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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

$7-1500 + SINAMICS G120 w TIA Portal V12
Ponizsze FAQ opisuje czynnosci jakie krok po kroku nalezy wykonac¢ aby uruchomié¢ pozycjonowanie
napedu SINAMICS G120 przy uzyciu sterownika SIMATIC S7-1500.

1. Uruchomienie TIA Portal V12
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Rys 1. Aby rozpoczgé¢ programowanie w $rodowisku projektowym TIA Portal V12, nalezy klikngé
dwukrotnie ikone TIA Portal V12 domysinie znajdujgca sie na pulpicie systemu Windows.

2. Utworzenie projektu
Po uruchomieniu platformy TIA Portal otworzy sie okno widoczne ponizej. Jest to okno umozliwiajgce

podjecie takich dziatan jak otwarcie istniejgcego projektu, zatozenie nowego projektu, migracje
projektu ze starszej wersji oprogramowania, jak tez uzyskanie wstepnych informacji poprzez
"Welcome Tour", uzyskanie informacji na temat zainstalowanego oprogramowania, dostep do

obszernej pomocy zintegrowanej z TIA Portal.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Rys 2.

Rys 3.

Aby utworzy¢ nowy projekt nalezy klikng¢ Create new project (1), nastepnie nalezy podac
podstawowe informacje dotyczace projektu, takie jak nazwe projektu Project name (2),
$ciezke gdzie projekt zostanie zapisany (Path), autora projektu (Author) czy tez komentarz
dotyczacy tworzonego projektu (Comment). Po wprowadzeniu tych informacji nalezy klikngé

przycisk Create (3).

First steps

Project: "Project1” was opened successfully. Please select the next step:

S5
- L] Configure a device
\ }d Write PLC program
Configure 4—1
technology objects
l Configure an HMI screen
i £ Parameterize drive

Open the project view

Opened project:  DAProjekty\Preject1\Project]

Po utworzeniu projektu TIA Portal nastapi przejscie do widoku portalu (Portal view). Jest to
jedna ze s$ciezek umozliwiajagcych utworzenie catego projektu poprzez przechodzenie
kolejnych krokéw, takich jak dodanie i sparametryzowania urzadzen (Configure a device),
napisanie programu (Write PLC program), konfiguracja obiektéw technologicznych
(Configure technology objects), utworzenie wizualizacji (Configure an HMI screen) czy tez
parametryzacje napedéw (Parameterize drive) (1).

Z tego poziomu mozliwe jest takze przejscie do widoku projektu (Project view). Ta Sciezka
zostanie przedstawiona w niniejszym FAQ. Aby przejsé¢ do widoku projektu nalezy klikngé na
przycisk znajdujacy sie w dolnym lewym rogu okna, lub wybra¢ Open the project view (2).

3. Dodanie konfiguracji sprzetowej, funkcja autodetekcji
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

4 Slemens - Project]

Eoject Edit View Insert Online Options ook Window Help
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i

+ [ Documentation semings
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e access
» [ Cord ReaderiUse memory

General p| Cross-eferences | Compile

v Details view I Poth Description

[ o 28

Rys 4. Po przejsciu do widoku projektu widoczne bedzie okno przedstawione ponizej. Aby powrécié
do widoku portalu nalezy wybra¢ opcje Portal view (1), natomiast w celu rozpoczecia pracy z
projektem nalezy doda¢ do niego urzadzenie, np. sterownik S7-1500. Aby to uczyni¢ nalezy
wybrac¢ opcje Add new device (2) znajdujgca sie w drzewku projektu w lewej czesci okna.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Rys 5.

Add new device X

» (W cPUIS11A P

» [ CPU 15131 P
P i 2 Unzpecified CPU 1500
» CPU 1516-3 FNIDP

Order no BE5T SX-K0000CI000
HM » [ SIMATICS7-300 e Y

» [l simamc 57400

» [ SIMATIC ET 200 CFU Description:

I;l Unspecified CPU 1500
PCsjstems

5 opendesce iew

Po wybraniu opcji Add new device pojawi sie okno dodania nowego urzadzenia. Platforma
inzynierska TIA Portal V12 pozwala na integracje w jednym s$rodowisku programistycznym
zaréwno sterownikdw PLC, paneli operatorskich HMI, stacji operatorskich opartych na
komputerach PC oraz napeddéw rodziny SINAMICS.

Aby dodaé¢ sterownik nalezy w folderze sterownikéow (Controllers) rozwingé folder
SIMATIC S7-1500 (1), a nastepnie wybra¢ zadany sterownik. Mozna takze skorzysta¢ z
mozliwosci wstawienia nieokreslonego sterownika. Pozwoli to na przejscie do fazy
programowania bez doktadnego okreslenia hardware'u. Oprécz tego wybranie tej opcji
umozliwi przeprowadzenie autodetekcji. Funkcja autodetekcji wykrywa aktualnie podtgczong
konfiguracje sprzetowa. Pozwala to na zaoszczedzenie czasu potrzebnego na reczny dobér
kolejnych modutéw. Aby skorzystac z tej funkcjonalnosci nalezy rozwingé folder Unspecified
CPU 1500 i wybra¢ nieokreslony numer katalogowy urzadzenia 6ES7 5XX-XXXXX-XXXX (2).
Wybér nalezy zatwierdzié przyciskiem OK (3).
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Projectl » PLC_1 [Unspecific CPU 1500]

lesse use the 0 specity the CRU,
2 i :D‘he configuraten of the connected device.
¥ =

< u 3]

Rys 6. Kolejny widok to widok urzadzenia (Device view). Pozwala on na zestawienie konfiguracji
sprzetowej poprzez umieszczanie odpowiednich modutéw na rack'u. W przypadku wybrania
nieokreslonego CPU widoczne jest takie zétte okno. Umozliwia ono reczny wybér CPU z
katalogu  sprzetowego Hardware catalog (1) Iub tez wywotanie funkgji
autodetekcji detect (2).

Hardware detection far PLC_1 L.

Type of the PGIFC interface: | [Flesse select -

Pease select .

L Teleservice

©lq

Comparible devices in Target subnet:

Devies Device type Type Address MAC sddress

Rys 7. Po wywofaniu funkcji detect zostaje otwarte okno za pomoca ktérego mozna wybraé typ
interfejsu (1) uzytego do nawigzania potgczenia ze sterownikiem. W tym przypadku bedzie to
PROFINET, nalezy wiec wybrac¢ opcje PN/IE (2).
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Hardware detection for PLC_1

1!ypenrmepmscmmu:= e I=]

Compatible devices in target subnet

Device Device type Type Address MAC address

Online status infarmation

Cancel

Rys8. Po dokonaniu wyboru typu interfejsu nalezy wybraé z dostepnych opgcji
interfejs/karte sieciowa (1) do ktérej podtaczony jest kabel taczacy programator ze
sterownikiem (2). Interfejsy mogg sie rozni¢ w zaleznosci od komputera.

