BAUMULLER

Bedienungsanleitung
Template Motion-Axis Web and Foil

Kurzbeschreibung:

Das Template Motion-Axis Web and Foil besteht aus einem ProMaster-Projekt, welches ein vorbereitetes
PLC-Projekt, sowie ein HMI-Projekt beinhaltet. In der Grundkonfiguration ist eine Achse vorhanden, mit der
das Template betrieben werden kann. Dies kann natirlich nach Belieben erweitert werden. Es sind hier
eine Vielzahl von Funktionen vorbereitet, die als Grundlage eines vollstandigen Applikationsprojektes fir
eine bahnfiihrende Maschine geeignet sind. Ziel ist es, sich mit diesem Template auf die Programmierung
des Prozesses konzentrieren zu kdnnen.

Version: 2.0vom 28.04.2023
Status: Release

Autor: [vT]
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2. Historie

Version Datum Name Anderung
1.0 04.11.2021 VT Initial Version
2.0 28.04.2023 VT QR-Codes hinzugefigt

3. Einleitung

Dieses Dokument gibt einen Uberblick (iber die vorhandenen Software-Funktionalititen der
Technologielésung Motion-Axis Web & Foil. Zur besseren Veranschaulichung werden Funktionen teilweise
anhand von Abbildungen der Bedienoberflache dargestellt und erklart.

Technische Informationen zur Hardware sind in den entsprechenden Bedienungsanleitungen bzw.
Parameterhandbiichern auf der Baumiiller Website im Bereich Service\Downloads zu finden.

4. Begriffsdefinition

Begriff Definition

HW Hardware

POE Programmorganisationseinheit

SPS Speicherprogrammierbare Steuerung
Statemachine Zustandsmaschine

TEQ Designseite des HMI-Projektes
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5. Sicherheitsrelevante Hinweise

...weist auf eine unmittelbar gefahrliche Situation hin, die zum Tod oder zu
schweren Verletzungen fiihrt, wenn sie nicht gemieden wird.

WARNUNG

... warnt vor einer moglicherweise gefihrlichen Situation, die zum Tod oder zu
schweren Verletzungen fiihren kann, wenn sie nicht gemieden wird

ACHTUNG

... warnt vor einer moglicherweise geféhrlichen Situation, die zu leichten oder
geringfuigigen Verletzungen fiihren kann, wenn sie nicht gemieden wird

... warnt vor einer moglicherweise gefahrlichen Situation, die zu Sachschaden
flihren kann, wenn sie nicht gemieden wird

... weist auf nitzliche Tipps und Empfehlungen sowie auf Informationen fir
1 einen effizienten, storungsfreien Betrieb hin
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6. Voraussetzungen

Damit das Template betrieben werden kann, werden folgende Software-, und Hardwarekomponenten
vorausgesetzt:

- SCADA-Editor (ab V7.02.00.20)

- ProMaster (ab 1.21.1.34 - Release)

- PCC-04/PLC mc 40

- bmaXX3300 oder bmaXX5000 als Einzelachse

Systemkomponenten

In diesem Abschnitt ist der Systemaufbau beschrieben.
7.1 Systemaufbau Basiskomponenten

Das Template in seiner Grundausstattung beinhaltet die Konfiguration fiir folgende Komponenten:

PCC-04/PLC mc 40

BM3300 BM5300-Einzelachse
EtherCAT -

Hi

i
‘W=

oder

Mit dieser Systemkonfiguration wird das Template ausgeliefert und es wird empfohlen das Template

vorerst mit diesen Basiskomponenten in Betrieb zu nehmen, um die grundlegenden Funktionen zu prifen
und kennenzulernen. Spater kann das Template natirlich erweitert werden.
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2! 8. Uberblick Visualisierung
8.1 Aufbau und Funktion
Jede Seite der Bedienoberflache ist in 3 Teile gegliedert:
. . . ] ‘1
Navigationsleiste BAUMULLER
Master Geschwindigkeit: [
Gear benutzen @ ] enscheibe Kurvenscheiben- I
es
Bearbeitungsbereich — <
W
g |
Aktiviere Regelung: ()
Statusleiste —|j S e N O R
8.2 Navigationsleiste
o
BAUMULLER

Automatik Hand Einstellungen Service Benutzer Rezept Alarme Herunterfahren

Am oberen Rand der Bedienoberflache befindet sich die Navigationsleiste, Giber die man zu den einzelnen
Maschinenfunktionen, wie z.B. Automatik- & Handbetrieb gelangt. Der Inhalt dieser Leiste istimmer gleich,
unabhangig von der aufgerufenen Maschinenfunktion.

8.3 Funktionstasten

Symbol Beschreibung

Automatikbetrieb: Starten des virtuellen Masters und der Slave-
Achse Uber ein Getriebe oder eine Kurvenscheibe. Anzeige des
Automatik Temperaturreglers.

Handbetrieb: Verfahren der einzelnen Maschinenachsen von Hand

Hand

Einstellungen: Einstellungen fiir z.B. Rezepte, Sprache, Nocken,
Messtaster, Temperaturregler

Einstellungen

28.04.2023 Seite 6 von 52



Q
BAUMULLER

Service: Diagnosefunktionen der Maschine

Service

Benutzer: Login mit dem entsprechenden Passwort zum freischalten
der unterschiedlichen Bedienerebenen

Benutzer

Rezept: Hier kénnen die Rezepte verwaltet werden

Rezept
Fehlermanagement: Alarmbhistorie der einzelnen Fehlermeldungen
mit Zeitstempel (Aufgetreten, Behoben)

Alarme
Herunterfahren: ermoglicht das Ausschalten bzw. Neustarten der
Maschine

Herunterfahren
8.4 Statusleiste
INIT HOMED IDLE MANUAL AUTOMATIC WARNING ERROR
Maschinenzustand Datum/Uhrzeit Verbindung zur PLC

Die Statusleiste gibt Aufschluss iber den aktuellen Zustand der Maschine. Zudem wird das aktuelle Datum
und die Uhrzeit angezeigt, sowie ob die Verbindung zur PLC aktiv ist.
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8.5 Steuerleiste

8.6 Maschinenzustand
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Einschalten der Achse. Damit wird die Achse in den Zustand 4 gebracht

Referenzieren. Damit wird die Achse auf der aktuellen Position referenziert

Automatik Start. Die Achse folgt Uiber einen elektronisches Getriebe oder einer Kurvenscheibe dem
virtuellen Master

Automatik Stopp

Fehlerreset

Der Maschinenzustand wird in der Statusleiste der Visualisierung angezeigt. Dabei gibt es folgende

Zustande:

IDLE

MANUAL

AUTOMATIC

WARNING

ERROR

28.04.2023

Beschreibung

Die Zustandsmaschine befindet sich in der Initialisierung. Hier werden Initialwerte
in der Steuerung gesetzt

Zeigt an ob die Maschine referenziert ist

Zeigt an ob die Maschine im Leerlauf ist. Aus diesem Zustand kénnen Aktionen
angestolRen werden, die eine Bewegung der Achse zur Folge haben.

Handbetrieb/Jog aktiv oder inaktiv
Automatikmodus aktiv
Es steht mindestens eine Warnung an

Es steht mindestens ein Fehler an
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8.7 Kommunikationsstatus
Symbol Beschreibung
. Status: Die Kommunikation mit der Steuerung ist Offline. (Kein Datenausstauch)
. Status: Die Kommunikation mit der Steuerung ist Online (Datenaustausch aktiv)
28.04.2023 Seite 9 von 52
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9. HMI-Projekt

9.1 Inhalt und Komponenten

=1 Project Files - Main
1__] Changelog
1__] Languages
--1__1 Resource Files
=L View Files
1__i Alarming
1__] Automatic

Q
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-3 Foreground_Background

[-C3 Keypad
--1__] Manual
--1__1 Recipes
1__] Service
1__i Settings
1__i Llser

Verzeichnis
+ Changelog
+ Language
+ Resource Files
- View Files
+ Alarming

+ Automatic

+ Foreground_Background

+ Keypad

+ Manual
+ Recipes

+ Service
+ Settings
+ User

Workspace/2

28.04.2023

Kurzbeschreibung
Hier kann fiir die Versionsverwaltung ein Changelog gefiihrt werden

Beinhaltet alle Sprachdateien

Beinhaltet programmspezifische Dateien, welche vom Benutzer
nicht bearbeitet werden sollten!

Hier sind alle Dateien hinterlegt, in welchen die
Visualisierungsoberflache gestaltet wird.

Anzeige der Alarme/Fehlermeldungen

Anzeige der Automatikseite

Vordergrund-, und Hintergrundseite der Visualisierung:
Vordergrund => Hinweise, Meldungen, Steuerleiste
Hintergrund => Navigationsleiste, Statusleiste

Das Aussehen der Maus und Tastatur wird hier designed

Hinweis: Diese Dateien werden vom Microbrowser nur verwendet, wenn auf dem
Zielsystem im Verzeichnis des Microbrowsers keine , keypad.teq” und keine
,alphapad.teq” vorhanden sind!

Anzeige der Seite fir den Handbetrieb
Anzeige der Rezeptverwaltung

Views fiir die Diagnosefunktionen (EtherCAT, Antrieb, System)

Views fir die Einstellungen (Nockenschaltwerk,
Temperaturregelung)

Login-Seite flir das Benutzerlevelmanagement
Die hier angelegten Seiten kdnnen als ,,Zeichnungsflache” benutzt

werden, wenn man einfach eine leere Zeichenflache benotigt.
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10. ProProg-Projekt

Es wird hier nicht auf jede einzelne Funktion der Funktionsbausteine innerhalb dieser POEs
eingegangen. Die einzelnen Funktionen kénnen in der jeweiligen Bausteinhilfe nachgelesen werden.

1 Jedoch wird in den maschinenfunktionsspezifischen Kapiteln noch ndher auf den Zusammenhang mit
den einzelnen Bausteinen eingegangen.

