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1. Einstieg in programmierbare Steuerungssysteme T ECOMAT FOXTROT

1. EINSTIEG IN PROGRAMMIERBARE
STEUERUNGSSYSTEME TECOMAT FOXTROT

1.1 EINLEITUNG

Was ist ein programmierbares Steuerungssystem

Das programmierbare Steuerungssystem (weiter nur PLC - Programmable Logic
Controller) ist ein digitales elektronisches Steuerungssystem, das zur Steuerung der
Arbeitsmaschinen und der Prozesse in der Industrieumgebung bestimmt ist. Der PLC
gewinnt mittels digitaler oder Analogeingdnge und -ausgange die Informationen aus der
gesteuerten Anlage und gibt diese wieder in die Anlage Uber. Die Steueralgorithmen
werden im Speicher des Benutzerprogramms gespeichert, der zyklisch durchgefuhrt wird.

Prinzip der Durchfihrung des Benutzerprogramms

Der Steueralgorithmus des programmierbaren Steuerungssystems wird als
Instruktionsfolge im Speicher des Benutzerprogramms eingeschrieben. Die Zentraleinheit
liest einzelne Instruktionen aus diesem Speicher fortlaufend, fuhrt entsprechende
Operationen mit Daten im Notizblock und im Magazin durch, eventuell fihrt Ubergange in
der Instruktionsfolge durch, wenn die Instruktion aus der Gruppe der
Organisationsinstruktionen kommt. Sind alle Instruktionen des verlangten Algorithmus
durchgefuhrt, fuhrt die Zentraleinheit die Aktualisierung der Ausgangsvariablen in die
Ausgangsperipheriemodule durch und aktualisiert die Zustdnde aus den
Eingangsperipheriemodulen in den Notizblock (Speicher). Dieser Vorgang wiederholt
sich immer wieder und wir bezeichnen ihn als Zyklus des Programms (Bild 1.1, Bild 1.2).

Einmalige Aktualisierung der Zustande der Eingangsvariablen wahrend des ganzen
Programmzyklus beseitigt die Moéglichkeiten der Entstehung der Krisenzustande bei der
Losung des Steueralgorithmus (bei der Berechnung kann zur Anderung der
Eingangsvariablen nicht kommen).

rezie
zapis Y ¢teni X

feSeni uzivatelského programu

Bild 1.1  Zyklus der L6sung des Benutzerprogramms
Lesen X - Uberschreibung der Werte aus Eingangsmodulen PLC in Bereich X
im Notizblock
Eintrag Y - Uberschreibung der durch das Programm berechneten Werte aus
dem Bereich Y in Ausgangsmodule PLC
Prozessorganisation - Vorbereitung der Zentraleinheit PLC zur Losung des
nachsten Programmzyklus
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vstupni modul vystupni modul
adresa 2 adresa 3

zéapisnikova pamet PLC

signal DO2 X ;
vystupni
prvek

rl p2 IDI.DI5

alelelelslelslls

|slals)3]glelalzle) obraz vstupt X |a)s)8)3]5lelalale)

|
© O 000 o O 0000
RUN BLK rl p3 DO.DOZ RUN BLK
b4 t_ b
o obraz vystup Y oaan
0000000 Q0000000
EREECERT T systémove registry| | .o

S

uzivatelske registry
— R

vstupni signal DI5

kontakt

uZivatelsky program
rl p2 D.D5 rl1_p3_DO. DO2
H [ ( )_{ zapis v jazyce
reléovych symbolud

PO
LD ri_p2_Di.D5 zapis v jazyce
WR ri_p3_DO DO2 mnemonického kodu
EO
Bild 1.2 Schema der Signalbearbeitung durch das programmierbare Steuerungssystem
(Symbolische Signalnamen werden automatisch aus der Umgebung Mosaic
erzeugt. Der Benutzer hat die Mdglichkeit, sie zu andern)

1.2. EIGENSCHAFTEN DER SYSTEME TECOMAT FOXTROT

Programmierbare Steuerungssysteme TECOMAT FOXTROT stellen kleine kompakte
Steuerungssysteme mit Mdglichkeit der Modularweiterung dar. Somit verbinden sie die
Vorteile der kompakten Steuerungssysteme hinsichtlicht der GroRRe und der
Modularsteuerungssysteme hinsichtlich der Erweiterungsmdoglichkeiten und der
Variabilitat.

Sie sind fur die Steuerung der Technologien in verschiedensten Industriebereichen und
auch in anderen Fachgebieten bestimmt. Einzelne Module des Systems sind in der
Schutzhiille aus Kunststoff untergebracht, die an die ,U“- Leiste CSN EN 50022 montiert
sind. Dank dessen kann man mit den empfindlichen CMOS Teilen - ohne Gefahr der
Beschadigung — zu arbeiten.

Kommunikation

Die Datenkommunikationen zwischen PLC und Ubergeordneten Rechner (PC),
zwischen mehreren PLC, oder zwischen PLC und anderen Anlagen sind gewohnlich mit
Hilfe der Netze Ethernet oder des Industrienetzes EPSNET durchgefihrt.

Ein asynchroner Serienkanal ist fest mit der Schnittstelle RS-232 besttickt, der zweite
ist wahlbar mit verschiedenen Typen der physischen Schnittstelle gemafR Wahl des
Kunden (RS-232, RS-485, RS-422) bestlckt. An einer Ebene des Netzes EPSNET
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1. Einstieg in programmierbare Steuerungssysteme T ECOMAT FOXTROT

kénnen bei der Verwendung der Schnittstelle RS-485 bis 32 Teilnehmer tatig sein. Die
Lange der Serienleitung betragt bis 1200 m. Wahlbar sind auch andere Industrieprotokolle
und Sammelschienen unterstitzt, z. B. MODBUS, PROFIBUS DP, CAN, usw. Eventuell ist
auch asynchrone Kommunikation durch die universalen direkt aus dem
Benutzerprogramm gesteuerten Ubertragungskanale moglich.

Alle Zentraleinheiten sind mit der Schnittstelle Ethernet 10/100 Mb ausgestattet, die
ermdglicht, mehrere logische Verbindungen gleichzeitig zu betreiben.

Aufbau eines umfangreichen Systems

Die Erweiterungsperipheriemodule werden an die Zentraleinheit mit Hilfe der
Seriensammelschiene angeschlossen. Dank dessen kdnnen einzelne Teile des Systems
TECOMAT FOXTROT dezentralisiert untergebracht werden. Dadurch sind einzelne
Module direkt an gesteuerten Technologien untergebracht und dadurch wird auch die
Leitungsverdrahtung geschont.

Verbindung mit PC

Das ganze System kann mit den Rechnern (Standard - PC) kommunizieren. Der
Rechner kann somit zur Uberwachung des gesteuerten Prozesses verwendet werden,
obwohl er aul3erhalb der Industrieumgebung - im Steuerraum oder im Verwaltungsburo -
untergebracht ist. Der Rechner dient auch als Programmiergerat fur PLC.

AulBer der PLC Reihe TECOMAT FOXTROT konnen sich an der Kommunikation die
Rechner (Standard PC — mit Hilfe des Adapters der Serienschnittstelle) beteiligen, aber
auch andere Teilnehmer, die den Forderungen des Netzes EPSNET (nachster PLC
TECOMAT, Bedienungspaneele, usw.) entsprechen.

Dezentrale Steuersysteme

Diese Tatsachen bilden die Voraussetzungen fur die Realisierung umfangreicher
Systeme der dezentralen oder hierarchischen Steuerung. Solche Systeme kénnen aber
auch durch den Weg ,Folgeschritten von unten“ entstehen. Dann werden urspriinglich
autonome Systeme stufenweise verbunden und werden um das obere Steuerniveau oder
nur um Zentraliberwachung und Datensammlung ergdnzt. So entstandene Systeme sind
gewdhnlich ,vitaler als die in ,einem Schritt von oben* entstandene Systeme.

Der Vorteil der dezentralen Systeme liegt in der Moglichkeit der autonomen Steuerung
auch im Ausfall des Zentrums, in schrittweil3er Inbetriebnahme, in einfacher Abstimmung
und Vervollstandigung, in der Einsparung der Kosten und der Nacharbeit bei der Montage
(z. B. in der Verkabelung, in Schaltbrettern).

Programmiergeréat

Als Programmiergerat kann der Rechner verwendet werden. Die Konfiguration des
Rechners ist gemall Forderungen fir Programmsausstattung (Mosaic, Reliance, ....) zu
wahlen.

TECOMAT FOXTROT bietet ganze Reihe an nutzbaren Systemdiensten an, die das
Programmieren vereinfachen und angenehmer machen. Der Beweis dafur stellt die breite
Skala der Zeitangaben dar, das gezeigte aktuelle Datum und die Zeit oder die
Systemunterstitzung fur die Behandlung der Zustdnde beim Einschalten der Versorgung
PLC.

1.3. BAUGRUPPE TECOMAT FOXTROT
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Die kleinste voll funktionsfahige Einheit PLC FOXTROT bildet das Grundmodul, das die
Zentraleinheit und verschiedene Kombinationen der Eingange und Ausgange beinhaltet
(Kombination verschiedener Anzahl und Typen) (Tabelle2.1). Das Grundmodul

Hilfe bis zu zehn Peripheriemodul e zu erweitern (Tabelle2.2).

Einzelne Module sind an das Grundmodul
angeschlossen. Die mit den Leitern aus Metall verbundene Sammelschiene entspricht der
Schnittstelle RS-485 und muss an beiden Enden beendet werden. Das Grundmodul
beinhaltet den Abschluss der Sammelschiene und muss sich immer am Ende befinden.
Am zweiten Ende muss die Sammelschiene an das letzte Modul

Abschlusselement KB-0290 angeschlossen werden (ein Stick ist Bestandteil der

Lieferung des Grundmoduls).

Bild1.3
1.4.

PLC TECOMAT FOXTROT sind aus konstruktiver Sicht fur die Montage in Schréanke
und Stander entworfen. Die Hauptparameter PLC sind in den Tabellen 1.1 bis 1.5 zu
finden. Ausfuhrliche Parameter einzelner Module sind in entsprechenden Kapiteln

aufgefihrt.
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Norm des Produktes 3
Schutzklasse des elektrischen Gegenstandes CSN
33 0600

CSN EN 61131-2
I

Relative Luftfeuchtigkeit
Luftdruck

Verschmutzungsgrad - CSN EN 61131-2
Uberspannungskategorie der Installation -
CSN 33 0420-1
Arbeitsposition
Betriebstyp
Vibrationsbestandigkeit (Sinusvibrationen)
Fc gemaR CSN EN 60068-2-6
Elektromagnetische Kompatibilitat:
Emissionen - CSN EN 55022
Immunitat

Typ der Anlage eingebaut
Schutzart (nach der Montage in Rahmen) IP20 CSN EN 60529
Lebensdauer 10 Jahre
Tabelle 1.2 Betriebsbedingungen

Klasse des Umgebungseinflusses - CSN 33 2000-3 normal
Bereich der Betriebstemperaturen 0Chis+55<C
Zugelassene Temperatur beim Transport —25 T bis+70 C

10 % bis 95 % ohne Kondensation
mindestens 70 kPa (< 3000 m n.
m.)

2
I

senkrecht

permanent
10 bis 57 Hz - Amplitude 0,075 mm
57 bis 150 Hz - Beschleunigung 1G

Klgsse B
Tabelle 16, CSN EN 61131-2

Tabelle 1.3 Lagerbedingungen

Lagerumgebung

Uberschreitet
Lagertemperaturen
Relative Feuchtigkeit

Trockene Raume ohne Leitungsstaub, aggressive Gase oder
Sauredampfe wahrend der

—25°C bis +70°C ohne schlagartige Temperaturdnderungen
max. 80% ohne Dampfkonzentration

Zeit, die Lebensdauer nicht

Tabelle 1.4 Transportbedingungen

Transportumgebung

Transporttemperaturen |-25°C bis +70°C

Abgedecktes Transportmittel, Transportverpackungen muissen
vor Regen und Schnee geschutzt werden

10
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Tabelle 1.5 Charakteristik des Systems

Durchfihrung des Benutzerprogramms

» Zyklische, Mehrschleifensteuerung mit Moglichkeit der Unterbrechung von
Aul3enereignissen, von der Zeit und von Fehlermeldungen

Speicher des Benutzerprogramms

» CMOS RAM, EEPROM

Hauptbetriebszustande PLC

* RUN - Durchfiihrung des Benutzerprogramms

e HALT - Stillsetzen der Durchfiihrung des Benutzerprogramms, Programmieren PLC

» Moglichkeit der Anderung des Betriebszustandes mit dem Befehl per
Kommunikationskanal

Blockieren der Ausgange
* Mit dem Befehl per Kommunikationskanal
« Automatisch nach ernsthaftem Fehler des Systems

Hardwarediagnostik

» Kontrolle des Prozessors (,Watchdog®)

« Uberwachung der Versorgungsspannung (,Power fail*), Datenschutz beim Ausfall der
Versorgungsspannung

» Sicherstellung der Serienkommunikationen

» Sicherstellung der Datenubertragung mit I/O Sammelschiene

Softwarediagnostik

« Kontrolle der Gultigkeit des Benutzerprogramms

» Uberwachung der Zykluszeit des Benutzerprogramms

» Kontinuierliche Kontrolle der Richtigkeit des Benutzerprogramms (nicht existierendes
Ziel des Sprunges, Uberfullung der Speicherstrukturen, Dividieren durch Null,
unbekannte Instruktion, usw.)

Kommunikation

¢ Serienkommunikation im Netz EPSNET, MODBUS, PROFIBUS DP, CAN
» Allgemeine Serien- und Asynchronkommunikation

» Schnittstelle Ethernet UDP / TCP / IP, RS-232, RS-485, RS-422

Weitere Funktionen

* Automatische Erkennung der Konfiguration der Peripheriemodul e

* Programmieren EEPROM fur Redundanz des Benutzerprogramms

« Kommunikationsunterstiitzung fiir die Uberwachung der Daten durch tibergeordnetes
System

* Mdglichkeit der Durchfilhrung des Benutzerprogramms ohne Aktivierung der
Peripheriemodul e

e Zusatzspeicher fur das Archivieren der Daten ,DataBox*

* RTC Kreis

» Unterstitzung fir Analysegerat der Variablen PLC

» Madglichkeit der Fixierung der Eingdnge und Ausgénge der Peripheriemodul e

« Anderung des Programms wahrend des Laufes (online Bearbeitung)

* Archivierung des Projektes im Speicher PLC

* SD/MMC Karte mit Dateisystem FAT12 / FAT16 / FAT32

» Integrierter Web Server

11 TXV 004 10.01



2. Module PLC FOXTROT

2.

MODULE PLC FOXTROT

In der Tabelle 2.1 ist die Ubersicht der Grundmodule PLC FOXTROT aufgefiihrt. In
der Tabelle 2.2 dann die Ubersicht der Peripheriemodul e, die man an das Grundmodul
anschlie3en kann.

Tabelle2.1Varianten der Grundmodule des Systems FOXTROT mit Zentraleinheit

Typ Beschreibung Bestellnummer Kapitel
Zentraleinheit der Reihe K
4 Binareingange 24 V, verwendbar als Eingénge der
Zahler
4 Wahlb_are Eingange - binar 24 V / analog 0-10 V Kap.2.1.1
(10 Bit)
CP-1004 | 6 Relaisausgange 250 V TXN 110 04 Kap 2 12
2 Serienkanéle (CH1 - RS-232, CH2 - wahlbar) B
1 Schnittstelle Ethernet 10/100 Mb '
1 Leitung der Sammelschiene TCL2 fur Anschluss
der Peripherien
1 Leitung der Sammelschiene CIB / Inels
Zentraleinheit der Reihe K
6 wahlbare Eingange - binar 24 V / analog
(Spannungs- und Strombereiche, passive
Widerstandsensoren, 16 Bit) Kap.2.1.1
2 Analogausgange 0-10 V (10 Bit) e
CP-1005 | 6 Relaisausgange 250 V TXN 110 05 Kap 2 13
2 Serienkanéle (CH1 - RS-232, CH2 - wahlbar) e
1 Schnittstelle Ethernet 10/100 Mb '
1 Leitung der Sammelschiene TCL2 fur Anschluss
der Peripherien
1 Leitung der Sammelschiene CIB / Inels
Tabelle 2.2 Varianten der Peripheriemodul e des Systems FOXTROT
Typ Beschreibung Bestellnum Kapitel
mer
IB-1301 | 12 Binareingange 24 V, davon 4 als TXN 113 01 |Kap.2.2.1.
Eingange der Zahler verwendbar
0S-1401 | 12 Transistor- Binarausgange 24 V TXN 114 01 | Kap.2.3.1.
4 Binareingange 24 V als
IR-1501 | Eingange der Zahler verwendbar TXN 11501 | Kap.2.4.1.
8 Relaisausgange
8 Analogeingange (Spannungs- und
Strombereiche, passive Widerstandsensoren,
IT-1601 Thermoelemente 16 Bit) TXN 116 01 | Kap.2.5.1.
2 Analogausgange (10 Bit)
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2.1. GRUNDMODULE

Alle Grundmodule des Systems FOXTROT bestehen aus der Zentraleinheit und dem
Peripherteil. Im Kapitel 2.1.1. ist die Zentraleinheit aller Grundmodule beschrieben. In den
nachsten Kapiteln sind dann die Peripherteile einzelner Grundmodule beschrieben.

2.1.1. Zentraleinheit

Die Zentraleinheit fuhrt eigentliches Benutzerprogramm durch und beinhaltet
Grundfunktionen, ohne die der PLC nicht arbeiten kann. Daraus erfolgt, dass der PLC die
Zentraleinheit beinhalten muss. Jeder Zentraleinheit ist ein Buchstabe zugeteilt, die die
Reihe bestimmt. Jede Reihe der Zentraleinheiten hat spezifische flr den Prozessor des
Benutzerprogramms notwendige Eigenschaften, wie zum Beispiel Aufteilung und Umfang
des Speicherplatzes, Umfang der Instruktionsdatei usw.

Tabelle 2.1.1 Hauptparameter der Zentraleinheiten

Typ der Zentraleinheiten CP-1004, CP-1005

Kreis der realen Zeit ja

Speicher des  Benutzerprogramms 192+64 KB

und der Tabellen

Reservespeicher des  Programms ja

EEPROM

Zusatzspeicher der Daten DataBox - 512 KB

intern

Speicher fur die Projektarchivierung - 2 MB

intern

Redundanz RAM und RTC typisch 200 St.

Zykluszeit fur 1k der logischen 0,2 ms

Instruktionen

Anzahl der Benutzerregister 65536
davon Remanenzregister 16384

Anzahl der Zeitgeber und Zahler 32768 (16 Bit)

TECOMAT

65 536 x 10 ms + 10 s mit Moéglichkeit der
Kaskadenbildung
65 536 mit Mdglichkeit der Kaskadenbildung (16

Bereich der Zeitgeber TECOMAT

Bereich der Zahler TECOMAT Bit),

4 294 967 296 (32 Bit)
Unterstitzung der Zeitgeber und ja
Zahler IEC
Binareingange und Ausgange typisch 130
Instruktionslange 2 + 10 Bit
Reihe der Zentraleinheiten K
Anzahl der Serienkanale * 2
Schnittstelle Ethernet 10/100 Mb 1
Sammelschiene TCL2 1
Sammelschiene CIB / Inels 1

* Schnittstelle des Serienkanals CH2 ist mit Hilfe der Austauschsubmodule
MR-01xx fur RS-232, RS-485 und RS-422, M-Bus, PROFIBUS DP, CAN wahlbar.
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Die Zentraleinheit beinhaltet:

» 192 KB des Redundanzspeichers CMOS RAM flr Benutzerprogramme

» 64 KB des Redundanzspeichers CMOS RAM flr Benutzertabellen

» 256 KB des Speichers Flash EEPROM fir die Redundanz des Benutzerprogramms
und der Tabellen

* 2 MB des Speichers Flash EEPROM fur Projektarchivierung (Kap. 4.5.3.)

» 512 KB des Zusatzspeichers fur Datenarchivierung DataBox

* 64 KB Benutzerregister

» Kreis der realen Zeit

» 2 Serienkandle, erster mit fester Schnittstelle (RS-232), zweiter mit wahlbarer
Schnittstelle, die mit Hilfe der Submodule (RS-232, RS-485, RS-422) zu andern ist

» Schnittstelle Ethernet 10/100 Mb

* 1 Leitung der Sammelschiene TCL2 fur Anschluss der Peripheriemodul e

* 1 Leitung der Sammelschiene CIB / Inels

Es handelt sich um die Zentraleinheit der Reihe K mit einer Instruktionsdatei, deren
Bestandteil arithmetische Operationen mit Nummern in festem Radfixpunkt mit einer
GroRe von 32 Bit ohne Vorzeichen und mit Vorzeichen, in beweglichem Radfixpunkt
(floating point single precision - 32 Bit und ,double precision” - 64 Bit), Instruktion des PID
Reglers, Unterstitzung der Paneele des Operators (Instruktion TER) und Unterstitzung
der hoheren Programmsprache sind.

Der Betriebszustand und die  Diagnosemeldungen  werden auf der
Siebensegmentesanzeigeeinheit angezeigt.

Die Zentraleinheit ermdglicht 10 Peripheriemodul e an die Sammelschiene TCL2
anzuschliefen.

Kommunikationsmoglichkeiten

Kanal CH1

» Betriebszustand PC - Kommunikation mit Ubergeordneten Systemen durch das
Protokoll EPSNET

* Betriebszustand PLC - Datenteilung zwischen PLC im Netz EPSNET-F

» Betriebszustand UNI - allgemeiner Kanal mit beliebiger Asynchronkommunikation

» Betriebszustand MPC - Datenaustausch mit untergeordneten PLC im Netz EPSNET
Multimaster

» Betriebszustand MDB - Kommunikation mit Utbergeordneten Systemen durch das
Protokoll MODBUS

» Betriebszustand PFB - Anschluss der Stationen PROFIBUS DP slave

Kanal CH2

» Betriebszustand PC - Kommunikation mit Ubergeordneten Systemen durch das
Protokoll EPSNET

* Betriebszustand PLC - Datenteilung zwischen PLC im Netz EPSNET-F

» Betriebszustand UNI - allgemeiner Kanal mit beliebiger Asynchronkommunikation

» Betriebszustand MPC - Datenaustausch mit untergeordneten PLC im Netz EPSNET
Multimaster

» Betriebszustand MDB - Kommunikation mit Ubergeordneten Systemen durch das
Protokoll MODBUS

» Betriebszustand PFB - Anschluss der Stationen PROFIBUS DP slave

» Betriebszustand UPD — Bedienung der speziellen Submodule

» Betriebszustand DPS - Realisierung der Station PROFIBUS DP slave

» Betriebszustand CAN - Anschluss der Stationen an die Sammelschiene CANopen
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» Betriebszustand CAS - Realisierung der Station CANopen
+ Betriebszustand CAB — Anschluss der Sammelschiene CAN mit Leitwerk 182527
» Betriebszustand CSJ - Anschluss der Sammelschiene CAN mit Leitwerk SJA1000

Ethernet ETH1

» Betriebszustand PC - Kommunikation mit Gibergeordneten Systemen durch das
Protokoll EPSNET UDP in Netzen TCP/IP

» Betriebszustand PLC - Datenteilung zwischen PLC im Netz TCP/IP

» Betriebszustand UNI - Austausch der allgemeinen Daten durch das

. Protokoll UDP a TCP

Die Kommunikationsparameter werden in der Entwicklungsumgebung Mosaic im
Rahmen des Projektes eingestellt. Die Einstellung der Serienkanale und der Schnittstelle
Ethnernet ist in der Entwicklungsumgebung Mosaic festzustellen. Wenn die Taste MODE
auf dem Grundmodul gedrtckt wird, rollt dann wahrend der Betatigung auf dem Display
der Text mit der Einstellung der Schnittstelle Ethernet ETHL1.

Ausfuhrliche Beschreibung der Kommunikationen ist in separatem Handbuch
~>erienkommunikation der programmierbaren Steuerungssysteme TECOMAT und der
Regler TECOREG - Model 32 Bit (Bestellnummer TXV 004 03.01) aufgefuhrt.
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2.1.1.1. Indikationselemente und Paramtereeinstellu  ng

LED Anzeigedioden

Die Grundmodule CP-1004 und CP-1005 beinhalten LED Dioden RUN und ERR, die
den Betriebszustand der Zentraleinheit (siehe Tabelle 2.1.2) anzeigen. Unter dem Stecker
der Schnittstelle Ethernet befindet sich eine LED Diode, die durch dauerhafte Leuchten
physischen Anschluss des Netzes Ethernet (eigentlicher Datenaustausch wird nicht
gezeigt) anzeigt. Die restlichen LED Dioden, die auf der rechten Seite des Stirnpaneels
untergebracht sind, zeigen die Anregung der Eingéange und der Ausgange an. Die beiden
Zentraleinheiten sind mit einstelliger Siebensegmentesanzeigeeinheit ausgestattet.

Die Einzelheiten hinsichtlich des Verhaltens der Zentraleinheiten sind im Kapitel 4 zu
finden.

Tabelle 2.1.2 Ubersicht der Funktion der LED Anzeigedioden des Grundmoduls CP-1004,

CP-1005

Bezeichnung Farbe |Verhalten |Funktion

RUN gran leuchtet |Zentraleinheit arbeitet, das Benutzerprogramm wird
nicht durchgefuhrt (Betriebszustand HALT, PROG)

blickt | Zentraleinheit arbeitet, das Benutzerprogramm wird

durchgefihrt (Betriebszustand RUN)

ERR rot leuchtet |Meldung des durch die Zentraleinheit gemeldeten
Fehlers

ETHERNET grin leuchtet |Meldung der Aktivitat der Schnittstelle Ethernet
ETH1

andere grin leuchtet |Anzeichen der Anregung der Eingadnge DI und der
Ausgéange DO

Taste MODE

Die Zentraleinheiten sind mit einer Taste ausgestattet, deren Hauptfunktion in der
Anzeige der IP Adresse, der IP Maske der Schnittstelle Ethernet, der IP Adresse des
Netzanschlusses und auch in der Einstellung beider Serienkanédle liegt. Alle diese
Informationen in Form des laufenden Textes werden wahrend des Betriebes der
Zentraleinheit (Betriebszustdnde HALT, RUN) jederzeit angezeigt (wenn die Taste
gedrickt wird).

Die Anderung der Parameter mit Hilfe der Taste ist nicht moglich. Alle Anderungen
mussen aus der Entwicklungsumgebung durchgefuhrt werden.

Nach dem Einschalten der Versorgung PLC im Verlaufe der Einschaltfolge erfillt die
Taste mehrere Funktionen. Wenn die Taste wahrend der Einschaltfolge nicht gedrtckt
wird, geht PLC nach der Durchfihrung in einen der Betriebszustande tber (RUN, HALT
mit Fehler, usw.).

Wenn die Taste vor dem Einschalten der Versorgung PLC gedrickt wird und halten wir
sie nach dem Einschalten des Systems fest (ca. 3 Sekunden), geht die Zentraleinheit in
den Betriebszustand BOOT (ber und erwartet die Anderung der Firmware.

Wenn wir die Taste erst nach der Darstellung der Version der Firmware dricken und
halten wir sie fur ca. 3 Sekunden fest, geht PLC in den Betriebszustand HALT Uber
(nutzlich fur den Fall der Schwierigkeiten mit laufendem Benutzerprogramm).

Wenn wir die Taste nach dem Einschalten der Versorgung - noch vor der Darstellung
der Version der Firmware - fir eine kurze Zeit dricken, bietet PLC den Start der
Speichertests an.

Die Einzelheiten sind im Kapitel 4 zu finden.
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2.1.1.2. Redundanz der Versorgung des Programmspeic  hers und des Kreises der
Realzeit

Beim Ausschalten der Versorgungsspannung PLC werden die Daten im Speicher des
Benutzerprogramms und in der Remanentzone des Notizblocks sichergestellt. Die
Redundanz ist mit dem Akkumulator Li-lon gesichert.

Der Kreis der realen Zeit und des Kalenders (RTC) ist beim Ausfall der Versorgung auf
gleiche Art und Weise als der Speicher des Benutzerprogramms sichergestellit.

Der Akkumulator ist wartungslos. Weil er im System fest verlotet ist, lassen wir
eventuelle Reparatur fur den Hersteller.

Beim Wechsel des Akkumulators gehen die Daten im Speicher des
Benutzerprogramms und in der Remanentzone des Notizblocks verloren. Deshalb
empfehlen wir das Benutzerprogramm in Speicher EEPROM sicherzustellen.

2.1.1.3. Unterbringung der Austauschsubmodule

Wahlbare Submodule MR-01xx der Serienschnittstelle werden im Grundmodul CP-100x
in die Mittelplatte, in die auf dem Bild 2.1.1 bezeichnete Position, eingesetzt.

Im Falle des Bedarfs der Bestiickung oder des Austausches des Submoduls mit der
Schnittstelle des Serienkanals ist es notwendig, die Rasten des Unterteiles der Buchse mit
Hilfe des Schraubenziehers frei zu machen. Nach der Demontage des unteren Teiles der
Buchse nehmen wir den Plattensatz aus dem Restteil der Buchse ab. Nach der
Entfernung der oberen Platte mit der Anzeige und dem Stecker der Schnittstelle Ethernet
ist der Austauschsubmodul zuganglich.

VORSICHT! Die Module beinhalten Teile, die auf ele ktrostatische Aufladung sehr
empfindlich sind. Deshalb sind die Grundsatze fur d ie Arbeit mit
diesen Kreisen einzuhalten!

Tatigkeiten sind am Modul nur ohne Versorgung du rchzufthren!
Beim Wechsel der Submodule ist die Richtigkeit d  er Einsetzung der
Hohlraume des Submoduls gegenuber den Spitzen an de r
Grundplatte sorgfaltig zu kontrollieren. Die Hohlra ume haben keine
Lagekodierung. Bei falschem Einsetzen kann beim
Wiedereinschalten der Versorgung zur Beschadigung d es
Submoduls oder der Grundplatte kommen!!!

MR-01xx
CH2

ooooooooooooooo

Bild 2.1.1 Unterbringung des Austauschsubmoduls der Serienschnittstelle an der
Vorderplatte des Grundmoduls
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2.1.2. Modul CP-1004

Das Grundmodul CP-1004 besteht aus drei Teilen. Den ersten Teil bildet die
Zentraleinheit mit dem Hauptprozessor des Systems, zwei Serienkandlen, die Schnittstelle
Ethernet und die Systemsammelschiene TCL2 fir die Kommunikation mit Peripheriemodul
en. Den zweiten Teil bildet der Prozessor, der die Kommunikation an der Sammelschiene
CIB (System Inels) sichert. An der Systemsammelschiene meldet er sich unter den Namen
MI2-01.

Der dritte Teil ist Peripherieteil und wird aus der Platte IR-1055 gebildet, die 8
Mehrzweckeingénge und 6 Relaisausgange beinhaltet. Die ersten vier Eingange DIO - DI3
kbnnen als gewohnliche Binareingdnge oder als Eingange fur Zahler verwendet werden.
Nachste vier Eingange DI4 - DI7 koénnen als gewohnliche Binareingdnge oder als
Analogeingange AIO - AI3 verwendet werden. Unter dem Namen IR-1055 meldet sich an
der Systemsammelschiene der Prozessor, der diese Eingange und Ausgénge steuert.

Al A2 A3 Ad A5 AB A7 A8 A9 B1 B2 B3 B4 BS B6 B7 B8 B9

CICRCICICICICICICI CICRCICIRCICICITCINCY

O O = T - B = I I~ T A 24 alel=sle| e | =g ey=g

ﬁd%%%%ﬁé'& Z | 0| 0| 0|0 |o<|o<|og|o<

.;'C LIN'E_ 24V DC INELS CH1/RS-232 DIGITAL/SPECIAL INPUTS DIGITAL/ANALOG INPUTS

%W @ O 0000000
RUN ERROR

CP-1004
ETHERNET MODE
@ @ 0O @00
CH2 OPTIONAL SUBMODULE (e.g. RS-232, RS-485) — DIGITAL OUTPUTS
C1 Cc2 C3 C4 C5 C6 Cc7 c8 c9 D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7 D8 D9
Bild 2.1.2 Grundmodul CP-1004
Tabelle 2.1.2 Hauptparameter des Moduls CP-1004
Modultyp CP-1004
Versorgungsspannung typisch 24 V DC
Interne Sicherung nein
Maximaler Anschlusswert 8w
Anschluss Feste Schraubenklemmen,
max.2,5 mm? des Leiters pro Klemme,
RJ-45 (Ethernet TP)
Galvanische Abtrennung nein*
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Anzahl der Eingange 8

davon wahlbar Binar- / fur Zahler 4

davon wahlbar Binar- / Analogeingange 4
Anzahl der Relaisausgange 6
Abmessungen 106 x 90 X 65 mm

* Galvanisch abgetrennt sind nur die Relaisausgdnge und der Serienkanal CH2 in der
Abhangigkeit von dem verwendeten Submodul, das die Schnittstelle realisiert

2.1.2.1. Binareingange

Die Binareingdnge dienen zum Anschluss der Zweizustandsignale des gesteuerten
Objektes an PLC. Das Grundmodul CP-1004 beinhaltet 8 Binareingange DIO - DI7. Die
Eingange sind von den internen PLC Kreisen galvanisch nicht abgetrennt. Die Anregung
(Verspannung) des Einganges wird durch die Anziindung der entsprechenden LED Diode
signalisiert. Alle Eingdnge haben eine gemeinsame Minusklemme. Die Eingange DIO - DI3
kbnnen als Eingange fiur Zahler, die Eingange DI4 - DI7 als Analogeingange AIO - Al3
verwendet werden. Auch im Falle der Verwendung fir diese alternativen Funktionen sind
die Eingange gleichzeitig als Binareingange verwendbar.

Die Eingadnge DIO - DI3 ermdglichen, die Funktion der Erfassung von Kurzpulsen
einzuschalten. Diese Funktion verlangert das gewahlte Niveau des Eingangssignals bis
zur Umdrehung PLC. So stellen wir sicher, dass wir um einzelnen Puls am Eingang nicht
kommen, der kirzer als die Zykluszeit PLC ist.

Bemerkung: Wenn an einem der Eingdnge die Funktion fur die Erfassung der
Kurzpulse aktiviert ist, darf gleichzeitig das Objekt des Zahlers nicht
eingeschaltet werden, das dieser Eingang benutzt. Kommt es zu dieser
Situation, wird die Funktion fur die Erfassung der Kurzpulse automatisch

ausgeschaltet.

Tabelle 2.1.4 Hauptparameter der Binareingange des Moduls CP-1004
Modultyp CP-1004 (IR-1055)
Anzahl der Eingange 8
Anzahl der Eingénge in der Gruppe 8
Galvanische Abtrennung von den internen nein
Kreisen
Diagnostik Anzeigen des angeregten Eingangs am

Modulpaneel
Gemeinsamer Leiter Minus
Eingangsspannung
pro log.0 (UL) max. +5V DC
min. -5V DC
pro log.1 (UH) min. +15V DC
typisch +24 V DC
max. +30 V DC
Eingangsstrom bei log.1 typisch 5 mA
Verzdgerung aus log.0 na log.1 5 us (DIO - DI3)
5 ms (DI4 - DI7)
Verzdgerung aus log.1 auf log.0 5 us (DIO - DI3)
5 ms (DI4 - DI7)
Minimale Breite des erfassten Pulses 50 ps
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Die Binareingange sind an Klemmen in die Felder DIGITAL / SPECIAL INPUTS und
DIGITAL / ANALOG INPUTS gefuhrt. Auf dem Bild 2.1.3 ist der Anschluss der Schalter
schematisch dargestellt.

+
=24V { U

A1 A2 A3 A4 A5 A6 A7 A8 A9 B1 B2 B3 B4 BS B6 B7 B8 B9

DRI AD® DRI

o

o

-~ N

o | o

(s2)
[a)

YO | ON | ~o
o< o< 0o<|0<
DIGITAL/ANALOG INPUTS

(=]
z
]

DIGITAL/SPECIAL INPUTS

Bild 2.1.3 Typisches Beispiel des Anschlusses der Schalter an Binareingdnge des Moduls
CP-1004

Vorsicht! Es ist notwendig zu wissen, dass die Klemmen GND in den Feldern 24
V DC und DIGITAL / SPECIAL INPUTS im Innenraum des Systems galvanisch
verbunden sind. Es ist nicht erforderlich, die Klemme GND im Feld DIGITAL /
SPECIAL INPUTS mit dem Minuspol der Quelle, die das System und auch
Eingdnge versorgt, zu verbinden, weil es Uber die zweite GND Klemme zur
Beendigung der Schleife und somit zu mdglicher Entstehung der Storsignale
kommen konnte.

2.1.2.2. Relaisausgange

Die  Relaisausgdnge dienen zur  Steuerung bivalenter  Aktions- und
Signalisierungselemente des gesteuerten Objektes, die durch Wechselstrom- oder
Gleichstromspannung bis zu 250 V versorgt sind. Die Ausgange sind mit Hilfe des
kontaktlosen Schaltrelais durchgefthrt, das in die Gruppe mit einer gemeinsamen Klemme
zugefihrt wird. Das Grundmodul CP-1004 beinhaltet 6 Relaisausgange DOO - DO5, die in
zwei Gruppen je drei Ausgange mit gemeinsamer Klemme organisiert sind. Die Ausgange
sind sowohl von den internen Kreisen PLC als auch untereinander (beide Gruppen)
galvanisch abgetrennt. Die Anregung (Verspannung) des Ausganges wird durch die
Anzindung der entsprechenden LED Diode signalisiert.

Tabelle 2.1.5 Hauptparameter der Relaisausgédnge des Moduls CP-1004

Modultyp CP-1004 (IR-1055)
Anzahl der Ausgange 6

Anzahl der Gruppen x Anzahl der Ausgéange in 2x3

der Gruppe

Galvanische Abtrennung von den internen ja (auch Gruppen untereinander)
Kreisen
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Diagnostik
Typ der Ausgénge

Kontakttyp
Geschaltete Spannung

Geschalteter Strom

Kurzfristige Uberlastbarkeit des Ausganges
Strom durch gemeinsame Klemme
Zeit fur Schlieen der Kontakte
Zeit fur Offnen der Kontakte
Grenzwerte der Schaltbelastung
fur Widerstandslast
fur induktive Last DC13
far induktive Last AC15
Schaltfrequenz ohne Last
Schaltfrequenz mit Nennlast
Mechanische Lebensdauer
Elektrische Lebensdauer bei maximaler Last
fur Widerstandslast
fur induktive LastDC13
fur induktive LastAC15
Kurzschlussschutz
Behandlung der induktiven Last

Isolationsspannung
Zwischen Ausgangen und internen Kreisen
Zwischen Gruppen der Ausgénge
untereinander

Signalisierung des angeregten
Ausganges am Paneel des Moduls
Elektromechanisches Relais, nicht

geschutzter Ausgang
Schaltkontakt
max. 250 V
min. 5V
max. 3 A
min. 100 mA
max. 4 A
max. 10 A
typisch 10 ms
typisch 4 ms

max. 3 A bei 30 V DC oder 230 V AC
max. 3 Abei 30V DC
max. 3 A bei 230 V AC
max. 300 Schaltungen / min.
max. 20 Schaltungen / min.
min. 5 000 000 Zyklen

min. 100 000 Zyklen
min. 100 000 Zyklen
min. 100 000 Zyklen
kein
aul3en
RC Glied, Varistor, Diode (DC)

3750 V AC
3750V AC

Die Relaiskontakte der Binarausgange sind an die Klemmen im Feld DIGITAL
OUTPUTS zugefuhrt. Auf dem Bild 2.1.4 ist der Anschluss der von unabhangigen Quellen
versorgten Belastungen schematisch dargestellt. Die Sicherung vor Uberlastung und
Kurzschluss wird mit Hilfe der Sicherungen durchgefuhrt — selbstandig flr jeden Ausgang
(eventuell fir die ganze Gruppe). Der Nennstrom und der Typ der Sicherung werden
gemald Belastung und Charakter der Belastung mit Rucksicht auf maximalen Strom und
Uberlastbarkeit des Ausganges oder die Gruppe der Ausgange gewahlt. Zum Beispiel bei
der Verwendung von Rohrchensicherungen mit der Schmelzlinie T und F und beim
Abschaltvermégen von 35 A ist es mdglich, bei der Sicherung einzelner Ausgéange den
Nennstrom der Sicherung bis zu 3A zu wahlen (bei der Sicherung im gemeinsamen Leiter
der Gruppe ist der Sicherungsstrom bis 10A).

Das Prinzip verschiedener Mdglichkeiten der Behandlung der induktiven Belastung, die
Hilfsmittel fir den Entwurf der RC Entstorelementen, die Ubersicht der Satze mit
Entstorelementen, die von dem Hersteller geliefert sind, und weitere Empfehlungen und
Hinweise sind in der Dokumentation ,Handbuch fir die Planung der programmierbaren
Steuerungssysteme TECOMAT FOXTROT TXV 004 11.01 zu finden.
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CH2 OPTIONAL SUBMODULE (e.g. RS-232, RS-485) DIGITAL OUTPUTS
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Bild 2.1.4 Typisches Beispiel des Anschlusses der Belastungen an Relaisausgénge des
Moduls CP-1004

2.1.2.3. Analogeingange

Die Analogeingdnge dienen zum Anschluss der Analogsignale des gesteuerten
Objektes an PLC. Das Grundmodul CP-1004 beinhaltet 4 Analogeingénge AIO - AI3, die
physisch mit den Binareingdngen DI4 - DI7 identisch sind. Die Eingdnge sind von den
internen PLC Kreisen galvanisch nicht abgetrennt. Alle Eingdnge haben eine gemeinsame
Minusklemme. Die Eingange DIO - DI3 kann man als Eingadnge fir die Zahler, die
Eingange DI4 - DI7 als Analogeingange AIO - AI3 verwenden. Auch im Falle der
Verwendung fir diese alternativen Funktionen sind Eingadnge gleichzeitig als
Binéreingange zu benutzen.

