparator operations

~ [£] Math functions
CALCILATE [,

ADD i
AT ] Nieskonfigurowana mstrukCJal Cgl—
it culate ma dwa parametry wejscio-
EN EMO .. Lo
; we i jeden parametr wyjsciowy.

OUT = =777%=

< ¥ = N1 OUT — <77

=T —IN2 ¥

Nacisnij ,???“ i wybierz typ danych dla parametréw wejsciowych

o E i wyjsciowych (parametry wejsciowe i wyjsciowe musza obstugiwaé
— ten sam typ danych).
-1 Lrzal arl.  Dla tego przypadku kliknij typ danych Real.
mzs "
Slnt
UCint
Byt
| Word
Dwfard
Nacisnij ikong Edit equation (Edytuj rownanie) dia wprowadzenia réwnania.

Edit "Calculate™ instruction

ouT := @ |

Example:

(T + N2} ™ (INT - IN2)

Possible |n-stlfl-.l_ﬂllll‘5.‘.

#.% ' 1 Abs, Meg, Exp, **, Frac Ln, Sin, ASin, Cos, ACos, Tan, ATan, Sqr. Sgrt. Round, Cail, Floor, Trune

43



3. Rozpoczecie pracy

W tym przypadku wprowadz nastepujace rownanie do przeskalowania nieobrobionych
wartosci analogowych (,In“ oraz ,,Out‘ sg oznaczeniami parametréw zwigzanych z instrukcjg
Calculate).

Oty = ((Out = Out o NN~ ) (In o ~In )+ Out

Out = ((in4 —in5)/(in2 — in3)) - (in1 —in3) + in5

gdzie: Out e (Out)  Przeskalowane wartosci wyj$ciowe
IN e (in1)  Wartosci analogowego wejscia
In high (in2) Gorna granica dla przeskalowanej wartosci wejsciowej
In . (in3) Dolna granica dla przeskalowanej warto$ci wejsciowe;j
Out high (in4) Gorna granica dla przeskalowanej wartosci wyjsciowej
Out ow (in5) Dolna granica dla przeskalowanej wartosci wyj$ciowe;j

W polu Edit Calculate wpisz rownanie z nazwami parametrow:
OUT = ((in4 — in5)/(in2 — in3)) - (in1 —in3) + in5

Edit "Calculate™ instruction

OUT = [(in4-in5) / (n2-in3)) * anl-in3) + 3 |

Emmph:

(T +H2) * (11 -1H2)

ﬁ:i_:slhll instructions far Real i

.t L Abs, Meg, Exp. **. Frac, Ln, Sin, A5in, Cos, ACos, Tan, ATan, Sqr. Sqrt. Round, Ceil, Floor, Trune

e ]

Po nacisnieciu OK, instrukcja Cal- CALCULATE
culate tworzy wejscia wymagane Real
do jej obstugi. . S

OUT = (Ind-inganz-ing)..
=117 = IN1 DUT = <777
<% — IN2
=17 =—IN3
< ¥ — N4
<N~ INg
Wprowadz nazwy zmiennych dla CaLCuLATE
wartosci poszczegdlnych para- Real

. EM ENO
metrow.
OUT = (ind = inS) ¢ (ind- Q..

B0 wMO22
“In_value” = [M1 ouT = ~Dur_value”
MOS0
“In_high” = IN2
%ML =4
“In_loe™ = NS
EMO3E
“0Dut_high" — N4
WMCAZ
“0ut_low” — INS 32
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3.7. Dodawanie urzadzenia HMI do projektu

Dodawanie urzadzenia HMI do
projektu jest bardzo fatwe!

1. Kliknij dwukrotnie na ikone Add
new device (Dodaj nowe urza-

o | _ —— dzenie).
o i I ) 2. Naci$nij przycisk SIMATIC HMI
b ' w oknie dialogowym Add new
15 o b e e mesarts device.
s I [C T — 3. Wybierz podiaczone urzadze-
Sl — ; ;
B 10" ey nie HMI z listy.
g v Dinpley

W“WMW Mozesz uruchomi¢ kreatora
HMI (HMI wizard), ktéry pomo-
ze Ci w skonfigurowaniu ekra-
néw urzadzenia HMI.

4. Naci$nij OK dla dodania urza-
dzenia HMI do twojego projektu.

o)

« =82 Asxpssr =3—2 mea TIA Portal dodaje urzadzenie HMI do projektu. The
TIA Portal posiada kreator HMI, ktéry pomaga w konfi-
guracji wszystkich ekrandéw i struktur urzadzenia HMI.

Jesli kreator HMI nie zostanie uruchomiony, TIA Portal stworzy prosty, domys$iny
ekran HMI. Pézniej mozna doda¢ dodatkowe ekrany lub obiekty na ekranach.
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3.8.

PLC
CPUN214C

P
CPU1214C

3.9.

Tworzenie potaczenia pomiedzy CPU i urzadzeniem HMI

KTPE00 PH

PLCT HMI_1
CPU1214C

Tworzenie sieci jest proste!

e

HMIL1
KTPEOD PN
T ——

Idz do Devices and Networks (Urzadze-
nia i sieci), a nastepnie wybierz Network
view (Widok sieci), aby wyswietlic CPU
i urzadzenia HMI.

Aby utworzy¢ sie¢ PROFINET, przecia-
gnij linie z zielonego pola (port Ethernet)
danego urzadzenia do zielonego pola
urzadzenia, ktére chcesz przytaczyc.

Zostato utworzone potgczenie pomiedzy
dwoma urzadzeniami.

-

Tworzenie potaczenia urzadzen HMI do wspétdzielenia

z

miennych

|§' Topology view [ﬁ Metwork view Im Device view

PLC_T
CPU214C

PLC A
CRU1ZI4C

PLC A
CPUAZI4C
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HMI_1
KIPEOD PH
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TinE_1
KTPE00 mona PN
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Tworzgc potaczenie HMI pomiedzy dwo-

ma urzadzeniami mozesz tatwo wspot-

dzieli¢ zmienne pomiedzy nimi.

e Po zaznaczeniu potaczenia siecio-
wego nacisnij przycisk Connections
i wybierz z menu rozwijalnego HM/
connection.

e Potaczenie HMI zmieni kolor obydwu
urzadzen na niebieski.

e Zaznacz urzadzenie CPU i przecig-
gnij linie do urzadzenia HMI.

e Polaczenie HMI pozwoli na konfigu-
racje zmiennych HMI poprzez wybra-
nie listy zmiennych PLC.

Mozesz skorzystaé takze z innej mozliwos$ci stworzenia potgczenia HMI:

Przeciagnij zmienng PLC z tablicy zmiennych PLC. Edytor programu lub edy-
tor konfiguracji urzadzenia obstugujacy ekran urzadzenia HMI automatycznie
stworzy potaczenie HMI.

Uzycie kreatora HMI do wyboru PLC automatycznie stworzy potgczenie HMI.
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3.10. Tworzenie ekranu urzadzenia HMI
Nawet nie korzystajac z kreatora HMI, konfigurowanie ekranu HMI jest fatwe!

STEP 7 dostarcza standardowy ze-
R S B PO o staw bibliotek do wstawiania pod-
stawowych ksztaltow, elementéw
interaktywnych jak i standardowych
grafik.

Aby dodac¢ element, wystarczy przeciagna¢ i upusci¢ jeden z elementéw na ekra-
nie. Uzyj wlasciwosci elementu (w oknie Inspector), aby skonfigurowa¢ wyglad
i zachowanie elementu.

Mozna réwniez tworzyé elementy na ekranie przez przeciggniecie i upuszczenie
zmienna PLC z drzewa projektu lub edytora programu do ekranu HMI. Zmien-
na PLC staje sie elementem na ekranie. Nastepnie mozna uzy¢ wiasciwosci do
zmiany parametrow dla tego elementu.
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3.11. Wybér zmiennych PLC dla elementéw HMI

Po stworzeniu elementéw na ekranie uzyj wlasciwosci elementu do przypisania
zmiennych PLC do danego elementu. Kliknij przycisk wyboru w polu zmienna do
wyswietlenia zmiennych PLC dla CPU.

Generd

Proiass Fonssan |
Tag i Dighptantat_Bos =1
PLCtag —
W] [F]
= [ rLe [ore 1 4 peedes] Fiarres |Daterpe Addrew
¥l Presgram bikachs Fare
Tywe b [l Tachnelegical chppets 50 [ RBRARLSERIGR) woel [ wod =]
Mede LN T 8 Wotor farperaturs_high  Bael LT
WOk ke 18] @ oo Tempenanre b Bacl WOk
= [ AT TP Ba s FH|
b L Hidnag

Mozesz takze przeciggna¢ i upusci¢ zmienne PLC z drzewa projektu do ekra-
nu HMI. Wyswietl zmienne PLC w widoku Details (Szczegoty) z drzewa projektu
i przeciagnij je na ekran HMI.
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Prosty w obstudze sterownik PLC 4

4.1. Zadania wykonywane w kazdym cyklu

Kazdy cykl programu obejmuje ustawienie wyj$¢, odczytanie stanu wejs¢, wyko-
nanie instrukcji z programu uzytkownika i wykonanie obstugi systemu lub prze-
twarzanie w tle.

Cykl jest okre$lany jako cykl skanowania lub ska-
nowanie. W warunkach standardowych, wszystkie
punkty /0 analogowe i cyfrowe sg uaktualniane
synchronicznie z cyklem programu wykorzystuja-
cym obszar pamieci wewnetrznej zwanym obrazem
procesu. Obraz procesu zawiera chwilowy stan fi-
zyczny wejsé i wyjs¢ (fizyczne punkty I/O CPU, piyt-
ki sygnatowej i modutéw rozszerzen).

e Tuz przed wykonaniem programu uzytkownika CPU odczytuje stan fizycznych
wejs¢ i zapamietuje te wartosci wejSciowe w obszarze wejsciowym pamieci
obrazu procesu. Dzieki temu uzyskuje sie pewnosé, ze te dane pozostajg sta-
te w trakcie wykonywania instrukcji uzytkownika.

e CPU wykonuje zadania okreslone instrukcjami uzytkownika i — nie zmieniajac
stanu fizycznych wyj$¢ — uaktualnia wartosci wyjsciowe w obszarze wyjscio-
wym pamieci obrazu procesu.

e Po wykonaniu programu uzytkownika, CPU przepisuje stany wyjs¢ z obszaru
wyjsciowego pamieci obrazu procesu do fizycznych wyjsc.

Ten proces zapewnia zachowanie spéjnosci logiki poprzez wykonywanie w danym

cyklu instrukcji uzytkownika i zapobiega zmianom (,migotaniu”) stanu fizycznych

punktéw wyjsciowych, w wyniku mogacych wystepowac¢ wielokrotnie w danym

cyklu zmianom w obszarze wyjsciowym pamigci obrazu procesu.
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4.2,

50

STARTUP RUN
A Czysci obszar pamieci I. @ Zapisuje zawarto$¢ pamieci Q do
wyjsé fizycznych.
B Inicjalizuje wyjscia z ostatnimi ®@ Kopiuje stan fizycznych wejs¢ do
wartosciami lub zastepczymi pamieci I.
wartosciami.

C Woykonuje startowe OB. ® Wykonuje cykliczne OB.

D Kopiuje stan fizycznych wejs¢ ® Wykonuje autodiagnostyke.
do pamigci I.

E Zapisuje zdarzenia przerwan ® Obstuguje przerwania w dowolnej
do kolejki oczekujgcej na wy- czesci cyklu programu.

konanie w trybie RUN.

F Uaktywnia zapis zawartosci pa-
mieci Q do fizycznych wyjsc.

Uzytkownik moze zmieni¢ standardowe dziatanie modutu, wytaczajac automa-
tyczne uaktualnianie stanu punktéw wyjsciowych. Mozna réwniez natychmiastowo
odczytywac i zapisywac cyfrowe i analogowe stany 1/0O modutéw podczas wyko-
nywania instrukcji. Natychmiastowy odczyt stanu fizycznych wej$¢ nie uaktualnia
obszaru wejsciowego pamieci obrazu procesu. Natychmiastowy zapis stanu do
fizycznych wyj$¢ uaktualnia zaréwno obszar wyjsciowy pamieci obrazu procesu,
jak i stan fizycznych punktéw wyjsciowych.

Tryby pracy CPU

CPU moze pracowac¢ w jednym z trzech trybdw: w trybie STOP, w trybie STAR-

TUP i w trybie RUN. Diody statusu znajdujgce sie na ptycie czotowej CPU wska-

zujq jaki jest aktualny tryb pracy.

e W trybie STOP CPU nie wykonuje programu i uzytkownik moze wczytaé pro-
jekt. Dioda LED RUN/STOP pali sig¢ na zotto.

e W trybie STARTUP wykonywany jest jednokrotnie startowy OB (jesli istnieje).
W fazie startowej CPU nie obstuguje przerwan. Dioda LED RUN/STOP miga
przemiennie na zielono i zotto.

e W trybie RUN regularnie jest powtarzany cykl programu. Mogq sie pojawiaé
przerwania i CPU moze przetwarzac je w dowolnym miejscu cyklu programu.
W trybie RUN mozna tadowac¢ niektore czesci projektu. Dioda LED RUN/STOP
pali sie na zielono.

Przechodzenie do trybu RUN CPU wykonuje metodg gorgcego restartu. Goracy
restart nie obejmuje kasowania pamieci, ale pamie¢ moze zosta¢ skasowana od-
powiednim rozkazem z programu STEP 7. Kasowanie pamieci czysci catg pamiec
roboczga, obszary pamieci trwalej i nietrwatej, kopiuje zawarto$¢ pamieci tadowa-
nia do pamieci roboczej, oraz ustawia wyjscia wedtug konfigurowanego parame-
tru Reaction to CPU STOP (Reakcja na zatrzymanie CPU). Kasowanie pamieci
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nie czysci zawartosci bufora diagnostycznego a takze na state zapisanej wartosci
adresu IP. Goracy restart inicjalizuje wszystkie nietrwate dane systemowe oraz
dane uzytkownika.

Mozna skonfigurowa¢ ustawienie CPU Startup after POWER ON (uruchomienie
po wiaczeniu zasilania) wraz z metodq restartu uzywajac programu STEP 7. Ta
pozycja konfiguracji jest dostepna w menu Startup (Uruchomienie) dla CPU pod
nagtoéwkiem Device configuration (Konfiguracja urzadzen). Po wigczeniu zasilania
CPU wykonuje sekwencje testow diagnostycznych i inicjalizuje system. Podczas
inicjalizacji systemu CPU usuwa catg nietrwatg pamie¢ bitowa i resetuje catg nie-
trwatg zawartos¢ DB do wartosci wyjsciowych z pamieci tadowania. Nastepnie
CPU przechodzi w odpowiedni tryb wigczania zasilania. Wykrycie pewnych bte-
doéw uniemozliwia CPU wejscie w tryb RUN. CPU moze pracowa¢ w nastepuja-
cych trybach wiaczania zasilania: No restart (stay in STOP mode) (pozostanie
w trybie STOP), Warm restart — RUN (przejscie do trybu RUN po wykonaniu
gorgcego restartu), oraz Warm restart — mode prior to POWER OFF (przejscie
do przedniego trybu pracy przed wytgczeniem zasilania, po wykonaniu gorgcego
restartu).

Uwaga

Konfiguracja trybu po goracym restarcie

CPU moze przejs¢ do trybu STOP z powodu naprawialnych bteddw, np. awarii
wymiennego modutu rozszerzen, lub tymczasowych btedoéw, takich jak zakto-
cenia linii zasilajgcej lub zmiany napigcia zasilania.

Jezeli wybrano opcje konfiguracji Warm restart — mode prior to POWER OFF
(przejscie do przedniego trybu pracy przed wytgczeniem zasilania, po wyko-
naniu goracego restartu), CPU nie powrdci do trybu RUN po naprawieniu lub
usunieciu awarii dopdty, dopoki nie otrzyma nowego polecenia z programu
STEP 7, aby przejs¢ do trybu RUN. Bez nowego polecenia, trypb STOP jest
utrzymywany jako poprzedni tryb pracy przed wytgczeniem zasilania (POWER
OFF).

CPU, ktéry ma pracowaé niezaleznie od programu STEP 7, zwykle powinien
by¢ skonfigurowany z wybrang opcja Warm restart — RUN (przejscie do trybu
RUN po wykonaniu goracego restartu), aby mégt powrécié do trybu RUN po
ponownym wigczeniu zasilania po usunieciu awarii.

¥ CPU operator panel CPU nie ma zadnego fizycznego przetacznika do zmiany
FLE1 [CFU1214C DODODE] trybu pracy. Do zmiany trybu pracy nalezy uzy¢ nastepuja-
el i B cych narzedzi STEP 7:

ERROR STOR
e o e Przyciskow Stop oraz Run w pasku narzedzi STEP 7.
e Panelu operatorskiego CPU w narzedziach online.

Mozna réwniez wykona¢ z programu uzytkownika instrukcje STP, ktéra ustawia
tryb STOP pracy CPU. Pozwala to zatrzyma¢ wykonywanie programu uzytkowni-
ka zgodnie z jego logika.
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4.3.

4.3.1.
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Wykonanie programu uzytkownika

CPU obstuguje nastepujace typy blokéw kodu, ktére umozliwiajg stworzenie wy-
dajnej struktury programu uzytkownika:

e Bloki organizacyjne (OB) definiujace strukture programu. Niektore OB majq
predefiniowane dziatanie i czynnosci poczatkowe, ale uzytkownik moze réw-
niez tworzy¢ OB z czynnosciami poczatkowymi, kiére sam okresli (strona 53).

e Funkcje (FC) i bloki funkcji (FB) zawierajgce kod programu odpowiadajacy za
wykonanie okreslonego zadania lub kombinacje parametrow. Kazdy FC lub
FB ma zbiér parametrow wejsciowych i wyjsciowych stuzacych do wymiany
danych z blokiem wywotujacym. Ponadto FB wykorzystuje skojarzone bloki
danych (zwane blokami instance), ktére przechowujg dane wykorzystywane
w aktualnie przetwarzanym bloku FB lub w innych blokach programu. Popraw-
ny zakres numeréw blokéw FC i FB wynosi od 1 do 65 535.

e Bloki danych (DB) przechowujace dane, ktére moga byé uzywane przez
wszystkie bloki programu. Poprawny zakres numeréw blokéw DB wynosi od 1
do 65 535.

Rozmiar programu uzytkownika, danych i konfiguracji jest ograniczony przez ilosé
zatadowanej i pracujacej pamieci w CPU (strona 15). Nie ma okreslonego limitu
dla liczby danego bloku OB, FC, FB lub DB. Jakkolwiek sumaryczna liczba blo-
kow nie moze przekroczyé 1024.

Wykonywanie cyklu programu w trybie RUN

W kazdym cyklu programu CPU zapisuje wyjscia, odczytuje wejscia, uaktualnia
moduty komunikacyjne, wykonuje zadania na wtasne potrzeby i odpowiada na
przerwania wynikajace z warunkow ustalonych przez uzytkownika.

Te dziatania (z wylaczeniem zdarzen ustalonych przez uzytkownika) sg wykony-
wane regularnie i w porzadku sekwencyjnym. Te zdarzenia uzytkownika, ktore sg
odblokowane, sg obstugiwane zgodnie ze swoimi priorytetami w takiej kolejnosci,
w jakiej sie pojawiaja. Dla zdarzen przerwan, procesor odczytuje wejscia, wyko-
nuje OB, a nastepnie zapisuje wyjscia, uzywajac odpowiednich partycji obrazu
procesu (PIP — Process Image Partitions), o ile to mozliwe.

System gwarantuje wykonanie kompletnego cyklu programu w czasie nazywa-
nym maksymalnym czasem cyklu; w przeciwnym wypadku generowane jest zda-
rzenie btedu czasowego.

e Kazdy cykl programu rozpoczyna sie od pobrania z obrazu procesu biezgcych
wartosci wyjs¢ cyfrowych, analogowych i zapisaniu ich do fizycznych wyjs¢
CPU, SB i SM skonfigurowanych tak, by byly synchronicznie uaktualniane
(konfiguracja domysina). Kiedy dostep do wyjscia fizycznego odbywa sie za
pomocg instrukcji, to zaréwno wyjsciowy obszar obrazu procesu jak i stan
tego wyijscia jest uaktualniony.

e Cykl programu jest kontynuowany poprzez odczytanie biezacych wartosci cy-
frowych i analogowych wejs¢ z CPU, SB oraz SM skonfigurowanych do au-
tomatycznego uaktualniania 1/0 (konfiguracja domysina). Nastepuje wéwczas
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4.3.2.

4.3.3.

przepisanie ich wartosci do obrazu procesu. Kiedy dostep do wejscia fizycz-
nego odbywa sie za pomocg instrukcji, to stan tego wejscia mozna odczytac,
ale wejsciowy obszar obrazu procesu nie jest uaktualniany.

e Po odczytaniu stanu wejs¢, jest wykonywany program uzytkownika poczgw-
szy od pierwszej instrukcji po ostatnig. Wykonywane sg wiec wszystkie OB
cyklu programu wraz z powigzanymi z nimi FC i FB. OB cyklu programu sg
wykonywane w kolejnosci posiadanych numeréw, przy czym jako pierwszy
jest wykonywany OB z najnizszym numerem.

Prowadzenie komunikacji odbywa sie okresowo podczas cyklu programu i moze
by¢ przerwane przez wykonanie programu uzytkownika.

Testy autodiagnostyki obejmujg okresowe sprawdzanie systemu i sprawdzanie
stanu modutéw 1/0.

Przerwania mogg wystepowac w dowolnej czesci cyklu programu i sa generowa-
ne zdarzeniami. Kiedy zachodzi zdarzenie, CPU przerywa cykl programu i wy-
wotuje OB przygotowany do obstugi tego zdarzenia. Kiedy OB zakonczy obstuge
zdarzenia, wtedy CPU podejmuje wykonywanie programu uzytkownika od miej-
sca, w ktérym zostat przerwany.

Zastosowanie blokéw organizacyjnych OB porzadkuje
program uzytkownika

OB sterujg wykonywaniem programu uzytkownika. Kazdy OB musi mie¢ unikalny
numer. Domys$inie numery OB sg zarezerwowane ponizej wartosci 200, inne OB
musza mie¢ numer 200 lub wiekszy.

Okreslone zdarzenia w CPU uruchamiajg wykonywanie bloku organizacyjnego.
OB nie moze wywofa¢ innego OB lub by¢ wywotany z FC lub FB. Jedynie zda-
rzenie, takie jak przerwanie diagnostyczne lub interwat czasowy moze uruchomic
wykonywanie OB. CPU obstuguje OB zgodnie z posiadang przez nie klasg priory-
tetu; OB o wyzszym priorytecie sg wykonywane przed OB o nizszym priorytecie.
Najnizsza klasa priorytetu to klasa 1 (dla cyklu programu gtéwnego), a najwyzsza
klasa priorytetu to klasa 24.

Kolejkowanie i priorytety wykonania obstugi zdarzen

Praca CPU jest sterowana zdarzeniami. Zdarzenie powoduje uruchomienie prze-
rwania OB. Istnieje mozliwos¢ okreslenia przerwania OB dla danego zdarzenia
podczas tworzenia bloku, podczas konfiguracji urzadzenia lub przy pomocy in-
strukcji ATTACH i DETACH. Niektore zdarzenia, takie jak cykl programu czy tez
przerwania cykliczne, wystepujg regularnie. Inne zdarzenia obstugiwane sg jed-
nokrotnie, tak jak zdarzenie rozruchowe lub zdarzenie opdznienia czasowego.
Niektére zdarzenia wykonywane sg przez uruchomienie sprzetowe, takie jak wy-
krycie zbocza na punkcie wejsciowym lub zadziatanie wejscia szybkiego liczni-
ka. Zdarzenia, takie jak bfad diagnostyczny lub btad czasowy pojawiajg sie tylko
wtedy, gdy wystapi btad. W celu okreslenia kolejnosci przetwarzania blokéw OB
przerwania zdarzenia uzywa sie priorytety i kolejkowanie zdarzen.
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CPU przetwarza zdarzenia w kolejnosci priorytetdow, gdzie 1 oznacza najnizszy
priorytet, a 26 najwyzszy priorytet. Dla CPU S7-1200 w wersjach wczes$niejszych
niz V4.0, kazdy rodzaj OB nalezat do ustalonej klasy priorytetu (od 1 do 26).
W przypadku wersji V4.0, mozna przypisac¢ klase priorytetu do kazdego konfigu-
rowanego OB. Numer priorytetu konfigurowany jest w atrybutach wasciwosci OB.

Przerywalne i nieprzerywalne tryby wykonywania

Bloki OB sg wykonywane w kolejnosci priorytetéw zdarzen, ktére je wywotujg. Dla
CPU S7-1200 w wersji V4.0 mozna skonfigurowa¢ wykonywanie OB, aby byto
przerywalne lub nieprzerywalne. Nalezy pamieta¢, ze bloki OB cyklu programu sg
zawsze przerywalne, ale wszystkie inne bloki OB mozna skonfigurowac, aby byty
przerywalne lub nieprzerywalne.

Jesli zostanie ustawiony tryb przerywalny, a nastepnie jest wykonywany blok OB
i wystapi zdarzenie o wyzszym priorytecie przed zakonczeniem wykonywania
tego OB, to wykonywanie OB zostanie przerwane w celu umozliwienia urucho-
mienia OB zdarzenia o wyzszym priorytecie. Wykonywane jest OB zdarzenia
0 wyzszym priorytecie i po jego zakonczeniu kontynuowane jest wykonywanie
OB, ktoére zostato przerwane. Gdy wystepuje wiele zdarzen podczas wykonywa-
nia przerywalnego OB, to CPU przetwarza te zdarzenia w kolejnosci priorytetéw.

Jesli nie zostanie ustawiony tryb wykonywania przerywalny, to OB jest wykony-
wane, az do jego zakonczenia, niezaleznie od wszelkich innych zdarzen, ktore
wystapig podczas jego wykonywania.

Rozwazmy nastepujace dwa przypadki, w ktérych zdarzenia przerwan wywotujg
OB cykliczne i OB opdznienia. W obu przypadkach, OB opdznienia (OB201) nie
ma przypisanej partycji obrazu procesu i jest wykonywany w kolejnosci prioryte-
tu 4. OB cykliczny (OB200) ma przypisang partycje obrazu procesu PIP1 i jest
wykonywany w kolejnosci priorytetu 2. Na rysunkach ponizej przedstawiono réz-
nice trybow wykonywania przerywalnego i nieprzerywalnego:

Wykonywanie
0B201
Odczyt Wykonywanie Zapis
PIP1 0OB200 PIP1
Zapis Odczyt ~ Wykonywanie Wykonywanie
PIPO PIPO 0OB1 ,’ OB1 (kontynouwane)
|:') Przekroczony Przekroczony
Czas interwat cykliczny timer opdznienia

Rysunek 4.1. Przypadek 1: Nieprzerywalne wykonywanie blokéw OB
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Wykonywanie
0B201
Odczyt  Wykonywanie Wykonywanie Zapis
PIP1 0B200 0B200 (kontynuowane) PIP1
Zapis Odczyt ~ Wykonywanie Wykonywanie
PIPO PIPO OB1 4 If OB1(kontynouwane)
CZaS @ Przekroczony Przekroczony
interwat cykliczny timer opdznienia

Rysunek 4.2. Przypadek 2: Przerywalne wykonywanie blokéw OB

Uwaga

Jesli tryb wykonywania blokéw OB zostanie skonfigurowany jako nieprzerywalny,
to blok OB btedu czasu nie moze przerwa¢ wykonywania blokéw OB z wyjatkiem
blokéw OB cyklu programu. Dla CPU S7-1200 w wersjach wczesniejszych niz
V4.0, blok OB btedu czasu mogt przerwaé wykonywanie dowolnego bloku OB.
W wersji V4.0, aby blok OB btedu czasu (lub inny blok OB o wyzszym priorytecie)
mogt przerywac wykonywanie blokéw OB innych niz bloki OB cyklu programu, to
nalezy skonfigurowa¢ wykonywanie blokéw OB jako przerywalne.

Kolejkowanie i priorytety wykonania obstugi zdarzen

Liczba pochodzacych z jednego zrédta zdarzen oczekujgcych w kolejce na obstu-
ge jest ograniczona przez stosowanie réznych kolejek dla zdarzen réznego typu.
Po osiagnieciu limitu oczekujgcych zdarzen okreslonego typu, kolejne zdarzenia
sg tracone. Wiecej informacji na temat przepetnienia kolejek jest podanych przy
omawianiu blokéw OB bteddéw czasu.

Kazde zdarzenie CPU ma przyznany priorytet. Ogdlnie, CPU obstuguje zdarzenia
zgodnie z ich priorytetem (najpierw najwyzszy priorytet). CPU obstuguje zdarze-
nia majgce ten sam priorytet zgodnie z zasada ,pierwszy sie pojawit, pierwszy
jest obstuzony”.

Tabela 4.1. Zdarzenia OB

Domysiny

Zdarzenie Dozwolona liczba zdarzen priorytet OB

1 zdarzenie cykl programu
Cykl 4
yKiprogramu Dozwolonych wiele OB !

1 zdarzenie rozruchu '
Rozruch 14

Dozwolonych wiele OB
Czas opo6znienia Do 4 zdarzen 3
P 1 OB na zdarzenie

Do 4 zdarzen

Przerwanie cykliczne 8
4 1 OB na zdarzenie

Do 50 zdarzen przerwania sprzetowego 18

Przerwanie sprzgtowe 1 OB na zdarzenie, ale mozna uzy¢ tego samego 18

OB dla wielu zdarzen

55



4. Prosty w obstudze sterownik PLC

Zdarzenie Dozwolona liczba zdarzen Qomyslny
priorytet OB

Btad czasu 1 zdarzenie (tylko jesli skonfigurowany)? 22 lub 26*
Btad diagnostyki 1 zdarzenie (tylko jesli skonfigurowany) 5
Wp'QC',e lub wypigcie 1 zdarzenie 6
modutéw
Usterka listwy
montazowej lub 1 zdarzenie 6
stacji
Czas dnia Do 2 zdarzen 2
Status 1 zdarzenie 4
Aktualizacja 1 zdarzenie 4
Profil 1 zdarzenie 4

1 Zdarzenie rozruchowe i zdarzenie cyklu programu nigdy nie wystepuja w tym samym czasie,

poniewaz zdarzenie rozruchu konczy sie zanim rozpocznie sie zdarzenie cyklu programu.

Mozna uzy¢ wiecej niz 50 blokéw OB zdarzen przerwania sprzetowego, jesli zostaty uzyte
instrukcje ATTACH oraz DETACH.

Mozna skonfigurowaé CPU, aby pozostat w trybie RUN, nawet jesli maksymalny czas

cyklu programu zostanie przekroczony, lub mozna skorzystaé z instrukcji RE_TRIGR, aby
zresetowac czas cyklu. CPU przejdzie jednak w tryb STOP, jesli maksymalny czas wykonania
cyklu zostanie przekroczony po raz drugi w jednym cyklu skanowania.

Priorytetem dla CPU w nowej wersji V4.0 jest 22. W przypadku wymiany CPU w wersji V3.0
na CPU w wersji V4.0, priorytetem jest 26 — priorytet, ktéry obowigzywat w wersji V3.0.

W kazdym razie, priorytet mozna zmieni¢ i ustawi¢ na dowolng warto$¢ z zakresu od 22

do 26.

Wiecej informacji mozna znalez¢ w czesci ,Wymiana CPU V.3 na CPU V.4".

Ponadto CPU rozpoznaje inne zdarzenia, ktore nie sg zwigzane z blokami OB.
W tabeli ponizej przedstawiono te zdarzenia i odpowiadajgce im dziatania CPU:

Tabela 4.2. Dodatkowe zdarzenia
Zdarzenie

Opis Dziatanie CPU

Btad dostepu do
wejscia/wyjscia (1/0)

Btad bezposredniego
odczytu/zapisu 1/0

CPU rejestruje pierwsze wystgpienie w buforze
diagnostycznym i pozostaje w trybie RUN

Btad maksymalnego czasu
cyklu

CPU przekracza
ustawiony czas cyklu
po raz drugi

CPU rejestruje btad w buforze diagnostycznym
i przechodzi w tryb STOP

Bfad dostepu do urzadzen
peryferyjnych

Btad 1/0 podczas
aktualizacji obrazu
procesu

CPU rejestruje pierwsze wystgpienie w buforze
diagnostycznym i pozostaje w trybie RUN

Bfad programowy

Btad podczas
wykonywania programu

Jesli blok z bledem zapewnia obstuge btedow,
to aktualizuje strukture btedu; jesli nie, to CPU
rejestruje btad w buforze diagnostycznym

i pozostaje w trybie RUN

Opoéznienie przerwania

Opédznienie przerwania (czas od momentu, gdy CPU zostato powiadomione
o zdarzeniu do chwili wykonania pierwszej instrukcji OB obstugujacego to zdarze-
nie) wynosi okoto 175 ps, pod warunkiem, ze OB cyklu programu jest w trakcie
pojawienia sie tego przerwania jedynym aktywnym programem obstugi zdarzenia.
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Zobacz réwniez

Rozdziat ,Przejscie do trybu online w celu monitorowania wartosci w CPU” (stro-
na 254)

Obszary pamieci, adresowanie i typy danych

CPU dzieli pamie¢ na nastepujace obszary stuzgce do przechowywania progra-
mu uzytkownika, danych i konfiguracji:

e Pamiec¢ tadowania jest pamiecig nieulotng, w ktérej przechowywane sa pro-
gram uzytkownika, dane i konfiguracja. Kiedy projekt jest wczytany do CPU,
to najpierw trafia do obszaru pamieci fadowania. Ten obszar jest ulokowany
albo na karcie pamieci (jesli jest) albo w CPU. Ten nieulotny obszar pamie-
ci jest zachowany w przypadku utraty zasilania. Mozesz zwigkszy¢ wielkosé
pamieci tadowania dostepnej dla danych przez instalacje dodatkowej karty
pamigci.

e Pamiec robocza jest pamiecig ulotna, stuzgcg do przechowywania pewnych
ograniczonych elementéw projektu uzytkownika podczas wykonywania pro-
gramu. CPU kopiuje pewne elementy projektu z pamieci tadowania do pa-
mieci roboczej. Zawartos¢ tej pamieci jest tracona przy odtgczaniu zasilania
i CPU odtwarza jg po ponownym wigczeniu zasilania.

e PamieC trwata jest pamiecig nieulotng przechowujaca ograniczong liczbe
wartosci z pamieci roboczej. Pamie¢ trwata jest stosowana do przechowywania
wartosci z wybranych miejsc pamieci uzytkownika na wypadek utraty zasila-
nia. W przypadku utraty zasilania, CPU odtwarza te trwate wartosci po wia-
czeniu zasilania.

Opcjonalna karta pamieci SIMATIC zapewnia dodatkowg pa-
mie¢ do zapisywania programu uzytkownika lub transferu do
innych sterownikow. Jesli karta jest uzywana, to CPU wykonuje
program na niej zapisany, a nie ten ktory jest zapisany w pa-
mieci statej CPU.

Karta moze by¢ zabezpieczona przed zapisem. W tym celu na-
lezy przesung¢ przycisk ochrony na pozycje LOCK.

Opcjonalna karta pamieci SIMATIC moze by¢ uzyta jako karta programu lub karta

transferu do gromadzenia plikow dziennikéw danych, lub do wykonania aktuali-

zacji oprogramowania:

e Uzyj karte transferu do skopiowania twojego projektu do wielu CPU bez
koniecznosci uzycia STEP 7. Karta transferu kopiuje zapisany na niej projekt
do pamieci CPU, nastepnie karta musi by¢ usunieta.

e Karta programu petni funkcje pamieci CPU; wszystkie funkcje CPU sg stero-
wane przez karte. Wiozenie karty programowej powoduje wymazanie catej
zatadowanej pamieci wewnetrznej CPU (wtaczajac w to program uzytkownika
oraz wymuszone |/O). Po tym CPU wykonuje program uzytkownika z karty
programu.
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e Karta moze zosta¢ takze uzyta do zapisu plikow CSV rejestratora uruchomio-
nego w sterowniku S7-1200 (strona 109). Karta programu zapewnia wiecej
pamigci niz w wewnetrznej pamieci CPU. Funkcja Web server (strona 186)
pozwala na $ciagniecie plikow dziennikéw zdarzen do komputera.

e Karte pamieci mozna réwniez uzy¢ do wykonania aktualizacji oprogramo-
wania sprzetowego (firmware). Wiecej informacji na ten temat znajduje sie
w podreczniku systemu S7-1200.

Uwaga

Karta programowa musi pozosta¢ w sterowniku. Jesli zostanie ona usunieta, CPU
przejdzie w tryb STOP.

Typy danych obstugiwane przez S7-1200

Stosuje sie rézne typy danych, ktére cechujg sie z jednej strony rozmiarem,
a z drugiej sposobem interpretacji danych. Kazdy parametr instrukcji jest dang
co najmniej jednego typu, a niektére parametry moga przyjmowac jeden z kilku
typéw danych. Jezeli kursor zostanie przytrzymany nad polem parametru instruk-
cji, to zostanie wyswietlona informacja jaki typ danych moze przyjmowaé¢ ten pa-

rametr.

Tabela 4.3. Typy danych obstugiwane przez S7-1200

Typy danych

Opis

Bit
i sekwencja
bitow

Bool jest wartoscig logiczng lub wartoscia bitu.

Byte jest 8-bitowg wartoscig bajtu.

Word (Stowo) jest wartoscig 16-bitowa.

DWord jest 32-bitowag wartoscig podwojnego stowa.

Integer

USInt (8-bitowa liczba catkowita bez znaku) oraz Sint (8-bitowa liczba
catkowita ze znakiem) sg ,krotkimi“ liczbami catkowitymi (8 bitow lub
jeden bajt pamieci), ktére moga posiadac lub nie posiada¢ znaku.

Ulnt (16-bitowa liczba catkowita bez znaku) oraz Int (16-bitowa liczba
catkowita ze znakiem) sa liczbami catkowitymi (16 bitéw lub jedno
stowo pamieci), ktére mogg posiadac lub nie posiada¢ znaku.

UDInt (32-bitowa liczba catkowita bez znaku) oraz Dint (32-bitowa
liczba catkowita ze znakiem) sa liczbami catkowitymi w formacie
double (32 bity lub jedno podwdjne stowo pamieci), ktére moga
posiadac lub nie posiada¢ znaku.

Real

Real - liczby rzeczywiste (lub zmiennoprzecinkowe) sa
reprezentowane przez 32 bity.

LReal - liczby rzeczywiste (lub zmiennoprzecinkowe) sg
reprezentowane przez 64 bity.
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Typy danych

Opis

Data i czas

e Date jest 16-bitowg wartoscig daty (podobng do Ulnt), ktéra zawiera
liczbe dni od 1 stycznia 1990. Maksymalna wartos¢ daty to 65 378
(16#FF62), co oznacza 31 grudzien 2169.

e DTL (date and time long) jest 12-bitowa struktura, ktéra zapisuje
informacje o dacie i czasie w predefiniowanej strukturze:

— Rok (Ulnt): 1970 do 2554,

— Miesiagc (USInt): 1 do 12,

— Dzien (USInt): 1 do 31

— Godziny (USInt): 0 do 23,

— Minuty (USInt): 0 do 59,

— Sekundy (USInt): 0 do 59,

— Nanosekundy (UDInt): od 0 do 999 999 999.

e Time jest 32-bitowq reprezentacja wartosci czasu IEC (podobnie
do Dint), ktéra zbiera liczbe milisekund (od 0 do 24 dni 20 godzin
31 minut 23 sekund i 674 ms). Wszystkie mozliwe wartosci czasu
sg poprawne. Wartosci te mogg by¢ uzyte w obliczeniach i moga
przyjmowac wartosci ujemne.

e TOD (time of day) jest 32-bitowa reprezentacja wartosci czasu

(podobnie do Dint), ktéra zbiera liczbe milisekund od pétnocy (od 0 do
86 399 999).

Char oraz
string

e Char jest 8-bitowym pojedynczym znakiem.

e String — typ danych tancuchowych, zmienna obstugujaca do 254
znakow.

Tablice
i struktury
danych

e Tablice zawierajgca wiele elementéw tego samego typu danych.
Tablice moga by¢ tworzone w edytorze interfejsu blokéw OB, FC, FB
i DB Nie mozna natomiast tworzy¢ tablicy w edytorze zmiennych PLC.

e Struct definiuje strukture danych zawierajaca inne typy danych.
Ten typ danej moze by¢ uzyty do obstugi grupy danych zaleznych
od siebie procesow jako pojedynczej jednostki danych. Uzytkownik
moze zdefiniowaé wtasng strukture skladajaca sie z wybranych typow
danych.

Tablice i struktury mogg by¢ taczone w wieksze struktury. Struktura moze
by¢ zagniezdzona do 8 pozioméw. Przykladowo mozna stworzy¢ strukture
ze struktur, ktore zawierajg tablice.

PLC

PLC — typ danych zdefiniowanych przez strukture utworzong przez
uzytkownika, ktora definiuje czesto uzywang strukture danych, ktorag
mozna uzy¢ wielokrotnie w programie. Podczas tworzenia tego typu
danych pojawia sie nowa pozycja w liScie rozwijalnej wyboru typu danych,
jak réwniez w edytorze DB i edytorze interfejsu kodu bloku.

Ten typ danych moze by¢ uzyty jako szablon do wielokrotnego tworzenia
globalnych blokéw danych, ktére uzywajg tych samych struktur danych.
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Typy danych Opis

e Pointer — zapewnia posrednie odniesienie do adresu zmenne;.
Zajmuje 6 bajtow (48 bitéw) pamieci i moze zawiera¢ informacje
o nastepujacych zmiennych: numer DB (0 jesli dane nie sg
przechowywane w DB), obszar pamieci CPU i adresy pamieci.

e Pointery zapewniajg posredni dostep do poczatku obszaru pamieci
i rozpoznajg jego dtugos¢. Kazdy Pointer uzywa 10 bajtéw pamieci

Pointer i moze zawiera¢ nastepujace informacje: typ danych w elementach

danych, liczbe elementéw danych, obszar pamieci lub numer DB

i dostep do bitu poczatkowych adreséw danych (zwany réwniez

adresowaniem byte.bit).

e Zmienna pozwala na posredni dostep do zmiennych danych ré6znego
typu lub parametréow. Zmienna rozpoznaje strukture i pojedyncze jej
skfadniki. Zmienna nie zajmuje miejsca w pamieci.

Mimo, ze nie jest dostepny jako osobny typ danych, nastepujgacy format nume-
ryczny BCD jest akceptowany przez instrukcje konwersji:

e BCD16 jest reprezentowany na 16 bitach (od —999 to 999).
e BCD32 jest reprezentowany na 32 bitach (od —9 999 999 to 9 999 999).

Adresowanie obszaréw pamiegci

Step 7 utatwia symboliczne programowanie. Mozna stworzy¢ symboliczne nazwy
lub ,zmienne” dla adreséw danych, niezaleznie czy zmienne (tagi) sa zwigzane
z adresami pamieci i punktami 1/0, czy tez z lokalnymi zmiennymi uzytymi w ko-
dzie bloku. Zmienne mozna wykorzystywaé podczas programowania, podajac
nazwe zmiennej jako parametr instrukcji. Aby lepiej zrozumiec¢ jak CPU zarzadza
obszarami pamieci, w kolejnych czesciach przedstawiono w jaki spos6b podawac
argument bezwzgledny, ktéry odnosi sie do zmiennych CPU. Strerownik dysponu-
je kilkoma sposobami przechowywania danych podczas wykonywania programu
uzytkownika:

e Pamiec globalna: CPU dzieli pamie¢ na rézne specjalizowane obszary — wej-
Scia (1), wyjscia (Q), pamieci bitowej (M). Program uzytkownika ma nieograni-
czony dostep do danych przechowywanych w tych obszarach.

e Bloki danych (DB): DB moga by¢ wykorzystywane w programie uzytkownika
do przechowywania danych. Dane przechowywane w DB nie sg wymazywa-
ne, gdy blok danych zostaje zamkniety, lub gdy blok kodu skojarzony z tym
blokiem danych zostanie zakonczony. Globalne DB przechowujg dane, ktére
moga by¢ wykorzystywane przez wszystkie inne bloki. Bloki danych instance
DB przechowujg dane dla okreslonych FB i ich struktura jest zgodna z para-
metrami uzywanymi przez FB.

e Pamiec tymczasowa: za kazdym razem gdy wywotywany jest blok kodu, sys-
tem operacyjny CPU alokuje tymczasowg — lokalng — pamie¢ (L), ktéra jest
wykorzystywana podczas wykonywania tego bloku. Po zakornczeniu wykony-
wania tego bloku kodu, CPU realokuje pamie¢ lokalng na potrzeby innych
blokow.



4. Prosty w obstudze sterownik PLC

Rézne obszary pamieci majg swoje unikalne adresy. Program uzytkownika wy-
korzystuje te adresy w celu uzyskania dostepu do informacji przechowywanych
w tych miejscach pamieci.

Odwotania do obszaru wejs¢ (1) lub wyjs¢ (Q), takie jak 10.3 i Q1.7, realizujg
dostep do obrazu procesu. W celu dostepu do fizycznego wejscia lub wyjscia do
odwotania nalezy dodac ,:P” (na przyktad: 10.3:P, Q1.7:P, lub ,Stop:P”).
Wymuszanie nadpisania statej wartosci jest mozliwe tylko dla fizycznego wejscia
(Ix.y:P) lub fizycznego wyjscia (Qx.y:P). Aby wymusic¢ stan wejscia lub wyjscia
nalezy dotaczy¢ ,:P” do znacznika PLC lub do adresu. Wiecej informac;ji znajduje
sie w dziale ,Wymuszanie stanu zmiennych w CPU” (strona 257).

Tabela 4.4. Obszary pamieci

Obszar pamieci Opis Wymuszony Trwaly
| Skopiowany na poczatku cyklu . .
g Nie Nie
obraz procesu programu stan wejsc¢ fizycznych.
— wejscie

Bezposredni odczyt wejsciowych

D1 H
I—.'P o punktéw fizycznych CPU, SB, SM. Tak Nie
(fizyczne wejscie)

Q Stan skopiowany na poczatku cyklu . .
L g Nie Nie
obraz procesu programu do wyj$c¢ fizycznych.
avv.)g?me Bezposredni zapis do wyjsciowych Tak Nie
— o punktéw fizycznych CPU, SB, SM.

(fizyczne wyjscie)
M . . . . Tak
pamieé bitowa Pamiec¢ sterujgca i danych. Nie (opcjonalnie)
L Chwilowe dane dla bloku, lokalne dla . .

o . Nie Nie
pamie¢ chwilowa | tego bloku.
DB Pamie¢ danych, jak rowniez Nie Tak
blok danych parametrow dla FB. (opcjonalnie)

1 W celu dostepu (lub wymuszenia) do fizycznego wejscia lub wyjscia do adresu lub nazwy
zmiennej nalezy doda¢ ,:P” (na przyktad: 10.3:P, Q1.7:P, lub ,Stop:P”).

Rézne obszary pamieci majg swoje unikalne adresy. Program uzytkownika wy-
korzystuje te adresy w celu uzyskania dostepu do informacji przechowywanych
w tych miejscach pamieci. Bezwzgledny adres sktada sie z:

e Identyfikatora obszaru pamieci (takich jak I, Q, M).
e Rozmiaru danych dostepowych (,B” dla bajtéw, W dla Stéw (Word)).
e Adresu danych (na przyktad Byte 3, Word 3).

Aby uzyska¢ dostep do pojedynczego bitu w obszarze pamieci nalezy poda¢ jego
adres, ktory sktada sie z identyfikatora obszaru pamieci, adresu bajtu i numeru
bitu (przyktadowo 10.0, Q0.1, lub M3.4).
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Bezwzgledny adres obszaru pamieci:

Identyfikator obszaru pamieci

Adres bajtu: bajt 3

Kropka rozdzielajgca adres bajtu od numeru bitu
Potozenie bitu w bajcie (bit 4 z 8)

Bajty obszaru pamieci

Bity wybranego bajtu

Mmoo w >

W tym przykiadzie po identyfikatorze obszaru pamieci i adresie bajtu (M = bit
obszaru pamieci M; cyfra 3 = bajt 3) podany jest, oddzielony kropka (,.”), adres
bitu (bit 4).

Konfigurowanie I/O w CPU i modutéw I/O

Device ovendew
103
102
R5485_1 101
- AC 1
Di4D010 1.
A2 12
ADT w10 3
HEC_1 1.16
HSC 2 117
HSC.3 1.16
HSC.4  as
HSC.5 120
HSC 6 121
Pulse_1 132
Pulse_2 133
» PROFINET L X1
08 x 24VDC. 2
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O 1241 (RS485) 6ES7
CPUI214C DODCH BEST
0.1 0.1 Di4DoI0
[ 2
8081 'ADT #onalboard 6E57
1000.... Higgh ipaed counti
High spead count:
High speed counts
High speed counti
High spead counti
High speed counti
Pulia genaratar (P
Putee generstor (F
PROFINET intarface
B SM 1221 D8 x4, BEST

Kiedy na ekranie konfiguracyjnym sg dodawane
CPU i moduly /0, to automatycznie sg aloko-
wane adresy | oraz Q. Uzytkownik moze zmie-
ni¢ domysine adresowanie wybierajagc w kon-
figuracji urzadzen pole adresu i wpisujgc tam
nowe liczby.

o Wejsciom i wyjsciom cyfrowym przypisuje sie
do grup 8-punktowych (1 bajt), niezaleznie
od tego, czy modut ma wszystkie punkty, czy
nie.

e \Wejscia i wyjscia analogowe tworza grupy po
dwa punkty (4 bajty).

Na rysunku przedstawiono przyktadowy CPU 1214C z dwoma SM i jednym SB.

W podanym przyktadzie, uzytkownik moze zmieni¢ adres DI8 z 8 na 2. Program
asystuje uzytkownikowi i zmienia zakres adresow, ktére majg niewtasciwy rozmiar
lub wchodza w konflikt z innymi adresami.
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4.43.

Uzyskiwanie dostepu do ,,przedziatu danych” o typie danych
okreslonym tagiem

Tagi PLC oraz tagi blokéw danych moga by¢ udostepniane na poziomie bitu, bajtu,
lub stowa w zaleznosci od ich wielkosci. Przyktady sktadni kodu uzyskiwania do-
stepu do takiego przedziatu danych sg podane ponizej:

e '"<nazwa tagu PLC>".xn (dostep do bitu

e "<npazwa tagu PLC>".bn (dostgp do baijtu)

e "<nazwa tagu PLC>".wn (dostep do stowa)

e "<nazwa bloku danych>".<nazwa tagu>.xn (dostep do bitu)

e '"<nazwa bloku danych>".<nazwa tagu>.bn (dostep do baijtu)
e '"<nazwa bloku danych>".<nazwa tagu>.wn (dostep do stowa)

Tag okreslajacy wielkos¢ podwdjnego stowa moze byé udostepniony przez bity
z zakresu od 0 do 31, bajty z zakresu od 0 do 3, lub stowa z zakresu od 0 do 1.
Tag okreslajacy wielkos¢ stowa moze byé udostepniony przez bity z zakresu od
0 do 15, bajty z zakresu od 0 do 1, lub stowo 0. Tag okreslajacy wielko$¢ bajtu
moze by¢ udostepniony przez bity z zakresu od 0 do 7, lub bajt 0. Przedziaty bitéw,
bajtéw, oraz stéw mogg by¢ uzywane wszedzie tam, gdzie bity, bajty lub stowa sg
oczekiwanymi argumentami.

Uwaga

Poprawnymi typami danych, ktére mogg by¢ udostepnione przez przedziat da-
nych (slice) sa Byte, Char, Conn_Any, Date, Dint, DWord, Event_Any, Event_Att,
Hw_Any, Hw_Device, HW_Interface, Hw_lo, Hw_Pwm, Hw_SubModule, Int,
OB_Any, OB_Att, OB_Cyclic, OB_Delay, OB_WHINT, OB_PCYCLE, OB_STAR-
TUP, OB_TIMEERROR, OB_Tod, Port, Rtm, Sint, Time, Time_Of_Day, UDInt,
Ulnt USINT oraz Word. Przez przedziat danych moga by¢ udostepnione Tagi PLC
typu Real, ale nie tagi bloku danych typu Real.
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Przyktady

W tablicy tagow PLC, ,DW” jest zadeklarowanym tagiem typu DWORD. Przykta-
dy pokazuja, dostep do przedziatu bitu, bajtu, i stowa:

LAD FBD SCL
Dostep do bitu| ..,....4 5 IF "DW".x1ll THEN
T 1 — -
— = e END_IF;
Dostep "D b2 o IF "DW".b2 = "DW".b3
do bajtu -| . |_ B;'t_e THEN
| B "D B2 — [N .
D" b3 o s I END_IF;
Dostep do S out:= "DW".w0 AND
stowa WER "DW".wl;
EN ENO -
"D 3w — I aut P
D el — INZ 3k " ]
4.4.4. Uzyskiwanie dostepu do tagu za pomoca naktadki typu AT
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Nakfadka tagu typu AT pozwala na dostep do zadeklarowanego juz tagu bloku
danych o standardowym dostepie z natozong deklaracjg innego rodzaju typu da-
nych. Mozna, na przyktad, adresowa¢ poszczegélne bity tagu typu Byte, Word,
lub DWord za pomocg tablicy danych typu boolowskiego.

Deklaracje

Aby natozyé parametr, nalezy zadeklarowa¢ dodatkowy parametr bezposrednio
po parametrze, ktéry ma by¢ natozony i wybrac typ danych ,AT”. Edytor utworzy
nakfadke, i nastepnie mozna wybra¢ typ danych, Struct, lub Array, ktéry ma byc¢
uzyty do nakfadki.

Przyktad

Ten przyktad pokazuje parametry wejsciowe FB o standardowym dostepie. Tag
B1 typu bajt (Byte) jest natozony tablica danych typu boolowskiego:

= B Byte
- AT AT"B1" Array [0..7] of Bool
L} AT[O] Baool
L] AT[1] Bool
L AT[2] Bool
L} AT[3] Bool
L] AT[4] Bool
L} AT[S] Bool
L} AT[6] Baool
u AT[7] Bool
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Tabela 4.5. Przyktad zastapienia bajtu tablica Bool

7 6

5 4 3

2 1 0

AT[0] AT[1]

AT[2] AT[3]

AT[4]

AT[5] ATI6] AT[7]

Innym przyktadem jest tag typu DWord natoZzony za pomocg typu Struct:

-

Crnd]
Drnd]

_Struct

51
52
53

Divord
Struct
Wiord
Byte
Byte

AT "D "

Typy naktadek mogag by¢ adresowane bezposrednio w programie:

HOWT _Struct. 52 — IR

MOVE
ER ERMC -
3 0UT

FAOVE

...=—EN
#OW _Struct.52 1M

2 0T
EMC -

LAD FBD SCL
#aT[1] ) IF #AT[1] THEN
— HAT[1] — s
o END_IF;
#OW1_Struct.51 e IF (#DW1_Struct.Sl =
s |_ Word W#16#000C) THEN
Word HOW1_Struct. 51 — INT cue
WH1EROD0C WHTBH000C — N2 END_IF;
outl := #DW1_Struct.S2;

4.5.

Zasady

e Nakfadanie tagow jest mozliwe tylko w blokach FB i FC o standardowym do-

stepie.

e Parametry mozna natozy¢ dla wszystkich typow blokéw i we wszystkich sek-
cjach deklaraciji.

e Natozony parametr moze by¢ uzywany jak kazdy inny parametr bloku.

e Nie mozna naktada¢ parametréw typu VARIANT.

e Wielko$¢ naktadajgcego parametru musi by¢ mniejsza lub réwna wielkosci
parametru naktadanego.

e Zmienna naktadajgca musi by¢ zadeklarowana bezposrednio po zmiennej, na
ktérej jest naktadana i oznaczona za pomocg stowa kluczowego ,AT”.

Wyjscia impulsowe

W CPU badz w plytce sygnatowej (SB) dostepne sa cztery generatory impul-
sOw pozwalajgce realizowac funkcje wymagajace ciagu szybkich impulséw: PWM
(modulacja szerokosci impulsu) i PTO (wyjscie ciggu impulsow). PTO jest wyko-
rzystywane przez podstawowe instrukcje sterowania napedami. Uzytkownik moze
przypisa¢ kazdy z generatoréw impulséw albo do PWM albo do PTO, ale nie do

obu jednoczesnie.
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Wyjscia impulsowe nie mogg by¢ uzywane przez
inne instrukcje w programie. Podczas konfigura-
cji wyjs¢ na generatory impulséw dla CPU lub
SB, odpowiednie adresy wyjsciowe sg usuwane
z obszaru pamieci Q i nie moga juz zosta¢ uzyte
w programie uzytkownika. Jesli program uzyt-
kownika nadpisze te wyjscia, CPU nie przepisze
tych wartosci do odpowiadajacych wyjsé¢ fizycz-
nych.

Uwaga
Nie przekraczaj maksymalnej czestotliwosci impulsow

Maksymalna czestotliwo$¢é impulséw generatorow wyjsé impulsowych wynosi
1 MHz dla CPU 1217C i 100 kHz dla CPU 1211C, 1212C, 1214C i 1215C; 20 kHz
(dla standardowej ptytki sygnatowej (SB)); lub 200 kHz (dla szybkiej ptytki sygna-
towej (SB)).

Cztery generatory impulsowe majg domysine przypisania 1/0; jednakze, moga
by¢ skonfigurowane dla kazdego wyjscia cyfrowego CPU lub SB. Generatory im-
pulséw na CPU nie moga by¢ przypisane do rozproszonych I/O.

Podczas konfiguracji podstawowych instrukcji ruchu, STEP 7 nie informuje jesli
ktéras z osi z maksymalng predkoscig lub czestotliwoscig przekracza to ograni-
czenie sprzetowe. Moze to powodowac problemy z aplikacjg uzytkownika, wigc
nalezy zawsze upewni¢ sie czy nie przekroczono maksymalnej czestotliwo$ci dla
danego urzadzenia.

Oba generatory impulséw sg mapowane do okreslonych wyjs¢ cyfrowych, tak
jak to pokazano w ponizszej tabeli. Mozna wykorzystaé w tym celu zaréwno we-
wnetrzne wyjscia CPU, jak i opcjonalne wyjscia ptytki sygnatowej. Numery punk-
téw wyjsciowych sg pokazane w ponizszej tabeli (przy zatozeniu domysinej kon-
figuracji wyjs¢). Jezeli uzytkownik zmieni numeracje wyjs¢, to numerami punktéw
wyjsciowych bedg te, ktore ustalit uzytkownik. Niezaleznie od tego PTO1/PWM1
wykorzystujg dwa pierwsze wyjscia cyfrowe, a wyjscia PTO2/PWM2 wykorzystujg
kolejne dwa wyjscia cyfrowe CPU albo dotaczonej ptytki sygnatowej. Zwracamy
uwage na to, ze PWM wymaga tylko jednego wyjscia, podczas gdy PTO moze
opcjonalnie wykorzystywac¢ dwa wyjscia na kanat. Jezeli wyjscie nie jest potrzeb-
ne dla impulséw, to jest dostepne dla innych celow.

Cztery generatory impulsowe majg domysine przypisania 1/0; jednakze, moga
by¢ skonfigurowane dla kazdego wyjscia cyfrowego CPU lub SB. Generatory im-
pulséw na CPU nie mogg by¢ przypisane do modutéw rozszerzen (SM) lub do
rozproszonych /0.
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Tabela 4.6. Domysine przypisanie wyjs¢ dla generatoréw impulsow

Opis Impuls \ Kierunek
PTO1

Wejécia/wyjécia wbudowane Q0.0 Q0.1

Wejscia/wyjscia ptytki sygnatowe;j Q4.0 Q4.1
PWM1

Wyjécia wbudowane Q0.0 -

Wyijécia ptytki sygnatowej Q4.0 -
PTO2

Wejscia/wyjscia wbudowane Q0.2 Q0.3

Wejscia/wyjscia ptytki sygnatowe;j Q4.2 Q4.3
PWM2

Wyjécia wbudowane Q0.2 -

Wyijscia ptytki sygnatowej Q4.2 -
PTO3

Wejscia/wyjscia wbudowane Q0.4 Q0.5

Wejscia/wyjscia ptytki sygnatowej Q4.0 Q4.1
PWM3

Wyjécia wbudowane Q0.4 -

Wyijscia ptytki sygnatowej Q4.1 -
PTO4

Wejscia/wyjscia wbudowane Q0.62 Q0.7?

Wejscia/wyjscia ptytki sygnatowe;j Q4.2 Q4.3
PWM4

Wyj$cia wbudowane Q0.62 -

Wyijscia ptytki sygnatowej Q4.3 -

' CPU 1211C nie ma wyj$¢ Q0.4, Q0.5, Q0.6 lub Q0.7. Dlatego wyjscia te nie moga byé
uzywane w CPU 1211C.

CPU 1212C nie ma wyjs¢ Q0.6 lub QO0.7. Dlatego wyjscia te nie moga by¢ uzywane
w CPU 1212C.

3 Ta tabela dotyczy funkcji PTO/PWM CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C, oraz CPU
1215C.
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Konfiguracji systemu PLC dokonuje sie dodajgc do projektu CPU i dodatkowe
moduty.

Modut komunikacyjny (CM) lub processor komunikacyjny (CP): do 3
modutéw, instalowane na pozycjach 101,102 i 103.

CPU: na pozyciji 1.

Port ethernetowy CPU.

Plytka sygnatowa (SB), ptytka komunikacyjna (CB), lub ptytka bateryjna
(BB): maksymalnie1 sztuka, instalowana w CPU.

Modut rozszerzen (SM) dla cyfrowych lub analogowych I/0O: do 8 modutdw,
instalowane na pozycjach 2...9 (CPU 1214C, CPU 1215C, oraz CPU 1217C
obstugujg 8 SM, CPU 1212C obstuguje 2 SM, CPU 1211C nie obstuguje
SM).

® 60 O

W celu dokonania konfiguracji urzadzenia,
nalezy doda¢ urzadzenie do projektu:

e W widoku portalu nalezy wybra¢ Devi-
ces & Networks i klikng¢ Add device.

e W widoku projektu nalezy, pod nazwag

projektu, podwdjnie klikngé Add new -
Devices
i

B0 =

device.

- r_‘| Projectl
B Add new device
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5.1.

Rozpoznawanie konfiguracji dla nieokreslonego CPU

Orline [Options Tools  Wendow  Help
& e [= T
£ G5 cMine Bkl F
B simetation ’
[ Dcvemlond to devece k.

Exterded dewnloadts device
Dewsninad wser progearm to Memony Card

pansd drom device
Upland devioe te POPC

!ﬁ?mullhled‘wims CirleAlts D
|

B Gram P tria st
B e ohu triadlets

% Onling & dagnosia CrleD
anhgure FC stater onlne

Jesli uzyskano potaczenie z CPU, mozliwe jest prze-
stanie konfiguracji tego CPU do programu uzytkow-
nika, wiaczajagc w to kazdy dotaczony modut. Po
stworzeniu nowego projektu nalezy wybra¢ opcje
unspecified CPU (Nieokreslone CPU) zamiast wybo-
ru Scisle okreslonego CPU. Mozna takze oming¢ ten
krok w catosci wybierajac opcje Create a PLC pro-
gram z zaktadki First steps. W tym wypadku STEP 7
automatycznie wybierze opcje nieokreslonego CPU.

Z poziomu edytora programu nalezy wybra¢ komen-
de Hardware detection z menu Online.

Z poziomu edytora konfiguracji nalezy wybra¢ opcje wykrywania konfiguracji

podtaczonego urzadzenia.

= 1

The device is not specified
=4 Please use the hardware cata

1 b0 apecily the CRU,

=4 of decect the configuration of the connected device

Po wybraniu CPU z okna dialogowego nalezy nacisna¢ przycisk Load. STEP 7
przesle sprzetowg konfiguracje urzadzenia z CPU, facznie z wszelkimi podia-
czonymi modutami (SM, SB lub CM). Istnieje mozliwo$¢ konfiguracji parametrow
CPU i podigczonych modutéw (strona 72).

Novatie b (8 e =

Pt [ e 1]

a0

l-
E
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5.2. Dotaczanie modutow

nri

=mnc

= [ 521300
Lk T
=l o aaoTomy
| | s avenewees
- 0 O T
W avvvomees i
E ] = S s paRoy
| [ Codwma: (aA7 IAiarIRER )
L L R =
_— [ e I
I P 3 DR B
T i aeiemas e —
e T S
I i S Ay RV ]
[ e 3ot e Bk S b 1 o gl
= erianas pms ey e
PUOPRET it b2 s v g

O o
[} CELEEREL A

opology view & Network view [[Y uwiumw [

Gpnun

W celu dokonania konfiguracji urzadzenia,
nalezy doda¢ CPU do projektu. Wybranie
CPU w oknie dialogowym Add a new de-
vice powoduje utworzenie wirtualnej listwy
montazowej i dodanie na niej CPU.

Okno Device view konfigu-
racji sprzetowej i wirtualnej

00 FEedH®s

listwy.

» | Catalog

> |

|

<]

[ssearcre

[ Fifcer

» [ cre

» [ Signal board

[ commmunicaticns boards
s mo

» (oo

» (@ ouog

s A

» (@A

» [ Aty

Wybér CPU w oknie Device view po-

J_ Hom ' = woduje wyswietlenie w oknie inspek-
- | Ethemet . I . . . . .
T, kTt e cyjnym wiasciwosci CPU. Uzyj tych
i | e T = Wwilasciwosci do konfiguracji parame-
Ti 41 z
canmn | — L1 tréw pracy CPU (strona 72).
Aenerl T o
¥ Oigialinpra PheTICH
£ g:':' T | @ BeriPatdress i the prajers
Hw;::;;.m, ! 1P angis {13z em R .
bz 1 illnn-mnut ETH z:. 255 n |
¥ High speed oaurees (HEGL | [Tl P ruer
¥ Fulam garmmian STCTWH] b
::n L) Bt iF wdd e v » d P achcd
Uwaga

CPU nie ma wstepnie ustawionego adresu IP. Uzytkownik musi w trakcie konfi-

guracji CPU recznie wpisa¢ adre

s IP urzadzenia. Jezeli CPU jest potaczone z ro-

uterem sieciowym, to nalezy rowniez wpisa¢ adres IP routera. Adres IP zostanie
automatycznie nadany po pierwszym zatadowaniu programu do strownika.
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5.3.

5.4.

Zmiana urzadzenia

Mozna zmieni¢ typ urzadzenia — skonfigurowanego CPU lub modutu. W konfigu-
racji urzadzen, nalezy klikngé prawym przyciskiem myszy na urzadzenie i z menu
kontekstowego wybraé polecenie Change device (Zmien urzadzenie). W oknie
dialogowym nalezy wybra¢ CPU lub modut, ktéry ma by¢ zastgpiony. W oknie
dialogowym Change device (Zmienh urzadzenie) zostanie wyswietlona informacja
na temat kompatybilnosci dwoch urzadzen.

Uwaga
Wymiana urzadzenia: zastapienie CPU V3.0 przez CPU V4.0

Mozna otworzy¢ projekt programu STEP 7 V12 w programie STEP 7 V13 i za-
stgpi¢ CPU V3.0 przez CPU V4.0. Nie mozna zastgpi¢ jednostek CPU, ktére sg
w wersji wczesniejszej niz V3.0. Po zastgpieniu CPU V3.0 przez CPU V4.0, na-
lezy rozwazy¢ rdznice (strona 336) funkcji i dziatania pomiedzy dwoma wersjami
oraz czynnosci, ktére nalezy wykonac.

W przypadku projektu zastepowanego CPU w wersji wczesniejszej niz V3.0, naj-

pierw mozna zaktualizowac ten projekt do wersji V3.0, a nastepnie zaktualizowaé
projekt z wersji V3.0 do wersji V4.0.

Dodawanie modutéw do systemu

W celu dotgczenia modutéw do CPU nalezy sie postuzy¢ katalogiem sprzetu (har-
dware catalog):

e Moduty rozszerzehn (SM) pozwalajg zwiekszy¢ liczbe cyfrowych lub analogo-
wych punktéw I/O. Sg dotaczane z prawej strony CPU.

e Plytki sygnatowe (SB) pozwalajg dodawa¢ do CPU porty I/O. SB jest dotacza-
na od strony frontowej CPU.

e Plytka bateryjna (BB) 1297 zapewnia diugotrwate podtrzymanie pracy zega-
ra czasu rzeczywistego. Plytka bateryjna jest dotgczana od strony frontowej
CPU.

e Plytki komunikacyjne (CB) pozwalajg doda¢ do CPU port komunikacyjny (jak
np. RS485). CB jest dotgczana od strony frontowej CPU.

e Moduty komunikacyjne (CM) i procesory komunikacyjne (CP) zapewniajg do-
datkowe porty komunikacyjne, jak np. PROFIBUS lub GPRS. Moduty te pod-
taczane sg z lewej strony CPU.

W celu dodania modutu do konfiguracji urzadzen nalezy wybra¢ modut z Hardware

catalog i albo go podwajnie klikng¢, albo przeciggna¢ na podswietlong pozycje. Aby

moduly funkcjonowaty konieczne jest dodanie modutéw do konfiguracji urzadzen

i zatadowanie konfiguracji sprzetowej do CPU.
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Tabela 5.1. Dodawanie modutu do projektu

Modut Wyboér modutu Instalacja modutu Rezultat
SM w | Catalog
Search
) Filter
v (@ o

» [l S1gnel baard
» (@l Communications boards
» [ Bamery board
~mo
- [ o#s « 24vDC
[ ¢E57 221-1BF 30-00E0
» IR OnG e 24vDC

SB, 2 Catalog
BB, [“Search
lub CB | Er
» (g cru
[ Signal bosrd
»@o
r@oo
R L]
- [ D122 = 24
[ £E57 Z234B030-0NE0
[N 6E55 223380300500
» (@ DI2D02 « SvDe

CMlub | »G@owe
cP | ran
LR
» [l g
= [ Communizatens modites
+ Ui FROFIBUS
[ Foantaopaant
» [ CM 1240 fRE2E2)
o [ cn 1240 iR54a5)
- DM 1241 (P42 24E5
[ 685 24 1-1cHEOne
» (g =5 inteddace

5.5. Konfiguracja parametréw pracy CPU i modutéw

W celu skonfigurowania parametréw operacyjnych CPU, nalezy w oknie Device
view wybra¢ CPU, a nastepnie zakladke Properties (wlasciwosci) okna inspek-
cyjnego.
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o Nevvark view [ Device view |

Mozna skonfigurowac nastepujace
wiasciwosci procesora:

-B?_"lf' SR e =
= . e PROFINET interface: Ustawienie
adresu IP CPU i synchronizacji czasu.
e Startup: Ustalanie sposobu dziatania
CPU po przejsciu ze stanu wylgcze-
i g nia do stanu wtgczenia.
(] il (]
TG heremes e ommen =] @ Konfiguracja lokalnych  (wbudowa-
pa= v i nych do CPU) cyfrowych i analogo-
s SR wych /O, szybkich licznikéw (HSC)
e : i oraz generatorow impulsowych
°:-::£: =S et 7 e System clock: Ustawianie czasu,
";'*jm o S ey strefy czasowej i czasu letniego.
e e Ustawianie zabezpieczenia przed od-
st e Seperieme .z czytem/zapisem oraz hasta dostepu

do CPU.

e Okreslanie maksymalnego czasu cy-
klu lub ustalonego minimalnego cza-
su cyklu i przypisywanie procentowej
czesci czasu cyklu zadaniom komu-
nikacyjnym.

e \Wiasciwosci web serwera.

Czynnosci wykonywane przez CPU przy przejsciu z trybu pracy
STOP do RUN

Zawsze jak tryb pracy zmienia sie ze STOP na RUN, CPU kasuje obszar wej-
Sciowy obrazu procesu, inicjalizuje obszar wyjsciowy obrazu procesu i wykonuje
startowe OB. (Dlatego tez dowolna operacja odczytu obszaru wejsciowego obra-
zu procesu wykonana instrukcjami zawartymi w startowym OB da w wyniku same
zera, a nie rzeczywiste stany na wejsciach fizycznych). W celu odczytania bie-
zacych stanéw wejs¢ fizycznych podczas uruchomienia, nalezy wykona¢ odczyt
bezposredni. Startowe OB i dowolne powigzane FC i FB sg wykonywane w na-
stepnej kolejno$ci. Jezeli istnieje wiecej niz jeden startowy OB, to wszystkie sg
wykonywane zgodnie ze swoimi numerami, przy czym jako pierwszy jest wyko-
nywany OB z najnizszym numerem. W trybie STARTUP CPU wykonuje réwniez
nastepujace zadania:

e Przerwania sg ustawiane w kolejce, ale w fazie rozruchowej nie sg wykonywane.
e W fazie rozruchowej nie jest monitorowany czas cyklu.

e Podczas startu mogg by¢ wykonywane zmiany konfiguracji modutéw HSC
(szybki licznik), PWM (modulator szerokosci impulséw) i PtP (komunikacji
punkt-punkt).

e Moduty HSC, PWM i komunikacji PtP mogg pracowac tylko w trybie RUN.
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5. Konfiguracja sterownika

Po zakonczeniu startowych OB, CPU przechodzi w tryb RUN i wykonuje zadania
sterowania w ciggtym cyklu programu.

Konfigurowanie sposobu dziatania CPU w trakcie startu po podtgczeniu zasilania
jest dokonywane za pomocg atrybutéw CPU.

o W trybie STOP

Startup
o W trybie RUN
Startup after POWER 0N | Warmn restart - RUI -Tl e W poprzednim try-
" [0 restart (stay in STOP mode) .
Suppor::dmh;;:b'biﬁ; ‘Warrm restart - RUN * bie (przed WnyE[CZG-
Viarm restart- mode pnar to POWER OFF H H H
Faramneter assignment time niem ZaSIIanla)
for distnbuted e | 80000 ms |

5.5.1.
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Przed wejsciem w tryp RUN, CPU wykonuje goracy restart. W trakcie gorace-
go restartu kasowane sg do wartosci domysinych wszystkie pamieci, ktére nie
sq trwate, ale zachowywane sg biezgce wartosci przechowywane w pamieciach
trwatych.

Uwaga

CPU przeprowadza restart po kazdym zaladowaniu

Przy kazdym zatadowaniu jakiegokolwiek elementu (takiego jak blok programu,
blok danych lub konfiguracja sprzetowa), CPU przeprowadza restart przy nastep-
nym przejsciu w tryb RUN. Dodatkowo, w celu wyczyszczenia wejsé, inicjalizacji
wyj$¢ i pamieci nietrwatych, restart inicjuje obszar pamigci trwatych.

Po restarcie wywotanym zatadowaniem nowego elementu kolejne przejscie z try-
bu STOP do RUN powoduje goracy restart, ktéry nie inicjuje pamieci trwate;.

Pamie¢ systemu i zegara jako standardowa funkcjonalnosé

Bajty ,pamieci systemu” i ,pamieci zegara” uaktywnia sie we wifasciwosciach
CPU. Program uzytkownika ma dostep do pojedynczych bitéw tych funkcji za
pomocg ich nazw tagow.

e Uzytkownik moze przeznaczy¢ jeden bajt pamieci M na pamie¢ systemu. Bajt
pamieci systemu zawiera cztery bity, do ktérych ma dostep program uzytkow-
nika za pomocg wymienionych ponizej nazw tagow:

— Bit First scan (nazwa tagu ,FirstScan”) jest ustawiony na 1 przez czas trwa-
nia pierwszego cyklu programu po zakonczeniu rozruchowego OB. (Po wy-
konaniu pierwszego cyklu programu bit ,first scan” jest ustawiany na 0.)

— Bit Diagnostic graph changed (nazwa tagu: ,DiagStatusUpdate”) jest usta-
wiony na 1 przez jeden cykl programu po tym, jak CPU zarejestruje zda-
rzenie diagnostyczne. Poniewaz procesor nie ustawia bitu diagnostic graph
changed do konca pierwszego wykonania OB cyklu programu, program
uzytkownika nie moze wykry¢, czy doszto do zmiany diagnostyki w trakcie
wykonywania rozruchowego OB, czy w trakcie wykonywania OB cyklu pro-
gramu.
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— Bit Always 1 (high) (nazwa tagu ,AlwaysTRUE”) jest zawsze ustawiony na 1.
— Bit Always 0 (low) (nazwa tagu ,AlwaysFALSE”) jest zawsze ustawiony na 0.

e Uzytkownik moze przeznaczy¢ jeden bajt pamieci M na pamie¢ zegara. Kazdy
bit bajtu skonfigurowanego jako pamiec¢ zegara generuje ciag impulséw pro-
stokatnych. Jest dostepnych osiem czestotliwosci fali prostokatnej generowa-
nej przez bajt pamieci zegara; od 0,5 Hz (wolno) do 10 Hz (szybko). Uzytkow-
nik moze wykorzystywacé te bity jako bity sterujace, zwtaszcza z instrukcjami
dotyczacymi zboczy, w celu cyklicznego wyzwalania akcji w programie uzyt-
kownika.

CPU inicjalizuje te bajty podczas przetaczenia z trybu STOP w tryb STARTUP.

Bity pamieci zegara zmieniajg swoje stany synchronicznie z sygnatem zegaro-
wym CPU w trybach STARTUP i RUN.

A Ostrzezenie

Zagrozenia wynikajace z nadpisania bitow pamieci systemu lub pamieci
zegara

Nadpisanie bitéw pamieci systemu lub pamieci zegara moze uszkodzi¢ dane
w tych funkcjach i spowodowa¢, ze program uzytkownika bedzie dziata¢ nie-
prawidtowo, co z kolei moze doprowadzi¢ do zniszczenia sprzetu i obrazen
ciata personelu.

Poniewaz zaréwno pamie¢ zegara, jak i pamie¢ systemu nie sg zarezerwowa-
nymi obszarami pamieci M, wiec instrukcje i komunikaty moga wpisywac dane
do tych miejsc i zniszczy¢ istniejace tam dane.

Aby zapewni¢ poprawne dziatanie tych funkcji, nalezy unika¢ zapisywania da-
nych do tych miejsc i zawsze instalowa¢ wytacznik bezpieczenstwa procesu
lub maszyny.

System memory bits Pamie¢ systemu konfiguruje
jeden bajt, wtaczajac (tj. usta-
wiajac wartosc 1) jego bity dla

il °fs"5t5?ﬁ":e(,[,”5°x?f [ | okre$lonego zdarzenia.

E Enable the use of systern memary byte

First cycle |%M 1.0 (FirstScan)

Dhagnastics status changed |%M 1.1 (DiagStatusUpdate)

|
|
Always 1 (high) |%MI.2 (AlwaysTRUE] |
|

Alweays i vy [36M1.3 (AlwaysFALSS)

Tab. 5.2. Pamie¢ systemowa

765 4 3 2 1 0
Wskaznik pierwszego
cyklu programu

Diagnostyczny o
Zarezerwowane Zawsze Zawsze wskaznik stanu * 1: Pierwszy cykl
Wartosé 0 wyfaczony | wiaczony . 1: 7miana programu po
artose Warto$¢ 0 | Wartosc¢ 1 ' rozruchu

* 0: Nie ma zmiany | | 0: Nie pierwszy

cykl programu
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5. Konfiguracja sterownika

Clock memory bits PamigC zegara ma tak skon-
figurowany bajt, ze pojedyn-
cze bity na przemian witgcza-
Address of clock memary byte . . .

MEx): [0 | ja sie i wytaczajg z ustalona
; | czestotliwoscia. Kazdy bit ze-
| gara generuje fale prostokat-
[56MD.2 (Clack_2.5Hz) | ng na odpowiedniej pozycji
[5M0.3 (Clack_2r) | pamieci M. Te bity moga by¢

|

|

|

|

B;Enable the use o clock memary byte

[s6M0.0 (Clack_10Hz)

[=6m0.1 (Clock_5Hz)

wykorzystane jako bity steru-
jace, zwiaszcza z instrukcjami
dotyczacymi zboczy, w celu
cyklicznego wyzwalania akcji
w kodzie uzytkownika.

[36h0.4 (Clock_1.25Hs)

[56M0.5 (Clock_1Hz)

[6h10.6 (Clock_0.625Hz)

[36M0.7 (Clock_0.5Hz

Tab. 5.3. Pamie¢ zegarowa

Numer bitu 7 6 5 4 3 2 1 0
Nazwa tagu
Okres [s] 2,0 1,6 1,0 0,8 0,5 0,4 0,2 0,1
Czestotliwos¢ [Hz] 0,5 0,625 1 1,25 2 2,5 5 10

Poniewaz pamie¢ zegara dziata asynchronicznie w stosunku do cyklu CPU, stan pamieci
zegara moze zmienia¢ si¢ kilka razy w ciagu diugiego cyklu.

Konfiguracja pracy modutéw I/O oraz modutéw komunikacyjnych

W celu skonfigurowania parametréow operacyjnych modutéw sygnatowych (SM),
ptytek sygnatowych (SB) lub modutéw komunikacyjnych (CM), nalezy w oknie
Device view wybra¢ modut, a nastepnie zaktadke Properties (Wiasciwosci) okna

inspekcyjnego.
D 00,3 Modutly sygnatowe (SM) i ptytki sygnatowe (SB)
e By e Digital 1/0: Konfigurowanie indywidualnych wejs¢,
) e M takich jak wykrywanie zbocza i ,pulse catch* (de-
ZE': Currat cyduje o pozostaniu w stanie niskim lub wysokim
E‘.‘:“i na jeden cykl po chwilowym niskim lub wysokim
ot | impulsie). Konfigurowanie wyjs¢ w celu uaktywnia-

nia funkcji zachowania lub podstawienia wartosci
wyjsciowej indywidualnego wyijscia, przy zmianie
trybu z RUN na STOP.

e Analog I/0O: Konfigurowanie parametréow indywidualnych wyjsé (takich jak
sygnat napieciowy/pradowy, zakres i wygtadzenie) i uruchomienie diagnostyki
przekroczenia zakresu od gory i od dotu. Konfigurowanie parametrow indywi-
dualnych wyjs¢ a takze uaktywnianie diagnostyki, takiej jak badanie zwarcia
(przy wyjsciu napigciowym) lub przekroczenia zakresu.

e Adresowanie I/O: Konfigurowanie adresu poczatkowego wejs¢ i wyj$¢ modutu.
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5. Konfiguracja sterownika

Moduty komunikacyjne (CM) i plytki komunika-

........

5.6.

[ p— cyjne (CB)
o : e Port configuration: Konfigurowanie parametrow
) O komunikacyjnych, takich jak szybkos$¢ transmisiji,

= parzystos¢, bity danych i czas oczekiwania.

e Transmit and receive message: konfigurowanie opcji zwigzanych z nadawa-
niem i odbieraniem danych (takich jak parametry poczatku wiadomosci i kon-
ca wiadomosci).

Wszystkie opisane tutaj parametry konfiguracyjne moga by¢ zmieniane rowniez
w programie uzytkownika.

Konfiguracja adresu IP dla CPU

Poniewaz CPU nie ma wstepnie ustawionego adresu IP, to uzytkownik musi
w trakcie konfiguracji CPU recznie wpisa¢ ten adres.

e Kazde urzadzenie znajdujace sie w sieci PROFINET ma nadany przez produ-
centa adres MAC (Media Access Control) pozwalajacy je identyfikowac. Kaz-
de urzadzenie musi rowniez mie¢ adres protokotu internetowego (IP).

e Podsie¢ (subnet) tworza logicznie pogrupowane urzgadzenia podtaczone do
sieci. Maska (mask), zwana réwniez maska podsieci lub maska sieci, okresla
granice |IP podsieci. Jedyne potaczenie pomiedzy réznymi podsieciami mozli-
we jest poprzez router. Routery sg fgczami pomiedzy sieciami lokalnymi LAN.
Podczas odbierania i wysytania pakietdw danych routery postugujg sie adre-
sami IP.

Przed zatadowaniem adresu IP do CPU nalezy upewni¢ sie, czy adres IP dla

CPU jest kompatybilny z tym wpisanym do urzadzenia programujacego.

W celu nadania adresu IP mozna uzy¢ STEP 7 i postepowaé zgodnie z nastepu-

jaca procedura;

1. Rozwing¢ folder Online access w drzewie projektu, aby wyswietli¢ sieci uzyt-
kownika.

2. Wybrac sie¢, w ktorej znajduje sie sterownik.
3. Klikng¢ PPM na wybranej sieci dla wyswietlenia menu kontekstowego.
4. Wybra¢ komende Properties.

Uwaga

Adres IP dla fizycznego CPU musi odpowiada¢ adresowi IP i masce podsie-
ci urzadzenia programujacego. Nalezy skonsultowac sie z specjalistg ds. sieci
w celu wybrania odpowiedniego adresu IP i maski podsieci dla danego CPU.

77



5. Konfiguracja sterownika

¥ Ganural
 FHCFINET iroe race
Ganaral

¥ Advsnesd
Tirvee symachiren AT N
= DNHOGIo
Henersl
* Digiealinputa
* Digial purpts
¥ e crama e
Herdware Kdemfier
LH

F Highspeed ooummes HEC |

¥ Fulus ar i PTOTAN]
Bramp

Okno Properties wys$wie-
tla ustawienia urzadzenia
programujacego.

Po ustaleniu adresu IP i maski
podsieci nalezy wpisaé go dla
CPU i dla routera (jesli jest). Wie-
cej informacji znajduje sie w S7-
1200 System Manual.

Po skonczeniu konfigura-
cji nalezy zatadowaé pro-
jekt do CPU.

Adresy IP dla CPU i dla
routera (jesli jest) sg skon-
figurowane po zatadowa-
niu projektu

5.7. Ochrona dostepu do CPU i kodu programu

CPU zapewnia 4-poziomowg ochrone przed niepowotanym dostepem do pew-
nych funkcji. Uzytkownik podczas konfigurowania poziomu bezpieczenstwa i ha-
sta CPU, ogranicza funkcje i obszary pamieci, do ktérych mozna mie¢ dostep bez

podania hasta.

Na kazdym poziomie zabezpieczenia mozna ustali¢ funkcje, ktére sg dostepne
bez podania hasta. Warunkami domysinymi jest brak ograniczen i zabezpieczenia
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hastem dostepu do CPU. Aby wprowadzi¢ zabezpieczenia nalezy skonfigurowac
wiasnosci CPU i zdefiniowac hasto.

Wprowadzenie hasta przez sie¢ nie zagraza ochronie CPU hastem. Ochrona ha-
stem nie obejmuje wykonywanie instrukcji programu uzytkownika oraz funkcje ko-
munikacyjne. Wprowadzenie poprawnego hasta umozliwia dostep do wszystkich
funkcji na danym poziomie.

Komunikacja PLC-PLC (za pomoca instrukcji komunikacyjnych w bloku kodu) nie
jest ograniczona przez poziom zabezpieczenia CPU. Nie jest rowniez ograniczo-
na funkcjonalnos¢ HMI.

Tabela 5.4. Poziomy zabezpieczen CPU

Poziom
bezpieczenstwa
Peten dostep (brak
zabezpiecznia)

Ograniczenia dostepu

Bez podania hasta dozwolony jest peten dostep.

Bez podania hasta dozwolony dostep do HMI oraz komunikacja
PLC-PLC.

Hasto jest wymagane dla modyfikacji (zapisu do) CPU i zmiany
trybu pracy CPU (RUN/STOP).

Bez podania hasta dozwolony jest dostep do HMI oraz petna
komunikacja PLC-PLC.

Hasto jest wymagane dla odczytu danych z CPU, modyfikacji
(zapisu do) CPU i zmiany trybu pracy CPU (RUN/STOP).

Bez podania hasta nie ma dostepu.

Brak dostepu (petne Hasto jest wymagane dla dostepu do HMI, odczytu danych z
zabezpieczenie) CPU, modyfikacji (zapisu do) CPU i zmiany trybu pracy CPU
(RUN/STOP).

Dostep do odczytu

Dostep do HMI

Podczas wpisywania hasta jest roz-  protection
rézniana wielkosc¢ liter. Aby skonfi-

gurowac hasto nalezy wykonaé na-

stepujace kroki:

Mo protection
Write protection
1. W oknie Device configuration * ' Readhwrite protection

nalezy wybra¢ CPU.
Password for readfwrite access

2. W oknie Inspector nalezy wy- L e

bra¢ zaktadke Properties. Confim passward:

3. Wybraé wtasciwos¢ Protection,
aby skonfigurowa¢ poziom za-
bezpieczen i wprowadzi¢ hasto.

Po zatadowaniu tej konfiguracji do CPU, uzytkownik uzyskuje dostep do HMI
i moze mie¢ dostep do funkcji HMI bez podania hasta. Dla odczytu danych, uzyt-
kownik musi wprowadzi¢ skonfigurowane hasto dla poziomu dostepu Read Ac-
cess (Dostep do odczytu) lub hasto dla poziomu dostepu Full access (no protec-
tion) (Peten dostep (brak zabezpieczenia)). Dla zapisu danych, uzytkownik musi
wprowadzi¢ skonfigurowane hasto dla poziomu dostepu Full access (no protec-
tion) (Peten dostep (brak zabezpieczenia)).
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80

A Ostrzezenie

Nieautoryzowany dostep do zabezpieczonego CPU

Uzytkownicy z uprawnieniami petnego dostepu do CPU majg uprawnienia do
odczytu i zapisu zmiennych PLC. Niezaleznie od poziomu dostepu do CPU,
uzytkownicy web serwera mogg mie¢ uprawnienia do odczytu i zapisu zmien-
nych PLC. Nieautoryzowany dostep do CPU lub zmiana warto$ci zmiennych
PLC na nieprawidtowe moze zakitéci¢ dziatanie procesu, i moze spowodowac
S$mier¢, powazne obrazenia ciata i/lub uszkodzenie mienia.

