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1.1

1.2

1.3

1 Allgemein

Allgemein

Zweck dieses Dokuments

Dieses Dokument beschreibt den Umgang mit der SPS-Programmierumgebung "XSOFT-CODESY'S-
2" und dem SPS-Laufzeitsystem fiir den XV100-Geratetyp mit Windows CE. Dieses Dokument dient
als Ergénzung zum Handbuch der SPS-Programmierung CoDeSys V2.3 der Fa. 3S-Smart Software
Solutions GmbH.

Dialoge und Beispiele in diesem Dokument sind standardisiert. Je nach Auswahl des
Steuerungstyps kénnen sich deshalb vereinzelte Dialoge unterscheiden.

Rickmeldungen zu diesem Dokuments

Bitte senden Sie Kommentare, Empfehlungen oder Anregungen zu diesem Dokument an
automation@eaton.com.

Erganzende Dokumentation

Ergénzend zu diesem Dokument kénnen weitere Dokumente hilfreich sein.

Folgende Dokumentation finden Sie als pdf-Dateien auf unserer Homepage (www.eaton-
automation.com):

[11 MNO05010007Z-DE
Systembeschreibung Windows CE

[2] Diverse
Dokumentationen bez(iglich SPS-Funktionsbibliotheken
MN04802103Z-DE
SWD_Util-Bibliothek

8 -
Systembeschreibung CiA Draft Standard DSP301

[4] -
Handbuch der SPS-Programmierung CoDeSys V2.3

[5] MNO05006002Z-DE
Handbuch SmartWire-DT System

[6] MNO05013002Z-DE
Handbuch SmartWire-DT Gateways

[71 MN05006001Z-DE
Handbuch SmartWire-DT Teilnehmer
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2 Installation

2 Installation

Das Produkt "XSOFT-CODESYS-2" ist ein eigenstandiges Software Paket. Es besteht aus einer PC-
seitigen Komponente (SPS-Programmierumgebung mit entsprechenden SPS-Zielsystemen), welche
auf einem beliebigen PC installiert werden kann und einer zielsystem-seitigen Komponente (SPS-
Laufzeitsystem), welche unter der Berlicksichtigung von Lizenzpunkten auf SPS-Zielsystemen mit
Windows CE installiert werden kann (=» Kap. 14).

9 Bei Fragen zu Lizenzprodukten wenden Sie sich bitte an Ihren lokalen Eaton
Vertriebspartner

21 Lieferumfang
Bezeichnung Version
Software "XSOFT-CODESYS-2" inkl. Benutzerhandbuch 2.3.9 SP5

Bestehend aus:

Bezeichnung Version

CoDeSys 2.3.947

CoDeSys Gateway 2.3.9.33

CoDeSys OPC-Server ! 2.3.13.11
SPS-Zielsystem SPS-Laufzeitsystem Betriebssystem (OS)
XV-1xx-V2.3.9 SP5 PLCWInCE V 2.4.14 (xxx) Windows CE 5.0

Image Release 2.28.0 (xxx)

2.2 Systemvoraussetzung

Betriebssystem
Windows XP, Windows Vista, Windows 7/8

1 Optionale Installation, Komponente ist kein Bestandteil dieser Dokumentation
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2.3

2 Installation

Installieren der SPS-Programmierumgebung

Legen Sie die Installations-CD in Ihren PC ein und starten Sie die Installation Uber 'Setup.exe'.

é Ist bei der Installation der SPS-Programmierumgebung keine Serienummer bzw. Lizenz
vorhanden, werden die SPS-Zielsysteme im Demomode installiert.

StandardmaRig werden mit der Installation folgende Verzeichnisse angelegt:

Verzeichnis Beschreibung

Programmiersystem-Verzeichnis
C:\Programme\Eaton\XSOFT-CODESYS V2.3.9 SPS-Programmierumgebung
SP5

Zielsystem-Verzeichnis

C:\Programme\Gemeinsame Dateien\CAA- Zielsystemabhéngige Komponenten wie

Targets\Eaton Automation\V2.3.9 SP5 Bibliotheken und Konfigurationsdaten inkl.
Firmware fiir die SPS-Zielsysteme

Verhalten gegeniiber bisher installierter SPS-Programmierumgebungen

Bereits installierte Versionen der SPS-Programmierumgebung "XSOFT-CODESYS-2" und
entsprechende SPS-Zielsysteme werden nicht tangiert.

9 Samtliche zur Installation dazugehdrende SPS-Zielsysteme erhalten eine neue Bezeichnung
bzw. Identifikation.

9 Mdchte ein mit alterer Version der SPS-Programmierumgebung erstelltes SPS-Projekt
aktualisiert werden, muss das SPS-Zielsystem umgestellt werden. Nach Schlieen und dem
erneuten Offnen des SPS-Projektes wird das SPS-Projekt aktualisiert und es werden die
aktuellen Bibliotheken eingebunden.
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2 Installation

24 Installieren der SPS-Zielsysteme

Standardmafig werden die zur SPS-Programmierumgebung entsprechenden SPS-Zielsysteme Uiber
den Setup installiert.

Uber die Anwendung 'InstallTarget' kdnnen allerdings auch nachtraglich SPS-Zielsysteme installiert
bzw. deinstalliert werden.

T InstallTarget x|

Installationswerzeichmis: |

tMogliche Zielsysteme: Installierte Zielspzteme:

Offren...

Installieran

Entfernen

il

Schliefen
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3.1

3.2

3 Deinstallation

Deinstallation

Deinstallieren der SPS-Programmierumgebung

Bei der Deinstallation werden lediglich installierte Dateien und Komponenten entfernt. Wenn nétig
mussen nach der Deinstallation Dateien und Verzeichnisse aus dem Programmiersystem-
Verzeichnis manuell entfernt werden.

Deinstallieren der SPS-Zielsysteme

Bei der Deinstallation der SPS-Programmierumgebung werden die zielsystemabhangigen
Komponenten wie Bibliotheken und Konfigurationsdaten im Zielsystem-Verzeichnis nicht entfernt.

Die installierten SPS-Zielsysteme missen tiber die entsprechende Deinstallationsroutine entfernt
werden.

9 Alternativ konnen installierte SPS-Zielsysteme auch (iber die Anwendung 'InstallTarget' aus
der SPS-Programmierumgebung entfernt werden.

Anschliefend missen die zielsystemabhangigen Komponenten aus dem Zielsystem-
Verzeichnis manuell entfernt werden.
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4 Zielsystemeinstellungen

41

10

Zielsystemeinstellungen

Dieser Dialog 6ffnet automatisch, wenn ein neues Projekt angelegt wird. Ansonsten wird er (iber die
Funktionalitat <Zielsystemeinstellungen> im Registerblatt 'Ressourcen' erreicht.

In den Zielsystemeinstellungen wéhlen Sie den entsprechenden Steuerungstyp. Anhand dieser
Konfiguration werden Prozessortyp und SpeichergréRen optimal eingestellt. Der Eintrag 'None' fiihrt
automatisch in den Simulationsmodus.

9 Veranderungen der voreingestellten Zielsystemeinstellungen kénnen Auswirkungen auf das
Verhalten des SPS-Zielsystems haben!

Uber die Schaltflache Voreinstellung kann die allenfalls veranderte Konfiguration wieder auf die
Standardkonfiguration zuriickgesetzt werden.

Zielplattform

X

Zielsystem Einstellungen

F.onfiguratior: |><V-HHH-V... j

Zielplattfarm l Speicherauﬂeilung] Allgemein] Netzfunktionen] Visualisierung]

I []

Woreinstellung | ak. Abbrechen
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4.2

4 Zielsystemeinstellungen

Speicheraufteilung
Zielsystem Einstellungen rzl
K.onfiguration: |><\-"-:-m:<-\-"... ﬂ
Fielplattform  Speicheraufteiung ] Allgemein ] Metzfunktionen ] Wigualisierung ]
Basis Grafe Bersich
Code : 1EH#100000
Global : 1E/40000 pra Segment
I emiony :
Input
Output :
Fietain:
M arimale Anzahl von Bausteinen: 1024

Yoreinstellung | QK. | Abbrechen |

Code Grosse

Standardmassig 2048kB (16#200000) Speicher fiir den Programmcode. Diese entsprechende
Speichermenge wird automatisch alloziert.

Global Grosse
Standardmassig 512kB (16#80000) Speicher fir die globalen Daten. Diese entsprechende
Speichermenge wird automatisch alloziert.

Max. Anzahl von Programmbausteinen

Pro Programmbaustein werden automatisch 12Byte Speicher benétigt. Insgesamt werden somit 12kB
Speicher fir die Funktionspointertabelle benétigt (1024 Bausteine -> 12kB). Dieser Speicher wird an
den SPS-Datenspeicher angefiigt.

é In die Berechnung der im Programm verwendeten Anzahl der Bausteine werden samtliche
Funktionen und Funktionsbausteine eingefiigter Bibliotheken miteinbezogen.

XSOFT-CODESYS-2 SPS-Programmierung XV100 04/2015 MN048020917-DE M003939-05 www.eaton.com 1



4 Zielsystemeinstellungen

4.21 Ubersicht Speicherlayout

Default Einstellung mit Online-Change
Anzahl Datensegmente = 1
GroRe des Datensegments = 512kB

12kB Funktionspointertabelle
12kB Ein-/Ausgangs-/Merkerdaten

1 * 512kB Globaler Datenbereich

9 Beim standardméRigen Ubersetzen des SPS-Programms teilt die SPS-
Programmierumgebung dem Anwender die Datenbereichs-Grofien mit.

Mit dem SPS-Browser kann Online mit dem Kommando ’sysinfo’ die SPS-ProgrammgréRe
ermittelt werden (=» Kap. 10)
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4 Zielsystemeinstellungen

Allgemein

Zielsystem Einstellungen

X

Konfiguration: |><\-"-:-m:<-\-"... ﬂ
Zielplattform] Speicheraufteiung  Algemein ] Netzfunktionen] Visualisierung]

E /A-Konfiguration

[ Keine Adrefpriifung

I~ ¥ Spmboldatei zenden

I¥ Byte-Adressisming

Yoreinstellung | QK. Abbrechen

Keine Adresspriifung

Bei aktivierter Option wird beim Kompilieren keine Adresspriifung vorgenommen.

Symboldatei senden

Bei aktivierter Option wird beim Kompilieren eine Symboldatei erzeugt und beim Programmdownload
auf die Steuerung geladen.

Preemptives Multitasking

Multitasking wird unterstitzt (kann vom Anwender nicht verandert werden).

Byte-Adressierung
Bei aktivierter Option erfolgt die Adressierung byteweise (z.B.: %QD4 entspricht %QB4).

XSOFT-CODESYS-2 SPS-Programmierung XV100 04/2015 MN048020917-DE M003939-05 www.eaton.com 13



4 Zielsystemeinstellungen

44 Netzfunktionen

X

Zielsystem Einstellungen

Konfiguration: |><\-"-:-m:<-\-"... ﬂ

Zielplattform] Speicheraufteilung] Allgemein - Metzfunktionen ]Visualisierung]

I™ Parameter-Manager unterstiitzen [ Metzvariablen unterstitzen

Yoreinstellung | QK. Abbrechen

Parameter-Manager unterstiitzen

Bei aktivierter Option erscheint im Registerblatt 'Ressourcen’ der Eintrag Parameter-Manager.
Dieser erméglicht das Erstellen eines Objektverzeichnisses fur Variablen und Parameter, die dem
gezielten, aktiven Datenaustausch mit anderen Steuerungen dienen.

9 Die Objektverzeichnis-Funktionalitat wird in Verbindung mit einem in der
Steuerungskonfiguration eingefiigten CAN-Device unterstlitzt.

9 Detaillierte Informationen sind dem Handbuch CoDeSys V2.3 oder der Online-Hilfe der SPS-
Programmierumgebung zu entnehmen.

Netzvariablen unterstiitzen

Bei aktivierter Option konnen Netzwerkvariablen verwendet werden. Sie dienen dem automatischen
Datenaustausch mit anderen Steuerungen.

9 Detaillierte Informationen sind dem Handbuch CoDeSys V2.3 oder der Online-Hilfe der SPS-
Programmierumgebung zu entnehmen.
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4.5

4 Zielsystemeinstellungen

Visualisierung

X

Zielsystem Einstellungen

Konfiguration: |><\-"-:-m:<-\-"... ﬂ

Zielplattform] Speicheraufteilung] Allgemein] Metzfunktionen  “isualisierung ]

Anzeigebreite in Pixel: 320
Anzeigehihe in Pixel: 240

I~ Alarmbehandlung innerhalb der Steuerung

[ Trenddatenaufzeichnung innerhalb der Steuerng

[~ Systermwariable 'Currentyizu’ aktivieren [ Target-\isualizierung

I Vereinfachte Eingabebehandiung 7

™ webVisualisierung ™ Komprimienng I~

[ Download der Vizualisierungzdateien verhindern I Tastaturbedienung fur T abelle

Yoreinstellung | QK. | Abbrechen |

In Abh&ngigkeit vom verwendeten SPS-Zielsystem werden Target-Visualisierung bzw. Web-
Visualisierung unterstiitzt. Entsprechende Information ist nachfolgender Tabelle zu entnehmen.

SPS-Zielsystem SPS-Laufzeitsystem Target-Visu Web-Visu

> XV-1xx-V2.3.9 SP1 > PLCWInCE V 2.4.7 (xxx) v v

9 Detaillierte Informationen sind dem Handbuch CoDeSys V2.3, dem Handbuch zur CoDeSys
Visualisierung oder der Online-Hilfe der SPS-Programmierumgebung zu entnehmen.
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5 Steuerungskonfiguration

5.1

16

Steuerungskonfiguration

Die Steuerungskonfiguration wird (iber die Funktionalitat <Steuerungskonfiguration> im Registerblatt
'Ressourcen'’ erreicht.

Die Steuerungskonfiguration erlaubt das Konfigurieren von Ein- und Ausgangen bzw. das Anbinden
von busfahigen I/O-Modulen. Grundlage fiir das Arbeiten in der Steuerungskonfiguration sind die
Konfigurationsdateien (*.cfg) und Geratedateien (z.B. *.gsd, *.eds).

4 XSoft CoDeSys-2 - Demo.pro
[ify Datei Bearbeiten Projekt Einfligen Extras Online Fenster Hife

EECE e R
(E@AComguration

B
2 F{_e]ssaml:en Enstellungen | Fimere |

Bibiothek
(3 Bibliothek
£ Bibiothel

>
o
<

Adessilberschneidungen prifen 2

Konlfigusationsdateien im Projekt speicherr. [~

[®:2 Datertypen| &= isualisisrungen] $2u Ressourcen) < | >

[ONDNE [O8 [CESEN.

=] Bausteine)

Die Konfiguration wird im Editor in Baumstruktur dargestellt und kann tber Mentipunkte und Dialoge
bearbeitet werden. Es gibt Elemente, die entweder als Ein- oder Ausgénge dienen oder
Verwaltungselemente, die ihrerseits wieder Unterelemente haben (z.B. CAN, PROFIBUS).

Ein- und Ausgénge erscheinen im Editor mit der IEC-Adresse, Uber die auf sie zugegriffen werden
kann. Zur Kennzeichnung kann jedem Ein- und Ausgang ein symbolischer Name vergeben werden,
der dann vor der IEC-Adresse steht.

Arbeiten in der Steuerungskonfiguration

Die Steuerungskonfiguration besteht aus zwei Fensterhalften: Links wird der 'Konfigurationsbaum'’
dargestellt, rechts erscheinen die jeweils zum selektierten Element passenden Konfigurationsdialoge
auf einem oder mehreren Registerblattern.

Am Kopf des Konfigurationsbaumes steht das so genannte Root-Modul. Darunter folgen hierarchisch
eingertickt die weiteren Elemente der Konfiguration Module verschiedener Typen (CAN, PROFIBUS,
I/0), Kanale oder Bitkanale.
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5 Steuerungskonfiguration

Selektieren von Elementen

Zum Selektieren von Elementen flihren Sie einen Mausklick auf das entsprechende Element aus
bzw. bewegen Sie das gepunktete Rechteck mit den Pfeiltasten auf das gewlinschte Element.

Elemente, die von einem Pluszeichen angefiihrt werden, sind Organisationselemente und enthalten
Unterelemente. Zum Aufklappen selektieren Sie das Element und fiihren Sie einen Doppelklick auf
dieses Pluszeichen aus oder driicken Sie die <Eingabetaste>. Auf die gleiche Weise werden
aufgeklappte Elemente (Minuszeichen vor dem Element) zugeklappt.

Einfligen von Elementen, <Einfiigen> <Element einfiigen>, <Einfiigen> <Unterelement
anhangen>

Abhéngig von den vor dem Offnen der SPS-Programmierumgebung zur Verfiigung stehenden
Konfigurationsdatei(en) und Geréatedatei(en) kdnnen Sie, wenn Sie ein Element im
Konfigurationsbaum selektiert haben, weitere Elemente einfiigen. Dazu stehen verschiedene Befehle
zur Verfiigung:

Meniipunkt <Einfligen> <Element einfiigen>: Ein Element kann ausgewahit und vor dem selektierten
Element eingefiigt werden.