Die Analogeingdnge sind an die Klemmen im Feld DIGITAL / ANALOG INPUTS
zugefuhrt. Auf dem Bild 2.1.5 ist der Anschluss der Spannungsquellen des Signals an
Analogeingadnge schematisch dargestellt.
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Tabelle 2.1.6 Hauptparameter der Analogeingan

e des Moduls CP-1004

Modultyp

CP-1004 (IR-1055)

Anzahl der Eingange

Anzahl der Eingénge in der Gruppe
Galvanische Abtrennung von den
Kreisen

Diagnostik

internen

Gemeinsamer Leiter
Aul3enversorgung

Unwandlertyp

Umsetzungszeit

Numerisches Aufldsungsvermogen
Eingangswiderstand

Messbereich/ Auflosung (1 LSB)
Zugelassene Daueriuberlastung
Fehler des Analogeinganges
Maximaler Fehler bei 25 C
Temperaturkoeffizient

Linearitat

Wiederholbarkeit unter stabilen Bedingungen

4 (Variantenfunktion der Eingange D14 -
DI7)

4 (gemeinsam mit Eingangen DIO - DI3)
nein

Signalisierung der Uberlastung im
Zustandwort
Minus
nein
Sigma-Delta
350 ps
10 Bit
ca. 6 kQ
0 bis+10V /11,36 mV
max. +10,5V, min. 0 V
<3%
+ 3 % des vollen Bereich es
+ 0,1 % des vollen Bereiches/ K
+ 0,2 % des vollen Bereiches
0,5 % des vollen Bereiches

Entdeckung des gedffneten Einganges nein
0-10V( U U

+ |+

0-10v|{ U U

+ +

A2 A3 A4 A5 A6 A7 A8 A9 B1

DOV D

DD D

B2 B3 B4 B5 B6 B7 B8 B9

Q
X
o

CH1/RS-232

TxD

a » o
b4 E b4
o o o

CIB1+
CIB1-

+24V

&
5
o
= [
T

C LINE 24V DC INELS

=
=]

a
(=)

fae)

[a)

—

X
(a] o

gles |y =wy
< o< |ao<g<|a<
DIGITAL/ANALOG INPUTS

O~ |oN l\t’)‘

DIGITAL/SPECIAL INPUTS

Bild 2.1.5 Typisches Beispiel des Anschlusses
Moduls CP-1004

2.1.2.4. Zahler

Die Binareingénge DIO - DI3 sind als Eingange

der Signale an Analogeingdnge des

fur Zahler zu verwenden. Zur Verfligung

stehen zwei Objekte der Zahler, die in mehreren Betriebszustanden arbeiten kdnnen
(Einrichtungszahler, Zweirichtungszéahler, grundlegender IRC). Jedes Objekt des Zahlers
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verwendet standardgemal’ zwei Eingange. Das erste Objekt des Zahlers ermdglicht noch
auch Betriebszustande, die alle vier Eingdnge benutzen (Zahler und IRC mit Rucksetzung
und Erfassung, Messung der Impulslange, Messung der Periode und der
Phasenverschiebung). In diesem Fall ist das zweite Objekt des Zéhlers ausgeschaltet.
Auch bei der Verwendung fir diese alternativen Funktionen sind Eingange DIO - DI3
gleichzeitig als gewohnliche Binareingdnge verwendbar. Die Eingange sind an die
Klemmen im Feld DIGITAL / SPECIAL INPUTS zugefihrt.

Elektrische Parameter der Eingange sind in der Tabelle 2.1.4, die Zeitparameter in der
Tabelle 2.1.7 und die Ubersicht der Betriebszustande in der Tabelle 2.1.8 zu finden.

Tabelle 2.1.7 Zeitparameter der Eingdnge der Zahler des Moduls CP-1004

Modultyp CP-1004 (IR-1055)
Eingangsfrequenz / Auflésungsvermdgen 5kHz /1 Puls
Pulsbreite min. 50 us
Verzdgerung aus log.0 auf log.1 5us
Verzdgerung aus log.1 auf log.0 5us
Registerbereich 32 Bit

0 bis 4 294 967 296

Tabelle2.1.8 Ubersicht der Betriebszustande der Zahler

Betriebszustand des Zahlers Objekt des Objekt des
Zahlers 1 Zahlers 2
Ein Einrichtungszahler DIO - UP DI2 - UP
Zwei Einrichtungszéahler DIO - UP DI2 - UP
DI1 - UPB DI3 - UPB
Zweirichtungszahler DIO - UP DI2 - UP
DI1 - DOWN DI3 - DOWN
Zahler mit Richtungssteuerung DIO - CLK DI2 - CLK
DI1 - DIR DI3 - DIR
Grundlegender IRC DIO -V DI2 -V
DI1-G DI3 -G
Zweirichtungszahler mit Riucksetzung und DIO - UP -
Erfassung mit Die Rucksetzung und DI1 - DOWN
Erfassung DI2 - CLR
DI3 - CAP
Zahler mit Richtungssteuerung mit DIO - CLK -
Rucksetzung und Erfassung DI1 - DIR
DI2 - CLR
DI3 - CAP
IRC mit Ricksetzung und Erfassung DIO -V -
DI1-G
DI2 - NI
DI3 - MD
Messung der Pulsléange Wahrend des -
Laufes wahlbarer
Eingang DIO - DI3
Messung der Periode und der Periode: -
Phasenverschiebung wahrend des
(beide Funktionen wahrend des Laufes Laufes wahlbarer
umschaltbar) Eingang DIO - DI3
Phasenverschiebun
g
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zwischen DIO und
DI1

Ubersicht der Abkirzungen einzelner Signale:

UP - Eingang der Pulse fir Inkrementierung des Zahlers
UPB - Eingang der Pulse fir Inkrementierung des Zahlers B
DOWN - Eingang der Pulse fur Dekrementierung des Zahlers
CLK - Eingang der Pulse fur Zahler

DIR - Richtung des Zahlers

CLR - Rucksetzung des Zahlers

CAP - Erfassung des Wertes des Zahlers
\% - erste Spur IRC

G - zweite Spur IRC

NI - Nullimpuls IRC

MD - Taster

Wie aus der Tabelle 2.1.8 ersichtlicht ist, beide Objekte der Zahler koénnen in
verschiedener Kombination der Betriebszustande nur dann eingestellt werden, wenn das
erste Objekt nur Eingédnge DIO und DI1 (erste 5 Betriebszustande) verwendet. Wenn das
erste Objekt alle Eingange DIO bis DI3 verwendet, ist das zweite Objekt ausgeschaltet.

Je nach Konfiguration stehen uns also bis 4 einfache Einrichtungszahler oder bis 2
einfache Zweirichtungszahler / IRC oder 1 Zahler / IRC einschliel3lich Rucksetzung und
Erfassung zur Verfigung.

Die Funktionen einzelner Betriebszustande sind im Kapitel 2.1.2.5 beschrieben. Die
Eingange der Zahler werden gleich als gewdhnliche Eingdnge gemald Bild 2.1.3
angeschlossen. Auf dem Bild 2.1.6 und 2.1.7 sind Beispiele des Anschlusses der
Positionssensoren IRC aufgefihrt.

Vorsicht! Es ist notwendig zu wissen, dass alle Eingdnge mit gemeinsamer fester
Klemme (Klemme GND) durchgefuhrt sind, die im Innenraum des Systems mit
der Minusklemme und der Versorgung der Betriebserde der Sammelschiene
TCL2, CIB a CH1 galvanisch verbunden ist!

Auch deshalb ist nicht wiinschenswert, die Klemme GND im Feld DIGITAL /
SPECIAL INPUTS mit Minuspol der Quelle, die das System und auch
Eingange versorgt, zu verbinden, weil es Uber die zweite GND Klemme zur
Beendigung der Schleife und somit zu moglicher Entstehung der Storsignale
kommen konnte.
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IRC1 IRC2
+ -V G+ -V G

+

=24V U

A1 A2 A3 A4 B1 B2 B3 B4 BS B6 B7 B8 B9

DDA DD D RS

@

(=]

0w~

IQ|lns  ©a~on
o< o< | <0<
DIGITAL/ANALOG INPUTS

RTS

CH1/RS-232 DIGITAL/SPECIAL INPUTS

Bild 2.1.6 Beispiel des Anschlusses von zwei Positionssensoren IRC
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Bild 2.1.7 Beispiel des kompletten Anschlusses des Positionssensors IRC

2.1.2.5 Durch das Modul CP-1004 gelieferte Daten
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Die Zentraleinheit liefert die mit der Serienkommunikation verbunden Daten
(Schnittstelle  ETH1, CH1l, CH2). Die Einzelheiten sind im Handbuch
~>erienkommunikation PLC TECOMAT* - Model 32 Bit (TXV 004 03.01) zu finden.

Der Peripherieteil des Moduls, die Platte IR-1055 sichert die Informationen Uber
Eingange und Ausgange. Die Datenstruktur ist aus dem Paneel Einstellung V/V in der
Umgebung Mosaic ersichtlich (Bild2.1.8, Ikone [1).

Zu den Strukturposten sind symbolische Namen zugeteilt, die fur die Platte IR-1055
immer mit den Zeichen rO_p3_ beginnen. In der Spalte Kompletter Eintrag wird immer der
konkrete symbolische Name flr den gegebenen Posten aufgefiihrt. Wenn wir die Daten im
Benutzerprogramm verwenden mdchten, verwenden wir entweder diesen symbolischen
Namen oder in die Spalte Alias schreiben wir unseren symbolischen Namen ein, die wir
dann benutzen kénnen. In keinem Fall benutzen wir absolute Rechengréf3en, weil die sich
nach einer neuen Ubersetzung des Benutzerprogramms &andern kénnen.
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2% Mastaveni ¥,'¥

IEC &% o5 o5 DEC EXP HEX BIN STR if

O HHU' HM1|

O CP-1004 3 IR-1055|

FEICNT_OUTT : TCMTF_OUT
CCHT : LINT

SET : UDINT
FHCHT_OUT2 :TCHTF_OUT
4] |

0_p3_CNT_OUT1
[®F r0_p3_CNT_OUT1~CCHT
[ ) p3 CNT_OUT1~SET
[ ) _p3 CNT_OUT2

Struktura dat |I:Iplnjl zapis 1 Alias 15 vorka <
=Dl : TEIM_BDI _p3 DI
DID :BOOL ] 0_p3_DI~DIO A
DI1 :BOOL o] 0_p3_DI~DIN A3
DI2 - BOOL & O_p3_DI~DIZ Ad
DI3 :BOOL ] 0_p3_DI~DI3 A5
DI4 :BOOL ] 0_p3_DI~DI4 AF
DIS :BOOL ] 0_p3_DI~DIS af
DI6 :BOOL ] 0_p3_DI~DIE AR
DI7 :BOOL ] 0_p3_DI~DI7 Ag
EDIP : TEIMN_4DIF d_p3 DIP
DID - BOOL & | 0_p3_DIP~DI0 L
DIT :BOOL & | 0_p3_DIP~DI A3
DI2 :BOCOL & | 0_p3_DIP~-DI2 A4
DI3 :BOOL & | 0_p3_DIP-DI3 A5
[FICHT_IM1 : TCHTF_IM rd_p3 CHNT_IM1
SCHT : UINT ] M0_p3_CMT_IN1~SCHT
VaLA  UDINT ]| MO_p3_CNT_INT-ala
VALB  UDIMNT ] 10_p3_CHT_IN1-aLE
FHCHT_IN2  TCHTF_IM o ]| 0_p3_CHT_INZ
=AID :TaAl 0_p3_AlD
= STAT : TAlStat r0_p3_AID~STAT
UMF :EBOCOL ] 0_p3_AI0~5TAT~UNF
UMR :BOOL ] 10_p3_al0"5TATUNA
0O¥R :EBOOL ] 10_p3_AI0"5TAT~OVR
O¥F :EBOOL ] 10_p3_AI0"STAT~OVF
FLS :BOOL ]| 10_p3_al0~5TATFLS
CHC :EOCOL ] 10_p3_al0~5TAT~CHC
F5 :INT & | r0_p3_al0FS
ENG :REAL A l_p3 AIDENG
PCT :REAL & | 0_p3_al0~PCT
HAIT :Tal ] 10_p3_an
A2 :Tal gl 0_p3 A2
+HAIZ :Tal ] 0_p3 A3
=D0 :TEIMN_EDO _p3 DO
DoO0 :BOCOL [E 0_p3_DO~DO0
D01 :BOOL B 0_p3_DO~D01
D02 :BOCOL [BF 0_p3_00~D02
D03 :BOCOL = 0_p3_00~D03
DO4 :BOCOL = 0_p3_00~D04
D05 :EOCOL [® 0_p3_DO~D0OS

Bild 2.1.8 Struktur der Daten der Platte IR-1055
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Eingangsdaten

DI - Binarwerte der Eingange (8x Typ ,bool)
| DI7 | D6 | D5 | D4 | DI3 | DI2 | DII | DIO |
Bit 7 6 5 4 3 2 1 .0

DIO - DI3 — die auch fur Zahler verwendbare Binareingange
DI4 - DI7 — die auch fur Analogmessungen verwendbare Binareingange

DIP - Binarwerte der Eingange mit Entdeckung der Kurzpulse (8x Typ ,bool*)
| o | o | o | o | o3| DP2 | DIP1 | DIPO |
Bit v .6 .5 A4 3 2 A .0

DIPO - DIP3 — Werte der Eingdnge DIO - DI3 mit kunstlicher Verlangerung
des gewahlten Niveaus in die Umdrehung (Entdeckung der

Kurzpulse)
CNT_IN1 - Objekt der Eingange des Zahlers 1 (Struktur TCNTF_IN)
CNT_IN1~SCNT — Zustandswort des Zahlers 1 (16x Typ ,bool*)
| o | o | o | EPS | EMD | ENI | EG | EV |
Bit v .6 .5 A4 3 2 A .0
| o | o | o |[EPSB|] 0O | o | 0 | EVB |
Bit 15 14 A3 A2 A1 .10 9 8
EV - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DIO (gemal3 Betriebszustand)
EG - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI1 (gemé&l3 Betriebszustand)
ENI - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI2 (gemal} Betriebszustand)

EMD - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI3 (gemal} Betriebszustand)
EPS - 1- Anzeichen fur Erreichen der Vorwahl

EVB - 1- Anzeichen der aktiven Kante an DI1 (Z&hler B)

EPSB - 1 - Anzeichen fur Erreichen der Vorwahl (Zahler B)

CNT_IN1~VALA - erster Eingangswert - Interpretation gemald Betriebszustand des
Zahlers (Typ udint)
- Wert des Zahlers 1 (Z&hler und IRC)
- Zeit, wenn der Eingang im Zustand log.1 ist (Messung der Pulslange)
- Periode oder Phasenverschiebung (Messung der Periode)

CNT_IN1~VALB - zweiter Eingangswert- Interpretation gemafR Betriebszustand des
Zahlers (Typ udint)
- Wert des Zahlers 1B (Paar der Zahler)
- erfasster Wert (Zahler und IRC mit Erfassung und Die Ricksetzung )
- Zeit, wenn der Eingang im Zustand log.0 ist (Messung der Pulslange)

CNT_IN2 - Objekt der Eingange des Zahlers 2 (Struktur TCNTF_IN)
CNT_IN2~SCNT — Zustandswort des Zahlers 2 (16x Typ ,bool)
| o | o | o | Eps| o | o | EG | EV |
Bit v .6 .5 4 3 2 A .0
| o | o | o |[erpsB|] 0o | o | o | EVB |
Bit 15 14 A3 A2 A1 .10 9 .8
EV - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI2 (gemé&l Betriebszustand)
EG - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI3 (gemal Betriebszustand)
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EPS - 1 - Anzeichen fur Erreichen der Vorwahl
EVB - 1 - Anzeichen der aktiven Kante anDI3 (Z&hler B)
EPSB - 1 - Anzeichen fur Erreichen der Vorwahl (Z&ahler B)

CNT_IN2~VALA — Wert des Zahlers 2 (Typ udint)
CNT_IN2~VALB - Wert des Zahlers 2B (Paar der Zahler - Typ udint)
AlQ, All, Al2, Al3 — Objekte der Analogeingange AIO - Al3 (Struktur TAI)

Aln~SAl - Zustandswort des Analogeinganges Aln (16x Typ ,bool®)
| o | o | o | FLs [ ovF [ OVR | 0 | 0 |
Bit A .6 5 A4 3 2 1 .0
L o [ o [ o [ o [ o [ o | o | o |
Bit 15 14 13 A2 A1 .10 9 .8

FLS -1 — ungultiger Wert des Azimuts (beim Anlauf des Moduls nach
dem Einschalten)
OVF - 1-Uberladung des Bereiches (EingangsgroRe hat den
Sollbereich um 5% Uberschreitet)
OVR - 1-Uberschreitung des Bereiches (EingangsgroRe hat den
Sollbereich Uberschreitet)

AIn~FS - Wert des Analogeinganges Aln (Typ int)
Dem minimalen Wert der EingangsgroRe entspricht der Wert 0, dem
maximalen Wert dann 31500, wobei es gultig ist, dass 100% des
Sollbereiches des Analogeinganges dem Wert FS = 30000 entspricht.

AIN~ENG - Wert des Analogeinganges Aln (Typ real)
Wert der gemessenen Spannung in Volt.

AIn~PCT - Wert des Analogeinganges Aln (Typ real)
Prozentuelle Beziehung zwischen dem gemessenen und nominalem Wert
des Analogeinganges. Es qilt: fir den Wert FS = 0 ist PCT = 0% und fur
den Wert FS = 30000 ist PCT = 100%.

Ausgangsdaten
DO - Binarwerte der Ausgéange (8x Typ ,bool")
| o | o | pos | bpo4 | pOo3 | DO2 | DO1 | DOO |
Bit v .6 5 4 3 2 A .0

DOO - DO5 - Relaisausgange
CNT_OUT1 - Objekt der Ausgange des Zahlers 1 (Struktur TCNTF_OUT)
CNT_OUT1~CCNT — Leitwort des Zahlers 1 (16x Typ “bool”)

| o | FMD | MD | NI | FC | SET | RES | EN |
Bit 7 6 5 4 3 2 1 .0

| IN. | INOo | 0 | MOD | FCB | SETB | RESB | ENB |
Bit 15 14 13 12 A1 .10 9 8

EN - 0 - Zahler 1 steht

1 - Zahler 1 zahlt
RES - 1 - Resetdes Zéahlers 1 und die Riucksetzung
SET - 1 - Einstellen des Zahlers 1 auf den Wert SET
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FC - 0 — Leerlauf des Zahlers 1
1 - Zahler 1 vom Erreichen des Wertes SET riucksetzen
NI - 1 — Genehmigung der Erfassung des Signals NI

MD - 1- Genehmigung der Erfassung des Signals MD
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FMD - O - Zahler 1 vom Signal MD riicksetzen
1 — aktuellen Wert des Zahlers 1 in VALB vom Signal MD erfassen
ENB - O - Zahler 1B steht
1 - Zahler 1B zahlt
RESB - 1 - Reset des Zahlers 1B und die Ricksetzung
SETB - 1 - Einstellung des Zahlers 1B auf den Wert SET
FCB - O - Leerlauf des Zahlers 1B
1 - Zahler 1B vom Erreichen des Wertes SET riicksetzen
MOD - 0 - Messung der Periode
1 - Messung der Phasenverschiebung
IN1-INO - Wahl des gemessenen Einganges flur die Messung der Pulslange
oder Periode
00 — Eingang DIO
01 - Eingang DI1
10 — Eingang DI2
11 - Eingang DI3

CNT_OUT1~SET - Vorwahl des Zahlers 1
CNT_OUT2 - Objekt der Ausgange des Zahlers 2 (Struktur TCNTF_OUT)
CNT_OUT2~CCNT — Leitwort des Zahlers 2 (16x Typ “bool”)

| o | o | o | o | FC | SET | RES | EN |
Bit 7 6 5 4 3 2 1 .0

| o | o | o | 0o | FCB | SETB | RESB | ENB |
Bit 15 14 13 12 11 10 9 8

EN - 0 - Zahler 2 steht
1 - Zahler 2 zahlt
RES - 1- Resetdes Zahlers 2 und die Ricksetzung
SET - 1 - Einstellung des Zahlers 2 auf den Wert SET
FC - 0 - Leerlauf des Zahlers 2
1 - Zahler 2 vom Erreichen des Wertes SET rlicksetzen
ENB - 0 - Zahler 2B steht
1 - Zahler 2B zahlt
RESB - 1 - Reset des Zahlers 2B und die Ricksetzung
SETB - 1 - Einstellung des Zahlers 2B auf den Wert SET
FCB - O - Leerlauf des Zahlers 2B
1 - Zahler 2B vom Erreichen des Wertes SET rlicksetzen

CNT_OUT2~SET - Vorwahl des Zahlers 2

Das Verhalten einzelner Datenobjekte ist in nachstehendem Kapitel beschrieben.

2.1.2.6 Anlauf und Verhalten einzelner Datenobjekte ~ des Moduls CP-1004

Der Peripherieteil des Moduls CP-1004 (Platte IR-1055) beinhaltet einen Block der
Binareingange und Ausgange, zwei Objekte der Zahler und einen Block der
Analogeingange.
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Das Paneel fur die Einstellung der Parameter der Platte IR-1055 ist im Manager des
Projektes im Knoten HW | Konfiguration HW (Bild 2.1.9) zu o6ffnen. In dem Feld
Zentralmodul in der Zeile 1/O tippen wir mit der Mause auf die Ikone .

ManaZer projektu

- fdresa PLC: O ;!1 Pouzit ||7 Automaticky upravovat pofadi konfiguragnich soubond pri prekladu

- Typ pfipojeni: Nepfipojeno
[+~ Spoleéna nastaveni
=l Hw

Viibér fady PLC Foxtrot

: nfigurace Hw
i 5t PLE - logicke propojeni

i % Mybvafet konfig. soubor PLC

" Korfiguraci nelze ménit

Centralni modul | Externi |/0 moduly | Externi CIB I

- 5w

[+ Prostredi

[+ Dokumentace
CPU
140 i
Cle

% Frizlugenstyi

Typ modulu Jrméno Werze +24Y
GCND ———
----- |R-1055

TCLI-
TCLI+ -]

Bild 2.1.9 Konfiguration des Grundmoduls CP-1004

Binareingange

Mastaveni modulu IR-1055

Binami |0 I rezim Sitace I Analogove wetupy I

—povoleni detekce kratkpch pulzi
[ kratké pulzy jsou detekosany DIO
[T krdtké pulzy jzou detekovany DI
[T kratke pulzy jzou detekowany DIZ
[T Erdtke pulzy [zou detekowény DI3

—polarita kratkpch pulzd
[~ DI0 jzou detekowvany kratké pulzy do 1
[T DI jsou detekowvany kidtke pulzy do 1
[T DI2 jzou detekowvany kratke pulzy do 1
[T D13 jsou detekovany krdtke pulzy do 1

v Zapruti prenoszu bin, wstupd D10 a2 D17

v Zapnubi pienosu bin, sjstupi

W 0OF | X Znusit |

? Mapoveda

Bild 2.1.10 Konfiguration der Binareingdnge und Ausgange

Den Zustand der Binareingange beinhaltet die Variable DI. Der Zustand aller acht
Universaleingange ist auch in den Fallen gultig, wenn die Eingéange fir alternative
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Funktionen verwendet sind (Erfassung der Kurzpulse, Eingange fir Zahler oder
Analogeingange).

Die Konfiguration der Binareingange befindet sich im Feld Binar 10 (Bild 2.1.10). Mit
Abhaken der Wahl Einschalten der Ubertragung der Binareingange DIO bis DI7
ermoglichen wir die Ubertragung der aktuellen Zustande der ganzen acht Eingdnge in den
Notizblock PLC. Wenn diese Wahl nicht abgehakt ist, werden entsprechende Werte nicht
Ubertragen (sie erscheinen sich nicht im Notizblock PLC).

An Eingangen DIO bis DI3 kann man die Funktion fir die Erfassung der Kurzpulse fir
jeden Eingang besonders einschalten. Durch Abhaken der Wahl Kurzpulse sind entdeckt
aktivieren wir die Funktion fir die Erfassung des Kurzpulses (fir den entsprechenden
Eingang). Wenn die Wahl Kurzpulse in 1 entdeckt des entsprechenden Einganges
abgehakt ist, ist die Funktion fur die Erfassung des Kurzpulses in log.1 aktiviert (sonst ist
die Funktion der Erfassung des Kurzpulses in log.0 aktiviert). Wenn eine Wahl nicht
zuganglich ist, bedeutet es, dass der entsprechende Eingang mit der Funktion des
Zahlers besetzt ist.

Wenn wir das Eingangssignal haben, das sich Uberwiegend im Zustand log. 1 befindet
und an dem sich die Pulse in log.0 erscheinen, die kirrzer als die langst moégliche Zeit des
Zyklus PLC sind, dann kann es zum Verlust dieser Pulse kommen, weil in PLC nur
Zustdnde der Eingange im Moment des Durchganges der Zentraleinheit durch die
Umdrehung des Zyklus standardgemalfd Ubertragen werden. Schalten wir die Entdeckung
der Kurzpulse fir den Zustand log.0 ein, dann sind an entsprechendem Eingang seine
Anderungen entdeckt. Wenn sich am Eingang wahrend des Zyklus der Wert log. O
erscheint, wird er im Speicher des Moduls bis zu der nachsten Ubertragung der Daten in
die Zentraleinheit bleiben, obwohl sich am Eingang - in Moment der Datentbertragung -
schon wieder der Wert log. 1 befindet.

Das Gleiche gilt analog auch fir das Eingangssignal, das Gberwiegend im Zustand log.0
ist und auf ihm Kurzpulse inlog.1 erscheinen. Wir schalten die Entdeckung der Kurzpulse
fur den Zustand log.1 ein. Der kurzfristige Wert log.1 am Eingang wird bis zu der Zeit der
Umdrehung des Zyklus verlangert.

Den Zustand der Eingange mit eingeschalteter Entdeckung der Kurzpulse beinhaltet
die Variable DIP.

1
vstup DIn
0

prenos dat do ‘
centralni
jednotky

pfenesena data:

bit DI.n 1
bit DIP.n 1 0 1

[
[EEN

Bild 2.1.11 Funktion der Entdeckung der Kurzpulse in log.0
t, - Pulsbreite, t. = Zykluszeit PLC
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1
vstup DIn

0

prenos dat do ‘
centralni
jednotky

pfenesené data:

bit DI.n 0
bit DIP.n 0 1 0

o
o

Bild 2.1.12 Funktion der Entdeckung der Kurzpulse in log.1

t, - Pulsbreite, t. = Zykluszeit PLC
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Binarausgange

Den Zustand der Binarausgénge beinhaltet die Variable DO. Die Konfiguration der
Binarausgange befindet sich im Feld Binar 10 (Bild 2.1.10). Mit Abhaken der Wahl
Einschaltung der Ubertragung der Binarausgange ermdglichen wir die Ubertragung der
aktuellen Zustdnde der sechs Ausgange aus dem Notizblock PLC in das Modul. Wenn
diese Wahl nicht abgehakt ist, werden entsprechende Werte nicht Ubertragen und die
Ausgange nicht eingestellt.

Analogeingange

x
Binami 10 | redim éitage Analogové vstupy |
—v Eanal 10 —v E.anal A1
Fredawat hodnotu Fredawvat hodnobu
[~ Binmni hodnota [F5) v Binrni hodnota [F5]
v Hodnota v inferirzkich jednotkach [ENG) [~ Haodnota v infenirzkich jednotkach [EMG]
[T Momalizovand hodnota (FCT) [T Mamalizowana hodnota [FCT)
—Iv Kanal 412 —Iv Kanal A13
Predawat hodnotu Fredawvat hodnotu
[~ Binami hodnata [FS) [v Binarmni hodnata [F5)
[~ Hodnota v inerirzkich jednotkach [ENG) [~ Haodnota v infenirzkich jednotkach [ENG]
v Mormalizovana hodnota [FCT) [~ Mamalizowana hodnota [FCT)
W 0OF | X Znusit | ? Mapovéda

Bild 2.1.13 Konfiguration der Analogeingange

Das Modul CP-1004 beinhaltet 4 Analogeingange AIO bis AI3, die einen festen
Messbereich 0 bis 10 V besitzen. Jeder Eingang hat vier Variablen SAl, FS, ENG und
PCT. Den Status SAIl Ubertragen wir immer, zwischen Variablen FS, ENG und PCT
wéahlen wir eine Variable - je nachdem welche Interpretation des gemessenen Wertes
verlangt wird. Die Konfiguration der Analogeingange befindet sich im Feld Analogeingénge
(Bild 2.1.13).

Der vermittelte Wert in der Variablen FS ist eine veranderliche Grol3e des Typs ,int".
Dem minimalen Wert der unipolaren Eingangsgrof3e entspricht der Wert 0, dem
maximalen Wert dann 31500. Dabei ist die Beziehung giltig, dass 100% des
Nominalbereiches des Analogeinganges dem Wert FS = 30000 entspricht.

Der vermittelte Wert in der Variablen ENG ist die Variable des Typs ,real* und stellt
direkt die Spannung in Volt dar.

Der vermittelte Wert in der Variablen PCT ist die Variable des Typs ,real* und drtckt die
perzentuelle Beziehung zwischen dem gemessenen und nominalen Wert des
Analogeinganges aus. Die Variable PCT ist zu Variablen FS bezogen. Es gilt: fir den Wert
FS = 0 ist PCT = 0% und fur den Wert FS = 30000 ist PCT = 100%. Die Variable PCT
kann den maximalen Wert von 105% erreichen, was dem Wert FS = 31500 entspricht.

36 TXV 004 10.01



Programmierbare Steuerungssysteme TECOMAT FOXTROT

Tabelle 2.1.9 Vermittelte Werte der Analogeingange des Moduls CP-1004

Gemessen Variable
er Wert SAl FS ENG PCT
>10,5V | $000C 31500 10,5 105 Uberladung des
Bereiches
10,5V $0004 31500 10,5 105 Uberschreitung des
: $0004 : : : Bereiches
10V $0000 30000 10 100
: $0000 : : : Sollbereich
oV $0000 0 0 0
Analogovy
‘ vstup
10,5V
10V
5V
Binarni
hodnota
oNe] —
ov o 8 S
3 sa FS

— cmm

oLuwm
© B SS PCT[%]

Bild 2.1.14 Spannungsbereich der Analogeingdnge des Moduls CP-1004

Zahler

Das Modul beinhaltet zwei Objekte der Zahler, die Eingange D10 bis D13 benutzen
und konnen in mehrere Betriebszustédnde eingestellt werden. Diese Betriebszustande
kann man grundsatzlich in zwei Gruppen teilen. Die erste Gruppe stellen
Betriebszustande dar, die immer zwei Eingange benutzen. Das erste Objekt des Zahlers
verwendet die Eingdnge DIO und DI1, das zweite Objekt des Zahlers verwendet die
Eingange DI2 bis DI3. Beide Objekte der Zahler kbnnen in beliebigen Betriebszustand aus
dieser Gruppe eingestellt werden. Jedes kann dann in anderem Betriebszustand arbeiten.

Die Gruppe der Hauptbetriebszustande der Objekte der Zahler bilden folgende
Betriebszustande:

¢ Kein Zahler

¢ Ein Einrichtungszahler

¢ Zwei Einrichtungszéahler

¢ Zweirichtungszahler

¢ Zahler mit Richtungssteuerung
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¢ Grundlegender IRC

Die zweite Gruppe der Betriebszustande der Objekte der Zahler bilden folgende
Betriebszustande:

¢ Zweirichtungszéhler mit Rucksetzung und Erfassung

¢ Zahler mit Richtungssteuerung und mit Rucksetzung und Erfassung
¢ IRC mit Rucksetzung und Erfassung

¢ Messung der Pulslange

¢ Messung der Periode und der Phasenverschiebung

Diese Betriebszustéande benutzen alle vier Eingange DIO bis DI3 und kdnnen nur im
ersten Objekt des Zahlers eingestellt werden. Das zweite Objekt ist immer ausgeschaltet.
Die Konfiguration der Zahler befindet sich im Feld Betriebszustand des Z&hlers (Bild
2.2.15).

Mastaveni modulu IR-1055 x|

EBindrni 10 regim citace | Analogove wetupy I

I dva jednozmérmé Eitace "’I

rregim citade 1 regim Sitage 2
jeden jednozmérng itad vI

£ watup M je aktivai + 0
% wstup Ml je aktivai v 1

" wstup MD je aktivei v 0

% wstup MO je akbivni « 1

W 0OF | X Znusit | ? Mapovéda

Bild 2.1.15 Konfiguration der Zahler

Fur Betriebszustdnde des Zahlers aus der zweiten Gruppe kann man die Polaritat der
Signale NI und MD einstellen. Wenn wir die Wahl ,Eingang NI ist aktiv in 1* einschalten,
wird als Anlaufskante der Ubergang des Signals aus dem Zustand 0 in den Zustand 1
genommen. Das gleiche gilt auch fir das Signal MD.

In folgenden Abschnitten wird die Funktion einzelner Betriebszustande der Objekte der
Zahler beschrieben.

Ein Einrichtungszahler

Das Objekt des Zahlers beinhaltet einen Einrichtungszahler der Aul3enereignisse
(Variable VALA), der mit dem Zahleingang UP (DIO eventuell DI2) und der Vorwahl
(Variable SET) ausgestattet ist.

Wenn sich am Eingang UP die Anlaufkante erscheint, erhoht der Zahler seinen Inhalt
um 1 und im Zustandswort wird sich im Bit PS log. 1 fur die Zeit eines PLC Zyklus
erscheinen — als Anzeichen der Anlaufskante am Eingang. Wenn der resultierende Inhalt
des Zahlers mit dem Inhalt der Variablen SET identisch ist, erscheint im Zustandswort
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im Bit PS log.1 fur die Zeit eines PLC Zyklus — als Anzeichen fur das Erreichen der
Vorwahl. Wenn im Leitwort das Bit FC auf log.1 eingestellt ist, wird der Inhalt des Zahlers
automatisch gel6scht.

Mit Hilfe des Leitwortes ist auch der Lauf des Zahlers (Bit EN) zu steuern, der Zahler zu
l6schen (Bit RES) oder der Inhalt auf den Wert in der Variablen SET einzustellen (Bit
SET).
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SCNT — Zustandswort des Zahlers

. o | o | o | pPs| 0 | o | o | EV |
T .6 5 A4 3 2 A .0

L o] o ] o] o] o o] o] o]
.15 .14 13 A2 A1 .10 9 .8

EV - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang UP

PS - 1 - Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl

CCNT - Leitwort des Zahlers

| o | o | o | 0o | FC | SET | RES | EN |
T .6 5 4 3 .2 1 .0

L o] o ] o] o] o o] o] o]
.15 .14 13 A2 A1 .10 9 .8

EN 0 - Z&hler steht
1 - Z&ahler zahlt
RES 1 - Reset des Zahlers und die Riicksetzung
SET 1 - Einstellung des Zéhlers auf den Wert der Variablen SET
FC 0 — Leerlauf des Zahlers
1 - Rucksetzung des Zahlers beim Erreichen des Wertes der Variablen SET

Zwei Einrichtungszahler

Das Objekt des Zahlers beinhaltet zwei Einrichtungszahler der AufRenereignisse
(Variablen VALA a VALB), die mit Zahleingangen UP (DIO eventuell DI2) und UPB (DI1
eventuell DI3) und gemeinsamer Vorwahl (Variable SET) ausgestattet sind.

Wenn sich am Eingang UP die Anlaufkante erscheint, erhéht der Zahler A den Inhalt um
1 und im Zustandswort wird sich im Bit EV fur die Zeit eines PLC Zyklus log.1 erscheinen
— als Anzeichen der Anlaufskante am Eingang. Wenn der resultierende Inhalt des Zahlers
A mit dem Inhalt der Variablen SET identisch ist, erscheint im Zustandswort im Bit PS
log.1 fur die Zeit eines PLC Zyklus — als Anzeichen fir das Erreichen der Vorwahl.
Wenn im Leitwort das Bit FC auf log.1 eingestellt ist, wird der Inhalt des Zahlers
automatisch geloscht.

Analog, wenn sich am Eingang UPB die Anlaufkante erscheint, erhéht der Zahler B
seinen Inhalt um 1 und im Zustandswort wird sich im Bit EVB log.1 fur die Zeit eines PLC
Zyklus erscheinen - als Anzeichen der Anlaufkante am Eingang. Wenn der resultierende
Inhalt des Zahlers B mit dem Inhalt der Variablen SET identisch ist, erscheint im
Zustandswort im Bit PSB log.1 fur die Zeit eines PLC Zyklus — als Anzeichen fir das
Erreichen der Vorwahl. Wenn im Leitwort das Bit FCB auf log.1 eingestellt ist, wird der
Inhalt des Z&hlers automatisch geldscht.

Mit Hilfe des Leitwortes ist auch der Lauf der Z&hler (Bit EN und Bit ENB) zu steuern,
der Zahler zu léschen (Bis RES und Bit RESB) oder der Inhalt auf den Wert in der
Variablen SET einzustellen (Bit SET und Bit SETB). Die Variable SET ist zwar fur beide
Zahler gemeinsam, aber der Inhalt ist wahrend des Laufes jederzeit zu andern.

SCNT — Zustandswort des Zahlers

L o[ o[ o] o] o] o] o |EV,]
7 6 5 4 3 2 1 .0

. o | o] o | o] o | o | o |EVB]
15 14 13 12 .11 10 9 8
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EV - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang UP

PS - 1 - Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl durch den Zahler A
EVB - 1 - Anzeichen der Anlaufkante am Eingang UPB

PSB - 1 - Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl durch den Zahler B

CCNT - Leitwort des Zahlers

| o | o | o | o | FC | SET | RES | EN |
7 6 5 4 3 2 1 .0

| o | o | o | o | FCB |SETB|RESB| ENB |
15 14 13 12 .11 .10 9 8

EN 0 - Z&hler A steht
1 - Zahler A zahlt
RES 1 - Resetdes Zahlers A und die Riicksetzung
SET 1 - Einstellung des Zahlers A auf den Wert der Variablen SET
FC 0 - Leerlauf des Zahlers A
1 - Rucksetzung des Zahlers A beim Erreichen des Wertes der Variablen SET
ENB O - Zahler B steht
1 - Z&hler B zahlt
RESB 1 - Reset des Zahlers B und die Riicksetzung
SETB 1 - Einstellung des Zahlers B auf den Wert der Variablen SET
FCB O - Leerlauf des Zahlers B
1 - Rucksetzung des Zahlers B beim Erreichen des Wertes der Variablen SET

Zweirichtungszahler

Das Objekt des Zahlers beinhaltet einen Zweirichtungszahler der Auf3enereignisse
(Variable VALA), der mit Zahleingangen UP (DIO eventuell DI2), DOWN (DI1 eventuell
DI3) und der Vorwahl (Variable SET) ausgestattet ist.

Wenn sich am Eingang UP die Anlaufkante erscheint, erhéht der Zahler seinen Inhalt
um 1 und im Zustandswort wird sich im Bit EV log. 1 fur die Zeit eines PLC Zyklus
erscheinen — als Anzeichen der Anlaufskante am Eingang. Wenn sich am Eingang DOWN
die Anlaufkante erscheint, senkt der Z&hler seinen Inhalt um 1 und im Zustandswort wird
im Bit EG log.1 fur die Zeit eines PLC Zyklus erscheinen — als Anzeichen der Anlaufskante
am Eingang. Wenn der resultierende Inhalt des Zahlers mit dem Inhalt der Variablen SET
identisch ist, erscheint im Zustandswort im Bit PS log.1 fur die Zeit eines PLC Zyklus — als
Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl. Wennim Leitwort das Bit FC auf log.1
eingestellt ist, wird der Inhalt des Zahlers automatisch geloscht.

Mit Hilfe des Leitwortes ist auch der Lauf des Zahlers (Bit EN) zu steuern, der Zahler zu
I6schen (Bit RES) oder der Inhalt auf den Wert in der Variablen SET einzustellen (Bit
SET).

SCNT — Zustandswort des Zahlers

| o | o] o | pPs| 0 | o | EG | EV |
7 6 5 4 3 2 1 .0

Lo [ o[ o] o ] o] 0o ] 0 | 0 |
15 14 13 12 11 .10 9 8

EV - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang UP
EG - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang DOWN
PS - 1- Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl
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CCNT - Leitwort des Zahlers

| o | o | o | 0 | FC | SET | RES | EN |
7 6 5 4 3 2 1 .0

Lo [ o[ o] o ] o] 0o | 0 | 0 |
15 14 13 12 11 .10 9 8

EN 0 - Z&hler steht
1 - Z&hler zahlt
RES 1 - Reset des Zahlers und die Riicksetzung
SET 1 - Einstellung des Zéhlers auf den Wert der Variablen SET
FC 0 - Leerlauf des Zahlers
1 - Rucksetzung des Zahlers beim Erreichen des Wertes der Variablen SET

Zahler mit Richtungssteuerung

Das Objekt des Zahlers beinhaltet einen Zweirichtungszahler der Auf3enereignisse
(Variable VALA), der mit dem Zahleingang CLK (DIO eventuell DI2), dem Eingang fur die
Bestimmung der Richtung der Zahlung DIR (DI1 eventuell DI3) und der Vorwahl (Variable
SET) ausgestattet ist.

Wenn sich am Eingang CLK die Anlaufkante erscheint, dann wenn der Eingang DIR
das Niveau log.1 hat, erhoht der Zahler seinen Inhalt um 1. Wenn der Eingang DIR das
Niveau log.0 hat, senkt der Zahler seinen Inhalt um 1. Im Zustandswort wird sich im Bit
EV log. 1 fur die Zeit eines PLC Zyklus erscheinen — als Anzeichen der Anlaufskante am
Eingang. Wenn der resultierende Inhalt des Zahlers mit dem Inhalt der Variablen SET
identisch ist, erscheint im Zustandswort im Bit PS log.1 fur die Zeit eines PLC Zyklus — als
Anzeichen fir das Erreichen der Vorwahl. Wennim Leitwort das Bit FC auf log.1
eingestellt ist, wird der Inhalt des Zahlers automatisch gel6scht.

Mit Hilfe des Leitwortes ist auch der Lauf des Zahlers (Bit EN) zu steuern, der Zahler zu
I6schen (Bit RES) oder der Inhalt auf den Wert in der Variablen SET einzustellen (Bit
SET).

SCNT - Zustandswort des Zahlers

. o | o] o | ps|] 0o | o | o | EV |
v .6 .5 4 3 2 A .0
Lo [ o] oo o] o] o[ 0]
A5 14 A3 A2 A1 10 .9 8

EV - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang CLK

PS - 1- Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl

CCNT - Leitwort des Zéhlers

| o | o | o | 0 | FC | SET | RES | EN |
v .6 5 4 3 2 A .0

Lo |l o ] o] o] o] o] o] 0|
15 14 13 12 A1 .10 9 .8

EN 0 - Z&hler steht
1 - Z&hler zahlt
RES 1 - Reset des Zahlers und die Riicksetzung
SET 1 - Einstellung des Zéhlers auf den Wert der Variablen SET
FC 0 - Leerlauf des Zahlers
1 — Ricksetzung des Zahlers beim Erreichen des Wertes der Variablen SET
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Grundlegender IRC

Das Objekt des Zahlers ermdglicht den inkrementalen Positionssensor mit den
Ausgangen mit geoffnetem Kollektor (Variable VALA) anzuschlieBen. In diesem
Betriebszustand kann man beide Spuren V (DIO eventuell DI2) und G (DI1 eventuell DI3)
anschlieRen. Der Rucksetzimpuls wird nicht angeschlossen. Zur Verfigung steht auch die
Vorwahl (Variable SET).

Wenn der Inhalt des Z&hlers mit dem Inhalt der Variablen SET identisch ist, wird im
Zustandswort im Bit PS log.1 fur die Zeit eines PLC Zyklus erscheinen — als Anzeichen fur
das Erreichen der Vorwahl. Wenn im Leitwort das Bit FC auf log.1 eingestellt ist, wird der
Inhalt des Zahlers automatisch geléscht.