Hardware detection for PLC_T "
Type ofthe PGIPC interface: | B_Friie -
—— PGIPC interface: M intei(R) 825770M Gigabir... |=| 6]
Compatible devices in target subnet:
1 Device Device type Type Address MAC pddress
S T 571500 50 = 00-18-18-13-399F ]
Befresh
Online status information:
1. Found accessible device Accessible deviee [00-18-18-13-39.9F] -
) scancompleted 1 compatible devices ef 1 aceessible devices found
=% Rewieving device information._.. v
3 Detect @

Rys 9. Po wybraniu interfejsu nastepuje wyszukiwanie sterownika. Na dole okna znajdujg sie
informacje dotyczgce aktualnie przeprowadzanych czynnosci. Przeszukiwanie sieci jest
zakoniczone uzyskaniem listy dostepnych urzadzen (1). Znajdujg sie tam informacje takie jak
nazwa urzadzenia, jego typ, rodzaj interfejsu, adres IP oraz MAC adres. Po wybraniu
zadanego urzadzenia mozna skorzysta¢ z funkcji identyfikacji poprzez "mruganie" diodami
LED znajdujacymi sie na urzadzeniu. Aby to uczyni¢ nalezy zaznaczy¢ pole wyboru
Flash LED (2). Po pozytywnej identyfikacji nalezy rozpocza¢ funkcje detekcji. W tym celu
nalezy uzy¢ przycisku Detect (3).
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

T4 Siemens - Project]

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help

Cf i saveproject & Y 2 X D@2 [ 50 E R F coonline F cooifine fo MBI x 1]

Project » PLC_1[CPU 1511-1 PN]
Devices

[& Topology view | Network view |[If Devic

EX-N-] 2| dri[nca [ &[]t @2 [1o0% 2
5ot &
= [ Project1 © & S
[ Add new device & @1@ 0‘:”
R R
h Devices & networks. & &

~ [ PLC_1 [cPU 151141 PN]
[y Device configuration
% Online &diagnostics
+ g Program blocks
+ [ Technology objects
» [ External source files.
» [ PLC tags.
» [ PLC data types
» [ Watch and force tables
% Taces
5 Program info
2 PLC alarms
& Textlists
+ [ Local modules.
» [ Common data
» [Z] Documentation settings <[ M 2

» [@ Languages & resources
| < Properties |§i Info__| % Diagnostics

» [jg) Online access
» [5 Card Reader/USB memory

|| General [ I0tags [ Texts |

General 3 E -
!Elhemel addresses| el

Time synchronization
Operating mode

» Advanced options
Vieb server access
Hardware identifier

+ | Details view

Interface networked with

Subnet: | Not networked

IP protocol

Add new subnet

@ setlF address in the project

IPaddress: | 192 . 168 . 0[]
Subnetmask: | 255 . 255 . 255 . 0

["] Use router

Name 4

() SetIPaddress using a different method

Rys 10. Po chwili cata konfiguracja sprzetowa sterownika zostaje rozpoznana i przedstawiona w
graficzny sposéb w widoku urzadzenia (Device view).
Teraz mozliwe jest nadanie sterownikowi adresu IP. Aby to zrobi¢ nalezy klikngc
na sterownik (1) wybra¢ zaktadke Properties (2), nastepnie wybra¢ Ethernet addresses (3)
po czym w grupie IP Protocol wprowadzi¢ adres IP w polu IP address oraz maske podsieci w
polu Subnet mask (4):

IP address: 192.168.0.1
Subnet mask: 255.255.255.0
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

4. Dodanie do projektu napedu SINAMICS G120

Devices
HQ QO

Add new device

P 1 Device name:
" Add new device: A [Drive_1 ]
,:, Devices & networks -

~ [ PLC 1 [CPU 15111 PN]

= s :
w | Drives & starters Device:
BY Device (D?ﬁgwn.m » [ SINAMICS drives 3
% Online & diagnostics =

(32 SINAMICS 6120 |lf——

+ [l Program blocks -
g2 Control units

» [ Technology objects Controllers

4E Cu2408-2 -
3 External source files & CU240B-2 DP
< I"-‘a e E CU240E-2 PN-F
9 CU240E-2

» [ PLC data types
+ [55 Wstch and force tables
58 Traces

2E CU240E-2 PN

&E CU240E-2 DF Order no.: 65L3244-0BB13-1FAQ

e CU240E2 F

HMI
4iE CU240E-2 DP-F Description:

_u:'i Pragram info Version: 45 =
EAPLCalarms
& Text lists
» rjl Local medules
+ [[§i Distributed Ii0
» [§§ common dats

» [5] Documentstion settings

3 r;; SINAMICS G120C Control unit type: CU240E-2 PN-F

(= Bus systems: PROFINET
b lgg SINAMICS G120D e

» (32 SINAMICS G120P Analog outputs: 2
Relay outputs: 2
Digital inputs: 6
Digital outputs: 1
Other inputs/outputs: measuring input

I s
¥ U Online access ““E 2 Safety functions: 5T0, 551, 515, SDI, 55M

PCsystems

» [ Languages & resources

» i Card Reader/USB memory

‘ Degree of protection: IP 65
Drives
~ | Details view
Hame T - —»[ o ][ e |

Rys 11. Aby doda¢ do projektu naped SINAMICS G120 nalezy wybrac¢ opcje Add new device (1) w
drzewie projektu. Nastepnie nalezy wybraé zaktadke Drives (2) i w katalogu sprzetowym
odnalez¢ odpowiednia jednostke poprzez rozwiniecie folderéw Drives & starters oraz
SINAMICS drives. Po rozwinieciu odpowiednich folderéw nalezy wskaza¢ jednostke sterujgca
- w tym przypadku bedzie to jednostka z folderu SINAMICS G120 (3) - CU240E-2 PN-F (4).
Kolejnym krokiem jest zaznaczenie opcji Open device view (5) i zatwierdzenie wyboru
przyciskiem OK (6).
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Devices

‘E Topology view Hih Network view |m'|' Device view | Options

i@ O ol I | I 2 £ 11 == O T =
vlCatang
~ ] Project1 [a] |search=
B Add new device =
s
iy Devices & networks Ep' =
~ [ PLC_1 [CPU 15111 PN] » = Control unis 2
» (38 PM230

% Online & disgnostics
« [ Program blocks
B¢ Add new block
2 Main [0B1]
¥ [ Technelogy objects
b [ External souree files
» [g PLCtags
» [ PLC data types
¥ [ Watch and force tables
% Traces
9§ Program info

A PLCalarms.
& Text lists
» [ Local modules
» [ Distributed 10

A PM240 IP20 FSA U 400V 0,75kW
4 FM240 IF20 FSA U 400V 1,1kW
4B PM240 IP20 FSA U 400V 1,5kW
4E PM240 IP20 FSB A 400V 2,2kW
4B PM240 IP20 FSB U 400V 2,2kW
RE PM240 IF20 FSB A 400V 3,0kW
4 FM240 IF20 FSB U 400V 3,0kW
4 PM240 IP20 FSB A 400V 4,0k
4 PM240 IP20 FSB U 400V 4,0kW
2 PMR40 IF20 FSC A 400V 5,5kW
HE FM240 IF20 FSC U 400V 5,5kW
4E PM240 IP20 FSC A 400V 7,5kW
4 PM240 IP20 FSC U 400V 7,5kW
B PM240 IP20 FSC A 400V 111w