Autoryzowani uzytkownicy moga wykonywaé zmiany w trybie pracy, wprowa-
dzac¢ zapisy do danych PLC i aktualizowa¢ firmware. Firma Siemens zaleca
przestrzega¢ nastepujgcych zasad bezpieczenstwa:

e Zabezpieczy¢ poziomy dostepu do CPU oraz identyfikatory ID uzytkowni-
kow web serwera za pomocg silnych haset. Silne hasta, czyli trudne do
odgadniecia przez inne osoby, skladajg sie z co najmniej o$miu znakdw,
w tym pomieszane litery, cyfry i znaki specjalne nie tworzace stow, kto-
re mozna znalez¢ w stowniku, ani nazw i identyfikatorow, ktére mogg by¢
uzyskane z informacji osobistych. Hasta nalezy utrzymywaé w tajemnicy
i czesto je zmieniac.

e Umozliwi¢ dostep do web serwera tylko za posrednictwem protokotu
HTTPS.

e Nie rozszerza¢ domyslnych, minimalnych uprawnien uzytkownika Everybo-
dy (Kazdy) web serwera.

e Wykonywac testy na wystepowanie btedéw oraz sprawdzac¢ poprawno$c¢
zakreséw wartosci dla zmiennych w programie, poniewaz uzytkownicy
stron internetowych moga zmieni¢ warto$ci zmiennych PLC na niepopraw-
ne.

Mechanizmy potaczen

Aby uzyska¢ dostep do zdalnych partneréw potaczenia za pomocy instrukciji
PUT/GET, uzytkownik musi mie¢ uprawnienia.

Domyslinie opcja Permit access with PUT/GET communication (Pozwolenie na
dostep do komunikacji za pomocg instrukcji PUT/GET) jest wylaczona. W tym
przypadku, dostep do odczytu i zapisu danych CPU jest mozliwy tylko dla pota-
czen komunikacyjnych, ktére wymagajg konfiguracji lub programowania, zaréwno
lokalnego (Local) CPU, jak i partnerskiego (Partner) CPU. Dostep, na przyktad,
za pomocy instrukcji BSEND/BRCV jest mozliwy.

Potaczenia, w ktorych lokalny CPU jest tylko serwerem (co oznacza, ze dla lokal-
nego CPU nie ma mozliwosci konfiguracji/programowania komunikacji z partne-
rem komunikacyjnym), nie sa mozliwe podczas pracy CPU. Dotyczy to na przy-
ktad:

e dostepu za pomoca instrukcji PUT/GET, FETCH/WRITE lub FTP poprzez mo-
duty komunikacyjne,

e dostepu za pomocg instrukcji PUT/GET z innych jednostek CPU S7,
e dostepu do HMI poprzez komunikacje za pomocg instrukcji PUT/GET.
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5.7.1.

Aby umozliwi¢ dostep do danych CPU od strony klienta i tym samym nie ograni-
czac¢ ustug komunikacyjnych CPU, nalezy wykona¢ nastepujace kroki:

1. Skonfigurowaé poziom zabezpieczenia dostepu tak, aby byt inny niz No ac-
cess (complete protection) (Brak dostepu (petne zabezpieczenie)),

2. Zaznaczy¢ pole wyboru Permit access with PUT/GET communication (Pozwo-
lenie na dostep do komunikacji za pomoca instrukcji PUT/GET).

Connection mechanisms

Bmmwﬂmmmm pertreer (PLC WML OFC. )

Po zatadowaniu tej konfiguracji do CPU, CPU umozliwia komunikacje ze zdalny-
mi partnerami za pomocg instrukcji PUT/GET.

Zabezpieczenie ,know-how”

Mozliwo$¢ zabezpieczenia wiedzy przed skopiowaniem pozwala uzytkownikowi
ograniczy¢ nieautoryzowany dostep do jednego lub wielu blokéw kodu (OB, FB
lub FC) lub blokéw danych (DB) w swoim programie. W celu ograniczenia doste-
pu do bloku kodu uzytkownik ustala hasto. Ochrona hastem zabezpiecza przed
nieautoryzowanym odczytem lub modyfikowaniem bloku kodu. Bez podania hasta
mozna odczyta¢ wytgcznie nastepujace informacje dotyczace bloku kodu:

e Nazwe bloku, komentarz i wiasciwosci bloku.

e Parametry transferowe (IN, OUT, IN_OUT, Return).

e Strukture wywotujaca program.

e Globalne zmienne w odsytaczach (bez informacji gdzie sg uzywane); zmienne
lokalne sg ukryte.

Jesli blok zostat zabezpieczony przed niepowotanym dostepem (,know-how” pro-
tection), to zawarto$¢ bloku mozna odczytaé tylko po podaniu hasta.

Nalezy uzy¢ zaktadki Properties dla skonfigurowania ochrony ,know-how” danego
bloku. Po otwarciu bloku nalezy wybraé¢ pole Protection we wtasciwosciach.

General

General

Protection
Infarmation
Time stamps Know-how protection
Compilation

| The black iz not protected
Antributes ] B i |

Copy protection

-

| Mo birding

: 4

T

Senal number nserted when devnloading te & device or 8 me

Enterz=nal number
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5.7.2.

82

1. Nacisnij przycisk Protection we Know-how protection
wiasciwosciach bloku kodu, aby
uzyska¢ dostep do okna dialo-
gowego Know-how protection.

| Hide code (know how protection)

Pazsword E

2. Nacisnij przycisk Define w celu
wprowadzenia hasta.

Po wprowadzeniu i potwierdzeniu Define Password

hasta nacisnij OK.
Efter protaction passweord:

canfirm. ]

Zabezpieczenie przed kopiowaniem

Dodatkowe zabezpieczenia umozliwiajg powigzanie blokéw programu z okres$lo-
nym CPU lub kartg pamieci. Ta mozliwos¢ jest szczegdlnie uzyteczna w ochronie
wiasnosci intelektualnej uzytkownika. Po zwigzaniu bloku programu z okreslonym
urzadzeniem, mozliwe jest jego uruchomienie tylko na okreslonym urzgdzeniu lub
karcie pamieci. Pozwala to na elektroniczng dystrybucje programu lub bloku kodu
(przez Internet lub e-mail) lub tez poprzez przestanie karty pamieci. Zabezpiecze-
nie przed kopiowaniem jest dostepne dla blokéw organizacyjnych (OB), blokéw
funkcyjnych (FB), and funkgji (FC).

Nalezy uzy¢ zaktadki Properties w bloku kodu, aby powigzac¢ ten blok z okreslo-
nym CPU lub karta pamieci.

1. Po otwarciu bloku kodu wybierz Protection.

’ General

General Pratarto
n
Infarmation
Time stamps Knov-how protaction
Compilation
Protection 1]11& Block iz not pmmd
Antributes 1 B e |
Copy protection
L | Ho binding [+]
F = 5ensl number inserted when dovwnloading bo & deyics of 8 memery card
Entersensl nammber [ ]
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2. Z listy rozwijalnej pod zaktadkg Copy protection wybierz opcje powigzania
kodu z kartg pamieci lub okreslonym CPU.

3. Wybierz rodzaj zabezpieczenia przed kopiowaniem i wprowadz numer seryj-
ny dla karty pamigci lub CPU.

Uwaga
W numerze seryjnym wazna jest wielkos¢ liter!
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Koncepcja programowania 6

6.1.

Projektowanie programu uzytkownika

Podczas tworzenia programu uzytkownika dla sterownika S7-1200 uzywa sie in-
strukcji zamieszczanych w blokach kodu (OB., FB lub FC).

Wybor typu struktury programu uzytkownika

W oparciu o wymagania aplikacji uzytkownik podczas tworzenia swojego progra-

mu moze wybrac¢ dla niego strukture liniowg lub modutows.

e Program liniowy wykonuje wszystkie instrukcje zadania automatyzacji po kolei
— jedng po drugiej. Zwykle, program liniowy umieszcza wszystkie instrukcje
w OB przeznaczonym do cyklicznego wykonywania (OB 1).

e Program modutowy wywotuje okreslone bloki kodu do wykonania specyficz-
nych zadan. W celu stworzenia struktury modularnej, uzytkownik musi podzie-
li¢ ztozone zadania automatyzacji na mniejsze podzadania odpowiadajgce
funkcjom procesu. Kazdy blok kodu zapewnia segment programu dla wykona-
nia podzadania. Uzytkownik okresla strukture programu poprzez wywotywanie
jednego bloku kodu z innego bloku.

Struktura liniowa: Struktura modularna:

0B 1 _|oB1 < FB 1

N / FC1

«— — T

Poprzez utworzenie FB i FC stuzacych do wykonywania ogdinych zadan uzyt-
kownik stwarza modularne bloki kodu. Jezeli inne bloki kodu mogg wywotywac
te moduty przewidziane do wielokrotnego uzycia, to charakter programu staje sie
strukturalny. Bloki wywotujace przekazujg do blokéw wywotywanych parametry
zwigzane z okreslonymi urzgdzeniami. Kiedy blok kodu wywota inny blok kodu,
wtedy CPU wykonuje program zawarty w bloku wywotanym. Po zakohczeniu wy-
konania programu bloku wywotanego, CPU powraca do wykonywania programu
bloku wywotujgcego. Wykonywanie programu jest kontynuowane od instrukcji na-
stepujacej po tej instrukcji przy wykonywaniu ktérej nastgpito wywotanie bloku.

OB moze zosta¢ takze wykorzystany do obstugi zdarzenia przerwania. Jesli zaj-
dzie takie zdarzenie, to CPU przerywa cykl programu uzytkownika i wywotuje OB
skonfigurowany do obstugi tego zdarzenia. Po zakonczeniu dziatania przez OB
obstugujacy przerwanie, CPU podejmuje wykonywanie programu uzytkownika od
miejsca, w ktorym wystapito przerwanie.
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® A Blok wywotujacy (lub blok przerwania)
OB, FB, FC OB, FB, FC
® B Blok wywotywany FB lub BC (lub blok
® l przerwania OB)
® Wykonywanie programu

® ® Instrukcja (lub zdarzenie przerwania) wy-
wotujgca inny blok

l \ 3 ® Wykonywanie programu
/\/\/\ @ Zakonczenie bloku (powrdt do bloku wy-

wotujgcego)

W celu uzyskania modularnej struktury programu, wywotania blokéw moga byé
zagniezdzone. W zamieszczonym przykiadzie gtebokosS¢ zagniezdzenia wynosi
3: cykliczny OB plus 3 warstwy wywotan blokéw kodu.

O] | ® | @ Start cyklu
o > > @ Gtlebokose
OB 1 FB1 [] EC1 zagniezdzenia
DB

FB2 || FB1 || FC 21

[oB (DB I

|

| ) FC 1 DB 1

Poprzez stworzenie ogdlnego bloku kodu, ktéry moze byé wykorzystywany w pro-
gramie uzytkownika mozna uproéci¢ projektowanie i implementacje programu
uzytkownika.

e Do wykonywani standardowych zadan, takich jak sterowanie pompami lub sil-
nikami mozna stworzy¢ bloki kodu wielokrotnego uzytku. Te ogdine bloki kodu
mozna przechowywaé w bibliotece z mozliwoscig wykorzystania w réznych
aplikacjach lub rozwigzaniach.

e Jezeli program uzytkownika ma strukture modularng zgodng z zadaniami
funkcjonalnymi, to realizacja programu uzytkownika jest tatwiejsza do zrozu-
mienia i zarzadzania. Sktadniki modularne nie tylko pomagaja standaryzowaé
konstrukcje programu, ale réwniez sprawiajg, ze wprowadzanie uaktualnien
i modyfikacji kodu programu jest fatwiejsze i szybsze.

e Tworzenie sktadnikow modularnych upraszcza debugowanie programu. Jezeli
caty program ma strukture ztozong ze zbioru modutéw programowych, to funk-
cjonalnos¢ kazdego bloku kodu mozna testowaé zaraz po jego opracowaniu.

e Tworzenie sktadnikbw modutowych powigzanych z okreslonymi zadaniami
funkcyjnymi upraszcza i przyspiesza wdrazanie catej aplikacji.
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6.1.1.

Uzycie blokéw OB do organizacji programu uzytkownika

Bloki organizacyjne wprowadzajg w programie pewng strukture. Stuzg jako in-
terfejs miedzy systemem operacyjnym i programem uzytkownika. OB sg stero-
wane zdarzeniami. Zdarzenie, takie jak przerwanie diagnostyczne lub interwatu
czasowego, powoduje, ze CPU wykonuje OB. Niektére OB majg predefiniowane
zdarzenia startowe i dziatanie.

Cykliczny OB zawiera gtéwny program. Uzytkownik moze wtaczy¢ wiecej niz je-
den cykliczny OB w swdj program uzytkownika. W trybie RUN, cykliczne OB dzia-
taja z najnizszym priorytetem i moga byC przerwane przez wszystkie inne typy
programow. Rozruchowy OB nie przerywa dziatania cyklicznego OB, poniewaz
CPU wykonuje rozruchowy OB przed wejsciem do trybu RUN.

Po zakonczeniu wykonywania cyklicznego OB, CPU natychmiast zaczyna po-
nownie wykonywac¢ cykliczny OB. To dziatanie cykliczne jest normalnym sposo-
bem pracy sterownikéw PLC. W wielu aplikacjach caty program uzytkownika jest
zlokalizowany w jednym cyklicznym OB.

Uzytkownik moze utworzy¢ inne OB przewidziane do wykonywania specyficznych
zadan, takich jak obstuga przerwan i bledow lub wykonywanie okreslonego kodu pro-
gramu w statych odstepach czasu. Te OB przerwajg wykonywanie cyklicznych OB.

W celu utworzenia nowego OB w programie uzytkownika nalezy skorzysta¢
z okna dialogowego Add new block.

Obstuga przerwania jest

Data block
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* Additional infermation

2 nsdnewend wen Lo Hcoma

zawsze sterowana zdarze-
niami. Jesli zajdzie takie

T (s [0 =] zdarzenie, to CPU przery-
:Zm“elwmm Number: =7 wa wykonywanie programu
o oy interrupe £l uzytkownika i wywotuje OB
i Hardhware inte gt @) Autarmatic . )
& Tirne sirorintemapt skonfigurowany do obstugi
S AL 1k ! & i tego zdarzenia. Po zakon-
) Standard czeniu dziatania przez OB

- obstugujacy przerwanie,

et cmeioe | CPU podeimuje wykonywa-

where you place the instrucions thet cantrol nie programu uzytkownika

your application, and cell sdditional user .. e
blocks. od miejsca, w ktérym wysta-

pito przerwanie.

CPU okresla kolejnos¢ obstugi przerwan na podstawie priorytetu. Mozna przypi-
sac wiele przerwan do tej samej klasy priorytetu. Wiecej informacji mozna znalez¢
w czesciach opisu blokéw organizacyjnych (strona 53) i wykonywania programu
uzytkownika (strona 52).
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Tworzenie dodatkowych blokéw OB

Uzytkownik moze utworzy¢ wiele OB do wykorzystania w swoim programie, na-
wet w OB cyklicznym i rozruchowym. W celu utworzenia nowego OB nalezy sko-
rzysta¢ z okna dialogowego ,Add new block” i wprowadzi¢ nazwe OB.

Jesli w programie uzytkownika zostanie utworzonych wiele cyklicznych OB, to
CPU wykonuje wszystkie cykliczne OB w kolejnosci zgodnej z ich numerami, po-
czgwszy od OB o najmniejszym numerze (takiego jak OB 1). Na przyktad: po
zakonczeniu pierwszego cyklicznego OB (takiego jak OB 1), CPU wykonuje cy-
kliczny OB o kolejnym wyzszym numerze.

Konfiguracja wiasciwosci OB

[ \0zna modyfikowaé wiasciwosci OB

General
Genernl
Inkyrmnateon
Tirree starmps
Coenpilation
Protection
Anmibaaes

6.1.2.

Na przyktad, mozna skonfigurowa¢ nu-
Genaral mer OB lub jezyk programowania.

Hame: Wan
CORETant Name: O _Me
e 0B
Humber. 1
Ewent dlass: Progeam ople
Lenguage: | LAD =

Uwaga

Nalezy pamieta¢, ze do OB mozna przypisa¢ numer partycji obrazu procesu, jak
PIPO, PIP1, PIP2, PIP3 lub PIP4. Jesli zostanie wprowadzony numer partyciji
obrazu procesu, to CPU utworzy partycje obrazu procesu. Wiecej informacji na
temat partycji obrazu procesu znajduje sie w czesci ,Wykonanie programu uzyt-
kownika” (strona 52).

FB i FC upraszczaja programowanie zadan modularnych

Funkcja (FC) dziata jak podprogram. FC to blok kodu, ktéry zazwyczaj wyko-

nuje okreslone dziatania na zbiorze wartosci wejsciowych. FC przechowuje wy-

niki operacji w komérkach pamieci i stosuje sie do wykonywania nastepujacych

zadan:

e Standardowych i powtarzalnych dziatan, jak na przyktad obliczen arytmetycz-
nych.

e Zadania funkcyjne, takie jak indywidualne sterowanie za pomoca dziatan lo-
gicznych.

FC moze by¢ wywotywana wielokrotnie w réoznych miejscach programu. Ta moz-

liwos¢ wielokrotnego uzycia FC upraszcza programowanie czesto wystepujacych

zadan.
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Przeciwnie niz blok funkcji (FB), FC nie jest skojarzona z zadnym blokiem da-
nych instance (DB). Dla danych tymczasowych (obszar pamieci L) wystepuja-
cych podczas przeprowadzania obliczen, FC wykorzystuje lokalny stos danych.
Dane tymczasowe nie sg zapamietywane. W celu zapamietania danych nalezy
przypisa¢ wartosci wyjsciowej miejsce w pamieci, na przyktad w pamieci M lub
w globalnym DB.

Blok funkcji (FB) dziata jak podprogram z pamiecia. Jego wywofanie moze
by¢ programowane za pomocg parametrow bloku. FB przechowuje wejsciowe
(IN), wyjsciowe (OUT) i wejsciowo/wyjsciowe parametry w zmiennej pamieci zlo-
kalizowanej w bloku danych (DB) lub instancji DB. Instancja DB zapewnia blok
pamieci skojarzonej z ,wywotaniem” FB i przechowuje dane po zakonczeniu dzia-
tania FB.

FB sa zwykle uzywane do sterowania dziataniem zadan lub urzadzen, ktore nie
konczg swojej pracy w jednym cyklu programu. W celu przechowywania parame-
trow operacyjnych w taki sposéb, by byly szybko dostepne w kolejnych cyklach
programu, kazda FB w programie uzytkownika ma jedng lub wigecej instancji DB.
Kiedy FB jest wywotywana, wtedy rowniez jest otwierany DB przechowujacy pa-
rametry bloku i statyczne dane lokalne dla danego wywotania lub instancji FB.
Instancja DB pamieta te wartosci po zakonczeniu dziatania FB.

Uzytkownik moze nada¢ wartosci poczatkowe parametrom interfejsu FB. Te war-
tosci zostang przeniesione do skojarzonej instancji DB. Jesli parametrom nie zo-
stang nadane wartosci, to beda wykorzystane wartosci pamietane w instancji DB.
W niektérych przypadkach istnieje konieczno$¢ nadania parametréw poczatko-
wych.

Mozna skojarzy¢ rézne bloki danych instancji DB z réznymi wywotaniami FB.
Bloki DB pozwalajg na uzycie tego samego FB do sterowania wielu urzadzen.
Tworzenie struktury programu polega na tym, Zze jeden blok kodu wywotuje inny
FB oraz instancje DB. CPU wykonuje woéwczas program zawarty w FB i zapa-
mietuje parametry bloku oraz statyczne dane lokalne w danej instancji DB. Gdy
wykonanie FB jest zakoriczone, wtedy CPU powraca do bloku kodu, z ktérego FB
zostat wywotany. Instancja DB zachowuje wartosci wpisane podczas tego wyko-
nania FB. Projektujac FB do wykonywania ogélnych zadan sterowania, uzytkow-
nik moze wykorzysta¢ ten FB z wieloma urzadzeniami wybierajac rézne instancje
DB do réznych wywotan FB.

Na ponizszym rysunku przedstawiono jeden OB, ktory trzykrotnie wywotuje jeden
FB, za kazdym razem z innym blokiem danych. Ta struktura pozwala wykorzy-
sta¢ jeden ogdlny FB do sterowania kilku podobnych urzadzen, takich jak silniki,
poprzez przypisanie FB w kazdym wywotaniu réznych instancji bloku danych DB
dla réznych urzadzen.
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6.1.3.

DB 201
0B 1 y
'
FB22 -
e
FB 22, DB 201 » DB 202
FB 22, DB 202 - - - -
FB 22, DB 203 L
N DB 203
N
A
N

Kazda instancja DB przechowuje dane (jak szybko$¢, czas rozpedzania i catko-
wity czas pracy) dla indywidualnego urzgadzenia. W podanym przyktadzie FB 22
steruje trzema oddzielnymi urzgdzeniami, przy czym DB 201 pamieta dane dla
pierwszego, DB 202 dla drugiego, a DB 203 dla trzeciego urzadzenia.

Bloki danych (DB) utatwiajg przechowywanie danych
programu

Bloki danych (DB) sa umieszczane w programie uzytkownika po to, by przecho-
wywaty dane dla blokéw kodu. Wszystkie bloki kodu w programie uzytkownika
maja dostep do globalnego DB, ale poszczegélne instancje DB przechowujg
dane dla okreslonych blokéw funkcji (FB).

Program uzytkownika moze przechowywaé dane w specjalizowanych obszarach

pamieci CPU, przeznaczonych dla wejscia (1), wyjscia (Q) i pamieci bitowej (M).

Ponadto uzytkownik moze wykorzystywac¢ bloki danych (DB) dla uzyskania szyb-

kiego dostepu do danych przechowywanych w samym programie. Uzytkownik

moze nada¢ DB status ,tylko do odczytu”.

Dane pamietane w DB nie sg usuwane po zamknieciu bloku danych lub po za-

konczeniu wykonywania korzystajacego z nich bloku kodu. Sg dwa typy DB:

e Globalny DB przechowuje dane dla blokéw kodu programu uzytkownika. Do-
step do danych zawartych w globalnym DB ma dowolny OB, FB i FC.

e |Instancja DB przechowuje dane dla okreslonych FB. Struktura danych w in-
stancji DB odzwierciedla parametry (wejSciowe, wyjsciowe i wejsciowo/wyj-
Sciowe) oraz dane statyczne FB. Pamie¢ Temp FB nie jest przechowywana
w instancji DB.

Mimo, ze instancja DB przechowuje dane dla konkretnego FB, to dostep do tych

danych ma dowolny blok kodu.
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6.1.4. Tworzenie blokow kodu do wielokrotnego wykorzystania
W celu utworzenia OB, FB, FC
a5 i globalnego DB, nalezy w Project
e navigator wybra¢ okno dialogowe
. Languaga: w0 [ Add new block z menu Program

ﬁﬁ” [ e !;;m—“ B blocks.

e @ mutonic Po utworzeniu bloku kodu, nalezy
Block accers: (@) Opsinized wybra¢ jezyk programowania dla

Dt block

» Additional information

e e ok [ cancd |

) Standaed - compatible with 57-300k00

tego bloku. Dla DB nie wybiera sie
Derarouda: jezyka programowania poniewaz
jons are cod blucks ot sutrausines wieheur dedicated memary ten blok przechowuje tylko dane.

Wybierajac opcje Add new and
open (domyslna) otwierasz blok
kodu w widoku projektu.

Moss..,

et e

6.1.5.
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Obiekty do ponownego uzycia mozna przechowywac w bibliotekach. W kazdym
projekcie jest biblioteka projektu, ktéra jest zwigzana z projektem. Oprécz biblio-
teki projektu, mozna utworzy¢ dowolng liczbe bibliotek globalnych, ktére mozna
wykorzystywa¢ w innych projektach. Elementy biblioteki mogg by¢ kopiowane
i przenoszone z jednej biblioteki do drugiej, poniewaz biblioteki sg ze sobg kom-
patybilne.

Biblioteki stuza, na przyktad, do tworzenia szablonéw dla blokéw kodu, ktére
najpierw sg wklejane do biblioteki projektu, a nastepnie dalej tam rozwijane. Na
koniec, mozna kopiowac bloki kodu z biblioteki projektu do biblioteki globalne;.
Biblioteka globalna jest dostepna dla innych kolegdw pracujacych nad projektem.
Oni mogg uzywac bloki kodu i w razie potrzeby dostosowywac je do indywidual-
nych wymagan.

Szczegdtowe informacje na temat funkcjonowania bibliotek, mozna znalez¢ w opi-
sach bibliotek w pomocy online programu STEP 7.

Wywolywanie bloku kodu z innego bloku kodu

— Uzytkownik moze uzy¢ kazdego bloku kodu
EM‘“—‘E'NE (OB, FB, lub FC), zeby wywotaé z niego blok
FB lub FC w CPU.

1. Otworz blok kodu, ktory bedzie wywotywat inny blok kodu.
2. W drzewie projektu zaznacz blok kodu, ktéry ma zosta¢ wywotany.
3. Przeciggnij blok do wybranej sieci, aby utworzy¢ wywotanie do bloku kodu.
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6.2.

6.2.1.

Uwaga

OB nie moze zosta¢ wywotane przez program uzytkownika, poniewaz OB jest
sterowane zdarzeniami (strona 53). CPU rozpoczyna wykonanie OB w odpowie-
dzi na zdarzenie.

Jezyki programowania

STEP 7 umozliwia korzystanie z nastepujacych standardéw jezykéw programo-

wania:

e LAD jest graficznym jezykiem programowania. Reprezentacja jest oparta na
schematach obwodow.

e FBD (Function Block Diagram) jest jezykiem programowania, w ktérym repre-

zentacja logiki jest w nim oparta na graficznych symbolach logicznych stoso-
wanych w algebrze Boole’a.

e SCL (Structured Control Language) jest jezykiem programowania wysokiego
poziomu bazujgcym na tekscie strukturalnym.

Podczas tworzenia bloku kodu zostaje wybrany jezyk programowania, ktéry be-
dzie uzywany przez ten blok. Program uzytkownika moze korzysta¢ z kodu stwo-
rzonego w dowolnym lub we wszystkich jezykach programowania.

Jezyk drabinkowy (LAD)

Elementy obwodu, takie jak styki normalnie zwarte lub normalnie rozwarte i cew-
ki, sg ze sobg tgczone w celu utworzenia sieci.

"Start” "Stop” 2RI

| 1

=t
—

W celu zaprojektowania logiki dla ztozonych operacji, na schemacie mozna
umieszczaé gatezie dla utworzenia logiki obwodoéw réwnolegtych. Gatezie réwno-
legte sg na poczatku rozwarte lub bezposrednio tgczone do szyny zasilania. Od
strony koncowej gatezi wystepuja potaczenia zakanczajace.

LAD umozliwia stosowanie instrukcji dla réznych funkgiji, takich jak arytmetyczne,
czasowe, zliczajace oraz zwigzane z napgdami.

STEP 7 nie ma ograniczenia co do liczby instrukcji (wierszy i kolumn) w sieci
programowanej w LAD.

Uwaga
Kazda sie¢ LAD musi konczy¢ sie cewka lub instrukcja.
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6.2.2.

6.2.3.

92

Podczas tworzenia schematu LAD, nalezy kierowa¢ sie nastepujacymi zasadami:

e Nie wolno tworzy¢ gatezi, w ktérej moze nastapi¢ przeptyw mocy w odwrot-
nym kierunku.

A B C D z
|t )
A
H G

e Nie wolno tworzy¢ gatezi, ktéra mogtaby spowodowac zwarcie.

A B C 4
|| || || e
Ll 1| I \)

N/
N\

Jezyk programowania Function Block Diagram (FBD)

Podobnie jak LAD, réowniez FBD jest graficznym jezykiem programowania. Repre-
zentacja logiki jest w nim oparta na graficznych symbolach logicznych stosowa-
nych w algebrze Boole’a.

W celu stworzenia logiki ztozo-

=1
"Star’ — i & nych operacji wystarczy pota-
"On" —k —_ "Ch" czy¢ symbole logiczne réwno-
E legtymi gateziami.
"Stop” =0 sy — —_

Dziatania arytmetyczne i inne ztozone funkcje moga by¢ reprezentowane bezpo-
Srednio razem z symbolami logicznymi.

STEP 7 nie ma ograniczenia co do ilosci instrukcji (wierszy i kolumn) w sieci
programowanej w FBD.

Jezyk SCL

Jezyk wysokiego poziomu SCL (Structured Control Language), bazujacy na jezy-
ku programowania PASCAL, jest uzywany do tworzenia programéw dla jednostek
CPU z rodziny SIMATIC S7. SCL obstuguje blokowa strukture programu STEP 7.
Mozliwe jest takze taczenie blokéw programowych napisanych w jezyku SCL
z blokami programowymi napisanymi w jezykach LAD oraz FBD.

Instrukcje SCL wykorzystujg standardowe operatory programowe, takie jak ope-
rator przypisania (:=), czy operatory arytmetyczne (+ dla dodawania, — dla odej-
mowania, * dla mnozenia oraz / dla dzielenia). SCL uzywa réwniez standardowe
w jezyku PASCAL, instrukcje sterujace wykonywaniem programu, takie jak IF-
-THEN-ELSE, CASE, REPEAT-UNTIL, GOTO oraz RETURN. Mozna uzyé dowol-
nej referencji jezyka PASCAL dla elementow sktadniowych jezyka programowania
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6.2.4.

SCL. Wiele innych instrukcji SCL, jak te zwigzane z obstuga timeréw i licznikow,
ma swoje odpowiedniki w jezykach LAD i FBD.

Poniewaz jezyk SCL, podobnie jak Pascal, zapewnia struktury sterowania do wa-
runkowego wykonywania blokéw kodu, wykonywania petli programowych i za-
gniezdzania instrukgciji, realizacja ztozonych algorytméw w jezyku SCL moze by¢
tatwiejsza niz za pomocg jezykéw LAD lub FBD.

W ponizszych przyktadach pokazano rézne wyrazenia dla réznych zastosowan:

"C" := #At#B; Przypisuje sume dwoch zmiennych
lokalnych do tagu

"Data block 1".Tag := #A; Przypisanie do tagu bloku danych

IF #A > #B THEN "C" := #A; Warunek instrukcji IF-THEN

"C" := SQRT (SQR (#A) + SQR (#B)); Parametry instrukcji SQRT

Jako jezyk programowania wysokiego poziomu, SCL do podstawowych zadan

wykorzystuje standardowe instrukcje:

e Instrukcja przypisania: :=

e Operatory arytmetyczne: +, —, *, and /

e Adresowanie zmiennych globalnych (tagéw): "<nazwa tagu>" (nazwa tagu lub
nazwa bloku danych ujete w podwdjny cudzystow

e Adresowanie zmiennych lokalnych: #<nazwa zmiennej> (nazwa zmiennej po-
przedzona symbolem ,#")

e Adresowanie bezwzgledne: %<adres bezwzgledny>, na przyktad %I0.0 lub
%MW10

Operatory arytmetyczne mogq przetwarzac rézne typy danych liczbowych. Typ
danych wyniku zalezy od typu danych argumentéw najbardziej znaczacych. Na
przyktad, operacja mnozenia argumentu typu INT przez argument typu REAL
daje w wyniku wartos¢ typu REAL.

Edytor programéw SCL

Mozna wyznaczy¢ dowolny typ bloku (OB, FB, lub FC), ktéry bedzie korzystat
z jezyka programowania SCL, podczas tworzenia bloku. Program STEP 7 dostar-
cza edytor programéw SCL zawierajgcy nastepujace elementy:

e sekcje interfejsu do definiowania parametréow bloku kodu,
e sekcje kodu dla kodu programu,
e drzewo instrukcji zawierajace instrukcje SCL obstugiwane przez CPU.

Kod SCL okreslonych instrukcji wprowadza sie bezposrednio w sekcji kodu. Edy-
tor zawiera przyciski typowych konstrukcji kodu i komentarzy. W przypadku zto-
zonych instrukcji, mozna przecigga¢ instrukcje SCL z drzewa instrukcji do kodu
programu w sekcji kodu. Mozna réwniez utworzy¢ kod programu w jezyku SCL
za pomocg dowolnego edytora tekstu, a nastepnie zaimportowa¢ go do pakietu
STEP 7.
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Interface

| name Data type [comment
lv Iripul .

L] StartStopSwitch Bool

w Cutput

" RuntesiMa Bool
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* InCut
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» Temp
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+ Return
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frotd Aoy e el i e IS el MG i [

g8

e O

CASE.. FOR.TO 'WHILE..

e OF... [ = £ x I

TAEN
/4 Srtatement section IF

-

END IF;

<
2
3
4

W sekgji interfejsu bloku kodu SCL mozna zadeklarowa¢ nastepujgce typy para-

metrow:

e Input, Output, InOut oraz Ret_Val: Te parametry okreslajg tagi wejsciowe, tagi
wyjsciowe, a takze wartos¢ zwracang przez blok kodu. Nazwa tagu, ktorg
uzytkownik tutaj wprowadza, jest uzywana lokalnie podczas wykonywania blo-
ku kodu. Zazwyczaj nie uzywa sie globalnej nazwy tagu w tablicy tagéw.

e Static (tylko w FB; ilustracja powyzej dotyczy FC): Blok kodu uzywa tagow
statycznych do przechowywania posrednich wynikéw statycznych w bloku da-
nych instancji. Blok przechowuje dane statyczne do czasu ich nadpisania, co
moze sie zdarzy¢ po kilku cyklach programu. Nazwy blokéw, ktére ten blok
wywotuje jako bloki wielu instancji, sq réwniez przechowywane w statycznych
danych lokalnych.

e Temp: Te parametry sg tymczasowymi tagami, ktére sg uzywane podczas wy-
konywania bloku kodu.

Jesli blok kodu SCL jest wywotywany z innego bloku kodu, to parametry bloku

kodu SCL s3g pokazywane jako wejsciowe lub wyjsciowe.

"SlatFrocess”
EH ENOD

" = StartStop$ wtch Runii‘eshloj= “0On"

W tym przykiadzie, tagi ,Start” oraz ,On” (z tablicy tagéw projektu) odpowiadajg
tagom ,StartStopSwitch” oraz ,RunYesNo” w tabeli deklaracji programu SCL.
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6.3. Instrukcje programowania
6.3.1. Podstawowe instrukcje
Instrukcje logiki bitowej
Podstawowymi elementami instrukcji logicznych sa styki i cewki. Styki odczytujg
stan bitu, a cewki nadpisujg stan operacji do bitu.
i o e Styki testujg stan logiczny przy-
e i SAnnlog pisanego bitu. Styki sg zwarte
H} i i dla 1 i rozwarte dla 0.
-gaing’ Stan cewek jest zgodny z prze-
— | tworzona logikg uktadu.
Jesli cewka o tym samym adresie jest uzyta w wiecej niz jednym miejscu progra-
mu, to podczas od$wiezania fizycznych wyj$¢ zostanie ustawiony stan odpowia-
dajacy stanowi ostatniej cewki.
Styki normalnie Styki normalnie Styki normalnie rozwarte (normally open) sa
rozwarte zwarte zwarte (ON) wtedy, kiedy wartos¢ przypisa-
i [y nego bitu jest réwna 1.
— —/— Styki normalnie zwarte (normally closed) sq

zwarte (ON) wtedy, kiedy wartos¢ przypisa-
nego bitu jest réwna 0.

Podstawowymi elementami operacji logicznych sg bramki AND i OR. Styki pota-
czone szeregowo realizujg sie¢ logiczng opartg na AND, natomiast rownolegte
potaczenie stykow tworzy sie¢ OR.

Styki mozna tgczy¢ z innymi stykami i tworzy¢ w ten sposob wlasng logike kombi-
nacyjng. Jezeli wyspecyfikowany przez uzytkownika bit wejsciowy uzywa identy-
fikatora pamieci | (wejscie) lub Q (wyjscie), to warto$¢ bitu jest czytana z rejestru
obrazu procesu. Sygnaly fizyczne stykéw sg w systemie sterowania procesem
potaczone przewodami do wyprowadzen wejsciowych w PLC. System PLC ska-
nuje okablowane sygnaty wejsciowe i w sposob ciagly uaktualnia odpowiednie
stany rejestru wejsciowego obrazu procesu.

Uzytkownik moze spowodowac bezposredni odczyt wejscia fizycznego komenda,
».P” wystepujaca zaraz po adresie wejscia (na przyktad: ,Motor_Start:P” lub ,13.4:
P”). Odczyt bezposredni polega na tym, Zze wartosci bitéw danych sg czytane
bezposrednio z wejscia fizycznego, a nie z obrazu procesu. Odczyt bezposredni
nie uaktualnia obrazu procesu.

Cewka wyjsciowa Zanegowana cewka wyjsciowa
"auT” "ouT
— — —/—
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Nalezy zwré6ci¢ uwage na nastepujace wartosci bitbw wyjsciowych zalezne od
zasilania cewek wyjsciowych oraz zanegowanych cewek wyjsciowych:

e Jezeli cewka wyjsciowa jest zasilana, to wartos$¢ bitu wyjsciowego jest usta-
lana na 1.

e Jezeli cewka wyjsciowa nie jest zasilana, to wartos¢ bitu wyjsciowego jest
ustalana na 0.

e Jezeli zanegowana cewka wyjsciowa jest zasilana, to warto$¢ bitu wyjsciowe-
go jest ustalana na 0.

o Jezeli zanegowana cewka wyjsciowa nie jest zasilana, to wartosc¢ bitu wyjscio-
wego jest ustalana na 1.

Instrukcja wyjsciowa sterowania cewka ustala warto$¢ bitu wyjsciowego. Jezeli
wyspecyfikowany przez uzytkownika bit wyjsciowy ma identyfikator pamieci Q, to
CPU wiacza lub wytacza ten bit w rejestrze obrazu procesu tak, by byt zgodny
ze stanem zasilania. Wyjsciowe sygnaly sterujace urzgdzeniami wykonawczymi
sg podtaczone do zaciskow wyjsciowych sterownika PLC. W trybie RUN, system
CPU w sposoéb ciggly skanuje sygnaty wejsciowe, przetwarza te sygnaty zgodnie
z logikg programu i w rezultacie ustala nowe wartosci stanéw wyjsciowych w re-
jestrze wyjsciowym obrazu procesu. Po zakonczeniu kazdego cyklu programu,
CPU przesyta te nowe wartosci stanéw wyjsciowych zapamietane w rejestrze ob-
razu procesu do okablowanych zaciskéw wyjsciowych.

Uzytkownik moze spowodowac¢ bezposredni zapis stanu do wyjscia fizyczne-
go komenda ,:P” wystepujaca zaraz po adresie wyjsciowym (na przyktad: ,Mo-
tor_On:P” lub ,%Q3.4:P”). Zapis bezposredni polega na tym, ze wartosci bitow
danych sa zapisywane do obszaru wyjsciowego obrazu procesu i jednoczesnie
bezposrednio do wyjscia fizycznego.

Pozycje cewki nie muszg by¢ ograniczone do konca sieci. Mozna umiesci¢ cewke
w srodku szczebla sieci LAD, pomigdzy stykami i innymi instrukcjami.

Inwerter stykowy Ramka AND z jednym wej- Ramka AND z zanegowanymi

NOT (LAD) sciem zanegowanym (FBD) wejsciem i wyjsciem (FBD)
x X
—IH— "IN1" 0 “INT" O
N2 — - N2 — o

Inwerter stykowy NOT jezyka LAD neguje wejsciowy stan logiczny zasilania.

e Jezeli na wejsciu styku NOT nie ma zasilania, to na wyjsciu zasilanie wyste-
puje.

e Jezeli na wejsciu styku NOT jest zasilanie, to na wyjsciu zasilanie nie wyste-
puje.

W jezyku programowania FBD z menu narzedziowego Favorites lub drzewa z in-

strukcjami mozna przeciggna¢ narzedzie Negate binary input i upuscic je na wej-

Scie lub wyjscie bloku, aby umiesci¢ na nim inwerter logiczny.
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6.3.2.

Funkcja logiczna AND

Funkcja logiczna OR

Funkcja logiczna XOR

(FBD) (FBD) (FBD)
2 ==1 bs
"IN — UM - "IN —
"IN — U2 - —_ "IN — —

e Aby stan wyjscia bloku AND byt TRUE, wszystkie wej$cia muszg by¢ w stanie
TRUE.

e Aby stan wyjscia bloku OR byt TRUE, dowolne wejscie musi by¢é w stanie
TRUE.

e Aby stan wyjscia bloku XOR byt TRUE, nieparzysta liczba wej$¢ musi by¢
w stanie TRUE.

W jezyku programowania FBD, stykowe sieci LAD sg reprezentowane przez ope-
ratory logiczne AND (&), OR (>=1) i XOR (x), w ktérych uzytkownik moze wy-
specyfikowa¢ wartosci bitow wejsciowych i wyjsciowych blokéw. Moze réwniez
wykona¢ potaczenia z innymi blokami logicznymi, co pozwala utworzy¢ wiasng
logike kombinacyjna. W celu zwiekszenia liczby wej$¢, po umieszczeniu blokéw
w sieci, z menu narzedziowego Favorites lub drzewa z instrukcjami mozna prze-
ciagna¢ narzedzie Insert binary input i upuscic¢ je po stronie wejsciowej blokdw.
Mozna réwniez klikng¢ prawym klawiszem myszy na ztgcze wejsciowe bloku wy-
bra¢ Insert inputs.

Wejscia i wyjscie bloku mozna potaczy¢ z innym blokiem logicznym lub poda¢ na
niepodtaczone wejscie adres bitu lub symboliczng nazwe bitu. Kiedy wykonywana
jest instrukcja przypisana blokowi, wtedy na jego wejscia sg podawane biezgce
stany logiczne bitdéw i jesli wynik dziatania jest prawdziwy, to na wyjsciu pojawia
sie stan TRUE (prawda).

Instrukcje poréwnania oraz move

Instrukcje poréwnania stuzg do poréwnania dwdch wartosci danych tego samego
typu.
Tabela 6.1. Instrukcje porownania

Instrukcja SCL Opis
LAD: out := inl == in2; |e Equals (==): Poréwnanie jest prawda, jesli
g out := inl <> in2; IN1 jest rowne IN2.
i out := inl >= in2; | ¢ Notequal (<>): Poréwnanie jest prawda,
'I Byte |‘ out := inl <= in2; | jesli IN1 nie jest rowne IN2.
"INZ out := inl > in2; | Greater than or equal to (>=): Poréwnanie
out := inl < in2; jest prawda, jesli IN1 jest wieksze od lub
réwne IN2.
FBD: e Less than or equal to (<=): Poréwnanie
. jest prawda, jesli IN1 jest mniejsze od lub
Byte réwne IN2.
N1 = N1 e Greater than (>): Poréwnanie jest prawda,
MIN2t — N2 jesli IN1 jest wieksze od IN2.
e Less than (<): Poréwnanie jest prawda,
jesli IN1 jest mniejsze od IN2.

" LAD i FBD: styk poréwnania LAD lub wynik poréwnania FBD ma wartos¢ TRUE, gdy

poréwnanie jest prawda.
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Instrukcja MOVE jest stosowana do kopiowania elementéw danych do miejsca

pamieci o nowym adresie oraz konwersji jednego typu danych na inny. Dane

wejsciowe instrukcji MOVE nie ulegaja zmianie.

o MOVE: kopiuje elementy danych pamietane pod okreslonym adresem w miej-
sce pamieci o nowym adresie. Aby dodac¢ kolejne wyjscie nalezy nacisnaé
ikone obok parametru OUT1.

e MOVE_BLK (przerywalna instrukcja MOVE) i UMOVE_BLK (nieprzerywalna
instrukcja MOVE) kopiuje blok elementéw danych pamigtany pod okreslonym
adresem w miejsce pamieci o nowym adresie. Dodatkowy parametr COUNT
okresla ile elementéw danych ma zosta¢ skopiowanych. Liczba bajtow przy-
padajgca na kopiowany element zalezy od typu danych przypisanych parame-
trom IN i OUT, co okreslone jest w tablicy zmiennych PLC.

Tabela 6.2. Instrukcje MOVE, MOVE_BLK i UMOVE_BLK

LAD/FBD SCL Opis
GVE outl := in; Kopiuje elementy przechowujace
~ER EMD = dane pod okreslonym adresem
I 3 0UTT |- do nowego adresu lub wielu

adresoéw. Aby dodac kolejne
wyjécie w LAD lub FBD nalezy
klikna¢ ikone przy wyjsciowym
parametrze. Dla SCL nalezy
uzy¢ instrukcji wielokrotnego
przypisania. Mozna takze uzy¢
jedna z instrukcji petli.

e LR MOVE BLK(in:= variant in, Przerywalna instrukcja MOVE,

EN T ENO count:= uint in, ktéra kopiuje blok elementow

] ouT}- out=> variant out); danych pod nowy adres.

COUNT

MOYE BLE UMOVE_BLK (in:= variant_in, Nieprzerywalna instrukcja MOVE,
—EN EMO - count:= uint in ktéra kopiuje blok elementow
M ouT - out=> variant out); danych pod nowy adres.
| COUNT - -

6.3.3. Instrukcje konwersji

Tabela 6.3. Instrukcje teorii

LAD/FBD SCL Opis
S out := <data type in> TO <data type |Konwertuje elementy danych
M out>(in) ; z jednego typu na inny.
=EN ENO =
L] auT

LAD i FBD: Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala wybra¢ z rozwijanego menu typ
danych. Po dokonaniu wyboru typu danych zrédtowych (convert from) jest rozwijana lista
mozliwych konwersji (convert to).

Dla SCL: Nalezy utworzy¢ instrukcje konwersji poprzez okreslenie typu danych
parametru wejsciowego (in) i parametru wyjsciowego (out). Na przyktad, DIVORD_TO_
REAL konwertuje warto$¢ typu DWORD na wartosé typu REAL.

98



6. Koncepcja programowania

Tabela 6.4. Instrukcje zaokraglania i skrocenia

LAD/FBD SCL

Opis

out := ROUND (in);
ROUND

[Rieal to Dt

EM END =

I OUT |-

ROUND zamienia liczbe rzeczywistg (Real lub
LReal) na catkowita. Czg$¢ utamkowa liczby
rzeczywistej jest zaokraglana do najblizszej
wartosci catkowitej (IEEE — round to nearest). Jesli
wartos¢ liczby jest doktadnie pomiedzy dwoma
catkowitymi (np. 10,5), to liczba jest zaokraglana do
najblizszej catkowitej liczby parzystej. Przyktadowo:

e ROUND (10.5) = 10
e ROUND (11.5) = 12

Dla LAD/FBD, w bloku instrukcji nalezy klikng¢
»???”, aby wybra¢ typ danych wyj$ciowych, na
przykiad, ,Dint”. Dla SCL, domyslnym typem
danych wyjsciowych jest DINT. Aby zaokragla¢
wartosci innego typu danych wyjsciowych, nalezy
wprowadzi¢ nazwe instrukcji z jawng nazwa typu
danych, na przyktad, ROUND_REAL lub ROUND_
LREAL.

out := TRUNC(in);

TRUNC zamienia liczbe rzeczywistg (Real lub
LReal) na catkowita. Cze$¢ utamkowa liczby
rzeczywistej jest skrécona do zera.(IEEE — round
to zero).

Tabela 6.5. Instrukcje wyznaczania najblizszych liczb catkowitych

LAD/FBD SCL Opis
out := CEIL(in); |CEIL zamienia liczbe rzeczywistg (Real lub LReal)
CEIL na najmniejsza liczbe catkowitg wieksza lub réwng
Fiaal 1o Dint L L PP
liczbie rzeczywistej (IEEE — round to +infinity).
= EN END
41N ouT
——————— |out := FLOOR(in); |FLOOR zamienia liczbe rzeczywistg na najwiekszg
FLOOR . ) " ; o
Fial o Dlni liczbe catkowitg mniejszg lub réwna liczbie
—EN END L rzeczywistej (IEEE — round to +infinity).
4N ouT |

Tabela 6.6. Instrukcje skalowania i normalizaciji

LAD/FBD SCL Opis
out := SCALE X( SCALE_X skaluje znormalizowany
m min, := undef in_ parametr VALUE (gdzie
JEM END = value:= real in , (0.0 <= VALUE <= 1.0)) do typu danej
MIN OUT max:=undef in ); i zakresu wartosci wyspecyfikowanych
A VALUE - przez parametry MIN i MAX":
| M OUT = VALUE ( MAX — MIN ) + MIN.
NORM_X out := NORM X( NORM_X normalizuje parametr
7 o Riaal min:=_,undef_in_ VALUE wewnatrz zakresu wartosci
JEN ENO - value:=_undef_in_, wyspecyfikowanych przez parametry
MIN  OUT | max:= undef in ); MIN i MAX?:
VALUE OUT = (VALUE — MIN)/(MAX — MIN),
| M gdzie (0.0 <= OUT <= 1.0).

T Ekwiwalent SCL: out :=
2 Ekwiwalent SCL: out :=

value (max - min)

+ min.

(value - min)/(max - min).
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6.3.4.

100

Operacje arytmetyczne z instrukcja Calculate
Tabela 6.7. Instrukcja CALCULATE

LAD/FBD SCL Opis
Do utworzenia Instrukcja CALCULATE
E‘ALEE.:‘ATE réwnania nalezy pozwala na utworzenie
EN T END uzy¢ standardowych | matematycznych funkcji, ktére
wyrazen operujg na wejsciach (IN1,
QuUT = «777 matematycznych IN2, INn) i tworzg wynik OUT
SCL. zgodny ze zdefiniowanym przez
IN1 ouT - uzytkownika rownaniem.
INz=2 e Najpierw nalezy wybraé¢

typ obstugiwanych danych.
Wszystkie wejscia i wyjscie
muszg by¢ tego samego typu.

e Aby dodac kolejne wyjscie
nalezy nacisna¢ ikone przy
ostatnim wejsciu.

Tabela 6.8. Typy danych dla parametrow

Parametr Obstugiwany typ danych'’
IN1, IN2, ..INn Sint, Int, DInt, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord
ouT Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord

1 Parametry IN oraz OUT muszg by¢ tego samego typu (tacznie z niejawnymi konwersjami
parametréw). Przyktadowo wartos¢: A SINT dla wejscia zostanie przekonwertowana na
INT lub REAL jesli wartos¢ OUT bedzie INT lub REAL.

Nalezy nacisna¢ ikone kalkulatora dla otwarcia okna dialogowego i zdefiniowania
funkcji matematycznej. W réwnaniach nalezy podawaé wejscia (jak IN1 i IN2)
i operacje. Po kliknieciu OK nastepuje zapisanie funkcji i automatyczne stworze-
nie wymaganych przez instrukcje wejsc.

Przykiad i lista mozliwych operacji matematycznych pokazana jest na dole edy-
tora.

Example:
INT + IN2) ™ {INT - IN2Z)
Possible Instructions:

And, Or, XOr; Swap, Notfimv; +. < " [, Mod, Abs, Neg, Exp, ™7, Frac, Ln, Sin, ASin, Cos, ACos, Tan, ATan,
Sqr. Sqre. Round, Ceil, Floor, Trune

I oK. ” Cancel
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6.3.5.

Uwaga

Dla statych nalezy takze stworzy¢ wejscie w funkcji obliczajgcej. Stata wartosé
bedzie wtedy wprowadzona z powigzanego z instrukcjg CALCULATE wejscia.

Przez wprowadzenie statych jako wejs¢ mozna skopiowa¢ instrukcje CALCULA-
TE w inne miejsce w programie uzytkownika bez zmiany samej funkcji. Dzieki
temu mozna zmieni¢ wartosci lub zmienne na wejsciach instrukcji bez potrzeby
zmiany samego réwnania.

Po pomysinym wykonaniu instrukcji CALCULATE i wszystkich indywidualnych ope-
racji obliczeniowych instrukcja ustawia ENO = 1. W przypadku btedu ENO = 0.

Uktady czasowe — timery

S7-1200 obstuguje nastepujace timery:
e TP: Uklad czasowy Pulse timer generuje impuls o ustalonym czasie trwania.

e TON: Uktad czasowy ON-delay timer ustawia stan swojego wyjscia Q na ON
(wlaczony) po uptywie zadanego czasu opdznienia.

e TOF: Uktad czasowy OFF-delay timer kasuje stan swojego wyjscia Q na OFF
(wytaczony) po uptywie zadanego czasu opdznienia.

e TONR: Ukiad czasowy ON-delay Retentive timer ustawia stan swojego wyj-
$cia na ON (wlaczony) po uptywie zadanego czasu opdznienia. Uptywajacy
czas jest naliczany przez wiele okreséw, az do chwili, gdy zliczany uptyw cza-
su zostanie wyzerowany za pomocg wejscia R.

Dla LAD i FBD timery te sg dostepne jako blok instrukgiji lub jako wyjsciowa cew-
ka. STEP 7 zapewnia takze nastepujace cewki czasowe dla LAD i FBD:

e PT (preset timer) — cewka fadujgca nowe nastawy czasu do okreslonego timera.
o RT (reset timer) — cewka kasujaca okreslony timer.

Liczba timeréw uzytych w programie uzytkownika jest ograniczona tylko rozmia-
rem pamieci CPU. Kazdy timer uzywa 16 bajtow pamieci.

Kazdy timer uzywa struktury przechowywanej w bloku danych. Dla SCL nalezy
najpierw stworzy¢ DB dla instrukcji pojedynczego timera, aby méc sie do niego
odwotywac. Dla LAD i FBD tworzone sg automatycznie DB, gdy tylko tworzona
jest instrukcja.

Kiedy instrukcja dotyczaca timera zostaje umieszczona w bloku funkcji, to moz-
na wybrac¢ opcje wielokrotnej instancji bloku danych. Poniewaz dane timera sg
zawarte w jednym bloku danych i nie sg wymagane oddzielne bloki danych dla
kazdego timera, to redukuje czas przetwarzania. Nie wystepuje zadna interakcja
pomiedzy strukturami danych timeréw we wspotdzielonych wielokrotnych instan-
cjach blokéw danych.
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Tabela 6.9. TP (timer impulsowy)

LAD/FBD SCL Przebieg czasowy
IEC_Timer_0 »timer_db”.TP( IN
e IN:= bool in ,
Time PT:= undef _in_, |_|_|-| ’—L
IN Q 9=> bool out_, ET
FT ET} ET=> undef out ); |PTT
TF_DE /—‘ ‘ L
—{ TP —
“PRESET_Tag" Q

| fer ] e ] fer]

Tabela 6.10. TON (ON-delay timer)

LAD/FBD SCL Przebieg czasowy
IEC_Timer 1 »timer_db”.TON( IN
ThH IN:= bool in_, _Ii _|—|_|—
Time PT:= undef in ,
I 0 Q=> bool out_, ET
FT ET ET=> undef out ); |PTT
TON_DB
—{TOM }—
"PRESET_Tag" -
@ - PT
Tabela 6.11. TOF (OFF-delay timer)
LAD/FBD SCL Przebieg czasowy
IEC_Timer_2 | ~timer_db”.TOF( IN
TaF IN:= bool in , |_|
Time PT:= undef in ,
11 o Q=> bool_out_, ET
| PT ET ET=> undef out ); PT+
TOF_DE
—{TOF }—
“PRESET_ Tag"
@ PT PT
LN |__
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Tabela 6.12. TONR (ON-delay Retentive timer)

LAD/FBD SCL Przebieg czasowy
IEC_Timer_3 "timer_db" .TONR( IN 4
TAHR IN:= bool in ,
Time R:= bool in_ | |
I} 0= PT:= undef in ,
R ET |- 0=> bool out_, ET) —PT
{PT ET=> undef out ); ‘ /_/_
TOMA_DE e —
—{ TONR }— Q |
"PRESET_Tag" |—
R A

Tabela 6.13. Instrukcje PT (preset ti

mer — czas nastawiony) i RT (reset timer)

LAD Opis

TON_DB Instrukcje-PT oraz RT jako cewki lub bloki. Cewki instrukcji mogg zosta¢ wstawione
—{FT— W pozycji srodkowej. Stan zasilania wyjscia cewki jest zawsze taki sam jak stan
“BRESET Tag" zasilania jej wejscia.

e Kiedy cewka -(PT)- jest aktywna, warto$¢ elementu PRESET time w okreslonym
TOM_DB polu IEC_Timer bloku DB jest ustawiana na czas trwania PRESET_Tag.
—{ R} |e Kiedy cewka RT jest aktywna, warto$é elementu Elapsed time w okreslonym polu
IEC_Timer bloku DB jest ustawiana na 0.

Tabela 6.14. Typy danych dla parametréw

Parametr Typ danych Opis
Blok: IN Bool TP, TON, i TONR:
Cewka: Power flow Blok: 0 = zatrzymanie timera, 1 = uruchomienie timera
(zasilanie) Cewka: Brak zasilania=zatrzymanie timera,
zasilanie = uruchomienie timera
TOF:
Blok: 0 = uruchomienie timera, 1 = zatrzymanie timera
Cewka: brak zasilania=uruchomienie timera,
zasilanie = zatrzymanie timera
R Bool Tylko blok TONR:
0 = bez zerowania
1 = zerowanie uptywu czasu i bitu Q na 0
Blok: PT Time
Cewka: "PRESET _ Blok lub cewka timera: nastawiony czas na wejsciu
Tag"
Blok: Q Bool Blok timera: wyjscie bloku Q lub bit Q w danych DB timera
Cewka: DBdata.Q Cewka timera: mozna tylko adresowac bit Q w danych DB
timera
Blok: ET Time Blok timera: wyjscie bloku ET (uptywu czasu) lub warto$¢
Cewka: DBdata.ET czasu ET w danych DB timera
Cewka timera: mozna tylko adresowa¢ warto$¢ czasu ET
w danych DB timera
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Tabela 6.15. Wynik zmiany wartosci w parametrach PT oraz IN

Timer Zmiany w blokach PT oraz bloku parametréw IN i odpowiadajace
im parametry cewek
TP e Zmiana PT nie ma zadnego efektu podczas pracy timera.
e Zmiana IN nie ma zadnego efektu podczas pracy timera.
TON e Zmiana PT nie ma zadnego efektu podczas pracy timera.
e Zmiana IN na FALSE, podczas gdy timer pracuje, kasuje i zatrzymuje timer.
TOF e Zmiana PT nie ma zadnego efektu podczas pracy timera.
e Zmiana IN na TRUE, podczas gdy timer pracuje, kasuje i zatrzymuje timer.
TONR e Zmiana PT nie ma zadnego efektu podczas pracy timera, ale zadziata podczas

ponownego uruchomienia timera.

Zmiana IN na FALSE, podczas gdy timer pracuje, zatrzymuje timer, ale go nie resetuje.
Zmiana IN z powrotem na TRUE powoduje, ze timer rozpoczyna prace od zliczonej
wartosci czasu.
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Wartosci PT (preset time — czas nastawiony) i ET (elapsed time — uptywajacy
czas) sg przechowywane w pamieci w okreslonym bloku danych IEC_TIMER DB
jako liczby catkowite o podwdjnej dtugosci ze znakiem i wyrazajg czas w mili-
sekundach. Dana TIME wykorzystuje identyfikator T# i moze by¢ wprowadzana
jako prosta jednostka czasu , T#200ms” lub 200 oraz w postaci ztozonej , T#2s_
200ms”.

Tabela 6.16. Rozmiar i zakres dla danych typu TIME

Typ danych Rozmiar Zakres poprawnych wartosci
TIME 32 bity T#-24d_20h_31m_23s_648ms to T#24d_20h_
Przechowywany jako |31m_23s_647ms
Dint Przechowywane jako -2,147,483,648 ms do
+2,147,483,647 ms

' Ujemne wartosci dla danych typu TIME nie moga byé uzywane z instrukcjami timerow.
Ujemne wartosci PT zostajg wyzerowane podczas wykonania instrukcji danego timera.
ET ma zawsze warto$¢ dodatnig.

Programowanie timera
Podczas planowania i tworzenia programu uzytkownika nalezy rozwazyé
nastepujace konsekwencje dziatania timera:

e Moze by¢ wiele ukatualnien timera w tym samym cyklu programu. Timer jest
aktualizowany za kazdym razem, gdy jest wykonywana instrukcja timera (TP,
TON, TOF, TONR) oraz gdy element ELAPSED Ilub Q struktury timera jest
uzywany jako parametr innej wykonywanej instrukcji. Korzystne jest posia-
danie aktualnych danych czasowych (zwlaszcza bezposredni odczyt timera).
Jednak, jesli chcemy mie¢ spojne wartosci w catym cyklu programu, to nalezy
umiesci¢ instrukcje timera przed wszystkimi innymi instrukcjami, ktére potrze-
bujg tych wartosci, i uzywac tagéw z wyjsé Q i ET timera zamiast elementow
ELAPSED i Q struktury DB timera.

e Moga by¢ cykle programu, w czasie ktérych aktualizacja timera nie nastapi.
Mozliwe jest uruchomienie timera w pewnej funkcji, a nastgpnie nie wywoty-
wanie tej funkcji w jednym cyklu lub w wielu cyklach programu. Jesli nie ma
innych wykonywanych instrukcji, ktére odwotujg sie do elementow ELAPSED
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lub Q struktury timera, wtedy timer nie bedzie aktualizowany. Nowa aktua-
lizacja nie nastapi dopéty, dopdki ponownie albo nie zostanie wykonana in-
strukcja timera albo nie bedg wykonane inne instrukcje wykorzystujgce jako
parametr element ELAPSED lub Q struktury timera.

e Chociaz jest to nietypowe, mozna przypisa¢ takg samg strukture timera DB
do wielu instrukcji timera. Ogolnie rzecz biorac, aby unikng¢ nieoczekiwanych
interakcji, nalezy tylko stosowac¢ instrukcje jednego timera (TP, TON, TOF,
TONR) na strukture timera DB.

Samoresetujace sie timery sg przydatne do uruchomienia dziatan, ktére muszg
wystepowaé okresowo. Zazwyczaj samoresetujace timery sg tworzone przez
umieszczenie styku normalnie zwartego, ktéry odwotuje sie do bitu timera przed
instrukcjg timera. Ta sie¢ timera zazwyczaj znajduje sie nad jedng siecig lub
wieloma podlegtymi sieciami, ktére uzywajg bitu timera do uruchomienia dziatan.
Gdy dziatanie timera konczy sie (uptywa czas okreslony przez wstepnie zadang
wartos¢), bit timera jest ustawiony na ON (wigczenie) na okres jednego cyklu
programu, co pozwala na wykonanie operacji logicznych podlegtej sieci ste-
rowanej przez bit timera. Po kolejnym wykonaniu dziatan w sieci timera, styk nor-
malnie zwarty zostanie ustawiony na OFF (wylgczenie), i w ten sposéb nastapi
resetowanie timera i kasowanie jego bitu. Podczas tworzenia samoresetujacego
timera, takiego jak ten, przed instrukcjg timera nie nalezy uzywaé¢ elementu "Q"
struktury DB timera jako parametru dla styku normalnie zwartego. Zamiast tego
nalezy uzy¢ tagu podfaczonego do wyjscia "Q" z instrukcji timera przeznaczonej
na ten cel. Nalezy unika¢ dostepu do elementu Q struktury DB timera, poniewaz
powoduje to aktualizacje timera i jesli timer zostanie zaktualizowany ze wzgledu
na styk normalnie zwarty, wtedy styk natychmiast zresetuje instrukcje timera.
Wyjscie Q instrukcji timera nie bedzie ustawione na ON (wtaczenie) dla jednego
cyklu programu i dziatania w podlegtej sieci nie bedg wykonywane.

Cewki timeréw -(TP)-, -(TON)-, -(TOF)-, oraz-(TONR)- muszg by¢ zawsze ostat-
nig instrukcjg w sieci. Jak zostato to pokazane w przyktadzie timera, styk w pod-
programie sprawdza bit Q w polu IEC_Timer bloku DB dla cewki timera. Podobnie
nalezy adresowac element ELAPSED w polu IEC_Timer bloku DB, jesli wykorzy-
stuje sie wartos¢ uptynietego czasu w programie.

“DE1" MylEC_
"Tag_lnput’ Timer

| | {TP —

"Taq Time"

Timery impulsowe startujg przy zmianie z 0 na 1 bitu Tag_Input. Ich praca trwa
przez czas okreslony w polu Tag_Time.

“OB1".MylEC_
Timer "Tag_QOutput”
Il I 1
11 | S )

Tak ditugo jak timer pracuje, stan bitow w DB1.MylEC_Timer.Q oraz Tag_Output
bedzie rowny 1. Kiedy wartos¢ z Tag_Time zostanie odliczona, DB1.MylEC_
Timer.Q oraz Tag_Output przyjmg wartos¢ 0.
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6.3.6.
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Liczniki

Instrukcje dotyczace licznikdw sg stosowane do zliczania wewnetrznych zdarzen

w programie i zewnetrznych zdarzen procesu:

e CTU jest to licznik zliczajacy w gore o wartos¢ 1, gdy warto$¢ parametru wej-
Sciowego CU zmienia sie z 0 na 1.

e CTD jest to licznik zliczajgcy w dot o wartosé 1, gdy wartos¢ parametru wej-
Sciowego CD zmienia sie z 0 na 1.

e CTUD jest to licznik zliczajacy w gore lub w dét o warto$¢ 1, gdy wartos¢ pa-
rametru wejsciowego CU lub CD zmienia sie z 0 na 1.

S7-1200 ma takze szybkie liczniki (HSC) (strona 114) do zliczania zdarzen, ktére

wystepuja szybciej niz cykl wykonania OB.

Szybkos¢ zliczania za pomocg instrukcji CTU, CTD i CTUD jest ograniczona

przez czestosé cyklu programu wykonywanego przez CPU.

Uwaga

Jesli zliczane zdarzenia wystepujg wolniej niz czesto$¢ wykonywania OB, nalezy
uzy¢ licznikéw CTU, CTD, lub CTUD. Jesli zdarzenia wystepujg czesciej niz wy-
nosi czestos¢ wywotywania cyklu programu wykonywanego przez CPU, nalezy
uzy¢ HSC.

Kazdy licznik wykorzystuje do pamietania danych licznika strukture przechowy-
wang w bloku danych. Dla SCL nalezy najpierw stworzy¢ DB dla instrukcji poje-
dynczego licznika, aby méc sie do niego odwotywaé. Dla LAD i FBD tworzone sg
automatycznie DB, gdy tylko tworzona jest instrukcja licznika.

Liczba licznikow uzytych w programie uzytkownika jest ograniczona tylko rozmia-
rem pamieci CPU. Poszczegdlne liczniki uzywajg 3 bajtow (dla Sint lub USInt),
6 bajtow (dla Int lub Ulnt) lub 12 bajtéw (dla DInt lub UDInt).

Tabela 6.17. Licznik CTU zliczajacy w gore
LAD/FBD SCL Cykl pracy

Louries - "ctu_db".CTU(

TL CU:= bool_in, cuU _I I I_I I_I I—I

sll't = i !

Lo 0 R:= bool_in, R E I—I_
1

| PV:= undef in,

ipy | Q=> bool_out,
CV=>_undef out);

Na powyzszym rysunku przedstawiono przebieg czasowy w przypadku licznika
CTU zliczajacego liczby catkowite bez znaku (dla PV = 3).



6. Koncepcja programowania

Tabela 6.18. Licznik CTD zliczajacy w dét

Jezeli warto$¢ parametru CV (current count value — biezaca wartos¢ zliczen)
jest wieksza lub réwna wartosci parametru PV (preset count value — ustalona
wartos¢ zliczen), to parametr wyjsciowy licznika Q = 1.

Jezeli wartos$¢ parametru kasujgcego R zmienia sie z 0 na 1, to biezgca war-
tos¢ zliczen zostaje skasowana do 0.

LAD/FBD SCL Cykl pracy
"ctd_db".CTU( ML M M
CD
CD:= bool in, o ,
LOAD:= bool_in, LOAD JI_I — :
1 1 1 1 1
PV:= undef in, 13 o 3 1 5
hootov |—| 2i L
Q=> bool_out, ov 10
CV=>_undef out); 0 ! ! 0
Q 1 1 1

Na powyzszym rysunku przedstawiono przebieg czasowy w przypadku licznika
CTD zliczajacego liczby catkowite bez znaku (dla PV = 3).

Jezeli warto$¢ parametru CV (current count value — biezaca wartos¢ zliczen)
jest mniejsza lub réwna 0, to parametr wyjsciowy licznika Q = 1.

Jezeli warto$¢ parametru LOAD zmienia sie z 0 na 1, to wartos¢ parametru
PV (preset count value — ustalona wartos¢ zliczen) jest wpisywana do licznika
jako nowa wartos¢ CV (current count value — biezaca wartosc¢ zliczen).

Tabela 6.19. Licznik CTUD zliczajacy w gore i w dét

LAD/FBD SCL Cykl pracy
“Counies name™ | "ctud db".CTUD ( o LI JLn I
CTUD CU:= bool in, 1 1 1 1 1
- - 1 1
Sint CD:= bool in, cb T — T !'l—l" .
B = - - 1 1 1
J g gg B R:= bool_in, R ! E E E E | - r|
<R (574 LOAD:= bool in, ! 1 1 1 1 1 1 1
1
= LOaD PV:=_undef in, LOAD L . ! ! ! I :
g Lind QU=> bool _out, : : : 4 is—i 4 : iLI
QD=> bool _out, : 2 = =J
Cv=> undef out); | ., . 0
QU — - | I
— —

Qb

Na powyzszym rysunku przedstawiono przebieg czasowy w przypadku licznika

CTUD zliczajacego liczby catkowite bez znaku (dla PV = 4).

Jezeli wartos¢ parametru CV (current count value — biezaca wartos¢ zliczen)
jest rowna lub wieksza od wartosci parametru PV (preset value — ustalona
wartos¢), to parametr wyjsciowy licznika QU = 1.
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6.3.7.
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e Jezeli wartos¢ parametru CV jest mniejsza lub réwna 0, to parametr wyjscio-
wy licznika QD = 1.

o Jezeli wartos¢ parametru LOAD zmienia sie z 0 na 1, to wartos¢ parametru
PV jest wpisywana do licznika jako nowa wartos¢ CV.

o Jezeli wartos¢ parametru kasujacego R zmienia sie z 0 na 1, to biezaca war-
tos¢ zliczen zostaje skasowana do 0.

Instrukcja modulacji szerokosci impulsu (PWM)
Tabela 6.20. Instrukcja CTRL_PWM

LAD/FBD SCL Opis
'CTRL PWM "ctrl_pwm_db" ( Instrukcja CTRL_PWM dotyczaca
;.Lg-- & PWM:=_hw_pwm_in_, modulacji szerokosci impulséw
enable:= bool_in_, |PWM (Pulse Width Modulation)
—EM EMO = | busy=>_bool out_, zapewnia staty okres przebiegu
{PwM BUSY k| status=>_word_out_); | wyjSciowego ze zmiennym
= EMABLE STATLS wspotczynnikiem wypetnienia.

Wyjscie PWM dziata przez caty
czas od chwili uruchomienia
generujgc impulsy o okreslonej
czestotliwosci (okresie). Szerokosé
impulséw jest zmieniana zgodnie

z potrzebami, tak by uzyskacé

pozadany efekt sterowania.

Instrukcja CTRL_PWM wykorzystuje blok danych (DB) do przechowywania infor-
magcji o parametrach. Dla SCL nalezy najpierw stworzy¢ DB dla instrukcji pojedyn-
czej instrukcji, aby moc sie do niego odwotywaé. STEP 7 dla LAD i FBD tworzy
automatycznie DB, gdy tylko tworzona jest instrukcja. Bloki danych parametrow
sg sterowane za pomocg instrukcji CTRL_PWM.

Kiedy PLC po raz pierwszy wchodzi w tryb RUN, wtedy wartos$¢ szerokosci im-
pulsu przyjmuje wartos¢ poczatkowg okreslong w konfiguracji urzadzenia. Jeze-
li trzeba zmieni¢ szerokos¢ impulsu, to uzytkownik wpisuje wartosci pod adres
Q-word okreslony w konfiguracji urzadzenia (Output addresses/Start address).
W celu wpisania pozadanej szerokosci impulsu pod adres Q-word korzysta sie
z instrukcji przesunigcia, konwers;ji, arytmetycznych lub bloku PID. Nalezy stoso-
wac wiasciwy zakres dla wartosci Q-word (procenty, tysieczne, dziesieciotysiecz-
ne lub format analogowy S7).
O Wspotczynnik wypetnienia mozna okresli¢
™ " w procentach jako czes$¢ okresu (0—100%),
® ® w tysiecznych (0-1000), dziesieciotysiecz-
_nych (1-10 000). Szerokos¢ impulsu moze
sie zmienia¢ od O (brak impulsu, zawsze
OFF) do petnej skali (brak impulsu, zawsze
ON).

® Okres cyklu
@ Szerokosé impulsu
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6.4.

Poniewaz sygnat wyjsciowy PWM moze sie zmienia¢ od zera do petnego za-
kresu, wiec jest to sygnat cyfrowy bardzo zblizony do sygnatu analogowego. Na
przyktad, sygnat wyjsciowy PWM moze by¢ zastosowany do sterowania szybko-
$cig silnika od zatrzymania do petnej predkosci albo moze by¢ uzyty do sterowa-
nia potozeniem zaworu od catkowitego zamkniecia do petnego otwarcia.

Tworzenie dziennikéw zdarzen w plikach .csv

Program uzytkownika moze uzywac instrukcji dziennika zdarzen do zbierania
wartosci danych z czasu pracy w trwatych plikach dziennika. Pliki dziennika sg
przechowywane w pamieci typu flash (dla CPU lub karty pamieci) w standardo-
wym formacie CSV (Comma Separated Value). Rekordy danych sg zorganizowa-
ne w cyklicznych plikach o predefiniowanych rozmiarach.

Instrukcje dziennika zdarzen sg uzyte w programie do tworzenia, otwierania, za-
pisywania rekordéw i zamykania plikow dziennika. Uzytkownik decyduje o tym, ja-
kie dane majg zosta¢ zapisane tworzac bufor danych, ktéry definiuje pojedynczy
rekord. Bufor danych jest uzywany do tymczasowego przechowania nowego re-
kordu dziennika. Nowe wartosci biezace muszg zostac przeniesione programowo
do bufora podczas pracy. Kiedy wszystkie biezace wartosci danych zostang od-
Swiezone, mozna uzy¢ instrukcji DataLogWrite do przeniesienia danych z bufora
do dziennika zdarzen.

Ze strony przegladarki plikow na web serwerze mozna otwieraé, edytowac, zapi-
sywadé, zmienia¢ nazwy i usuwac pliki dziennika danych. Aby przeglada¢ przegla-
darke plikow potrzebne sg uprawnienia do odczytu, natomiast do edycji, modyfi-
kacji, usuwania lub zmiany nazw plikow dziennika danych trzeba mie¢ uprawnie-
nia do modyfikacji.

Nalezy uzy¢ instrukcji DataLog do programowego przechowania danych procesu
podczas pracy w pamieci flash CPU. Rekordy danych sg zorganizowane w cy-
klicznych plikach o predefiniowanych rozmiarach. Nowe rekordy sg dotgczane
do dziennikéw zdarzen. Po przekroczeniu maksymalnej liczby rekordéw, nowe
nadpisujg najstarsze rekordy. Aby zapobiec nadpisaniu jakiegokolwiek rekordu
nalezy uzy¢ instrukcji DataLogNewFile. Nowe rekordy danych zostang zapisane
w nowym pliku dziennika, podczas gdy stare pliki dziennika pozostang w CPU.

Tabela 6.21. Instrukcja DataLogWrite

LAD/FBD SCL Opis
Datalogwrite_np | Datalogirite DB ( Datal.ogWrite zapisuje rekordy danych w okreslonym
Detaloaiiie req:= bool in , dzienniku. Istniejgcy docelowy dziennik musi by¢
ER ENO — done=> bool out_, otwarty.
FED BeEEL, busy=> bool out_, Na!ezy za%gdowa(: programowo bufor rekordéw '
I BuEr L error=> bool out , z biezacymi wartosciami danych procesu a nastepnie
e, status=; worg ou; , uruchomi¢ instrukcje DataLogWrite, aby przenie$¢
—. . — = |rekordy danych do dziennika.
STATUS |- ID:= dword inout ); L i I
- - - Jezeli nastapi przerwa w zasilaniu podczas
wykonywania operacji DataLogWrite, to rekordy
danych, ktdre byly w trakcie przenoszenia do dziennika
moga zostac utracone.
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Tabela 6.22. Instrukcje DataLogCreate and DataLogNewFile

LAD/FBD SCL Opis
DatalogCreate _ "DatalogCreate DB ( DatalLogCreate’ tworzy i inicjuje
DB req:= bool in , pliki dziennika przechowywane
DatalogCreate records:= udint in , w katalogu DataLogs w CPU.
— EN MO = format:= uint in , Pliki dziennika tworzone sg
- REQ DOMEH timestamr_>:= vint in , w predefiniowanym rozmiarze.
e e done=> bool_out_,
RO SN busy=> bool out ,
TIMESTAMP STATUS | - T -
NAME error=> bool out_,
o status=>_word out_,
HEADER name:= string inout ,
ATA ID:=_dword inout_,
header:= variant inout_,
data:= variant inout );
DataLaghewFile_ "DataLogNewFile DB" ( DataLogNewFile' pozwala na
0B req:= bool_in_, stworzenie nowego pliku dziennika
Detalog MewFile records=:_udint_in_, bazujac na juz istniejgcym pliku
Efl ENC) done=> bool out , dziennika. Nowy plik bedzie
FEQ OOME H busy=>_bool out _, stworzony i otwa'rty ni_ejawni_e
FECORDS EUSY H error=> bool_out , bazujac na o’kreslonej nazwie.
NEHE e status=> word out , RekOfd nag%owKa zc.)s.tanle
o STATUS - == zduplikowany z istniejgcego
name=:_Datalog_out_, dziennika wraz z pierwotnymi
ID:=_dword inout ); wlasciwosciami dziennika.
Pierwotny dziennik zostanie
niejawnie zamkniety.

' Operacje DataLogCreate i DataLogNewFile obejmujg wiele cykli skanu programu. Czas potrzebny
do stworzenia pliku dziennika zalezy od struktury rekordu i liczby rekordéw. Przed uzyciem nowego
dziennika dla innych operacji, nalezy wymusic logikg programu przejscie bitu DONE w stan wysoki.

Tabela 6.23. Instrukcje DataLogOpen and DatalLogClose

LAD/FBD SCL Opis
DatalogOpen_ng | DatalogOpen DB ( Instrukcja DatalogOpen otwiera istniejacy plik -
Batalaairer req:= bool in , dZ|epn|ka. Dziennik musi by¢ o.twar.ty. przed zapisem
EN ENDL mode:= uint in_, do niego npwych rekordéw. D%Ie:nnlkl m.ogq.b)’/é
REQ AAEEL, done=> bool out _, otw.lerang i zamykane'nlezalezplg. 8 dziennikow
L busy=> bool_out_, moze by¢ otwartych réwnoczesnie.
MAME  ERRORH error=> bool out ,
{10 STATUS - status=>_word out_,
name:= string inout_,
ID:= dword _inout );
DataLogClose_DE | "DataLogClose DB" ( Instrukcja DataLogClose zamyka otwarte pliki
DatalogClose req:= bool _in_, dziennikéw. Po zamknieciu dziennikéw operacje
ER EMO— done=> bool out , DatalogWrite bedq skutkowaty btedem. Zadne
REQ DOME M busy=>-b°°1-°ut-’ operacje zapisu nie mogg zostac¢ przeprowadzone
I BUSYT error=> bool out , w tym dzienniku, dopc:‘:ki nie zost_anie
ERRORL s tatus=; wor; ou; przepr_owadzona kolejna operacja DataLogOpen
STATIIS - = il operation.
ID:=_dword inout ); Przejscie sterownika w tryb STOP zamyka wszystkie
pliki dziennika.|

110



6. Koncepcja programowania

6.5.
6.5.1.

6.5.2.

Monitorowanie i testowanie programu
Tablice monitorujace i tablice wymuszen

Do monitorowania i modyfikowania warto$ci wykonywanego programu uzytkowni-
ka w podtgczonym CPU stosuje sie tablice monitorujgce (watch tables). Uzytkow-
nik moze w swoim projekcie stworzy¢ i zapisac tablice monitorujace, dostarczaja-
ce danych dla wielu $rodowisk testowych.

Tablica monitorujgca pozwala monitorowac i interaktywnie wspétdziata¢é z CPU
w czasie, kiedy wykonuje on program uzytkownika. Mozna wyswietla¢ i zmieniaé
wartosci nie tylko zmiennych blokéw kodu i danych, ale rowniez obszaréw pamie-
ci CPU, wtaczajac w to wejscia i wyjscia (I i Q), peryferyjne wejscia i wyjscia (I:P),
pamiec¢ bitowg (M) i bloki danych (DB). Postugujac sie tablicg monitorujacg moz-
na uaktywnia¢ wyjscia fizyczne (Q:P) CPU w trybie STOP. Na przyktad, podczas
testowania okablowania CPU, mozna przypisywa¢ wyjsciom okreslone wartosci.

Step 7 pozwala réwniez wymuszaé lub ustawia¢ okreslone warto$ci zmiennych
w tablicy wymuszen. Wiecej informacji na temat wymuszania znajduje sie w roz-
dziale ,Narzedzia online i diagnostyczne”, w czesci dotyczacej wymuszaniu war-
tosci w CPU (strona 257).

Uwaga
Wymuszone wartosci sg przechowywane w CPU, a nie w tablicy monitorujace;.

Nie mozna wymusi¢ stanu wejscia (lub adresu ,I“). Mozna natomiast wymusic
stan peryferyjnego wejscia. W tym celu nalezy doda¢ do tego adresu ,:P“ (przy-
ktadowo: ,,On:P).

STEP 7 zapewnia rowniez mozliwo$¢ $ledzenia i rejestrowania zmiennych pro-
gramu za pomocg warunkéw wyzwalania.

Cross-reference lista uzycia zmiennych w projekcie

Okno inspektora wyswietla informacje w Cross-reference méwigce gdzie w pro-
jekcie uzywane sg okreslone obiekty, np. w programie uzytkownika, w CPU lub
w HMI. Zaktadka Cross-reference wyswietla instancje, w ktérych dany obiekt zo-
stat uzyty i jakie inne obiekty go wykorzystujg. Okno inspektora zawiera takze
bloki, ktére sg dostepne w Cross-reference tylko w trybie online. Aby wyswietli¢
Cross-reference nalezy uzy¢é komendy Show cross-references (w widoku projektu
w zakladce Tools).

Uwaga
Nie trzeba zamykaé edytoréw, aby zobaczy¢ informacje o Cross-reference.

Mozna sortowa¢ wpisy w Cross-reference. Lista Cross-reference ma przeglad
uzywanych adreséw i znacznikow w programie uzytkownika.
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e Podczas tworzenia i edycji programu uzytkownik zachowuje przeglad argu-
mentow, zmiennych i wywotanh blokéw, ktdre zostaty uzyte.

e Mozna przejs¢ z Cross-reference bezposrednio do punktu uzycia argumentu
lub zmienne.

e Podczas testowania programu lub w przypadku problemoéw uzytkownik jest
informowany, ktéry obszar pamieci jest przetwarzany przez dang komende,
w ktorym bloku, ktdra zmienna jest uzywana, w ktérym ekranie i ktory blok jest
wywotywany przez dany blok.

Tabela 6.24. Elementy Cross-reference

Kolumna Opis

Object Nazwa obiektu, ktory uzywa obiektéw nizszych pozioméw lub jest
uzywany przez obiekty nizszego poziomu.

Quantity Liczba uzy¢

Location Kazda uzywana lokacja, przyktadowo sie¢

Property Specjalne wtasciwosci obiektow odniesienia, np. nazwy zmiennych
w wieloinstancyjnych zgtoszeniach.

as Pokazuje dodatkowe informacje dotyczace obiektu, np. ktéra instancja
DB jest uzywana jako szablon lub wielokrotna instancja.

Access Typ dostepu, moze wystapi¢ dostep do odczytu argumentu (R)
lub/i dostep do zapisu (W).

Address Adres argumentu

Type Informacja o typie jezyka uzytym przy tworzeniu obiektu.

Path Sciezka obiektu w drzewie projektu.

Struktura wywotania do badania hierarchii potaczen

Struktura wywotania opisuje hierarchie potaczen blokéw w programie. Zapewnia
to podglad uzytych blokéw, wywotan blokdw, relacji pomiedzy nimi, wymagan do-
tyczacych uzywanych danych i statusu blokéw. Mozna otworzy¢ edytor programu
i edytowac blok z poziomu struktury wywotujace;.

Wyswietlanie struktury wywotan pozwala uzytkownikowi na podglad listy blokow
uzytych w programie. STEP 7 podswietla pierwszy poziom struktury wywotujgcej
i podaje kazdy blok, ktory nie jest wywotany przez inny blok w programie. Pierw-
szy poziom struktury wywotujgcej wyswietla OB i kazdy FC, FB i DB, ktory nie jest
wywotywany przez OB. Jeéli blok kodu wywotuje inny blok, to wywotany blok jest
pokazany jako wciecie pod blokiem wywotujgcym. Struktura wywotujgca wyswie-
tla tylko te bloki, ktére sg wywotywane przez blok kodu.

Uzytkownik moze wyswietla¢ selektywnie tylko te bloki, ktére powodujg konflikty
w strukturze wywotania. Nastepujace warunki powodujg konflikty:

e Bloki, ktéry wykonujg wywotania ze starszymi i nowszymi znacznikami czaso-
wymi.
e Bloki wywotujace bloki ze zmodyfikowanym interfejsem.

e Bloki, ktére uzywajg zmiennych ze zmodyfikowanym adresem i/lub typem da-
nych.

e Bloki, ktdre nie sg wywotywane posrednio lub bezposrednio przez OB.
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e Bloki, ktére wywotujg nieistniejace lub brakujace bloki.

Uzytkownik moze grupowac¢ wywotania blokéw i bloki danych w jednej grupie.

Nalezy uzy¢ listy rozwijalnej do pokazania potaczen pomiedzy poszczegdlnymi

lokalizacjami wywotan.

Mozna réwniez przeprowadzi¢ kontrole spoéjnosci, aby pokaza¢ konflikty znacz-

nikéw czasowych. Zmiana znacznikéw czasowych wywotan blokéw podczas lub

po wygenerowaniu programu moze prowadzi¢ do konfliktow znacznikow czaso-

wych, ktére wywotane bedg brakiem spdjnosci pomiedzy blokami wywotujgcymi

i wywotanymi.

o Wiekszos$¢ znacznikéw czasowych i konfliktow interfejséw moze by¢ popra-
wiona przez ponowng kompilacje blokéw kodu.

e W przypadku niepowodzenia kompilacji, aby usung¢ niespéjnos¢ nalezy uzyé
linku w kolumnie Details, aby zobaczy¢ zrodto problemu w edytorze progra-
mu. Mozna wtedy recznie wyeliminowac¢ wszystkie niespdjnosci.

e \Wszystkie bloki zaznaczone na czerwono muszg zosta¢ ponownie skompilo-
wane.

Instrukcje diagnostyczne do monitorowania sprzetu

Odczytywanie stanu diod LED na sterowniku

Instrukcje LED pozwalajg programowi uzytkownika okresli¢ stan fizycznych diod
LED na CPU. Mozna uzy¢ tych instrukcji do zaprogramowania zmienne dla urza-
dzenia HMI.

Tabela 6.25. Instrukcje LED

LAD/FBD SCL S
[ED ret_val := #LED( RET_VAL zwraca nastepujace stany diod
—EM EMO = laddr:=_hw_io_in_, |[LEDzCPU:
LADDF: Ret_Yal LED:= uint in ); o RUN/STOP: zielona lub zéita

e Error(btad): czerwona

o MAINT (podtrzymanie): zétta

e Link: zielona

e Tx/Rx (transmisja/otrzymywanie): zétta

LED

113



6. Koncepcja programowania

6.5.4.2.

6.6.

114

Instrukcje odczytujace stan diagnostyczny urzadzen

STEP 7 zawiera instrukcje do odczytania informacji o stanie urzgdzen uzytych
w sieci.