Mit Hilfe des Leitwortes ist auch der Lauf des Zahlers (Bit EN) zu steuern, der Zahler zu
I6schen (Bit RES) oder der Inhalt auf den Wert in der Variablen SET einzustellen (Bit
SET).

SCNT - Zustandswort des Zahlers

| o] o ] o | pSs|] o | 0o | EG | EV |
7 6 5 4 3 2 1 .0

L o[ o[ oo ] o] o] o | 0 |
15 14 13 12 .11 .10 9 8

EV - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang UP
EG - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang DOWN
PS - 1- Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl

CCNT - Leitwort des Zahlers

| o | o | o | 0o | FC | SET | RES | EN |
7 6 5 4 3 2 1 .0

Lo [ o[ o] o ] o] 0o ] 0 | 0 |
15 14 13 12 11 .10 9 8

EN 0 - Z&hler steht
1 - Z&ahler zahlt
RES 1 - Reset des Zahlers und die Riicksetzung
SET 1 - Einstellung des Zéhlers auf den Wert der Variablen SET
FC 0 - Leerlauf des Zahlers
1 - Rucksetzung des Zahlers beim Erreichen des Wertes der Variablen SET

Zweirichtungszahler mit Ricksetzung und Erfassung

Das Objekt des Zahlers beinhaltet einen Zweirichtungszéhler der Aul3enereignisse
(Variable VALA), der mit Zahleingangen UP (DI0), DOWN (DI1), dem Abgleicheingang
CLR (D12), dem Erfassungseingang CAP (DI3) und der Vorwahl (Variable SET)
ausgestattet ist. Dieser Betriebszustand ist nur am ersten Objekt des Zahlers einzustellen.
Das zweite Objekt muss ausgeschaltet werden.

Wenn sich am Eingang UP die Anlaufkante erscheint, erhoht der Zahler seinen Inhalt
um 1 und im Zustandswort wird sich im Bit EV log. 1 fur die Zeit eines PLC Zyklus
erscheinen — als Anzeichen der Anlaufskante am Eingang. Wenn sich am Eingang DOWN
die Anlaufkante erscheint, senkt der Zahler seinen Inhalt um 1 und im Zustandswort im Bit
EG wird log.1 fur die Zeit eines PLC Zyklus erscheinen - Anzeichen der Anlaufkante am
Eingang. Wenn der resultierende Inhalt des Zahlers mit dem Inhalt der Variablen SET
identisch ist, erscheint im Zustandswort im Bit PS log.1 fur die Zeit eines PLC Zyklus — als
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Anzeichen fir das Erreichen der Vorwahl. Wennim Leitwort das Bit FC auf log.1
eingestellt ist, wird der Inhalt des Zahlers automatisch geldscht.

Wenn sich am Eingang CLR die Kante in dem Niveau erscheint, das bei der
Konfiguration des Zahlers als aktiv gewahlt wurde, wird der Inhalt des Zahlers einfach
dann geldscht, wenn im Leitwort das Bit NI auf log.1 eingestellt ist.

Der Eingang CAP ist ein Mehrzweckeingang. Man kann ihn fur die Ricksetzung des
Zahlers und auch fir die Erfassung des Wertes verwenden. Als Umschalter dieser
Funktionen dient das Bit FMD im Leitwort.

Wenn sich am Eingang CAP die Kante in dem Niveau erscheint, das bei der
Konfiguration des Zahlers als aktiv gewahlt wurde, wird der aktuelle Inhalt des Zahlers in
die Variable VALB dann kopiert, wenn im Zustandswort die Bits MD und FMD auf log.1
eingestellt sind.

Wenn sich am Eingang CAP die Kante in dem Niveau erscheint, das bei der
Konfiguration des Zahlers als aktiv gewahlt wurde, wird der Inhalt des Zahlers einfach
dann geldscht, wenn im Leitwort das Bit MD auf log.1 und FMD auf log.0 eingestellt ist.

Mit Hilfe des Leitwortes ist auch der Lauf des Zahlers (Bit EN) zu steuern, der Zahler zu

I6schen (Bit RES) oder der Inhalt auf den Wert in der Variablen SET einzustellen (Bit
SET).

SCNT - Zustandswort des Zahlers

| o] o | o | PS |EMD]| ENI | EG | EV |
7 6 5 4 3 2 1 .0

L o[ o[ o[ o] o ] o] o | o0 |
15 14 13 12 .11 .10 9 8

EV - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang UP

EG - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang DOWN
ENI - 1 - Anzeichen der aktiven Kante am Eingang CLR

EMD - 1 - Anzeichen der aktiven Kante am Eingang CAP

PS - 1- Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl

CCNT - Leitwort des Zahlers
| 0 |FMD| MD | NI | FC | SET | RES | EN |

7 6 5 4 3 2 1 0
Lo JofJo ] oo o] o] 0|
15 14 13 12 11 10 9 8

EN 0 - Zahler steht
1 - Z&hler zahlt
RES 1 - Resetdes Zahlers und die Riucksetzung
SET 1 - Einstellung des Z&hlers auf den Wert der Variablen SET
FC 0 - Leerlauf des Zahlers
1 - Rucksetzung des Zahlers beim Erreichen des Wertes der Variablen SET
NI 1 — Genehmigung des Einganges CLR
MD 1 — Genehmigung des Einganges CAP
FMD 0 - Zahler vom Eingang CAP l6schen
1 - aktuellen Wert des Zahlers in die Variable VALB vom Ausgang CAP erfassen

Zahler mit Richtungssteuerung mit Rucksetzung und Erfassung

44 TXV 004 10.01



Programmierbare Steuerungssysteme TECOMAT FOXTROT

Das Objekt des Zahlers beinhaltet einen Zweirichtungszéhler der Aul3enereignisse
(Variable VALA), der mit dem Zahleingang CLK (DIO), dem Eingang fur die Bestimmung
der Richtung der Zahlung DIR (DI1), dem Abgleicheingang CLR (DI2), dem
Erfassungseingang CAP (DI3) a und der Vorwahl (Variable SET) ausgestattet ist.

Dieser Betriebszustand ist nur am ersten Objekt des Zahlers einzustellen. Das zweite
Objekt muss ausgeschaltet werden.

Wenn sich am Eingang CLK die Anlaufkante erscheint, dann wenn der Eingang DIR
das Niveau log.1 hat, erhoht der Zahler seinen Inhalt um 1, und wenn der Eingang DIR
das Niveau log.0 hat, senkt der Zahler seinen Inhalt um 1. Im Zustandswort wird sich im
Bit EV log. 1 fur die Zeit eines PLC Zyklus erscheinen — als Anzeichen der Anlaufskante
am Eingang. Wenn der resultierende Inhalt des Zahlers mit dem Inhalt der Variablen SET
identisch ist, erscheint im Zustandswort im Bit PS log.1 fur die Zeit eines PLC Zyklus — als
Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl. Wennim Leitwort das Bit FC auf log.1
eingestellt ist, wird der Inhalt des Zahlers automatisch geltscht.

Wenn sich am Eingang CLR die Kante in dem Niveau erscheint, das bei der
Konfiguration des Zahlers als aktiv gewahlt wurde, wird der Inhalt des Z&hlers einfach
dann geldscht, wenn im Leitwort das Bit NI auf log.1 eingestellt ist.

Der Eingang CAP ist ein Mehrzweckeingang. Man kann ihn fur die Rucksetzung des
Zahlers und auch fir die Erfassung des Wertes verwenden. Als Umschalter dieser
Funktionen dient das Bit FMD im Leitwort.

Wenn sich am Eingang CAP die Kante in dem Niveau erscheint, das bei der
Konfiguration des Zahlers als aktiv gewéhlt wurde, wird der aktuelle Inhalt des Zahlers in
die Variable VALB dann kopiert, wenn im Zustandswort die Bits MD und FMD auf log.1
eingestellt sind.

Wenn sich am Eingang CAP die Kante in dem Niveau erscheint, das bei der
Konfiguration des Zahlers als aktiv gewahlt wurde, wird der Inhalt des Zahlers einfach
dann geldscht, wenn im Leitwort das Bit MD auf log.1 und FMD auf log.0 eingestellt ist.

Mit Hilfe des Leitwortes ist auch der Lauf des Zahlers (Bit EN) zu steuern, der Zahler zu
I6schen (Bit RES) oder der Inhalt auf den Wert in der Variablen SET einzustellen (Bit
SET).

SCNT - Zustandswort des Zahlers

| o | o | o | PS |EMD]| ENI | 0 | EV |
7 6 5 4 3 2 1 0

L ol ol o] o] o] o] o[ o]
15 14 13 12 11 .10 9 8

EV - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang CLK
ENI - 1 - Anzeichen der aktiven Kante am Eingang CLR
EMD - 1 - Anzeichen der aktiven Kante am Eingang CAP
PS - 1- Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl

CCNT - Leitwort des Zahlers
| o0 |FMD| MD | NI | FC | SET | RES | EN |

7 6 5 4 3 2 1 0
Lo ] oo o] o] o] o] o]
15 14 13 12 11 .10 9 .8

EN 0 - Zahler steht
1 - Zahler zahlt
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RES 1 - Resetdes Zahlers und die Riucksetzung
SET 1 - Einstellung des Z&hlers auf den Wert der Variablen SET
FC 0 - Leerlauf des Zahlers
1 - Rucksetzung des Zahlers beim Erreichen des Wertes der Variablen SET
NI 1 — Genehmigung des Einganges CLR
MD 1 — Genehmigung des Einganges CAP
FMD 0 - Zahler vom Eingang CAP riicksetzen
1 - aktuellen Wert des Zahlers in die Variable VALB vom Ausgang CAP erfassen

IRC mit Ricksetzung und Erfassung

Das Objekt des Zahlers ermdglicht den inkrementalen Positionssensor mit den
Ausgéngen mit geodffnetem Kollektor (Variable VALA) anzuschlieBen. In diesem
Betriebszustand kann man beide Spuren V (DIO) und G (DI1), den Rucksetzimpuls NI
(DI2) und den Taster MD (DI3) anschlie3en. Zur Verfigung steht auch die Vorwahl
(Variable SET). Dieser Betriebszustand ist nur auf dem ersten Objekt des Zahlers
einzustellen. Das zweite Objekt muss ausgeschaltet werden.

Wenn der Inhalt des Z&hlers mit dem Inhalt der Variablen SET identisch ist, wird im
Zustandswort im Bit PS log.1 fur die Zeit eines PLC Zyklus erscheinen — als Anzeichen fur
das Erreichen der Vorwahl. Wenn im Leitwort das Bit FC auf log.1 eingestellt ist, wird der
Inhalt des Z&hlers automatisch geléscht.

Wenn sich am Eingang NI die Kante in dem Niveau erscheint, das bei der Konfiguration
des Zahlers als aktiv gewahlt wurde, wird der aktuelle Inhalt des Zahlers einfach dann
geldscht, wenn im Leitwort das Bit NI auf log.1 eingestellt ist.

Der Eingang MD ist zur Ricksetzung des Zahlers und auch zur Erfassung des Wertes
zu verwenden. Als Umschalter dieser Funktionen dient das Bit FMD im Leitwort.

Wenn sich am Eingang MD die Kante in dem Niveau erscheint, das bei der
Konfiguration des Zahlers als aktiv gewahlt wurde, ist der aktuelle Inhalt des Zahlers in
Variable VALB dann kopiert, wenn im Leitwort die Bits MD und FMD auf log.1 eingestellt
sind.

Wenn sich am Eingang MD die Kante in dem Niveau erscheint, das bei der
Konfiguration des Z&ahlers als aktiv gewahlt wurde, wird der aktuelle Inhalt des Zahlers
einfach dann geléscht, wenn im Leitwort das Bit MD auf log.1 und der FMD auf log.0
eingestellt ist.

Mit Hilfe des Leitwortes ist auch der Lauf des Zahlers (Bit EN) zu steuern, der Zahler zu
I6schen (Bit RES) oder der Inhalt auf den Wert in der Variablen SET einzustellen (Bit
SET).

SCNT - Zustandswort des Zahlers

| o] o | o | PS |EMD]| ENI | EG | EV |
7 6 5 4 3 2 1 .0

L o[ o[ o[ o] o ] o] o | o0 |
15 14 13 12 .11 .10 9 8

EV - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang UP

EG - 1- Anzeichen der Anlaufkante am Eingang DOWN
ENI - 1 - Anzeichen der aktiven Kante am Eingang CLR

EMD - 1 - Anzeichen der aktiven Kante am Eingang CAP

PS - 1- Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl

CCNT - Leitwort des Zahlers
| 0 |FMD| MD | NI | FC | SET | RES | EN |
7 6 5 4 3 2 1 0
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Lo ] oo o] o] o] o] o]
15 14 13 12 11 10 9 8

EN 0 - Zahler steht
1 - Z&hler zahlt
RES 1 - Resetdes Zahlers und die Riucksetzung
SET 1 - Einstellung des Z&hlers auf den Wert der Variablen SET
FC 0 - Leerlauf des Zahlers
1 - Rucksetzung des Zahlers beim Erreichen der Variablen SET
NI 1 — Genehmigung des Einganges CLR
MD 1 — Genehmigung des Einganges CAP
FMD 0 - Zahler vom Eingang CAP riicksetzen
1 - aktuellen Wert des Zahlers in die Variable VALB vom Ausgang CAP erfassen

Messung der Pulslange

Das Objekt des Zahlers erméglicht die Impulslange an beliebigem der vier Eingange
DIO - DI3 zu messen. Dieser Betriebszustand ist nur am ersten Objekt des Zahlers
einzustellen. Das zweite Objekt muss ausgeschaltet werden.

In der Variablen VALA wird die Dauer des Bestehens des Niveaus log.1 und in der
Variablen VALB die Dauer des Bestehens des Niveaus log.0 gemessen. Die Giiltigkeit der
angemessenen Werte wird durch das Anzeichen EV (glltige Lange des Niveaus log.1)
und EG (gultige Lange des Niveaus log.0) im Zustandswort angezeigt. Die angemessenen
Werte sind in Mikrosekunden.

Mit Hilfe des Leitwortes ist die Messung (Bit EN) zu aktivieren und der gemessene
Eingang (Bit INO und IN1) zu wéhlen.

SCNT - Zustandswort des Zahlers

. o | o ] o | o] o | o | EG | EV |
7 6 5 4 3 2 1 0

L ol o]l o] o] o] o] o[ 0|
15 14 13 12 11 .10 9 8

EV - 1- Anzeichen der giltigen Lange des Niveaus log.1
EG - 1- Anzeichen der gultigen Lange des Niveaus log.0

CCNT - Leitwort des Zahlers

Lo [ o] o] o] o] o] 0 ]EN]
7 .6 5 4 3 2 A1 .0
lINL [ IN0o | O | o0 | o | o | o | o0 |
15 14 13 12 11 10 9 .8

EN 0 - Messung ausgeschaltet

1 - Messung aktiviert
IN1-INO - Wahl des gemessenen Einganges
00 — Eingang DIO
01 - Eingang DI1
10 — Eingang DI2
11 - Eingang DI3

Messung der Periode und der Phasenverschiebung
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Das Objekt des Zahlers ermoglicht die Periode am beliebigen der vier Eingange DIO -
DI3 oder die Phasenverschiebung zwischen den Eingadngen DIO und DI1 zu messen.
Dieser Betriebszustand ist nur am ersten Objekt des Zahlers einzustellen. Das zweite
Objekt muss ausgeschaltet werden.

In der Variablen VALA wird die Lange der Periode, die zwischen zwei ansteigenden
Kanten des gewdahlten Eingangssignals festgestellt wird, oder der Wert der
Phasenverschiebung, die zwischen zwei ansteigenden Kanten der Signale DIO und DI1
festgestellt wird, gemessen. Die Glltigkeit des angemessenen Wertes wird durch das
Anzeichen EV im Zustandswort angezeigt. Die angemessenen Werte sind in
Mikrosekunden.

Mit Hilfe des Leitwortes ist die Messung (Bit EN) zu aktivieren, zwischen der Messung
der Periode und der Phasen Verschiebung umzuschalten (Bit MOD) und der gewahlte
Eingang fur die Messung der Periode zu wahlen (Bit INO und IN1).

SCNT - Zustandswort des Zahlers

Lol o ] o] o] o ]| o] o [EV]
v .6 5 4 3 2 A .0
Lol o ] o] o] o] o] o] 0|
15 14 13 A2 A1 .10 9 .8

EV - 1- Anzeichen des giltigen gemessenen Wertes

CCNT - Leitwort des Zéahlers

Lo [ o] o[ o] o] o] o [EN]
v .6 5 4 3 2 1 .0

| INL [ INOo | 0o [MOD|] 0 | o | o | o0 |
A5 14 A3 A2 11 10 9 8

EN 0 - Messung ausgeschaltet
1 - Messung aktiviert
MOD 0 - Messung der Periode
1 - Messung der Phasenverschiebung
IN1-INO - Wahl des gemessenen Einganges fur die Messung der Periode
00 — Eingang DIO
01 — Eingang DI1
10 — Eingang DI2
11 - Eingang DI3

2.1.3. Modul CP-1005

Das Grundmodul CP-1005 besteht aus drei Teilen. Den ersten Teil bildet die
Zentraleinheit mit dem Hauptprozessor des Systems, mit zwei Serienkanalen, der
Schnittstelle Ethernet und der Systemsammelschiene TCL2 fir die Kommunikation mit
Peripheriemodulen. Den zweiten Teil bildet der Prozessor, der die Kommunikation an der
Sammelschiene CIB (System Inels) sichert. An der Sammelschiene meldet er sich unter
dem Namen MI2-01.

Der dritte Teil ist der Peripherieteil. Er besteht aus der Platte IR-1056, die 6
Mehrzweckeingéange, 6 Relaisausgange und 2 Analogausgange beinhaltet. Die Eingange
DIO - DI5 konnen als gewohnliche Binareingdnge oder als Analogeingange AIO - AI5
verwendet werden.
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Das Modul bereitet sich vor.
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2.2.

MODULE DER BINAREINGANGE

Diese Module beinhalten Binareingdnge und an das Grundmodul werden mit Hilfe der
SammelschieneTCL2 angeschlossen.

2.2.1. Modul 1B-1301

Das Peripheriemodul

IB-1301 beinhaltet 12 Binareingdnge 24 V DC. Die ersten vier

Eingange DIO - DI3 kdénnen als gewdhnliche Binareingdnge oder als Eingédnge fur den
Zahler verwendet werden. Alle Eingange sind galvanisch abgetrennt. Das Modul ist aus
der Versorgungsspannung 24 V DC versorgt, die von den internen Kreisen galvanisch

nicht abgetrennt ist.

A1l

A2 A3 A4 A5 AB A7

CRCIRCIRCIRCICIRCIRC I

A8 A9

Bild 2.2.1 Peripheriemodul

@ O 000
RUN BLK

3476

2 7

1‘8

0 9

ADR

1B=1301

0000000

DIGITAL INPUTS

©

x| @ ~
(=) (a] (=)

=}

«©

3
a a

COM2
DI10
DI11

CIRCIRCIRCIRCIRCINC IRCINCY

B1 B2 B3 B4 B5 B6 B7 B8 B9

B-1301

Tabelle2.2.1 Hauptparameter des Moduls IB-1301

Modultyp IB-1301
Versorgungsspannung typisch 24 V DC
Interne Sicherung nein
Maximale Aufnahme 25W

Anschluss

Galvanische Abtrennung der Versorgung von

internen Kreisen

Anzahl der Eingange

Feste Schraubenklemmen,
max.2,5 mm? Leiter an Klemme

nein

12
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davon Binareingange wahlbar / fir Zahler 4
Abmessung 53 x 90 x 65 mm
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2.2.1.1. Binareingange

Die Binareingdnge dienen zum Anschluss der Zweizustandsignale des gesteuerten
Objektes an PLC. Das Peripheriemodul 1B-1301 beinhaltet 12 Binareingdnge DIO - DI11.
Die Eingange sind von den internen Kreisen PLC galvanisch abgetrennt. Die Anregung
(Einschalten) des Einganges wird durch die Anziindung der entsprechenden LED Diode
signalisiert. Die Eingange werden in zwei Gruppen mit gemeinsamer Klemme entworfen
und durchgefuhrt. In der ersten Gruppe befinden sich die Eingdnge DIO - DI3, in der
zweiten Gruppe dann die Eingange DI4 - DI11. Gemeinsame Klemme kann entweder
Plusklemme oder Minusklemme sein. Die Eingange DIO - DI3 kann man noch als
Eingange fur die Zahler verwenden. Auch im Falle der Verwendung fur diese alternativen
Funktionen sind die Eingange gleichzeitig auch als Binareingdnge verwendbar.

Die Eingadnge DIO - DI3 ermdglichen die Funktion der Erfassung der Kurzpulse
einzuschalten. Diese Funktion verlangert das gewahlte Niveau des Eingangssignals bis
zur Umdrehung PLC. Somit wird sichergestellt, dass wir um keinen einzelnen Impuls am
Eingang kommen (kirzer als die Zykluszeit des PLC).

Bemerkung: Wenn an einem Eingang die Funktion fir die Erfassung der Kurzpulse
aktiviert ist, darf das Objekt des Zahlers gleichzeitig nicht eingeschaltet
werden, das diesen Eingang verwendet. Kommt es zu dieser Situation, ist
die Funktion fur die Erfassung der Kurzpulse automatisch ausgeschaltet.

Tabelle 2.2.2 Hauptparameter der Binareingange des Moduls I1B-1301

Modultyp IB-1301
Anzahl der Eingange 12
Anzahl der Eingénge in der Gruppe 4+8
Galvanische Abtrennung von den internen ja
Kreisen
Diagnostik Anzeigen des angeregten Eingangs am
Modulpaneel
Gemeinsamer Leiter Minus / Plus
Eingangsspannung
fur log.0 (UL) max. +5V DC
min. -5V DC
fur log.1 (UH) min. +15V DC
typisch +24 V DC
max. +30 V DC
Eingangsstrom bei log.1 typisch 10 mA (DIO - DI3)
typisch 5 mA (D14 - DI11)
Verzdgerung aus log.0 auf log.1 5 us (DIO - DI3)
5 ms (DI4 - DI11)
Verzdgerung aus log.1 auf log.0 5 us (DIO - DI3)
5 ms (DI4 - DI11)
Minimale Breite des erfassten Pulses 50 ps

Die Binareingange sind an die Klemmen in die Felder DIGITAL INPUTS zugefihrt. Auf
dem Bild 2.2.2 ist der Anschluss der Schalter schematisch dargestellit.
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E ‘
o o
© DIGITAL INPUTS

TCL2+

@ O 000

ADR
18-1801

0000000

Ccom2

DIGITAL INPUTS ‘

DI10

DI11

Bild 2.2.2 Typisches Beispiel des Anschlusses der Schalter an Binareingdnge des Moduls
IB-1301

2.2.1.2. Zahler
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Die Binareingange DIO - DI3 sind als Eingange fur die Zahler zu benutzen. Zur
Verfligung stehen zwei Objekte der Zahler, die in mehreren Betriebszustanden arbeiten
kénnen (Einrichtungszéhler, Zweirichtungszahler, grundlegender IRC). Jedes Objekt des
Zahlers verwendet standardgemafl zwei Eingédnge. Das erste Objekt des Zahlers
ermoglicht noch auch die Betriebszustdnde, die alle vier Eingange (Zahler und IRC
mit Rucksetzung und Erfassung, Messung der Pulslange, Messung der Periode und der
Phasenverschiebung) verwenden. In diesem Fall ist das zweite Objekt des Zahlers
ausgeschaltet. Auch bei der Verwendung fir diese alternativen Funktionen sind Eingadnge
DIO - DI3 gleichzeitig als gewohnliche Binareingange verwendbar. Die Eingange sind an
die Klemmen im oberen Feld DIGITAL / SPECIAL INPUTS zugeflhrt.

Elektrische Parameter der Eingange sind in der Tabelle 2.2.2, die Zeitparameter in der
Tabelle 2.2.3 und die Ubersicht der Betriebszustande in der Tabelle 2.2.4 zu finden.

Tabelle 2.2.3 Zeitparameter der Eingange der Zahler des Moduls 1B-1301

Modultyp IB-1301
Eingangsfrequenz/ Auflésungsvermdgen 5kHz /1 Puls
Pulsbreite min. 50 us
Verzdgerung aus log.0 auf log.1 5us
Verzdgerung aus log.1 auf log.0 5us
Registerbereich 32 Bit

0 bis 4 294 967 296

Tabelle 2.2.4 Ubersicht der Betriebszustande der Zahler

Betriebszustand des Z&ahlers Objekt des Objekt des
Zahlers 1 Zahlers 2
Ein Einrichtungszahler DIO - UP DI2 - UP
Zwei Einrichtungszéhler DIO - UP DI2 - UP
DI1 - UPB DI3 - UPB
Zweirichtungszahler DIO - UP DI2 - UP
DI1 - DOWN DI3 - DOWN
Zahler mit Richtungssteuerung DIO - CLK DI2 - CLK
DI1 - DIR DI3 - DIR
grundlegender IRC DIO -V DI2 -V
DI1-G DI3 -G
Zweirichtungszahler mit Ricksetzung und DIO - UP -
Erfassung DI1 - DOWN
DI2 - CLR
DI3 - CAP
Zahler mit Richtungssteuerung mit DIO - CLK -
Rucksetzung und Erfassung DI1 - DIR
DI2 - CLR
DI3 - CAP
IRC mit Riicksetzung und Erfassung DIO -V -
DI1-G
DI2 - NI
DI3 - MD
Messung der Pulslange wéhrend des -
Laufes wahlbarer
Eingang DIO - DI3
Messung der Periode und der Periode: -
Phasenverschiebung wéhrend des
(beide Funktionen wahrend des Laufes Laufes wahlbarer
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umschaltbar) Eingang DIO - DI3
Phasenverschiebun
g
zwischen DIO und
Dl1

Ubersicht der Abkiirzungen einzelner Signale:

UP - Eingang der Pulse fir Inkrementierung des Zahlers
UPB - Eingang der Pulse fur Inkrementierung des Zahlers B
DOWN - Eingang der Pulse fiir Inkrementierung des Zahlers
CLK - Eingang der Pulse fur Zahler

DIR - Richtung des Zahlers

CLR - Rucksetzung des Zahlers

CAP - Erfassung des Wertes des Zahlers
\% - erste Spur IRC

G - zweite Spur IRC

NI - Nullpuls IRC

MD - Taster

Wie es aus der Tabelle 2.2.4 ersichtlich ist, beide Objekte der Zahler kénnen in
verschiedener Kombination der Betriebszustdnde nur dann eingestellt werden, wenn das
erste Objekt nur die Eingange DIO und DI1 (erste 5 Betriebszustande) benutzt. Wenn das
erste Objekt alle Eingange DIO bis DI3 benutzt, ist das zweite Objekt ausgeschaltet.

Je nach Konfiguration stehen uns somit bis 4 einfache Einrichtungszahler oder bis 2
einfache Zweirichtungszahler / IRC oder 1 Z&ahler / IRC einschlief3lich Rucksetzung und
Erfassung zur Verfuigung.

Die Funktionen einzelner Betriebszustande sind im Kapitel 2.1.2.5 beschrieben. Die
Eingange der Zahler werden als gewoéhnliche Eingange gemal Bild 2.2.2 angeschlossen.
Auf dem Bild 2.2.3 und 2.2.4 sind Beispiele des Anschlusses der Positionssensoren IRC
aufgefuhrt.

IRC1 IRC2
+ -V G|+ - V G

=24V U

A1 A2 A3 A4 A5 A6 A7 A8 A9

DRI DD

TCL2+
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Bild 2.2.3 Beispiel des Anschlusses - zwei Positionssensoren IRC

IRC
+ — V G NI

+

=24V| U

- I_ méfici
dotyk

Al A2 A3 A4 A5 AB A7 A8 A9

DRIV D

Bild 2.2.4 Beispiel des kompletten Anschlusses des Positionssensors IRC

2.2.1.3 Durch das Modul 1B-1301 gelieferte Daten

Das Peripheriemodul B-1301 liefert die Informationen Uber die Eingdnge. Die
Datenstruktur ist aus dem Paneel Einstellung V/V in der Umgebung Mosaic (Bild 2.2.5)
ersichtlich (Ikone ).

Zu den Posten der Struktur sind symbolische Namen zugeteilt, die immer mit den
Zeichen rl_px_ beginnen, wo x die Nummer darstellt, die der eingestellten Adresse am
Drehschalter entspricht. In der Spalte Kompletter Eintrag wird fir gegebenen Posten
immer der konkrete symbolische Name aufgefihrt. Wenn wir die Daten im
Benutzerprogramm verwenden mdchten, verwenden wir entweder diesen symbolischen
Namen oder in die Spalte Alias schreiben wir unseren symbolischen Namen ein, den wir
dann benutzen kénnen. In keinem Fall benutzen wir absolute Rechengréf3en, weil die sich
nach einer neuen Ubersetzung des Benutzerprogramms &andern kénnen.
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3% Nastaveni ¥,

Eingangsdaten

Dl

IEC o &b oo DEC EXP HEX BIN STR i}
RMD O HH1|
0 IB—13n1|1 IR-1501 | 2 03-1401 |
Struktura dat |I:Iplnjl zapis *T|A.Iias 4-||5vulka
=IDI : TEIN_1201 r1_p0_DI
DID :EOOL &l 11_p0_DI~DID 82
DI1 :BOOL &l 11_p0_DI~DI 43
DI2 :EBOOL &l 11_p0_DI~DI2 4
DI3 :EBOOL &1 11_p0_DI~DI3 45
DI4 :EOOL &1 11_p0_DI~Di4 A6
DI5 :EOOL &1 11_p0_DI~DI5 AT
DI6 :EOOL &1 r1_p0_DI~DIE A8
DI7 :EBOOL &l r1_p0_DIDI7 43
DIS :EOOL &l r1_p0_DI~DIg A12
DI9 :EOOL &l r1_p0_DI~DIg A13
DI10 :EOOL & r1_p0_DI*DI0 A14
DI11 ;EOOL &l r1_p0_DIDI11 415
SIDIPW : TBIN_4DIPw r_pO_DIPW
DID :EOOL &l 11_p0_DIPw~DIO 82
DI1 :BOOL &l 11_p0_DIPw~DI1 43
DI2 :EBOOL &l 11_p0_DIPw~DI2 4
DI3 :EBOOL &1 11_p0_DIPw~DI3 45
SICNT_INT : TCNTF_IN r1_pO_CNT_IN1
SCNT :LINT &l 11_p0_CNT_INT~SCHT
VALA : UDINT &l r1_p0_CNT_INT-aLa
VALB : UDINT &l r1_p0_CNT_IN1-LE
HCNT_IN2 : TCNTF_IN &l r1_p0_CNT_IMNZ
SCNT_DUTT : TCNTF_OUT r1_pO_CNT_DUT1
CCHT :LINT ™ rl_p0_CNT_OUT1~CCNT
SET : UDINT ™ rl_p0_CNT_OUT1~SET
FCNT_OUTZ :TCNTF_OUT  [BF 1_p0 CNT_OUTZ
KN
Bild 2.2.5 Struktur der Daten des Moduls 1B-1301
- Binarwerte der Eingange (16x Typ bool)
| biz | D6 | D5 | D4 | DI3 | D2 | DI1 | DIO |
Bit g .6 5 A4 3 2 A .0
| o | o | o | o [ pbn [ pbnio | b9 | D8 |
Bit 15 14 13 A2 A1 .10 9 .8

DIO - DI3 — auch fur Zahler verwendbare Binareingange

DI4 - DI11 - Standardbinareingange
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DIP - Binarwerte der Eingange mit Entdeckung der Kurzpulse (16x Typ bool)
| o | o | o | o | DP3 | DIP2 | DIP1 | DIPO |

Bit v .6 5 4 3 2 A .0
L o [ o | o [ o | o | o | o | o |

Bit 15 14 A3 A2 A1 .10 9 8

DIPO - DIP3 — Werte der Eingdnge DIO - DI3 mit kinstlicher Verlangerung
des gewahlten Niveaus in die Drehung (Entdeckung der

Kurzpulse)
CNT_IN1 - Objekt der Eingange des Zahlers 1 (Struktur TCNTF_IN)
CNT_IN1~SCNT - Zustandswort des Zahlers 1 (16x Typ bool)
| o | o | o | EPS | EMD | ENI | EG | EV |
Bit v .6 Re) A4 3 2 A .0
| o | o | o |[EPSB|] 0O | o | o0 | EVB |
Bit 15 14 13 12 A1 .10 9 .8
EV - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DIO (gemal3 Betriebszustand)
EG - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI1 (gema&l3 Betriebszustand)
ENI - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI2 (gemal} Betriebszustand)

EMD - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI3 (gemal} Betriebszustand)
EPS - 1 - Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl

EVB - 1- Anzeichen der aktiven Kante an DI1 (Z&hler B)

EPSB - 1 - Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl (Zahler B)

CNT_IN1~VALA - erster Eingangswert- Interpretation gemanR Betriebszustand des Zéahlers
(Typ udint)
- Wert des Zahlers 1 (Zahler a IRC)
- Zeit, in der der Eingang im Zustand log.1 ist (Messung der Pulslange)
- Periode oder Phasenverschiebung (Messung der Periode)

CNT_IN1~VALB - zweiter Eingangswert- Interpretation gemafR Betriebszustand des
Zahlers (Typ udint)
- Wert des Zahlers 1B (Paar der Zahler)
- erfasster Wert (Zahler und IRC mit Erfassung und Ricksetzung)
- Zeit, in der sich der Eingang im Zustand log.0 befindet (Messung der

Pulslange)
CNT_IN2 - Objekt der Eingange des Zahlers 2 (Struktur TCNTF_IN)
CNT_IN2~SCNT - Zustandswort des Zahlers 2 (16x Typ bool)
| o | o | o | Eps| o | o | EG | EV |
Bit v .6 .5 4 3 2 A .0
| o | o | o |[erpsB|] 0o | o | o | EVB |
Bit 15 14 A3 A2 A1 .10 9 .8
EV - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI2 (gemé&l Betriebszustand)
EG - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI3 (gemal Betriebszustand)

EPS - 1 - Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl
EVB - 1- Anzeichen der aktiven Kante an DI3 (Z&hler B)
EPSB - 1 - Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl (Zahler B)
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CNT_IN2~VALA - Wert des Zahlers 2 (Typ udint)
CNT_IN2~VALB - Wert des Zahlers 2B (Paar der Zahler - Typ udint)

Ausgangsdaten
CNT_OUT1 - Objekt der Ausgange des Zahlers 1 (Struktur TCNTF_OUT)
CNT_OUT1~CCNT - Leitwort des Zahlers 1 (16x Typ bool)

| o | FMD | MD | NI | FC | SET | RES | EN
Bit 7 6 5 4 3 2 1 .0

| IN. | INo | 0o | mMOD | FCB | SETB | RESB | ENB |
Bit 15 14 13 12 11 10 9 8

EN - 0 - Zahler 1 steht

1 - Zahler 1 zahlt
RES - 1- Resetdes Zahlers 1 und die Ricksetzung
SET - 1- Einstellung des Zahlers1 auf den Wert SET

FC - 0 - Leerlauf des Zahlers 1
1 - Zahler 1 vom Erreichen des Wertes SET riucksetzen
NI - 1 - Genehmigung der Erfassung des Signals NI

MD - 1- Genehmigung der Erfassung des Signals MD
FMD - 0 — Z&hler 1 vom Signal MD rucksetzen

1 - aktellen Wert des Zahlers 1 in VALB vom Signal MD

Erfassung
ENB - O - Zahler 1B steht
1 - Z&hler 1B zahlt
RESB - 1 - Reset des Zahlers 1B und die Ricksetzung
SETB - 1 - Einstellung des Zahlers1B auf den Wert SET
FCB - O - Leerlauf des Zahlers 1B
1 — Zahler 1B vom Erreichen des Wertes SET riicksetzen
MOD - 0 — Messung der Periode
1 — Messung der Phasenverschiebung

IN1-INO - Wahl des gemessenen Einganges fiir die Messung der Pulslange

oder Periode
00 — Eingang DIO
01 — Eingang DI1
10 — Eingang DI2
11 — Eingang DI3
CNT_OUT1~SET - Vorwahl des Zahlers 1
CNT_OUT2 - Objekt der Ausgange des Zahlers 2 (Struktur TCNTF_OUT)

CNT_OUT2~CCNT - Leitwort des Zahlers 2 (16x Typ bool)

| o | o | o | o | FC | SET | RES | EN
Bit 7 6 5 4 3 2 1 0

| o | o | o | o | FCB | SETB | RESB | ENB |
Bit 15 14 13 12 11 10 9 8

EN - 0 - Zahler 2 steht
1 - Zahler 2 zahlt
RES - 1- Resetdes Zahlers 2 und die Ricksetzung
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SET - 1 - Einstellung des Zahlers 2 auf den Wert SET
FC - 0 - Leerlauf des Zahlers 2
1 — Zahler 2 vom Erreichen des Wertes SET riicksetzen
ENB - 0 - Zahler 2B steht
1 - Zahler 2B zahlt
RESB - 1 - Reset des Zahlers 2B und die Riicksetzung
SETB - 1 - Einstellung des Zahlers 2B auf den Wert SET2
FCB - O - Leerlauf des Zahlers 2B
1 — Zahlers 2B vom Erreichen des Wertes SET2 rlicksetzen

CNT_OUT2~SET - Vorwahl des Zahlers 2

Das Verhalten einzelner Datenobjekte ist in nachstehendem Kapitel beschrieben.

2.2.1.4 Anlauf und Verhalten einzelner Datenobjekte ~ des Moduls 1B-1301

Das Peripheriemodul 1B-1301 beinhaltet den Block der Binareingédnge und zwei Objekte
der Zahler.

Das Paneel fur die Einstellung der Parameter des Moduls 6ffnen wir im Manager des
Projektes im Knoten HW | Konfiguration HW (Bild 2.2.6). Im Feld Externe /O Module in
der entsprechenden Zeile klicken wir mit der Mause auf die lkone .

ManaZer projektu

Adresza PLC: 0 .rlm Pouzit ||7 Autamaticky upravowvat pofadi konfiguracnich zoubord pri prekladu

i Typ pfipajeni: Mepfipojeno —

F- Spoletn nastaveni § % Mubwaet konfig. soubar FLC ™ Karfiguraci nelze menit

El H_w

i Wibér Fady PLC ';'.'." | [ [

EE ofigurace Hi Foxtrot P I e e e

- LSt PLC - logické propojeni ;

S S SIEke propa Centralnl modul  Externi 140 maduly | Extemi CIB

- Prostiedi

__ D::Iju:ehtace Adreza Typ modulu Jméno Verze Objednaci &islo
/ IR-1501 T=H 1150
Ell7] 05-14m TN 114 01

Wl m|m | = ra] =D

4 Priglugenstyi

Bild 2.2.6 Konfiguration der Peripheriemodule

Binareingange

Den Zustand der Binareingange beinhaltet die Variable DI. Der Zustand aller 12
Eingange ist auch in den Fallen giltig, wenn die Eingange fur alternative Funktionen
verwendet werden (Erfassung der Kurzpulse oder Eingange fir Zahler).
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Die Konfiguration der Binareingadnge befindet sich im Feld Binar 10 (Bild 2.2.7). Mit
Abhaken der Wahl Einschaltung der Ubertragung der Binareingange DIO bis DI7
ermoglichen wir die Ubertragung der aktuellen Zustande der ersten acht Eingange in den
Notizblock PLC. Mit Abhaken der Wahl Einschaltung der Ubertragung der Binareingange
DI8 bis DI11 ermdoglichen wir die Ubertragung der aktuellen Zustande der restlichen vier
Eingange in den Notizblock PLC. Wenn diese Mdglichkeiten nicht abgehakt sind, werden
entsprechende Werte nicht tbertragen. Sie erscheinen sich nicht im Notizblock PLC.

Mastaveni modulu IB-1301 x|

Binami [0 I redim El’ta&el

—povoleni detekce kratkpch pulzi —polarita kratkpch pulzd
[ kratké pulzy jsou detekosany DIO [~ DI0 jzou detekowvany kratké pulzy do 1
[T krdtké pulzy jzou detekovany DI [T DI jsou detekowvany kidtke pulzy do 1
[T kratke pulzy jzou detekowany DIZ [T DI2 jzou detekowvany kratke pulzy do 1
[T Erdtke pulzy [zou detekowény DI3 [T D13 jsou detekovany krdtke pulzy do 1

v Zapruti prenosu bin, wstupd D10 a2 D17

v Zaprubi prenozu bin. wstupd D18 a2 D111

o OF | X Zit | ? Napovida

Bild 2.2.7 Konfiguration der Binareingange

An Eingéngen DIO bis DI3 ist die Funktion der Erfassung der Kurzpulse fir jeden
Eingang separat einzuschalten. Mit Abhaken der Wahl Kurzpulse entdeckt aktivieren wir
die Funktion der Erfassung des Kurzpulses fur den entsprechenden Eingang. Wenn die
Moglichkeit Kurzpulse in 1 entdeckt des entsprechenden Einganges abgehakt ist, wird die
Funktion fur die Erfassung des Kurzpulses in log.1 aktiviert (sonst ist die Funktion fir die
Erfassung des Kurzpulses in log.0 aktiviert). Wenn eine der Mdglichkeiten nicht zugénglich
ist, bedeutet es, dass der entsprechende Eingang mit der Funktion ,Zahler* besetzt ist.

Gibt es das Eingangssignal, das sich Uberwiegend im Zustand log.1 befindet und an
ihm sich die Pulse in log.0 erscheinen, die kirzer als die langst mdgliche Zykluszeit PLC
sind, dann kann es zum Verlust dieser Pulse kommen, weil in PLC standardgemal nur
Zustande der Eingange im Augenblick des Durchganges der Zentraleinheit durch die
Zyklusumdrehung Ubertragen werden. Schalten wir die Entdeckung der Kurzpulse fir den
Zustand log.0 ein, sind dann am entsprechenden Eingang die Anderungen entdeckt.
Erscheint sich am Eingang wahrend des Zyklus der Wert log.0, wird er im Speicher des
Moduls bis zu der nachsten Datenibertragung in die Zentraleinheit beibehalten, obwonhl
sich am Eingang schon im Moment der Datenubertragung wieder der Wert log.1 befindet.

61 TXV 004 10.01



2. Module PLC FOXTROT

1
vstup DIn
0

prenos dat do ‘
centralni
jednotky

pfenesena data:

bit DI.n 1
bit DIP.n 1 0 1

[ —
[EEN

Bild 2.2.8 Funktion der Entdeckung der Kurzpulse in log.0
t, - Pulsbreite, t. = Zykluszeit PLC

Das gleiche gilt analog auch fir das Eingangssignal, das sich Uberwiegend im Zustand
log.0 befindet und an ihm sich Kurzpulse in log.1 erscheinen. Wir schalten die Entdeckung
der Kurzpulse fur den Zustand log.1 ein und der kurzfristige Wert log.1 am Eingang wird
bis zur Zeit der Zyklusumdrehung verlangert.

Den Zustand der Eingange mit eingeschalteter Entdeckung der Kurzpulse beinhaltet
die Variable DIP.

