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Erstausgabe

15.12.2008

00

Gultigkeit von MD300-PN auf alle MX-XXX-PN erweitert
Implementierungsverweise auf SIEMENS TIA PORTAL® erganzt

Hinweise innerhalb der Betriebsart ,Geschwindigkeitsreglung®
hinzugefugt

Allgemeine Korrekturen

01.02.2017

01

TR-EMO-SW-GB-0039 in SCL fiur SIEMENS TIA PORTAL® hinzugefiigt

encoTRive Montage- und Installationsanleitung, TR-EMO-BA-DGB-0015
entfernt

FB- Eingadnge Absolut_Relativ und Drive_Shortest hinzugefigt

Allgemeine Korrekturen

07.05.2020

02

Tabelle 1: Ubersicht der Eingabeparameter aktualisiert

Kapitel 3.2.3.12 Referencing Warnhinweis hinzugefugt

20.12.2022

03
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1 Sicherheitshinweise

1.1 Symbol- und Hinweis-Definitionen

bedeutet, dass Tod oder schwere Koérperverletzung eintreten

YNNI Me] kann, wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht

getroffen werden.

bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann, wenn die

ACHTUNG entsprechenden  VorsichtsmaRnahmen nicht  getroffen

werden.

Anwendungstipps des verwendeten Produkts.

@ bezeichnet wichtige Informationen bzw. Merkmale und

Q

1.2 Nutzungsbedingungen

Fur das fehlerfreie Funktionieren dieses Beispielbausteins tbernimmt die
TR-Electronic GmbH keine Haftung und keine Gewahrleistung.
AWARNUNG o o o _ _
Der Beispielbaustein dient ausschliel3lich zu Demonstrationszwecken fir die
ACHTUNG Inbetriebnahme Gber den Prozessdaten-Kanal. Ein Einsatz dieses

Beispielbausteins im Applikationsprogramm des Kunden erfolgt auf eigene
Gefahr.

1.3 Organisatorische Malinahmen

e Dieses Benutzerhandbuch muss standig am Einsatzort des encoTRives
griffbereit aufbewahrt werden.

e Das mit Tatigkeiten am encoTRive beauftragte Personal muss vor Arbeitsbeginn

die Montage-/Installationsanleitung, insbesondere das Kapitel
"Grundlegende Sicherheitshinweise",

und dieses Benutzerhandbuch, insbesondere das Kapitel
"Sicherheitshinweise",

gelesen und verstanden haben.

Dies gilt in besonderem Mal3e fur nur gelegentlich, z.B. bei der Parametrierung
des encoTRives, tatig werdendes Personal.

© TR-Electronic GmbH 2008, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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2 Allgemeines

2.1 Beschreibung

Der Funktionsbaustein ermdglicht eine schnelle Inbetriebnahme ohne Kenntnisse der
internen PROFINET-Parameterformate oder Auftragskennungen.

Die Kommunikation erfolgt Uber den zyklischen Real Time Prozessdatenkanal mit
zugehdriger PZD-Konfiguration. Eine Kommunikation tber den zyklischen PKW-Kanal
oder der azyklischen Parametrierung ist somit nicht erforderlich.

Zur Sicherstellung der Datenkonsistenz werden intern SFC14 DPRD_DAT,
SFC15 DPWR_DAT und die SFC 20 BLKMOV (nicht TR-EMO-SW-GB-0039)
verwendet.

Funktionen: Ruckmeldungen:

e Initialisieren
Setzt den Antrieb in den Zustand
.verfahrbereit* (Reglerfreigabe)
e Zwischenhalt Option
Unterbrechung des aktuellen
Fahrauftrags.

e Betriebsbereitschaft
e Zielposition erreicht
e Antrieb verfahrt

e Start (Fahrauftrag aktivieren) e Lageistwert

e Fahre absolut oder relativ

e Drehzahlistwert
e Fahre kiirzesten Weg

e Betriebsarten e Aktueller Verfahrsatz
Positionierung
Verfahrsatznummer 0 — 31 e Aktueller Stromwert
0: Aktualparameter am FB
1 - 31: Im Antrieb definierte e Aktuelle Temperatur
Rampenparameter
Geschwindigkeitsregelung e Zustand der digitalen Eingénge
Der Antrieb wird drehzahlgere- am Antrieb.

gelt verfahren.
e Warnungs- und

¢ Ubergabe des max. Dauer- Stérungsinformationen
stromwertes.
e Tippen

Den Antrieb tippend in positive und
negative Richtung verfahren.

o Referenzieren
Setzt den Referenzpunkt beim
Antrieb.

e Ansteuerung der digitalen
Ausgénge am Antrieb.

e Stdrungsquittierung
Quittiert eine Stérung beim Antrieb.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2008, All Rights Reserved
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2.2 Quellen

Im Beispielprojekt sind alle erforderlichen Bausteine und Quellen enthalten und ist auf
Anfrage Uber den TR-Vertrieb erhdltlich. Es sind zwei verschiedene Projektdateien
verflugbar:

TR-EMO-SW-DGB-0029 fiir SIEMENS SIMATIC Manager®
TR-EMO-SW-DGB-0034 fur SIEMENS TIA PORTAL®
TR-EMO-SW-GB-0039 in SCL fir SIEMENS TIA PORTAL®

2.3 Voraussetzungen fur den Betrieb
2.3.1 Funktionsbausteinversion / Firmwarestande

Der Funktionsbaustein wird von allen encoTRives mit Profinetschnittstelle unterstiitzt.

2.3.2 Steuerungen / CPU-Versionen
Der Funktionsbaustein wurde mittels folgenden Steuerungen getestet:

nur TR-EMO-SW-DGB-0034:
- S7-300 (CPU 317-2PN/DP), SIEMENS SIMATIC Manager® Step7 V5.2 + SP2
- S7-1500 (CPU 1511-1PN), SIEMENS TIA PORTAL® V14

nur TR-EMO-SW-GB-0039:
- S7-1500(CPU 1516-PN/DP) mit SIEMENS TIA PORTAL® V16

- S7-1500 (CPU 1511-1PN) mit SIEMENS TIA PORTAL® V16
- S7-1200 (CPU 1212-PN) mit SIEMENS TIA PORTAL® V16

Begleitende Dokumentation:
- encoTRive PROFINET-Handbuch, TR-EMO-BA-DGB-0019
- aktuelle Versionen, weiterflihrende Dokumentation/Tools: www.tr-electronic.de

2.4 Installation

Die oben genannten erforderlichen Bausteine sind dem Beispielprojekt zu entnehmen
und kdnnen in das Zielprojekt kopiert und angepasst werden.