Menlipunkt <Einfligen> <Unterelement anhangen>: Ein Element kann ausgewahlt und als letztes
Unterelement an das selektierte Element angefligt werden.

Die jeweils wichtigsten Befehle finden Sie im Kontextmeni (rechte Maustaste).

Ersetzen/Umschalten von Elementen, <Extras> <Element ersetzen>

Erlaubt es die Definition in der Konfigurationsdatei, kénnen Sie ein im Konfigurationsbaum
selektiertes Element durch ein anderes ersetzen. Dies umfasst auch das Umschalten von Kanélen,
die so konfiguriert sind, dass sie als Ein- oder als Ausgang eingesetzt werden kénnen. Verwenden
Sie den Meniipunkt <Extras> <Element ersetzen>.

Neuberechnen der Modul-Adressen, <Extras> <Adressen berechnen>

Ist in den allgemeinen Einstellungen der Steuerungskonfiguration die Option Adressen automatisch
aktiviert, kann iber den MenUpunkt <Extras> <Adressen berechnen> eine neue Adressberechnung
durchgeflihrt werden, die ab dem selektierten Modul alle folgenden Elemente erfasst.

Zuriick zur Standardkonfiguration, <Extras> <Standardkonfiguration>

Uber den Meniipunkt <Extras> <Standardkonfiguration> kann nach Anderungen im
Konfigurationseditor die urspriingliche Steuerungskonfiguration wiederhergestellt werden. Diese
basiert auf der Konfigurationsdatei des entsprechenden SPS-Zielsystems.
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5.1.1
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Projektspezifische Konfigurationsdatei(en) und Geréatedatei(en)

Kundenspezifische Verzeichnisse fiir Konfigurationsdatei(en) und Geratedatei(en) kdnnen (iber den
Menlipunkt <Projekt> <Optionen> projektspezifisch parametriert werden. Im projektspezifischen
Bibliotheks- und Konfigurationspfad kdnnen zum Projekt relative Verzeichnispfade parametriert
werden (z.B. .\Libraries, .\PLCconf).

Optionen le
K.ategarie:
Laden & Speichem Frajek:t 0K
Benutzerinformation Bibliotheker: |
E ditar - -

i i - Abbrechen
Arbeitsbersich Ubersetzungsdateien: | . Q
Farben
ogbuch s Konfigurationsdateien: | .
Uberzetzungsoptionen Wisualisierungzdateien: .

Kernworte g | J

Sourcedownload y

Symbolkonfiguration Zielsystem

Projektdatenbank. Bibliatheken: |C:\F‘rogramme\[iemainsame D ateienCad- T argetshE aton Automation’...

Makros
Kaonfigurationsdateien: |C:\Programme\Gemainsame D ateientCaa- T argetshE aton Automation’,...
Allgemein
Eiblintheken: | .
Ubersetzungsdateien: |C:\Dokumente und Einstellungen'all Users\Dokumente=<Soft-Cale ..
Upload-Dateien: |C:\Dokumente und Einstellungen'all Users\Dokumente=Soft-Cale ..
Kaonfigurationsdateien: | .
Vigualizierungzdateien: | .

9 Nach dem Eintragen von projektspezifischen Verzeichnissen fiir die Konfigurations- und
Geratedatei(en) muss das Projekt geschlossen werden.

Nach dem anschlieRenden Offnen des Projekts sind die zusétzlichen Konfigurations- und
Geratedatei(en) in der Steuerungskonfiguration sichtbar und kdnnen eingefligt werden.

XSOFT-CODESYS-2 SPS-Programmierung XV100 04/2015 MN048020917-DE M003939-05 www.eaton.com



5 Steuerungskonfiguration

Allgemeine Einstellungen

ff Steuerungskonfiguration
e i

Enstellungen | Fimware |

Adressen automatisch: v
Adressiberschnsidungen prifer: v

Konfigurationsdateien im Projekt speichem: r

< >

Adressen automatisch

Bei aktivierter Option erhalt jedes neu hinzugefiigte Modul automatisch eine Adresse, die sich aus
der des zuvor eingefligten Moduls plus dessen GroRe ergibt. Wird ein Modul aus der Konfiguration
entfernt, werden die Adressen der nachfolgenden Module automatisch angepasst. Uber den
MenUpunkt <Extras> <Adressen berechnen> werden die Adressen ab dem aktuell ausgewahlten
Knoten (Modul) neu ermittelt.

Adressiiberschneidungen priifen

Bei aktivierter Option werden beim Ubersetzen des Projekts Adressiiberschneidungen tiberpriift und
gemeldet.

Konfigurationsdateien im Projekt speichern

Bei aktivierter Option werden Uiber die Steuerungskonfiguration in das Projekt eingefligte
Konfigurationsdatei(en) und Geratedatei(en) im Projekt abgespeichert.
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5.3
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Konfiguration als CAN-Master

Die SPS-Programmierumgebung unterstiitzt eine Hardwarekonfiguration gemaR CANopen Draft
Standard 301. Voraussetzung ist eine Konfigurationsdatei, die das Einfiigen von CAN-Modulen
zulasst.

Die im definierten Verzeichnis fiir die Konfigurationsdateien abgelegten EDS-Dateien (Electronic
Data Sheet) bzw. DCF-Dateien (Device Configuration File) stehen in der Konfiguration zur
Verfligung. In einer EDS-Datei sind die Einstellungsmoglichkeiten eines Moduls beschrieben. Wird
ein Modul ber eine DCF-Datei eingefiigt, kdnnen nur die IEC-Adressen verandert werden.

Die Module erhalten eine Konfiguration, die Ihr zeitliches und fehlerbezogenes Verhalten im
Nachrichtenaustausch beschreibt. Zudem wird fir jedes Modul das Mapping der PDOs (Process
Data Objects) festgelegt, die zum Senden und Empfangen dienen (Dialoge PDO-Mapping
Empfangen bzw. Senden). Die Werte der zur Verfiigung stehenden SDOs (Service Data Objects)
kénnen angepasst werden (Dialog Service Data Objects).

Zusatzliche in der Geratedatei angegebene Parameter eines CAN-Moduls bzw. CAN-Masters kdnnen
im Dialog Modulparameter konfiguriert werden.

é In der Steuerungskonfiguration definierte PDOs, dessen Ein- bzw. Ausgange im SPS-
Programm nicht verwendet werden, werden standardmafig im Prozessabbild nicht
aktualisiert.
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5.3.1 Konfiguration des CAN-Masters

5.3.11 Basisparameter

il Steverungskonfiguration
B~ gcenfiguration i
B CaniiasteSL0T] 1
Br~ g XN-GW-CANapen (EDS) [VAR]
~%QB0 Can-Output Moduld: 5
~%|80 Can-input
. Krtenmumer:
B a XN-GW-CANopen (EDS) [VAR]
~%QB2 Can-Output Eindaiatissts; [AE0

=182 Can-input Ausgabeadresse: | %GB0

N Parameter |

Kammertar: |

Knotennummer

Die Knotennummer ergibt sich aus einem Eintrag in der Konfigurationsdatei bzw. aus der Position im
Konfigurationsbaum und kann vom Anwender nicht geandert werden (Nicht zu verwechseln mit der
Node-Id, die vom Anwender parametriert werden kann).

Eingabeadresse, Ausgabeadresse

Hier werden die IEC-Adressen eingegeben, ab welchen die PDOs (Process Data Object) im Projekt
angesprochen werden kénnen. Welche Adressen bereits vorgegeben, welcher Adressmodus in der
Konfiguration verwendet wird und ob an dieser Stelle noch editiert werden kann, hangt von den
allgemeinen Einstellungen und den Definitionen in der Konfigurationsdatei ab.
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CAN Parameter

In diesem Dialog werden die globalen Einstellungen und Uberwachungsparameter fiir den CAN-Bus
definiert.

i Steverungskonfiguration E@@
B~ gg=enfiguration e e
B~ 2Canhiaster]SLOT] 1] S e orapmeter 4|
B~ [§ XN-GW-CANopen (EDS) [VAR]
b T Ot Baudhate: 500000 -
~%IBO Can-Input Corn. Cyele Period (wseck (10000
Bh- [ XN-GWW-CANopen (EDS) [VAR]
~%QB2 Can-Output Syno. Window Lenght (usec): [5000
~3IB2 Can-input
i Syric, COBAD: [128 aklivieren: ¥

Nodedd: 1

Iv futomatisch starten

¥ DSP30TV4.01 und DSP30G unterstlitzen

Hearthsat Master [ms]: |0

Baudrate

Baudrate mit der zwischen dem CAN-Master und den CAN-Modulen kommuniziert wird.

Com. Cycle Periode, Sync. Window Length, Sync. COB-ID

Es wird bei den PDOs (Process Data Object) zwischen synchronen und asynchronen
Ubertragungsarten unterschieden. Die Communication Cycle Period [usec] ist das Zeitintervall in
Mikrosekunden, in dem die Synchronisationsnachricht mit der eindeutigen Nummer Sync. COB-ID
(Communication Object Identifier) versendet wird.

Nur wenn diese Option aktiviert wurde, erfolgt ein Versenden von Synchronisationsnachrichten
zwischen CAN-Master und den CAN-Slaves.
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Com. Cycle Period

rd
Sync. Window Length &« >
SYNC SYNC
Telegramm Telegramm
» t
Synchrone PDOs Asynchrone PDOs

Die synchronen PDOs werden direkt nach der Synchronisationsnachricht in dem in Sync. Window
Length [usec] angegebenem Zeitfenster lbertragen. Werden Com. Cycle Period und Sync. Window
Length mit 0 belegt, so werden keine Synchronisationsnachrichten versendet.

9 Wird die Synchronisationsnachricht iiber diesen Dialog parametriert, kann es aufgrund der
Softwarearchitektur des SPS-Laufzeitsystems zu zeitlichen Jittern zwischen den einzelnen
Synchronisationsnachrichten kommen.

Alternativ kann ein tasksynchrones Versenden der Synchronisations-Nachrichten im SPS-
Programm projektiert werden.

Node-Id

Die Node-ID ist die eindeutige Kennung des CAN-Moduls. Sie entspricht der am Modul selbst
eingestellten Nummer zwischen 1 und 127 und muss dezimal eingegeben werden. (Nicht zu
verwechseln mit der Knotennummer, die auch in der Steuerungskonfiguration verwendet wird)

Automatisch starten

Ist die Option Automatisch starten aktiviert, wird beim Start des SPS-Programms samtliche CAN-
Knoten automatisch initialisiert und gestartet. Auch ein ausgefallener CAN-Knoten wird, nachdem er
sich wieder am Bus gemeldet hat, automatisch gestartet. Ohne diese Option missen die CAN-
Knoten im SPS-Programm manuell gestartet werden.

DSP301, V4.01 und DSP306 unterstiitzen

Muss aktiviert werden, wenn CAN-Knoten im SPS-Programm implementiert werden, welchen diesen
CiA Standard unterstiitzen.

Heartbeat Master

Uberwachungsfunktionalitét: Der CAN-Master versendet im entsprechend parametrierten Intervall
Heartbeat-Nachrichten mit der Guard COB-ID (Communication Object Identifier) auf den Bus. Das
Versenden der Heartbeat-Nachrichten ist standardmaRig mit dem Intervall von 0 ms parametriert und
somit deaktiviert.
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5.3.2 Konfiguration der CAN-Knoten

5.3.21 Basisparameter

Hf Steverungskonfiguration

B~ gcenfiguration o~ -
B 5N CanblasterSLOT] | CAN Parameter | CAN-Modulauswahl | PDO-Mapping Empfangen | PDO-Mapping Sender | Service Data Cbiects

B [§ XN-GW-CANopen (EDS) VAR] |
~3%0B0 Can-Output Modulld: 633734
~3%IB0 Can-input

. Knatennurimer

Bl g XN-GW-CANapen (EDS) [VAR]
~%QB2 Can-Output Eingahsadhesse; |%IB0
~%IB2 Can-input Ausgabeadresse: (%080

Kommentar: |
v
< >

Die Knotennummer ergibt sich aus einem Eintrag in der Konfigurationsdatei bzw. aus der Position im
Konfigurationsbaum und kann vom Anwender nicht geandert werden (Nicht zu verwechseln mit der
Node-Id, die vom Anwender parametriert werden kann).

Eingabeadresse, Ausgabeadresse

Hier werden die IEC-Adressen eingegeben, ab welchen die PDOs (Process Data Object) im Projekt
angesprochen werden kénnen. Welche Adressen bereits vorgegeben, welcher Adressmodus in der
Konfiguration verwendet wird und ob an dieser Stelle noch editiert werden kann, hangt von den
allgemeinen Einstellungen und den Definitionen in der Konfigurationsdatei ab.

24 XSOFT-CODESYS-2 SPS-Programmierung XV100 04/2015 MN048020917-DE M003939-05 www.eaton.com



5.3.2.2

5 Steuerungskonfiguration

CAN Parameter
i Steverungskonfiguration g@@

B~ JgConfiguration = s
B2 Canhlaster(SLOT] Basisparameter | AN Fars
B g KN-GIV-CANopen (EDS) [VAR] | Allgemein

QB0 Can-Cutput
ar-Outpu Hode D: [2

~%|80 Can-input

r} CAN-Modulavswahl | PDO-Mapping Empfangen | PDO Mapping Senden | Service Data Cbjects

Bl g XN-GW-CANopen (EDS) [VAR] I Ale3D0' erzeugen ™ Dptionales Gerdt [~
~%QB2 Can-Output Knoten zuriicksetzen: T Micht iritialisieren: [
~IB2 Can-nput

Nodeguard
Irfo.

¥ Modeguarding

Guard COB-D: i
Guard Time [ms); [300
Lite Time Factor: |3

Heartheat Einstellungen
[ Heartbest Erzeugung sktiviersn

Heartbeat Producer Time ms

™ Heartbeat Verbrauch aktivieren

Emergency Telegram
[V Emergency
COBD; [Hodelds0:80

Communication Cycle

-

Beriod (psech [ 200

Node-Ild

Die Node-ID ist die eindeutige Kennung des CAN-Moduls Sie entspricht der am Modul selbst
eingestellten Nummer zwischen 1 und 127 und muss dezimal eingegeben werden (Nicht zu
verwechseln mit der 'Knotennummer', die auch in der Steuerungskonfiguration verwendet wird).

DCF schreiben

Bei aktivierter Option DCF schreiben wird nach dem Einfiigen einer EDS-Datei im eingestellten
Verzeichnis flr Ubersetzungsdateien eine DCF-Datei erstellt. Die Bezeichnung der DCF-Datei setzt
sich aus dem Namen der EDS-Datei und der entsprechenden Node-ID zusammen.

Alle SDOs erzeugen

Bei aktivierter Option Alle SDOs erzeugen werden vor jedem Start des CAN-Knotens alle SDOs
Ubertragen. Ansonsten werden nur die SDOs Ubertragen, welche sich vom Default-Wert der EDS-
Datei unterscheiden.

Knoten zuriicksetzen

Bei aktivierter Option Knoten zuriicksetzen wird vor jedem Start des CAN-Knotens die SDO-
Nachricht restore all default parameters’ (ibertragen. (Index 16#1011 Sub-Index 1 mit Wert "Load",
16#23 11 10 01 6C 6F 61 64).
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Optionales Gerit

Bei aktivierter Option Optionales Gerat wird nach dem Start des SPS-Programms nur bedingt
gepriift, ob der CAN-Knoten am CAN-Bus aktiv ist.

Ist der CAN-Knoten nicht am CAN-Bus, erfolgt keine Knoteniiberwachung. Die Knotenliberwachung
im CAN-Diagnosesystem erfolgt ohne den optionalen CAN-Knoten.

Wird der CAN-Knoten vor SPS-Start an den CAN-Bus angeschlossen, wird die Knoteniiberwachung
aktiviert und im CAN-Diagnosesystem ausgewertet.

Wird der optionale Knoten nachtraglich an den CAN-Bus angeschlossen, fiihrt dies im CAN-
Diagnosesystem zu einem Knoten-Fehler.

Nicht initialisieren

Bei aktivierter Option Nicht initialisieren erfolgt beim Starten des SPS-Programms weder eine
Initialisierung noch ein Start des CAN-Knotens.

Nodeguarding Einstellungen

Bei aktivierter Option Nodeguarding wird im Intervall, das bei Guard Time in Millisekunden
angegeben ist, eine Nodeguard-Nachricht an das Modul gesendet. Meldet sich das Modul darauthin
nicht mit der angegebenen Guard COB-ID (Communication Object Identifier), so erhalt es den Status
Timeout.

