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Ovladani pohonil IAI po siti Profinet

Abstrakt

V tomto aplikaénim postupu je ukézéno, jakym zplsobem komunikovat s pohonem IAI
po siti Profinet. Jako pfiklad pohonu IAI je pouzit pohon RCP4 a Fidici jednotka PCON-CA
s rozranim Profinet. Ovladani probiha z PLC SlioCPU 015 od spolec¢nosti VIPA, které je
vybaveno rozhranim Profinet Master. Jako vyvojové prostiedi pro PLC SlioCPU 015 je
poZuit Step7 od Siemens.

Prilohy

- projekt ve Step7 pro SlioCPU 015 od VIPA
- GSDML soubor pro pohony IAI

- manual k Profinet rozhrani od IAI

- manual k pohonu RCP4-RA6C

manual k fidici jednotce PCON-CA

manual ke SlioCPU 015 od VIPA

HW komponenty

- RCP4-RA6C-I-56P-4-150-P3-M-B

- PCON-CA-42PI-PT-0-0-SP

- programovaci kabel RCB-105-5-USB
- PLC SlioCPU 015 od VIPA

- ethernetové kabely

SW komponenty
- RCM-101-MW/USB software
- Step7 od Siemens

Dilezita poznamka

Aplikacni postupy demonstruji typické Ukony na konkrétnich pripadech. Nekladou si za cil
kompletnost a v zadném pripadé nenahrazuji navod k obsluze! Zména aplikacnich
postupl vyhrazena.




Nastaveni na strané pohonu

Pro komunikaci po siti Profinet je nutno v fidici jednotce pohonu nastavit takzvany
,Fieldbus Operation Mode". Jednd se o schéma parametrd, které se budou prendset po
siti Profinet. Mozné operacni mody pro Fidici jednotku PCON-CA jsou popsany v tabulce
nize.

Operation Modes and Main Functions

. . Remote /0 | [ ositon/ Half direct | Full direct value | Remote I/O
Main functions Simplified direct
mode value mode mode mode 2
value mode
Number of occupied bytes 2 8 16 32 12
Position data setup operation x o O @ x
Speed and acceleration direct x % o o %
setup
Pressing operation @] @] @] @] @]
Current position read X @] @] O @]
Current speed read x x @] @] x
Operation with the position
No. specified O O x x O
Completion position No. read @] @] X x @]
No. of max. position tables 512 768 Unused Unused 512

(*1) For the position data items except for position data, operate the system with the position No. set up.

V tomto aplika¢nim postupu si jako ,Fieldbus Operation Mode" vybereme , Half direct
value mode", ve kterém se komunikuje 16 BYTE vstupd a 16 BYTE vystupd. Toto
nastaveni se provadi zménou parametru 84 podle tabulky nize.

) Mumber of
Set value Operation mode occupied bytes
0 (Factory setting) Remote VO mode 2
Position/simplified direct
1 8
value mode
2 Half direct value mode 16
3 Full direct value mode 32
4 Remote /0 mode 2 12

Pro ,Half direct Mode" nastavime v jednotce PCON-CA parametr 84 na hodnotu 2.

83|Absclute unit[0:nonuse/l:use]

84|Fieldbus cperation mode
85|Fieldbus node address

86|Fieldbus communication speed

87|Network type

oo o o




Parametr zménime pomoci parametriza¢niho softwaru RCM-101-MW/USB software od
spolecnosti IAI. Pokud mate k PLC pfipojen pouze jeden pohon IAI, neni na strané fidici
jednotky pohonu tfeba 2adnych dal&ich nastaveni. V ptipadé vice pohonl IAI pfipojenych
na jedno PLC pres Profinet, je stejné jako u béznych Profinet Slave zafizeni nutno
kazdému pohonu IAI pfiradit jedinecné Profinet jméno ze softwaru Step?7.

LHalf direct value mode" umoznuje polohovani do poloh vypoctenych v PLC. S kazdou
cilovou polohou se prenasi rychlost polohovani, jedna hodnota pro zrychleni a zaroven
zpomaleni a oblast platnosti cilové polohy. Tento mod téz umoznuje tlacit uréitym
smérem a omezit maximalni proud a tim padem i silu pohonu béhem tlaceni.