10.1 Bibliotheken

-7 Bibliotheken —
----- LEa Bt UTIL_40bd01

e

..... L&Y MC_SYS_40bd09

----- [Eh SYSTEM2_PCCO3_40bd03 ——  Firmwarebibliotheken
----- L2 Omega05_40bd00

----- L BM_ReportUSR_40bd01

..... (5 ARITHMETIC_40bd00 —

----- (Z) BM_TYPES_40bd04

..... ] SYSTEM1_PCC03_40bd00

..... ] MOTION_TYPES_40bd11

..... ] MOTION_CONTROL_40bd 10
..... L] MOTION_MULTI_AXIS_40bd14
..... ] ECM_CS001_40bd06 —
..... ] TECH_TYPES_40bd12

----- ] TECH_FB_STRUCTS_40bdD!1
----- ] TECH_ECT_DIAG_40bd01

----- ] TECH_ECT_VAR_HNDL_40bdD1
..... ] TECH_TOOLS_40bd06

----- ] TECH_TPMEASURE_40bd02
----- | TECH_CAMSWITCH_40bd01

..... U] TECH_RECIPE_40bd01

----- U] TECH_TEMPCTRL_AT_40bd01
----- @ oscat_basic_333

— Anwenderbibliotheken: MotionControl

— Anwenderbibliotheken: Technologie

10.2 Datentypen

EI L Datentypen
P USER_TYPES
INTERFACE_TYPES

& RETAIN_TYPES

10.2.1 USER_TYPES

Die hier enthaltenen Datentypen sind aus der Bibliothek ,, TECH_FB_STRUCTS” kopiert:
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=\ TECH_FB_STRUCTS_40bd01
B4 Datentypen
MOTION_COORD_FB_STRUCTS
MOTION_FB_STRUCTS
SYSTEMZ_PCCO3_FB_STRUCTS
TECH_FB_STRUCTS
=l Logische POEs
& (1] Change_Log
@-[B] USER_TYPES <—

Dieses Datentyparbeitsblatt beinhaltet alle fiir den Benutzer notwendigen Datentypen, mit welchen er die
Anzahl der einzelnen zu den Bausteinen zugehorigen Strukturdatentypen bestimmen kann. Die Anzahl ist
in Form von Arrays gruppiert und kann flexibel gedndert werden. Vereinfacht ausgedriickt heilt das
folgendes:

Beispiel , TB_RecipeHandler”

Bausteininstanz 1 => Verbindung mit Datentypstrukturarray O

(* == TECH RECIPE ———————mmmm e o
T EECIFE ARRAY : ARERAY [0..1] ©OF TB RECIPFE THMFL:
o )
= TB cipeHandler
*)

B_RecipeHandler_ 1|
* IN x)
* > “)Data H le_TMPL.a Dat,e.DamTy[O]?

*}a_Recipelist ech_TMPL._ RecipeHandler[0]._ TInCOut.a_ Recipelist,

*)®r_Enable ech TMPL._ RecipeHandler[0]._In.x Enable,

¥)s_Path ech TMPL. RecipeHandler[0]._In.s_Path,

*}i_RecipeIndex

*)x_ListRecipes
¥} x_LoadRecipe
*)®r_SawveRecipe
¥)x_DeleteRecipe
*)

¥)_File TMPL.a_DataDummy[J]

¥)_Tech TMPL. RecipeHandler[O]. InOut.a RecipeLlist
¥)_Tech_TMPL. RecipeHandler[0d]._Cut.x_Done
*)_Tech_TMPL. RecipeHandler[0]._Out.x Busy

*)_Tech TMPL. RecipeHandler[Q]. Cut.w ErrorID

—> *)_Tech TMPL._ RecipeHandler[0]._Out.x Error

ech TMPL. RecipeHandler[0]._In.x ListRecipes,
ech_TMPL._ RecipeHandler[0]._In.x_LoadRecipe,
ech TMPL. RecipeHandler[0]._In.x SaveRecipe,
ech TMPL. RecipeHandler[0]._In.x DeleteRecipe);

_Fi
T
T
T
_Tech TMPL. RecipeHandler[0]. In.i RecipelIndex,
T
T
T
T

. RecipeHandler_ 1.
. RecipeHandler l.a RecipeList;
. RecipeHandler l.x Done;

. RecipeHandler_l.x Busy;

. RecipeHandler 1.w ErrorID;

. RecipeHandler_l.x Error;

R

o Bausteininstanz-Nr.

o Feldindex in der Datentypstruktur

o Anzahl der maximal im Projekt verwendbaren Bausteininstanzen

10.2.2 INTERFACE_TYPES

Hier befinden sich alle Datentypen, welche der Kommunikation mit der Visualisierung dienen. Dabei ist die
oberste Strukturebene in folgende Teilbereiche unterteilt:

{* STRUCT *)
INTERFACE_STRUCT:
STRUCT
% _Enable Hmi Interface : BOOL; (* ENABLE / DISABLE HMI INTERFACE
_Cmd : COMMAND STRUCT; (* COMMAND FROM HMI
_Sts : STATUS STRUCT; (* STATUS TO HMI
_Fro : PROCESS STRUCT; {* PROCESS DATA
_set : SETTINGS_STRUCT; (*
Aot : ACTUAL STRUCT; (*

END_STRUCT;
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10.2.2.1 x_Enable_Hmi_Interface

Mit dieser Variable wird die Kommunikation zwischen HMI und PLC freigegeben. Diese Variable ist auch
Quelle der Anzeige fir die aktive Kommunikation in der Statusleiste des HMI. Die Variable wird in der
Visualisierung zur Laufzeit durch ein Repaint-Event zyklisch geschrieben. Das geschieht in der
,background_Layer_1.teq":

E| - Foreground_Background

- =2={5) background_Layer_1.teq
@' background_Layer_2.teq
@ foreground.teg

k] == Enable HM| Interface

Ein Doppelklick auf das kleine weille Kastchen 6ffnet die Einstellungen dieses Painters. Damit wird das HMI-
Interface zur Laufzeit automatisch mit dem Start der Visualisierung aktiviert. Diese Variable wird dann in
den HMI-POE’s als Bedingung des Lesens/Schreibens verwendet:

—" | HI'I'II
G&-[0] CY_HMI_Out
[ E CY_HMI_In
{(* Emable Disakle Interface *)
IF Hmi.x Emable HMI Interface THEHN

10.2.2.2 _Cmd

Richtung: HMI => PLC

Alle Kommandos, welche vom HMI in Richtung PLC gehen, befinden sich in dieser Struktur. Das ist z.B. das
Kommando fiir das Einschalten der Achsen, ein Fehlerreset, oder Tippen.

Diese Struktur ist so aufgebaut, dass es einen Bereich gibt, dessen Variablen nach einem PLC-Zyklus
automatisch zuriickgesetzt werden und einen, in dem dies nicht passiert. Dies ist an den Kommentaren zu
erkennen:
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(* COMMRNDS *)
COMMAND STRUCT:

STRUCT
==l (* (v) NOT RESETTED IN
_HNode
X _Jog_ Fwd

x_Jog Bwd

(" (v

b MemSetStartc

_Recipe

_TF

_C5_Pos

_C5 Time

_C5 Pos DT

_TemplCrrl

x_PowerOn

X_Start

x_ErrorReset

x_Home

X_Stop

x_UseGear

= Dammy

b HMemSetEnd
END STEUCT:

CY HMI QUT

RESETTED TN CY HMT OUT

An dem Beispiel ,x_PowerOn“ niher erlautert:
Wird das Signal ,x_PowerOn*“ seitens Visualisierung auf TRUE gesetzt, dann wird dieses in der Steuerung
erkannt und direkt zuriickgesetzt. Damit ist ein sauberer Handshake vorhanden. Dieser Schritt wird in der

POE ,,CY_HMI_In“ im Arbeitsblatt ,,CY_HMI_Cmd“ gemacht:

]
—

_HMI_In
CY_HMI_InT

2l CY_HML_InV

2| Cf_HMI_Cmd

2| CY_HMI_Set
= CY_HMI_DID
= CY_HMI_Recipe

=] El

—-

e R B e =

(* Listen for Power ewvent ¥)
TF Hmi. Cmd.x PowerOn THEN
_Hmi. Cmd.x PowerOn =
_Iface. Cmd.x PowerCm :=
END IF:

FRLSE:
TRUE;

Q
BAUMULLER

NODE_IC RRRAY;

BOOL ;
BOOL ;

BYTE;
RECIPE CMD STRUCT;
TP_CMD STRUCT;
CS_POS_CMD RRRAY;
CS_TIME CMD ARRAY;
CS_POS _DT_CMD ARRAY;
TEMP CTRL CMD STRUCT;
BOOL;

BOOL;

BOOL;

BOOL;

BOOL;

BOOL;

BOOL;

BYTE;

Daraufhin wird die Strukturvariable ,_Iface...” gesetzt. Dies geschieht alles in der ersten Programminstanz

der zyklischen Task:

28.04.2023
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]

=g CY_20ms - CYCLIC _Hmi._Cmd.x_Power := FALSE;
== CY_000: CY_HMI_In _Iface._Cmd.x_Power := TRUE;

Cy_001 : C¥_FileHandling

Cy_002 : CY_Template Statemachine

Cy_003 : CY_MotionControl

CY_004 : CY_Technology

CY_006 : CY_Recipe Iface. Cmd.x Power wird gelesen...

Cy_007 : CY_RetainData

CY_008 : CY_TouchProbe

CY_005 : CY_TemperatureControl

CY_010: CY_System

CY_100: CY_HMI_Out I _Iface._Cmd.x_Power := FALSE;

CoooooooEzoE

In den Programminstanzen nach der ,CY_HMI_In“ wird dann mit der Interfacevariable
,_Iface._Cmd.x_PowerOn“ gearbeitet. Diese wird dann letztendlich in der letzten Programminstanz
,CY_HMI_Out” (Im Arbeitsblatt ,CY_HMI_Reset”) AUTOMATISCH zuriickgesetzt. Dies passiert mit einem
Speichermanagement-Baustein. Hier muss der Programmierer also keine Anpassungen mehr vornehmen.

(* Get Start of Reset byte *)

MC GetPointer 1|

SRC :=_Iface. Cmd.b MemSetStart);:
_Iface. Cmd.k MemSetStart :=MC GetPointer 1.35RC:

ud PtrStart 1=MC GetPointer 1.35RC_Ptr;
ud SizeStart :=MC GetPointer 1.5RC Length;

(* Get End of Reset byt
MC GetPointer 2|

i

SRC :=_Iface. Cmd.b MemSetEnd);
_Iface. Cmd.k MemSetEnd :=MC GetPointer 2.35RC;

ud PtrEnd :=MC_ GetPointer 2.5RC_Prr:

ud SizeEnd :=MC GetPointer 2.5RC Length;
(* Calc size of bytes to reset *)

ud Size := wud PtrEnd - ud Prritart;

(* Set to 0O #*)

w_Memset :=MEMSET (i_Memset Err,k Memset Val,udint to dint (ud Size), Iface. Cmd.k MemSet3tart):

10.2.2.3 _Sts

Richtung: PLC => HMI
Alle Statusmeldungen, welche an die Visualisierung gehen, konnen in dieser Struktur vorgefunden werden.
Klassischerweise kénnen hier beispielsweise die Maschinenzustande gefunden werden.
Alle Statusvariablen werden automatisch aus der ,_Iface”-Struktur in die ,_Hmi“-Struktur kopiert. Dies
geschieht in dem Arbeitsblatt ,CY_HMI_Copy” in der POE ,,CY_HMI_Out":
B8 Hmi
=-[B] CY_HMI_Out
[i] CY_HMI_OutT
CY_HMI_OutV
CY_HMI_Out
CY_HMI_DIO
i CY_HMI_Copy
=| CY_HMI_Reset
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10.2.2.4 _Pro

Richtung: HMI => PLC
Hier werden prozessrelevante Daten abgelegt, wie beispielsweise die einstellbare Taktgeschwindigkeit,
oder die Beutelldnge bei Folienmaschinen.