Der Funktionsbaustein wurde in englischer Sprache erstellt.

© TR-Electronic GmbH 2008, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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3 Funktionsbaustein ,,control _pzd“

3.1 Aufbau des Funktionsbausteins

DWORD

|_O_address (HW_I0) BOOL Operation_Enabled
Operating_mode WORD control_pzd

BOOL Target_Reached
Enable_Operation BOOL IN ouT BOOL Drive_Moving
Block_Number BYTE

DINT Position_Actual
Start BOOL WORD Velocity_Actual
(Absolut_Relativ) (800L) BYTE Block_Number_Actual
(Drive_Shortest) (800L) DWORD Current_Actual

DWORD Temperature_Actual

No_intermediate_stop BOOL

Target_Position DINT
Velocity INT
Acceleration INT
Deceleration INT
Max_Current DINT
JOG_Positiv BOOL
JOG_Negativ BOOL
Referencing BOOL
Digital_Output WORD BYTE Digital_Input
BOOL Warning
WORD Warning_description
BOOL Fault
Fault_
Acknowledgement BOOL WORD Fault_Description
Abbildung 1: Funktionsbaustein - Aufbau
Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2008, All Rights Reserved
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3.2 Ubersicht der Ein- und Ausgabeparameter

3.2.1 Eingabeparameter

Parameter Deklaration | Datentyp | Kurzbeschreibung

Peripherie-Anfangsadresse siehe SIMATIC S7-
HW-Konfiguration

I O address INPUT INT oder

HW-Kennung Steckplatz 1 Std- Telegramm 100
siehe Geratekonfiguration TIA PORTAL

Betriebsart — Anwahl
Operating mode INPUT WORD 1: Geschwindigkeitsregelung
2: Positionierung

Regleraktivierung
Enable Operation INPUT BOOL 0: Regler ausschalten
1: Regler einschalten

Verfahrsatznummer 0 — 31
Block Number INPUT BYTE 0: Aktualparameter am FB
1- 31: Im Antrieb definierte Rampenparameter

Fahrauftrag aktivieren

Betriebsart Positionierung:

0/1: Erster Fahrauftrag starten

1/0 | 0/1: neue Zielposition Ubernehmen
1/0 | 0/1: Fliegender Start

Betriebsart Geschwindigkeitsregelung:
0/1: Sollwert freigeben

1/0: Hochlaufgeber sperren

Start INPUT BOOL

Betriebsart Positionierung mit parametrierter
Rundachse:

0: Fahre auf absolute Zielposition

1: Fahre um relative Zielposition

labsolut Relativ INPUT BOOL

Betriebsart Positionierung mit parametrierter
Rundachse:

0: Fahre innerhalb Bereichsgrenzen

1: Fahre kirzester Weg

Iprive Shortest INPUT BOOL

Betriebsart Positionierung:

0/1: Zwischenhalt

1/0: Fahrauftrag kontinuieren
Betriebsart Geschwindigkeitsregelung
0/1: Sollwert sperren

1/0: Sollwert freigeben

No_ intermediate_ stop INPUT BOOL

Anzufahrende Zielposition in
mm * 10000, Datentyp C4

Geschwindigkeit
min. 0 -> max.16384 = 0% bis 100%

Beschleunigung
min. 0 -> max.16384 = 0% bis 100%

Bremsbeschleunigung
min. 0 -> max.16384 = 0% bis 100%

Target Position INPUT DINT

Velocity INPUT INT

Acceleration INPUT INT

Deceleration INPUT INT

1 Nur bei entsprechendem EncoTRive mit Firmware-Funktion Rundachse moglich

© TR-Electronic GmbH 2008, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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Funktionsbaustein ,,control_pzd“

Max Current INPUT DINT Max. Dauerstrom
Jog_Positiv INPUT BOOL Verfahren in positive Richtung
Jog Negativ INPUT BOOL Verfahren in negative Richtung
Referencing INPUT BOOL Referenzpunkt setzen
Digital Output INPUT WORD Ansteuerung der digitalen Ausgange am Antrieb im
Bitformat
Fault_ Acknowledgement |INPUT BOOL Fehlermeldung quittieren
Tabelle 1: Ubersicht der Eingabeparameter
3.2.2 Ausgabeparameter
Parameter Deklaration |Datentyp |Kurzbeschreibung
1: Antrieb betriebsbereit und Regler
Operation Enabled OUTPUT BOOL eingeschaltet
0: Regler ausgeschaltet
1: Zielpositionen erreicht
Target_Reached OUTPUT BOOL 0: Zielpositionen nicht erreicht
. . 0: Antrieb verfahrt
D M .
rive_Hoving OUTPUT BOOL 1: Antrieb steht
Position Actual OUTPUT DINT ’S‘;tt‘éi't';r) 'gfe'sw"e” in mm,
. Drehzahlistwert
Velocity Actual OuTPUT | WORD min. 0 -> max. 16384 = 0% bis 100%
Verfahrsatznummer 0 — 31
Block Number Actual OUTPUT BYTE 0: Aktualparameter am FB
1 - 31: Im Antrieb definierte Rampenparameter
Current_Actual OUTPUT DWORD Aktueller Stromistwert
Temperature Actual OUTPUT DWORD Aktuelle Elektroniktemperatur
Digital Input OUTPUT BYTE Z_ustand der digitalen Eingange am Antrieb im
Bitformat
. 1: Warnung
W
arning OUTPUT BOOL 0: keine Warnung
Warning_ Description OUTPUT WORD Warnungsbeschreibung im Bitformat
Fault OUTPUT BOOL 1: Storung
0: keine Storung
Fault_Description OUTPUT WORD Fehlerbeschreibung mit Fehlernummer

Tabelle 2: Ubersicht der Ausgabeparameter

Printed in the Federal Republic of Germany
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3.2.3 Eingange

3.2.3.11_O_address

An diesem Eingang muss die Peripherie-Anfangsadresse des anzusprechenden
Antriebes angegeben werden. Die Adresse ist dem S7-HW-Konfigurator bei
Verwendung SIMATIC Manager zu entnehmen. Aus der Telegrammauswabhl ist das
Telegramm std. Telegramm 100 9/9 PzD einzustellen.

Alternativ muss beim TIA Portal innerhalb der Geratekonfiguration die HW-Kennung
des Steckplatzes 1 std. Telegramm 100 9/9 PzD eingetragen werden.