Nastaveni na strané PLC

Do vyvojového prostredi PLC, které se bude chovat jako Profinet Master je nutno
doinstalovat GSDML soubor, ktery popisuje chovani pohonu v siti Profinet. Tento GSDML
soubor Ize nalézt na CD dodavaném s fidici jednotkou, popfipadé lze nejnovéjsi verzi
stahnout z webovych stranek IAI. Po instalaci GSDML souboru v softwaru Step7, pfribude
v hardwarovém katalogu nova slozka , IAI Generic Device". Odtud pretahnéte produkt
,RT Standard" na sit Profinet a Step7 vytvofi novy Profinet Slave s pfeddefinovanymi
parametry. Pokud méte na siti Profinet vice pohon( IAI s rlznymi Profinet jmény, zméfite
pfislusné polozku , Device name" u kazdého pohonu. Pokud jste Profinetové jméno
nemeénili, ponechte u Profinet Slave preddefinované Profinet jméno.

“ HW Config - [SIMATIC 300(1) (Configuration) -- Profinet/Al]

oll@ | =
@Y Station Edit Insert PLC View Options Window Help _|=
D@e-8 & | 0e dd @D RN
R oix
DOUR =| | End t|n|
1 Profile:  [Stendard ~]|
2 CPU 3152 PN/DP
X7 WPIDP &4 PROFIBUS DP
) ) Ethemet(1) PROFINET-0-System (100) g PROFIBUS-PA
=] PROFINET I0
ﬁgﬁ ZZZ; @ (1) VIPA @@ APR =2 Additional Field Devices
% Drives
: o 02 Encaders
4 FIF CP 3431 &0 General
5 &1 1Al Generic Device
G 3 e
: [TTSe R
B - - ane
il - & 0 Gateway
&0 HMI
Qo
*| 3] @ wear @ Network Components
@ O Sensors
Slot Module Ordernumber | laddress | Q address | Diagnostic address: Comment @ (@ Switching devices
2 - AFPRT AHPRT 2090° SIMATIC 300
7 |0 mtertace 2039+ SIMATIC 400
1 [0 Pon7 B SIMATIC PC Based Control 300/400
T Input1 word AFPRT 100101 -8 SIMATIC PC Station
2 Input 1 word IAFPRT 102.103 L
3 Input1 word AFPRT 104,105 1
4 Input 1 word IA-PRT 106..107
5 Input 1 word IAFPRT [108..109
6 Input 1 word IA-PRT 110..111
7 Input 1 word IA-PRT 112.113
8 Input 1 word IA-PRT 114.115
g Output 1 word IAFPRT [100..701
10_| W Output T word IAFPRT 102103
11| Output T word IAFPRT 104105
12 Output 1 word IA-PRT 106..107
13_| W OutputT word IAFPRT 108.109
14 Output 1 word IA-PRT 110..111
15_| I Output1 word IAFPRT 112,113
16 Output 1 word IA-PRT 114115
17
18
19 [PROFIBUS-DP slaves for SMATICS7, M7, and C7 EI
20 =y
21 -
Press F1 to get Help.

V pohonu jsme vybrali ,Fieldbus Operation Mode" ¢. 2, coz odpovida ,Half direct value
mode". V tomto médu komunikuje pohon s Profinet Master PLC 16 BYTE vstupl a 16
BYTE vystupt. Je tedy tfeba v pravé vytvoreném Profinet Slave zafizeni zaadresovat 8x
Input 1 word a 8x Output 1 word viz obrazek vyse.




Ovladani pohonu z PLC

V tomto pfipadé jsme oblast pro komunikaci s pohonem zaadresovali v PLC od adres
1100 a Q100. Vyznam jednotlivych adres pak odpovida tabulce nize, kde n = 100.

Parameter | SCON-CA/CB/CAL side | PLC side output| SCON-CA/CB/CAL side | PLC side input
No.84 input register address (bytes) output register address (bytes)
Target position n+0, n+1 Current position n+0, n+1
getp n+2, n+3 P n+2, n+3
Positioning band n+4, n+5 Command current n+4, n+5
n+6, n+7 n+6, n+7
9 Speed n+8, n+9 n+8, n+9
Acceleration/ n+10, n+11 Current speed n+10, n+11
Deceleration
Pressing S::'L:int-hmmng n+12, n+13 Alarm code n+12, n+13
Control signal n+14, n+15 Status signal n+14, n+15

Konkrétni adresace nejpouzivanéjsich komunikacnich signall pak vypada nasledovné.