~ [ Drive_1[G120 CU240E-2 PN-F] -]
[ omic congurton] — —
g arameter

1 <]

[ > | B FM240 IF20 FSC U 400V 11kW

Vit commissioning

[%] online & diagnostics

R SE PM240 P20 FSD A 400V 15kW

%8 Traces

| 4B PNM240 IP20 FSD U 400V 15kwW

: =1 = : :
|2 Properties  |*info @ | &) Diagnostics @ PM240 IP20 FSD A 400V 18,5kW

» [&§ Common data

DB i | General [ Cross-references | Compile @B FM240 IP20 FSD U 400V 18,5kW
» (g Languages & resources = QB PM240 P20 FSD A 400V 22kW
» [ Online access ol e [patn Description Goto @B PI240 P20 FSD U 400V 22kW

Rys 12. Kolejnym krokiem jest dodanie do napedu jednostki mocy. Nalezy to zrobi¢ w automatycznie
otwartym oknie. Mozna przej$¢ do niego takze wybierajac z drzewa projektu opcje Device

configuration (1) znajdujacy sie w folderze napedu. Nastepnie z katalogu sprzetowego po
prawej stronie nalezy wybrac folder Power units (2) i odpowiednig jednostke mocy. W tym
wypadku jest to jedna z jednostek mocy PM240. Po dwukrotnym kliknieciu na odpowiednia
jednostke mocy (3) zostanie ona dotgczona do napedu.

Devices

Projectl » Devices & networks

LHOQ@ e g

~ | ] Project1

& Add new device 'I
t,-&h Devices & networks 4—
= [ PLC_1 [CPU 1511-1 PN]

Y pevice configuration
B, Online & diagnostics

» g Program blocks

» [ Technology objects

» External source files

» [g PLCtags

» (g PLC dota types

3 rﬂ?gt‘.\l‘atch and force tables
"‘Tra ces

I3 Relations - T3 L : @ * [150% -

% Mework L3 Connections |—Hr‘.!I_:cmnec:ic|71

PLC_1 Drive_1
CPU 1511-1 PN G120 CU240E-2...

—_—

Not assigned

Rys 13. Kolejnym krokiem jest utworzenie potgczenia pomiedzy napedem a sterownikiem. W tym
celu nalezy otworzy¢ okno Devices & networks (1), nastepnie w otwartym oknie nalezy
chwyci¢ myszka port ethernetowy napedu (2) i przeciggngé¢ go na port ethernetowy
sterownika S$S7-1500 (3). W ten sposdb automatycznie zostanie utworzone pofgczenie

pomiedzy urzadzeniami.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Projectl » Devices & networks

Devices

‘E Topology view ”ﬁ%ﬁ_l Network view  |[If Devii

_;f Q o j’ b_.u Network, “" Connections |HM_connection

~ ] Project1
ﬁ»‘.dd new device

| EL Relations T L @ 2 [138% -

I 10 system: PLC_1.PROFINET I0-Syst¢

ﬁﬂ-u Devices & networks PLC—1 Dri\.re_1
~ (il PLC_1 [CPU 1511-1 PN] CPU1511-1 PN G120 CU240E-2... 1
JIY Device configuration -

% Online & disgnostics
» [ Program blocks

» [ Technology objects

» External source files

» [ PLCtags

» (g PLC data types

iatch and force tables
& Traces

PIE 1

_""i Program info
EA PLC alarms
E Textlists

» [ Local modules < il

PLC_1.PROFINET I0-Syste...

2_~

+ [ Distributed /0
» (3! Drive_1[G120 CU240E-2 PN-F]

» (4§ common dats

» (5] Dacumentstion settings

JGeneraI || 10 tags || Texts |

I‘Q" Properties i"_i.!.lnfn ||ﬂ Diagnostics

] 3}) Languages &resources

» 1 Online access Ethernet addresses

» r\j Card Reader/USE memory » Cyclic data exchange

» Advanced options

Interface networked with

Diagnostics addresses Subnet: | PN/IE_1

IP protocol

v | Details view g

Name »

PROFINET

[W] Generate PROFINET device name automatically

FROFINET device name |drive_1

Converted name: |drivexhi4fe3

Rys 14. Teraz nalezy nada¢ napedowi adres IP.

Aby to

zrobic

nalezy

klikngé

na naped (1) wybrac zaktadke Properties (2), nastepnie wybra¢ Ethernet addresses (3) po
czym w grupie IP Protocol wprowadzi¢ adres IP w polu IP address oraz maske podsieci w

polu Subnet mask (4):
IP address: 192.168.0.2
Subnet mask: 255.255.255.0

www.siemens.pl/simatic
Doradztwo techniczne: simatic.pl@siemens.com

11/39



SIEMENS
FAQ: 00000047/PL Data: 12/07/2013

Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

5. Przypisanie adresu IP i nazwy sieciowej do napedu

‘I - Diagnostics

| Assign IP address
FT Oniine acces: J——— B e =

¥ [0 UsB [57USB] = Functions 5

» [ COM <105 [RS232/PPI multi-master cable] hocign IF address] -«

r ; X
» [ COM<11> [RS232/PPI multimaster cable] TR
+ [ COM <125 [RS232/PPI multimaster cable]

+ [} COM <135 [RS232/PPI multimaster cable]

+ [} COM <145 [RS232/PPI multimaster cable]

+ [} COM <20 [RS232/FFI multimaster cable]

+ [} COM 21> [RS232/FPI multimaster cable]

+ [} COM [RS232/PFI multi-master cable]

»+ [ com<225 [RS232/PPI multi-master cable]

» [/ coM <7 [RS232/PPI multimaster cable]

» [/ cOM <85 [RS232/PPI multimaster cable]

» [ COM<15> [RS232/PPI multimaster cable]

+ [} COM <8> [RS232/PPI multimaster cable]

+ [} COM <3> [RS232/PPI multimaster cable]

+ [} COM 4> [RS232/PPI multi-master cable]

+ [ Intel{R) Centrina(R) Advanced-N 6200 AGN

~ (1 Intel(R) 82577LM Gigabit Network Connection

Restore factory settings

l IPaddress: 192 . 168 . 0 .2 ] 4

Subnetmask: 255 . 255 . 255 .0

[] use router

Routeraddress: O

[ oo | ——

dyddddgaaaIIITTITE

47 Update accessible devices
[~ % [00-1FFB+7-65E6] 2
A
» [mPLC_1[192.168.0.1]
+ [} cPs611 [PROFIBUS]
» [0 PC Adapter [MFI]
» L pcinternal [ Properties  [YijInfo | ¥
» [0 PLCSIM[PHIIE]

» [ PLCSIMS7-1200/57-1500 [FNIIE] 6

» [ Telesenrvice [Automatic protocal detection]
» [ Card ReaderiUs mermory ol ! Message Goto 7 Dste Time /