10.2.2.5 _Set

Richtung: HMI => PLC
Alle Maschineneinstellungen koénnen hier abgelegt werden. Das waren z.B. Getriebefaktoren,
Geschwindigkeiten, Beschleunigungen.

10.2.2.6 _Act

Richtung: PLC => HMI
Aktuelle Werte und Daten, welche aus Richtung der PLC an die Visualisierung gesendet werden, sind in
dieser Struktur enthalten.
Alle ,,_Act“-Variablen werden automatisch aus der ,,_Iface“-Struktur in die ,_Hmi“-Struktur kopiert. Dies
geschieht in dem Arbeitsblatt ,CY_HMI_Copy“ in der POE ,,CY_HMI_Out”“:
=M Hmi
=-{m] CY_HMI_Out

[i] CY_HMI_OutT

CY_HMI_OutV

CY_HMI_Out
CY_HMI_DIO
=[] CY_HMI_Copy
= CY_HMI_Reset

10.2.3 RETAIN_TYPES

Dieses Datentyparbeitsblatt ist fir die Strukturen, welche fiir die remanente Datenhaltung in Betracht
gezogen werden.
Auf das Template bezogen werden hier als Beispiel die Einstellungen fir die Temperaturregelung abgelegt.
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TEMP_CTRL_RETAIN ARR : ARRAY[0..1] OF TEMF_CTRL_SET_RECIPE_STRUCT;

= USER_TYPES Verweist auf
. [%] INTERFACE_TYPES
- {z] RETAIN_TYPES

Verweist auf

(* TEMF CONTROL SETTIINGS & FOR BRECIFE *)
L TEMP _CTRL SET RECIPE STRUCT:

STRUCT
r TSSF : RERL;
r Heat FKi i REAL;
r_Heat_Hp : REAL:
r_Dist Ki : RERL;
r Distc Fp i REAL;

In der Statemachine der Temperaturregelung findet man dann die Variable zu dem Datentyp, welche als
,Remanent” deklariert ist:

MName I Typ | Verwendung IBesd‘lreibung I Adresse |Anfar1gsw...| Remanent * |
[l Default
a_TempCtrl_Retain [TEMP_CTRL_RETAIN_ARR [var [ | | = [ |

10.3 Logische POEs

10.3.1 Unterscheidung EV und CY

In einigen POEs gibt es die Unterscheidung zwischen ,EV_“und ,CY_“:

EI];l] MationCaontral
. @[] EV_MotionControl
{ .|I| CY_MationContral

,EV“ bedeutet, dass die hier instanziierten Bausteine auch in der dazugehérigen ,,EV“-Task laufen:

Elﬂ Tasks
- - Motion1 : EVENT
B CY_20ms :CYCLIC
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Damit ist die EVENT-Task gemeint, welche im Feldbustakt ausgefiihrt wird. Hier sind also alle
Funktionsbausteine eingefligt, welche im Feldbustakt laufen miissen und demnach
zeitkritisch sind.

1 ,CY“ bedeutet, dass hier alle Bausteine laufen, welche in zeitunkritischen Tasks laufen
kénnen. Diese fiihren Befehle in einer Zeit aus, welche nicht innerhalb eines Feldbuszyklus

ausgeflhrt werden missen.

Die dazugehorige Task ist die ,, “-Task.

Siehe auch Tasks

10.3.2 FunctionBlock_Instances

Jeder Funktionsbaustein, der im Projekt verwendet wird, muss an einer Stelle im Projekt instanziiert
werden. Damit ist letztendlich das Einfligen des Bausteins in das Projekt gemeint. Das ist die Stelle, an der
der Funktionsbaustein auch aufgerufen und abgearbeitet wird. Diese Bausteine sind innerhalb des
Templates in Kategorien, welche letztendlich in Unterverzeichnissen resultieren, unterteilt.

=] FunctionBlock_Instances
. FileHandling
W MotionCaontral
W System
W Technology

FileHandling
Hier sind alle Bausteine instanziiert, welche flr die Verwaltung von Dateien auf der PLC genutzt werden

konnen. Der Name der POE spiegelt auch immer den Baustein wieder, welcher hier hauptsachlich
verwendet wird:

POE/Funktionsbaustein Kurzbeschreibung

BM_FileOpen Offnet eine Datei

BM_FileClose Schliel3t eine Datei

BM_FileList Listet Dateien oder Verzeichnisse innerhalb eines Verzeichnisses
BM_FileDelete Loscht eine Datei

BM_FileRead Liest eine Datei, welche vorher mit BM_FileOpen ge6ffnet wurde
BM_FileWrite i/c:rrde;bt Daten in eine Datei, welche vorher mit BM_FileOpen gedffnet

MotionControl
Hier gibt es die Unterscheidung zwischen EV_MotionControl und

(=] J_...Fu:ntiu:urﬂ&:urltn:-I
B (8] EV_MotionControl
@3 (8] CY_MotionCantral

»EV“ bedeutet, dass die hier instanziierten Bausteine auch in der dazugehorigen ,,EV“-Task laufen:
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B8 Tasks
@ | Mation1: EVENT
B . CY_20ms : CYCLIC

e

Damit ist die EVENT-Task gemeint, welche im Feldbustakt ausgefiihrt wird. Hier sind also alle
Funktionsbausteine eingefligt, welche im Feldbustakt laufen miissen und demnach
zeitkritisch sind.

o

1 ,CY“ bedeutet, dass hier alle Bausteine laufen, welche in zeitunkritischen Tasks laufen
kénnen. Diese fiihren Befehle in einer Zeit aus, welche nicht innerhalb eines Feldbuszyklus
ausgefihrt werden missen.
Die dazugehorige Task ist die ,, “-Task.
Siehe auch Tasks

System

Hier befinden sich Bausteine, welche systemrelevante Funktionen ausfiihren kénnen.

POE/Funktionsbaustein = Kurzbeschreibung
BM_CallWindowsApp Fihrt eine ausfiihrbare Datei auf der Windows-Seite der PLC aus

BM_MC_Control Ermoglicht es den Feldbus neu zu starten

Technology
Dieser Teil beinhaltet alle Technologiebausteine, welche fiir die unterschiedlichsten Maschinenfunktionen
bendtigt, bzw. benutzt werden kdénnen.

Die wichtigsten Funktionsbausteine werden in den spateren Kapiteln in Verbindung mit den
Maschinenfunktionen naher erklart. Eine Detailbeschreibung der einzelnen Bausteine kann in der
entsprechenden Bausteinhilfe nachgeschlagen werden.

10.3.3 Hmi

Grundlegende Funktion der Kommunikation

Die Kommunikation vom und zum HMI ist so aufgebaut, dass es hier EINE Variable ,,_Hmi“ gibt, welche
direkt mit der Visualisierung kommuniziert. Zusatzlich gibt es eine ,,_Iface“-Variable, welche den gleichen
Datentyp hat, wie die ,,_Hmi“-Variable. Beide findet man in der globalen Variablenliste in der Gruppe

w“,
H»HMI:

MName | Typ I Verwendung |Beschreibung I Adresse I Anfangswert |Reman.. IPDDIOPCl
=] HMI
_Iface [INTERFACE_STRUCT [VAR_GLOBAL _[PLC-Internal values for HMI communication | [ [ O Jdafd]
_Hmi | INTERFACE_STRUCT [VAR_GLOBAL |PDD Interface to webServer (PCC) | | O T&algl

An der Checkbox ,PDD“ ist zu erkennen, dass nur die Variable ,_Hmi“ fiir die HMI-Kommunikation
freigegeben ist. ,PDD“ bedeutet , Process Data Directory” und basiert auf einer internen Namensauflésung.
Diese Schnittstelle arbeitet also alleine mit den Namen der Variablen und benétigt, im Gegensatz zu OPC,
keine Adressen.
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In den unten erklarten POEs wird letztendlich ein Handshake zwischen der Variable ,,_Hmi“ und ,,_Iface”
gemacht.

Folgendes Bild soll die Struktur nochmal verdeutlichen:
= — lface —

| FDD

HivI PLC

Hier befindet sich die Schnittstelle vom und zum HMI. Alle Daten, die entweder vom HMI kommen, oder
aber auch an das HMI gehen, werden hier Gibergeben. Damit kann man vor dem Empfangen, bzw. Senden
die Daten nochmals validieren und auf ihre Giiltigkeit hin prifen.

Anhand der Bezeichnung der POE lasst sich erkennen fir welche Richtung die POE verwendet wird:

=0 Hmi
-[8] CY_HMI_Out
&-[8] CY_HMI_In
CY_HMI_Out => Alles was an das HMI geschickt wird
CY_HMI_In => Daten die vom HMI an die PLC geschickt werden

Fiir eine bessere Strukturierung sind die Arbeitsblatter innerhalb der POEs nochmals unterteilt und so
benannt, dass sich auch hier anhand der Namen die entsprechende Funktion ableiten lasst.

&-(E] CY_HMI_In

m CY_HMI_InT

CY_HMI_InV

CY_HMI_Cmd

CY_HMI_Set

CY_HMI_DIO

7| CY_HMI_Recipe
CY_HMI_Cmd => Kommandos vom HMI (MouseUp, MouseDown, Toggle)
CY_HMI_Set => Einstellwerte vom HMI
CY_HMI_DIO => Verwaltung der digitalen Eingange/Ausgange vom HMI
CY_HMI_Recipe => Alle rezeptrelevanten Daten welche im HMI gesteuert werden kénnen

10.3.4 RetainHandling

In dieser POE befindet sich lediglich ein Baustein, welcher dazu genutzt werden kann um das Abspeichern
der remanenten Daten manuell anzustoBen. Dies ist z.B. notwendig wenn man einen PCC-04 ohne eine USV
betreibt, da hier kein NOVRAM vorhanden ist, welches die Daten automatisch speichert. Mit der aktuellen
Version der PLCmc ist dies allerdings nicht mehr notwendig und damit obsolet, kann allerdings weiter
verwendet werden.