Wird die unter Life Time Factor parametrierte Anzahl von ungultigen Nodeguarding-Zyklen erreicht,
so gilt das Modul als nicht OK. Der Status des Moduls wird im CAN-Diagnosesystem hinterlegt und
kann im SPS-Programm ausgewertet werden.

Wird weder Guard Time noch Life Time Factor angegeben (0), erfolgt keine Uberwachung des
Moduls.

9 Die Nodeguard-Funktionalitat dient als Alternative zur Heartbeat-Funktionalitét.

Heartbeat Einstellungen

Bei aktivierter Option Heartbeat Erzeugung aktivieren versendet das Modul im entsprechend
parametrierten Intervall Heartbeat Producer Time seine Heartbeat-Nachrichten mit der Guard COB-
ID (Communication Object Identifier). Der CAN-Master erwartet in diesem Intervall diese Heartbeat-
Nachricht. Empfangt der CAN-Master diese Heartbeat-Nachricht nicht, gilt das Modul als nicht OK,
Der Status des Moduls wird im CAN-Diagnosesystem hinterlegt und kann im SPS-Programm
ausgewertet werden.

Bei aktivierter Option Heartbeat Verbrauch aktivieren, erwartet das Modul im entsprechend
parametrierten Intervall Heartbeat Master des CAN-Masters Heartbeat-Nachrichten mit der Guard
COB-ID (Communication Object Identifier).

é Die Heartbeat-Funktionalitat dient als Alternative zur Nodeguard-Funktionalitt.
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Emergency Telegramm

Ein Modul sendet bei internen Fehlern Emergency-Nachrichten mit einer eindeutigen COB-ID. Diese

je nach Modul unterschiedlichen Nachrichten werden im CAN-Diagnosesystem hinterlegt und konnen
im SPS-Programm ausgewertet werden.

Info-Schaltflache

Hinter der Info-Schaltflache verbergen sich die Eintrage "FileInfo" und "Devicelnfo" der EDS- bzw.
DCF-Datei des jeweiligen Modulherstellers.

# Steverungskonfiguration E@@
B~ gcenfiguration (e
B CanblasterSLOT] | Basisparameter | CAN Parameter CAN-Moduauswahl | DO Mapping Empfangen | PDO-Mapping Senden | Service Deta Objects
B g IXN-GW-CANopen (EDS) [VAR] | Werfiigbare Wodule: Ausgewhite Module
~ %080 Can-Output Geneic XN-BF /P Gienerio %N-EBR/FE
~3IB0 Can-nput Gereric XN-20 Generic ¥N-16D0
i Generic {N-4D1 Generic XN-1EDI
Bl XN-GW-CANopen (EDS) [VAR] Coneric <1601
~%0B2 Can-Output Geneic XN-3201
Generic XN-200
~3lB2 Can-nput Gonaric 400
Generic XN-1ED0
Generic XN-3200 e
Generic XN-141
Gieneric XN-281
Generic {N-1A0
Gieneric XH-240
Generic XN-1CNT
Generic XN-1551 Enfemen
Generic XN-1RS232/ 4w
Generic X51
Empty Slot
-
< >

Ist das eingefligte CAN-Modul modular aufgebaut und unterstiitzt es die entsprechenden Standards
(DSP 301, V4.01 und DSP 306), so erscheint die Registerkarte CAN-Modulauswahl. Die

Konfiguration des entsprechenden Aufbaus kann durch Hinzufiigen oder Entfernen der Module
vorgenommen werden.
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53.24

28

PDO-Mapping (Empfangen, Senden)

i Steverungskonfiguration
B~ gcenfiguration

B3 Canhlaster]SLOT]

QB0 Can-Cutput
~%|80 Can-input
B (] XN-GW-CANopen (EDS) [VAR]
~%QB2 Can-Output
~%|B2 Can-Input

GW-CAMopen (EDS) [VAR]

Eaﬂsparﬁme‘erl CAN Parameter | CAN-Modulauswahl | PDO-Mapping Empfangen  PDO-Mapping Senden } Service Data Cbiects

EnmarRegister
# Extentibl=Object_3000
& ExtentibleObject_3002
[ Extentible0biect_3004
= Extentibl=Object_3005
) ExtentibleDbject 3006
- ExtentibleObiect_3007

—» |

# PDO 0x1800 (1d: $Nodeld+0x1801
+1- PDD 01801 (1d: $Nodeld+0x280]
# PDO 041802 (Id: $Modeld+0:380]
# PDO 0x1803 (1d: $Nodeld+0x4801

# Extentiblebject_3040

i Extentible0bject_3042 Eigenschaften

# EwtentibleDbject_3044

% ExtentibleDbiect_3045 ;

) ExtentibleDbject_3046 EEEEgs
# Extentiblebject_3047

& ExtentibleDbject_5000 Erifemen
F ExtentibleDbisct_6020

% ExtentibleDbject_5100

& ExtentibleDbject_5120

 StandardDataTypes

~

£ >

Die Registerkarten PDO-Mapping Empfangen und PDO-Mapping Senden erméglichen, das in der
EDS-Datei beschriebene "Mapping" des Moduls zu verandern.

Auf der linken Seite stehen alle "map-baren" Objekte der EDS-Datei zur Verfiigung und kénnen zu
den PDOs (Process Data Object) tber die Schaltflache >> der rechten Seite hinzugefligt bzw. Uber
die Schaltfldche Entfernen wieder entfernt werden.

Die StandardDataTypes kdnnen eingefligt werden, um im PDO Zwischenrdume zu erzeugen.

Mit der Schaltflache PDO Einfiigen kénnen weitere PDOs erzeugt und mit entsprechenden Objekten
belegt werden. Uber die eingefiigten PDOs erfolgt die Zuordnung der Ein- und Ausgénge zu den IEC-
Adressen. In der Steuerungskonfiguration werden die vorgenommenen Einstellungen nach Verlassen
des Dialoges sichtbar. Die einzelnen Objekte knnen dort mit symbolischen Namen belegt werden.

é Die Kommunikationskanale Senden und Empfangen sind auch Sicht des CAN-Moduls zu

betrachten. Das heift, im SPS-Programm projektierte Eingange sind aus Sicht des CAN-
Moduls im Sendekanal bzw. Ausgange sind im Empfangskanal zu betrachten.

XSOFT-CODESYS-2 SPS-Programmierung XV100 04/2015 MN048020917-DE M003939-05 www.eaton.com



5 Steuerungskonfiguration

Uber die Schaltflache Eigenschaften lassen sich die in der Norm definierten Eigenschaften der
PDOs editieren. Wird eine Option von dem Modul nicht unterstiitzt bzw. darf der Wert nicht verandert
werden, so erscheint das Feld grau und kann nicht editiert werden.

Eigenschaften PDO - 0x1800 X

COB-D: |$Modeld+0x180 Ok |

Inhibit Time(100ps]: |D Abbrechen

Transmizzion Type: |asynchru:un - gerateprofilzpezifizch j

MHumber of Sync's:
Ewvent-Time: |0 ms

COB-ID
Jede PDO-Nachricht benétigt eine eindeutige COB-ID (Communication Object Identifier).

Inhibit Time

Die Inhibit Time ist die minimale Zeit zwischen zwei Nachrichten dieses PDOs. Damit wird
verhindert, dass PDOs, welche bei Anderungen des Wertes iibertragen werden sollen, zu haufig
versendet werden.

Transmission Type, Number of Sync’s, Event-Time

Bei Transmission Type erhalten Sie eine Auswahl von mdglichen Ubertragungsarten fiir dieses
PDOs:

azyklisch - synchron : das PDO wird synchron (bertragen, aber nicht periodisch.

zyklisch - synchron : das PDO wird synchron Ubertragen, wobei Number of Sync's die Anzahl der
Synchronisationsnachrichten angibt, die zwischen zwei Ubertragungen dieses PDOs liegen.

synchron — nur RTR : das PDO wird nach einer Synchronisationsnachricht aktualisiert, aber nicht
versendet. Ubertragen wird es nur auf eine explizite Anfrage (Remote Transmission Request)

asynchron - nur RTR : das PDO wird nur auf eine explizite Anfrage (Remote Transmission
Request) aktualisiert und (ibertragen

asynchron - herstellerspezifisch und asynchron - gerateprofilspezifisch : das PDO wird nur
nach bestimmten Ereignissen Ubertragen. Dabei kann mit der Event-Time ein zusatzliches Ereignis
definiert werden, welches ein Ubertragen auslost.
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53.25

5.3.3

30

Service Data Objects

Hier werden alle Objekte der EDS- bzw. DCF-Datei aufgelistet, die im Bereich von Index 0x2000 bis
0x9FFF liegen und als beschreibbar definiert sind.

Zu jedem Objekt werden Index, Name, Wert, Typ und Default angegeben. Der Wert kann verandert
werden. Markieren Sie den Wert und driicken Sie die <Leertaste>. Nach Anderung kénnen Sie den
Wert (iber die <Eingabetaste> bestatigen oder mit der <Escape-Taste> verwerfen.

Bei der Initialisierung des CAN-Bus werden die eingestellten Werte in Form von SDOs (Service Data
Object) an das CAN-Modul {ibertragen.

M Steuerungskonfiguration E]@gl

=] @Cunﬂguraliun ~
-~ G CanMaster(SLOT] Basisparameter | CAN Parameter | CAN-Modulauswahi | PDG-Mapping Empfangen | PDO-Mapping Senden | Service Data Objedls &
- [ JEN-GW-CANopen (EDS) VAT |
S GarOim Index | Name ‘ Werl \ TR | Default  #~
F=96i8p Can Input 2010su... HardResetModifier Unsign...
B [§ XN-GW-CANopen (EDS) [VAR] 2010su... SaveRefResetModifier Unsian
%QB2 Can-Output 2010su... SaveCurrentResetiodifier Unsign
Bl3182 Can-nput 3020su... XbiCutputByte_Generic XN-BR/-P... Unsign...
pu 3022su... XbiOutputWord_Generic XN-BR- Unsign.
30245u... XbiOutputDword_Generic XN-BR/ Unsign
3025su.. XbiOutputDword2_Generic XN-B. Unsign...
3026su.. XbiQutputDword3_Generic XN-B., Unsign...
3027su.. XbiQutputDwordd Generic XN-B. Unsign
3060sU... XbiParamByte_Generic XN-BR/-P Unsian
3062su... XbiParamWord_Generic XN-BR/-... Unsign...
3064su.. XbiParamDword_Generic XN-BR/. Unsign
30655u... XbiParamDword2_Generic XN-8 Unsign
3066su... XbiParamDword3_Generic XN-B... Unsign..
3067su.. XbiParamDwordd_Generic XN-B... Unsign...
3080su.. XbiReferenceModuleld_Generic X. Unsign
30871su.. XbiReferenceModuleType_Generi Unsign
3020su... XbiOutputByte_Generic XN-16D0... Unsign...
3022su... XbiQutputiWord_Generic XN-16D. Unsign
3024su... XbiQutputDword_Generic XN-160 Unsign
3025su.. XbiQutputDword2_Generic XN-16... Unsign...
3026su... XbiOutputDword3_Generic XN-16... Unsign...
3027su.. XbiQutputDwordd_Generic XN-16. Unsign
30605u... XbiParamByte_Generic X-1600 Unsign
3062su... XbiParamWord_Generic XN-16D.. Unsign...
3064su... XbiParamDword_Generic XN-16. Unsign
3065su... XbiParamDword2_Generic XN-16. Unsign
3066su... XbiParamDword3_Generic XN-16. Unsign
3067su.. XbiParamDword4_Generic XN-16.. Unsign...
3080su.. XbiReferenceModuleld_Generic X. Unsign
30815u... XbiReferenceModuleType_Gener Unsign
£ONNen  iritarintnd00i Canarc YRLARN  Genn Hinginn nwnn %
|
~
£ *

Busdiagnose

Fur die Projektierung der Busdiagnose im SPS-Programm stehen Ihnen diverse
Funktionsbibliotheken zur Verfiigung.

é Die detaillierten Funktionsbeschreibungen entnehmen Sie bitte den entsprechenden
Dokumentationen zu den Funktionsbibliotheken.
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5 Steuerungskonfiguration

Konfiguration als CAN-Device

Ein mit der SPS-Programmierumgebung "XSOFT-CODESYS-2" programmiertes Geréat kann in einem
CAN-Netzwerk auch als CANopen-Slave (im Folgenden als CAN-Device bezeichnet) erscheinen.

Anhand Parameter-Manager, Steuerungskonfiguration und Bibliotheksfunktionalitaten steht dem
Anwender folgendes zur Verfiigung:

Konfigurieren von Variablen- oder Parameterlisten, welche bei der Datenkommunikation
zwischen CAN-Device und CAN-Master ausgetauscht werden (Parameter-Manager, erstellen
des Objektverzeichnisses).

Konfigurieren der Nodeguarding/Heartbeat-Funktionalitat, der Emergency-Nachricht, der
Knotennummer Node-Id und der Baudrate

Konfigurieren des Default PDO-Mappings anhand der Variablen- oder Parameterlisten.

Erstellen der EDS-Datei, welche das CAN-Device beschreibt und ins SPS-Programm des CAN-
Masters eingefiigt werden kann.

Bibliotheksfunktionalitaten CAN-Device-seitig fiir Uberwachung und Verwaltung des
Objektverzeichnisses

Folgende Funktionalitaten stehen nicht zur Verfligung:

Dynamische SDO- bzw. SDO-Identifier
SDO-Blocktransfer

Implizite Erzeugung von Emergency-Nachrichten. Emergency-Nachrichten missen immer von
der Applikation erzeugt werden. Die Bibliothek stellt dazu einen FB zur Verfiigung, der von der
Applikation benutzt werden kann.

Dynamische Anderungen der PDO-Eigenschaften/Laufzeiteigenschaften
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5 Steuerungskonfiguration

5.4.1 Konfiguration des CAN-Devices

5411 Grundeinstellungen

ff Steuerungskonfiguration

S5 Cnnﬁguratmn Lad

e 2 CanDevice[SLOT] EEATE ‘..‘IC""‘ i gen | Defauk PDO-Mapping
Name des Busses B
Name der Lipdatetask: | Task1 ~|

EDS Datei Generierung
¥ ED5-Daiei geneieren
Narme der EDSDiatei
|- \CAN Device.£D5 Durchsucher ..

Vorgabe fiir EDS-Datei

[ Durchsuchen...

Name des Busses

Wird zur Zeit nicht verwendet!

Name des Updatetasks

Name der Task, in der der Aufruf des CAN-Devices erfolgt.

EDS-Datei Generierung

Bei aktivierter Option EDS-Datei generieren wird eine EDS-Datei mit Name der EDS-Datei
generiert. Diese EDS-Datei kann anschliefend in die Steuerungskonfiguration des CAN-Masters
eingefiigt werden.
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5.4.1.2

5 Steuerungskonfiguration

CAN-Einstellungen

i Steuerungskonfiguration

(S5 U@Cnnﬁguratmn A

e AN eSS OT] Grundeinstelungen {CAN Einsteliingen || Defaut PDO-Mapping

Mods I 2 Deviee Type: D191

Baudrate: | 500000 |

¥ Automatisch starter
Nodeguard
¥ Nodeguarding
GuardCOBAD:  [Tobiioosa

Guard Time (e} 300

Life Time Factor: 3

Heartbeat Einstelungen
I Heartheat Erzeugung akliviersn

Heartheat Producer Time: s

I Heartbeat Yerbrauch akivieren

Heartbeat Consumer Time: fing Consumer [D: |0

Emergancy Telegram

¥ Emergency

COEAD: |0x80+Nodeld

Node-Id

Die Node-ID ist die eindeutige Kennung des CAN-Devices. Sie entspricht der am CAN-Device selbst
eingestellten Nummer zwischen 1 und 127 und muss dezimal eingegeben werden (Nicht zu
verwechseln mit der 'Knotennummer', die auch in der Steuerungskonfiguration verwendet wird).

9 Die Node-ID kann mittels Bibliotheksfunktionen im SPS-Programm Uberlagert werden. Somit
ist es maglich ein SPS-Programm flir mehrere CAN-Devices zu schreiben, ohne dabei die
CAN-Device Konfiguration zu &ndern.

Device Type

Der Device Type (Defaultwert des Objekts 0x1000) des Geréats wird mit 0x191 (Standard 10 Device)
vorbelegt und kann vom Benutzer beliebig gedndert werden.

Baudrate

Baudrate mit der zwischen dem CAN-Master und dem CAN-Device kommuniziert wird.

Automatisch starten

Ist die Option Automatisch starten aktiviert, wird beim Start des SPS-Programms der CAN-Bus
automatisch initialisiert und gestartet.
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5 Steuerungskonfiguration

Nodeguarding Einstellungen

Parametrierung der Guard COB-ID (Communication Object Identifier), Guard Time in Millisekunden
und Life Time Factor. Diese Parameter werden als Defaultwerte in die EDS-Datei des CAN-Devices
eingefiigt und kdnnen anschlieffend in der Steuerungskonfiguration des CAN-Masters geandert
werden.