3.2.3.2 Operating_mode

Einstellung der Betriebsart:

Betriebsart Kodierung
Geschwindigkeitsregelung 1
Positionieren 2

Die Betriebsart muss vor der Reglerfreigabe (Eingang Enable Operation)
eingestellt werden. Ein Betriebsartenwechsel ist nur bei ausgeschaltetem Regler
maglich.

3.2.3.3 Enable_Operation

Uber eine steigende Flanke am Eingang Enable Operation  wird der
betriebsartspezifische Regler des Antriebes aktiviert. Voraussetzung hierfir ist, dass
kein Fehler am Antrieb ansteht. Die erfolgreiche Befehlsausfihrung wird tber den
gesetzten FB-Ausgang Operation Enabled = TRUE zuriickgemeldet. Dieser
Betriebszustand ist Voraussetzung fir den Positionier-, Geschwindigkeitsregelungs-,
Tipp- und Referenzierbetrieb.

Uber eine fallende Flanke am Eingang Enable Operation wird der Regler
ausgeschaltet. Erfolgt das Ricksetzen des Eingangs wahrend eines
Positioniervorgangs, wird der Antrieb schnellstmoglich stillgesetzt und der Regler
anschlieend deaktiviert.

©

Die interne Bearbeitung erfolgt Uber eine Schrittkette und darf nicht unterbrochen
werden, da hier statische Variablen benutzt werden und ansonsten eine
Neuinitialisierung des Instanz-DB erfordert!

© TR-Electronic GmbH 2008, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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3.2.3.4 Block_Number

3.2.3.5 Start

Dieser Eingang ist mit der gewiinschten Verfahrsatznummer 0 bis 31 zu belegen. Uber
die Verfahrsatznummer 0 erfolgt die Ubernahme der Verfahrparameter direkt von den
Eingédngen Target Position, Velocity, Acceleration und Deceleration.
Uber die Verfahrsatznummer 1-31 wird mit bereits fest im Antrieb definierten
Verfahrparametern verfahren.

Die Funktion des Start-Eingangs ist je nach gewéhlter Betriebsart zu unterscheiden:

Positioniermodus

Mit einer positiven Flanke am Eingang Start wird die Positionierung gestartet. Zum
erneuten Starten einer Positionierung muss nur eine neue Zielposition
(Target Position ) oder ein neuer Fahrsatz (Block Number) vorgegeben werden
und anschlieRend mit einer negativen oder positiven Flanke tUbernommen werden
(Toggeln).

Der Fahrauftrag kann auch fliegend geandert werden:

1. Neue Zielposition, Geschwindigkeit oder Beschleunigung Gibertragen
2. Neue Flanke am Start-Eingang auslésen

--> Antrieb verfahrt geman neuen Fahrparametern

Geschwindigkeitsregelung

Mit einer positiven Flanke am Eingang start wird auf die vorgewahlte Soll-
Geschwindigkeit (velocity) beschleunigt. Der Eingang start muss wahrend der
Geschwindigkeitsregelung den Wert TRUE aufweisen. Wird der Eingang mit dem Wert
FALSE belegt, so wird das schnellstmdgliche Stillsetzen des Antriebs initiiert. Neue
Geschwindigkeitsvorgaben werden vom Antrieb unmittelbar umgesetzt.

Zum Anhalten bzw. Herunterrampen auf Drehzahl=0 sollte velocity = 0 vorgegeben
werden. Mit negativer Drehzahlvorgabe velocity < 0 wird in entgegengesetzter
Richtung verfahren.

3.2.3.6 Absolut_Relativ

Diese Funktion ist nur in Verbindung mit einem EncoTRive mit Rundachsfunktionalitét
moglich (s. PROFINET-Handbuch TR-EMO-BA-DGB-0019).
Die Funktion des Start-Eingangs ist je nach gewahlter Betriebsart zu unterscheiden:

Positioniermodus

Bei einem Low-Pegel am Eingang absolut Relativ wird die definierte zielposition
direkt bzw. absolut gefahren.

Mit einem High-Pegel wird um die definierte zielposition, ausgehend vom aktuellen
Istwert, relativ verfahren.

Neue Istposition = alte Istposition + Zielposition.

Geschwindigkeitsregelung

Keine Funktion.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2008, All Rights Reserved

12/20/2022

TR-EMO-TI-DGB-0068 v03 Page 13 of 40


http://www.tr-electronic.de/f/TR-EMO-BA-DGB-0019

|?electror|ic Funktionsbaustein ,control_pzd*

3.2.3.7 Drive_Shortest

Diese Funktion ist nur in Verbindung mit einem EncoTRive mit Rundachsfunktionalitat
moglich (s. PROFINET-Handbuch TR-EMO-BA-DGB-0019).
Die Funktion des Start-Eingangs ist je nach gewébhlter Betriebsart zu unterscheiden:

Positioniermodus

Bei einem Low-Pegel erfolgt die Fahrt zur zielposition innerhalb der definierten
Bereichsgrenzen p300 und p301.

Mit einem High-Pegel am Eingang fahrt der Antrieb immer den kirzesten Weg. D.h.
wenn sich der 1stwert in der N&he der einen Bereichsgrenze befindet und die
zielposition in der Nédhe der anderen, so erfolgt die Fahrt ber die Nullposition.

Geschwindigkeitsregelung

Keine Funktion.

3.2.3.8 No_intermediate_stop

Die Funktion des Eingangs No_intermediate stop istje nach gewahlter Betriebsart
zu unterscheiden:

Positioniermodus

Mit einer positiven Flanke am Eingang No intermediate stop wird der bereits
aktive Positionierungsvorgang unterbrochen und in den Zwischenhalt ibergewechselt.
Mit der negativen Flanke wird der Positionsvorgang wieder fortgesetzt.

Geschwindigkeitsregelung

Mit einer positiven Flanke am Eingang No intermediate stop  wird die
Sollgeschwindigkeit ~ unterbrochen.  Mit  eingestellter ~ Bremsbeschleunigung
(Deceleration ) wird der Antrieb herunter gerampt. Alternativ kann der Antrieb auch
mit Velocity = 0 angehalten werden (s. 3.2.3.5).

3.2.3.9 Target_Position

Dieser Eingang Target Position definiert das innerhalb der Betriebsart
Positionieren erforderliche absolute Ziel. Der Parametrierungswert ist nach PROFIDrive
Datentyp C4 einzugeben. Diese Zielposition muss innerhalb des Uber die
Softwareendschalter festgelegten zulassigen Fahrbereichs liegen und ist entsprechend
in mm *10000 anzugeben.