10.3.5 Statemachine

Hier sind alle Zustandsmaschinen vorhanden, welche fiir das Projekt benétigt werden:
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- 1_,..1 Statemachine
CY_Recipe
CY_TouchProbe
EV_CamSwitch
CY_TemperatureControl
CY_Template Statemachine
Zustandsmaschine Kurzbeschreibung
CY_Recipe Statemachine fiir das Handling der Rezepturdaten
CY_TouchProbe Hier wird die Messtasterfunktion gehandelt
EV_CamSwitch Statemachine fiir das Handling des Nockenschaltwerks
CY_TemperatureControl Die Temperaturregelung wird hier verwaltet

Die ,, Haupt“-Statemachine des Projektes. Hier wird die
Zustandsmaschine der Maschine abgebildet.

CY_TemplateStatemachine

Die einzelnen Zustandsmaschinen werden in den jeweiligen maschinenfunktionsspezifischen Kapiteln

1 naher erlautert

10.4 Tasks

Generell werden alle Tasks von oben nach unten abgearbeitet. Dies ist wichtig, da es besonders bei der
,,CYCLIC“-Task in Bezug auf die HMI-Programminstanzen eine wichtige Rolle spielt.
Bl Tasks
EI g Mation1 : EVENT

@ EV_000 : EV_MyApplication

@ EV_001 : EV_MotionControl

@ EV_002 : EV_Technology

@ EV_003 : EV_CamSwitch

¥-(0] EV_DOT : EV_GetTime

10.4.1 Motionl: EVENT

In dieser Task befinden sich alle Programminstanzen, welche mit dem Préfix ,EV_“ beginnen. Diese Tasks
sind zeitkritisch und werden im Zyklus des Feldbustaktes ausgefihrt.

=7l Tasks
-3l Mation1 : EVENT
rt @-[O] EV_000: EV_MyApplication
~(d] EV_001 : EV_MotionControl
(O] EV_002 : EV_Technology
-(0] EV_003: EV_CamSwitch
@ EV_00T : EV_GetTime
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10.4.2 CY_20ms: CYCLIC

Hier befinden sich alle Programminstanzen, welche nicht zeitkritisch sind und somit nicht im Feldbustakt
aufgerufen werden. Diese Instanzen werden alle 20ms aufgerufen, aber durch einen Feldbus-Interrupt
unterbrochen, da dieser eine hohere Prioritat hat:

f_EVENT (2m) 7 CYCLIC (4ms) ¥ ) f
B H B
Ims e e e

In diesem Beispiel wird die CYLCLIC-Task alle 4ms aufgerufen (nur fir die Veranschaulichung) und die
EVENT-Task alle 2ms. Man sieht, dass die CYCLIC-Tasks durch die EVENT-Task unterbrochen werden kann
und dort weiter macht, wo sie aufgehort hat. Deshalb macht es in den meisten Fallen auch Sinn die Daten
aus der CYCLIC nicht mit den Daten aus der EVENT zu mischen.

=l CY_20ms : CYCLIC .
Start @-[0] CY_000:CY_HMI_in 4%
CY_001 : CY_FileHandling
CY_002 : CY_TemplateStatemachine
CY_003 : CY_MotionContraol
CY_004 : CY_Technology
CY_006 : CY_Recipe
CY_007 : CY_RetainData
CY_008 : CY_TouchProbe
CY_005 : CY_TemperatureControl
CY_010: CY_System

CEECDEDDEED

End ¥ /3] cv_100: CY_HMI_Out &%
Start iy
Start ® } s

® ¥
.

CYCLIC (4ms) EVENT (2ms)

Die Programminstanz ,,CY_HMI_In“ muss am Anfang der Task stehen und die ,,CY_HMI_Out” am Ende der
Task. Das ist dadurch begriindet, dass alle Daten, welche vom HMI an die Steuerung gesendet werden, in
der ersten Task in die _Iface-Variablen kopiert werden und diese _Iface-Variablen dann in den darauf
folgenden Tasks benutzt werden. Am Ende (End) der CYCLIC-Task werden dann die Daten aus den _Iface-
Variablen in die ,,_Hmi“-Struktur kopiert.
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11. Maschinenfunktionen

4[=] 11.1 Benutzerlevelmanagement
n -

Das Benutzerlevelmanagement beinhaltet alle Komponenten um die voreingestellten maximal vier
Benutzerlevel zu verwalten. Die Verwaltung findet ausschlieBlich in der Visualisierung statt. Es ist hier also
keine Schnittstelle zur PLC implementiert. Diese kann aber bei Bedarf nachgeristet werden.

Hierfir gibt es im HMI-Projekt ein Unterverzeichnis ,User” mit der View , Login.teq“:

E|]_J User
L @ Login.teg

Hier sieht man das Login/Logout-Fenster, welches bei Bedarf editiert werden kann.
Im linken oberen Eck sieht man den aktuell angemeldete Benutzer iber den Zugriff auf die CONTAINER-
Variable ,,userLevel” in Verbindung mit einem HTML-Tag ,,CurrentUser_“, welcher als Prafix dient:

Current user
CurrentUser_#C0_userLevel|# -

Password

myPassword =

Hier wird dann zur Laufzeit in Abhangigkeit des Wertes in ,userLevel” der Entsprechende Benutzer
dargestellt. Da diese Variable vom Typ ,,HTML TAG” ist, wird diese auch in die Sprachdateien beim Build
eingetragen:

E Repaints
=I Bearbeiten 1
Edit a Source 1
Typ HTML TAG
Mame Currentlser #C0_userLevel®
Auf Bedingung [] UNDEFINED
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CurrentUser_#CO_userLeveld:CurrentUser_#CO_userLevel#
CurrentUser_0:Bediener
CurrentUser_1;Produktionsmanager
CurrentUser_2;Einsteller

CurrentUser_3;5ervice

CurrentUser_4;Entwickler

Rezeptverwaltung

Die Rezeptverwaltung besteht aus einem PLC-, und einem Visualisierungsteil. Das Management der
Rezepte wird aber in der PLC gemacht. Die Visualisierung dient lediglich als Anzeige-, oder Eingabemaske.

11.2.1 HMI

Die Rezeptverwaltung in der Visualisierung sieht wie folgt aus:

CD \” b ’ B AUIV%ILLER "i =] A 0

Automatik Hand Einstellungen Service Benutzer Rezept Alarme Herunterfahren

Rezepte 3

[ X @ rezerT 1 k3

A
NG
=X =

©

1 REZEPT 2

N,
=]

2

N,
=]

-
[«
N,
=]

[«
N,
=]

[«
@
N,
=]

eee.
[=
T FPDPEPTIEDE
N
=]

@ orserdotainecipes

I N

01.07.2021 16:27:40

Nr Beschreibung

1 Aktuelle Auswahl
2 Rezeptname
3 Rezept laden
4 Rezept speichern
5 Rezept umbenennen
6 Rezept l6schen
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7 Rezepte scrollen

8 Rezeptverzeichnis auf der PLC

11.2.2 PLC

In der PLC gibt es fiir die Rezeptverwaltung eine Statemachine:

=1L Statemachine
= |I| CY_Recipe
m CY_RecipeT
CY_RecipeV
CY_Recipe

State 0 ist immer der Wartezustand in dem auf eine Eingabe, oder ein Befehl durch die Visualisierung
gewartet wird:

0: s_State := '0:!: Wait for command':

Wird ein Kommando erkannt, so wird die dazugehérige Aktion ausgefihrt:

TF Tface. Cmd. Recipe.x DeleteRecipe THEN

_Tech TMPL. RecipeHandler[0]. In.x DeleteRecipe := FARLSE;
i State = INT#200;
END IF;

Hier wird das aktuell ausgewahlte Rezept geldscht.
Der dazugehorige Funktionsbaustein befindet sich hier:

=7 Logische POEs
=L FunctionBlock _Instances
=1L FileHandling
|I| CY_FileHandling
=108 MationCaritrol
|I| EV_MationContral
(1] CY_MotionCantrol
=-1Le System
|I| CY_System
=-1Ld Technology
= |I| CY_Technology
m CY_TechnologyT
=g CY_TechnologyV
5| TB_DriveReadEmaor
5| TB_ECT_Diagnosis
TB_RecipeHandler
TB_TPmeasure_Init
TB_TCtd_AT_Init

L i

— [
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-!E 11.3 Messtaster

11.3.1 Aligemeine Funktionsbeschreibung

Der Messtaster funktioniert so, dass ein optischer Sensor an einem Eingang des bmaXX angeschlossen wird.
Hierflr sind spezielle schnelle Eingange vorgesehen, welche mit dem Kiirzel ,,MT“ fiir Messtaster
bezeichnet sind:

lierung Digitale Eingénge < X
HW Invert. Log Sonderfunktion Trigger-Modus Ziel-Parameter Wert Parameter-Bezeichnung
1 @ MM [ @ | Keine Sonderfunktion ~| |Flanke  ~ 000.000.0.0
-

@I Bit-Operationen

2 @ W2 [ @ | Keine Sonderfunktion v | | Flanke  ~ 000.000.0.0

{_\D Bit-Operationen

3@ [] @  Keine Sonderfunktion v | |Flanke ¥ 000.000.0.0

.GD Bit-Operationen

4 © IR ©  Keine Sonderfunktion ~| |Flanke  ~ 000.000.0.0

@ Bit-Operationen

Diese Eingdnge konnen fir die Messtasterfunktion genutzt werden. Zusatzlich kann im Antrieb die
detaillierte Funktion dieser Eingdnge festgelegt werden.