é Die Nodeguard-Funktionalitat dient als Alternative zur Heartbeat-Funktionalitt.

Heartbeat Einstellungen

Parametrierung der Heartbeat Producer Time und Heartbeat Consumer Time in Millisekunden.
Diese Parameter werden als Defaultwerte in die EDS-Datei des CAN-Devices eingefiigt und kénnen
anschlieend in der Steuerungskonfiguration des CAN-Masters geandert werden.

é Die Heartbeat-Funktionalitat dient als Alternative zur Nodeguard-Funktionalitat.

Emergency Telegramm

Parametrierung der Emergency-Nachricht mit eindeutiger COB-ID. Diese Parameter werden als
Defaultwerte in die EDS-Datei des CAN-Devices eingefiigt und kdnnen anschlieRend in der
Steuerungskonfiguration des CAN-Masters gedndert werden.
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5 Steuerungskonfiguration

Default PDO-Mapping

Im Parameter-Manager werden die Variablen- oder Parameterlisten erstellt, die danach im PDO-
Mapping dem CAN-Device zur Verfiigung stehen

I Paramete m|
Mapping Parameter CAN-Device | Name Index Sublndex | Accesslevel | Accessright Variable Value Min Max
16#3000 16#1 low ~|read only | MainPrg.iVarin
16#3000 1682 low x|read only | MainPrg.xVarin
16#3000 16%#3 low x| write only | MainPrg.iVarQut
16#3000 16%4 low x| write only | MainPrg.xVarOut

Synchrone Aklionen [V

é Um den Parameter-Manager 6ffnen zu kdnnen, muss in der Zielsystemeinstellung im
Registerblatt ‘Netzfunktionen' der Parameter-Manager aktiviert und mit sinnvollen
Index/Subindexbereichen parametriert werden.

i Steuerungskonfiguration B@@

Bl [{gConfiguration o]
anfanbedeasLon Grundeinstellngen | CAN-Einstellungen  Defaut PDO-Happing |
Liste der mapbaren Dbjekte: Mapping Parameter CAN-Device j
Obiekte: EDO's:
= Mapping Parameter CAN-Device: =+ Empfangs PDOs

= Index 1683000, Sub 1, A = PDO 16#1400
{ " ManPrg.Warln © Index 1643000, Sub 3
= Indes 1643000, Sub 2, A Irdex 1643000, Sub 4

| ManPrgsarn 3 PDO 1641401

= Index 1643000 Sub 3. W PO 16#1402

¢ MainProvarut = R PO 16#1403

= Irdes 1643000, Sub 4, W = Sende PDOs

MainPrg s ardiut = PDOC16H#1800
* Index 1643000, Sub 1
Index 1643000, Sub 2

PO 1641601

PDO 1611802

- PDO1G#1803

Entfemen
~
=]l >

Die Registerkarte Default-PDO-Mapping ermdglicht, die im Parameter-Manager definierten Eintrage
dem "Mapping" des CAN-Devices zuzuordnen bzw. zu verandern.

Auf der linken Seite stehen alle "map-baren" Objekte zur Verflgung und kénnen zu den PDOs
(Process Data Object) Uber die Schaltflache >> der rechten Seite hinzugefiigt bzw. tiber die
Schaltfldche Entfernen wieder entfernt werden.
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5 Steuerungskonfiguration

5.4.2

36

Uber die Schaltflache Eigenschaften lassen sich die Eigenschaften der PDOs editieren. Diese
kénnen anschlieRend in der Steuerungskonfiguration des CAN-Masters geandert werden.

Eigenschaften PDO - 0x1800 X

COB-D: [Nodeld + 354 DK |
Inhibit Time[100pz]; |D Abbrechen

Tranzmission Type: |asynchru:un - gerateprofilzpezifizch j

MHumber of Sync's:
Ewvent-Time: |0 ms

Konfiguration des CAN-Devices im CAN-Master

Nach dem Einfiigen des CAN-Devices steht dem Anwender in der Steuerungskonfiguration folgendes
zur Verfligung:

m  Konfigurieren der Nodeguarding/Heartbeat-Funktionalitat, der Emergency-Nachricht und der
Knotennummer Node-Id und der Baudrate

m  Konfigurieren des PDO-Mappings anhand des Default PDO-Mappings der EDS-Datei

9 Detaillierte Informationen entnehmen Sie bitte dem Kapitel 'Konfiguration der CAN-Knoten'
(= Kap. 5.3.2).
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5.5

5 Steuerungskonfiguration

Konfiguration als Profibus-Master

Die SPS-Programmierumgebung unterstiitzt eine Hardwarekonfiguration gemaf Profibus-DP
Standard. Voraussetzung ist eine Konfigurationsdatei, die das Einfiigen von Profibus-Modulen
zulasst.

Die im definierten Verzeichnis fiir die Konfigurationsdateien abgelegten GSD-Dateien (Gerate Stamm
Datei) stehen in der Konfiguration zur Verfiigung. In einer GSD-Datei sind die
Einstellungsmaglichkeiten eines Moduls beschrieben.

Die Module erhalten eine Konfiguration, die Ihr zeitliches und fehlerbezogenes Verhalten im
Nachrichtenaustausch beschreibt.

é In der Steuerungskonfiguration definierte Nachrichten, dessen Ein- bzw. Ausgange im SPS-
Programm nicht verwendet werden, werden standardméRig im Prozessabbild nicht
aktualisiert.
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5 Steuerungskonfiguration

5.5.1 Konfiguration des Profibus-Masters

In der Steuerungskonfiguration sind folgende Profibus-Master implementiert:

Bezeichnung Beschreibung
DP-Master CMM-MPI Profibus-Master DP-V1 fiir Profibus DP / FMS und MPI
(MPDP4D09.GSD)
5.5.1.1 Basisparameter
% Steuerungskonfiguration
B [fgConfiguration B e s
£ B DP-Master CMM-MPIAR] : H 3| DP Parameter | Busparameter |
B @XN-G‘.‘.’-PBDF‘-ﬂ SMB[VAR]
e T-XN-BR-24VDC-D Modulld 983083
S-AN-18D1-24VDC-P ’—
S-AN-16D0-24VDC-0.5A-P Rl
Eingabeadresss: | %180
fusgebeadiesse: [R3B0
Kommentar: |
n | > 5
Knotennummer

Die Knotennummer ergibt sich aus einem Eintrag in der Konfigurationsdatei bzw. aus der Position im
Konfigurationsbaum und kann vom Anwender nicht geandert werden (Nicht zu verwechseln mit der
Node-Id, die vom Anwender parametriert werden kann).

Eingabeadresse, Ausgabeadresse

Hier werden die IEC-Adressen eingegeben, ab welchen die Eingange bzw. Ausgange im Projekt
angesprochen werden kénnen. Welche Adressen bereits vorgegeben, welcher Adressmodus in der
Konfiguration verwendet wird und ob an dieser Stelle noch editiert werden kann, hangt von den
allgemeinen Einstellungen und den Definitionen in der Konfigurationsdatei ab.
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5.5.1.2

5 Steuerungskonfiguration

DP Parameter

i Steuerungskonfiguration

(S5 U@Cnnﬁguratmn
e I DF Wasie CVRLWRIVAR] ) Basisporameter DP Parameter | Busparameter |
e--(E ] Info
Hersteller:  Micra Innovation AG
: 8-XN-16DI-24VDC-P Revision:  Version 1.00
- S-XN-16D0-24VDC-0.5A-P Ident i Ox4d0s
HW Release:  Version 1.000
SW Release:  Version 1.000
Datsiname:  Mpdpdd03.gsd G50 Date
Adressen Modus:
Stationsadresse: |1 Auto Clear Modus ]
Hachste Stationsadresse: |2 Automatisch staten W
Gruppen.
b4
& >

Die Stationsadresse ist die eindeutige Kennung des Profibus-Masters. Sie ist mit dem Wert 1
vordefiniert und muss vom Anwender nicht editiert werden.

Hochste Stationsadresse

Sie entspricht der hdchsten auf dem Profibus vorhandenen Stationsadresse (vom Anwender
einstellbar, oder berechnet durch die SPS-Programmierumgebung).

Vergewissern Sie sich, dass eine korrekte HSA eingetragen ist!
Folgende HSAs werden unterstitzt: 15, 31, 63 und 126.

Auto Clear Modus

Jeder Slave hat einen Watchdog, der (iberwacht, ob der Slave regelmaRig vom Master angesprochen
wird. Ist dies nicht der Fall, geht der Slave eigenstandig in den sicheren Zustand. Bedeutet der
Ausfall von Slaves ein hohes Sicherheitsrisiko in einer Anlage, wird mit der Option Auto Clear
Modus bewirkt, dass der Master bei Ausfall eines Slaves automatisch vom Zustand Operate in den
Zustand Clear wechselt. Dies fiihrt wiederum dazu, dass alle anderen in den sicheren Zustand
gehen, d.h. digitale Ausgange werden auf 0 gesetzt und analoge geben vorher projektierte
Ersatzwerte aus (FailSafe).
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5 Steuerungskonfiguration

Automatisch Starten

Bei aktivierter Option Automatisch starten wird beim Start des SPS-Programms der Profibus
automatisch initialisiert und gestartet.

9 Muss immer angewahlt sein (ein manueller Start wird nicht unterstitzt)

Gruppen

Gruppeneigenschaften @
Gruppenname | Sync. Mode | Freeze Mode 0K |

Gr1
ar2 Abbrechen

Gri
Grd
Grs
Gri
Grv
Gra

e

P R
o

9 Freeze- und Sync-Mode werden nicht unterstiitzt.

Die Schaltflache Gruppen fiihrt zum Dialog 'Gruppeneigenschaften'’. Die Gruppeneigenschaften
beziehen sich auf die dem Master zugeordneten Slaves. Bis zu acht Gruppen kénnen eingerichtet
werden. Stellen Sie fiir jede Gruppe ein, ob sie im Freeze-Mode und/oder Sync-Mode betrieben
werden soll. Durch die Zuordnung der Slaves zu verschiedenen Gruppen kann der Datenaustausch
vom Master Uber ein Global-Control-Kommando synchronisiert werden. Mit einem Freeze-
Kommando veranlasst ein Master einen Slave oder eine Gruppe, die Eingénge im momentanen
Zustand ,einzufrieren' und diese Daten beim darauf folgenden Datenaustausch zu iibertragen. Mit
einem Sync-Kommando werden die Slaves veranlasst, die im folgenden Datenaustausch vom Master
empfangenen Daten mit dem n&chsten Sync-Kommando zeitlich synchron an die Ausgénge
durchzuschalten.

Im Dialog 'Gruppeneigenschaften’ lassen sich die Gruppennamen editieren sowie die
entsprechenden Ubertragungsarten aktivieren bzw. deaktivieren.
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55.1.3

Busparameter

5 Steuerungskonfiguration

Die Busparameter beschreiben das Zeitverhalten der Kommunikation.

ff Steuerungskonfiguration
(S5 @Cnnﬁguratmn ad
e 0P tacter CURIPIAR]
Bl (B XN-GW-PBDP-1.5MB[VAR]
Lo TXN-BR-24VDC-D
= 8-XN-16DI-24VDC-P
= 8-XN-16D0-24VDC-0.5A-F

Basisparameter | DP Parameter Busparameter \

Baudhate (kBits/s) || 150000

¥ Vergabewerte verwenden

Farameter

[ wert

| Einheit

Slot Time (TSL)

Min.Station Delay (min TSDR)
Max. Station Delay (max TSOR)
CQuiet Time (TQUIN

Setup Time (TSET)

Target Rotation Time (TTR)
Gap Update Factor

Iax. Retry Limit

HMin. Slave Intenval

Pall Timeout

Data Control Time

400
1
150
0

1
4440
10

2

6

10
1200

1Bit
1Bit
Bit
tBit
1Bit
1Bit

100 ps
10ms
ms

Baudrate

Baudrate mit der zwischen dem Profibus-Master und den Profibus-Slaves kommuniziert wird.

Vorgabewerte verwenden

Ist die Option Vorgabewerte verwenden aktiviert, wird ein Default-Parametersatz fir diese Baudrate

verwendet. Wird diese Option nicht verwendet, konnen die Parameter manuell verandert werden.

9 Diese Option nimmt keine Ricksicht auf die konfigurierten 1/0s. Wenn optimierte Parameter

unter Beriicksichtigung der Bustopologie benétigt werden, so miissen diese Parameter mit
externen Profibus-Konfiguratoren (z.B. Sycon von Hilscher) ermittelt werden.
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5 Steuerungskonfiguration

Parameter

Zu jedem Objekt werden Name, Wert und Einheit angegeben. Der Wert kann verandert werden.
Markieren Sie den Wert und driicken Sie die <Leertaste>. Nach Anderung kdnnen Sie den Wert (iber
die <Eingabetaste> bestatigen oder mit der <Escape-Taste> verwerfen.

Parameter Beschreibung
Slot Time Zeit, die der Master nach Aussendung eines Aufruf-Telegramms
(TSL) maximal auf den Empfang des ersten Zeichens des Antwort-

Telegramms eines Slaves wartet.

Min. Station Delay

Minimale Reaktionszeit, nach der ein Slave antworten darf.

(Min. TSDR)

Max. Station Delay Maximale Reaktionszeit, innerhalb der ein Slave antworten muss.

(Max. TSDR)

Quiet Time Ruhezeit, die beim Umsetzen von NRZ-Signalen (Non Return to

(TQuI) Zero) auf andere Kodierungen zu beriicksichtigen ist (Umschaltzeit
fir Repeater).

Setup Time Zeit, die zwischen dem Empfang eines Telegramms und der darauf

(TSET) folgenden Reaktion im Slave vergehen darf.

Target Rotation Time
(TTR)

Token-Soll-Umlaufzeit: Projektiertes Zeitintervall, in dem ein Master
den Token erhalten soll. Ergibt sich aus der Summe der Token-
Halte-Zeiten aller Master am Bus.

Gap Update Factor
(GAP)

GAP-Aktualisierungsfaktor: Anzahl der Busumldufe, nach denen im
GAP des Masters (Adressbereich von der eigenen Busadresse bis
zur Adresse des nachsten aktiven Teilnehmers) nach einer weiteren,
neu hinzugekommenen, aktiven Station gesucht wird.

Max. Retry Limit

Maximale Anzahl der erneuten Aufrufversuche des Masters, wenn er
vom Slave keine gliltige Antwort empfangen hat.

Min. Slave Interval

Zeit zwischen zwei Buszyklen, in denen ein Slave eine Anforderung
des Masters bearbeiten kann (Zeitbasis 100us). Der hier
eingetragene Wert muss mit den jeweiligen Vorgaben in den GSD-
Dateien der Slaves abgestimmt sein.

Poll Timeout

Maximale Zeit, nach der die Antwort des Masters bei einer Master-
Master-Kommunikation vom Requester (DP-Master Klasse 2)
abgeholt sein muss (Zeitbasis 1ms).

Data Control Time

Zeit, in der der Master den zugeordneten Slaves seinen
Betriebszustand mitteilt. Gleichzeitig liberwacht der Master, ob mit
den Slaves innerhalb dieser Zeit jeweils mindestens ein
Nutzdatenaustausch stattgefunden hat und aktualisiert die
Data_Transfer_List.
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5 Steuerungskonfiguration

5.5.2 Konfiguration der Profibus-Slaves

5.5.2.1 Basisparameter

i) Steuerungskonfiguration

(S5 @Cnnﬁguratmn b
-~ J8 DP-Master CMM-MPIVAR]
C--(EXNGW-PEDP1 SWBIVAR] |
T-XN-BR-24VDC-D ModuHd  £3230334

@ 3-XN-16D1-24VDC-P

: Knoternurmer

[l SHN-1BD0-24VDC-0.5AP F
e PEU

Ausgmbeadiesse: [0

{Basisparameter ;| DP Parameter | Ein-/Ausginge | Anwendemarameter | Gruppenzuordnung |

Kommentar. |

Knotennummer

Die Knotennummer ergibt sich aus einem Eintrag in der Konfigurationsdatei bzw. aus der Position im
Konfigurationsbaum und kann vom Anwender nicht geandert werden (Nicht zu verwechseln mit der
Stationsadresse, die vom Anwender parametriert werden kann).