Tabela 6.26. Instrukcje diagnostyczne

LAD/FBD SCL Opis
ret val := #GET DIAG( Instrukcja GET_DIAG
GET_OlaG - [ . - .
I o mode:= uint in_, odczytuje informacje
laddr:= hw any in , diagnostyczne
MO0E RET_*/AL T i T .
channel:= uint in , z okres$lonego
LADDR CHT_DIAG ¢ s ST . L
cnt_diag=> uint out , urzadzenia w sieci.
{ DIAG diag:= uint inout ,
DETAIL -7 -
detail:= variant inout );
. ret val := DeviceStates( Instrukcja DeviceStates
DeviceStates ~. v s . .
ey g laddr:=hw_io_in_, odczytuje informacje
mode:= uint in_, o stanie urzadzen
MMIESS FEi bl state:= variant_inout_); | PROFINET lub
PROFIBUS.
STATE
1 := M j
e ret va odu.jLeSFates( Instrukc!a ModuIeStates
. END laddr:= hw_io_in _, odczytuje informacje
mode:= uint_in, o stanie modutow
i MMIESS bl state:= variant_inout); | PROFINET lub
PROFIBUS.
4 STATE

Szybkie liczniki (HSC)

Szybkie liczniki (high-speed counters — HSC) uzywane sg do zliczania zdarzen
wystepujacych czesciej niz wynosi czestos¢ wywotywania cyklu programu. In-
strukcja CTRL_HSC kontroluje szybkie liczniki.

Uwaga

Jesli zliczane zdarzenia wystepujg wolniej niz czestos¢ wykonywania OB, nalezy
uzy¢ licznikow CTU, CTD, lub CTUD. Jesli zdarzenia wystepujg czesciej niz wy-
nosi czesto$¢ wywotywania cyklu programu wykonywanego przez CPU, nalezy
uzy¢ HSC.

Nalezy skonfigurowa¢ parametry kazdego HSC na etapie definiowania projek-
tu podczas konfiguracji urzadzenia PLC. Podczas konfiguracji urzadzenia HSC
dokonuje sie wyboru trybéw zliczania, potaczen 1/O, przypisuje przerwania, oraz
definiuje czy urzadzenie ma pracowac jako szybki licznik, czy jako miernik cze-
stotliwosci impulsow.
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Tabela 6.27. Instrukcja CTRL_HSC

LAD/FBD SCL Opis
T - "counter name" ( Kazda instrukcja CTRL_
CTRLASC hsc:= hw_hsc_in , HSC uzywa struktury
—{EN ENO HSC:= , przechowywanej w DB do
HS5C BLUSY DIR:= bool _in_, utrzymania danych.
- 0IR STATUS CV:= bool in_, Licznik HSC uzywa struktury
oy RV:=_bool in_, przechowywanej w bloku
= AV Period:= bool in_, danych to przechowanie
= PERIOD New DIR:= int in , danych licznika. Dla SCL
HEW_DIR New CV:= int in , nalezy najpierw stworzyé DB
- NEW._CV New RV:= dint in_, dla instrukcji pojedynczego
- HEW._RY New_Period:=_int in_, |licznika, aby méc sie do niego
HEW _FERIOD Busy:=_bool out_, odwotywaé. Dla LAD i FBD
Status:= word out_); |tworzone sg automatycznie
DB, gdy tylko tworzona jest
instrukcja licznika.

Instrukcja CTRL_HSC jest zwykle umieszczana w OB przerwania sprzetowego,
ktory jest wykonywany wtedy, kiedy pojawia sie sprzetowe przerwanie pochodza-
ce od licznika. Na przykfad, jesli warunek CV = RV wyzwala przerwanie pocho-
dzace od licznika, to blok kodu OB przerwania sprzetowego wykonuje instrukcje
CTRL_HSC, ktéra moze zmieni¢ warto$¢ referencyjng poprzez wczytanie nowej
wartosci NEW_RV.

Uwaga

Biezaca wartos$¢ zliczen nie jest dostepna jako parametr instrukcji CTRL_HSC.
Adres obrazu procesu pod ktdérym jest przechowywana biezgca warto$¢ zliczen
jest definiowany podczas konfiguraciji sprzetowej szybkiego licznika. Uzytkownik
moze w programie zrealizowa¢ bezposredni odczyt wartoéci zliczeh. Wczytana
do programu liczba bedzie rowna rzeczywistej liczbie zliczen w chwili dokonywa-
nia odczytu — trzeba jednak pamietaé, Zze licznik kontynuuje zliczanie szybkich
zdarzen. Moze sie wiec zdarzy¢, ze faktyczna liczba zliczen zmieni sie zanim
program zakohczy operacje korzystajgc ze starej wartosci.

Za pomocg parametréw instrukcji CTRL_HSC mozna kontrolowac¢ proces zlicza-
nia z programu:

e Kierunek zliczania jako warto$¢ parametru NEW_DIR.
e Biezace zliczenia jako wartos¢ parametru NEW_CV.
e Wartos¢ referencyjna jako warto$¢ parametru NEW_RV.

e Warto$¢ okresu jako wartos¢ parametru NEW_PERIOD (tylko w trybie po-
miaru czestotliwosci).

Odpowiednie wartosci parametrow NEW_xxx sg wpisywane do licznika wtedy,

kiedy podczas wykonywania instrukcji CTRL_HSC nastepujace znaczniki boolow-

skie sg ustawione na 1. Wielokrotne zadania (w tym samym czasie jest ustawiony

wiecej niz jeden znacznik) sg realizowane w trakcie pojedynczego wykonania in-
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strukcji CTRL_HSC. Ustawienie nastepujacych znacznikéw boolowskich na 0 nie
spowoduje zadnej zmiany.

e DIR =1 jest zadaniem wpisania do licznika wartosci NEW_DIR,

e CV =1 jest zgdaniem wpisania do licznika wartosci NEW_CV,

e RV =1 jest zadaniem wpisania do licznika wartosci NEW_RYV,

e PERIOD = 1 jest zgdaniem wpisania do licznika wartosci NEW_PERIOD.

Dziatanie szybkiego licznika

Szybkie liczniki HSC (High Speed Counter) moga zlicza¢ zdarzenia, ktérych
szybkos$¢ wystepowania jest wieksza od szybkosci wykonywania cyklicznego OB.
Jesli zdarzenia, ktére majg byc¢ zliczane, wystepujg wolniej niz szybkosé wykony-
wania bloku OB, to mozna uzy¢ standardowych instrukc;ji licznikéw CTU, CTD lub
CTUD. Jezeli szybko$¢ wystepowania zdarzen jest wieksza od szybkosci wyko-
nywania bloku OB, to nalezy uzy¢ szybszego licznika HSC. Instrukcja CTRL_HSC
pozwala programowi uzytkownika zmieni¢ programowo niektore parametry HSC.

Przyktadowo liczniki HSC mogg zostaé uzyte jako wejscie dla przetwornika ob-
rotowego. Przetwornik ten posiada okreslong liczbe impulséw na obrét i impuls
kasujacy, ktory wystepuje raz na jeden obrét. Zegar(y) i impuls kasujacy z prze-
twornika obrotowego sg wejsciami HSC.

HSC jest tadowany pierwszym z kilku ustawien, a wyjscia sg aktywowane na
okres czasu, w ktérym biezace zliczenie jest mniejsze niz warto$¢ biezacego
ustawienia. HSC dostarcza przerwanie, gdy biezace zliczenie jest rowne warto-
Sci biezgcego ustawienia, gdy pojawia sie reset, a takze, gdy nastepuje zmiana
kierunku obrotéw.

Po osiagnieciu stanu ,biezace zliczenie jest rowne wartosci ustawienia” nastepu-
je zdarzenie przerwania, tadowana jest nowa wartos¢ ustawienia oraz ustalany
jest nastepny stan na wyjsciach. Kiedy wystgpi zdarzenie przerwania przez reset,
przywraca sie pierwsze ustawienie oraz pierwsze stany na wyjsciach, i cykl sie
powtarza.

Poniewaz przerwania zdarzaja sie duzo rzadziej niz zliczanie HSC, dokfadna kon-
trola szybkich operacji moze zosta¢ zrealizowana z matym wptywem czasu skanu
CPU. Metoda zamieszczenia przerwania pozwala przy kazdym zatadowaniu no-
wej nastawy na przeprowadzenie przerwania w oddzielnym dziataniu, co utatwia
kontrole stanu licznika. Alternatywnie wszystkie przerwania mogg zosta¢ zrealizo-
wane w jednym zdarzeniu przerwania.

Wybér kanatéw wejsciowych HSC

Do wyboru kanatéw wejsciowych HSC nalezy uzyé ponizszej tabeli i zapewnic,
aby kanaty wejsciowe CPU i SB, ktdre sg podtgczane, mogty obstugiwa¢ maksy-
malne szybkosci impulséw w sygnatach procesowych.



6. Koncepcja programowania

Uwaga

Kanaly wejsciowe CPU i SB (firmware w wersji V4 lub nowszej) maja konfi-
gurowalne czasy reakcji filtra na wejsciach

Wczesniejsze wersje firmware majg state kanaly wejsciowe HSC i state czasy
reakgc;ji filtra, ktére nie moga by¢ zmienione.

Wersje firmware V4 lub nowsze umozliwiajg przypisanie kanatow wejsciowych
i czaséw reakcji filtra. Domys$ine ustawienie filtru wejsciowego na 6,4 ms moze
by¢ zbyt wolne dla sygnatéw procesowych. Czasy reakgji filira dla wejs¢ HSC mu-
szg by¢ zoptymalizowane dla aplikacji HSC. Wiecej informacji na ten temat znaj-
duje sie w czesci ,Konfigurowanie czaséw reakc;ji filtra na wejsciach cyfrowych”.

Tabela 6.28. Wejscie CPU: czestotliwo$é maksymalna

CPU Kanat wejsciowy CPU | Tryb 1 lub 2-fazowy Tryb kwadraturowy fazy A/B
1211C 1.0 do la.5 100 kHz 80 kHz
1.0 do la.5 100 kHz 80 kHz
12126 1.6, la.7 30 kHz 20 kHz
12.0 do la.5 100 kHz 80 kHz
1214Cand 1215C 7 o105 30 kHz 20 kHz
2.0 do la.5 100 kHz 80 kHz
17 1.6 do Ib.1 30 kHz 20 kHz
Ib2.do b5 1 MHz 1 MHz
(24, .2—do .5+, .5-)

Tabela 6.29. Wejscie ptytki sygnatowej (SB): czestotliwo$¢ maksymalna (ptytka
opcjonalna)

Ptytka sygnatowa (SB)

Kanat wejsciowy SB

Tryb 1 lub 2-fazowy

Tryb kwadraturowy fazy A/B

SB 1221, 200 kHz

le.0dole.3

200 kHz

160 kHz

SB 1223, 200 kHz

le.0, le.d

200 kHz

160 kHz

SB 1223

le.0, le.1

30 kHz

20 kHz

Wybér funkcjonalnosci HSC

Wszystkie HSC dziatajg w ten sam sposoéb dla tego samego trybu zliczania.
Tryb licznika, sterowanie kierunkiem, oraz poczatkowy kierunek sg przypisywane
w konfiguracji CPU dla wtasciwosci funkcji HSC.

Istniejg cztery podstawowe typy HSC:

e Jednofazowe liczniki z wewnetrznym sterowaniem kierunku.
e Jednofazowe liczniki z zewnetrznym sterowaniem kierunku.
e Dwufazowe liczniki z dwoma wej$ciami zegarowymi.

e Liczniki kwadraturowe A/B.

Uzytkownik moze uzy¢ kazdego typu HSC z lub bez wejscia kasujgcego. Pod-
czas aktywacji wejsciem kasujacym (z pewnymi ograniczeniami, patrz tabela
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ponizej), biezaca wartos¢ jest czyszczona az do momentu deaktywacji wejscia
kasujgcego.

Funkcje czestotliwosci: Niektére tryby HSC pozwalajg na jego konfiguracje
(typ zliczania) w celu raportowania wartosci czestotliwosci zamiast biezacej
wartosci impulséw. Dostepne sg trzy okresy pomiaru czestotliwosci okresu:
0,01, 0,1i 1,0 sekundy.

Okres pomiaru czestotliwosci okresla jak czesto HSC zlicza i raportuje nowg,
wartos¢ czestotliwosci. Raportowana warto$¢ czestotliwosci jest Srednig war-
toscig okreslong przez catkowitg liczbe impulséw w ostatnim okresie pomia-
rowym. Jezeli czestotliwos¢ gwattownie sie zmienita to raportowana warto$¢
bedzie wartoscig posrednig pomiedzy najwyzsza i najnizszg czestotliwoscig
zmierzong w danym okresie. Czestotliwos¢ jest zawsze raportowana w jed-
nostkach Hertz (impulsy na sekunde) niezaleznie od ustawien zakresu pomia-
ru czestotliwosci.

Tryby zliczania: Ponizsza tabela przedstawia wejscia stosowane przez zegar,
kierunek zliczania i wejscie zerujace zwigzane z HSC.

Jedno wejscie nie moze zosta¢ uzyte do dwoch réznych funkcji, ale kazde
wejscie nieuzywane w danym czasie przez HSC moze by¢ uzyte do innych
celéw. Na przykfad, jesli HSC1 jest w trybie, kidry wykorzystuje dwa wejscia
wbudowane, ale nie korzysta z trzeciego wejscia zewnetrznego resetu (do-
myslne przypisanie 10.3), wtedy 10.3 moze by¢ wykorzystywane dla przerwan
wyzwalanych zboczem sygnatu lub dla HSC 2.

Tabela 6.30. Tryby zliczania dla HSC

Typ Wejscie 1 Wejscie 2 Wejscie 3 Funkcja
Jednofazowe liczniki (Opcjonalnie: _ Zliczanie lub
z wewnetrznym sterowaniem | Zegar -Pcl ' czestotliwos¢

. kierunek) - -
kierunku Reset Zliczanie
Jednofazowe liczniki _ Zliczanie lub
z zewnetrznym sterowaniem | Zegar Kierunek czestotliwos¢
kierunku Reset | Zliczanie

L . . Zliczanie lub
weitciamisegaromym. - |wore " |wosl o [ |czestotivose

! 9 ym- gore Reset |Zliczanie
_ Zliczanie lub
Liczniki kwadraturowe A/B | Faza A Faza B czestotliwos¢

Reset! |Zliczanie

' Dla enkodera: Faza Z, Home

Adresy wejsciowe HSC

Podczas konfiguracji CPU istnieje mozliwo$¢ wigczenia i skonfigurowania wejsé
sprzetowych Hardware inputs dla kazdego HSC.

Wszystkie wejscia HSC musza by¢ podtagczone do zaciskéw modutu CPU lub
opcjonalnej ptytki sygnatowej, ktérg wtacza sie od strony frontowej modutu CPU.
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Uwaga

Jak pokazano w ponizszej tabeli, domysine przypisania dla ewentualnych sygna-
tow dla roznych CPU pokrywajg sie. Przyktadowo, opcjonalne wejscie resetujace
dla HSC1 uzywa tego samego wejscia jak jedno z wejs¢ HSC2.

Dla CPU w wersji V4 lub nowszej, mozna ponownie przypisa¢ wejscia HSC pod-
czas konfiguracji CPU. Nie ma koniecznosci uzycia domysinych przypisan wejs¢.
Nalezy zawsze upewni¢ sie, czy HSC zostaty tak skonfigurowane, ze jedno wej-
Scie nie jest uzywane przez kilka HSC.

Ponizsze tabele przedstawiajg domysine przypisanie wejs¢ HSC dla wbudowa-
nych 1/O jednostek CPU oraz opcjonalnej ptytki sygnatowej (SB). (Jesli wybrany
model SB posiada tylko 2 wejscia, dostepne sg tylko wejscia 4.0 i 4.1).

Definicje dla tabeli wejs¢ HSC:

e Jednofazowe: C jest wejsciem zegara (Clock), [d] jest wejSciem kierunku (op-
cjonalne), a [R] jest wejsciem zewnetrznego resetu (opcjonalne).

(Reset jest dostepny tylko w trybie zliczania.)

e Dwufazowe: CU jest wejsciem zegara odliczajgcego wprzod (Clock Up), CD
jest wejsciem zegara odliczajgcego wstecz, a [R] jest opcjonalnym wejsciem
zewnetrznego resetu (opcjonaine).

(Reset jest dostepny tylko w trybie zliczania.)

e Kwadraturowe AB-fazowe: A jest wejSciem A zegara (Clock A), B jest wej-
Sciem B zegara (Clock B), a [R] jest wejsciem zewnetrznego resetu (opcjonal-
ne). (Reset jest dostepny tylko w trybie zliczania.)

Tabela 6.31. CPU 1211C: domyslne przypisania adreséw HSC

Tryb licznika HSC Wbudowane wejscie CPU (domysine 0.x) OP';:’O(:‘I::;T"\:GLS;(? gb
0 1 2 3 4 5 0 1 2 3
1-fazowy C [d] [R] C [d] [R]
HSC 1 2-fazowy Cu | CD [R] Cu | CD [R]
AB-fazowy A B [R] A B [R]
1-fazowy [R] C [d] [R] C [d]
HSC 2 2-fazowy [Rl | CU | CD [Rl | CU | CD
AB-fazowy [R] A B [R] A B
1-fazowy C [d] C [d] R]
HSC 3 2-fazowy
AB-fazowy
1-fazowy C [d] C [d] R]
HSC4 2-fazowy CU
AB-fazowy A B
1-fazowy C [d] [R]
HSCS 2-fazowy Cu | CD [R]
AB-fazowy A B [R]
1-fazowy [R] C [d]
HSC6 2-fazowy [Rl | CU | CD
AB-fazowy [R] A B

1 SB tylko z 2 wejsciami cyfrowymi dostarcza tylko wejs¢ 4.0 i 4.1.
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Tabela 6.32. CPU 1212C: domysine przypisania adreséw HSC

Tryb licznika HSC Whbudowane wejscie CPU (domysine 0.x) gg 'Eg:)";;':n“e'ef_i;ﬁ
0 |1,2 34|56 |70 1,23
1-fazowy C | [d] [R] C | [d] [R]
HSC 1 2-fazowy Cu |CD [R] CU | CD [R]
AB-fazowy A |B [R] A|B [R]
1-fazowy [RI| C |[d [RI| C |[d
HSC 2 2-fazowy [R]|CU|CD [R]|CU|CD
AB-fazowy RI|A| B [RI|A|B
1-fazowy C | [d] [RI| C |[d] [R]
HSC 3 2-fazowy Cu|CD [R]
AB-fazowy A|B [R]
1-fazowy [RI|C |[d| C |[d [R]
HSC4 2-fazowy [R] |CU |CD
AB-fazowy [RI|A |B
1-fazowy C | [d] [R]
HSCS 2-fazowy CU | CD [R]
AB-fazowy A | B [R]
1-fazowy RI| C |[d
HSC6 2-fazowy [R] | CU|CD
AB-fazowy RI|A|B

' SB tylko z 2 wejsciami cyfrowymi dostarcza tylko wejs¢ 4.0 i 4.1.

Tabela 6.33. CPU 1214C, CPU 1215C, oraz CPU1217C: domyslne przypisania
adreséw HSC (tylko wejscia wbudowane, opcjonalne adresy SB sg pokazane
w nastepnej tabeli)

Tryb licznika HSC Bajt 0 wejscia cyfrowego (domysine: 0.x) el : d‘gﬁ:\é’g:: ecy:r;)w €go
0| 1|2 3|45 |6 |7|01]|]2|3 4|5
1-fazowy C | [d] [R]
HSC 1 2-fazowy CU | CD [R]
AB-fazowy A|B [R]
1-fazowy [R]| C | [d]
HSC 2 2-fazowy [R] | CU | CD
AB-fazowy [RlI| A | B
1-fazowy C |[d [R]
HSC 3 2-fazowy CU | CD [R]
AB-fazowy A|B [R]
1-fazowy [RI| C | [d]
HSC 4 2-fazowy [R] | CU | CD
AB-fazowy [RI| A | B
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Tryb licznika HSC Bajt 0 wejscia cyfrowego (domysine: 0.x) el : d\;l::;g::ec\qr:)w €90
0| 1|2 |3 |4|5|6|7|0|1|2|3|4|5
1-fazowy C |[d]|I[R]
HSC 5 2-fazowy CU | CD | [R]
AB-fazowy A | B |[R]
1-fazowy C [[d | [R]
HSC 6 2-fazowy CU | CD | [R]
AB-fazowy A | B |[R]

Tabela 6.34. Opcjonalne SB w jednostkach CPU w tabeli powyzej: domysine
przypisania adreséw HSC

HSC Opcjonalne wejscia SB (domysine: 4.x)

0 1 2 3

1-fazowy C [d] [R]

HSC 1 2-fazowy cu CD [R]
AB-fazowy A B [R]

1-fazowy [R] C [d]

HSC 2 2-fazowy [R] CU CD
AB-fazowy [R] A B

1-fazowy C [d] [R]

HSC 5 2-fazowy CU CD [R]
AB-fazowy A B [R]

1-fazowy [R] C [d]

HSC 6 2-fazowy [R] cu CD
AB-fazowy [R] A B

1 sB tylko z 2 wejsciami cyfrowymi dostarcza tylko wejs¢ 4.0 i 4.1.

Uwaga

Cyfrowe punkty I/O wykorzystywane przez urzadzenia szybkich licznikéw sg przy-
pisywane podczas konfiguracji urzadzenia CPU. Kiedy adresy cyfrowych punk-
téw I/O zostang przypisane do urzadzen HSC, to wartosci przypisanych adreséw
punktow 1/O nie mogg by¢ modyfikowane przez funkcje wymuszenia w tablicy mo-
nitorujacej (watch table).
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6.6.2. Konfiguracja HSC
General
¥ General
P PROFINET interface
» DI14IDD10
P A2
bt High speed counters

High speed counters (HSCH
High speed counters (H3C)2
High speed counters (HSC)3
High speed counters (HSC)4
High speed counters (H3C)5
High speed counters (H3C)6
Pulse ceneratars (FTOSPUM)
Startup

]
]
»
]
]
b

-

Titne o' day
Frotection

CPU pozwala na konfiguracje do 6 HSC.
Nalezy edytowac zaktadke Properties dla
CPU, aby skonfigurowa¢ parametry kazdego
HSC.

Instrukcja CTRL_HSC w programie
uzytkownika pozwala na kontrole dziatania
HSC.

Zatgczanie okreslonego HSC odbywa sie
przez wybranie opcji Enable dla tego HSC.

Enable
Enable this high speed counter for use

A\ OSTRZEZENIE

lub zliczone.

nelu i/lub uszkodzenia mienia.

Zagrozenia wynikajace ze zmian ustawienia czasu reakgcji filtra dla
cyfrowych kanatéw wejsciowych

Jesli czas reakgiji filtra dla kanatu wejscia cyfrowego zostanie zmieniony w sto-
sunku do poprzedniego ustawienia, to moze by¢ konieczne, aby zostata wpro-
wadzona nowa wartos¢ wejsciowa poziomu ,0” o facznym czasie trwania do
20,0 ms zanim filtr bedzie w petni reagowat na nowe dane wejsciowe. W tym
czasie, krétkie impulsy ,,0” trwajace krocej niz 20,0 ms moga nie zosta¢ wykryte

Ta zmiana czasu reakc;ji filtra moze spowodowac¢ nieoczekiwane dziatanie ma-
szyny lub procesu, co moze spowodowac smier¢ lub powazne zranienie perso-

Aby zapewni¢ natychmiastowe zastosowanie nowego czasu reakgiji filtra, nale-
zy wytaczy¢ i ponownie wiaczyc¢ zasilanie CPU.

Po zataczeniu HSC nalezy skonfigurowac¢ jego inne parametry, takie jak funkcja
zliczania, wartosci poczatkowe, opcje kasowania i zdarzenia przerwania.

Type of counting:
Opearating phase:

INput source:

Counting direction is specified by:

Initial counting direction:

Frequency measuning period;

Counting
Single phase
Onboard CPU input

R ERNE

User program (internal directic

-
-

Count up

- w | seC

Wiecej dodatkowych informacji o konfiguracji HSC znajduje sie w sekcji poswie-

conej konfiguracji CPU (strona 72).
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71.

Do bezposredniego potaczenia pomie-
dzy urzadzeniem i CPU:
e Projekt musi zawiera¢ CPU.

e Programowane urzadzenie nie jest
czescig projektu, ale jest obstugiwane
przez STEP 7.

Bezposrednie potaczenie pomiedzy pa-
nelem HMI i CPU wymaga, aby projekt
zawierat obydwa sktadniki.

Bezposrednie potaczenie dwoéch CPU
wymaga:
e Projekt musi zawiera¢ obydwa CPU.

e Nalezy skonfigurowac potaczenie sie-
ciowe pomiedzy obydwoma CPU.

S7-1200 jest sterownikiem obstugujagcym PROFINET 10 i wykorzystuje STEP 7
do konfiguracji komunikacji pomiedzy urzadzeniami programowanymi, interfejsa-
mi HMI i innymi CPU. S7-1200 moze komunikowac¢ sie takze z urzadzeniami,
ktore sa tworzone przez innych dostawcéw. Przetacznik ethernetowy nie jest wy-
magany przy potaczeniu bezposrednim urzadzenia programujacego lub potacze-
nia HMI i CPU. Przefacznik ethernetowy jest wymagany przy potaczeniu wiecej
niz dwéch CPU lub HMI.

Dodajac modut PROFIBUS CM, CPU moze pracowac jako urzadzenie typu ma-
ster lub slave w sieci PROFIBUS.

Inne interfejsy komunikacyjne (CM, CP lub CB) zapewniajg obstuge wielu proto-
kotéw, takich jak Point-to-Point (PTP), Modbus, USS, a takze GPRS (modem).

Tworzenie potaczenia sieciowego

W celu utworzenia potgczenia sieciowego miedzy urzadzeniami projektu nalezy
wybraé Network view. Po stworzeniu potaczenia sieciowego nalezy uzy¢ zaktadki
Properties w oknie inspektora w celu konfiguracji parametréw sieci.
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Tabela 7.1. Tworzenie potgczenia sieciowego

Akcja

Wynik akcji

Nalezy wybraé
Network view, aby
wybra¢ urzadzenia do
potaczenia.

Project] = Devices & networks

[.-.5 Topology view Iﬂ. Metwaork view Im‘ Device view

% Herwork) Lf Connections [57 connectien ~| | @

( Eelly | FLC 2
CRU1214C CFUI21aC

=

(a3

Wybér portu na
jednym urzadzeniu

i przeciggniecie
potaczenia do portu na
drugim urzadzeniu.

Project] = Devices & networks

[ |
PLC_1 |Pc 2 |
CPU1214C [CPU124C

I |

Zwolnienie klawisza
myszy tworzy
pofaczenie sieciowe.

£F Herwork! | Connections _sﬁ:;LCEI MH &
PLC_1 PLC_ 2
CPU1214C CPU 1214C
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7.2.

Opcje komunikacji

S7-1200 obstuguje kilka typéw komunikacji pomigdzy CPU, a programowalnymi
urzadzeniami, interfejsami HMI i innymi CPU.

A\ OSTRZEZENIE

Jesli atakujacy moze uzyskac fizyczny dostep do sieci, to jest zagrozenie,
ze moze odczytywac i zapisywa¢ dane.

TIA Portal, CPU i urzadzenia HMI (z wyjatkiem urzadzen HMI uzywajacych
instrukcji GET/PUT) zapewniajg bezpieczng komunikacje, ktéra zabezpiecza
przed atakami typu replay attack oraz atakami typu man-in-the-middle (pod-
stuch i modyfikacja bez wiedzy stron komunikacji). Po aktywacji komunikacji,
odbywa sie wymiana podpisanych wiadomosci w postaci zwyktego tekstu, co
umozliwia atakujacemu odczytywac¢ dane, ale zabezpiecza przed nieautoryzo-
wanym zapisem danych. To TIA Portal, a nie proces komunikacji, szyfruje dane
chronionych blokéw zawierajgcych informacje technologiczne.

Wszystkie inne formy komunikacji (wymiana danych I/O przez PROFIBUS,
PROFINET, AS-i, lub inne magistrale 1/O, instrukcje GET/PUT, bloki nadawcze
(T-Block), oraz moduty komunikacyjne (CM)) nie majg zadnych zabezpieczen.
Te formy komunikacji nalezy chroni¢ przez ograniczenie dostepu fizycznego.
Jesli atakujacy moze uzyskac fizyczny dostep do sieci wykorzystujac te formy
komunikacji, to jest zagrozenie, ze moze odczytywac i zapisywa¢ dane.

Informacje i zalecenia dotyczace bezpieczenstwa, mozna znalez¢é w publikaciji
,Operational Guidelines for Industrial Security” (Wytyczne operacyjne dotycza-
ce bezpieczenstwa przemystowego) na stronie pomocy technicznej firmy Sie-
mens.

PROFINET

PROFINET jest uzywany do wymiany danych za posrednictwem programu uzyt-
kownika z innymi partnerami komunikacji poprzez Ethernet:

PROFINET obstuguje 16 urzadzeh PROFINET IO (wej$¢/wyjs¢) i maksymal-
nie 256 podmodutéw. PROFIBUS umozliwia uzycie 3 niezaleznych urzadzen
PROFIBUS DP Master, obstugujac 32 urzadzenia Slave przypadajacych na
jedno urzadzenie DP Master, i maksymalnie 512 modutéw przypadajgcych na
jedno urzadzenie DP Master.

Komunikacje S7.

Protokét UDP.

Protokét ISO przez TCP (RFC 1006).

Protokét TCP.

Sterownik PROFINET RT IO

Jako sterownik uzywajacy standardu PROFINET RT, CPU komunikuje sie z mak-
symalnie 16 urzadzeniami PN poprzez lokalng sie¢ PN lub przez PN/PN coupler
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7.3.
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(link). Wiecej informacji o PROFINET i PROFIBUS International (PI), znajduje sie
pod adresem (www.us.profinet.com).

PROFIBUS

PROFIBUS jest uzywany do wymiany danych za posrednictwem programu uzyt-
kownika z innymi partnerami komunikacji poprzez sie¢ PROFIBUS:

o Z modutami CM 1242-5, CPU pracuje jako PROFIBUS DP Slave.

e Z modutami CM 1243-5, CPU pracuje jako PROFIBUS DP Master class1.

e Moduty PROFIBUS DP Slave, PROFIBUS DP Master, oraz AS-i (3 moduty
komunikacyjne z lewej strony) oraz PROFINET sg oddzielnymi sieciami ko-
munikacyjnymi, ktére nie ograniczajg sie wzajemnie.

AS-i
S7-1200 CM 1243-2 AS-i Master umozliwia podtgczenie CPU S7-1200 do sieci
AS-i.

Komunikacja CPU z CPU S7

Mozna utworzy¢ potgczenie komunikacyjne do stacji partnerskiej i uzywaé in-
strukcji GET i PUT do komunikacji z jednostkami CPU S7.

Komunikacja Teleservice

Potaczenie TeleSerwis przez GPRS polega na tym, ze stacja inzynierska z za-
instalowanym programem STEP 7 komunikuje sie ze stacjg SIMATIC S7-1200
z modutem CP 1242-7 za posrednictwem sieci GSM i Internetu. Polaczenie prze-
biega przez serwer sterowania zdalnego, ktory stuzy jako urzadzenie posredni-
czace i jest podtgczony do Internetu.

10-Link

S7-1200 SM 1278 4xIO-Link Master umozliwia urzgdzeniom 10-Link potaczenie
z CPU S7 1200.

Patrz rowniez

Internetowa strona wsparcia technicznego firmy Siemens (http://www.industry.
siemens.com/topics/global/en/industrial-security/Documents/operational_guideli-
nes_industrial_security _en.pdf)

Liczba asynchronicznych potaczen komunikacyjnych

CPU obstuguje nastepujace maksymalne liczby jednoczesnych, asynchronicz-
nych, komunikacyjnych potaczen w sieci PROFINET oraz PROFIBUS:

e 8 polaczen dla Otwartej Komunikacji Uzytkownika (Open User Communica-
tions), aktywnych lub pasywnych: TSEND_C, TRCV_C, TCON, TDISCON,
TSEND, i TRCV.
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7.4.

e CPU pozwala na obstuge nastepujacej liczby rownoczesnych, asynchronicz-
nych potaczen komunikacyjnych
e 8 potaczen CPU-do-CPU S7 dla danych GET/PUT klienta

Uwaga
CPU S7-1200, S7 -300, oraz S7-400 uzywaja instrukcji GET i PUT do komuni-

kacji CPU-do-CPU S7. CPU S7-200 wykorzystuje instrukcje ETHx_XFER do
komunikacji CPU-do-CPU S7.

e Polaczenia HMI: W $rodowisku programistycznym TIA Portal mozna skonfigu-
rowac liczbe potaczenn HMI wymaganych w aplikacji.

e Polaczenia PG: CPU umozliwia potgczenie z 1 urzgdzeniem programujacym
(PG).

e Potgczenia http: CPU umozliwia potgczenia dla serwera WWW.

Uwaga

Potaczenia dla systemu otwartej komunikacji uzytkownikéw (Open User Commu-
nications), potaczenia S7, urzadzenia HMI, urzadzenia programujgce oraz pota-
czenia komunikacyjne serwera Web (http) mogg uzywac¢ wiele zasobow potacze-
niowych w zaleznosci od biezaco wykorzystywanych funkciji.

Instrukcje do obstugi PROFINET i PROFIBUS

Instrukcje do PROFINET

Instrukcje TSEND_C i TRCV_C utatwiajg komunikacje po PROFINET taczac
w sobie funkcje TCON, TDISCON z funkcjami TSEND lub TRCV.

e TSEND_C ustala ze stacjg partnerska potaczenie komunikacyjne TCP lub
ISO on TCP, wysyta dane i moze zakohczy¢ potaczenie. Polgczenie po skon-
figurowaniu i ustaleniu jest automatycznie utrzymywane i monitorowane przez
CPU. TSEND_C taczy w jedna instrukcje funkcje TCON, TDISCON i TSEND.

e TRCV_C ustala z partnerskim CPU potaczenie komunikacyjne TCP lub ISO
on TCP, odbiera dane i moze zakonczy¢ potaczenie. Potaczenie po skonfi-
gurowaniu i ustaleniu jest automatycznie utrzymywane i monitorowane przez
CPU. Instrukcja TSEND_C taczy w jedng instrukcje funkcje TCON, TDISCON
i TRCV.

Instrukcje TCON, TDISCON, TSEND oraz TRCV sg nadal dostepne.

Do transmisji lub odbioru danych po protokole UDP nalezy uzy¢ instrukcji TU-
SEND i TURCV. Dziatajg one asynchronicznie (tak jak: TSEND, TRCV, TCON,
TDISCON), co oznacza ze wykonanie polecenia odbywa sie przez kilka wywotan
instrukciji.
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W celu zmiany konfiguracji parametréw IP z poziomu programu uzytkownika na-
lezy uzy¢ instrukcji IP_CONF. Ta instrukcja dziata takze asynchronicznie. Jej wy-
konanie trwa przez kilka wywotan.

Instrukcje PROFIBUS

Instrukcja DPNRM_DG (czytanie diagnostyki) powoduje odczyt biezacych danych
diagnostycznych urzadzenia DP slave w formacie opisanym w EN 50 170 Volume
2, PROFIBUS.

Instrukcje rozproszonych I/O dla protokotéw PROFINET, PROFIBUS
i GPRS

Program uzytkownika moze uzywaé nastepujacych Instrukcji dla protokotéw PRO-
FINET, PROFIBUS i GPRS:

e Instrukcje RDREC (read record) oraz WRREC (write record) przenoszg okre-
slone rekordy danych pomiedzy komponentami, takimi jak modut na szynie
gtéwnej lub rozproszony komponent (PROFIBUS DP lub PROFINET IO).

e Instrukcja RALRM (odczyt alarmu) stuzy do odczytu przerwania i informacji
0 nim ze wspoétpracujacego urzadzenia DP slave lub PROFINET IO. Informa-
cje te zawierajg w wyjsciowych parametrach informacje rozruchowe wywota-
nego OB oraz informacje o zrédle przerwania.

e Instrukcje DPRD_DAT (read consistent data) oraz DPWR_DAT (write consis-
tent data) stuzg do transferu blokéw danych wiekszych niz 64 bajty do oraz ze
standardowego urzadzenia DP Slave.

e Tylko w przypadku PROFOBUS, instrukcja DPNRM_DG stuzy do odczy-
tu biezacych danych diagnostycznych z urzadzenia DP Slave w formacie
okreslonym normg EN 50 170 Vol. 2.

PROFINET

System otwartej komunikacji uzytkownikéw

CPU S7-1200 ma zintegrowany port PROFINET obstugujacy rézne standardy ko-
munikacyjne oparte na sieci Ethernet:

e Transport Connection Protocol (TCP).

e [SO on TCP (RFC 1006).

e User Datagram Protocol (UDP).
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Tabela 7.2. Protokoty i instrukcje komunikacyjne

Wprowadzanie
Wariant s danych do Instrukcje .
protokotu RESVREIN el obszaru komunikacyjne WDEEICETZILE
odbiorczego
Tylko TRCV_C
Tryb ,Ad hoc” -
Komunikacja CPU- o o° TRCV Przypisuje numery portow
L TSEND_C, do urzadzen lokalnych
ce cPU . Odblor’danych TRCV C, TCON, | (aktywny) i partnerskich
Przenoszenie ramek | o okreslonej TDISC_ON ’ (pasywne)
diugosci TSEND, i TRCV
» | Tylko TRCV_C, o
Tryb ,Ad hoc T)I/RC?/ - Przypisuje punkty
Komunikacja CPU- TSEND C dostepu do ustugi
CPU — transportu (TSAP) do
IS0 onTCP | b gziat wiadomosci | Kontrolowane g%\é—gﬁTCON’ urzadzer lokalnych
i powtdrne jej ztozenie | przez protokét TSEND or’az (aktywny) i partnerskich
TRCV (pasywne).
Komunikacja CPU- Przypisuje numery portow
cPu- Protokét TUSEND do urzadzen lokalnych
ubpP Komunikacje uzvtkownika i TURCV (aktywny) i partnerskich
programow y (pasywne), ale potaczenie
uzytkownika nie jest dedykowane
. Przypisuje punkty
Komunikacja CPU- ﬁg:r:(s):nis'a dostepu do ustugi
Komunikacja | CPU danveh 4 GET oraz PUT transportu (TSAP) do
S7 Odczyt zapis danych okreyélonej urzadzen lokalnych
z/do CPU dlugosci (aktywny) i partnerskich
9 (pasywne).
Odbior
Komunikacja CPU- i transmisja
;?OFINET urzadzenie PROFINET | danych Wbudowane Whbudowane
10 okreslonej
dtugosci
7.5.1.1. Tryb ad hoc

Protokoty TCP oraz ISO on TCP otrzymujg zwykle pakiety danych o okreslonej
diugosci, w zakresie od 1 do 8192 bajtéw. Instrukcje komunikacyjne TRCV_C
i TRCV przewidujg jednak takze tryb komunikacji ad hoc, w ktérym dtugos¢ otrzy-
manego pakietu danych zmienia si¢ od 1 do 1472 bajtow.

Uwaga

Jesli dane sg przechowywane w ,zoptymalizowanym“ DB (tylko symbolicznie),
uzytkownik moze otrzymacé te dane tylko jako tablica typéw danych, takich jak
Byte, Char, USInt oraz Sint.

Konfiguracja instrukcji TRCV_C lub TRCV dla trybu ad hoc odbywa sie poprzez
ustawienie wartosci parametru LEN na 65 535.
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7.5.1.2.
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Jesli instrukcje TRCV_C lub TRCV nie sg czesto wywolywane w trybie ad hoc,
uzytkownik moze otrzymywac wiecej niz jeden pakiet w jednym wywotaniu. Przy-
ktadowo jesli uzytkownik otrzymuje pie¢ 100 bajtowych pakietéw w jednym wywo-
taniu, TCP dostarczy te pakiety w jednym 500 bajtowym pakiecie, podczas gdy
protokot ISO on TCP przebuduje ten pakiet w pie¢ 100 bajtowych pakietow.

Identyfikatory ID potaczen dla systemu otwartej komunikacji uzyt-
kownikow

Podczas tworzenia w programie uzytkownika instrukcji TSEND_C, TRCV_C lub
TCON, STEP 7 tworzy instancje DB, ktéra konfiguruje kanat komunikacyjny (lub
potaczenie) pomiedzy urzadzeniami. Nalezy uzy¢ zaktadki Properties aby skonfi-
gurowacé parametry potaczenia. Wsréd parametréw znajduje sie takze identyfika-
tor ID potaczenia dla danego potaczenia.

e |dentyfikator ID pofaczenia musi by¢ unikalny dla CPU. Kazde potaczenie,
ktére jest tworzone, musi mie¢ inny DB i identyfikator ID potaczenia.

e Zaréwno lokalny (Local) CPU, jak i partnerski (Partner) CPU moze korzystac
z tego samego identyfikatora ID potaczenia dla tego samego potaczenia,
ale identyfikatory ID potaczen nie wymagaja dopasowania. Identyfikator ID
potaczenia jest istotny tylko dla instrukcji PROFINET w programie uzytkownika
danego CPU.

e Jako identyfikatora ID potaczenia CPU mozna uzy¢ dowolnej liczby. Jednak,
skonfigurowanie identyfikatoréw ID potaczen jako kolejnych liczb od ,1” poz-
wala w tatwy sposob $ledzi¢ liczbe uzywanych potaczen dla okreslonego
CPU.

Uwaga

Kazda instrukcja TSEND_C, TRCV_C lub TCON w programie uzytkownika tworzy
nowe potaczenie. Wazne jest, aby dla kazdego potaczenia uzywac¢ poprawnego
identyfikatora ID potgczenia.

Ponizszy przyktad pokazuje komunikacje pomiedzy dwoma CPU, ktére wykorzy-
stuje 2 oddzielne potaczenia do wysytania i odbierania danych.

e Instrukcja TSEND_C w CPU_1 faczy sie z TRCV_V w CPU_2 w pierwszym
potaczeniu (,ID potaczenia 17 w CPU_1 i CPU_2).

e Instrukcja TRCV_C w CPU_1 taczy sie z TSEND_C w CPU_2 w drugim
potaczeniu (,ID potaczenia 2" w CPU_1 i CPU_2).
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CPU_1 CPU_2 ® TSEND_C w CPU_1 tworzy potaczenie
; ; i przypisuje identyfikator ID potaczenia
dla tego potaczenia (ID potaczenia 1 dla
CPU_1).

® TRCV_C w CPU_2 tworzy potaczenie
do CPU_2 i przypisuje identyfikator ID
potaczenia (ID potaczenia 1 dla CPU_2).

1 1 ® TRCV_C w CPU_1 tworzy drugie pota-
TRCV_C czenie dla CPU_1 i przypisuje inny iden-
tyfikator ID potaczenia dla tego potacze-
nia (ID potaczenia 2 dla CPU_1).

® ®[7senD © @ TSEND_C w CPU_2 tworzy drugie pota-
< - czenie i przypisuje inny identyfikator 1D
potaczenia dla tego potaczenia (ID pota-
czenia 2 dla CPU_2).

®

TSEND_C @

v

TRCV_C

Ponizszy przyktad pokazuje komunikacje pomiedzy dwoma CPU, ktére wykorzy-
stujg 1 potaczenie do wysytania i odbierania danych.

e Kazde CPU uzywa instrukcji TCON do konfiguracji potaczenia pomiedzy soba.

e Instrukcja TSEND w CPU_1 taczy sie z instrukcjg TRCV w CPU_2 przy
uzyciu identyfikatora ID potaczenia (,ID potaczenia 1”), ktore zostato skonfigu-
rowane przez instrukcje TCON w CPU_1. Instrukcja TRCV w CPU_2 tgczy sie
z instrukcjag TSEND w CPU_1, przy uzyciu identyfikatora ID pofaczenia (,ID
potaczenia 1”), ktore zostato skonfigurowane przez instrukcje TCON w CPU_2.

e |Instrukcja TSEND w CPU_2 tgczy sie z instrukcjg TRCV w CPU_1 przy
uzyciu identyfikatora ID potaczenia (,ID potaczenia 1”), ktére zostato skonfigu-
rowane przez instrukcje TCON w CPU_2. Instrukcja TRCV w CPU_1 taczy sie
z instrukcjg TSEND w CPU_2, przy uzyciu identyfikatora ID pofaczenia (,ID
potaczenia 1”), ktore zostato skonfigurowane przez instrukcje TCON w CPU_1.
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CPU_2 ® TCON w CPU_1 tworzy potaczenie
— i przypisuje identyfikator ID

potaczenia dla tego potaczenia

w CPU_1(ID =1).

TCON w CPU_2 tworzy potaczenie
i przypisuje identyfikator ID
potaczenia dla tego potaczenia na
CPU_2 (ID =1).

TCON TCON ® TSENDiTRCV w CPU_1 uzywaija
identyfikatora ID potgczenia
utworzonego przez TCON w CPU_1
(ID=1).

TSEND i TRCV na CPU_2 uzywaja

TSEND TRCV identyfikatora ID potaczenia utworzonego
przez TCON w CPU_2 (ID = 1).

TRCV TSEND

Jak to zostato pokazane na ponizszym przyktadzie, istnieje takze mozliwos¢
uzycia pojedynczych instrukcji TSEND i TRCV do komunikacji przez potaczenie
utworzone instrukcjami TSEND_C lub TRCV_C. Instrukcje TSEND i TRCV nie
tworzg same nowego potgczenia, wiec muszag uzy¢ DB oraz identyfikator ID po-
taczenia, ktory zostat utworzony przez instrukcje TSEND_C, TRCV_C lub TCON.

CPU_2 @ TSEND_C w CPU_1 tworzy potacze-
—_— nie i przypisuje identyfikator ID pota-
: czenia dla tego potaczenia (ID = 1).
®@ TRCV_C w CPU_2 tworzy potgcze-
nie i przypisuje identyfikator ID pota-
czenia dla tego potaczenia w CPU_2
(ID =1).
® TSEND i TRCV w CPU_1 uzywaja
identyfikatora |ID potaczenia utwo-

TSEND_C TRCV_C rzonego przez TSEND_C w CPU_1
(ID =1).
TSEND i TRCV w CPU_2 uzywajg
TRCV TSEND identyfikatora 1D potaczenia utwo-
rzonego przez TRCV_C w CPU_2
(ID =1).
TSEND TRCV
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7.51.3.

Parametry potaczenia PROFINET

Instrukcje TSEND_C, TRCV_C oraz TCON wymagajg, aby zwigzane z potg-
czeniem parametry byly okreslone. Inaczej urzadzenie partnerskie nie zostanie
potaczone. Parametry te sg okreslone dla protokotéw TCP, 1ISO-on-TCP i UDP
w strukturze TCON_Param. Zwykle dla okreslenia tych parametréw nalezy uzyé
zaktadki Configuration we wiasciwosciach instrukcji. Jesli zaktadka Configuration
nie jest dostepna, nalezy okresli¢ strukture TCON_Param programowo.

Struktura opisujaca polaczenie TCON_Param

Tabela 7.3. Struktura opisujagca potaczenie (TCON_Param)

Bajt

Typ danych i parametru Opis

0...1

block_length Ulnt Dtugos$¢: 64 bajtéw (stata)

2.3

Id CONN_OUC | Odniesienie do tego potaczenia: Zakres wartosci: 1
(Word) (domysinie) do 4095. Okresla warto$¢ tego parametru
dla instrukcji TSEND_C, TRCV_C lub TCON pod
okreslonym ID.

connection_type USint Typ potaczenia:

e 17: TCP (domysinie).
e 18:1S0O-on-TCP.

e 19: UDP.

active_est Bool ID dla danego typu potaczenia:
e TCPilISO-on-TCP:

— FALSE: Potaczenie pasywne,

— TRUE: Aktywne potgczenie (domysinie),
e UDP: FALSE.

local_device _id USint ID lokalnego interfejsu PROFINET lub interfejsu
Industrial Ethernet: 1 (domysinie)

local_tsap_id_len |USInt Dtugos$¢ parametru local_tsap_id, w bajtach; mozliwe
wartosci:

e TCP: 0 (aktywne, domysine) lub 2 (pasywne).

e |SO-on-TCP: 2 do 16.

e UDP: 2.

rem_subnet_id_len | USInt Ten parametr nie jest uzywany

rem_staddr_len uUSint Dtugo$¢ adresu partnerskiego punktu koricowego,
w bajtach:
e 0: nieokreslony (parametr rem_staddr jest nieistotny).
e 4 (domysliny): Obowigzujacy adres IP znajduje sie
w parametrze rem_staddr (tylko dla TCP oraz ISO-
on-TCP).

10

rem_tsap_id_len USint Dtugos¢ uzywanego parametru rem_tsap_id; w bajtach;
mozliwe wartosci:

e TCP: 0 (pasywny) lub 2 (aktywny, domysiny).
e |SO-on-TCP: 2 do 16.
e UDP: 0.

11

next_staddr_len USint Ten parametr nie jest uzywany
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Bajt

Typ danych i parametru

Opis

12..27

local_tsap_id

Tablica [1..16]
z Byte

Lokalny sktadnik adresu potaczenia:

e TCP i1SO-on-TCP: numer lokalnego portu
(mozliwe wartosci: 1 do 49151; zalecane wartosci:
2000...5000):

— local_tsap_id[1] = starszy bajt numeru portu
w notacji hexadecymalnej;

— local_tsap_id[2] = mtodszy bajt numeru portu
w notacji hexadecymalnej;

— local_tsap_id[3-16] = nieistotny
e |SO-on-TCP: lokalne TSAP-ID:

— local_tsap_id[1] = B#16#EO;

— local_tsap_id[2] = listwy i gniazda lokalnych
punktéw koncowych (bity 0 do 4: numer gniazda,
bity 5 to 7: numer listwy);

— local_tsap_id[3-16] = rozszerzenie TSAP,
opcjonalnie

o UDP: Ten parametr nie jest uzywany.

Uwaga: Nalezy zapewni¢, aby zadna wartos¢ local_
tsap_id dla jednego CPU nie powtarzata sie.

28...33

rem_subnet_id

Tablica [1..6]
z USInt

Ten parametr nie jest uzywany.

34...39

rem_staddr

Tablica [1..6]
z USInt

Tylko TCP oraz ISO-on-TCP: Adres IP dla partnerskiego
punktu koficowego (nieistotny dla pasywnych potaczen).
Przyktadowo adres IP 192.168.002.003 jest
przechowywany w nastepujacych skfadnikach tablicy:
rem_staddr[1] = 192

rem_staddr[2] = 168

rem_staddr[3] = 002

rem_staddr[4] = 003

rem_staddr[5-6] = nieistotne

40...55

rem_tsap_id

Tablica [1..16]
ZBYTE

Partnerski sktadnik adresu potaczenia:

e TCP: numer partnerskiego portu. Zakres: 1 do
49151; Zalecane wartosci: 2000 do 5000):

— rem_tsap_id[1] = starszy bajt numeru portu
w notacji hexadecymalnej;
— rem_tsap_id[2] = mtodszy bajt numeru portu
w notacji hexadecymalinej;
— rem_tsap_id[3-16] = nieistotne
e |SO-on-TCP: partnerskie TSAP-ID:
— rem_tsap_id[1] = B#16#E0
— rem_tsap_id[2] = listwy i gniazda partnerskich
punktéw koncowych (bity 0 do 4: numer gniazda,
bity 5 to 7: numer listwy);
— rem_tsap_id[3-16] = rozszerzenie TSAP,
opcjonalnie
e UDP: Ten parametr nie jest uzywany.

56...61

next_staddr

Tablica [1..6]
zBYTE

Ten parametr nie jest uzywany.

62...63

Spare

Word

Zastrzezone: W#16#0000
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7.5.2.

Konfigurowanie $ciezki potaczenia

Po umieszczeniu w programie uzytkownika instrukcji TSEND_C, TRCV_C lub
TCON, okno inspektora wyswietla wtasciwosci potaczenia za kazdym razem, gdy
zostanie zaznaczona jakakolwiek czes¢ instrukcji. Nalezy okresli¢ parametry ko-
munikacyjne w zaktadce Configuration, ktéra wyswietli sie po wskazaniu Proper-
ties (wtasciwosci) instrukcji komunikacyjne;.

Tabela 7.4. Konfiguracja sciezki komunikacyjnej (uzywajac wtasciwosci instrukcji)

TCP, ISO-on-TCP, i UDP Wiasciwosci protokotu
Dla protokotow ethernetowych | [ : [ hoperties [ilinta. 0] Disgnostics |
TCP, ISO-on-TCP, oraz UDP | [[“Gargsai | weniguration |
nalezy uzy¢ pola instrukcji i || R
Properties (TSEND_C, edpuimen Ol oo

TRCV_C, lub TCON), aby
skonfigurowac¢ potaczenia
typu ,Local/Partner”.

Rysunek przedstawia pole
Connection properties dla
zaktadki konfiguracyjnej dla
potaczenia ISO-on-TCP.

(19214004

b
b Connection dota:  [MC_1_hecene 08 Iw]  [RC 2 Send 08 [=]
# Establish actie () Estabsh sotive:
CONNE RGN ‘canrechon
Address details

Lecal TIAF Prartroge T3AF
TEAP (ABCHE 1000 [ |
TSAPID: [31.30.2€ 30,90 | [enonansaarer sesaad

Uwaga

Podczas konfiguracji wtasciwosci potaczenia dla jednego CPU, STEP 7 umozli-
wia uzytkownikowi na wybdr okreslonego DB dla potaczenia z partnerskim CPU
(jesli istnieje), lub na stworzenie takiego DB. Partnerskie CPU musi juz wczesniej
zosta¢ umieszczone w projekcie i nie moze by¢ unspecified CPU.

Uzytkownik nadal musi wstawi¢ instrukcje TSEND_C, TRCV_C lub TCON do pro-
gramu partnerskiego CPU. Po wykonaniu tego kroku uzytkownik powinien wybrac
DB, ktory zostat stworzony przez tg konfiguracje.

135



7. Komunikacja pomiedzy urzgdzeniami — standard PROFINET

Tabela 7.5. Konfiguracja $Sciezki potaczenia dla komunikacji S7 (konfiguracja urzadzenia)

Dla komunikacji S7 nalezy P mm——
uzy¢ edytora sieci ,Devices & “Gameral |
networks” do skonfigurowania
potaczenia typu Local/Partner.
Po nacisnieciu przycisku
Highlighted: Connection
uzyskuje sie dostep do pola
Properties.

Zaktadka General ma kilka

wiasciwosci:

e General (pokazane).

e Local ID — lokalne ID.

e Special connection properties
— specjalne wiasciwosci
potaczenia.

e Address details (pokazane)

— szczegOty adresu.

57 conmpction: 57 Connectio

Address dotalle

Wiecej informacji oraz lista instrukcji komunikacyjnych znajduje sie w dziale ,Pro-
tokoty” (strona 128) w sekcji ,PROFINET* lub w ,Tworzenie potgczenia S7” (stro-
na 147) w sekcji ,Komunikacja S7*.
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Tabela 7.6. Parametry dla wielokrotnego potaczenia CPU

Parametr Definicja
Adres Przypisany adres IP
End point Nazwa przypisana do partnera (odbierajacego) CPU.
Interface Nazwa przypisana do interfejsu.
Subnet Nazwa przypisana do podsieci.
Interface type Tylko dla komunikacji S7. Typ interfejsu.
Ogolny Connection type Typ protokotu Ethernet.
Connection ID Numer ID.
Connection data gﬁice przechowywania danych dla lokalnego i partnerskiego
Establish active Przycisk opcji ustawienia lokalnego lub partnerskiego CPU jako
connection aktywne potaczenie.
End point Tylkq dlq komunikacji S7. Nazwa przypisana do partnera
(odbierajacego) CPU.
Rack/slot Tylko dla komunikacji S7. Potozenie gniazda i szyny.
Adres Connection resource Tylkg dla Kgmunichji S7 Komponent TSAFi uzywany do
szczegGlowy konfiguracji komunikacji S7 z CPU urzgdzen S7-300 lub S7-400.
Port (decymalny): TCP i UPD: Port partnerskiego CPU w formacie dziesietnym.
ISO on TCP (RFC 1006) oraz komunikacja S7: TSAP dla
TSAP 'i Subnet ID: |lokalnego i partnerskiego CPU ustawione w formatach ASCII
i hexadecymalnym.

" Podczas konfiguraciji potaczenia dla S7-1200 CPU z protokotem 1SO-on-TCP nalezy uzywac tylko
znakéw w formacie ASCII dla rozszerzen TSAP pasywnie skomunikowanych partneréw.

Punkty dostepu do ustugi transportu (TSAP)

Wykorzystujgc punkty dostepowe serwisu transportowego TSAP (Transport Se-
rvice Access Point), protokét TCP i komunikacja S7 pozwala zrealizowa¢ wiele
potaczen z jednym adresem IP (do 64 K potaczen). Punkty TSAP jednoznacznie
identyfikujg te potaczenia komunikacyjnych punktéw koncowych z adresem IP.

W czesci Address Details okna dialogowego Connection Parameters, uzytkownik
definiuje punkty TSAP, ktére beda wykorzystywane. TSAP potaczenia z CPU jest
wprowadzany w polu Local TSAP. TSAP przypisany potaczeniu w partnerskim
CPU jest wprowadzany w polu Partner TSAP.

Numery portéw

Dla protokotow TCP oraz UDP, parametry konfiguracji lokalnego (aktywnego) po-
taczenia CPU musza okresla¢ zdalny adres IP i numer portu partnerskiego (pa-
sywnego) potaczenia CPU.

W sekcji Address Details okna dialogowego Connection Parameters, uzytkownik
definiuje porty, ktore beda wykorzystywane. Port potgczenia w CPU jest wprowa-
dzany w polu Local Port. Port przypisany do potaczenia partnerskiego CPU jest
wprowadzony w polu Partner Port.
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7.6.

138

PROFIBUS

System PROFIBUS uzywa nadrzednej magistrali do odpytania urzadzen typu
slave rozproszonych w sposob wielopunktowy na magistrali szeregowej RS485.
Urzadzeniem PROFIBUS slave jest kazde urzadzenie peryferyjne (przetwornik
I/0, zawdr, naped lub inne urzadzenie pomiarowe), ktére przetwarza informacje
i wysyta stan swoich wyjs¢ do urzgdzenia master. Urzadzenia typu slave petnig
role pasywnych stacji w sieci, poniewaz nie majg praw dostepu do magistrali.
Moga one tylko potwierdzi¢ otrzymane wiadomosci, lub wysyta¢ odpowiedz na
zgdanie urzgdzenia master. Wszystkie urzadzenia PROFIBUS slave majg ten
sam priorytet, a cata sie¢ komunikacyjna pochodzi od urzadzenia master.

Urzadzenie PROFIBUS master tworzy aktywng stacje w sieci. PROFIBUS DP
definiuje dwa typy urzadzen master. Urzgdzenia klasy 1 (zwykle programowalny
sterownik PLC lub PC ze specjalnym oprogramowaniem) zajmuje sie¢ zwykig ko-
munikacjg lub wymiang danych z przeznaczonymi do tego urzadzeniami typu sla-
ve. Urzadzenie master klasy 2 (zwykle urzadzenie konfigurujace, takie jak laptop
albo programujgca konsola uzyta do celéw rozruchowych, konserwacyjnych lub
diagnostycznych) jest specjalnym urzgdzeniem uzywanym gtéwnie do uruchamia-
nia urzadzen slave i w celach diagnostycznych.

Uzytkownik jesli chce, moze konfigurowaé modut w systemie innej firmy, wyko-
rzystujac plik GSD dostepny dla modutu CM 1242-5 (DP Slave) na plycie CD,
dostarczanej wraz z modutem oraz na stronach obstugi klienta firmy Siemens
(Siemens Industrial Automation Customer Support) w Internecie: (http://support.
automation.siemens.com/WW/llisapi.dll?func=cslib.csinfo&lang=en&objid=6G
K72425DX300XE0&caller=view). Na ponizszym rysunku przedstawiono S7-1200
jako DP slave dla sterownika S7-300.

S7-1200 moze by¢ podtaczony do sieci PROFIBUS jako DP master za pomocg
modutu komunikacyjnego CM 1243-5. Modut CM 1243-5 (DP master) moze by¢
partnerem komunikacyjnym z urzadzeniami DP VO/V1 slave. Na ponizszym ry-
sunku przedstawiono sterownik S7-1200 jako master sterujacy urzadzeniem sla-
ve — ET200S.
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7.6.1.

Jesli CM 1242-5 i CM 1243-5 sg obecne rownoczesnie w systemie, to S7-1200
moze pracowac rownoczesnie jako urzadzenie typu slave dla wyzej usytuowa-
nych systeméw DP master i jako urzadzenie typu master dla nizej usytuowanych
systeméw DP slave.

Dla wersji V4.0, mozna skonfigurowa¢ maksymalnie trzy moduty CM PROFIBUS
dla jednej stacji, w ktorej moze by¢ dowolna kombinacja modutéw CM DP master
lub DP slave. Kazde urzadzenie DP master (nadrzedne) w implementacji z CPU
z wersjg firmware V3.0 lub wyzszg moze sterowa¢ maksymalnie 32 urzadzeniami
Slave (podrzednymi).

Dane konfiguracyjne modutéw komunikacyjnych PROFIBUS CM sa przechowy-
wane na lokalnym CPU. Pozwala to, w razie koniecznosci, na prostg zamiane
modutéw komunikacyjnych.

Ustugi komunikacyjne modutéw CM PROFIBUS
Moduty CM PROFIBUS uzywaja protokotu PROFIBUS DP-V1.

Typy komunikacji z DP-V1

Nastepujace typy komunikacji z DP-V1 sg dostepne:
e Komunikacja cykliczna (CM 1242-5 oraz CM 1243-5)

Obydwa moduly PROFIBUS wspierajg cykliczng komunikacje dla transferu
danych procesu pomiedzy urzadzeniami DP slave i DP master.

Cykliczna komunikacja jest przeprowadzana przez system operacyjny jednost-
ki centralnej. Zadne bloki programowe nie sa w tym celu wymagane. Dane I/0
sq odczytywane lub zapisywane bezposrednio z/do obrazu procesu w CPU.

e Komunikacja niecykliczna (tylko CM 1243-5)

Modut DP master moze takze obstugiwaé¢ acykliczng komunikacje, ktéra uzy-
wa blokéw programowych:

— Instrukcja ,RALRM* stuzy do obstugi przerwan.

— Instrukcje ,RDREC* oraz ,WRREC" stuzg do transferu konfiguracji i da-
nych diagnostycznych.

Funkcje nie obstugiwane przez CM 1243-5: SYNC/FREEZE i Get_Master_Diag.
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7.6.2.

7.6.3.

Inne ustugi komunikacyjne modutu CM 1243-5

Modut komunikacyjny CM 1243-5 master udostepnia takze dodatkowe ustugi ko-
munikacyjne:
e Komunikacja S7
- Ustugi PUT/GET
Modut DP master funkcjonuje jako klient i serwer dla zapytan pochodza-
cych od innych sterownikéw S7 i innych komputeréow klasy PC. Komunika-
cja odbywa sie w standardzie PROFIBUS.
- Komunikacja PG/OP

Funkcje PG pozwalajg na zatadowanie danych konfiguracyjnych i progra-
mu uzytkownika z PG, a takze na transfer danych diagnostycznych do
PG.

Mozliwi partnerzy komunikacyjni dla komunikacji OP to: panele HMI oraz
komputerowe panele SIMATIC z systemami WinCC Flexible lub SCADA,
ktore wspierajg komunikacje S7.

Podreczniki modutéw komunikacyjnych CM PROFIBUS

Dodatkowe informacje

Szczegodtowe informacje na temat modutéw komunikacyjnych CM PROFIBUS
mozna znalez¢ w podrecznikach poszczegolnych urzadzen. Mozna znalezé je
na internetowych stronach obstugi klienta firmy Siemens (Siemens Industrial Au-
tomation Customer Support) odpowiednio wprowadzajgc nastepujace identyfika-
tory:

o CM 1242-5 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49852105)
o CM 1243-5 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49851842)

Dodawanie modutéw CM 1243-5 (DP master) oraz DP slave

W celu dodania urzadzenia DP Slave, w portalu ,Devices and networks” nale-
zy uzy¢ katalogu sprzetu. Moduty te sg dotgczane po lewej stronie CPU. Aby
umiesci¢ modut w konfiguracji sprzetowej nalezy wybra¢ ten modut w katalogu
sprzetowym poprzez podwajne klikniecie na nim lub przeciggajac i upuszczajgc
go na podswietlone gniazdo.

Tabela 7.7. Dodawanie modutu komunikacyjnego CM 1243-5 (DP master) do konfiguracji

urzadzenia
Modut Wybranie modutu Dodanie modutu Rezultat operacji
w | | Comamunications madules

[ PROFIBUS

CM 1243-5 » o122

(DP master) TR

[ 65K7 243-5023002E0

¥ [ Poineacpaint
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Katalog sprzetu moze postuzy¢ réowniez do dodania urzadzeh typu DP slave.
Przyktadowo dla dodania urzadzenia ET200 S DP slave nalezy w katalogu sprze-
tu (Hardware Catalog) rozwing¢ nastepujace pola:

e Distributed 1/O — rozproszone 1/O

e ET200S

e Interface modules — moduly interfejsu
e PROFIBUS

Nastepnie nalezy wybra¢ ,6ES7 151-1BA02-0AB0” (IM151-1 HF) z listy numeréw
czesci i doda¢ ET200 S DP slave tak, jak jest to pokazane na ponizszym rysunku.

Tabela 7.8. Dodawanie ET200 S DP slave do konfiguracji urzadzenia

Wstawianie DP slave Rezultat operacji
PLC 1 PLC_1 Slave_1
CPU12140 I- SR 12140 I- IM 151-1 HF W
Mot assigned
7.6.4. Przypisanie adreséw PROFIBUS do modutu CM 1243-5 i urza-

dzen DP slave

Konfiguracja interfejsu PROFIBUS

Po skonfigurowaniu potaczen logicznych sieci dla dwéch urzadzen PROFIBUS
uzytkownik moze konfigurowaé parametry interfejsow PROFIBUS W tym celu na-
lezy nacisng¢ fioletowy blok modutu CM 1243-5, a zakladka Properties w oknie
inspektora wyswietli dostepne interfejsy PROFIBUS. Interfejs PROFIBUS dla
urzadzenia DP slave mozna skonfigurowa¢ w ten sam sposob.

Tabela 7.9. Konfiguracja interfejsow PROFIBUS modutu CM 1243-5 (DP master)
i urzadzenia ET200 S DP slave

Modut CM 1243-5 (DP master) ET200 S DP slave

@ Port PROFIBUS

Przypisanie adresow PROFIBUS

W sieci PROFIBUS kazde urzadzenie ma przypisany adres PROFIBUS. Zakres

adresu miesci sie pomiedzy 0 a 127 z nastepujacymi wyjatkami:

e Adres 0: Zastrzezony dla konfiguracji sieci i/lub narzedzi programowania
dotaczonych do magistrali
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e Adres 1: Zastrzezony przez SIEMENS AG dla pierwszego urzadzenia typu

master

e Adres 126: Zastrzezone dla urzadzen fabrycznych, ktore nie majg przetaczni-
ka ustawien i musza by¢ zaadresowane przez siec.

e Adres 127: Zastrzezony dla urzadzen rozsyfajacych wiadomosci do wszyst-
kich urzadzen w sieci. Nie moze zostac przypisany do urzadzenh wykonujacych

inne dziatanie.

Pomijajac zastrzezone adresy pracujgce urzadzenia PROFIBUS moga by¢ adre-
sowane numerami od 2 do 125.

W oknie wiasciwosci nalezy wybra¢ pole konfiguracji ,PROFIBUS address”.
STEP 7 wyswietli okno konfiguracji adreséw PROFIBUS, ktére stuzy do przypisa-
nia adreséw PROFIBUS do danego urzadzenia.

i | properties  [Slinfo |2l Diagnostics  [RIERS
General |
G reeral |
R PROFIBUS address
Cperating mode Interface networked with
Hardwaee identifier
Subnet ':I

T T

Parameters

Address
Highest address: |10
Tranarmession speed: | 1500

Tabela 7.10. Parametry adreséw PROFIBUS

Parametr

| Opis

Nalezy nazwac podsie¢, do ktérej podtgczone jest urzagdzenie. Nalezy
nacisna¢ przycisk Add new subnet, aby stworzy¢ nowg podsie¢. Jej stan
domysiny to ,Not connected” (niepotgczona). Mozliwe sg dwa typy potaczenia:

Podsie¢ e Domysliny: ,Not connected” zapewnia lokalne potaczenie.
e Podsie¢ jest wymagana, gdy do sieci przytaczone sg dwa lub wiecej
urzadzen.
Adres Przypisany do urzgdzenia adres PROFIBUS.
Najwyzszy adres PROFIBUS jest okreslany na podstawie
aktywnych stacji PROFIBUS (np. DP master). Pasywne
urzadzenia DP slaves majg niezaleznie adresy PROFIBUS
Najwyzszy o numerach od 1 do 125, nawet jesli najwyzszy adres PROFIBUS
jest ustawiony na np. 15. Najwyzszy adres PROFIBUS jest
adres . . 3 :
istotny dla przekazywania tokenéw (przekazanie wystanych
praw), a same tokeny przekazywane sa wytacznie do aktywnych
stacji. Okreslenie najwyzszego adresu PROFIBUS optymalizuje
Parametr magistrale.

Szybkos¢
transmisji

Szybko$¢ transmisji skonfigurowanej sieci PROFIBUS wynosi

od 9,6 kb/s do 12 Mb/s. Ustawienie szybkosci transmisji danych
zalezy od wiasciwosci uzytych weztéw PROFIBUS. Szybkos$é
transmisji nie powinna by¢ wigksza od szybkosci obstugiwane;j
przez najwolniejszy wezet.

Szybkos$¢ transmisji jest zwykle ustawiana dla urzadzenia master
sieci PROFIBUS. W ten sposéb wszystkie urzadzenia DP slave
automatycznie bedg uzywaly tej samej predkosci transmisji (auto-
baud).
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1.7.

7.71.

Tabela 7.1

AS-i

Modut S7-1200 CM 1243-2 AS-i Master umozliwia podtgczenie CPU S7-1200
w sieci AS-i.

AS-i (Actuator Sensor Interface) — interfejs aktywatora (urzadzenia wykonawcze-
go) i/lub czujnika, to system potaczenia sieciowego z pojedynczym urzgdzeniem
nadrzednym (Master) na najnizszym poziomie w systemach automatyki. Modut
CM 1243-2 stuzy jako urzgdzenie nadrzedne Master w sieci AS-i. Czujniki
i aktywatory (urzadzenia podrzedne AS-i Slave) mozna podtaczyé do CPU za
pomocg modutu CM 1243-2, uzywajac pojedynczego kabla AS-i. Modut CM
1243-2 obstuguje wszystkie dane koordynacji sieci AS-i oraz przekaznikowe,
a takze przekazywane informacje statuséw z aktywatoréw i czujnikéw do CPU
przez adresy /O przypisane do CM 1243-2. W zalezno$ci od typu urzgdzenia
podrzednego Slave, mozliwy jest dostep do wartosci cyfrowych (binarnych) lub
analogowych. Urzadzenia podrzedne AS-i Slave stanowig kanaly wejsciowe
i wyjSciowe systemu AS-i, i sg aktywne tylko wtedy, gdy sg wywotywane przez
modut CM 1243-2.

Na rysunku ponizej, sterownik S7-1200 jest urzadzeniem nadrzednym Master
w sieci AS-i sterujgcym panelem operatorskim AS-i oraz modutami cyfrowych
i analogowych wejs¢ i wyjs¢ (1/0) bedacymi urzadzeniami podrzednymi Slave.

s
o=l
= ®

Dodanie modutu CM 1243-2 AS-i Master oraz AS-i Slave

Aby doda¢ moduty CM1243-2 AS-i Master do CPU nalezy uzy¢ katalogu sprzetu
~Catalog”. Moduly te sg dotgczane z lewej strony CPU, i mozna uzy¢ maksymal-
nie trzech modutéw CM1243-2 Master AS-i. Aby wstawi¢ modut do konfiguracji
sprzetowej, nalezy wybra¢ modut w katalogu sprzetu i albo klikng¢é dwukrotnie
albo przeciggna¢ modut do podswietlonego slotu (po lewej stronie CPU).

- kdciche
I kol
~ kol

~oiic
Bs kol
B kA

=
A

1. Dodawanie modutu CM1243-2 Master AS-i do konfiguracji urzadzenia

Modut Wybranie modutu Wstawienie modutu Wynik

CM 1243-2
Master

AS-i w [ Communicasons modale: “
» [ ProFIBUS
» [ Poinerpoint
w [ 55 initerdace
- [ a1 2e82
I 3667 223 200m0-0000

|
N
|
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W celu dodania urzadzenia AS-i Slave nalezy takze uzy¢ katalogu sprzetu ,Ca-
talog”. Aby doda¢, na przyktad, urzadzenie Slave z opisem I/O module, compact,
digital, input, w katalogu sprzetu nalezy rozwina¢ nastepujace foldery:

e Field devices Field devices (urzadzenia instalowane na obiekcie)

e AS-Interface slaves (urzadzenia AS-i Slave)

Nastepnie, z listy numeréw katalogowych czesci nalezy wybra¢ ,3RG9 001-
0AAQ0” (AS-i SM-U, 4DlI) i doda¢ urzadzenie Slave z opisem I/O module, com-
pact, digital, input, jak pokazano na rysunku ponizej.

Tabela 7.12. Dodawanie AS-i Slave do konfiguracji urzadzenia

Wstawienie AS-i Slave Wyni
PLC_1 " pLC_1 A5 SM-U, 4D1_1
CPU 1214C !! [l _3RGY 001-04400 | CPU1214C !’ AS-i SM-U, 4D
7.7.2. Nadawanie adresu AS-i urzadzeniu AS-i Slave
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Konfiguracja interfejsu AS-i Slave

Aby skonfigurowaé¢ parametry interfejsu AS-i, nalezy klikng¢ zoétty prostokat AS-i
na urzadzeniu AS-i Slave. Zaktadka Properties (Wtasciwosci) w oknie Inspektor
powoduje wyswietlenie interfejsu AS-i.

AS- Sh-L, 4D01_1
AS-1 SM-U, 401

@/
@ Port AS-i

Nadawanie adresu AS-i Slave

W sieci AS-i, kazde urzadzenie ma nadany adres AS-i Slave. Adres ten moze by¢
w zakresie od 0 do 31, jednak adres 0 jest zarezerwowany tylko dla nowych urza-
dzen Slave. Adresy urzadzen Slave mogg by¢ w zakresie od 1 (A lub B) do 31
(A lub B), co umozliwia zastosowanie fgcznie do 62 urzgdzen podrzednych Slave.

L~Standardowe” urzadzenia AS-i uzywajg catych adreséw i majg adresy numerycz-
ne bez oznaczenia A lub B. Urzadzenia AS-i ,weztéw A lub B” uzywajg sktadnik A
lub B w kazdym adresie, dzieki czemu kazdy z 31 adreséw, moze by¢ uzyty dwu-
krotnie. Zakres adreséw obejmuje przedzialy od 1A do 31A oraz od 1B do 31B.

Kazdy adres z zakresu od 1 do 31 moze by¢ nadany urzadzeniu AS-i Slave, inny-
mi sfowy, nie ma znaczenia, czy urzadzenia Slave majg adresy zaczynajace sie
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od 21 lub czy pierwszemu urzadzeniu Slave nadano adres 1 (kolejno$¢ adresow
nie ma znaczenia).

W ponizszym przyktadzie, trzem urzgdzeniom AS-i zostaly przypisane nastepu-
jace adresy: ,1” (urzadzenie standardowe), ,2A” (urzadzenie wezia A), oraz ,3”
(urzadzenie standardowe):

®
PLC_1 AS-i SM-U, 4DI_1
CPU 1214C AS-i SM-U, 4DI
AS-i_1
@ O
ASi BWD44, 3. [ AS-i SM-U, 2DI/..
AS- BWDA4, 3D . gy AS-i SM-U, 2DII...

-

@ Adres 1 urzadzenia AS-i Slave; urzadzenie: AS-i SM-U, 4DI; nr zaméwienio-
wy: 3RG9 001-0AAQ00

® Adres 2A urzadzenia AS-i Slave; urzadzenie: AS-i 8WD44, 3DO, A/B; nr za-
moéwieniowy: 8WD4 428-0BD

® Adres 3 urzadzenia AS-i Slave; urzadzenie: AS-i SM-U, 2DI/2DO; nr zamo-
wieniowy: 3RG9 001-0AC00

Miejsce wprowadzenia adresu AS-i Slave pokazano ponizej.

|"d properties  |%)info u| % piagnostics |

_' General | IO tags | systemkonstanten || Texts |
» General |
AS Intarface AS Interface
o Networked with
» IO addresses
Hardware identifier Network | AS-i_1 =1
| Address(es)
l. ;
b Address 1 -
il fiess==—————>———H1
4 —
5 (i
-
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(g properties |} info 1| % Diagnostics

_' General | 10 tags | Systemkonstanten | Texis |
» General |
AE Iniertace AS Interface
» Options Networked with
» 110 addresses
Hardware identifier Network | AS.i_1 :"
Address(es)
I
[ Address  2A 53
b I ~

¥ General A
E Wisitace S Interface
» Options Networked with
¢ 110 addresses
Hardware identifier Network | AS-i_1 '
| Address(es)
£ -
Address 3 -
' g ———————— 8
- =
5 A
6 =

Tabela 7.13. Parametry interfejsu AS-i

Parametr Opis
Network — . . .
(Siec) Nazwa sieci, w ktorej podigczone jest urzadzenie

Address(es) | Nadawany adres AS-i urzadzeniu Slave z zakresu od 1 (A lub B) do 31 (A
(Adres(y)) lub B), dla tacznie do 62 urzadzen podrzednych

7.8. Komunikacja S7
7.8.1. Instrukcje GET i PUT

Uzytkownik moze uzywaé instrukcji GET oraz PUT do komunikacji pomiedzy
réznymi jednostkami S7 przez potaczenie typu PROFINET lub PROFIBUS. Jest
to mozliwe tylko wtedy, gdy z wtasciwosci Protection (Ochrona) lokalnego CPU
zostata wybrana opcja dla partnerskiego CPU Permit access with PUT/GET com-
munication (Pozwolenie na dostep w komunikacji za pomoca instrukcji PUT/GET):

e Uzyskiwanie dostepu do danych w zdalnym CPU: CPU S7-1200 moze uzy-
wac adreséw bezwzglednych w polu wejsciowym ADDR_x do adresowania
zmiennych zdalnych CPU (S7-200/300/400/1200).
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7.8.2.

e Uzyskiwanie dostepu do danych w standardowym DB: CPU S7-1200 moze
uzywacé adresow bezwzglednych w polu wejsciowym ADDR_x do adresowa-
nia zmiennych DB w standardowym DB zdalnego CPU S7.

e Uzyskiwanie dostepu do danych w zoptymalizowanym DB: CPU S7-1200 nie
moze uzyska¢ dostepu do zmiennych DB w zoptymalizowanym DB zdalnego
CPU S7-1200.

e Uzyskiwanie dostgpu do danych w lokalnym CPU: CPU S7-1200 moze uzy-
wac albo adreséw bezwzglednych albo adreséw symbolicznych jako wejs¢ do
pol wejsciowych RD_x lub SD_x, odpowiednio, instrukcji GET lub PUT.

STEP 7 podczas wstawiania instrukcji automatycznie tworzy DB.

Uwaga

Dla zapewnienia spéjnosci danych nalezy zawsze sie upewni¢, czy dana opera-
cja zostata ukoniczona (NDR = 1 dla GET, lub DONE = 1 dla PUT). Dopiero w tym
wypadku mozna uzyska¢ dostep do danych lub rozpocza¢ nastepng operacje
odczytu/zapisu.

Uwaga

Opcja dziatania instrukcji GET/PUT w programie CPU w wersji V4.0 nie jest au-
tomatycznie aktywna.

Opcja dziatania instrukcji GET/PUT w programie CPU w wersji V3.0 jest dla CPU
w wersji V4.0 automatycznie aktywna.

Aby to zmieni¢, nalezy przej$¢ do konfiguracji CPU w Device configuration (Konfi-
guracja urzadzen), zaktadki Properties (Wtasciwosci) w oknie Inspektor, i nastep-
nie wybra¢ wiasciwos¢ Protection (Ochrona), tym samym uaktywniajac dostep do
instrukcji GET/PUT (strona 78).

Tworzenie potaczenia S7

Mechanizmy polaczen

Aby uzyskac¢ dostep do zdalnych partneréw potaczenia za pomocg instrukcji PUT/
GET, uzytkownik musi mie¢ uprawnienia.

Domyslnie opcja Permit access with PUT/GET communication (Pozwolenie na
dostep do komunikacji za pomocg instrukcji PUT/GET) jest wylaczona. W tym
przypadku, dostep do odczytu i zapisu danych CPU jest mozliwy tylko dla pota-
czehn komunikacyjnych, ktére wymagajg konfiguracji lub programowania, zaréwno
lokalnego (Local) CPU, jak i partnerskiego (Partner) CPU. Dostep, na przykiad,
za pomocg instrukcji BSEND/BRCV jest mozliwy.
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7.8.3.

148

Potaczenia, w ktdrych lokalny CPU jest tylko serwerem (co oznacza, ze dla lokal-
nego CPU nie ma mozliwosci konfiguracji/programowania komunikacji z partne-
rem komunikacyjnym), nie sa mozliwe podczas pracy CPU. Dotyczy to na przy-
ktad:

e dostepu za pomocg instrukcji PUT/GET, FETCH/WRITE lub FTP poprzez mo-
duty komunikacyjne,

e dostepu za pomocg instrukcji PUT/GET z innych jednostek CPU S7,
e dostepu do HMI poprzez komunikacje za pomocg instrukcji PUT/GET.

Jesli wystepuje potrzeba, aby umozliwi¢ dostep do danych CPU od strony klienta
i tym samym nie ogranicza¢ ustug komunikacyjnych CPU, nalezy postepowac
zgodnie z zaleceniami ochrony dostepu do CPU S7-1200.

Typy potaczen

Typ potaczenia wybrany przez uzytkownika tworzy potaczenie komunikacyjne ze
stacjg partnerska. Potaczenie jest rozpoczete, ustawione i automatycznie mo-
nitorowane. W portalu Devices and Networks nalezy uzyé pola Network view,
aby stworzyé potaczenie sieciowe pomiedzy urzadzeniami w projekcie. Najpierw
nalezy klikna¢ zaktadke Connections, a nastepnie z listy rozwijalnej znajdujace;j
sie po prawej stronie wybrac typ potaczenia (przyktadowo potaczenie S7). Uzyt-
kownik powinien nacisna¢ zielony kwadracik (PROFINET) na pierwszym urzadze-
niu, a nastepnie przeciagna¢ linie do zielonego kwadracika PROFINET w drugim
urzadzeniu. Po zwolnieniu przycisku myszy nastapi potaczenie obydwu urzgdzen
w sie¢ PROFINET.

Wiecej informacji znajduje sie w rozdziale , Tworzenie potaczenia sieciowego”.

PROFINET = Divdons & notwarks

|'§' Iuﬂalﬁyw_ﬁ_—[ﬁ Hetwork view ][-H_Ue}'i(e-uiw

% Betaork L] connections 57 connemion =] B & [om =] =

9 tighlighted Conneetion |~
A Ac2 —==
Ry 1ac CPU 1 2MAC —

=
97_Coreection_1
lv

<] [ I [»'®

Nacisnij przycisk Highlighted: Connection, aby uzyska¢ dostep do okna dialogo-
wego Properties dla instrukcji komunikacyjnej.
Patrz rowniez

Rozdziat ,Tworzenie potaczenia sieciowego” (strona 123)

Przypisanie parametréw potaczenia dla instrukcji GET/PUT

Przypisanie parametrow potgczenia dla instrukcji GET/PUT jest pomocne uzyt-
kownikowi w konfiguracji potaczen do komunikacji S7 z CPU do CPU.
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Po wstawieniu bloku GET lub PUT, rozpoczyna sie przypisanie parametrow pota-
czenia dla instrukcji GET/PUT:

17

e 8 Tregreters [t [T [T ]
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Kiedy zostanie wybrana dowolna czes$¢ instrukcji, to w oknie Inspektor zostang
wyswietlane wiasciwosci potaczenia. Parametry komunikacji dla instrukcji komu-
nikacji mozna okresli¢ w zaktadce Configuration okna Properties.

Po wstawieniu do programu bloku GET lub PUT, zostaje automatycznie wyswiet-
lona zaktadka Configuration (Konfiguracja), oraz strona Connection parameters
(Parametry pofaczenia). Strona ta pozwala uzytkownikowi skonfigurowa¢ wyma-
gane potaczenie S7 oraz parametr Connection ID (ldentyfikator potaczenia), do
ktérego odnosi sie parametr bloku ,ID”. Strona Block parameters (Parametry blo-
ku) umozliwia uzytkownikowi skonfigurowanie dodatkowych parametréw bloku.

Uwaga

Opcja dziatania instrukcji GET/PUT w programie CPU w wersji V4.0 nie jest au-
tomatycznie aktywna.

Opcja dziatania instrukcji GET/PUT w programie CPU w wersji V3.0 bedzie dla
CPU w wersji V4.0 automatycznie aktywna.

Poniewaz opcja dziatania instrukcji GET/PUT w programie CPU w wersji V4.0
nie jest dla CPU w wersji V4.0 automatycznie aktywna. Aby to zmieni¢, nalezy
przejs¢ do konfiguracji CPU w Device configuration (Konfiguracja urzadzen), za-
ktadki Properties (Wtasciwosci) w oknie Inspektor, i nastepnie wybra¢ wtasciwosc
Protection (Ochrona), tym samym uaktywniajac dostep do instrukcji GET/PUT
(strona 78).
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GPRS
Polaczenie z siecia GSM
Komunikacja WAN bazujaca na IP za pomoca GPRS

Uzywajac procesora komunikacyjnego CP 1242-7, sterownik S7-1200 moze uzy-
ska¢ dostep do sieci GSM. CP 1242-7 pozwala na komunikacje w sieci WAN
pomiedzy odleglymi stacjami i centrami sterujgcymi oraz stacjami posrednimi.
Komunikacja pomiedzy posrednimi stacjami jest mozliwa tylko poprzez sie¢ GSM.
Aby mozliwa byta komunikacja pomiedzy sterownig a odlegta stacja, centrum ste-
rujgce musi by¢ wyposazone w komputer PC z dostepem do Internetu.
CP 1242-7 obstuguje nastepujace sposoby przesytania danych przez sie¢ GSM:
o GPRS (General Packet Radio Service)
Pakietowe przesytanie danych ,GPRS" jest przeprowadzane przez sie¢ GSM.
e SMS (Short Message Service)
CP 1242-7 moze otrzymywac i wysyta¢ wiadomosci SMS. Partner komunika-
cyjny moze by¢ telefonem komérkowym lub sterownikiem S7-1200.
CP 1242-7 moze by¢ uzyty w przedsigbiorstwach na catym Swiecie i obstuguje
nastepujace pasma czestotliwosci:
850 MHz,
900 MHz,
1800 MHz,
1900 MHz.

Wymagania

Wyposazenie uzywane w stacjach lub centrum sterujgcym zalezy od okreslonej

aplikaciji.

e Przy komunikacji z lub przez sterownig, centrum sterowania musi by¢ wypo-
sazone w komputer PC z dostgpem do Internetu.

e Poza wyposazeniem stacji, odlegte stacje S7-1200 z CP 1242-7 muszqg spet-
nia¢ dodatkowe wymagania, aby moc komunikowac sie przez sie¢ GSM:

- Musi zosta¢ podpisana odpowiednia umowa z wtasciwym dostawcy sieci
GSM.

Jesli uzywany jest GPRS, umowa musi zezwala¢ na jego uzycie.
Jesli komunikacja pomiedzy urzadzeniami zachodzi tylko po sieci GSM,
dostawca sieci GSM musi przyzna¢ staty adres IP dla procesoréw komuni-
kacyjnych. W tym wypadku komunikacja pomiedzy urzadzeniami nie pro-
wadzi przez centrum sterowania.

- Karta SIM jest dostarczana w ramach umowy.
Kart SIM jest wktadana do CP 1242-7.

- Nalezy zapewni¢ dostepnos¢ sieci GSM w obrebie wystepowania stacji.

Ponizej znajduje sie kilka przyktadéw konfiguracji stacji z CP 1242-7.
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Wysylanie wiadomosci przez SMS

Telefon komérkowy
lub S7-1200

[ ] o

Stacja S7-1200
z CP1242-7

Rys. 7.1. Wysytanie wiadomosci przez SMS ze stacji S7-1200

SIMATIC S7-1200 z procesorem komunikacyjnym CP 1242-7 moze wysyta¢ wia-
domosci przez SMS do skonfigurowanego telefonu komérkowego lub do skonfi-
gurowanej stacji S7-1200.