Unter Konfiguration -> Messtaster -> Messtaster Geber 1 bspw. sind die Konfigurationsmoglichkeiten zu

sehen:
Triggerquelle Digitaler Eingang MT1 Triggerquelle Digitaler Eingang MT2 Triggerquelle Nullimpuls
Triggerverfahren '@ Einzeln Triggerverfahren (8 Einzeln Triggerverfahren (8) Einzeln
) Kontinuierlich ) Kontinuierlich ) Kontinuierlich
Filter ein | Léschen bei Deaktivierung [] Fiiter ein ["] Léschen bei Deaktivierung Laschen bei Deaktivierung
Positive Flanke Positive Flanke Qualifizierung
Akdivieren Léschen [ Aktivieren Léschen s
- - g it digitalem Eingang MT1
Toggle © Messwert O kein Togale © Messwert © kein () Mit digitalem Eingang MT2

Geber 1 Trigger Digitaler Eingang
MT1 pos. Flanke Umdrehungen
Geber 1 Trigger Digitaler Eingang
MT1 pos. Flanke Winke!

a Umdr.

a Inc

Negative Flanke
Aktivieren Léschen

Toggle O Messwert 0 kein
Geber 1 Trigger Digitaler Eingang
MT1 neq. Flanke Umdrehungen

Geber 1 Trigger Digitaler Eingang
MT1 neq. Flanke Winkel

0 Umdr.

0 Inc

Geber 1 Trigger Digitaler Eingang 2

Urnd
MT2 pas. Flanke Umdrehungen mar
Geber 1 Trigger Digitaler Eingang 5 |
MT2 pos. Flanke Winkel ne
MNegative Flanke

[ Aktivieren Léschen
Toggle O Messwert 0 kein
Geber 1 Trigger Digitaler Eingang

(] Umdr.
MT2 neg. Flanke Umdrehungen mar.
Geber 1 Trigger Digitaler Eingang ° e

MT2 neg, Flanke Winkel

Positive Flanke
| Aktivieren Laschen
Toggle O Messwert ) kein

Geber 1 Trigger Mullimpuls pos,

Flanke Umdrehungen Y e
Geber 1 Trigger Mullimpuls pos, o |
Flanke Winke ne
Negative Flanke
| Aktivieren Léschen

Toggle O Messwert O kein
Geber 1 Trigger Nullimpuls neg.

o Umdr.
Flanke Umdrehungen ma.
Geber 1 Trigger Nullimpuls neg. o Inc

Flanke Winke

Die Einstellungen, die hier zu sehen sind, werden in dem Template durch die Steuerung/Visualisierung
gesetzt. Das bedeutet, dass man hier manuell keine Einstellungen vornehmen muss. Die Darstellung dient
rein der Information.

Ist der Messtaster aktiviert und es wird eine Flanke erkannt, dann wird der dazugehorige Positionswert des
Gebers gespeichert und der Steuerung zur Verfligung gestellt. In der Steuerung wird dann der aus

mindestens 2 voneinander entfernten Signalflanken die Distanz berechnen.

Hier das Schema zur Verdeutlichung grafisch aufbereitet:
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P — - —
| MT-Eingang i EtherCAT. ™
Optischer Sensor "1 bmaXX I PLC

Hier wird der
gespeicherte
Geberistwert tibertragen

Geber

Fiir die Messtasterfunktion gibt es einen Teil in der Visualisierung und einen Teil in der PLC.

11.3.2 HMI

Die Einstellungen des Messtasters findet man unter Einstellungen -> Messtaster:

4 %o + BAUB%LLER @ ®n A O

Automatik Hand Einstellungen Service Benutzer Rezept Alarme Herunterfahren
HMI
Rezepte
Sprache

Nockenschaltwerk

— Messtaster

e E

Temperaturregler

01.07.2021 16:40:57

Hier sieht man die Einstellungen, welche man fiir die Messtasterfunktion nutzen kann:
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¥ % & BAUMGLLER @ ® A0

Automatik Hand Einstellungen Service Benutzer Rezept Alarme Herunterfahren

1’

Allgemein

Aktivieren: Aktiv

Gegen den Uhrzeigersinn: Modus: LH Flanken v

Digitaler Eingang: I:| Geber: Bitte waehlen...

Fehlermeldung:

I

Qf<l-lc)

@ Entfernung:

Fenster (+/-):

Fenster (+/-):

‘ .
@
g
@
&
&
b

Druckmarke gueltig: . Erste Kante: .
Akt. Entfernung: 0 mm Erfasste Entfernung HL: 0 mm
Akt. Groesse: 0mm Erfasste Entfernung LH: 0 mm
Fehlerzaehler: 0

01.07.2021 16:41:54

11.3.3 PLC

Im PLC-Projekt gibt es dazu eine Statemachine und natiirlich auch die dazugehdrigen Funktionsbausteine.
Die Statemachine findet man hier:

CY_Recipe
CY_TouchProbe ==

*)
=)
_Tech THMPL. TPMeasure[0]. In.x Enable 1= FALSE;
_Tech THMPL. TPMeasure Init[0]. In.x Enable 1= FRAL3SE;
S

IF Iface. Cmd. TP.x Enakle THEN
_Iface. Act. TP.s ErrorMessage := '';
i State := 100;

END _IF:

Dies entspricht dem Toggle-Button in der Visualisierung:
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Aktivieren: C‘ -— Aktiv: bt

Vor dem Aktivieren sollten die Einstellungen zu dem Messtaster gesetzt werden. Hier kann man z.B. den
digitalen Eingang des Reglers wahlen und welcher Geber dafiir benutzt werden soll.

——
Digitaler Eingang: 1 ‘T Geber I Geber 1 n

Wurde der Messtaster erfolgreich initialisiert, sieht man das an der , Aktiv“-LED:

Aktivieren: m Aktiv: . =

o Alle Einstellungen sind in der Steuerung mit den dazugehorigen Variablen fiir die
1 Funktionsbausteine verknlpft. Diese kann man im Detail in den Hilfedateien der Bausteine
nachlesen.

In diesem Schritt wurde nun die Messtasterfunktion im Regler entsprechend der Einstellungen, die gesetzt
wurden, initialisiert. Das kann man mit ProDrive prifen:

Triggerquelle Digitaler Eingang MT1

Triggerverfahren () Einzeln
= & Kontinuierlich
[ ] Filter ein [] Loschen bei Deaktivierung
Positive Flanke
i
Aktivieren Léschen
Toggle O Messwert O kein

Geber 1 Trigger Digitaler Eingang ICI Umdr
MT1 pos. Flanke Umdrehungen ’

Geber 1 Trigger Digitaler Eingang ICI |
MT1 pos. Flanke Winkel nc

Negative Flanke
Aktivieren Léschen
Toggle O Messwert () kein

Geber 1 Trigger Digitaler Eingang ICI Umdr
MT1 neq. Flanke Umdrehungen ’

Geber 1 Trigger Digitaler Eingang I:I Inc
T neq. Flanke Winkel

Die Statemachine befindet sich jetzt im Zustand ,, TPmeasure”:
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Hier werden die Einstellungen fir Distanz zwischen den Druckmarken und die GroRe der Druckmarken,
sowie die Toleranzfenster an den Baustein Ubergeben:

_Tech THMPL. TPMeasurs[0]. In.di DefDist
_Tech THMPL. TPMeasurs[0]. In.di DefSize

_Tech THMPL. TPMeasurs[0]. In.di WinDist _ _

_Tech THMPL. TPMeasurs[0]. In.di WinSize _Iface. Set. TP.di_ SizeWindow;
_Tech THMPL. TPMeasure[0]. In.x CounterClockwise := TIface. S5ts. TP.x CounterClockwise:

_Iface. Set. TP.di Distance;

_Iface. Set. TP.di_Size;

_Iface. Set. TP.di DistanceWindow;

Zusatzlich muss man hier noch die Skalierung der Einheiten anpassen. Per Default ist hier eine Auflosung
von 100 mm pro Motorumdrehung eingestellt:

(* Change Scaling on demand / Default is axis scaling *)
_Tech TMPL. TPMeasure[0]. In.ud Units 1= UDINT#100; [* mm *)
_Tech TMPL. TPMeasure[0]. In.u Revolution := UINT#1:; (* Turns *}

o Hier muss dann natirlich die Einstellung auf die Maschine unter Berlicksichtigung der
1 Getriebefaktoren eingestellt werden.

AnschlieBend wird der Baustein aktiviert:

_Tech THMPL. TPMeasure[0]. In.x Enable := TRUE:

Dreht sich nun der Motor und wird dabei die Druckmarke erkannt, dann wird die gemessene Entfernung
und die GréBe entsprechend unter ,,Messung” ausgegeben. Sollten Fehlerhafte Druckmarken erkannt
werden (z.B. nicht im Fenster erfasst), dann wird dies auch liber einen Fehlerzahler dargestellt.
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11.4.1 Alligemeine Funktionsbeschreibung

Mit dem Nockenschaltwerk kénnen wahrend des Prozesses zu bestimmten Zeitpunkten, bzw. Positionen,
bezogen auf eine Achse Aktionen ausgefiihrt werden. Diese Achse kann real oder virtuell sein. Hierbei
konnen beispielsweise Pneumatikventile angesteuert werden. Diese Ventilansteuerungen besitzen in der
Regel eine Totzeit, welche wdhrend des Prozesses auch berlicksichtigt werden muss. Wird ein Ventil
angesteuert, heilt es nicht, dass dieses Ventil auch im nachsten Zyklus die Aktion ausgefiihrt hat. Die
Zeitdifferenz von der Ansteuerung bis hin zum Ausfiihren der Aktion entspricht der Totzeit.

v

11.4.2 HMI

Die Einstellungen und die Funktion ,Nockenschaltwerk” befinden sich unter Einstellungen ->
Nockenschaltwerk:

Q
BAUMULLER

Automatik Hand Einstellungen Service Benutzer Rezept Alarme Herunterfahren

HMI
Rezepte
Sprache
T HNockenschaltwerk
Messtaster

Temperaturregler

eeeeE

INIT HOMED IDLE MANUAL AUTOMATIC WARNING ERROR
——
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© | W % K I, - - S B A O

Automatik Hand Einstellungen Service Benutzer Rezept Alarme Herunterfahren

’

Allgemein

Master Position: 0 Inc
Positionsnocke
— An Aus
. MNocke 1 C‘ ‘ 0lInc | ‘ 0lnc |
Zeitnocke
An Zeit
= . Nocke 1 ‘ 0Inc | ‘ 0ms ‘

®

. HNocke 1

03.07.2021 12:04:51

Die hier einstellbaren Nocken dienen als Anschauungsbeispiel und kdnnen beliebig erweitert werden. Diese
Nocken orientieren sich an der Masterposition, welche unter , Allgemein” eingeblendet wird. Sobald eine
Nocke aktiv ist, wird die dazugehorige LED griin.

e

Bei der Positionsnocke mit Totzeitkompensation allerdings wird die Nocke lediglich fiir
einen Zyklus gesetzt. Das ist zu schnell um es in der Visualisierung zu sehen. Deshalb wurde
° hierfur im Code ein Zahler integriert, damit man sieht ob der Ausgang schaltet.
1 (* Check CamCut *)
IF Tech TMPL. CamSwitch[0]. Out.x CamOut THEHN
i CamCounter = i CamCounter + 1;
END IE;
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11.4.3 Positionsnocke
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Die Positionsnocke ist eine Nocke, welche in Abhangigkeit einer Position einschaltet und in Abhéngigkeit
einer anderen Position abschaltet. Hier gibt es keine Totzeitkompensation. Es wird lediglich auf die Position
geschaut, welche hier die des virtuellen Masters ist:

Name

) Mocke 1

@

An LUE]
‘ ¥ 20000 Inc ‘ ‘ ¥ 45000 Inc ‘
Aus Aus Aus

¥ ¥

X
\

Ansteuerung Nocke

Der in der Steuerung dafiir verwendete Funktionsbaustein ist der ,, TB_Channel”
gibt es generell eine Statemachine, welche das Ein-, und Ausschalten der Bausteine verwaltet:

&

mmni

200
200
EI

Statemachine

CY_Recipe
CY_TouchProbe
EV_CamSwitch
m EV_CamSwitchT
EV_CamSwitch'/

= EV_CamSwitch

EV_Channel ==

i EV_ChannelTime

v

. Fur das Nockenschaltwerk

Wobei man hierbei sagen muss, dass sowohl der ,TB_Channel“, als auch der ,TB_ChannelTime“ keine
Statemachine bendtigen, sondern nur der Vollstandigkeit halber hier mit aufgenommen wurden.