Eingabeadresse, Ausgabeadresse

Hier werden die IEC-Adressen eingegeben, ab welchen die Eingnge bzw. Ausgange im Projekt
angesprochen werden kénnen. Welche Adressen bereits vorgegeben, welcher Adressmodus in der
Konfiguration verwendet wird und ob an dieser Stelle noch editiert werden kann, hangt von den
allgemeinen Einstellungen und den Definitionen in der Konfigurationsdatei ab.
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5 Steuerungskonfiguration

5.5.2.2

44

DP Parameter

HIE St uerungskonfiguration
(S5 @Cnnﬁguratmn
=3 --HDPVMES‘ErCMMrMF’INAR]
- GG PEDE TR iz

Basisparameter | DP Perameter | Ein/Ausgange | Anwenderparameter | Gruppenzuordnung |
Hersteller: Moeller GrmbH

Revision %28

HW Release: 1.0

5w Release W13

Dateiname,  XNO2BZEVZ5.gsd

3 8-XN-16D1-24VDC-F
= 8-XN-16D0-24VDC-0.5A-P

Slavetyp:  3@HI/ON L
Idenifikation Standardparaeter
Statisnsachesse: [2 BN
Stationsname: ]m TSOR(TEIE |11

Lock/Unlock: |2 Lj

Slave in aktueller Konfiguration aktiv: W ‘w/atchdog

Akthvierung

‘Watchdog Cortrok i3
Zeit [rms): [1000

Stationsadresse

Die Stationsadresse ist die eindeutige Kennung des Profibus-Moduls. Sie entspricht der am Modul
selbst eingestellten Nummer zwischen 0 und 126 und muss dezimal eingegeben werden.
Aktivierung

Bei deaktivierter Option Aktivierung, werden die Konfigurationsdaten des Slaves beim Download an
den Koppler (ibertragen, ein Datenaustausch Uber den Bus findet jedoch nicht statt.
Standardparameter

Die Identnummer wird von der PNO vergeben und ist die eindeutige Identifikationsnummer des
entsprechenden Geratetyps. Sie stellt die eindeutige Referenz zwischen Slave und der zugehdrigen
GSD-Datei her. Der Parameter TDSR (Time Station Delay Responder) entspricht der Reaktionszeit
nach der der Slave friihestens dem Master antworten darf. Zeiteinheit fiir die Ubertragung eines Bits
{iber PROFIBUS: Kehrwert der Ubertragungsrate; z.B. 1 TBit bei 12MBaud=1/12.000.000
Bit/sek=83ns. Uber den Parameter Lock/Unlock wird der Slave fiir andere Master gesperrt oder
freigegeben:

0: min. TSDR und slave-spezifische Parameter diirfen iiberschrieben werden
1: Slave fiir andere Master freigegeben
2: Slave fiir andere Master gesperrt, alle Parameter werden Gibernommen

3: Slave fiir andere Master erneut freigegeben
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5 Steuerungskonfiguration

Watchdog

Bei aktivierter Option Watchdog-Contol gilt die parametrierte Watchdogzeit. Wird ein Slave nicht
innerhalb dieser Zeit vom Master angesprochen, wechselt der Slave in den Initialisierungszustand.

é Die Watchdog Control Zeit muss bei allen Slaves gleich eingestellt sein.
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5 Steuerungskonfiguration

5.5.2.3 Modulauswahl

Ist der eingefligte Profibus-Knoten modular aufgebaut und unterstitzt er die entsprechenden
Standards, so erscheint die entsprechende Registerkarte. Die Konfiguration des entsprechenden
Aufbaus kann durch Auswahlen oder Entfernen der Module vorgenommen werden.

fff Steuerungskonfiguration E@@
(S5 @Cnnﬁguratmn A -
Eren ] DP-Mastor CMAWPIAR) ~ | Basisparameter | DF Parameter {Ein-/Ausgange | Anwendemarameter | Gruppenzusrdnung |

E--(EXN-GW-PEDP1 SWBIVAR] |

Mas. Lange Input: 176 Byte Langs Input: 2 Byle
- T-XN-BR-24VDC-D Max Langs Output 176 Byte Langs Dutput 2 Byte
Bl S-XN-16D1-24VDC-F Man. Langs In-/Output 352 Byte Lange In-/Output: 4 Be
= 8-XN-16D0-24VDC-0.5A-P Max Modulanzahl: 128 Anzahl Module: 3

+ Eingabemodule Ausgewahite Module

# Ausgabemodule - THNBR24VDCD

#! Ein-JAusgabemodule SXN-1ED1-24/DCF

# Leemodule - S4N-16D0-28VDC-0.54-P

Bl

Die Schaltflache Eigenschaften fiihrt zum Dialog 'Moduleigenschaften' des aktuell selektierten Ein-
oder Ausgangsmodul. Er zeigt den Namen, die Config (Kodierung der Modulbeschreibung nach
PROFIBUS-Norm) und die Ein- und Ausgabelénge des Moduls in Byte. Enthalt die
Modulbeschreibung in der GSD-Datei neben dem Standardsatz zusatzliche spezifische Parameter,
werden diese hier mit Wert und Wertebereich aufgelistet. Ist die Option Symbolische Namen
aktiviert, werden dabei die symbolischen Namen verwendet.

Moduleigenschaften E'
Mame:  S-=N-16DI-24¥DC-P

(]
Config: 0«11 _
Eingabelange [Byte]: 2 Abbrechen

Auzgabelange [Byte]: 0
Symbolische Namern: v

Parameter [ Wert [ Wertebereich
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5 Steuerungskonfiguration

5.5.2.4 Anwenderparameter

Hier sind verschiedene in der GSD-Datei definierte erweiterte Parameter eines Slaves aufgelistet. Die
Spalte Parameter zeigt den Namen des Parameters. Die in der Spalte Wert eingetragenen
Parameterwerte konnen verandert werden. Aulerdem ist der Wertebereich angegeben.

Sind in der GSD-Datei fiir die Parameter auch symbolische Namen vergeben, kann die Option
Symbolische Namen aktiviert werden, sodass die Werte mit diesen dargestellt werden. Zur
Information ist auferdem Uber der Tabelle die Lange der Anwenderparameter angegeben.

B [f§Configuration £ = o
&~ i DP-Masler CHM-WPIVAR] E Basisparameter | DP Parameter | Ein/Ausgange £ AnWendemarameter| Gruppenzuominung |

Bl [ XN-GW-PBDP-1.5MB[VAR] F
A ey Lénge det Anwenderparameter in Byte: 5 Simbolische Namere: |7
o= s asnl 2anC o Parameler [ Wert [ Werteb
-+ SXN-16D0-24VDC-0.5A-P “pulputs fieldbus error. output 0 Bitérea(]
“outputs module exchange error,” output 0 BitArea(]
“outputs module exchange:” output 0 BitAreal}
integer data format” LSB first Bit(0)0
“diagnostics from modules: activate Bit{1)0
“gateway diagnostics” device related diagnostics Bit(5)0
“station configuration:” do not allow changes Bit(3)0
“Il0assistant-Force Mode: release Bit(4)0
< >
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5 Steuerungskonfiguration

5.5.2.5 Gruppenzuordnung

i Steuerungskonfiguration
(S5 U@Cnnﬁguratmn
- [ DP-Master CUM-MPIVAR] Basisparameter | DP Parameter | Ein/Ausgange | Anwendemarsmeter | G

Bl B XN-GW-PBDP- 1BIVAR]

Fiosee Mode: [
Syno Mode: [+

3 8-XN-16D1-24VDC-F
= 8-XN-16D0-24VDC-0.5A-P

Gruppenzugeharigkeit Sync, Mode Freeze Mode
Gr1
Grz
Gra
Gra
Grs
Gré
Gr7
Gra

PR R it
R

Globale Gruppeneigenschaften

é Freeze- und Sync-Mode werden nicht unterstitzt.

Dieser Dialog dient der Zuordnung des Slaves zu einer oder mehrerer der mdglichen acht Gruppen.
Die allgemeingltigen Gruppeneigenschaften (Sync-Mode und/oder Freeze-Mode) hingegen werden
bei der Konfiguration der Master-Eigenschaften definiert. Uber die Schaltflache Globale
Gruppeneigenschaften gelangt man ebenfalls zu diesem Dialog.

Die Gruppe(n), denen der Slave zugeordnet wurde, werden mit einem Pluszeichen markiert. Das
Zuordnen bzw. Entfernen des Slaves zu/aus einer Gruppe erreicht man, indem man den
Gruppennamen in der Spalte Gruppenzugehdrigkeit selektiert und mit der rechten Maustaste 'Slave
zu Gruppe hinzufiigen' bzw. 'Slave aus Gruppe entfernen’ wéhlt oder nochmals mit der Maus links
neben den Gruppennamen klickt.

Ein Slave-Gerat kann nur solchen Gruppen zugeordnet werden, deren Eigenschaften es unterstlitzt.
Die diesbezlglichen Eigenschaften des jeweiligen Slaves (Sync-Mode / Freeze-Mode) werden
oberhalb der Tabelle angezeigt. Vom dem Gerat unterstiitzte Ubertragungsarten sind mit einem
Haken versehen.
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5 Steuerungskonfiguration

553 Busdiagnose

Fir die Projektierung der Busdiagnose im SPS-Programm stehen Ihnen diverse
Funktionsbibliotheken zur Verflgung.

é Die detaillierten Funktionsbeschreibungen entnehmen Sie bitte den entsprechenden
Dokumentationen zu den Funktionsbibliotheken.
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5 Steuerungskonfiguration

5.6

50

SmartWire-DT Konfiguration

Die SPS-Programmierumgebung unterstiitzt die Konfiguration und den Betrieb eines SmartWire-DT
Netzwerks.

Bedingung zum Einhéngen von SmartWire-DT Teilnehmern ist eine mit den Teilnehmern enthaltende
Konfigurationsdatei 'SWD-Master.gsd'. Diese Datei befindet sich im Ordner 'SWDConf'.

é Eine allgemeine Beschreibung des SmartWire-DT Systems ist im Dokument "SmartWire-DT
System", MN05006002Z-DE nachzulesen.

9 Funktionsbeschreibungen sowie Angaben zum Umfang der Ein-/Ausgangsdaten der
einzelnen SmartWire-DT Teilnehmer finden Sie im Dokument "SmartWire-DT Teilnehmer",

MN05006001Z-DE.
Systemvoraussetzung
SPS-Zielsystem SPS-Laufzeitsystem Betriebssystem (OS)
> XV-1xx-V2.3.9 SP3 > PLCWInCE V 2.4.10 (xxx)  Windows CE 5.0

> Image Release 2.26.0 (xxx)

9 In der Steuerungskonfiguration definierte Nachrichten, deren Ein- bzw. Ausgénge im SPS-
Programm nicht verwendet werden, werden standardmé&Rig im Prozessabbild nicht
aktualisiert.

9 Die Updatezeit von SmartWire-DT I0s ist abhangig von der Gesamtanzahl an SmartWire-DT
IOs und der verwendeten Baudrate.
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5.6.1

5.6.1.1

5 Steuerungskonfiguration

Konfiguration des SWD-Masters und SWD-Modulauswahl

In der Steuerungskonfiguration wird folgender SWD-Master bereitgestellt:

Bezeichnung Beschreibung

SWD-Master SWD-Koordinator

Wahlen Sie in der Steuerungskonfiguration Unterelement anhangen - SWD-Master... aus.

Basisparameter

fif Steuerungskonfiguration |L||E”£|
B AConfiguration o] .
SWD-MaSterNAR] = Basisparameter | Ein-Ausginge | Anwenderparameter
Modulld: 6
Knatennummer: |’:'
Eingabeadresse: |m
Alzgabeadresse: |XQBD
Kanmentar: I
o
| | ]
Knotennummer

Die Knotennummer ergibt sich aus einem Eintrag in der Konfigurationsdatei bzw. aus der Position im
Konfigurationsbaum und kann vom Anwender nicht gedndert werden.

Eingabeadresse, Ausgabeadresse

Hier geben Sie die IEC-Adressen ein, ab welchen die Eingédnge bzw. Ausgénge im Projekt
angesprochen werden kénnen. Welche Adressen bereits vorgegeben sind, welcher Adressmodus in
der Konfiguration verwendet wird und ob an dieser Stelle noch editiert werden kann, héngt von den
allgemeinen Einstellungen und den Definitionen in der Konfigurationsdatei ab.
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5.6.1.2
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Teilnehmerauswahl

Wechseln Sie zum Register Ein-/Ausgange

Dem eingefligten SmartWire-DT Master lassen sich nun Teilnehmer (Module) anhangen. Die
bekannten Teilnehmer erscheinen im linken Fenster der Registerkarte Ein/Ausgéange. Die

Konfiguration des entsprechenden Aufbaus kann durch Auswéhlen oder Entfernen der SmartWire-
DT Teilnehmer vorgenommen werden.

Beachten Sie bitte hierbei die korrekte Reihenfolge. Die Module miissen so konfiguriert werden, wie
sie hinterher in Ihrer Anwendung angeordnet sind.

Insgesamt kdnnen 99 SmartWire-DT Teilnehmer an einen SmartWire-DT Strang angeschlossen
werden. Die Ausdehnung des SmartWire-DT Netzwerkes kann bis zu 600 Meter betragen.

fIF steuerungskonfiguration

B (|- MasterfvaR]
PKE-ZWD-32 Profile 2
M23-3WD-LED-R
M23-3WD-LED-G
PKE-2WD-32 Profile 2
M22-5WD-LED-R
E--MI2-SWD-LED-G

Al s

Basisparameter  Ein-/Ausgange | Anwenderparameter I

Max. Lange Input: 500 Byte
tax. Lange Output: 500 Bpte
Max. Lange In-/Output: 1000 Byte
Max. Modulanzahl 99

Eingabemadule
[+ Ein-/Ausgabemodule
[- Lesmodule

Buswahlen >3 |
<< Entfernen |

EigEnschaFtenl

Lange Input.
Lange Dutput;
Lange In-/Output:
Anzahl Module:

12 Bypte
E Byte

18 Bute
E

Ausgewahite Module

- PKE-5W/D-32 Profile 2
- M22-5WD-LED-A
- M22-5WD-LED-G
- PKE-5WD-32 Profile 2
- M22-5WD-LED-R
L M228WD-LED-G

=10l x|

Die Schaltflache Eigenschaften fiihrt zum Dialog 'Moduleigenschaften' des aktuell selektierten
SmartWire-DT Teilnehmers. Er zeigt den Namen, die Config (Kodierung des |0-Abbilds nach
PROFIBUS-Norm) und die Ein- und Ausgabelénge des Moduls in Byte.
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5 Steuerungskonfiguration

Moduleigenschaften x|

Mame:  M22-5wD-LED-G
Config: 030, 000, 000, 0200 -

Eingabelange [Byte]: 1 Abbrechen |
Auzgabelangs [Bute] 1

Symbalische Mamer: [V

Pararmeter [ wert [ wWerteh
"Presence of device on SWD" Device shall be present Bit{1} 1
"Replacement by universal module"  not allowed Bit{4) 0
4 2

Standardparameter aller SmartWire-DT Teilnehmer sind 'Presence of device on SWD' und
'Replacement by universal module'.

Der Eintrag 'Presence of device on SWD' legt fest, ob ein Teilnehmer im SmartWire-DT Netzwerk als
notwendiger (Device shall be present) oder als optionaler (Device may not be present) Teilnehmer
angesehen wird. Das Fehlen eines notwendigen Teilnehmers setzt das SmartWire-DT Netzwerk in
den Zustand FAILSAFE zurlck. Das Fehlen eines optionalen Teilnehmers hat keinen Einfluss auf
den Zustand des SmartWire-DT Netzwerks. Defaulteinstellung ist 'Device shall be present'.

Der Eintrag 'Replacement by universal module' legt fest, ob ein Teilnehmer im SmartWire-DT
Netzwerk durch einen Universalteilnehmer ersetzt werden darf. Defaulteinstellung ist 'not allowed'.

Enthalt der Teilnehmer zusétzliche Parameter, werden auch diese hier mit Wert und Wertebereich
aufgelistet. Ist die Option Symbolische Namen aktiviert, werden dabei die mglichen Einstellungen
durch symbolischen Namen verdeutlicht.
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54

5.6.1.3 Anwenderparameter

Wechseln Sie zum Register Anwenderparameter
Hier nehmen Sie allgemeine Einstellungen des SmartWire-DT Netzwerks vor.

Uber den Parameter 'Baudrate’ 13sst sich die zu verwendende SmartWire-DT Baudrate einstellen.
Mdgliche Werte: 125kBaud / 250kBaud (Defaulteinstellung).

Der Parameter 'Compatible devices allowed' legt fest, ob im SmartWire-DT Strang anstelle des
projektierten Teilnehmers auch ein zu diesem kompatibler Teilnehmer akzeptiert wird.
Defaulteinstellung = No

Z. B. anstelle eines projektierten M22-SWD-K11LED-W ist im Netzwerk ein M22-SWD-K22LED-W
eingesetzt worden. -> Als kompatibler Teilnehmer werden nur Teilnehmer mit identischem "Family-
Code" und gréRerem "Device Code" angenommen.

Mit dem Parameter "All slaves optional’ kann (iber einen Schalter festgelegt werden, dass alle
projektierten SmartWire-DT Teilnehmer als optionale Teilnehmer behandelt werden.
Defaulteinstellung = Defined for each slave

'Delay betw. Cyclic exchange(ms)' stellt eine Verzdgerungszeit zwischen zwei zyklischen
Datentelegrammen ein.
Defaultwert = 0.