3.2.3.10 Velocity, Acceleration und Deceleration

Diese Eingédnge Velocity, Acceleration und Deceleration definieren die
innerhalb  des  Positionier- und  Geschwindigkeitbetriebes  erforderlichen
Rampenparameter. Die Parametrierungswerte sind nach PROFIDrive Datentyp N2
einzugeben.
Die zu verwendeten Werte liegen zwischen 0 und 16384, die dem prozentualen Bereich
0% bis 100% der eingestellten Maximalwerte der Parameternummern

- PNU 514, Max_Drehzahl in Umdr./min

- PNU 515, Max_Beschleunigung in inc/sec?
entsprechen.
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3.2.3.11 Jog_Positiv und Jog_Negativ

Uber die beiden Eingange Jog Positive und Jog Negative kann der Antrieb
tippend in positive und negative Richtung verfahren werden.

3.2.3.12 Referencing

Positioniermodus

Durch eine steigende Flanke am Eingang Referencing wird die aktuelle Position mit
dem parametrierten Wert Referenzpunktkoordinate berschrieben und gilt somit als
referenziert. Voraussetzung ist, dass sich der Antrieb in der Regelung befindet
(Operation Enabled = TRUE).

Geschwindigkeitsregelung

Keine Funktion.

Die Anzahl maximal mdglicher Referenziervorgénge ist systembedingt auf

500000 limitiert.
ACHTUNG _ _ |
Referenziervorgange die dartiber hinaus ausgefihrt werden, kénnen zu

dauerhaften Gerateschaden fuhren.

3.2.3.13 Digital_Output

Die vier optionalen digitalen Ausgédnge am Antrieb kénnen Uber den Parameter
Digital Output bitweise angesteuert werden:

- Bit 0 = Digitaler Ausgang 1

- Bit 1 = Digitaler Ausgang 2

- Bit 2 =Digitaler Ausgang 3

- Bit 3 = Digitaler Ausgang 4

z.B. Wert = 7 (0111bin) -> Digitale Ausgéange 1 bis 3 = High

3.2.3.14 Fault_Acknowledgement
Bei  aufgetretenem  Fehler muss dieser (Uber den FB  Eingang

Fault Acknowledgement quittiert werden. Voraussetzung fir den weiteren Betrieb
ist, dass die Fehlerursache zuvor beseitigt wurde.

3.2.4 Ausgange
3.2.4.1 Operation_Enabled
Ruckmeldung vom Antrieb, dass dieser betriebsbereit und der Regler eingeschaltet ist.

Dieser Betriebszustand ist Voraussetzung fur den Positionier-, Geschwindigkeits-, Tipp-
und Referenzierbetrieb.
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3.2.4.2 Target_Reached

Positioniermodus

Nach Abarbeitung eines Fahrsatzes und Erreichen des Zielfensters wird dieses Bit
gesetzt und bleibt solange gesetzt, bis der nachste Fahrsatz gestartet wird.

Geschwindigkeitsregelung
Keine Funktion.

3.2.4.3 Drive_Moving

Positioniermodus

1: Antrieb im Stillstand
0: Antrieb in Bewegung

Geschwindigkeitsregelung
Keine Funktion.

3.2.4.4 Position_Actual

Ausgabe des aktuellen Lageistwertes in mm * 10000, Datentyp C4.

3.2.4.5 Velocity_Actual

Ausgabe des aktuellen Drehzahlistwertes.
Der angezeigte Wert liegt zwischen 0 und 16384 und entspricht dem prozentualen

Bereich 0% bis 100% des eingestellten Maximalwertes der Parameternummer
- PNU 514, Max_Drehzahl in Umdr./min

3.2.4.6 Block_Number_Actual

Anzeige der aktiven Fahrsatznummer.

3.2.4.7 Current_Actual

Anzeige des aktuellen Motorstromes.

Dieser Wert entspricht der PROFIDrive-Norm, Datentyp C4.
Beispiel:

Anzeigewert = 35000 = 3,5 A.
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3.2.4.8 Temperature_Actual

Anzeige der aktuellen Elektroniktemperatur.

Dieser Wert entspricht der PROFIDrive-Norm, Datentyp C4.
Beispiel:

Anzeigewert = 400000 =40 °C.

3.2.4.9 Digital_Input

Dieser Ausgang Digital Input zeigt bitcodiert die Zustande der optionalen digitalen
Eingénge am Antrieb an.

- Bit 0 = Digitaler Eingang 1

- Bit 1 = Digitaler Eingang 2

- Bit 2 = Digitaler Eingang 3

- Bit 3 = Digitaler Eingang 4

z.B. Wert = 3 (0011bin) -> Digitale Eingange 1 und 2 = HIGH

3.2.4.10 Warning
Uber diesen Ausgang Warning wird vom Antrieb gemeldet, dass mindestens eine

Warnung ansteht. Warnungen sind nicht quittierungsbedurftig und fuhren zu keiner
Funktionseinschrankung, sondern dienen lediglich als zusatzliche Statusinformationen.

3.2.4.11 Warning_Description

Uber diesen Ausgang Warning Description werden bitcodiert die im Antrieb aktuell
anstehenden Warnungen angezeigt.

3.2.4.12 Fault

Der Ausgang zeigt an, dass mindestens ein Fehler am Antrieb ansteht.

3.2.4.13 Fault_Description

Uber diesen Ausgang Fault Description kann bei anstehenden Fehlern die
zugehdrige Fehlernummer ausgelesen werden. Generell gilt, dass bei mehreren
gleichzeitig anstehenden Fehlern der zuerst aufgetretene angezeigt wird.
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3.3 Warnungs- und Stérungsmeldungen

Die am Baustein angezeigten Warnungs- und Stérungsmeldungen werden mit Hilfe der
im Abschnitt ,Voraussetzungen fir den Betrieb® auf Seite 8 genannten Dokumentation
interpretiert.

PROFINET-Handbuch  TR-EMO-BA-DGB-0019:  Abschnitt  ,Stérungen  und
Warnungen®.

3.4 Hinweise

AWARNUNG

_ Um den sicheren Betrieb des Funktionsbausteins sicherstellen zu kénnen,

mussen nachfolgende Punkte beachtet werden.
ACHTUNG

3.4.1 Multi-Instanz

Der FB ,control_pzd“ ist multiinstanzfahig. Wenn mehrere Antriebe parametriert werden
sollen, kdénnen die Instanzdaten fir verschiedene Motoren gemeinsam in einem
Instanz-DB abgelegt werden.

