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1. Konfiguracja projektu

W tym ¢éwiczeniu laboratoryjnym skonfigurujemy PLC S7 1516-3 PN/DP do komunikacji
z enkoderem absolutnym Kubler 8.5878.55C2.C212. W tym celu nalezy przeprowadzié
nastepujace kroki:

a) W nowym projekcie nalezy utworzy¢ konfiguracje stacji (PLC z odpowiednim adresem IP
oraz wszystkie moduty rozszerzen).

b) Nalezy doda¢ enkoder do bibliotek sprzetowych TIA Portal (krok juz zrealizowany).
Importujemy nowe urzadzenie do bibliotek sprzetowych TIA Portal z zastosowaniem pliku
GSD pobranego ze strony producenta. Wybieramy Options->Manage general station
description files (GSD).

Online | Opticns  |Toels  Window  Help

M 1Y Settings =

Support packages

Manage general station description files (G50}
Start Automation License Manager

#| Show reference text

------------------ Ll Global libraries [

Rys. 1. Wywotanie okna umozliwiajacego instalacj¢ pliku GSD

W otwartym oknie wskazujemy lokalizacj¢ pliku, wybieramy go i instalujemy.
c) Z poziomu zaktadki Devices & Networks -> Network view odnajdujemy w katalogu
urzadzen zainstalowany sprzet 1 przeciggamy do czesci roboczej okna:
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Rys. 2. Dodawanie nowego urzadzenia do sieci
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Rys. 3. Sciezka do enkodera Kubler w katalogu sprzetowym
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d) Tworzymy potaczenie sieciowe miedzy PLC i enkderem taczac interfejs komunikacyjny
nr 1 PLC (Profinet, sSrodkowe gniazdo) z interfejsem komunikacjnym enkodera.

Encoder » Devices & networks -0 EX
‘; Topology view Hﬁﬂ-h Network view  [[If Device view

% Network 1.3 Connections [ | J [C¥3 = Network overview : :
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Comment: A

Rys. 4. Utworzone polaczenie Profinet IO migdzy PLC i enkoderem

e) Przechodzimy do podania telegramu do komunikacji PLC z enkoderem. W tym celu
klikamy dwukrotnie na enkoder w obszarze roboczym. W otwartym oknie Device view
z katalogu Module wybieramy Telegram: StdTel81 i przeciagamy do kolumny Module
w obszarze tabeli Device overview (rys. 5).
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Rys. 5. Dodawanie telegramu komunikacyjnego
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Rys. 6. Widok zaktadki Device overview po dodaniu telegramu komunikacyjnego

1 1«

f) Sprawdzamy adres sieciowy enkodera. Przechodzimy do widoku portalowego (Portal view)
i wybieramy Online & Diagnostics -> Accesible devices. Sposréd dostgpnych urzadzen
znajdujemy enkoder.

Accessible devices X
Type of the PGIPC interface:  |@_PNIIE [~]
A PGIPC interface:  |F@ Intel(R) Ethernet Connection (8} 1219-V [+] ©

Accessible nodes of the selected interface:

Device Device type Interface type Address MAC address
hmi_1 SIMATIC-HMI PMIIE 192.168.0.2 EQ-DC-AD-92-44-59
cu250s-2 pn vector G120 CU250S-2 ... PMNIIE 192.168.0.3 68-3E-02-15-F3-14
[.l:l sendixs8xx Sendix 58xx PHIIE 192.168.110.81  98-02-DE-64-05-8C
plc_8.profinetinterface_1 CPU 1516-3 PN/IDP PMIIE 192.168.110.82 AC-H64-17-76-2/-EB
[ | Flash LED
Online status informaticn: [ Display anly error messages
! Found accessible device plc_8 profinet interface_1
o Scan completed. 4 devices found.
Scan and information retrieval completed. E
1% Retrieving device information...
Show 1 | Cancel |

Rys.7. Wyszukiwanie dostepnych urzadzen w podsieci Profinet

W przypadku jezeli enkoder nie ma nadanej nazwy w sieci Profinet — nadajemy nazwe, jezeli
nie ma nadanego adresu sieciowego lub ma nieodpowiedni adres — nadajemy odpowiedni
adres sieciowy IP. Realizujemy to wskazujac enkoder w oknie Accesible devices, klikajac
Show, a nastepnie w oknie roboczym (rys. 8) wybieramy Functions -> Assign IP address (rys.
9) lub Functions -> Assign PROFINET device name (rys. 10).
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| SProperties  ["into L[ % Diagnostics [ A0

Online access » Intel(R) Ethernet Connection (6) 1219-V » sendix58xx [98-02-D8-64-05-8C] » sendix58xx [98-02-D8-64-05-8C]

~ Diagnostics fesion 1P add
Sign ress

General ‘9

« Functions

Assign PROFINET device na_..
Reset to factory settings

98 -02 -DB -64 -05 -8C Accessible devices

192 . 168 . 110 .81
255 . 255 . 255 .