-0 x|
=) Cnnﬂguratmn -
il e BasisparameterlEinJAusg'ange AHWEﬂdElparamEIerl

-PKE-SWD-32 Profile 2

W22 SWO-LED-R Lange der Anwendeiparameter in Byle: 5

-M22-5WD-LED-G

Parameter [ wert [ wWerteherei

-PHE-SWD-32 Profile 2 "Baudrate" 125 Khit's BitArea(0-3

M22-5WD-LED-R "Compatible devices allowed" es Bit{4) 001

H "All slaves optional” Defined for each slave Bit{a) 00-1
---m22-SWD-LED-G

- “Delay betw. cyclic exchange{ms)" 0 Unsigneds

KiN
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5.6.2

5.6.3

5.6.4

5 Steuerungskonfiguration

Busdiagnose

Jeder SmartWire-DT Teilnehmer liefert in seinem ersten Input-Byte grundsatzliche
Statusinformationen:

Bit0-3:  Teilnehmerspezifische Nutzdaten.

Bit 4: TRUE = Fir den Teilnehmer liegt eine erweiterte Diagnosemeldung vor.
Bit 5: Reserviert.

Bit 6: TRUE = Der Teilnehmer ist vorhanden.

Bit 7: TRUE = Der Teilnehmer wird durch ein Universalmodul ersetzt.

Weitere Statusmeldungen zum SmartWire-DT Koordinator und den angeschlossenen Teilnehmern
kénnen Uber Funktionen und Funktionsbldcke der SWD_Util-Bibliothek abgerufen werden.
Beschreibung im Dokument MN04802103Z-DE.

Azyklische Kommunikation

Eine azyklische Kommunikation zu SmartWire-DT Teilnehmern kann iber den Funktionsblock
SWD_ACYCLICREQUEST der SWD_Util-Bibliothek gestartet werden.

SmartWire-DT LEDs

Auf der XV100-SWD Hardware befinden sich drei LEDs. Sie sind mit POW, CONFIG und SWD
bezeichnet.

POW-LED
Zustand Beschreibung
aus Spannungsversorgung des lokalen SmartWire-DT nicht vorhanden.

griines Dauerlicht Spannungsversorgung des lokalen SmartWire-DT ASIC OK.

CONFIG-LED

Voraussetzung flir einen Datenaustausch ist, dass die erstellte Konfiguration (= projektierte
Konfiguration) mit der tatsachlich im SWD-Master vorhandenen Konfiguration (Targetkonfiguration)
Ubereinstimmt. Das Ergebnis dieser Priifung wird iber die SmartWire-DT Config-LED angezeigt.

Zustand Beschreibung

aus Keine Projektkonfiguration oder fehlerhafte Targetkonfiguration (Siehe SWD-
LED).

grines Dauerlicht Projektkonfiguration identisch mit gespeicherter Targetkonfiguration.

blinkt griin Projektkonfiguration kompatibel mit gespeicherter Targetkonfiguration.

rotes Dauerlicht  Projektkonfiguration und gespeicherte Targetkonfiguration sind nicht kompatibel.
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5.6.5
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SWD-LED

Ist eine Konfiguration im SWD-Master gespeichert, so wird bei jedem Einschalten der
Versorgungsspannung gepriift, ob die tatsachlich am Netzwerk gefundenen Teilnehmer mit der
gespeicherten Targetkonfiguration tibereinstimmen. Das Ergebnis der Priifung wird iiber die SWD-
LED angezeigt.

Zustand Beschreibung

aus Keine Targetkonfiguration vorhanden.

blinkt orange Einlesen und Abspeichern der aktuellen Teilnehmerliste als neue
Targetkonfiguration.

griines Dauerlicht Die am SmartWire-DT Strang gefundenen Teilnehmer entsprechen der
Targetkonfiguration.

blinkt griin Teilnehmersuche / Teilnehmeradressierung ist aktiv.

rotes Dauerlicht  Kurzschluss auf der 15-V-Spannungsversorgung, oder kein SmartWire-DT
Teilnehmer gefunden.

blinkt rot Die am SmartWire-DT Strang gefundenen Teilnehmer entsprechen nicht der
Targetkonfiguration, oder ein als notwendig projektierter SmartWire-DT
Teilnehmer fehlt.

Config-Taster

Uber den Config-Taster auf der XV100-SWD Hardware kann ein Speichern der aktuellen
Konfiguration als Targetkonfiguration durchgefiihrt werden. Diese Funktionalitat steht zur Verfligung,
solange das SmartWire-DT Netzwerk sich nicht in den Zustanden "SWD_RUN_FAILSAFE" oder
"SWD_RUN_NORMAL" befindet (die Config-LED leuchtet nicht griin).

Die Targetkonfiguration muss nach jedem Teilnehmertausch am SmartWire-DT Netzwerk
durchgefiihrt werden.

Ein Einlesen und Speichern der Targetkonfiguration ist auch iber den Browser-Befehl "swd_setnew"
maglich.
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Browserbefehle

5 Steuerungskonfiguration

Der XV100 SmartWire-DT Master unterstiitzt folgende Browserbefehle:

Befehl

Beschreibung

?

Liste der implementierten und zur Verfligung stehenden Kommandos holen

swd_targetconfig

Zeigt eine Liste der in der aktuell gespeicherten Targetkonfiguration
enthaltenen SmartWire-DT Teilnehmer an.

swd_projectconfig

Zeigt eine Liste der in der aktuell geladenen Projektkonfiguration
enthaltenen SmartWire-DT Teilnehmer an.

swd_setnew

Speichert die aktuell am SmartWire-DT Strang gefundenen Teilnehmer als
Targetkonfiguration ab.

swd_version [arg]

Zeigt Versionsinformationen fiir einen / alle SmartWire-DT Teilnehmer an.

swd_data [arg]

Zeigt den aktuellen Stand der Nutzdaten auf dem SmartWire-DT Strang an.

swd_state

Zeigt Statusinformationen des SmartWire-DT Netzwerks.

swd_diag [arg]

Zeigt erweiterte Diagnoseinformationen von SmartWire-DT Teilnehmern an.

swd_param [arg]

Zeigt erweiterte Parametereinstellungen von SmartWire-DT Teilnehmern an.

swd_umodules

Zeigt durch Universalmodule ersetzte SmartWire-DT Teilnehmer an.
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6.1

6.2
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Betrieb

Einschaltverhalten

Nach dem Einschalten fiihrt die Steuerung einen Systemtest durch. Die Steuerung nimmt den
Zustand "Stop" oder "Run" erst an, wenn sie keinen Hardwarefehler festgestellt hat. Der Systemtest
beinhaltet folgende Tests:

m  Speichertest
m  SPS-Programmtest
Das Ergebnis des Tests wird im PLCWinCE-Ausgabefenster visualisiert.

robake [Tcplp Setkings

IRLINI"-.IING 192,168.0.21, Port 1200

IDemD | Wersion:

---- Project Info ---- -
Program Mame: Dero, pro

Wersion:

Author:

Drescripkion: IEIIE'
| |

| Skop || Reset || Reset COLD || P-Info ||Shutd|:uwn|

Im Weiteren hangt der Zustand der Steuerung vom parametrierten Startverhalten ab (=» Kap. 6.4)

Ausschaltverhalten

Bei einem Spannungseinbruch wird die Programmabarbeitung sofort beendet und alle fiir den
Wiederanlauf erforderlichen Informationen werden gespeichert. Nach einem erneuten Einschalten
der Spannung filhrt die Steuerung einen Neustart aus.
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6 Betrieb

Betriebszustande der Steuerung

Stop
Der Betriebszustand "Stop" ist durch folgende Merkmale charakterisiert;
m  Es befindet sich ein SPS-Programm in der Steuerung

m  Das SPS-Programm wird nicht durchlaufen

Der Betriebszustand "Stop" wird angenommen:
m  Nach Einschalten der Spannung mit parametriertem Startverhalten "Stop" (=» Kap. 6.4)
m  Uber die SPS-Programmierumgebung im PC

m  Nach einer Zykluszeitliberschreitung

Run

Im Zustand RUN wird das SPS-Programm zyklisch abgearbeitet.

Der Betriebszustand RUN wird eingenommen:

m  Nach Einschalten der Spannung mit parametriertem Startverhalten "Warm"

m  Uber die SPS-Programmierumgebung im PC
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6.4 Betriebsartenumschaltung

Die Betriebsartenumschaltung erfolgt (iber das PLCWinCE-Ausgabefenster oder (iber die SPS-

Programmierumgebung.

ratate

Teplp Settings
[RURMING h

192,165.0.21, Pork 1200

IDemD | Mersion:

---- Project Info ----
Prograrn Marme: Derno, pro
WErsion:

Author:

Descripkion:

4

o

| Stop || Reset || Reset COLD || P-Info ||Shutdnwn|

Im Weiteren kann das Start-Verhalten nach Einschalten der Spannung uber die Datei PlcRts.reg im

Verzeichnis PIcRts parametriert werden.

PicRts.reg

[HKEY_LOCAL_MACHINE\SOFTWARE\Eaton\PLC Runtimesystem]

"Startup"="WARM"

Es sind folgende Einstellungen méglich:

m  Stop "Startup"="STOP”

m  Warmstart (Standardeinstellung) "Startup”"="WARM"

60 XSOFT-CODESYS-2 SPS-Programmierung XV100 04/2015 MN048020917-DE M003939-05 www.eaton.com



6.5

6 Betrieb

Start-Verhalten

Ablauf

ardware ok?

Nein

Remanente
Daten ok?

Reset-Kalt
<—l

\ 4
Start (Startup)

SPS-Zustand: SPS-Zustand: SPS-Zustand: SPS-Zustand:
R "STOPPED” "RUNNING” "STOPPED”
(No Program)

Kaltstart

Ein Kaltstart erfolgt beim ersten Start nach dem Laden des SPS-Programms auf die Steuerung bzw.
nach jedem Reset-Kalt. Alle Variablen des SPS-Programms, werden mit ihren Initialisierungswerten
initialisiert und das SPS-Programm wird gestartet.

Warmstart

Bei samtlichen weiteren Starts des geladenen SPS-Programms bzw. nach jedem Reset / Reset-
Warm erfolgt ein Warmstart. Die remanenten (RETAIN, RETAIN PERSISITENT) Variablen behalten
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6.6

6.7

62

ihre Werte, die Ubrigen Variablen werden mit ihren Initialisierungswerten initialisiert. Variablen ohne
explizite Initialisierungswerte werden mit ihren Standardinitialisierungswerten initialisiert.

Stop-Verhalten

Die Abarbeitung des SPS-Programms wird am Ende des Programmzyklus gestoppt. AnschlieRend
erfolgt ein Reset / Reset-Warm.

Reset-Verhalten

Reset / Reset-Warm

Entspricht der Initialisierung eines Warmstarts.

Reset-Kalt

Entspricht der Initialisierung eines Kaltstarts. Dieser Befehl setzt alle Variablen, auch die remanenten
(RETAIN, RETAIN PERSISTENT) Variablen auf den Initialisierungswert zurlck.

Reset-Ursprung

Dieser Befehl setzt alle Variablen, auch die remanenten (RETAIN, RETAIN PERSISTENT) Variablen
auf den Initialisierungswert zuriick und 1dscht das SPS-Programm auf der Steuerung. Die Steuerung
wird in den Urzustand zurlickversetzt.
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6 Betrieb

Test und Inbetriebnahme

Die Steuerung unterstiitzt folgende Tests- und Inbetriebnahmemaglichkeiten:
m  Breakpoint/Einzelschritt-Betrieb

m  Einzelzyklus-Betrieb
m  Forcen
]

Online-Anderung

9 Die Ablaufkontrolle (Power Flow) ist nicht implementiert und wird nicht untersttitzt.

Breakpoint / Einzelschritt-Betrieb

Innerhalb eines SPS-Programms kdnnen Breakpoints gesetzt werden. Bei der Ausfiihrung einer mit
einem Breakpoint versehenen Anweisung wird das SPS-Programm an dieser Stelle taskspezifisch
angehalten. Die folgenden Anweisungen konnen im Einzelschritt-Betrieb ausgefiihrt werden. Die
Zykluszeitiberwachung ist in diesem Falle deaktiviert.

9 Das SPS-Programm lauft jeweils nur auf Breakpoints der in der Taskkonfiguration als
Debug-Task festgelegten Task auf.

Einzelzyklus-Betrieb

Im Einzelzyklus-Betrieb wird ein einzelner Programmzyklus taskspezifisch ausgefiihrt. Die Ausgange
sind wahrend dem Programmzyklus freigegeben. Am Ende des Programmzyklus wird das
Ausgangabbild geléscht und die Ausgénge abgeschaltet. Die Zykluszeitiiberwachung ist in diesem
Falle aktiviert.

Forcen

Alle Variablen eines SPS-Programms kénnen zwangsgesetzt werden.
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6.9 Programmtransfer

Wenn das SPS-Programm in der SPS-Programmierumgebung (PC) fehlerfrei iibersetzt wurde, kann
es in den Arbeitsspeicher der Steuerung geladen und anschlieBend gestartet werden. (=» Kap. 8)

Kommunikationsparameter

K.ahale
y Ty Ok
= localhost Uber Tepdp  |Tep/lp Level 2Route] |
192.168.0.21 Abbrech
M ame | Wert | Kommentar | rEenen
Address 132168.0.27  IP address or hostname
Part 1200
Targetid 0 Meu

Matorola bytearder Mo
Lozchen

Gateway ...

Aktualigieren

EE e

Bei einem Programmtransfer vom PC in die Steuerung wird das Programm in der Steuerung mit dem
Programm auf dem PC verglichen. Bei Ungleichheit erfolgt eine Abfrage ob das Programm
Uberschrieben werden soll. Wird diese Abfrage bestatigt, so geht die Steuerung in den Zustand
"Stop" und das neue Programm wird in den Arbeitsspeicher geladen.

XSoft-CoDeSys-2

D az Programm wurde geandert! Soll das neue Programm geladen werden?

Ja | Mein Abbrechen Detailz >
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6 Betrieb

Kommunikationsfehler

g Kommunikationsfehler {#0): Es wird ausgelogat

Ok

Kann zwischen der SPS-Programmierumgebung und der Steuerung keine Verbindung aufgebaut
werden sind folgende Punkte zu Uberprifen:

m  Physikalische Verbindung
m  Kommunikationsparameter in der SPS-Programmierumgebung
m  TCP/IP Einstellungen in den Systemeinstellungen PC-seitig

m  TCP/IP Einstellungen in den Systemeinstellungen steuerungsseitig

Bootprojekt erzeugen

Ein SPS-Programm wird nur dann netzausfallsicher gespeichert, wenn vor dem Spannungsausfall ein
Bootprojekt "online" erzeugt und anschliefend auf die Steuerung (ibertragen wurde.

9 Das Bootprojekt kann nur "online" erzeugt werden.

XSOFT-CODESYS-2 SPS-Programmierung XV100 04/2015 MN04802091Z-DE M003939-05 www.eaton.com 65



7 Programmabarbeitung und Systemzeiten
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Programmabarbeitung und Systemzeiten

Programmabarbeitung

Die zeitliche Ablaufeinheit eines SPS-Programms wird mit "Task" bezeichnet. Zuséatzlich zum
eigentlichen SPS-Programm werden alle anfallenden Systemaktivititen bearbeitet.

Hierunter fallen z.B. folgende Systemaktivitaten:

m  Kommunikation mit der SPS-Programmierumgebung
m  Online-Anderungen

m  Bearbeitung des CANopen-Protokollstacks

]

Berabeitung des Prozessabbilds (I0-Update)

Programmabarbeitung ohne Taskkonfiguration

Der erste Baustein, der in einem neuen SPS-Programm angelegt wird, tragt automatisch den Namen
PLC_PRG. Dort startet die Ausflihrung. Somit arbeitet die Steuerung das PLC_PRG zyklisch
freilaufend mit einem Minimalintervall von 10 ms ab.

Programmabarbeitung mit Taskkonfiguration

Neben dem Deklarieren des speziellen Programmbausteins PLC_PRG kann die Abarbeitung des
SPS-Programms auch Uiber die Taskkonfiguration gesteuert werden. Wenn eine Taskkonfiguration
definiert wurde, muss kein Programmbaustein mit dem Namen PLC_PRG angelegt werden.
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7.2

Taskkonfiguration

7 Programmabarbeitung und Systemzeiten

Die Taskkonfiguration wird (iber die Funktionalitat <Taskkonfiguration> im Registerblatt 'Ressourcen'

erreicht.