3.4.2 Parametrierungshinweise

Der Funktionsbaustein control pzd wurde fiir den zyklischen Datenaustausch
K‘\ Uber den Prozessdatenkanal entwickelt.

\J Fur den reinen Kommunikationsablauf ist auf beiden Seiten (Master/Slave) das
Std. Telegramm 100 9/9 PZD zu verwenden.

Aufbau des Telegramms siehe Tabelle 3.

3.4.3 Parallelbetrieb mit Funktionsbausteinen zum Parametrieren

Beim gleichzeitigen Einsatz des Parametrierungsbausteines, dessen Kommunikation
Uber PKW-Kanal oder azyklisch erfolgt, sollten folgende Hinweise berilicksichtigt
werden.

Sollten sich im zyklischen Telgramm Parameter befinden, die anschlieRend tber einen
der Parametrierbausteine noch einmal geandert werden, so hat diese Anderung nur
eine kurzzeitige Wirkung. Mit dem neuen Zyklus wird diese Anderung durch die
aktuellen Parameter im zyklischen Telegramm Uberschrieben.
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Funktionsbaustein ,,control_pzd“

Parameter 915 Master -> Slave

Nr. Param. Bezeichnung DT Adresse
1 967 STW, Steuerwort W 0-1
2 200 Target_Position, Zielposition D 2-5
3 201 Velocity, Geschwindigkeit wW 6-7
4 202 Acceleration, Beschleunigung w 8-9
5 203 Deceleration, Bremsbeschleunigung w 10-11
6 302 Max_Current, Max. Dauerstrom D 12-15
7 400 Block_number, Verfahrsatznummer W 16-17
8 804 Digital_Output, Digitale Ausgange w 18-19
9 930 Operating_mode, Betriebsart w 20-21
10 Not_used, Nicht benutzt D 22-25
Gesamt:
26Byte / 13Worte

Parameter 916 Slave -> Master

Nr. Param. Bezeichnung DT Adresse
968 ZSW, Zustandswort W 0-1
100 Position_Actual, Lageistwert D 2-5
102 Temperature_Actual, D 6-9
Elektroniktemperatur
4 103 Velocity Actual, Drehzahlistwert W 10-11
101 Current_Actual, Stromistwert D 12-15
6 401 Block_number_Actual, W 16-17
Verfahrsatznummer
7 803 Digital_Input, Digitale Eingadnge w 18-19
947 Fault_descrip, Stérungsnummer W 20-21
9 953 Warning_descrip, Warnungsnummer w 22-23
10 Not_used, Nicht benutzt w 24-25
Gesamt:
26Byte / 13Worte

Tabelle 3: Aufbau des ,,Std. Telegramm 100 9/9 PZD*
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3.5 Vorgehensweise zur schnellen Inbetriebnahme

© TR-Electronic GmbH 2008, All Rights Reserved

Basiseinstellungen unabhangig von der Betriebsart

1.

7.

8.

»Std. Telegramm 100 9/9 PzD*“in der HW-Konfiguration (SIMATIC
Manager) bzw. Geratekonfiguration (TIA PORTAL) einstellen und die
Peripherie-Anfangsadresse des anzusprechenden Antriebes festlegen,
siehe auch PROFINET-Handbuch TR-EMO-BA-DGB-0019.

Gewunschte Betriebsart am Eingang Operating mode einstellen.
- 1 Geschwindigkeitsregelung
- 2 Positionierung

Verfahrsatznummer einstellen ( 0 bis 31 ).

Falls die Verfahrsatznummer 0 eingestellt wurde, so missen noch die
Verfahrparameterwerte an den Eingdngen velocity, Acceleration und
Deceleration, sowie Target Position beieiner Positionierung, bereit
stehen, Wertebereiche siehe Tabelle 1 auf Seite 11.

Bei Verfahrsatznummer > 0 wird mit den fest definierten Parameterwerten
aus der Fahrsatztabelle verfahren.

Am Eingang Max_Current den max. Dauerstrom parametrieren,
z.B.35000=35A

FALSE Werte an folgenden Eingangsparametern sicherstellen:
- Eingang No intermediate stop

- Eingang JOG Positiv

- Eingang JOG Negativ

- Eingang Fault Acknowledgement

Regler tber den Eingang Enable Operation aktivieren.

Uber den Eingang Start den Fahrauftrag aktivieren.

- > wahrend der Betriebsart Positionierung, Fahrauftrag aktiv

9.

10.

11.

Mit einer positiven Flanke am Eingang No intermediate stop wird der
bereits aktive Positionierungsvorgang unterbrochen und in den Zwischenhalt
Ubergegangen. Das Referenzieren und der Tippbetrieb sind daraufhin weiter
moglich. Mit der negativen Flanke wird der Positioniervorgang wieder
fortgesetzt.

Positionierauftrag ist beendet sobald Rickmeldung Target Reached =
TRUE.

Jede Flanke am Eingang Start gibt einen neuen Fahrauftrag frei.
(siehe Kapitel Ubersicht der Ein- und Ausgabeparameter auf Seite 10)

- > wahrend der Betriebsart Geschwindigkeitsregelung, Sollgeschw. erreicht

12.

13.

Mit Geschwindigkeitsvorgabe velocity = 0 wird der Antrieb angehalten
und Uber velocity <> 0 erneut gestartet.

Mit einer negativen Flanke am Eingang Start wird der Befehl

.Hochlaufgeber sperren® ausgefiihrt und der Antrieb bremst aus einem
aktiven Fahrauftrag mit max. Beschleunigung bis zum Stillstand.
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1 Safety information

1.1 Definition of symbols and instructions

means that death or serious injury can occur if the required
A WARNING precautions are not met.

means that damage to property can occur if the required
NOTICE precautions are not met.

/ \ indicates important information or features and application tips
\ / for the product used.

1.2 Terms of use

TR-Electronic GmbH accepts no liability or guarantee for fault-free functioning of

A W71 [ Y[eq this example module.

The example module is intended exclusively for demonstration purposes, for
NOTICE commissioning via the process data channel. The use of this example module in
the customer's application program occurs at own risk.

1.3 Organizational measures

e This User Manual must be kept ready to hand at all times at the place of use of
the encoTRIive.

e Prior to commencing work, personnel working with the encoTRive must have
read and understood

the Assembly/Installation Instructions, particularly the chapter "Basic
Safety Information”,

and this User Manual, particularly the chapter "Safety information”

This particularly applies for personnel who are only deployed occasionally, e.g.
in the parameterization of the encoTRIive.
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2 General information

2.1 Description

The function block enables quick commissioning without knowledge of the internal
PROFINET parameter formats or instruction codes.