P Assign a device address to the module

[ E—— |
Rys. 9. Konfiguracja adresu IP urzadzenia
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~ Diagnostics . .
Assign PROFINET device name

General
w Functiens

IP address

Configured PROFINET device

Reset to factory settings

PROFINET device name: | sendixSsx ]

Device type: | KUEBLER ]

Device filter

Accessible devices in the network:

IF address MAC address Device PROFINET device name Status

P Assign device name
[ LED flashes [ Update list | [ ssignname |

T 3
Rys. 10. Nadawanie nazwy urzadzenia w sieci Profinet

g) Po poprawnej konfiguracji enkodera do pracy w sieci i polgczeniu z nim otrzymujemy
dostep do szerszej informacji diagnostycznej urzadzenia (rys.11, 12).
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|
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18+0000
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v w || Genesal

5 i

v »

o . = - No ‘properties’ available.

Mo ‘prapertes’ can be shewn at the moment. There is edther na cbject selected or the selected cbject does nat have any displayable prapertses

[ o T YT T
Rys. 11. Dostep do poszerzonej informacji diagnostycznej urzadzenia cz.1
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~ Diagnostics
General
Diagnostic status
Channel diagnostics

(R FROFINET interface [X1

» Functions

PROFINET interface [X1]

> 10 controller

PROFINET device name

> Ethemet address

> > Network connection

so: |98-02-D8-64-058C

T T
I
7

> > IP parmmeters

s [192.168.110.81

. [255.255.255.0

IP setting time: [---

Name Status
@ Fort1(x1P1)  OK
@ Port 2 (X1P2)

Settings
Automatically

Disconnected Automatically

Details:

Mode
P 100 Mbps full duplex

MAC address of the interface: 98-02-D8-64-05-8C
Medium: Copper

Neighbor: cu250s-2 pn vector.Port 2

Cable length: 1.82m

(signal delay: 10 ns)

MAC address ofthe interface: 68-3E-02-15-F3-14

Rys. 12. Dostep do poszerzonej informacji diagnostycznej urzadzenia €z.2

h) Nalezy pamigta¢ o skompilowaniu konfiguracji sprz¢towej PLC 1 wgraniu jej do

urzadzenia.
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i) Mozna teraz doda¢ i skofigurowaé obiekt technologiczny typu TO_ExternalEncoder
(rys.13)
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aficts the temporal behavior of ather
€U execution levels, including the
Fprogram

Counting and
meazurement

< ¥ >

>  Additional information

Options

v | Cycle time

| Momory

0 Add new and cpen Cancel
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Rys. 13. Dodawanie obiektu technologicznego typu

TO_ExternalEncoder

| Operator panel

51001 SUNUQ k=

BTy

o

Ty |

Encoder » PLC_1[CPU 1516-3 PN/DP] » Technology objects » ExternalEncoder_1 [DB1] = EX

‘ Function view

7 [#B 5
Basic parameters
~ Hardware interface
Encoder
Data exchange with encoder
~ Extended parameters
Mechanics

Homing

Parameter view

=

o Basic parameters
(]
2 Nome:
]
o PLC
o
} (1]
User program Technology object Encoder

External encoder type

() Linear
(2} Rotary

U nits of measure
Unit of measure for position: |~
Unit of measure forvelocity: | “is

Modulo

Modulo start value:

Wodulo length:

Rys. 14. Konfiguracja obiektu technologicnego TO ExternalEncoder, cz. 1, okreslenie typu
enkodera oraz jednostek przemieszczen
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Encoder » PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP] » Technology objects » ExternalEncoder_1 [DB1]