Datei

4 XS Sys-2 - Demo.pra EEX
EE)

beten Projekt Emfigen Extras Onime Fenster Hife

B8 )@ aEE

2, Ressourcen

(3 Biblothek
(3 Bibiothek
(2 Biblcthek
@ ek

(33 Bibliothek
(0 Biblothek
(3 Biblicthek
(3 Biblothek
(3 Biblothek
(2 Biblcthek

i
92 dubeitsbersich
(] Bibltheksveruiater
B3 Logbuch
(B3 PLC - Browser

{ g
@, Watch- und Rezepturvenuaher
## Zielsystemeinstelungen

- (@ Taskkonfiguration
B (@ MTaskl
[E WainPrg();
B tTask2

~
Task Abarbsitung

] Bausteing] ™2 Datertyper] [ Visuslirtnger] 2 Ressoureen

[Das Frojeitist auf dem n

>

[ONLNE [08 [CESEN.

Jeder Task kann eine Folge von Programmen zugeordnet werden, die beim Aufruf der Task

ausgeflinrt werden sollen. Die Taskprioritat und Taskbedingung legen fest, in welcher zeitlichen

Abfolge die Tasks abgearbeitet werden. Ein SPS-Programm kann aus mehreren Tasks gleicher oder
verschiedener Prioritdt bestehen, die zyklisch in parametrierbaren Zeitintervallen oder beim Eintreffen
von Ereignissen abgearbeitet werden.
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B Taskkonfiguration @@@
B [ Taskkonfiguration ~ ‘
B@fed T
(2] MainPrg(); Mo T —
Bl () fTask2 e
(5] SlowPrao), PBrioritat [0, 31} [1
B~ g {EventTaskt Typ
B EventPra) * Ziklsch
" Ereigrisgesteuert
Eigenschaften
Intervall 2B t200ms) [TEms [ ]
Watchdog
I wiatchdog

Zeifz B 1#200ms} =

Emplindlichkeit

Die korrekte Definition einer Task besteht aus folgenden Parametern:
m  Taskname

W Taskprioritat

m  Tasktyp bzw. Taskbedingung

m  Taskiberwachung / Watchdog

Taskname

Eindeutiger Taskname

Taskprioritat

Um die Tasks zu priorisieren, kénnen unterschiedliche Taskprioritdten vergeben werden. Die
Taskprioritaten kdnnen zwischen 0 und 31 parametriert werden. 0 entspricht der héchsten und 31 der
niedrigsten Prioritat.

9 Tasks mit gleicher Prioritat unterbrechen sich nicht gegenseitig.

Tasktyp bzw. Taskbedingung

Die Taskbedingung kann entweder ein Zeitintervall sein, nach dem die Task ausgefiihrt werden soll
(zyklisch), oder eine globale Variable, die im Falle einer steigenden Flanke deren Ausfilhrung bewirkt
(ereignisgesteuert).
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7.3

7.4

7 Programmabarbeitung und Systemzeiten

Eine ereignisgesteuerte Task setzt eine zyklisch ablaufende Task voraus. Im Programm der
zyklischen Task ist das Ereignis zu programmieren. Jede steigende Flanke des Ereignisses fiihrt
anschlieend zur Ausfiihnrung des Programms der ereignisgesteuerten Task.
Taskiiberwachung / Watchdog

Jede Task kann mit Hilfe des Watchdogs (iberwacht werden (=» Kap. 7.4)

Multitasking

Das SPS-Laufzeitsystem ist ein Multitaskingsystem. Das bedeutet, mehrere Tasks werden quasi
zeitgleich abgearbeitet. In einem Multitaskingsystem kénnen sich einzelne Task mit unterschiedlicher
Prioritat unterbrechen.

Die Folge daraus ist, dass die Konsistenz des Ein-/Ausgangsabbildes nur innerhalb der Task
gewahrleistet ist, die als einzige auf das Ein-/Ausgangsabbilds zugreift. Greifen mehrere Tasks
unterschiedlicher Prioritat auf die gleichen Ein-/Ausgange zu, ist die Konsistenz nur bei der Task mit
der hochsten Prioritat gegeben. (= Kap. 7.9)

9 Vermeiden Sie grundsachlich einen Zugriff auf physikalische Ein-/Ausgange aus mehreren
Tasks heraus, um so einen eindeutigen Steuerungsablauf sicher zu stellen.

Taskiiberwachung / Zykluszeitiiberwachung

Die Zyklustiberwachung tiberwacht die zyklischen Tasks des SPS-Programms. Die
Zyklusiiberwachung unterbricht die Programmbearbeitung, wenn die Task eine definierte Zeit in einer
definierten Haufigkeit iberschreitet. StandardméRig werden die Ausgange der Steuerung beim
Auslosen der Zykluszeitliberwachung abgeschaltet und die Steuerung wird in den Zustand "Stop"
gesetzt. Danach muss das SPS-Programm mit "Reset" zurlickgesetzt werden.

Die korrekte Definition der Taskiiberwachung besteht aus folgenden Parametern:
m  Watchdog ein/aus

m Watchdogzeit

m  Watchdog-Empfindlichkeit

Ist in der Taskkonfiguration der Watchdog der entsprechenden Task deaktiviert, erfolgt keine

é Zykluszeitiberwachung!

In einem SPS-Programm ohne Taskkonfiguration ist die Zykluszeitliberwachung
standardmaRig mit einer Zykluszeitliberwachung von 10ms parametriert und aktiviert.
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Funktionsweise

Der Watchdog wird zu Beginn eines jeden Abarbeitungszyklus gestartet und nach erfolgreichem
Abarbeiten beendet. Dauert die Tasklaufzeit [anger als das definierte Taskintervall wird die
Zykluszeitiberwachung ausgeldst.

Das Ausldsen der Zyklusliberwachung ist weiterhin abhangig von der Watchdog-Empfindlichkeit. Die
Watchdog-Empfindlichkeit bestimmt, nach wie vielen unmittelbar aufeinander folgenden Tasklaufzeit-
Uberschreitungen die Zyklustiberwachung ausgeldst wird.

Der Watchdog wird ausgeldst:

m  bei einer Watchdog-Empfindlichkeit von 1 gleich bei der ersten Uberschreitung der
Watchdogzeit.

m  bei einer Watchdog-Empfindlichkeit von x erst beim x-ten unmittelbar aufeinander folgendem
Uberschreiten der Watchdogzeit.

m  Dariiber hinaus wird der Watchdog bei einer Endlosschleife ausgeldst, wenn die Ausfiihrungszeit
der Task langer dauert als das Ergebnis aus Watchdogzeit * Watchdog-Empfindlichkeit. Dieses
Kriterium dient dem Erkennen und Reagieren auf Endlosschleifen bei vorgewéahlter Watchdog-
Funktionalitat.

Wenn Sie z. B. bei einer Task die Watchdogzeit von 10ms und die Watchdog-Empfindlichkeit von 5
eintragen, wird die Task spétestens nach 10ms * 5 = 50ms beendet.

Folgende Beispiele sollten das Zusammenspiel von Taskintervall, Tasklaufzeit und Watchdogzeit
verdeutlichen.

m parametriertes Taskintervall = 8ms
m parametrierte Watchdogzeit = 8ms

m  parametrierte Empfindlichkeit = 2

Beispiel 1

Intervalizeit ~|Intervallzeit ~ |Intervallzeit  |intervalizeit |Intervallzeit ~|.

Tasklaufzeit: 4 ms 4 ms 4 ms 4ms 4ms 4ms
Die Zykluszeitiiberwachung wird nicht ausgeldst, da die Tasklaufzeit immer unter dem parametrierten
Taskintervall bleibt.

Beispiel 2

Intervallzeit ~[Intervalizeit  |Intervallzeit ~ [Intervallzeit |Intervalizeit |.

Tasklaufzeit: 12 ms 4 ms 4 ms 12 ms

Die Zykluszeitliberwachung wird nicht ausgelost, da nicht 2 aufeinander folgende Tasklaufzeit-
Uberschreitungen auftreten.
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Beispiel 3

Intervalizeit |Intervallzeit ~ |Intervallzeit  |intervalizeit ~|Intervallzeit —|.

Tasklaufzeit: 12 ms 12 ms

Die Zykluszeitiberwachung wird 8ms nach Beginn der zweiten Taskabarbeitung ausgeldst, da beide
Tasklaufzeiten langer als die angegebene Watchdogzeit sind und unmittelbar aufeinander folgen.
Beispiel 4 (Endlos-Schlaufe)

Intervallzeit ~ [Intervalizeit  |Intervallzeit ~ [Intervallzeit |Intervalizeit ~ |.

Tasklaufzeit: 16 ms

Die Zykluszeitiiberwachung wird ausgeldst, da die Tasklaufzeit Ianger dauert als die Multiplikation
von Wachdogzeit und Empfindlichkeit.”
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7.5 Datenremanenz

Die Steuerung besitzt einen Speicherbereich flir remanente Daten (RETAIN, RETAIN PERSISTENT).
Diese Daten werden bei einem Abschalten der Steuerung gespeichert und bleichen somit erhalten.

Da unter Umstanden bei einem Spannungsaus-/abfall die Programmabarbeitung inmitten des
Programmzyklus abgebrochen wird, sind die Daten des aktuellen Programmzyklus nicht konsistent.

Beim nachstfolgenden Start wird die Steuerung mit den unmittelbar bei Spannungsaus-/abfall noch
korrekt geschriebenen Daten initialisiert.

Variablenverhalten

Aktion VAR VAR RETAIN VAR PERSISTENT VAR RETAIN
PERSISTENT

Stop — Start Initialisierungswert Wert bleibt erhalten Initialisierungswert Wert bleibt erhalten

Warmstart bzw. Initialisierungswert Wert bleibt erhalten Initialisierungswert Wert bleibt erhalten

Reset / Reset-Warm

Kaltstart bzw.
Reset-Kalt

Initialisierungswert

Initialisierungswert

Initialisierungswert

Initialisierungswert

Reset-Ursprung

Initialisierungswert

Initialisierungswert

Initialisierungswert

Initialisierungswert

‘Alles Bereinigen’

Initialisierungswert

Initialisierungswert

Wert bleibt erhalten

Wert bleibt erhalten

und anschlieBendem
Programmdownload

é Das Variablenverhalten globaler Variablen entspricht auch dem Variablenverhalten lokaler
Variablen.

7.6 Direkter Peripheriezugriff

% Direkte Peripheriezugiffe (z.B. Prozessabbild) sind zielsystemspezifisch implementiert.

1.7 Interruptverarbeitung

é Eine direkte Interruptverarbeitung wird nicht untersttzt.
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Systembibliotheken, Funktionsbausteine und Funktionen

Fir die Projektierung des SPS-Programms stehen Ihnen diverse Funktionsbibliotheken zur
Verfligung.

é Die detaillierten Funktionsbeschreibungen entnehmen Sie bitte den entsprechenden
Dokumentationen zu den Funktionsbibliotheken.

Prozessabbildverarbeitung / 10-Update

Beim Ubersetzen des SPS-Programms wird jeder Task die Konfiguration der in der Task
verwendeten Ein- bzw. Ausgange angehangt.

Eingangsabbild

Eine Anweisung "myVar := %IX0.0" fihrt in der Konfigurationsdatei zu einem Eintrag, welcher
beschreibt, dass der Wert des Eingangs %1X0.0 verarbeitet werden muss. Wird gleichzeitig das Byte
%!1B0 verwendet, wird anstelle des bitweisen Zugriffs das ganze Byte verarbeitet.

Diese Konfiguration wird taskspezifisch erstellt und der Task angehéngt. Anhand dieser Konfiguration
werden nun am Anfang der Task die Eingange gelesen.

Ausgangsabbild

Eine Anweisung "%QX0.0 := myVar" fiihrt in der Konfigurationsdatei zu einem Eintrag, welcher
beschreibt, dass der Wert des Ausgangs %QX0.0 verarbeitet werden muss. Wird gleichzeitig das
Byte % QB0 verwendet, wird anstelle des bitweisen Zugriffs das ganze Byte verarbeitet.

Diese Konfiguration wird taskspezifisch erstellt und der Task angehéngt. Anhand dieser Konfiguration
werden nun am Ende der Task die Ausgange geschrieben.

9 Bei der Projektierung soll konkurrierender Zugriff vermieden werden (d.h. Zugriff auf die
gleiche Ein-/Ausgangsadresse aus mehrerer Tasks). Dies kann zu einem inkonsistenten Ein-
/Ausgangsabbild fihren!

Bei konkurrierendem Zugriff werden beim Kompilieren in der SPS-Programmierumgebung
Warnungen ausgegeben.

Infolge unterschiedlichen Bus-Systemen und den entsprechenden Ubertragungsmechanismen
unterscheidet sich die Verarbeitung des Ein-/Ausgangsabbilds.
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CAN-Bus

Die Ein- bzw. Ausgange werden jeweils in PDOs von bis zu 8 Byte Datenlange zusammengefiigt. Die
Rx- und Tx-PDOs werden jeweils in der hochstprioren aller Tasks, die das PDO referenzieren,
aktualisiert.

Die jeweils verwendeten Eingange bzw. Rx-PDOs werden am Anfang der Task gelesen und ins
Eingangsabbild Gbernommen.

Die jeweils verwendeten Ausgange bzw. Tx-PDOs werden am Ende der Task vom Ausgangsabbild
Ubernommen und anschlieBend geschrieben.

Werden dieselben Rx- bzw. Tx-PDOs in verschiedenen Tasks verwendet, kann es zu
zyklusinkonsistenten Daten kommen:

Bei Eingéngen kann der Fall auftreten, dass Werte innerhalb eines niederprioren Taskzyklus
geéndert werden, da die Eingange durch einen hochprioren Task neu gelesen werden.

Ausgénge konnen durch einen anderen Task friihzeitig gesendet werden, da die Ausgange
durch einen hochprioren Task neu geschrieben werden.

Profibus

Profibus-Master CMM-MPI

Die Eingange und Ausgénge werden in einem zusatzlichen Systemtask (Treiber-Task) zyklisch
aktualisiert. Dies erfolgt asynchron zu den Tasks des SPS-Programms.

Die jeweils verwendeten Eingange werden am Anfang der Task von der Treiber-Task gelesen und in
das Eingangsabbild ibernommen.

Die jeweils verwendeten Ausgange werden am Ende der Task vom Ausgangsabbild Gibernommen,
an die Treiber-Task iibergeben und anschlieRend geschrieben.

SmartWire-DT

Die Eingange und Ausgénge werden in einer zusatzlichen Systemtask (Treiber-Task) zyklisch
aktualisiert. Dies erfolgt asynchron zu den Tasks des SPS-Programms.

Die Eingange werden am Anfang derjenigen Task des SPS-Programms in das Eingangsabbild
Ubernommen, in der sie in der Taskkonfiguration zuerst verwendet werden.

Die Ausgange werden am Ende derjenigen Task des SPS-Programms in das Ausgangsabbild
Ubergeben, in der sie in der Taskkonfiguration zuerst verwendet werden.
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8 Verbindungsaufbau Programmier-PC - Steuerung

8.1 Verbindungsaufbau liber Ethernet

Die Kommunikation vom Programmier-PC auf die Steuerung erfolgt mit Ethernet und dem TCP/IP
Protokoll. Bei einer direkten Verbindung, ohne Ethernet-Hub oder Switch, ist ein gekreuztes
"Crossover" Kabel zu verwenden. Steuerungsseitig ist eine standardisierte RJ45 Buchse angebracht.

gekreuztes RJ45 TwistedPair-Kabel

Erfolgt die Verbindung Uber einen Ethernet-Hub bzw. Switch, sind von Hub zur Steuerung wie zum
Programmier-PC nicht gekreuzte Kabel einzusetzen.

WA
S T

nicht gekreuzte RJ45 TwistedPair-Kabel
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Kommunikationsparameter

In der SPS-Programmierumgebung wird Gber den Meniipunkt <Online>
<Kommunikationsparameter> der Dialog 'Kommunikationsparameter' erreicht. In diesem Dialog
werden die Parameter eingestellt, welche fiir die Kommunikation zwischen dem Programmier-PC und
der Steuerung gelten.

Im Dialog 'Kommunikationsparameter' sind unter "Kanale" alle bereits erstellten
Kommunikationswege aufgelistet. Wahlen Sie nun einen der Kanale aus, indem Sie mit der Maus auf
einen Eintrag klicken. Die entsprechenden Parameter werden dann in der Tabelle angezeigt. Fir eine
Verbindung tiber Ethernet ist ein Kanal vom Typ Tcp/Ip (Level 2 Route) zu verwenden. Unter Address
ist die IP-Adresse der Steuerung aufgefiihrt mit der durch diesen Kanal kommuniziert wird.

Kommunikationsparameter

K.anale
=1 'localhost' Uber Topdlp |TC|D.-"||D [Level 2 Route) |
192168.0.21
N arme | Wert | Kaommentar | m
Address 192168.0.21  IP address or hostname
Part 1200
Targetd o Neu ...

Matorola bytearder Mo
Lazchen

Gateway ...