Scanning for devices completed for interface Intel(R) 82577LM Gigabit Network Connection... 7/15/2013 _ 2:04:43 PM
The were successully. 715/2013  2:08:36 PM ]

|| General [ Crossreferences | Compile

gFFEyE

~ | Details view

Rys 15. W celu przypisania do urzadzenia adresu IP nalezy przejs¢ do folderu Online access (1),
rozwing¢ folder uzywanej karty sieciowej i zaktualizowa¢ dostepne w sieci urzadzenia
poprzez wybranie opcji Update accessible devices. Po wyszukaniu napedu, nalezy rozwingc
jego folder i przej$s¢ do Online & diagnostics (2). W otwartym oknie Online & diagnostics
nalezy rozwing¢ dostepne funkcje i wybra¢ z nich Assign IP address (3). Kolejnym krokiem
jest wprowadzenie odpowiedniego adresu IP i maski podsieci (4). Wszystkie te operacje
nalezy zatwierdzi¢ przyciskiem Assign IP address (5). Potwierdzenie operacji nadania adresu
IP mozna znalez¢ w zaktadce Info -> General na dole ekranu (6).
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Devices

Project! » Devices & networks

FQQ

* | 7] Projectl
B Add new device “I
[ e v} ——
» [ PLC_1 [CPU 1511-1 PN]
~ [3 Drive_1[G120 CU240E-2 PN-F]
[T Device configuration
E’Parameter
I commissioning
%] Online & diagnostics
"-Traces
» (4§ Common data
» 5] Documentation settings
4 r:@ Languages & resources
» (1 Online access
» (5 Card Reader/USE memaory

PLC 1
CPU1511-1 PN

[+] ﬁ Relations | =

Drive_1
G120 CUZ40E-2... 2
PLC 1
't“’ Device configuration
omne a1 ¥ Parameter
{PNME_T ] o
M cut ctrlex
_ilg Copy Ctrl+C
[ Paste Ctrl+V

o
o

n
[¥)

Go to topology view
pology

M pownload to device
m Upload from device

ﬂ' Go onlin

¥ co

e Ctrl+k

<]

m [ Properties

Alt+Enter

Rys 16. W celu przypisanie do urzadzenia nazwy pod jakg bedzie rozpoznawany w sieci PROFINET,
nalezy przej$s¢ do Devices & networks (1), nastepnie nalezy klikng¢ prawym przyciskiem

myszy na napedzie (2) i z dostepnych opcji wybra¢ Online & diagnostics (3).

1
} Diagnostics

» Functions Status:

Online access

Online Access:

Cffline 3
=
-
] -
["|Flash LED
Type of the PGIPC interface: ﬁ_PNI’IE |'|
PGIFC interface: [l Intel(R) 82577LM Gigahit... | ¥ @
Connection to subnet: PNIIE_1 ~||©
e
[19216802 | 2]

Iﬁ Go online !‘i
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Rys 17. Kolejnym krokiem jest zaznaczenie opcji Online access (1), ustawienie odpowiednich
parametrow karty sieciowej (2) i nawigzanie pofgczenia z napedem poprzez wybranie opcji
Go online (3).

Online access =
Assign name

} Diagnostics

¥ Functions 1
(oo} ——

Assign IFaddress

—2btPROF\NETdevice name: | drive_1 =]

Type: | CU240E-2 PHF |

3 Type ofthe PGIPCimerface: | B_FHIE =

PGIFCinterface: [l inteI(R) 82577LM Gigabic... |~ | @[]

[] Only show devices ofthe same type
[] Only show devices with bad parameter settings

[T] Only show devices without names

Accessible devices in the network: [i |

IP address MAC address Type Name StBtus
192.168.0.1 00-1B-1B-13-2F-24 57-1500 plc_1 g OK 4
|_192.1 68.0.2 00-1F-F8-F7-65-E6 SINAMICS G120 =% I, MNoname a;..!‘—

Rys 18. Po przejsciu do trybu online z napedem nalezy sposrdd funkcji wybraé opcje Assign name (1),
nastepnie nalezy wybra¢ nazwe dla urzadzenia (zgodna z zadeklarowang w projekcie) (2),
wybraé parametry potaczenia (3), po czym z grupy dostepnych urzadzen wybraé naped
SINAMICS G120 (4). Wszystkie operacje nalezy zatwierdzi¢ przyciskiem Assign name (5).

6. Parametryzacja napedu SINAMICS G120

Devices Wizards
OO i
- o

- | ] Project
B Add new device
iy Devices & networks
» [ PLC_1 [€CPU 15111 PN] 7]
~ & Drive_1 [G120 CUZ40E-2 PNF]

[If Device configuration 1]
[ rommer |
T Commissioning

| online & diagnostics.

Drive on SIMATIC motion central axis Step-by-step basic commissioning of the drive on a

Commissioning wizrd SIMATIC motion control axis

Step-by-step basic commissioning of the drive

& Traces

Rys 19. W celu sparametryzowania SINAMICS G120 nalezy rozwing¢ folder napedu w drzewie
projektu i wybra¢ opcje Parameter (1). W otwartym oknie nalezy wybra¢ opcje kreatora
podstawowej parametryzacji - Commissioning wizard (2). W zaleznosci od posiadanej
jednostki nalezy przeprowadzi¢ parametryzacje napedu przechodzac przez kolejne kroki
kreatora. Ponizej zostata przedstawiona przyktadowa konfiguracja jednostki.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Htummiés'i-ll:u'ling wizard 'o IX

Data sets

Selection of command and drive data sets for which settings are to be specified when running
through the wizrd

@) Data sets

@

Data set selection:

Command data set: D| Drive data set: |0 Vi

@ @

<< Back | | Next == Finish | |

Rys 20. Krok 1.

W tej czesci uruchomienia ustawiamy aktywny zestaw danych rozkazowych — Command data set i
napedowych - Drive data set. Aktywny zestaw danych jest to zestaw danych wykorzystywany przez
przeksztattnik.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

FAQ: 00000047/PL Data: 12/07/2013

“Commissioning wizard

Open-loop/closed-loop control type

Specification of the open-loopiclosedoop control type according to the load characteristic and
opendoopicloseddoop contral task

! : Control type:
Setpoint

& Open-looplclosed-loop ...

= [0] Uif control with linear characteristic

. «cBack i| Mext == inish ||

Rys 21. Krok 2.

W tej fazie konfigurujemy sposéb sterowania silnikiem przez przeksztattnik — Control type. Przyciski
»Back” i ,Next” stuzg do nawigacji w przdd lub w tyt w procedurze szybkiego uruchomienia.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Commissioning wizard

@& Defaulis of the setpoi...

Rys 22. Krok 3.

Defaults of the setpoints/command sources

Selection of a predefined interconnection of the inputsfoutputs and, if required, the fieldbus

telegram. Can be changed later userspecifically.

Current I/0 configuration:

| [7] FBwidatsetChg

Select the default of the IO configuration:

| No change

Mote: If changed, all the existing drive-internal
1 interconnections to the I/0 terminals are deleted and
reconnected in accordance with the selected 1/0 configuration.