1
vstup DIn
0

prenos dat do ‘
centralni
jednotky

pfenesena data:

bit DI.n 0
bit DIP.n 0 1 0

o
o

Bild2.2.9 Funktion der Entdeckung der Kurzpulse in log.1
t, - Pulsbreite, t. = Zykluszeit PLC

Zahler

Das Modul I1B-1301 beinhaltet zwei Objekte der Zahler, die Eingdnge DIO bis DI3
benutzen und konnen in mehrere Betriebszustdnde eingestellt werden. Diese
Betriebszustande sind grundsatzlich in zwei Gruppen zu verteilen. Die erste Gruppe
stellen die Betriebszustdnde dar, die immer zwei Eingange benutzen. Das erste Objekt
des Zahlers verwendet die Eingange DIO und DI1, das zweite Objekt des Zahlers
verwendet die Eingange DI2 bis DI3. Beide Objekte der Zahler kénnen in beliebigen
Betriebszustand aus dieser Gruppe eingestellt werden. Jedes kann dann in dem anderen
Betriebszustand arbeiten.

Die Gruppe der Hauptbetriebszustande der Objekte der Za&hler bilden folgende
Betriebszustande:

+ Kein Zahler
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Ein Einrichtungszahler

Zwei Einrichtungszéahler
Zweirichtungszahler

Zahler mit Richtungssteuerung
Grundlegender IRC

Die zweite Gruppe der Betriebszustande der Objekte der Zahler bilden folgende
Betriebszustande:

* & & o o

¢ Zweirichtungszahler mit Riicksetzung und Erfassung

Zahler mit Richtungssteuerung und mit Ricksetzung und Erfassung
IRC mit Ricksetzung und Erfassung

Messung der Pulslange

Messung der Periode und der Phasenverschiebung

* & & o

Diese Betriebszustande benutzen alle vier Eingdnge DIO bis DI3 und kdnnen nur im
ersten Objekt des Zahlers eingestellt werden. Das zweite Objekt ist immer ausgeschaltet.
Die Konfiguration der Zahler befindet sich im Feld Betriebszustand der Zahler (Bild
2.2.10).

Mastaveni modulu IB-1301 x|

Binami |0 redim Sitace |

I dva jednozmérmé Eitace "’I

rregim citade 1 regim Sitage 2
jeden jednozmérng itad vI

£ watup M je aktivai + 0
% wstup Ml je aktivai v 1

" wstup MD je aktivei v 0

% wstup MO je akbivni « 1

W 0OF | X Znusit | ? Mapovéda

Bild 2.2.10 Konfiguration der Zahler

Fur Betriebszustande der Zahler aus der zweiten Gruppe kann man die Polaritat der
Signale NI und MD einstellen. Wenn wir die Mdglichkeit Eingang NI in 1 aktiv ist
einschalten, wird als Anlaufkante der Ubergang des Signals aus dem Zustand 0 in den
Zustand 1 genommen. Schalten wir die Mdglichkeit Eingang NI in O aktiv ist, wird als
Anlaufkante der Ubergang des Signals aus dem Zustand 1 in den Zustand 0 genommen.
Das gleiche gilt auch fur das Signal MD.

Einzelne Betriebszustande der Objekte der Zahler sind identisch mit dem Modul CP-
1004 und ausfihrlich im Kapitel 2.1.2.6 beschrieben.
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2.3. MODULE DER BINARAUSGANGE

Diese Module beinhalten Binarausgédnge und an das Grundmodul werden mit Hilfe der

Sammelschiene TCL2 anschliel3en.

2.3.1. Modul 0S-1401

Das Peripheriemodul

0S-1401 beinhaltet 12 Binarausgédnge 24 V DC. Alle Ausgénge

sind galvanisch abgetrennt. Das Modul wird aus der Versorgungsspannung 24 V DC
versorgt, die von den internen Kreisen galvanisch nicht abgetrennt ist.

A1 A2 A3 Ad A5 A6 AT A8 A9
CICIRCIRCIROCIRCIRC IO INCY
TC LINE 24V DC © DIGITAL OUTPUTS
®@ O 000
RUN BLK
3406
'@
1 8
0 9
ADR
0S$S-1401
00000 Q®O

DIGITAL OUTPUTS
< 0 © ~ «©
o o o o o
o a o [a] a

VDO+

[}
o
(a]

DO10

DO11

B1 B2 B3 B4 B5 B6

B8

CORCIRCIRCIRCIRC IO IRCICY

B7

B9

Bild 2.3.1 Peripheriemodul 0OS-1401

Tabelle 2.3.1 Hauptparameter des Moduls OS-1401

Anschluss

Galvanische Abtrennung der Versorgung von
internen Kreisen
Anzahl der Ausgange

Modultyp 0S-1401
Versorgungsspannung typisch 24 V DC
Interne Sicherung nein
Maximale Aufnahme 25W

feste Schraubenklemmen,
max.2,5 mm? des Leiters fuir Klemme

nein

12
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| Abmessung | 53 x 90 X 65 mm
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2.3.1.1. Binarausgange

Die Binarausgange  dienen  zur  Steuerung  bivalenter  Aktions-  und
Signalisierungselemente des gesteuerten Objektes, die durch Gleichstromspannung 24 V
versorgt werden. Das Peripheriemodul 0OS-1401 beinhaltet 12 Binarausgange DOO -
DO11. Die Ausgange DOO - DO3 ermdglichen die Stromlast bis 2 A (jeder, also insgesamt
max. 4,4 A) zu schalten. Die Ausgange DO4 - DO11 ermoglichen die Stromlast bis 0,5 A
(jeder) zu schalten. Die Ausgénge sind von den internen Kreisen PLC galvanisch
abgetrennt. Die Anregung (Einschalten) des Ausganges wird durch die Anzindung der
entsprechenden LED Diode angezeigt. Die Ausgange sind in eine Gruppe mit
gemeinsamer Klemme untergebracht. Die gemeinsame Klemme ist die Plusklemme.

Tabelle 2.3.2 Hauptparameter der Binarausgange des Moduls OS-1401

Modultyp 0S-1401
Anzahl der Ausgange 12
Anzahl der Ausgéange in der Gruppe 12
Galvanische Abtrennung von den internen ja
Kreisen
Diagnostik Anzeigen des angeregten Eingangs am

Modulpaneel
Typ der Ausgange Transistorausgang
Gemeinsamer Leiter Plus
Geschaltete Spannung 9,6 bis 28,8V DC
Geschalteter Strom max. 2 A (DOO - DO3)

max. 0,5 A (DO4 - DO11)
Strom durch gemeinsame Klemme max. 4,4 A (Summe DOO - DO3)
max. 9 A (Summe DOO - DO11)
Reststrom beim Offnen max. 300 pA
Kontaktzeit max. 400 s
Offnungszeit max. 400 us
Kurzschlussschutz ja
Einschrankung des Anfangsspitzenstromes typisch 7,5 A
Zeit der Abschaltung des typisch 4 ms
Anfangsspitzenstromes
Einschrankung des Verluststromes typisch 4 A
Schutz vor Polwechsel ja*
Behandlung der induktiven Last Aulenbehandlung
RC Element, Varistor, Diode

* der Kreis wird in nicht aktiven Zustand gesetzt, die Belastungen werden geschlossen,
der Strom wird Uber die Schutzdiode des Kreises flie3en.

Die Binarausgénge sind an die Klemmen in die Felder DIGITAL OUTPUTS zugeflhrt.
Auf dem Bild 2.3.2 ist der Anschluss der aus unabhangigen Quellen versorgten
Belastungen schematisch dargestellt.

Die Ausgange sind mit Hilfe der Halbleiterschalter mit internem Schutz vor Strom- und
Warmeduberlastung durchgefihrt. Fir die Erhdhung der Widerstandsfahigkeit und der
Lebensdauer sind die geschalteten Belastungen beim Schalten der induktiven
Belastungen mit entsprechenden Entstbrelementen zu schonen. Die an die Klemmen
VDO+ und COM1 angeschlossene Versorgung 24 V DC ist fur richtige Funktion der
Ausgangsschalter notwendig!
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Das Prinzip verschiedener Mdglichkeiten der Behandlung der induktiven Belastungen,
die Mittel fur den Entwurf der vom Hersteller gelieferten RC Entstérelementen und weitere
Empfehlungen und Hinweise sind in der Dokumentation ,Handbuch fir die Planung der
programmierbaren Steuerungssysteme TECOMAT FOXTROT TXV 004 11.01 zu finden.

=24V | U

Al A2 A3 Ad A5 A6 AT A8 A9

CORCICIRCIRCIRCIRCICINCY

@ O 000

RUN BLK

0$-1401

0000000

DIGITAL OUTPUTS ‘

VDO+
DO10
DO11

CORCICIRCIRC IRCIRCICIRCY

B1 B2 B3 B4 BS B6 B7 B8 B9

JUL

Bild 2.3.2 Typisches Beispiel des Anschlusses der Belastungen an die Binarausgange

des Moduls 0S-1401

2.3.1.2 Durch das Modul OS-1401gelieferte Daten
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Das Peripheriemodul 0S-1401 liefert die Informationen Uber die Ausgénge. Die
Datenstruktur ist aus dem Paneel Einstellung V/V in der Umgebung Mosaic (Bild 2.2.5)
ersichtlich (Ikone ).

Zu den Posten der Struktur sind symbolische Namen zugeteilt, die immer mit den
Zeichen rl_px_ beginnen, wo x die Nummer darstellt, die der eingestellten Adresse am
Drehschalter entspricht. In der Spalte Kompletter Eintrag ist immer fir den gegebenen
Posten der konkrete symbolische Name aufgefuhrt. Wenn wir die Daten im
Benutzerprogramm verwenden mdchten, verwenden wir entweder diesen symbolischen
Namen oder in die Spalte Alias schreiben wir unseren symbolischen Namen ein, die wir
dann benutzen kénnen. In keinem Fall benutzen wir absolute Rechengréf3en, weil die sich
nach neuer Ubersetzung des Benutzerprogramms &ndern kénnen.

3% Mastaveni ¥/

IEC &% Jb &% DEC EXP HEX BIN STR ¥

RO O HH1|

0 IE-1301 | 1 IR-1501 2 05—1401|

Struktura dat |I:I|:|Injl zapis 4T|JE'LIi£|s 4.||5".I'||:|llm

EDO :TBIM_12D0 r_p2_ DO
DOO0 ;EOOL St 1_p2_DO~DO0
DO1 :BOOL = r_pz_DO~DON
D02 :EBOOL [®f r1_p2 DO~D0OZ
D03 :EBOOL S 1_p2 DO~D0O3
D04 BOOL [ _p2 DO~D0O4
D05 :EBOOL = r1_p2 DO~DO5
DO6 :EOOL & r1_p2 DO~DOE
DOY EOOL & 1_p2 DO~DO7
DOg :EBOOL & r_p2_DO~D0O8
D09 :EOOL [®f r1_p2_DO~D03
DO10 :BOOL S r1_p2_DO~DO10
DO11 :EBOOL [ r_p2 DO~DOM

< |

Bild 2.3.3 Struktur der Daten des Moduls 0S-1401

Ausgangsdaten
DO - Binarwerte der Ausgange (16x Typ bool)
| bo7 | bo6 | bos | DO4 | DO3 | DO2 | DO1 | DOO |
Bit 7 6 5 4 3 2 1 .0
| o | o | o | o | D011 | DO10 | DO9 | DO8 |
Bit 15 14 13 12 A1 .10 9 8

DOO - DO11 - Binarausgange

Das Verhalten einzelner Datenobjekte ist in nachstehendem Kapitel beschrieben.
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2.3.1.3 Anlauf und Verhalten einzelner Datenobjekte ~ des Moduls 0S-1401

Das Peripheriemodul 0S-1401 beinhaltet Block der Binarausgange.

Das Paneel fir die Einstellung der Parameter des Moduls ist im Manager des Projektes
im Knoten HW | Konfiguration HW (Bild 2.3.4) zu 6ffnen. Im Feld Externe I/O Module
tippen wir auf der entsprechenden Zeile mit der Mause auf die lkone .

ManaZer projektu

Adresa PLC: O .rll Pouzit ||7 Autamaticky upravowvat pofadi konfiguracnich zoubord pri prekladu
i Typ pfipajeni: Mepfipojeno —
- Spoleéna nastaveni 3 ™ Mytvafet konfig. soubar PLC " Konfiguraci nelze ménit
=- He
Foxtrot

Centrélni modul  Extemi 1/0 moduly | Extemni CIB I

S
EE}?L::LH-:E Adreza Typ modulu I Jréno I‘Jerze I Objednaci &izla

0 ] 1B-13m TeM 113101

1 ] IR-1501 TeM 11501

2 L [mNam

3

4

5

E

7

8

9

% Fisludenstyi

Bild 2.3.4 Konfiguration der Peripheriemodule

Binarausgange

Der Zustand der Binarausgange beinhaltet die Variable DO. Die Konfiguration der
Binarausgange befindet sich im Feld Binarausgange IO (Bild 2.3.5). Mit Abhaken der Wahl
Einschaltung der Binarausgange DOO bis DO7 ermdglichen wir die Ubertragung der
aktuellen Zustande der ersten acht Ausgénge in den Notizblock PLC. Mit Abhaken der
Wahl Einschaltung der Binarausgange DOS8 bis DO11 ermdglichen wir die Ubertragung
der aktuellen Zustande der restlichen vier Ausgange in den Notizblock PLC. Wenn diese
Maoglichkeiten nicht abgehakt sind, werden entsprechende Werte nicht tbertragen und
entsprechende Ausgénge nicht eingestellt.
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Mastaveni modulu DS-1401 x|

Bindrmi 10 |

v Zapruli prenoszu bin, wistupd DO0 22 DO7

v Zaprubi prenozu bin, wirstupd DOS a2 DO11

X Zit | ? Napovida

Bild 2.3.5 Konfiguration der Binarausgéange
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2.4. KOMBINIERTE MODULE DER BINAREINGANGE UND AUSGA NGE

Diese Module beinhalten Binareingdnge und Ausgange und an das Grundmodul
werden mit Hilfe der Sammelschiene TCL2 angeschlossen.

2.4.1. Modul IR-1501

Das Peripheriemodul IR-1501 beinhaltet 4 Binareingdnge 24 V DC a 8
Relaisausgange. Die Eingange sind als gewdhnliche Binareingange oder als Eingénge fir
Zahler zu benutzen. Alle Eingdnge und Ausgange sind galvanisch abgetrennt. Das Modul
ist aus der Versorgungsspannung 24 V DC versorgt, die von internen Kreisen galvanisch
nicht abgetrennt ist.

A1l A2 A3 A4 A5 A6 A7 A8 A9

CORCIRCIRCIRCIRCIRCIRCICY

[m]
zZ
[©]

+
2 T
T C

24V D

IR-1501

0000000

DIGITAL OUTPUTS

COM2

CORCIRCIRCIRCIC-IRCIRCICY

B1 B2 B3 B4 B5 B6 B7 B8 B9

Bild 2.4.1 Peripheriemodul IR-1501

Tabelle 2.4.1 Hauptparameter des Moduls IR-1501

Modultyp IR-1501

Versorgungsspannung Typisch24 V DC

Interne Sicherung nein

Maximale Aufnahme 25W

Anschluss feste Schraubenklemmen,
max.2,5 mm? des Leiters fiir Klemme

Galvanische Abtrennung der Versorgung von nein

internen Kreisen
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Anzahl der Eingange
Anzahl der Ausgange
Abmessung

4
8

53 x 90 x 65 mm
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2.4.1.1. Binareingange

Die Binareingange dienen zum Anschluss der Zweizustandsignale des gesteuerten
Objektes an PLC. Das Peripheriemodul [R-1501 beinhaltet 4 Binareingdnge DIO - DI3.
Die Eingange sind galvanisch abgetrennt. Die Anregung (Verspannung) des Einganges
wird durch die Anztindung der entsprechenden LED Diode signalisiert. Alle Eingénge sind
in die Gruppe mit gemeinsamer Klemme aufgebaut. Die gemeinsame Klemme jeder
Gruppe kann sowie Plus als auch Minus sein. Die Eingdnge kann man als Eingange fur
Zahler benutzen. Auch im Falle der Verwendung fur diese alternative Funktionen sind die
Eingange gleichzeitig als Binareingange verwendbar.

Die Eingéange ermdoglichen die Funktion fur die Erfassung der Kurzpulse einzuschalten.
Diese Funktion verlangert das gewahlte Niveau des Eingangssignals bis zur Umdrehung
PLC. So stellen wir sicher, dass wir um einzelnen Puls am Eingang nicht kommen, der
kurzer als die Zykluszeit PLC ist.

Bemerkung: Wenn an einem der Eingdnge die Funktion fur die Erfassung der
Kurzpulse aktiviert ist, darf gleichzeitig das Objekt des Zahlers nicht
eingeschaltet werden, das dieser Eingang benutzt. Kommt es zu dieser
Situation, wird die Funktion fur die Erfassung der Kurzpulse automatisch

ausgeschaltet.

Tabelle 2.4.2 Hauptparameter der Binareingange des Moduls IR-1501
Modultyp IR-1501
Anzahl der Eingange 4
Anzahl der Eingénge in der Gruppe 4
Galvanische Abtrennung von den internen ja
Kreisen
Diagnostik Anzeigen des angeregten Eingangs am

Modulpaneel
Gemeinsamer Leiter Minus / Plus
Eingangsspannung
pro log.0 (UL) max. +5V DC
min. -5V DC
pro log.1 (UH) min. +15V DC
typisch +24 V DC
max. +30 V DC
Eingangsstrom bei log.1 typisch 10 mA

Verzdgerung aus log.0 auf log.1 5us
Verzdgerung aus log.1 auf log.0 5us
Minimale Breite des erfassten Pulses 50 ps

Die Binareingange sind an die Klemmen im Feld DIGITAL INPUTS zugefuhrt. Auf dem
Bild 2.4.2 ist der Anschluss der Schalter schematisch dargestellt
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DRI

Bild 2.4.2 Typisches Beispiel des Anschlusses der Schalter an Binareingdnge des Moduls
IR-1501

2.4.1.2. Relaisausgange

Die  Relaisausgdnge dienen zur  Steuerung bivalenter  Aktions- und
Signalisierungselemente des gesteuerten Objektes, die durch Wechselstrom- oder
Gleichstromspannung bis zu 250 V versorgt sind. Die Ausgange sind mit Hilfe des
kontaktlosen Schaltrelais durchgefuhrt, das in die Gruppe mit einer gemeinsamen Klemme
zugefihrt wird. Das Peripheriemodul IR-1501 beinhaltet 8 Relaisausgdnge DOO — DO?7,
die in der Gruppe mit gemeinsamer Klemme organisiert sind. Die Ausgénge sind von den
internen Kreisen PLC galvanisch abgetrennt. Die Anregung (Einschalten) des Ausganges
wird durch die Anziindung der entsprechenden LED Diode signalisiert.

Die Relaiskontakte der Binarausgange sind an die Klemmen im Feld DIGITAL
OUTPUTS zugefuhrt. Auf dem Bild 2.4.3 ist der Anschluss der von unabhangigen Quellen
versorgten Belastungen schematisch dargestellt. Die Sicherung vor Uberlastung und
Kurzschluss wird mit Hilfe der Sicherungen durchgefihrt — selbstéandig fur jeden Ausgang
(eventuell fiur die ganze Gruppe). Der Nennstrom und der Typ der Sicherung werden
gemal Belastung und Charakter der Belastung mit Ricksicht auf maximalen Strom und
Uberlastbarkeit des Ausganges oder die Gruppe der Ausgange gewahlt. Zum Beispiel bei
der Verwendung von Rohrchensicherungen mit der Schmelzlinie T und F und beim
Abschaltvermdgen von 35 A ist es moglich, bei der Sicherung einzelner Ausgange den
Nennstrom der Sicherung bis zu 3A zu wahlen (bei der Sicherung im gemeinsamen Leiter
der Gruppe ist der Sicherungsstrom bis 10A).

Das Prinzip verschiedener Mdglichkeiten der Behandlung der induktiven Belastung, die
Hilfsmittel fir den Entwurf der RC Entstérelementen, die Ubersicht der Satze mit
Entstorelementen, die von dem Hersteller geliefert sind, und weitere Empfehlungen und
Hinweise sind in der Dokumentation ,Handbuch fur die Planung der programmierbaren
Steuerungssysteme TECOMAT FOXTROT TXV 004 11.01 zu finden.
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Tabelle 2.4.3 Hauptparameter der Relaisausgange des Moduls IR-1501

Kreisen
Diagnostik

Typ der Ausgange

Kontakttyp
Geschaltete Spannung

Geschalteter Strom

Kurzfristige Uberlastbarkeit des Ausganges
Strom durch gemeinsame Klemme
Schliel3zeit der Kontakte
Offnungszeit der Kontakte
Grenzwerte der Schaltbelastung
fur Widerstandslast
fur induktive LastDC13
fur induktive LastAC15
Schaltfrequenz ohne Last
Schaltfrequenz mit Nennlast
Mechanische Lebensdauer
Elektrische Lebensdauer bei maximaler Last
fur Widerstandslast
far induktive LastDC13
far induktive LastAC15
Kurzschlussschutz
Behandlung der induktiven Last

Isolationsspannung

Modultyp IR-1501
Anzahl der Ausgange 8
Anzahl der Ausgange in der Gruppe 8
Galvanische Abtrennung von den internen ja

Signalisierung des angeregten
Ausganges auf dem Paneel des Moduls
elektromechanisches Relais,
ungeschutzter Ausgang
Schaltkontakt
max. 250 V
min. 5V
max. 3 A
min. 100 mA
max. 4 A
max. 10 A
typisch10 ms
typisch4 ms

max. 3 A bei 30 V DC oder 230 V AC
max. 3 A bei 30V DC
max. 3 A bei 230 V AC
max. 300 Schaltungen / Min.
max. 20 Schaltungen / in.
min. 5 000 000 Zyklen

min. 100 000 Zyklen
min. 100 000 Zyklen
min. 100 000 Zyklen
AuRenschutz
Aulenbehandlung
RC Element, Varistor, Diode (DC)

zwischen Ausgange und interne Kreise 3750V AC
zwischen Gruppen der Ausgénge 3750V AC
untereinander
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COoM2

DIGITAL OUTPUTS ‘

DI D

B1 B2 B3 B4 B5 B6 B7 B8 B9

Bild 2.4.3 Typisches Beispiel des Anschlusses der Belastungen an Relaisausgénge des
Moduls IR-1501

2.4.1.3. Zahler

Die Binareingéange DIO - DI3 sind als Eingange fur Zahler zu verwenden. Zur Verfigung
stehen zwei Objekte der Zahler, die in mehreren Betriebszustanden arbeiten kdnnen
(Einrichtungszahler, Zweirichtungszéahler, grundlegender IRC). Jedes Objekt des Zahlers
verwendet standardgemal’ zwei Eingange. Das erste Objekt des Zahlers ermdglicht noch
auch die Betriebszustande, die alle vier Eingange benutzen (Zahler und IRC mit
Riucksetzung und Erfassung, Messung der Impulslange, Messung der Periode und der
Phasenverschiebung). In diesem Fall ist das zweite Objekt des Zéhlers ausgeschaltet.
Auch bei der Verwendung fir diese alternativen Funktionen sind Eingange DIO - DI3
gleichzeitig als gewohnliche Binareingdnge verwendbar. Die Eingange sind an die
Klemmen im Feld DIGITAL / SPECIAL INPUTS zugeflhrt.

Elektrische Parameter der Eingange sind in der Tabelle 2.4.2, die Zeitparameter in der
Tabelle 2.4.4 und die Ubersicht der Betriebszustande in der Tabelle 2.4.5 zu finden.

Tabelle 2.4.4 Zeitparameter der Eingdnge der Zahler des Moduls IR-1501

Modultyp IR-1501
Eingangsfrequenz / Auflésungsvermdgen 5kHz /1 Puls
Pulsbreite min. 50 us
Verzogerung aus log.0 auf log.1 5us
Verzdgerung aus log.1 auf log.0 5us
Registerbereich 32 Bit

0 bis 4 294 967 296
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Tabelle 2.4.5 Ubersicht der Betriebszustande der Zahler

Betriebszustand des Z&ahlers Das Objekt des Das Objekt des
Zahlersl Zahlers2
Ein Einrichtungszahler DIO - UP DI2 - UP
Zwei Einrichtungszéahler DIO - UP DI2 - UP
DI1 - UPB DI3 - UPB
Zweirichtungszahler DIO - UP DI2 - UP
DI1 - DOWN DI3 - DOWN
Zahler mit Richtungssteuerung DIO - CLK DI2 - CLK
DI1 - DIR DI3 - DIR
Grundlegender IRC DIO -V DI2 -V
DI1-G DI3 -G
Zweirichtungszahler mit Ricksetzung und DIO - UP -
Erfassung DI1 - DOWN
DI2 - CLR
DI3 - CAP
Zahler mit Richtungssteuerung mit DIO - CLK -
Rucksetzung und Erfassung DI1 - DIR
DI2 - CLR
DI3 - CAP
IRC mit Ricksetzung und Erfassung DIO -V -
DI1-G
DI2 - NI
DI3 - MD
Messung der Pulsléange wahrend des -
Laufes wahlbarer
Eingang DIO - DI3
Messung der Periode und der Periode: -
Phasenverschiebung wahrend des
(beide Funktionen wahrend des Laufes Laufes wahlbarer
umschaltbar) Eingang DIO - DI3
Phasenverschiebun
g
Zwischen DIO und
DI1

Ubersicht der Abkiirzungen einzelner Signale:

UP - Eingang der Pulse fir Inkrementierung des Zéahlers
UPB - Eingang der Pulse fur Inkrementierung des Zahlers B
DOWN - Eingang der Pulse fur Dekrementierung des Zahlers

CLK - Eingang der Pulse fur Zahler

DIR - Richtung des Zahlers

CLR - Rucksetzung des Zahlers

CAP - Erfassung des Wertes des Zahlers
\% - erste Spur IRC

G - zweite Spur IRC

NI - Nullpuls IRC

MD - Taster

Wie aus der Tabelle 2.4.5 ersichtlicht ist, beide Objekte der Zahler kdénnen in
verschiedener Kombination der Betriebszustande nur dann eingestellt werden, wenn das
erste Objekt nur Eingédnge DIO und DI1 (erste 5 Betriebszustande) verwendet. Wenn das
erste Objekt alle Eingange DIO bis DI3 verwendet, ist das zweite Objekt ausgeschaltet.
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Je nach Konfiguration stehen uns also bis 4 einfache Einrichtungszahler oder bis 2
einfache Zweirichtungszahler / IRC oder 1 Zahler / IRC einschlief3lich Ricksetzung und
Erfassung zur Verfigung.

Die Funktionen einzelner Betriebszustande sind im Kapitel 2.1.2.5 beschrieben. Die
Eingange der Zahler werden gleich als gewdhnliche Eingdnge gemald Bild 2.4.2
angeschlossen. Auf dem Bild 2.4.4 und 2.4.5 sind Beispiele des Anschlusses der
Positionssensoren IRC aufgefihrt.

IRC1 IRC2

A1 A2 A3 A4 A5 A6 A7 A8 A9

DRIV RIDOD®

Bild 2.4.4 Beispiel des Anschlusses von zwei Positionssensoren IRC
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IRC
+ — V G NI

| I_ méfici
dotyk

Al A2 A3 A4 A5 AB A7 A8 A9

DRIV D

Bild 2.4.5 Beispiel des kompletten Anschlusses des Positionssensors IRC

2.4.1.4 Durch das Modul IR-1501 gelieferte Daten

Das Peripheriemodul [R-1501 liefert die Informationen tber Eingange und Ausgange.
Die Datenstruktur ist aus dem Paneel Einstellung V/V in der Umgebung Mosaic (Bild
2.4.6) ersichtlich (Ikone [i).

Zu den Posten der Struktur sind symbolische Namen zugeteilt, die immer mit den
Zeichen rl_px_ beginnen, wo x die Nummer darstellt, die der eingestellten Adresse am
Drehschalter entspricht. In der Spalte Kompletter Eintrag ist fir gegebenen Posten immer
der konkrete symbolische Name aufgefiihrt. Wenn wir die Daten im Benutzerprogramm
verwenden mdchten, verwenden wir entweder diesen symbolischen Namen oder in die
Spalte Alias schreiben wir unseren symbolischen Namen ein, den wir dann benutzen
kénnen. In keinem Fall benutzen wir absolute RechengrofRen, weil die sich nach einer
neuen Ubersetzung des Benutzerprogramms andern kénnen.
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A% Mastaveni ¥/Y

IEC 4o on o5 DEC EXP HEX BIN STR

RMD (O H'-'|1|
0 IE-1301 1 m‘15“1|2 05-1401 |
Struktura dat |I:Iplnj|l zapis *.'| Svorka
=IDI1 : TEIN_40I rl_pl_DI
DIO :BOOL #] r_p1_DI~7DI0 bz
DIT :BOOL &l r1_p1_DI~DI1 A3
DI2 BOOL ol r1_p1_DI~DI2 A4
DI3 :BOOL w] r_p1_DI"DI3 AR
=EDIP : TEIM_4DIFP rl_pl_DIP
DI0 :BOOL #l r1_p1_CIP~DIO A2
DIT :BOOL &l r1_p1_DIP~DN A3
DI2 :BOOL w] r_pl_DIP~DIZ A4
DI3 :BOOL #] M_pl_DIP~DI3 A5
EICHT_IM1 : TCHTF_IN rl_pl_CHT_IN1
SCNHT :UINT ol 1_p1_CHT_INT~SCNT
VALA  UDINT o] TP CHT_INTVALS
VALB : UDINT o] r1_p1_CNT_INT~VALE
FICHT_IN2 : TCHTF_IM ol r1_p1_CHT_INZ
=D0O : TEIM_8DO rl_pl_DO
DO0 :BOOL [Sf 1_p1_DO~000
DO1 :BOOL St r1_p1_DO~D01
DO2 BOOL [St 1_p1_DO~D02
DO3 :BOOL [ r_pl_DO~D0O3
DO4 :BOOL [Sf 1_p1_DO~D04
DO5 :BOOL [St 1_p1_DO~D0S
DO6 :BOOL % _pl_DO~DOG
DO7 :BOOL [H 1_p1_DO~DO7
FEICHNT_OUTT :TCHTF_OUT rl_pl_CHT_OUT1
CCNT UIMT [St r1_p1_CMT_OUT1~CCNT
SET : UDINT [% r_pl_CMT_OUT1~SET

<] |

FCHT_OUT2 : TCWTF_OUT

[% r_pl CNT_OUTZ

Bild 2.4.6 Struktur der Daten des Moduls IR-1501
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Eingangsdaten

DI - Binarwerte der Eingange (8x Typ bool)
| o | o | o | o | b3 | b2 | b1 | DIO |
Bit v .6 5 4 3 2 A .0
DIO - DI3 — Binareingange, die auch fur Zahler verwendbar sind
DIP - Binarwerte der Eingange mit Entdeckung der Kurzpulse (8x Typ bool)
| o | o | o | o | bDP3 | DIP2 | DIP1 | DIPO |
Bit v .6 Re) A4 3 2 A .0

DIPO - DIP3 — Werte der Eingdnge DIO - DI3 mit kinstlicher Verlangerung
des gewahlten Niveaus in Umdrehung (Entdeckung der

Kurzpulse)
CNT_IN1 - Objekt der Eingange des Zahlers 1 (Struktur TCNTF_IN)
CNT_IN1~SCNT - Zustandswort des Zahlers 1 (16x Typ bool)
| o | o | o | EPs | EMD | ENI | EG | EV |
Bit v .6 Re) A4 3 2 A .0
| o | o | o [EPSB|] 0 | o | 0o | EVB |
Bit 15 14 13 12 A1 .10 9 .8
EV - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DIO (gemal3 Betriebszustand)
EG - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI1 (gemal3 Betriebszustand)
ENI - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI2 (gemal3 Betriebszustand)

EMD - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI3 (gemal} Betriebszustand)
EPS -1 - Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl

EVB - 1- Anzeichen der aktiven Kante an DI1 (Z&hler B)

EPSB - 1 - Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl (Zahler B)

CNT_IN1~VALA - erster Eingangswert - Interpretation gemald Betriebszustand des
Zahlers (Typ udint)
- Wert des Zahlers 1 (Zahler und IRC)
- Zeit, in der sich der Eingang im Zustand log.1 befindet (Messung der
Pulslange)
- Periode oder Phasenverschiebung (Messung der Periode)

CNT_IN1~VALB - zweiter Eingangswert - Interpretation gemalR Betriebszustand des
Zahlers (Typ udint)
- Wert des Zahlers 1B (Paar der Zahler)
- erfasster Wert (Zahler und IRC mit Erfassung und Ricksetzung)
- Zeit, in der sich der Eingang im Zustand log.0 befindet (Messung der

Pulslange)
CNT_IN2 - Objekt der Eingange des Zahlers 2 (Struktur TCNTF_IN)
CNT_IN2~SCNT - Zustandswort des Zahlers 2 (16x Typ bool)
| o | o | o | EPS| 0o | o | EG | EV |
Bit v .6 Rs) A4 3 2 A .0
| o | o | o |[EPSB|] 0 | o | o0 | EVB |
Bit 15 14 13 12 A1 .10 9 .8
EV - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI2 (gemal3 Betriebszustand)
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EG - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI3 (gemal3 Betriebszustand)
EPS - 1 - Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl

EVB - 1 - Anzeichen der aktiven Kante an DI3 (Z&hler B)

EPSB - 1 - Anzeichen fur das Erreichen der Vorwahl (Zahler B)

CNT_IN2~VALA - Wert des Zahlers 2 (Typ udint)
CNT_IN2~VALB - Wert des Zahlers 2B (Paar der Zahler - Typ udint)

Ausgangsdaten
DO - Binarwerte der Ausgéange (8x Typ bool)
| DO7 | Do6 | DO5 | DO4 | DO3 | DO2 | DO1 | DOO |
Bit v .6 5 4 3 2 A .0

DOO - DO7 - Relaisausgange
CNT_OUT1 - Objekt der Ausgange des Zahlers 1 (Struktur TCNTF_OUT)
CNT_OUT1~CCNT - Leitwort des Zahlers 1 (16x Typ bool)

| o | FMD | MD | NI | FC | SET | RES | EN |
Bit 7 6 5 4 3 2 1 .0

| IN. | INOo | 0 | MOD | FCB | SETB | RESB | ENB |
Bit 15 14 13 12 11 10 9 8

EN - 0 - Zahler 1 steht
1 - Z&hler 1 zahlt
RES - 1- Resetdes Zahlers 1 und die Riicksetzung
SET - 1 - Einstellung des Zahlers1 auf den Wert SET
FC - 0 - Leerlauf des Zahlers 1
1 - Z&ahler 1 vom Erreichen des Wertes SET ricksetzen
NI - 1 - Genehmigung der Signalerfassung NI
MD - 1- Genehmigung der Signalerfassung MD
FMD - 0 - Zahler 1 vom Signal MD riicksetzen
1 — aktuellen Wert des Zahlers 1 in VALB vom Signal MD erfassen
ENB - O - Zahler 1B steht
1 - Z&hler 1B zahlt
RESB - 1 - Reset des Zahlers 1B und die Riicksetzung
SETB - 1 - Einstellung des Zahlers1B auf den Wert SET
FCB - O - Leerlauf des Zahlers 1B
1 - Z&hler 1B vom Erreichen des Wertes SET riucksetzen
MOD - 0 — Messung der Periode
1 — Messung der Phasenverschiebung
IN1-INO - Wahl des gemessenen Einganges fiir die Messung der Pulslange
oder Periode
00 — Eingang DIO
01 — Eingang DI1
10 — Eingang DI2
11 — Eingang DI3

CNT_OUT1~SET - Vorwahl des Zahlers 1
CNT_OUT2 - Objekt der Ausgange des Zahlers 2 (Struktur TCNTF_OUT)
CNT_OUT2~CCNT - Leitwort des Zéahlers 2 (16x Typ bool)
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| o | o | o | o | FC | SET | RES | EN |
Bit 7 6 5 4 3 2 1 .0

| o | o | o | o | FcB | SETB | RESB | ENB |
Bit 15 14 13 12 11 10 9 8

EN - 0 - Zahler 2 steht
1 - Zahler 2 zahlt
RES - 1- Resetdes Zahlers 2 und die Ricksetzung
SET - 1 - Einstellung des Zahlers 2 auf den Wert SET
FC - 0 - Leerlauf des Zahlers 2
1 - Zahler 2 vom Erreichen des Wertes SET rlicksetzen
ENB - O - Zahler 2B steht
1 - Zahler 2B zahlt
RESB - 1 - Reset des Zahlers 2B und die Ricksetzung
SETB - 1 - Einstellung des Zahlers 2B auf den Wert SET
FCB - O - Leerlauf des Zahlers 2B
1 —Zahler 2B vom Erreichen des Wertes SET rlcksetzen

CNT_OUT2~SET - Vorwahl des Zahlers 2

Das Verhalten einzelner Datenobjekte ist in nachstehendem Kapitel beschrieben.

2.4.1.5 Anlauf und Verhalten einzelner Datenobjekte  des Moduls IR-1501

Das Peripheriemodul IR-1501 beinhaltet den Block der Binareingdnge und Ausgange
und zwei Objekte der Zahler.

Das Paneel fur die Einstellung der Parameter des Moduls ist im Manager des Projektes
im Knoten HW | Konfiguration HW (Bild 2.4.7) zu 6ffnen. In dem Feld Externe 1/0O Module
tippen wir in der entsprechenden Zeile mit der Mause auf die Ikone [,

ManaZer projektu

Adreza PLC: O .rlm Pougit ||7 Automaticky upravovat pofadi konfiguracnich soubord pii prekladu
i Tup pripojeni: Mepfipojeno
-- Spoletna nastaveni § + “ybeatet korfig. soubor PLC " Eonfiguraci nelze ménit
i b Wibér Fady PLC T
N Fi-'r"fig'-"-ﬂﬁ Hiw/ S R e e
.. Sw REESe S Lbh e Centralni modul -~ Extermi [0 moduly | Enterni CIB I
Er;lf::g;tace Adreza Top rodulu I.Jménu:u I"v"erze I Objednaci &islo
1] ] 1B-1301 TeM 113 01
1 | [mumsm
2 Elly7| 05140 TN 114 01
3
4
3]
B
7
g
9

4 Pizluganstyi
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Bild 2.4.7 Konfiguration der Peripheriemodule
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Binareingange

Mastaveni modulu IR-1501 x|

Binami 10 I resim Eitaie |

—povioleni detekoe kratkich pulzi —palarita kratkich pulzd
[T kratke pulzy [zou detekowany DI0 [~ DI0jzou detekovany kratke pulzy do 1
[T kratké pulzy [zou detekovany DI [T DI jeou detekovany kratke pulzy do 1
[ kratké pulzy jsou detekosvany DI2 [~ DI2 jzou detekovany kratké pulzy do 1
[ kratké pulzy jzou detekowany DI3 [~ DI3 jsou detekovany kratké pulzy do 1

v Zapnuli prenosu bin. wstupd D10 a2 D13

[v Zapruti prenoszu bin, wistupd DO0 22 DOT

x £rugk | ? Mapoveda

Bild 2.4.8 Konfiguration der Binareingange und Ausgange

Den Zustand der Binareingdnge beinhaltet die Variable DI. Der Zustand aller vier
Eingange ist auch in den Fallen giltig, wenn die Eingange fur alternative Funktionen
verwendet sind (Erfassung der Kurzpulse oder Eingange fur Zahler).

Die Konfiguration der Binareingadnge befindet sich im Feld Binar 10 (Bild 2.4.8). Mit
Abhaken der Wahl Einschalten der Ubertragung der Binareingange DIO bis DI3
ermoglichen wir die Ubertragung der aktuellen Zustande der ganzen vier Eingange in den
Notizblock PLC. Wenn diese Wahl nicht abgehakt ist, werden entsprechende Werte nicht
Ubertragen (sie erscheinen sich nicht im Notizblock PLC).

An den Eingédngen DIO bis DI3 kann man die Funktion fur die Erfassung der Kurzpulse
fur jeden Eingang besonders einschalten. Durch Abhaken der Wahl Kurzpulse sind
entdeckt aktivieren wir die Funktion fur die Erfassung des Kurzpulses (fir den
entsprechenden Eingang). Wenn die Wahl Kurzpulse in 1 entdeckt des entsprechenden
Einganges abgehakt ist, ist die Funktion fur die Erfassung des Kurzpulses in log.1 aktiviert
(sonst ist die Funktion der Erfassung des Kurzpulses in log.0 aktiviert). Wenn eine Wahl
nicht zugéanglich ist, bedeutet es, dass der entsprechende Eingang mit der Funktion des
Zahlers besetzt ist.

Wenn wir das Eingangssignal haben, das sich Uberwiegend im Zustand log. 1 befindet
und an dem sich Pulse in log.0 erscheinen, die kirzer als die langste mdgliche Zeit des
Zyklus PLC sind, dann kann es zum Verlust dieser Pulse kommen, weil in PLC nur
Zustdnde der Eingange im Moment des Durchganges der Zentraleinheit durch die
Umdrehung des Zyklus standardgemald Gbertragen werden. Schalten wir die Entdeckung
der Kurzpulse fur den Zustand log.0 ein, dann sind an entsprechendem Eingang seine
Anderungen entdeckt. Wenn sich am Eingang wéahrend des Zyklus der Wert log. O
erscheint, wird er im Speicher des Moduls bis zur nachsten Ubertragung der Daten in
Zentraleinheit beibehalten, obwohl sich am Eingang - in Moment der Datenlbertragung -
schon wieder der Wert log. 1 befindet.

Das Gleiche gilt analog auch fiir das Eingangssignal, das Gberwiegend im Zustand log.0
ist und auf ihm Kurzpulse in log.1 erscheinen. Wir schalten die Entdeckung der Kurzpulse
fur den Zustand log.1 ein. Der kurzfristige Wert log.1 am Eingang wird bis zu der Zeit der
Umdrehung des Zyklus verlangert.
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Den Zustand der Eingdnge mit eingeschalteter Entdeckung der Kurzpulse beinhaltet
die Variable DIP.

1
vstup DIn
0

prenos dat do ‘
centralni
jednotky

pfenesena data:

bit DI.n 1
bit DIP.n 1 0 1

=
[EEN

Bild 2.4.9 Funktion der Entdeckung der Kurzpulse in log.0
t, - Pulsbreite, t. = Zykluszeit PLC

1
vstup DIn
0

prenos dat do ‘
centralni
jednotky

pfenesena data:

bit DI.n 0
bit DIP.n 0 1 0

o
o

Bild 2.4.10 Funktion der Entdeckung der Kurzpulse in log.1
t, - Pulsbreite, tc = Zykluszeit PLC

Binarausgange

Den Zustand der Binarausgange beinhaltet die Variable DO. Die Konfiguration der
Binarausgange befindet sich im Feld Binar 10 (Bild 2.4.8). Mit Abhaken der Wahl
Einschaltung der Ubertragung der Binarausgange ermdglichen wir die Ubertragung der
aktuellen Zustande der sechs Ausgange aus dem Notizblock PLC in das Modul. Wenn
diese Wahl nicht abgehakt ist, werden entsprechende Werte nicht Ubertragen und die
Ausgéange nicht eingestellt.