Zdalna kontrola (teleservice) przez centrum sterujace
Serwer z aplikacjg
D D ,TELECONTROL

— — SERVER BASIC”

Komputer zarzadzajacy DSL router

§/ @ Ethernet przemystowy

O Tunel VPN
HF
7/ 4
GPRS /
A\ A\
N
T [= u ‘ T [=

Stacja S7-1200 Stacja S7-200 Stacja S7-1200
z CP1242-7 z MD720-3 z CP1242-7

Rys. 7.2. Komunikacja pomiedzy stacjg S7-1200 i centrum sterowania

151



7. Komunikacja pomiedzy urzgdzeniami — standard PROFINET

152

W aplikacjach zdalnego sterowania, stacje S7-1200 z procesorem komunikacyj-
nym CP 1242-7 komunikujg sie z centrum sterowania poprzez sie¢ GSM oraz
Internet. Aplikacjia TELECONTROL SERVER BASIC jest zainstalowana na ser-
werze zdalnego sterowania w stacji master. Powoduje to nastepujgce sposoby
uzytkowania:

Zdalna komunikacja pomiedzy stacjq i centrum sterujgcym.

W tym przypadku dane z pola sg wysytane przez stacje do serwera sterowania
zdalnego w stacji master poprzez sie¢ GSM oraz Internet. Serwer sterowania
zdalnego jest uzyty w celu sterowania i monitorowania odlegtych stacji.

Komunikacja pomiedzy stacjg a komputerem PC w centrum sterowania przez
klienta OPC.

W pierwszym przypadku stacje komunikowaly sie z serwerem sterowania
zdalnego. Uzywajac serwera OPC z aplikacji TELECONTROL SERVER BA-
SIC, serwer zdalnego sterowania wymienia dane z komputerem PC podta-
czonym do stacji master. PC w centrum sterowania moze mie¢ przyktadowo
zainstalowane oprogramowanie WinCC i zintegrowanego klienta OPC.

Komunikacja stacji posrednich przez centrum sterowania.

Aby pozwoli¢ na komunikacje stacji posrednich, serwer sterowania zdalnego
przekazuje wiadomosci ze stacji nadajacej do stacji odbierajace;.

Bezposrednia komunikacja pomiedzy stacjami

Provider dostarczajgcy ustugi
ze statymi adresami IP

HE

\ Uerrs ¥
N CP ze statym N CP ze statym
adresem IP adresem IP
I I -
Stacja S7-1200 Stacja S7-1200
z CP1242-7 z CP1242-7

Rys. 7.3. Bezposrednia komunikacja pomiedzy dwoma stacjami S7-1200

W tej konfiguracji dwie stacje SIMATIC S7-1200 komunikujg sie ze sobg bezpo-
$rednio po sieci GSM uzywajac procesora komunikacyjnego CP 1242-7. Kazdy
CP 1242-7 ma staly adres IP. Odpowiednia ustuga od dostawcy sieci GSM musi
na to zezwalac.
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TeleService poprzez GPRS

Komputer z pakietem Serwer z aplikacjg
STEP7 ,TELECONTROL SERVER BASIC” Internet

=—=—> =2 DStrover

3\

@ Ethernet przemystowy
O Tunel VPN

\ G

Stacja S7-1200
z CP1242-7

Rys. 7.4. TeleService poprzez GPRS

TeleService poprzez GPRS: stacja inzynieryjna, na ktérej zainstalowany jest
STEP 7 komunikuje sie przez sie¢ GSM oraz Internet ze stacjg SIMATIC S7-1200
za pomoca procesora komunikacyjnego CP 1242-7. Potgczenie biegnie poprzez
serwer sterowania zdalnego, ktory funkcjonuje jako posrednik i jest podigczony
do Internetu.

CP 1242-7 moze by¢ uzyty w nastepujacych aplikacjach:
Aplikacje sterowania zdalnego

e Wysytanie wiadomosci poprzez SMS

SIMATIC S7-1200 z procesorem komunikacyjnym CP 1242-7 moze odbierac
wiadomosci SMS z sieci GSM lub wysyta¢ wiadomosci przez SMS do skonfi-
gurowanego telefonu komérkowego lub do skonfigurowanej stacji S7-1200.

e Komunikacja przez centrum sterowania

Odlegte stacje S7-1200 komunikujg sie ze stacjg master poprzez sie¢ GSM
i Internet za pomocg serwera zdalnego sterowania. Aplikacja , TELECONTROL
SERVER BASIC” stuzy do transmisji danych przez GPRS i zainstalowana jest
na serwerze zdalnego sterowania na stacji master. Serwer zdalnego sterowa-
nia komunikuje sie z centralg sterowania wyzszego poziomu uzywajac funkcji
zintegrowanego serwera OPC.

e Komunikacja pomiedzy stacjami posrednimi i stacjami S7-1200 za pomoca
sieci GSM
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Komunikacja stacji posrednich z odlegtymi stacjami przez CP 1242-7 moze

odbywac sie na dwa sposoby:

- Posrednia komunikacja przez stacje master.
W tej konfiguracji ustawione jest w stacji master trwate i bezpieczne pota-
czenie pomiedzy stacjami S7-1200 komunikujacymi sie¢ pomiedzy sobg za
pomocg serwera zdalnego sterowania. CP 1242-7 pracuje w trybie ,Tele-
control”.

- Bezposrednia komunikacja pomiedzy stacjami.

Dla bezposredniej komunikacji pomiedzy urzadzeniami (bez przechodze-
nia przez stacje master) uzywane sa karty SIM ze statym adresem IP, co
pozwala stacjom na bezposrednie adresowanie pomiedzy sobag. Mozliwe
ustugi komunikacyjne i funkcje bezpieczenstwa (np. VPN) zalezg od oferty
dostawcy sieci. CP 1242-7 pracuje w trybie ,GPRS direct”.

TeleService przez GPRS

Potaczenie TeleService moze byé ustawione pomiedzy stacja inzynierskg
z STEP 7 i oddalonymi stacjami S7-1200 za pomocg procesora komunikacyjne-
go CP 1242-7. Komunikacja odbywa sie za pomoca sieci GSM i Internetu. Po-
taczenie biegnie od stacji inzynierskiej poprzez serwer zdalnego sterowania lub
brame TeleService, ktére dziatajg jako posrednik przekazujac ramki i ustawiajac
autoryzacje. Komputery PC uzywaja funkgji z aplikacji ,TELECONTROL SERVER
BASIC”.

Uzytkownik moze uzyé potaczenia TeleService dla nastepujacych celéw:
e Zatadowania konfiguracji lub danych programu z projektu STEP 7 do staciji.
e Zapytania stacji o dane diagnostyczne

Inne ustugi i funkcje procesora komunikacyjnego CP 1242-7

e Synchronizacja czasu dnia (Time-of-day) dla CP poprzez Internet.
Uzytkownik moze takze ustawi¢ czas w CP w nastepujacy sposoéb:

- W trybie ,Telecontrol” czas dnia jest transferowany przez serwer zdalnego
sterowania. CP uzywa go do ustawienia swojego czasu.

- W trybie ,GPRS direct’” CP moze zarzadza¢ czasem uzywajac instrukcji
SNTP.

Aby zsynchronizowa¢ czas CPU nalezy odczyta¢ biezacy czas z CP uzywajac
odpowiedniego bloku.

e Tymczasowe buforowanie widomosci, ktére zostang przestane, jesli wystapig
problemy z potaczeniem.

e Rejestrowanie objetosci danych

Objetosc¢ przesytanych danych jest rejestrowana i moze zosta¢ oceniona dla spe-
cjalnych celéw.
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Konfiguracja i zastgpienie modutu

Do konfiguracji modutu jest wymagane nastepujace narzedzie konfiguraciji:
e Program STEP 7 w wersji V11.0 SP1 lub wyzszej

Dla STEP 7 V11.0 SP1, jest réwniez wymagany pakiet wsparcia ,CP 1242-7”
(HSP0003001).

Do transferu danych procesowych poprzez GPRS nalezy uzy¢ instrukcji komuni-
kacyjnych zdalnego sterowania w programie uzytkownika na danej stac;ji.

Dane konfiguracyjne CP 1242-7 sg przechowywane na lokalnym CPU. Pozwala
to w razie konieczno$ci na tatwg zamiane procesora komunikacyjnego.

Uzytkownik moze wstawi¢ do kazdego S7-1200 do trzech modutéw CP 1242-7.
Pozwala to przyktadowo na utworzenie dodatkowych redundantnych $ciezek ko-
munikacyjnych.

Polaczenia elektryczne

e Zasilanie CP1242-7
Modut CP ma oddzielne ztacze dla zewnetrznego zasilacza 24 V DC.
o Interfejs bezprzewodowy sieci GSM

Wymagana jest dodatkowa antena dla komunikacji w sieci GSM. Jest ona
podtgczana przez kieszerh SMA znajdujaca sie na CP.

Antena ANT794-4MR GSM/GPRS

Dostepne sa nastepujace anteny, ktérych uzywajg sieci GPRS/GSM. Moga one
by¢ zainstalowane w pomieszczeniach i na zewnatrz:

e Czterozakresowa antena ANT794-4MR

Rys. 7.5. Antena ANT794-4MR GSM/GPRS

Skrécona nazwa | Numer zaméwienia Objasnienie

ANT794-4MR 6NH9 860-1AA00 Czterozakresowa antena (900, 1800/1900 MHz,
UMTS); odporna na warunki atmosferyczne, do
pomieszczen oraz zastosowan zewnetrznych;

5 m kabel przytaczeniowy potgczony na state
do anteny; wtyczka SMA zawiera zatrzaski
instalacyjne, sruby oraz kotki Scienne
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e Plaska antena ANT794-3M

(=

Rys. 7.6. Plaska antena ANT794-3M

Skrocona nazwa | Numer zamowienia Objasnienie

ANT794-3M 6NH9 870-1AA00 Ptaska antena (900, 1800/1900 MHz); odporna
na warunki atmosferyczne, do pomieszczen a
takze zastosowan zewnetrznych; 1,2 metrowy
kabel przytaczeniowy potaczony na state do
anteny; wtyczka SMA zawierajaca podktadke
samoprzylepng, mozliwe sruby montazowe

Anteny muszg by¢ zamawiane oddzielnie.

7.10. Protokoly komunikacyjne PtP, USS oraz Modbus

7.10.1 Komunikacja PtP (Point-to-Point)
CPU obstuguje komunikacje PTP (Point-to-Point — Punkt-Punkt) z wykorzysta-
niem bazujacego na znakach protokotu szeregowego:
e PtP (strona 158)
e USS (strona 159)
e Modbus (strona 160)

PtP zapewnia maksymalng swobode i elastycznos$é, ale wymaga implementacii
w programie uzytkownika.
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7.10.2.

PtP stwarza szeroki zakres mozliwosci:

e Pozwala wysyta¢ informacje bezpos-
rednio do urzadzen zewnetrznych, takich
jak drukarka.

e Pozwala odbiera¢ informacje bezpos-
rednio z innych urzadzen, takich jak czyt-
niki kodu paskowego, czytniki RFID, ka-
mery lub systemy wizyjne innych produ-
centéw i wiele innych.

e Pozwala wymienia¢ informacje, wysyta¢
i odbiera¢ dane, z innymi urzadzeniami,
takimi jak GPS, kamery i systemy wiz-
yjne innych producentéw, modemy ra-
diowe i wiele innych.

Komunikacja PtP jest komunikacjg sze-
regowg wykorzystujacg standardowe
urzadzenia UART, ktére zapewniajg
rézne predkosci transmisji oraz opcje
kontroli parzystosci. Moduly komunika-
cyjne (CM 1241) RS232 i RS422/485
oraz plytka komunikacyjna (CB 1241)
RS485 dostarczajqg interfejsy elektryczne
wykorzystywane do realizacji komuni-
kacji PtP.

Korzystanie z szeregowych interfejséw komunikacyjnych
Interfejs dla komunikacji PtP zapewniajg dwa moduty komunikacyjne (CM) i jedna
ptytka komunikacyjna (CB):

e CM 1241 RS232,

o CM 1241 RS422/485,

e CB 1241 RS485.

Mozna podtaczyé do trzech modutéw komunikacyjnych CM (dowolnego typu)
i jedng ptytke komunikacyjng CB, co daje w sumie do 4 interfejsow komunikacyj-
nych. CM nalezy instalowa¢ z lewej strony CPU lub innego CM. Plytka komuni-
kacyjna CB jest instalowana od przodu CPU. Szczegétowe informacje dotyczace
instalacji i deinstalacji modutéw sg podane w rozdziale Instalacja podrecznika
systemu S7-1200.

Szeregowe interfejsy komunikacyjne maja nastepujace cechy:

e |zolowane porty.

e Obstugujg protokét Point-to-Point.

e Sa konfigurowane i programowane za pomocq instrukcji procesora komuni-
kacji PtP.
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7.10.3.
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Sygnalizujg aktywnos$¢ nadawania i odbioru diodami LED.
Sa wyposazone w diagnostyczng diode LED (tylko CM).
Sa zasilane z CPU. Nie jest konieczne zewnetrzne zrodio zasilania.

Por. ,Dane Techniczne” modutéw komunikacyjnych.

Wskazniki LED

Moduty komunikacyjne wyposazono w trzy wskazniki LED.

Diagnostyczna dioda LED (DIAG): Ta dioda LED btyska na czerwono, dopoki
nie zostanie zaadresowana przez CPU. Po wigczeniu zasilania, CPU sprawd-
za, czy sa zainstalowane moduty CM i adresuje je. Diagnostyczna dioda LED
zaczyna blyska¢ na zielono. Oznacza to, ze CPU zaadresowat CM, ale jeszc-
ze nie przestat do niego danych konfiguracyjnych. CPU faduje konfiguracje do
konfigurowanych modutéw CM w momencie, kiedy program jest tadowany do
CPU. Po zatadowaniu do CPU, diagnostyczna dioda LED na module komuni-
kacyjnym powinna Swieci¢ w sposob ciggty na zielono.

Transmisyjna dioda LED (Tx): Dioda $wieci, gdy dane sg transmitowane na
zewnatrz poprzez port komunikacyjny.

Odbiorcza dioda LED (Rx): Dioda swieci, gdy dane sg otrzymywane przez
port komunikacyjny.

Ptytki komunikacyjne wyposazono w diody sygnalizujgce nadawanie (TxD) i od-
biér (RxD) danych. Nie wyposazono ich w diode diagnostyczna.

Instrukcje PtP

Instrukcje PORT_CFG, SEND_CFG oraz RCV_CFG pozwalajg uzytkownikowi na
konfiguracje z poziomu programu uzytkownika:

PORT_CFG umozliwia zmiane parametréw portu, takich jak szybkos¢ trans-
mis;ji,

SEND_CFG pozwala dynamicznie konfigurowa¢ parametry transmisji
szeregowej portu komunikacyjnego

RCV_CFG wykonuje dynamiczng konfiguracje parametréw szeregowego od-
biornika portu komunikacyjnego Point-to-Point. Instrukcja konfiguruje warunki,
ktore sygnalizujg poczatek i koniec odbieranej wiadomosci. Wiadomosci, ktore
spetniajg te warunki beda odbierane za pomocg instrukcji RCV_PTP.

Zmiany dynamicznej konfiguracji nie sg trwale przechowywane w CPU. Po cyklu
zasilania zostanie przywrocona poczatkowa statyczna konfiguracja.

Instrukcje SEND_PTP, RCV_PTP oraz RCV_RST kontrolujg komunikacje:

SEND_PTP przesyta okreslony bufor do CM lub CB. Program CPU kontynu-
uje dziatanie podczas gdy modut wysyta dane z okreslona szybkoscia.

RCV_PTP sprawdza czy CM lub CB odebrat jakies wiadomosci. Jezeli
wiadomosc¢ jest dostepna, to zostanie przestana z modutu do CPU.

RCV_RST kasuje bufor odbiorczy.
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7.10.4.

Kazdy modut CM lub ptytka CB moze buforowa¢ maksymalnie 1 KB. Ten bufor
moze by¢ zorganizowany tak, by przechowywac¢ wiele odebranych wiadomosci.

Instrukcje SGN_SET oraz SGN_GET sa obstugiwane tylko przez CM RS232. Na-
lezy uzy¢ tych instrukcji do odczytania lub ustawienia stanu sygnatéw komunika-
cyjnych.

Instrukcje USS

S7-1200 obstuguje protokét USS i dostarcza instrukcje, ktére sg zaprojektowane
specjalnie do komunikacji z napedami przez port RS485 modutu CM lub plytki CB.
Korzystajac z biblioteki USS uzytkownik moze sterowac fizycznym napedem i od-
czytywadé/zapisywa¢ parametry napedu. Kazdy modut komunikacyjny CMRS485
lub ptytka komunikacyjna CBRS485 obstuguje maksymalnie 16 napedow.

e |Instrukcja USS_PORT obstuguje biezaca komunikacje pomiedzy CPU
i wszystkimi napedami podtagczonymi do CM lub CB. Nalezy wstawic¢ oddziel-
ng instrukcje USS_PORT dla kazdego CM lub CB w aplikacji uzytkownika.
Program uzytkownika musi wywotywac¢ te funkcje dostatecznie szybko by
unikng¢ przekroczenia limitu czasu napedu. Ta instrukcja moze by¢ wywoty-
wana w giéwnym lub dowolnym OB obstugi przerwan.

e |Instrukcja USS_DRV zapewnia programowi uzytkownika dostep do wyspecy-
fikowanego napedu znajdujgcego sie w sieci USS. Wejscia i wyjscia instrukcji
USS_DRV okreslajg stan i pozwalajg sterowa¢ napedem. Jezeli w sieci jest
16 napeddw, to program uzytkownika musi zawiera¢ co najmniej 16 wywotan
USS_DRYV - jedno na kazdy naped.

Bloki powinny by¢ wywotywane z takg czestotliwoscia, jak jest wymagana dla
realizacji funkcji sterowania napedem. Instrukcja USS_DRV moze by¢ wywo-
tywana tylko z gtéwnego OB.

e |Instrukcje USS_RPM oraz USS_WPM USS_RPM i USS_WPM odczytuja i za-
pisujg parametry operacyjne zdalnego napedu. Te parametry sterujg praca na-
pedu. Sg one zdefiniowane w instrukcji napedu. Program uzytkownika moze
zawierac¢ tyle wywotan tych funkgiji ile to jest konieczne, ale w dowolnej chwili
dla jednego napedu moze by¢ aktywna tylko jedna funkcja zapisu lub odczy-
tu. Funkcje USS_RPM i USS_WPM moga by¢ wywotywane tylko z gtéwnego
OB.

Instancja DB zawiera tymczasowe magazynowanie i bufory dla wszystkich na-
peddéw podtaczonych do CM lub CB w sieci USS. Instrukcje USS dla napedéw
uzywajg instancji DB do wspoétdzielenia informaciji.

Obliczanie czasu potrzebnego do komunikacji z napedem

Komunikacja z napedem odbywa sie asynchronicznie w stosunku do cyklu pro-
gramu CPU. Zwykle CPU wykona kilka cykli programu, zanim zostanie ukonczo-
na pefna transakcja komunikacyjna z jednym napedem.

Interwat USS_PORT jest to czas potrzebny do wykonania jednej transakcji ko-
munikacyjnej napedu. W ponizszej tabeli przedstawiono minimalne interwaty
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USS_PORT dla kazdej szybkos$ci transmisji komunikacji. Wywotywanie funkcji
USS_PORT czesciej niz wynosi interwat USS_PORT nie powoduje zwiekszenia
liczby transakcji. Limit czasowy napedu jest to czas jaki moze by¢ przeznaczony
na transakcje w warunkach, gdy btedy komunikacyjne spowodowaty, ze podjete
byly 3 préby dokonczenia transakciji. Domysinie, protokét biblioteki USS podejmu-
je automatycznie do 2 préb na kazda transakcje.

Tabela 7.14. Wymagania czasowe

<x Obliczony minimaln Limit czasow!
trar?szxi)sl:j‘i)z:ps) interw.a.l)(JSS_POR'ly pojedy.n_czego na:;edu
(milisekundy) (milisekundy)

1200 790 2370
2400 405 1215
4800 212,5 638
9600 116,3 349

19 200 68,2 205

38 400 441 133

57 600 36,1 109

115 200 28,1 85

7.10.5. Instrukcje obstugujace protokét Modbus
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CPU obstuguje komunikacje Modbus w réznych sieciach:

Modbus RTU (Remote Terminal Unit) jest standardowym protokotem komu-
nikacji sieciowej, ktéry uzywa potaczenh RS232 oraz RS485 do szeregowe;j
transmisji danych pomiedzy urzgdzeniami sieciowymi Modbus. Uzytkownik
moze dodac¢ port PtP (Point to Point) do CPU poprzez wykorzystanie ptytki
komunikacyjnej (CB) RS485 lub modutu komunikacyjnego (CM) RS232 lub
RS485.

Modbus RTU uzywa sieci typu master/slave, gdzie komunikacja jest nawia-
zywana przez pojedyncze urzadzenie Master, a urzadzenia typu slave moga
jedynie odpowiadac¢ na zadania urzadzenia master. Urzadzenie master wysyta
zgdanie pod jeden adres slave i tylko ten adres slave moze odpowiedzie¢ na
tq komende.

Modbus TCP (Transmission Control Protocol) jest standardowym protokotem
komunikacyjnym uzywajgcym ztacza PROFINET do komunikacji TCP/IP. Zad-
ne dodatkowe moduty komunikacyjne nie sg potrzebne.

Modbus TCP uzywa potaczen serwer-klient jako Sciezki komunikacyjnej dla
protokotu Modbus. Mozna stworzy¢, poza potaczeniem pomiedzy STEP 7
i CPU, wiele dodatkowych potaczen serwer-klient. Mieszane potaczenia po-
miedzy klientem i serwerem mogq wystepowac¢ w liczbie, na ktérg zezwala
CPU. Kazde potaczenie MB_SERVER musi mie¢ niepowtarzalng instancje
DB oraz numer portu IP. Jeden port IP obstuguje tylko jedno potaczenie. Kaz-
de potaczenie MB_SERVER (z unikalng instancjg DB i portem IP) musi by¢
wykonywanie indywidualnie.
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A\ OSTRZEZENIE

Jesli atakujacy moze uzyskac¢ fizyczny dostep do sieci, to jest zagrozenie,
Ze moze odczytywac i zapisywa¢ dane.

TIA Portal, CPU i urzadzenia HMI (z wyjatkiem urzadzen HMI uzywajgcych
instrukcji GET/PUT) zapewniajg bezpieczng komunikacje, ktéra zabezpiecza
przed atakami przez replay attack oraz atakami typu man-in-the-middle (pod-
stuch i modyfikacja bez wiedzy stron komunikacji). Po aktywacji komunikacji,
odbywa sie wymiana podpisanych wiadomosci w postaci zwyktego tekstu, co
umozliwia atakujacemu odczytywac¢ dane, ale zabezpiecza przed nieautoryzo-
wanym zapisem danych. To TIA Portal, a nie proces komunikacji, szyfruje dane
chronionych blokéw zawierajgcych informacje technologiczne.

Wszystkie inne formy komunikacji (wymiana danych I/O przez PROFIBUS,
PROFINET, AS-i, lub inne magistrale 1/O, instrukcje GET/PUT, bloki nadawcze
(T-Block), oraz moduty komunikacyjne (CM)) nie majg zadnych zabezpieczen.
Te formy komunikacji nalezy chroni¢ przez ograniczenie dostepu fizycznego.
Jesli atakujacy moze uzyskac¢ fizyczny dostep do sieci wykorzystujac te formy
komunikacji, to jest zagrozenie, Zze moze odczytywac i zapisywac¢ dane.

Informacje i zalecenia dotyczace bezpieczenstwa, mozna znalez¢ w publika-
cji Operational Guidelines for Industrial Security (Wytyczne operacyjne doty-
czace bezpieczenstwa przemystowego) na stronie pomocy technicznej firmy
Siemens: www.industry.siemens.com/topics/global/en/industrial-security/Docu-
ments/operational_guidelines_industrial_security_en.pdf  (http://www.industry.
siemens.com/topics/global/en/industrial-security/Documents/operational_guide-
lines_industrial_security _en.pdf).

Uwaga

Protokét Modbus TCP pracuje poprawnie z firmware CPU w wersji V1.02 lub
nowszej. Préba wykonania instrukcji Modbus za pomoca starszego oprogramo-
wania sprzetowego zakonczy sie btedem.

Tabela 7.15. Instrukcje obstugujace Modbus

Typ komunikacji Instrukcja
Modbus RTU (RS232 | MB_COMM_LOAD: Instrukcja MB_COMM_LOAD konfiguruje
lub RS485) parametry portu PtP, takie jak: szybkos$¢ transmisji, parzystosé

oraz sterowanie przeptywem. Po skonfigurowaniu portu CPU dla
protokotu Modbus RTU, moze on uzywac¢ tylko instrukcji MB_
MASTER lub MB_SLAVE.

MB_MASTER: Instrukcja umozliwia CPU prace jako urzadzenie
Modbus RTU master i komunikacje z jednym lub wiece;j
urzadzeniami Modbus slave.

MB_SLAVE: Instrukcja umozliwia CPU prace jako urzadzenie
Modbus RTU slave i komunikacje z urzadzeniem Modbus master.
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Typ komunikacji Instrukcja
Modbus TCP MB_CLIENT: Tworzy potaczenie TCP typu klient-serwer, wysyta
(PROFINET) komunikaty polecenia, odbiera odpowiedzi i steruje odtgczeniami
Z sieci.

MB_SERVER: taczy na zadanie z klientem Modbus TCP, odbiera

komunikaty Modbus i wysyta odpowiedzi.

Instrukcje Modbus nie uzywajg zdarzeh przerwania komunikacji aby sterowaé

procesem komunikacji. Program musi odpytywa¢ instrukcjami MB_MASTER/MB_

SLAVE lub MB_Client/MB_Server aby otrzymaé¢ kompletne informacje.

Klient Modbus TCP (master) musi sterowac potaczeniem klient-serwer za pomo-

cg parametru DISCONNECT. Podstawowe dziatania klienta Modbus sg pokazane

ponizej:

1. Rozpoczecie potaczenia z danym adresem IP i numerem portu IP dla serwera
(slave).

2. Rozpoczecie transmisji komunikatéw Modbus od klienta i odbiér odpowiedzi
serwera.

3. Jedli jest to wymagane, rozpoczecie roztgczania potaczenia klienta z serwe-
rem, aby rozpoczg¢ potaczenie z innym serwerem.
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STEP 7 pozwala na uzycie nastgpujgcych instrukcji sterownika S7-1200, ktore

upraszczajg konfiguracje i uzycie regulatora PID:

e |Instrukcja PID_Compact uzywana do sterowania procesem technicznym o cig-
gtych wartosciach na wejsciu i wyjsciu.

e Instrukcja PID_3Step do sterowania urzadzeniami napedzanymi silnikami, ta-

kimi jak zawory, ktore potrzebujg sygnatéw dyskretnych dla dziatania otwiera-
jacego i zamykajacego.

Uwaga

Zmiany wprowadzone w konfiguracji PID oraz zatadowanie danych w trybie RUN
nie odnoszg skutku, dopdki nie nastapi przejscie CPU z trybu STOP do trybu
RUN. Zmiany wprowadzone w oknie dialogowym PID Parameters (Parametry
PID) przy uzyciu opcji Start value control (Regulacja wartosci poczatkowej) odno-
szg skutek natychmiastowy.

Obydwie instrukcje PID moga obliczy¢ sktadniki P-, |- oraz D podczas rozruchu
(jesli jest ustawiona opcja strojenia przed uruchomieniem — pretuning) Uzytkow-
nik moze takze skonfigurowa¢ instrukcje dla dostrajania (fine tuning), ktére po-
zwoli na optymalizacje parametréw. Uzytkownik nie musi recznie dostraja¢ para-
metrow.

Uwaga!

Nalezy wykonywa¢ instrukcje PID w stalych przedziatach czasowych czasu
probkowania (najlepiej w cyklicznym OB).

Poniewaz petla PID potrzebuje okreslonego czasu na odpowiedz po zmianie
sterowanej warto$ci, nie nalezy oblicza¢ wartosci wyjsciowych w kazdym cyklu.
Nie nalezy wstawiaé instrukcji PID do OB gtéwnego cyklu programu (takich jak
OB 1).

Czas prébkowania algorytmu PID odpowiada czasowi pomiedzy obliczeniem
dwéch kolejnych wartosci wyjsciowych (wartosci sterowania).

Algorytm PID

Regulator PID (Proportional/Integral/Derivative — Proporcjonalny/Catkujacy/R6z-
niczkujacy) mierzy odstep czasu pomigdzy dwoma wywotaniami i szacuje wyniki
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monitorowania czasu prébkowania. Warto$¢ Srednia czasu probkowania jest ge-

nerowana przy kazdej zmianie trybu pracy i podczas wstepnego rozruchu. War-

tos¢ ta jest uzywana jako odniesienie dla funkcji nadzorujgcych w obliczeniach.

Monitorowanie obejmuje pomiar biezgcego czasu pomiedzy dwoma wywotaniami

i usrednianie zdefiniowanego przez sterownik czasu prébkowania.

Wartosci wyjsciowe regulatora PID sktadajg sie z trzech skfadnikow:

e P (proporcjonalny): wartos¢ wyjsciowa jest proporcjonalna do réznicy pomie-
dzy wartoscig zadang, a wartoscig biezaca (uchyb).

o | (catkujacy): warto$¢ wyjsciowa wzrasta proporcjonalnie do czasu trwania
réznicy pomiedzy wartoscig zadang i wartoscig biezaca, az do zlikwidowania
uchybu.

e D (rézniczkujacy) warto$¢ wyjsciowa wzrasta jako funkcja wzrostu szybkosci
zmian uchybu. Warto$¢ wyjsciowa jest zrbwnana do wartosci zadanej naj-
szybciej jak to tylko mozliwie.

Regulator PID dla instrukcji PID_Compact uzywa nastepujgcego wzoru do obli-
czenia wartosci Wyjéciowej.

y =K, [(b WoX) e (W) + m(cwx)]
y  Wartos¢ wyjsciowa X  Wartosc¢ biezaca
Wartos¢ zadana s  Operator Laplace‘a
Kp Proporcjonalne wzmocnienie a  Wspotczynnik opoznienia catkowania
(Sktadnik P) (Sktadnik D)
T, Czas catkowania - czas zdwojenia b Wagi dziatania proporcjonalnego
(Sktadnik 1) (Sktadnik P)
T Czas roézniczkowania czas wyprzedzenia ¢  Wagi dziatania rézniczkujacego
(Sktadnik D) (Sktadnik D)

Regulator PID dla instrukcji PID_3Step uzywa nastepujgcego wzoru do obliczenia
wartosci wyjsciowej.

1
Ay—Kp-s-[(b-W-x)+Tl S(W-X) aT—s+1(CWX)]
y Wartos¢ wyjsciowa x  Warto$¢ biezaca
Warto$¢ zadana s  Operator Laplace‘a
Kp Proporcjonalne wzmocnienie a  Wspotczynnik opoznienia catkowania
(Sktadnik P ) (Sktadnik D)
T, Czas calkowania - czas zdwojenia b Wagi dziatania proporcjonalnego
(Sktadnik 1) (Sktadnik P)
T Czas rozniczkowania czas wyprzedzenia ¢ Wagi dziatania rézniczkujacego
(Sktadnik D) (Sktadnik D)
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8.1.

STEP 7 zapewnia dwie instrukcje do obstugi regulatora PID:

Wstawianie instrukcji PID i obiektéw technologicznych

e Instrukcja PID_Compact i zwigzane z nig obiekty technologiczne tworzg uni-
wersalny regulator PID wraz z dostrajaniem nastaw. Obiekty technologiczne
zawierajg wszystkie ustawienia dla petli regulacji.

e |Instrukcja PID_3Step i zwigzane z nig obiekty technologiczne tworzg regulator
PID ze specjalnymi ustawieniami dla zaworéw sterowanych silnikami. Obiekty
technologiczne zawierajg wszystkie ustawienia dla petli regulacji. Regulator
PID_3Step ma takze dwa dodatkowe wyjscia logiczne.

Po stworzeniu obiektu technologicznego uzytkownik musi skonfigurowaé jego pa-
rametry (strona 165). Nalezy okresli¢ tryb autodostrajania (pre-tuning podczas
rozruchu lub reczne dostrajanie — fine tuning), aby narzuci¢ tryb pracy regulatora

PID (strona 184).

Tabela 8.1. Wstawianie instrukcji PID i obiektéw technologicznych

Podczas wstawiania instrukcji PID
do programu uzytkownika STEP 7
automatycznie tworzy dla instrukcji
obiekt technologiczny oraz instancje
DB. Instancja DB zawiera wszystkie
parametry uzywane przez instrukcje
PID. Kazda instrukcja PID musi po-
siada¢ wiasng, niepowtarzalng in-
stancje DB. W przeciwnym wypad-
ku nie bedzie dziata¢ poprawnie.

Po wstawieniu instrukcji PID i stwo-
rzeniu obiektu technologicznego
oraz instancji DB, uzytkownik moze
skonfigurowa¢ parametry obiektu
technologicznego (strona 181).

Single
instance

TR Data block
Meme  (CENGETTEM] 0 -]
e
(") Manusl
(@) Autamatic

The called function block seves its data in its own instance
data block

More...

ok [ concel
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Tabela 8.2. Tworzenie projektu technologicznego z poziomu nawigatora projektu (opcjonalnie)

Istnieje takze mozliwos¢ stworze-
nie obiektu technologicznego przed
wstawieniem instrukcji PID. Przez
stworzenie obiektu technologiczne-
go przed wstawieniem instrukcji PID
do programu uzytkownika mozna
wybra¢ pdzniej odpowiedni obiekt
technologiczny podczas pozniejszej
operacji wstawiania instrukcji PID.

Call options

Aby stworzy¢ obiekt technologiczny,
nalezy dwukrotnie klikng¢ ikone Add
new object w nawigatorze projektu.

[ PLC_1 [CPU 1214C DGYDCRlY]
l'f Device configuration
@ Online & diagnostics
v [g Frogram blocks
in.Technoiogical objects

Add new object

Nalezy klikng¢ ikone Con-
trol, aby wybra¢ obiekt|| #
technologiczny dla danego | |
typu regulatora PID (PID_
Compact lub PID_3Step).
Uzytkownik moze stworzyc¢
nazwe dla tego obiektu.
Nacisnij OK, aby stworzy¢
obiekt technologiczny.
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8.2. Instrukcja PID_Compact

Instrukcja PID_Compact dostarcza uniwersalny regulator PID ze zintegrowanym
samostrojeniem w trybie automatycznym i recznym.

Tabela 8.3. Instrukcja PID_Compact

LAD/FBD SCL Opis
“PID_Compact_ "PID Compact 1"( PID_Compact umozliwia
i SetP°mt:=-;eal-m-' uzycie regulatora PID z au-
Input:= real in L .
PID_Compsct P °_real in ,
@IE Input PER:= word in_, todostrajaniem W trybie
—EN END b— Disturbance:= real in_, automatycznym i manu-
Sempoint output ManualEnable:= bool in_, alnym. PID_Compact jest
Input Output PER}- ManualValue:= real in_, regulatorem typu PIDT1
Input_PER Output WM | ErrorAck:= bool in , z mechanizmem zabezpie-
Reset:= bool in . P
State i - czenia przed anti-windup
Erruir ModeActivate:= bool in _, e s
= Mode:= int in_, oraz wazeniem sktadnikow

ScaledInput=>_real out_, P oraz D.
Output=> real out ,

Output PER=> word out ,
Output PWM=> bool out_,
SetpointLimit H=> bool out_,
SetpointLimit L=> bool out_,
InputWarning H=> bool out ,
InputWarning L=> bool out ,
State=>_int out ,
Error=> bool out ,
ErrorBits=> dword out );

Podczas wstawiania instrukcji PID do programu uzytkownika STEP 7 automatycznie tworzy dla
instrukcji obiekt technologiczny i instancje DB. Instancja DB zawiera wszystkie parametry obiektu
technologicznego.

2 W przyktadzie SCL, "PID_Compact_1" jest nazwa DB instancii.
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Tabela 8.4. Typy danych dla okre$lonych parametrow

Parametr i jego typ

Typ
danych

Opis

Setpoint

IN

Real

Warto$¢ zadana dla regulatora PID w trybie automatycznym.
(Wartos¢ domysina: 0.0)

Input

Real

Tag programu uzytkownika jest wykorzystywany jako zrédto
wartosci procesowej. (Wartos¢ domysina: 0.0).

Jesli jest uzywany parametr Input, to nalezy ustawi¢ Config.
InputPerOn = FALSE.

Input_PER

Word

Wejscie analogowe jest uzywane jako zrodto wartosci procesowe;.
(Wartos¢ domysina: W#16#0).

Jesli jest uzywany parametr Input_PER, to nalezy ustawi¢ Config.
InputPerOn = TRUE.

Disturbance

Real

Zmienna zaktécenia lub warto$¢ przesterowania

ManualEnable

Bool

Wiacza lub wytgcza reczny tryb pracy. (Warto$¢ domysina: FALSE):
e Zmiana zbocza z FALSE na TRUE aktywuje "tryb reczny",
State = 4, Mode pozostaje niezmieniony.
Dopoéki ManualEnable = PRAWDA, dopéty nie mozna zmienié
trybu pracy za pomoca zbocza narastajgcego na wejsciu
ModeActivate lub uzy¢ okna dialogowego uruchomienia.
e Zmiana zbocza z TRUE na FALSE aktywuje tryb pracy
przypisany przez Mode.
Uwaga: Zaleca sie, aby tryb pracy zmieniac¢ tylko za pomocg
ModeActivate.

ManualValue

Real

Warto$¢ wyjsciowa dla recznego trybu pracy. (Warto$¢ domysina:
0.0).

Mozna uzy¢ wartosci z przedziatu od Config.OutputLowerLimit do
Config.OutputUpperLimit.

ErrorAck

Bool

Resetuje ErrorBits i wyjscia ostrzezen. Zmiana zbocza z FALSE na
TRUE

Reset

Bool

Ponownie uruchomia regulator. (Warto$¢ domysina: FALSE):
e Zmiana zbocza z FALSE na TRUE:
— Przetgcza na nieaktywny tryb pracy
— Resetuje ErrorBits oraz wyjscia ostrzezen
— Usuwa czegs¢ catkowitg
— Zachowuje parametry PID
e Dopoki Reset = TRUE, dopoty PID_Compact pozostaje w
nieaktywnym trybie pracy (State = 0).
e Zmiana zbocza z TRUE na FALSE:
— PID_Compact przetacza na tryb pracy, ktéry jest zapisany
w parametrze Mode.

ModeActivate

Bool

PID_Compact przetacza na tryb pracy, ktory jest zapisany
w parametrze Mode. Zmiana zbocza z FALSE na TRUE:

Mode

Int

Pozadany tryb PID; Aktywowany przednim zboczem na wejsciu
ModeActivate.

ScaledInput

Real

Skalowana wartos¢ procesowa. (Wartos¢ domysina: 0.0)

Output’

Real

Wartos$¢ wyjsciowa w formacie REAL. (Warto$¢ domysina: 0.0)

Output_PER'

Word

Analogowa warto$é wyjsciowa. (Warto$é domysina: W#16#0)

Output_PWM'

Bool

Wartos¢ wyjsciowa dla modulacji szerokosci impulséw. (Wartos¢
domysina: FALSE)

Wartos¢ wyjsciowa utworzona w oparciu o czasy wtaczania i
wylgczania.
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Tabela 8.4. Typy danych dla okres$lonych parametréw

Parametr i jego typ

Typ
danych

Opis

SetpointLimit_H

ouT

Bool

Gorny limit wartosci zadanej. (Wartos¢ domysina: FALSE.)

Jesli SetpointLimit_H = TRUE, to osiagnieto wartos¢
bezwzgledna gornego limitu wartosci zadanej (Setpoint 2 Config.
SetpointUpperLimit).

Wartos¢ zadana jest ograniczona do Config.SetpointUpperLimit.

SetpointLimit_L

ouT

Bool

Dolny limit wartosci zadanej. (Wartos¢ domysina: FALSE)

Jesli SetpointLimit_L = TRUE, to osiagnieto wartos¢
bezwgledng dolnego limitu wartosci zadanej (Setpoint < Config.
SetpointLowerLimit).

Wartos¢ zadana jest ograniczona do Config.SetpointLowerLimit.

InputWarning_H

ouT

Bool

Jesli InputWarning_H = TRUE, to warto$¢ procesowa osiagneta lub

przekroczyta gorny limit wartosci ostrzezenia. (Warto$¢ domysina:
FALSE)

InputWarning_L

ouT

Bool

Jesli InputWarning_L = TRUE, to warto$¢ procesowa osiggneta lub
przekroczyta dolny limit wartosci ostrzezenia. (Wartos¢ domysina:
FALSE)

State

ouT

Int

Aktualny tryb pracy regulatora PID. (Warto$¢ domysina: 0).
Mozna zmieni¢ tryb pracy za pomocg parametru wejsciowego
Mode i narastajacego zbocza na wejsciu ModeActivate:

e State = 0: Nieaktywny

State = 1: Wstepne strojenie

State = 2: Reczne doktadne strojenie

State = 3: Tryb automatyczny

State = 4: Tryb reczny

State = 5: Zamienna warto$¢ wyj$ciowa z monitorowaniem
btedow

Error

ouT

Bool

Jesli Error = TRUE, to wystepuje przynajmniej jeden komunikat
o btedzie w tym cyklu programu. (Warto$¢é domysina: FALSE).
Uwaga: Parametr Error w PID w wersji V1.x byt polem ErrorBits,

ktore zawierato kody btedéw. Teraz znacznik boolowski wskazuje,
ze wystapit btad.

ErrorBits

ouT

DWord

Tabela parametréw ErrorBits instrukcji PID_Compact (strona
170) definiuje komunikaty o btedach, ktére wystepuja. (Warto$¢
domysina: DW#16#0000 (brak btedu)). Parametr ErrorBits jest
trwale zapamietany i jest resetowany zboczem narastajagcym na
wejsciach Reset lub ErrorAck.

Uwaga: W wersji V1.x, parametr ErrorBits zostat zdefiniowany jako
parametr Error i nie istnieje.

T Wyjécia parametréw Output, Output_PER oraz Output_PWM moga byé uzywane rownolegle.
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Regulator PID_Compact
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Rys. 8.1. Praca regulatora PID_Compact
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Rys. 8.2. Praca regulatora PID_Compact jako regulator PIDT1 z algorytmem anti-windup

8.3. Parametry ErrorBit instrukcji PID_Compact

Jesli w toku przetwarzania wystepuje kilka btedéw, to warto$ci kodow btedow sg
wyswietlane za pomocg binarnego dodawania. Wyswietlenie kodu btedu 0003, na
przyktad, oznacza, ze btedy 0001 i 0002 sg nadal w toku przetwarzania.
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Tabela 8.5. Parametry ErrorBit instrukcji PID_Compact
ErrorBit

(DW#16#...) I
0000 Brak bfedu.
Parametr wejsciowy Input ma warto$¢ poza granicami wartosci
0001 12 procesowe;.
Input > Config.InputUpperLimit Input < Config.InputLowerLimit
0002 23 Niepop’ra.wna wartos¢ parametru.,,lnput_PER". Nalezy sprawdzi¢, czy
na wejsciu analogowym wystepuje btad
0004 4 B_’fqd podcza§ dokfadnego strojenia. Oscylacje wartosci procesowej
nie mogg by¢ utrzymane.
Bfad podczas rozpoczecia wstepnego strojenia. Warto$¢ procesowa
0008 4 jest zbyt blisko wartosci zadanej. Nalezy rozpocza¢ doktadne
strojenie.
Wartos¢ zadana zostata zmieniona podczas strojenia.
00104 Uwaga: Mozna ustawi¢ dopuszczalne odchylenie wartosci zadanej

tagu CancelTuningLevel.

Wstepne strojenie nie jest dozwolone podczas doktadnego strojenia.
0020 Uwaga: Jesli ActivateRecoverMode = TRUE przed wystapieniem
btedu, to PID_Compact pozostaje w trybie doktadnego strojenia.

Bfad podczas wstepnego strojenia. Niewtasciwa konfiguracja limitow
wartosci wyjsciowe;j.

0080 * , . .- TR .
Nalezy sprawdzié¢, czy limity wartosci wyj$ciowej sa poprawnie
skonfigurowane i odpowiadajg logice sterowania.

01004 Bfad podczas doktadnego strojenia spowodowat niepoprawne
parametry.

0200 23 Niepoprawna warto$¢ parametru Input: wartos¢ ma niepoprawny
format liczbowy.

0400 2 3 Obliczenie wartosci wyjsciowej nie powiodto sie. Nalezy sprawdzi¢
parametry PID.

0800 -2 Btad czasu prébkowania: Instrukcja PID_Compact nie jest
wywotywana w czasie prébkowania OB cyklicznego przerwania.

100023 Niepoprawna warto$¢ parametru Setpoint: warto$¢ ma niepoprawny

format liczbowy.

Niepoprawna warto$¢ parametru ManualValue: warto$¢ ma
niepoprawny format liczbowy.

Uwaga: Jesli ActivateRecoverMode = TRUE przed wystgpieniem
10000 btedu, to PID_Compact uzywa SubstituteOutput jako wartosci
wyjsciowej. Gdy tylko zostanie przypisana poprawna wartos$¢
parametru ManualValue, to PID_Compact ubedzie uzywac jej jako
wartosci wyjsciowe;.
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8.4.

172

ErrorBit
(DW#16#...)

Opis

20000

Niepoprawna warto$¢ tagu SubstituteValue: warto$¢ ma niepoprawny
format liczbowy.

PID_Compact uzywa dolnego limitu wartosci wyjsciowej jako wartosci
wyjsciowej. Uwaga: Jesli tryb automatyczny byt aktywny przed
wystgpieniem btedu, ActivateRecoverMode = TRUE i btad juz nie
wystepuje, to PID_Compact powraca do trybu automatycznego.

40000

Niepoprawna wartos¢ parametru Disturbance: wartos¢ ma
niepoprawny format liczbowy.

Uwaga: Jesli tryb automatyczny byt aktywny i ActivateRecoverMode
= FALSE przed wystgpieniem btedu, to parametr Disturbance jest
ustawiony na zero. PID_Compact pozostaje w trybie automatycznym.
Uwaga: Jesli tryb wstepnego strojenia, lub doktadnego strojenia

byt aktywny i ActivateRecoverMode = TRUE przed wystapieniem
btedu, to PID_Compact przetacza na tryb pracy, ktéry jest zapisany
w parametrze Mode. Jesli Disturbance w obecnej fazie nie ma
zadnego wptywu na warto$¢ wyjsciowa, to strojenie nie jest
anulowane.

Uwaga: Jesli tryb automatyczny byt aktywny przed wystgpieniem btedu i ActivateReco-

verMode = TRUE, to PID_Compact pozostaje w trybie automatycznym.

Uwaga: Jesli tryb wstepnego strojenia lub doktadnego strojenia byt aktywny przed wysta-

pieniem btedu i ActivateRecoverMode = TRUE, to PID_Compact przetacza na tryb pracy,
ktory jest zapisany w parametrze Mode.

Uwaga: Jesli tryb automatyczny byt aktywny przed wystgpieniem btedu i ActivateReco-

verMode = TRUE, to PID_Compact wyprowadza skonfigurowane zamienne wartos$ci wyj-
Sciowe. Gdy bfad juz nie wystepuje, to PID_Compact przetgcza na tryb automatyczny.

Uwaga: Jesli ActivateRecoverMode = TRUE przed wystapieniem btedu, to PID_Compact

anuluje strojenie i przetgcza na tryb pracy, ktéry jest zapisany w parametrze Mode.

Instrukcja PID_3Step

PID_3Step umozliwia uzycie regulatora PID z autodostrajaniem, ktory zostat do-
stosowany do regulacji zaworow i elementdw wykonawczych sterowanych silni-

kiem.
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Tabela 8.6. Instrukcja PID_3Step

LAD/FBD SCL Opis
"PID_35tep_Ta" ,,PIDS_isteIp_tl”( L P!D_.BStep IuToinl\;vlig
etpolnt:= real in , uzycie regulatora
ARt @ Input:= real in , z autodostrajaniem, ktory
M s ManualValue:=_re.a1_in_, zostat qgstosowany do )
Lacipsin Gutput_UP Feedback:=_rea1_:.|.n_, regulacji zawordéw i elementow
= InputPer:= word in , wykonawczych sterowanych
AL U EETE N FeedbackPer:= word in , silnikiem. PID_3Step jest
g L IE AL g ManualEnable:= bool in , regulatorem typu PIDT1
—jActuator_H State i~ ManualUP:= bool in , z mechanizmem zabezpieczenia
L EIRaR— ManualDN:= bool in , anti-windup oraz wazeniem
—{Feedback ErrorBits ActuatorH:= bool in_, sktadnikéw P oraz D.
Feedback_PER ActuatorL:= bool in ,
—{Reset = Reset:= bool in ,

ScaledInput=> real out ,
ScaledFeedback=> real out ,
ErrorBits=>_dword out_,
OutputPer=> word out_,
State=>_int out _,
OutputUP=>_bool out_,
OutputDN=> bool out_,
SetpoIntLimitH=> bool out ,
SetpoIntLimitL=> bool out ,
InputWarningH=> bool out ,
InputWarningL=> bool out ,
Error=> bool out );

" Podczas wstawiania instrukcji PID do programu uzytkownika STEP 7 automatycznie tworzy dla
instrukcji obiekt technologiczny i instancje DB. Instancja DB zawiera wszystkie parametry obiektu
technologicznego.

2w przykiadzie SCL, "PID_3Step_1" jest nazwa DB instanciji.

Tabela 8.7. Typy danych dla okreslonych parametréw

. T .
Parametr i jego typ da:;ch Opis
Setpoint IN Real |Warto$¢ zadana dla regulatora PID w trybie automatycznym.
(Warto$¢ domysina: 0.0)
Input IN Real | Tag programu uzytkownika jest wykorzystywany jako zrodto wartosci

procesowej. (Warto$¢ domysina: 0.0)

Jesli jest uzywany parametr Input, to nalezy ustawi¢ Config.
InputPerOn = FALSE.

Input_PER IN | Word |Wejscie analogowe jest uzywane jako zrodto wartosci procesowe;j.
(Warto$¢ domysina: W#16#0)

Jesli jest uzywany parametr Input_PER, to nalezy ustawi¢ Config.
InputPerOn = TRUE.

Actuator_H IN Bool | Cyfrowy sygnat zwrotny potozenia zaworu dla gérnej pozycji
koncowe;j.

Jesli Actuator_H = TRUE, zawdr jest w gornej pozycji krancowej

i nie moze kontynuowac ruchu w tym kierunku. (Warto$¢ domysina:
FALSE).

Actuator_L IN Bool | Cyfrowy sygnat zwrotny potozenia zaworu dla dolnej pozyciji
koncowe;j.

Jesli Actuator_L = TRUE, zawor jest w dolnej pozycji krancowej

i nie moze kontynuowac ruchu w tym kierunku. (Warto$¢ domysina:
FALSE).
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Parametr i jego typ

Typ
danych

Opis

Feedback

IN

Real

Sprzezenie zwrotne od pofozenia zaworu. (Warto$¢é domysina:
0.0).

Jesli jest uzywany parametr Feedback, to nalezy ustawi¢ Config.
FeedbackPerOn = FALSE.

Feedback_PER

Word

Analogowe sprzezenie zwrotne od pozycji zaworu. (Warto$¢
domysina: W#16#0).

Jesli jest uzywany parametr Feedback_PER, to nalezy ustawi¢
Config.FeedbackPerOn = TRUE. Feedback_PER jest skalowane
za pomoca hastepujacych tagow:

e Config.FeedbackScaling.LowerPointin

e Config.FeedbackScaling.UpperPointin

e Config.FeedbackScaling.LowerPointOut

e Config.FeedbackScaling.UpperPointOut

Disturbance

Real

Zmienna zaktécenia lub warto$¢ przesterowania

ManualEnable

Bool

Wigcza lub wytgcza reczny tryb pracy. (Warto$¢ domysina:
FALSE):
e Zmiana zbocza z FALSE na TRUE aktywuje ,tryb reczny”,
State = 4, Mode pozostaje niezmieniony.
Dopdki ManualEnable = PRAWDA, dopo6ty nie mozna zmienic
trybu pracy za pomoca zbocza narastajacego na wejsciu
ModeActivate lub uzy¢ okna dialogowego uruchomienia.
o Zmiana zbocza z TRUE na FALSE aktywuje tryb pracy
przypisany przez Mode.
Uwaga: Zaleca sie, aby tryb pracy zmienia¢ tylko za pomoca
ModeActivate.

ManualValue

Real

Warto$¢ biezaca procesu dla recznego trybu pracy. (Warto$¢
domysina: 0.0).

W trybie recznym uzytkownik okresla bezwzgledng pozycje
zaworu. ManualValue jest obliczany tylko jesli uzytkownik uzywa
OutputPer, lub jesli dostepne jest sprzezenie zwrotne. Warto$é
domysina: 0.0

ManualUP

Bool

e Manual_UP = TRUE:

— Zawor jest otwarty, nawet jesli uzywa sie Output_PER lub
sprzezenia zwrotnego potozenia. Jesli zostata osiagnieta
gorna pozycja koncowa, to zawor nie jest juz dtuzej
przesuwany.

— Patrz réwniez Config.VirtualActuatorLimit

e Manual_UP = FALSE:

— Jesli uzywa sie Output_PER lub sprzezenia zwrotnego
potozenia, zawor przesuwa sie do ManualValue.
W przeciwnym razie, zawor nie przesuwa sig.

Uwaga:Jesli Manual_UP i Manual_DN sg jednoczesnie ustawione
na TRUE, to zawdr nie przesuwa sie.

ManualDN

Bool

e Manual_DN = TRUE:

— Zawor jest otwarty, nawet jesli uzywa sie Output_PER lub
sprzezenia zwrotnego potozenia. Jesli zostata osiggnieta
gorna pozycja koncowa, to zawor nie jest juz diuzej
przesuwany.

— Patrz réwniez Config.VirtualActuatorLimit

e Manual_DN = FALSE:

— Jesli uzywa sie Output_PER lub sprzezenia zwrotnego
potozenia, zawoér przesuwa sie do ManualValue.
W przeciwnym razie, zawdr nie przesuwa sig.
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Parametr i jego typ

Typ
danych

Opis

ErrorAck

IN

Bool

Resetuje ErrorBits i wyjscia ostrzezen. Zmiana zbocza z FALSE
na TRUE

Reset

IN

Bool

Ponownie uruchomia regulator. (Wartos¢ domysina: FALSE):
e Zmiana zbocza z FALSE na TRUE:
— Przefacza na nieaktywny tryb pracy
— Resetuje ErrorBits oraz wyjscia ostrzezen
— Usuwa czes$c¢ catkowitg
—  Zachowuje parametry PID
e Dopoki Reset = TRUE, dopéty PID _3Step pozostaje
w nieaktywnym trybie pracy (State = 0).
e Zmiana zbocza z TRUE na FALSE:
— PID_3Step przetacza na tryb pracy, ktory jest zapisany
w parametrze Mode.

ModeActivate

Bool

PID_3Step przetacza na tryb pracy, ktory jest zapisany
w parametrze Mode. Zmiana zbocza z FALSE na TRUE:

Mode

Int

Pozadany tryb PID; Aktywowany przednim zboczem na wejsciu
ModeActivate.

ScaledInput

ouT

Real

Skalowana warto$¢ procesowa.

ScaledFeedback

ouT

Real

Zgtaszanie skalowanej wartosci potozenia

Uwaga: Dla urzadzenia wykonawczego bez sprzezenia zwrotnego
potozenia, pozycja urzadzenia wykonawczego wskazywana przez
ScaledFeedback jest bardzo nieprecyzyjna.

W tym przypadku, ScaledFeedback moze by¢ uzyte wylacznie do
zgrubnego oszacowania aktualnej pozycji.

Output_UP

ouT

Bool

Cyfrowa warto$¢ wyjsciowa otwarcia zaworu. (Warto$¢ domysina:
FALSE).

Jesli Config.OutputPerOn = FALSE, to jest uzywany parameter
Output_UP.

Output_DN

ouT

Bool

Cyfrowa warto$¢ wyjsciowa zamkniecia zaworu. (Warto$¢
domysina: FALSE).

Jesli Config.OutputPerOn = FALSE, to jest uzywany parameter
Output_DN.

Output_PER

ouT

Word

Analogowa warto$¢ wyjsciowa. Jesli Config.OutputPerOn =
TRUE, to jest uzywany parameter Output_PER.

SetpointLimitH

ouT

Bool

Gorny limit wartosci zadanej. (Wartos¢ domysina: FALSE.)

Jesli SetpointLimit_H = TRUE, to osiagnieto wartos¢
bezwzgledng gdérnego limitu wartosci zadanej (Setpoint = Config.
SetpointUpperLimit)

Uwaga: Wartos¢ zadana jest ograniczona (Setpoint = Config.
SetpointUpperLimit).

SetpointLimitL

ouT

Bool

Dolny limit wartosci zadanej. (Wartos¢ domysina: FALSE)

Jesli SetpointLimitL = TRUE, to osiagnieto warto$¢ bezwgledng
dolnego limitu warto$ci zadanej (Setpoint = Config.
SetpointLowerLimit).

Uwaga: Warto$¢ zadana jest ograniczona (Setpoint = Config.
SetpointLowerLimit).

InputWarningH

ouT

Bool

Jesli InputWarningH = TRUE, to wartos¢ wejSciowa osiggneta lub
przekroczyta gorny limit wartosci ostrzezenia. (Wartos¢ domysina:
FALSE)
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Parametr i jego typ da-ll?;ch Opis
InputWarningL OUT | Bool |Jesli InputWarningL = TRUE, to warto$¢ wejsciowa osiagneta lub
przekroczyta dolny limit wartosci ostrzezenia. (Warto$¢ domysina:
FALSE)
State ouT Int Aktualny tryb pracy regulatora PID. (Warto$¢ domysina: 0)
Mozna zmieni¢ tryb pracy za pomocg parametru wejsciowego
Mode i narastajgcego zbocza na wejsciu ModeActivate:

e State = 0: Nieaktywny

e State = 1: Wstepne strojenie

e State = 2: Reczne doktadne strojenie

e State = 3: Tryb automatyczny

e State = 4: Tryb reczny

e State = 5: Zamienna warto$¢ wyjsciowa

e State = 6: Pomiar czasu zmiany stanow

e State = 7: Monitorowanie btedow

e State = 8: Zamienna warto$¢ wyjsciowa z monitorowaniem
btedow \

e State = 10: Tryb reczny bez sygnatéw potozenia koncowego

Error OUT | Bool |Jesli Error = TRUE, to wystepuje przynajmniej jeden komunikat
o bfedzie. (Warto$¢ domysina: FALSE)

Uwaga: Parametr Error w PID w wersji V1.x byt polem ErrorBits,
ktore zawierato kody btedéw. Teraz znacznik boolowski wskazuje,
ze wystapit btad.

ErrorBits OUT | DWord | Tabela parametréw ErrorBits instrukcji PID_3Step (strona 179)
definiuje komunikaty o btedach, ktére wystepuja. (Wartos$é
domysina: DW#16#0000 (brak btedu)). Parametr ErrorBits jest
trwale zapamietany i jest resetowany zboczem narastajagcym na
wejsciach Reset lub ErrorAck.

Uwaga: W wersji V1.x, parametr ErrorBits zostat zdefiniowany
jako parametr Error i nie istnieje.

Setpoint (w) )

»
>

ScaledInput (x)

o TR e
J:_’CT) Z Fac/Tt Anti Wind

—

Rys. 8.3. Praca regulatora PID_3Step jako regulator PIDT1 z algorytmem anti-windup
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Rys. 8.4. Praca regulatora PID_3Step bez sprzezenia zwrotnego od pozycji
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Rys. 8.5. Praca regulatora PID_3Step z sprzezeniem zwrotnym od pozyciji
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8.5.

Parametry ErrorBits instrukcji PID_3STEP

Jesli kilka btedow jest aktywnych, wartosci kodu btedu sg wyswietlane jako $red-
nie z dodawania binarnego. Przykladowo: wyswietlenie kodu btedu 0003 znaczy,
ze w toku przygotowywania sg btedy 0001 i 0002.

Tabela 8.8. Parametry ErrorBit instrukcji PID_3STEP

Wartos¢ ErrorBit
(DW#16#...)

Opis

0000

Brak bfedu.

0001 1,2

Warto$¢ parametru ,Input” jest poza granicami wartosci procesowych:
Input > Config.InputUpperLimit
Input < Config.InputLowerLimit

0002 2, 3

Nieprawidtowa wartos¢ parametru ,Input_PER”.Nalezy sprawdzi¢, czy
na wejsciu analogowym wystepuje btad.

0004 4

Bfad podczas doktadnego strojenia. Oscylacje wartosci procesowej
nie mogg by¢ utrzymane.

0010 4

Wartos¢ zadana zostata zmieniona podczas strojenia.

Uwaga: Mozna ustawi¢ dopuszczalne odchylenie wartosci zadanej
tagu CancelTuningLevel.

0020

Wstepne strojenie nie jest dozwolone podczas doktadnego strojenia.
Uwaga: Jesli ActivateRecoverMode = TRUE przed wystgpieniem
btedu, to PID_3Step pozostaje w trybie doktadnego strojenia.

0080 4

Bfad podczas wstepnego strojenia. Niewtasciwa konfiguracja limitow
wartosci wyjsciowe;j.

Nalezy sprawdzi¢, czy limity wartosci wyjsciowej s poprawnie
skonfigurowane i odpowiadajg logice sterowania.

0100 4

Bfad podczas doktadnego strojenia spowodowat niepoprawne
parametry.

02002, 3

Niepoprawna warto$¢ parametru Input: wartos¢ ma niepoprawny
format liczbowy.

04002, 3

Obliczenie wartosci wyjsciowej nie powiodto sie. Nalezy sprawdzic¢
parametry PID.

08001, 2

Btad czasu prébkowania: Instrukcja PID_3Step nie jest wywotywana w
czasie probkowania OB cyklicznego przerwania.

1000 2, 3

Niepoprawna warto$¢ parametru Setpoint: warto$¢ ma niepoprawny
format liczbowy.

20001,2,5

Niepoprawna warto$¢ parametru Feedback PER.
Nalezy sprawdzié, czy na wej$ciu analogowym wystepuje biad.

40001, 2,5

Niepoprawna warto$¢ parametru Feedback: warto§¢ ma niepoprawny
format liczbowy.

8000 1, 2

Btad w cyfrowym uktadzie sprzgzenia zwrotnego potozenia
(zgtaszania potozenia). Actuator_H = TRUE i Actuator_L = TRUE.
Urzadzenie wykonawcze nie moze by¢ zmieniane dla zamiennej
wartosci wyjsciowej i pozostaje w aktualnej pozycji. W tym stanie tryb
reczny nie jest mozliwy.

Aby zmieni¢ ten stan urzadzenia wykonawczego trzeba wytaczy¢
opcje ,Actuator end stop” (Config.ActuatorEndStopOn = FALSE) lub
przetaczy¢ na tryb reczny bez sygnatéw pozycji koricowej (Mode =
10).
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Wartos¢ ErrorBit

(DW#16#...) e

Niepoprawna warto$¢ parametru ManualValue: warto$¢ ma
niepoprawny format liczbowy.

Urzadzenie wykonawcze nie moze by¢ zmieniane dla wartosci
10000 wprowadzanej recznie i pozostaje w biezacej pozyciji.

Nalezy przypisa¢ poprawng wartos¢ parametrowi ManualValue
lub wprowadzi¢ urzadzenie wykonawcze w tryb reczny za pomocg
parametrow Manual_UP i Manual_DN.

Niepoprawna wartos¢ tagu SavePosition: warto§¢ ma niepoprawny
format liczbowy.

Urzadzenie wykonawcze nie moze by¢ zmieniane dla zamiennej
wartosci wyjsciowej i pozostaje w aktualnej pozyciji.

20000

Niepoprawna warto$¢ parametru Disturbance: warto$¢ ma
niepoprawny format liczbowy.

Uwaga: Jesli tryb automatyczny byt aktywny i ActivateRecoverMode
= FALSE przed wystgpieniem btedu, to parametr Disturbance jest
ustawiony na zero. PID_3Step pozostaje w trybie automatycznym.
40000 Uwaga: Jesli tryb wstepnego strojenia lub doktadnego strojenia byt
aktywny i ActivateRecoverMode = TRUE przed wystgpieniem btedu, to
PID_3Step przetacza na tryb pracy, ktéry jest zapisany w parametrze
Mode. Jesli Disturbance w obecnej fazie nie ma zadnego wptywu na
warto$¢ wyjsciowa, to strojenie nie jest anulowane.

Btad nie ma wptywu na pomiar czasu zmiany stanéw.

Uwaga: Jesli tryb automatyczny byt aktywny przed wystapieniem btedu
i ActivateRecoverMode = TRUE, to PID_3Step pozostaje w trybie automatycznym.

Uwaga: Jesli tryb wstepnego strojenia, lub doktadnego strojenia, lub pomiaru czasu
zmiany stanéw byt aktywny i ActivateRecoverMode = TRUE przed wystgpieniem btedu,
to PID_3Step przetacza na tryb pracy, ktéry jest zapisany w parametrze Mode.

Uwaga: Jesli tryb automatyczny byt aktywny przed wystgpieniem btedu

i ActivateRecoverMode = TRUE, to PID_3Step przetacza na tryb ,Zastepcza warto$¢
wyjéciowa z monitorowaniem btedéw” lub ,Monitorowanie btedéw”. Gdy btad juz nie
wystepuje, to PID_3Step przetacza na tryb automatyczny.

Uwaga: Jesli ActivateRecoverMode = TRUE przed wystgpieniem btedu, to PID_3Step
anuluje strojenie i przetacza na tryb pracy, ktory jest zapisany w parametrze Mode.
Urzadzenie wykonawcze nie moze by¢ zmieniane dla zamiennej wartosci urzadzenia
wykonawczego tylko za pomocag Manual_UP i Manual_DN, a nie ManualValue.




8. tatwy w uzyciu regulator PID

8.6. Konfigurowanie regulatora PID

Parametry obiektu technologicznego okreslajg prace regulatora PID. Uzyj @
ikony do otwarcia edytora konfiguracji.

Controller bype
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Input / ewtput parameters

Setpoint:

(w71 3 ]
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Rys. 8.6. Edytor konfiguracji PID_Compact (Ustawienia podstawowe)

Tabela 8.9. Przyktadowa konfiguracja ustawien instrukcji PID_Compact

Ustawienia Opis
Podstawowe Typ regulatora Wybiera jednostka inzynierska
Odwrdcenie logiki Pozwala na wybranie dziatania odwrotnego petli PID.
sterujacej e Jesli nie jest zaznaczone, PID dziata w trybie dziatania

bezposredniego, a wyjscia petli PID sg zwiekszane jesli
wartos¢ wejsciowa jest mniejsza od zadane;j.
o Jesli jest zaznaczone, wyjscie petli PID jest zwiekszane
jesli wartos¢ wejsciowa jest wieksza od zadane;j.
Zataczenie ostatniego | Uruchamia ponownie petle PID jesli nastapit reset CPU lub
trybu po ponownym zakres wejsciowy zostat przekroczony i warto$¢ powrécita
uruchomieniu CPU do ustalonych granic.
Input (wejscie) Wybér parametru Input lub Input_PER (analogowe)
dla wartosci procesu. Input_PER moze pochodzi¢
bezposrednio z modutu wejs¢ analogowych.
Output (wyjscie) Wybér parametru Output lub Output_PER (analogowe) dla
wartosci procesu. Output_ PER moze kierowa¢ wartosci
bezposrednio do modutu wyj$¢ analogowych.
Wartosci Skaluje zaréwno zakres jak i limity wartosci procesu. Jesli warto$¢ procesu
procesu wyniesie powyzej goérnego limitu lub ponizej dolnego petla PID przejdzie do trybu
nieaktywnego, a warto$¢ wyjsciowa z regulatora zostanie ustawiona na 0.
Aby uzy¢ Input_PER, uzytkownik musi przeskalowa¢ analogowe wartosci procesu
(input value).
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Rys. 8.7. Edytor konfiguracji PID_3Step (ustawienia podstawowe)

Tabela 8.10. Przyktadowa konfiguracja ustawien instrukcji PID_3Step

Ustawienia

Opis

Podstawowe

Typ regulatora

Wybiera jednostka inzynierska

Odwrdcenie logiki
sterujacej

Pozwala na wybranie dziatania odwrotnego petli PID.

o Jedli nie jest zaznaczone, PID dziata w trybie dziatania
bezposredniego, a wyjscia petli PID sg zwiekszane jesli
wartos¢ wejsciowa jest mniejsza od zadane;j.

o Jedli jest zaznaczone, wyjscie petli PID jest zwigkszane
jesli wartos¢ wejsciowa jest wigksza od zadane;j.

Zataczenie ostatniego
trybu po ponownym
uruchomieniu CPU

Uruchamia ponownie petle PID jesli nastapit reset CPU lub
zakres wejsciowy zostat przekroczony i warto$¢ powrdcita do
ustalonych granic.

Ustawia tryb: Okresla tryb, na ktéry ma przejsc¢ regulator PID
po restarcie.

Input (wejscie)

Wybor parametru Input lub Input_PER (analogowe) dla
wartosci procesu. Input_ PER moze pochodzi¢ bezposrednio
z modutu wej$¢ analogowych.

Output (wyjscie)

Wybor cyfrowych wyjs¢ (Output_UP i Output_DN) lub
analogowych wyjs¢ (Output_PER) dla wartosci wyjsciowych.

Feedback (sprzezenie
zwrotne)

Wybor typu stanu urzgdzenia zwracanego do petli PID
e Brak sprzezenia (domysiny)

e Sprzezenie zwrotne

e Feedback PER

Process
value

(input value).

Skaluje zaréwno zakres jak i limity wartosci procesu. Jesli warto$¢ procesu wyniesie
powyzej gérnego limitu lub ponizej dolnego petla PID przejdzie do nieaktywnego trybu,
a wartos$¢ wyjsciowa z regulatora zostanie ustawiona na 0.

Aby uzy¢ Input_PER, uzytkownik musi przeskalowa¢ analogowe wartosci procesu
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Ustawienia

Opis

Actuator

Motor transition time

Ustawia czas od otwarcia do zamknigcia zaworu (nalezy
odszukac¢ tg warto$¢ w danych technicznych zaworu lub
w opisie bezposrednio na zaworze).

Minimum ON time

Ustawia najmniejsze przemieszczenie zaworu (nalezy
odszukac¢ tg warto$¢ w danych technicznych zaworu lub
w opisie bezposrednio na zaworze).

Minimum OFF time

Ustawia najmniejszg wartos¢ czasu przestoju zaworu (nalezy
odszukac¢ tg wartos¢ w danych technicznych zaworu lub
w opisie bezposrednio na zaworze).

Reaction to error
(Reakcja na btad)

Definiuje zachowanie zaworu w momencie wystgpienia btedu
lub zerowania petli PID. Jesli uzytkownik zdecydowat sie

na uzycie zastepczej pozycji, nalezy jg wprowadzi¢ w polu
Safety position. Dla analogowego sprzezenia zwrotnego lub
analogowego wyjscia nalezy wybra¢ warto$¢ pomiedzy dolnym
i gornym limitem wyjscia. Dla cyfrowych wyjs¢ uzytkownik
moze wybiera¢ tylko z wartosci 0% (off) lub 100% (on).

Scale Position
Feedback'

e High stop oraz Lower limit stop definiujg maksymalne
otworzenie zaworu (catkowite otwarcie) i najwieksze
przekrycie zaworu (catkowite zamkniecie). High stop musi
by¢ wiekszy niz Lower limit stop.

e High limit process value oraz Low limit process value
definiujg gérna i dolna pozycje zaworu podczas dostrajania
i w trybie automatycznym.

e FeedbackPER (Low oraz High) definiujg analogowe
sprzezenie zwrotne od pozycji zaworu. FeedbackPER High
musi by¢ wieksze niz FeedbackPER Low.

Advanced
(Zaawanso-
wane)

Monitoring process
value

(Wartos$¢ procesowa
monitorowania)

PID parameters
(Parametry PID)

W tym oknie uzytkownik moze wprowadzi¢ wtasne parametry
strojenia PID. Aby to umozliwi¢, pole wyboru Enable Manual
Entry (Aktywuj reczne wprowadzanie) musi by¢ zaznaczone.

1

Scale Position Feedback jest edytowalne tylko jesli uzytkownik uaktywnit w ustawieniach
podstawowych opcje Feedback.
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8.7.

Tabela 8.1

Uruchomienie regulatora PID

Nalezy uzy¢ edytora uruchomienia w celu skonfigurowania regulatora W
PID do autostrojenia podczas rozruchu i autostrojenia podczas pracy.

Aby otworzy¢ edytora uruchomienia nalezy klikng¢ odpowiednia ikone B
w instrukcji lub nawigatorze projektu.

1. Przyktadowy ekran uruchomienia (PID_3Step)

swtpin fople P
E
£

o= : = oraz trend wartosci wyjsciowej w czasie

o Measurement: wyswietla warto$¢ zada-
3 - = e i == na, wartos¢ procesu (wartos¢ wejsciowa)

|5 rzeczywistym. Nalezy wprowadzi¢ czas
3 probkowania i naci$nij przycisk Start.

e Tuning mode: Aby nastroi¢ petle PID
"-’ nalezy wybra¢ Pre-tuning lub Fine tuning
=i (recznie) i nacisna¢ przycisk Start. Regu-

o P parwmeny

s o C LN lator PID przechodzi przez rézne fazy, aby

| :--- G obliczy¢ odpowiedz systemu i czasy od-
5 E :£ Swiezania. Odpowiednie nastawy regula-
— tora sg obliczane w oparciu o te wartosci.
e | Po zakonczeniu procesu strojenia, uzytkow-
nik moze zachowac te parametry klikajac
przycisk Upload PID parameters w sekcji PID
Parameters edytora uruchomienia.
Jezeli wystapi btad podczas strojenia, to
warto$¢ wyjsciowa z regulatora wyniesie 0.
Regulator przejdzie w tryb ,nieaktywny”. Ten
stan wywota btad
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Kontrola wartosci poczatkowych parametréw PID

Mozna edytowac rzeczywiste wartosci parametrow konfiguracyjnych PID tak, aby
dziatanie regulatora PID mogto by¢ optymalizowane w trybie online.

Nalezy otworzy¢ ,Technology objects” (Obiekty technologiczne) regulatora PID
i jego obiekt ,Configuration” (Konfiguracja). Aby uzyskac¢ dostep do kontroli war-
tosci poczatkowych, nalezy klikng¢ ikone okularéw w lewym goérnym rogu okna
dialogowego:

i

iy
ek 3
ok |
0 )
.15




8. tatwy w uzyciu regulator PID

Teraz mozna zmienia¢ wartosci dowolnych parametréow konfiguracyjnych regula-
tora PID, jak pokazano na rysunku ponizej.

Mozna poréwnac¢ warto$é rzeczywistg z wartoscig poczatkowg projektu (offline)
i wartoscig poczatkowg PLC (online) kazdego parametru. Jest to konieczne do
poréwnania réznic online/offline bloku danych obiektu technologicznego (TO-DB)
oraz uzyskania informacji o wartosciach, ktére beda uzywane jako biezace war-
tosci przy nastepnej zmianie stanéw Stop-Start PLC. Ponadto, ikona poréwnania
daje wizualne wskazanie utatwiajgce wykrycie réznic online i offline:

P Padamanars

O &5 Erable rngava il eniry
Freparbinalgen |07 43171 e
Wtogial 000 e |4 TSRS : Seanvalue c [0
Darmative cbon me |1 043451 i| dnamyakie pogect |11 @
D catres delay costrsent |01 e
Froporienad achonwnghing |0 5762100 Wk
Bivatice asBan atighing |09 ot
Sampheg e of KO algonthim. |0 1900004 1O E
Tuning nale
Conraller structure. | G el

Na rysunku powyzej przedstawiono okno parametréow PID z ikonami poréwnania
pokazujacymi, ktére wartosci sie réznig pomiedzy projektami online i offline. Zie-
lona ikona wskazuje, ze wartosci sg takie same; ikona niebieska lub pomaranczo-
wa oznacza, ze wartosci sg rozne.

Dodatkowo, klikniecie przycisku parametru ze strzatkg w dét powoduje otwarcie
matego okna, ktoére pokazuje wartos¢ poczatkowa projektu ,Start value project”
(offline) oraz wartos¢ poczatkowg PLC ,Start value PLC” (online) kazdego para-
metru:

P Peamatars

3 2 Enable masapl enary

Prepernsmal gan (47 401TE iz

irnegral acnen e |4 74299 3 Tean value LC | [

Darrcptaie pBion e |1 42431 ) Sasmvalus preject | 700
Demoatron delay coeepent [0 1 Wi
Frepemonsl acman weighong (05762101 =
Driatiie ScTbnasighnng | 00 s
Sacpheg triie of A0 algonthin |6 190008 : O

Tuning rule

Contrefler strectire; | 1D o
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Wbudowany serwer WWW utatwiajacy 9
komunikacje z Internetem

Serwer sieci WEB pozwala na dostep do danych o CPU oraz danych proceso-
wych przechowywanych przez CPU. Zbidr standardowych stron Web jest zinte-
growany z oprogramowaniem sprzetowym CPU (firmware). Za pomoca tych stron
uzytkownik uzyskuje dostep do CPU poprzez przegladarke sieciowg na swoim
komputerze lub urzgdzeniu przenosnym. Zestaw stron Web pozwala upowaznio-
nym uzytkownikom na uzycie wielu funkc;ji:

e Zamiana trybu pracy sterownika (STOP oraz RUN).
e Nadzorowanie i modyfikowanie stanu zmiennych PLC.

e Podglad i Scigganie wszelkich dziennikbw zdarzeh gromadzonych przez
CPU.

e Podglad bufora diagnostycznego CPU.
e Aktualizowanie oprogramowania sprzetowego CPU.

Serwer sieci Web pozwala takze na stworzenie definiowanych przez uzytkownika
stron Web, ktére majg dostep do danych CPU. Uzytkownik moze projektowac¢ ta-
kie strony za pomoca wybranego przez siebie programu do HTML. Nalezy wsta-
wi¢ do kodu HTML wczesniej zdefiniowane komendy ,AWP” (Automation Web
Programming — programowanie automatyki w sieci Web), aby mie¢ dostep do
danych w CPU.

Uzytkownik konfiguruje uzytkownikoéw i poziomy uprawnien dla web serwera w ok-
nie Device Configuration (Konfiguracja urzgdzen) dla CPU w programie STEP 7.

Wymagane przegladarki internetowe

Web serwer obstuguje nastepujace przegladarki internetowe na komputery PC:
e Internet Explorer w wersji 8.0 i wyzszej

e Mozilla Firefox wersji 3.0 i wyzszej

e Opera w wersji 11.0 i wyzszej

e Google Chrome w wersji 21.0 i wyzszej

o Apple Safari w wersji 6.0 i wyzszej

Web serwer obstuguje nastepujace przegladarki internetowe na urzadzenia prze-
nosne:

e Internet Explorer w wersji 8.0 i wyzszej, dla paneli HMI
o Mobile Safari, iOS w wersji 5.0 i wyzszej

e Mobile Android Browser, w wersji 2.3.4 i wyzszej

o Mobile Google Chrome, Android w wersji 4.0 i wyzszej

W czesci dotyczacej ograniczeh majacych wptyw na korzystanie z web serwera
(strona 189) podane sg ograniczenia przegladarek, ktére moga zaktdcaé wyswiet-
lanie standardowych, lub zdefiniowanych przez uzytkownika, stron internetowych.



9. Wbudowany serwer WWW utatwiajgcy komunikacje z Internetem

9.1. tatwos¢ uzycia standardowych stron Web

Uzywanie standardowych stron Web jest tatwe! Uzytkownik musi tylko podczas
konfiguracji CPU witaczy¢ serwer Web.

SIEMENS TR0 statn_1 IPLE 1

SIEMENS ST-1300 stwtien_1.§ PLC 1
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Strona startowa wyswietla reprezentacje po-

“ taczonego CPU oraz liste ogdlnych informa-

cji o CPU.

Po zalogowaniu sie jako uzytkownik z wy-
maganymi uprawnieniami, mozna réwniez
zmieni¢ tryb pracy CPU (STOP i RUN) oraz
uaktywni¢ miganie diod LED.

Strona Variable Status (Zmienne stanu) po-
zwala na obserwowanie lub zmiane kazdego
I/O lub danych pamieci w CPU. Konieczne
jest zalogowanie sie z uprawnieniami do od-
czytu danych w celu monitorowania warto-
$ci oraz z uprawnieniami do zapisu danych
w celu modyfikowania wartosci. Uzytkownik
moze wprowadzi¢ adres bezposredni (np.
10.0), nazwe zmiennej lub zmienng z okre-
Slonego bloku programu. Warto$ci danych sg
od$wiezane automatycznie, chyba ze uzyt-
kownik odznaczy te opcje.

Strona Diagnostic Buffer (Bufor diagnostycz-

“'ny) wyswietla bufor diagnostyczny, i jest do-

stepna dla uzytkownikéw z uprawnieniami

* dostepu do danych diagnostycznych. Uzyt-

kownik moze okresli¢ zakres wyswietlanych
WPISOW.

‘ Lista diagnostycznych wpiséw jest listg zda-
“ rzen, ktoére wystgpity oraz czasu i daty ich

wystgpienia. Nalezy wybra¢ pojedyncze zda-

“rzenie, aby wyswietli¢ o nim szczegdtowe

informacje.

187



9. Wbudowany serwer WWW utatwiajgcy komunikacje z Internetem

SIEMENS

188

......

STAI00 statien 3 PLE, 1

LR

Strona File Browser (Przegladarka plikow)

‘lumozliwia przegladanie, pobieranie i edycje

plikbw w pamieci tadowania CPU, takich jak
logi danych (strona 109) i receptury. Jesli dla
CPU nie jest uzywany 4 poziom zabezpiecz-
nia, to wszyscy uzytkownicy mogq przegla-
dac pliki ze strony przegladarki plikéw. Uzyt-
kownicy z uprawnieniami do modyfikowania
plikbw moga pliki usuwac¢, edytowaé i zmie-
niac¢ ich nazwy.

Strona Module Information (Informacje o mo-

 dutach) oprécz wyswietlania informacji na

temat modutéw stacji umozliwia aktualizacje

- oprogramowania sprzetowego (firmware) dla

CPU lub innych modutéw, ktére obstugujg
aktualizacje oprogramowania sprzetowego.
Uzytkownicy z uprawnieniami dostepu do
danych diagnostycznych moga przegladaé
dane modutu. Uzytkownicy z uprawnieniami
do wykonywania aktualizacji oprogramowa-
nia sprzetowego moga aktualizowa¢ opro-
gramowanie sprzetowe.

Inne strony Web wyswietlajg informacje o CPU (takie jak numer seryjny, wersja
i numer zamowienia), o parametrach komunikacyjnych (takie jak adresy sieciowe,
wiasnosci fizyczne, interfejsy komunikacyjne i statystyke potaczen) oraz o modu-
tach podiaczonych na lokalnej listwie.
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9.2

A Ostrzezenie

Nieautoryzowany dostep do CPU przez web serwer

Nieautoryzowany dostep do CPU lub zmiana wartosci zmiennych PLC na nie-
prawidtowe moze zaktéci¢ dziatanie procesu, i moze spowodowac smier¢, po-
wazne obrazenia ciata i/lub uszkodzenie mienia.

Poniewaz aktywacja web serwera umozliwia upowaznionym uzytkownikom
wykonywanie zmian w trybie pracy, wprowadzanie zapiséw do danych PLC,
oraz aktualizacje firmware, firma Siemens zaleca przestrzega¢ nastepujacych
zasad bezpieczenstwa:

e Umozliwi¢ dostep do web serwera tylko za posrednictwem protokotu
HTTPS.

e Zabezpieczy¢ identyfikatory ID uzytkownikow web serwera za pomoca
silnego hasta. Silne hasta, czyli trudne do odgadniecia przez inne osoby,
sktadajg sie z co najmniej dziesieciu znakéw, w tym pomieszane litery, cy-
fry i znaki specjalne nie tworzace stéw, ktére mozna znalez¢ w stowniku,
ani nazw i identyfikatorow, ktére moga by¢ uzyskane z informacji osobi-
stych. Hasta nalezy utrzymywac w tajemnicy i czesto je zmieniac.

e Nie rozszerza¢ domysinych, minimalnych uprawnien uzytkownika Everybo-
dy (Kazdy).

e Wykonywa¢ testy na wystepowanie btedéw oraz sprawdza¢ poprawnosé
zakreséw wartosci dla zmiennych w programie, poniewaz uzytkownicy
stron internetowych mogg zmieni¢ wartosci zmiennych PLC na niepopraw-
ne.

e Uzywac bezpiecznej sieci Virtual Private Network (VPN), aby potaczy¢ sie

z web serwerem obstugujacym PLC S7-1200 z lokalizacji poza zabezpie-
czong siecia.

Ograniczenia, ktére moga mie¢ wpltyw na korzystanie
z serwera sieci Web

Ponizsze aspekty IT mogg mieé¢ wptyw na korzystanie z serwera sieci Web:

Zwykle uzytkownik musi uzyé adresu IP danego CPU w celu uzyskania
dostepu do standardowych stron sieci Web, stron Web definiowanych przez
uzytkownika, lub adresu IP routera bezprzewodowego z numerem portu. Jesli
przegladarka sieciowa nie pozwala na bezposredni dostep do adresu IP, nale-
zy skontaktowa¢ sie z administratorem sieci. Jesli lokalne struktury obstuguja
DNS, uzytkownik moze potaczyé sie z danym adresem IP poprzez wpis DNS.

Zapory, ustawienia proxy i inne okreslone dla strony ograniczenia moga za-
blokowa¢ dostep do CPU. Nalezy skontaktowa¢ sie ze swoim administratorem
sieciowym w celu rozwigzania tych problemow.

Standardowe strony Web uzywajg skryptow JavaScript oraz "ciasteczek"
(cookies). Jesli skrypty JavaScript lub pliki cookie sg w ustawieniach przegla-
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9.2.1.
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darki sieci Web wytaczone, to nalezy je uaktywnic. Jesli nie mozna ich uak-
tywni¢, to niektére funkcje bedg ograniczone. Uzywanie skryptéw JavaScript
lub ,ciasteczek” w zdefiniowanych przez uzytkownika stronach Web nie jest
konieczne. Jesli jednak sg one uzywane, to ich obstuga musi zosta¢ wiaczona
dla danej przegladarki.

e Protokdt Secure Sockets Layer (SSL) jest obstugiwany przez strony sieci
Web. Uzytkownik moze uzyska¢ dostep do standardowej lub definiowanej
przez uzytkownika strony Web poprzez format adresowania URL typu http://
ww.xX.yy.zz lub https://ww.xx.yy.zz, gdzie ,ww.xx.yy.zz"” reprezentuje adres IP
dla CPU.

e Siemens zapewnia certyfikat bezpieczenstwa dla zabezpieczonego dostepu
do serwera sieci Web. Uzytkownik moze sciggna¢ i importowac certyfikaty do
opcji internetowych swojej przegladarki. Jesli uzytkownik zdecyduje sie nie
importowac certyfikatu, to przy kazdym potgczeniem sie z serwerem Web za
pomocg https:// ukaze sie powiadomienie o weryfikacji zabezpieczen.

Lista potaczen

Serwer sieci Web obstuguje maksymalnie 30 aktywnych potaczen HTTP. Te 30
potaczen moga by¢ wykorzystywane na rézne sposoby, w zaleznosci od uzywa-
nej przegladarki internetowej, oraz liczby réoznych obiektéw na stronie (pliki .css,
obrazy, dodatkowe pliki .html). Niektére potaczenia utrzymujg sie podczas wy-
Swietlania strony, a inne, po rozpoczeciu fgcznosci, stajg sie nieaktywne.

Jesli, na przyktad, uzytkownik korzysta z przegladarki Mozilla Firefox 8, ktéra ob-
stuguje maksymalnie sze$¢ trwatych potaczen, to mozne uzyé pieciu zaktadek
lub okien przegladarki, zanim web serwer zacznie przerywac potaczenia. W przy-
padku, kiedy strona nie wykorzystuje wszystkich sze$¢ potaczen, mozna uzyc
dodatkowej przegladarki lub zaktadek przegladarki.

Nalezy rowniez pamigtac, ze liczba aktywnych potaczeh moze mie¢ wptyw na
wydajnos¢ strony.

Uwaga
Przed zamknieciem serwera sieci Web nalezy sie wylogowac¢

Jesli uzytkownik zalogowat sie do serwera sieci Web, to przed zamknigeciem prze-
gladarki sieci Web powinien wylogowac sige. Web serwer obstuguje maksymalnie
siedem jednoczesnych logowan.

Ograniczenia funkcji zwigzane z wylaczeniem obstugi Java-
Script w opcjach internetowych

Standardowe strony internetowe sa realizowane za pomocg kodu HTML, skryp-
téw JavaScripts, oraz plikdw cookie. Jesli witryna uzytkownika ogranicza uzycie
skryptéw JavaScripts oraz plikéw cookie, wtedy nalezy uaktywni¢ je dla stron, aby
poprawnie funkcjonowaty. Jesli nie mozna uaktywni¢ JavaScripts dla przegladar-
ki internetowej, wtedy funkcje kontrolowane przez skrypty JavaScripts nie bedg
wykonywane.
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Ogodlnie

Strony nie aktualizujg sie dynamicznie. Aby zobaczy¢ aktualne dane, strone nale-
zy recznie odswieza¢ za pomoca ikony odswiezania.