Current interconnections of the IO terminals:

DI 0: p1055[1] Bl: Jog bit 0
DI 1: p1056[1] Bl: Jog bit 1
ol 22 p2103[1] Bl: 1. Acknowledge faults
p2104[0] Bl: 2. Acknowledge faults
Dl 3: p810 Bl: Command data set selection CDS bit 0
Dl 4: =
Dl 5: =
[3)5 BT =
BETZE

DO 0: r52.3 COIBO: Status word 1:Fault present
DO 1:  r52.7 COIBO: Status word 1:Alarm present
DO 2: r52.2 COIBO: Status word 1:Operation enabled

Al O =
Al 1z =

[>

[<]

Current telegram configuration:

| [1] Standard telegram 1, PZD-2i2

| wcBack | | MNext = Finish | |

Za pomocg tego ekranu dokonujemy konfiguracji wejsé/wyjs¢ analogowo cyfrowych oraz magistrali
komunikacyjnej — Current 1/O configuration. Ustawienia te sg wykonywane przez wybrane makro
konfiguracyjne. Konfiguracja jest wySwietlona na ekranie.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Commissioning wizard

Rys 23. Krok 4.

Drive setting

Selection of motor standard and load cycle

Standard:

| [0] IEC-Motar (S0 Hz, SI units)

You can see which standard your motor complies with on the rating plate:
[0] IEC-Motor (S0 Hz, 51 units)
[1] NEMA motor (60 Hz, US units)
[2] NEMA motor (60 Hz, 51 units)

Power unit application:

| [0] Load duty cycle with high overload for vector drives

. «cBack i| Mext == Finisl

W tej czesci wybieramy standard silnika - Standard oraz jego zaktadane przecigzenie — Power unit

application.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

“Commissioning wizard TR
Motor

Specification of motor type and motor data

a Select motor type:
Q | [17] 1LA7 standard induction motor |v|
Motor data:
Q () Retainfenter
(®) select from Order no. list
Find order number:
@ Motor L |
Order no. Rated speed Rated power Code number
. - 1LAT7050-2AA60-000 2830 0.09 1] |A
TLA7050-4AB 602000 1350 0.06 ]
@ 1LATO053-2AA60-2000 2800 012 v
TLAT053-4AE 60200 1350 0.09 o
@ 1LAT7060-2AA60-2000 2820 018 o
TLAT7060-4AB 60-x000 1350 012 0
LAY 063-2AAB0-00 2830 025 ]
1LAT063-4AB60-20000 1350 018 ] [v]
B o
D Parallel motor connection Murmber: | 1
| <<Back | | Next > Finish | | Cancel |

Rys 24. Krok 5.

Ten ekran pozawala na okreslenie typu silnika — Select motor type oraz wprowadzenie jego
parametréow. Jezeli jest to silnik Siemens, jego parametry mozemy sciggng¢ z wbudowanej bazy
danych — Find order number. Parametry silnikdw innych producentéw wprowadzamy recznie do
tabelki.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Commissioning wizard

6000

@ Important parameters

@

Rys 25. Krok 6.

Important parameters

Specification ofthe most imporant dynamic response data

Set the values for the mostimpaortant parameters:

Current limit: 0.63 | Arms

Minimum speed: | 0.000 | rpm

Maximum speed: 1500.000 | rpm

Ramp-function generator
ramp-uptime: | 1.000|g

Ramp-function generator

ramp-down time: 1.000|g

OFF3 ramp-down time: | 1.000|s

TS

wcBack | | MNext = Finizh

Startdrive na podstawie wprowadzonych danych zaproponuje ograniczenie pragdowe — Current limit,
minimalng — Minimum speed i maksymalng — Maximum speed predkos¢ obrotowg, rampy
przyspieszania — ramp-up time i hamowania — ramp down time oraz szybka rampe hamowania OFF3.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Htummiés'i-ll:u'ling wizard 'o IX
Dnive functions

Specification of the method to measure the motor data

A motor identification is recommended for the first commissioning.
Stationary measurement is recommended for Vif and vector control.
Stationary measurement and rotating measurement are recommended
for vector control (only rotating measurement is not sufficient).

Mator identification:

| [1] Identify motor data at standstill and with motor rotating ||

A motor data identification is performed once when the drive is

! enabled. The motor is under current and may align itself up to a quarter
of a revolution. After completion of this
measurement, an optimization of the rotating motor is performed
atthe next drive enable.

() Mo calculation

@ Drive functions Calculation of the motor parameters
. Sum Y @ Complete calculation
Includes the calculation of the motor, cpen-loop control and
| closed-loop control parameters depending on the entered
maotor data.

<<Back || MNext = Finizh || Cancel

Rys 26. Krok 7.

Jezeli wybraliSmy sterowanie wektorowe, dobrze jest przeprowadzi¢ identyfikacje parametrow
silnika — Motor identification. Identyfikacja ta moze sie odby¢ przy nieruchomym lub obracajgcym sie
wale silnika. Mozna ja réwniez przeprowadzi¢ po kolei w obydwu wariantach. Nie mozna
przeprowadza¢ identyfikacji przy obracajagcym sie wale silnika, gdy jest on obcigzony (jest
podiaczona maszyna robocza i nie moina jej wysprzegli€). Na podstawie identyfikacji parametry
silnika mogg by¢ ponownie przeliczone lub nie, mozemy wybra¢ odpowiednia dla nas opcje —
Calculation of the motor parameters.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

Commissioning wizard

Summary

Please check the entered data and complete the configuration

The following drive data has been entered:

Data sets:
DD5:0
CDs:0

E

Open-loopiclosed-oop control type:
Open-loopiclosed-oop control operating mode: [0] Uif control with linear characteristic

Defaults of the setpointsicommand sources:
Macro drive unit: [7] FBwidatsetChg

Drive setting:
IEC/MEMA mot stds: [0] IEC-Motor (50 Hz, 51 units)
Power unit application: [0] Load duty cycle with high overload for vector drives

Matar:

Motor type selection: [17] 1LAY standard induction motor
Order no. : 1LA7 060-4AB 60-x000

Number of motors connected in parallel: 1
Rated motor voltage: 400 Vrms

Rated motor current: 0.42 Arms

Rated motor power: 0.12 kW

Rated motor power factor: 0.750

Rated motor frequency: 50.00 Hz

Rated motor speed: 1350.0 rpm

Motor cooling type: [0] Non-ventilated

@ Summary

Important parameters:

Current limit: 0.63 Arms
Minimum speed: 0.000 rpm
Maximum speed: 1500.000 rpm

E << Back i | Next 2> Finish | | Cancel

Rys 27. Krok 8.