Zahler

Das Modul IR-1501 beinhaltet zwei Objekte der Zahler, die Eingange DIO bis DI3
benutzen und konnen in mehrere Betriebszustdnde eingestellt werden. Diese
Betriebszustande kann man grundsatzlich in zwei Gruppen teilen. Die erste Gruppe stellen
Betriebszustande dar, die immer zwei Eingange benutzen. Das erste Objekt des Zahlers
verwendet die Eingéange DIO und DI1, das zweite Objekt des Zahlers verwendet die
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Eingange DI2 bis DI3. Beide Objekte der Z&hler kbnnen in beliebigen Betriebszustand aus
dieser Gruppe eingestellt werden. Jedes kann dann in anderem Betriebszustand arbeiten.

Die Gruppe der Hauptbetriebszustande der Objekte der Zahler bilden folgende

Betriebszustande:

* & & & o o

Kein Z&ahler

Ein Einrichtungszahler

Zwei Einrichtungszéahler
Zweirichtungszahler

Zahler mit Richtungssteuerung
Grundlegender IRC

Die zweite Gruppe der Betriebszustande der Objekte der Zahler bilden folgende

Betriebszustande:

* & o o

Zweirichtungszahler mit Ricksetzung und Erfassung

Zahler mit Richtungssteuerung und mit Rucksetzung und Erfassung
IRC mit Ricksetzung und Erfassung

Messung der Pulslange

Messung der Periode und der Phasenverschiebung

Diese Betriebszustande benutzen alle vier Eingdnge DIO bis DI3 und kdnnen nur im

ersten Objekt des Zahlers eingestellt werden. Das zweite Objekt ist immer ausgeschaltet.
Die Konfiguration der Zahler befindet sich im Feld Betriebszustand des Zahlers (Bild
2.4.11).

Mastaveni modulu IR-1501 x|

Bindmi |0 redim Sitace |

—redim citade 1 —redim Sitate 2

jeden jednozmérmg Gitad vI Iu:lva jednosmérné citace "’I

£ watup Ml je aktivii + 0

% wstup Ml je aktivai v 1

= wstup MD je aktivei v 0

% wstup MD | akbivii + 1

o OF | X Zit | ? Napovida

Bild 2.4.11 Konfiguration der Zahler

Fur Betriebszustdnde des Zahlers aus der zweiten Gruppe kann man die Polaritat der

Signale NI und MD einstellen. Wenn wir die Wahl ,Eingang NI ist aktiv in 1* einschalten,
wird als Anlaufskante der Ubergang des Signals aus dem Zustand 0 in den Zustand 1
genommen. Das gleiche gilt auch fur das Signal MD.
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Einzelne Betriebszustande der Objekte der Zahler sind identisch mit dem Modul CP-
1004 und ausfihrlich im Kapitel 2.1.2.6 beschrieben.
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2.5. ANALOGMODULE

Diese Module beinhalten Analogeingdnge und Ausgdnge und an das Grundmodul
werden mit Hilfe der Sammelschiene TCL2 angeschlossen.

2.5.1. Modul IT-1601

Das Peripheriemodul 1T-1601 beinhaltet 8 Analogeingdnge und 2 Analogausgéange. Alle
Eingange und Ausgange sind galvanisch abgetrennt. Das Modul ist aus
der Versorgungsspannung 24 V DC versorgt, die von den internen Kreisen galvanisch
nicht abgetrennt ist.

Das Modul bereitet sich vor
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2.6. SONDERMODULE

In diese Gruppe gehoren alle andere Module, einschliel3lich der Operationspaneele, die
an das Grundmodul mit Hilfe der Sammelschiene TCL2 angeschlossen werden.

Module bereiten sich vor

90 TXV 004 10.01



Programmierbare Steuerungssysteme TECOMAT FOXTROT

2.7. KOMMUNIKATIONSSCHNITTSTELLE
2.7.1. Austauschbare Submodule der Schnittstelle de r Serienkanale

Der Serienkanal CH2 ist an Grundmodulen mit einem Austauschsubmodul der
Serienschnittstelle zu besticken. Die Submodule sind mit Identifikationsbemerkung
ausgestattet, die in der Entwicklungsumgebung Mosaic zu lesen ist. So kbénnen wir die
aktuelle Bestickung des Grundmoduls feststellen. Wenn am Serienkanal der
Betriebszustand eingestellt ist, der durch das Austauschsubmodul nicht unterstitzt wird
(siehe Tabelle 2.7.1), ist der Serienkanal ausgeschaltet (Betriebszustand OFF).

Tabelle 2.7.1 Bestellnummer der Austauschsubmodule

Typ Modifikation Bestellnummer Unterstutzte

Betriebszustande
MR-0104 | Schnittstelle RS-232 galvanisch abgetrennt TXN 101 04 PC. PLC. MPC
MR-0114 | Schnittstelle RS-485 galvanisch abgetrennt TXN 101 14 UNi MDé PFE;
MR-0124 | Schnittstelle RS-422 galvanisch abgetrennt TXN 101 24 ’ ’
MR-0151 | Steuerelement CAN (182527) TXN 101 51 CAN, CAS, CAB
MR-0152 | Station PROFIBUS DP slave TXN 101 52 DPS
MR-0158 | Schnittstelle M-Bus TXN 101 58 UNI
MR-0160 | Paar der Steuerelemente CAN (SJA1000) TXN 101 60 cSJ
MR-0161 | Steuerelement CAN (SJA1000) TXN 101 61

2.7.1.1. Schnittstelle RS- 232

Das Submodul MR-0104 sichert die Umsetzung der Signale TTL der Serienschnittstelle
an die Schnittstelle RS-232 (einschlief3lich galvanischer Abtrennung). Diese Schnittstelle
ist nur zur Verbindung von zwei Teilnehmern bestimmt. Sie ist also flr das Netz nicht zu
verwenden (Ausnahme ist z. B. der Anschluss der Paneele ID-Ox im Betriebszustand
,Slave®). Sie ist z. B. fur die Verbindung zwischen PLC TECOMAT und Rechner auf kurze
Entfernungen geeignet.

Tabelle 2.7.2 Technische Parameter des Submoduls MR-0104

Galvanische Abtrennung ja
Isolationsspannung der galvanischen Abtrennung 1000 VDC
Maximale Ubertragungsgeschwindigkeit 200 kBd
Eingangswiderstand des Empfangers min. 7 kQ
Eingangsniveau der Signale Typisch £ 8 V
Max. Lange der angeschlossenen Leitung 15m

Tabelle 2.7.3 Anschluss des Steckers des Serienkanals CH2 bei bestlicktem Submodul
MR-0104

Cl |+5V Ausgang der Versorgung +5V

C2 |GND Betriebserde

C3 |RTS Aufforderung zur Sendung fur Modem

C4

C5 |[CTS Modembereitschaft zur Sendung

C6

C7 |RxD empfangene Daten

C8 |TxD gesendete Daten
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2.7.1.2. Schnittstelle RS- 485

Das Submodul MR-0114 sichert die Umsetzung der Signale TTL der Serienschnittstelle
an die Schnittstelle RS-485 (galvanisch abgetrennt). Dieser Typ der Schnittstelle wird far
die Verbindung von mehreren Teilnehmern an einer Leitung und zur Bildung der
Kommunikationsnetze verwendet.

Far richtige Funktion ist der Abschluss der Kommunikationsleitung an den Enden
notwendig. Das wird mit Hilfe der Durchschaltung der Klemmen TxRx+ mit BT+ und TxRx—
mit BT— durchgefihrt.

Galvanische Abtrennung der Serienschnittstelle sichert der eingebaute Transformator.
Externe Spannung ist nicht notwendig.

Tabelle 2.7.4 Technische Parameter des Submoduls MR-0114

Galvanische Abtrennung ja
Isolationsspannung der galvanischen Abtrennung 1000 vDC
Maximale Ubertragungsgeschwindigkeit 2 MBd
Empfindlichkeit des Empfangers min. £ 200 mV
Eingangsniveau der Signale typisch 3,7 V
Max. Lange der angeschlossenen Leitung 1200 m*

* Maximale L&nge ist fir gedrehtes und abgeschirmtes Kabel und fur die
Kommunikationsgeschwindigkeit von maximal 120 kBd giiltig.

Tabelle 2.7.5 Anschluss des Steckers des Serienkanals bei bestiicktem Submodul MR-
0114

Cl |+5V Ausgang der Versorgung +5V

C2 |GND Betriebserde

C3 |BT- — Ausgang des Abschlusses der Leitung RS-485

C4 |BT+ + Ausgang des Abschlusses der Leitung RS-485

C5 |TxRx— empfangene und gesendete Daten (Niveau —)

C6 |TxRx+ empfangene und gesendete Daten (Niveau +)

C7

C8 |TxRx— empfangene und gesendete Daten (Niveau —)

C9 |TxRx+ empfangene und gesendete Daten (Niveau +)

2.7.1.3. Schnittstelle RS- 422

Das Submodul MR-0124 sichert die Umsetzung der Signale TTL der Serienschnittstelle
an die Schnittstelle RS-422 (galvanisch abgetrennt). Die Schnittstelle ermoglicht die
Verbindung von zwei zusammenarbeitenden Anlagen. Sie ist also nicht fir das Netz zu
benutzen (Ausnahme ist z. B. der Anschluss der Paneele der Reihe ID-0x).

Tabelle 2.7.6 Technische Parameter des Submoduls MR-0124

Galvanische Abtrennung ja
Isolationsspannung der galvanischen Abtrennung 1000 VDC
Maximale Ubertragungsgeschwindigkeit 2 MBd
Empfindlichkeit des Empfangers min. £ 200 mV
Eingangsniveau der Signale typisch 3,7 V
Max. Lange der angeschlossenen Leitung 1200 m*
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* Maximale Lange fur gedrehtes und abgeschirmtes Kabel und die
Kommunikationsgeschwindigkeit von maximal 120 kBd.
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Tabelle 2.7.7 Anschluss des Steckers des Serienkanals bei bestiicktem Submodul MR-
0124

Cl |+5V Ausgang der Versorgung +5V

C2 |GND Betriebserde

C3 |CTS— Modembereitschaft zur Sendung (Niveau —)

C4 |CTS+ Modembereitschaft zur Sendung (Niveau +)

C5 |RxD— empfangene Daten (Niveau-)

C6 |RxD+ empfangene Daten (Niveau+)

C7

C8 |TxD—  gesendete Daten (Niveau—)

C9 |TxD+ gesendete Daten (Niveau+)

2.7.1.4. Anschluss PLC FOXTROT an das Sammelbrett C AN

Das Submodul MR-0151 mit dem Leitwerk 182527 ermdéglicht den Anschluss PLC
FOXTROT an das Netz CAN mit Ubertragungsgeschwindigkeiten von 500, 250, 125, 50,
20 oder 10 kBd. Es ist nur in Betriebszustdanden CAN, CAS und CAB zu benutzen.

Die Submodule MR-0160 mit einem Paar der Steuerelemente SJA1000 und MR-0161
mit einem Steuerelement SJA1000 ermdéglichen den Anschluss PLC FOXTROT an das
Netz CAN mit Ubertragungsgeschwindigkeiten von 1 MBd, 500, 250, 125, 50 oder 20 kBd.
Sie sind nur im Betriebszustand CSJ zu verwenden.

Fur richtige Funktion ist der Abschluss der Kommunikationsleitung an den Enden
notwendig. Das wird mit der Durchschaltung der Klemmen TxRx+ mit BT+ und TxRx—
mit BT— durchgefihrt.

Tabelle2.7.8 Anschluss des Steckers des Serienkanals bei bestlicktem Submodul MR-
0151 oder MR-0161

Cl |+5V Ausgang der Versorgung+5V

C2 |GND Betriebserde

C3 |BT- — Ausgang des Abschlusses der Leitung CAN
C4 |BT+ + Ausgang des Abschlusses der Leitung CAN
C5 |TxRx— empfangene und gesendete Daten (Niveau —)
C6 |TxRx+ empfangene und gesendete Daten (Niveau +)
C7
C8 |TxRx— empfangene und gesendete Daten (Niveau —)
C9 |TxRx+ empfangene und gesendete Daten (Niveau +)

Tabelle2.7.9 Anschluss des Steckers des Serienkanals bei besticktem Submodul MR-
0160

Cl |+5V Ausgang der Versorgung +5V

C2 |GND Betriebserde

C3 |BT- — Ausgang des Abschlusses der Leitung CAN*

C4 |BT+ + Ausgang des Abschlusses der Leitung CAN*

C5 |TxRx1- empfangene und gesendete Daten (Niveau —) der Leitung CAN1

C6 |TxRx1+ empfangene und gesendete Daten (Niveau +) der Leitung CAN1

C7

C8 |TxRx2— empfangene und gesendete Daten (Niveau —) der Leitung CAN2

C9 |TxRx2+ empfangene und gesendete Daten (Niveau +) der Leitung CAN2

* Es wird nur der Abschluss fir eine Leitung CAN (jeder von zwei beiden) durchgefihrt.
Wenn an dieser Stelle beide Leitungen abzuschlieRen sind, dann beenden wir die
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zweite Leitung mit Hilfe des Widerstandes 120 Q (Anschluss zwischen Signale TxRx+
und TxRx— dieser Leitung).
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2.7.1.5. Anschluss PLC FOXTROT an das Netz PROFIBUS DP

Das Submodul MR-0152 ermdéglicht den Anschluss PLC FOXTROT an das Netz
PROFIBUS DP wie die Station ,slave® (untergeordnete  Station) mit
Ubertragungsgeschwindigkeit von bis 12 MBd. Es ist nur im Betriebszustand DPS zu
benutzen.

Far richtige Funktion ist der Abschluss der Kommunikationsleitung an den Enden
notwendig. Das wird mit der Durchschaltung der Klemmen TxRx+ s BT+ a TxRx— s BT—
durchgethrt. Weiter mussen wir immer daran denken, dass die Leitung A der
Sammelschiene PROFIBUS das Niveau — (TxRx—) und die Leitung B das Niveau +
(TxRx+) hat.

Tabelle 2.7.10 Anschluss des Steckers des Serienkanals bei besttiicktem Submodul
MR-0152
Cl |+5V Ausgang der Versorgung +5V
C2 |GND Betriebserde
C3 |BT- — Ausgang des Abschlusses der Leitung RS-485
C4 |BT+ + Ausgang des Abschlusses der Leitung RS-485
C5 |TxRx— empfangene und gesendete Daten (Niveau —)
C6 |TxRx+ empfangene und gesendete Daten (Niveau +)
C7
C8 |TxRx— empfangene und gesendete Daten (Niveau —)
C9 |TxRx+ empfangene und gesendete Daten (Niveau +)

2.7.1.6. Anschluss der Warmemesser mit Hilfe der Sc  hnittstelle M-Bus

Das Submodul MR-0158 ermdglicht die Standardleitung M-Bus mit sechs Stationen
“slave” (untergeordnete) zu erregen. Die Versorgungsspannung der Leitung sichert der
interne  Stabilisator aus dem trennenden Spannungsumwandler der Seite TTL. Der
Modulator des Senders kann durch die Aul3enspannung Ucs (36 V / 50 mA) alternativ
versorgt werden und dann kénnen an die Leitung bis 20 Stationen ,slave” angeschlossen
werden. Die Auswertung des Stromes ist dynamisch. Das ermdglicht, die Anzahl der
angeschlossenen Stationen ohne jedwede Konfiguration zu andern.

Es ist notwendig den Serienkanal in den Betriebszustand UNI einzustellen und das
Eigenprotokoll mit dem Benutzerprogramm zu verwirklichen.

Tabelle 2.7.11 Anschluss des Steckers des Serienkanals bei bestiicktem Submodul

MR-0158
Cl
C2 |+5V Ausgang der Versorgung +5V
C3 |M- Sammelschiene M-Bus (Niveau —)
C4 |Uccs Eingang der Aul3enversorgung 36 V / 50 mA
C5 |M- Sammelschiene M-Bus (Niveau —)
C6 |M+ Sammelschiene M-Bus (Niveau+)
C7 |M+ Sammelschiene M-Bus (Niveau+)
C8 |M- Sammelschiene M-Bus (Niveau —)
C9 |M+ Sammelschiene M-Bus (Niveau +)

2.7.2 Schnittstelle Ethernet
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Die Grundmodule sind mit der Schnittstelle Ethernet 10/100 Mbit bestiickt. Die
Schnittstelle Ethernet ist mit dem Stecker RJ-45 mit Standardunterbringung der Signale
bestlickt. Der Stecker ist fur die Verwendung von gewohnlichen Kabeln ,UTP patch®
bereit. Die Schnittstelle wird so entworfen und konstruiert, dass sie uns ermaéglicht, direkte
und auch gekreuzte Kabel zu benutzen.

98 TXV 004 10.01



Programmierbare Steuerungssysteme TECOMAT FOXTROT

Tabelle 2.7.12 Anschluss der Schnittstelle Ethernet (Sicht auf dem Stecker an PLC von

vorne)

Pin Signal Farbe des Leiters
8 8 nicht benutzt braun
JON: 7 nicht benutzt weil/ braun
6 ~ 6 RD- oder TD- grin oder orange
Z T 5 nicht benutzt weilk/ blau
3% 4 nicht benutzt blau
2 /’ 3 RD+ oder TD+ weild/ grin oder weil3/ orange
1 2 TD- oder RD- orange oder grin

1 TD+ oder RD+ weil3/ orange oder weil3/ griin
Bemerkung: Der Optionsanschluss der Signale RD und TD hangt von benutztem Kabel

ab (direktes oder gekreuztes). Genaue ldentifizierung des Signals ermdglicht die

Kabelfarbe.
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2.8. MECHANISCHE KONSTRUKTION

Alle Module der Baugruppe PLC FOXTROT werden mit Schutzhille aus Kunststoff
versehen.

Befestigung des Moduls an die Leiste
Demontage der Hille

VORSICHT! Die Module beinhalten Teile, die auf ele ktrostatische Aufladung sehr
empfindlich sind. Deshalb sind die Grundsatze fiur d ie Arbeit mit
diesen Kreisen einzuhalten!

Die Tatigkeiten sind am Modul nur mit abgeschalt eter Versorgung
des Moduls und der Eingangs- und Ausgangssignale du rchzufihren!

Bild 2.8.1 Verfahren bei der Demontage der Schutzhlle des Moduls
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3. TRANSPORT, LAGERUNG UND INSTALLATION
PLC

3.1. TRANSPORT UND LAGERUNG

Einzelne Module sind gemald interner Verpackungsvorschrift in Papierschachteln
verpackt. Die Grunddokumentation ist Bestandteil der Verpackung. Die AulRenverpackung
wird gemall Umfang des Auftrages und Art des Transportes in die Transportverpackung
durchgefiihrt, die mit Transportschildern und mit anderen flr den Transport nétigen
Angaben versehen ist.

Der Transport vom Hersteller wird auf die Art und Weise durchgefiihrt, die bei der
Bestellung vereinbart wird. Der Transport des Produktes muss mit den abgedeckten
Transportmitteln des Abnehmers durchgefuhrt werden. Die Transportposition wird durch
den Schild an der Verpackung prazisiert. Die Schachtel mussen so verlagert werden, dass
es zu keiner Bewegung und Beschadigung der Aul3enverpackung kommen kdnnte.

Das Produkt darf wahrend Transport und Lagerung den direkten Witterungseinflissen
nicht ausgestellt werden. Der Transport ist bei Temperaturen —25 C bis 70 T und bei
relativer Feuchtigkeit 10 % bis 95 % (nicht kondensierend) zugelassen.

Die Lagerung des Produktes ist nur in sauberen Raumen ohne Leitungsstaub,
aggressive Gase oder Dampfe zugelassen. Die gunstigste Lagertemperatur betragt 20 <.

Bei langfristiger Lagerung (mehr als halbes Jahr) ist es glunstig, aus Zentraleinheiten die
Batterie zu demontieren oder zu isolieren, damit es zu keiner Batterieentladung kommt.

3.2. LIEFERUNG PLC

Einzelne Komponenten PLC FOXTROT werden durch den Hersteller in selbstandigen
Verpackungen geliefert. Der Aufbau wird dann durch den Kunden selbst durchgefihrt.
Der Systemaufbau wird geméaf nachstehendem Kapitel durchgefuhrt.

3.3. SYSTEMAUFBAU
3.3.1. Verbindung einzelner Module

Zusammenbau einzelner Module

Wenn es notwendig ist, das Modul mit einigen Submodulen nachzuristen, die
selbstandig zu bestellen sind (Serienschnittstellen), werden dann diese Submodule auch
in selbstandiger Verpackung geliefert. Der Kunde fihrt dann die Bestiickung gemani
Hinweise durch, die in der Dokumentation zu diesen Modulen aufgefihrt sind (Kap.
2.1.1.3)).

Grundsatze fur Verbindung der Module

Alle Module einer Baugruppe PLC FOXTROT (d.h. alle durch ein Grundmodul
gesteuerte Peripheriemodule) miussen wir mit Hilfe der Busschnittstelle gegenseitig
verbinden, die in die Klemmen am linkem oberem Rand jedes Moduls angeschlossen wird
(Sammelschiene TCL2 und eventuell Versorgung). Die Verbindung der Module muss als
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linear durchgefuhrt werden (d.h. dass die Module in der Serie — hintereinander —
verbunden sind, Schaltungszweig ist nicht zu realisieren). Das Grundmodul muss an
einem Ende der Sammelschiene sein, am zweiten Ende ist der Schlusswiderstand 120 Q
zwischen die Signale TCL2+ und TCL2- anzuschlie3en. Fiur einfache Montage befindet
sich in der Verpackung der Abschlusselement KB-0290, der den Abschlusswiderstand
beinhaltet und fir die Einfihrung in die Klemmen der Sammelschiene TCL2 angepasst ist.
Bei der Montage schieben wir in die Klemmen zuerst das Abschlusselement ein, dann die
Verbindungsleiter der Sammelschiene und zum Schluss ziehen wir die Klemmen fest. Das
Abschlusselement ist auch selbstéandig mit der Nummer TXN 102 90 zu bestellen.

Einzelne Module verbinden wir mit Hilfe der Kabel, die fur die Sammelschiene RS-485
bestimmt sind. Im dem Fall, wenn die Lange der Sammelschiene mehr als 10 m ist,
verbinden wir nur die Kommunikationssammelschiene TCL2 ohne Versorgung. Die
einzelnen Knoten sind so zu versorgen, damit die Gesamtlange der Versorgungsleitung
nicht langer als 10m ist.

Die Module kdnnen gegenseitig auch mit Hilfe der Glasfaserkabel oder durch die
Kombination der Glasfaserkabel und metallischer Kabel verbunden werden. Zur
Verbindung mit dem Glasfaserkabel ist es notwendig, den Umsetzer fur die Optik KB-
0552 zu benutzen (Kapitel 3.3.2). Die Module verbinden wir mit Standardkabeln ,patch”
ST-ST. Der optische Umsetzer beinhaltet keinen Abschluss der metallischen
Sammelschiene (Widerstand 120 Q). Also er muss sich nicht immer am Ende der
metallischen Leitung befinden. Wenn er am Ende der metallischen Leitung ist, dann ist der
Abschlusselement KB-0290 zu verwenden.

Aus der oben aufgefiihrten ist es klar, dass mit Hilfe des optischen Umsetzers beliebige
Verzweigung der Sammelschiene in Stern durchzufihren ist — mit optischem Umsetzer
verbinden wir selbstandige metallische Linearleitungen. Wir dirfen nicht vergessen, dass
alle metallischen Sammelschienebereiche beiderseitig beendet werden mussen (beim
Grundmodul ist der Abschlusselement eingebaut, alle andere Module nicht)!

Das Glasfaserkabel sichert galvanische Abtrennung und deshalb muss fur die
Versorgung des folgenden Moduls eine selbstandige Versorgungsquelle vorhanden sein.

Vorsicht! Jede physische Tatigkeit mit Verbindungsk abel n zwischen den
einzelnen Modulen muss ausschlie3lich bei ausgescha Iteter Versorgung
PLC durchgefuhrt werden!

Aus dem, was hier aufgefihrt wurde, erfolgen drei Hauptvarianten der
Modulverbindung:

1. Die Module sind - einschlief3lich der Versorgung - mit metallischem Kabel verbunden.
Es handelt sich um grundlegende Art der Verbindung, die fir Baugruppen mit mehreren
Modulen in einem Schaltbrett geeignet ist. Diese Losung wird durch maximale Lange
der Sammelschiene (Versorgungsleitung) eingeschrankt.

2. Die Module sind mit metallischem Kabel ohne Versorgung verbunden. Diese Art der
Verbindung wird im Falle einer groReren Entfernung zwischen den Modulen benutzt —
das Steuersystem wird in mehreren Schranken in der Technologie usw. verteilt. Jedes
Modul (oder mehrere Module zusammen) muss dann eigene Quelle haben. Der
Anschluss der Sammelschiene TCL2 wird mit Hilde des Kabels durchgefiihrt, das die
Forderungen fur die Sammelschiene RS-485 erfllt.

3. Die Module sind mit dem Glasfaserkabel verbunden. Diese Lésung wird flr grofRe
Entfernungen bestimmt. Hinsichtlich dessen, dass die Langen einzelner Segmente
zéhlen sich zusammen, sind mehrere Kilometer der Lange der Sammelschiene des
ganzen Systems zu erreichen. Das Glasfaserkabel sichert galvanische Abtrennung
und deshalb muss an das mit dem Glasfaserkabel angeschlossene Modul
(Modulgruppe) eine selbstéandige Quelle angeschlossen werden. Das Verfahren
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hinsichtlich der Berechnungen der maximalen Langen der Glasfaserkabel sind im
Kapitel 3.3.2 zu finden.

Vorsicht! Metallische  Kommunikationssammelschiene d arf  nicht durch
AulRenumgebung und auch zwischen selbstandigen Gebau den geflhrt
werden (ohne Rucksicht auf die Umgebung)!

Erscheint ein Blitz in der Nahe, droht direkte Gefahrdung durch das magnetische
Feld oder durch die ziemlich unterschiedlichen Spannungswerte einzelnen
Gebauden. In beiden Féllen kann es zur Vernichtung aller an die Sammelschiene
angeschlossener Systemteile kommen.

Hier ist immer - ohne Ricksicht auf die Lange der S  ammelschiene - die
optische Verbindung (Glasfaserkabel) zu verwenden!

In der Tabelle 3.1 fuhren wir die Gesamteigenschaften der Varianten der Verbindung

der Module FOXTROT in Baugruppen ein. Die aufgefuhrten Moglichkeiten der Verbindung
sind gegenseitig zu kombinieren:
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Tabelle 3.1 Mdglichkeiten der Verbindung der Module des Systems FOXTROT

Varianten 1 2 3
Zusatzhardware - - KB-0552
Ubertragungsmedium metallisches Kabel metallisches Kabel Glasfaserkabel
(2x gedrehtes Paar) (gedrehtes Paar +
GND,
2x gedrehtes Paar)

Versorgungsverteilung ja nein nein
Galvanische Abtrennung der nein nein ja
Sammelschiene
Verwendetes Kabel gemal} Spezifikation | gemaR Spezifikation | Standardkabel patch

RS-485 RS-485 ST-ST
Stecker Schaubenklemmen | Schaubenklemmen 2x ST
Dampfung ca. - - 3,5 dB/km
Wellenlange - - 820 nm
Fasertyp - - Glas ,Multimode*

62.5/125 mm

Max. Anzahl I/O Module zu einer 10 10 10
CPU
Max. Lange eines Segmentes der 10 m 400 m max. 1,7 km
Sammelschiene
Max. Gesamtlange der 10 m 400 m je nach Anzahl der
Sammelschiene Segmente

Adressierung der Peripheriemodule

Die Adressierung der Peripheriemodule wird mit Hilfe des drehbaren Umschalters am
Stirnpaneel des Moduls durchgefuihrt. Bei der Adressierung gilt selbstverstandlich die
Regel, dass bei jedem Modul andere Adresse im Bereich 0 bis 9 einzustellen ist. Wenn an
die Sammelschiene zwei oder mehrere Module mit gleicher Adresse angeschlossen
werden, kommt es zu Ubertragungsfehlern (das System wird nicht funktionsfahig).

3.3.2. Optische Verbindung der Peripheriemodule

Module der optischen Verbindung

Die Module der optischen Verbindung KB-0552 sind fir den Anschluss der optischen
Kabel mit optischen Steckern des Typs ST bestimmt. Sie sichern die richtige und korrekte
Beendigung der metallischen Sammelschiene (physisch entsprechende RS-485). Die
Module werden mit dem optischen Duplexglaskabel 62.5/125 mm in die Entfernung bis
1750 m verbunden. Die Parameter der Module sind in der Tabelle 3.2 zu finden.

Der Satz TXN 105 52 beinhaltet immer zwei Stiuck fir den Anschluss des optischen
Duplexkabels.
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RROX

TCL2+
TCL2-
GND

RS-485

O O

Rx Tx

820 nm

Bild 3.1

KB-0552

Modul der optischen Verbindung KB-0552
Tabelle 3.2 Hauptparameter der Module der optischen Verbindung der Sammelschiene

Modultyp

KB-0552

Norm des Produktes

CSN EN 61131-2

Schutzklasse des elektrischen Gegenstandes CSN 33
0600

Anschluss Stecker D-sub 25
Duplex 2xST
Versorgung 24V DC
Anschlusswert 0,25W
Wellenldnge der optischen Strahlung 820 nm
Arbeitstemperatur 0C az+55 T
Minimale Uberbrickbare Dampfung fur Faser 62.5/125 mm min. 8 dB, typisch 15 dB
Mittlere Zeit des Gebrauches bei der 33 Jahre
Umgebungstemperatur 55C (-3 dB der Leistung )
Mittlere Zeit des Gebrauches bei der 68 Jahre
Umgebungstemperatur 40C (-3 dB der Leistung)
Sender Symbol min. | Typ. | max.
[dBm]

Optische Leistung des Senders bei 25 T P 1 (ma) -15,0 |  -120 | -10,0
Optische Gesamtleistung 0,355 mW

Empfanger Symbol min. | Typ. | max.

[dBm]

Optische Eingangsleistung ,log.0" 0 bis +70C P Rimax) —24,0 -10,0
Optische Eingangsleistung ,log.0" bei 25T P Ri(max) -25,4 —9,2
Optische Eingangsleistung ,log.1" Pry —40,0
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Optische Verbindungskabel

Der Anschluss des Kabels wird so durchgefiihrt, dass wir aus dem Verbindungsmodul
die Schutzstopfen aus Gummi herausziehen und die Stecker mit optischen Kabeln ST
einstecken. Bei der Verbindung der Faser ist der Sender (Tx) immer mit dem Empféanger

(Rx) des gegenuberliegenden Moduls zu verbinden.

Tabelle 3.3 Hauptparameter der optischen Kabel mit glaserner Multi-Mode-Faser

Anschluss des optischen Steckers Duplex 2x ST
Wellenldnge der optischen Strahlung 820 nm
Fasertyp Glas ,Multimode” 62.5/125 mm
Arbeitstemperatur —40<C bis +85 C
Installationstemperatur 0 T bis +70C
Dampfung des Kabel s fir 1 km Lange typ. | a 3,5dBm
Max. kurzfristige Zugbelastung (< 30 min.) 500 N

Die  durch  Ausbreitungsgeschwindigkeit  gegebene 5ns/m
Verzdgerung

Max. dauerhafte Zugbelastung 1N

Max. dauerhafter Biegeradius 35 mm
AuBRendurchschnitt der Hillle einer Faser ( 2x ) 3 bis 6 mm

Versorgung kann zur Beschadigung der Module fuhren!

Das Hantieren ist nur bei ausgeschalteter Versorgun g der ganzen
Baugruppe FOXTROT durchzufuhren! Das Hantieren bei eingeschalteter

der Beschadigung durch Staub!

Bei der Demontage des optischen Steckers ist der op  tische Sender und
auch der Empfanger mit Stopfen aus Gummi zu verblen  den. Die Gefahr

IEC 60825-1 dar.
Schauen Sie nicht starr in den Strahler. Es kann
Augenbeschadigung kommen!

> > >

Das Produkt stellt die Quelle der Lichtstrahlung de r KLASSE 2 gemal3

Zu r

Side View

- 145" - ﬂ
; ]

375" <
|\

- 59" rle 551"

Side View
|« 2.32" >

U D

« 1.46" »le 551" q

Bild3.2  Mechanische Abmessungen des optischen Steckers ST

Maximale Kabellange héngt von der gesendeten optischen Leistung, von der

Empfangerempfindlichkeit und von der Dampfung des benutzten Kabels ab:
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L(max) = (Pt (max) — I:)RL(max)) [a [m]

L(max) maximale Lange

Pt (max) kleinster Wert der optischen Leistung des Senders
PRrL(max) grofdter Wert der optischen Eingangsleistung fir log.0
a Dampfungswert des Kabels fir 1 m Lange

Die Leistung des Senders ist auch von der Temperatur abhangig.
Pr®=Pr@scy + AP/AT x (t—25T)

Die Dampfung des Kabels ist auch von der Temperatur abhangig.
Op = a+ Aaq/AT x (t — 25C)

3.4. MONTAGE PLC

PLC FOXTROT sind konstruktiv fir die Montage an die U - Schiene CSN EN 50022
geldst. In den Schranken ohne Zwangsinnenumlauf ist PLC so zu unterbringen, damit die
Entfernung zwischen der unteren und oberen Wand PLC und den Innenwénden des
Schrankes mindestens 100 mm ist. Wenn es nicht moglich ist, den richtigen willkirlichen
Luftumlauf sicherzustellen, ist der Umlauf mit Einbau eines Lufters sicherzustellen.
Maximale Temperatur der Luft, die in PLC zugefihrt wird, betragt 55<C.

PLC sind fur Verschmutzungsgrad 2 entworfen. Die Installation ist so durchzufihren,
damit die Bedingungen der Uberspannungskategorie Il nicht tiberschritten werden.

Die Abmessungen und die Ausfuhrung des Schrankes sind mit Ricksicht auf den
Anschlusswert der installierten Anlagen und auf zugelassene Betriebstemperatur der
Umgebung zu wahlen (Kapitell.5). Es sind auch die Leistungsverluste zu beriicksichtigen,
die an den Eingangen und Ausgangen entstehen, die in den aktiven Zustand gesetzt sind
(es ist notwendig, aus der Anzahl der gleichzeitig aktivierten Eingange und Ausgénge und
dem Typ und der Belastung einzelner Ausgange auszugehen). Die Leistungsverluste an
einem Eingang, eventuell Ausgang PCL in aktivem Zustand, sind in der Tabelle 3.4 und in
der Tabelle 3.5 zu finden.

Tabelle 3.4 Leistungsverlust an einem Eingang

Modultyp Nennspannung Leistungsverlust an
1 Eingang
CP-1004 24V DC 0,09 W
IB-1301, IR-1501 24V DC/AC 0,20 W
Tabelle3.5 Leistungsverlust an einem Ausgang
Modultyp Nennspan | Ausgangsstrom Leistungsverlust an
nung 1 Ausgang
0S-1401 24V DC 2 A (DO0-DO3) 0,30 W
0,5 A (DO4-DO11) 0,10 W

Die Module PLC kénnen im Schrank auch Ubereinander untergebracht werden. In
diesem Fall muss zwischen denen (obere und untere Oberflache der Module) die
Entfernung von mindestens 90 mm sichergestellt werden — Flache fur gentgende
Luftstromung. In den Schranken, bei denen der Zwangsluftumlauf durch den Mantel nicht
sichergestellt ist, muss die Rahmenmontage so durchgefihrt werden, dass die Entfernung
zwischen dem Dach des Schrankes und der oberen Oberflache der Module mindestens
90 mm betragt. Die Entfernungen zwischen dem Boden des Schrankes und der unteren
Oberflache der Module missen auch mindestens 90 mm haben.
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Installation PLC

Die Schutzklemme PLC muss durch kirzeste mdgliche Art und Weise mit der
Hauptschutzklemme des Schrankes verbunden werden — mit Hilfe des Leiters mit
Querschnitt mind. 2,5 mm? gemaR CSN 33 2000-5-54. Der Anschluss der Versorgung
PLC und der Anschluss der Eingdnge und Ausgédnge PLC missen den Forderungen
entsprechen, die im Handbuch fur die Planung der programmierbaren Steuerungssysteme
TECOMAT FOXTROT TXV 004 11.01 zu finden sind.
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Vorbeugungsmal3nahmen gegen die Stérung

Aufgrund der Erniedrigung des Stérungsniveaus im Schrank, wo der PLC installiert ist,
mussen alle induktiven Belastungen mittels Entstérelemente versehen werden. Zu diesem
Zweck sind auch Entstérungssatze geliefert (Tabelle 3.6, Tabelle 3.7).

Der Entstérungssatz dient auch zum Schutz der binaren Gleich- und
Wechselstromausgangsmodule PLC vor Spannungsspitzen, die bei der Steuerung der
induktiven Belastung entstehen. Der Schutz ist direkt an der Belastung durchzuftihren. Der
Grund dafir liegt in der maximalen Verhinderung der Ausweitung der Stérung als der
Quelle moglicher Stérungen. Als Schutzelemente sind Varistoren oder RC - Elemente zu
liefern. Die héchste Wirksamkeit ist durch die Kombination beider Schutztypen zu
erreichen. Der Satz ist selbstverstandlich an jeder beliebigen Stelle in der gesteuerten
Technologie zum Schutz der Kontakte oder zum Schutz vor Stérungen zu benutzen, die
im Belastungsprozess entstehen.

Das Beispiel des Anschlusses eines Schutzelementes ist auf dem Bild 3.3 zu finden. Es
ist notwendig den Grundsatz zu beriicksichtigen, dass die Stérung mdglichst nah an der
Entstehungsstelle, d.h. an der Belastung, liegen sollte.

napajeci
zdroj e
spole¢ny vodic —
]
DO1
¢ =
ochranny =
prvek ]
1 l:l
] ]
]
— ] =
induktivni svorkovnice
zatéz vystupniho
modulu
Bild 3.3  Anschluss des Schutzelementes parallel zur Belastung
Tabelle 3.6 Entstérungssatze
Inhalt des Entstbrungssatzes Fir Belastung Bestellnummer des
Satzes
8x Varistor 24 V 24V DC/AC TXF 680 00
8x Varistor 230 V 230V AC TXF 680 03
8x RC Element - R =10Q, C = 0,47uF 24 -48V DC/AC TXF 680 04
8x RC Element- R=47Q, C = 0,1uF 115-230V AC TXF 680 05
Tabelle 3.7 Parameter der Varistoren, die in Entstérungssatzen verwendet werden
Die mit Varistor I°t aufnehmbare Energie <80J
(tist die Zeit der Dauer des geldschten Impulses in ms)
Strom durch Varistor | <25A
Mittelwert des Leistungsverlustes P <0,6 W

Weitere Informationen zur Entstérung sind im Handbuch fir die Planung der
programmierbaren Steuerungssysteme TECOMAT FOXTROT TXV 004 11.01 zu finden.

3.5. FORDERUNGEN AUF VERSORGUNG
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Ausfihrliche Informationen Uber die Forderungen und der Durchfihrung der
Versorgung sind im Handbuch fur die Planung der programmierbaren Steuerungssysteme
TECOMAT FOXTROT TXV 004 11.01 zu finden.
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3.5.1. Versorgung PLC

Die Versorgung PLC muss in der Kategorie der Uberspannung Il gemaR der Norm CSN
66 0420-1 liegen. Ist PLC an den Rechner angeschlossen (Schnittstelle Ethernet, RS-485
u.d.), oder wenn es verlangt wird, dass die Kreise PLC (aul3er Relaisausgénge) die
Forderungen fur sichere Abtrennung der Kreise (SELV) erfillen, muss die
Versorgungsquelle die Bedingungen der Quelle SELV gemafR der Norm CSN 33 2000-4-
41 erfullen.

Zwischen Priméar- und Sekundarwicklung des Transformators muss die Schutzfolie aus
Kupfer aufgewickelt werden, die mit der internen Schutzklemme des Schrankes verbunden
ist (oder die Wicklungen mussen so untergebracht werden, damit die gegenseitige
Kapazitat zwischen denen minimalisiert wird).

Es wird empfohlen, in gemeinsame Zufuhrung der Versorgung PLC einen Schalter zu
unterbringen (hinsichtlich der Madoglichkeit der Abschaltung der Versorgung beim
Programmabgleich, bei Instandsetzungsarbeiten und Reparaturen, usw.). Die
Zufihrungen missen mittels abgeschirmten Kabels durchgefuhrt werden. Die
Kabelabschirmungen missen mit der Hauptschutzklemme des Schrankes nur an der Seite
des Transformators verbunden werden. Der Mindestquerschnitt der an die
Hauptschutzklemme des Schrankes verbundenen Leiter muss 2,5 mm? betragen.

Vorsicht! Fur die Versorgung PLC wird die Spannung 24 V DC +£20% verwendet.
Beim Anschluss ist achten Sie auf die Polaritdt. De  r Wechsel der Polaritat
hat Kurzschluss der Versorgungsleitung zur Folge!

In keinem Fall sind 24 Van die Klemme der Sammel schiene TCL2
anzuschlie3en — es fuhrt zur Vernichtung der Kreise der Serienschnittstelle
der Sammelschiene!

3.5.2. Versorgung der Eingangs- und Ausgangskreise

Die Schalter der Eingangskreise der Peripheriemodule kdnnen aus der gleichen Quelle
wie die Versorgung dieser Module versorgt werden. Dann sind aber galvanisch nicht
abgetrennt.

Die Eingangskreise der Grundmodule sind immer aus der gleichen Quelle wie die
Versorgung dieser Module versorgt. Die Quelle muss je nach konkretem Anschlusswert
der Module und der Leistungsverluste in den Eingangskreisen ausgelegt werden (Tabelle
3.4).

Die mit Binarausgéngen geschalteten Kreise missen aus einer selbststandigen Quelle
oder aus selbstandiger Transformatorwicklung versorgt werden. Die Quelle muss je nach
konkretem Anschlusswert der Belastungen und der Leistungsverluste in den
Ausgangskreisen ausgelegt werden (Tabelle 3.5).