Strona Diagnostic Buffer

Strona Diagnostic Buffer (Bufor diagnostyczny) wykorzystuje JavaScript naste-

pujaco:

o Wyswietlanie szczegotow zdarzenia: Za pomoca JavaScript, wybierany jest
wiersz w buforze diagnostycznym, aby wyswietli¢ szczegéty w dolnej czesci
strony. Bez JavaScript, aby zobaczy¢ dane zdarzenia w dolnej czesci, nalezy
klikna¢ hipertacze pola zdarzenia wpisu bufora diagnostycznego.

e Zmiana zakresu wyswietlanych wpiséw bufora diagnostycznego: Za pomocg
JavaScript uzytkownik uzywa rozwijanej listy w gérnej czesci strony do wybo-
ru zakresu wyswietlanych wpiséw bufora diagnostycznego, oraz automatycz-
nie aktualizuje sie strona. Bez JavaScript, aby wybra¢ zakres wyswietlanych
wpisoéw bufora diagnostycznego, nalezy uzyé¢ listy rozwijanej w gornej czesci
strony, i nastepnie klikng¢ link GO, aby zaktualizowa¢ strone bufora diagno-
stycznego z wybranym zakresem z rozwijanej listy.

Nalezy pamietaé, ze hipertacze GO i hipertacza pdl zdarzen sg widoczne tylko
wtedy, gdy JavaScript jest uaktywniony. Nie sg one konieczne, a zatem nie ma
ich, kiedy JavaScript jest uaktywniony.

Strona Module Information

Bez wiaczonej obstugi JavaScript, wystepuja nastepujace ograniczenia:
e Nie mozna filtrowaé danych.
e Nie mozna sortowac pol.

Strona Variable Status

Bez wigczonej obstugi JavaScript, wystepujg nastepujgce ograniczenia:

e Po wprowadzeniu kazdej zmiennej, nalezy recznie uaktywni¢ wiersz New va-
riable, aby wprowadzi¢ nowg zmienna.

e Wybranie formatu wyswietlania nie powoduje automatycznego wyswietlania
wartosci w wybranym formacie. Nalezy klikna¢ przycisk Monitor value, aby
zaktualizowa¢ wys$wietlanie wartosci w nowym formacie.

Funkcje ograniczone poprzez wylaczenie obstugi ,,ciasteczek”
Jesli obstuga plikéw cookie w przegladarce sieci Web jest wytaczona, to wystepu-
ja nastepujace ograniczenia:

e Nie mozna zalogowac sie.

e Nie mozna zmieni¢ ustawienia jezyka.

e Nie mozna zmieni¢ czasu UTC na czas PLC. Bez plikéw cookie, wszystkie
czasy sg czasami UTC.
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Uproszczone tworzenie stron definiowanych przez uzyt-
kownika

tatwe tworzenie dowolnych, zdefiniowanych przez uzytkowni-
ka stron sieci Web

Serwer WWW sterownika S7-1200 dostarcza srodkéw do tworzenia wtasnej apli-
kacji okreslonych stron HTML, ktére rejestrujg dane z PLC. Nalezy uzyé wybra-
nego edytora HTML do stworzenia tych stron. Nastepnie nalezy je zatadowa¢ do
CPU, gdzie bedq dostepne z poziomu standardowych stron sieci Web.

STEP 7

Frontpage
[ o
i O Faana
E e =

l

@ Pliki HTML z osadzonymi komendami AWP

Proces ten wymaga wykonania kilku zadan:
e Stworzenia stron HTML w edytorze HTML (np. MS Frontpage).

o Osadzenia komend AWP w komentarzach HTML w kodzie HTML: Komendy AWP
sg statym zestawem komend wymaganych dla dostepu do informacji z CPU.

e Skonfigurowania STEP 7 do odczytania i przetworzenia stron HTML.
e \Wygenerowania blokéw programowych ze stron HTML.
e Kompilacji i $ciggniecia blokéw programowych do CPU.

e Dostepu do stron Web zdefiniowanych przez uzytkownika poprzez komputer
PC lub urzadzenie przenosne.

Uzytkownik moze uzy¢ wybranego przez siebie pakietu oprogramowania do two-
rzenia wtasnych stron HTML, ktére bedq uzywane z serwerem sieci Web. Nalezy
sie upewni¢, ze kod HTML jest kompilowany do standardow HTML okreslonych
przez W3C (World Wide Web Consortium). STEP 7 nie przeprowadza zadnej
weryfikacji sktadni HTML dla strony uzytkownika. Uzytkownik moze uzy¢ pakietu
oprogramowania, ktore stuzy do projektowania w trybie WYSIWYG lub projekto-
wania ukfadu projektu, ale musi mie¢ mozliwosé edycji kodu w czystej postaci
HTML. Wiekszo$¢ narzedzi do tworzenia WEB obstuguje ten typ edycji, w prze-
ciwnym razie, zawsze mozna skorzysta¢ z prostego edytora tekstu do edycji kodu
HTML. Kod HTML musi zawieraé nastepujaca linig, ktéra ustawia kodowanie stro-
ny w UTF-8:

<meta http-equiv="content-type" content="text/html; charset=utf-8">
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Nalezy zawsze zapisywac plik z edytora w formacie kodowania UTF-8.

STEP 7 kompiluje wszystko ze stron HTML do obstugiwanych przez siebie blokow
danych. Te bloki danych sktadajg sie z jednego sterujacego bloku danych, ktéry
kieruje wyswietlaniem stron Web i jednego lub wiekszej ilosci blokéw danych,
ktore zawierajg skompilowane strony Web. Nalezy uwaza¢ na obszerne zbiory
stron HTML, najczesciej to te zawierajgce duze obrazy, ktére wymagajg duzej
ilosci miejsca w obszarze pamieci obstugujacego je DB. Jesli catkowita wielkos¢
pamieci CPU nie jest wystarczajgca dla zdefiniowanej przez uzytkownika strony
Web, nalezy uzy¢ karty pamieci, ktéra zapewnia dodatkowag zewnetrzng pamiec.

Aby kod HTML mégt by¢ uzywany przez S7-1200 nalezy zamiesci¢ w nim ko-
mendy AWP jako komentarze HTML. Po stworzeniu strony nalezy zapisa¢ ja na
komputerze i zapamieta¢ sciezke do folderu, w ktérym zostata ona zapisana.

Odswiezanie strony Web zdefiniowanej przez uzytkownika

Strony stworzone przez uzytkownika nie sg automatycznie od$wiezane. To uzyt-
kownik decyduje o tym, kiedy strona ma by¢ odswiezona. Strony, ktére wyswietla-
ja dane PLC, odswiezane sg okresowo, co pozwala na odczyt biezacych danych.
Dla stron HTML, ktére stuzg do wprowadzania danych, od$wiezanie mogtoby
zaburzy¢ to wprowadzanie. Jesli uzytkownik zdecyduje sie na automatyczne od-
Swiezanie catej strony, moze dodac do nagtéwka HTML ponizszg linie kodu, gdzie
,10” oznacza liczbe sekund pomiedzy odswiezeniami:

<meta http-equiv="Refresh” content="10">

Uzytkownik moze takze uzy¢ jezyka JavaScript lub innych technologii HTML do
sterowania strong lub od$wiezaniem danych. W tym wypadku nalezy zapoznac¢
sie z dokumentacjg HTML i JavaScript.

Ograniczenia zwigzane ze stronami definiowanymi przez uzyt-
kownika

Ograniczenia dla standardowych stron Web sg natozone takze na te zdefiniowa-
ne przez uzytkownika. Dodatkowo strony Web zdefiniowane przez uzytkownika
zmuszajg do rozwazenia innych kwestii.

Wielkos$¢é obszaru pamieci

Strony zdefiniowane przez uzytkownika stajg sie blokami danych po kliknieciu
przycisku ,Generate blocks”. Bloki te zajmujg pewng ilo$¢ obszaru pamieci. Jesli
sterownik wyposazony jest w karte pamieci, uzytkownik ma do dyspozycji catg
pojemnos¢ karty pamieci, ktéra jest uzywana jako zewnetrzna pamie¢ do zatado-
wania zdefiniowanych przez uzytkownika stron Web.

Jesli karta pamieci nie jest dostepna, bloki te zajmujg wewnetrzny obszar pamie-
ci, ktérego rozmiar jest ograniczony zgodnie z rodzajem CPU.

Uzytkownik moze sprawdzi¢ rozmiar obszaru pamieci i dostepna, wolng pamieé
za pomocg narzedzia Online and Diagnostic. Mozna takze zobaczy¢ wtasciwosci
kazdego pojedynczego bloku, ktory zostat przez STEP 7 wygenerowany ze zdefi-
niowanej przez uzytkownika strony Web i okresli¢ jego rozmiar.
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Uwaga

W celu zmniejszenia zapotrzebowania na pamie¢ dla zdefiniowanych przez uzyt-
kownika stron Web, nalezy zmniejszy¢ rozmiar obrazéw uzytych na tych stro-
nach.

Konfiguracja zdefiniowanych przez uzytkownika stron Web

Aby skonfigurowaé zdefiniowane przez uzytkownika strony Web nalezy edytowaé
w CPU wiasciwosci serwera Web.

|’d| Properties |1‘,Intu !Jlﬂ Diagnostics |

[ General |

b General

b PROFINET interface

r DHADO10

(F (&) Ensble web server on this module

b High speed counters (HSC) | [ Fermit acee ss only with HITPS

b Fulse generstors (FTO/FW)
Startup
Time of dey |
Frotection |
system and clock memary | & Enzble
Cycle

Communication load

Web server

Automatic update

Updare interval [1o

Overdewof addresses

User-defined Web pages

Connection Fesources

¥ Web senver
F; HTML directony C:W.ﬂnd_TurbineslHTh‘i |
" Default HTWL page: :ﬂ_ipll:ll_!:!.urhine hiereil | | e !
E Applicaticn name; .-;Er:ﬁ_n':-e wind |ué|‘ﬁg“ﬁ15r‘1ﬁ5:
| Stetus; | DB genersted
[ Generate blocks I Delete slocks 1
Advanced
Files with dynami nt | _htmzhtmlis

‘Wieb DB number. | 333

=l
£

Fragment DB startnumber: [334

Po wiaczeniu funkcjonalnosci serwera Web nalezy wprowadzi¢ nastepujace in-
formacje:

e Lokacja domysinej strony startowej w celu utworzenia bloku DB dla stron Web
zdefiniowanych przez uzytkownika.

e Nazwe aplikacji (opcjonalnie). Nazwa aplikacji jest uzywana dla pdzniejszej
organizacji lub grupowania stron Web. Jesli stworzono nazwe aplikacji, adres
URL powinien pojawi¢ sie w ponizszej wersji:

http:/iww.xx.yy.zzlawp/<nazwdg aplikacji>/<nazwa strony>.html.

e Rozszerzenia nazwy pliku w celu sprawdzenia obecnosci komend AWP. Do-
myslnie STEP 7 analizuje pliki z rozszerzeniami .htm, .html lub .js. Jesli uzy-
wane sg dodatkowe rozszerzenia, nalezy je wymienié.


http://ww.xx.yy.zz/awp/%3cnazwa
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e Numery identyfikacyjne dla sterujgcego DB i inicjujaca czes¢ DB.

Po skonfigurowaniu serwera sieci Web nalezy nacisng¢ przycisk Create blocks
w celu wygenerowania blokéw DB ze stron HTML. Po tej operacji strony Web
stajg sie czescig programu uzytkownika. Sterujace bloki danych dla dziatan stron
Web i ,czesciowe” DB zawierajg wszystkie strony HTML.

Uzywanie instrukcji WWW

Instrukcja WWW umozliwia, aby strony definiowane przez uzytkownika byty do-
stepne ze standardowych stron Web. Aby umozliwi¢ dostep do stron Web zde-
finiowanych przez uzytkownika, program uzytkownika musi wykonac instrukcje
WWW tylko raz. Mozna jednak sprawi¢, aby strony Web zdefiniowane przez uzyt-
kownika byty dostepne tylko w okreslonych okolicznosciach. Wtedy program uzyt-
kownika moze sterowaé wywotaniem instrukcji WWW w zaleznosci od wymagan
aplikaciji.

Tabela 9.1. Instrukcja WWW

—EN

CTRL DB RET WAL - .. Sterujacy blok danych jest

LAD/FBD SCL Opis
ret val := #WWW( Rozpoznaje sterujacy DB, ktory
W jest uzywany dla stron Web

END — ctrl_db:= uint in ) zdefiniowanych przez uzytkownika.
parametrem wejsciowym instrukgji
WWW i okresla zawartos$¢ stron jako
reprezentacja we fragmencie bloku
danych. Podobna procedura dotyczy
statusu i informacji sterujgcych.

Program uzytkownika zwykle uzywa sterujacego DB tak jakby zostat stworzony
przez operacje Create blocks — nie potrzeba dodatkowych ustawien. Program
uzytkownika moze jednak ustawi¢ globalne komendy w sterujgcym DB, ktére
bedq deaktywowaé serwer sieci Web, lub tez pézniej ponownie go zatgczaé. Dla
stron zdefiniowanych przez uzytkownika, ktére zostaly stworzone jako czes$¢ DB,
program uzytkownika kontroluje ich zachowanie poprzez tabele zadah w steruja-
cym DB.
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Latwe sterowanie napedami 1 0

CPU posiada funkcje sterowania napedami, zaréwno silnikow krokowych jak

i serwonapeddw z interfejsem impulsowym. Funkcje sterowania napedami sterujg

i nadzorujg prace napedow.

e Obiekt mechaniczny systemu pozycjonowania osi ,Axis” (The ,Axis” techno-
logy object) konfiguruje dane mechaniczne napedu, interfejs napedu, dane
dynamiczne oraz inne wiasciwosci napedu.

e Uzytkownik konfiguruje wyjscia impulsowe i wyjscia sterujace kierunkiem ste-
rowanego napgdu.

e Program uzytkownika uzywa instrukcji sterowania ruchem do sterowania osia-
mi i rozpoczecia wykonania zadan dla napedu.

Uwaga

Zmiany wprowadzone w konfiguracji sterowania napedami oraz zatadowanie da-
nych w trybie RUN nie odnoszg skutku, dopoki nie nastapi przejscie CPU z trybu
STOP do trybu RUN.

Nalezy uzy¢ interfejsu PROFINET do ustawienia potaczenia online pomiedzy CPU
i urzadzeniem programujgcym. Dla sterowania napedem dostepne sg dodatkowe
funkcje online CPU oraz dodatkowe funkcje uruchomienia i diagnostyczne.

@® PROFINET
® Wyjscia impulsowe i sterujgce kierunkiem

SIMATIC
571200

® Sekcja zasilania silnika krokowego
@ Sekcja zasilania serwonapedu

Opcje DC/DC/DC dla CPU S7-1200 majg zintegrowa-
ne wyjscia do sterowania kierunkiem ruchu napedow.
Wariant przekaznikowy CPU wymaga ptytki sygnatowej
z wyjsciami DC dla sterowania napgdem.

Ptytka sygnatowa rozszerza liczbe zintegrowanych 1/0O o kilka dodatkowych punk-
téw 1/0. SB z dwoma wejsciami cyfrowymi moze zosta¢ uzyta do sterowania im-
pulsowego i sterowania kierunkiem silnika. SB z czterema wyjsciami cyfrowymi
moze obstuzy¢ sterowanie impulsowe i sterowanie kierunkiem dla dwdch silni-
kéw. Wbudowane wyjscia przekaznikowe nie mogq zosta¢ uzyte w roli wyjs¢ im-
pulsowych w sterowaniu silnikami. Niezaleznie od tego, czy uzywa sie 1/O wbu-
dowanych, I/O plytki sygnatowej (SB), lub kombinacji obu rodzajéw 1/0, mozna
zdefiniowaé maksymalnie do czterech generatoréw impulséw.
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Cztery generatory impulsowe majg domysine przypisania I/O; jednakze, moga
by¢ skonfigurowane dla kazdego wyjscia cyfrowego CPU lub SB. Generatory
impulséw na CPU nie moga by¢ przypisane do modutdw rozszerzen (SM) lub
rozproszonych 1/O.

Uwaga

Wyjscia impulsowe nie moga by¢é uzywane przez inne instrukcje w progra-
mie uzytkownika

Po skonfigurowaniu wyj$s¢ CPU lub ptytki sygnatowej jako generatoréw impulsow
(do uzycia z PWM lub podstawowymi instrukcjami sterowania ruchem), odpowia-
dajace adresy wyjs¢ nie sterujg juz diuzej wyjsciami. Jesli program uzytkownika
zapisuje warto$¢ do wyjscia uzywanego jako generatora impulséw, CPU nie zapi-
suje tej wartosci do wyjscia fizycznego.

Tabela 10.1. Najwieksza mozliwa liczba sterowanych napedéw

1/0 wbudowane;
Bez Z plytka SB Z plytka SB

zainstalowanej (2 x wyjscia DC) (4 x wyjscia DC)

Typ CPU plytki SB

Z kierun- | Bez kie- | Z kierun- | Bez kie- | Z kierun- | Bez kie-
kiem runku kiem runku kiem runku

DC/DC/DC 2 4 3 4 4 4
CPU 1211C | AC/DC/RLY
DC/DC/RLY
DC/DC/DC
CPU 1212C | AC/DC/RLY
DC/DC/RLY
DC/DC/DC
CPU 1214C | AC/DC/RLY
DC/DC/RLY
DC/DC/DC
CPU 1215C | AC/DC/RLY
DC/DC/RLY
CPU 1217C | DC/DC/DC

MlO|lO|r|O|O|~|[O|O|W|O|O
MhlO|O||O|O|+|O|O|M|O|O
G [ UG [N (G ) N [N () YO0 N BN
INITCI T FNE RN OY FNS ENR E Y NS TR N
INITITI FNI N T Y PN PR N NS FR N
IN) N NG NG NG N N NG NG NG N TS

Uwaga
Maksymalnie cztery generatory impulséow

Niezaleznie od tego, czy uzywa I/O wbudowanych, 1/O plytki sygnatowej (SB), lub
kombinacji obu rodzajéw, mozna zdefiniowa¢é maksymalnie do czterech genera-
toréw impulsow.
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Tabela 10.2. Czestotliwosci maksymalne dla wyjs¢ CPU

Czestotliwos¢ Czestotliwos¢ maksymalna dla
o . maksymalna dla wyjs¢ kwadraturowych A/B,
erd DB EA wyjs¢ impulsowych w gore/w dot,
i kierunkowych i impulsowych/kierunkowych
1211C Qa.0 do Qa.3 100 kHz 100 kHz
Qa.0 do Qa.3 100 kHz 100 kHz
1212C
Qa.4,Qa.5 20 kHz 20 kHz
Qa.0 do Qa.3 100kHz 100 kHz
1214Ci1215C
Qa.4 do Qb.1 20 kHz 20 kHz
DQa.0 do DQa.3
1 MH 1 MH
1217C (.0+, .0 do .3+, .3-) ‘ ‘
DQa.4 do DQb.1 100 kHz 100 kHz

Tabela 10.3. Czestotliwosci maksymalne dla wyj$é ptytki sygnatowej (SB)

Czestotliwos¢ Czestotliwos¢ maksymalna dla
Plytka sygnatowa | Wyjscia ptytki maksymalna dla wyjs¢ kwadraturowych A/B
(SB) sygnatowej (SB) | wyjs¢ impulsowych wgore/ w dot,
i kierunkowych i impulsowych / kierunkowych
SB 1222, 200 kHz | DQe.0 do DQe.3 20 OkHz 200 kHz
SB 1223, 200 kHz | DQe.0, DQe.1 200 kHz 200 kHz
SB 1223 DQe.0, DQe.1 20 kHz 20 kHz

Tabela 10.4. Zakres czestotliwosci dla wyjs¢ impulsowych

Wyjscie impulsowe

Czestotliwos¢

Zintegrowane z CPU

4 PTO: 2Hz<f<1MHz, 4 PTO: 2 Hz =< f < 100 kHz, lub
dowolna kombinacja tych wartosci dla 4 PTO.1 2

Standardowa SB

2Hz<f<20kHz

Szybka SB

2 Hz < f<200 kHz

1
1217C.

CPU, CPU 1212C, 1214C CPU lub 1215C.

W tabeli ponizej podano cztery mozliwe kombinacje czestotliwosci wyjsciowych CPU

W tabeli ponizej podano cztery mozliwe kombinacje czestotliwosci wyjsciowych 1211C

Przykladowe konfiguracje czestotliwosci wyjsciowych CPU 1217C

Uwaga

Z zastosowaniem wbudowanych wyjs¢ réznicowych, CPU 1217C moze genero-
wac sygnaty impulsowe o czestotliwosci do 1 MHz.
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Ponizsze przyktady pokazujg cztery mozliwe kombinacje czestotliwosci wyjscio-
wych:

przyktad 1: 4 PTO 1 MHz, bez wyjscia kierunkowego,

przyktad 2: 1 PTO 1 MHz, 2 PTO 100 kHz, oraz 1 PTO 20 kHz, wszystkie
z wyjsciem kierunkowym,

przyktad 3: 4 PTO 200 kHz, bez wyjscia kierunkowego,

przyktad 4: 2 PTO 100 kHz, oraz 2 PTO 200 kHz, wszystkie z wyjsciem kie-
runkowym.

Wyjscia
= Wyjscia standar-
I: _ 'I(r.npuls':) we Wbudowane wyjscia CPU szybkiej ptytki | dowej
= Kierunkowe SB plytki SB
outputs
o . Wyjscia (Q)  |Wyijécia (Q)
Wyjscia (Q) 1 MHz Wyjscia (Q) 100 kHz 200 kHz 20 kHz
0.0+ |0.1+|0.2+|0.3+| 0.4 (0.5|0.6|0.7|1.0{1.1|4.0|4.1|4.2|4.3| 4.0 | 41
0.0 | 0.1-]0.2- | 0.3-
Przyktad 1: |PTO1 P
4PTO1  pTO2 P
MHz
(bez wyjsé PTO3 P
kierunk.) PTO4 P
Przyktad 2: |PTO1 P D
1PTO1  lp1O2 P|D
MHz;
2PTO 100 |PTO3 P|D
kHzi 1 PTO
20 kHz
(wszystkie |PTO4 P D
z wyjéciami
kierunk.)
Przyktad 3: |PTO1 P
4PTO 200 |p1oo P
kHz
(bez wyjsc  |PTO3 P
kierunk.) PTO4 P
Przyktad 4: |PTO1 P |D
2 PTO 100 PTO2 PID
kHz; 2 PTO
200kHz ~ |PTO8 P|D
(wszystkie
z wyjéciami |PTO4 P|D
kierunk.)
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Przytadowe konfiguracje czestotliwosci wyjsciowych CPU 1211C,
CPU 1212C, CPU 1214C, oraz CPU 1215C

Ponizsze przykfady pokazujg cztery mozliwe kombinacje czestotliwosci wyjscio-

wych:

e przykiad 1: 4 PTO 100 kHz, bez wyjscia kierunkowego,

e przykiad 2: 2 PTO 100 kHz oraz 2 PTO 20 kHz, wszystkie z wyjsciem kierun-
kowym,

e przykiad 3: 4 PTO 200 kHz, bez wyjscia kierunkowego,
e przykiad 4: 2 PTO 100 kHz oraz 2 PTO 200 kHz, wszystkie z wyjsciem kierun-

kowym.
— Wyjscia Wyijscia
P=1 |
D= Kr'npu s: we Wbudowane wyjscia CPU szybkiej plytki wolnej
= Kierunkowe SB plytki SB
o e Wyjscia
Wyjscia (Q) 100 Wyjscia (Q) 20 kHz Wyjscia (Q) 200 Q)
kHz kHz
20 kHz
0.0 |0.1]0.2/03| 0.4 [05]0.6]0.7]1.0/1.1]4.0/4.1]4.2]43]40] 4.
CPU 1211C
CPU
CPU 1212C 1212C
CPU
CPU 1214C 1214C CPU 1214C
CPU
CPU 1215C 1215C CPU 1215C
Przyktad 1: |PTO1 | P
4 PTO PTO2 P
100kHz — pro3 P
(bez wyjsc
kierunk) PTO4 P
Przyktad2: |PTO1 | P | D
2PTO PTO2 P | D
100kHz; | pTO3 P | D
2PTO
20 kHz
(wszystkie |PTO4 D
z wyjsciami
kierunk)
Przyktad 3: |PTO1 P
4 PTO PTO2 P
200 kHz PTO3 p
(bez wyjsé
kierunk) PTO4 P
Przyktad4: |PTO1| P | D
2PTO 100 |PTO2 P | D
kHz; 2 PTO | PTO3 P/ D
200 kHz
(wszystkie
z wyjsciami PTO4 PI1D
kierunk)
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10.1.

Sterowanie fazowe

Interfejs sterowania fazowego ,Phasing” silnikami krokowymi lub serwonapedami

zawiera cztery nastepujace opcje:

e PTO (pulse A and direction B): Jesli zostanie wybrana opcja PTO (pulse A and
direction B) (impulsowe A i kierunkowe B), to wtedy jedno wyjscie (P0O) steruje
impulsami a drugie wyjscie (P1) steruje kierunkiem. P1 jest w stanie wysokim
(aktywnym), gdy impulsy sg generowane w kierunku dodatnim. P1 jest w sta-
nie niskim (nieaktywnym), gdy impulsy sg generowane w kierunku ujemnym:

Obrot dodatni Obroét ujemny

po_ﬂl_ll_:l‘ll_lrl_

P1

e PTO (count up A and count down B): Jesli zostanie wybrana opcja PTO (count
up A and count down B) (zliczanie w gore A i zliczanie w dot B), to wtedy jed-
no wyjscie (P0) generuje impulsy dla kierunku dodatniego, a na drugie wyjscie
(P1) generuje impulsy dla kierunku dodatniego:

Obrét dodatni Obroét ujemny

o TLILT

P1

L L

e PTO (A/B phase-shifted): Jesli zostanie wybrana opcja PTO (A/B phase-shif-
ted) (przesuniecie faz A i B), to wtedy oba wyjscia generujg impulsy z okre-
Slong czestotliwoscia, ale z przesunieciem faz o 90 stopni. Jest to konfigura-
cja 1X, co oznacza, ze jeden impuls wystepuje w czasie pomiedzy dodatnimi
przejsciami na wyjsciu PO. W tym przypadku, kierunek okresla sie przez to,
ktére wyjscie jako pierwsze przechodzi w stan wysoki. Dla kierunku dodatnie-
go stan wysoki na PO poprzedza stan wysoki na P1. Dla kierunku ujemnego
stan wysoki na P1 poprzedza stan wysoki na PO.

201



10. tatwe sterowanie napedami

202

Liczba generowanych impulséw zalezy od liczby przej$¢ (zmian stanéw) z 0 na 1
dla fazy A. Zalezno$¢ fazowa wyznacza kierunek ruchu:

PTO (A/B phase-shifted) (przesuniecie faz A i B)

Faza A poprzedza faze B (ruch dodatni)

Faza B poprzedza faze A (ruch ujemny)

: )

[ [ I [ I i
| | I 1 T T
P1 | | I PJ | | |
| | I [ I |
[ [ I | I |
[ [ I | I |
0 1 2 3 2 1 0
Liczba impulséw Liczba impulséw
e PTO (A/B phase-shifted — fourfold): Jesli zostanie wybrana opcja PTO (A/B

phase-shifted — fourfold) (czterokrotne przesuniecie faz A i B), to wtedy oba
wyjsécia generujg impulsy z okreslong czestotliwoscia, ale z przesunigciem faz
o 90 stopni. Jest to konfiguracja 4X, co oznacza, ze jeden impuls wystepuje
w wyniku przejs¢ (dodatnich i ujemnych) na kazdym wyjsciu. W tym przypadku,
kierunek okre$la sie przez to, ktére wyjscie jako pierwsze przechodzi w stan
wysoki. Dla kierunku dodatniego stan wysoki na PO poprzedza stan wysoki na
P1. Dla kierunku ujemnego stan wysoki na P1 poprzedza stan wysoki na PO.

Konfiguracja czterokrotna bazuje na przejsciach (zmianach stanéw) dodatnich
i ujemnych, zaréwno dla fazy A, jak i fazy B. Zaleznos¢ fazowa (faza A po-
przedza faze B lub faza B poprzedza faze A) wyznacza kierunek ruchu.

PTO (A/B phase-shifted — fourfold) (czterokrotne przesuniecie faz A i B)

Faza A poprzedza fazg B (ruch dodatni) Faza B poprzedza fazeg A (ruch ujemny)

: : L

I I I | | | | I 1 I | |
I 4 I + | 4 t I } | t I
p1 | I [ I I I P1 I [ 1 I | I
I I [ I | I I | | L | I
T T oy 1 I | I
TR T 1 T - T N (A A ' o l | I I ! pl
0 1 2 3 45867 8 910112 110 9 8 7 6 5 4 3 2 10
Liczba impulséw Liczba impulséw
e PTO (pulse and direction (direction de-selected)): Jesli wyjscie kierunkowe

w PTO zostanie dezaktywowane za pomoca opcji (pulse and direction (direc-
tion de-selected)) (impulsowe i kierunkowe (kierunkowe dezaktywowane)), to
wtedy wyjscie PO steruje generowaniem impulséw. Wyjscie P1 nie jest uzy-
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10.2.

wane i jest dostepne dla innych celéw programowych. W tym trybie CPU ak-
ceptuje tylko polecenia ruchu w kierunku dodatnim. Po wyborze tego trybu,
system sterowania ruchem uniemozliwia dokonywanie niedozwolonych kon-
figuracji z kierunkiem ujemnym. Mozna zapisywaé¢ dane wyjsciowe, jesli apli-
kacja sterowania ruchem dotyczy tylko jednego kierunku. Na rysunku ponizej
pokazano przypadek jednej fazy (jedno wyjscie) (przy zatozeniu polaryzaciji
dodatniej):

Obrot dodatni

- LU L L

Konfiguracja generatora impulséw

1. Dodaj obiekt mechaniczny:

W drzewie projektu nalezy rozwing¢ wezet Technology Objects i wybraé
Add new object.

Nalezy wybra¢ ikone Axis (mozna zmieni¢ nazwe) i klikngé OK aby otwo-
rzy¢ edytor konfiguracji dla obiektu osiowego.

Nalezy wyswietli¢ wtasciwosci Select PTO for Axis Control znajdujace sie
pod zaktadka Basic parameters i wybra¢ pozadany impuls.

Uwaga

Jesli PTO nie zostato wczesniej skonfigurowane w wiasciwosciach CPU, to
PTO jest skonfigurowane do uzycia jednego z wbudowanych wyjs¢.

W przypadku korzystania z ptytki sygnatowej wyj$¢, nalezy wybraé przycisk
Device Configuration w celu przejscia do wtasciwosci CPU. W Parameter
assignment, w sekcji Pulse options, nalezy skonfigurowaé zrodto wyjscia
dla wyjscia ptytki sygnatowe;.

Skonfiguruj pozostate parametry podstawowe i rozszerzone.

2. Nalezy zaprogramowac¢ aplikacje poprzez wstawienie instrukcji MC_Power do
bloku kodu.

Dla wejscia Axis nalezy wybrac os$, ktora zostata wczesniej skonfigurowa-
na.

Ustawienia wejscia ENABLE na TRUE umozliwia dziatanie innych funkgciji
sterujacych napedem.

Ustawienia wejscia ENABLE na FALSE powoduje odwotanie wszystkich
instrukcji sterujacych napedem.
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10.3.

204

Uwaga
Jedna o$ moze zawierac tylko jedng instrukcje MC_Power.

3. Wstaw inne instrukcje sterujace napedem, aby uzyskaé okreslony ruch.

Uwaga

Konfiguracja generatora impulséw dla wyjs¢ plytki sygnatowej: W konfiguracji
urzadzenia nalezy wybra¢ z wiasciwosci CPU opcje Pulse generators (PTO/
PWM) i wiaczyé generator impulséw. Dla kazdej z nastepujacych wersji CPU
sterownika S7-1200: V1.0, V2.0, V2.1, oraz V2.2, sg dostepne dwa genera-
tory impulsowe. Dla CPU V3.0 sterownika S7-1200 sg dostepne cztery gene-
ratory impulséw. W tym samym obszarze konfiguracji w sekcji Pulse options,
wybra¢ ustawienie generatora impulséw Pulse generator used as: ,PTO”.

Uwaga

CPU przelicza zadania sterowania ruchem w ,plastrach” (slices) lub segmentach
10 ms. Podczas gdy jeden ,plaster” jest wykonywany, nastepny czeka w kolejce
do wykonania. Jesli uzytkownik przerwie wykonywane przez poszczegdlne osie
zadania napedu (przez wykonanie nowego zadania dla tej osi), nowe zadanie
sterowania napedem moze nie zosta¢ wykonane w czasie do 20 ms.

Konfiguracja osi napedu

Step 7 zapewnia dla obiektow technologii osiowych narzedzia konfiguracyjne, na-
rzedzia uruchamiajgce i narzedzia diagnostyczne.

@ ,ff,l T

O@m | Ol | 6
@ Naped @ Uruchomienie
® Obiekt mechaniczny ® Diagnostyka
® Konfiguracja
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Uwaga

Dla oprogramowania sprzetowego CPU w wersji V2.2 lub nizszej, PTO wymaga
wewnetrznego dziatania szybkich licznikéw. Oznacza to, ze odpowiadajacy mu
szybki licznik nie moze by¢ uzywany do jakiegokolwiek innego dziatania.

Przypisanie HSC do PTO jest state. W momencie, w ktorym PTO1 jest aktywo-
wane, zostaje ono przypisane do szybkiego licznika HSC1. Jesli PTO2 zostanie
aktywowane, bedzie ono przypisane do HSC2. Uzytkownik nie moze monitorowaé
biezacej wartosci (np. w ID 1000) kiedy generowane sg impulsy.

CPU S7-1200 w wersji V3.0 i wyzszej nie majg tego ograniczenia. Jesli wyjscia
impulsowe sg skonfigurowane w tych CPU, to wszystkie HSC pozostajg dostepne
do wykorzystania w programie.

Tabela 10.5. Narzedzia STEP 7 do sterowania ruchem

— uruchamianie

Narzedzie Opis

Configuration — | Konfiguruje nastepujace wtasciwosci obiektu mechaniczny:

konfiguracja e Wybor uzywanego PTO i konfiguracja interfejsu napedu.
e Wihasciwosci mechaniki i przetozenia napedu (lub maszyny

lub systemu).

e Wiasciwosci granicznego pofozenia, dynamiki i bazowania.
Nalezy zapisac konfiguracje w bloku danych obiektu techno-
logicznego.

Commissioning | Sprawdza dziatanie osi bez koniecznosci tworzenia programu

uzytkownika. Podczas rozpoczecia pracy narzedzia wyswie-
tlany jest panel sterujgcy. Oferuje on nastepujace instrukcje:

e Zataczanie i wylgczanie osi.
e Ruch osi w trybie jog — reczne przesuwanie.

Pozycja osi w uktadzie wzglednym i bezwzglednym.

e Os$ bazowa.

e Potwierdzanie btedow.

Predkosc¢ i przyspieszenie/opdznienie moga by¢ okreslone
przez komendy napedu. Panel sterujacy wyswietla takze
biezacy stan osi.

Diagnostics —
diagnostyka

Monitoruje biezacy stan i informacje o btedzie dla osi i nape-
du.
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Po stworzeniu obiektu technologicznego, uzyt-
kownik konfiguruje osie poprzez definiowanie
parametrow, takich jak PTO i definiowanie in-
terfejsu napedu. Uzytkownik musi skonfiguro-
wac takze pozostate parametry osi, takie jak
graniczne potozenie, dynamike i bazowanie.

Uwaga

Uzytkownik moze przeprowadzi¢ adaptacje wartosci parametrow wejsciowych do
nowych wymiaréw systemu z poziomu programu.

Konfiguracja wtasciwosci sygnatéw z napedu
i nadzorowania pozycji (sprzetowe i programo-
we krancowki).

Uzytkownik moze skonfigurowa¢ dynamike na-
pedu i zachowanie przy komendzie awaryjnego
stopu.

Uzytkownik moze takze zdefiniowa¢ sposob bazowania(pasywny lub aktywny).
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Nalezy uzy¢ panelu sterujgcego Commissioning (uruchamianie) aby sprawdzi¢ funkcjonal-
nosc¢ niezaleznie od programu uzytkownika.
i Nacisniecie ikony Startup powoduje uruchomienie osi.

Panel sterowania wyswietla biezacy stan osi. Uzytkownik poza zatagczeniem i wy-
taczeniem osi moze takze sprawdzac pozycjonowanie osi (zaréwno wartos¢ bez-
wzgledna jak i wzgledng) oraz okreslac jej predkosc, przyspieszenie lub opdznie-
nie. Panel sterowania pozwala takze na potwierdzenie btedow.

10.4.

Table_PTO

Instrukcje CommandTable mozna skonfigurowaé¢ za pomoca obiektéow technolo-
gicznych.

Dodanie obiektu technologicznego
1. W drzewie projektu, rozwinaé wezet Technological Objects i wybra¢ Add new

object.
2. Wybra¢ ikone CommandTable (w razie potrzeby zmieni¢ nazwe), a nastepnie

klikng¢ OK, aby otworzy¢ edytor konfiguracji dla obiektu CommandTable.

Add new object

Hams

[Sommand sable_1

Il 1 Hame Ve
.“ = [ ] Motsen Control
] 571 200 Mston Control el

Al 3 B 10wz P10 Va0

& TO_Cornmandlable_FIC V3.0

e d table®

[2] " ] »

> | Additienal information

The

10, Command, s PTOT Bets you re ate mation
contrel camenands and moton probles n a takle
wing FLiopon The ceoated probles are applied o a
physscal derve varth te "2as” kechnalogy object

= sddnew and cpen

Konfiguracja obiektu technologicznego TO_Command-
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Kroki planowania aplikacji

Mozna utworzy¢ pozadang sekwencje ruchéw w oknie konfiguracji Command
Table, i nastepnie sprawdzic resultat w widoku graficznym na wykresie trendu.

Mozna wybraé typy polecen, ktére majg by¢ wykorzystywane do przetwarzania
tabeli polecen. Mozna wprowadzi¢ do 32 krokoéw. Polecenia sg wykonywane
w kolejnosci, tatwo tworzac ztozony profil ruchu.

Tabela 10.6. Typy polecen instrukcji MC_CommandTable

Typ polecenia Opis
Empty (Puste) stuzy jako symbol zastepujacy wszelkie

53mu§:£) polecenia, ktére maja by¢ dodane. Wpis empty jest
ignorowany, gdy jest przetwarzana tabela polecen
Halt Powoduje zatrzymanie osi.

Uwaga: Polecenie to jest wykonywane tylko po poleceniu
Velocity setpoint

Ustawia 0$ na podstawie odlegtosci. Polecenie powoduje
przesunigcie osi na okreslong odlegtos¢ z okreslong,

(Zatrzymaij)

Positioning Relative
(Pozycjonowanie wzgledne)

predkoscig
Positioning Absolute Ustawia 0$ na podstawie miejsca. Polecenie powoduje
(Pozycjonowanie przesunigcie osi do okreslonego miejsca z okreslong
bezwzgledne) predkoscig
X/(\elfrig}é/ éssé%‘;’g; predkosci) Powoduje przesuwanie osi z okreslong predkoscig
Wait Powoduje wyczekiwanie do zakonczenia okreslonego
Czekai okresu. Polecenie Wait nie zatrzymuje aktywnego ruchu
(Czekaj) poprzecznego
Separator Dodaje wiersz oddzielajacy powyzej zaznaczonego
(Sepparator) wiersza. Wiersz oddzielajacy umozliwia zdefiniowanie

wigcej niz jednego profilu w jednej tabeli polecen

Na rysunku ponizej, Command complete (Polecenie wykonane) jest uzywane
jako przejscie do nastepnego kroku. Ten typ przejScia pozwala urzadzeniu zwal-
nia¢ do predkosci uruchomienia/zatrzymania (start/stop), a nastepnie ponownie
przyspiesza¢ na poczatku kolejnego kroku (etapu).
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Ganvbial

Tachnology object - command table

Aebee | Cosranand tabde_1

Comanund table

A Ensble wammgs e s paramatees ke | snple 2oz [=]

Srep Command hpe Postoniravel pat . Vieloot{mends] Dutavonis] | Mestsep Step code
Separatss 0 ~

1 Pemeengibichtr S0 30 - o and complete e a

- P omesang Al shas 00 & 200 - Ceanunand £omelete Wl daf

1 Pasmiseng bl [ 200 6 750 = Command complete =] )

4 Posiiorang Absolute 00 woe = Command complete 2

] Ermgty - = = = o

] Ergty - - - - -

waletay
|

DBusation]s]

@ O$ (axis) zwalnia do predkosci uruchomienia/zatrzymania pomiedzy krokami.

Na rysunku ponizej, Blending motion (Laczenie ruchu) jest stosowane jako przej-
$cie do nastepnego kroku. Ten typ przejscia umozliwia urzadzeniu utrzymac jego
predkos¢ do rozpoczecia nastepnego kroku, w wyniku czego nastepuje ptynne
przejscie urzadzenia z jednego kroku do nastepnego. Stosowanie tgczenia ruchu
(blending motion) moze skréci¢ catkowity czas potrzebny do catkowitego wyko-
nania profilu. Bez taczenia ruchu, przyktadowy przebieg procesu zajmuje siedem
sekund. Z fgczeniem ruchu, czas wykonania procesu jest skrécony o jedng se-
kunde, co w sumie daje szes¢ sekund.
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@ O0$ (axis) kontynuuje ruch i przyspiesza lub zwalnia do predkosci nastgpnego kroku,
oszczedzajac czas i mechaniczne zuzycie.

Wykonywanie tabeli polecen (CommandTable) jest sterowane przez instrukcje
MC_CommandTable, jak pokazano ponizej:

Cormment
%0B3
“hic_
CommandTable
(<
%eB1
“haris_1" — fadx
o082
“Corvmand table_

1
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10.5. Instrukcje sterowania ruchem Motion Control

10.5.1. Przeglad instrukcji sterowania ruchem

Instrukcje sterowania ruchem MC (Motion Control) uzywaja przypisanego bloku
danych technologicznych oraz dedykowanych PTO (wyjs¢ ciggdw impulséw) jed-
nostki CPU do kontroli ruchu osi.

e MC_Power (strona 212) aktywuje lub dezaktywuje o$ do sterowania ruchem.

o MC_Reset (strona 215) resetuje wszystkie btedy sterowania ruchem. Wszyst-
kie btedy sterowania ruchem, ktére sa wykrywane sa potwierdzane.

e MC_Home (strona 216) ustanawia zalezno$¢ pomiedzy programem sterowa-
nia osig a mechanicznym systemem pozycjonowania osi.

e MC_Halt (strona 218) anuluje wszystkie procesy ruchu i powoduje zatrzyma-
nie ruchu osi. Pozycja zatrzymania nie jest okreslona.

e MC_MoveAbsolute (strona 220) rozpoczyna ruch do pozycji bezwzgledne;.
Zadanie konczy sie po osiagnieciu pozycji docelowe;.

e MC_MoveRelative (strona 222) rozpoczyna ruch pozycjonujacy wzgledem po-
zycji poczatkowej.

e MC_MoveVelocity (strona 224) powoduje ruch osi z okreslong predkoscia.

e MC_Movedog (strona 226) wprowadza tryb reczny (jog mode) do celéw testo-
wania i uruchamiania.

e MC_CommandTable (strona 228) wykonuje polecenia ruchu osi jako sekwen-
cje ruchow.
e MC_ChangeDynamic (strona 231) zmienia ustawienia dynamiczne osi.

e MC_WriteParam (strona 233) zapisuje okreslong liczbe parametrow do zmia-
ny funkcjonalnosci osi z programu uzytkownika.

o MC_ReadParam (strona 234) odczytuje okreslong liczbe parametrow, ktére
wskazujg aktualng pozycje, predkos¢ i inne dane osi zdefiniowane dla wejscia
Axis.

Poziomy oprogramowania sprzetowego CPU
W przypadku korzystania z CPU S7-1200 z oprogramowaniem sprzetowym (fir-
mware) w wersji V4.0, nalezy wybrac¢ instrukcje ruchu w wersji v4.0.

W przypadku korzystania z CPU S7-1200 z oprogramowaniem sprzetowym (fir-
mware) w wersji V3.0 lub poprzedniej, nalezy wybraé instrukcje ruchu odpowied-
nio w wersji V3.0, V2.0 lub V1.0.
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10.5.2. Instrukcja MC_Power (zwolnienie/zablokowanie osi)

Uwaga

Jesli w wyniku btedu o$ zostaje wytaczona, zostanie wtgczona automatycznie
ponownie po wyeliminowaniu btedu i zatwierdzeniu. Wymaga to, zeby w trak-
cie tego procesu parametr wejscia Enable miat zachowang wartos¢ TRUE.

Tabela 10.7. Instrukcja MC_Power

EM

| Az
Enable
Stophode

&[]

EMO
Status
Busy
Errar

ErrarlD =
Errarlnfo -

Enable:= bool _in_,
StopMode:=_int in ,
Status=>_bool out ,
Busy=> bool out_,
Error=> bool out_,
ErrorID=> word out ,
ErrorInfo=> word out_);

LAD/FBD SCL Opis
"MC_Porwer_DB" "MC_Power DB" ( Instrukcja MC_Power steruje napedem
hC_Povver Axis:= multi_fb in , oraz zatacza lub wytacza osie. Przed

zatgczeniem lub wytgczeniem osi nale-

zy sprawdzi¢ nastepujgce warunki:

e Obiekt mechaniczny zostat popraw-
nie skonfigurowany.

e Nie ma zadnego oczekujacego bte-
du, ktéry wywotatby zatrzymanie
urzadzenia.

Zadanie sterowania napedem nie moze
zatrzymac¢ wykonania instrukcji MC_Po-
wer. Wylgczenie osi (parametr wejscio-
wy Enable = FALSE) powoduje prze-
rwanie wykonywania wszelkich zadan
sterowania napedem dla powigzanych
obiektow mechanicznych

1 STEP 7 po wstawieniu instrukcji automatycznie tworzy blok DB.
2w przyktadzie SCL, "MC_Power_DB" jest nazwg DB instancji.

212




10. tatwe sterowanie napedami

Tabela 10.8. Parametry instrukcji MC_Power

typ

Parametr i jego

Typ danych

Opis

Axis

IN

TO_Axis_1

Obiekt mechaniczny

Enable

N

Bool

e FALSE (domysina): Wszystkie aktywne zadania sg porzucane
zgodnie z sparametryzowanym trybem ,StopMode” i 0$ ulega
zatrzymaniu.

e TRUE: Sterowanie napedem probuje zataczy¢ os.

StopMode

N

Int

e 0: Awaryjny stop —jesli zadanie wytgczenia jest w toku, o$
zatrzymuije sie ze skonfigurowanym awaryjnym zwalnianiem. O$
jest wytaczona i nieruchoma.

e 1: Natychmiastowy stop — Jesli Zzadanie zatrzymania jest w toku,
0§ jest wytaczana bez zwalniania. Wyjscia impulsowe sg
zatrzymywane natychmiastowo.

e 2: Zatrzymanie awaryjne ze sterowaniem zrywu: Jesli zadanie
dezaktywacji osi jest w toku, to 0§ hamuje przy skonfigurowanym
opdznieniu zatrzymania awaryjnego. Jezeli sterowanie zrywu jest
aktywne, to pod uwage jest brany zryw skonfigurowany. OS$ jest
dezaktywowana po osiggnieciu stanu spoczynku.

Status

ouT

Bool

Stan zatgczenia osi:
o FALSE: OS jest wylaczona.
— O$ nie wykonuje zadan sterowania napedem i nie przyjmuje
zadnych nowych zadan (wyjatek stanowi zadanie MC_Reset).
— O$ nie jest bazowana.
— Po wytaczeniu osi, stan nie zmienia sie na FALSE az do
zatrzymania osi.
e TRUE: OS jest zataczona.
— Os jest gotowa do wykonywania zadan sterowania napedem.
— Po zatgczeniu osi, stan nie zmienia sie na TRUE, az do
momentu, w ktérym rozpocznie sie przetwarzanie sygnatu
Drive ready. Jesli interfejs napedu Drive ready nie zostat
wczesniej skonfigurowany, to jego stan zmieni sie na TRUE
natychmiast.

Busy

ouT

Bool

FALSE: MC_Power nie jest aktywne.
TRUE: MC_Power jest aktywna.

Error

ouT

Bool

FALSE: Brak btedu.

TRUE: Wystapit btad w instrukcji sterowania napedem (,MC_
Power”) lub w zwigzanym z nig obiekcie mechanicznym> Przyczyna
btedu moze zostaé odczytana za pomocg parametréw ErrorlD oraz
Errorinfo.

ErrorlD

ouT

Word

ID btedu dla parametru Error.

Errorinfo

ouT

Word

Informacje o ID btedu dla parametru ErroriD.
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Axis_1
Ena_1
1

Axis_1 -
Exe 2

A N
MC_Power — MC_Power
1 - i =
Axis Status |- Status_1 Ena_1 o | | | t
Enable Busy |- Busy_1 ~
1< = ==l | ==
StopMode Error |- Error_1 Status 1 o | | | | | £
ErrorlD |-
Errorinfo }- 1+ = I -
Busy 1 o I I £ I | J l 1
TP s s et e S o R e S S p— e 5 e ([ X
L Error_1 o /” l I t
— MC_Reset
MC_Reset - 'FrTr-—----1-z-qr---7--- | I
— Exe 2 o 44 > 1
Axis Done [~ Done_2 4 "
Execute Busy |- Busy 2 T & mee= o el oo ot e | | __________
Y e Done_2 g 7 (4 t
Error |- r)a >
ErroriD |- TR S & P s i 2 2 i " ————————————
Errorinfo |~ - Busy 2 o 5 >t
— Drive Interface 1k R o 5
Drive Enabled 0 1 5 I 1 I I 1
1k - R - - -
Drive Ready ( | | ] | | 1
| — ”

(D 05 zostaje wylaczona i zataczona ponownie. Po zasygnalizowaniu gotowosci napedu do CPU,
powodzenie zatgczania moze by¢ odczytane z ,Status_1".

@ Po zataczeniu osi wystapit btad, ktéry spowodowat jej wylaczenie. Btad zostat wytaczony i za-
twierdzony przez ,MC_Reset”. O$ zostata ponownie zataczona.
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Aby zataczy¢ o$ ze skonfigurowanym interfejsem napedu, nalezy wykonaé na-
stepujace kroki:
1.

2. Przypisanie wejsciowemu parametrowi ,StopMode” zgdanej wartosci. Usta-
wienie parametru wejsciowego Enable na TRUE.

Sprawdzenie powyzszych wymagan.

Zmiana wyj$cia Drive enabled na TRUE zatacza zasilanie napedu.
CPU czeka na sygnat Drive ready z napedu.

Po uzyskaniu tego sygnatu przez skonfigurowane wejscie CPU, o$ staje sie ak-
tywna. Wyjsciowy parametr ,Status” i zmienna obiektu technologicznego <Na-
zwa osi>.StatusBits.Enable uzyskujg wartos¢ TRUE.

Aby zatagczy¢ osie bez skonfigurowanego interfejsu napedu, nalezy wykonaé na-
stepujace kroki:

1.
2.

Sprawdzenie powyzszych wymagan

Przypisanie wejsciowemu parametrowi ,StopMode” zgdanej wartosci. Usta-
wienie parametru wejsciowego Enable na TRUE. OS$ jest zatgczona. Wyjscio-
wy parametr ,Status” i zmienna obiektu technologicznego <Nazwa osi>.Sta-
tusBits.Enable uzyskujg wartos¢ TRUE.

Aby wylgczy¢ osie nalezy wykonaé nastepujace kroki:

1. Doprowadzi¢ o$ do zatrzymania.
Uzytkownik moze okresli¢, czy o$ jest nieruchoma przez zmienng obiektu
technologicznego <Nazwa osi>.StatusBits.StandStill.

2. Wprowadzenie parametru wejsciowego ,Enable” = FALSE po zatrzymaniu

Osl.
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3. Jesli wejsciowe parametry ,Busy” oraz ,Status” oraz zmienna obiektu techno-
logicznego <Nazwa osi>.StatusBits.Enable majg wartos¢ FALSE, wytaczenie
osi jest zakonczone.

10.5.3. Instrukcja MC_Reset (potwierdzanie btedéw)

Tabela 10.9. Instrukcja MC_Reset

LAD/FBD SCL Opis
“"MC_Reset_DB" "MC_Reset DB" ( Instrukcja MC_Reset potwierdza btad
Axis:= multi fb in pracy z zatrzymaniem osi (Operating
MC_Peset - — =
i Execute:= bool in , error with axis stop) oraz btad kon-
- ENO Restart:= bool_in _, fig}Jracji (Conf/:guratioq error)_. B’redy,
: Done=> bool out , ktére wymagaja potwierdzenia znaj-
=) A] 3 Oone =1 - T .

Busy=> bool out , duja sie na liscie ErrorlDs and Er-

= Execute Busy - g - - . .
Error=> bool out_, rorinfos w Remedy (Srodki napraw-

Errar— ErrorID=> word out , cze).
ErroriD |- - rd out ) :

T ErrorInfo=> word out ); | przeq uzyciem instrukcji MC_Reset,

uzytkownik musi wyeliminowa¢ zro-
dio nadsytania bfedu konfiguracyj-
nego wymagajacego potwierdzenia
(przyktadowo zmieniajac niewtasciwg
wartos¢ przyspieszenia w obiekcie
mechanicznym na warto$¢ wiasci-
wa).

Od wersji V3.0 lub wyzszej, polece-
nie Restart umozliwia zatadowanie
konfiguracji osi do pamieci roboczej
w trybie RUN.

' STEP 7 po wstawieniu instrukcji automatycznie tworzy blok DB.
2 W przyktadzie SCL, "MC_Reset_DB" jest nazwa DB instancii.

Zadanie MC_Reset nie moze zosta¢ przerwane przez zadne inne zadanie stero-
wania ruchem. Nowe zadanie MC_Reset nie przerywa zadnych innych aktywnych
zadan sterowania napedem.

Tabela 10.10. Parametry instrukcji MC_Reset

Parametr i jego typ Typ Opis
danych
Axis — 08 IN TO_Axis_1 | Obiekt mechaniczny
Execute . IN Bool Rozpoczecie zadania po wystapieniu zbocza narastajgcego.
— wykonanie
TRUE = tadowanie konfiguracji osi z pamieci tadowania
et N B e
FALSE = Potwierdzenie wystepowania btedéw
Done — wykonane |OUT |Bool TRUE = Zadanie zostato wykonane.
Busy — zajete OUT | Bool TRUE = Zadanie jest wykonywane.
TRUE = Wystapit btad podczas wykonywania zadania.
Error — btad OUT | Bool Przyczyna wystgpienia btedu moze zosta¢ znaleziona
w parametrach ,ErrorID” i ,Errorinfo”.
ErrorlD OUTP | Word ID btedu dla parametru ,Error”.
Errorinfo OUT |Word Informacje o ID btedu dla parametru ,ErroriD”.
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Aby potwierdzi¢ blad za pomoca MC_Reset nalezy wykona¢ nastepujgce kroki:

1. Sprawdzi¢ powyzsze wymagania.

2. Rozpoczaé¢ potwierdzanie btedu w przypadku zbocza narastajgcego na wej-
$ciu parametru Execute.

3. Bfad zostat potwierdzony, gdy w Done przyjmie warto§¢ TRUE i zmienna

obiektu technologicznego <Nazwa osi>.StatusBits.Error bedzie réwna FALSE.

10.5.4. Instrukcja MC_Home (bazowanie osi)

Tabela 10.11. Instrukcja MC_Home

LAD/FBD SCL Opis
"MC_Home_DEB" "MC_Home DB" ( Instrukcjia MC_Home stuzy do
e Foms Axis:= multi fb in , dopasowania wspotrzednych osi
= @ Execute:=_bool in , do rzeczywistej pozycji napedu.
—EN N Position:= real in , Bazowanie nie jest potrzebne
i i Mode:=_int in_, w przypadku stosowania bez-
Done=> bool out , wzglednego pozycjonowania osi.

— Execute ELisy B —>_b l_ t_
Pasitioh L usy=>_obooL_out_, Instrukcja MC_Home moze by¢
1 d il |=. . ra
e e outc°mandAb°rtEd >bool |\ svta tylko w wypadku, gdy o$
Error Error=>_bool_out_, zostata wczesniej wiaczona.
Errar|D ErrorID=>_word out_,
Errarinfo - ErrorInfo=> word out );

1 STEP 7 po wstawieniu instrukcji automatycznie tworzy blok DB.

2w przykitadzie SCL, "MC_Home_DB" jest nazwg DB instancji.
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Dostepne sg nastepujace typy bazowania:

Bezwzgledne bazowanie bezposrednie (Mode=0): Biezaca pozycja osi jest
ustawiona zgodnie z wartoscig parametru ,Position”.

Wzgledne bazowanie bezposrednie (Mode=1): Biezaca pozycja osi jest odsu-
nieta o warto$¢ parametru ,Position”.

Bierne bazowanie (Mode=2): W tym trybie instrukcja MC_Home nie wykonuje
zadnego ruchu bazujgcego. Ruch postepowy wymagany w tym kroku musi
zosta¢ zaimplementowany przez inne instrukcje sterujgce napedem. Jesli
krancéwka punktu odniesienia zostanie wykryta, to 0$ ukonczyta bazowanie.

Aktywne bazowanie (Mode=3): Procedura bazowania jest wykonywana auto-
matycznie
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Tabela 10.12. Parametry instrukcji MC_Home

Parametr i jego typ

Typ danych

Opis

Axis — 0$

TO_Axis_PTO

Obiekt mechaniczny

Execute — wykonanie

Bool

Rozpoczecie zadania po wystapieniu zbocza
narastajacego

Position — pozycja

Real

e Mode =0, 2, lub 3 (Bezwzgledna pozycja osi po
wykonaniu operacji bazowania).

e Mode = 1 (Wartos¢ korekty dla biezgcej pozycji osi).

Wartosci graniczne: -1.0e'? < Pozycje < 1.0e?

Mode — tryb

Int

Tryb bazowania:
o 0: Bezwzgledne bazowanie bezposrednie.
Nowa pozycja osi ma warto$¢ z parametru
,Position”.
e 1: Wzgledne bazowanie bezposrednie
Nowa pozycja osi wynosi: biezaca warto$¢ pozyc;ji
osi + warto$¢ pozycji z parametru ,Position”.
e 2: Pasywne bazowanie.
Bazowanie zgodne z konfiguracjg osi. W
nastepstwie bazowania wartos$¢ z parametru
LPosition” jest ustawiana jako nowa pozycja osi.
e 3: Aktywne bazowanie.
Podchodzenie do punktu odniesienia nastepuje
zgodnie z konfiguracjg osi. W nastepstwie bazowania
wartos¢ z parametru ,Position” jest ustawiana jako
nowa pozycja osi.

Done — wykonane

ouT

Bool

TRUE = Zadanie zostato wykonane.

Busy — zajete

ouT

Bool

TRUE = Zadanie jest wykonywane.

CommandAborted —
przerwanie komendy

ouT

Bool

TRUE = Wykonanie zadania zostato przerwane przez
inne zadanie.

Error — btad

ouT

Bool

TRUE = Wystapit btad podczas wykonywania zadania.
Przyczyna wystapienia btedu moze zosta¢ znaleziona
w parametrach ,ErrorID” i ,Errorinfo”.

ErrorlD

ouT

Word

ID btedu dla parametru ,Error”.

Errorinfo

ouT

Word

Informacje o ID btedu dla parametru ,ErrorID”.

Uwaga

Bazowanie osi bedzie przerwane, jesli nastapig nastepujace zdarzenia:

e Wylaczenie osi poprzez instrukcje MC_Power.

e Przetgczenie pomiedzy trybem automatycznego i recznego sterowania.

e Po uruchomieniu aktywnego bazowania (po udanym wykonaniu operacji bazo-
wania, bazowanie osi jest ponownie dostepne).

e Po cyklu zasilania CPU (wylaczenie i wigczenie CPU).
e Po zmianie trybu pracy sterownika (RUN-do-STOP lub STOP-do-RUN).
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Do bazowania osi nalezy wykona¢ nastepujgce kroki:

1. Sprawdzenie wymagan przedstawionych powyze;.

2. Zainicjowanie niezbednych wartosci wejsciowych i rozpoczecie bazowania
w przypadku wystgpienia zbocza narastajgcego na wejsciu parametru Execute.

3. Jesli w parametrze wyjsciowym Done ustawi sie na TRUE i zmienna obiektu
technologicznego <Nazwa osi>. StatusBits.HomingDone takze bedzie miata
wartos¢ TRUE, to proces bazowania zostat zakonczony.

Tabela 10.13. Priorytety wykonywania instrukcji MC_Home

Tryb Opis

0 lub 1 | Zadanie MC_Home nie moze zostac przerwane przez zadne inne zadanie sterowania
ruchem. Nowe zadanie MC_Home nie przerywa zadnych innych aktywnych zadan

sterowania ruchem. Zadania ruchu zwigzane z pozycjq sg przywracane po bazowaniu
zgodnie z nowg pozycja bazujgaca (warto$¢ wejsciowego parametru ,Position”).

2 Zadanie MC_Home moze by¢ przerwane przez nastepujace zadania sterowania napedem:
Zadanie MC_Home, Tryb (Mode) = 2, 3: Nowe zadanie MC_Home przerywa kolejne aktywne
zadanie sterowania napedem.

Zadanie MC_Home, Tryb (Mode) = 2: Zadania napedu zwigzane z pozycja sa przywracane
po bazowaniu zgodnie z nowg pozycjg bazujgca (wartos$¢ wejsciowego parametru ,Position”).

3 Zadanie MC_Home moze by¢ przerwane przez | Nowe zadanie MC_Home moze by¢
nastepujace zadania sterowania ruchem: przerwane przez nastepujace aktywne
e MC_Home Mode =3 zadania sterowania ruchem:
e MC_Halt e MC_Home Mode =2, 3
e MC_MoveAbsolute e MC_Halt
o MC_MoveRelative e MC_MoveAbsolute
e MC_MoveVelocity e MC_MoveRelative
e MC_Movedog e MC_MoveVelocity
e MC_Movelog

10.5.5. Instrukcja MC_Halt (zatrzymanie osi)
Tabela 10.14. Instrukcja MC_Halt

LAD/FBD SCL Opis
“MC_Halt_DB" "MC_Halt DB"( Instrukcja MC_Halt kasuje
M Halt Axis 1=_mult1_be1n_, wszystkl_e procesy sterowanla_
@ Execute:= bool_in , ruchem i powoduje zatrzymanie
—EN END — Done=>_bool_out_, ruchdéw osi. Pozycja
_iyigen T I Busy=>_bool out_, zatrzym?nla nie jest okreslona.
e N CommandRborted=> bool_out_, | |nstrukcja MC_Halt moze byé
Error=> bool out_, uzyta tylko w wypadku, gdy o$
SemESTEART ErrorID=> word out_, zostata wczesniej zataczona.
- ErrorInfo=> word out );
Error . - - -
ErrorlD =
Errarinfio - .

1 STEP7 po wstawieniu instrukcji automatycznie tworzy blok DB.
2w przyktadzie SCL, "MC_Halt_DB" jest nazwa DB instancji.
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Tabela 10.15. Parametry instrukcji MC_Halt

Parametr i jego typ Typ danych Opis
Axis — 08 IN TO_Axis_1 | Obiekt mechaniczny.
Execute — wykonanie | IN Bool Rozpoc;ecne zadania po wystapieniu zbocza
narastajgcego.
Done — wykonane OUT |Bool TRUE = Osiaggnieto predkos¢ 0.
Busy — zajete OUT |Bool TRUE = Zadanie jest wykonywane.
CommandAborted OUT |Bool TRUE = Wykonanle zadania zostato przerwane przez
inne zadanie.
TRUE = Wystapit btad podczas wykonywania zadania.
Error — btad OUT |[Bool Przyczyna wystapienia btedu moze zostac znaleziona
w parametrach ,ErrorID” i ,Errorinfo”.
ErrorlD OUT |Word ID btedu dla parametru ,Error”.
Errorinfo OUT |Word Informacje o ID btedu dla parametru ,ErroriD”.
0] @
- N AL
MC_MoveVelocity —Velocity A/ N\ A\
Axis 1 - Axi InVelocity |- InVel 1 1—J_| ——————— -
E’:ZJ - Exescule e;zs)y, - Bnu:yj Exe 10 45 ! LI >t
50.0 - Velocity CommandAborted |- Abort_1 InVel_1 iFT== |_| ________ ; M= |_|_ 1T 'l—_ B
1 < Direction Error |- nel-o o >t
0 - Current ErroriD |- 1V = — = == = I ] = —I -
Errorinfo |- Busy 1 o 5 >t
L_ Abort 1 :) I_I 1% I_l >t
—MC_ Halt
MC_Halt “1| By Qe pee: I [N (S S (S A & @
Axis_1 - Axis Done |- Done_2 Exe_2 g I l % I I > 1
Exe_2 - Execute Busy |- Busy_2 R i o o i e i p—— T S it S T S (i S
CommandAborted |- Abort_2 Done 2 ¢ ]—I ):)/ >t
Error |-
ErrorlD |- Busy,zg ****** | I S —T1 - ..
Errorinfo |—
| Abortz g T TS TTIT P A N e | I
00 7= — I~ ~ T T TIm T T \/
Velocity /\ /
Axis_1 0.0 £C. >t

Nastepujace wartosci zostaty ustawione w oknie konfiguracyjnym ,Dynamics > General’:
Przyspieszenie = 10,0 oraz Opdznienie = 5,0

@ Os jest hamowana przez zadanie MC_Halt dopdki nie zostanie zatrzymana. Stan zatrzymania
jest sygnalizowany poprzez ,Done_2".

@ Zadanie MC_Halt ktore hamuje o$ zostaje przerwane przez inne zadanie sterowania ruchem.
Przerwanie jest sygnalizowane przez ,Abort_2”".
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Priorytety wykonywania instrukcji MC_Halt

Zadanie MC_Halt moze by¢ przerwane
przez nastepujace zadania sterowania na-

pedem:

MC_Home Mode = 3
MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity

Nowe zadanie MC_Halt moze by¢ prze-
rwane przez nastepujace aktywne zadania
sterowania napedem:

e MC_Home Mode =3
e MC_Halt

e MC_MoveAbsolute
e MC_MoveRelative
e MC_MoveVelocity

MC_Movedog

e MC_Moveldog

10.5.6. Instrukcja MC_MoveAbsolute (ustawienie osi w pozycji bez-

wzglednej)
Tabela 10.16. Instrukcja MC_MoveAbsolute
LAD/FBD SCL Opis
"MiC_ "MC_MoveAbsolute DB" ( Instrukcja MC_MoveAbsolute
MoveAbsolute_ Axis:= multi fb in , rozpoczyna ruch w celu
2L Execute:= bool in_, osiagniecia pozycji
WC_hovesbsoly Position:= real in bezwzgledne;.
B ! _rea._in_, gledne)
@ Velocity:= real in_, Instrukcja MC_MoveAbsolute
—E Bl — Done=> bool out_, moze byé uzyta tylko
Axis Done - Busy=> bool out_, w wypadku, gdy 0$ zostata
Execute BLisy b= CommandAborted=> bool out_, wczesniej zataczona
Pasition BT Error=> bool out_, i bazowana.
Welocity (=Tl = ErrorID=> word out ,
EFrori— ErrorInfo=> word out );
ErrofiDl =
Errar|rifao j-
" STEP 7 po wstawieniu instrukcji automatycznie tworzy blok DB.
2 W przyktadzie SCL, "MC_MoveAbsolute_DB" jest nazwa DB instancji.
Tabela 10.17. Parametry instrukcji MC_MoveAbsolute
Parametr i jego typ Typ danych Opis
Axis — 08 IN | TO_Axis_1 |Obiekt mechaniczny.
Execute — wykonanie | IN | Bool Rozpoczecie zadania po wystapieniu zbocza
narastajgcego (Warto$¢ domysina: FALSE).
Position — pozycja IN [Real Bezwzgledna pozycja docelowa (Wartos¢ domysina:
0.0).
Graniczne wartosci: —1,0e'? < Pozycja < 1,0e'%.
Velocity — predkos¢ IN [Real Predkos$¢ osi (Warto$¢ domysina: 10.0).

Predkos¢ nie zawsze jest osiggana ze wzgledu na
dobrane warto$ci przyspieszen i opdznien oraz droge
dojscia do zadanej pozycji.

Graniczne wartosci:

Predkos$¢ Start/Stop < Predko$¢ < maksymalna
Predkosé.
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Parametr i jego typ Typ danych Opis
Done — wykonane OUT | Bool TRUE = Osiagnieto zadang pozycje.
Busy — zajete OUT | Bool TRUE = Zadanie jest wykonywane.
CommandAborted OUT | Bool TRUE = Wykonanie zadania zostato przerwane przez
inne zadanie.
Error - btad OUT | Bool TRUE = Wystapit btad podczas wykonywania zadania.

Przyczyna wystapienia btedu moze zosta¢ znaleziona
w parametrach ,ErrorID” i ,Errorinfo”.

ErrorID OUT | Word ID btedu dla parametru ,Error” (Warto$s¢ domysina:
0000).
Errorinfo OUT | Word Informacje o ID btedu dla parametru ,ErrorID” (Warto$¢

domysina: 0000).

MC_MoveAbsolute Movel . F

Axis_1 - Axis Done |- Done 1 Exe_1

Exe_1 -{ Execute Busy |- Busy_1 1

1000.0 - Position CommandAborted |- Abort_1 Done_1 ¢
50.0 - Velocity Error |-

ErrorlD |- 1

Errorinfo |- Busy 1 o

1

|_Abort 1 o

MC _MoveAbsolute  Move 2 1

Axis_1 —{Axis Done |- Done 2 Exe 2

Exe_2 —{Execute Busy [-Busy 2 1

1500.0 H{Position CommandAborted [~ Done 2 ¢
30.0 - Velocity Error |-

ErroriD |- 1

Errorinfo | Busy 2 g

50.0

30.0
Velocity

Axis_1 0.0

1500.0
1000.0

Position
Axis_1 0.0 r(d

Nastepujace wartosci zostaty skonfigurowane w oknie konfiguracyjnym Dynamics > Gene-
ral: Przyspieszenie = 10.0 oraz Opdznienie = 10.0.

(@ Zadanie MC_MoveAbsolute powoduje przesuniecie osi do bezwzglednej pozycji 1000.0. Osia-
gniecie przez o$ zadanej pozycji jest sygnalizowane przez ,Done_1". Po spetnieniu warunku
,Done_1" = TRUE, uruchamiane jest nastepne zadanie MC_MoveAbsolute z pozycja docelowg
1500.0. Z powodu krétkich czaséw odpowiedzi (np. czas cyklu programu uzytkownika, etc.) o$
dociera szybko do zadanej pozyc;ji (zob. powiekszony szczeg6t). Osiagniecie zadanej pozycji jest
sygnalizowane przez ,Done_2".

@ Aktywne zadanie MC_MoveAbsolute jest przerywane przez kolejne zadanie MC_MoveAbsolute.
Jest to sygnalizowane przez ,Abort_1". O$ zostaje przesunieta z nowa predkoscig do nowej po-
zycji zadanej 1500.0. Dotarcie do tej pozycji jest sygnalizowane przez ,Done_2".
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Priorytety wykonywania instrukcji MC_MoveAbsolute

Zadanie MC_MoveAbsolute moze by¢ Nowe zadanie MC_MoveAbsolute moze
przerwane przez nastepujgce zadania by¢ przerwane przez nastepujace aktywne
sterowania napedem: zadania sterowania napedem:

e MC_Home Mode =3 e MC_Home Mode = 3

e MC_Halt e MC_Halt

e MC_MoveAbsolute MC_MoveAbsolute
e MC_MoveRelative MC_MoveRelative
e MC_MoveVelocity e MC_MoveVelocity
e MC_Movedog MC_Movedog

10.5.7. Instrukcja MC_MoveRelative (ustawienie osi wzgledem pozycji

poczatkowej)
Tabela 10.18. Instrukcja MC_MoveRelative
LAD/FBD SCL Opis
"ML "MC_MoveRelative DB" ( Instrukcja MC_MoveRelative
MarveRelative_ Axis:= multi fb in , rozpoczyna ruch pozycjonujacy
DB Execute:= bool in_, wzgledem pozyciji startowe;.
MC_MowRelativEl Distance:= real in , Instrukcja MC_MoveRelative
Velocity:= real in , moze by¢ uzyta tylko
— EM EMO (— Done=> bool out_, w wypadku, gdy o$ zostata
~{ iz Done - Busy=>_bool out , wczesniej zatgczona oraz
— Execute Buisy = CommandAborted=> bool out_, naprowadzona.
—| Distance CommandAbar Error=> bool out_,
— velacity ted ErrorID=> word out ,
Errat ErrorInfo=> word out );
Ertarid
Etratlifa

" STEP 7 po wstawieniu instrukcji automatycznie tworzy blok DB.

2 W przyktadzie SCL, "MC_MoveRelative_DB " jest nazwa DB instangji.

Tabela 10.19. Parametry instrukcji MC_MoveRelative

Parametr i jego typ Typ danych Opis
Axis — 08 IN TO_Axis_1 Obiekt mechaniczny.
Rozpoczecie zadania po wystapieniu
Execute — wykonanie IN Bool zbocza narastajgcego (Wartos¢

domysina: FALSE).

Dtugosc przesuniecia dla operacji
pozycjonowania (Warto$¢ domysina: 0.0)
Graniczne wartosci: —1,0e? < Pozycja <
1,0e"%

Predkos¢ osi (Warto$¢ domysina: 10.0)
Ta predkos¢ nie, zawsze jest osiggana
ze wzgledu na dobrane wartosci

Velocity - predkosé IN Real przyspieszen i opéznien oraz droge
dojscia do zadanej pozyc;ji.

Graniczne wartosci: Predkos$¢ Start/stop <
Predkos¢ < maksymalna predko$¢

Position - pozycja IN Real
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Parametr i jego typ Typ danych Opis
Done — wykonane ouT Bool TRUE = Osiggnieto zadang pozycje
Busy — zajete ouT Bool TRUE = Zadanie jest wykonywane.

TRUE = Wykonanie zadania zostato

CommandAborted ouT Bool . .
przerwane przez inne zadanie.

ErrorlD ouT Word ID bIinu d.Ia parametru ,Error” (Warto$¢
domysina: 0000)

Errorinfo ouT Word Informacje o ID btedu dla parametru

LErrorID”(Warto$¢ domysina: 0000)

MC_MoveRelative Movel
Axis_1 - Axis Done |~ Done 1 Exe 1 o
Exe_1 - Execute Busy [~ Busy_1 4
1000.0 -| Distance CommandAborted [~ Abort 1
3 Busy 1 0
50.0 - Velocity Error |-
ErroriD |- 1
Errorinfo |~ Done_1 g
1
[ Abort 1 ¢
MC_MoveRelative pMove2 o
Axis 1 —{Axis Done |- Done_2 Exe_2 0
Exe_2 —{Execute Busy [~ Busy_2 1
500.0 —|Distance CommandAborted |- Busy 2
30.0 - Velocity Error |- V-2 0
ErrorlD |- 1
Errorinfo |- Done_2 g
50.0
30.0]
Velocity
Axis_1 0.0
1500.0
1000.0
Position
Axis_1 0.0l

Nastepujace wartosci zostaty skonfigurowane w oknie konfiguracyjnym ,Dynamics > Ge-
neral”’: Przyspieszenie = 10,0 oraz Opdznienie = 10,0.

(@ Zadanie MC_MoveRelative powoduje przesuniecie osi o odlegto$é (Distance) 1000.0. Osiag-
nigcie przez o$ zadanej pozycji jest sygnalizowane przez ,Done_1". Po spetnieniu warunku
,Done_1" = TRUE, uruchamiane jest nastepne zadanie MC_MoveRelative z odlegtoscig 500.0.
Z powodu krotkich czaséw odpowiedzi (np. czas cyklu programu uzytkownika, etc.) o$ dociera
szybko do zadanej pozycji (zob. powigkszony szczegot). Osiagniecie zadanej pozycji jest sygna-
lizowane poprzez ,Done_2".

@ Aktywne zadanie MC_MoveRelative jest przerywane przez kolejne zadanie MC_MoveRelative.
Jest to sygnalizowane przez ,Abort_1". O$ zostaje przesunieta z nowg predkoscia odlegtosc
(Distance) 500.0. Dotarcie do tej pozycji jest sygnalizowane przez ,Done_2".
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Priorytety wykonywania instrukcji MC_ MoveRelative

Zadanie MC_MoveRelative moze byé¢ prze-
rwane przez nastepujgce zadania sterowa-

nia napedem:

e MC_Home Mode = 3
e MC_Halt

e MC_MoveAbsolute
e MC_MoveRelative
e MC_MoveVelocity

e MC_Movedog

Nowe zadanie MC_MoveRelative moze
by¢ przerwane przez nastepujgce aktyw-
ne zadania sterowania napedem:

e MC_Home Mode = 3
e MC_Halt

e MC_MoveAbsolute
o MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity

e MC_Moveldog

10.5.8. Instrukcja MC_MoveVelocity
Tabela 10.20. Instrukcja MC_MoveVelocity

LAD/FBD SCL Opis
M "MC_MoveVelocity DB" ( Instrukcja MC_MoveVelocity
Movel elacity_ Axis:= multi fb in , utrzymuje ruch osi z okreslong
oe Execute:= bool in , stalg predkoscia.
MC—MUWVB'UCi Velocity:= real in , Instrukcja MC_MoveVelocity
Direction:= int in , moze byé uzyta tylko w wypadku,
= ER EMO pm Current:= bool in , gdy o$ zostata wczesniej
~ Axis In elocity = InVelocity=> bool out_, zalgczona.
= Execute By b=t Busy=> bool _out_,
W elocity SRR CommandAborted=> bool_out_,
- Oiredtion ted o Error=> bool_out_,
= Current B, ErrorID=> word_out ,
Bt ErrorInfo=>_word_out_) ;
Errorlrifa

1 STEP 7 po wstawieniu instrukcji automatycznie tworzy blok DB.
2w przyktadzie SCL, "MC_MoveVelocity_DB " jest nazwg DB instancji.

Tabela 10.21. Parametry instrukcji MC_MoveVelocity

. T .
Parametr i jego typ darﬁch Opis
Axis IN TO_Axis_1 | Obiekt mechaniczny.
Rozpoczecie zadania po wystapieniu zbocza
Execute IN Bool narapstajaf:ego (Wartos'rz': do)rfnyaéﬂa: FALSE).
Okreslenie predkosci ruchu osi (Warto$¢ domysina: 10.0).
Velocity IN Real Graniczne wartosci: —1,0e"? < |Predkosé| < 1,0e2.
(Predkosc¢ = 0 jest dozwolona).
Okreslenie kierunku:
e 0: Kierunek obrotu odpowiada znakowi wartosci
parametru ,Velocity” (Warto$¢ domysina).
Direction IN Int e 1: Dodatni kierunek obrotu (Znak wartosci parametru
,Velocity” jest ignorowany).
e 2: Ujemny kierunek obrotu (Znak wartosci parametru
,Velocity” jest ignorowany).
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. Typ .
Parametr i jego typ danych Opis
Utrzymanie biezgcej predkosci
e FALSE: Utrzymanie biezacej predkosci jest nieaktywne.
Uzywane sg warto$ci parametréw ,Velocity” oraz
,Direction” (Warto$¢ domysina)

Current IN Bool e TRUE: Utrzymanie biezacej predkosci jest aktywowane.
Wartosci parametrow ,Velocity” oraz ,Direction” nie sg
brane pod uwage.

Jesli o$ przywraca ruch do biezacej predkosci, parametr
.InVelocity” zwraca wartos¢ TRUE.

TRUE:

e Jesli ,Current” = FALSE: predko$¢ okreslona w

InVelocity ouT Bool parametrze ,Velocity” zostata osiggnieta.

e Jesli ,Current” = TRUE: O$ dochodzi do biezacej
predkosci podczas startu.

Busy ouT Bool TRUE = Zadanie jest wykonywane.

CommandAborted | OUT Bool TRUE_= Wykonanie zadania zostato przerwane przez inne

zadanie.
TRUE = Wystapit btad podczas wykonywania zadania.

Error ouT Bool Przyczyna wystapienia btedu moze zosta¢ znaleziona

w parametrach ,ErrorID” i ,Errorinfo”.
ErrorlD ouT Word ID btedu dla parametru ,Error” (Warto$¢ domysina: 0000)
Errorinfo ouT Word Inform'aCJe_z o ID btedu dla parametru ,ErrorID”(Warto$é
domysina: 0000)
O] @
A A
4 N\ N\
MC_MoveVelocity —Move1 4| S i s el e T
Axis_1 | Axis InVelocity |- InVel 1 Exe_1 o I I £ . 1
Exej—Execgle Busy |- Busy_1 1L S U IO | [ R S
50(: : \s::::‘ym CommandAbzrrt::: : Abort 1 Busy 1 0 ‘[ﬁ « ]_I | i
—{ Curren rroriD |- rt--"7T7" """~ ft---r---A-- [
i Emornfo |- invel1 o I 5 ; '
4 (N S D S S LGN NP N A
| Abort_1 I | £ Tr ‘ > 1
MC_MoveVelocity rMove2 .\ _ _ _ _ L L _.__ ‘ .
Axis_1 —| Axis InVelocity |- InVel_2 Exe_ 2 g rl £ I L I 1
Exe 2 —{Execute BusylBusy 2 | 000 @ gkl cd m——a ol ol 1_‘—'7 =
15.0 - Velocity CommandAborler); = g Busy 2 ; I I Pl | 1
1 - Direction Error |- 4 ! g
0 Current ErrorlD |- M EVEE S KL R Do S NS DR B e 2 B =
Errorinfo |- _InVeLZ 0 IT ff -—|-; 1
B0 | — = i pp—— i = i e i f i L ---------
Velocity 150 = /— — =4 —|— — = - === = ‘ -
Axis 1 0.0 S > 1

Nastepujace wartosci zostaty skonfigurowane w oknie konfiguracyjnym Dynamics > Gene-
ral: Przyspieszenie = 10.0 oraz Opdznienie = 10.0

O)

Aktywne zadanie MC_MoveVelocity jest sygnalizowane poprzez ,InVel_1” jesli zadana

predkos¢ zostata osiggnieta. Zadanie zostaje przerwane przez nastepne zadanie MC_
MoveVelocity. Kiedy zostanie osiggnieta nowa zadana predkos¢ 15.0, sygnalizowane
jest to poprzez ,InVel_2”. Nastepnie 0o$ kontynuuje ruch z nowg statg predkoscia.

Aktywne zadanie MC_MoveVelocity jest przerywane przez kolejne zadanie MC_Move-

Velocity, aby osiggna¢ nowa predkos¢. Jest to sygnalizowane przez ,Abort_1". O$ zo-
staje przesunieta z nowa, statg predkoscia.
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Priorytety wykonywania instrukcji MC_ MoveVelocity

Zadanie MC_MoveVelocity moze byc¢ prze- Nowe zadanie MC_MoveVelocity moze
rwane przez nastepujgce zadania sterowa- by¢ przerwane przez nastepujace aktyw-
nia napedem: ne zadania sterowania napedem:
e MC_Home Mode = 3 o MC_Home Mode =3
e MC_ Halt o MC_ Halt
e MC_MoveAbsolute e MC_MoveAbsolute
e MC_MoveRelative e MC_MoveRelative
e MC_MoveVelocity e MC_MoveVelocity
e MC_Moveldog e MC_Moveldog
Uwaga

Dziatanie przy predkosci zerowej (Velocity = 0,0)

Zadanie MC_MoveVelocity z ustawionym parametrem ,Velocity” = 0,0 (tak jak
zadanie MC_Halt) przerywa aktywne zadanie sterowania napedem i hamuje o$
z nastawionym opéznieniem. Po zatrzymaniu osi, parametr wyjsciowy ,InVelocity”
zostaje ustawiony na TRUE na przynajmniej jeden cykl programu.

Parametr ,Busy” jest ustawiony na TRUE podczas hamowania i zmienia sie na
FALSE wraz z parametrem ,InVelocity”. Jesli parametr ,Execute” = TRUE, ,InVe-
locity” oraz ,Busy” zostajg podtrzymane.

Jesli zadanie MC_MoveVelocity zostato uruchomione, bit stanu ,SpeedCom-
mand” zostaje ustawiony w obiekcie mechanicznym. Bit stanu ,,ConstantVelocity”
jest ustawiany po zatrzymaniu osi. Obydwa bity sg przystosowywane do nowych
sytuacji wraz z rozpoczeciem nowego zadania.

10.5.9. Instrukcja MC_MoveJog
Tabela 10.22. Instrukcja MC_MovedJog

LAD/FBD SCL Opis
“MC_Mavelog_ "MC_MoveJog_DB" ( Instrukcja MC_MoveJog
og” Axis:= multi_fb in , porusza osig ze statg
JogForward:= bool_in_, okreslong predkosciag
MC_Movelog 1 = i
IE' JogBackward:= bool in _, w trybie Jog. Instrukcja ta
— EN EMO — Velocity:= real in , jest szczegoinie przydatna
Axis (el odity . InVelocity=>_bool out_, podczas testowania i rozruchu.
—{JogFarward Blish|. Busy=>_bool out_, Instrukcja MC_MoveJog moze
Lotk CommandAborted=> bool out_, byé uzyta tylko w wypadku,
commaridAer Error=> bool out_, dy o$ zostata wczesniej
ooty 1ed 4. - — = gay )
- ErrorID=> word out , zalaczona.
: : ' ErrorInfo=> word out );
EFFOriD = - - -
Errarlnfo =

' STEP 7 po wstawieniu instrukcji automatycznie tworzy blok DB.
2 W przyktadzie SCL, "MC_MoveJog_DB " jest nazwa DB instancji.
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Tabela 10.23. Parametry instrukcji MC_MovedJog

Parametr i jego typ Typ Opis
danych

Axis IN TO_Axis_1 | Obiekt mechaniczny

JogForward' IN Bool Dopdki ten parametr ma warto$s¢ TRUE, o$ porusza sie
w kierunku dodatnim z predkoscig okreslong w parametrze
»Velocity”. Znak wartosci parametru ,Velocity” jest
ignorowany (warto$¢ domysina: False).

JogBackward' IN Bool Dopoki ten parametr ma wartos¢ TRUE, o$ porusza sie
w kierunku ujemnym z predkoscig okreslong w parametrze
sVelocity”. Znak wartosci parametru ,Velocity” jest
ignorowany (warto$¢ domysina: False).

Velocity IN Real Ustawiona warto$¢ predkosci dla trybu jog (Domysina
wartosé: 10.0).
Graniczne wartosci:
Predkos¢ Start/stop < |Predko$¢| < maksymalna Predkoseé.

InVelocity OUT |Bool TRUE = Predkos$¢ okreslona w parametrze ,Velocity” zostata
osiggnieta.

Busy OUT |Bool TRUE = Zadanie jest Wykonywane.

CommandAborted |OUT | Bool TRUE = Wykonanie zadania zostato przerwane przez inne
zadanie.

Error OUT |Bool TRUE = Wystapit btad podczas wykonywania zadania.
Przyczyna wystapienia btedu moze zosta¢ znaleziona
w parametrach ,ErrorID” i ,Errorinfo”.

ErrorID OUT |Word ID btedu dla parametru ,Error” (Warto$¢ domysina: 0000)

Errorinfo OUT |Word Informacje o ID btedu dla parametru ,ErrorID”(Warto$¢
domysina: 0000).

T Jezeli obydwa parametry JogForward oraz JogBackward sg ustawione na TRUE, to 0o$ zwalnia
z ustawionym opéznieniem. Bledy zostajg wskazane w parametrach ,Error”, ,ErrorlD”, oraz

L,Errorinfo”.
A A

MoveJog 4 r A
MC_MoveJog o
Axis_1 | Axis InVelocity [~ InVel_1 Jog_F ¢ I l £ t
Jog F —{JogForward Busy |- Busy_1 N T () (O A S S TR
Jog_B - JogBackward CommandAborted |~ Jog_B o P I I i

50.0 -] Velocity Error - ) 45
EfrorD - InVel_1 ¢ i l—1 - L :(_ - -[—I_ ______ 1
Errorinfo |- 1 4 >

Busy_1 o I | £ l | 1

Velocity

Axis_1 0.0

50.0

Nastepujace wartosci zostaty skonfigurowane w oknie konfiguracyjnym Dynamics > Gene-
ral: Przyspieszenie = 10,0 oraz Opdznienie = 5,0.