Jest to ostatni ekran kreatora uruchomienia. Zostajg tu wyswietlone wszystkie parametry i opcje,
ktére parametryzowalismy podczas uruchomienia. Mozemy cofngc sie do poprzednich ekrandéw i
dokona¢ korekty parametréow i opcji korzystajg z przycisku ,Back” lub zaakceptowac aktualne
ustawienia i zakonczy¢ szybkie uruchomienie klikajac na ,Finish”.
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Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

7. Wgranie wstepnej konfiguracji do napedu

7f4 Siemens - Projectl

Project Edit View Insert Online

G Y H sevepoiec @ X B =

Options

Tools  Window

Help

x"!(’!ﬁ@' ';?réﬁ'c-nnnline ;‘?Goofflinegﬂ?[ﬂ[ﬂg_}égjﬂ

Project tree m 4

Devices

Q@

w | ] Project1
ﬁtAdd new device
bﬂ'tl Devices & networks
» (i PLC_1 [CPU 1511-1 PN]
ive_1[G120 CU240E-2 PN-F]
HY Device configuration
'_A?Parameter
'ﬁ Commissioning
ﬂ Online & diagnostics
28 Traces
» (g Common data
» [5]] Documentation settings
] % Languages & resources
» % Online access
3 5 Card Reader/USE memory

j &]}' | Drive_1
Open
#¥ Parameter
i
M cut Crrl+X
Cerl+C
B Cerlev
¥ Delete Del
Rename F2

E-F Go to topology view
iy Go to network view

l]_ Dn:n\.\'n-lﬁ-ln:n_d
m Upload from device
Compile
Download to device
ﬁ Go online
&N Go offline
I§ Commissioning
'i» Online & diagnostics

[ Properties...

]
]
Crl+K

Crl+t

Cerl+D

Alt+Enter

Rys 28. Aby wgra¢ parametry do pamieci napedu nalezy klikngé prawym klawiszem myszy na
folderze napedu (1), a nastepnie wybrac opcje Download to device (2).
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"Extended download to device

Configured access nodes of "Drive_1"

Device Device type Slot Type Address Subnet
Drive_1 S7USE =
CUZ40E-2 PN-F 0x1 PNIIE 192.168.02 PMNIIE_1
[<] I B
‘l Type ofthe FGIPCinterface: | @ PHIIE |*
E— PGIPCinterface: [l Intel(R) 82577LM Gigabit... |~ | © [
Connection to subnet: | PMIIE_1 |v @
stgateway. | |V|®
2 Compatible devices in target subnet: D Show all compatible devices
\ Device Device type Type Address Target device
PHIIE 192.168.02 — |
PMNIIE Access address =

E t Drive_1 G120 CU240E-2 .
=

D Flash LED

Online status information:

= Aconnection to the device with address 192.168.0.2 could be established.

o Scan completed. 1 compatible devices of 1 accessible devices found.

=12 Retrieving device information...

Bef_res h ]

< JlI2]

NN

Load I | Cancel |

Rys 29. Po wyswietleniu okna wgrania programu nalezy wybra¢ odpowiedni interfejs i karte sieciowg

(1), nastepnie po zakoriczeniu procesu wyszukiwania urzadzen, z listy nalezy wybra¢ naped
SINAMICS G120 (2) po czym zatwierdzi¢ fadowanie programu przyciskiem Load (3).

www.siemens.pl/simatic

Doradztwo techniczne: simatic.pl@siemens.com

24/39



SIEMENS
FAQ: 00000047/PL Data: 12/07/2013
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"Toad pre{riéw

9 Check before loading
Status ! Target IMessage Action
+ @ =~ Drivet Ready for loading. 1
(v + Parameterassign... Please note the following information: \
EEFROM Save the parameterizmtion in the EEPROM after the download Save the
parameteriztion in
V] the EEPROM
[<] I [2]
2 Refresh J
inish } Load ]| Cancel |

|l

Rys 30. W oknie, ktére sie pojawi nalezy zaznaczy¢ opcje zapisu parametréw do pamieci EEPROM -
Save the parameterization in the EEPROM (1) i zatwierdzi¢ operacje przyciskiem Load (2).
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8. Zmiana parametrow modutu technologicznego TM Count 2x24V

* _7] Project1
B Add new device
Egh Devices & networks
= [ PLC_1 [CPU 1511-1 PN] 1
T g |«
% Online & diagnostics
» [l Frogram blocks L
¥ [ Technology objects Rail_0
4 External source files
» & PLCtags
» [ PLC data types
¥ |52 Watch and force tables
ETracEs
1% Program info
EdPLCalarms
&) Text lists
» [l Local medules
3 rjl Distributed 110
~ & Drive_1[G120 CU240E-2 PN-F]

[IY Device configuration <] Al = %/

Z’ Farameter

lﬁ Commissioning

Properties | 7i}Info i) %] Diagnostics
[%] online & diagnostics IQ (4 I‘—"‘ lJ||J 9

% Traces J General ” 10 tags || Texts
» (4§ Commen data » General > » Reaction to CPU STOP
3 Ej]] Documentation settings * Module parameters
4 '-_FQ Languages & resources General
i Reaction to CPU STOP: ‘Cuntiﬂue operation |"
» g Online access T configuration
» 5 Card ReaderiUSE memery ~ Count 2x24V Substitute value for DQO: [0 [~]
General Substitute value for DQ1: [0 [~]
| Dokl oron = Bacic parameters 4
» Channel0 |«ff——|| > > Diagnostic intemupt
b Channel 1

Hame /0 addresses

Hardware identifier D Enable diagnostic interrupt

> » Operating mode

Selection of the operating mode for the channel 0

5 O Operating with technology object

_>|@ Position input for Motion Contral I

() Menual operation

Rys 31. W celu uzycia modutu technologicznego (licznika) do obstugi enkodera w nalezy przejs¢ do
widoku konfiguracji sprzetowej Device configuration (1), nastepnie nalezy klikng¢ na module
licznika TM Count 2x24V (2) i wybra¢ zaktadke wtasciwosci Properties (3). Kolejnym krokiem
jest rozwiniecie funkcji Count 2x24V, nastepnie Basic parameters oraz zaznaczenie kanatu
Channel 0 (4). Po zaznaczeniu kanatu w polu Operating mode nalezy wybraé Position input
for Motion Control (5).
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9. Dodanie i parametryzacja obiektu technologicznego: pozycjonowanie

Devices
EHOQ

w 7] Project1
ﬁ"r\dd new device
Eﬂﬁ Devices & networks
« [l PLC_1 [CPU 1511-1 PN]
[ Device configuration
% Online & diagnostics.

Add new object

Name:

| To_PositioningAxis_1

»

Metion Centrol

Narne
[7] Motion C I
~MO ion Contral
= [] 57-1500 Motion Contral
- [ Aes
4 TO_Speedids

Version

vio0
vio

» "ﬂ Program blocks
vfmTechnu\ogyub]ects ’l
[ rtnew e 4——
» External source files
» [ FLCtags
» [ PLC data types
b [55 Watch and force tables
9 Traces
B Frogram info
EAPLCalarms
E] Text lists
v [l Local modules
v [ Distributed /0
» (& Drive_1[G120 CU240E-2 PN-F]
v [4$ common data
¥ [5]| Documentation settings
» (g Languages & rescurces
» [ Online access
v [ip Card Reader/USB memoary

w | Details view

General

i

| # To_PositioningAxs V1.0

« [ ] Other technology obj... V1.0
4 TO_ExternalEnco... V1.0

=

=

Counting and
measurement

v | Additional information

[«] [T B

O
O —
) manual
3 (@) sutomatic
Description:

The "Position axis™ (TO_PositianingAxis™)
technology object maps a physical drive in
the controller_ Use the PLCopen Motion
Control instructions for positioning
commands to the drive by means of the user
program.