Communication occurs via the cyclic Real Time process data channel with relevant PZD
configuration. Communication via the cyclic PKW channel or with the Record Data
channel is therefore not necessary.

To ensure data consistency, SFC14 DPRD_DAT, SFC15 DPWR_DAT and
SFC 20 BLKMOV (not TR-EMO-SW-GB-0039) are used internally.

Functions: Feedback:

e Initialization
Sets the drive to the "Ready for
operation” status (controller enable)
e Intermediate stop option
Interruption of the current
movement instruction.

e Readiness for operation
e Target position reached
e Drive moving

e Start (activation of movement e Actual position value

instruction)

e Drive absolute or relative * Actual sped value

e Drive shortest distance e Actual movement block
e Operating modes
- Positioning e Actual current value
Movement block number 0 — 31
0: Actual parameter at FB e Actual temperature
1 - 31: Ramp parameters
defined in the drive e Status of digital inputs on drive.
Speed control
The drive runs at a controlled e Warning and fault information
speed.

e Assignment of max. continuous
current value.

e Jog
Run the drive in positive and
negative direction at jog speed.

¢ Referencing
Sets the reference point for the
drive.

e Control of digital outputs on the
drive.

e Fault acknowledgement
Acknowledges a fault in the drive.
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2.2 Sources

The example project contains all necessary modules and sources and is available on
request from TR Marketing.
Two different project files are available:

TR-EMO-SW-DGB-0029 for SIEMENS SIMATIC Manager®
TR-EMO-SW-DGB-0034 for SIEMENS TIA PORTAL®
TR-EMO-SW-GB-0039 in SCL for SIEMENS TIA PORTAL®

2.3 Prerequisites for operation
2.3.1 Function block version / Firmware versions

The function block is compatible to all drives with PROFINET interface.

2.3.2 Controls / CPU versions
The function block has been tested using the following controls:

TR-EMO-SW-DGB-0034 only:
- S7-300 (CPU 317-2PN/DP), SIEMENS SIMATIC Manager® Step7 V5.2 + SP2
- S7-1500 (CPU 1511-1PN), SIEMENS TIA PORTAL® V14

TR-EMO-SW-GB-0039 only:
- S7-1500(CPU 1516-PN/DP) with SIEMENS TIA PORTAL® V16

- S7-1500 (CPU 1511-1PN) with SIEMENS TIA PORTAL® V16
- S7-1200 (CPU 1212-PN) with SIEMENS TIA PORTAL® V16

Accompanying documentation:
- encoTRive PROFINET Manual, TR-EMO-BA-DGB-0019
- Current versions, related documentation and tools: www.tr-electronic.com

2.4 Installation

The required modules specified above can be taken from the example project and
copied and adapted to the target project.

The function block is available in English language.
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3 Function block "control_pzd"

3.1 Structure of the function block

DWORD

|_O_address (HW_I0) BOOL Operation_Enabled
Operating_mode WORD control_pzd

BOOL Target_Reached
Enable_Operation BOOL IN ouT BOOL Drive_Moving
Block_Number BYTE

DINT Position_Actual
Start BOOL WORD Velocity_Actual
(Absolut_Relativ) (800L) BYTE Block_Number_Actual
(Drive_Shortest) (800L) DWORD Current_Actual

DWORD Temperature_Actual

No_intermediate_stop BOOL

Target_Position DINT
Velocity INT
Acceleration INT
Deceleration INT
Max_Current DINT
JOG_Positiv BOOL
JOG_Negativ BOOL
Referencing BOOL
Digital_Output WORD BYTE Digital_Input
BOOL Warning
WORD Warning_description
Fault
Fault_ BOOL
Acknowledgement BOOL WORD Fault_Description
Figure 1: Function block - structure
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3.2 Overview of input and output parameters

3.2.1 Input parameters

Parameter Declaration ge:: Brief description
For periphery start address, see SIMATIC S7-HW
configuration
I O _address INPUT INT or
HW identification slot 1 Std. telegram 100, see device
configuration
TIA PORTAL
Operating mode selection
Operating mode INPUT WORD 1: Speed control
2: Positioning
Controller activation
Enable Operation INPUT BOOL 0: Deactivate controller
1: Activate controller
Movement block number 0 — 31
Block Number INPUT BYTE 0: Actual parameter at FB
1- 31: Ramp parameters defined in the drive
Activate movement instruction
Positioning operating mode:
0/1: Start first movement instruction
1/0 | 0/1: Adopt new target position
Start ;
ar INPUT BOOL 1/0 | 0/1: Flying start
Speed control mode:
0/1: Enable setpoint
1/0: Inhibit ramp function generator
Positioning operating mode with parameterized rotary
2 , axis:
Absolut_Relativ INPUT BOOL 0: Drive to absolute target position
1: Drive with relative target position
Positioning operating mode with parameterized rotary
2Drive Shortest INPUT BOOL axis. -
— 0: Drive within range limits
1: Drive shortest distance
Positioning operating mode:
0/1: Intermediate stop
No i . 1/0: Continue movement instruction
o intermediate stop |INPUT BOOL
- - Speed control mode
0/1: Inhibit setpoint
1/0: Enable setpoint
. Target position to be moved to in
T P
arget_FPosition INPUT DINT mm * 10000, data type C4
. Speed
Vel -
elocity INPUT INT min. 0 -> max.16384 = 0% to 100%
; Acceleration
Accel -
cceleration INPUT INT min. 0 -> max.16384 = 0% to 100%
Deceleration INPUT INT Deceleration

min. 0 -> max.16384 = 0% to 100%

2 Only possible with a corresponding EncoTRive with firmware function rotary axis
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Max Current INPUT DINT Max. continuous current
Jog_Positiv INPUT BOOL Run in positive direction
Jog Negativ INPUT BOOL Run in negative direction
Referencing INPUT BOOL Set reference point
Digital Output INPUT WORD Control of digital outputs on drive in bit format
Fault
Acknowledgement INPUT BOOL Acknowledge error message
Table 1: Overview of input parameters
3.2.2 Output parameters
Parameter Declaration | Data type | Brief description
1: Drive ready for operation and controller
Operation Enabled OUTPUT BOOL activated
0: Controller deactivated
1: Target positions reached
T t Reached "
arget_reache OUTPUT BOOL 0: Target positions not reached
Drive Moving OUTPUT BOOL 0: Drive moving
1: Drive stopped
Position Actual OUTPUT DINT Actual position value in mm,
- Data type C4
Velocity Actual OUTPUT WORD Actual sped value
- min. 0 -> max.16384 = 0% to 100%
Movement block number 0 — 31
Block_Number_ Actual OUTPUT BYTE 0: Actual parameter at FB
1 - 31: Ramp parameters defined in the drive
Current_Actual OUTPUT DWORD Actual current value
Temperature Actual OUTPUT DWORD Actual electronics temperature
Digital Input OUTPUT BYTE Status of digital inputs on drive in bit format
Warning OUTPUT  |BOOL 1: Warning
0: No warning
Warning Description OUTPUT WORD Warning description in bit format
1: Fault
Fault OUTPUT BOOL 0: No fault
Fault_Description OUTPUT WORD Fault description with error number