O)

Os$ porusza sie w kierunku dodatnim w trybie jog poprzez parametr ,Jog_F”. Kiedy zostanie

osiggnieta zadana predkos¢ = 50,0, zostaje to zasygnalizowane przez ,InVelo_1". Po skaso-
waniu Jog_F 0$ hamuje do zatrzymania.

@

O$ porusza sie w kierunku ujemnym w trybie jog poprzez parametr ,Jog_B”. Kiedy zostanie

osiagnieta zadana predkos¢ = 50,0, zostaje to zasygnalizowane przez ,InVelo_1". Po skaso-
waniu Jog_B o$ hamuje do zatrzymania.
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Priorytety wykonywania instrukcji MC_ MoveJog

Zadanie MC_Movedog moze by¢ prze- Nowe zadanie MC_MovedJog moze byé
rwane przez nastepujace zadania stero- przerwane przez nastepujgce aktywne za-
wania ruchem: dania sterowania ruchem:

e MC_Home Mode =3 e MC_Home Mode = 3

e MC_Halt e MC_Halt

e MC_MoveAbsolute e MC_MoveAbsolute

e MC_MoveRelative e MC_MoveRelative

e MC_MoveVelocity e MC_MoveVelocity

e MC_Movedog e MC_MovedJog

10.5.10. MC_CommandTable (wykonywanie polecen ruchu osi jako
sekwencji ruchéw)

Tabela 10.24. Instrukcja MC_CommandTable

LAD/FBD SCL Opis
“MiC_ "MC_CommandTable DB" ( Instrukcja wykonuje serie
CommeErEqTabIE_ Axis:= multi fb in , pojedynczych ruchéw napedu
CommandTable:= multi fb in , | Sterowanego osiowo, ktére
MC_CnmmandTa@ Execute:= bool in_, ;Ezﬁi stworzy¢ sekwencije
= v StartIndex:= uint in , P o
T . oszczegolne ruchy
e e EndIndex:= uint in , sa konfigurowane
CommandTa... Busy Done=> bool out_, w oknie polecenia obiektu
— Execute ERiTE AR Busy=>_bool out_, technologicznego jako
Startindex ted CommandAborted=> bool out_, |wyj$cia impulsowe (TO_
Endindex Error - Error=> bool out_, CommandTable_PTO).
ErrarD - ErrorID=>_word_out ,
Errarfifo - ErrorInfo=> word out ,
TERii e CurrentIndex=> uint out_,
a Code Code=> word out );

1 STEP 7 po wstawieniu instrukcji automatycznie tworzy blok DB.
2 W przyktadzie SCL, "MC_CommandTable_DB " jest nazwa DB instancji.

Tabela 10.25. Parametry instrukcji MC_CommandTable

- Wartos¢ .
Parametr i jego typ Typ danych poczatkowa Opis
Axis IN | TO_Axis_1 - Obiekt mechaniczny.
Table IN -(I;S%mandTable _ Tablicy komend dla Obiektu technologii
1 - (Command table).

Execute IN | Bool FALSE Rozpoczecie pracy wraz ze zboczem
narastajacym.
Rozpoczecie przetwarzania tabeli
komend z krokiem okreslonym w tym

Startindex IN |Int 1 parametrze.
Ograniczenia: 1 < Startindex < EndIndex
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Parametr i jego typ Typ danych p:::ar;?(:va Opis
Zakonczenie przetwarzania tabeli
komend z krokiem okreslonym w tym
Endindex IN |[Int 32 parametrze.
Ograniczenia: Startindex < Endindex <
32.
Done OUT | Bool FALSE Przetyvorzenig MC_CommandTabIe
zakonczyto sie powodzeniem.
Busy OUT | Bool FALSE TRUE = Zadanie jest wykonywane.
CommandAborted | OUT | Bool FALSE TRUE = Wykonanie zadania zostalo
przerwane przez inne zadanie.
TRUE = Wystapit btad podczas
wykonywania zadania. Przyczyna
Error OUT | Bool FALSE wystgpienia bledu moze zosta¢
znaleziona w parametrach ,ErrorID”
i ,Errorinfo”.
ErrorlD OUT | Word 16#0000 Identyfikator btedu.
Errorinfo OUT | Word 16#0000 Informacje o btedzie.
Step OUT | Int 0 Wielkos$¢ biezacego kroku w procesie.
Code OUT |Word 16#o000 | Zdefiniowany przez uzytkownika
identyfikator biezacego kroku w procesie.

Mozna utworzy¢ pozadang sekwencje ruchow w oknie konfiguracji Command
Table, i nastgpnie sprawdzi¢ resultat w widoku graficznym na wykresie trendu.

General

Technology objecd - command tabia

Cooten e Labrb
A Enabie varingt Use ikt parameters b | Sample s 1=
Swep | Command npe Positien [ wavel pat. | Vieleningenmis) Durabon{] | Hes 1tep Step code
SHpuAn L] ~
1 baddy Letpasn - (L1 Lo Corranand Lomplets J.na-oc-onz
= P e Pelatid (0] = 1 - onoangedd S ompleie @
3 Potsneng dbokte 00 250 - Carrensnd (omplets WANEOODD
4 Brnpty - - - - s
5 Einpt - - - - -
L Eniges - - — - =
X Brvigly - - - - - F

Mozna wybra¢ typy polecen, ktére majg by¢ wykorzystywane do przetwarzania
tabeli polecen. Mozna wprowadzi¢ do 32 zadan. Polecenia sg wykonywane w ko-

lejnosci.
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Tab. 10.26. Typy polecen instrukcji MC_CommandTable

Typ polecenia Opis
Empty Empty (F’ustel) sluzy_ jako'symbol zaste_pujacy w_szelkie
(Puste) polecenla, ktore maja by¢ dodane. Wpis empty Je§t
ignorowany, gdy jest przetwarzana tabela polecen.
Halt Powoduje zatrzymanie osi.
(Zatrzymaj) Uwaga: Polecenie to jest wykonywane tylko po

poleceniu Velocity setpoint.

Ustawia 0$ na podstawie odlegtosci. Polecenie
powoduje przesuniecie osi na okreslong odlegtos¢

z okreslong predkoscia.

Ustawia 0$ na podstawie miejsca. Polecenie powoduje

Positioning Relative
(Pozycjonowanie wzgledne)

Positioning Absolute L ; . L .

(Pozycjonowanie bezwzgledne) przesuniecie osi do okreslonego miejsca z okreslong,
yel ge predkoscia.

Xﬁ;’gg}; ésggzgg; predkosci) Powoduje przesuwanie osi z okreslong predkoscia.

Wait Powoduje wyczekiwanie do zakorczenia okreslonego

Crekai okresu. Polecenie Wait nie zatrzymuje aktywnego

(Czekaj) ruchu poprzecznego.

Separator Dodaje wiersz oddzielajacy powyzej zaznaczonego

(Sepparator) wiersza. Wiersz oddzielajacy umozliwia zdefiniowanie

wiecej niz jedenego profilu w jednej tabeli polecen.

Wymagania, ktére nalezy spetni¢ przed wykonaniem MC_CommandTable:

e Obiekt mechaniczny TO_Axis_PTO V2.0 musi by¢ poprawnie skonfigurowany.

e Obiekt mechaniczny TO_CommandTable_PTO musi by¢ poprawnie skonfigu-
rowany.

e O$ musi zosta¢ zwolniona.

Priorytety wykonywania instrukcji MC_CommandTable

Zadanie MC_CommandTable moze by¢ Nowe zadanie MC_CommandTable moze by¢
przerwane przez nastepujace zadania przerwane przez nastepujgce aktywne zadania
sterowania napedem: sterowania napedem:

e MC_Home Mode =3 e MC_Home Mode =3

e MC Halt e MC Halt

e MC_MoveAbsolute e MC_MoveAbsolute

e MC_MoveRelative e MC_MoveRelative

e MC_MoveVelocity e MC_MoveVelocity

e MC_Movedog e MC_Movedog

e MC_CommandTable e MC_CommandTable

e Aktualne zadanie sterowania ruchem wraz
Z rozpoczeciem pierwszego polecenia
pozycjonowania wzglednego Positioning
Relative, pozycjonowania bezwzglednego
Positioning Absolute, ustawienia predkosci
Velocity setpoint, lub zatrzymania Halt
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10.5.11. Instrukcja MC_ChangeDynamic (zmiana ustawien dynamicz-

nych osi)

Tabela 10.27. MC_ChangeDynamic

RampDownTime:= real in ,
ChangeEmergenc§ : =_b;o l:i n_,
EmergencyRampTime:= real in_,
ChangeJerkTime:= bool _in_,
JerkTime:= real in ,
Done=> bool out_,
Error=> bool out_,

ErrorID=> word_out ,
ErrorInfo=> word out_);

LAD/FBD SCL Opis
MC_ "MC_ChangeDynamic_DB" ( Zmienia dynamiczne ustawienia
Changeynamic Execute:= bool in_, sterowania ruchem osi:
N TRarae ChangeRampUp:= bool_in_, e Zmiana warto$ci czasu
—En END = RampUpTime:= real in , narastania (przyspieszenia)
e '3:"“’ - ChangeRampDown:=_bool_in_, e Zmiana warto$ci czasu
- rrar -

zwolnienia (opdznienia)
Zmiana wartosci czasu
zwolnienia awaryjnego
zatrzymania (opdznienia
awaryjnego zatrzymania)
Zmiana wartosci czasu
wygtadzania (zrywu)

' STEP 7 po wstawieniu instrukcji automatycznie tworzy blok DB.
2 W przyktadzie SCL, "MC_ChangeDynamic_DB" jest nazwa DB instancji.

Tabela 10.28. Parametry instrukcji MC_ChangeDynamic

Parametr i jego typ

Typ danej

Opis

Axis

TO_Axis_1

Os$ obiektu technologicznego

Execute

Bool

Rozpoczecie wykonywania polecenia dodatnim
zboczem sygnatu. Warto$¢ domysina: FALSE

ChangeRampUp

Bool

TRUE = Zmiana czasu narastania (ramp up time)
zgodnie z parametrem wejsciowym RampUpTime.
Warto$¢ domysina: FALSE

RampUpTime

Real domysina: 5,00

Czas ( w sekundach), aby przys$pieszy¢, od stanu
spoczynku do uzyskania ustawionej predkosci
maksymalnej, bez ograniczenia zrywu. Wartos¢

Zmiana wptynie na tag <Axis name>. Config.
DynamicDefaults.Acceleration. Skutecznos¢ zmian

przedstawiono w opisie tego tagu.

ChangeRampDown

Bool

TRUE = Zmiana czasu zwolnienia (ramp down time)
zgodnie z parametrem wejsciowym RampDownTime.
Warto$¢ domysina: FALSE

RampDownTime

Real

Czas (w sekundach), aby zwolni¢ ruch osi, od
ustawionej predkosci maksymalnej do stanu spoczynku
(zatrzymania), bez ograniczenia zrywu. Warto$¢
domysina: 5,00

Zmiana wptynie na tag <Axis name>. Config.
DynamicDefaults.Deceleration. Skutecznos¢ zmian
przedstawiono w opisie tego tagu.
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Parametr i jego typ Typ danej Opis

TRUE = Zmiana czasu zwolnienia do awaryjnego

ChangeEmergency IN Bool zatrzymania zgodnie z parametrem wejsciowym

EmergencyRampTime. Warto$¢ domysina: FALSE

Czas (w sekundach), aby zwolni¢ ruch osi od
ustawionej predkosci maksymalnej do stanu spoczynku
(zatrzymania), bez bez ograniczenia zrywu w trybie

EmergencyRampTime |IN Real awaryjnego zatrzymania. Wartos¢ domysina: 2,00

Zmiana wptynie na tag <Axis name>. Config.
DynamicDefaults.EmergencyDeceleration. Skuteczno$¢
zmian przedstawiono w opisie tego tagu.

TRUE = Zmiana czasu wygtadzania zgodnie

ChangeJerkTime IN Bool z parametrem wejsciowym JerkTime. Warto$¢

domysina: FALSE

JerkTime

Czas wygtadzania (w sekundach), dla nachylenia
(rampy) charakterystyki przyspieszenia i opdznienia
ruchu osi. Wartos¢ domysina: 0,25

Zmiana wptlynie na tag <Axis name>. Config.
DynamicDefaults.Jerk. Skuteczno$¢ zmian
przedstawiono w opisie tego tagu.

IN Real

Done

TRUE = Zmienione warto$ci zostajg zapisane w bloku
danych DB obiektu technologicznego. Opis tagow
pojawi sie, kiedy zmiany odniosg skutek. Warto$¢
domysina: FALSE

OUT |Bool

Error

TRUE = Wystapit btad podczas wykonywania
OUT |Bool polecenia. Przyczyne btedu mozna znalez¢ za pomocg
ErrorlD oraz Errorinfo. Warto$¢ domyslna: FALSE

ErrorlD

OUT |Bool Identyfikator btedu. Warto$¢ domysina: 16#0000

Errorinfo

IN Word Informacje o btedzie. Warto$¢ domysina: 16#0000
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Wymagania, ktére nalezy spetni¢ przed wykonaniem MC_ ChangeDynamic:
e Obiekt mechaniczny TO_Axis_PTO V2.0 musi by¢ poprawnie skonfigurowany.
o O$ musi zosta¢ zwolniona.

Priorytety wykonywania instrukcji MC_ ChangeDynamic
Polecenie MC_ChangeDynamic nie moze by¢ anulowane przez inne polecenie
sterowania ruchem.

Nowe polecenie MC_ChangeDynamic nie anuluje innego aktywnego zadania ste-
rowania ruchem.

Uwaga

Parametry wejsciowe ,RampUpTime”, ,RampDownTime”, ,EmergencyRampTime”
oraz ,RoundingOffTime” moga mie¢ okreslone wartosci, ktére powodujg, ze pa-
rametry osi ,acceleration”, ,delay”, ,emergency stop-delay” oraz ,jerk” beda poza
dozwolonymi ograniczeniami.

Uzytkownik powinien sie upewni¢, ze wartosci parametru MC_ChangeDynamic
mieszczg sie w zakresie ograniczen konfiguracji obiektu mechanicznego.
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technologicznego)

10.5.12. Instrukcja MC_WriteParam (zapisywanie parametréow obiektu

Za pomocg instrukcji MC_WriteParam mozna zapisa¢ okreslong liczbe parame-
trow do zmiany funkcjonalnos$ci osi z programu uzytkownika.

Tabela 10.29. Instrukcja MC_WriteParam

LAD/FBD SCL Opis
"MC_
Wiknkararm.0d "MC WriteParam DB"(
MC_WriteParam Parameter:= variant in , |lInstrukcja MC_
Boal Value:= variant in , WriteParam zapisuje
—{EN ENO— Execute:= bool in , parametry publiczne
—|Execute Done — Done:= bool out , (na przyktad, warto$ci
—{Parameter — Error:= real out_, przyspieszenia i DB
—Value Error— ErrorID:= word out , uzytkownika).
ErrorInfo:= word out );

Po wstawieniu instrukcji, program STEP 7 automatycznie tworzy blok danych DB.
2
W przyktadzie SCL, "MC_WriteParam_DB" jest nazwg DB instanciji.

Mozna zapisywa¢ wartosci parametrow, ktore sg publiczne (public). Nie mozna
zapisywac¢ wartosci parametrow MotionStatus i StatusBits. W ponizszej tabeli wy-

kazane sg parametry do zapisu:

Nazwa parametru do zapisu

Nazwa parametru do zapisu

Actor.InverseDirection

DynamicDefaults.Acceleration

Actor.DirectionMode

DynamicDefaults.Deceleration

Actor.DriveParameter.
PulsesPerDriveRevolution

DynamicDefaults.Jerk

Sensor[1].ActiveHoming.Mode

DynamicDefaults.EmergencyDeceleration

Sensor[1].ActiveHoming.Sidelnput

PositionLimitsHW.Active

Sensor[1].ActiveHoming.Offset

PositionLimitsHW.MaxSwitchedLevel

Sensor[1].ActiveHoming.SwitchedLevel

PositionLimitsHW.MinSwitchedLevel

Sensor[1].PassiveHoming.Mode

PositionLimitsSW.Active

Sensor[1].PassiveHoming.Sidelnput

PositionLimitsSW.MinPosition

Sensor[1].PassiveHoming.SwitchedLevel

PositionLimitsSW.MaxPosition

Units.LengthUnit

Homing.AutoReversal

Mechanics.LeadScrew

Homing.ApproachDirection

DynamicLimits.MinVelocity

Homing.ApproachVelocity

DynamicLimits.MaxVelocity

Homing.ReferencingVelocity

Tabela 10.30. Parametry instrukcji MC_WriteParam

- Typ .
Parametr i jego typ danych Opis

PARAMNAME | IN Variant | Nazwa parametru, ktérego wartos¢ jest zapisywana

VALUE IN Variant | Warto$¢ zapisywana przypisywanemu parametrowi
Rozpoczecie wykonywania instrukcji. Warto$¢

EXECUTE N Bool | jomysina: FALSE

DONE OUT | Bool Warto$¢ zostata zapisana. Warto$¢ domysina: FALSE
Jesli TRUE, to instrukcja jest wykonywana. Warto$¢

BUSY OUT |Bool | jomysina: FALSE
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Parametr i jego typ da;ll-:c)ch Opis
ERROR OUT |Real Jesli TRUE, to wystapit btad. Warto$¢ domysina:

FALSE

ERRORID OUT | Word ID btedu

ERRORINFO |OUT | Word Informacje zwigzane z ERRORID

Tabela 10.31. Kody warunkowe dla parametréw ERRORID oraz ERRORINFO

ERRORID | ERRORINFO
(W#16#...) | (W#16#...)

Opis

0 0

Parametr osi TO-DB zostat pomysinie zmieniony

8410[1] | 0028[1]

Niepoprawny parametr (parametr osi TO-DB o niepoprawne;j
dtugosci)

8410[1] | 0029[1]

Niepoprawny parametr (to nie jest parametr osi TO-DB)

8410[1] | 002B[1]

Niepoprawny parametr (parametr osi TO-DB tylko do
odczytu)

8410[1] | 002C[1]

Poprawny parametr, ale 0$ nie jest dezaktywowana

Error[3] Error[3]

Config Config Poprawny parametr (publiczny parametr osi TO-DB tylko do
Error[2] Error[2] odczytu) poza zakresem
Config Config Poprawny parametr (publiczny parametr osi TO-DB) poza

zakresem

' Btad instrukcji MC_WriteParam

2 Btad instrukcji MC_Power

3 Biad instrukcji MC_Power oraz MC_MoveXXX lub MC_CommandTable

10.5.13. Instrukcja MC_ReadParam (odczytywanie parametréw obiektu

technologicznego)

Za pomocg instrukcji MC_ReadParam mozna odczytac okreslong liczbe parame-
tréw, ktore wskazujg aktualng pozycje, predkosc¢ i inne dane osi zdefiniowane dla

wejscia Axis.

Tabela 10.32. Instrukcja MC_ReadParam

LAD/FBD

SCL Opis

e
ReadParam_DE"
MC_ReadParam

Real

—i{EN

—Enable

Parameter
Value

ENG— odczyt pojedynczych
3 Valid:= bool out , y,p. Jedy y
Valid — = -~ wartosci stanu,
Busy:= bool out , . L
— - - = niezaleznie od punktu
Error:= real out , .
Error — - == kontroli cyklu.

"MC ReadParam DB" (
Enable:= bool in ,
Parameter:= variant_in_,
Value:= variant in out ,

Instrukcja MC_
ReadParam umozliwia

ErrorID:= word out ,
ErrorInfo:= word out );

Po wstawieniu instrukcji, program STEP 7 automatycznie tworzy blok danych DB.
W przyktadzie SCL, "MC_ReadParam_DB " jest nazwg DB instancji.

Instrukcja MC_ReadParam dziata w oparciu o warto$c¢ logiczng na wejsciu Enable.
Gdy na wejsciu Enable jest TRUE, to instrukcja odczytuje warto$¢ okreslonego
parametru Parameter i przekazuje do miejsca przechowywania wartosci Value.
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Warto$¢ parametru Position funkcji diagnostycznej osi MotionStatus jest aktuali-
zowana w kazdym punkcie kontroli cyklu CCP (Cycle Control Point) na podstawie
biezgcej wartosci szybkiego licznika (HSC).

Warto$¢ parametru Velocity funkcji diagnostycznej osi MotionStatus jest zadang
predkoscig na koniec biezgcego segmentu procesu (jest aktualizowana co ok.
10 ms). Instrukcja MC_ReadParam réwniez umozliwia odczyt tej wartosci.

Jesli wystgpi btad, to instrukcja powoduje przejscie do stanu btedu, kiéry mozna
zresetowac tylko przez nowe narastajace zbocze na wejsciu Enable.

Tabela 10.33. Parametry instrukcji MC_ReadParam

Parametr i jego typ Typ danych Opis
Rozpoczecie wykonywania instrukcji. Wartos¢
ENABLE IN Bool
domyslna: FALSE
. Wskaznik do parametru TO, ktéry ma by¢é
PARAMETER |IN Variant
odczytany
Jesli TRUE, to wartos¢ zostata odczytana.
VALID out Bool warto$¢ domysina: FALSE
Jesli TRUE, to instrukcja jest wykonywana.
BUSY out Bool Warto$¢ domysina: FALSE
ERROR ouT Real Jesli TRUE, to wystapit btad. Warto$¢ domysina:
FALSE
ERRORID ouT Word ID btedu. Warto$¢ domysina: 0
ERRORINFO | OUT Word Inform'aq(_a zwigzane z errorlD. Wartos¢
domyslina: 0
VALUE INOUT | Variant Wskaznlk do mlejsca: w ktérym przechowywana
jest odczytana wartos¢

Tabela 10.34. Kody warunkowe dla parametréow ERRORID oraz ERRORINFO

ERRORID ERRORINFO Opis
(W#16#...) (W#16#...)
0 0 Parametr zostat pomysinie odczytany
8410 0028 Niepoprawny parametr (niepoprawna dtugosc)
8410 0029 Niepoprawny parametr (to nie jest parametr osi TO-DB)
8410 0030 Niepoprawny parametr (nie do odczytu)
8411 0032 Niepoprawny parametr (niepoprawna wartosc)
Parametry TO

Funkcje osi MotionStatus obejmujg cztery zmienne. Mozna kontrolowa¢ zmiany
wartodci tych zmiennych, ktére mogq byé odczytywane w czasie wykonywania

programu:
. . Do odczytu za pomocg instrukcji
Nazwa zmiennej Typ danych )l(ll C_R:a dPar:m ]
MotionStatus: Struktura Nie
Position REAL Tak
Velocity REAL Tak
Distance REAL Tak
TargetPosition REAL Tak
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10.6.
10.6.1.
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Sterowanie ruchem przez sterownik S7-1200

Wyjscia CPU wykorzystywane do sterowania ruchem

CPU dostarcza cztery generatory wyjs¢ impulsowych. Kazdy generator wyjsé im-
pulsowych dostarcza jedno wyjscie impulsowe i jedno wyjscie kierunkowe do ste-
rowania silnika krokowego lub serwonapedu za pomocg interfejsu impulsowego.
Wyjscie impulsowe dostarcza napedowi impulsy wymagane do ruchu silnika. Wyj-
Scie kierunkowe steruje kierunkiem poruszania sie napedu.

Na wyjsciu PTO jest generowany sygnat fali prostokatnej o zmiennej czestotliwo-
$ci. Generowanie impulséw jest sterowane przez informacje konfiguracji i wykona-
nia dostarczone przez konfiguracje H/W i/lub SFC/SFB.

Na podstawie wyboru uzytkownika, podczas gdy CPU jest w trybie RUN, albo
wartosci przechowywane w rejestrze obrazu, albo sygnaty wyjsciowe generatora
impulsow sterujg wyjsciami cyfrowymi. W trybie STOP, generator PTO nie steruje
wyjsciami.

Whbudowane wyjscia CPU oraz wyjscia na ptytce sygnatowej moga by¢ uzyte jako
wyjscia impulsowe i kierunkowe. Mozna wybra¢ wbudowane wyjscia CPU oraz
wyjscia na ptyce sygnatowej podczas konfiguracji urzgdzenia w sekcji Pulse ge-
nerators (PTO/PWM) na zaktadce Properties.

W tabeli ponizej przedstawiono domysine przypisania wejs¢ i wyjs¢; jednakze
cztery generatory impulsowe mogg by¢ skonfigurowane dla kazdego wyjscia cy-
frowego.

Uwaga

Wyjscia PTO nie moga by¢ wykorzystywane przez inne instrukcje w programie
uzytkownika

Przy konfigurowaniu wyj$¢ CPU lub ptytki sygnatowej jako generatorow impulséw
(do zastosowania z PWM lub podstawowymi instrukcjami sterowania ruchem), od-
powiadajace adresy wyjsciowe nie sterujg juz wyjsciami. Jesli program uzytkow-
nika zapisuje warto$¢ na wyjsciu uzywanym jako generator impulséw, to CPU nie
zapisuje tej wartosci na wyjsciu fizycznym.

Uwaga

Wyjscia kierunkowe PTO moga zosta¢ zwolnione do innego zastosowania w pro-
gramie uzytkownika.

Kazde PTO wymaga przypisania dwoch wyjsé: wyjscia impulsowego i wyjscia kie-
runkowego. Osobno mozna uzywac wyjscia impulsowego, ale nie wyjscia kierun-
kowego. Wtedy mozna zwolni¢ wyjscie kierunkowe do innego zastosowania w pro-
gramie uzytkownika. Wyjscie nie moze by¢ jednoczes$nie uzywane jako wyjscie
kierunkowe PTO oraz w programie uzytkownika.
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Tabela 10.35. Domysine przypisanie adreséw wyjs¢ impulsowych i kierunkowych

Wykorzystanie wyjs¢ do sterowania ruchem
Impulsowe ‘ Kierunkowe
PTO1
Wejscia/wyjscia wbudowane Q0.0 Q0.1
Wejécia/wyjécia SB Q4.0 Q4.1
PTO2
Wejscia/wyjscia wbudowane Q0.2 Q0.3
Wejscia/wyjscia SB Q4.2 Q4.3
PTO3
Wejscia/wyjscia wbudowane Q.41 Qo.5'
Wejscia/wyjscia SB Q4.0 Q4.1
PTO4
Wejscia/wyjscia wbudowane Q0.62 Q0.72
Wejscia/wyjscia SB Q4.2 Q4.3

CPU 1211C nie ma wyjs¢ Q0.4, Q0.5, Q0.6, oraz QO0.7. Dlatego wyjscia te nie moga by¢
stosowane w CPU 1211C.

CPU 1211C nie ma wyjs¢ Q0.4, Q0.5, Q0.6, oraz QO0.7. Dlatego wyjscia te nie moga by¢
stosowane w CPU 1211C.

Ta tabela dotyczy funkcji PTO CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C oraz CPU 1215C.

Interfejs napedu

Do sterowania ruchem, mozna opcjonalnie skonfigurowac interfejs napedu z uzy-
ciem opcji Drive enabled (naped aktywowany) i Drive ready (naped gotowy).
W przypadku korzystania z interfejsu napedu, mozna dowolnie wybra¢ wyjscie
cyfrowe dla opcji Drive enabled oraz wejscie cyfrowe dla opcji Drive ready.

Uwaga

Jesli wyjscie generujace serie impulséw PTO (Pulse Train Output) zostato wy-
brane i przypisane do osi, to oprogramowanie wbudowane (firmware) przejmie
kontrole przez odpowiadajgce wyjscia impulsowe i kierunkowe.

Przy takim przejeciu funkcji sterowania, potaczenie pomiedzy obrazem procesu
a wyjsciem I/O jest roztgczone. Podczas gdy uzytkownik ma mozliwos¢ zapisu
obrazu procesu z wyj$¢ impulsowych i kierunkowych za pomocg programu uzyt-
kownika lub tablicy monitorujgcej (watch table), to nigdy nie jest on przekazywany
do wyjscia 1/0. W zwigzku z tym nie jest rowniez mozliwe monitorowanie wyniku
I/O przez program uzytkownika lub tablice monitorujgca. Odczytywane informacje
zaledwie odzwierciedlajg wartos¢ obrazu procesu i pod zadnym wzgledem nie od-
powiadajg aktualnemu stanu wyjscia 1/O.

Dla wszystkich innych wyj$¢ CPU, ktére nie sg uzywane na state przez firmwa-

re CPU, status wyjscia I/O moze by¢ jak zwykle kontrolowany lub monitorowany
przez obraz procesu.
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10.6.2.
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Sprzetowe i programowe wyltaczniki krancowe do sterowania
ruchem

W celu ograniczenia dozwolonego zakresu przesuwania allowed travel range
oraz zakresu roboczego working range dla osi, uzywa sie sprzetowych i progra-
mowych wytgcznikéw krancowych.

r
v

DN

& ! ©
@ >
@ @ ® ©] @ @
® Ogranicznik mechaniczny A Dozwolony zakres przesuwania osi
® Dolne i gorne ograniczenia sprzgtowe B Zakres roboczy osi
® Dolne i gérne ograniczenia programowe C Odlegtosé

Przed uzyciem sprzetowe i programowe wytgczniki krancowe muszg by¢ aktywo-
wane przez konfiguracje lub w programie uzytkownika. Wytgczniki krancowe sa
aktywne tylko po przejsciu osi do pozycji spoczynkowej (homingu).

Sprzetowe wyltaczniki krancowe

Sprzetowe wytaczniki krancowe wyznaczajg maksymalny zakres przesuwania osi.
Sprzetowe wytgczniki krancowe sg fizycznymi elementami wylaczajacymi, ktore
muszg by¢ podtaczone do wejsé CPU, ktére mogg obstugiwac przerwania. Nalezy
uzywac tylko takich wytacznikow sprzetowych, ktére po zblizeniu pozostajg na sta-
te wylaczone. Ten stan wylgczenia moze zosta¢ cofniety jedynie po powrocie do
dozwolonego zakresu przesuwania.

Table 10.36. Dostepne wejscia dla ograniczen sprzetowych

Opis RPS \ LIM- \ LIM+
Wejscia/wyjscia wbudowane 10.0-11.5
Wejécia/wyjécia SB 14.0-14.3

Kiedy nastepuje zblizenie do krancowych wylacznikédw sprzetowych, o$ hamuje
do stanu spoczynku przy ustalonym opd6znieniu awaryjnym. Okreslone opdznienie
awaryjne musi by¢ wystarczajace, aby pewnie zatrzymaé os przed ogranicznikiem
mechanicznym. Ponizszy wykres przedstawia zachowanie osi po jej zblizeniu do
sprzetowych wytgcznikdéw krancowych.
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@ O$ hamuje do stanu spoczynku przy ustalonym opdznieniu awaryjnym.

® Zakres, w ktorym sprzetowe wytaczniki krancowe sygnalizujg stan zblizenia ,approa-
ched”.

Predkosc¢ [Velocity]

Dozwolony zakres przesuwania
Odlegtosé

Ogranicznik mechaniczny

Dolny sprzetowy wytacznik krancowy
Gorny sprzetowy wytgcznik krancowy
Operation of motion control for S7-1200

@G Mmoo w>»

A\ 0STRZEZENIE

Zagrozenie zmian czasu filtru cyfrowego kanatu wejsciowego

Jesli czas filtru kanatu wejscia cyfrowego zmieni sie od poprzedniego ustawie-
nia, to udostepnienie nowej wartosci wejsciowej na poziomie ,0” moze zajmo-
wac tacznie do 20,0 ms, zanim filtr bedzie w petni reagowat na nowe dane
wejsciowe. W tym czasie, zdarzenia krotkich impulséw ,0” trwajace mniej niz
20,0 ms moga zostac nie wykryte lub nie zliczone.

Ta zmiana czasow filtru moze spowodowaé nieoczekiwane dziatanie maszyny
lub procesu, co moze spowodowac Smier¢ lub powazne zranienie personelu
i/lub uszkodzenia mienia.

Aby nowy czas filtru zostat natychmiast wdrozony, nalezy wytaczy¢ i ponownie
wigczy¢ zasilanie CPU.

Programowe wytaczniki krancowe

Programowe wytaczniki krancowe ograniczajg zakres pracy ,working range” osi.
Powinny one znajdowa¢ sie wewnatrz sprzetowych wytacznikéw krancowych w
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odniesieniu do zakresu przesuwania. Poniewaz pozycje programowych wytaczni-
kow krancowych mozna ustawi¢ elastycznie, zakres roboczy osi moze by¢ ograni-
czony indywidualnie, w zaleznosci od biezacego profilu ruchu. W przeciwienstwie
do sprzetowych wytgcznikéw krancowych, programowe wylgczniki krancowe sg
realizowane wytgcznie za pomocg oprogramowania i nie wymagajg wiasnych ele-
mentow przetgczajgcych.

Jesli programowe wytaczniki krancowe sg aktywowane, to aktywny ruch jest za-
trzymywany na pozycji programowego wytgcznika krancowego. O$ jest hamowa-
na przy ustalonym opdznieniu. Ponizszy wykres przedstawia zachowanie osi az
do osiagniecia programowego wytacznika krancowego.

A
F 3

|
l
|
| d B
|
|
|

Y

ry
v

Y

D E

0O$ hamuje do stanu spoczynku przy ustalonym opdznieniu.
Predkos¢ [Velocity]

Zakres roboczy

Odlegtosé

Dolny programowy wytgacznik krancowy

moow>gQ

Gorny programowy wytgcznik krancowy

Jesli ogranicznik mechaniczny znajduje sie po programowych wytacznikach kran-
cowych i istnieje ryzyko uszkodzenia mechanicznego, to nalezy uzy¢ dodatko-
wych sprzetowych wytgcznikdw krancowych.

Informacje dodatkowe

Program uzytkownika moze zastgpi¢ sprzetowe lub programowe ograniczenia po-
zycji przez wiaczenie lub wigczenie funkcjonalnos$ci ograniczen zaréwno sprzeto-
wych, jak i programowych. Wyboru dokonuje sie w bloku danych DB osi.

Aby wigczy¢ lub wytaczy¢ funkcjonalno$¢ ograniczen sprzetowych, nalezy uzy-
ska¢ dostep do tagu Active (Bool) uzywajac sciezki DB ,<axis name>/Config/
PositonLimits_HW?”. Stan tagu Active wiacza lub wytgcza sprzetowe ograniczenia
pozycji.
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10.6.3.
10.6.3.1.

Aby wiaczy¢ lub wytgczy¢ funkcjonalnosci ograniczen programowych pozycji, na-
lezy uzyska¢ dostep do tagu Active (Bool) uzywajac Sciezki DB ,<axis name>/
Config/ PositonLimits_SW”. Stan tagu Active wigcza lub wylgcza programowe
ograniczenia pozycji.

Mozna réwniez zmodyfikowa¢ programowe ograniczenia pozycji za pomoca pro-
gramu uzytkownika (na przyktad, dodac¢ opcje konfiguracji urzadzenia lub skrocic¢
czas przefaczania urzadzenia). Program uzytkownika moze rowniez zapisa¢ nowe
wartosci do tagéw minimalnej wartosci pozycji MinPosition i maksymalnej wartosci
pozycji ,MaxPosition” (jednostki techniczne w formacie Real) uzywajac sciezki DB
,<axis name>/Config/PositionLimits_SW”.

Homing
Przejscie osi do pozycji spoczynkowej

Homing odnosi sie do dopasowania wspotrzednych osi do rzeczywistego, fizycz-
nego potozenia napedu. (Jesli naped jest aktualnie na pozycji x, to 0$ bedzie tak
ustawiana, by znalez¢ sie na pozycji x). Dla osi sterowanych pozycjg , wprowa-
dzane wartosci i wyswietlane wyniki pozycji odnoszg sie dokfadnie do tych wspot-
rzednych osi.

Uwaga

Zachowanie zgodnosci pomiedzy wspotrzednymi osi a rzeczywistg sytuacjg jest
niezwykle wazne. Ten krok jest niezbedny, aby zapewni¢, ze bezwzgledna docelo-
wa pozycja osi jest réwniez osiggana doktadnie z napedem.

Instrukcja MC_Home inicjuje homing osi.
Istniejg 4 rézne funkcje homingu. Pierwsze dwie funkcje pozwalajg uzytkownikowi

ustawi¢ aktualng pozycje osi, a pozostate dwie pozycjonujg 0§ w stosunku do
czujnika odniesienia Home.

e Tryb 0 — Odniesienie bezposrednie, bezwzgledne: Po uruchomieniu tego trybu,
0$ uzyskuje informacje, gdzie dokladnie jest. To ustawia wewnetrzng zmienng,
pozycji na warto$¢ parametru wejsciowego Position instrukcji MC_Home. Jest
to uzywane do kalibracji i ustawienia maszyny.

Pozycja osi jest ustawiana niezaleznie od wytgcznika punktu odniesienia (Re-
ference Point Switch). Aktywne ruchy poprzeczne nie sg przerywane. Warto$¢
parametru wejsciowego Position instrukcji MC_Home jest natychmiast usta-
wiana jako punkt odniesienia osi. Aby przypisa¢ ten punkt odniesienia do do-
ktadnej fizycznej pozycji, w czasie operacji homingu 0$ na tej pozycji musi by¢
w stanie spoczynku.

e Tryb 1 — Odniesienie bezposrednie, wzgledne: Po uruchomieniu, w tym trybie
uzywana jest wewnetrzna zmienna pozycji i do niej dodawana jest wartosé
parametru wejsciowego Position instrukcji MC_Home. Jest to zazwyczaj uzy-
wane w celu uwzglednienia przesuniecia maszyny (offsetu).
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Pozycja osi jest ustawiana niezaleznie od wytacznika punktu odniesienia. Ak-
tywne ruchy poprzeczne nie sg przerywane. Ponizsze réwnanie odnosi sie do
pozycji osi po homingu: nowa pozycja osi = aktualna pozycja osi + warto$¢
parametru Position instrukcji MC_Home.

e Tryb 2 — Odniesienie pasywne: Kiedy o$ porusza si¢ i przechodzi przez wy-

tacznik punktu odniesienia, aktualna pozycja jest ustawiana jako pozycja spo-
czynkowa (home position). Ta funkcja pomaga uwzgledni¢ normalne zuzycie
maszyny i luzy przektadni oraz zapobiec koniecznosci recznej kompensacji zu-
zycia. Parametr wejsciowy Position instrukcji MC_Home, jak przedtem, doda-
je pozycje wskazang przez wytgcznik punktu odniesienia, umozliwiajac tatwe
przesunigcie z pozycji spoczynkowe;j.
Podczas homingu pasywnego, instrukcja MC_Home nie wykonuje zadnego ru-
chu homingu. Ruch poprzeczny wymagany na tym etapie musi by¢ realizowa-
ny przez uzytkownika za posrednictwem innych instrukcji sterowania ruchem.
Kiedy zostanie wykryty wytgcznik punktu odniesienia, to 0$ przejdzie do pozyciji
spoczynkowej zgodnie z konfiguracjg. Po rozpoczeciu homingu pasywnego,
aktywne ruchy poprzeczne nie sag przerywane.

e Tryb 3 — Odniesienie aktywne: Ten tryb jest najbardziej precyzyjna metodg

homingu osi. Wartosci poczatkowe kierunku i predkos$¢ ruchu sg konfiguro-
wane w konfiguracji obiektu technologicznego Technology Object Configura-
tion Extended Parameters-Homing. To zalezy od konfiguracji maszyny. Istnieje
réwniez mozliwos¢ okreslenia, czy w pozycji spoczynkowej wystepuje zbocze
narastajgce lub opadajgce sygnatu wytacznika punktu odniesienia. Praktycznie
wszystkie czujniki maja zakres aktywny i jesli pozycja ustalona Steady State
On byfaby uzyta do sygnalizowania pozycji spoczynkowej, wtedy bytaby moz-
liwo$¢ wystapienia btedu w pozycji spoczynkowej poniewaz aktywny zakres
sygnatu pozycji On pokrywatby zakres odlegtosci. Uzywajac albo narastajace-
go albo opadajgcego zbocza tego sygnatu uzyskiwana jest bardziej precyzyjna
pozycja spoczynkowa. Jak w przypadku wszystkich innych trybow, warto$¢ pa-
rametru wejsciowego Position instrukcji MC_Home jest dodawana do sprzeto-
wo odniesionej pozyciji.
W aktywnym trybie homingu, instrukcja MC_Home realizuje wymagane podej-
$cie do punktu odniesienia. Kiedy wytgcznik punktu odniesienia zostanie wy-
kryty, 0$ przechodzi do pozycji spoczynkowej zgodnie z konfiguracja. Aktywne
ruchy poprzeczne sg przerywane.

W trybach 0 i 1 nie jest wymagane, aby 0$ w ogdle sie poruszata. Sg one za-
zwyczaj uzywane do ustawien i kalibracji. W trybach 2 i 3 jest wymagane, aby
0$ poruszata sig¢ i przechodzita przez czujnik, ktory jest skonfigurowany w obiek-
cie technologicznym ,Axis” jako wylacznik punktu odniesienia. Punkt odniesienia
moze by¢ umieszczony w obszarze roboczym osi lub poza normalnym obszarem
roboczym, ale w zasiegu ruchu.
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10.6.3.2. Konfiguracja parametréw homingu

Parametry dla aktywnego i pasywnego homingu konfiguruje sie¢ w oknie konfigu-
racji Homing. Metode homingu ustawia sie za pomocg parametru wejsciowego
Mode (tryb) instrukcji sterowania ruchem. Tutaj, Mode = 2 oznacza homing pasyw-
ny, a Mode = 3 oznacza, homing aktywny.

Uwaga

Aby maszyna nie przekroczyta potozenia ogranicznika mechanicznego w przy-
padku odwrdcenia kierunku, nalezy spetni¢ jeden z nastepujacych warunkow:

e utrzymywac niskg predkosc,

e zwiekszy¢ konfigurowane przyspieszanie/opdznienie,

o zwiekszy¢ odlegtosci pomiedzy sprzetowym wytacznikiem krancowym a ogra-
nicznikiem mechanicznym.

Tabela 10.37. Parametry konfiguracyjne dla homingu osi

switch

(Wejsciowy wytacznik
punktu odniesienia)
(homing aktywny

i pasywny)

Parametr Opis
Nalezy wybra¢ wejscie cyfrowe dla wylacznika punktu odnie-
sienia z rozwijanej listy wyboru. Wejscie musi by¢ zdolne do
obstugi przerwan. Jako wejscia dla wytacznika punktu odnie-
sienia mozna wybra¢ wbudowane wejscia CPU oraz wejscia
Input reference point wstawionej ptytki sygnatowe;j.

Domysiny czas filtrowania (filter time) dla wejs¢ cyfrowych
wynosi 6,4 ms. Kiedy wejscie cyfrowe jest wykorzystywane
jako wytacznik punktu odniesienia, moze to prowadzi¢ do
niepozadanych opdznien, i tym samym niescisto$ci. W zalez-
nosci od zredukowanej predkosci i zakresu dziatania wytacz-
nika punktu odniesienia, punkt odniesienia moze nie zostac
wykryty. Czas filtrowania moze by¢ ustawiony pod Input filter
w konfiguracji urzadzenia dla wej$¢ cyfrowych.

Okreslony czas filtrowania moze by¢ krotszy niz czas trwania
sygnatu wejsciowego na wytgczniku punktu odniesienia.

Auto reverse after
reaching the hardware
limit switches
(Automatyczna zmiana
kierunku po osiagnieciu
sprzetowych wytacznikow
krancowych)

(Tylko homing aktywny)

Nalezy zaznaczy¢ pole wyboru, aby korzysta¢ ze sprzetowe-
go wytacznika krancowego jako czujnika zmiany kierunku w
celu podejscia do punktu odniesienia. Sprzetowe wytaczniki
krancowe muszg by¢ skonfigurowane i uaktywnione dla zmia-
ny kierunku.

Jesli sprzetowy wytacznik krancowy zostanie osiggniety

w trakcie aktywnego homingu, to o$ hamuje ze skonfigurowa-
nym opoznieniem (nie z opdznieniem awaryjnym) i zmienia
kierunek. Nastepnie w odwrotnym kierunku wykrywany jest
wytacznik punktu odniesienia.

Jesli zmiana kierunku nie jest aktywna, a 0$ dochodzi do
sprzetowego wylacznika krancowego podczas aktywnego ho-
mingu, podejsie do punktu odniesienia jest przerywane z bte-
dem i 0$ jest hamowana z op6znieniem awaryjnym.

243



10. tatwe sterowanie napedami

Parametr

Opis

Approach direction
(Kierunek podejscia)
(Homing aktywny

i pasywny)

Wraz z wyborem kierunku, nalezy okresli¢ kierunek podejscia
approach direction uzywany podczas homingu aktywnego

do wyszukiwania wytacznika punktu odniesienia, jak réwniez
kierunku homingu. Kierunek homingu okresla kierunek prze-
suwania osi do podejscia od skonfigurowanej strony wytacz-
nika punktu odniesienia, w celu przeprowadzenia operaciji
homingu.

Reference point switch
(Wytacznik punktu
odniesienia)

(Homing aktywny

i pasywny)

e Homing aktywny: Nalezy wybra¢, czy 0o$ ma by¢
odnoszona z lewej, czy z prawej strony wytgcznika punktu
odniesienia. W zaleznosci od pozycji poczatkowe;j osi i
konfiguracji parametréw homingu, sekwencja podejscia do
punktu odniesienia moze sie rézni¢ od diagramu w oknie
konfiguracji.

e Homing pasywny: Przy homingu pasywnym, poprzeczne
ruchy dla celéw homingu musza by¢ wdrozone przez
uzytkownika za pomocg instrukcji sterowania ruchem.
Strona wytacznika punktu odniesienia, po ktérej wystepuje
homing zalezy od nastepujgacych czynnikéw:

konfiguraciji kierunku podejscia Approach direction,

konfiguracji wytacznika punktu odniesienia Reference
point switch,

aktualnego kierunku przesuwania podczas homingu
pasywnego.

Approach velocity
(Predkos$¢ podejscia)
(Tylko homing aktywny)

Nalezy okresli¢ predkosc, przy ktorej ma by¢ wyszukiwany
wytgacznik punktu odniesienia podczas zblizenia do punktu
odniesienia.

Wartosci graniczne (niezaleznie od wybranej jednostki przez
uzytkownika):

predkos¢ poczatkowal/koncowa (start/stop) < Approach
velocity (predkos¢ podejscia) < predkos¢ maksymalna

Reduced velocity
(Predkos¢ zredukowana)
(Tylko homing aktywny)

Nalezy okresli¢ predkosé, z ktorg o$ zbliza sie do wytgcznika
punktu odniesienia w celu homingu.

Wartos$ci graniczne (niezaleznie od wybranej jednostki przez
uzytkownika):

predkos$¢ poczatkowa/koncowa (start/stop) < reduced velocity
(predkos¢ zredukowana) < predko$¢ maksymalna

Home position offset
(Przesuniecie pozycji
spoczynkowej)

(Tylko homing aktywny)

Jesli pozgdana pozycja odniesienia odbiega od pozyciji
wyfacznika punktu odniesienia, to w tym polu moze by¢
okres$lone przesuniecie pozycji spoczynkowe;.

Jesli ta wartos¢ nie jest réwna 0, to 0$ wykonuje nastepujace
akcje po homingu na wytaczniku punktu odniesienia:

1. Przesuwanie osi ze zredukowang predkoscig o wartos¢
przesuniecia pozycji spoczynkowe;.

Kiedy pozycja przesuniecia pozycji spoczynkowe;j
zostanie osiggnieta, pozycja osi jest ustawiana na
bezwzgledng pozycje odniesienia. Bezwgledna pozycja
odniesienia jest okreslona przez parametr Position
(pozycja) instrukcji sterowania ruchem ,MC_Home”.
Wartosci graniczne (niezaleznie od wybranej jednostki przez
uzytkownika):

—1,0e" < Home position offset (przesuniecie pozycji
spoczynkowej) < 1,0e?
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Tabela 10.38. Czynniki wplywajace na homing

Czynniki wplywajace: Wynik:
Konfiguracja Konfiguracja Aktualny kierunek | Homing na wytaczniku
kierunku podejscia | wytacznika punktu przesuwania punktu odniesienia
+Approach odniesienia ,Reference | Current travel Homing on Reference
direction” point switch” direction point switch
Positive direction Left
Positive Left (negative) side Kierunek dodatni Lewy
Dodatni Lewa (ujemna) strona | Negative direction Right
Kierunek ujemny Prawy
. » . Positive direction Right
Positive Right (positive) ) side Kierunek dodatni Prawy
Dodatni sPtl;?)vr\:: (dodatnia) Negative direction Left
Kierunek ujemny Lewy
Positive direction Right
Negative Left (negative) side Kierunek dodatni Prawy
Ujemny Lewa (ujemna) strona | Negative direction Left
Kierunek ujemny Lewy
. » ) Positive direction Left
Negative gg ,\Z\fa(lzgcs)ggterfi:;de Kierunek dodatni Lewy
Ujemny strona Negative direction Right
Kierunek ujemny Prawy

10.6.3.3. Sekwencja homingu aktywnego

Homing aktywny rozpoczyna sie od instrukcji sterowania ruchem ,MC_Home”

(parametr wejsciowy Mode = 3). W tym przypadku parametr wejsciowy Position

okresla bezwzgledne wspoirzedne punktu odniesienia. Alternatywnie, do celéw te-

stowych homing aktywny mozna rozpocza¢ na panelu sterowania.

Ponizszy wykres pokazuje przyktad charakterystyki statycznej dla aktywnego po-

dejscia do punktu odniesienia przy nastepujacych parametrach konfiguraciji:

e kierunek podejscia Approach direction = dodatni kierunek podejscia Positive
approach direction

e wytgcznik punktu odniesienia Reference point switch = prawa (dodatnia) strona
Right (positive) side

e wartos$¢ przesuniecia pozycji spoczynkowej home position offset > 0
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Tabela 10.39. Charakterystyka predkosci przejscia osi do pozycji spoczynkowe;j

Operacja Uwagi

: A ) A | Predkosé podejscia

B | Predko$¢ zredukowana

Wspétrzedne pozyciji
spoczynkowe;j

Przesunigcie pozycji
spoczynkowe;j

Faza wyszukiwania (niebieski odcinek krzywej): Kiedy rozpoczyna sie homing aktywny, o$
przyspiesza do skonfigurowanej predkos¢ podejscia approach velocity i przy tej predkosci
wyszukuje wytacznika punktu odniesienia.

Podejscie do punktu odniesienia (czerwona czgs$¢ krzywej): Gdy wytacznik punktu odniesienia
zostanie wykryty, to o$ w tym przyktadzie hamuje i zmienia kierunek poruszania, by przejs¢
do pozycji spoczynkowej po skonfigurowanej stronie wytgcznika punktu odniesienia ze
skonfigurowang predkoscig zredukowang reduced velocity.

Przesuwanie do pozycji punktu odniesienia (zielona cze$¢ krzywej): Po homingu na wytaczniku
punktu odniesienia, 0$ przesuwa sie do wspotrzednych punktu odniesienia Reference point
coordinates z predkoscig zredukowang reduced velocity. Po osiggnieciu wspotrzednych punktu
odniesienia, 0$ zostrzymuje sie na pozycji okreslonej przez parametr wejsciowy Position instrukcji
MC_Home.
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Uwaga

Jesli wyszukiwanie homingu nie dziata zgodnie z oczekiwaniami, nalezy spraw-
dzi¢ wejscia przypisane do ogranicznikow sprzetowych lub do punktu odniesienia.
Na wejsciach tych przerwania od zboczy mogg byé dezaktywane w konfiguraciji
urzadzenia.

Nalezy zbada¢ dane konfiguracyjne dla obiektu technologicznego osi, aby spraw-
dzi¢, ktére wejscia (o ile takie sg) sa przypisane dla opcji HW Low Limit Switch
Input, HW High Limit Switch Input, oraz Input reference point switch. Nastepnie
nalezy otworzy¢ okno konfiguracji urzadzenia dla CPU i zbada¢ kazde z przy-
pisanych wej$¢. Opcje uaktywnienia wykrywania narastajacego zbocza sygnatu
Enable rising edge detection oraz uaktywnienia wykrywania opadajacego zbocza
sygnatu Enable falling edge detection powinny by¢ zaznaczone. Jesli opcje te nie
sg zaznaczone, to nalezy usung¢ okreslone wejscia w konfiguracji osi i wybrac je
ponownie.
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10.7. Uruchomienie
Funkcja diagnostyczna statuséw i bitow bledow

Do monitorowania najwazniejszych statuséw i komunikatéw btedéw dla osi uzy-
wana jest funkcja diagnostyczna statuséw i bitow btedéw Status and error bits.
Wyswietlenie funkcji diagnostycznej jest dostepne online w trybie sterowania recz-
nego Manual control i automatycznego Automatic control, kiedy o$ jest aktywna.

Tabela 10.40. Status osi

Status Opis

Os jest uaktywniona i gotowa, aby byta sterowana przez zadania
sterowania ruchem.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.StatusBits.Enable)
Os$ jest w pozycji spoczynkowej i moze wykonywac¢ zadania
pozycjonowania bezwzglednego za pomocg instrukcji sterowania
ruchem ,MC_MoveAbsolute”. W przypadku homingu wzglednego
0$ nie musi by¢ w pozycji spoczynkowej. Sytuacje wyjatkowe:

Enabled
(Uaktywniona)

Homed .. | Podczas homingu aktywnego, status jest ustawiony na FALSE.
(Przeszta do pozycji . A . - . . .
spoczynkowej) Jesh_ 0$ znajdujgca sie w pozyciji spoczynkowej bedzie prz_echodzm
homing pasywny, to podczas homingu pasywnego status jest
ustawiony na TRUE.
(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.StatusBits.
HomingDone)
Wystapit btad w obiekcie technologicznym ,Axis”. Wigcej informacji
o bfedach jest dostepnych w przy automatycznym sterowaniu
Error w parametrach ErrorlD oraz Errorinfo instrukcji sterowania ruchem.
(Btad) W trybie recznym pole Last Error panelu sterowania wyswietla

szczegotowe informacje o przyczynie btedu.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.StatusBits.Error)
Tryb sterowania recznego Manual control zostat uaktywniony
w panelu sterowania. Panel sterowania ma pierwszenstwo
sterowania obiektem technologicznym ,Axis”. Osi nie moze by¢
sterowane z programu uzytkownika.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.StatusBits.
ControlPanelActive)

Control panel active
(Aktywny panel
sterowania)

Tabela 10.41. Status napedu
Status Opis
Drive ready Naped jest gotowy do pracy.
(Naped gotowy) | (Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.StatusBits.DriveReady)
Error Naped zgtosit btad sygnatu gotowosci.
(Btad) (Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.ErrorBits.DriveFault)
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Tabela 10.42. Status ruchu osi

Status

Opis

Standstill
(Stan spoczynku lub
zatrzymanie)

Os$ jest w stanie spoczynku.
(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.StatusBits.Stand$Still)

Accelerating
(Przyspieszanie)

Os$ przyspiesza.
(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.StatusBits.
Acceleration)

Constant velocity

Os porusza sig ze statg predkoscia.
(Tag obiektu technologicznego: <Axis hame>.StatusBits.

Predko$é stat

(Predkos¢ stata) ConstantVelocity)

Deceleratin 0o Zuana (sponania)

(zwalnianie? (Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.StatusBits.

Deceleration)

Tabela 10.43. Status trybu ruchu

(Pozycjonowanie)

Status Opis
0$ wykonuje zadanie pozycjonowania za pomocg instrukc;ji
o sterowania ruchem ,MC_MoveAbsolute” lub ,MC_MoveRelative”
Positioning

lub z panelu sterowania.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.StatusBits.
PositioningCommand)

Speed Command
(Polecenie predkosci)

0$ wykonuje zadanie przy ustawionej predkosci za pomocg
instrukcji sterowania ruchem ,MC_MoveVelocity” lub ,MC_
MovedJog” lub z panelu sterowania.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.StatusBits.
SpeedCommand)

Homing

(Homing lub przejscie
osi do pozyc;ji
spoczynkowej)

0$ wykonuje zadanie homingu za pomocg instrukcji sterowania
ruchem ,MC_Home” lub panelu sterowania.
(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.StatusBits.Homing)

Tabela 10.44. Bity btedow

Blad

Opis

Min software limit reached
(Osiagnieto minimalne
ograniczenie programowe)

Osiagnieto dolny programowy wytacznik krancowy.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.
ErrorBits.SwLimitMinReached)

Min software limit exceeded
(Przekroczono minimalne
ograniczenie programowe)

Przekroczono dolny programowy wytgcznik
krancowy.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.
ErrorBits.SwLimitMinExceeded)

Max software limit reached
(Osiagnieto maksymalne
ograniczenie programowe)

Osiagnieto gorny programowy wytgcznik krancowy.
(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.
ErrorBits.SwLimitMaxReached)

Max software limit exceeded
(Przekroczono minimalne
ograniczenie programowe)

Przekroczono gorny programowy wytacznik
krancowy.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.
ErrorBits.SwLimitMaxExceeded)
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Blad

Opis

Negative hardware limit krancowego.
(Ujemne ograniczenie sprzetowe) | (Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.

Zblizono do dolnego sprzetowego wytacznika

ErrorBits.HwLimitMin)

Positive hardware limit krancowego.
(Dodatnie ograniczenie sprzetowe) | (Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.

Zblizono do gérnego sprzetowego wytgcznika

ErrorBits.HwLimitMax)

PTO and HSC already used
(Wyjscie generujace serie
impulséw PTO oraz szybki licznik
HSC sa juz uzywane)

Druga os$ uzywa tego samego wyjscia generujacego
serig impulséw PTO oraz szybkiego licznika HSC i
jest uaktywniona za pomocg instrukcji ,MC_Power”.
(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.
ErrorBits.HwUsed)

Configuration error
(Btad konfiguraciji)

Obiekt technologiczny ,Axis” zostat skonfigurowany
niepoprawnie lub edytowalne dane konfiguracyjne
zostaty zmodyfikowane niepoprawnie podczas
wykonywania programu uzytkownika.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.
ErrorBits.ConfigFault)

General Error
(Btad ogdiny)

Wystapit wewnetrzny btad.
(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.
ErrorBits.SystemFault)

Funkcja diagnostyczna ,,Motion Status”

Do monitorowania statusu ruchu osi uzywa sie funkcji diagnostycznej statusu
ruchu ,Motion status”. Wyswietlenie funkcji diagnostycznej jest dostepne online
w trybie sterowania recznego Manual control i automatycznego Automatic control,
kiedy o$ jest aktywna.

Tabela 10.45. Status ruchu

(Pozycja docelowa)

Status Opis
Pole pozycji docelowej Target position wskazuje aktualng pozycje
docelowa aktywnego zadania pozycjonowania wykonywanego za
" pomocg instrukcji sterowania ruchem ,MC_MoveAbsolute” lub ,MC_
Target position

MoveRelative” lub z panelu sterowania. Warto$¢ pola Target position
jest wazna tylko w czasie wykonywania zadania pozycjonowania.
(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.MotionStatus.
TargetPosition)

Current position
(Aktualna pozycja)

Pole aktualnej pozycji Current position wskazuje aktualng pozycje
osi. Jezeli 0$ nie jest w pozycji spoczynkowej, to ta wartos¢
wskazuje warto$¢ pozycji wzgledem pozycji uaktywnienia osi.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.MotionStatus.Position)

Current velocity
(Aktualna predkosc¢)

Pole aktualnej predkosci Current velocity wskazuje rzeczywistg
predkos¢ osi.
(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.MotionStatus.Velocity)
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Tabela 10.46. Warto$ci graniczne wielkosci dynamicznych

Wielkos¢

(Przyspieszenie)

dynamiczna grk
Pole predkosci Velocity okresla konfigurowang, maksymalng predkosé
Velocity osi.
(Predkosc) (Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.Config.DynamicLimits.
MaxVelocity)
Pole przyspieszenia Acceleration wskazuje konfigurowane, aktualne
Acceleration przyspieszenie osi.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.Config.DynamicDefaults.
Acceleration)

Deceleration
(Opodznienie)

Pole opoznienia Deceleration wskazuje konfigurowane, aktualne
opoznienie osi.

(Tag obiektu technologicznego: <Axis name>.Config.DynamicDefaults.
Deceleration)

Kontrola wartosci poczatkowych parametréow sterowania ruchem

Mozna edytowaé rzeczywiste wartosci parametrow konfiguracyjnych sterowania
ruchem tak, aby przebieg procesu moégt by¢ optymalizowany w trybie online.

Nalezy otworzy¢ Technology objects (Obiekty technologiczne) dla sterowania ru-
chem i odpowiadajacy obiekt Configuration (Konfiguracja).). Aby uzyskac¢ dostep
do kontroli warto$ci poczatkowych, nalezy klikng¢ ikone okularéow w lewym gor-
nym rogu okna dialogowego:
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Teraz mozna zmienia¢ wartosci dowolnych parametréw konfiguracyjnych sterowa-
nia ruchem, jak pokazano na rysunku ponizej.
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Mozna poréwnac wartos¢ rzeczywista z wartoscig poczatkowg projektu (offline)
i wartoscig poczatkowg PLC (online) kazdego parametru. Jest to konieczne do
poréwnania réznic online/offline bloku danych obiektu technologicznego (TO-DB)
oraz uzyskania informacji o wartosciach, ktére bedg uzywane jako biezace war-
tosci przy nastepnej zmianie stanéw Stop-Start PLC. Ponadto, ikona poréwnania
daje wizualne wskazanie utatwiajgce wykrycie réznic online i offline.

e ('I-;!I'lg!" n the v'eioe,rr_. limets afect aceeleration and
decaloration the ramnp-up time and ramp=down tme stay the
same

Ut of veloomy limsts

Veleity pulsesiz [~l@2
:l.;umum-;o?ocl;.—

{1 0E+6 pulzesis [ &
1 0E+é pulsesis i S
Stantistop valodity
"'|0li1 pulzesis ",_,]1
e v 1190 pubezis |3
Acceberation | deceleration
Aoceleratian

I_I —d 199598 0 puisesis I+
L
| | Decalaraton
----- 1999580 pulzesis® i

50 :jos  lse :j@ 2
Ramp-ap b Farg-down biem Start value PLC | FE

Start vakue project | 5 ¢ 3

(0 &[] Axtrvate perk limimer

t D 3ji 2 pubzesis [ %

Hete: By activating the jer lnit the time for acceleranon and decelaration of the ads iz increazed

Na rysunku powyzej przedstawiono okno parametréow sterowania ruchem z ikona-
mi poréwnania pokazujacymi, ktére wartosci sie réznig pomiedzy projektami online
i offline. Zielona ikona wskazuje, ze wartosci sg takie same; ikona niebieska lub
pomaranczowa oznacza, ze wartosci sg rézne.

Dodatkowo, klikniecie przycisku parametru ze strzatkg w dét powoduje otwarcie
matego okna, ktére pokazuje warto$¢ poczatkowag projektu Start value project (of-
fline) oraz wartos¢ poczatkowg PLC Start value PLC (online) kazdego parametru.
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Latwe w uzyciu narzedzia online 1 1

11.1. Tryb online i potaczenie z CPU
Potaczenie online pomiedzy urzadzeniem programujgcym i CPU jest wymagane
do zatadowania programéw i danych projektéw inzynierskich.
Potaczenie online pozwala na nastepujace operacje:
e Testowanie programow uzytkownika.
e Wyswietlanie i zmiane trybu pracy CPU (strona 254).
e Wyswietlanie i ustawienie daty i czasu dnia dla CPU (strona 263).
e \Wyswietlanie informacji o modutach.
e Poréwnanie i synchronizacja blokéw programéw online i offline (strona 262).
e Zgrywanie i wgrywanie blokéw programu.
e Wyswietlenie danych diagnostycznych i bufora diagnostycznego (strona 263).

e Uzycie tablicy monitorujacej (Watch table, strona 256) do sprawdzenia progra-
mu uzytkownika przez sprawdzenie i modyfikacje wartosci.

e Uzycie tabeli wymuszen do ustawiania wartosci w CPU (strona 257).

Podiaczenie do okreslonego CPU, zanajdujacego si¢ W roz- [ §f ag anline
budowanej sieci, nastepuje po wybraniu z drzewa nawigacji

projektu (Project Navigation) odpowiedniego CPU i kliknie-

ciu Go online w widoku projektu.

Jesli CPU jest podtaczane po

:“ti““’“""“";;::e' - — — raz pierwszy online, uzytkow-
= EREPE G LR, e nik musi wybrac typ interfejsu
PG/PC i okre$lony interfejs
PG/PC z okna dialogowego

T of the ARG resdace: [g,_ _F_I )

przed ustawieniem potacze-
nia z CPU bazujgcego na tym
interfejsie.

PO erfeoe for bpding. |86

S St scennina.
¥ Trfing 3 cannect to addresa 162183210 =
¥ Seanning ended

4] mmuy!ii_ r gancel |

Urzgdzenie programujgce jest juz potagczone z CPU. Pomaranczowa ramka wska-
zuje pofaczenie online. Mozna wowczas w widoku online lub diagnostycznym
uzyskac¢ dostep do danych systemu docelowego za pomoca karty Online tools.
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11.2.

11.3.

254

Interakcja z potaczonym CPU

Karta zadan Online tools (Narzedzia online) w widoku projektu wyswietla panel
operatorski, ktory pokazuje tryb pracy CPU online. Nalezy uzy¢ przycisku na pa-
nelu operatorskim do zmiany trybu pracy CPU (RUN lub STOP). Ma on takze
przycisk MRES, ktory kasuje pamigc.

 CPU aperator panel Kolor wskaznika RUN/STOP pokazuje tryb pracy CPU: Z26t-
FLC_1 [CFU 1214¢ DADADE] ty wskazuje tryb STOP, zielony wskazuje tryb RUN.

B RUHSTOR RN
Tl ERRGR ETOR

Tl MAINT MRES

Aby uzywac¢ panelu operatorskiego, nalezy ustanowi¢ potaczenie online pomie-
dzy programem STEP 7 a CPU. Po wybraniu CPU z konfiguracji urzadzenia lub
wyswietleniu bloku kodu z podtgczonego CPU, uzytkownik moze wyswietli¢ panel
operatorski z karty zadan Online tools.

Cycls tima w Cycle time
Cycle tima diagram 3
. F in
| a3 150
t : 1
— i i o mE
012 150
1 Curnentiast T ms
Longeit 2ol
Cyche tHme configured
WYL Sy BifTug
Mamimum oyche Bme:
Cycle timos measured

Shomest cycle tme i
Currerit oyche Gme i

Lengest oycle nme: Lot

Mozna monitorowaé¢ czas cyklu dla potaczonego CPU.

Heomary > Memary |
Lead Mgy
[ Free %
Wk e msny
[ Free R
o L on
Retentive memorny
die1in bytes Load memony Nork memany Eetertie memony P Froe00%
Free 2035464 Shidd EET .

Used 688 52 -]
Totet TS S1200 204m

Uzytkownik moze takze mie¢ wglad w zuzycie pamieci przez CPU.

Potaczenie online w celu monitorowania wartosci w CPU

Aby monitorowa¢ zmienne (tagi) CPU musi mie¢ potaczenie online. W tym celu
wystarczy klikna¢ przycisk Go online w pasku narzedzi.
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11.4.

Project tree 771 Po podtaczeniu CPU STEP 7 zmienia kolor nagtow-
= kéw obszaréw roboczych na pomaranczowy.

QOO Drzewo projektu wyswietla poréwnanie pomiedzy pro-

R ~ jektem offline i potaczonym CPU. Zielone kétko ozna-
= D:‘-":;‘:’“‘f: ¥ cza, ze projekty z CPU i offline zostaly zsynchronizo-

& Devices & Hetworks wane. Oznacza to, ze obydwa mojg tg samg konfigu-

~l@rci[cruizscog ¥ racje i program uzytkownika.
gg:?:: :::z:::;: Tablica zmiennych pokazuje liste tagow/zmiennych.
~[grogambiecks @  Moga by¢ one pokazywane takze przez tablice moni-

B ~dd new block = torujaca, takze jako bezposrednie adresy.
¥ [ Technelogical Objects
» g PLC tags [ ]
- @Wﬂ‘t\:h tables

B ~dd new Warch table

&l watch table_1

GettingStarted 1 ¢ PLC_1 » Watch tables * Watch table 1

E®a 7ADF LTS

Address Dizplay format Waonitor value I dify value
1 “on" =100 Boal
2 "off G| Bool
3 “Fun® %000 Bool

Nalezy nacisna¢ w pasku narzedzi przycisk Monitor all, aby nadzorowac wy-
konanie programu uzytkownika i wyswietli¢ wartosci zmiennych.

GettingStarted 1 » PLC_1 » Watch tables » Watch table_1

FEREERIAA K
v

Address Dizplay format Wanitor value I dify value i
1 "on" 0.0 Eoul [ FALSE
2 o %01 Baol [& FALSE
3 “Run® %G00 EBool (@l FALSE

Pole Monitor value pokazuje wartos¢ kazdej ze zmiennych.

Wyswietlanie stanu programu uzytkownika

Uzytkownik moze nadzorowaé stan zmiennych w edytorach programu LAD i FBD.
Nalezy uzy¢ paska edytora aby wyswietli¢ edytor programu LAD. Pasek edytora
pozwala na zmiane widoku pomiedzy otwartymi edytorami bez koniecznosci za-
mykania lub otwierania okien.

W pasku narzedzi edytora programu nalezy nacisna¢ przycisk Monitoring on/off,
aby wyswietli¢ stan programu uzytkownika.
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11.5.

256

| “on*® "ol “Run®
‘ { b= { —

Sie¢ w programie uzytkownika wyswietla przeptyw zasilania na zielono.

Uzytkownik moze takze, naciskajac PPM na instrukcji lub parametrze, modyfiko-
wac wartosci dla instrukgji.

Tablice monitorujagce do monitorowania CPU

Tablica monitorujaca (watch table) pozwala monitorowac i modyfikowa¢ wybra-
ne zmienne podczas wykonywania przez CPU programu uzytkownika. Zmienne
mogg by¢ wejsciami (), wyjsciami(Q), pamiecig M, blokiem DB lub peryferyjnymi
wejsciami (np. ,On:P” lub ,| 3.4:P”). Nie mozna doktadnie monitorowac fizycznych
wyjs¢ (np. QO0.0:P), poniewaz funkcja monitorujaca moze wyswietla¢ tylko ostat-
nig wartos¢ wpisang z pamieci Q i nie odczytuje aktualnej wartosci z fizycznych
wyjsé.

Obserwacja zmiennych (tagéw) nie zmienia sekwencji programu. Prezentuje uzyt-
kownikowi informacje o sekwencji programu i danych programu w CPU. Uzytkow-
nik moze uzyé¢ funkcji modyfikowania wartosci do testowania wykonania swojego
programu.

TMEES ]

i nName Addeess Displ iy foamnat Manitar walug Manitor with trigges - Modily with trgger ko dily vaue 2
1 "Stat” 0.0 Baol Pesmanent Parmianent
F *Stap’ %01 Baol Farmanent Fermanent
& *Ruane g 0.0 o Pemmansit Peimenent
Uwaga

Cyfrowe punkty I/O uzywane przez szybkie liczniki (HSC) oraz urzadzenia PWM
i PTO sa przypisywane podczas konfiguracji. Jesli adresy cyfrowych 1/O sg przy-
pisane do tych urzgdzen, ich wartosci nie moga by¢ modyfikowane przez funkcje
Force z tabeli monitorujace;j.

Uzytkownik okresla kiedy monitorowac¢ lub modyfikowa¢ zmienna, wybierajac jed-
ng z nastepujacych opcji:

e Na poczatku lub koncu cyklu programu.
e Po przejsciu CPU w tryb STOP.
e _Na state” (wartos$¢ nie jest kasowana po przejsciu w tryb RUN).



11. tatwe w uzyciu narzedzia online

11.6.

» [ PLC_1 [CPU 1214C DEDEDE] Aby stworzy¢ tablice monitorujaca:
[ oevice configuration 1. Podwdjnie klikna¢ Add new watch table
Y/ Online & diagnostics w celu otwarcia nowej tablicy monitorujg-
4 r:El Program blocks cej.

¥ [ Technological abjects
4 External source files

r [ FLCtags

v [ PLC data types

- Egltn.fatch and force takles

2. Wprowadzi¢ nazwe zmiennej w celu jej
dodania do tablicy monitorujace;.

= Force table

W celu monitorowania zmiennych CPU musi by¢ podtaczona w trybie online. Do-
stepne sg nastepujace opcje modyfikowania zmiennych:

e Modify now natychmiast zmienia wartosci dla wybranych adreséw na jeden
cykl programu.

e Modify with trigger zmienia wartosci dla wybranych adresow.

W tej funkcji nie wystepuje sprzezenie zwrotne wskazujace, ze wybrane ad-
resy faktycznie zostaly zmodyfikowane. Jezeli konieczne jest potwierdzenie
zmian, to nalezy stosowac¢ funkcje Modify now.

e FEnable peripheral outputs blokuje rozkaz dezaktywacji wyjsc i jest dostepna
tylko wtedy, kiedy CPU jest w trybie STOP.

Rézne funkcje mozna wybiera¢ za pomoca przyciskow znajdujacych sie na gorze

tablicy monitorujacej.

W celu monitorowania zmiennej, nalezy wprowadzi¢ jej nazwe oraz wybraé for-
mat wyswietlania z rozwijanej listy. W trybie potaczenia online z CPU, klikniecie
Monitor spowoduje wyswietlenie faktycznych wartosci punktéw danych w polu
Monitor value.

Uzycie tablic wymuszen

CPU umozliwia wymuszanie warto$ci na wejsciach i wyjSciach poprzez wyspe-
cyfikowanie adresu wejscia lub wyjscia w tabeli monitorujgcej i zastosowanie wy-
muszenia. Wymuszenie jest stosowane do obszaru wejsciowego obrazu procesu
przed wykonaniem programu uzytkownika i do obszaru wyjSciowego obrazu pro-
cesu przed ustawieniem stanu wyj$¢ modutéw.

Uwaga
Wymuszone wartosci przechowywane sg w CPU, a nie w tabeli wymuszen.

Nie mozna wymusi¢ wejscia (lub adresu ,I”) lub wyjscia (lub adresu ,Q”). Mozna
jednak wymusi¢ warto$¢ zewnetrznego adresu wejs¢ lub wyj$¢. Tablica wymu-
szen automatycznie dotacza do adresu ,:P” (np.: ,On”:P lub ,Run”:P).
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NEAR
i Marme Address Display format Monitor value Force value F
1 "an"F %o 6 F Boal TRUE M 1
] "ofit P =ia, 1P Baal
3 "un"F %001 P Boal b

Wartos¢é wejscia lub wyjscia, ktére ma zostaé wymuszona, musi by¢ wpisana
w polu Force value. Uzytkownik moze uzy¢ wtedy komoérki sprawdzajacej w ko-
lumnie Force, aby wtaczy¢ wymuszenie wejscia lub wyjscia.

F_ F Aby wymusi¢ warto$¢ zmiennych w tablicy wymuszen nalezy klikngé
PRI przycisk Start or replace forcing. Do skasowania wartosci wymuszenia,
nalezy wcisng¢ przycisk Stop forcing.

W tabeli wymuszen uzytkownik moze nadzorowa¢ stan wymuszonych wartosci
wejsé. Nie mozna jednak monitorowa¢ wymuszonych wartosci wyjsc.

Mozna takze uzyska¢ wglad do wymuszonych wartosci w edytorze programu.

“on® “oir “Fun®
b= { b—
“RLnR”
® ] |=
| i
Uwaga

Kiedy wejscie lub wyjscie jest wymuszone w tablicy monitorujacej, wtedy dziata-
nie wymuszajgce staje sie czescig programu uzytkownika. Nawet jesli program
zostanie zamkniety, to wybdr wymuszeh pozostaje aktywny w dziatajagcym opro-
gramowaniu CPU dopoty, dopdki nie nastapi ich wykasowanie poprzez przejscie
z oprogramowaniem sterujgcym w tryb online i zakonczenie funkcji wymuszania.

CPU umozliwia wymuszenie wartosci na wejsciach i wyjsciach poprzez okre$le-
nie fizycznego adresu wejscia lub wyjscia (I_: P lub Q_: P) w tablicy wymuszaja-
cej, a nastepnie zastosowanie funkcji wymuszenia.

W programie, wartosci odczytane z wejs¢ fizycznych sg zastepowane wartoscia-
mi wymuszonymi. Program postuguje sie w czasie pracy wartosciami wymuszo-
nymi. Kiedy program zapisuje stan wyjscia fizycznego, wtedy warto$é wyjsciowa
jest zastepowana wartoscig wymuszong. Na wyjsciu fizycznym pojawia sie war-
to§¢ wymuszona i proces uzywa tej wartosci.

Kiedy wejscie lub wyjscie jest wymuszone w tablicy monitorujacej, wtedy dziata-
nie wymuszajgce staje sie czescig programu uzytkownika. Nawet jesli program
zostanie zamkniety, to wymuszenia pozostajg aktywne w dziatajagcym oprogramo-
waniu CP az nastagpi ich wykasowanie poprzez przejscie w tryb online i zakoncze-
nie funkcji wymuszania. Programy z aktywnymi wymuszeniami zatadowane do in-
nego CPU z karty pamieci nadal bedg wymusza¢ stany zmiennych w programie.

Jesli program uzytkownika jest wykonywany z karty pamieci zabezpieczonej
przed zapisem, uzytkownik nie moze inicjowaé lub zmienia¢ wymuszenia 1/0
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z poziomu tablicy monitorujgcej, poniewaz nie moze nadpisywac¢ wartosci w chro-
nionym przed zapisem programie uzytkownika. Kazda préba wymuszenia warto-
$ci chronionej przed zapisem bedzie skutkowata btedem. Jesli uzytkownik uzywa
karty pamieci do transferu programu uzytkownika, kazdy wymuszony element na
tej karcie zostanie przeniesiony takze do CPU.

Uwaga

Cyfrowe punkty I/O przypisane do HSC, PWM, oraz PTO nie moga by¢ wy-
muszone.

Cyfrowe punkty 1/0O uzywane przez szybkie liczniki (HSC) oraz urzadzenia PWM
i PTO sg przypisywane podczas konfiguracji. Kiedy adresy cyfrowych 1/O zostang
przypisane do tych urzadzen, wtedy wartosci przypisanych adreséw I/O nie moga
by¢ zmienione przez funkcje wymusznia tablicy wymuszajace;j.

E
B .20

Rozruch (Startup) RUN

A Funkcja wymuszania (Force) nie (D Podczas zapisywania obszaru pa-
ma wplywu na kasowanie obsza- mieci Q do fizycznych wyjsé, CPU
ru pamieci I. uaktualniania stan wyjs¢ wartosciami

wymuszonymi.

B Funkcja wymuszania nie ma (@ Po skopiowaniu stanu wejs¢ fizycz-
wplywu na inicjalizacje wartosci nych do pamieci |, CPU stosuje war-
wyjsciowych. tosci wymuszone.

C Podczas wykonywania rozrucho- (3 Podczas wykonywania programu
wych OB, CPU stosuje wartosci uzytkownika (cyklicznych OB), CPU
wymuszone jesli program uzyt- stosuje wartosci wymuszone jesli
kownika uzyskuje dostep do fi- program uzytkownika uzyskuje do-
zycznych wejsé. step do fizycznych wejsc.

D Przechowywanie przerwan w ko- @ Obstuga Zzadan komunikacyjnych
lejce nie jest zaktocone. i autodiagnostyka nie sg zakiécone.

E Odblokowywanie zapisu do wyjs¢ (& Obstuga przerwan w dowolnej czesci
nie jest zaktécone. cyklu programu nie jest zaktdcona.
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Przechwytywanie wartosci online blokéw DB do skaso-
wania wartosci poczatkowych

Uzytkownik moze przechwyci¢ biezace wartosci, ktére sa monitorowane w pota-
czonym CPU i zdefiniowa¢ je jako wartosci poczatkowe dla globalnego DB.

e CPU musi by¢ podtaczone online.

e CPU musi by¢ w trybie RUN

e Uzytkownik musi posiadac juz otwarte DB w programie.

Uzyj przycisku Show a snapshot of the monitored values (pokaz podglad
monitorowanych wartosci), aby zachowac biezace wartosci okreslonych

zmiennych w DB. Dzigki temu bedzie mozna kopiowac te wartosci z ko-
lumny DB Start value.

1. W edytorze DB nalezy nacisna¢ przycisk Monitor all tags. Kolumna Monitor
value wyswietla biezace wartosci danych.

2. Klikniecie przycisku Show a snapshot of the monitored values powoduje wy-
Swietlenie biezacych wartosci w kolumnie Snapshot.

3. Po kliknieciu przycisku Monitor all nastepuje zatrzymanie monitorowania da-
nych w CPU.

4. Nalezy skopiowa¢ wartosci z kolumny Snapshot.
- Nalezy wybra¢ warto$¢ do skopiowania.

- Klikniecie PPM na wybrana wartos¢ spowoduje wyswietlenie menu kon-
tekstowego.

- Nalezy wybra¢ komende Copy.

5. Nalezy wklei¢ skopiowane dane do odpowiedniej komorki kolumny Start value
(klikniecie PPM i wybranie z menu kontekstowego komendy Paste).

6. Nalezy zapisac projekt, aby skopiowane wartosci zostaty skonfigurowane jako
wartosci startowe dla DB.

7. Nalezy skompilowac i sciagna¢ blok DB do CPU. DB bedzie uzywato nowych
wartosci startowych po ponownym przejsciu CPU w tryb RUN.

Uwaga

Wartosci pokazane w kolumnie Monitor value sg zawsze skopiowane z CPU.
STEP 7 nie sprawdza, czy wszystkie warto$ci pochodza z tego samego cyklu
programu.
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Kopiowanie elementéw projektu

Uzytkownik moze skopiowac bloki programu z
ci dotaczonej do urzgdzenia programujacego.

Nalezy przygotowac projekt offline dla skopio-
wanych blokéw poprzez:

1. Dodanie urzadzenia CPU zgodnego z po-
taczonym online CPU.

2. Rozszerzenie wezta CPU tak, aby folder
Program blocks byt widoczny.

Aby przestaé bloki programu z CPU online do
projektu offline, nalezy wykona¢ nastepujace
kroki:

1. W projekcie offline klikng¢ przycisk folder
Program blocks.

2. Klikng¢ przycisk Go online.

3. Klikng¢ przycisk Upload.

4. Potwierdzi¢ decyzje w oknie dialogowym
Upload.

Zamiast poprzedniej procedury, mozna zasto-

sowac inng, wedtug nastepujacych krokow:

1. Nalezy z okna nawigatora projektu roz-
szerzy¢ wezet Online access, aby wybrac
blok programu w potaczonym CPU.

2. Nalezy rozwing¢ wezet sieci i klikng¢ dwu-
krotnie w Update accessible devices.

3. Nastepnie nalezy rozwing¢ wezet CPU.

4. Nalezy przeciggna¢ folder Program blocks
z potaczonego online CPU i upusci¢ go
w folderze Program blocks projektu offline.

5. W oknie dialogowym Upload preview na-
lezy wybra¢ boks Continue, a nastepnie
klikna¢ przycisk Upload from device.

Kiedy nastapi zakonczenie zgrywania, wszyst-
kie bloki programu, bloki technologiczne oraz
zmienne beda wyswietlone w obszarze offline.

potaczonego CPU lub karty pamie-

* | ] Project]
I 2dd new device
2 Devices & networks
Ml [PLC_1 [CPU 1212C DLDEDC]
m Device configuration
Y. Online & diagnostics
= g Program blacks
B ~dd n=w black
2 Main [OB1]

ﬁ Go online

=tonlinz access
¥ LR use [57UsE]
CHecom
» [l PC Adapter [MPI]
» LR cpss1 [WA)
L3 -_ﬂlnt\eluh PRO QG0 1T Hetwork Con_
w [ O-Link DUB-E100 USE 2.0 Fast Er. J@
if Update accessible devices
»[@FLC1[1921680.1]
B online & diagnestics
- r‘; Program blocks
4 Mamn [OB1]
& Block_1 [FE1]
] '_.i Technological object:
[ r_ﬂ FLC data types

ggas

Rl {PLC 7 [CPU 1272C DLDTDC]
Y Dedice corfiguraton
R Snline & diagnostics
- '-nl Pragram blocks
B dd newy block
& hlain [GE1]
W Block_1 [FC1]
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Uwaga

Uzytkownik moze skopiowac bloki programu z potaczonego online CPU do ist-
niejgcego programu. Folder Program-blocks projektu offline nie musi by¢ pusty.
Istniejacy program zostanie jednak usuniety i zastgpiony przez program uzytkow-
nika z CPU potaczonego online.

Poréwnywanie CPU w trybach offline i online

Istnieje mozliwo$¢ poréwnania blokéw kodu znajdujacych sie w potgczonym CPU
z blokiem kodu w programie uzytkownika. Je$li bloki kodu z projektu nie pasujg
do blokéw kodu CPU online, wtedy edytor Compare umozliwia zsynchronizowaé
projekt z CPU online przez zatadowanie blokéw kodu z projektu do CPU, lub
przez usuniecie blokéw z projektu, ktére nie istniejg w CPU online.

,:?I;,.— W projekcie nalezy wybra¢ CPU.

= Frojecttests Uzycie komend Compare Offline/online otwiera
":: P;::m edytor Compare (dostep do tej komendy moze byc¢
e pifesc by uzyskany zaréwno z menu Tools menu jak réwniez
;2’.7:32?:3:1" poprzez klikniecie PPM na CPU w projekcie uzyt-
5] Dwpendarcy tractum kOWnlka)

b Aesources .

2 "______I
i Aineioffine [! |

Klikng¢ w kolumnie Action

dla obiektu aby wybraé, czy

€] @ [compare sitbiosis MERE obiekt usunaé, nie podjac¢ ak-
Tﬁ,::::::'“m"_'zm o compmets s Cli» lUb Obiekt zatadowa¢ do
- @R @ 1 Mo action FLE_T urzqdzenia.

g Frogrami blacks @ |=oowntoadm|>

I Mo action
-

Kliknigcie przycisku Synchronize powo-
duje zgranie programu z CPU.

- Klikngé prawym przyciskiem myszy
Jrorem @ s s freeesm &2 2= obiekt w kolumnie Compare to oraz wy-
i i R | braé przycisk Start detailed comparison,

S aby umiesci¢ bloki kodu obok siebie.
|_r|"_|‘;.’l’_ ’,“— Szczegoétowe porownanie podswietla
8 i réznice pomiedzy blokami kodu w pota-

czonym CPU i blokami kodu w projekcie
uzytkownika.
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Wyswietlanie zdarzen diagnostycznych

CPU posiada bufor diagnostyczny, kidry zawiera wpisy kazdego zdarzenia diag-
nostycznego, takiego jak przetaczenie trybu pracy CPU lub wykrycie btedéw za-
réwno w CPU jak i w dotgczonych modutach. Nalezy by¢ w trybie online aby mie¢
dostep do tego bufora.

Kazdy wpis zawiera date i czas wystgpienia zdarzenia, kategorie zdarzenia i jego
opis. Wpisy sg wyswietlane w porzadku chronologicznym, ze zdarzeniami naj-
Swiezszymi na gorze listy.

b [ aich table
) P b

g Corrmmes dann

» [ Local madulen

st Adapler » T-19168310RCT | — 0 W Jesli CPU jest zasilane, dostep-
ne jest do 50 ostatnich zdarzen
w tym dzienniku. Jesli dziennik
jest przepetniony nastepuje nad-

pisanie najstarszych zdarzen.

&

» Dugasiss
Cmanal

Deagnosties buffar

uageaxs datus

i d h nt =
Cyche e

Events

e,  Tisa of day il dsence Between R asd POIFE

» [ Lamgunger & Rezoer | ha Date sad o
e cmnaaceeni e T R . —
[ Te— eclidydpa s A e Po utracie zasilania zachowy-
= bt DUBE 1S B b’::':. :"_'.“ " T 11813 897 Pl . .
A vyt accnredd el FEm s A wane sg ostatnie zdarzenia.
bt Lobosl balls 7 VVBRRGTO T 1B 8 P
N Cmbna & duagn & TR § 1580204 e Hoeric snartusg inbibi
= [ Frogram blecka # VIS0 11880 1 56 P Cormmmumicaton m =
B i s b [l i Bl i ]
11.11. Ustawianie adresu IP i czasu dnia

Uzytkownik moze ustawi¢ adres IP oraz czas dnia w potgczonym CPU. Po otwar-
ciu zaktadki Online & diagnostics z drzewa projektu potaczonego CPU, uzytkow-
nik moze wyswietli¢ lub zmieni¢ adres IP. Istnieje takze mozliwos¢ wyswietlenia
lub ustawienia parametréw czasu i daty dla potgczonego CPU.

Set time of day Rasign P addreas
Faldess 192 1e8 01
PPE timie: Bubmceask:  F55 55 355 0
TGMT-05:00) Eastern Teme {UY & Canada) - {1 e rovste
Zeprember Of . 2004 - 094700 AT
AamgeFadimes |

Nadule time

December 51, 1549 - BT A2 8T M

+ Take from PAPC Apgly

Uwaga

Ta operacja dostepna jest tylko dla CPU, ktére posiadajg tylko adres MAC (nie
zostat im przyznany adres IP), albo zostaty przywrécone do ustawien fabrycz-
nych.
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Przywracanie ustawien fabrycznych

Sterownik 0S7-1200 mozna zresetowa¢ do ustawien fabrycznych w nastepuja-
cych warunkach:

e W CPU nie ma wprowadzonej zadnej karty pamiegci.

e CPU ma potaczenie online.

e CPU jest w trybie STOP.