[ Function view Parameter view

s REes =

Basic parameters V]
~ Hardware interface Q Encodeg
Encoder Q
Data exchange with encoder €3
~ Extended parameters o
Mechanics (/)
Homing (/]
PLC
Encoder
Data exchange
= b
i Data connection: | Encoder [~]
v Encoder: ctencoder =]
Il Encoder type: | ~ [l PLC_1 [CPU 1516-3 PNIDP]

» [ Local modules
~ [1d PROFINETIO-System (100)
~ [ sendix58xx

[w) show all modules

Rys. 14. Konfiguracja obiektu technologicnego TO ExternalEncoder, cz. 2, wybor urzadzenia
w zdefiniowanej sieci (enkodera) powigzany z wyborem sposobu komunikacji z nim
(standardowy telegram 81 — StdTel81)

Encoder » PLC_1[CPU 1516-3 PN/IDP] » Technology objects }» ExternalEncoder_1 [DB1]

Function view Parameter view
= B3 & =

Basic parameters [} —
~ Hardware interiace @|| Eneoder
Encoder (]
Dats exchange with encoder &
~ Extended parsmeters [}
Mechanics (]
Homing (]
PLC
Encoder
Data exchange
& > BT .
- >
Encoder: ndix58:x0:StdTel81_1_Encoderi].,..] E Device configuration
e -

Rys. 15. Konfiguracja obiektu technologicnego TO_ExternalEncoder, cz. 3, zdefiniowanie
typu enkodera (absolutny)
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Encoder » PLC_1[CPU 1516-3 PN/DP] » Technology objects » ExternalEncoder_1 [DB1] — N EX

| Function view Parameter view
= [Bla s =

Basic parameters )
Data exchange with encoder

~ Hardware interface
Encoder
Data exchange with encoder
« Extended parameters
Mechanics
Homing

AGA0000

FLC

Encoder

F 9
v

Encoder telegram: | Standard telegram 81 2 [I¥| oevice configuration

[] Automatically apply enceder values during configuration (offine)

[] Automatically apply enceder values during runtime (enline)

Measuring system: |Rotary i 1 The parameters of the encoder
must match specifications in the

Increments per revolution: |8192 device configuration.
Namber o evoluton::

Fine resolution
Bits in Gx_XISTI: |0 bit

Bits in Gx_XIST2: |13 bit

Rys. 16. Konfiguracja obiektu technologicnego TO_ExternalEncoder, cz. 4, wybér telegramu
komunikacyjnego (ustawienie przejete ze zdefiniowanych przy wyborze sprzgtu) oraz
wprowadzenie parametrow enkodera

Encoder » PLC_1[CPU 1516-3 PN/DP] » Technology objects » ExternalEncoder_1 [DB1] - X
| Function view Parameter view

== =

Basic parameters .
Mechanics

w Hardware interface

Encoder

Data exchange with encoder
w Extended parameters

Homing

000000

Encoder

[C] Invertencoder direction

Drive mechanism

Load gear
B e T

Rys. 17. Konfiguracja obiektu technologicnego TO_ExternalEncoder, cz. 5, definicja
parametréw przektadni
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j) Umieszczamy w bloku cyklicznym (OBI1) blok MC Home umozliwiajacy bazowanie
enkodera (ustawienie zadanej — np. zerowej — pozycji poczatkowej stanu licznika dla danego
kata obrotu walu, instrukcje inicjujemy zboczem narastajgcym na wejsciu Execute np.
sygnatem z wejscia 10.0)

= _— — S| @s 2 s vy [l o G o =
Wiz i, EAERPEr@r2:EE CaaaB = 0l &7 6 =
Main
Name Data type Default value Comment
1 v Input
2 l4m=  Inital Call Bosl Initia| call of this OB (=]
3 4@=  Remanence Bool =True, if remanent data are available
— 2
g swesp e
~  Network 1:
%DB2
*MC_HOME_DB"
MC_HOME
&l
EN ENO
ReferenceMarkP| 0.0
- asition b—
*ExternalEncoder FALSE
1" —{ais Done -=if3le
FALSE Busyl _|iALjE
0.0 b B =
“ExtEnci_ CommandAbort| FALSE
HomingMark” - Execute edffale
00 FALSE
—{Position Error|-—ifalse
0 1640000
—{Mode Errorld [— 16%

Rys. 18. Zastosowanie instrukcji MC_Home do bazowania wskazan enkodera

k) Odczyt parametrow enkodera realizujem z zastosowaniem bloku danych instancji obiektu
technologicznego w tabeli Watch (Tab.1.).