// Bitové prikazy

Q 115.4 "SON" prikaz Servo ON BOOL
Q 115.1"HOME" navrat do Home BOOL
Q 114.0:"10G+" + JOG ON BOOL
Q 115.7 "10G-" -JOG ON BOOL
Q 114.7 "BKRL" nucene otevreni brzdy BOOL
Q 115.0: "DSTR" start pohybu BOOL
Q 115.2."sTP" prikaz Pause BOOL
Q 115.3 "RES" reset BOOL
Q 114.5 "DIR" smer tlaceni, 1 pro smér za cilovou pozici, 0 pro smér pred cilovou pozici BOOL
Q 114.4 "PUSH" tlaceni BOOL
// Zadané hodnoty

QD 100 "TargetPosition" cilova pozice v setinach mm DEC
QD 104 "PositioningBand" oblast platnosti cilové pozice v setinach mm DEC
QW 108  "Speed" zadana rychlost v mm/s DEC
QW 110 | "AccelerationDeceleration" :Zzadané zrychleni v setinach G DEC
QW 112  "PressigCurrentLimitValue" :maximalni hodnota proudu pri tlaceni 0 odpovida 0 % az 255 odpovida 100 % DEC
// Informace zpét z pohonu

ID 100 | "CurrentPosition" aktualni pozice v setinach mm DEC
ID 104  "CommandCurrent" aktualni proud v mA DEC
ID 108 | "CurrentSpeed" aktudlni rychlost v setinach mm/s DEC
IW 112 "AlarmCode" alarmove kody viz manual k ridici jednotce HEX

I 114.6 "PWR" fidici jednotka pripravena BOOL
I 115.1 "HEND" probéhl HOME BOOL
I 115.0 {"PEND" v pozici BOOL
I 115.3 "ALM" chyba pohonu BOOL




Priklady pouziti typickych signald pro komunikaci s pohonem
Zapnuti pohonu

Pro ovladani pohonu po komunikaci Profinet je tfeba mit prepnuty prepinac na Fidici
jednotce pohonu PCON-CA v poloze AUTO. Pfed zapnutim pohonu je vhodné ovéfit, ze
signal ,PWR" je aktivni, tedy pohon je pfipojen na napajeni. Pohon zapneme signalem
»SON" a pohon odpovi signalem ,,PEND". Signal ,SON" téz automaticky odblokuje brzdu.
Protoze pohony RCP4 jsou vybaveny inkrementalnim enkodérem, je tfeba po signalu
~SON" zreferovat, tedy zaslat signal ,HOME". Pohon zajede do vychozi polohy a odpovi
signalem ,,HEND". Pohon je nyni zapnuty, zreferovany a pfipraveny k polohovani.

Polohovani

Pro polohovani je tfeba nejprve naplnit nasledujici komunikacni signaly:

- TargetPosition (cilova pozice v setinach mm)

- PositioningBand (oblast platnosti cilové pozice v setinach mm)

- Speed (zadana rychlost v mm/s)

- AccelerationDeceleration (zadané zrychleni v setinach G)

Vlastni polohovani se pak spusti pfikazem ,DSTR". Po dojeti do oblasti cilové pozice dané
signaly ,TargetPosition" a ,PositioningBand™ pohon odpovi signalem ,PEND".

Pfi pomalych pohybech miZe byt rozlideni komunikaéniho signalu ,Speed" v mm/s
nedostatecné. Zmeénou parametru ¢. 159 na hodnotu 1 se zméni rozliSeni signalu ,,Speed"
na desetiny mm/s, coz umozni lepsi rozliSeni pfi nizkych rychlostech. Zménu parametru
je tfeba provadét s prepinacem na fidici jednotce pohonu v poloze MANU.

Tlaceni

Pohon prepneme signalem ,PUSH" do tlaceni a signalem ,DIR" vybereme smér tlaceni.
PFi aktivaci signalu ,,DIR" pohon nejprve zajede do ,TargetPostion“ a potom teprve zacne
tlacit, pfiCemz se musi pohybovat v oblasti dané signalem ,PositioningBand". Naplnime
stejné signaly jako pfi polohovani a navic signal ,PressingCurrentLimitValue“, kterym
omezime silu pohonu. Tlaceni odstartujeme signalem ,DSTR".

DalSi casto pouzivané komunikacni signaly

JOG+ (pohon jede kladnym smérem po dobu platnosti signalu)

JOG- (pohon jede zapornym smérem po dobu platnosti signalu)

RES (reset chyby pohonu)

STP (pozastaveni pohybu, po shozeni tohoto pFikazu pohon pokracuje v ptvodnim
pohybu)