3.6. SERIENKOMUNIKATION

PLC FOXTROT wird an andere Systeme mit Hilfe der Serienleitungen angeschlossen.
Der Serienkanal CH1 hat feste Schnittstelle RS-232. Der Serienkanal CH2 hat wahlbare
Schnittstelle. Fur die Wahl der Schnittstelle dienen Austauschsubmodule MR-01xx, die
Verbindung mit Hilfe der Schnittstellen RS-232, RS-485 oder RS-422 ermdglichen. Eine
weitere Mdglichkeit des Anschlusses an andere Systeme bildet die Schnittstelle Ethernet
10/100 Mb.
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Fur die Verbindung der Elemente des Systems FOXTROT mit anderen Systemen (z. B.
mit dem Rechner) mittels Serienleitung kann man beliebige von den angebotenen
Schnittstellen verwenden (Kapitel 2.7.). Die Schnittstelle wird gemal dem Typ der
Schnittstelle gewahlt, die in angeschlossenem System beinhaltet ist. Wenn diese
Schnittstelle mit den Parametern nicht entspricht (grél3ere Entfernung, hdohere Stbrung,
Geschwindigkeit zu niedrig, Verbindung von mehreren Teilnehmern gleichzeitig), ist an der
Seite des anzuschlieRenden Systems entsprechender Umsetzer der Serienschnittstelle zu
verwenden.
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Tabelle 3.8 Bestellnummer der Kabel fur die Verbindung PLC mit anderen Teilnehmern

Typ Modifikation Bestellnummer
KB-0205 |Kabel UTP Ethernet 10/100 Mb, Standard (direkter) TXN 102 05.xx*
KB-0206 | Kabel UTP Ethernet 10/100 Mb, gekreuzt TXN 102 06.xx*

* Nummer xx bezeichnet die Kabellange (Tabelle 3.9)
Tabelle 3.9 Bestellnummer der Kabel gemal Lange

Lange [m] KB-0205 KB-0206
0,5 TXN 102 05.02 TXN 102 06.02
1 TXN 102 05.04 TXN 102 06.04
2 TXN 102 05.08 TXN 102 06.08
5 TXN 102 05.20 TXN 102 06.20

Bemerkung: Andere Langen sind mit der Geschéftsabteilung zu besprechen und zu
vereinbaren.

Ausfuhrliche Informationen tber Durchfiihrung der Kommunikationsverbindungen und
Netze sind im Handbuch fir die Planung der programmierbaren Steuerungssysteme
TECOMAT FOXTROT TXV 004 11.01 zu finden.
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4. BEDIENUNG PLC

4.1. HINWEISE ZUR SICHEREN BEDIENUNG

Bei eingeschalteter Versorgung PLC und eingeschalteter Versorgung der Eingangs-
und Ausgangskreise PLC ist nicht zugelassen, die Versorgungsleiter sowie auch die
Signalleiter und die Sammelschieneleiter abzutrennen, die an die Klemmleisten der PLC
Module angeschlossenen sind.

Beim Programmieren der Steueralgorithmen PLC ist die Mdglichkeit eines Fehlers im
Benutzerprogramm auszuschlieRen, die ein unerwartetes Verhalten des gesteuerten
Objektes zur Folge hat (Gefahr der Entstehung einer Notsituation und im Grenzfall auch
der Personengefdhrdung). Bei der Bedienung PLC - besonders in der Phase der
Uberprifung und beim Abgleich der neuen Benutzerprogramme mit gesteuertem Objekt —
ist es notwendig vorsichtig vorzugehen.

Das gesteuerte Objekt muss so angepasst werden, das s die Nullwerte der
Steuersignale (PLC ohne Versorgung) den Ruhezustan d und den Kkollisionsfreien
Zustand des gesteuerten Objekt sichern!

4.2. PLC - INBETRIEBNAHME

Verfahren bei erster Inbetriebnahme
Bei erster Inbetriebnahme ist es notwendig folgendes Verfahren einzuhalten:

a) Die Richtigkeit des Anschlusses der Netzversorgung der Versorgungsmodule
kontrollieren.

b) Die Verbindung der Schutzklemmen mit der Hauptschutzklemme des Schaltbretts oder
des Schrankes kontrollieren.

c) Gegenseitige Verbindung der Module PLC kontrollieren.

d) Kontrollieren, ob die Konfiguration PLC und die Adressierung der Module der
gegebenen Applikation entspricht.

e) Die Richtigkeit des Anschlusses der Versorgungskreise der Module PLC kontrollieren
(Nichteinhaltung der Parameter der Versorgungsspannung kann zur Vernichtung der
Ausgangs- eventuell auch der Ausgangskreise fuhren).

f) Die Versorgung PLC einschalten.

Die Versorgung aller Module ist entweder gleichzeitig oder in folgender Reihenfolge
einzuschalten:

- zuerst die Versorgung der Peripheriemodul e (in beliebiger Reihenfolge),

- am Ende die Versorgung der Grundmodule CP-100x.

Ein anderes Verfahren ist nicht zugelassen.

Signalisierung der Tatigkeit PLC nach der Einschalt ~ ung der Versorgung

Nach der Einschaltung PLC sind Ausgange blockiert. Diese Tatsache wird durch die
LED Dioden ,,OFF* an Peripheriemodulen angezeigt. Wenn sich nach der Einschaltung
der Versorgung an einem Eingangs- oder Ausgangsmodul die Anzeige flr das Schalten
von einigen Eingadngen oder Ausgangen kurzfristig aufleuchtet, ist es keine Stérung. Das
Systemprogramm sichert nach der Einschaltung der Versorgung die Ricksetzung der
Eingange und Ausgange (die angezindeten LED Dioden erléschen nach kurzer Zeit).
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Dieser Zustand, der durch Stof3 der Versorgungsspannung verursacht ist, auf3ert sich
nach aufen gar nicht, weil die Ausgénge unmittelbar nach der Einschaltung der
Versorgung immer blockiert und erst nach dem Ubergang PLC in den Betriebszustand
RUN freigegeben sind (wenn der Betreiber nichts anderes einstellt).
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4.3. EINSCHALTFOLGE PLC

Tabelle 4.1 Einschaltfolge der Zentraleinheiten

Tatigkeit der Zentraleinheiten Indikation Display
OK — ohne Fehler sdioden
ER - Fehler LED
1. Hauptanlauf und Tests der Software Version der Software
OK — Ubergang zu der nachsten Tatigkeit leuchtet v2 1
RUN —
ER — Halten der Einschaltfolge, PLC kann man| leuchtet siehe Tabelle 4.2
nicht betreiben ERR
Bei dauerhaft gedrickter Taste wahrend der| leuchtet boot
Einschaltung der Versorgung und néchste ca. 3 RUN
s — Ubergang in den Zustand BOOT, Moglichkeit
des Firmwarewechsels
2. Anlauf des Systemsoftwareprozessors leuchtet
RUN —
3. Anlauf der Sammelschiene
(bei dauerhaft gedriickter Taste wahrend der| leuchtet -
Schritte 2 und 3 ca. 3 skommt es zu RUN -
unterschiedlicher Tatigkeit im Schritt 7)
4. Feststellung  der Hardwarekonfiguration des
Systems leuchtet
- es wird auf die Vorbereitung der RUN |
Erweiterungselemente des Satzes gewartet
(Schnittstelle CIB - Inels, usw.)
OK — Ubergang zu der nachsten Tatigkeit leuchtet
RUN —
ER — Fehler wird in Fehlermagazin geschrieben leuchtet letzter Fehler
RUN —_2N_NO_
+ ERR E—-80-09-0000
5. Anlauf PLC gema&l Benutzerprogramm
OK - Ubergang zu der nachsten Tatigkeit leuchtet
RUN =
ER - Fehler wird in Fehlermagazin geschrieben leuchtet letzter Fehler
RUN a —2N—NO0—
ERR E—-80-09-0000
6. Aktivierung der Kommunikation mit vorgesetztem | leuchtet
System RUN =
7. Einstellung des Betriebszustandes PLC
OK — Ubergang in den Betriebszustand RUN und| glimmert G
Start des Benutzerprogramms RUN
OK —wenn die Taste fir die Zeit ca. 3sin den
Schritten 2 oder 3 gedrlckt wurde, kommt es| leuchtet H
zum Ubergang in den Betriebszustand HALT, RUN
das Benutzerprogramm wird nicht gestartet
ER —ist wahrend der Einschaltfolge zur Stoérung| leuchtet letzter Fehler
gekommen, Ubergang in den Betriebszustand| RUN und —_QN_N0_
HALT, das Benutzerprogramm wird nicht ERR E-80-09-0000
gestartet
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Tatigkeit PLC nach der Einschaltung der Versorgung

PLC fiahrt unmittelbar nach der Einschaltung der Versorgung die in der Tabelle 4.
aufgeflihrten Tatigkeiten durch. Dieser Zustand wird weiter als Einschaltfolge PLG
genannt. Die Einschaltfolge dient zum Testen von Software und Hardware PLC und zur
Einstellung von PLC in den definierten Ausgangszustand. Die Tabelle erklart das
Verhalten der LED Dioden und des Displays wahrend der Einschaltfolge.

Die Grundmodule CP-1004 und CP-1005 sind mit einstelliger Anzeigeeinheit (sieben
Segmenteseinheit) ausgestattet. Wenn wir in nachstehendem Text Uber Display sprechen
werden, wird immer dieser Typ der Anzeigeeinheit gemeint.

Beendigung der Einschaltfolge

Die Einschaltfolge kann durch drei Mdglichkeiten beendet werden. Wenn alles in
Ordnung ist, beginnt PLC nach der Beendigung der Einschaltfolge das
Benutzerprogramm durchzufihren und somit angeschlossene Technologie zu steuern.
Sobald wéahrend der Einschaltfolge die Diagnostik PLC einen kritischen Fehler entdeckt
hat, bleibt PLC im Zustand HALT und signalisiert einen Fehler.

Wenn die Taste fur die Darstellung der Firmwareversion gedrickt und fur die Zeit von
ca. 3 s gehalten wird, geht PLC immer in den Betriebszustand HALT Uber
(Benutzerprogramm wird nicht durchgefiihrt). Die Ausgdnge PLC bleiben blockiert. PLC
wird die Befehle aus dem nachgeordneten System erwarten. Das Benutzerprogramm ist
entweder mit Hilfe des nachgeordneten Systems oder durch Ausschaltung und
Einschaltung der Versorgung zu starten. Diese Funktion ist fir den Fall notwendig, wenn
es Schwierigkeiten mit dem laufenden Benutzerprogramm gibt.

Tabelle 4.2 Anzeige der Stbrzustdnde an Zentraleinheiten wahrend der Einschaltfolge

Zustand der Zentraleinheiten Display
Fehler in der Startfirmware der Zentraleinheiten ?
Fehler in der Firmware der Zentraleinheiten E

4.4. ARBEITSBETRIEBSZUSTANDE PLC

PLC FOXTROT kann in mehreren Arbeitszustdnden arbeiten. Diese Betriebszustande
sind als RUN, HALT und PROG bezeichnet. Die Indikation (Anzeige) ist in der Tabelle
4.3 zu finden.

In beliebigem Arbeitszustand - aufer PROG - ist es mdglich auf dem Display der
Zentraleinheit die Einstellung Ethernet und der Serienkanéle CH1 und CH2 festzustellen.
Wenn wir die Taste driicken und halten, werden die Parameter des Kanals Ethernet ETH1,
dann des Kanals CH1 und zum Schluss des Kanals CH2 angezeigt. Wenn die Taste
weiter gedrtuckt wird, werden diese Angaben standig gezeigt (Rundumlauf). Auf den Lauf
des Systems hat die Darstellung der Parameter keinen Einfluss.

Betriebszustand RUN

Im Betriebszustand RUN zahlt PLC die Werte der Eingangssignale aus den
Eingangseinheiten, I6st die Instruktionen des Benutzerprogramms  und schreibt die
berechneten Werte der Ausgangssignale in die Ausgangseinheiten ein. Der
Betriebszustand RUN wird durch Glimmern der LED Dioden RUN auf der Zentraleinheit
signalisiert. Gleichzeitig glimmern die Dioden RUN an den bedienten Peripheriemodulen
und signalisieren damit, dass die Ubertragung der Daten zwischen Zentraleinheit und

118 TXV 004 10.01



Programmierbare Steuerungssysteme TECOMAT FOXTROT

Peripherien verlauft. Die LED Dioden ERR sind erloschen. Auf der Anzeigeeinheit
leuchtet Buchstabe G.

Wenn der Analysator gestartet wird, der Bestandteil der Komponenten GraphMaker in
der Entwicklungsumgebung Mosaic ist, dann ist sein Lauf auf der Anzeigeeinheit
(Siebensegmenteseinheit) nicht angezeigt.

Wenn die Signalfixierung der Peripheriemodule aktiv ist, die in der Umgebung Mosaic
im Paneel Einstellung V/V zuganglich ist, leuchtet auf der Anzeigeeinheit
(Siebensegmenteseinheit) Buchstabe F.

Betriebszustand HALT

Der Betriebszustand HALT dient vor allem zu den Tatigkeiten, die mit der Edition des
Benutzerprogramms verbunden sind. In diesem Betriebszustand werden kein Programm
und keine Datenubertragung zwischen der Zentraleinheit und Peripherien durchgefihrt.
Grine LED Dioden RUN an der Zentraleinheit und an den Peripheriemodulen leuchten
dauerhaft. Die Dioden ERR sind erloschen. Auf der Anzeigeeinheit
(Siebensegmenteseinheit) leuchtet Buchstabe H.
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Betriebszustand PROG

Im Betriebszustand PROG befindet sich die Zentraleinheit wahrend der Speicherung
des Benutzerprogramms in die Reserve EEPROM. In diesem Betriebszustand werden
kein Programm und keine Datentbertragung zwischen der Zentraleinheit und Peripherien
durchgefuihrt. Grine LED Dioden RUN auf der Zentraleinheit und auf den
Peripheriemodulen leuchten dauerhaft. Die Dioden ERR sind erloschen. Auf der
Anzeigeeinheit (Siebensegmenteseinheit) leuchtet Buchstabe P.

Verhalten PLC bei wichtigem Fehler

Die Ausnahme aus den aufgefihrten Regeln bildet die Situation, wenn in PLC ein
wichtiger Fehler entsteht, der die Fortsetzung der Steuerung verhindert. In diesem Fall ist
in PLC der Mechanismus flur die Beseitigung des schwerwiegenden Fehlers gestartet, der
die Fehlerbehandlung aus Sicht der Steuerungssicherheit durchfiihrt und PLC immer in
den Betriebszustand HALT uberfuhrt. Griine LED Diode RUN hort auf zu glimmern und.
Es wird die rote LED Diode ERR leuchten, die den Fehlerzustand anzeigt. Auf dem
Display wird der Kode des Fehlers angezeigt, der den Stillstand PLC verursacht hat.
Ausfuhrliche Beschreibung des PLC Verhaltens beim Auftreten der Fehler, die méglichen
Griunde fur die Fehlerentstehung und die Anleitung zu der Fehlerbehebung ist im Kapitel 5
aufgefuhrt.

Verhalten PLC beim Versorgungsausfall

Wenn es zum Versorgungsausfall kommt (aufgrund der absichtlichen Ausschaltung der
Versorgung oder der Storung an der Zuleitung der elektrischen Energie oder der Stérung
an der Quelle), wird die Zentraleinheit Uber den Versorgungsspannungsabfall mit
entsprechendem Vorsprung informiert. In der Restzeit fuhrt sie dann vordefiniertes
Abstellen des Systems durch (einschliel3lich der Sicherstellung des konkreten Inhalts der
Benutzertabellen - wenn in sie gerade eingeschrieben wurde - und der remanenten Zone).

Dann wird die Zentraleinheit gestoppt und auf dem Display erscheint das Zeichen O.
Wenn sich um einen kurzfristigen Spannungsabfall handelte, bei dem zu keiner totalen
Abfall der Versorgung kam (so genannter ,drop out®), fihrt die Zentraleinheit dann nach
ca. 1,5 s so genannter Reset durch und das System wird die Einschaltfolge durchgehen
(siehe Kapitel 4.3.).

Tabelle 4.3 Anzeige der Arbeitszustande der Zentraleinheiten

Zustand der Einheit Anzeige Display
LED

Betriebszustand RUN G
Betriebszustand RUN — Analysator G
Betriebszustand RUN — aktive Fixierung RUN F
der Signale
Betriebszustand RUN - aktive Fixierung =
der Signale, Analysator gestartet

. leuchtet H
Betriebszustand HALT RUN

: leuchtet letzter Fehler
Betriebszustand HALT —
schwerwiegender Fehler PLC REURNRa E-80-10-0000
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. leuchtet P
Betriebszustand PROG RUN
Ausschaltung PLC lauft - leuchtet O
Versorgungsausfall RUN

4.4.1. Anderung der Arbeitszustande PLC

Die Anderung der Arbeitszustande PLC ist mit Hilfe des nachgeordneten Systems
(Rechner) durchzufiuihren, das an Serienkanal oder Schnittstelle Ethernet angeschlossen
ist. Als nachgeordnetes System wird ein Rechner des Standards PC typisch benutzt, der
in der Funktion der Programmiereinrichtung oder einer Uberwachungs- eventuell
Visualisierungsarbeitsstelle fur die Bedienung des gesteuerten Objektes arbeitet.

Bei der Anderung der Arbeitszustande PLC sind einige Tatigkeiten standardgemaR
durchgefiihrt. Einige sind wahlbar durchzufiihren. Allgemein gilt es, dass die Anderung des
Arbeitszustandes PLC eine Tatigkeit ist, die erhdhte Vorsichtigkeit der
Bedienungspersonen verlangt, weil sie in vielen Féallen den Zustand des gesteuerten
Objektes erheblich beeinflusst. Das Beispiel dafir kann der Ubergang vom
Betriebszustand RUN in den Betriebszustand HALT sein, wo PLC aufhort das
Benutzerprogramm zu I6ésen und das angeschlossene Objekt hort auf gesteuert zu sein.
Wir empfehlen den folgenden Text sorgfaltig zu studieren.

4.4.2. StandardgemaR durchgefiihrte Tatigkeiten bei  der Anderung des
Betriebszustandes PLC

Ubergang aus HALT in RUN
Wahrend des Ubergangs aus dem Betriebszustand HALT in RUN wird durchgefiihrt:

» Test der Integritat des Benutzerprogramms

» Kontrolle der Softwarekonfiguration der Peripheriemodul e, die im Benutzerprogramm
aufgefuhrt ist (Kapitel 4.5.2.)

o Start der Losung des Benutzerprogramms

Ubergang aus RUN in HALT
Wahrend des Ubergangs vom Betriebszustand RUN in HALT wird durchgefiihrt:

» Abstellen der L6sungen des Benutzerprogramms
» Blockieren (Abschaltung) der Ausgénge PLC

Entstent wahrend der beim Ubergang zwischen einzelnen Betriebszustanden
durchgefiihrten Tatigkeiten ein kritischer Fehler, stellt PLC den Betriebszustand HALT ein,
zeigt den Fehler auf dem Display an und erwartet die Behebung der Fehlerursache.

Vorsicht: Das Abstellen der Steuerung mit Hilfe de s Betriebszustandes HALT
ist nur zum Zwecke der Abstimmung des Programms PLC
bestimmt. Diese Funktion ersetzt in keinem Fall die Funktion

ZENTRAL STOPP. Die Kreise von ZENTRAL STOPP missen so
angeschlossen werden, dass die Funktion von der Arb eit PLC
unabhéngig ist!
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4.4.3. Wahlbar durchgefiihrte Tatigkeiten bei der An derung des Betriebszustandes
PLC

Moglichkeiten wahrend des Ubergangs von HALT in RUN

Wahrend des Ubergangs vom Betriebszustand HALT in RUN ist wahlbar
durchzufihren:

» Rulcksetzung des Fehlers PLC
» Warmer oder kalter Restart (Wiederanlauf)
» Blockieren der Ausgange bei der Lésung des Benutzerprogramms

Moglichkeiten wahrend des Ubergangs von RUN in HALT

Wahrend des Ubergangs vom Betriebszustand RUN in HALT ist wahlbar
durchzufihren:

* Ricksetzung des Fehlers PLC
» Rulcksetzung der Ausgange PLC

Bei der Rucksetzung des Fehlers PLC wird das ganze Fehlermagazin PLC geldscht,
einschlief3lich der Fehlermagazine in Peripheriemodulen.

Die Forderung auf das Blockieren der Ausgédnge PLC verursacht, dass das Programm
mit abgeschalteten Ausgangen gelost wird. Aktiv wird nur die Signalisierung der Zustande
der Ausgange an LED Dioden der Ausgangsmodule. Die Blockierung der Ausgange
zeigen LED Dioden ,,OFF" an Peripheriemodulen an.

Bei der Rucksetzung der Ausgange werden alle Binarausgangseinheiten PLC geldscht.

4.4.4. Wiederanlauf des Bedienungsprogramms

Unter Restart ist solche Tatigkeit PLC zu verstehen, deren Aufgabe ist es, PLC auf die
Losung des Benutzerprogramms vorzubereiten. Der Restart wird unter normalen
Bedingungen bei jeder Anderung des Benutzerprogramms durchgefihrt.

Die Systeme FOXTROT unterscheiden zwei Restarttypen, warmen und kalten Restart.
Der warme Restart ermoglicht die Erhaltung der Werte in den Registern auch wahrend der
ausgeschalteten Versorgung (Remanentzone — Kapitel 4.5.1.). Kalter Restart fuhrt immer
die komplette Aktivierung des Speichers durch.

Tatigkeiten wahrend des Restarts
Wahrend des Restarts wird durchgefihrt:

» Test der Integritat des Benutzerprogramms

* Ricksetzung des ganzen Notizblockes PLC

* Ricksetzung der Remanentzone (nur kalter Restart)

* Einstellung der sichergestellten Register (nur warmer Restart)
* Anlauf der Systemregister S

* Anlauf und Kontrolle des Peripheriesystems PLC

Start des Benutzerprogramms ohne Restart

Das Benutzerprogramm ist auch ohne Restart zu starten. In dem Fall wird nur der Test
der Integritat des Benutzerprogramms und die Kontrolle des Peripheriesystems PLC
durchgefuhrt.
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Benutzerprozesse beim Restart

In  Abhangigkeit vom durchgefuhrten Restart arbeitet auch der Planer der
Benutzerprozesse P. Wurde wahrend des Ubergangs HALT — RUN der kalte Restart
durchgefiihrt, wird nach dem Ubergang in RUN in erster Reihe der Benutzerprozess P62
geldst (wenn er programmiert ist). Bei kaltem Restart wird in erster Reihe - nach dem
Ubergang in RUN - der Benutzerprozess P63 gelost. Wird der Restart beim Ubergang in
RUN nicht durchgefiihrt, wird in erster Reihe - nach dem Ubergang - der Prozess PO
gelost.

4.45. Anderung des Programms wahrend des LaufesP  LC

Die Entwicklungsumgebung Mosaic ermdglicht sogenannte ,on-line* Anderung des
Programms, also die Anderung des Benutzerprogramms wahrend des Laufes PLC. Das
Verhalten bei der ,on-line* Anderung ist auch mit dem Simulator PLC in der Umgebung
Mosaic zu probieren.

Die ,on-line* Anderung des Programms ist die Eigenschaft der Zentraleinheit, die uns
ermdglicht, die Verbesserungen/Aufbereitungen des Benutzerprogramms ohne Stillstand
der Steuerung der Technologie durchzufihren, d.h. ohne die Notwendigkeit, die
gesteuerte Technologie bei der Aufbereitung des PLC Programms abzustellen. Diese
Moglichkeit gibt dem Programmierer des Systems FOXTROT die Moglichkeit, die
Verbesserungen/Aufbereitungen der Anderung des PLC Programms ,wahrend des
Laufes” durchzufuhren. Die Verantwortung fur die Richtigkeit der durchgefihrten
Verbesserungen/Aufbereitungen tragt selbstverstandlich der Systemprogrammierer. Die
Zentraleinheit PLC sichert im Zusammenarbeit mit der Programmierumgebung Mosaic
sichere Durchfiilhrung der Anderungen in einem Moment, damit die Kontinuitat der
Steuerung nicht bedroht wird.

Fur die Erklarung des Grundprinzips benutzen wir folgendes Beispiel. Setzen wir
voraus, dass PLC FOXTROT die Technologie steuert, deren Abstellung einen
bedeutenden Verlust bedeutet, z. B. Trockenkammer, und der Programmierer die Aufgabe
hat, das PLC Programm entsprechend zu andern. In diesem Moment ist es im
Allgemeinen egal, ob sich um die Verbesserung des fehlerhaften Steueralgorithmus oder
um das Einfugen einer neuen Funktion handelt, z. B. fur Einbrennen eines neuen
Produktsortiments. Das Programm fir PLC muss entsprechend geandert werden und die
Steuerung des Ofens darf in keinem Fall gestoppt werden. Die Losung dieser Situation
bietet die ,on-line* Anderung des Programms an. Der Programmierer fihrt entsprechende
Verbesserungen des PLC Programms durch und die Zentraleinheit PLC sichert die
Umschaltung von dem alten Programm zu dem neuen Programm, damit der n-te Zyklus
der Berechnung komplett gemald urspringlichem Programm durchgefuhrt wird. Der
folgende Zyklus wird dann gemaf3 dem neuen Programm durchgefiihrt. Die Zentraleinheit
sichert gleichzeitig alle notwendigen Tatigkeiten, die mit der Anderung der Variablen
verbunden sind, damit die Kontinuitat der Steuerung nicht gestort wird.

Die ,on-line* Anderung des Programms wird in der Entwicklungsumgebung Mosaic im
Manager des Projektes im Unterverzeichnis Umgebung | Bedienung PLC genehmigt, wo
die Moglichkeit ‘Online Anderungen zulassen’ abgehakt wird.

Wenn die Zentraleinheit PLC die ,on-line“ Anderungen nicht unterstitzt, ist dieser
Betriebszustand in der Umgebung Mosaic nicht zu aktivieren.

Die eingeschaltete Unterstiitzung der ,on-line* Anderungen ist in der Umgebung Mosaic

in der Leiste Menu durch die Ikone mit Blumensymbol & signalisiert. Wenn diese Ikone
farblich ist, ist die Unterstitzung der ,on-line* Anderungen eingeschaltet. Ist die lkone
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grau, sind ,on-line* Anderungen ausgeschaltet und jede Anderung im Programm wird zur
Abstellung der Steuerung bei der Aufnahme eines neuen Programms in PLC fuhren.

Die Einzelheiten zur der Problematik ,on-line* Anderungen sind in Unterlagen zu der
Entwicklungsumgebung Mosaic zu finden.

Moglichkeiten der ,on-line“ Anderungen

Im Rahmen der ,on-line* Anderung kann der Programmierer PLC folgende Teile des
Programms ,verbessern®:

¢ Programmkode, d.h. beliebige Verbesserungen aller Programmteile

¢ Verbesserungen der Variablen, d.h. Einlegen und Entfernung aller Typen der Variablen,
eventuell die Anderung der Variablen wie z. B. Anderung der Feldabmessung

¢ Verbesserungen der Datentypen, z.B. Anderungen in den Strukturen, Einlegen von
neuen Datentypen und Entfernung der nicht benutzten Datentypen

¢ Verbesserungen hinsichtlich der Grol3e der Remanentzone

Im Rahmen der ,on-line* Anderungen des Programms durfen folgende
Verbesserungen nicht durchgefihrt werden:

¢ Anderungen der Hardwarekonfiguration des Systems, z. B. Einlegen der 10 Module
oder Anderung des Typs der IO Module

¢ Anderungen der Einstellung der 10 Module

¢ Anderungen in der Einstellung der Kommunikationsparameter fiir Serienkanale

¢ Anderungen im Netz PLC

4.5. PROGRAMMIEREN UND AUSTESTEN DES PROGRAMMS PLC

Programmieren PLC

Das Programmieren der Steueralgorithmen und das Testen der Richtigkeit der
eingeschriebenen Programme fir PLC FOXTROT wird mit Hilfe der Rechner durchgefuhrt
(Standardrechner). Fur die Verbindung mit PLC wird entweder gewdhnlicher Serienkanal
dieser Rechner oder die Schnittstelle Ethernet verwendet.

Zu jedem PLC wird CD-ROM mit der Installation der Entwicklungsumgebung Mosaic in
Version Mosaic Lite geliefert.
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Entwicklungsumgebung Mosaic

Die Entwicklungsumgebung Mosaic ist ein komplexes Entwicklungsmittel fur das
Programmieren der Anwendungen PLC TECOMAT und der Regler TECOREG, das eine
angenehme Entstehung und Abstimmung des Programms ermdglicht. Es handelt sich um
das Produkt auf der Basis Windows 2000 / XP, das eine ganze Reihe an modernen
Technologien benutzt. Zuganglich sind folgende Versionen:

Mosaic Lite nicht verschliusselte Version der Umgebung mit der Mdglichkeit PLC mit
drei Giltigkeitsbereichen #Module zu Programmieren

Mosaic Compact erméglicht ohne Einschrankung kompakte PLC TECOMAT der Reihe
TC400, TC500, TC600, TC650, FOXTROT und Regler TECOREG zu
programmieren

Mosaic Profi ist fur alle Systeme der Firma Teco, ohne Einschrankung, bestimmt

Die Umgebung beinhaltet Texteditor, Prozessor des Memokodes xPRO, debugger, das
Modul fur die Kommunikation mit PLC, den Simulator PLC, das Konfigurationsmodul PLC
und das Einsagesystem. Die Umgebung beinhaltet weiter das Instrument fur den Entwurf
der Bildschirme der Operatorpaneele (PanelMaker), das Instrument fur die Arbeit mit PID
Reglern (PIDMaker), grafische ,on-line* Analyse der verfolgten Variablen oder ,off-line”
Analyse der archivierten Daten (GraphMaker). Der Simulator der Operatorpaneele ID-07 /
ID-08 und des eingebauten Paneels TC500 ist Bestandteil der Umgebung.

Die Umgebung beinhaltet die Unterstitzung zum Programmieren gemalf3 der Norm IEC
61131-3 im strukturierten Text (ST), in Instruktionen (IL), in der Form der Relaisschemen
(LD), oder mit Hilfe der Funktionsblocke (FBD).

4.5.1. Konfigurationskonstanten im Benutzerprogramm

Die Konfigurationskonstanten sind bei der Ubersetzung des Benutzerprogramms
automatisch erzeugt und sind seine untrennbaren Bestandteile. Sie tragen die
Informationen tber den verlangten Betriebszustand PLC und lber die Verwendung. Die
Konstanten sind mit Hilfe der Mdglichkeiten (Offerten) der Entwicklungsumgebung Mosaic
vor eigentlicher Ubersetzung einstellbar (Projektmanager, Unterverzeichnis Sw | Cpm)
(Bild 4.1).

Vorgegebene Werte sind nach Driicken der Taste Grundlegende eingestellt.

Die Konfigurationskonstanten beinhalten folgende Dienstleistungen:

» Start PLC nach dem Einschalten - Restarttyp nach dem Einschalten der Versorgung
PLC
Er bestimmt, ob nach dem Einschalten der Versorgung warmer oder kalter Restart
durchgefiihrt wird (Kapitel 4.4.4.). Ahnlich wird der kalte Restart eingestellt.

» Geschitzte Tabellen - Bestimmung des Umfanges der Redundanz des
Benutzerprogramms im EEPROM
Sie definieren, ob das ganze Benutzerprogramm einschlief3lich der Tabellen T, oder das
Benutzerprogramm ohne Tabellen T sichergestellt wird und die Tabellen T in
urspringlichem sichergestelltem RAM bleiben (Wahl abgehakt — geeignet in den Fallen
der Modifikation der Tabellen durch das Benutzerprogramm). Ahnlich wird das ganze
Benutzerprogramm sichergestellt (Wahl nicht abgehakt).

« Erste Warnung — Zeit der Ausgabe der Warnung fir drohende Uberschreitung der
maximalen zugelassenen Zykluszeit
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Dauert der Zyklus der Bearbeitung des Benutzerprogramms langer als die durch diese
Konstante definierte Zeit ist, stellen die Dienste PLC den Bit S2.7 ein — Anzeichen
dafur, dass bei der Bearbeitung des Programms in diesem Zyklus die eingestellte Zeit
Uberschritten wurde. Gleichzeitig ist der Kode des weichen Fehlers im Systemregister
S34 eingestellt. Ahnlich eingestellter Wert betragt 150 ms.

- Adresa PLC: O f!] Fouwgit |
- Typ pfipojeni: Wepfipojeno
[+ Spoletnd nastaveni
= Hw Typ CPM: C
Eﬂi‘;r L?:i:hi}, —Blokavani wistupt——— Povoleni BUM
St F'EE * Yopruto * Yupruto
= 5w Akl v 0"  Akbivni v 0"
- Program 0 Aklivni v 1"  Aklivni v 1"
|:F'r|'|
- Prekladac —Start PLC po zapnuti—
3 Prastiedi .
e st PLC € Leoly [ Chrénéné tabulky
- Preference @ Studeny
- Wolby text. editaru
- Baryy textového editoru o —
- Zobrazeni zdoj, kddu rele: Preni whstiaha: I 150 ﬁ o

[+~ Dokumentace Chyba cyklu: I 280 ﬂ Mg
Zalohované registry: I 0 ﬂ

[T Automaticky prepinat na letni Sas

Zakladni |

1 | 2

Bild 4.1 Einstellungen der Konfigurationskonstanten

Zyklusfehler — Zeit der Uberwachung der maximal zugelassenen Zykluszeit

Dauert der Zyklus der Bearbeitung des Benutzerprogramms langer als die maximal
zugelassene Zykluszeit ist, veroffentlicht PLC den kritischen Fehler der Uberschreitung
der Zykluszeit, blockiert die Ausgédnge und unterbricht zyklische Durchfiihrung des
Benutzerprogramms. Diese Konstante definiert die langst moégliche Zeit, in der das
gesteuerte Objekt ohne Aktionseingriff sein kann. Ahnlich eingestellter Wert betragt 250
ms, empfohlenes Maximum ist 500 ms.

Sichergestellte Register - Anzahl der sichergestellten Register R (Remanentzone)

Die Einstellung der Anzahl der sichergestellten Register R, deren Werte beim Ausfall
der Versorgung PLC gespeichert, durch das Kontrollzeichen sichergestellt und im Falle
des warmen Restartes PLC wiederhergestellt werden. Die Register sind beginnend mit
dem Register RO gespeichert. Der Zustand der Register wird nach dem letzten komplett
beendeten Zyklus der LOsung des Benutzerprogramms sichergestellt. Ahnlich
eingestellter Wert ist 0.

Automatisch auf Sommerzeit umschalten

Die Einstellung verursacht, dass das System die Systemzeit auf die Sommerzeit
umschalten wird (in dem Zeitraum von dem letzten Sonntag in Marz 2:00 bis zu dem
letzten Sonntag in Oktober 3:00). Die Indikation der Zeit ist am Bit S35.6 zuganglich (O -
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Winterzeit, 1 - Sommerzeit). Bit S35.7 zeigt die Tatigkeit der Funktion an (1 -
eingeschaltet).
Ahnlich ist diese Funktion auszuschalten.

4.5.2. Konfiguration PLC

Die Konfiguration der Peripheriemodule beschreibt die Baugruppe PLC und ist
untrennbarer Bestandteil des Benutzerprogramms. Diese Beschreibung wird vor dem Start
der Lo6sung des Benutzerprogramms mit dem Sachverhalt verglichen, der bei der
Folgesequenz PLC festgestellt wird. In der Entwicklungsumgebung Mosaic wird die
Konfiguration mittels ausgefillter Formblatter eingegeben, auf deren Grundlage die
Umgebung die Direktiven #Module erzeugt. Allgemein kann man sagen, dass diese
Direktiven folgende Informationen Uber jedem betatigten Peripheriemodul PLC beinhalten:

* Adresse des Moduls

* Informationen Uber die Zuweisung z. B. der Zahl des Serienkanals CHn zu dem
konkreten Kommunikationsmodul

» Anzahl der Ubertragenen Eingangs- und Ausgangsbits der Module

» Stelle im Notizblock PLC, wo die aufgenommenen / gesendeten au / in das Modul
dargestellt werden (Anfang der kompakten Zone im Bereich X, Y)

» Hinweis auf die Tabelle T, die Anlaufsdaten beinhaltet

Diese Informationen ermdéglichen, vor dem Start des Programms die Vorbereitung der
ganzen PLC zur Steuerung sorgfaltig zu kontrollieren.

Die Entwicklungsumgebung Mosaic ermoglicht manuelle und auch automatische
Konfiguration PLC FOXTROT durchzufuhren. Zuerst wahlen wir im Projektmanager im
Unterverzeichnis Hw / Wahl der Reihe PLC das Modularsystem FOXTROT aus und
wéahlen den Typ des Grundmoduls PLC (Bild 4.2). Dann kénnen wir im Projektmanager
im Unterverzeichnis Hw / Konfiguration HW die Konfiguration PLC durchfihren (Bild 4.3,
Bild 4.4).

ManaZer projektu

- Adiesa PLC: O L Pousit |
- Typ pfipojeni: Mepfipojeno —
[ Spolednd nastaveni i ¥ Wybvafet konfig. soubor PLC " Konfiguraci nelze ménit ['F

—Zakladni vibér fidiciho syztém

B Hw
W oDeria v moduldmi spstém " kompaktni spstém = requlacni spstém

—ibér fady PLC

[ S
[+ Prostiedi
[+ Dokumentace i
c 0%
Centrala Struéng popis jednatky

CP-1004 Br0, =00, 4wal, IRC. CHTR. fada K. 192kE+E4kE RaM, SCH. ETH

CP-100% dx2l, 2pA0, 3401, 6:D0, fada K, 192kE+64kE RaM, SCH, ETH
1

Bild 4.2 Wahl der Reihe PLC

Manuelle Konfiguration PLC

Die manuelle Konfiguration PLC fihren wir in dem Fall durch, wenn wir keine konkrete
Baugruppe PLC physisch zur Verfigung haben. Im Feld Zentralmodul (Bild 4.3) kénnen
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wir den Typ des Grundmoduls so andern, dass in der Spalte Modultyp die rechte
Mausetaste gedrickt wird. Dann wahlen wir mit Hilfe des Angebots das geforderte Model.

Im Feld Externe 1/0O Module (Bild 4.4) weisen wir nachste Peripheriemodule so zu, dass
in der gewéhlten Position des Formblattes in der Spalte Modultyp die rechte Mausetaste
gedruckt wird. Der Name wird in geforderter Position des Formblattes erschienen.

Durch Drucken der linken Mausetaste auf der Ikone [ 6ffnet sich das Paneel, das die
Konfiguration eines konkreten Moduls ermdglicht. Ausfuhrliche Informationen tber die
Konfigurationsméglichkeiten sind in entsprechenden Kapiteln zu finden.
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Automatische Konfiguration PLC

Wenn wir die Baugruppe PLC, die zu konfigurieren ist, physisch zur Verfigung haben,
schalten wir die Versorgung PLC an und nehmen die Kommunikation mit PLC auf. Wir
kehren in das Unterverzeichnis Hw / Konfiguration HW zuriick und driicken die Taste
Einlesen aus PLC (Bild 4.3).

ManaZer projektu

- hdreza PLC: 0 ! Pt |
v /= Fou
- Typ pripojeni: Ethernet -
- Spoleéng nastaveni i % ytvafet konfig. soubor PLC " Konfiguraci nelze méit i
- Hw
- Wobér fady PLC
 pimr— Foxtrot
onfigurace Hw

5t PLE - lagické propojeni o
AIEKE praRel Centraini modul | Extemi 140 moduly | Esterri CIE

- Sw I
[ Prostfed -
B Dokumentace _ Top modulu Jméno Werze gl:g

CRU —

140 | - IR-10855 TCLE-

CIB TCL2+ —!

I Piislusensh |

Fa | v - l‘. o
‘ | |_'| ~ Madizt z PLC | ﬁ Foztupné | S MADIET |

Bild 4.3  Einstellung der Konfiguration PLC FOXTROT - Grundmodul

- Aresa PLC: O L Pousit |
- Tup pfipojeni: Ethernet - - . - -
- Spoledna nastaveni i ™ “ubvdiet konfig soubor PLC " Kaonfigurasi nelze ménit ]
= Hw
sl Vel Foxtrot
onfigurace Hw

. SH PLC - lngické propoien - '
AIEKE PIoRel Centrélni modul -~ Externi 10 moduly I Estemni CIB I

[+ Sw |
g Eru;jli:zlntace Adresza Typ modulu I Jmeéno I Verze Objednaci Cizlo

0 v" IB-1301 TxM 11301

1 ./' IR-1501 TxM 115 01

2 J 05-1401 TxM 114 01

3

4

5

g

7

]

9

S Piislugenstyi |

Bild 4.4  Einstellung der Konfiguration PLC FOXTROT - Peripheriemodule
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Auf der Grundlage der Angaben in der Zentraleinheit wird die Liste der gefundenen
Module erzeugt (Bild 4.5). Die Wahl Urspringliche Einstellung der importierten Module
beibehalten ermdglicht, die Konfiguration ohne Verlust der urspriinglichen Einstellung zu
.verbessern* oder nachzuftllen. Wenn diese Option abgehakt wird, dann die Module, die
schon konfiguriert und in gleicher Position gefunden wurden, ihre Einstellung beibehalten.
Bei den anderen Module, die neu gefunden oder gedndert wurden (ein anderer Typ in
gleicher Position), ist die Konfiguration auf Eingangswerte eingestellt. Wenn die Wabhl nicht
abgehakt wird, wird die Konfiguration bei allen Modulen in Eingangswerte eingestellt. Die
vorherige Einstellung geht also verloren.

Wenn wir moéchten, dass eines der gefundenen Module in die Konfiguration nicht
einbezogen wird, klicken wir mit der Mause auf das gekreuzte Quadrat an linkem Rand der
Zeile (mit dem Namen dieses Moduls).

Durch dricken der Taste Benutzen akzeptieren wir die angebotene Liste. Folgend sind
uns automatisch einzelne Konfigurationsdialoge zu allen Modulen angeboten.

Nach der Beendigung ist das Projekt fur die Abstimmung mit der konkreten Baugruppe
PLC bereit, die wir zur Verfigung haben.

Konfigurace pfipojeného PLC |
| Fam | Pozice | Typ modulu | Yerze | Poznamk.a |
0 1 Fd-7a04 1THO00 zdroj 230V AC, = UPS
0 2 CP-FO02 1THO00 fada C. Flagh, DataBox, 2« SCH, USE, Ethermet [10Mbit ...
0 3 ns-7am 12H01a0 16 wistupl 243 DC, 24, zpoleén) vodid pro 16 wstupl
0 4 05-7402 12H0100 32 wistupl 240 DC, 05 A, spolednp vodic pro 22 vpztup
0 5 |B-7a02 12Hma0 32 wstupd 24 DC /5 ms, spalecn) vodid pro 8 vetupd
0 G |B-7305 12H000 16 wetupd 230 AC, 10 ms
0 ¥ OR-7451 12HO100 16 wirztupi relé spinaci, spolecn) vodic pro 4 wistupy
0 a OR-7453 12HIa0 3 wiztupil relé, 4 zpinaci, 4 piepinaci, samostatng wved...
1 1 OR-7451 12HO100 16 wirztupi relé spinaci, spolecn) vodic pro 4 wistupy
1 2 05-740 12HO100 16 viztupl 24 % DC, 24, spolecni vodid pro 16 wstupi
Ponechat pivodni nastaveni impaortorvanpch moduld " Pougit X Znit | ? Mapaovéda

Bild 4.5 Einlesen der Konfiguration aus PLC

Aus vorheriger Beschreibung erfolgt, dass die automatisch zusammengestellte
Konfiguration PLC jederzeit manuell zu &ndern ist (und umgekehrt).

Abschalten der Bedienung des Peripheriemoduls

Die Bedienung beliebiger Peripheriemodule ist ohne physische Extraktion aus dem
Rahmen in der Umgebung Mosaic durch Doppelklick auf das Feld unmittelbar vor dem
Namen des Moduls im Projektmanager im Unterverzeichnis Hw | Konfiguration HW
abzuschalten. Grines Abhaken bedeutet, dass das Modul bedient wird. Rotes Abhaken
bedeutet, dass das Modul nicht bedient wird.