Table 2: Overview of output parameters
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3.2.3 Inputs

3.2.3.11_O_address
The periphery start address of the drive to be actuated must be specified at this input.
Using the SIMATIC Manager the address can be taken from the S7-HW configurator.
The telegram Std. telegram 100 9/9 PzD mustbe set from the telegram selection.

Using the TIA Portal, within the device configuration the HW identification of slot 1 Std.
telegram 100 9/9 PzD must be entered.

3.2.3.2 Operating_mode

Setting of the operating mode:

Operating mode Coding
Speed control 1
Positioning 2

m The operating mode must be set before the controller enable (Enable Operation

‘ input). A change of operating mode is only possible when the controller is
j deactivated.

3.2.3.3 Enable_Operation

The operating mode specific controller of the drive is activated by a rising edge at the
Enable Operation input. The prerequisite is that there is no fault on the drive.
Successful execution of the instruction is confirmed by the set FB output
Operation Enabled. This operating condition is the prerequisite for the positioning,
speed control, jog and referencing mode.

The controller is deactivated by a falling edge at the Enable Operation input. If the
input is reset during a positioning operation, the drive is stopped as quickly as possible
and the controller then deactivated.

Otherwise, because of the static variables, a re-initialization of the instance data
block is required!

@ The internal processing is performed via a sequencer and must not be interrupted.
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3.2.3.4 Block_Number

3.2.3.5 Start

This input must be configured with the desired movement block number 0 to 31. The
movement block number 0 is used to adopt move parameters directly from the inputs
Target Position,Velocity, Acceleration and Deceleration.

The movement block numbers 1-31 are used for movement with move parameters
already permanently defined in the drive.

The function of the start input varies depending on the selected operating mode:

Positioning mode

Positioning is started with a positive edge at the input Start. To restart a positioning
operation, a new Target Position or a new Block Number must be preset, and
then adopted with a negative or positive edge (toggling).

The movement instruction can also be changed on the fly:

1. Transfer new target position, speed or acceleration
2. Trigger new edge at start input

--> Drive runs according to new movement parameters

Speed control

The preselected speed (Velocity) is accelerated to with a positive edge at the Start
input. The start input must be TRUE during speed control. If the input is FALSE, the
quickest possible stopping of the drive is initiated. New speed presets are implemented
immediately by the drive.

To stop or ramp down to speed=0 the target value velocity = 0 should be predefined.
If the target value for the speed is negative (velocity < 0), then the direction of
movement is inverse.

3.2.3.6 Absolut_Relativ

This function is only possible in conjunction with an EncoTRive with rotary axis
functionality (see PROFINET manual TR-EMO-BA-DGB-0019).
The function of the start input varies depending on the selected operating mode:

Positioning mode

With a low level at the input Absolut Relativ the defined Target Position is
moved directly or absolutely.

A high level is used to move relatively with the defined Target Position, starting
from the Actual Position.

New actual position = old actual position + targed position.

Speed control

No function.
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3.2.3.7 Drive_Shortest

This function is only possible in conjunction with an EncoTRive with rotary axis
functionality (see PROFINET manual TR-EMO-BA-DGB-0019).
The function of the start input varies depending on the selected operating mode:

Positioning mode

With a low level at the input, the movement to the Target Position is performed
within the defined range limits P300 and P301.

With a high level at the input, the drive always moves the shortest distance. This means
that if the Actual Position is close to one range limit and the Target Position
is close to the other, then the drive moves via the zero position.

Speed control

No function.

3.2.3.8 No_intermediate_stop

The function of the No_intermediate stop input must be differentiated according to
the selected operating mode:

Positioning mode

The active positioning operation is interrupted with a positive edge at the input
No intermediate stop and changed to intermediate stop.
The positioning operation is continued again with the negative flank.

Speed control

The set speed is interrupted with a positive edge at the input. The drive is ramped down
with the set Deceleration. Alternatively the drive can be stopped also with
Velocity = 0 (see 3.2.3.5).

3.2.3.9 Target_Position

This input Target Position defines the absolute target necessary within the
operating mode positioning. The parameterization value must be entered according to
PROFIDrive data type C4. This target position must lie within the permissible movement
range defined by the software limit switch and must be specified in mm * 10000.

3.2.3.10 Velocity, acceleration and deceleration

These inputs Velocity, Acceleration and Deceleration define the ramp
parameters necessary within positioning and speed mode. The parameterization values
must be entered according to PROFIDrive data type N2.
The values to be used are between 0 and 16384, which correspond to the percentage
range 0% to 100% of the set maximum values of the parameter numbers

- PNU 514, max_speed in rpm

- PNU 515, max_acceleration in inc/sec?
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3.2.3.11 Jog_Positive and Jog_Negative

The drive can be moved in jog mode in positive and negative direction via the two inputs
Jog_Positive and Jog Negative.

3.2.3.12 Referencing

Positioning mode

The actual position is overwritten with the parameterized value reference point
coordinates by a rising edge at the input Referencing and is thus considered
referenced. The prerequisite is that the drive is located in the control
(Operation Enabled = TRUE).

Speed control

No function.

The maximum number of possible referencing processes is limited to 500000

due to the system.
NOTICE _ o
Referencing processes that exceed this limit can lead to permanent damage to

the device.

3.2.3.13 Digital_Output

The four optional digital outputs on the drive can be controlled bitwise by the
Digital Output parameter:

- Bit 0 = Digital output 1

- Bit 1 = Digital output 2

- Bit 2 = Digital output 3

- Bit 3 = Digital output 4

e.g. Value = 7 (0111bin) -> Digital outputs 1 to 3 = High

3.2.3.14 Fault_Acknowledgement
If a fault has occurred, it must be acknowledged via the FB input

Fault Acknowledgement. The prerequisite for further operation is that the cause of
the fault has been eliminated first of all.