Title: |

Comment:

Name

1 |Path

Author: | SIMATIC

[ Add new and open

Userdefined ID:

e

Family: | MC_1500

Rys 32. Aby dodac obiekt technologiczny nalezy w drzewie projektu przejsé do folderu Technology
objects znajdujacego sie w folderze sterownika, nastepnie wybra¢ opcje Add new object (1).
W oknie dodawania nowego obiektu technologicznego nalezy wybrac opcje Motion Control
(2), a nastepnie TO_PositioningAxis (3). Wszystkie operacje nalezy zatwierdzi¢ poprzez
wcisniecie przycisku OK (4).
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LX) 2

= ] Project1
¥ Add new device
iy Devices & networks
~ [ PLC_1[CPU1511-1 PN]
Y Device configuration
% Online & diagnostics
» [ Program blocks
~ [§ Technology objects
I Add new object
~ & TO_Positioning#xis_1 [DB1] ’|
[@ corfaurotion ] ¢————
¥ commissioning
%] Diagnostics
» [ External source files
» [ PLC tags
[ PLC data types
tch and force tables

ces
5§ Program info
EAPLCalarms
& Texlists
» [l Local modules
» [l Distributed 1i0
[s2 Drive_1[G120 CU240E-2 PN-F]
ammon data

ocumentation settings
» [ Languages & resources

» [igh Online access

» (i Card Reader/USB memory.

« | Details view

Basic parameters

~ Hardware interface
[oie &l

Encader
Data exchange
= Extended parameters

Wechanics
Fosition limits.
Dynamic limits
Dynamic default values
Emergencystop

» Homing

» Fosition monitoring
Control loop

A3AIFIIIVIJIBES

=]

Fower

Encoder Motor
-
Data exchange Encoder data
Drive gpe: [FROFdre  |~]

Drive:

~ [ PLC_1 [CPU 1511-1 PN]
~ [ PROFINETIO-System =
: 5
|
[
|@ Show all mﬂdu\esl‘—4- _7_>®

Rys 33. Po dodaniu obiektu technologicznego od razu zostanie otwarte okno Configuration (1). Obok

poszczegdlnych grup do konfiguracji widniejg symbole. Symbol <@ oznacza, ze wprowadzone

sq domysine parametry. Symbol < oznacza, ze wprowadzone sg parametry uzytkownika.

Symbol a oznacza, ze nie wprowadzono wszystkich wymaganych parametréw lub

wprowadzone parametry sg niepoprawne.

Pierwszym krokiem jest przypisanie do obiektu technologicznego napedu, ktéry bedzie
realizowat funkcje pozycjonowania. W tym celu nalezy wybrac opcje Drive (2), klikng¢ na

symbol

-« (3), w oknie ktére sie pojawito nalezy zaznaczy¢ opcje Show all modules (4),

wybraé folder Drive_1 (5) i z tego folderu naped Drive_1 (6). Wszystkie te operacje nalezy

zatwierdzi¢ wciskajac zielony znak v (7).
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Basic parameters
~ Hardware interface

Drive

Dats exchange

* Extended parameters
Mechanics
Position limits
Dynamic limits
Dynamic default values
Emergency stop

b Homing

} Position menitoring
Control loop

Rys 34.

Encoder

1

Drive

PLC
Data exchange

A3 IIIBIBO

Encoder data

Select encoder connection:

(0) Connection to the drive 2

[@ Connection via technology module (T} }‘_

H (C) PROFIdrive encoder on PROFINETIPROFIBUS

3

Selection of technology module (TM)

Technology module: | [] [IY bevice configuration
= [ PLC_1 [CPU 15111 PN] T

[ Local modules 4 -N = 5
ame
_4—— _TM Count 2x24V -
[l Channel 0 ‘——

» [L PROFINETIO-System

0 Channel 1

B

Kolejnym krokiem jest wyboér topologii w jakiej potgczone sg elementy uktadu sterowania. W
tym przypadku enkoder napedu podtgczony jest do modutu technologicznego
wymieniajgcego dane ze sterownikiem komunikujgcym sie z napedem. Aby odzwierciedli¢ te
topologie w konfiguracji obiektu technologicznego nalezy przejs¢ do opcji Encoder (1),
nastepnie wybra¢ opcje Connection via technology module (TM) (2), wybra¢ symbol .- (3),
zaznaczy¢ modut TM Count 2x24V (4), wybrad kanat - Channel 0 (5) - do ktérego podtaczony

jest enkoder i zatwierdzi¢ wybdr symbolem v (6).
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Basic parameters

. Data exchange
* Hardware interface g

Drive

Encoder ‘]

peta exchange] €——
« Extended parameters

Mechanics

Drive

Fower

PLC
Fosition limits Encoder Motor

Dynamic limits

Dynamic default values

Emergency stop

-

Homing

-

Fosition monitoring

LI L L N N L L T

Control loop
Encoder data

Data exchange with the drive

“ /
m Frame: || DP_TEL1_STANDARD 4| [IT Device configuration

— = The specification of the drive speedis a
Reference speed: |3000.0 1imin | (i ] percentage of the reference speed in
the range -200% to +200%.

Maximum speed: | 3000.0 1imin |

[] Invert direction

Data exchange with encoder

Frame: |DP_TELB3_STANDARD [+ [IY Device configuration
" The parameters of the encoder frame
Encoder type: | Rotary incremental [~] ! mustcorrespond to the data in the
Seer R ﬂ1024| ‘[ device configuration.

e

Fine resolution

incremental actual value (GN_XIST1): Lo Jbits ‘

[] Invert direction

Rys 35. Konfiguracja wymiany danych polega na zdefiniowaniu odpowiednich protokotow
transmisyjnych. Aby to uczyni¢ nalezy przej$¢ do opcji Data exchange (1), nastepnie w polu
Data exchange with the drive wybra¢ odpowiednig ramke. W tym przypadku bedzie to
DP_TEL1_STANDARD (2). W zaleznosci od posiadanego enkodera, nalezy okresli¢ jego
rozdzielczo$¢. W polu Data exchange with encoder - Steps per revolution nalezy wprowadzi¢
odpowiednig warto$é. W projekcie uzyty zostat enkoder o rozdzielczosci 1024 (3) impulsow
na obrét. Ponadto nalezy zmieni¢ wartosc¢ Fine resolution (4) na 0 bitow.

Pozostate parametry pozostajg bez zmian. Opis wszystkich dostepnych w obiektach technologicznych
parametréw mozna znalezé w instrukcji dostepnej pod adresem:

ADRES INSTRUKCII
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10. Uruchomienie testowe
Przed rozpoczeciem uruchomie

przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

nia nalezy wgrac program do sterownika. Instrukcja wgrywania

programu do sterownika znajduje sie w punkcie 12, na stronie 37.