Ldsung des Benutzerprogramms mit abgeschalteten Per ipherieeinheiten

Gibt es im Benutzerprogramm keine Softwarekonfiguration eingegeben, wird das
Programm nur tUber den Notizblock durch den Speicher PLC geldst und Eingange und
Ausgénge PLC werden nicht bedient. Die Ausgangsmodule werden in diesem Fall
blockiert.

Den gleichen Effekt erreichen wir, wenn wir im Projektmanager im Unterverzeichnis Hw
| Konfiguration HW die Wahl Bedienung IO Module unterdriicken abhaken. Der Prozessor
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wird dann die eingestellte Konfiguration ignorieren und das Programm wird nach der
Ubersetzung nur Gber den Notizblockspeicher gelost.

Verfolgung der durch das Peripheriemodul geliefert en Daten

Durch Driucken der Taste Einstellung V/V wird das Paneel mit der durch bezeichnetes
Modul gelieferten Datenstruktur, mit dem erzeugten symbolischen Namen, die beliebig zu
andern ist und mit aktuellen Werten dieser Daten aufgerufen. Die Beschreibung des
Inhalts dieses Paneels wird immer im Rahmen der Beschreibung des konkreten Moduls
aufgeflhrt.

4.5.3. Archivierung des Projektes in PLC

PLC FOXTROT ermoéglichen das Benutzerprojekt direkt in die Zentraleinheit zu
archivieren. Diese Eigenschatft ist flr Serviceleistungen des Systems und angeschlossene
Technologien dann wichtig, wenn uns die Quellendateien zur Verfigung stehen, mit denen
die Zentraleinheit arbeitet. Damit sind Probleme zu l6sen, wenn wir nach mehreren
Jahren Probleme mit der Beschaffung der Quellendateien haben kdnnen, oder nicht klar
ist, welche Versionen in die Zentraleinheit aufgenommen wurden.

In die Zentraleinheit wird das ganze Projekt in Form des ,Zip“ Archivs gespeichert, der
durch das Kennwort geschitzt wird. Das ganze Verfahren und die Rickspeicherung
(Wiederherstellung) werden in der Umgebung Mosaic durchgefihrt.

Projektarchivierung

In der Umgebung Mosaic wahlen wir in der Auswabhlliste den Posten (Feld) Datei |
Archivierung | Archivierung des Projektes in PLC und rufen wir das Paneel Archiv der
Projektgruppe in PLC auf (Bild 4.6).
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Archiv projektové skupiny do PLC E
Obzazeno 23 soubord. Dodatecné infarmace
B- E:Z"-T ecobpphtest_ramu’ Skupina projektd : test_ ramu
& Plez Projekt : PLCZ
- _PGA_archived.bmp Datum zalohy : 1Z.7.2006
test_ramubore | |e——_ — — ——-—- -
i test_ramu.cfg fprogram Plcz , Wi.0

Lotestamubwn | |

[~ Archivovat wietné adrojovich kodi viech piipojenich PLC

—Zadavani hesla
Heszlo |***** | e

kK.ontrala kesla |****a¢{ |

YWutvol a nahraj zélohu do PLC

x ETuEl ? Mapoveda

Bild 4.6  Archivierung des Projektes in PLC

In linkem Feld wird der Baum der archivierten Dateien angezeigt. In das rechte Feld
kénnen wir beliebigen Text schreiben, der uns als Beschreibung des archivierten
Projektes dient.

In die Zentraleinheit werden alle Dateien des aktuellen Projektes gespeichert. Wenn wir
das Feld EinschlieR3lich der Quellenkode aller angeschlossenen PLC archivieren abhaken,
werden aul3er des aktuellen Projektes auch Projekte aller nadchsten PLC aus der
Projektgruppe gespeichert, die auf irgendeine Art und Weise mit diesem PLC
kommunikativ verbunden sind (im Projektmanager im Unterverzeichnis Hw | Netz PLC —
logische Verbindung).

Im Teil Kennworteingabe (Kodeeingabe) geben wir das Kennwort in das Feld Kennwort
ein. Das gleiche Kennwort schreiben wir noch mal in das Feld Kennwortkontrolle ein.
Wenn wir sehen mdchten, was wir schreiben, schalten wir die Verdeckung des
Kennwortes mit Sternchen mit Hilfe der Taste *** aus. Durch wiederholte Betatigung der
Taste wird die Funktion der Verdeckung wieder eingeschaltet. Maximale Lange des
Kennwortes betragt 20 Zeichen.

Dann drucken wir die Taste Reserve in PLC bilden und aufnehmen. Der Mosaic bildet
das Archiv und schreibt es in die Zentraleinheit ein. Wenn in der Zentraleinheit schon ein
Projekt archiviert ist, wird das Fenster mit dem Namen und der Zeit des gespeicherten
Projektes erschienen und wir sind zur Bestatigung der Uberschreibung aufgefordert.

Wiederherstellung des Projektes
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In der Umgebung Mosaic wahlen wir in der Auswabhlliste den Posten Datei |
Archivierung | Projekt aus PLC wiederherstellen und rufen wir das Paneel
Wiederherstellung der Projektgruppe aus PLC auf (Bild 4.7).

Im rechten Feld erscheint der Text, mit dem wir das in PLC gespeichertes Projekt bei
der Archivierung beschrieben.

Im Teil Kennworteingabe geben wir das Kennwort in das Feld Kennwort ein. Wenn wir
sehen mochten, was wir schreiben, schalten wir die Verdeckung des Kennwortes mit
Sternchen mit Hilfe der Taste *** aus. Durch wiederholte Betatigung der Taste wird die
Funktion der Verdeckung wieder eingeschaltet. Nach Driucken der Taste Aus PLC
herunterdricken wird das gespeicherte Archiv aus PLC in den Rechner heruntergezogen.

Im Teil Neue Projektgruppe schreiben wir in das Feld Name der neuen Projektgruppe
den Namen ein, unter denen die neue Projektgruppe gebildet wird, die archivierte Projekte
beinhaltet. Nach Driicken der Taste Bildung und Offnung wird die Projektgruppe mit
eingegebenem Namen gebildet und geéffnet. Sie wird alle Projekte beinhalten, die den
Bestandteil des aus PLC heruntergezogenen Archivs bildeten.

Obnova projektové skupiny z PLC E I
Zadavani hesla Skupina projekcd Lest_ramu
Heszlo |***** |F Projekt 1 PLC1
Datum zalohy r 11.7.200aA

Stahnout 2 PLC

rMowva projektova skupina
Jmeéno nove projekiove skuping

RestoredProjectGroup

o Wutvoteni a otevieni

x Zrugit ? Mapovéda

Bild 4.7 Wiederherstellung des Projektes aus PLC
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4.6. TESTEN DER AN PLC ANGESCHLOSSENEN 1/0 SIGNALE

Fur die Erprobung der an PLC angeschlossenen Eingangs- und Ausgangssignale reicht
es, ein leeres Programm zu bilden, das nur die Softwarekonfiguration des erprobten PLC
und die Instruktionen P 0 und E O beinhaltet, die den leeren Grundprozess bilden. Dann
kbénnen mit Hilfe der Abstimmungsmittel der Entwicklungsumgebung die Zustande der
angeschlossenen Eingange verfolgt und beliebige Werte an Ausgange PLC eingestellt
werden. Dieses sehr einfaches aber wirksames Verfahren wird vor der Abstimmung des
eigentlichen Benutzerprogramms empfohlen, denn somit wird die ganze Strecke aus den
Eingangselementen (Endschalter, ...) Uberpruft — (ber Eingangseinheiten bis zum
Notizblock PLC und umgekehrt, aus dem Notizblock tber Eingangseinheiten bis zu den
Aktionselementen. So werden die beim Anschluss PLC an gesteuertes Objekt
entstandenen Fehler beseitigt, deren Suche in der Phase der Abstimmung des
Steuerprogramms ziemlich komplizierter ist.

Die Eingangs- und Ausgangssignale sind auch mit Hilfe der sogenannten Fixierung zu
testen, die in der Umgebung Mosaic im Feld Einstellung V/V zuganglich ist. Dieses
Verfahren ist jederzeit in der Phase der Abstimmung des Benutzerprogramms und spater
bei der Wartung der angeschlossenen Technologie verwendbar. Die fixierte Variable wird
den eingestellten Wert ohne Ricksicht auf das Benutzerprogramm und die
Kommunikation beibehalten. Der Zustand der Fixierung wird am Display der Zentraleinheit
angezeigt (siehe Tabelle 4.3).

4.7. BEFEHLSSATZ

Die Zentraleinheiten PLC FOXTROT der Reihe K haben das Magazin der Breite von 32
Bit. Sie beinhalten den Befehlssatz, der unter Einhaltung bestimmter Bedingungen mit
anderen PLC TECOMAT kompatibel ist.

Den Bestandteil des Befehlssatzes bilden:

Instruktionen fir Lesen und Einschreibung mit direkter und nicht direkter Adressierung

Logische Operationen der Breite 1, 8, 16 und 32 Bit

Operationen der Zahler, Zeitgeber, Schieberegister

arithmetische Instruktionen, Umsetzungen und Vergleich der Breite 8, 16 und 32 Bit

ohne Zeichen und mit Zeichen

Grenzfunktionen, Werteverschiebung

Organisationsinstruktionen und Ubergange in Programmen

Bedingte Springe gemal} Vergleichsanzeichen

Tabelleninstruktionen uber die Tabellen im Benutzerspeicher, die zulassen auch sehr

komplizierte Kombinations- und Sequenzfunktionsblocke, Decoder, Zeit- und

Sequenzsteuergerate, Sequenzerzeuger optimal zu realisieren. Sie vereinfachen auch

die Durchfihrung der Diagnosefunktionen, die Erkennung der Fehlerzustande,

sequentielle Ereignisregistrierung, die Prozessprotokolle, diagnostische Meldungen des

Typs ,Black box" (schwarzer Kasten)

¢ Tabelleninstruktionen Uber den Raum der Variablen ermdglichen mit indexierten
Variablen umzugehen, die Verzogerungsleitungen, lange Schieberegister, die
Umsetzung in das Passwort ,l1vonn® die Auswahl der Variablen, die
Schrittsteuergerate, die Ereignisregistrierungen und verschiedene Magazinstrukturen zu
realisieren

¢ Tabelleninstruktionen mit strukturiertem Zugriff

¢ Instruktionen des Sequenzsteuergerates

* & o o

* & o o
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¢ Das System beinhaltet 8 Benutzermagazine und Instruktionen fur die Umschaltung —
geeignet fir die Ubergabe von mehreren Parametern zwischen Funktionen, die
unmittelbar nicht hintereinander folgen, fur die Speicherung des sofortigen
Magazinzustandes, usw.

¢ Geeignetes Mittel ist die Datei der Systemvariablen, in denen die Systemzeit, die
Systemzeiteinheiten und ihre Kanten, die Kommunikationsvariablen, die Anzeichen-
und Befehlsvariablen und die Systemmeldungen realisiert sind

¢ Zur Verkirzung der Reaktionszeit und auch fur einfacheres Programmieren betragt
sogenanntes Multiprogrammieren (Mehrschlingensteuerung) einschlie3lich der
Unterrechungsprozesse

¢ arithmetische Instruktionen im Format mit beweglichem Binarpunkt (floating point) mit
einfacher Genauigkeit (single precision) und Doppelgenauigkeit (double precision)

¢ Instruktionen des PID Reglers

¢ Instruktionen zur Bedienung des Bedienungspaneels

Komplette Beschreibung der Instruktionsdatei ist im Handbuch Befehlssatz PLC
TECOMAT - Model 32 Bit, Bestellnummer TXV 004 01.01 zu finden.

Das System ist auch in Sprachen ST, IL, LD, FBD gemal internationaler Norm IEC
61131 zu Programmieren. Die Beschreibung der Sprachen ist im Handbuch
Programmieren der Systeme TECOMAT gemall IEC 61131-3, Bestellnummer
TXV 003 21.01 zu finden.
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5. DIAGNOSTIK UND FEHLERBEHEBUNG

Das Diagnosesystem PLC FOXTROT ist Bestandteil der Hardware und
Softwareausstattung PLC, deren Hauptfunktion in der Sicherstellung der fehlerfreien und
prazis definierten Funktion PLC in jeder Situation liegt. Im Falle der Entstehung eines PLC
Fehlers muss das Diagnosesystem vor allem die Moglichkeit der Entstehung der
Havariezustdnde in der Technologie verhindern, die an PLC angeschlossen ist. Weitere
Aufgabe des Diagnosesystems liegt darin, den Mitarbeitern des Servicedienstes eventuell
dem Benutzer die Beseitigung des entstandenen Fehlers zu erleichtern. Das
Diagnosesystem ist ab der Einschaltung der Versorgung PLC aktiv und arbeitet
unabhangig vom Benutzer.

Allgemein kann man sagen, dass das Diagnosesystem die lebenswichtigen Teile und
die Funktion PLC verfolgt, im Moment der Entstehung des Fehlers entsprechende
Behandlung des Fehlerzustandes sichert und tber die Fehler informiert. Somit wird die
Sicherung der Steuerung und gleichzeitig die Mdglichkeit einer schnellen Reparatur bei
eventueller PLC Stérung sichergestellt. Nachste Funktion des Diagnosesystems besteht
darin, dass es den Benutzer auf eventuelle Fehlermanipulationen oder Verfahren bei der
Bedienung PLC aufmerksam macht. Dadurch wird die Arbeit mit PLC einfacher und
effektiver.

5.1. BEDINGUNEN FUR RICHTIGE FUNKTION DER DIAGNOSTIKPLC

Die Grundbedingung fir fehlerfreie Funktion PLC und richtige Téatigkeit der Diagnostik
stellt die richtige Funktion der Versorgung des Systems FOXTROT.

Nach der Einschaltung der Versorgung fuhrt die Zentraleinheit die Grundkontrolle der
Hardware durch (siehe Tabelle 4.2). Wenn der Hardwarefehler gemeldet wird, empfehlen
wir die Durchfiihrung der Instandsetzung durch eine Fachkratft.

5.2. FEHLERFESTSTELLUNG

Die Zentraleinheit hat ein Fehlermagazin, das letzte 8 Fehler beinhaltet, die durch die
Diagnostik des ganzen PLC gemeldet sind. Die Lange der Fehler im Fehlermagazin
betragt 4 Bit.

Fehlerfeststellung

Der Inhalt des Fehlermagazins ist mit Hilfe der Entwicklungsumgebung Mosaic zu
lesen. Der letzte wichtige Fehler, der das Stillsetzen PLV verursacht hat, wird auf dem
Display der Zentraleinheit in folgender Form angezeigt:

E-80-09-0000

E— - erfolgt der Fehlerkode in Hexadezimalform (Ziffer O bis F)
80-09-0000 - Fehlerkode

Bei den Fehlern, die mit der Ziffer 9 beginnen, wird der Fehlerkode durch die
Zentraleinheiten folgend angezeigt (Kode wird um zwei Ziffern langer).

E-95-00-014212
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Die Fehler im Fehlermagazin beziehen sich in der Regel auf das Programmieren PLC
und den Zustand der Peripheriemodule. Die Zustande der Zentraleinheit, die wahrend der
Einschaltfolge angezeigt werden, sind im Kapitel 4.3 aufgefuhrt. Die Anzeige der
Operationszustande ist im Kapitel 4.4 aufgefihrt.
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Verteilung der Fehler gemafl der Wichtigkeit

Die Fehler, die in PLC entstehen kénnen, sind aus der Sicht der Wichtigkeit in zwei
Gruppen zu verteilen:

a) Schwerwiegende Fehler, die fehlerfreie Steuerung unmdglich machen
Die LED Dioden ERR und RUN leuchten, PLC geht in den Betriebszustand HALT Uber
und blockiert Ausgange, auf dem Display wird der zuletzt entstandene Fehler angezeigt

b) Andere Fehler, die eigentliche Steuerung wesentlich nicht beeinflussen
Die LED Diode ERR leuchtet nicht, die LED Diode RUN glimmert, PLC bleibt im
Betriebszustand RUN, S48 bis S51 eingeschrieben und steht fir die Bearbeitung durch
das Benutzerprogramm zur Verfigung. Es ist auch der Unterbrechungsprozess P43 zu
verwenden, der durch diesen Fehler aufgerufen wird

5.3. SCHWERWIEGENDE FEHLER

Im Falle der Entstehung eines der schwerwiegenden Fehler blockiert das
Diagnosesystem  zuerst die Ausgange, unterbricht die Durchfuhrung des
Benutzerprogramms und erkennt dann den entstandenen Fehler. Die Information Uber
Fehler ist entweder auf dem Display der Zentraleinheit (nur zuletzt entstandener Fehler)
oder durch das Anlesen des Fehlermagazins in das Ubergeordnete System festzustellen
(Rechner).

Die Anzeige dieses Fehlers ist mit dem Befehl aus dem Ubergeordneten System oder
durch die Ausschaltung und Einschaltung der Versorgung PLC aufzuheben.

5.3.1. Fehler des Benutzerprogramms und der Hardwa re der Zentraleinheit

Die Fehler werden durch die Zentraleinheit gemeldet.

Die Mappe des Benutzerprogramms ist die Hauptsteuerstruktur, die durch den
Prozessor erzeugt wird.

Die Zifferkodes sind in Hexadezimalform aufgefiihrt, also in der Form, wie sie angezeigt
sind.

Fehler in der Speicherung des Benutzerprogramms

80 01 0000 fehlerhafte Lange der Mappe des Benutzerprogramms in EEPROM

80 02 0000 fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) der Mappe des
Benutzerprogramms in EEPROM

80 03 0000 fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) des ganzen Programms
v EEPROM

80 04 0000 in EEPROM kein Benutzerprogramm

Es kam zum Fehler am Speicher EEPROM, oder das Benutzerprogramm
ist fur andere Reihe der Zentraleinheiten bestimmt, oder das Programm
wurde in  EEPROM gar nicht aufgenommen. Es ist notwendig das neue
Benutzerprogramm in EEPROM aufzunehmen, oder den Speicher
EEPROM abzuschalten und das Benutzerprogramm in RAM
aufzunehmen.

80 05 0000 fehlerhafte LaAnge der Mappe des Benutzerprogramms in RAM
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80 06 0000 fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) de Mappe des
Benutzerprogramms in RAM
80 07 0000 fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) des ganzen Programms in RAM

Es kam zum Fehler am Speicher oder das Benutzerprogramm ist fur
andere Reihe der Zentraleinheiten bestimmt. Es ist notwendig das neue
Benutzerprogramm in RAM aufzunehmen.
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80 08 0000

80 09 0000

80 OA 0000

80 0B 0000

Editiereingriff in das Benutzerprogramm bei angeschlossenem Speicher
EEPROM

Wenn der Speicher EEPROM angeschlossen ist, wird nach der
Einschaltung des Systems der Inhalt in den Speicher RAM der
Zentraleinheit aufgenommen. Die Zentraleinheit kontrolliert die Integritat
der Kopie des Programms aus EEPROM. Im Falle des Editiereingriffs
meldet sie den Fehler im Moment des Anlaufes PLC in RUN. Handelt es
sich um einen gewollten Editiereingriff, ist der EEPROM Speicher
abzuschalten oder wieder zu programmieren. Wenn wir den Editiereingriff
nicht wollen, reicht es PLC auszuschalten und wieder einzuschalten.
Damit wird urspringliches Programm aus EEPROM aufgenommen.

Programm wird fir andere Reihe Zentraleinheiten tUbersetzt

Der Prozessor wurde auf andere Reihe der Zentraleinheiten eingestellt.
Es ist notwendig im Meniu des Prozessors die richtige Reihe der
Zentraleinheit zu wahlen und das Benutzerprogramm wieder zu
Ubersetzen. Wenn der Prozessor richtig eingestellt wurde, ist dieser
Prozessor fur hohere Version der Systemhardware bestimmt als die, die
sich in der Zentraleinheit Ihres Rechners befindet. Dieses Missverhaltnis
ist entweder durch die Verwendung einer alteren Version des Prozessors
oder durch Austausch der Systemsoftware in der Zentraleinheit zu
beseitigen.

Versuch, nicht existierenden EEPROM zu programmieren

Redundanzspeicher EEPROM ist abgeschaltet.

Es ist nicht gelungen, EEPROM zu programmieren

Die im Redundanzspeicher EEPROM gespeicherten Daten stimmen nicht
mit eingeschriebenen Daten Uber. Vermutliche Ursache - Speicherfehler
EEPROM.

Fehler der Hardware der Zentraleinheiten

80 0C 0000

80 44 0001
80 44 0002
80 44 0003
80 44 0004

Fehler des Kreises der realen Zeit RTC

Der Kreis der realen Zeit arbeitet nicht. Die Folge ist, dass alle
Zeitfunktionen PLC funktionieren auch nicht. Der vermutlichste Fehler
liegt in der Entladung des Reserveakkumulators. Es ist notwendig, den
Akkumulator entweder aufzuladen oder auszutauschen. Wenn der
Reserveakkumulator nicht entladen ist, ist die Reparatur der
Zentraleinheit durch Fachkraft notwendig.

Identifikationsfehler — der Eintrag ist nicht zu lesen
Identifikationsfehler- kein Eintrag
Identifikationsfehler- fehlerhafte Lange des Eintrags
Identifikationsfehler- fehlerhafte Daten des Eintrags

Es ist nicht gelungen, den Identifikationseintrag zu lesen. Die Reparatur
durch einen Fachmann notwendig.

Fehler beim Programmieren
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pc - Adresse der Instruktion, in der der Fehler entstanden ist (Programm counter)

801B tttt fehlerhafte Konfiguration der Tabelle T (ttt t ist die Nummer der Tabelle)

Die Kontrollsumme der Werte der Tabelle T, die durch diese Instruktion
verwendet wurde, stimmt nicht. Es ist notwendig, das Benutzerprogramm
wieder aufzunehmen.
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90 00 pcpcpc

90 40 pcpcpc

90 80 pcpcpc

91 00 pcpcpc

91 40 pcpcpc

91 80 pcpcpc

91 CO pcpcepc

92 00 pcpcpc

92 40 pcpcpc

92 80 pcpcpc

92 CO pcpcepc

Uberladung des Magazins der Riickkehradressen

Maximale Anzahl des Einbaus der Subprogramme wurde uberschritten.
Unter Einbau wird der Aufruf des néchsten Subprogramms im Rahmen
des schon ausgefuhrten Subprogramms verstanden.

Unterladung des Magazins der Ruckkehradressen
Der Ruckkehrinstruktion aus dem Subprogramm(RET, RED, REC) ist kein
Aufruf des Subprogramms vorangegangen (CAL, CAD, CAC, CAl).

Nullfreies Magazin der Rickkehradressen nach der Prozessbeendigung

Im Benutzerprogramm ist eine andere Anzahl der Aufrufinstruktionen des
Subprogramms (CAL, CAD, CAC, CAI) als in der Ruckkehrinstruktion aus
dem Subprogramms (RET, RED, REC).

Anzeige nicht deklariert

Es wurde die Instruktion des Sprunges oder des Aufrufs mit der Nummer
der Anzeige verwendet, die nirgendwo im Benutzerprogramms
verwendet ist.

Anzeigenummer ist grof3er als maximaler Wert

Anzeigenummer der Instruktion des Sprunges oder des Aufrufs ist grof3er
als die hochste Nummer der im Benutzerprogramm verwendeten
Anzeige.

Tabelle T nicht deklariert

Die in dieser Instruktion verwendete Tabelle T wurde im im
Benutzerprogramm nicht eingegeben. Es ist notwendig sie zu erganzen.
unbekanntes Kennwort der Instruktion

Verwendete Instruktionen sind in dieser Zentraleinheit nicht implementiert.

Uberschreitung des Feldbereiches oder der Kette

Bei undirekter Adressierung in der Sprache ST hat der durch das
Benutzerprogramm berechnete Indexwert die Feld- oder Kettengrof3e
Uberschreitet, in die Index zielt.

des Notizblockes bei undirekter

Uberschreitung des Bereiches

Adressierung

Bei undirekter Adressierung mit Hilfe der Instruktionen LDIB, LDI, LDIW,
LDIL, LDIQ, WRIB, WRI, WRIW, WRIL und WRIQ wurde der Bereich des
Notizblockes tUberschritten.

Fehler des Einbaus der Instruktionen BP

Die Instruktion BP kann man in Prozessen P50 bis P57 nicht verwenden
(Aufruf des Abstimmungsprozesses P5n in einem anderen Prozess P5m).

Prozess fiur die Bedienung BP ist nicht programmiert
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Der durch die Instruktion BP aufgerufene Abstimmungsprozess ist nicht
programmiert. Es ist notwendig, ihn in das Benutzerprogramm zu
erganzen.
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93 00 pcpcpc

93 40 pcpcpc
93 80 pcpcpc

93 CO pcpcepc

94 80 pcpcpc

95 00 pcpcpc

95 40 pcpcpc

Storung des Benutzerprogramms t bei durchlaufender Kontrolle
festgestellt

Interner Systemfehler.

DP kann man nicht einstellen - Notizblockbereich wird Gberschritten

SP kann man nicht einstellen - Bereich des Systemstackes
(Systemmagazin) tberschritten
FP kann man nicht einstellen - Bereich des Systemstackes

(Systemmagazin) Gberschritten

Die Ursache des Fehlers kein im rekursiven Aufruf der gleichen Funktion
in der Sprache ST liegen, oder in der nicht korrekten Operation mit dem
Systemstack Uber die Instruktionen PSHB, PSHW, PSHL, PSHQ und
POPB, POPW, POPL, POPQ.

Funktionsbaustein nicht unterstitzt
Programmierter Funktionsbaustein wird durch die Zentraleinheit nicht
unterstutzt.

Uberschreitung der maximalen Zykluszeit
Zykluszeit wurde langer als der eingegebene Wert ist.

Unterbrechung der maximalen Zeit des Unterbrechungsprozesses

Die Zeit der Durchfihrung des Unterbrechungsprozesses hat 5 ms
Uberschritten, oder wéahrend der Durchfthrung des
Unterbrechungsprozesses kam es zur Uberschreitung der Zykluszeit
(siehe Fehler 95 00 pcpcpce).

5.3.2. Fehler der Bedienung der Kommunikationskanal e

Die Fehler werden durch die Zentraleinheit gemeldet.

Der Zahlenkode ist in Hexadezimalform aufgefiuhrt.

Das Zeichen cc vertritt die Nummer des Kommunikationskanals (01 und 02 - CH1 und
CH2, E1 - Ethernet).

83 cc 3701

fehlerhafte Lange der Anlauftabelle des Kommunikationskanals

Die Anlauftabelle ist entweder gestort oder ist flr einen anderen
Betriebszustand des Kanals oder einen anderen Typ oder Version des
Moduls bestimmt.

Der Fehler entsteht in der Regel so, dass Kommunikationskanal nicht
ermdglicht den verlangten Betriebszustand einzustellen und er stellt sich
selber in den Betriebszustand OFF ein, also er schaltet sich aus.

Die Sondersubmodule, die besondere Bedienung verlangen, sind
automatisch durch die Zentraleinheit identifiziert. Am
Kommunikationskanal sind dann nur die Betriebszustande einzustellen,
die fur das gegebene Submodul zugelassen sind. Wenn dieses
Submodul nicht identifiziert ist, dann kann man auch den
Betriebszustand nicht einstellen, den dieses Submodul verlangt.
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83 cc 3702 Hilfstabelle gibt es nicht

Hilfstabelle, auf die Anlauftabelle hinweist, gibt es nicht. Es ist notwendig,
die Tabelle festzulegen, eine neue Ubersetzung durchzufiihren und das
verbesserte Benutzerprogramm wieder in PLC aufzunehmen. Die
Hilfstabellen werden zum Beispiel im Betriebszustand PFB benutzt.

83 cc 3801 fehlerhafte Geschwindigkeit in der Anlauftabelle des
Kommunikationskanals

In gegebenem Betriebszustand des Kommunikationskanals ist diese
Ubertragungsgeschwindigkeit nicht zu benutzen.
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83 cc 3802

83 cc 3803

83 cc 3804

83 cc 3810

83 cc 3811

83 cc 4204

fehlerhafte Stationsadresse

Im Betriebszustand MPC oder PFB wurde die unterstellte Station mit
gleicher Adresse eingegeben, die schon vorgesetzte Station benutzt. Es
ist notwendig, eine dieser Adressen zu &ndern.

Im Betriebszustand CAN oder PFB wurde die Station mit der Adresse
aulRerhalb des zugelassenen Bereichs eingegeben.

fehlerhafte Anzahl der Netzteilnehmer in Betriebszustdnden MPC, PLC
oder PFB, fehlerhafte Anzahl der Datenbldcke im Betriebszustand UPD

Es wurde die maximal zugelassene Anzahl der Netzteilnehmer in
Betriebszustanden MPC, PLC oder PFB Uberschritten.

Im Betriebszustand UPD wurde die maximale Anzahl der durch das
Submodul angebotenen Datenbldocke Uberschritten. Im Anlauf ist es
notwendig, die Anzahl der Datenblécke in Ubereinstimmung mit dem Typ
des Submoduls zu bringen. Die Ursache kann auch im fehlerhaften oder
unlesbaren Konfigurationseintrag im Submodul liegen.

Anzahl der Netzteilnehmer in Betriebszustanden MPC, PLC oder PFB ist
groRRer als die Anzahl der Zeilen

Angabe Uber Teilenehmeranzahl entspricht nicht den folgenden Angaben
in der Anlauftabelle. Diesen Fehler erzeugt auch die Anzahl der
Netzteilnehmer 1 oder O.

Kontrollieren Sie die Richtigkeit des Inhaltes der Anlauftabelle oder
benutzen Sie die Konfiguration mit Hilfe der Umgebung Mosaic.

nicht zugelassene Nummer des drtlichen Ports (Anschlussstelle)

Im Betriebszustand UNI wurde Uber die Schnittstelle Ethernet die
Nummer des 6rtlichen Ports im Bereich 61680 — 61699 eingestellt. Diese
Werte sind fur die Systemverwendung durch eingebaute Protokolle
reserviert. Es ist notwendig, die Nummer zu verwenden, die aul3erhalb
dieses Bereiches liegt.

unbekanntes Protokoll der Schnittstelle Ethernet

Im Betriebszustand UNI wurde dber die Schnittstelle Ethernet
unbekanntes Protokoll eingestellt (UDP, TCP, 0.4.). Es ist notwendig, das
richtige  Protokoll einzustellen oder die Softwareversion des
entsprechenden Kommunikationsmoduls zu aktualisieren.

Kommunikationskanal befindet sich nicht in verlangtem Betriebszustand

Der Kommunikationskanal ist in einen anderen Betriebszustand
eingestellt als der, flr den der Anlauf bestimmt ist. Der Fehler entsteht in
der Regel so, dass der Kommunikationskanal nicht ermdglicht den
verlangten Betriebszustand einzustellen und er stellt sich selber in den
Betriebszustand OFF ein, also schaltet sich aus. Die Sondersubmodule,
die besondere Bedienung verlangen, sind automatisch durch die
Zentraleinheit identifiziert. Am Kommunikationskanal sind dann nur die
Betriebszustande einzustellen, die flur das gegebene Submodul
zugelassen sind. Wenn dieses Submodul nicht identifiziert ist, dann
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kann man auch den Betriebszustand nicht einstellen, den dieses
Submodul verlangt.

83 cc 4206 maximales Volumen der Ubertragenen Daten im Rahmen des Netzes
oder im Rahmen eines Teilnehmers Uberschritten

Das eingegebene Volumen der Ubertragenen Daten im Netz in
Betriebszustanden MPC oder PLC hat den maximalen Wert Gberschritten.
Ein Netz ermdglicht die Dateniibertragung mit Gesamtvolumen von ca. 32
KB. Die zweite Ursache flur diesen Fehler kann sein, dass eingegebenes
Volumen der lbertragenen Daten durch einen Teilnehmer den maximalen
Wert tberschritten hat.

Bei anderen Betriebszustanden eingegebenes Volumen der lbertragenen
Daten hat die maximale GroRe Uberschritten, die das
Kommunikationssubmodul in der Lage ist, in einer der Datenbereiche zu
Ubertragen.

83 cc 4207 Serienkanal kann nicht zugewiesen werden — standig mit einem anderen
Modul besetzt

Nummer, die wir dem Serienkanal zuweisen mochten, ist schon besetzt.

83 cc 4208 nicht zugelassener Betriebszustand des Kommunikationskanals

Verlangten Betriebszustand kann man an diesem Kommunikationskanal
nicht einstellen. Die Griinde kénnen folgende sein:

- gewahlter Kommunikationskanal unterstitzt nicht den verlangten
Betriebszustand

- gewahlter Kommunikationskanal ist mit dem Submodul besetzt, das
den geforderten Betriebszustand nicht unterstitzt

- gewdahlter Kommunikationskanal ist nicht mit dem Submodul besetzt,
das den geforderten Betriebszustand verlangt

Kontrollieren Sie die Bestlickung des Kanals mit richtigem Submodul,
eventuell wahlen Sie einen anderen Betriebszustand oder verwenden Sie
einen anderen Kommunikationskanal.

5.3.3. Fehler im Peripheriesystem

Die Fehler meldet die Zentraleinheit, die das Peripheriemodul bedient, in dem der
Fehler entsteht.

Der Zahlenkode ist in Hexadezimalform aufgefiihrt. Die Zentraleinheit meldet die
ganzen 4-Bit-Koden im Hauptfehlermagazin. In der Ubersicht der Hardwarekonfiguration
ist in der Beschreibung jedes Peripheriemoduls ein ortliches Magazin der Fehler
zugelassen, die durch dieses Modul angemeldet sind. Diese Fehler sind 2-Bit-Fehler und
von den 4-Bit-Fehlern sind so abgeleitet, dass sie die ersten zwei Bit nicht beinhalten, die
Adresse des Peripheriemoduls bestimmen.

Das Zeichen . r* vertritt den Bereich des Auftretens (0 - Grundmodul, 1 -
Peripheriemodul, 3 — externe Masterschnittstelle CIB - Inels), Zeichen ,pp“ vertritt die
Adresse des Moduls (0 bis 9). Wenn ,pp“ den Wert 7F besitzt, bedeutet es, dass der
Kommunikationsdienst gleichzeitig fur alle Module bestimmt wurde.
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Ar pp 1200
Ar pp 15hh
Ar pp 16ss
Ar pp 1705
Ar pp 1809

Ar pp 3100

Ar pp 3101

Ar pp 3401

Ar pp 3402

Ar pp 3700
Ar pp 3701

Ar pp 3805

Fehler der Adresse

Fehler des Dienst-Bits ,hh*

Fehler des Kommunikationsdienstes ,ss"
Uberladung der Empfangszone
Schutzfehler

Fehler des Datenaustausches mittels Systemsammelschiene. Die
Ursache liegt in hohem Niveau der Storung, fehlendem oder nicht
funktionsfahigem Abschluss der Sammelschiene oder in der Stérung am
PLC.

Anlauf nicht durchgefihrt

Fehler des Datenaustausches mittels der Systemsammelschiene. Die
Ursache liegt in hohem Niveau der Stdrung, fehlendem oder nicht
funktionsfahigem Abschluss der Sammelschiene oder in der Stérung am
PLC.

Anlaufstabelle fehlt

Im Benutzerprogramm fehlt die Anlauftabelle, die fur die Bedienung aller
Peripheriemodule notwendig ist. Es ist die Richtigkeit der Einstellung der
Konfiguration des entsprechenden Peripheriemoduls zu Uberprifen, neue
Ubersetzung durchzufithren und das verbesserte Benutzerprogramm in
PLC wieder aufzunehmen.

Uberschreitung der maximalen GréRe der Variable

Uberschreitung der maximalen GroRe der Variablen des Feldtyps im
Rahmen der Daten, die mit dem Peripheriemodul getauscht werden. Es
ist die Richtigkeit der Einstellung der Konfiguration des entsprechenden
Peripheriemoduls zu uberprifen, neue Ubersetzung durchzufiihren und
das verbesserte Benutzerprogramm in PLC wieder aufzunehmen.

fehlerhafte Adresse im Notizblock

Uberschreitung  des  Notizblockbereiches in  Deklaration des

Peripheriemoduls, das durch Expander gesteuert wird.

fehlerhafte LAnge der angenommenen Anlauftabelle im Modul
fehlerhafte Lange der deklarierten Anlauftabelle im Modul

Die Anlauftabelle ist entweder gestort oder ist fir einen anderen Typ oder
die Version des Moduls bestimmt.

Es st die Richtigkeit der Einstellung der Konfiguration des
entsprechenden Peripheriemoduls zu (Uberprifen, neue Ubersetzung
durchzufihren und das verbesserte Benutzerprogramm in PLC wieder
aufzunehmen.

fehlerhafte Nummer des Kommunikationskanals

Versuch zum Anlauf des Kommunikationskanals, der in diesem Modul
nicht zuganglich ist. Uberprifen sie die Richtigkeit der Konfiguration der
Kommunikationskanéle.
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Ar pp 3806 fehlerhafter Betriebszustand des Kommunikationskanals

Versuch zum Anlauf Kommunikationskanal im Betriebszustand, der in
diesem Modul nicht zuganglich ist. Uberprifen sie die Richtigkeit der
Konfiguration der Kommunikationskanale.

Ar pp 3807 fehlerhafte Kombination der aktivierten Variablen

Das Peripheriemodul  meldet nicht die zugelassene Kombination der
geforderten Daten. Zum Beispiel einige Daten kann man nicht gleichzeitig
Ubertragen. Oder umgekehrt: es ist notwendig, kompakte Datei von
bestimmten Daten zu Ubertragen. Es ist notwendig, die Richtigkeit der
Einstellung der Konfiguration des entsprechenden Peripheriemoduls zu
uberpriifen, neue Ubersetzung durchzufilhren und das verbesserte
Benutzerprogramm in PLC wieder aufzunehmen.

Ar pp 3808 fehlerhafte Lange der aktivierten Variablen

Das Peripheriemodul meldet fehlerhafte Lange einer der Variablen. Die
meisten Variablen haben feste Grol3e, die durch den Typ der Variablen
gegeben ist. Wenn die Variable das Feld mit veranderlicher Lange
darstellt, dann in der Konfiguration zu kleine oder zu grof3e Lé&nge ein
solcher Variablen eingegeben wurde. Es ist notwendig, die Richtigkeit der
Einstellung der Konfiguration des entsprechenden Peripheriemoduls zu
uberpriifen, neue Ubersetzung durchzufilhren und das verbesserte
Benutzerprogramm in PLC wieder aufzunehmen.

149 TXV 004 10.01



5. Diagnostik und Fehlerbehebung

Ar pp 3809

Ar pp 3813

Ar pp 4301

Ar pp 4302

Ar pp 4303

Ar pp 4304

Ar pp 4401

Ar pp 4402

nicht unterstutzter Typ des Analogkanals

Der verlangte Typ des Analogkanals wird vom Peripheriemodul nicht
unterstitzt. Es ist notwendig, die Richtigkeit der Einstellung der
Konfiguration des entsprechenden Peripheriemoduls zu Uberprifen, neue
Ubersetzung durchzufithren und das verbesserte Benutzerprogramm in
PLC wieder aufzunehmen. Dieser Fehler entsteht auch in dem Fall, wenn
die verlangte Funktion erst in neuere Version der Firmware zugegeben
wird (im Vergleich zu der, die in diesem Peripheriemodul aufgenommen
ist).

unterstiutzter Typ der Datenumsetzung

Verlangter Typ der Datenumsetzung wird durch die Zentraleinheit nicht
unterstitzt. Die Datenumsetzung, bei der es zu dem Fehler kam, wird im
Verlaufe des Datenaustausches mit dem Peripheriemodul durchgefihrt,
dessen Adresse Bestandteil des Fehlerkodes ist. Dieser Fehler entsteht
in dem Fall, wenn der verlangte Typ der Datenumsetzung erst in neuere
Version der Firmware zugegeben wird (im Vergleich zu der, die in dieser
Zentraleinheit aufgenommen ist). Die Firmware der Zentraleinheit muss
Uberspielt werden.

Modul existiert nicht

In der Konfiguration der Hardware wird die Bedienung des Moduls
eingestellt, das in der realen Baugruppe nicht existiert. Bringen Sie die
Konfiguration in Ubereinstimmung mit der Realitat - entweder manuell
oder durch Einlesen der Angaben aus PLC.

Modultyp stimmt nicht Uberein — Anlauf ist fir einen anderen Typ
bestimmt

In der Konfiguration der Hardware wird die Bedienung eines anderen
Modul s eingestellt (in der Baugruppe befindet sich in dieser Position nicht
dieser Typ). Bringen Sie die Konfiguration in Ubereinstimmung mit der
Realitat - entweder manuell oder durch Einlesen der Angaben aus PLC.

fehlerhafte Adresse, hoher als maximal mégliche

In der Konfiguration der Hardware wird die Bedienung des Moduls
aulBerhalb des mdoglichen Adressenraums eingestellt. Bringen Sie die
Konfiguration in Ubereinstimmung mit der Realitat - entweder manuell
oder durch Einlesen der Angaben aus PLC.

Modul mit unbekannter Bedienung

In der Konfiguration der Hardware wird die Bedienung des Moduls
eingestellt, mit der die Zentraleinheit nicht fahig ist, zu kommunizieren.
Bringen Sie die Konfiguration in Ubereinstimmung mit der Realitat -
entweder manuell oder durch Einlesen der Angaben aus PLC.

Fehler beim Einlesen der Identifikation des Moduls — Eintrag kann man
nicht lesen
Fehler beim Einlesen der Identifikation des Moduls - kein Eintrag
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Ar pp 4403 Fehler beim Einlesen der Identifikation des Moduls - fehlerhafte Lange
des Eintrags

Ar pp 4404 Fehler beim Einlesen der ldentifikation des Moduls - fehlerhafte Daten
des Eintrags

Es ist nicht gelungen, den Identifikationseintrag des Peripheriemoduls
abzulesen. Die Reparatur durch eine Fachkraft ist notwendig.

Ar pp 4502 Fehler der Konfiguration der Hardware des Moduls — keine Daten fir die
Konfiguration

Ar pp 4503 Fehler der Konfiguration der Hardware des Moduls — fehlerhafte Angaben
Uber die Konfiguration

Ar pp 4504 Fehler der Konfiguration der Hardware des Moduls - fehlerhafte
Konfigurationsdaten

Es ist nicht gelungen die Hardware des Peripheriemoduls zu
konfigurieren. Die Reparatur durch eine Fachkraft ist notwendig.
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Ar pp 50ss

Ar pp 5103

Ar pp 52ss

Ar pp 53ss
Ar pp 54ss

Ar pp 5501

Ar pp 6000

Ar pp 6001

Modul hat auf den Kommunikationsdienst ,ss" nicht beantwortet

Das Peripheriemodul hat auf den Kommunikationsdienst in festgelegter
Zeit nicht beantwortet. Die Ursache liegt in hohem Niveau der Stérung,
fehlendem oder nicht funktionsfahigem Abschluss der Sammelschiene
oder in der Stérung am PLC.