Diese Funktionsbausteine bendtigen aufgrund ihres einfachen Handlings keine komplexe Verwaltung.

Das wird klar, wenn man sich das Arbeitsblatt ,EV_Channel” genauer ansieht:

(* 1.
IF _Iface._5
§ _Tech TMP
§_Tech TMP
_Tech TMP
END_IF;

Cam swi

tch position *)

ts. C5 Pos[0].x Enabled
L. Channel[0]. In.ud Cn
L. Channel[0]. In.ud Off
L. Channel[0]. In.ud Pos

THEN

REAL TO_UDINT | Iface.
REAL TC UDINT | Iface.
_MyMaster TMPL.

_Set.
_Set.

Die Instanz des dazugehorigen Funktionsbausteines findet man hier:

28.04.2023

_C5_Pos[0].r_On);
_CS_Pos[0].r_Off);
_Cut.ud CyclePosition;

¥ On valu =)
# Off wa
* Switch by

*)
master position
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FunctionBlock_Instances
-1l FileHandling
-l MationCartrol
|ﬁ System
1;';] Technology

-[B] CY_Technology
EI|I| BV _Technology
----- m EV_TechnologyT
----- EV_TechnologyV
----- TB_ECT_Manager
----- TF_TPmeasure
----- TB_TPmeasurs
----- TB_CamSwitch
----- TB_Channe| -
----- TB_ChannelTime
----- TE_TCid_AT_Calc
----- TB_TCtd_AT_Pwm

0@

11.4.4 Zeitnocke

Mit der Zeitnocke kann ein eine Nocke zu einer bestimmten Position fiir eine einstellbare Zeit angesteuert
werden. Auch hier wird keine Totzeit bericksichtigt.

Zeitnocke
Name An Zeit
@ nocke 1 | ¥20000 inc || ¥z000ms |

65536 4 / Masterposition

20000 -

v

Ansteuerung Nocke

In der PLC gibt es hierfir unter Statemachine in der POE ,EV_CamSwitch” das Arbeitsblatt
»EV_ChannelTime“:

=g Statemachine
@-[H] CY_Recipe
(8] CY_TouchProbe
(W] EV_CamSwitch

-[i] EV_CamSwitchT

- EV_CamSwitchV

- EV_CamSwitch

- EV_Channel

b EV_ChannelTime

Auch hier ist, wie bei dem , TB_Channel” keine Statemachine notwendig:
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(* 1. Cam switch time *)
IF _Iface._5ts._C5_Time[0].x Enabled THEN

§ _Tech_TMPL. ChannelTime([0]._Tn.ud_On 1= REAL TC_UDINT (_Iface._Set._CS_Time[0].r_On); (* On value *)
_Tech_TMPL._ChannelTime[0]._In.ud Off_Time r= REAL TC_UDINT (_Iface._Set._C5_Time[0].r Time): (* Time *)

_Tech TMPL. ChannelTime[0]._In.u Interrupt Time := u MC CommCycle MO1: (* Event cycle *)

_Tech TMPL. ChannelTime[0]._In.ud_Pos_Res 1= UDINT#65535; {(* 16 Bit Resolution of Master*)
Tech TMPL. ChannelTime[0]._In.ud Pos = _MyMaster TMPL._ Cut.ud CyclePosition; (* Master position *)

END_IE;
Die dazugehorige Bausteininstanz findet man hier:

|_:_|'|Ei| FunctionBlock _Instances
Iy_j FileHandling
-l MotionControl
=il Technalogy
@[] CY_Technology
=[] EV_Technology
----- [i] EV_TechnologyT
| EV_TechnologyV/
TB_ECT_Manager
TF_TFmeasurs
TE_TPmeasure
TB_Cam5witch
TB_Channel
TE_Channel|Time
TB_TCtd_AT_Calc
TB_TCtd_AT_Pwm

.....
&
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11.4.5 Positionsnocke (mit Totzeitkompensation)

Bei der Positionsnocke mit Totzeitkompensation handelt es sich um eine Nocke, welche zu einer
bestimmten Position unter Beriicksichtigung einer Totzeit fiir einen Zyklus angesteuert werden kann. Da
diese nur fur einen Zyklus aktiv ist, sieht man die Ansteuerung nicht Gber die LED. Dafir gibt es in der PLC
allerdings einen Zahler, der bei jeder Ansteuerung hochzahlt. (siehe HMI)

Positionsnocke (Mit Totzeitkompensation)

Totzeit

@ Nocke 1 C‘ ‘ ¥ 20000 Inc ‘ ‘ ¥ 100ms

Anhand des folgenden Bildes wird diese Funktion naher erlautert:

65536 A

/Masterposition

Ventilbewegung
Setzen des Ausgangs
am Baustein

20000
|

Totzeit: 100ms
In der Steuerung gibt es fur die Verwaltung dieser Funktion eine Statemachine:
L——_Ij_ﬁ Statemachine
|I| CY_Recipe
|I| CY_TouchProbe
E||_7_| EV_CamSwitch
o [i] EV_CamSwitchT
- EV_CamSwitchV
- EV_CamSwitch
- EV_Channel
o EV_ChannelTime
In State 0 wird auf die Aktivierung der Funktion liber das HMI gewartet:
E B e o LY :|
0: 8 S5tate = '0: Wait for command’:;
|: R I I I I I R E EE EE E  E EEEEEES—————————, & :|
Dabei wird auch die aktuelle Position des Masters als Startposition fir den Funktionsbaustein festgelegt:
IF Iface. Sts. C5 Pos DT[0].x Enabled THEHN
_Tech THPL. CamSwitch[0]._ In.di StartPos t= UDINT_TO_DINT(_ MyMaster TMPL. Out.ud CyclePosition):
i State := 100;
END_IF;
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AnschlieBend werden die Parameter aus der Visualisierung an den Baustein (bergeben, sowie die
Masterposition. Dabei wird noch von Inc/Zyklus nach Inc/s umskaliert.
(* Convert from Inc/Cycle => Inc/s *)

_Tech TMPL. CamSwitca[0]. In.di VelSet s += REAL_TO_DINT (DINT_TO_REAL( MyMaster TMPL. In.di Velscity) * 1000.0 (*ms/s*) / (UINT_TO_REAL (u_MC_CommCycle MO1) / 1000.0 (*us/ms*}));
_Tech_TMPL. CamSwitch[0]. In.di_Velhct_s = REAL_TO_DINT (DINT_TO_REAL( MyMaster TMPL. Out.di_CycleVelocity) * 1000.0 (*ms/s*) / (UINT_TO_REAL (u MC_CommCycle M01)/ 1000.0 (*ns/ms*)});

Mit dem Zahler kann man sehen, wie oft, bzw. auch ob der Ausgang fiir die Nockenanschaltung aktiviert
wurde:

(* Check Camlut *)

IF Tech TMPL. CamSwitch[0]. Out.x Cambut THEN
i CamCounter := i CamCounter + 1;

END IE:

!E 11.5 Alarming

11.51 HMI

Fir das Alarming gibt es in der Visualisierung die Seite , Alarme*:

Ak ﬂ Ei HESDEH Seﬁe BAUMULLE R :élz: E ﬁ Her&ﬁlmn
7

TID Alarm Text

=]
E
=]
E
[x]
=

b ,
[N

Alle zuruecksetzen

05.07.2021 16:20:32

Hier werden alle Alarme angezeigt und auch die Historie. Die Variablen fir die Alarme sind Gber den SCADA-
Editor einstellbar. Flir das Template ist als Beispiel eine Variable hinterlegt.
Diese Einstellung findet man im SCADA-Editor unter

"Prnjekt Makro-Galerie  Layout
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_F SCADA-Konfigurationen
B Alarming-/Trending- Server-Konfiguration I*| o Alarming-Konfiguration...
Lade Alarm-Trend-SCADA-Konfiguration auf Zielsystem Trending-Konfiguration... b\[
Projekt Durchsuchen-Ersetzen.., strg=F herature: l_Hmi._SEt._Ter
Definierte Alarme
] Prio  Gruppe Gruppe: Gruppe:Type GoOMwert GoOFF'wert  PPO Mame:
1 -1 -1 -1 -1 [f == 1.000000 1.000000 PLCO: @GN, _Hmi_Ste._En0]

] 1 Pria  |-1 Gruppe |1 Gruppez: |-1 Gruppe3d: |-1 Entfernen
Type | If Greater ﬂ Hinzu

FPO M ame: |izeI$:EITF.F'F'EI'I W Shle
GoOM et |0 Go OFF wert |1 Update

Den dazugehdrigen Fehlertext findet man in den Sprachdateien:

=1 Project Files - Main
&3 Changeleg

Hier dann der Text fiir die ,,ALRLISTO” mit der Fehler-ID 1:
=» Shutdown slider;=> Shutdown sl
ABC:ABC

ALRBLISTO_1:Antriebsfehler <—
ALBLISTO_1MALRLISTO_10

Um das Alarming-Makro zu bearbeiten, geniigt es einen Doppelklick auf das Alarmfenster zu machen:
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‘“'g”"'snun%uzn';ﬁ'%‘“'o

Automatic Manual Settings Service User Recipe Alarms Shutdown

(') Shutdown

=> Enable HMI Interface

d
E::Shmduwns\ider O Reboot
e
MacroAlamingHieOnline_E_31_00 @ Exit
(@MACROALRHISONAlarmsListHeader.5e749533

@MACROALRHISONAlarmsList. 56749533

N

26 By: \clivé activ Al e on wedeVode:1ulng Oniline AS sl fate:

Reset all

()

MB_LocalDateTime

Damit gelangt man in das Konfigurationsfenster fiir die Einstellungen dieses Makros. Hier kann man z.B.
den Alarmfilter, oder die Farben fiir aktive/inaktive Alarme anpassen.