3.2.4 Outputs
3.2.4.1 Operation_Enabled
Feedback from the drive that it is ready for operation and the controller is activated. This

operating condition is the prerequisite for the positioning, speed, jog and referencing
mode.
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3.2.4.2 Target_Reached

Positioning mode

After processing a movement block and reaching the target window, this bit is set and
remains set until the next movement block is started.

Speed control

No function.

3.2.4.3 Drive_Moving

Positioning mode

1: Drive stationary
0: Drive moving

Speed control

No function.

3.2.4.4 Position_Actual

Output of the current actual position value in mm * 10000, data type C4.

3.2.4.5 Velocity_Actual

Output of the current actual speed value.
The displayed value is between 0 and 16384 and corresponds to the percentage range
0% to 100% of the set maximum value of the parameter number

- PNU 514, max_speed in rpm

3.2.4.6 Block_Number_Actual

Display of the active movement block number.

3.2.4.7 Current_Actual

Display of the actual motor current.

This value corresponds to the PROFIDrive standard, data type C4.
Example:

Display value = 35000 = 3.5 A.
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3.2.4.8 Temperature_Actual

Display of the actual electronics temperature.

This value corresponds to the PROFIDrive standard, data type C4.
Example:

Display value = 400000 =40 °C.

3.2.4.9 Digital_Input

This output Digital Input displays the states of the optional digital inputs on the
drive in bit code.

- Bit 0 = Digital input 1

- Bit 1 = Digital input 2

- Bit 2 =Digital input 3

- Bit 3 = Digital input 4

e.g. Value = 3 (0011bin) -> Digital inputs 1 and 2 = HIGH

3.2.4.10 Warning
Via this output Warning the drive reports that minimum one warning is pending.

Warnings do not require acknowledgement and do not result in any restriction in
function, but merely serve to provide additional status information.

3.2.4.11 Warning_Description

Via this output Warning Description the warnings currently present in the drive are
displayed in bit code.

3.2.4.12 Fault

The output Fault indicates that minimum one fault is present on the drive.

3.2.4.13 Fault_Description

Via this output Fault description, the relevant error number can be read out for
pending faults. In general, if several faults are present simultaneously, the first one that
occurred is displayed.
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3.3 Warning and fault messages

The warning and fault messages displayed on the module are interpreted with the help of
the documentation specified in section "Prerequisites for operation” on page 28.
PROFINET Manual TR-EMO-BA-DGB-0019: "Faults and warnings" section.

3.4 Notes

A WARNIN
In order to ensure reliable operation of the function block, the following points

A CAUTION must be observed.

3.4.1 Multi-instance
The FB "control pzd" is multi-instance-capable. If several drives are to be

parameterized, the instance data for different motors can be stored collectively in an
instance DB.

3.4.2 Parameterization information

The function block "control pzd" was developed for cyclic data exchange via

/\\ the process data channel.

\ / For the pure communication process, the
Std. telegram 100 9/9 PzZD must be used on both sides (master/slave).

For the structure of the telegram, see Table 3.

3.4.3 Parallel operation with parameterization block

With simultaneous use of the parameterization block, whose communication occurs via
PKW channel or Record Date, the following notes should be taken into account.

If the cyclic telegram contains parameters that are subsequently changed again via the
function blocks for parameterization, this change will only have a temporary effect. With
the new cycle this change is overwritten by the actual parameters in the cyclic telegram.
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Parameter 915 Master -> Slave

No. Param. Designation DT Address
1 967 STW, Control word W 0-1
2 200 Target_Position, Target position D 2-5
3 201 Velocity, Speed w 6-7
4 202 Acceleration, Acceleration W 8-9
5 203 Deceleration, Deceleration w 10-11
6 302 Max_Current, Max. continuous current D 12-15
7 400 Block_number, Movement block number W le-17
8 804 Digital_Output, Digital outputs w 18-19
9 930 Operating_mode, Operating mode w 20-21
10 Not_used, Not used D 22-25
In total:
26byte / 13words

Parameter 916 Slave -> Master

No. Param. Designation DT Address
968 ZSW, Status word W 0-1
100 Position_Actual, Actual position value D 2-5
102 Temperature_Actual, Electronics D 6-9
temperature
4 103 Velocity Actual, Actual speed value w 10-11
101 Current_Actual, Actual current value D 12-15
6 401 Block_number_Actual, Movement block w 16-17
number
7 803 Digital_Input, Digital inputs W 18-19
947 Fault_descrip, Fault number W 20-21
9 953 Warning_descrip, Warning number W 22-23
10 Not_used, Not used W 24-25
In total:
26byte / 13words
Table 3: Structure of the "Std. telegram 100 9/9 PZD"
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3.5 Quick commissioning procedure

© TR-Electronic GmbH 2008, All Rights Reserved

Basic settings irrespective of the operating mode

1.

7.

8.

Set Std. telegram 100 9/9 PzDinthe HW configuration (SIMATIC
Manager) or device configuration (TIA Portal) and define the periphery start
address of the drive to be actuated, also see PROFINET manual
TR-EMO-BA-DGB-0019.

Set desired operating mode at the Operating mode input.
- 1 Speed control
- 2 Positioning

Set movement block number ( 0 to 31 ).

If the movement block number 0 has been set, the movement parameter
values must still be available at the inputs Vvelocity, Acceleration and
Deceleration, as well as Target Position for a positioning operation,
for value ranges see Table 1 on page 31.

For movement block numbers > 0, the permanently defined parameter
values from the movement block table are used.

At the Max Current input, parameterize the max. continuous current,
e.g. 35000=35A

Ensure FALSE values for the following input parameters.
- Input No intermediate stop

- Input JOG Positive

- Input JOG Negative

- Input Fault Acknowledgement

Activate controller via the Enable Operation input.

Activate the movement instruction via the Start input.

- > during positioning operating mode, movement instruction active

9.

With a positive edge at the No intermediate stop input, the active
positioning process is interrupted and changed to intermediate stop.
Referencing and jog mode are still possible. The positioning process is
continued again with the negative edge.

10. Positioning task is finished if the response is Target Reached = TRUE.

11. Each edge at the start input enables a new movement instruction.

(see chapter "Overview of input and output parameters"” on page 30)

- > during the speed control mode, set speed reached

12. With speed target value velocity = 0 the drive is stopped and is started

again with target value velocity <> 0.

13. With a negative edge at the Start input, the command "Inhibit ramp function

generator” is executed and the drive brakes from an active movement
instruction with max. deceleration until stationary.
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