Tab. 1. Odczyt parametrow enkodera z bloku danych powigzanego z TO_ExternalEncoder
w Tabeli Watch

&2 & FL A DS

i Name Address Display format Monitor value Modify value 7 Comment Tag cernment
1 *ExternalEnceder_1"ActualPosition Floating-point nu... 259.848 F2
2 “ExternalEncoder 1" ActualVelocity Floating-point nu... -87.890625 F2
3 "ExtEnc1_Hominghark” %I0.0 Bool [+ @ FaLse
4 #dd ne
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1) Rejestrujemy parametry ruchu watu silnika z zastosowaniem funkcji TRACE

Encoder » PLC_1[CPU 1516-3 PN/DP] » Traces } Trace -0 EX

‘ ¥ Configuration

g3

~ Configuration
Signals
~ Recording conditions
sampling
Trigger

) T

Weasurements on devic...

>

T EEEEEEE]

Configuration

x5l Diagram

B

Signals
Name Data type  Address Comment
1 <@ "ExternalEncoder_1" ActualVelocity LReal
2 4@ "ExternalEncoder_1".ActualPosition LReal
3 @ “ExtEncl_HomingMark® Bool %10.0
4 <Add>
‘
,
Recording conditions
> Sampling
Sample with: | "Main® [El] [o81 |
Record every: |1 | [cyele ][
Max recording duration: | 20970 samples |
[ Use max recording durstion
Recording duration (a): 20970 | [ samples [=]]
> Trigger

Trigger mode:

Record immediately

Rys. 19. Konfiguracja funkcji TRACE
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2. Zadania do wykonania:

a) skonfiguruj nowy projekt,

b) nawigz komunikacj¢ z enkoderem i odczytaj jego nr seryjny,

C) zarejestruj niezerowy kat obrotu oraz niezerowg predkos¢ katowa w tabeli Watch,

d) zarejestruj wykres (Trace) przebiegu zmiany kata obrotu, predkosci katowej oraz sygnatu
wywotujgcego (execute) funkcje MC Home np. 10.0 dla kolejnych wartosci kata obrotu
podanych w tab. 2.

Tab. 2. Wartosci kata ¢ dla poszczegdlnych zespotow

Nr o [°], | @1 [°] Uzyj funkeji | @2 [], | 93[°] Uzyj
zespotu | obrot MC_HOME, | nastepnie funkcji
z dodatnig naste¢pnie obrot MC_HOME
predkoscia obroét z dodatnig
katowa z ujemng | predkoscig
predkoscia | katowa
katowa
1 310 110 210 110
2 320 220 220 120
3 330 70 230 130
4 340 160 240 140
5 250 50 250 150
6 260 90 260 160
7 270 130 270 170
8 280 60 280 180

Przyktadowy wykres przebiegu kata ¢ przedstawiono na rys. 20.

A
360st.

0 st.

t [s]
Rys. 20. Przyktadowy przebieg wartosci Kata ¢

3. Wskazowki:

a) Zwr6¢ uwage na sposob podiaczenia enkodera do sieci Profinet — kabel sieciowy
z enkodera podpiety jest do drugiego gniazda przemiennika czestotliwosci (funkcja
przelacznika sieciowego). Nastepnie przemiennik czestotliwosci podlaczony jest do
przelacznika sieciowego podobnie jak PLC. Przemiennik czestotliwosci 1 przetgcznik
sieciowy posredniczg w transmisji danych do PLC, wigc obydwa musza by¢ zasilane. Druga
kwestia — enkoder jest zasilany z przemiennika czestotliwo$ci. Nalezy wiec wilaczy¢
przemiennik czestotliwosci.

b) Zwro¢ uwage, ze im wigcej zmiennych dodajesz w funkcji TRACE, tym mniej probek
mozesz zarejestrowa¢ w jednym cyklu rejestracji. Jezeli potrzebujesz zarejestrowaé dhuzysz
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okres, zwigksz warto$¢ parametru Record every: x, w ten sposéb zarejestrujesz co ktora$ (x)
probke — dtuzszy czas nagrywania, probki nie ze wszystkich obiegdw petli programu OB1
beda rejestrowane.

4. Sprawozdanie powinno zawierac:
a) Strong tytutlowa.

b) Opis realizowanych zadan.

¢) Whioski.
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