Wichtig fur die Alarmfunktion ist beim Projektdownload der zweite Downloaddialog, der sich 6ffnet, sobald
der erste Download abgeschlossen ist:

Download (Zu FTP-5erver oder Web-5Server) - SCADA Einstellungen "*-

Yerbinden
Server: 19216812
FTP Download ;I [ Anonymous Login

Login-Daten:
Benutzer: BM_ProViz
Passwort: 12345678

Hier sieht man auch die Einstellungen welche gesetzt sein miissen, damit das Alarming auf dem Zielsystem
in das korrekte Verzeichnis kopiert wird und die Datei, welche letztendlich die Alarmkonfiguration enthalt:
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— Download [Zu FTP-Server oder ‘Web-Server]
Ziehverzeichiis: ZHMI7S piderdI T rd Config <=
I Werz. wechzeln hach oben |
Markieren Sie die Projektdateien fuir den Download: Auzwahl aufheben |

:ABaumuellerundent00_B aumiillerdxiztyebdndF ailstrunk S cadaE ditorsalrcfo2. sml

zCfg. oy

Download Projekt

11.5.2 PLC

Die Variable ,,_Iface._Sts._Err[0]“ wird in der PLC fiir einen Antriebsfehler genutzt. Das Setzen der Variable
findet hier statt:

(=R ‘Statemachine
@-[H] CY_Recipe
(1] CY_TouchProbe
(8] EV_CamSwitch
-(8] CY_TemperatureControl
(8] CY_TemplateStatemachine
~[i] CY_TemplateStatemachineT

- CY_Template StatemachingV/

------ CY_Template Statemachine

{(*# == DRIVE ERROR ————— - = m oo oo oo o ")

(* Check all drives for error *)

FOR i AxisIndex := 1 TC i LastAxisIndex DC
% Clk RTrig 1 := Tech THMPL. DriveReadError[i AxisIndex]. Out.x DriveError;
IF = Clk RTrig 1 THEN
EXIT:
END IF;
END FOR;

[* Trigger Error *)
R TRIG 1(CLE:= x Clk RTrig 1):

[* Check if initialization is done *)

IF R TRIG_1.Q ANL i State > O THEHN
i State := 800;

_Iface. Sts. Erx[0] := TRUE; (* Alarm *)
END IF:
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11.6 Service/Diagnose

Folgende Service-, und Diagnosemadglichkeiten sind in dem Template vorhanden:

- Antriebsdiagnose, um Fehlerdetails auszuwerten

- EtherCAT-Diagnose

- Anzeige und Forcen der Zustidnde der digitalen Eingdnge
- Anzeige und Forcen der Zustidnde der digitalen Ausgange
- Trend-Anzeige mit Sinus und Cosinus

- Systeminformationen

Diese Funktionen sind im HMI-Projekt in dem Unterverzeichnis , Service” zu finden:

=1 Service

..... @ Serviceteq

..... @ Service_Drives.teq

----- @ Service_EtherCAT.teq
..... @ Service_Inputs.teq

----- @ Service_Monitoring.teg
..... @ Service_Cutputs.teq

----- () Service_Sysinfo.teq

[ Im PLC-Projekt gibt es flr keine der Seiten eine Statemachine. Die Informationen auf der
1 Seite ,Service_Sysinfo” werden auch rein iber CONTAINER-Variablen realisiert.

Die Antriebsdiagnose wird Giber den Funktionsbaustein , TB_DriveReadError” realisiert. Dieser befindet sich
hier:

=14 FunctionBlock _lnstances
&l FileHandiing

=i MationControl

- @-{E] EV_MationControl

- @-{B] CY_MationControl
-l System

= L Technology

=-[H] CY_Technology

----- [i] CY_TechnologyT
----- CY_TechnologyV
=[] TB_DriveReadEmor
----- TE_ECT_Diagnosis
----- TE_FecipeHandler
----- TE_TPmeasure_Init
----- TB_TCtd_AT_Init

Die Informationen werden in der POE ,,CY_HMI_Out“ an die Visualisierung Gibergeben:
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(* Driwve Erros ¥)
u DriveErrorSelection := TIface. Set.u DriveErrorSelection:

_Iface. Act.u NmbrOfDriveErrors
_Iface._Sts.x DriveError

INT_TO_UINT(_Tech TMPL. DriveReadError[u DriveErrorSelection]. Out.a ErrorList[0]):
_Tech TMPL. DriveReadError[u DriveErrorSelection]. Out.x DriveError:

_Tech TMPL. DriveReadError[u DriveErrorSelection]. Out.x DriveWarning:

_Tech TMPL. DriveReadError[u DriveErrorSelection]. Out.a ErrorList;

_Iface._Sts.x DriveWarning

_Iface. Act.a DriveErrors

In Abhéngigkeit der Variable ,,u_DriveErrorSelection” wird die dazugehorige Bausteininstanz ausgewahilt:

Select Drive: PLCO:@GV._H “1i._Set.Ll_Dn -
El Repaints
= Bearbeiten 1
Edit a Source 1
Typ PPO
MName PLCO:@GY._Hmi._Set.u_DriveErrorSelection —f—
Auf Bedingung [] UMDEFINED

Die EtherCAT-Diagnose wird Uber den Funktionsbaustein , TB_ECT_Diagnosis“ realisiert. Dieser befindet
sich hier:

=¥ FunctionBlock _Instances
i FileHandling
=14 MotionContral
|I| EV_MotionControl
[m] CY_MotionCaontrel
i System
E-L4 Technology
= m CY_Technology
CY_TechnologyT
CY_Technology/
TB_DriveReadEmar
TB_ECT_Diagnosis
TB_RecipeHandler
TB_TPmeasure_Init
TE_TCtd_AT_Init

L o i L=

Die Informationen werden in der POE ,,CY_HMI_Out” an die Visualisierung Gibergeben:

(* EcherCAT Diagnosis *)

_Iface._Sts. EtherCAT.x EtherCAT_OK t= _Tech THMPL. EctDiagnosis[0]._Out.x _ECT_is_OE:

_Iface. RAcot. EtherCAT.s_ECT_Kernel ErrorInfo := _Tech THPL. EctDiagnosis[0]._Out.s_ECT_Kernel ErrorInfo;
_Iface. Act. EthexrCAT.u ECT_Slaves_inQP := Tech TMPL. EctDiagnosis[0]._Out.u ECT Slaves_inOperational;
_Iface. Act. EthexrCAT.u ECT_SlavesFound = Tech TMPL. EctDiagnosis[0]._Out.u ECT_ Slaves_ Found:

_Iface. Act. EctherCAT.w ECT KernelVersion = Tech TMPL. EctDiagnosis[0]._ Out.w ECT Master KernelVersion;
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[m] =g [w] 11.6.3 Anzeige und Forcen der Zustande der digitalen Eingénge
et W

Die digitalen Eingdnge (z.B. eines E-Bus Koppelmoduls) kénnen Gber die Seite ,,Service_Inputs.teq” in der
Visualisierung gesteuert und ausgewertet werden:

=53 Service

----- @' Serviceteq

..... @ Service_Drives.teq

----- @ Service_EtherCAT.teq
- (S} Service Inputs.teq

----- @' Service_Monitoring.teg
----- @ Service_Qutputs.teq
..... (2 Service_Sysinfo.teq

Hier gibt es fiir jeden Eingang eine Anzeige, fiir dessen Hardwarestatus und der logische Status:
Digital Input 1: HW: » LOG:

Der logische Status entspricht dem Hardwarestatus, solange der Eingang auf ,AUTO" geschaltet ist. Wird
er Uber ,ON“ oder ,,OFF“ manuell gesetzt, dann wird der Hardware-Eingang nicht mehr auf den logischen
Eingang kopiert.

In dem PLC-Projekt werden die digitalen Eingdnge hier verwaltet:

©-[§] CY_HMI_In
[i] CY_HMI_InT
CY_HMI_InV
] CY_HMI_Cmd
| CY_HMI_Set

= =] CY_HMI_DIO
=] CY_HMI_Recipe

Iface. Cmd. Node[l].
L1 _Iface. Sts. Node[l].
1: _Iface. Sts. Node[l].
_Iface. Sts. Node[l]. |

BOOL_TO INT(ix 01 01 Ol HW Sts); (* O

END CASE;

11.6.4 Anzeige und Forcen der Zustande der digitalen Ausgange

Die Funktion entspricht der, der digitalen Eingange, bis auf das es bei den digitalen Ausgdngen keinen
logischen Ausgang gibt.

O] 11.6.5 Trend-Anzeige mit Sinus und Cosinus

Die Trendanzeige findet man im HMI-Projekt unter ,Service” >, Service_Monitoring”:
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= Service

..... @ Serviceteq

..... @ Service_Drives.teq

..... @ Service_EtherCAT teq
----- @ Service_Inputs.teq
-+@ Service_Monitoring.teq
..... @ Service_Outputs.teq

----- @ Service_SysInfo.teq

Hier ist ein Online-Trend-Makro instanziiert, welches durch einen Doppelklick die Einstellungen anzeigt:

© W B F o @ m & O
"
o BAUMULLER e
Automatic Manual Settings Service User Recipe Alarms Shutdown
ﬁhle HMI Interface (D shutdown
== Shutdovm slider 7} Reboot
O
Onli al_6_40_ ® Exit
ACROXMIN JONTXTime[2] 5 JONTXTime[4].5 JONTXTime{6].5 @MWACROONTX Time 58908863
e JONTXDatel2).5 JONTXDate[4].5 JONTXDate[6].5 @MWACROONTX Date 5eadsss
= Sin === CoS
MB_LocalDateTime ®
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OnlineTrendMinimal_G_40_00

— General-Einstellungen
Zeige Haster m Auto ¥ Achsenbeschriftung |I|
Angezeigte Zeit (s) 60 Gespeicherte Zeit () 3600
— Kurven-Einstellungen

PRO Iin Max Farbe
$C PLCO:@GV_Hmi_Actr_TrendV ... -1 1 T
x PLCO:@GV._Hmi_Actr TrendV ... -1 1 -

OK || ABBRECHEN

Hier sind die Trendvariablen zu sehen, welche mit dem Makro verbunden sind. Die Farbe der einzelnen
Linien, sowie die Skalierung kann hier angepasst werden.