Uwaga

Jezeli CPU jest w trybie RUN i rozpoczyna sie operacje resetowania (przywraca-
nia ustawien), to mozna umiesci¢ go w trybie STOP po akceptacji monitu o po-
twierdzenie.

Procedura

Aby zresetowa¢ CPU do ustawien fabrycznych, nalezy wykonaé¢ nastepujace kro-
ki:

1. Otworzy¢ okno widoku CPU Online and Diagnostics (Online i diagnostyka).

2. Z folderu Functions (Funkcje) wybra¢ opcje Reset to factory settings (Reseto-
wanie do ustawien fabrycznych)

3. Zaznaczy¢ pole wyboru Keep IP address (Zachowaj adres IP), aby zachowac
adres IP, lub zaznaczy¢ pole wyboru Reset IP address (Resetuj adres IP), aby
usung¢ adres IP.

4. Klikng¢ przycisk Reset (Resetuj).
5. Zaakceptowa¢ monit o potwierdzenie, klikajac przycisk OK.

Wynik

Modut jest przetaczony do trybu STOP, jesli to konieczne, i zresetowany do usta-

wien fabrycznych:

e Pamiec robocza, wewnetrzna pamiec tadowania, oraz wszystkie obszary ar-
gumentéw sg wyczyszczone.

o \Wszystkie parametry sg zresetowane do wartosci domysinych.

e Bufor diagnostyczny jest wyczyszczony.

e Zegar czasu rzeczywistego jest zresetowany.

e Adres IP jest zachowany lub usuniety, w zaleznosci od wybranych ustawien.
(Adres MAC (Media Access Control) jest staly i nigdy sie nie zmienia).
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Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Oprogramowanie sprzetowe (firmware) podtaczonego CPU mozna zaktualizowac¢
za pomocg programu STEP 7 w trybie online oraz narzedzi diagnostycznych.

Aby przeprowadzi¢ aktualizacje oprogramowania sprzetowego, nalezy wykonaé
nastepujace kroki:

1. Otworzy¢ okno Online and Diagnostics (Online i diagnostyka) dla podtgczone-
go CPU.

2. Z folderu Functions (Funkcje) wybra¢ opcje Update firmware (Aktualizacja fir-
mware).

3. Klikng¢ przycisk Browse (Przegladaj) i przejs¢ do lokalizacji, w ktérej znajduje
sie plik aktualizacji firmware. Moze to by¢ miejsce na dysku twardym, gdzie
zostat pobrany i umieszczony plik aktualizacji firmware dla S7-1200 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/34612486/133100) z witryny
internetowe] serwisu i wsparcia technicznego (http.//www.siemens.com/auto-
mation/).

4. Wybrac plik, ktory jest kompatybilny z modutem. W tabeli wykazane sg kom-
patybilne moduty dla wybranego pliku.

5. Klikng¢ przycisk Run update (Uruchom aktualizacje). Nalezy postepowac
zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi w oknach dialogowych, i w razie potrze-
by, zmienic¢ tryb pracy CPU.

W programie STEP 7 podczs aktualizacji firmware jest wyswietlany wskaznik po-

stepu. Po zakonczeniu aktualizacji, pojawi sie monit o ponowne uruchomienie

modutu z nowym firmware.

Uwaga

Jesli uzytkownik dokona wyboru, aby nie uruchamia¢ modutu z nowym firmware,
to poprzedni firmware pozostanie aktywny do czasu zresetowania modutu, na
przyktad przez wytaczenie i ponowne wigczenie zasilania. Nowe oprogramowanie
firmware stanie sie aktywne dopiero po zresetowaniu modutu.

Aktualizacje firmware mozna réwniez wykonac¢ stosujgc jedna z nastepujacych
metod:

e uzy¢ karty pamieci,
e uzy¢ standardowej strony internetowej Module Information (Informacje o mo-
dule) web serwera (strona 187).
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11.14. Zatadowanie adresu IP do potaczonego online CPU

Aby przypisa¢ adres IP nalezy przeprowadzi¢ nastepujace dziatania:

Uamoenies Pamic 15 oagnesies. g © Skonfigurowanie dla CPU
adresu IP (strona 77).

Ethemel addresses

e Zapisanie i zaladowanie kon-
Interface networked with
figuracji do CPU.

Irnariace ogticaE
Teene: syrchionization

K|

1P protocol
(=) Set P address in the project
WPoddess | 192 168 2 12 |
Subnetmask | 755 . 755 . 255 . O
| [ use P rever
C reuteraddresy [0 0 o 0 |
b LAy 2
E ﬁmrﬂh::umnﬁuumﬂ
PROFINET

DS«WMHnmum « diflerene

PROFINET devis name |ph 1
Corverted nams: Iﬂnbwo:d
DirAce Hurbar:

Adres IP i maska podsieci musza by¢ zgodne z adresem IP i maska podsieci
urzadzenia programujacego. Nalezy skontaktowa¢ sie z administratorem sieci
w celu uzyskania adresu IP i maski podsieci dla CPU uzytkownika.

Prajiert tree 0 Jesdli CPU jest konfigurowane po raz pierwszy,
Devices | uzytkownik moze uzy¢ funkcji Online access, aby
100 2 ustawi¢ adres IP.
T Jm‘ww“ Adres IP, ktory zostat Sciggniety jako czes¢ konfi-
B Dirvices & retwrrks guracji urzagdzenia nie zostanie utracony po utra-
» L PLC_ [CPU 1 2C DODGDE] . . .
il cie zasilania prze PLC.

» [} Docurneritation seetings
» [ Language & reioieces
= il Online: access

» L use [sTush] -
» T} Com 1529209 multi-master cable]
» T PucsiM Vs x [TEPIP)

# L) Incel(R) FROIT Q08 MT Hevwork Carne... _
=) O-Lirk DUE-E1 0 LFS8 2.0 Past Ethem M8,

i ek

» ..Amasntx‘e.dma |c.wmns-91 1]

Po sSciagnieciu konfiguracji urzadzenia wraz z adresem |IP, uzytkownik moze zo-
baczy¢ adres IP w folderze Online access.
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Uzycie ,,nieznanego CPU” do automatycznej detekcji

Jesli uzytkownik ma do dyspozyciji fizyczne CPU, ktére mozna podigczy¢ do urza-
dzenia programujacego, to istnieje mozliwos¢ tatwego zatadowania konfiguracji

sprzetowe;.

Uzytkownik musi najpierw potaczy¢ CPU z urzgdzeniem programujacym i stwo-
rzy¢ nowy projekt.

Orline |Optisns  Teols  Window  Helg
| G cntne Cerlaltsts

| Bl Simutation ]

| H Bewmlond to device ael,
Edtarded diwnlond s Seace

plond bam deice
Uplond device to FOFC.

| Ay Accessible devices. CrlahltaD
L ESE '
e -

| % Online & dingnostics oD

I i
|
1|
| )
| = ||

The device is not specified

W konfiguracji urzadzenia (widok projek-
tu lub widok portalu) nalezy dodaé¢ nowe
urzadzenie, ale zaznaczajac unspecified
CPU zamiast wyboru okreslonego urza-
dzenia. STEP 7 utworzy obiekt nieznane-
go CPU.

Po stworzeniu nieznanego urzadzenia uzytkow-
nik moze zatadowaé konfiguracje sprzetowg dla
potaczonego CPU.

e W edytorze programu nalezy wybraé komende
Hardware detection z menu online.

e W edytorze konfiguracji urzadzenia nalezy wy-
bra¢ opcje wykrywania konfiguracji dla pota-
czonego urzadzenia.

- Pleage use the hardwa 1talog ke specily the CPU,
=4 of detect the configuration of the connected device

Po wybraniu w oknie dialogowym odpowiedniego CPU, STEP 7 zataduje kon-
figuracje sprzetowg z CPU, wiaczajac w to wszelkie moduty (SM, SB lub CM).
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Adres IP nie zostanie zgrany. Uzytkownik musi go recznie skonfigurowa¢ w oknie
Device configuration.

tadowanie w trybie RUN

CPU obstuguje funkcje tadowania w trybie RUN — Download in RUN mode. Funk-
cja ta ma umozliwi¢ dokonywanie drobnych zmian w programie uzytkownika przy
minimalnym zakiéceniu procesu sterowanego przez program. Jednak implemen-
tacja tej funkcji pozwala réwniez na ogromne zmiany w programie, ktére mogg
by¢ destrukcyjne, a nawet niebezpieczne.

A\ OSTRZEZENIE

Zagrozenia zwigzane tadowaniem w trybie RUN

Podczas tadowania zmian do CPU w trybie RUN, zmiany natychmiast wptywa-
ja na dziatanie procesu. Zmiana programu w trybie RUN moze spowodowaé
nieoczekiwane dziatanie systemu, co moze spowodowac $mieré¢ lub powazne
zranienie personelu i/lub uszkodzenia mienia.

tadowanie w trybie RUN powinno by¢ wykonywane wytacznie przez upowaz-
nione osoby, ktére rozumiejg wptyw wprowadzanych w trybie RUN zmian na
dziatanie systemu.

Funkcja Download in RUN mode umozliwia dokonywanie zmian w programie
oraz tadowanie ich do CPU bez koniecznosci przetgczania do trybu STOP:

e Mozna dokonywaé drobnych zmian w biezacym procesie, bez konieczno$ci
jego zatrzymywania (na przykfad, zmieni¢ wartos¢ parametru).

e Mozna szybciej debugowaé program (na przyktad, odwréci¢ logike zmieniajac
styki przekaznika normalnie otwarte na normalnie zamkniete).

Uzytkownik moze wykonaé nastepujgce zmiany w blokach i tagach (zmiennych)
programu, i nastepnie zatadowac je w trybie RUN:

e Tworzy¢, nadpisywac i usuwac funkcje (FC), bloki funkcyjne (FB) oraz tabele
tagow.

e Tworzy¢, nadpisywac i usuwac bloki danych (DB) oraz bloki danych instanc;ji
dla blokéw funkcyjnych (FB). Struktury DB mozna dodawac i tadowaé w trybie
RUN. W zaleznosci od ustawien konfiguracyjnych, CPU moze przechowywaé
wartosci istniejgcych tagow blokéw oraz inicjalizowaé nowe tagi blokow war-
to$ciami poczatkowymi, lub tez zresetowaé wartosci wszystkich tagéw blokow
danych do wartosci poczatkowych. W trybie RUN nie mozna tadowa¢ DB web
serwera (sterowania lub fragmentu).

e Nadpisywac¢ bloki organizacyjne (OB), przy czym nie mozna ich tworzy¢ lub
usuwac.

W trybie RUN mozna tadowaé maksymalnie dziesie¢ blokéw za jednym razem.

W przypadku konieczno$ci tadowania wiecej niz dziesieciu blokéw, wymagane
jest przejscie CPU do trybu STOP.
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Jesli majg by¢ ftadowane zmiany wprowadzane w rzeczywistym procesie (w od-
réznieniu od symulowanego procesu, co mozna zrobi¢ w trakcie debugowania
programu), jest istotne, aby przed tadowaniem przemysle¢ mozliwe konsekwen-
cje jakie to wywota, zwigzane z bezpieczenstwem maszyn i operatorow maszyn.

Uwaga

Jesli CPU jest w trybie RUN i wprowadzono zmiany programu, to STEP 7 zawsze
najpierw prébuje je zatadowa¢ w trybie RUN. Jesli nie jest to pozadane, nalezy
przetaczy¢ CPU do trybu STOP.

Jesli wprowadzone zmiany nie sg obstugiwane przez funkcje tadowania w trybie
RUN, to STEP 7 monituje (informuje uzytkownika), ze CPU musi przej$¢ do trybu
STOP.

11.16.1. Zmiana programu w trybie RUN
Aby zmieni¢ program w trybie RUN, najpierw trzeba sie upewnié, czy CPU i pro-
gram spetniajg wymagania, a nastepnie wykonaé nastepujace czynnosci:

1. Aby zatadowac¢ program w trybie RUN, nalezy wybra¢ jedng z nastepujacych
metod:

— uzy¢ polecenia Download to device z menu Online,
— uzy¢ przycisku Download to device na pasku narzedzi,

— klikng¢ prawym przyciskiem myszy pozycje Program blocks w drzewie
projektu i wybraé polecenie Download to device > Software.
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Jesli program jest poprawnie skompilowany, to STEP 7 zacznie fadowac program
do CPU.

2. Gdy w STEP 7 pojawi sie monit o tadowanie programu lub anulowanie opera-
cji, to aby zatadowa¢ program do CPU nalezy klikna¢ przycisk Load (Laduj).

Sledzenie i rejestrowanie zmiennych CPU wyzwalane
zdarzeniowo

STEP 7 zapewnia funkcje $ledzenia i analizator stanéw logicznych, dzieki ktérym
mozna skonfigurowa¢ zmienne PLC do ich $ledzenia i rejestrowania. Nastepnie
mozna zatadowac¢ $ledzone i zarejestrowane dane do urzadzenia programujace-
go i uzy¢ narzedzi STEP 7 do analizy, przetwarzania i graficznego zobrazowania
danych. Do gromadzenia $ledzonych danych i zarzadzania nimi wykorzystywany
jest folder Traces znajdujacy sie w drzewie projektu programu STEP 7.
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Na rysunku ponizej przedstawiono rézne etapy funkcji trace:

@) ® ® @ ®

©

Konfiguracja funkcji frace w edytorze Sledzenia STEP 7. Mozna skonfiguro-
wac dane do rejestrowania, czas rejestrowania, czestotliwo$¢ rejestracji oraz
warunek wywotania.

Przestanie danych konfiguracji funkcji trace z programu STEP 7 do PLC.

® ©

PLC wykonuje program, i gdy nastepuje spetnienie warunku wywotania reje-
stracji, rozpoczyna sie rejestrowanie sledzonych danych.

Przestanie zarejestrowanych danych z PLC do STEP 7.

® ®

Uzycie narzedzi w STEP 7 do analizy danych, przedstawienia danych w for-
mie graficznej i zapisania w pamieci.

Nalezy pamieta¢, ze funkcja trace jest dostepna od wersji V4.0 CPU S7-1200.
W systemie pomocy programu STEP 7 mozna znalez¢ szczegotowe informacije
na temat konfiguracji funkcji frace, tadowania danych konfiguracji, gromadzenia
danych $ledzenia oraz wys$wietlenia danych za pomoca analizatora stanéw lo-
gicznych.
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Przeglad technologii 10-Link

I0-Link jest zdefinowang przez Organizacje Uzytkownikéow Sieci PROFIBUS
(PNO) innowacyjng technologig komunikacyjng dla czujnikéw i urzadzehn wyko-
nawczych (aktuatoréw). IO-Link jest miedzynarodowym standardem, zgodnie
z normg IEC 61131-9. Opiera sie ona na potaczeniu PtP (punkt-punkt) pomiedzy
czujnikami i aktuatorami — urzadzeniami podrzednymi (Slave), a sterownikiem
— urzadzeniem nadrzednym (Master). Zatem, takie rozwigzanie komunikacji nie
reprezentuje systemu magistrali, a raczej pewne rozwiniecie tradycyjnego pota-
czenia punkt-punkt.

Przez podtgczone czujniki i urzgdzenia wykonawcze, oprocz cyklicznie wymienia-
nych danych operacyjnych, sg przesytane duze ilosci parametrow i danych diag-
nostycznych. Do transmisji danych wykorzystuje sie ten sam 3-przewodowy kabel
potaczeniowy, ktory jest uzywany w standardowej technice fgczenia czujnikéw.

Elementy systemu IO-Link

System |O-Link sktada sie z urzadzen 10-Link (zwykle czujniki, urzadzenia wyko-
nawcze, lub ich kombinacje), standardowego 3-przewodowego kabla oraz urza-
dzenia 10-Link Master. Urzadzenie Master (nadrzedne) moze byé urzadzeniem
o dowolnej konstrukcji i o dowolnym stopniu ochrony.

Urzadzenie 10-Link Master moze mie¢ jeden port lub wigcej portow. Urzadzenie
SM 1278 4xIO-Link Master ma cztery porty. Do kazdego portu mozna podigczyc
jedno urzadzenie IO-LINK lub jeden standardowy czujnik lub jedno urzgdzenie
wykonawcze. 10-Link jest systemem komunikacji punkt-punkt.

Po wiaczeniu zasilania

Przy wtaczeniu zasilania, urzgdzenie 10-Link jest zawsze w trybie SIO (standar-
dowy tryb 1/0). Porty urzadzenia Master moga mie¢ rézne konfiguracje. Wiecej
informaciji znajduje si¢ w opisie 10-Link w podreczniku systemu S7-1200.

Jesli port jest ustawiony w trybie SIO, to urzadzenie Master traktuje ten port jak
normalne wejscie cyfrowe. Jesli port jest ustawiony w trybie 10-Link (tryb komu-
nikacji), to urzadzenie Master probuje znalez¢ podtaczone urzadzenie 10-Link.
Proces ten nazywany jest pobudzaniem (wake-up).

Podczas procesu pobudzania, urzadzenie master wysyta okreslony sygnat i czeka
na odpowiedz urzadzenia Slave. Poczatkowo urzgdzenie Master prébuje to robic
przy mozliwie najwiekszej szybkosci transmisji danych. Jesli to sie nie powiedzie,
urzadzenie Master probuje poszukiwanie przy kolejno mniejszej szybkosci trans-
misji danych. Master prébuje przesta¢ sygnat do urzadzenia trzy razy przy kazdej
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szybkosci transmisji. Urzadzenie Slave zawsze dziata tylko przy jednej, okreslo-
nej szybkosci transmisji danych. Jesli urzadzenie Master otrzyma odpowiedz (to
jest, jesli urzadzenie Slave zostanie pobudzone), to wtedy obydwa urzadzenia
rozpoczynajg komunikacje. Na poczatku wymieniane sg parametry komunikacyj-
ne, a nastepnie rozpoczyna sie cykliczna wymiana danych procesowych.

Jesli urzadzenie Slave zostanie odigczone podczas pracy, to urzadzenie Master
wykrywa przerwanie komunikacji, raportuje to do sterownika zgodnie ze specyfi-
kacja Fieldbus i prébuje ponownie cyklicznie pobudzi¢ urzadzenie. Po kolejnym
udanym pobudzeniu, parametry komunikacyjne sg ponownie odczytywane, w od-
powiednich przypadkach potwierdzane, i nastgpnie cykliczna wymiana danych
rozpoczyna sie ponownie.

Protokot 10-Link

W systemie |0-Link moga by¢é wymieniane trzy typy danych:

e cykliczne dane procesowe (dane procesowe na wejsciach i wyjsciach) —
dane cykliczne,

e parametry urzgdzen (obiekty danych na zadanie) — dane acykliczne,
e zdarzenia — dane acykliczne.

Urzadzenie 10-Link wysyta dane tylko na zadanie urzgdzenia IO-Link Master.
Dane procesowe sg przesytane po ramce IDLE wystanej przez urzgdzenie Ma-
ster, natomiast dane parametrow i zdarzen sg przysytane na jawne zgdanie urzg-
dzenia Master.

Konfiguracja Fieldbus

Urzadzenie I0-Link Master w sieci Fieldbus funkcjonuje jak zwykty wezet Field-
bus i jest zintegrowane przez odpowiedni opis urzgdzenia w odpowiednim konfi-
guratorze sieci. Tworzone pliki opisujg wiasciwosci komunikacyjne i inne parame-
try 10-Link Master, np. liczbe portéw. One nie wykazuja, ktore urzadzenia 10-Link
sg podtaczone.

Opis urzadzen |0-Link (IODD — /O-Link Device Description) umozliwia jednak
uzyskanie w petni przejrzystej reprezentacji architektury systemu, uwzledniajac
pojedyncze urzgdzenia 10-Link. Z pomocg IODD i narzedzia konfiguracji 10-Link
S7-PCT, mozna skonfigurowaé¢ ktére urzadzenie 10-Link ma by¢ podtgczone do
ktérego portu urzgdzenia 10-Link Master.

Szczegotowe informacje na temat konfiguracji mozna znalez¢ w systemie pomo-
cy S7-PCT oraz w podreczniku systemu S7-1200.

10-Link w programie STEP 7

Urzadzenie 10-Link Master programuje komunikacje acykliczng z urzgdzeniem
I0-Link za pomoca bloku funkcyjnego (FB) wywotania IOL_CALL w programie
sterownika S7-1200 w srodowisku STEP 7. Blok funkcyjny IOL_CALL wskazuje
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uzywane w programie urzadzenie |0-Link Master, oraz ktore porty urzgdzenia
Master sg uzywane do wymiany danych.

Na stronie pomocy technicznej online firmy Siemens (http.//support.automation.
siemens.com) znajdujg sie szczegotowe informacje na temat uzywania bloku
funkcyjnego (FB) IOL_CALL. Aby uzyska¢ dostep do informacji o produktach 10-
-Link i ich wykorzystaniu, w polu wyszukiwania na stronie internetowej serwisu
nalezy wprowadzi¢ ,|O-Link”.

SM 1278 4x10-Link Master

Urzgdzenie SM 1278 4xIO-Link Master to 4-portowy modut, ktéry dziata zaréwno
jako modut sygnatowy (rozszerzen), jak i modut komunikacyjny. Kazdy port moze
dziata¢ w trybie I0-Link, jako pojedyncze wejscie cyfrowe 24 VDC lub wyjscie
cyfrowe 24 VDC. Mozna podtaczy¢ do czterech urzadzen |O-Link (potaczenie
3-przewodowe) lub do czterech standardowych urzadzehn wykonawczych (aktua-
toréw) lub standardowych enkoderéw.

J_
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Schemat blokowy SM 1278 4xIO-Link Master
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Przykiady potaczen

Na rysunku ponizej przedstawiono konfiguracje dla trybu pracy 10-Link (3-prze-
wodowg i 5-przewodowag), gdzie n = numer portu:

Konfiguracja Konfiguracja
3-przewodowa 5-przewodowa
L L
" " = .
c/a - ciQ —] 24VDC
n Urzadz.enle n | Urzadzenie |— =
10-Link 10-Link _m
L- L-
- -——————————
M M

n n

Na rysunku ponizej przedstawiono konfiguracje trybu pracy DI (2-przewodowej
i 3-przewodowej), gdzie n = numer portu:

Konfiguracja Konfiguracja
2-przewodowa 3-przewodowa

__[24VDC L, -:I%".\{DC
)

i

4

:Ol—v—\
ESEDE
:g Dn
‘ g==
|
1
(L N———

Di

Na rysunku ponizej przedstawiono konfiguracje trybu pracy DQ (2-przewodowe;j
i 3-przewodowej), gdzie n = liczba portow:

Konfiguracja Konfiguracja
2-przewodowa 3-przewodowa
<, [»]e]
M
M

PE (AUX)

Dodatkowe informacje na temat uzywania i konfigurowania SM 1278
4x10-Link Master

Szczegdtowe informacje na temat urzadzenia SM 1278 4xIO-Link Master, w tym
obejmujace schematy, potaczenia, parametryzacje i alarmy diagnostyczne, znaj-
duja sie w podreczniku systemu S7-1200.
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Dane techniczne ogdine

Zgodnos¢é z normami

Struktura systemu automatyki S7-1200 jest zgodna z podanymi nizej normami
i procedurami testowymi. Kryteria testowania systemu automatyki S7-1200 sg op-
arte o te normy i procedury testowe.

Nalezy pamieta¢, ze nie wszystkie modele S7-1200 moga by¢ certyfikowane we-
diug tych norm, i ze status certyfikacji moze ulec zmianie bez powiadomienia. To
uzytkownik jest odpowiedzialny za ustalenie majacej zastosowanie certyfikacji, na
podstawie etykiet (tabliczek znamionowych) umieszczonych na produkcie. Jesli
potrzebne sg dodatkowe informacje dotyczace aktualnych wykazéw zatwierdzen
weditug numeru czesci, nalezy skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem fir-
my Siemens.

Zatwierdzenie CE

C€

System automatyki S7-1200 spetnia wymagania oraz zapewnia stopien bezpie-
czenstwa zgodnie z wymienionymi nizej dyrektywami EC (Wspdlnoty Europej-
skiej), a takze jest zgodny ze zharmonizowanymi normami europejskimi (EN)
dotyczacymi sterownikdw programowalnych, wymienionymi w Official Journals of
the European Community.

e EC Directive 2006/95/EC (dyrektywa niskonapieciowa) ,Electrical Equipment
Designed for Use within Certain Voltage Limits”

— EN 61131-2:2007 Sterowniki programowalne — wymagania i testy sprze-
tu.

e EC Directive 2004/108/EC (dyrektywa EMC) ,Electromagnetic Compatibility”
— Norma emisyjnoséci EN 61000-6-4:2007: Srodowisko przemystowe.
— Norma odpornosci EN 61000-6-2:2005: Srodowisko przemystowe.

e EC Directive 94/9/EC (ATEX) ,Equipment and Protective Systems Intended for
Use in Potentially Explosive Atmosphere” — EN 60079-15:2005: Typ ochrony
,n". Deklaracja zgodnosci CE jest przechowywana i udostepniana wtasciwym
wiadzom w:

Siemens AG

IAAS RD ST PLC Amberg
Werner-von-Siemens-Str. 50
D92224 Amberg

Germany
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Zatwierdzenie cULus

cus

System automatyki S7-1200 jest zgodny z normami:

o Underwriters Laboratories Inc.: UL 508 Listed (przemystowe urzgdzenia steru-
jace).

e Canadian Standards Association: CSA C22,2 Number 142 (sprzet sterowania
procesami).

Uwaga

Seria SIMATIC S7-1200 spetnia norme CSA. Logo cULus oznacza, ze S7-
-1200 byt przebadany i jest certyfikowany przez Underwriters Laboratories
(UL) na zgodnos$¢ z normami UL 508 i CSA 22,2 No. 142.

Zatwierdzenie FM

c Us
APPROVED

Factory Mutual Research (FM):

Approval Standard Class Number 3600 i 3611.

Zatwierdzony do zastosowania zgodnie z:

Class |, Division 2, Gas Group A, B, C, D, Temperature Class T3C Ta = 60°C.
Class |, Zone 2, IIC, Temperature Class T3 Ta = 60°C.

Canadian Class |, Zone 2 Installation per CEC 18-150

WAZNY WYJATEK: Liczbe wejéé i wyjs¢, ktére moga by¢ wigczone w tym sa-
mym czasie, mozna znalez¢ w danych technicznych. Dla niektérych modeli ust-
alono Ta = 60°C.

A Ostrzezenie

Wymiana elementéw moze naruszy¢ zgodnos¢ z Class |, Division 2 oraz
Zone 2.

Naprawy urzadzen powinny by¢ wykonywane wylacznie przez autoryzowane
Centrum Serwisowe firmy Siemens.

Zatwierdzenie ATEX

Zatwierdzenie ATEX dotyczy tylko modeli DC. Zatwierdzenie ATEX nie dotyczy
modeli AC i z przekaznikiem.
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EN 60079-0:2009: Srodowisko wybuchowe — wymagania ogdine,

EN 60079-15:2010: Aparatura elektryczna do pracy w $rodowisku narazonym na
zagrozenie wybuchem.

Typ zabezpieczenia ,nA”
3G ExnAIIC T4 lub T3 Ge

Moduty muszg by¢ instalowane w odpowiednich obudowach o stopniu zabezpiec-
zenia co najmniej IP54 zgodnie z norma EN 60529, lub w lokalizacji zapewniajacej
rébwnowazny stopien zabezpieczenia.

Dotaczane kable i przewody powinny by¢ dostosowane do rzeczywistej temper-
atury mierzonej w warunkach znamionowych.

W instalacji musi by¢ zapewnione ograniczenie krotkotrwatych wahan napiecia do
mniej niz 119 V. Patrz w tej czesci ,Odpornosé na przepiecia”.

WAZNY WYJATEK: Liczbe wej$é i wyjs¢, ktére moga by¢ wigczone w tym sa-
mym czasie, mozna znalez¢ w danych technicznych. Dla niektérych modeli ust-
alono Ta = 60°C.

Zatwierdzenie C-Tick

C

System automatyki S7-1200 spetnia wymagania norm AS/NZS 2064 (Class A).

Certyfikacja koreanska

System automatyki S7-1200 spetnia wymagania certyfikacji koreanskiej KC (Ko-
rean Certification). Zostat on sklasyfikowany jako sprzet klasy A (Class A Equi-
pment) przeznaczony do zastosowan przemystowych, i nieprzewidziany do uzyt-
ku osobistego.

Certyfikaty morskie

Urzadzenia z rodziny S7-1200 sg regularnie poddawane zatwierdzeniom przez
rézne instytucje specjalne, wtasciwe dla specyficznych rynkéw i aplikacji. W celu
uzyskania dodatkowych informacji dotyczacych doktadne;j listy uzyskanych ostat-
nio zatwierdzen sporzgdzonej wedtug numeréw czesci, nalezy skontaktowac sie
z lokalnym przedstawicielem firmy Siemens.

Urzedy klasyfikacyjne:

e ABS (American Bureau of Shipping)
e BV (Bureau Veritas)

e DNV (Det Norske Veritas)
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e GL (Germanischer Lloyd)

e LRS (Lloyds Register of Shipping)
e Class NK (Nippon Kaiji Kyokai)

o Korean Register of Shipping

Srodowiska przemystowe

System automatyki S7-1200 jest zaprojektowany do zastosowania w Srodowi-
skach przemystowych.

Tabela A.1. Srodowiska przemystowe

Zakres zastosowania Wymagania dotyczace Wymagania dotyczace
emisyjnosci zaktécen odpornosci na zakt6cenia
Przemystowe EN 61000-6-4:2007 EN 61000-6-2:2005

Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna

Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna (EMC) jest zdolnos$cig urzadzenia elektrycz-
nego do zgodnej z zatozeniami pracy w Srodowisku elektromagnetycznym, bez
emitowania takich poziomow zakltdcen elektromagnetycznych (EMI), ktére mogty-
by zaburzy¢ prace innych, pobliskich urzadzen elektromagnetycznych.

Tabela A.2. Odporno$¢ wg EN 61000-6-2

Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna — odpornos¢ wg EN 61000-6-2
EN 61000-4-2 8 kV wytadowanie przez powietrze do wszystkich

Wytadowanie elektrostatyczne | powierzchni.
6 kV wytadowanie kontaktowe do odstonietych
powierzchni przewodzacych.

EN 61000-4-3 Od 80 do 100 MHz, 10 V/m, 80% AM przy 1 kHz.
Promieniowane pole Od 1,4 do 2,0 GHz, 3 V/m, 80% AM przy 1 kHz.
elektromagnetyczne 0Od 2,0 do 2,7 GHz, 1 V/m, 80% AM przy 1 kHz.
EN 61000-4-4 2 kV, 5 kHz z obwodem sprzggajacym do zasilania AC
Szybkie impulsy przejsciowe i DC systemu.

2 kV, 5 kHz z zaciskami sprzegajgcymi do 1/0.
EN 6100-4-5 Systemy AC — 2 kV w trybie wspotbieznym, 1 kV
Odpornos$é na przepiecia w trybie réznicowym.

Systemy DC — 2 kV w trybie wspétbieznym, 1 kV
w trybie réznicowym.
Dla systeméw DC, patrz ponizej ,Odporno$é na

przepigcia”
EN 61000-4-6 Od 150 kHz do 80 MHz, 10 V RMS, 80% AM przy 1 kHz
Zaktocenia przewodzone
EN 61000-4-11 Systemy AC
Spadki napie¢ 0% dla 1 cyklu, 40% dla 12 cykli i 70% dla 30 cykli przy
60 Hz.
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Odpornos¢ na przepiecia

Instalacje elektryczne narazone na przepiecia od sprzezen powstajacych w wy-
niku uderzenia piorunem muszg mie¢ zewnetrzne zabezpieczenie. Specyfikacja
do oceny ochrony przed przepieciami powstajacymi w wyniku wytadowan atmo-
sferycznych znajduje sie w normie EN 61000-4-5, z pewnymi ograniczeniami
eksploatacyjnymi okreslonymi w normie EN 61000-6-2. Jednostki CPU S7-1200
i moduty sygnatlowe DC wymagajg zewnetrznego zabezpieczenia w celu za-
pewnienia bezpiecznej pracy, gdy wystapig napiecia udarowe okreslone w tej
normie.

Ponizej wykazane sg niektore urzadzenia spetniajagce wymagania ochrony przed
przepieciami. Urzadzenia te zapewniajg ochrone tylko wtedy, gdy sg zainstalo-
wane poprawnie i zgodnie z zaleceniami producenta. Urzadzenia produkowane
przez innych producentéw o tych samych lub lepszych parametrach mogg by¢
réwniez wykorzystywane:

e Napiecie zasilajace, 24 VDC: DEHN, Inc., Typ BVT AD 24, Numer katalogowy
918 402

e Wejscia cyfrowe, 24 VDC: DEHN, Inc., Typ DCO RK E 24, Numer katalogowy
919 988

o Wyjscia cyfrowe, 24 VDC: DEHN, Inc., Typ DCO RK E 24, Numer katalogowy
919 988

e Wejscia analogowe: DEHN, Inc., Typ BXT ML4 BD12, Numer katalogowy 920
342

e Wyjscia analogowe: DEHN, Inc., Typ DCO RK E 12, Numer katalogowy 919
987

e Ethernet: DEHN, Inc., Typ DPA M CAT6 RJ45S 48, Numer katalogowy 929
100

e RS-232: DEHN, Inc., Typ DCO RK E 12, Numer katalogowy 919 987
e RS-485: DEHN, Inc., Typ BXT ML2 BE HFS 5, Numer katalogowy 920 270
o Wyjscia przekaznikowe: nie wymagane
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Tabela A.3. Emisyjno$¢ przewodzona i promieniowana wg EN 61000-6-4

Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna — emisyjnos$¢ przewodzona i promieniowana
wg EN 61000-6-4

promieniowana

Emisyjnosé 0d 0,15 MHz do 0,5 MHz | <79 dB (V) quasi-pik; <66 dB (uV) $rednio
przewodzona  [0d 0,5MHzdo5MHz | <73 dB (uV) quasi-pik; <60 dB (uV) $rednio
EN 55011, Class | 04 5 MHz do 30 MHz <73 dB (uV) quasi-pik; <60 dB (uV) rednio
A, Group 11

Emisyjnosc¢ Od 30 MHz do 230 MHz | <40dB (uV/m) quasi-pik; pomiar

w odlegtosci 10 m

EN 55011, Class | Od 230 MHz do 1 GHz

A, Group 1

<47dB (uV/m) quasi-pik; pomiar
w odlegtosci 10 m

Warunki srodowiskowe

Tabela A.4. Transport i magazynowanie

Warunki srodowiskowe — transport i magazynowanie

EN60068-2-2, Test Bb, sucho i gorgco
EN60068-2-1, Test Ab, zimno

0Od -40°C do +70°C

EN60068-2-30, Test Db, wilgotno i goraco

0Od 25°C do 55°C, wilgotno$¢ 95%

EN60068-2-14, Test Na, szok temperaturowy

Od —40°C do +70°C czas przebywania
3 godziny, 2 cykle

EN 60068-2-32, swobodny upadek

0,3 m, 5 razy, produkt zapakowany

Cisnienie atmosferyczne

Od 1080 do 660 hPa (odpowiadajace
wysokosci od 1000 do 3500 m)

Tabela A.5. Warunki pracy

Warunki srodowiskowe — praca

Zakres temperatury otoczenia (wlot powietrza
25 mm ponizej urzadzenia)

Od —20°C do 60°C montaz poziomy
Od —20°C do 50°C montaz pionowy
wilgotnos¢ bez kondensacji 95%

o ile nie okreslono inaczej

Cisnienie atmosferyczne

Od 1080 do 795 hPa (odpowiadajace
wysokosci od 1000 do 2000 m)

Stezenie zanieczyszczen

S0,: <0,5 ppm; H2S: <0,1 ppm; RH<60%
bez kondensac;ji

EN60068-2-14, Test Nb, zmiana temperatury

Od 5°C do 55°C, 3°C/minute

EN60068-2-27 udar mechaniczny

15 G, impuls 11 ms, 6 udaréw w kazdym
z 3 kierunkow

EN60068-2-6 wibracje sinusoidalne

Montaz na szynie DIN: 3,5 mm od 5 do
9Hz; 1 God9—-150 Hz

Montaz na panelu: 7,00 mm od 5 do 9 Hz;
2 G od 9 do 150 Hz 10 odchylen w kazdej
osi, 1 oktawa/minute
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Tabela A.6. Test izolacji wysokim napieciem

Test izolacji wysokim napieciem
Obwody o napigciu znamionowym 520 VAC (test typu granic izolacji optycznej)
24 VDC/5 VDC 1500 VAC
Obwody 115 VAC / 230 VAC do uziemienia |1500 VAC
Obwody 115 VAC / 230 VAC do obwoddw | 1500 VAC (3000 VAC/4242 VDC test typu)

115 VAC/230 VAC 1500 VAC (tylko test typu)
Obwody 115 VAC/230 VAC do obwodéw
24 VDC/5 VDC

Port Ethernet do obwodéw 24 VDC/5 VDC
i uziemienia'

! Izolacja portu Ethernet ma na celu ograniczenie zagrozen poczgwszy od krotkich awarii

sieciowych do niebezpiecznych napigé. Ona nie jest zgodna z wymaganiami bezpie-
czenstwa stawianymi standardowej izolacji linii napigcia zmiennego AC.

Klasa zabezpieczenia

e Protection Class Il zgodnie z EN 61131-2 (Przewdd zabezpieczajacy nie musi
by¢ podtaczony).

Stopien zabezpieczenia

e Zabezpieczenie mechaniczne IP20, EN 60529.

e Zabezpieczenie przeciwko dotknieciu palcami wysokiego napiecia, zgodnie
z testami standardowg sonda. Wymagane jest zabezpieczenie zewnetrzne
w przypadku kurzu, brudu, wody i ciat obcych o $rednicy < 12,5 mm.

Napiecia znamionowe

Tab. A7. Napiecia znamionowe

Napiecie znamionowe Tolerancja
Od 20,4 VDC do 28,8 VDC
24 VDC 0Od 22,0 VDC do 28,8 VDC dla temeratury
z przedziatu —20°C...0°C
120/230 VAC Od 85 VAC do 264 VAC, od 47 do 63 Hz
Uwaga

Kiedy przetgcznik mechaniczny zatacza zasilanie CPU S7-1200 lub dowolne-
go cyfrowego modutu sygnatowego, wtedy przez okres okoto 50 mikrosekund
na ich wyjsciach cyfrowych ustawia sie stan ,1”. Uzytkownik musi to uwzgled-
ni¢, zwlaszcza gdy uzywa urzgdzen reagujacych na impulsy o krétkim czasie
trwania.

Zabezpieczenie przed odwréceniem polaryzacji

Obwody zabezpieczenia przed odwrdceniem polaryzaciji wystepuja na kazdej pa-
rze zaciskdw napiecia zasilania +24 VDC, lub napiecia zasilania dla jednostek
CPU, modutéw sygnatowych (SM), oraz ptytek sygnatowych (SB). Nadal jednak
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mozliwe jest uszkodzenie systemu przez podtgczenie réznych par zaciskow z od-
wroceniem polaryzacji.

Niektore fragmenty systemu S7-1200 zasilane napieciem 24 VDC sg ze sobg po-
taczone poprzez wspodlne taczenie wielu wyprowadzen M. Na przyktad, nastepu-
jace uktady sg ze sobg potaczone, gdy w karcie katalogowej sg oznaczone jako
Lnieizolowane”; zasilacz wewnetrzny CPU 24 VDC, zasilacz czujnikow CPU, wej-
Scie zasilajgce uzwojenie przekaznika SM, oraz zasilacz nieizolowanych wej$¢
analogowych. Wszystkie nieizolowane zaciski M muszg by¢ potaczone do tego
samego zewnetrznego potencjatu odniesienia.

A\ OSTRZEZENIE

Polaczenie nieizolowanych wyprowadzen M do réznych potencjatéw od-
niesienia spowoduje nieplanowany przeplyw pradéw mogacy doprowa-
dzi¢ do uszkodzenia lub nieprzewidywalnego zachowania PLC i podia-
czonych do niego urzadzen.

Nie zastosowanie sie do podanych tu zalecen moze spowodowac uszkodzenia
i nieprzewidywalne dziatanie, ktére grozi $miercig lub powaznym zranieniem
personelu i/lub zniszczeniem mienia.

Koniecznie nalezy sie upewni¢, ze nieizolowane zaciski M systemu S7-1200
sg podtaczone do tego samego potencjatu odniesienia.

Wyjscia statopradowe (DC)

Obwod zabezpieczenia przeciwzwarciowego nie wystepuje na wyjsciach stato-
pradowych (DC) jednostek CPU, modutéw sygnatowych (SM) i ptytek sygnaliza-
cyjnych (SB).

Zywotnos$é przekaznikéw elektrycznych

Typowe dane eksploatacyjne dla przekaznikéw, ktéire zostaty oszacowane na
podstawie przyktadowych testéw, sg przedstawione na rysunku ponizej. Rze-
czywiste parametry mogq sie zmienia¢ w zaleznosci od konkretnej aplikacji. Ze-
wnetrzny ukiad zabezpieczajacy, dostosowany do obcigzenia wydtuza czas zycia
stykéw. Styki normalnie zwarte (NC) majg typowa zywotnos$¢ réwna okoto jednej
trzeciej zywotnosci stykéw normalnie rozwartych (NO) w warunkach obcigzenia
indukcyjnego i lampowego.

Zewnetrzny obwdd ochronny zwigksza zywotno$¢ stykéw.
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Tabela A.8. Typowe dane eksploatacyjne

Dane do wyboru urzadzenia wykonawczego

Ciagly prad termiczny ‘ 2 A maks.
Mozliwosci przetaczania oraz zywotnos¢ stykow

Napigcie Prad ;Z?:c(z:él:llila (typowo)
24VDC 2,0A 0,1 million
24VDC 1,0A  |0,2 million
24VDC 0,5A 1,0 million
48 VAC 1,5A 1,5 million

Dla obcigzenia rezystancyjnego 60 VAC 1,5A 1,5 million
120 VAC 2,0A 1,0 million
120 VAC 1,0A 1,5 million
120 VAC 0,5A |2,0 million
230 VAC 2,0A 1,0 million
230 VAC 1,0A 1,5 million
230 VAC 0,5A 12,0 million

. Liczba cykli

Napigcie Prad prze’chzgnia (typowo)
24VDC 2,0A 0,05 million
24VDC 1,0A | 0,1 million
24 VDC 0,5A | 0,5 million
24 VAC 1,5A 1,0 million

Dla obciazenia indukcyjnego 48 VAC 1,5A | 1,0 million

(zgodnie z |IEC 947-5-1 DC13/AC15) 60 VAC 1,5A 1,0 million
120 VAC 2,0A 0,7 million
120 VAC 1,0A 1,0 million
120 VAC 0,5A 1,5 million
230 VAC 2,0A 0,7 million
230 VAC 1,0A 1,0 million
230 VAC 0,5A 1,5 million

Aktywacja wejscia cyfrowego Mozliwe

Czestotliwos¢ przetaczania

Mechaniczna Maks. 10 Hz

Przy obcigzeniu rezystancyjnym Maks. 1 Hz

Przy obcigzeniu indukcyjnym

(zgc))/dnie 2 IEC 947-5-1yjoé13 /AC15) | Maks. 0.5 Hz

Przy obcigzeniu lampowym Maks. 1 Hz
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A.2.

Specyfikacja CPU

Petna lista modutéw dostepnych dla S7-1200 znajduje sie w podreczniku systemu
S7-1200 lub na internetowej stronie wsparcia klienta (http://www.siemens.com/
automation/).

Tabela A.9. Ogdlna specyfikacja

Ogolna specyfikacja | CPU 1211C | CPU 1212C | CPU 1214C | CPU 1215C | CPU 1217C
e 6ES7 211- |e 6ES7 212- |e 6ES7 214- |e 6ES7 215-
* 'S?ZE(C/ 1BE40- 1BE40- 1BG40- 1BG40- -
0XBO0 0XB0 0XBO 0XBO
Numer e DC/DC/ e 6ES7 e BES7 e GES7 e 6ES7
za}mc’)- Przek 211-1HE40- | 212-1HE40- | 214-1HG40-| 215-1HGA40- -
wiowy 0XBO0 0XBO 0XBO 0XBO
e 6ES7 e GES7 e GES7 e 6ES7 e 6ES7
e DC/DC/DC | 211-1AE40- | 212-1AE40- | 214-1AG40- | 215-1AG40-| 217-1AG40-
0XBO0 0XBO 0XBO 0XBO 0XBO0
Wymiary WxHxD | 90x100x 75 |(90x 100 75| 110 x 100 130 x 100 150 x 100
(mm) x 75 x 70 x 75
Masa |e AC/DC/ e 420 e 425 e 475 e 530 * —
Przekaznik graméw graméw graméw gramow ° —
e DC/DC/ e 380 e 385 e 435 e 585 e 530
Przekaznik graméw graméw graméw gramow gramoéw
e DC/DC/DC | e 370 e 370 e 415 e 520
gramow gramow gramow gramow
Pobér | e AC/DC/ e 10W e 11W e 14 W o 14 W ° —
mocy Przekaznik | ¢ 8 W e OW e 12W e 12W ° —
e DC/DC/ e 8W e 9W e 12W e 12W e 12W
Przekaznik
e DC/DC/DC
Wydajnos¢ pradowa | 750 mA maks. | 1000 mA 1600 mA 1600 mA 1600 mA
(5 VDC) magistrala maks. maks. maks. maks.
CM lub SM
Wydajnos¢ pradowa | 300 mA maks. | 300 mA maks. | 400 mA maks. | 400 mA maks. | 400 mA maks.
(24 VDC) zasilanie
czujnikow
Pobor pradu przez 4 mA/ 4 mA/ 4 mA/ 4 mA/ 4 mA/wyko-
wejscia cyfrowe (24 wykorzystane | wykorzystane |wykorzystane |wykorzystane |rzystane
VDC) wejscie wejscie wejscie wejscie wejécie
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Tabela A.10. Charakterystyka CPU

Charakterystyka

CPU CPU 1211C CPU 1212C CPU 1214C CPU 1215C CPU 1217C
Pamig¢ uzytkownika
. Eam!‘?? robocza |, 35 o 50kB o 75kB e 100 kB o 125kB
¢ ramiec e 1MB e 1MB e 4MB * 4MB * 4MB

tadowania

L e 10 kB e 10kB e 10kB e 10kB e 10kB
o Pamigc¢ trwata
Wbudowane 6 wejsé 8 wejsé 14 wejsé 14 wejéc 14 wejéé
cyfrowe I/O (strona . " " " "
208). 4 wyjscia 6 wyjsé 10 wyjsc 10 wyjsc 10 wyjsc
Wbudowane .

2

analogowe 1/O 2 wejscia 2 wejscia 2 wejscia 2 wejécia 2 WE!§C.Ia
(strona 306). wylscia
Rozmiar obrazu
procesu:
o Wejsc e 1024 B e 1024 B e 1024 B e 1024 B e 1024 B
o Wyjs¢ e 1024B e 1024 B e 1024B e 1024 B e 1024 B
Pamie¢ bitowa (M) | 4096 B 4096 B 8192 B 8192 B 8192 B

Pamie¢ tymczasowa (lokalna) e 16 kB dla uruchomienia i cyklu programowego (w tym zwigzanych FB i FC)
e 6 kB dla kazdego innego poziomu priorytetu przerwania (w tym FB i FC)

Rozszerzajace
moduty sygnatowe | brak 2 SM maks. 8 SM maks. 8 SM maks. 8 SM maks.
(SM)
Rozszerzajace SB,
CB, lub BB
Rozszerzajgce
moduty 3 maks. 3 maks. 3 maks. 3 maks. 3 maks.
komunikacyjne (CM)

1 maks. 1 maks. 1 maks. 1 maks. 1 maks.

tacznie Do 6 konfigurowanych do uzycia dowolnego wejscia wbudowanego lub SB
1 MHz - - - - Ib.2 do Ib.5
. (réznicowe)
Szybkie 100/
liczniki la.0 do la.5 la.0 do la.5 la.0 do la.5 la.0 do la.5 la.0 do la.5
80 kHz
30/° - la.6 do la.7 1.6 do Ib.5 la.6 do Ib.5 la.6 do Ib.1
20 kHz
tacznie Do 4 konfigurowanych do uzycia dowolnego wej$cia wbudowanego lub SB
Wyjsma 1 MHz B B _ _ Q?:O_do Qa.3
impul- (réznicowe)
sowe? [100kHz |Qa.0do Qa.3 Qa.0 do Qa.3 Qa.0do Qa.3 Qa.0 do Qa.3 Qa.4 do Qb.1
30 kHz - Qa.4 do Qa.5 Qa.4 do Qb.1 Qa.4 do Qb.1 -
Wejscia rejestrujgce 6 8 14 14 14
impulsy
Przerwania od 4 la_czn!e 4 Iacznl_e 4 lqczn!e 4 Ia_cznl'e 4 Ia_cznl_e
U z rozdziel- z rozdziel- z rozdziel- z rozdziel- z rozdziel-
opdznienia - o - - o
czoscig 1 ms czoscig 1 ms czoscig 1 ms czoscig 1 ms czoscig 1 ms
Przerwania 4 chzn!e 4 ’faczn{e 4 Iaczn!e 4 Jfatcznl_e 4 Jfatcznl_e
: z rozdziel- z rozdziel- z rozdziel- z rozdziel- z rozdziel-
cykliczne . . . . .
czoscig 1 ms czoscig 1 ms czoscig 1 ms czoscig 1 ms czoscig 1 ms
6 dla zboczy 8 dla zboczy 12 dla zboczy 12 dla zboczy 12 dla zboczy
narastajgcych narastajacych narastajacych narastajacych narastajacych
. i 6 dla zboczy i 8 dla zboczy i 12 dla zboczy |i 12 dla zboczy i 12 dla zboczy
Przerwania od . X - X :
zboczy opadajacych opadajacych opadajgcych opadajacych opadajacych
; 10 dla zboczy 12 dla zboczy 16 dla zboczy 16 dla zboczy 16 dla zboczy
Z opcjonalng SB ] : ] . .
narastajacych narastajacych narastajacych narastajacych narastajacych
i 10 dla zboczy i12 dla zboczy |i16 dla zboczy |i 16 dla zboczy i 16 dla zboczy
opadajgcych opadajacych opadajgcych opadajacych opadajacych

287



A. Dane techniczne

Cha"“'é‘;;yswka CPU 1211C CPU1212C | CPU1214C CPU 1215C CPU 1217C
Zegar czasu
rzeczywistego
e Doktadnos¢ e +/—60sekund/ |e +/-60 o +-60 o +/-60 e +/— 60 sekund/
miesigc sekund/ sekund/ sekund/ miesiac
e Czas e 20 dni typ./12 miesiac miesiac miesigc e 20 dni typ./12
podtrzymywania dni min. przy e 20 dnityp./12 | e 20 dnityp./12 | @ 20 dni typ./12 dni min. przy
(bezobstugowy 40°C dni min. przy dni min. przy dni min. przy 40°C
Super- 40°C 40°C 40°C
kondensator)
Szybkosé
wykonywania
e operacji e 0,08 s/ e 0,08 ps/ e 0,08 ps/ e 0,08 ps/ e 0,08 ps/
boolowskich instrukcje instrukcje instrukcje instrukcje instrukcje
e operacji Move . . | e 1,7 us/ o 1,7 us/ e 1,7 us/ e 1,7 us/
Word * 1.7 psfinstrukcje instrukcje instrukcje instrukcje instrukcje
e operacji Real . . | e 2,3 us/ e 23 s/ e 23 pus/ e 23 pus/
Math * 23 psfinstrukcje instrukcje instrukcje instrukcje instrukcje

1 Gdy HSC jest skonfigurowany w trybie kwadraturowym A/B, to ma zastosowanie szybkos¢ mniejsza.

2 Dla CPU z wyjéciami przekaznikowymi uzytkownik musi zainstalowa¢ cyfrowa ptytke sygnatowa (SB),

aby méc uzywac wyjs¢ impulsowych.

Tabela A.11. Komunikacja

Dane techniczne

CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C

CPU 1215C,
CPU 1217C

Komunikacja
e Szybkos¢ przesytu
danych

e |zolacja (sygnatu
zewnetrznego od

1 port Ethernet
e 10/100 Mb/s

e izolacja transformatorowa, 1500 VDC
o CAT5e ekranowany

2 porty Ethernet

e 10/100 Mb/s

e |zolacja
transformatorowa,
1500 VDC

logiki PLC) e CAT5e ekranowany
e Typ kabla
Urzadzenia * 4 HMI ° 4 Ml
¢ 1PG e 1PG
Potaczenia Ethernet 2 | 8 (aktywne lub pasywne) 8 (aktywne lub pasywne)
gg’%cpzsl:lgpu e 8 (klient) e 8 (klient)
(GET/PUT) e 3 (serwer) e 3 (serwer)

1 Otwieranie potaczenia komunikacyjnego uzytkownika (aktywne lub pasywne): TSEND_C, TRCV_C,
TCON, TDISCON, TSEND oraz TRCV
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Tabela A.12. Schemat podiaczenia CPU1214C AC/DC/Przekaznik
CPU 1214C AC/DC/ Przekaznik

AC(/\,)_‘-L_ erllllllllllllléé

@@@@@@@@@@@@@@@@@@@2@@@ﬁ;:

|L1 N J.-"u M"WI 01 2 3 45 6 7 01 23 4 .5| |2M 0 1|

< i Dla Db Al

T20-240VAC  24VDC 24VDCINPUTS ANALOG L
1 INPUTS

214-1BE30-0XBO

RELAY OUTPUTS

| DQa || DQb |
.o 1 2 3 425 6 7 0 1

QDD
I I | T T 1

i ?

@® Wyjscie zasilacza czujnikow 24 VDC. Dla dodatkowej ochrony przed zaktéceniami

nalezy podtaczyc¢ styk ,M” do uziemienia szyny, nawet jesli czujnik nie jest zasilany.

® Dla wejs¢ typu sink nalezy potaczy¢ ,—” z ,M” (pokazane).Dla wej$¢ typu source nalezy
podtaczyé ,+” do ,M”".

Uwaga 1: Zaciski listwy zaciskowej X11 muszg by¢ ztocone. Numer zamoéwie-
niowy jest podany w Dodatku C podrecznika systemu S7-1200.

Uwaga 2: Zacisk L1 lub N (L2) moze by¢ podtaczony do zrédta napiecia do
240 VAC. Zacisk N moze funkcjonowac jak L2 i nie musi by¢ uzie-
miony. Dla zaciskow L1 i N (L2) nie jest wymagana polaryzacja.
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A3.

A.3.1.

Tabela A.13. Schemat podigczenia CPU1214C DC/DC/DC

CPU 1214C DC/DC/DC

e

DRV @@@F

|L+ M|J,-|L+ M||1M 01 2 3 45 6 70 1 23 4 ,5| |2M 0 1|

%4 i Dla Db Al

24VDC 24VDC Z4VDC INPUTS ANALOG |
1 INPUTS

DC —— p—

+
|

214-1AE30-0XBO

24VDC OUTPUTS
| DQa DQb |
343M 0 1 2 3 4 5 6 7 0 .1

QDD VLDDD

-4 0000000000

@® Wyjscie zasilacza czujnikéw 24 VDC. Dla dodatkowej ochrony przed zakitéceniami
nalezy podtaczy¢ styk ,M” do uziemienia szyny, nawet jesli wbudowany zasilacz nie
jest uzywany.

® Dla wejsc¢ typu sink nalezy potaczy¢ .~ z ,M” (pokazane).Dla wejs¢ typu source nalezy
podtaczy¢ ,+” do ,M”".

Uwaga 1: Zaciski listwy zaciskowej X11 musza by¢ ztocone. Numer zamdwie-
niowy jest podany w Dodatku C podrecznika systemu S7-1200.

Moduty cyfrowych I/O

Petna lista modutéw dostepnych dla S7-1200 znajduje sie w podreczniku systemu
S7-1200 lub na internetowej stronie wsparcia klienta (http://www.siemens.com/
automation/).

Ptytki sygnatowe SB 1221, SB 1222, oraz SB 1223 — cyfrowe
wejscia/wyjscia (DI, DQ, oraz DI/DQ)

Tabela A.14. Moduty SB 1221 — cyfrowe wejscia (DI) i SB 1222 — cyfrowe wyjscia (DQ)

Ogodlne

SB 1221 4 DI (200 kHz)

SB 1222 4 DQ (200 kHz)

Nr zamoéwieniowy

e 24 VDC: 6ES7 221-3BD30-0XB0
e 5VDC: 6ES7 221-3AD30-0XB0

e 24 VDC: 6ES7 222-1BD30-0XB0
e 5VDC: 6ES7 222-1AD30-0XB0

Wymiary W x H x D (mm)

38 x 62 x 21 (mm)

38 x 62 x 21 (mm)

Masa 35 gramow 35 gramow
Pobr Moc e 24VDC: 1,5W 05W
Y o 5VDC: 1,0 W
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Ogolne SB 1221 4 DI (200 kHz) SB 1222 4 DQ (200 kHz)
magistrala SM | 40 mA 35mA
Pobér 24 VDC e 24 VDC: 7 mA/wykorzystane 15 mA
pradu wejécie + 20 mA
e 5VDC: 15 mA/wykorzystane
wejscie + 15 mA
Wejscialwyjscia 4 wejscia (typ: source) i \'/\v/lygsscllzaEEIE))o’fprzewodnlk

Tabela A.15. Modut wej$¢/wyj$¢ cyfrowych (DI/DQ) SM 1223

Ogdlne SB 1223 DI/DQ (200 kHz) SB 1223 2 DI/2 DQ

Nr zamowieniowy

e 24 VDC: 6ES7 223-3BD30-0XB0 |24 VDC: 6ES7 223-0BD30-0XB0
e 5VDC: 6ES7 223-3AD30-0XB0

Wymiary W x H x D (mm) |38 x 62 x 21 (mm) 38 x 62 x 21 (mm)
Masa 35 gramow 40 graméw
Pobér mocy e 24VDC: 1,0W 24VDC: 1,0 W
e 5VDC:0,5W
magistrala SM | 40 mA 35mA
Pobd 24 VDC e 24 VDC: 7 mA/wykorzystane 15 mA
obor o
pradu wejscie + 20 mA
e 5VDC: 15 mA/wykorzystane
wejscie + 15 mA

2 wejscia (typ: source) 2 wejscia (IEC Type 1 sink)
Wejscia/wyjscia 2 wyjécia (potprzewodnik 2 wyjscia (potprzewodnik
— MOSFET) — MOSFET)

Uwaga

Szybkie (200 kHz) SB uzywa wejs¢ typu source. Standardowa ptytka SB (20 kHz)
uzywa wejs¢ typu sink. Wiecej informacji znajduje sie w specyfikacji cyfrowych
wejsc i wyjs¢ (strona 298).

Szybkie (200 kHz) wyjscia (SB 1222 i SB 1223) moga by¢ typu sink lub source.
Dla wyj$¢ source nalezy potaczyé ,Load” z .~ (pokazane). Dla wyj$¢ sink nalezy
potaczy¢ ,Load” z ,+". Poniewaz obie konfiguracje pobierania pradu i dostarcza-
nia pradu sg obstugiwane przez ten sam obwdd, to aktywny stan obcigzenia po-
bierajacego prad jest odwrotny do stanu obcigzenia dostarczajgcego prad. Wyj-
Scia typu source wykazujg logike dodatnig (bit Q oraz LED sg w stanie ON, wtedy
gdy wystepuje przeptyw pradu), podczas gdy wyjscia typu sink wykazujg logike
ujemng (bit Q oraz LED sg w stanie OFF, wtedy gdy wystepuje przeptyw pradu).
Jezeli modut jest podtaczony bez programu uzytkownika, domyslnym napieciem
dla tego modutu jest 0 V, co oznacza, ze obcigzenie typu sink bedzie w stanie
ON.
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Tabela A.16. Schemat podtaczenia cyfrowej ptytki SB

Modut wejsé SB 1221

Modut wyjéé SB 1222

Modut wejsé/wyjs¢ SB 1223

SB 1221 DI 4 (200 kHz)

SB 1222 DQ 4 (200 kHz)

SB 1223 DI 2/DQ2 (200 kHz)

SB 1221 DC 200 KHz

SB 1222 DC 200 KHz

SB 1223 DC/DC 200 KHz

24vVDC

ol |1]

il ®

DI 4x24VDC DQ 4x24VDC 0.1A DI 2x5VDC/DQ 2x5VDC 0.1A
6ES7 221-3BD30-0XB0 6ES7 222-1BD30-0XB0 6ES7 223-3AD30-0XB0
oooo oooo oooo
0123 .01
Dle Dle
DQe DQe
0123 0 1
ooono ooono ooono
|:| 24VDC Dle I:l 24VDC DQe I:l 5VDC  Dle DQe
L+ MI.0 1 2 3 L+ MI.0 1 2 3 L+ M[|.0 1[l.0 1
Q0022 Q00202 Q02002
SRy L L1/
24VDC 5VDC

ol ®

® Obstuguija tylko wejscia
typu source.

® Dla wyjs¢ source nalezy
podiaczy¢ Load do ,—”
(na rysunku). Dla wyjsé
sink nalezy podtaczy¢
Load do ,+".

Poniewaz obie konfiguracje
pobierania pradu i dostar-
czania pradu sg obstugiwa-
ne przez ten sam obwdd,
to aktywny stan obcigzenia
pobierajgcego prad jest
odwrotny do stanu obcigze-
nia dostarczajgcego prad.
Wyjscia typu source wyka-
zujq logike dodatnig (bit Q
oraz LED sg w stanie ON,
wtedy gdy wystepuje prze-
ptyw pradu), podczas gdy
wyjscia typu sink wykazujg
logike ujemna (bit Q oraz
LED sa w stanie OFF, wtedy
gdy wystepuje przeptyw
pradu). Jezeli modut jest
podtaczony bez programu
uzytkownika, domysinym
napieciem dla tego modutu
jest OV, co oznacza, ze ob-
cigzenie typu ,sink” bedzie
w stanie ON.

@ Obstuguja tylko wejscia
typu source.

@ Dla wyj$¢ source nalezy
podtaczy¢ Load do ,~” (na
rysunku). Dla wyjs$¢ sink
nalezy podtaczy¢ Load do

+

Poniewaz obie konfiguracje
pobierania pradu i dostar-
czania pradu sg obstugiwane
przez ten sam obwdd, to
aktywny stan obcigzenia
pobierajgcego prad jest
odwrotny do stanu obcigze-
nia dostarczajgcego prad.
Wyjscia typu source wykazujg
logike dodatnig (bit Q oraz
LED sg w stanie ON, wtedy
gdy wystepuje przeptyw pra-
du), podczas gdy wyjscia typu
sink wykazujg logike ujemnag
(bit Q oraz LED sa w stanie
OFF, wtedy gdy wystepuje
przeptyw pradu). Jezeli modut
jest podtaczony bez progra-
mu uzytkownika, domys$inym
napieciem dla tego modutu
jest OV, co oznacza, ze ob-
cigzenie typu ,sink® bedzie

w stanie ON.
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A.3.2,

Uwaga

Szybkie (200 kHz) SB (SB 1221 i SB 1223) uzywa wejs¢ tylko typu sink. Standar-
dowa ptytka SB 1233 uzywa stykéw tylko typu source.

Szybkie (200 kHz) wyjscia (SB 1222 i SB 1223) mogq by¢ typu sink lub source.
Dla wyjs¢ source nalezy potaczy¢ Load z ,—” (na rysunku). Dla wyj$¢ sink nalezy
potaczy¢ Load z ,+". Poniewaz obie konfiguracje pobierania pragdu i dostarcza-
nia pradu sg obstugiwane przez ten sam obwdd, to aktywny stan obcigzenia
pobierajgcego prad jest odwrotny do stanu obcigzenia dostarczajacego prad.
Wyjscia typu source wykazujg logike dodatnig (bit Q oraz LED sg w stanie ON,
wtedy gdy wystepuje przeptyw pradu), podczas gdy wyjscia typu sink wykazujg
logike ujemng (bit Q oraz LED sg w stanie OFF, wtedy gdy wystepuje przeptyw
pradu). Jezeli modut jest podtgczony bez programu uzytkownika, domysinym
napieciem dla tego modutu jest 0 V, co oznacza, ze obcigzenie typu sink bedzie
w stanie ON.

Modut SM 1221 — cyfrowe wejscia (DI)
Tabela A.17. SM 1221 — cyfrowe wejscia (DI)

Dane techniczne SM 1221 DI 8 (24 VDC) SM 1221 DI 16 (24 VDC)
Nr zamodwieniowy 6ES7 221-1BF32-0XB0 6ES7 221-1BH32-0XB0
Liczba wejs¢ (Dl)

(Specyfikacja na stronie 8 16

283).

Wymiary WxHxD | 45« 100 x 75 45 x 100 x 75

(mm)

Masa 170 graméw 210 graméw

Pobdér mocy 1,5W 2,5W

Pobor | Magistrala SM | 105 mA 130 mA

pradu 24 VDC 4 mA/wykorzystane wejscie 4 mA/wykorzystane wejscie
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Tabela A.18. Schemat podiaczenia dla modutéw cyfrowych wejs¢ (DI) dla SM 1221

SM 1221 DI 8 (24 VDC) SM 1221 DI 16 (24 VDC)
| L ik
Q) "'_@il 1T
I T
S QDD ricsesees in
+.1M[.)?a,1 7 3 %
24VDCINPUTS : : : : : :
e oM 0 1 2 3 Q
+ oe|m 4 5 6 7]
H O oooooooo H
&'/ - 2 0 1234567 Y
a Dla
m >z
- B Easassn A
g 24VDC INPUTS H oooooooo H
S e elmas 67 e ol o T 2 3l
f ioAM.A.S‘GJﬂ
= (0222222 il elelelslele’s |
T T 1 & g
® K K K K Hiooooood =
DC—[_-
@;l:l INDNN
Dc_l:;“

® Dla wejsé typu sink nalezy podtaczy¢ ,—” do ,M” (na rysunku). Dla wej$é typu source
nalezy podtaczy¢ ,+” do ,M”.

A.3.3. Modut SM 1222 — cyfrowe wyjscia (DQ)
Tabela A.19. SM 1222 — cyfrowe wyjscia (DQ)

Dane techniczne SM 1222 DQ (przekaznik) SM1222 DQ (24VDC)
o DQ 8: 6ES7 222-1HF32-0XBO . 2DzQz-81:Be|E3SZOXBo
Nr zamoéwieniowy e DQ 8: przetaczne: 6ES7 222- 1XF32-0XB0 e DQ 16: 6ES7

e DQ 16: 6ES7 222-1HH32-0XB0O 222_1BH32-0XB0

Liczba wyjsé (DQ)

8 (DQ 8i DQ 8 przetaczne
(Specyfikacja na stronie ° 8 przea )

8 (DQ 8) lub 16 (DQ 16)

272) e 16 (DQ 16)
. e DQ 8 oraz DQ 16: 45 x 100 x 75
Wymiary W>H x D (mm) | ' 54 g przefaczne: 70 x 100 x 75 45x100x75
* DQ8:190 gramow « DQ 8: 180 graméw
Masa e DQ 8 zamiennik: 310 grams e DQ 16: 220 gramow
e DQ 16: 260 gramow 09
' e DQ8:45W e DQ 8 15W
Pobor mocy e+DQ 8 przetaczne: 5 W e DQ16:2.5W
e DQ16:85W -
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przekaznika

cewke przekaznika

Dane techniczne SM 1222 DQ (przekaznik) SM1222 DQ (24VDC)
magistrala | e DQ 8: 120 mA )
SM e DQ 8 przelaczne: 140 mA : Bg ?éfgomr:A
e DQ 16: 135 mA '
Pobor pradu | 24 vDC e DQ 8iDQ 16:11 mA/wykorzystang cewke

DQ 8: --

e DQ 8 przetaczne: 16,7 mA/wykorzystang e DQ 16: --

Tabela A.20. Schemat podiaczenia dla modutéw cyfrowych wyjs¢ (DQ) dla SM

1222

SM 1222 DQ 16 (24 VDC)

SM 1222 DQ 16 (Przekaznik)

i

[

il

10]1]

% G0 %%,

UTPUTS" |

GG,

\Z/E,CHM..OJ.z.aDa

‘QJ‘.-.044,54647/

E o
24VDCO

2
W

o o of0 1 2 3]

e o o4 5 5 710DQb

GG,

o

ooedeae

4VDC OUTPUTS.

=

[]

o

I

o

| I
N
S
)
N
N
Q

RELAY OUTPUTS

@@@@@@@J

%c L ML 0 1 2 3] poa
L el 4 5 6 7

E—

e o o o3t 0 1]

4C 2 3 4 5 6 .7]1DQb

2222

[XT2[3]

— ¢

|| 222-1HH30-0xB0
ELAY OUTPUTS

§
N
N
| "R

A.3.4. Modut SM 1223 cyfrowe wejscia/wyjscia VDC (DI/DQ)
Tabela A.21. SM 1223 — cyfrowe wejscia wyjscia (DI/DQ)

Dane techniczne

SM 1223 DI (24 VDC)/DQ
(Przekaznik)

SM 1223 DI (24 VDC)/DQ (24 VDC)

Nr zamoéwieniowy

DI 8/DQ 8: 6ES7 223-1PH32-0XB0
DI 16/DQ 16: 6ES7 223-1PL32-0XB0

DI 8/DQ 8: 6ES7 223-1BH32-0XB0
DI 8/DQ 8: 6ES7 223-1BL32-0XB0

Liczba wejsc/wyjsc
(DI/DQ)
(Specyfikacja na
stronie 283).

Wejsé: 8 lub 16 (24 VDC)
Wyj$é: 8 lub 16 (przekaznik)

Wejs¢: 8 lub 16 (24 VDC)
o Wyjsé: 8 lub 16 (24 VDC)

Wymiary W x H x D
(mm)

DI 8/DQ 8: 45 x 100 x 75
DI 16/DQ 16: 70 x 100 x 75

DI 8/DQ 8: 45 x 100 x 75
e DI 16/DQ 16: 70 x 100 x 75
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Dane techniczne SM 1223 DI (29- YDC)IDQ SM 1223 DI (24 VDC)/DQ (24 VDC)
(Przekaznik)
Masa e DI 8/DQ 8: 230 graméw e DI 8/DQ 8: 210 graméw
e DI 16/DQ 16: 350 gramoéw e DI 16/DQ 16: 310 graméw
Pobor mocy e DI8/DQ8:55W e DI8/DQ8:25W
e DI 16/DQ 16: 10 W e DI 16/DQ 16: 4,5 W
magistrala | ® DI 8/DQ 8: 145 mA e DI 8/DQ 8: 145 mA
SM e DI 16/DQ 16: 180 mA e DI 16/DQ 16: 185 mA
Pobdr pradu 4 mA/wykorzystane wejscie
24VDC |11 mA/wykorzystang cewke 4 mAlwykorzystane wejscie
przekaznika

Tabela A.22. Schemat podigczenia dla modutéw cyfrowych wejsé/wyjs¢ (DI/DQ) dla SM
1223

SM 1223 DI 16 (24 VDC)/DQ 16 (24 VDC)

SM 1223 DI 16 (24 VDC)/DQ 16 (Przekaznik)

b))
«

7J_4_IIIIIIII

n _
DC

s @iTTTTTTTW

ST T
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x

i=4
8
|
1

T T T[]

||-L+
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=

s % 4% %% %% % %%,

PUTS " I

24VDCIN

@@@@@@@@@@@}

\Z,édu MM 0 1 2 3 4 5 6 7|Dla
T L oeMm0 1 2 3 45 6 7pinl

\

e o [0 1 2 3 4 5 6 71DQafn

e o o[0 1 7 3 4 5 6 7100b
p

DDV,

(XT2]3)

223-1BL30-0XB0O
| —
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=
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|
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=
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‘@@@@@@@@@@@
}EC |L; Ml1|l\£).0 A - .2'2 .3.3 .44 .5‘5 .6‘6 7 '|7DIII; -

L0 1 2 3lef2l 4 5 6 710Qa
[3C0 T 2 31lef4 4 5 6 71DQb

DDV,
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%%, %% % 4% %% %%,

oo

DR

1
-

G @]

L( L(+)

S0 200

® Dla wej$¢ typu sink nalezy podtaczyé .~ do ,M” (na rysunku). Dla wejs¢ typu source nalezy
podtaczy¢ ,+” do ,M”.
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A.3.5. Modut SM 1223 120/Wejscia 230 VAC/Wyjscia przekaznikowe

Tabela A.23. Modut 1223 — cyfrowe wejscia VAC/wyjscia (DI/DQ)

Dane techniczne

SM 1223 DI (120/230 VAC)/DQ (Przekaznik)

Nr zamowieniowy

DI 8/DQ 8: 6ES7 223-1QH32-0XB0

Liczba wejs¢/wyjs¢ (DI/DQ) Wejscia: 8 (120/230 VAC)
Specyfikacja dla wej$¢ 120/230 VAC (strona 299).

Wyjscia: 8 (przekaznik)
Specyfikacja dla cyfrowych wyjsé (strona 300)

Wymiary W x H x D (mm) 45 x 100 x 75
Masa 190 gramoéw
Pobdér mocy 75W

Pobér magistrala SM 120 mA

pradu |24 vDC

11 mA/wykorzystang cewke przekaznika

Uwaga

Modut sygnatowy SM 1223 DI 8 x 120/230 VAC, DQ 8 x Przekaznik (6ES7
223-1QH32-0XB0) jest zatwierdzony do uzytku w Class 1, Division 2, Gas Group
A, B, C, D, Temperature Class T4 Ta = 40°C.

Tabela A.24. Schemat podigczenia dla modutéw SM 1223 DI 8 (120/230 VAC)/

DQ (Przekaznik)

SM 1223 DI 8 (120/230 VAC)/DQ 8 (Przekaznik)

o __J'__ (L’VS

: N

M

% %% %% %%,

|
120/230 VAC INPUTS " I

L D022

B WMIN 0 T 7 37 ola
L eN 4 5 6 7

o oL 0 1 2 31
e oL 4 5 6 710D0a

QDD

|

ELAY OUTPUTS.

=

223-1QH30-0XB0 [X[2]3]

G %% %%,
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A4,
A.41.

Tabela A.25. Specyfikacja cyfrowych wejs¢ (DI)

Specyfikacja cyfrowych wejs¢ i wyjs¢
Cyfrowe wyjscia 24 VDC (DI)

Dane

. CPU, SM oraz SB Szybkie SB (200 kHz)
techniczne
e CPU oraz SM: typ sink/source (IEC
T Type 1 sink) SB 1221 200 KHz oraz SB 1223 200 KHz:
yp e SB 1223: tylko sink (IEC Type 1 Typ: Source
sink)

- . ) 24 VDC SB: 24 VDC przy 7 mA, nominalnie
Napiecie 24 VDC przy 4 mA, nominalnie 5VDC SB: 5 VDC przy 15 mA, nominalnie
Ciagte .

24 VvDC SB: 28,8 VDC
dopuszczalne |30 VDC, maks. . '
napiecie 5VDC SB: 6 VDC
Udar 24 VDC SB: 35 VDC przez 0,5 s
napigciowy |0 YDCprzez05s 5VDC SB: 6 V

Sygnat logiczny
1 (min.)

15 VDC przy 2,5 mA

24 VDC SB: L+ minus 10 VDC przy 2,9 mA
5 VDC SB: L+ minus 2,0 VDC przy 5,1 mA

Sygnat logiczny
0 (maks.)

5VDC przy 1 mA

24 VDC SB: L+ minus 5 VDC przy 1,4 mA
5 VDC SB: L+ minus 1,0 VDC przy 2,2 mA

Izolacja

(od strony
wyjsciowej do
logiki)

500 VAC przez1 minute

500 VAC przez1 minute

e CPU: 1
o |eSm221Di8: 2 o SB 1221 DI 4: 1
Grupy izolacji e SM 1221 DI 16: 4 e SB 1223 DI 2: 1
e SB 1223 DI 2: 1 ’
e SM 1223: 2
) 0,2,04,08,1,6,3,2,64Ilub12,8ms |0,2,0,4,0,8,1,6,3,2,6,4 lub 12,8 ms
Czasy filtru . -
(wybierane w grupach po 4) (wybierane w grupach po 4)
Liczba wejs¢
znajdujacych .
sie e SM 1221 oraz SM 1223 DI 8: 8 o SB 1221 Dl 4: 4
) - e SM 1221 oraz SM 1223 DI 16: 16
jednoczesnie e SB 1223 DI 2: 2
W stanie e SB 1223 DI 2: 2
wigczonym

Dtugos$c kabla
(w metrach)

500 ekranowany, 300
nieekranowany

CPU: 50 ekranowany dla HSC

50 m ekranowana skretka

Uwaga

zabiegi:

e Zmniejszenie dtugosci okablowania.
Zmiane sterownika ze sterownika typu sink na sterownik typu sink/source.
Wymiane okablowania na kable wyzszej jako$ci.

Zmniejszenie napiecia obwodu/komponentéw z 24 V do 5 V.

Dodanie zewnetrznego obcigzenia na wyjsciu.

Przy czestotliwosci przetaczania powyzej 20 kHz cyfrowe wejscia musza otrzymywaé
sygnat prostokatny. W celu poprawienia jakosci sygnatu nalezy rozwazy¢ nastepujace
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A.4.2,

Tabela A.26. Taktowanie wej$¢ HSC (maks.)

oraz 30 kHz (od la.6 do 1a.7)

Dane techniczne Jednofazowe Kwadraturowe
CPU 1211C 100 kHz 80 kHz
CPU 1212C 100 kHz (od la.0 do la.5) 80 kHz (od la.0 do la.5) oraz

CPU 1214C, CPU 1215C

100 kHz (od 1a.0 do la.5)
oraz 30 kHz (od la.6 do 1b.5)

(
20 kHz (od 1a.6 do 1a.7)
(

80 kHz (od 1a.0 do la.5) oraz
20 kHz (od la.6 do Ib.5)

CPU 1217C 1 MHz (DIb.2do DIb.5) 1 MHz (DIb.2 do DIb.5)
Szybkie (200 kHz) SB 200 kHz 160 kHz
Standardowe (20 kHz) SB |30 kHz 20 kHz
1 Sygnat logiczny 1 = 15 do 26 VDC
Cyfrowe wyjscia 120/230 VAC
Tabela A.27. Cyfrowe wyjscia 120/230 VAC
Dane techniczne SM
Typ IEC Type 1
Napiecie 120 VAC przy 6 mA, 230 VAC przy 9 mA
Ciggte dopuszczalne napigcie 264 VAC
Udar napieciowy N/A

Sygnat logiczny 1 (min.)

79 VAC przy 2,5 mA

Sygnat logiczny 0 (maks.)

20 VAC przy 1 mA

Prad uptywu (maks.) 1 mA
Izolacja (od strony wyjsciowej do logiki) 1500 VAC przez 1 minute
Grupy izolagji ' 4

Zwtoka zataczenia wejscia

o Zwykle: 0,2 do 12,8 ms, wybierane przez
uzytkownika
o Maksimum: --

Podtaczenie 2-przewodowego czujnika

zblizeniowego (Bero) (maks.) T mA
Nieekranowany 300 metrow
Diugos¢ kabl
ugosc kaba Ekranowany 500 metrow

Liczba wej$¢ znajdujacych sie
jednoczesnie w stanie wigczonym

! Kanaty w jednej grupie musza by¢ w tej samej fazie.
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A.4.3.

Cyfrowe wyjscia (DQ)

Tabela A.28. Specyfikacja cyfrowych wyjs¢ (DQ)

Dane techniczne

Przekaznik (CPU

24V DC (CPU, SM, oraz SB)

200 KHZ 24V DC

przecigzeniem

oraz SM) (SB)
- . . 0 potprzewodnik
Tvp przekaznik, styki potprzewodnik — MOSFET ~ MOSFET (Sink/
suche (Source)
Source)
iy 5 do 30 VDC oraz 20,4 do 28,8 VDC '
Zakres napie¢ 5 do 250 VAC 20,4 do 28,8 VDC 4.25 do 6,0 VDC 2
Sygnat logiczny 1 przy . L+ minus 1,5V *
maks. pradzie N/A 20 VDC min. L+ minus 0,7 V 2
CPU: 20 VDC min.,
Sygnat logiczny 0 przy N/A 0,1 VDC maks. 1,0 VDC, maks. '
obcigzeniu 10 kQ SB: 0,1 VDC maks. 0,2 VDC, maks. 2
SM DC: 0,1 VDC maks.
Prad (maks.) 2,0A 0,5A 0,1A
Obcigzenie zaréwka, 2%W DC/200 W SB:5W N/A
1
Rezystancja w stanie ON 0,20 maks. - 0,6 Q maks. 11 Q maks." lub 7 Q
w stanie nowosci maks.2
1
Rezystancja w stanie OFF | N/A N/A 6 Q maks." lub 0,20
maks.?
Prad uptywu na jeden N/A 10 pA maks. N/A
punkt
CPU: 100 kHz maks.,2 Hz
4
o ) 3 min. 200 kHz maks., 2 Hz
Czestotliwosé PTO CPU: N/A SB: 20 kHz maks., 2 Hz min.
min.5
CPU: 8 Aprzez 100 ms
7 Az zamknietymi | maks.
Udar pradowy stykami SB: 5 Aprzez 100 ms maks. 0.11A
SM: 8 A przez 100 ms maks.
Zabezpieczenie przed Brak Brak Brak

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od logiki)

Cewka do styku:
1500 VAC przez 1
minute

Cewka do logiki:
brak

500 VAC przez 1 minute

500 VAC przez 1
minute

stykami

minute

e CPU 1211C: 1 e CPU: 1
e CPU 1212C: 2 e SB: 1
e CPU 1214C: 2 e SM (DQ 8): 1
. " e CPU 1215C: 2 e SM (DQ 16): 1 6
Grupy izolacji 1
e SMDQ8:2
e SMDQ 8
przetaczne:8
e SMDQ 16: 4
Rezystancja izolagji 100 MQmin. =0 N/A
w stanie nowosci
Izolacja miedzy otwartymi | 750 VAC przez 1 N/A N/A
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Dane techniczne

Przekaznik (CPU

24V DC (CPU, SM, oraz SB)

200 KHZ 24V DC

oraz SM) (SB)
CPU: CPU:
SM przekaznik: e SB:1A
e SM1222: 10 A e SMDQ8:4A
(DQ 8 oraz e SMDQ 16: 8 A
DQ 16)
Prad wspoiny e SM 1223 DI 8/ 0,4A
DQ 8 przekaznik:
10 A
e SM 1223
DI 16/DQ 16
przekaznik: 8 A
Ograniczanie przepigé L+ minus 48 V,
ingukcyjnych Preepie N/A 1 W mocy strat Brak
Maksymalqa czestot!lwosc 1 Hz N/A N/A
przetaczania przekaznika
CPU: 1,5us +300 s
e Qa.0doQa.3:1,0 us narastanie '
maks., OFF-do-ON 3,0 us | 1,5 ps + 300 ns
maks., ON-do-OFF opadanie '
e Qa.4 do Qb.1: 50 s 200 ns + 300 ns
Opdznienie przetaczania | 10 ms maks. maks., OFF-do-ON narastanie

200 ps maks., ON-do-OFF

200 ns + 300 ns

SB: 2 ps maks. OFF-do-ON; |©opadanie 2
10 ys maks. ON-do-OFF
SM: 50 pys maks. OFF-do-ON
200 ps maks. ON-do-OFF
Trwato$¢ mechaniczna Przekaznik: 10 min
S ; N/A N/A
(bez obcigzenia) cykli zatgcz/wytacz
Trwato$¢ stykéw prz Przekaznik:
: yKOw przy. 100,000 cykli N/A N/A
nominalnym obcigzeniu
zatgcz/wylacz
Ostatnia wartos¢ Ostatnia warto$¢ lub
Zachowanie przy przejsciu | lub wartos¢ Ostatnia warto$¢ lub warto$¢ wartosé zastencza
z RUN do STOP zastepcza zastepcza (domys$inie 0) P

(domysInie 0)

(domysinie 0)

Dtugos¢ kabla (w metrach)

500 m ekranowany,
150 m
nieekranowany

500 m ekranowany,
150 m nieekranowany

50 m ekranowana
skretka

1 SB 24 VDC 200 kHz.
2 8B 5VDC 200 kHz.

(SB), aby moc uzywaé wyjs¢ impulsowych.

Dla CPU wyposazonych w wyjécia przekaznikowe uzytkownik musi zainstalowaé plytke sygnatowa

W zaleznosci od rodzaju urzadzenia odbierajgcego impulsy oraz okablowania uzytkownik musi

dotaczy¢ do obwodu dodatkowe obcigzenie (co najmniej 10% pradu), ktére moze polepszy¢ jakos¢
sygnatu i zwiekszy¢ odpornosé uktadu na zaktocenia.

W zaleznosci od rodzaju urzadzenia odbierajgcego impulsy oraz okablowania uzytkownik musi

dotaczy¢ do obwodu dodatkowe obcigzenie (co najmniej 10% pradu), ktére moze polepszy¢ jakos¢
sygnatu i zwiekszy¢ odpornosé uktadu na zaktocenia.
6 SB 1223 200 kHz DI 2/DQ 2: Brak izolacji wejsé.
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A.5. Moduly analogowych I/O

Petna lista modutéw dostepnych dla S7-1200 znajduje sie w podreczniku systemu
S7-1200 lub na internetowej stronie wsparcia klienta (http://www.siemens.com/
automation/).

A.5.1. Plytki sygnatowe analogowych wejs¢ (Al) — SB 1231 i analogo-
wych wyjs¢ (AQ) — SB 1232

Tabela A.29. Ogdlna specyfikacja

Dane techniczne SB 1231 Al 1 x 12 bitow! SB 1232 AQ 1 x 12 bitéw
Nr zamodwieniowy 6ES7 231-4HA30-0XB0 6ES7 232-4HA30-0XB0
Wymiary W x H x D (mm) 38 x 62 x 21 mm 38 x 62 x 21 mm
Masa 35 gramow 40 gramoéw
Pobdér mocy 04W 1,5W
Pobdr pradu (magistrala SM) |55 mA 15 mA
Pobdr pradu (24 VDC) Brak 40 mA (bez obcigzenia)
Liczba wejs¢/wyjse 1 1
Typ Napiecie lub prad (wejscie réznicowe) Napiecie lub prad

1 Oprogramowanie sprzetowe CPU musi byé w wersiji V2.0 lub wyzszej, aby bylo mozliwe korzystanie
z SB 1231 Al 1

Tabela A.30. Schematy podtgczen dla analogowych SB

SB 1231 Al 1 x 12 bitow SB 1232 AQ 1 x 12 bitéw
SB 1231 Al SB 1232 AQ
Al'1 x 12 BIT +- 10vVDC/ 0-20mA AQ 1x12 BIT +/- 10VDC 0-20mA
6ES7 231-4HA30-0XB0 6ES7 232-4HA30-0XB0
oooo ooono
[MO—
Al
AQ
0
oooo oooo
I s
e o[k 0r 0+ O- oM 0]l o o o
QOVDDD
POPOPP
LTT.
@ Vorl
+ =

® Dla obstugi pradowego wejscia/wyjscia nalezy potaczyé styk ,R” oraz ,0+”.
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A.5.2,

SM 1231 — analogowe wejscia (Al)

Tabela A.31. SM 1231 — analogowe wej$cia (Al)

Dane
techniczne

SM 1231 Al 4 x 13 bitéw

SM 1231 Al 8 x 13 bitéw

SM 1231 Al 4 x 16 bitéw

Nr zaméwieniowy
(MLFB)

6ES7 231-4HD32-0XB0

6ES7 231-4HF32-0XB0

6ES7 231-5ND32-0XB0

Liczba wejs¢

4 wejscia (Al)

8 wyjs¢ (Al)

4 wejscia

Napiecie lub prad (wejscie
réznicowe), typ wejscia

Napiecie lub prad (wejscie
réznicowe), typ wejscia

Napiecie lub prad

Typ okreslany dla 2 wejs¢ okres$lany dla 2 wejsé (réznicowe)
analogowych (parami) analogowych (parami)

Wymiary

W x H x D (mm) 45 x 100 x 75 45 x 100 x 75 45 x 100 x 75
Masa 180 gramow 180 gramow 180 gramow
Pobdér mocy 1,5W 1,5W 1,8 W
Pobér pradu

(magistrala SM) 80 mA 90 mA 80 mA
Pobdr pradu

(24 VDC) 45 mA 45 mA 65 mA
A.5.3. SM 1232 - analogowe wyjscia (AQ)

Tabela A.32. SM 1232 — analogowe wyjscia (AQ)

Dane techniczne

SM 1232 AQ 2 x 14 bitéw

SM 1232 AQ 4 x 14 bitéw

Nr zaméwieniowy (MLFB)

6ES7 232-4HB32-0XB0

6ES7 232-4HD32-0XB0

Liczba i typ wyj$¢

2 wyjscia (AQ)

4 wyjscia (AQ)

Wymiary W x H x D (mm) 45 x 100 x 75 45 x 100 x 75
Masa 180 gramow 180 gramow
Pobdér mocy 1,5W 1,5W

Pobor pradu (magistrala SM) 80 mA 80 mA

Pobdr pradu (24 VDC)

45 mA (bez obcigzenia)

45 mA (bez obcigzenia)

A.5.4. SM 1234 — analogowe wejscia/wyjscia (Al/AQ)
Tabela A.33. SM 1234 — analogowe wejscia/wyjscia (Al/AQ)

Dane techniczne

SM 1234 Al 4 x 13 bitéw/AQ 2 x 14 bitéw

Nr zamoéwieniowy (MLFB)

6ES7 234-4HE32-0XB0

Liczba wejs¢
Typ

4 wejscia (Al)

Napiecie lub prad (wejscie réznicowe), typ wejscia okreslany dla 2
wejs¢ analogowych (parami)

Liczba wyjs¢
Typ

2 wyjscia (AQ)

Napiecie lub prad (wyjscie réznicowe)

Wymiary W x H x D (mm) 45 x 100 x 75
Masa 220 graméw
Pobdér mocy 20W

Pobdr pradu (magistrala SM) 80 mA

Pobdr pradu (24 VDC)

60 mA (bez obcigzenia)
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A.5.5. Schematy podtaczen dla SM 1231 (Al), SM 1232 (AQ) oraz SM
1234 (AI/AQ)

Tabela A.34. Schematy podtgczen analogowych SM

SM 1234 Al
4 x 13 bitow/AQ2 x 14 bitéw

DC__J'___-L_JT__G‘}) E})Vor\ DC__J'___J'-_-‘- DC__J'___J'__-L_G‘}) _Gl})vm

+ +

SM 1231 Al 8 x 13 bitéw SM 1232 AQ 4 x 13 bitéw

IElE BB
% 900 % % %% F % Q2222 F % sz % %% F
@@@@@@@F @@@@@@@} ML@@@@@@@F
voC [kt ML [0+ OJji+ 1] p |

24 24
voe [bt ML [0+ O-f[1+ T-] p | welt M{L o o o o w
R

o o o[0M OIMM 1
o o oV 23M 3] AQ

@@@@@@@‘

e o efM 0IMM 11 AQ

D222,

o o o[4 475+ 5]

o o of6r 67+ 7| A

@@@@@@@y

NALOG OUTPUTS.