Anlauf nicht beendet

Der durchgefihrte Anlauf des Peripheriemoduls wurde nicht beendet.

Sammelschiene gab die Reaktion an Kommunikationsdienst “ss” nicht
zurlck

Sammelschiene nach dem Kommunikationsdienst “ss” nicht freigegeben
Modul hat mit fehlerhaften Daten an den Kommunikationsdienst “ss”
beantwortet

Das Peripheriemodul hat auf den Kommunikationsdienst nicht in
festgelegter Zeit beantwortet. Die Ursache liegt in hohem Niveau der
Storung, fehlendem oder nicht funktionsfahigem Abschluss der
Sammelschiene oder in der Stérung am PLC.

unbekannter Betriebszustand des Datenaustausches

Das Peripheriemodul verlangt den Betriebszustand der Bedienung, der
durch die Zentraleinheit nicht unterstutzt wird. Es ist notwendig die
Firmware der Zentraleinheit zu aktualisieren.

Unterbrechung der Kommunikation mit der Zentraleinheit

Die Peripheriemodul e sind mit dem Kontrollzeitgeber ausgestattet, der
im Betriebszustand RUN den Betrieb an der Sammelschiene verfolgt. Die
Zentraleinheit stellt ihn fur die Zeit ein, die teilweise hoher als die hochste
zugelassene Zykluszeit PLC ist. Wenn wahrend dieser ganzen Zeit keine
Kommunikation mit beliebigem Teilnehmer des Netzes an der
Serienleitung festgestellt ist, wird die Kommunikation fur unterbrochene
erklart und das Peripheriemodul fuhrt selbstandig den Ubergang in den
Betriebszustand HALT durch.

Die Ursache liegt in hohem Niveau der Stérung, fehlendem oder nicht
funktionsfahigem Abschluss der Sammelschiene oder in der Stérung am
PLC.

Peripheriemodul erhalt keine Daten

Peripheriemodule sind mit dem Kontrollzeitgeber ausgestattet, der im
Betriebszustand RUN die Haufigkeit des Datenaustausches mit der
Zentraleinheit verfolgt. Wenn wéhrend des Zyklus kein Datenaustausch
zwischen dem Peripheriemodul und der Zentraleinheit durchgefiihrt ist,
wird die Kommunikation ftr unterbrochen erklart und das Peripheriemodul
fuhrt selbstandig den Ubergang in den Betriebszustand HALT durch.

Die Ursache liegt in hohem Niveau der Stérung, fehlendem oder nicht
funktionsfahigem Abschluss der Sammelschiene oder in der Stérung am
PLC.
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Ar pp 6201 Daten im Betriebszustand HALT kdnnen nicht Ubertragen werden

Das Peripheriemodul, das sich im Betriebszustand HALT befindet, kann
die Daten mit der Zentraleinheit nicht austauschen. Die Ursache, warum
das Modul auf den Befehl der Zentraleinheit in den Betriebszustand
RUN nicht tbergegangen ist, liegt in nicht erfolgreichem Anlauf des
Peripheriemoduls, eventuell hohem Niveau der Stérung, in fehlendem
oder nicht funktionsfahigem Abschluss der Sammelschiene oder in der
Stérung am PLC. Nicht erfolgreicher Anlauf wird meistens durch
prazisierende Fehlermeldung veréffentlicht.

153 TXV 004 10.01



5. Diagnostik und Fehlerbehebung

Ar pp 6202 Unzugangliche Leistung der Sammelschiene

Ar pp 6203 Unzugangliche Leistung der Sammelschiene - Fehler am Hardware des
Moduls

Ar pp 6204 unbekannte Leistung der Sammelschiene

Fehler des Datenaustausches mittels Systemsammelschiene. Die
Ursache liegt in hohem Niveau der Stdérung, fehlendem oder nicht
funktionsfahigem Abschluss der Sammelschiene oder Stérung am PLC
Das Problem kann auch in der alten Version der Software der
Zentraleinheit oder des entsprechenden Modul s liegen.

Ar pp 6401 fehlerhafte Software de Peripheriemodul s

Das Peripheriemodul unterstutzt nicht die geforderte Funktion. Es ist
notwendig die Version der Firmware dieses Modul s zu andern.

Ar pp 7005 Spannung der Versorgung des Peripheriemoduls zu niedrig

Die Versorgungsspannung des Peripheriemoduls hat unter die
zugelassene Grenze gesenkt, was die Verwirklichung der richtigen
Funktion des Moduls unmoglich macht.

Ar pp kkkk weitere durch das Peripheriemodul gemeldete Fehler sind in der
Dokumentation zu diesem Modul beschrieben

5.3.4. Fehler des Systems

FF kk kkkk Systemfehler der Zentraleinheit (kk — beliebige Zahl, die den Fehlertyp
bestimmt)

Fehlerhafte Funktion der Zentraleinheit. Es ist notwendig, den Hersteller
anzusprechen.

5.4. ANDERE FEHLER

Im Falle der Entstehung einer der anderen Fehler, die keinen grof3en Einfluss auf die
Steuerung haben, entdeckt und identifiziert das Diagnosesystem nur den entstandenen
Fehler. Die Steuerung des Prozesses lauft weiter. Die Information Uber den Fehler wird im
Register S34 veroffentlicht (erster Bit) und in den Registern S48 - S51 (kompletter Kode),
der zur Behandlung dieser Fehler seitens des Benutzers zu benutzen ist. Der Fehler ist
auch mittels Einlesen des Fehlermagazins in (bergeordnetes System (Rechner)
festzustellen.

5.4.1. Fehler des Systems

Je nach Bedarf sind diese Fehler mit Hilfe des Benutzerprogramms - mittels Register
S48 bis S51 - zu behandeln, wo der letzte Fehler gespeichert wird.

pc - Adresse der Instruktion, in der Fehler entstanden ist (Programm counter)
cc - Kommunikationskanal (F2 - Systemsammelschiene)
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02 cc 1200 Fehler der Adresse

02 cc 15hh Fehler des Dienst-Bits ,hh*

02 cc 16ss Fehler des Kommunikationsdienstes ,ss"
02 cc 1809 Schutzfehler

Fehler des Datenaustausches mittels Systemsammelschiene. Die
Ursache liegt in hohem Niveau der Storung, fehlendem oder nicht
funktionsfahigem Abschluss der Sammelschiene oder Stérung am PLC
Diese Fehler verursachen nicht unmittelbaren Stillstand PLC, aber ihr
Vorkommen bedeutet, dass es ein Problem, das in einen
schwerwiegenden Fehler der Sammelschiene hinauswachsen kann, der
dann der Stillstand PLC verursacht.

07 00 0000 Fehler bei der Kontrolle der Remanentzone

Der Redundanzteil des Notizblocks, sogenannte Remanentzone, hat
schlechte Kontrollsumme. Die Zone wird geléscht und der Kaltrestart
durchgefiihrt. Die Ursache liegt im Fehler in der Redundanz des
Benutzerspeichers RAM an der Zentraleinheit, wahrscheinlich der Fehler
an der Redundanzbatterie.

08 00 0000 Uberschreitung der ersten Grenze der Uberwachung der Zykluszeit
Die Zykluszeit war langer als der eingestellte Wert fiir die Warnung.

20 00 pcpc Storung des Benutzerprogramms  “t” bei  durchlaufender Kontrolle
festgestellt

Interner Fehler des Systems.

5.4.2. Fehler des Benutzerprogramms

Je nach Bedarf sind diese Fehler mit Hilfe des Benutzerprogramms zu behandeln -
entweder durch die Beseitigung der Ursache aufgrund der Kontrolle der
Eingangsparameter vor der Durchfihrung der Instruktion oder durch die Behandlung der
Folgen mittels Register S48 bis S51, wo der letzte Fehler gespeichert wird.

10 00 0000 Dividieren durch Null

In der Instruktion zum Dividieren war der Teiler gleich O.

13 00 0000 Tabelleninstruktion Uber Notizblock hat den Bereich Uberschritten
Die durch Tabelleninstruktion tUber Notizblock definierte Tabelle hat den
Bereich uberschritten. Die Instruktion wird nicht durchgefuhrt.

14 00 0000 Quellenblock der Daten wurde auf3erhalb des Bereichs definiert

Quellenblock der Daten fur die Transferinstruktion wurde auf3erhalb des
Bereichs des Notizblocks, der Daten oder der Tabelle definiert. Die
Instruktion wird nicht durchgefuhrt.

15 00 0000 Zielblock der Daten wurde auf3erhalb des Bereichs definiert
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Der Zielblock der Daten fir die Transferinstruktion wurde auf3erhalb des
Bereichs des Notizblocks oder der Tabelle definiert. Die Instruktion wird
nicht durchgefuhrt.
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5.4.3. Fehler bei der ,on-line* Anderung

Diese Fehler werden bei der ,on-line* Anderung des Benutzerprogramms ,t“ gemeldet.
Wenn einer dieser Fehler entsteht, wird das neue Benutzerprogramm durch die
Zentraleinheit abgelehnt und die Technologie gemald urspringlichem Programm, ohne
Unterbrechung, gesteuert.

Das Zeichen ,r* vertritt den Bereich des Auftretens (0 - Grundmodul, 1 -
Peripheriemodul, 3 — externe Masterschnittstelle CIB - Inels), Zeichen ,pp“ vertritt die
Adresse des Moduls (0 bis 9).

Znak cc vertritt die Nummer des Kommunikationskanals (01 bis 10 - CH1 bis CH10, D1
- USB, E1 und E2 - Ethernet 1 und Ethernet 2).

70 05 0000 fehlerhafte Lange der Mappe des neuen Benutzerprogramms

70 06 0000 fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) der Mappe des neuen
Benutzerprogramms tin RAM

70 07 0000 fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) des ganzen neuen Programms in
RAM

Es kam zum Fehler beim Einschreiben des neuen Benutzerprogramms t
in die Zentraleinheiten. Es ist notwendig den Prozess zu wiederholen.

70 09 0000 Programm ist fir andere Reihe der Zentraleinheiten tbersetzt

Der Prozessor wurde fur andere Reihe der Zentraleinheiten eingestellt.
Es ist notwendig, in Menlu des Prozessors die richtige Reihe der
Zentraleinheit zu wahlen und das Benutzerprogramm wieder zu
Ubersetzen. Wenn de Prozessor richtig eingestellt wurde, ist dieser
Prozessor fur hbhere Version der Systemsoftware bestimmt als die
Version des benutzten in der Zentraleinheit lhres PLCs ist. Diese
Nichtlbereinstimmung ist entweder durch Verwendung einer &lteren
Version des Prozessors oder durch Austausch der Systemsoftware in der
Zentraleinheit zu beseitigen.

70 0B 0000 es hat sich nicht gelungen, EEPROM zu programmieren
Es kam zum Fehler bei Einschreibung eines neuen Benutzerprogramms t
in EEPROM der Zentraleinheit.
70 24 0000 Liste der “on-line” Anderungen fehlt
70 25 0000 Liste der “on-line” Anderungen hat schlechte CRC
Es kam zum Fehler bei Einschreibung eines neuen Benutzerprogramms t
in die Zentraleinheit. Es ist notwendig, den Prozess zu wiederholen.
7031rrpp Anlauftabelle fehlt

Im Benutzerprogramm fehlt die fir die Bedienung aller Peripheriemodul e
notwendige Anlauftabelle. Es ist notwendig, die Richtigkeit der Einstellung
der Konfiguration des entsprechenden Peripheriemoduls zu Uberprifen,
neue Ubersetzung durchzufiihren und das verbesserte
Benutzerprogramm in PLC wieder aufzunehmen.

7043 rrpp fehlerhafte Adresse, gréf3er als maximal mdgliche
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In der Konfiguration der Hardware wird die Bedienung des Moduls
aulBerhalb des mdglichen Adressenraums eingestellt. Bringen Sie die
Konfiguration in Ubereinstimmung mit der Realitat - entweder manuell
oder durch Einlesen der Angaben aus PLC.
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7064 rrpp fehlerhafte Software de Peripheriemodul s

Das Peripheriemodul  unterstitzt nicht die geforderte Funktion. Es ist
notwendig, die Version der Firmware dieses Modul s zu andern.

73 cc 3701 fehlerhafte Lange der Anlauftabelle des Kommunikationskanals

Die Anlauftabelle ist entweder gestort oder ist fur einen anderen
Betriebszustand des Kanals oder einen anderen Typ oder Version des
Moduls bestimmt. Es ist notwendig, die Richtigkeit der Einstellung der
Konfiguration des entsprechenden Peripheriemoduls zu Uberprifen, neue
Ubersetzung durchzufiihren und das verbesserte Benutzerprogramm in
PLC wieder aufzunehmen.

73 cc 3702 Hilfstabelle existiert nicht

Die Hilfstabelle, auf die Anlauftabelle hinweist, gibt es nicht. Es ist
notwendig, die Tabelle festzulegen, eine neue Ubersetzung
durchzufihren und das verbesserte Benutzerprogramm wieder in PLC
aufzunehmen. Die Hilfstabellen werden zum Beispiel im Betriebszustand
PFB benutzt.

73 cc 3801 fehlerhafte Geschwindigkeit in der Anlauftabelle des
Kommunikationskanals

In gegebenem Betriebszustand des Kommunikationskanals ist diese
Ubertragungsgeschwindigkeit nicht zu benutzen.

73 cc 3802 fehlerhafte Stationsadresse

Im Betriebszustand MPC oder PFB wurde die unterstellte Station mit
gleicher Adresse eingegeben, die schon vorgesetzte Station benutzt. Es
ist notwendig, eine dieser Adressen zu &ndern.

Im Betriebszustand CAN oder PFB wurde die Station mit der Adresse
aulRerhalb des zugelassenen Bereichs eingegeben..

73 cc 3803 fehlerhafte Anzahl der Netzteilnehmer in Betriebszustdnden MPC, PLC
oder PFB, fehlerhafte Anzahl der Datenbldcke im Betriebszustand UPD

Es wurde die maximal zugelassene Anzahl der Netzteilnehmer in
Betriebszustanden MPC, PLC oder PFB Uberschritten.

Im Betriebszustand UPD wurde die maximale Anzahl der durch das
Submodul angebotenen Datenbldocke Uberschritten. Im Anlauf ist es
notwendig, die Anzahl der Datenblécke in Ubereinstimmung mit dem Typ
des Submoduls zu bringen. Die Ursache kann auch im fehlerhaften oder
nichtlesbaren Konfigurationseintrag im Submodul liegen.

73 cc 3804 Anzahl der Netzteilnehmer in Betriebszustanden MPC, PLC oder PFB ist
grol3er als die Anzahl der Zeilen

Angabe Uber Teilnehmeranzahl entspricht nicht den folgenden Angaben
in der Anlauftabelle. Diesen Fehler erzeugt auch die Anzahl der
Netzteilnehmer 1 oder O.
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73 cc 4204

73 cc 4206

73 cc 4207

73 cc 4208

Kontrollieren Sie die Richtigkeit des Inhaltes der Anlauftabelle oder
benutzen Sie die Konfiguration mit Hilfe der Umgebung Mosaic.

Kommunikationskanal befindet sich nicht in verlangtem Betriebszustand

Der Kommunikationskanal ist in einen anderen Betriebszustand
eingestellt als der, flir den der Anlauf bestimmt ist. Der Fehler entsteht in
der Regel so, dass der Kommunikationskanal nicht ermdglicht den
verlangten Betriebszustand einzustellen und stellt sich selber in den
Betriebszustand OFF ein, also er schaltet sich aus. Die
Sondersubmodule, die besondere Bedienung verlangen, sind automatisch
durch die Zentraleinheit identifiziert. Am Kommunikationskanal sind dann
nur die Betriebszustande einzustellen, die fir das gegebene Submodul
zugelassen sind. Wenn dieses Submodul nicht identifiziert ist, dann
kann man auch den Betriebszustand nicht einstellen, den dieses
Submodul verlangt.

maximales Volumen der Ubertragenen Daten im Rahmen des Netzes
oder im Rahmen eines Teilnehmers Uberschritten

Das eingegebene Volumen der Uubertragenen Daten im Netz in
Betriebszustanden MPC oder PLC hat den maximalen Wert Gberschritten.
Ein Netz ermdglicht die Dateniibertragung mit Gesamtvolumen von ca. 32
KB. Die zweite Ursache fir diesen Fehler kann sein, dass eingegebenes
Volumen der lbertragenen Daten durch einen Teilnehmer den maximalen
Wert Uberschritten hat.

Bei anderen Betriebszustédnden eingegebenes Volumen der Ubertragenen
Daten hat die maximale Gr6Re Uberschritten hat, die das
Kommunikationssubmodul in der Lage ist, in einer der Datenbereiche zu
Ubertragen.

Serienkanal kann nicht zugewiesen werden — standig mit einem anderen
Modul besetzt

Nummer, die wir dem Serienkanal zuweisen mochten, ist schon besetzt.

nicht zugelassener Betriebszustand des Kommunikationskanals

Verlangten Betriebszustand kann man an diesem Kommunikationskanal
nicht einstellen. Die Griinde kénnen folgende sein:

- gewahlter Kommunikationskanal unterstitzt nicht den verlangten
Betriebszustand

- gewahlter Kommunikationskanal ist mit dem Submodul besetzt, das
den geforderten Betriebszustand nicht unterstitzt

- gewahlter Kommunikationskanal ist nicht mit dem Submodul besetzt,
das den geforderten Betriebszustand verlangt

Kontrollieren Sie die Bestlickung des Kanals mit richtigem Submodul,
eventuell wahlen Sie einen anderen Betriebszustand oder verwenden Sie
einen anderen Kommunikationskanal.

5.5. ZUSTANDSBEREICH DES PERIPHERIESYSTEMS
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Die Register S100 bis S227 beinhalten Zustandszone des Peripheriesystems, die den
sofortigen Zustand jedes Peripheriemodul s vero6ffentlicht. Es ist besonders in dem Fall
wichtig, wenn die Abnahme des Peripheriemoduls wahrend des Laufs zugelassen ist
(siehe Kapitel 4.4.5.) und das Benutzerprogramm die Information fordert, ob die aus dem
Modul gelesenen Daten gultig sind. Sonnst kann diese Zone fur ausfihrlichere Diagnostik
PLC dienen, die durch tbergeordnetes System durchgefihrt wird.

Jeden der Module entspricht ein Register, dessen Indexe folgend zugewiesen sind:

S100 - Zentraleinheit (Bestandteil des Grundmoduls CP-100x)

S102 - interner Master der Sammelschiene CIB - Inels (Bestandteil des Grundmoduls
CP-100x)

S103 - Peripherieteil des Grundmoduls CP-100x

S116 - S125 — Peripheriemodul e mit Adressen 0 bis 9

S148 - S163 — externer Master der Sammelschienen CIB - Inels
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Alle Register der Zustandszone haben folgende Struktur:

Sn.7 Sn6 Sn5 Sn4d4 Sn3 Sn2 Snl Sn.0O
| POS | OTH [ DEC | ERR| 0 | 0 |DATA|ECOM|

Sn.0 (ECOM) - Zustand der Kommunikation mit Modul
0 - Kommunikation in Ordnung
1 - Modul hat aufgehdrt zu kommunizieren
Sn.1 (DATA) - Gultigkeit der Ubertragenen Daten
0 — Daten im Notizblock sind nicht aktuell, Austausch der Daten
verlauft nicht
1 - Daten im Notizblock sind aktuell, Austausch der Daten verlauft

Sn.4 (ERR) - Modul meldet Fehler
0 - Modul ist ohne Fehler
1 - Modul meldet einen ernsthaften Fehler, der den
Datenaustausch unmoglich macht

Sn.5 (DEC) - Bedienung des Moduls ist deklariert

0 - Modul ist durch das Benutzerprogramm nicht bedient
1 - Modul ist durch das Benutzerprogramm bedient
Sn.6 (OTH) - fehlerhafter Modultyp
0 — in der Position gibt es das Modul, das von der Deklaration
gefordert ist
1 - in der Position gibt es das Modul eines anderen Typs als
deklariert
Sn.7 (POS) - Position besetzt
0 - Position besetzt nicht
1 —Modul wurde an der Position entdeckt

Der Inhalt des Zustandsregisters des gewahlten Moduls wird auch in der Umgebung
Mosaic im oberen Teil des Paneels Einstellung V/V oder nach der Wahl PLC | HW
Konfiguration im Feld Erganzungsinformationen veréffentlicht.

Beispiele einzelner Zustande der Bedienung der Peri  pheriemodule

In der Tabelle 5.1 sind die haufigsten Zustdnde der Bedienung der Peripheriemodule
und deren Signalisierung in der Zustandszone aufgefihrt.

Tabelle 5.1 Die meistens benutzten Zustande der Bedienung der Peripheriemodule

Wert des Zustand der Bedienung des Peripheriemoduls
Zustandsregisters

Sn

$00 Position nicht besetzt, Bedienung ausgeschaltet

$21 Betatigtes Modul nicht kommuniziert, Daten sind nicht gultig -
Zustand bei Abnahme des Moduls wahrend des Laufes

$31 Betatigtes Modul horte auf zu kommunizieren, ein ernsthafter
Fehler veroffentlicht, Daten sind nicht guiltig - Zustand bei
Abnahme des Moduls wahrend des Laufes

$80 Position besetzt, Bedienung ausgeschaltet

$90 Bei der Informationsfeststellung tber das Modul entstand ein
Fehler

$A0 Bedienung des Moduls verlauft, Daten sind voriibergehend nicht
gultig, Kommunikation verlauft ohne Probleme - kurzfristiger
Zustand beim Einschieben des Moduls wahrend des Laufes, wo
der Anlauf des Moduls durchgefihrt ist

$A2 Bedienung des Moduls verlauft, Daten sind gultig- Normalzustand
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$BO, $B1 Modul meldet einen ernsthaften Fehler, die den Stilstand des
Benutzerprogramms verursacht hat
$E1 Beim Austausch des Moduls wahrend des Laufes wurde in die

Position ein anderer Typ des Moduls eingesteckt als der, der durch
das Benutzerprogramm deklariert ist
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5.6. LOSUNG DER KOMMUNIKATIONSPROBLEME MIT UBERGEO RNETEM
SYSTEM

Der Anschluss PLC an Ubergeordnetes System, gewohnlich an den Rechner, ist
notwendig, weil jeder PLC programmiert werden muss. Wenn Sie Probleme mit
der Kommunikation zwischen PLC und Rechner haben, gehen sie nach folgenden Zeilen
vor:

Kontrolle PLC

1. Istin PLC die Versorgung zugefuhrt?
Nein  Fihren Sie Verbesserung durch.
Ja Gehen Sie mit dem Punkt 2 vor.

2. Ist die Zentraleinheit durch Einschaltfolge durchgegangen und befindet sich im
Betriebszustand RUN oder HALT (siehe Kapitel 4.3.)?
Nein  Zentraleinheit meldet Hardwarefehler (siehe Tabelle 4.2), Kommunikation ist
nicht moglich.
Ja Gehen Sie mit dem Punkt 3 vor.

3. Fur Serienkanéle:
An der Zentraleinheit oder am Kommunikationsmodul glimmern wahrend der
Kommunikation die LED Dioden des entsprechenden Kanals?
Nicht eine glimmert
a) das Submodul der Schnittstelle MR-01xx ist an entsprechendem Kanal nicht
bestlickt (wenn die Schnittstelle wahlbar ist), oder ein Submodul fir andere
Schnittstelle bestuckt ist.
b) Fehler ist im Rechner, Kabel oder beim Adapter der Serienschnittstelle (RS-
485).
Wenn Sie den Adapter benutzen, gehen Sie mit dem Punkt 11 vor.
Wenn Sie den Adapter nicht benutzen, gehen Sie mit dem Punkt 21 vor.
Glimmert nur RxD
An der Zentraleinheit sind die Parameter des Kanals falsch eingestellt
(Betriebszustand, Geschwindigkeit, Adresse, Entdeckung CTS).
Glimmert RxD und TxD mit RTS abwechselnd
Kommunikation in Richtung Rechner - PLC ist in Ordnung. Gehen Sie mit dem
Punkt 6 vor.
Ein anderer Zustand
Mit hochster Wahrscheinlichkeit ist das Submodul  fur andere Schnittstelle
bestlickt, oder das Kabel ist falsch angeschlossen.

Fur Ethernet

An der Zentraleinheit oder am Kommunikationsmodul leuchtet wahrend der

Kommunikation die LED Diode ETHERNET?

Leuchtet nicht
Fehler liegt in der Verkabelung (einschlie3lich der benutzten Geréate des Typs
-hub* oder ,switch®).

Leuchtet
Der Anschluss in das Netz Ethernet ist in Ordnung. Die IP Adresse und die IP
Maske der Zentraleinheit oder des Rechners kdnnen falsch eingestellt werden.
Allgemein ist der Grundsatz gultig, das IP Adressen beider Teilnehmer der
Kommunikation in den Stellen Ubereinstimmend sein missen, wo die IP Maske
den nullfreien Wert hat. Die IP Maske sollte flr beide Teilnehmer
Ubereinstimmend sein. Zum Beispiel:
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PC PLC

IP Adresse: 192.168.1.1 IP Adresse: 192.168.1.2
IP Maske: 255.255.255.0 IP Maske: 255.255.255.0
oder:

PC PLC

IP Adresse: 192.168.12.1 IP Adresse: 192.168.25.8
IP Maske: 255.255.0.0 IP Maske: 255.255.0.0

Wenn das Problem bleibt bestehen, gehen Sie mit dem Punkt 4 weiter vor.

4. Mochten Sie PLC mit Hilfe der Entwicklungsumgebung Mosaic programmieren?

Ja

gehen Sie mit dem Punkt 5 weiter vor.

Nein, es handelt sich um Kommunikation mit der Visu alisierungssoftware, usw.

Wenn Sie den Adapter der Serienschnittstelle benutzen, gehen Sie mit dem
Punkt 11 vor.

Wenn Sie den Adapter der Serienschnittstelle nicht benutzen, gehen Sie mit
dem Punkt 21 vor.

5. Ist schon Uber eine Schnittstelle die Entwicklungsumgebung Mosaic oder andere
Software, die Systemleistungen PLC benutzt, angeschlossen?

Nein

Ja

Wenn Sie den Adapter der Serienschnittstelle benutzen, gehen Sie mit dem
Punkt 11 vor.

Wenn Sie den Adapter der Serienschnittstelle nicht benutzen, gehen Sie mit
dem Punkt 21 vor.

In einem Zeitpunkt sind die Systemleistungen PLC lber mehrere Schnittstellen
nicht zu benutzen. Beenden Sie die Kommunikation aller nachsten Softwaren,
die Systemleistungen benutzen, warten Sie 5 Sekunden und probieren Sie die
verlangte Kommunikation wieder aufzubauen.

Kontrolle des Adapters der Serienschnittstelle

11. Am Adapter der Serienschnittstelle (RS-232 / RS-485) glimmern wahrend der
Kommunikation die LED Dioden des Kanals?
Adapter ist nicht mit der Anzeige ausgestattet

Bedenken Sie folgende Mdoglichkeiten.

Nicht eine glimmert

a) Adapterversorgung arbeitet nicht oder der Adapter ist nicht in Ordnung.
b) Fehler im Rechner oder im Kabel zwischen Rechner und Adapter.
Gehen Sie mit dem Punkt 21 vor.

Glimmert nur TxD, RTS leuchtet dauerhaft oder gar n icht

Entweder ist der Fehler am Signal RTS zwischen Rechner und Adapter oder die
Software beim Rechner unterstitzt nicht die Betatigung des Signals RTS, das
fur die Schnittstelle RS-485 notwendig ist (fir RS-232 nicht notwendig).

Wenn die Software beim Rechner das Signal RTS nicht unterstitzt, ist es
notwendig den Adapter in den Betriebszustand fir automatische Umschaltung
der Kommunikationsrichtung und an der Zentraleinheit genlgende
Antwortverzogerung einzustellen.

Die Umgebung Mosaic und einige Visualisierungen das Signal RTS
unterstutzen.

Glimmert nur TxD mit RTS

Der Fehler befindet sich am Ausgangsteil des Adapters oder im Kabel
zwischen Adapter und PLC.

Glimmert abwechselnd TxD mit RTS und RxD
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5. Diagnostik und Fehlerbehebung

Kommunikation ist in Ordnung, das Problem ist im Kabel zwischen Adapter und
Rechner oder im Rechner selbst. Gehen Sie mit dem Punkt 21 vor.

Kabelkontrolle

21. Ist im Rechner das Kabel in richtige Steckdose COM, eventuell USB oder Ethernet
eingesteckt?
Nein  Flhren Sie den nétigen Schritt durch.
Ja Gehen Sie mit dem Punkt 22 vor.

22. Sind richtige Kabel benutzt?
Nein  Flhren Sie den nétigen Schritt durch.
Ja Wenn Sie die Moglichkeit haben, benutzen Sie ein anderes Kabel des gleichen

Typs.
Gehen Sie mit dem Punkt 31 vor.

Rechnerkontrolle

31. Ist am Serienport COM, den Sie benutzen, noch ein Befehlsschalter, z. B. Mause,

Infraport usw., installiert?

Ja Es kommt zur Kollision der Befehlsschalter auch in dem Fall, dass die Anlage,
die diesen Befehlsschalter bendtigt, nicht angeschlossen ist. Es ist notwendig
Uber einen anderen COM zu kommunizieren oder den Befehlsschalter zu
demontieren.

Nein  Einige Programme in der Umgebung Windows schaffen es nicht, genug schnell
vom Senden auf Empfang umzuschalten. Dieses Problem ist einfach zu l6sen —
durch Einstellung der gentigenden Verzdgerung der Antwort der Zentraleinheit
PLC oder durch die Verminderung der Kommunikationsgeschwindigkeit.
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6. INSTANDHALTUNG PLC

Nach diesem Kapitel wird die Instandhaltung PLC wahrend des Betriebs durchgefihrt.
Der Mitarbeiter, der die Instandhaltung durchfiihrt, muss mindestens eingeschult werden
und muss entsprechende elektrotechnische Qualifikation haben.

Kontrolle des richtigen Anschlusses der Eingange un d Ausgéange

Kontrollieren Sie das Nachziehen der Schrauben der Klemmbretter und die Integritat
der Leiterisolation. Gleichzeitig ist die Kabelbefestigung zu kontrollieren.

Kontrolle der Spannung fur die Versorgung der Eing ange und Ausgange

Mit dem Voltmeter ist das Niveau der Versorgungsspannung fir Eingangs- und
Ausgangseinheiten zu kontrollieren. Die richtige Grof3e und zugelassene Abweichungen
sind in der Dokumentation zu den benutzen Einheiten zu finden.

Kontrolle der Verbindung der Erdklemmen

Mit prazisem Gerat fur die Messung der kleinen Widerstande ist der Widerstand
zwischen beliebigem zuganglichem Metallteile PLC und der Haupterdklemme des
Schrankes, in dem PLC untergebracht ist, zu messen. Der gemessene Widerstand muss
immer kleiner als 0,1 Q sein.

PLC Reinigung

Sind die Einheiten verschmutzt (verstaubt), ist es notwendig, sie aus dem Rahmen z
demontieren und durch Druckluft eventuell mit dem Pinsel zu reinigen. Es ist notwendig,
dabei vorsichtig zu verfahren, damit es zur Umschaltung der Schalter oder zur
Beschadigung der Einheiten nicht gekommen ist.

Nach der PLC Montage empfehlen wir den Anschluss der Kabel zu kontrollieren
(Vorsicht! Moglichkeit der Verwechslung?!).

Empfohlene Messgerate

1. Voltmeter fur die Messung der Wechselspannung, Genauigkeitsklasse 1,5 oder besser
2. Voltmeter fur die Messung der Gleichspannung, Genauigkeitsklasse 1 oder besser
3. Messgerat fur die Messung von kleinen Widerstanden OMEGA 1l oder ein ahnlicher

Typ
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Ubersicht der Fehlermeldungen

ANLAGE

Ubersicht der in das Hauptfehlermagazin der Zentral  einheit gespeicherten Fehler

Benutzte Zeichen:

cc - Nummer des Kommunikationskanals

kk - Fehlerkode

pc - Adresse der Instruktion, in der Fehler entstanden ist (Programm counter)
pp - Positionsnummer im Rahmen

r - Rahmennummer

tt - Nummer der Tabelle T

Nummerkode ist in hexadezimaler Form aufgefuhrt.

Fehlerkode | Fehlerspezifikation

02 cc 1200 | Fehler der Adresse

02 cc 15hh | Fehler des Dienst-Bits ,hh*

02 cc 16ss Fehler des Kommunikationsdienstes ,ss"

02 cc 1809 | Schutzfehler

07 00 0000 | Fehler bei der Kontrolle der Remanentzone

08 00 0000 | Uberschreitung der ersten Grenze der Uberwachung der Zykluszeit

10 00 0000 | Dividieren durch Null

13 00 0000 | Tabelleninstruktion tber Notizblock hat den Bereich Uberschritten

14 00 0000 [ Quellenblock der Daten wurde auRRerhalb des Bereichs definiert

1500 0000 | Zielblock der Daten wurde aufRerhalb des Bereichs definiert

20 00 pcpc | Stérung des Benutzerprogramms bei der kontinuierlichen Kontrolle festgestellt

70 05 0000 | fehlerhafte Lange der Mappe des neuen Benutzerprogramms

70 06 0000 | Fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) der Mappe des neuen Benutzerprogramms
in RAM

70 07 0000 | Fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) des ganzen neuen Programms in RAM

70 09 0000 | Programm fir andere Reihe der Zentraleinheiten Gibersetzt

70 OB 0000 | Es ist nicht gelungen EEPROM zu programmieren

70 24 0000 | Liste der “on-line” Anderungen fehlt

70 25 0000 | Liste der “on-line” Anderungen hat schlechte CRC

7031 rrpp | Anlauftabelle fehlt

7043 rrpp |fehlerhafte Adresse des Rahmens, grol3er als maximal mdgliche

7064 rr pp |fehlerhafte Software des Peripheriemoduls

73 cc 3701 | fehlerhafte Lange der Anlauftabelle des Serienkanals

73 cc 3702 | Hilfstabelle existiert nicht

73 cc 3801 | fehlerhafte Geschwindigkeit in der Anlauftabelle des Serienkanals

73 cc 3802 | fehlerhafte Adresse der Station

73 cc 3803 | Fehlerhafte Anzahl der Netzteilnehmer oder Datenblécke

73 cc 3804 | Anzahl der Netzteilnehmer gréRer als die Anzahl der Zeilen ist

73 cc 4204 | Serienkanal nicht im geforderten Betriebszustand

73 cc 4206 | Maximales Volumen der Ubertragenen Daten im Rahmen des Netzes oder im Rahmen des
Teilnehmers tberschritten

73 cc 4207 | Serienkanal kann nicht zugewiesen werden — dauerhaft mit anderem Modul besetzt

73 cc 4208 | Unzulédssiger Betriebszustand des Kommunikationskanals

80 01 0000 | fehlerhafte Lange der Mappe des Benutzerprogramms in EEPROM

80 02 0000 | Fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) der Mappe des Benutzerprogramms in EEPROM

80 03 0000 | Fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) des ganzen Programms in EEPROM

80 04 0000 |in EEPROM gibt es kein Benutzerprogramm

80 05 0000 | fehlerhafte Lange der Mappe des Benutzerprogramms in RAM

80 06 0000 | Fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) der Mappe des Benutzerprogramms in RAM

80 07 0000 | Fehlerhaftes Sicherungszeichen (CRC) des ganzen Programms in RAM

80 08 0000 | Operationseingriff in das Benutzerprogramm bei angeschlossenem Speicher EEPROM

80 09 0000 | Programm fiur andere Reihe der Zentraleinheiten Ubersetzt
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| 800A 0000 | Versuch ausgeschalteten EEPROM zu programmieren
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Ubersicht der Fehlermeldungen

Fehlerkode | Fehlerspezifikation

80 0B 0000 | Es ist nicht gelungen EEPROM zu programmieren

80 0C 0000 | Fehler des Kreises der realen Zeit RTC

801Btttt fehlerhafte Konfiguration der Tabelle T

80 44 0001 Identifikationsfehler — Eintrag ist nicht zu lesen

80 44 0002 Identifikationsfehler - kein Eintrag

80 44 0003 Identifikationsfehler - fehlerhafte Lange des Eintrags

80 44 0004 Identifikationsfehler - fehlerhafte Daten des Eintrags

83 cc 3701 fehlerhafte Lange der Anlauftabelle des Serienkanals

83 cc 3702 Hilfstabelle existiert nicht

83 cc 3801 fehlerhafte Geschwindigkeit in der Anlauftabelle des Serienkanals

83 cc 3802 fehlerhafte Adresse der Station

83 cc 3803 Fehlerhafte Anzahl der Netzteilnehmer oder Datenbltcke

83 cc 3804 Anzahl der Netzteilnehmer gréRer als die Anzahl der Zeilen ist

83 cc 3810 Unzulassige Nummer des ortlichen Ports

83 cc 3811 Unbekanntes Protokoll der Schnittstelle Ethernet

83 cc 4204 Serienkanal ist nicht im geforderten Betriebszustand

83 cc 4206 Maximales Volumen der Gbertragenen Daten im Rahmen des Netzes oder im Rahmen des
Teilnehmers uberschritten

83 cc 4207 Serienkanal kann nicht zugewiesen werden — dauerhaft mit anderem Modul besetzt

83 cc 4208 Unzuldssiger Betriebszustand des Kommunikationskanals

90 00 pcpcepce
90 40 pcpcepce
90 80 pcpcepce
91 00 pcpcepce
91 40 pcpcepce
91 80 pcpcepe
91 CO pcpcepce
92 00 pcpepe
92 40 pcpcepe
92 80 pcpcepe
92 CO pcpepce
93 00 pcpcepce
93 40 pcpcepce
93 80 pcpcepce
93 CO pcpepce
94 80 pcpcepce
95 00 pcpcepe
95 40 pcpcepe

Uberladung des Magazins der Riickkehradressen

Unterladung des Magazins der Riickkehradressen

Nullfreies Magazin der Riuckkehradressen nach der Prozessbeendigung
Anzeige nicht deklariert

Nummer der Anzeige ist gréRer als maximaler Wert

Tabelle T nicht deklariert

Unbekannter Kode der Instruktion

Uberschreitung des Bereiches des Feldes oder der Kette

Uberschreitung des Bereiches des Notizblocks bei nicht direkter Adressierung
Fehler beim Einbau der Instruktionen BP

Prozess fiur die Bedienung BP nicht programmiert

Stoérung des Benutzerprogramms bei durchlaufender Kontrolle festgestellt
DP kann man nicht einstellen - Bereich des Notizblocks Uberschritten

SP kann man nicht einstellen - Bereich des Systemstacks tberschritten
FP kann man nicht einstellen - Bereich des Systemstacks tberschritten
Funktionsbaustein nicht unterstitzt

Unterbrechung der maximalen Zykluszeit

Unterbrechung der maximalen Zeit des Unterbrechungsprozesses

Ar pp 1200
Ar pp 15hh
Ar pp 16ss
Ar pp 1705
Ar pp 1809
Ar pp 3100
Ar pp 3101
Ar pp 3401
Ar pp 3402
Ar pp 3700
Ar pp 3701
Ar pp 3805
Ar pp 3806
Ar pp 3807
Ar pp 3808
Ar pp 3809
Ar pp 3813
Ar pp 4301
Ar pp 4302
Ar pp 4303
Ar pp 4304
Ar pp 4401
Ar pp 4402

Fehler der Adresse

Fehler des Dienst-Bits ,hh"

Fehler des Kommunikationsdienstes ,ss"

Uberladung der Empfangszone

Schutzfehler

Anlauf nicht durchgefihrt

Anlauftabelle fehlt

Maximale GroR3e der Variablen tberschritten

fehlerhafte Adresse im Notizblock

fehlerhafte Lange der empfangenen Anlauftabelle im Modul
fehlerhafte Lange der deklarierten Anlauftabelle des Moduls
Schlechte Nummer des Kommunikationskanals

fehlerhafter Betriebszustand des Kommunikationskanals
fehlerhafte Kombination der aktivierten Variablen

fehlerhafte Lange aktivierte Variable

Typ des Analogkanals nicht unterstitzt

Typ der Datenumsetzung nicht unterstitzt

Modul nicht existiert

Typ des Moduls stimmt nicht Uberein — Anlauf fur einen anderen Typ bestimmt
fehlerhafte Adresse des Rahmens, groRer als maximal mégliche
Modul mit unbekannter Bedienung

Fehler beim Einlesen der Identifikation des Moduls — Eintrag kann nicht gelesen werden
Fehler beim Einlesen der Identifikation des Moduls - kein Eintrag
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| Arpp 4403 | Fehler beim Einlesen der Identifikation des Moduls - fehlerhafte Lange des Eintrags
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Ubersicht der Fehlermeldungen

Fehlerkode | Fehlerspezifikation

Ar pp 4404 Fehler beim Einlesen der Identifikation des Moduls — fehlerhafter Eintrag

Ar pp 4502 Fehler der Konfiguration der Hardware des Moduls — keine Daten fiir Konfiguration

Ar pp 4503 Fehler der Konfiguration der Hardware des Moduls — fehlerhafte Angaben {ber
Konfiguration

Ar pp 4504 Fehler der Konfiguration der Hardware des Moduls - fehlerhafte Konfigurationsdaten

Ar pp 50ss Das Modul hat auf den Kommunikationsdienst ,ss* nicht beantwortet

Ar pp 5103 Anlauf nicht beendet

Ar pp 52ss Schnittstelle gibt keine Reaktion am den Kommunikationsdienst ,ss" zurtick

Ar pp 53ss Schnittstelle nach dem Kommunikationsdienst ,ss" nicht freigemacht

Ar pp 54ss Modul beantwortete auf den Kommunikationsdienst ,ss* mit Fehlerdaten

Ar pp 5501 unbekannter Betriebszustand des Datenaustausches

Ar pp 6000 Unterbrechung der Kommunikation mit der Zentraleinheit

Ar pp 6001 Peripheriemodul erhélt keine Daten

Ar pp 6201 Im Betriebszustand HALT sind keine Daten tbertragbar

Ar pp 6202 Unzugénglicher Dienst der Sammelschiene

Ar pp 6203 Unzugénglicher Dienst der Sammelschiene - Fehler im Hardware des Moduls

Ar pp 6204 Unbekannter Dienst der Sammelschiene

Ar pp 6401 fehlerhafte Software des Peripheriemoduls

Ar pp 7005 Spannung der Versorgung des Peripheriemoduls zu niedrig

Ar pp kkkk Weitere durch das Peripheriemodul gemeldete Fehler sind in der Dokumentation zu
diesem Modul zu finden

FF kk kkkk Systemfehler der Zentraleinheit (kk — beliebige Nummer, die den Fehlertyp bestimmt)
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Objednavky a informace:
Teco a. s. Havlickova 260, 280 58 Kolin 4, tel. 321 737 611, fax 321 737 633

TXV 004 10.01

Der Hersteller behdlt sich das Recht auf die Dokumentationsanderungen. Letzte aktuelle Ausgabe ist an der
Internetadresse www.tecomat.cz zu finden