Aktualiziersn

il

Einrichten eines neuen Kanals

Driicken Sie die Schaltflache Neu. Sie erhalten den Dialog 'Kommunikationsparameter: Neuer Kanal':

Kommunikationsparameter: Neuer Kanal

Mg |192.1EB.D.22 oK. |
Gerdt Abbrechen

M amne Info
Tepdlp (L EE 35 Topdlp Level 2 Router Diriver
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Im Eingabefeld Name wird automatisch der fiir den zuletzt eingetragenen Kanal verwendete Name
angeboten. Sie kénnen den Kanalnamen hier editieren. Die Kanalnamen sind rein informativ,
Eindeutigkeit ist nicht zwingend, aber empfehlenswert.

In der Tabelle unter Gerat sind die verfligharen Geratetreiber aufgelistet. Aus der Spalte Name
wahlen Sie per Mausklick den Treiber Tcp/lp (Level 2 Route) aus, in der Spalte Info steht der dazu
vorhandene Kommentar.

Wenn Sie den Dialog 'Neuer Kanal' mit OK geschlossen haben, erscheint der neu definierte Kanal im
Dialog 'Kommunikationsparameter' als weiterer Eintrag bei Kandle. Er ist hiermit zunachst nur lokal
im Projekt gespeichert. In diesem Stadium kdnnen Sie die Spalte Wert editieren. Geben Sie unter
Wert zur Zeile Address die IP-Adresse der Steuerung ein, indem Sie auf die Adresse Doppelklicken,
die Adresse editieren und wichtig, die Eingabe mit Return abschlieRen. Bestatigen Sie dann die
eingestellten Parameter mit OK und verlassen damit den Dialog 'Kommunikationsparameter'.

Kommunikationsparameter fg|
K.ahale
1 LN DK’
- 'locathost' Uber Topdp |TC|D.-"||D [Level 2 Route) |
1592168.0.21 Abbrech
192.168.0.21 N ame K.ommentar ﬂ
192.168.0.22 Address EER SRR [P address or hostname
Part 1200
Targetid i Meu ...

Matorola bytearder Mo
Lozchen

Gateway ...

Aktualigieren

il

Die Parameter eines bereits verwendeten Kanals kdnnen im Konfigurationsdialog nicht mehr editiert
werden. Die Parameterfelder erscheinen grau. Sie kdnnen die Verbindung allerdings loschen,
solange sie nicht aktiv ist.

Beachten Sie, dass der Léschvorgang fiir einen Kanal nicht reversibel ist. Er erfolgt in dem Moment,
in dem Sie auf die Schaltfliche Loschen driicken!

9 Speichern Sie Ihr SPS-Programm mit den neuen Kommunikationsparametern, (ibersetzen
Sie dies und loggen Sie sich anschliefend auf die Steuerung ein.

9 Achten Sie darauf, dass die IP-Adressen des Programmier-PCs und der Steuerung der
gleichen Adressenfamilie angehdren. Detaillierte Information entnehmen Sie bitte der
Dokumentation "Netzwerk in Kiirze".
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Parameter-Manager / Objektverzeichnis

Bei aktivierter Option erscheint im Registerblatt 'Ressourcen’ der Eintrag Parameter-Manager.
Dieser erméglicht das Erstellen eines Objektverzeichnisses fir Variablen und Parameter, die dem
gezielten, aktiven Datenaustausch mit anderen Steuerungen dienen.

% Parameter-Manager

(1 Bibliothek
(3 Bibliothek
2 Bibliothek
(3 Biblithek
(3 Bibliothek
(3 Bibliothek
2 Biblcthek ..
(3 Biblithek
(3 Bibliothek
(0 Bibliothek
2 Biblcthek ..

(23 Globals Variablen

o (Y Alarrk orfiguration
32 arbeitsbereich
(] Biblictheks venwalter

>

2] Bausteine] ™3 Dateniypen] &) Visuslsiening=n) 32 Fiessourcen)

[ [ONCIRE [UE [CESEN.

9 Die Objektverzeichnis-Funktionalitat wird in Verbindung mit einem in der
Steuerungskonfiguration eingefiigten CAN-Device unterstlitzt.

9 Detaillierte Informationen sind dem Handbuch CoDeSys V2.3 oder der Online-Hilfe der SPS-
Programmierumgebung zu entnehmen.
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10 SPS-Browser

SPS-Browser

Der SPS-Browser ist ein textbasierter Steuerungs-(Terminal) Monitor. Kommandos zur Abfrage
bestimmter Informationen aus der Steuerung werden in einer Eingabezeile eingegeben und als String
an die Steuerung gesandt. Der Antwortstring wird in einem Ergebnisfenster des SPS-Browsers
dargestellt. Diese Funktionalitat kann zu Diagnose- und Debugging-Zwecken genutzt werden.

Der SPS-Browser wird Uiber die Funktionalitat <PLC-Browser> im Registerblatt 'Ressourcen’ erreicht.

4 XSoft-CoDeSys-2 - Demo. pro
Datei Bearbeiten Projekt Einfiigen Extras Online Fenster Hilfe

BelE BodasEdn ol
§2, Ressourcen 8 PLC - Browser [ =3
(1 Bibliothek ]%

0 Bibliothek

(2 Bibliothek

(3 Biblithek

(3 Bibliothek

0 Bibliothek

2 Biblcthek ..

(3 Biblithek

(1 Bibliothek

(O Biblithek

2 Biblcthek ..

(3 Globals Variablen
o (Y Alarrk orfiguration
32 arbeitsbereich
(] Biblictheks venvalter

Logbuch

2] Traceaufzeichrung
e 3, Watch- und Rezepturvensalter
A% Zielsystemeinstelungen

5% Projer 1St a0 dem neues en Stand

>

2] Bausteine] ™ Dateniypen] ] Visuslsieningen) 32a Fiessourcen]

[ [ONCIRE [UE [CESEN.

Die zur Verfiigung stehenden Kommandos gliedern sich in zwei Gruppen:
m  Standard Browser-Befehle
B Zielsystemspezifische Browser-Befehle

Diese Befehle werden in einer Datei verwaltet und sind im SPS-Laufzeitsystem implementiert.

Befehl Beschreibung

? Liste der implementierten und zur Verfiigung stehenden
Kommandos holen

Um die SPS-Browser-Funktionalitat zu nutzen, missen Sie mit dem SPS-Zielsystem online
verbunden sein.
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Alarmkonfiguration

Samtliche SPS-Zielsysteme mit aktivierter Target-Visualisierung unterstiitzen die CoDeSys
Alarmkonfiguration (=» Kap. 4.5).

é Detaillierte Informationen sind dem Handbuch CoDeSys V2.3, dem Handbuch zur CoDeSys
Visualisierung oder der Online-Hilfe der SPS-Programmierumgebung zu entnehmen.
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12 Anbindung an die Visualisierung / Erstellen der Symboldatei

Anbindung an die Visualisierung / Erstellen der Symboldatei

Als Basis fiir die Kommunikation zwischen Steuerung und einer allfallig verwendeten Visualisierung
dient die Symboldatei. Der Inhalt dieser Symboldatei wird in der SPS-Programmierumgebung
konfiguriert. Beim Kompilieren wird diese Symboldatei erstellt und beim anschliefenden
Programmdownload auf die Steuerung geladen.

Symboldatei konfigurieren

Der Inhalt der Symboldatei wird in der Symbolkonfiguration konfiguriert. Die Symbolkonfiguration wird
Uber den Meniipunkt <Projekt> <Optionen> erreicht.

9 Istim Menipunkt 'Online' die Simulation aktiviert, erscheint im Dialog Option der Eintrag
Symbolkonfiguration nicht.

Damit die Symboldatei beim Kompilieren erzeugt wird, muss die Option Symboleintriage erzeugen
aktiviert werden.

Teilweise unterstlitzen Visualisierungen den Import der Symboldatei im XML-Format. Damit diese
Symboldatei beim Kompilieren erzeugt wird, muss die Option XML Symboltabelle erzeugen aktiviert
werden.

Optionen ['5_<|

K.ategorie:

Laden & Speichem

Esir:;tzennfolmatlon Iv Symboleintrage erzeugen

. . Abbrech
Aibeitsbereich ¥ ®ML Symboltabelle erzeugen 1echen

Farben

Werzeichnisse
Logbuch
Uberzetzungzoptionen
Kennworte Symbalfile konfigurieren ...
Sourcedownload

Symbolkonfiguration
Projektdatenbank
Fd akroz

Uber die Schaltflache Symbolfile konfigurieren wird definiert, aus welchen Objekten die Variablen
in die Symboldatei exportiert werden.
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9 Es wird empfohlen, nur die fiir den Variablenaustausch mit der Visualisierung benétigten
Variablen in die Symboldatei zu exportieren. Daher sollte der Bereich dieser Variablen
strukturiert werden. Dies erfolgt iiber das Definieren von globalen Variablenarbeitsblatter
oder uber das Verwenden von Pragma-Anweisungen.

9 Detaillierte Informationen sind dem Handbuch CoDeSys V2.3 oder der Online-Hilfe der SPS-
Programmierumgebung zu entnehmen.

StandardmaRig sind sémtliche Objekte selektiert. Deaktivieren Sie deshalb beim erstmaligen Offnen
dieses Dialoges bei samtlichen Objekten die Option Variablen des Objekts ausgeben’.

Objektattribute setzen

.-’-‘«bbrechenl

[ “ariablen des Objekts ausgeben
¥ Sammeleintrige ausgeben

¥ Stukturkemponenten ausgeben
¥ Feldiomponenten ausoeben

¥ Schreibzurift
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12 Anbindung an die Visualisierung / Erstellen der Symboldatei

Aktivieren Sie nun selektiv die Option 'Variablen des Objekts ausgeben’ zu den gewiinschten
Objekten.

Objektattribute setzen X
3 Demo.pro ok |
B[] Bausteine

Abbrech
(] Biblithek: ... ﬂ

E% Reszourcen

B[ Bibliothek: ..
-1 Eibliothek ..
-] Bibliathek .
B2 Bibliothek .
-1 Bibliothek ..
711 Eibliothek .
-] Bibliathek .
72 Bibliothek
-1 Bibliothek ..
-1 Bibliothek ..
-1 Bibliathek ...
-2 Globale Variablen
it @@ CanOpen implicit Variables (CONSTANT)
Globale W ariablen

&

. Y ariablen_F.onfiguration [WAaR_COMFIG]

Iv “Yariablen des Objekts ausgeben
Iv Sammeleintrage ausgeben

Iv Stukturkomponenten ausgeben
Iv Feldkomponenten ausgeben

Iv Schieibzugrift
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12.2 Symboldatei senden

Damit die Symboldatei beim Projektdownload auf die Steuerung geladen wird, muss in der
Zielsystemeinstellung im Registerblatt 'Aligemein' die Option Symboldatei senden aktiviert werden.

Zielsystem Einstellungen b__<|

Konfiguration: |><\-"-x:-c:<-\-"... j
Zielplattform] Speicheraufteiung  Allgsmein ] Netzfunktionen] Visualisierung]

E /A-Konfiguration

[ FKeine Adrefpriifung

i v Symboldatei zenden

[v¥ Byte-tdressierung

Woreinstellung | ak. Abbrechen
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13 Zielsysteminstallation und Firmware Update

Zielsysteminstallation und Firmware Update

Die Zielsysteminstallation bzw. ein Firmware Update wird mit Hilfe des Programmaufrufs
"TargetFirmwareWinCE" ausgefiihrt und erfolgt in der SPS-Programmierumgebung Uber die
Funktionalitat <Steuerungskonfiguration> im Registerblatt Firmware'.

4 XSoft-CoDeSys-2 - Demo.pro EEX

[ify Datei Bearbeiten Projekt Einfligen Extras Online Fenster Hife
el = Ral e R s e e

T2 Fessoreen
(1 Bibliothek.

@Corguration
Enstellungen | Fimere |

(3 Bibliothek
(2 Bibliothek
(3 Biblithek
(3 Bibliothek
(0 Bibliothek
2 Biblcthek ..
(3 Biblithek
(3 Bibliothek
(0 Biblithek
2 Biblcthek ..

(23 Globals Variablen

o (Y Alarrk orfiguration
32 arbeitsbereich
(] Biblictheks venvalter
3] Logbuch

@ hrung
e @ Wateh- und Rezepturvenvalter
A% Zielsystemeinstelungen

2] Bausteine] ™ Dateniypen] ] Visuslsiening=n) 52a Fiessourcen] ¥

[ [ONIRE [T [CESEN.

Betatigen Sie hierfir im Feld "Aktualisieren des Betriebssystems" die Schaltfldche Start und wéhlen
Sie anschlieRend entsprechende Firmware.
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Es stehen folgende Installationsvarianten zur Verfligung:

15 Setup - TargetFirmwareWinCE

Inzstallationstyp
Augwahl Inztallationstyp

Bitte wahlen Sie den Ingtallationstpp und klicken Sie dann auf "weiter'

(3 FTF Installation
() Installation auf einen ‘Wechzeldatentrager

() Installation in ein lokales Verzeichnis

s, eaton-automation. com < Zuriick “ Wigiter » ] [.-’-‘«bbrechen

FTP Installation: Die Installation der Verzeichnisse PIcRts und PlcPrg erfolgt tiber FTP.

Installation auf einen Wechseldatentréger: Der Wechseldatentrager (z.B. CompactFlash™) muss
am Programmier-PC (iber einen entsprechenden Adapter (z.B. PC-Card-Adapter) verfiigbar sein. Die
Installation der Verzeichnisse PIcRts und PlcPrg erfolgt nun direkt auf den Wechseldatentrager

Installation in ein lokales Verzeichnis: Die Installation der Verzeichnisse PlcRts und PlcPrg erfolgt
auf ein lokales Verzeichnis des Programmier-PCs. AnschlieRend missen die gesamten
Verzeichnisse PlcRts und PlcPrg manuell ins Hauptverzeichnis des Wechseldatentrégers (z.B.
CompactFlashs™) kopiert werden.

9 Das gespeicherte SPS-Programm bleibt bei einem Firmware Update erhalten.

9 Die Verzeichnisse PlcRts und PlcPrg werden bei einer Zielsysteminstallation bzw. einem
Firmware Update nicht geléscht. Vorhandene Dateien werden lediglich tiberschrieben.
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14.2

14.3

14.4

14 Lizenzierung

Lizenzierung

SPS-Programmierumgebung

Die SPS-Programmierumgebung ist lizenzpflichtig.

9 Ist bei der Installation der SPS-Programmierumgebung keine Serienummer bzw. Lizenz
vorhanden, werden die SPS-Zielsysteme im Demomode installiert.

SPS-Laufzeitsystem

Das SPS-Runtime-System ist lizenzpflichtig und benétigt auf dem SPS-Zielsystem 100
Lizenzpunkte.

é Sind beim Start des SPS-Laufzeitsystems nicht genligend Lizenzpunkte vorhanden, beginnt
keine Abarbeitung des SPS-Programms. Das SPS-Programm startet im Betriebszustand
IlStopll.

Die Abarbeitung des SPS-Programms kann anschlieffend in der SPS-Programmierumgebung Gber
den Meniipunkt <Online> <Start> erfolgen.

Target-Visualisierung

Die Target-Visualisierung ist lizenzpflichtig und bendtigt auf dem SPS-Zielsystem jeweils 100
Lizenzpunkte.

9 Sind beim Start des SPS-Laufzeitsystems nicht genligend Lizenzpunkte vorhanden, beginnt
keine Abarbeitung des SPS-Programms. Das SPS-Programm startet im Betriebszustand
IlStopll.

Die Abarbeitung des SPS-Programms kann anschlielend in der SPS-Programmierumgebung Gber
den MenUpunkt <Online> <Start> erfolgen.

Web-Visualisierung

Die Web-Visualisierung ist nicht lizenzpflichtig und bendtigt auf dem SPS-Zielsystem keine
Lizenzpunkte.

XSOFT-CODESYS-2 SPS-Programmierung XV100 04/2015 MN048020917-DE M003939-05 www.eaton.com 87



15 Anderungsindex

15

88

Anderungsindex

Index Datum / Visum Anderungen

01 21.12.10/DL Initialversion

02 05.05.11/NM Beschreibung zur SWD-Konfiguration hinzugefiigt,

25.05.11/DL Anpassungen und Korrekturen

03 18.05.12/DL Anpassungen und Korrekturen infolge XSOFT-CODESYS
V2.3.9 SP3, Hinweis zum korrekten Wert der HSA bei der
Profibus Master Konfiguration hinzugeflgt, Hinweis zum
Symbolimport im XML-Format hinzugefiigt, Hinweis zum
SmartWire-DT 10 Update hinzugefligt

04 12.05.14 /DL Anpassungen und Korrekturen infolge XSOFT-CODESYS
V2.3.9 SP4, Kapitel Zielsysteminstallation und Firmware
Update angepasst

05 02.04.15/DL Anpassungen und Korrekturen infolge XSOFT-CODESYS

V2.3.9 SP5, Anderung von Code- und Datengrésse
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