T

231-4HF30-0XB0 [X]2]3]
232-4HD30-0XB0 [X]2]3]

NALOG OUTPUTS.

=

NALOG INPUTS

=

2222

i

%%, % %, U4 %% %,

=CL
\L@‘
{1
=

Uwaga

Nieuzywane wejscia napieciowe powinny by¢ zwarte.

Nieuzywane wejscia pradowe powinnny by¢ ustawione na zakres od 0 do 20 mA
i/lub z wytgczonym raportowaniem btedow przerwania przewodu.

Wejscia skonfigurowane w trybie prgdowym nie bedg przewodzi¢ pradu petli, do-
poki modut nie bedzie zasilany i skonfigurowany.

Wejscia pradowe nie bedg aktywne, dopoki do nadajnika nie zostanie dotaczone
zewnetrzne zrodio zasilania.
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A.6. Ptlytka bateryjna BB 1297
Ptytka bateryjna BB 1297

Tabela A.34. Dane techniczne ogdine

Dane techniczne Plytka bateryjna BB 1297
Numer zamowienia 6ES7 297-0AX30-0XA0
Wymiary szer. x wys. x gteb. (mm) 38 x 62 x 21
Waga 28 gramow
Czas podtrzymania pracy zegara Okoto 1 roku
Typ baterii CR1025'
Dioda LED ,Maint” w CPU Sygnalizuje konieczno$¢ wymiany baterii
Program uzytkownika Aplikacja/system nloze oszacowac stan
natadowania baterii

1

Informacje na temat instalowania BB 1297 lub wymiany baterii w BB znajdujg sie w roz-
dziale 2 podrecznika systemu S7-1200.

Ptytka bateryjna BB 1297 jest uzywana w aplikacjach, w ktérych wymagany czas
podtrzymania pracy zegara czasu rzeczywistego przekracza jeden miesigc. Wias-
ciwosci BB 1297 przedstawiono ponizej:

Podtrzymuje prace zegara czasu rzeczywistego po wylgczeniu zasilania ukfa-
dow PLC. CPU S7-1200 w potaczeniu z BB 1297 zapewnia podtrzymanie pra-
Cy zegara czasu rzeczywistego po wytgczaniu zasilania na okres do jednego
roku.

Tylko jedna ptytka BB 1297 lub SB moze by¢ uzywana w danym czasie.

Podtaczanie lub wymiana przy wigczonym zasilaniu nie jest dozwolone. Plytke
BB 1297 mozna podiaczaé lub wymieniac¢ tylko przy wytaczonym zasilaniu
CPU. Gdy przy wytaczonym zasilaniu CPU, ptytka BB 1297 zostanie wyjeta
w celu wymiany baterii, to podtrzymanie pracy zegara czasu rzeczywistego
zapewnia wewnetrzny super-kondensator.

Dioda LED ,Maint” w CPU stuzy do sygnalizowania koniecznosci wymiany
baterii na nowa.

Program uzytkownika pozwala na monitorowanie i sprawdzanie stanu baterii
i ptytki bateryjnej i informowanie uzytkownika za pomoca komunikatéw wy-
Swietlanych na panelu HMI lub na stronie Web.
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A.7.
A.71.

Tabela A.36. Specyfikacja analogowych wejs¢ (Al)

Specyfikacja analogowych wejsé/wyjs¢
Specyfikacja analogowych wejsé (CPU, SM oraz SB)

Dane techniczne

CPU

SB

SM

Typ

Napiecie (wejscie
niesymetryczne)

Napiecie lub prad
(wejscie réznicowe)

Napiecie lub prad (wejscie
réznicowe), typ okreslany parami

(stowo danych)

Zakres 0do10V 10V, 5V, +2,5,0do |#10V, x5V, +2,5V, 0 do 20 mA,
20 mA, lub 4 mA do lub 4 mA do 20 mA
20 mA

Rozdzielczos¢ 10 bitow 11 bitéw + bit znaku 12 bitéw + bit znaku

Zakres pomiarowy |0 do 27648 -27648 do 27648 -2,648 do 27648

Dokfadnos¢
(25°C/—20 do 60°C)

3,0%/3,5% petnego
zakresu

+0,3%/+0,6% petnego
zakresu

+0,1%/+0,2% petnego zakresu

($rednie) lub
Strong (mocne)

($rednie) lub Strong
(mocne)

Zakres przerzutu Napiecie: Napiegcie: Napiecie:
goérnego i dolnego | Od 27,649 do 0Od 32,511 do 27,649/ | Od 32,511 do 27,649/od —27,649
(stowo danych) 32,511 0Od -27,649 do —32,512 | do —32,512
(Przypis 1) Prad: N/A Prad: Prad:
Od 32,511 do 27,649/ | Od 32,511 do 27,649/od 0 do
od 0 do —4864 —4864
Przepetnienie gorne | Napiecie: Napiecie: Napiecie:
i dolne (stowo Od 32,512 do Od 32,767 do 32,512/ | 0Od 32,767 do 32,512/od -32,513
danych) 32,767 od -32,513 do —32,768 |do —32,768
(Przypis 1) Prad: N/A Prad: Prad:
Od 32,767 do 32,512/ | 0Od 32,767 do 32,512/od —4865
od —4865 do -32,768 |do —32,768
Maksymalne 35 VDC (napiecie) |+35 V/+40 mA +35 V/+40 mA
bezpieczne
napiecie/prad
Wygtadzanie None (brak), Weak | None (brak), Weak None (brak), Weak (stabe),
(Przypis 2) (stabe), Medium (stabe), Medium Medium ($rednie) lub Strong

(mocne)

Thumienie zaktocen
(Przypis 2)

10, 50, lub 60 Hz

400, 60, 50, lub 10 Hz

400, 60, 50, lub 10 Hz

Zasada pomiaru Konwersja Konwersja aktualnej Konwersja aktualnej warto$ci
aktualnej wartosci | wartosci

Ttumienie sygnatu |40 dB, DC do 40 dB, DC do 60 Hz 40 dB, DC do 60 Hz

sumacyjnego 60 Hz

Zakres operacyjny
sygnatu (sygnat
plus napiecie

Mniejsze niz +12 V
i wieksze niz -12 'V

Mniejsze niz +35 Vi
wieksze niz =35V

Mniejsze niz +12 V i wigksze niz
-12V

250 Q (prad)
Tryb sumacyjny:
55 kQ (napiecie),
55 kQ (prad)

sumacyjne)
Impedancja Wej. niesymet- Roéznicowe: Réznicowe:
obcigzenia ryczne: 2100 kQ 220 kQ (napiecie), 9 MQ (napiecie),

250 Q (prad)

Tryb sumacyjny:
4,5 MQ (napigcie),
4,5 MQ (prad)

306




A. Dane techniczne

Dane techniczne

CPU

SB

SM

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od
logiki))

Brak

Brak

Brak

Dtugosc¢ kabla
(w metrach)

100 m, ekranowana
para skreconych

100 m, ekranowana
skretka

100 m ekranowana skretka

przewodow
Diagnostyka Przepetnienie Przepetnienie gorne Przepetnienie gorne i dolne
gorne i dolne i dolne Za niskie napigcie 24 VDC

Przypis 1: Zobacz zakresy pomiarowe wejs¢ analogowych dla napiecia i pradu (strona 307), aby

okresli¢ zakres przerzutu gérnego i dolnego oraz zakres przepetnienia gérnego i dolnego.

Przypis 2: Zobacz czasy odpowiedzi skokowej (strona 308) aby okresli¢ wartosci wygtadzenia
i tumienia zakiocen.

A.7.2.

wejsé (Al)

Tabela A.37. Napieciowa reprezentacja wejscia analogowego

Napieciowe i pradowe zakresy pomiarowe dla analogowych

System Zakres pomiarowy napiecia

Pl ks St ecva 10V | 5V | 25V | 1,25V
sietnie malnie
32767 |7FFF 11,851V |[5926V |2,963V [1,481V
32512 | 7F00 Przepetnienie gorne
32511 TEFF 11,759V |5879V [2,940V |1,470V Zakres przerzutu od dé
27649 |6C01 P gory
27648 |6C00 10V 5V 25V 1,250 V
20736 |5100 75V 3,75V 1,875V |0,938V
1 1 361,7 vV |180,8 vV [90,4 uv |45,2 pv
0 0 oV oV oV oV Zakres nominalny
-1 FFFF
-20736 | AF00 75V -3,75V |-1,875V |-0,938V
—27648 | 9400 -10V -5V 25V -1,250 V
-27649 | 93FF
32512 | 8100 _11,759V | -5,879 V | -2,940 v | 1,470 v | Z2KreS przerzutu od dotu
32513 | 80FF Przepetnienie dolne
-32768 | 8000 -11,851V |-5,926V |-2,963V |(-1,481V P

Tabela A.38. Pradowa reprezentacja wejscia analogowego (SB oraz SM)

System Zakres pomiarowy pradu
Dziesietnie mfeksadecyma'”'e od 0 mA do 20 mA |4 mA do 20 mA
32767 7FFF 23,70 mA 22,96 mA Preneinionie aome
32512 7F00 P g
32511 7EFF 23,52 mA 22,81 mA S akces raerzutu od abr
27649 6C01 P gory
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System Zakres pomiarowy pradu
27648 6C00 20 mA 20 mA
20736 5100 15 mA 16 mA
1 1 723.4 nA 4 mA+ 5787 Zakres nominalny

nA

0 0 0 mA 4 mA
-1 FFFF
4864 EDOO 352mA 1185 mA Zakres przerzutu od dotu
4865 ECFF Przepetnienie dolne
—32768 | 8000 P

Tabela A.39. Napieciowa reprezentacja wejscia analogowego (CPU 1215C oraz CPU
1217C)

System Zakres pomiarowy napiecia
Dziesietnie Heksadecymalnie | 0 do 10 V
32767 TFFF 11,851V
Przepetnienie gorne
32512 7F00
32511 TEFF 11,759 V
Zakres przerzutu od gory
27649 6C01
27648 6C00 10V
20736 5100 75V
Zakres nominalny
34 22 12mV
0 0 oV
Wartosci Wartosci ujemne nie sg
ujemne obstugiwane

A.7.3. Odpowiedz skokowa analogowych wejs¢ (Al)

Ponizsza tabela pokazuje czasy odpowiedzi skokowej wejscia analogowego dla
CPU, SB oraz SM.

Tabela A.40. Odpowiedz skokowa (ms) wejscia analogowego

Wybor wygtadzania (usrednianie Wybér czaszuchatkowan; 1I-Iz 10 Hz
probek) 400Hz (25ms) | 466ms) | (20ms) | (100 ms)

None (1 cykl): Brak CPU N/A 63 65 130
usredniania SB 4,5 18,7 22,0 102

SM 4 18 22 100
Weak (4 cykle): 4 prébki | CPU N/A 84 93 340

SB 10,6 59,3 70,8 346

SM 9 52 63 320
Medium (16 cykli): CPU N/A 221 258 1210
16 probek SB 33,0 208 250 1240

SM 32 203 241 1200
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Wybor wygtadzania (usrednianie pybol czass()uHZaikowan;: 1Hz 10 iz
probek) 400Hz(25ms) | 466 ms) | (20ms) | (100 ms)

Strong (32 cykle): CPU N/A 424 499 2410
32 probki SB 63,0 408 490 2440

SM 61 400 483 2410
Sample Rate CPU N/A 417 5 25
(czestosé probek) SB 0,156 1,042 1,250 6,250

SM

e (4 kanaly) |e 0,625 ° 417 o5 ® 25

e (8 kanatéw) | e 1,25 e 417 o5 e 25

' Skok od 0V do 10 V, pomiar dla 95% koricowej wartosci (CPU oraz SB), 0 petnej wartosci,

dla 95% koncowej wartosci (SM).

A.7.4.

Tabela A.41. Czas prébkowania i czas od$wiezania dla SM i CPU

pomiar

Czas prébkowania i czas odswiezania dla analogowych wej$é

Czas odswiezania dla Tlumiona czestotliwos¢
"';iz‘gt';;:x::::;" Czas probkowania | | atowy SM | 8-kanalowy SM | CPU Al
400 Hz (2,5 ms) 0,625 ms 1 2,5ms 10 ms N/A ms
60 Hz (16,6 ms) 4,17 ms 4,17 ms 4,17 ms 4,17 ms
50 Hz (20 ms) 5,0 ms 5ms 5ms 5ms
10 Hz (100 ms) 25,0 ms 25 ms 25 ms 25 ms

' Czas prébkowania dla 8-kanatowego SM wynosi 1,250 ms.

Tabela A.42. Czas probkowania i czas odéwiezania dla SB

UL e czestotllyvosc Czas probkowania Czas odswiezania dla SB
(czas catkowania)
400 Hz (2,5 ms) 0,156 ms 0,156 ms
60 Hz (16,6 ms) 1,042 ms 1,042 ms
50 Hz (20 ms) 1,250 ms 1,25 ms
10 Hz (100 ms) 6,250 ms 6,25 ms
A.7.5. Specyfikacja analogowych wyjs¢ (SM oraz SB)
Tabela A.43. Specyfikacja analogowych wyjs¢ (SB oraz SM)
Dane techniczne SB SM

Typ

Napiecie lub prad

Napiecie lub prad

Zakres

+10V, 0 do 20 mA, lub 4 do
20 mA

+10V, 0 do 20 mA, lub 4 do 20 mA

Rozdzielczo$¢

Napiecie: 12 bitow
Prad: 11 bitow

Napigcie: 14 bitow
Prad: 13 bitow

Zakres pomiarowy (stowo
danych) (Przypis 1)

Napiecie: od —27,648 do
27,648
Prad: od 0 do 27,648

Napigcie: od —27,648 do 27,648
Prad: od 0 do 27,648

Dokfadnos¢
(25°C/-20 do 60°C)

+0,5%/+1% petnego zakresu

+0,3%/+0,6% petnego zakresu
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Dane techniczne

SB

SM

Czas ustalania
(do 95% nowej wartosci)

Napiecie: 300 uS (R), 750 uS
(1 uF)

Prad: 600 uS (1 mH), 2 ms
(10 mH)

Napiecie: 300 uS (R), 750 uS
(1 uF)
Prad: 600 uS (1 mH), 2 ms (10 mH)

Impedancja obcigzenia

Napiecie: = 1000 Q
Prad: <600 Q

Napiecie: = 1000 Q
Prad: <600 Q

Zachowanie przy przejsciu
z RUN do STOP

Ostatnia wartos¢ lub wartos¢
zastepcza (domysinie 0)

Ostatnia wartos¢ lub wartosé
zastepcza (domysinie 0)

Izolacja (sygnatu zewnetrznego
od logiki))

brak

brak

Dlugos$¢ kabla (w metrach)

100 m, ekranowana skretka

100 m, ekranowana skretka

Diagnostyka

e Przepetnienie gérne i dolne

e Zwarcie do uziemienia
(tylko tryb napigciowy)

e Przerwa przewodu (tylko
tryb pradowy)

e Przepetnienie gérne i dolne

e Zwarcie do uziemienia (tylko tryb
napigciowy)

o Przerwa przewodu (tylko tryb
pradowy)

e Za niskie napiecie 24 VDC

petnego zakresu.

Przypis 1: Zobacz zakresy pradowe i napigciowe dla analogowych wyjs¢ (strona 310) dla okreslenia

A.7.6.
wyjs¢ (AQ)

Napieciowe i pradowe zakresy pomiarowe dla analogowych

Tabela A.44. Napieciowa reprezentacja wyjscia analogowego (SB oraz SM)

System Zakres pomiarowy napiecia
Dziesietnie Heksadecymalnie 10V
32767 il Przypis 1 Przepetnienie gérne
32512 7F00 Przypis 1
32511 TEFF .76V Zakres przerzutu od goéry
27649 6C01
27648 6C00 10V
20736 5100 75V
1 1 361,7pV
0 0 oV Zakres nominalny
-1 FFFF -361,7pV
-20736 AF00 -75V
—27648 9400 -10V
:222‘112 Z?gg 176V Zakres przerzutu od dotu
_g;?;g Zg(':g E:ZEE 1 Przepetnienie dolne

' W przypadku wystapienia przepetnienia gornego lub dolnego, wartosci na wyjsciach
analogowych zostang zastgpione wartosciami dla trybu STOP.
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A.8.

Tabela A.45. Pragdowa reprezentacja wyjscia analogowego

System Zakres pomiarowy pradu
Dziesietnie Heksadecymalnie Od 0 mA do 20 mA
32767 7TFFF Przypis 1 Przepetnienie gérne
32512 7F00 Przypis 1
32511 TEFF 23,52 mA Zakres przerzutu od gory
27649 6C01
27648 6C00 20 mA Zakres nominalny
20736 5100 15 mA
1 1 723,4 nA
0 0 0 mA

Tw przypadku wystagpienia przepetnienia gérnego lub dolnego, warto$ci na wyjsciach
analogowych zostang zastgpione wartosciami dla trybu STOP.

Tabela A.46. Pradowa reprezentacja wyjscia analogowego (CPU 1215C oraz
CPU 1217C)

System Zakres pomiarowy pradu

Dziesietnie Heksadecymalnie |0 mA do 20 mA
32767 7TFFF Przypis 1

Przepetnienie gérne
32512 7F00 Przypis 1
32511 7EFF 23,52 mA

Zakres przerzutu od gory
27649 6CO01
27648 6C00 20 mA
20736 5100 15 mA

Zakres nominalny
34 22 12mVv
0 0 0 mA

Wartosci ujemne

Wartosci ujemne . )
nie sg obstugiwane

T W przypadku wystapienia przepetienia gérnego, wyjscia analogowe beda sie zachowy-

waé zgodnie z ustawionymi wtasciwosciami konfiguracji urzadzenia. Dla parametru Rea-
ction to CPU STOP (Reakcja na przejscie CPU do trybu STOP), mozna wybrac¢ opcje albo
Use substitute value (Uzyj wartosci zastgpczej), albo Keep last value (Zachowaj ostatnig
wartosg).

Moduly termopar i RTD

Moduty termopar (TC: SB 1231 TC oraz SM 1231 TC) mierzg warto$¢ napiecia

podtgczonego do analogowych wejs¢. Wartos¢ ta moze by¢ wyrazona zaréwno

w Voltach jak i w stopniach Celsjusza.

e Jesli wartos¢ jest wyrazona w Voltach, to zakres nominalny wartosci bedzie
wynosit 27 648 (dziesietnie).

e Jesli odczytywana jest temperatura, to jej warto$¢ bedzie zgtaszana w stop-
niach jako dziesigciokrotno$¢ wartosci zmierzonej (np. 25,3 stopni bedzie wy-
razone jako 253 (dziesietnie)).
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A.8.1.

312

Moduty RTD (SB 1231 RTD oraz SM 1231 RTD) mierza wartos$¢ rezystancji pod-
taczonej do analogowych wejs¢. Wartos¢ ta moze by¢ wyrazona zaréwno w Vol-
tach jak i w stopniach Celsjusza.

e Jesli wartos¢ jest wyrazona w Voltach, to zakres nominalny wartosci bedzie
wynosit 27648 (dziesietnie).

e Jesli odczytywana jest temperatura, to jej wartos¢ bedzie zgtaszana w stop-
niach jako dziesieciokrotno$¢ wartosci zmierzonej (np. 25,3 stopni bedzie wy-
razone jako 253 (dziesigtnie)).

RTD umozliwia pomiary z termometrem oporowym wykonanym w technologii 2-,

3-, oraz 4-przewodowe;.

Uwaga

Jesli do aktywnego kanatu modutu termopary lub RTD nie zostat podtaczony za-
den czujnik, to modut zgtosi na tym kanale wartos¢ 32 767, Jesli zatagczone jest
takze wykrywanie przerwy w obwodzie, modut zapali odpowiednig czerwong dio-
de LED.

Jesli uzyto RTD o zakresach 500 Q oraz 1000 Q z rezystorami o nizszych opor-
nosciach, btad pomiarowy moze by¢ do dwoéch razy wiekszy niz okreslony w spe-
cyfikacji RTD. Najwieksza doktadnos¢ zostanie osiggnieta dla zakresu RTD wy-
noszacego 10 Q, jesli uzyto potaczenia 4-przewodowego.

Opornos¢ potaczenia w trybie 2-przewodowym spowoduje btad odczytu z czujni-
ka, wiec duza doktadnos¢ moze nie zosta¢ osiggnieta.

Uwaga

Po podtaczeniu zasilania modut przeprowadza wstepna kalibracje przetwornika
analogowo-cyfrowego. Podczas tej kalibracji modut zgtasza warto$¢ 32 767 na
kazdym kanale. Dzieje sie tak az do momentu, w ktérym wtasciwe dane bedq
dla niego dostepne. Program uzytkownika musi uwzgledni¢ czas potrzebny na
kalibracje. Poniewaz konfiguracja modutu moze zmienia¢ dlugo$¢ czasu inicja-
lizacji, nalezy sprawdzi¢ zachowanie modutu w czasie kalibracji. Uzytkownik
moze dodac odpowiednig logike do swojego programu w celu uwzglednienia
czasu inicjalizacji modutu.

Specyfikacja modutéw SB 1231 RTD oraz SB 1231 TC

Uwaga

Oprogramowanie sprzetowe CPU musi by¢ w wersji V2.0 lub wyzszej, aby byto
mozliwe korzystanie z ptytek sygnatowych TC i RTD.




A. Dane techniczne

Tabela A.47. Ogdlna specyfikacja

Dane techniczne

SB 1231 Al 1 x 16 bitéow TC

SB 1231 Al 1 % 16 bitéw RTD

Nr zamowieniowy

6ES7 231-56QA30-0XB0

6ES7 231-5PA30-0XB0

Wymiary W x H x D (mm)

38 x 62 x 21 mm

38 x 62 x 21 mm

Masa 35 gramow 35 gramow
Pobdr mocy 0,5W 0,7 W
Pobér pradu (magistrala SM) 5mA 5 mA
Pobér pradu (24 VDC) 20 mA 25 mA

Liczba wejs¢ (strona 316)
Typ

1
Nieuziemiona TC/mV

1
Odniesione do modutu RTD/Q

Diagnostyka

e Przepetnienie gorne i dolne’: 2
e Przerwanie obwodu®

e Przepetnienie gorne i dolne’: 2
e Przerwanie obwodu®

! Informacja o alarmie diagnostycznym z powodu przepetnienia gornego lub dolnego bedzie zgtoszona
w wartosciach danych analogowych nawet jesli alarmy zostaty wytgczone podczas konfiguracji

modutu.

2 RTD: Wykrywanie przepetnienia dolnego nie jest nigdy aktywne dla zakreséw rezystancyjnych.

3 Jesli zgtaszanie alarmu z powodu przerwy w obwodzie jest wytaczone, a w okablowaniu czujnika
wystepuje przerwa, to modut moze zgtaszac na poszczegoélnych kanatach losowe wartos$ci.

Tabela A.48. Schemat podtaczenia ptytki SB 1231 TC/RTD

SB 1231 Al 1 x 16 bitéw TC

SB 1231 Al 1 x 16 bitéw RTD

+\/7

SB 1231 TC SB 1231 RTD
AlTxTCx 16 BIT Al'TxRTDx 16 BIT
6ES7 231-5QA30-0XB0 6ES7 231-5PA30-0XB0 M+ M- I+ I M+ M- I+ I
oooo oooo
o | o |
Al Al
oooo oooo
M+ M-+ -
I:l AID-TC I:l AIO - RTD
e & ¢ o |0+ 0 ® o M+ M I+ I

® Petla zwrotna nieuzywanego wejscia RTD
@ 2-przewodowa RTD ® 3- przewodowa RTD @ 4- przewodowa RTD
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A.8.2,

Specyfikacja modutu SM 1231 RTD

Tabela A.49. Ogdlna specyfikacja

Dane techniczne

SM 1231 Al 4 x RTD x 16 bit

SM 1231 Al 8 x RTD x16 bit

Nr zamowieniowy

6ES7 231-5PD32-0XB0

6ES7 231-5PF32-0XB0

Typ

Odniesione do modutu RTD/Q

Wymiary W x H x D (mm) 45 x 100 x 75 70 x 100 x 75
Masa 220 graméw 270 graméw
Pobdér mocy 1,5W 1,5W

Pobdr pradu (magistrala SM) 80 mA 90 mA

Pobor pradu '

( 2(21b\0/0%?du 40 mA 40 mA

Liczba wejsc¢ (strona 316) 4 8

Odniesione do modutu RTD/Q

Diagnostyka

o Przepetnienie gorne i dolne’: 2

o Za niskie napiecie 24 VDC?

e Przerwanie obwodu (tylko tryb
pradowy)*

e Przepetnienie goérne i
dolne™ 2

o Za niskie napigcie 24 VDC 2

e Przerwanie obwodu (tylko
tryb pradowy)*

20,4 do 28,8 VDC (Class 2, ograniczone zasilanie lub zasilanie czujnika z CPU).
Informacja o alarmie diagnostycznym z powodu przepetnienia gérnego lub dolnego bedzie zgtoszona

w wartosciach danych analogowych nawet jesli alarmy zostaty wytaczone podczas konfiguraciji

modutu.

Wykrywanie przepetnienia dolnego nie jest nigdy aktywne dla zakreséw rezystancyjnych.
Jesli zgtaszanie alarmu z powodu przerwy w obwodzie jest wytaczone, a w okablowaniu czujnika

wystepuje przerwa, to modut moze zgtaszac na poszczegoélnych kanatach losowe wartosci.

Tabela A.50. Schemat poditgczen modutu rozszerzen RTD

SM 1231 RTD 4 x 16 bitéw

SM 1231 RTD 8 x 16 bitéw

Odniesienie

ITTRE [lo

=S

:
T

Q00022

@202

2
Voc LM & [Mx M-I A0 o
o o oM M I kAT

RTD ANALOG INPUTS

o o o[V M I+ A2
e o o [VW+ M- I+ A3

@222

J

231-5PD30-0XBO
RTD ANALOG INPUTS.

02222

©)

Me M-

Mé M- -

. mpet D@ ® Petla zwrotna
T —® nieuzywanego
[—[J_ wejécia RTD
= - e ok @ 2-przewodowa
7 |[000002000222| [ RTD
: ® 3-przewodowa
H RTD
QDD DDD)|3
Y = 5 @ 4-przewodowa
voe [L+ ML Mt M- I+ M+ M- 1+ - JAIOT RTD
T e o @M M 1+ M M 1+ 1]23
M+ M-+

D22

231-5PF30-0XB0

QDD

o o o[V M- I+ IV M I+ 145
o o o[V M- I+ M+ M- I+ F1AIG7

RTD ANALOG INPUTS.

Uwaga: Zaciski
listwy zacisko-
wej musza by¢
ztocone. Numery
zamowieniowe

® | znajduja sie

w Dodatku C pod-

recznika systemu
S7-1200.
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A.8.3.

Specyfikacja modutu SM 1231 TC

Tabela A.51. Ogdlna specyfikacja

Dane techniczne

SM 1231 Al4 x 16 bit TC

SM 1231 AI8 x 16 bit TC

Nr zamowieniowy

6ES7 231-5QD32-0XB0

6ES7 231-5QF32-0XB0

Typ

Wymiary W x H x D (mm) 45 x 100 x 75 45 x 100 x 75
Masa 180 gramow XXX gramow
Pobér mocy 1,5W 1,5W

Pobér pradu (magistrala SM) 80 mA 80 mA

Pobér pradu * 40 mA 40 mA

(24 VDC)

Liczba wejs¢ (strona 316) 4 8

Nieuziemiona TC/mV

Nieuziemiona TC/mV

Diagnostyka

e Przepetienie gorne i dolne 2
e Za niskie napiecie 24 VDC?
e Przerwanie obwodu (tylko tryb

pradowy)®

e Przepetnienie gérne i dolne 2

e Za niskie napiecie 24 VDC?

e Przerwanie obwodu (tylko
tryb pradowy)?

Od 20,4 do 28,8 VDC (Class 2, ograniczone zasilanie lub zasilanie czujnika z CPU).
Informacja o alarmie diagnostycznym z powodu przepetnienia gérnego lub dolnego bedzie zgtoszona

w wartosciach danych analogowych nawet jesli alarmy zostaty wytaczone podczas konfiguraciji

modutu.

Jesli zgtaszanie alarmu z powodu przerwy w obwodzie jest wytaczone, a w okablowaniu czujnika

wystepuje przerwa, to modut moze zgtasza¢ na poszczegolnych kanatach losowe wartosci.

Tabela A.52. Schemat podtgczeh modutu rozszerzen TC

SM 1231 Al 4 TC (16 bit)

SM 1231 Al 8 TC (16 bit)

Uwaga

ok [HFA A

+

L PEA A

DC —

) @

D022
Lo+ *

24VDC TCANALOG INPUTS

TC ANALOG INPUTS
Al Al
o o o |2+ 2-|3+ 3-

D022

231-5QD30-0XB0

D222

TC ANALOG INPUTS|

GAUAULY,

24
voC [L+ ML |0+ O[T+ 1-] A
e o @ |2+ 2|3+ 3-

|

o o o [4 45+ 5] N

o o o6+ 67+ /-1 A

GUUUUUY,

=

231-5QF30-0XB0
TC ANALOG INPUT

D002,

+\./7 +\./,

©

NN

® SM 1231 AI8 TC: TC 2, 3, 4,
oraz 5 nie sg pokazane jako
potaczone.
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A.8.4. Specyfikacja analogowego wejscia dla RTD oraz TC (SM i SB)
Tabela A.53. Analogowe wejscia dla modutéw RTD oraz TC (SM i SB)

Dane techniczne RTD i Termopary (TC)
Liczba wejs¢ 1 (SB), 4 lub 8 (SM)
T e RTD: Odniesione do modutu RTD/Q
yp e TC: Nieuziemiona TC/mV

Zakres Zobacz tabele typéw RTD/TC:
e Zakres nominalny (stowo danych) e RTD (strona 318)
e Zakres przerzutu od gory i od dotu (stowo |4 TC (strona 317)

danych)
e Przepetnienie gérne i dolne (stowo

danych)

) .. | Temperatura 0,1°C/0,1°F
Rozdzielczosé - — — -
Rezystancja/napiecie 15 bitéw plus bit znaku

Maksymalne bezpieczne napiecie +35V

85 dB dla wybranych ustawien filtra

Thumienie zakiocen (10 Hz, 50 Hz, 60 Hz lub 400 Hz)

Ttumienie sygnatu sumacyjnego > 120 dB przy 120 VAC
Impedancja =10 MQ

Sygna'lu. zewnetrznego 500 VAC

od logiki
Izolacja Pola od 24 VDC SM RTD oraz SM TC: 500 VAC

(nie stosuje sie dla SB RTD i SB TC)

SM RTD oraz SM TC: 500 VAC

24 VDC od logiki (nie stosuje sie dla SB RTD i SB TC)

e SM RTD: Brak

(nie stosuje sie dla SB RTD)
e SMTC: 120 VAC

(nie stosuje sie dla SB TC)

I1zolacja pomiedzy kanatami

Zobacz tabele typéw RTD/TC:

Doktadnosé (od 25°C/—20 do 60°C) e RTD (strona 318)
e TC (strona 317)
Powtarzalnos¢ +0,05% FS

e RTD: 0,56 mW

Maksymalny pobdr mocy przez czujnik e TC: Nie dotyczy

Zasada pomiaru Catkowanie
Zobacz tabele wyboru filtréw RTD/TC:
Czas ods$wiezania modutu e RTD (strona 319)

e TC (strona 317)

e RTD: Nie dotyczy

Bfad styku odniesienie o TC: +15°C

Dtugos¢ kabla (w metrach) Maks. 100 m. do czujnika

e RTD: 20 Q, maks. 2,7 Q dla 10 Q RTD.

Opor przewodu e TC: maks. 100 Q.
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A.8.5. Typy termopar
Tabela A.54. Typy termopar (zakresy i doktadnos¢)
. . Doktadnos¢ Doktadnos¢
. Nominalny | Nominalny | Maks.
Typ Min. dol?y dolny gérny gérny przy norr_nalsnxm przy no_m;alnym
zakres zakres 2akres zakres? zakresie > zakresie > * od
przy 25°C —20°C do 60°C
J -210,0°C | -150,0°C | 1200,0°C | 1450,0°C +0,3°C +0,6°C
K —270,0°C | -200,0°C | 1372,0°C | 1622,0°C +0,4°C +1,0°C
T -270,0°C | -200,0°C 400,0°C 540,0°C +0,5°C +1,0°C
E —-270,0°C | -200,0°C | 1000,0°C | 1200,0°C +0,3°C +0,6°C
R&S -50,0°C 100,0°C 1768,0°C | 2019,0°C +1,0°C 1+2,5°C
N —270,0°C | —-200,0°C | 1300,0°C | 1550,0°C +1,0°C $1,6°C
C 0,0°C 100,0°C 2315,0°C | 2500,0°C 10,7°C 12,7°C
TXK/XK(L) | —200,0°C | —150,0°C 800,0°C | 1050,0°C +0,6°C +1,2°C
Napigcie -32512 :%?23 gg?ﬁs 32511 +0,05% 10,1%

Wartosci z termopar ponizej minimalnego dolnego zakresu zgtaszane sa jako —32 768.
Wartosci z termopar powyzej maksymalnego gérnego zakresu zgtaszane sa jako 32 767,
Wewnetrzny btad styku odniesienia wynosi +1,5°C dla wszystkich zakresow. Warto$¢ ta jest

dodawana do btedéw ujetych w powyzszej tabeli. Modut wymaga przynajmniej 30 minut nagrzewania,

aby magt
4 Tylko dla

spetni¢ te warunki.
4-kanatowego SM TC: Doktadnos$¢ wynikow moze spasé w przypadku obecnosci w poblizu

czujnikéw nadajnikéw czestotliwosci radiowych (czestotliwosci 970-990 MHz).

A.8.6.

Uwaga
Kanatl termopary

Dla kazdego kanatu modutu SM termopary mozna skonfigurowa¢ inny typ termo-
pary (do wyboru w programie podczas konfiguracji modutu).

Wybbér filtra termopary i czasy odswiezania

Do pomiaréw termoparami sugerowane jest uzycie czasu catkowania wynoszag-
cego 100 ms. Uzycie mniejszych wartosci zwiekszy btad powtarzalnosci odczytu
temperatury.

Tabela A.55. Wybor filtra termopary i czasy odswiezania

Tiumiona Czas Czas odswiezania [s]
CZQSt[?_lt:]w 0s¢ call;::;?nla 1-kanatlowa SB | 4-kanalowy SM | 8-kanalowy SM
10 100 0,301 1,225 2,450
50 20 0,061 0,263 0,525
60 16,67 0,051 0,223 0,445
400" 10 0,031 0,143 0,285

! Aby zachowaé rozdzielczos¢ i doktadnosé modutu, jesli ttumiona jest czestotliwo$¢
400 Hz, nalezy uzy¢ czasu catkowania wynoszgcego 10 ms. Taka warto$¢ pozwoli
réwniez ttumi¢ szumy o czestotliwosci 100 Hz oraz 200 Hz.
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A.8.7. Tabela wyboru typu czujnika RTD
Tabela A.56. Zakresy pomiarowe i doktadnos¢ réznych czujnikdw obstugiwanych przez
moduty RTD
Wspot- . Nomi- Nomi- Zelidtiess DokIadonos'é
czynnik Min. nalny nalny M?ks' przy od _:ogcc do
tempe- Typ RTD dolny1 dolny gérny gorny2 normaln_ym
raturowy zakres zakres 2akres zakres' zakres:e Zakres
przy 25°C | normalny
Pt0,003850 | Pt100 | 445 00oc [ —120,00°C | 145,00°C | 155,00°C | 20,20°C | 0,40°C
ITS90 climatic
DIN EN Pt 10 —-243,0°C | —200,0°C | 850,0°C |1000,0°C| #1,0°C +2,0°C
60751 Pt 50
Pt 100
Pt 200 —243,0°C | —200,0°C | 850,0°C |1000,0°C| +0,5°C +1,0°C
Pt 500
Pt 1000
Pt 0,003902 |Pt 100 —-243,0°C | —200,0°C | 850,0°C |1000,0°C| +0,5°C +1,0°C
Pt 0,003916 | pt 200
Pt0,003920 pi500 | —243,0°C | -200,0°C | 850,0°C |1000,0°C| +0,5°C £1,0°C
Pt 1000
Pt 0,003910 |Pt10 —273,2°C | —240,0°C | 1100,0°C | 1295°C +1,0°C +2,0°C
Pt 50
Pt 100 —273,2°C | —240,0°C | 1100,0°C | 1295°C +0,8°C +1,6°C
Pt 500
Ni 0,006720 |Ni 100
Ni 0,006180 | Ni 120
Ni 200 —-105,0°C | —60,0°C | 250,0°C | 295,0°C +0,5°C +1,0°C
Ni 500
Ni 1000
S%ohélooo ';OGO'(;“ ~105,0°C | -60,0°C | 250,0°C | 295,0°C | $0,5°C +1,0°C
Ni 0,006170 |Ni 100 —-105,0°C | —60,0°C | 180,0°C | 212,4°C +0,5°C +1,0°C
Cu 0,004270 [Cu 10 —240,0°C | —200,0°C | 260,0°C | 312,0°C +1,0°C +2,0°C
Cu 0,004260 |Cu 10 —-60,0°C | -50,0°C | 200,0°C | 240,0°C +1,0°C +2,0°C
Cu 50 —-60,0°C | -50,0°C | 200,0°C | 240,0°C +0,6°C +1,2°C
Cu 100
Cu 0,004280 |Cu 10 —240,0°C | —200,0°C | 200,0°C | 240,0°C +1,0°C +2,0°C
Cu 50 —240,0°C | —200,0°C | 200,0°C | 240,0°C +0,7°C +1,4°C
Cu 100

! Wartosci z RTD ponizej minimalnego dolnego zakresu zgtaszane sa jako —32 768.

2 Wartosci RTD powyzej maksymalnej wartosci nadzakresu sg podawane jako +32 767.
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Tabela A.57. Rezystancje

Doktadnosé Doktadnos¢
. Nominalny . Maks. przy od
Zakres Min. dolny dolny b'lomlnalny goérny normalnym | —20°C do 60°C
zakres gorny zakres 1 :
zakres zakres zakresie Zakres
przy 25°C normalny
150 Q n/a 0(0Q) |27648(150Q) |176,383Q +0,05% +0,1%
300 Q n/a 0(0Q) |27648(3000Q) |352,767 Q +0,05% +0,1%
600 Q n/a 0(0Q) |27648(600Q) |705,534Q +0,05% +0,1%

1 Wartosci rezystancji powyzej maksymalnej wartosci gornego zakresu sa podawane jako +32 767.

A.8.8. Wybor filtra RTD i czasy od$wiezania
Tabela A.58. Wybor filtra RTD i czasy od$wiezania
Tiumiona Czas Czas odswiezania [s]
czestot- catko-
liwosé wania 1-kanatowa SB 4-kanatowy SM 8-kanatowy SM
[Hz] [ms]
10 100 4-/2-przewodowa: 0,301 |4-/2-przewodowa: 1,222 |4-/2-przewodowa: 2,445
3-przewodowa: 0,601 3-przewodowa: 2,445 3-przewodowa: 4,845
50 20 4-/2-przewodowa: 0,061 |4-/2-przewodowa: 0,262 | 4-/2-przewodowa: 0,525
3-przewodowa: 0,121 3-przewodowa: .505 3-przewodowa: 1,015
60 16.67 4-/2-przewodowa: 0,051 |4-/2-przewodowa: 0,222 | 4-/2-przewodowa: 0,445
’ 3-przewodowa: 0,101 3-przewodowa: 0,424 3-przewodowa: 0,845
400" 10 4-/2-przewodowa: 0,031 |4-/2-przewodowa: 0,142 | 4-/2-przewodowa: 0,285
3-przewodowa: 0,061 3-przewodowa: 0,264 3-przewodowa: 0,525

T Aby zachowa¢ rozdzielczos$é i doktadno$é modutu, jesli ttumiona jest czestotliwosé 400 Hz,
nalezy uzy¢ czasu catkowania wynoszacego 10 ms. Taka warto$¢ pozwoli réwniez thumi¢ szumy
o czestotliwosci 100 Hz oraz 200 Hz.

A.9.

Uwaga

Na kazdym witaczonym kanale bez podtaczonego czujnika modut podaje wartosé
32767. Jesli wigczone jest wykrywanie rozwartego przewodu, to na module miga-
ja odpowiednie czerwone diody LED.

Najlepsza doktadnos¢ dla zakresu RTD 10 Q zapewnia potaczenie 4-przewodo-
we.

Rezystancja przewoddéw potgczeniowych w trybie 2-przewodowym spowoduje
btad w pomiarze czujnika i dlatego doktadnos$¢ nie jest gwarantowana.

Interfejsy komunikacyjne

Petna lista modutéw dostepnych dla S7-1200 znajduje sie w podreczniku systemu
S7-1200 lub na internetowej stronie wsparcia klienta (http://www.siemens.com/
automation/).
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A.9.1. PROFIBUS master/slave
A.9.1.1. Modut CM 1242-5 PROFIBUS slave

Tabela A.59. Specyfikacja techniczna modutu CM 1242-5

Dane techniczne

Nr zamowieniowy | 6GK7 242-5DX30-0XEO
Interfejsy

Potaczenie z PROFIBUS 9-pinowe zlgcze zenskie D-sub
Maksymalny pobdr pradu przez interfejs 15 mA przy 5 V (tylko zakonczenia
PROFIBUS, podczas gdy komponenty magistrali) *)

sieciowe sg potgczone (np. komponenty

sieci optycznej)

Dane techniczne

Nr zamowieniowy 6GK7 242-5DX30-0XEO

Dopuszczalne warunki otoczenia

Temperatura otoczenia

e Podczas magazynowania

e Podczas transportu

e Podczas pracy w pozycji pionowej
(pozioma szyna DIN)

e Podczas pracy w pozycji poziome;j
(pionowa szyna DIN)

od —40°C do 70°C
od —40°C do 70°C
od 0°C do 55°C
od 0°C do 45°C

Wzgledna wilgotnos¢ przy temperaturze 95%
25°C, podczas pracy urzadzenia, bez
kondensacji, maksymalnie

Stopien ochrony IP20
Zasilanie, pobor mocy i straty mocy

Typ zasilania DC
Zasilanie z tylniej magistrali 5V
Pobér pradu (typowo) 150 mA
Efektywna strata mocy (typowo) 0,75 W

Wymiary i masa

o Szerokos$é(W) e 30 mm
o \Wysokosc¢ (H) e 100 mm
e Gtebokosc¢ (D) e 75 mm
Masa

e Masa netto e 1159

o Masa wraz z opakowaniem e 152 ¢

*) Prad obcigzenia zewnetrznego odbiornika potaczonego pomiedzy VP (pin 6) oraz DGND
(pin 5) nie moze przekracza¢ 15 mA (zabezpieczenie przed zwarciem) dla zakonczenia
magistrali.
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Interfejs PROFIBUS

Tabela A.60. Wyprowadzenia z gniazda D-sub

Pin Opis Pin Opis
1 |- Nieuzywane — 6 P5V2: zasilanie +5 V
o |l1] 2 [—Nieuzywane — 7 — Nieuzywane —
6| ® o ||2| 3 |RxD/TxD-P: Linia danych B 8 RxD/TxD-N: Linia danych A
; g e ([3| 4 |RTS 9 — Nieuzywane —
o ||4
MN° olls M5V2: Potencjat
5 | odniesienia danych Obudowa | Masa obudowy
(uziemienie DGND)

A.9.1.2. Modut CM 1243-5 PROFIBUS master

Tabela A.61. Specyfikacja techniczna modutu CM 1243-5

Dane techniczne

Nr zamowieniowy

| 6GK7 243-5DX30-0XEO

Interfejsy

Potaczenie z PROFIBUS

9-pinowe ztacze zenskie D-sub

Maksymalny pobdr pradu przez interfejs PROFIBUS, podczas
gdy komponenty sieciowe sa potaczone (np. komponenty sieci
optycznej)

15 mAprzy 5V (tylko
zakonczenia magistrali) *)

Dopuszczalne warunki otoczenia

Temperatura otoczenia

e Podczas magazynowania e —40°C do 70°C
e Podczas transportu e —40°C do 70°C
e Podczas pracy w pozycji pionowej (pozioma szyna DIN) e 0Cdo55C

e Podczas pracy w pozycji poziomej (pionowa szyna DIN) e 0°C do45°C
Wzgledna wilgotnos$é przy temperaturze 25 °C, podczas pracy 95 %

urzadzenia, bez kondensacji, maksymalnie

Stopien ochrony 1P20

Zasilanie, pobér mocy i straty mocy

Typ zasilania DC
Zasilanie/zewnetrzne 24V

e minimum e 192V

e maksimum e 288V

Pobor pradu (typowy)

e 224V DC e 100 mA

e z tylniej magistrali S7-1200 e 0 MA
Efektywna strata mocy (typowo)

e 224V DC °24W

e z tylniej magistrali S7-1200 e OW

Zasilanie 24 VDC/zewnetrzne

e Min. przekroj przewodu

o Maks. przekréj przewodu

o Moment dokrecania zaciskow terminali

min.: 0,14 mm? (AWG 25)
maks.: 1,5 mm? (AWG 15)
0,45 Nm (4 Ib-in)
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Dane techniczne
Wymiary i masa
o Szerokos¢(W) e 30 mm
o Wysokosé (H) e 100 mm
e Glebokosé (D) ® 75 mm
Masa
e Masa netto e 1349
e Masa wraz z opakowaniem e 1719

*) Prad obcigzenia zewnetrznego odbiornika potaczonego pomiedzy VP (pin 6) oraz DGND (pin 5) nie
moze przekracza¢ 15 mA (zabezpieczenie przed zwarciem) dla zakonczenia magistrali.

Interfejs PROFIBUS

Tabela A.62. Wyprowadzenia z gniazda D-sub

Pin Opis Pin Opis
VP: Zasilanie +5 V tylko dla opornikéw
o )1 1 |- Nieuzywane — 6 Zamykajacych m§g|§trale nie mozna
6|l @ stosowac do zasilania zewngtrznych
e (|2 N
e olls odbiornikow
8|l @ o |la 2 |- Nieuzywane — 7 — Nieuzywane —
9 © o ||5| 3 |RxD/TxD-P: Linia danych B 8 RxD/TxD-N: Linia danych A
4 |CNTR-P: RTS 9 — Nieuzywane —
5 DGND: masa dia sygnatow Obudowa | Masa obudowy
z danymi VP

Przewéd PROFIBUS

Uwaga

Uziemienie ekranu przewodu PROFIBUS
Ekran przewodu PROFIBUS musi by¢ uziemiony.

W tym celu nalezy sciggna¢ izolacje z konca przewodu i podigczy¢ ekran do
uziemienia.

A.9.2. Procesor komunikacyjny GPRS

Uwaga

Procesor komunikacyjny GPRS CP nie jest dopuszczony do zastosowan
morskich

Modut wymieniony ponizej nie ma dopuszczenia morskiego:
* Modut CP 1242-7 GPRS

Uwaga

Oprogramowanie sprzetowe CPU musi by¢ w wersji V2.0 lub wyzszej, aby byto
mozliwe korzystanie z tych modutéw.
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A.9.2.1. Specyfikacja techniczna CP 1242-7

Tabela A.63. Specyfikacja techniczna CP 1242-7

Dane techniczne

Nr zamoéwieniowy

| 6GK7 242-7KX30-0XEO

Interfejs bezprzewodowy

Ztacze antenowe

Ztacze SMA

Nominalna impedancja

50 Q

Potaczenie bezprzewodowe

Maksymalna moc nadawania

e GSM 850, klasa 4: +33 dBm +2dBm
e GSM 900, klasa 4: +33 dBm +2dBm

e GSM 1800, klasa 1: +30 dBm +2dBm
e GSM 1900, klasa 1: +30 dBm +2dBm

GPRS Klasa Multislot 10 klasa urzadzenia B
system kodowania 1...4 (GMSK)
SMS Tryb potaczen wychodzacych: MO

Ustuga: point-to-point

Dopuszczalne warunki otoczenia

Temperatura otoczenia

e Podczas magazynowania

e Podczas transportu

e Podczas pracy w pozycji pionowej
(pozioma szyna DIN)

e Podczas pracy w pozycji poziome;j
(pionowa szyna DIN)

od —40°C do 70°C
od —40°C do 70°C
od0Cdo55C
od 0°C do 45°C

Wzgledna wilgotnos¢ przy temperaturze 95%
25°C, podczas pracy urzadzenia, bez

kondensacji, maksymalnie

Stopien ochrony IP20
Zasilanie, pobér mocy i straty mocy

Typ zasilania DC
Zasilanie/zewnetrzne 24V

e minimum e 192V
e maksimum e 288V
Pobdr pradu (typowy)

e 224V DC e 100 mA
e z tylniej magistrali S7-1200 e O mA
Efektywna strata mocy (typowo)

e 224V DC ® 24W
e z tylniej magistrali S7-1200 e OW

Zasilanie 24 VDC/zewnetrzne

e Min. przekroj przewodu

e Maks. przekrdj przewodu

e Moment dokrecania zaciskow terminali

e min.: 0,14 mm? (AWG 25)
e maks.: 1,5 mm? (AWG 15)
e 0,45 Nm (4 Ib-in)

Izolacja
Zasilacz do obwodu wewnetrznego

710 VDC przez 1 minute
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Dane techniczne

Wymiary i masa

o Szerokosé(W) e 30 mm
o \Wysokos¢ (H) e 100 mm
e Gtebokosé (D) e 75 mm
Masa

e Masa netto e 133 g

e Masa wraz z opakowaniem e 1709

Specyfikacja techniczna anteny ANT794-4MR GSM/GPRS

Dane techniczne

Nr zamoéwieniowy

6NH9860-1AA00

Mobilne sieci bezprzewodowe

GSM/GPRS

Zakresy czestotliwosci

e 824 do 960 MHz (GSM 850, 900)
e 1710 do 1880 MHz (GSM 1 800)
e 1900 do 2200 MHz (GSM/UMTS)

Charakterystyki wielokierunkowe

Wzmocnienie anteny 0dB

Impedancja 50 Q

SWR <20

Maksymalna moc 20 W

Biegunowosé Liniowa pionowa

Ztacze SMA

Dtugosc¢ kabla antenowego 5m

Materiaty obudowy Twarde PVC, odporne na promienie UV

Stopien ochrony

IP20

Dopuszczalne warunki otoczenia
e Temperatura pracy

e Temperatura podczas transportu/
magazynowania

e \Wzgledna wilgotno$¢

e od —40°C do +70°C
e od —40°C do +70°C

e 100%

Konstrukcja Antena z przymocowanym przewodem(5 m)
i zZtaczem SMA

Wymiary (D x H) w mm 25 x 193

Waga

e Antena z przewodem e 3109

o Srubunek e 54¢g

Instalacja Za pomocg dotgczonych zatrzaskéw

Specyfikacja techniczna anteny ANT794-3M

Nr zamoéwieniowy 6NH9870-1AA00
Mobilne sieci bezprzewodowe GSM 900 GSM 1800/1900
Zakresy czestotliwosci 890-960 MHz 1710-1990 MHz
VSWR <21 <1,5:1
Ttumienie odbi¢ (Tx) ~10dB ~ 14 dB
Wzmocnienie anteny 0dB




A. Dane techniczne

A.9.3.

A.9.4.
A.9.4.1.

Nr zamoéwieniowy 6NH9870-1AA00
Impedancja 50 Q
Maksymalna moc 10W
Kabel antenowy HF przewdd RG 174 (staty) z meskim ztgczem SMA
Dtugosc¢ przewodu 1,2m
Stopien ochrony IP64
Dozwolony zakres temperatur od —40°C do +75°C
Latwopalnos¢ UL 94 V2
Materiaty obudowy ABS Polylac PA-765, jasnoszary (RAL 7035)
Wymiary (W x L x H) w mm 70,5 x 146,5 x 20,5
Masa 130 g
TeleService (TS)

Nastepujace podreczniki zawierajg specyfikacje techniczng dla urzadzenia
TS Adapter IE Basic oraz modularnego urzgdzenia TS Adapter:

e Industrial Software Engineering Tools Modular TS Adapter
e |ndustrial Software Engineering Tools TS Adapter |IE Basic

Wiecej informacji o tym produkcie oraz jego dokumentacja znajduje sie na inter-
netowej stronie katalogdéw produktéw dla urzadzenia TS Adapter.

Komunikacja poprzez RS485 i RS232
Specyfikacja CB 1241 RS485

Uwaga

Oprogramowanie sprzetowe CPU musi by¢ w wersji V2.0 lub wyzszej, aby byto
mozliwe korzystanie z tej CB.

Tabela A.64. Specyfikacja ogdlna

Dane techniczne CB 1241 RS485
Nr zamowieniowy 6ES7 241-1CH30-1XB0
Wymiary W x H x D 38 x 62 x 21
Masa 40 gramow
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Tabela A.65. Urzadzenia nadawcze i odbiorcze

Dane techniczne

CB 1241 RS485

Typ

RS485 (2-przewodowy poétdupleks)

Zakres napiecia w trybie wspélnym

od -7 V do +12 V, 1 sekunda, 3 VRMS ciggte

Napiecie réoznicowe wyjscia urzadzenia
nadawczego

2V min. przy R =100 Q
1,5V min. przy R =54 Q

Zakonczenie i obcigzenie

od 10 K do +5 V na B, RS485 Pin 3
od 10 K do GND na A, RS485 Pin 4

Opcjonalne zakonczenie

Krotki Pin TB do Pin T/RB, efektywna
impedancja zakonczenia wynosi 127 Q,
potaczenie do RS485 Pin 3

Krotki Pin TA do Pin T/RA, efektywna
impedancja zakonczenia wynosi 127 Q,
potaczenie do RS485 Pin 4

Impedancja wejscia odbiornika

5,4 kQ min. wiaczajac zakonczenie

QOdbiornik: prég/czutosé

+/— 0,2 V min., histereza 60 mV

Izolacja
Sygnat RS485 do uziemienia szyny
Sygnat RS485 do wspdlnej logiki CPU

500 VAC, 1 minuta

Dtugos$c¢ przewodu, ekranowany

1000 m maks.

Szybkos¢ transmisji

300 b/s, 600 b/s, 1,2 kb/s, 2,4 kb/s, 4,8 kb/s, 9,6
kb/s (domysinie), 19,2 kb/s, 38,4 kb/s, 57,6 kb/s,
76,8 kb/s, 115,2 kb/s.

Parzystos¢

Bez parzystosci (domysinie), parzysty,
nieparzysty, Mark (bit parzystosci ustawiony
zawsze na 1), Space (bit parzystosci ustawiony
zawsze na 0)

Liczba bitéw stopu

1 (domysinie), 2

Sterowanie strumieniem danych

Nie obstuguje

Czas oczekiwania

od 0 do 65 535 ms

Tabela A.66. Zasilanie

Dane techniczne

CB 1241 RS485

Pobdér mocy 1,5W
Pobdr pradu (magistrala SM), maks. 50 mA
Pobér pradu (24 VDC) maks. 80 mA
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CB 1241 RS485 (6ES7 241-1CH30-1XB0)

(B 1241RS485
6ES7 241-1CH30-1XBO
oooo
22
£
oooo
X20: R5485
Bl
sSEEeE
OOPDDD
L1 [
o 10O O
3
O ..:.... O

9

® Potgcz ,TA” oraz TB” jak pokazano na rysunku, aby zakonczyé sie¢ (zakancza tylko
kofAcowe urzadzenia sieci RS485)

® Uzyj skretki ekranowanej i podtacz jej ekran do uziemienia

Mozna zamkng¢ sie¢ RS485 tylko na jej dwoch koncach. Urzgdzenia pomiedzy
dwoma koncami sieci nie sg terminowane ani obcigzone. Wigcej informacji znaj-
duje sie w podrozdziale ,Polaryzacja i zakonczenie zigcza sieciowego RS485”
podrecznika systemu S7-1200.

Tabela A.67. Zaciski listew zaciskowych CB 1241 (6ES7 241-1CH30-1XB0)

Pin Ztacze 9-pinowe X20
1 RS485/Masa logiczna GND -
2 RS485/Nie podiaczony -
3 | RS485/TxD+ 3-T/RB
4 | RS485/RTS 1-RTS
5 | RS485/Masa logiczna GND -
6 | RS485/Zasilanie 5V -
7 RS485/Nie podiagczony -
8 | RS485/TxD- 4 -T/IRA
9 RS485 / Nie podtaczony -
Shell 7-M
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A.9.4.2. Specyfikacja modutow CM 1241 RS422/RS485
Tabela A.68. Specyfikacja ogdlna

Dane techniczne CM 1241 RS422/RS485
Numer zaméwieniowy 6ES7 241-1CH32-0XB0
Wymiary (W x H x D) 30 x 100 x 75 mm
Masa 150 gramow

Tabela A.69. Nadajnik i odbiornik

Dane techniczne CM 1241 RS422/RS485

T RS422 lub RS485, 9-pinowe zlgcze zenskie
P D-Sub

Od -7V do +12V, przez 1 sekunde 3V
RMS (warto$¢ skuteczna) w sposob ciagty

2V min. przy RL=100 Q
1,5V min. przy RL=54 Q

Zakres sygnatu wspotbieznego

Wyjsciowe napiecie réznicowe nadajnika

10 kQ do +5 V na linii B, pin 3 PROFIBUS
10 kQ do GND na linii A, pin 8 PROFIBUS
Zapewnione opcje wewnetrznej polaryzaciji,
lub bez wewnetrznej polaryzacji. We
wszystkich przypadkach wymagane jest
Zakonczenie i polaryzacja zewnegtrzne zakonczenie. Dodatkowe
informacje znajdujg sie w podrozdziatach
,Polaryzacja i zakonczenie ztacza
sieciowego RS485” oraz ,Konfiguracja
RS422 oraz RS485” podrecznika systemu

S7-1200.
Impedancja wejsciowa odbiornika 5,4 kQ min. facznie z zakonczeniem
Prog/czutosé odbiornika +/- 0,2 V min., typowa histereza 60 mV
Izolacja
Sygnat RS485 do masy obudowy 500 VAC, przez 1 minute

Sygnat RS485 do masy logiki CPU

1000 m maks. (w zaleznosci od szybkosci

Dtugosc¢ kabla ekranowanego -
transmisji)

300 bodbw, 600 bodéw, 1,2 kbfs, 2,4 kb/s,
4,8 kb/s, 9,6 kb/s (default),

19,2 kb/s, 38,4 kb/s, 57,6 kb/s, 76,8 kb/s,
115,2 kb/s

Szybkos¢ transmisji

Brak parzystosci (domysinie), parzysto$¢
dodatnia, parzysto$¢ ujemna, znak (bit

Parzystosc . . ST
parzystosci zawsze réowny 1), spacja (bit
parzystosci zawsze réwny 0)

Liczba bitéw stop 1 (warto$¢ domysina), 2

Sterowanie przeptywem XON/XOFF obstugiwane w trybie RS422

Czas oczekiwania od 0 do 65 535 ms
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Tabela A.70. Wtyczka RS232 dla CM 1241 i okablowanie

. . Wtyczka . .
Pin Opis (zeneka) Pin Opis
Masa logiki +5V z szeregowym
1 lub sygnatow 6 PWR | rezystorem 100 Q:

komunikacyjnych

Podtaczony z RS422

2 TxD+' | Nie uzywany z RS485: |9

Wyijscie

Sygnat B (RxD/TxD+):
3D+ | \WejscieMyjscie
4 RTS? Zadanie wystania

(poziom TTL): Wyjscie

Masa logiki
5GND |lub sygnatéw
komunikacyjnych

Wyjscie
5
7 Niepodtaczony
4
| Sygnat A (RxD/TxD-):
318 TXD- | \VejscieMyjscie
2 Podtaczony z RS422
9 TXD-" | Nie uzywany z RS485:
1 Wyjscie

SHELL |Masa obudowy

Piny 2 i 9 sa uzywane tylko dla sygnatéw wysytanych dla RS422.
RTS jest sygnatem na poziomie TTL i moze by¢ uzywany do sterowania innego
urzadzenia potdupleksowego, ktore bedzie bazowac na tym sygnale. Jest on wigczony

tylko podczas nadawania.

A.9.4.3. Specyfikacja CM 1241 RS232
Tabela A.72. Specyfikacja ogdlna

Dane techniczne

CM 1241 RS232

Numer zaméwienia

6ES7 241-1AH32-0XB0

Wymiary W x H x D (mm)

30 x 100 x 75 mm

Masa

150 gramow

Tabela A.73. Nadajnik i odbiornik

Dane techniczne

CM 1241 RS232

Typ

RS232 (petny dupleks)

Napiecie wyjsciowe nadajnika

+/— 5V min. przy RL = 3 kQ

Napiecie wyjsciowe nadawania

+/-— 15 VDC maks.

Impedancja wejsciowa odbiornika

3 kQ min.

Prog/czuto$é odbiornika

0,8 V min. niski, 2,4 maks. wysoki
Typowa histereza 0,5 V

Napiecie wejsciowe odbiornika

+/— 30 VDC maks.

Izolacja
Sygnat RS232 do masy obudowy
Sygnat RS232 do masy logiki CPU

500 VAC, przez 1 minute

Dtugosc¢ kabla ekranowanego

10 m maks.

Szybkos¢ transmisji

300 boddéw, 600 bodoéw, 1,2 kb/s, 2,4 kb/s,

4,8 kb/s, 9,6 kb/s (wartos¢ domysina), 19,2
kb/s, 38,4 kb/s, 57,6 kb/s, 76,8 kb/s, 115,2

kb/s
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A.10.

Dane techniczne

Opis

Parzystos¢

Brak parzystosci (domysinie), parzystosé
dodatnia, parzystos$¢ ujemna, znak (bit
parzystosci zawsze réwny 1), spacja (bit
parzystosci zawsze réwny 0)

Liczba bitéw stopu

1 (warto$¢ domysina), 2

Sterowanie przeptywem

Sprzetowe, programowe

Czas oczekiwania

od 0 do 65 535 ms

Tabela A.74. Zasilanie

Dane techniczne

CM 1241 RS232

Pobdér mocy

1w

Pobér pradu z +5 VDC

200 mA

Tabela A.75. Wtyczka RS485 lub RS422 (zenska)

Pin Opis

Wtyczka
(meska)

Pin Opis

Wykryty sygnat

1DCD nosnej: Wejscie

Dane otrzymywane | ©

2RD | bCE: Wejscie
Dane wysyfane do !
3D 1 pcE: wyjscie .
Gotowos¢ terminala
4DTR | janych: Wyjscie 0

5 GND | Masa sygnatowa

000
0000

6 DSR Dar}fe gotowe do wystania:
1 Wejscie

5 |7 RTS |Zadanie wystania: Wyjscie

Gotowos¢ do wystania:

8CTS Wejscie

Sygnat dzwonka

4
9RI (nieuzywany)

5 | SHELL | Masa obudowy

Moduty technologiczne

A.10.1. SM 1278 4x1O-Link Master
A.10.1.1. Specyfikacja modutu SM 1278 4x1O-Link Master
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Tabela A.76. Specyfikacja ogdlna

Dane techniczne

Modut SM 1278 4xIO-Link Master

Numer zaméwieniowy

6ES7 278-4BD32-0XB0

Wymiary W x H x D (mm) 45 x 100 x 75
Masa 150 gramow
Informacje ogoéine

Dane 1&M Tak; od IMO do IM3

Napiecie zasilania

Napiecie znamionowe (DC)

24VDC

Dolny limit poprawnego zakresu (DC)

19,2 V; 20,5 V jesli uzywany 10-Link
(Napiecie zasilania dla urzadzen 10-Link
Master musi mie¢ wartosé co najmniej 20 V)

Gorny limit poprawnego zakresu (DC)

28,8 VDC
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Dane techniczne

Modut SM 1278 4xIO-Link Master

Zabezpieczenie przed odwréceniem
polaryzac;ji

Tak

Prad wejsciowy

Pobér pradu 65 mA; bez obcigzenia
Zasilanie enkodera

Liczba wyjs¢ 4

Prad wyjsciowy, warto$¢ znamionowa 200 mA

Pobér mocy

Pobdr mocy, typowo

1 W, bez obcigzenia portow

Wejscia/wyjscia cyfrowe

Dtugos¢ kabla (metry)

20 m, nieekranowany, maks.

SDLC

Dtugosc¢ kabla (metry) 20 m, nieekranowany, maks.
10-Link

Liczba portow 4

Liczba portow, ktére moga by¢ sterowane 4

jednoczesnie

Protokét [0-Link 1.0 Tak

10-Link protocol 1.1 Tak

Tryb pracy

|0-Link Tak

DI Tak

DQ Tak; maks. 100 mA

Podtaczenie urzadzen 10-Link

Typ portu A

Tak

Szybko$¢ transmisji danych

4,8 kBd (COM1)

38,4 kBd (COM2)

230,4 kBd (COM3)

Czas cyklu, min.

2 ms, dynamicznie, zaleznie od dtugosci
danych uzytkownika

Rozmiar danych procesowych, na wejsciu
portu

32 bajty; maks.

Rozmiar danych procesowych, na wejsciu
modutu

32 bajty

Rozmiar danych procesowych, na wysciu
portu

32 bajty; maks.

Rozmiar danych procesowych, na wyjsciu
modutu

32 bajty

Wielko$¢ pamigci dla parametrow
urzadzenia

2 kilobaity

Dtogos¢ kabla nieekranowanego, maks.
(metry)

20 m Przerwania/diagnostyka/informacje
o stanie

Wskaznik stanu

Tak

Przerwania

Przerwanie diagnostyczne

Tak; port diagnostyczny jest dostepny tylko
w trybie 10-Link
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Dane techniczne

Modut SM 1278 4xIO-Link Master

Alarmy diagnostyczne

Diagnostyka

Monitorowanie napigcia zasilajgcego

Tak

Zabezpieczenie przeciwzwarciowe

Tak

Diagostyczny wskaznik LED

Monitorowanie napigcia zasilajgcego

Tak; migajaca czerwona dioda LED DIAG

Wyswietlanie statusu kanatéw

Tak; jedna zielona dioda LED na kanat dla
statusu kanatu Qn (tryb SIO) i statusu portu
Cn (tryb I0-Link)

Do diagnostyki kanatu

Tak; czerwona dioda LED Fn

Do diagnostyki modutu

Tak; zielona/czerwona dioda LED DIAG

Separacja galwaniczna

Separacja galwaniczna kanatow

Pomiedzy kanatami

Nie

Pomigdzy kanatami i magistralg,
montazowg

Tak

Dopuszczalna réznica potencjatéw

Miedzy réznymi obwodami

‘ 75 VDC/60 VAC (izolacja podstawowa)

Izolacja

Izolacja testowana z

‘ 707 VDC (test typu)

Warunki otoczenia

Temperatura pracy

Min. -20°C
Maks. 60°C
Montaz poziomy, min. -20°C
Montaz poziomy, maks. 60°C
Montaz pionowy, min. -20°C
Montaz pionowy, maks. 50°C

Czas odpowiedzi

10-Link
Master

Urzadzenie
10-Link

Kabel 10-Link

Czas cyklu jest ustalany pomiedzy

IO-Link Master
i urzgdzeniem |O-Link.

Patrz instrukcja obstugi
urzadzenia |O-Link.

Uzgodniony czas odpowiada minimalnemu
czasowi cyklu 10-Link dla IO-Link Master.
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A.10.1.2. Schematy potaczen modutu SM 1278 4xIO-Link Master

Tabela A.77. Schemat potagczen modutu SM 1278 10-Link Master

SM 1278 10-Link Master (6ES7 278-4BD32-0XB0)

[| SM 1278

ioooooooj

H O oooooooo

B 3 GE5& Jggm
10-Link

o 08e 33z

oooooooo

Eo...m‘
gllv.'u—w;}
£
i

(OOO0O0OO)

Tabela A.78. Zaciski listew zaciskowych SM 1278 10-Link Master (6ES7
278-4BD32-0XB0)

Pin X10 X11 X12 X13
1 L+/24 VvDC Brak potaczenia | Brak potaczenia | Brak potaczenia
2 M /24 VDC Brak pofaczenia Brak potaczenia | Brak potgczenia
3 Uziemienie funkcjonalne | Brak potaczenia | Brak potaczenia |Brak potaczenia
4 Brak potaczenia Brak potagczenia | Brak potaczenia | Brak potaczenia
5 |1 L2 L3 L4
6 |C/Q1 c/QL2 C/Q3 C/QL4
7 | ML1 ML2 M3 ML4

A11.

A.11.1. Zasilacz PM1207

PM 1207 jest modutem zasilajagcym dla S7-1200. Ma on nastepujace funkcje:
e wejscie 120/230 VAC, wyjscie VDC/2,5A
numer zamowieniowy 6ESP 332-1SH71-4AA0

Urzadzenia towarzyszace
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A11.2.

A11.3.

334

Wiecej informacji o tym produkcie oraz jego dokumentacja znajduje sie na inter-
netowej stronie katalogéw produktéow dla PM 1207.

Patrz rowniez

Internetowa strona wsparcia klienta (http.//www.siemens.com/automation/).

Kompaktowy switch CSM 1277

CSM 1277 jest kompaktowym modutem przetaczajacym. Moze by¢ uzyty do
zwielokrotnienia interfejsu Ethernet dla S7-1200, co pozwala na réwnoczesng ko-
munikacje z panelami operatorskimi, urzadzeniami programujacymi i innymi ste-
rownikami. Posiada on nastepujgce funkcje:

e 4 gniazda Ethernet do wtgczenia sie w przemystowg siec.

e 3-biegunowe wtyczki na listwie terminalu do podtaczenia zasilania na goérze
obudowy sterownika.

e Diody LED do wyswietlania statusu portéw przemystowego Ethernetu.
e Nr zaméwieniowy 6GK7 277-1AA00-0AAO.

Wiecej informacji o tym produkcie oraz jego dokumentacja znajduje sie na inter-
netowej stronie katalogéw produktéw dla CSM 1277.

Patrz rowniez

Internetowa strona wsparcia klienta (http.//www.siemens.com/automation/).

Modut CM CANopen

Modut komunikacyjny (CM) CANopen jest wktadanym modutem podtgczanym po-

miedzy sterownikiem PLC rodziny SIMATIC S7-1200 a dowolnym urzadzeniem

dziatajgcym w oparciu o protokot komunikacyjny CANopen. Modut CM CANopen

moze by¢ skonfigurowany zaréwno jak jako urzadzenie nadrzedne (Master), jak

i podrzedne (Slave). Wystepujg dwa moduty CM CANopen: standardowy modut

CANopen (numer zaméwieniowy 021620-B) oraz przeznaczony dla wiekszych

obcigzen modut CANopen (Ruggedized) (numer zamoéwieniowy 021730-B).

Modut CANopen zapewnia nastepujace funkcje:

o mozliwos¢ podigczenia do 3 modutéw do jednego sterownika PLC,

e 1acznos¢ z maksymalnie 16 weztami CANopen typu Slave,

e obstuga 256-bajtowego wejscia i 256-bajtowego wyjscia,

e 3 diody LED dostarczajg informacje diagnostyczne dotyczace modutu, sieci
oraz stanow wejs¢/wyjse,

e umozliwia przechowywanie ustawien konfiguracji sieci CANopen w PLC,

e modut jest integrowalny z katalogiem sprzetowym s$rodowiska projektowego
TIA Portal,
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e konfiguracja CANopen poprzez dotgczone oprogramowanie CANopen Confi-
guration Studio (w zestawie) lub inne narzedzia programowe do konfiguraciji
CANopen,

e zgodnos¢ z profilami komunikacji CANopen CiA 301 rev. 4.2 oraz CiA 302 rev.
41,

e obstuga ,przezroczystego" standardu CAN 2.0A umozliwia korzystanie z nie-
standardowych protokotow,

e predefiniowane bloki funkcyjne sg dostepne przy kazdym programowaniu ste-
rownika PLC w TIA Portal,

e w zestawie z modutami CM CANopen sg dostarczane: ztgcza D-Sub z zaci-
skami srubowymi do taczenia podsieci, ptyta CD z oprogramowaniem CANo-
pen Configuration Studio oraz kabel USB do przeprowadzenia konfigurac;ji.

Wiecej informacji o tym produkcie oraz jego dokumentacja znajduje sie na inter-
netowej stronie katalogéw produktow dla CM CANopen.
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Wymiana CPU V3.0 na CPU V4.0 B

B.1.

Wymiana CPU V3.0 na CPU V4.0

Mozna wymieni¢ CPU w wersji V3.0 na CPU w wersji V4.0 (strona 71) i uzyé
istniejagcego projektu STEP 7 utworzonego dla CPU V3.0. Mozna réwniez spraw-
dzi¢ dostepnos¢ plikow aktualizacji oprogramowania sprzetowego (firmware) dla
podtgczonych modutéw i przeprowadzi¢ aktualizacje firmware (strona 265).

Uwaga
Wymiana urzadzen z wersji V4.0 na wersje V3.0 nie jest mozliwa

Mozna wymieni¢ CPU V3.0 na CPU V4.0, ale po zatadwaniu ustawien konfigu-
racji nie mozna z powrotem wymieni¢ CPU v4.0 na CPU V3.0. Aby przegladac
lub w inny sposéb uzywac istniejacego projektu STEP 7 w wersji V3.0, to przed
wymiang urzgdzen ten projekt nalezy zarchiwizowac.

Jesli ustawienia konfiguracji dla wymienionego urzgdzenia nie zostang zatadowa-

ne, to mozna je cofngé. Jednak po ich zatadowaniu, nie mozna cofngé zmiany
wersji V3.0 na V4.0.

Nalezy zdawaé sobie sprawe z niektdrych zmian konfiguracji i zmian operacyj-
nych pomiedzy dwoma wersjami CPU:

Bloki organizacyjne

W przypadku CPU V4.0 mozna skonfigurowaé, aby wykonywanie OB byto prze-
rywane lub nieprzerywane (strona 53). W projektach poprzedniego CPU V3.0,
STEP 7 ustawiat domysinie wszystkie bloki jako nieprzerywane.

STEP 7 ustawia wszystkie priorytety OB (strona 53) na wartosci, ktére byty w pro-
jekcie STEP 7 CPU V3.0.

Nastepnie, w razie potrzeby ustawienia priorytetéw lub przerywalnosci moga byé
zmieniane.

Informacje uruchomienia OB przerwania btedu diagnostycznego odnosza sie do
danego modutu, jesli nie wystepuje zdarzenie diagnostyczne.

Ochrona CPU za pomoca hasta

STEP 7 ustawia dla CPU V4.0 poziom ochrony hastem (strona 78) réwnowazny
do ustawionego dla CPU V3.0 i przypisuje hasto CPU V3.0 do hasta CPU V4.0
~Petny dostep (brak ochrony)”:

Poziom ochrony CPU V3.0 Poziom dostepu do CPU V4.0
Brak ochrony Petny dostep (brak ochrony)
Ochrona przed zapisem Dostep do odczytu
Ochrona przed zapisem / odczytem Dostep do HMI
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Nalezy pamieta¢, ze poziom dostepu V4.0 ,Brak dostepu (petna ochrona)’ nie
istnieje dla V3.0.

Web serwer

Jesli CPU V3.0 zostanie zastgpiony przez CPU V4.0, to ustawienia projektu web
serwera do aktywacji web serwera, i okreslajace, czy nie jest wymagany dostep
HTTPS, bedg takie same, jak byty w wersji V3.0. Nastepnie, mozna skonfiguro-
wac uzytkownikéw, uprawnienia, hasta (strona 186), oraz w razie potrzeby jezyki,
aby korzysta¢ z web serwera. Jesli uzytkownik nie zostanie skonfigurowany z do-
datkowymi uprawnieniami, to bedzie ograniczony do tego, co mozna zobaczy¢ od
standardowych stronach sieci Web (strona 187). CPU V4.0 S7-1200 nie obstugu-
je poprzedniego prekonfigurowanego uzytkownika i hasta ,admin”.

Poprzednio, strona web serwera logéw (dziennikdw) danych zapewniata funkcje
Download and Clear (Pobierz i usun). Na stronie przegladarki plikéw web serwera
V4.0 (strona 187), ktéra umozliwia dostep do logéw danych, tej funkcji juz nie ma.
Zamiast tego, web serwer umozliwia pobieranie, zmiane nazw i usuwanie plikow
logéw danych.

Niezgodnos¢ karty transferowej

Nie mozna skorzysta¢ z karty transferowej (transfer card) V3.0 (strona 57), aby
przenies¢ program V3.0 do CPU V4.0. W tym celu nalezy otworzy¢ projekt V3.0
w STEP 7, zmieni¢ urzadzenie na CPU V4.0 (strona 71), i zaladowa¢ projekt
STEP 7 do CPU V4.0. Po zmianie projektu na projekt w wersji V4.0, mozna
nastepnie utworzy¢ karte transferowg v4.0 dla kolejnych przeniesien programow.

Komunikacja za pomoca instrukcji GET i PUT

Domyslnie opcja komunikacji za pomocg instrukcji GET/PUT dla CPU V3.0 jest
wigczona. Po zastgpieniu CPU V3.0 przez CPU V4.0 (strona 71), w sekgji infor-
magcji dotyczacych kompatybilnosci zostanie wyswietlony komunikat informujacy,
ze instrukcje GET/PUT sa aktywne.

Obstuga sterowania ruchem

Jednoski CPU V4.0 S7-1200 nie obstugujg bibliotek sterowania ruchem V1.0
i V2.0. Jedli dla projektu STEP 7 z bibliotekami sterowania ruchem V1.0 lub V2
zostanie przeprowadzona wymiana urzadzen, to po wymianie urzadzen podczas
kompilacji biblioteki sterowania ruchem V1.0 lub V2.0 zostang zastgpione kompa-
tybilnymi instrukcjami sterowania ruchem w wersji V3.0 (strona 211).

Jesli dla projektu STEP 7 z dwoma réznymi wersjami instrukcji sterowania ru-
chem (V3.0 i V4.0) zostanie przeprowadzona wymiana urzadzen, to po wymianie
urzadzen podczas kompilacji, instrukcje te zostang zastgpione kompatybilnymi
instrukcjami sterowania ruchem V4.0 (strona 211).

Podczas wymiany urzadzen z V3.0 na V4.0, wersja obiektu technologicznego
(TO) sterowania ruchem automatycznie zmienia sie na wersje V4.0. Struktura
obiektu TO rézni miedzy wersjami V3.0 i V4.0. Wszystkie powigzane bloki row-
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niez sie zmieniajg. Interfejsy blokow, tablice monitorujace, funkcje $ledzenia zo-
stang zaktualizowane do nowej struktury V4.0. Réznice parametréw osi stero-
wania ruchem pomiedzy wersjami V3.0 i V4.0 sg wykazane w dwdch podanych
nizej tabelach:

V3.0 V4.0
Config.General.LengthUnit Units.LengthUnit
Config.Mechanics.PulsesPerDriveRevolution éﬁ:ggsDPer[:' i/r:g:\:g:-ﬁtion
Config.Mechanics.LeadScrew Mechanics.LeadScrew
Config.Mechanics.InverseDirection Actor.InverseDirection
Config.DynamicLimits.MinVelocity DynamicLimits.MinVelocity
Config.DynamicLimits.MaxVelocity DynamicLimits.MaxVelocity
Config.DynamicDefaults.Acceleration DynamicDefaults.Acceleration
Config.DynamicDefaults.Deceleration DynamicDefaults.Deceleration

Config.DynamicDefaults.

EmergencyDeceleration DynamicDefaults.EmergencyDeceleration

Config.DynamicDefaults.Jerk DynamicDefaults.Jerk
Config.PositionLimits_SW.Active PositionLimitsSW.Active
Config.PositionLimits_SW.MinPosition PositionLimitsSW.MinPosition
Config.PositionLimits_SW.MaxPosition PositionLimitsSW.MaxPosition
Config.PositionLimits_HW.Active PositionLimitsHW.Active

Config.PositionLimits_ HW.MinSwitchedLevel | PositionLimitsHW.MinSwitchLevel
Config.PositionLimits_ HW.MaxSwitchedLevel | PositionLimitsHW.MaxSwitchLevel

Config.Homing.AutoReversal Homing.AutoReversal
Config.Homing.Direction Homing.ApproachDirection
Config.Homing.SideActiveHoming Sensor{1].ActiveHoming.Sidelnput
Config.Homing.SidePassiveHoming Sensor|1].PassiveHoming.Sidelnput
) . Sensor[1].ActiveHoming.
Config.Homing. Offset HomeP[olitionOffset :
Config.Homing.FastVelocity Homing.ApproachVelocity
Config.Homing.SlowVelocity Homing.ReferencingVelocity
MotionStatus.Position Position
MotionStatus.Velocity Velocity
MotionStatus.Distance StatusPositioning.Distance
MotionStatus.TargetPosition StatusPositioning. TargetPosition
StatusBits.SpeedCommand StatusBits.VelocityCommand
StatusBits.Homing StatusBits.HomingCommand

Jedynym parametrem commandtable, ktérego nazwa jest zmieniana, jest tablicg
polecenh:

V3.0 V4.0
Config.Command]] Command][]

Uwaga: tablica ,Command[ ]” jest typem danych definiowanym przez uzytkowni-
ka UDT (user defined data type): typu ,TO_CmdTab_Config_Command” w wers;ji
V3.0, i typu , TO_Struct_Command” w wersji V4.0.
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Zmiany instrukcji

Ponizsze instrukcje zmieniajg parametry lub zachowanie:
o RDREC oraz WRREC (strona 127)
e CONV (strona 98)

Komunikacja z panelami HMI

Jesli do modutu CPU V3.0 S7-1200 jest podtgczonych wiecej niz jeden panel
HMI (strona 20), to komunikacja z CPU V4.0 S7-1200 zalezy od typu uzywane;j
komunikacji i wersji oprogramowania sprzetowego (firmware) panelu HMI. Projekt
nalezy ponownie skompilowa¢ i zatadowa¢ do CPU i HMI oraz/lub zaktualizowac
firmware HMI.

Wymaganie ponownej kompilacji blokéw programowych

Po wymianie CPU V3.0 na CPU V4.0, wszystkie bloki programowe przed zata-
dowaniem do CPU V4.0 nalezy ponownie skompilowa¢. Dodatkowo, jesli ktérys
z blokéw ma zabezpiecznie wiedzy (know-how) (strona 81) lub zabezpiecznie
przed kopiowaniem przez powigzanie z numerem seryjnym PLC (strona 82),
nalezy usuna¢ zabezpieczenie przed kompilacjg i zatadowac bloki kodu. (Nie
trzeba jednak dezaktywowac zabezieczenia przed kopiowaniem przez powig-
zanie z karta pamieci.) Po zatadowaniu blokéw mozna ponownie skonfigurowac
zabezpieczenie wiedzy oraz/lub numer seryjny PLC do zabezpieczenia przed
kopiowaniam. Nalezy pamieta¢, Ze jesli projekt zawiera jakiekolwiek bloki kodu
z zabezpieczeniem wiedzy, ktére zapewnit producent sprzetu oryginalnego OEM
(Original Equipment Manufacturer), to aby tym blokom zapewni¢ wersje V4.0 na-
lezy skontaktowac¢ sie z producentem OEM.

Ogodlnie, po wymianie urzadzen (na CPU wyzszej wersji) firma Siemens zaleca,
aby konfiguracje sprzetu i oprogramowanie ponownie skompilowaé¢ w srodowisku
projektowym STEP 7 i zatadowa¢ do wszystkich urzadzen projektu.

Szczegotowe informacje na temat funkcji urzadzen w wersji V4.0 znajdujg sie
podreczniku systemu S7-1200.

Patrz rowniez

Podrozdziat ,Zmiana urzadzenia” (strona 71)
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SIEMENS

Il/\gxw\uf\‘y for (A‘fe,

Zestaw 1:
SIMATIC S7-1200
CPU 1212C AC/DC/IRLY

« Symulator wejs¢

 SIMATIC STEP 7 Basic
(TIA Portal)

* |E TP Przew6d 2 m

« Dokumentacja na CD

Nr zam.: 6ES7 212-1BD34-4YBO

Zestaw 4:
SIMATIC S7-1200 + KTP700 Basic Panel
CPU 1212C AC/DC/RLY

* Symulator wejs¢

Zestaw 2:
SIMATIC S7-1200 + KP300 Basic Panel
CPU 1212C AC/DC/RLY

* Symulator wejs¢

« KP300 Basic mono PN

* SIMATIC STEP 7 Basic
(TIA Portal)

* |IE TP Przewéd 2 m

* Dokumentacja na CD

6AV6 651-7HA01-3AA4

Zestaw 5
SIMATIC S7-1200 Fail-safe
CPU 1212FC DC/DC/RLY

* Symulator wejs¢

Zestaw 3:
SIMATIC S7-1200 + KTP400 Basic Panel
CPU 1212C AC/DC/IRLY

« Symulator wejs¢

« KTP400 Basic

 SIMATIC STEP 7 Basic
(TIA Portal)

« |[E TP Przewéd 2 m

« Dokumentacja na CD

Nrzam.: 6AV6 651-7KA01-3AA4

« KTP700 Basic

* SIMATIC STEP 7 Basic
(TIA Portal)

« |[E TP Przewéd 2 m

* Dokumentacja na CD

* SM 1226 F-DI

*SM 1226 F-DQ

* SIMATIC STEP 7 Basic oraz STEP 7 Safety
Basic (TIA Portal)

« |E PT Przewdd 2 m

« Dokumentacja na CD

Nrzam.: 6AV6 651-7DA01-3AA4

Nrzam.: 6ES7212-1HF41-4YBO

Zestawy dostepne
u autoryzowanych dystrybutoréw:
siemens.pl/simatic/dystrybutorzy

Biura sprzedazy:

Siemens Sp. z 0.0.
Factory Automation
03-821 Warszawa
ul. Zupnicza 11

tel.: 22 870 8200
fax: 22 870 9149

Regionalne biura sprzedazy:

80-300 Gdarisk 40-527 Katowice
Al. Grunwaldzka 413 ul. Gawronéw 22
tel.: 22 870 8200
fax: 58 764 6099

30-443 Krakow 92-333 £odz 60-164 Poznar
ul. Jézefa Marcika 14B ul. Wydawnicza 1/3  ul. Ziebicka 35
tel.: 228708200  tel.: 22 870 8200 tel.: 22 870 8200
fax: 32208 4139 fax: 12 363 8229 fax: 42 677 1799

87-100 Torun 53-611 Wroctaw
ul. Gdariska 4A ul. Strzegomska 52
tel.: 228708200  tel.: 228708200  tel.: 22 870 8200
fax: 61 664 9864  fax: 56 656 4229  fax: 71777 5011

www.siemens.pl/s7-1200 email: simatic.pl@siemens.com
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