Im PLC-Projekt gibt es hierfiir in der POE ,,CY_HMI_Out” und den gleichnamigen Arbeitsblatt einen Bereich,
welcher die Trendvariablen berechnet und in das Interface kopiert:

(* TREHND EXAMPLE *)
I_Rad 1= I_Rad + 0.01;

IF r Rad >= (r_ 2PI) THEHN

r Rad = 0.0;
END TE;
_Iface. Act.r TrendValuss[l] = 5IN(r_ERad): (¥ 5in *)
_Iface. Act.r TrendValuess[2Z] := COS(r_Rad): (* Cos }

Die Systeminformationsseite beinhalt Informationen Uber die Version des Microbrowsers, das
Betriebssystem auf dem dieser lauft, die HMI-Version (welche einstellbar ist) und ebenfalls Informationen
zu den Netzwerkeinstellungen auf dem System.

Die Seite der Systeminformationen ist im SCADA-Editor-Projekt hier zu finden:
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=3 Service

..... @ Serviceteq

..... @ Service_Drives.teq

..... @ Service_EtherCAT.teq
----- @ Service_Inputs.teq

----- @ Service_Monitoring.teg
..... @ Service_Cutputs.teq
= (5 Service_Sysinfo.teq

Die hier angezeigten Variablen zeigen in der Entwicklungsumgebung alle nur ,Not available” an. Das liegt
daran, dass das ein Wert ist, welche die Variablen annehmen kénnen, wenn der Wert auf dem Zielsystem
nicht abgerufen werden kann:

Microbrowser-\Version: Mot available

In den Eigenschaften unter den erweiterten Repaints (das gelbe Blitz Icon) sieht man genauer, was hier
passiert. Hier ist die Bedingung gesetzt, wenn die Container-Variable ,MB_APP_VERSION“ gleich eines
leeren Strings ist, dann soll ,,Not available” angezeigt werden.

Eigenschaften - 0

A
B 41 | S | %
= |Enl|.reitert Repaints - ﬁ.lrtionen|
= Repaints
EDIT SOURCE h [COMTAIMER "MB_APP_VERSION" ]
USE AWT COMPOMENT
TEXT HEIGHT CEMTERED
EMD PLCREPAIMTS LIST
Verwaltung der Extra-Repaints = [l
= Extra-Repaints Liste
E Extra-Repaint_4

Typ EDIT 5OURCE
Cuellentyp HTML TAG
Cuellenname == ot available
= Extra-Repaint Bedingung
LogTyp_0 OME
= ExpMember_0_1
CondTyp_0_1 ==
Condlnfol_Typ_0_1 COMTAIMER
Condinfol_Mame_ 01 g MEB_APP_VERSION
Condlnfol_Typ_0_1 STRIMG
Condinfo2_Name_0_1 >

Das , Extra-Repaint_5 sorgt dann noch flr eine Farbumschaltung:
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= Extra-Repaints Liste
Extra-Repaint_4

=
Typ USE QUTLIMNE COLOR
Cuellentyp STRIMG
Cuellenname 219,84 97
= Extra-Repaint Bedingung
LogTyp_0 OME
= ExpMember_0_1
CondTyp_0_1 ==
Condinfol_Typ_01 COMTAIMER
Condinfol_Mame_0_1 MB_APP_VERSION
Condlnfol_Typ_0_1 STRIMG

Condlnfol2_Mame_0_1

Zur Laufzeit sieht das dann so aus:

IP-Adress: Mot available

Hier wird mit CONTAINER-Variablen gearbeitet, welche in der Hilfe des Editors zu finden sind.
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12.1 Aligemeine Beschreibung

In der Statemachine wird der Zustand der Maschine abgebildet. Anhand folgender Grafik wird die
Statemachine, welche im Template integriert ist, ndher erlautert:

Boot
h 4
Init
Error ——— Reset ——— Done Homed (stays)
[ Iy
L v
Error Home
idle |
Warning Start
&
h J v
Warning — Reset [ Jog Stop — Automatic
Manual

@ Der Zustand ,,Homed“ bleibt nach dem Referenzieren fiir die Anzeige erhalten.
1 Der Zustand ,Warning” ist lediglich in der Visu als Anzeige vorhanden, allerdings nicht
ausprogrammiert.

In der Visualisierung wird die Statemachine in der FulRzeile angezeigt:

05.07.2021 23:03:20
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Homing

Die Referenzierung der Achse wird gestartet, sobald man in der Visualisierung den Button ,Referenzieren”
in der Sidebar betatigt. Hierbei wird als Beispiel die Referenziermethode ,, Referenzpunkt setzen” im Antrieb
ausgefiihrt. Dabei wird auf den Funktionsbaustein ,,MC_Homenit_SetPosition” zuriickgegriffen. Dies kann
natirlich nach Belieben geandert werden.

Im Zustand ,,5100_ldle“ sieht man was passiert, wenn das Homing, bzw. die Referenzierung gestartet wird:

(¥ —— Home —--— #)

IF Tface. Cmd.=x Home AND x PoweredOn THEN
i State = 300;

END IF;

Zuerst wird die Referenzierungsmethode im Antrieb gesetzt:

300: s_State := '300: Enabkle MC HomeInit SetPos';

Automatic

Die Statemachine geht automatisch in den Automatikmodus sobald der ,,Start“-Button in der Steuerleiste
betatigt wurde. Es muss hier also nicht manuell in den Automatikmodus umgeschaltet werden. In der
Statemachine im State ,S100_Idle” kann man sehen, was passiert, sobald der Startbutton betatigt wurde
und welche Bedingung damit verkn(pft ist:

= Statemachine

E] CY_Recipe

E] CY_TouchProbe

EV_CamSwitch

CY_TemperatureControl

CY_Template Statemachine

m CY_TemplateStatemachine T
CY_Template Statemachine'/
CY_Template Statemachine

S000_nit

[T - -

[=]l=][=]

5100_idle ==

(¥ —— Btart -- ¥*)

IF _Iface._l:rf.d.x_Start AN x_PDwerean THEH

IF Iface. _Sts . x_GearUsed THEHN

i State := 600; (¥ Use MC Gearlm }
ELSE
i State r= 500; {* Use MC CamIn )
EMD IE:
EMD IE:
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Hier sieht man, dass je nachdem ob das Gear in der Visualisierung aktiviert wurde, oder nicht, in
unterschiedliche Zustéande gesprungen wird.

12.3.1 Gear

Wird das Gearing aktiviert, so wird erst die MasterEngine gestartet und anschlieBend der Baustein
MC_Gearln, welcher die Slave-Achse an den Master mit einem voreingestellten Getriebefaktor von 1

koppelt:
(¥ —————————————————e e )
620: 5 State = "G2 Enakle MC GearIn';
(¥ == |
(¥ —— Step Command -- *)
FCORE 1 RAxisTndex := 1 TC i LasthAxisIndex DC
a Axis TMPL[i Z&xisIndex]. GearIn. In.u RatioDenominator ;= UINT#1000;
a Axis THMPL[i AxisTndex]. GearIn. In.i RatioNumerator = INT#1000;
a Axizs TMPL[i AxisIndex]. GearIn. In.x Execute := TRUE;

END FOR:

12.3.2 Cam

Wird das Gearing in der Visualisierung nicht aktiviert, dann wird die Achse liber den Funktionsbaustein
»,MC_CamIn“ an die MasterEngine gekoppelt. Auch hier ist ein Getriebefaktor von 1 per default
voreingestellt:

(¥ —— 5Step Command -- *)

FOR 1 AxisIndex := 1 TC i LasthAxisIndex DC
a hxis TMPL[i AxisIndex]. CamIn. In.u CamTableID = Iface. Pro.u CamTakleIl;
a_Rxis TMPL[i AxisIndex]. CamIn. In.u Master3caling := UINT#1000;
a Axis TMPL[i AxisIndex]. CamIn. In.u SlaveScaling 1= TJINT#1000;
a Axis TMPL[i RxisIndex]. CamIn. In.x Execute := TRUE;
END FCE;

Dieser kann natdrlich jederzeit gedndert werden.

Hier wird die CamTablelD eingestellt, welche in der Visualisierung gesetzt ist. Da es allerdings keine
CamTable mit der ID O gibt, wird hier in der POE ,,CY_HMI_In/CY_HMI_Set” eine Uberpriifung der Eingabe
gemacht und ggf. der Wert auf 1 gesetzt:

(* Validate Cam ID *)
IF Hmi. Pro.u CamTableID < UINT#1 THEHN
Iface. Pro.u CamTableID := UINT#1:

_Iface. Pro.u CamTablelID := Hmi. Pro.u CamTableID:
END IE:
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12.4 Manual

Der Manual-Zustand wird aktiv, sobald die Achse lber die Seite ,Hand” in der Visualisierung getippt wird.
Auch hier muss, analog zum Automatikmodus, keine manuelle Umschaltung in den Handmodus erfolgen.
Natirlich kann das allerdings spater noch angepasst bzw. gedndert werden.

Q .
BAUMULLER

Automatik / Hand Einstellungen Service Benutzer Rezept Alarme Herunterfahren

Bewegen: —

()

In der Statemachine in der PLC kann man unter dem Arbeitsblatt ,5S100_Idle” sehen was genau passiert,
sobald die Achse getippt wird:

(* —— Jog —- *)

IF Iface. Cmd.x Jog Fwd OR Iface. Cmd.x Jog Bwd AND = PoweredOn THEN
i Starte 1= 400;
END IE:

In dem Arbeitsblatt , 5400 _Jog” findet man dann den dazugehorigen Prozess. Hier wird der
Funktionsbaustein ,BM_Jog_EV“ genutzt um die Achse zu tippen:

12.5 Statemonitor

Mit dem Statemonitor ist es moglich, alle durchlaufenen States zu Giberwachen und diese auch auf der PLC
in einer Datei mitzuloggen. Den Statemonitor findet man im letzten Arbeitsblatt der
,,CY_TemplateStatemachine” und der ,,CY_TemperatureControl“ POE’s:

0

[y

t_Template Statemachine

CY_Template Statemachine T

CY_Template Statemachine V'

CY_Template Statemachine
000_Init

S100_Idle

S200_Power

5300_Homing

S400_Jog

S500_Cam

Se00_Gear

S700_Stop

S800_Emor

CY_StateMaonitor -«

i )t o i i i ==

Letztendlich handelt es sich hierbei um einen Baustein, welcher viele Funktionen zum Loggen der
Aktivitdten einer Statemachine bietet. Details konnen aus den Kommentaren, bzw. aus der Bausteinhilfe
entnommen werden.

Die Log-Dateien konnen auf der PLC in folgendem Verzeichnis gefunden werden:
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.~ » ThisPC » data(D:) » bm » log

L
= 4 N Mame
= » ECM.log
+ imageVersion bt
I PLC.log ==
28.04.2023
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