Devices

=)

00 2| [ control panel] ——— ||

Tuning
- [] Project1
I Add new device
5 Devices & networks
~ 1 PLC_1[CPU 15111 PN]
I Device configuratien
%/ Online & diagnostics
» Ll Frogram blocks [ ]
~ [ Technology ebjects [ ]
[ Add new object
~ T TO_PositioningAxs_1 [DB1] [ ]
& Configuration il
[FR ormionrs} 4——
] Diagnostics
b i External source files
» (& PLCtags ]
» [ PLC data types
b [ Wotch and force tables
& Traces
25§ Program info

/5] Text lists
» [ Local modules
» [ Distributed li0
» [S Online card data
» [ Drive_1 [G120 CUZ40E-2 PN-F]
» [§§ Common data

ocumentation settings

Axis control panel

3

] 8 s B |[Goee T e

“{(1500:000042)

Use of the master control can be dangerous for persons and

i machines.

b Do you want to use the master control to control the axis

4 TO_PositioningAxis_1? [ mm]

[ mmis
This function is only suftabl o and test

r ioning, diagn:
purposes. The function may only be uzed by authoriz=d personnel.

You can control the axis with the axis control panel os long as the axis
control panel has master control. Changing values in other places (e.g. in
the user program) will not have anyimpact on the axs control panel during
operation.

A5 s00n as you hand over master control to the user progiam again, the
values ofthe control panel are discarded. The original values (e.g. ofthe
user program} become active once again.

e

Rys 36. Aby przejs¢ do ekranu uruchomienia nalezy w drzewie projektu rozwing¢ folder sterownika,
nastepnie rozwing¢ folder obiektéw technologicznych i folder pozycjonowania, tam wybrac

opcje Commisioning (1

). Na ekranie uruchomienia nalezy wybra¢ Axis control panel (2). Po

otwarciu ekranu uruchomienia nalezy wybra¢ opcje Fetch (3) i zatwierdzi¢ wybor przyciskiem
Yes (4) na monicie dotyczgcym podjecia srodkéw bezpieczenstwa. Po tym nastgpi przejscie

do trybu online.

s control panel
Axis control panel

Tuning
Master contro 3 Aods: Operating mode: 1
[ Feech | FE Re\mqum—é—pro Enable | [ bloc | Positioning relative Ed—
Homing setpasition
Horning
Controller Jag
Distance: |1.0 _mm Acceleration: | 200.0 luly | Positioning relative
Fosiuoning sbsolute
Velocity: (1.0 mmis Deceleration: [200.0 mm, 2 -
Jerk: [40000.0  mmis?
| Aods status Current values
i [O brive switched on [ Enabled
| [& Eerror [ Homed More Position: 0.0 mm
| Velociy |00 mmis
Active errors: | O | 5 confirm

Rys 37. Kolejnym krokiem jest wybranie trybu dziatania napedu. W tym celu nalezy rozwingc¢ liste z
trybami (1), wybra¢ zadany tryb - w tym wypadku bedzie to pozycjonowanie relatywne -
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Positioning relative (2) i aktywowac o$ przyciskiem Enable (3).

Axis control panel

/ 6
il L ‘/Dperating mode:
[ Fecch |2 Relinquish_| [ Enable (€3 Block | | Fositioning relative [
Controller
Distance: |50.0 mrm Acceleration: M| ‘ PeE— | |> s
Velocitg (10 mmis | Deceleration: |200.0  mmis? | I -
Jerk: |400000  mmfs?
Axis status 4 3

Current values
I:‘ Drive switched on I:‘ Enabled
[ Error [l Homed  Iore | 5 Position: [50.019 mm
A/ velocin:  |0.0 mmis

Active errors: |0 |Iv Confirm I

Rys 38. Po aktywowaniu osi, mozna nig sterowaé¢ za pomocg panelu sterowania osig. W czesci
Controller mozliwe jest podawanie wartosci takich jak droga, predkosé¢, przyspieszenie,
opodznienie, zryw (1). Po ustawieniu tych parametréow mozemy wprawi¢ w ruch wat napedu
za pomocyg przyciskow kierunkowych lub zatrzymaé wat przyciskiem stop (2). Aktualne
wartosci z enkodera znajduja sie w czesci Current values (3). W obszarze axis status znajduja
sie informacje na temat aktualnego stanu osi i wystgpien btedéw. Mozliwe jest uzyskanie
rozszerzonych informacji poprzez klikniecie przycisku More (4). Btedy potwierdzane s3
przyciskiem Confirm (5). Aby dezaktywowad sterowanie osig nalezy uzy¢ przycisku Block (6).
Aby wytgczy¢ panel sterowania osig nalezy wybra¢ opcje Relinquish (7).
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11. Tworzenie programu

T4 Slemens - Project!

Broject Edit View Insert QOnline Optiogs ook Window Help
G ) soveproject @ X £ i X e [ 505 B R ¥ coonline F
Project] » PLC_1 [C

| Devices
NN+ FladiFe & BR[5) Pilieall | 4
Interface
Name Data iype Comment

| @ nput

2 @@= el cal Bocl =] initiel call of thiz 0B

s @s memanence sool =True, ifremanent dats sre svailsble
i@~ emp

R 2 S g
» [ Technelogy objects ~ Blocktitle: *Main rogram Sweep (Cycle)®
so

v Network 1:

9
% Defauittng wble 145]
» (G LC data tpes |
S vatch snd force wbles

Rys 39. Aby napisa¢ program na sterownik S7-1500, nalezy rozwing¢ folder sterownika w drzewie
projektu po lewej stronie, nastepnie nalezy rozwing¢ folder Program blocks (1) i wybra¢ blok
Main (OB1) (2). Po otwarciu bloku OB1 uaktywnia sie edytor za pomocg ktérego mozina
rozpocza¢ pisanie programu.

Options
dE e b DECB QEE Cceas == 8T B =]
Interface > | Favorites
hame Dbyl Eomnent > | Basic instructions
1 @ - input > I " 5
P : = v
1
Qe o o ot L p| v|Technology |
— [V 1T Counting and measurem- Vi
¥ Bleck title: “wain Program Sweep (Cycle)” 21y [ PID Control
Dmment ~ [ Motion Control
) < Bz
+ 3 Network 1: b, [] 571500 Motion Con.._ V10
» . I
Comment Jp- | C_Power o]
Call options X B NIC Reset Vio
B 1C_Home vio
e R);NER Lamizes B MC_Halt V1D
. (=% H Name ic_FOVER DB 1= 4 MC_MoveAbsolute V1.0
oo B | | Mumber BN NoveRelatve V10
single B MC_MoveVelocity V1.0
<72 —pxis Status |— instance O] = g i
2 MC_Movelog vio
= Enable Busy/— @ Automatic
Stophode Errorf— - The called function block saves its data in its own instance
Errorid - data block.
More.
- Network 2:
| . == -

Rys 40. Bloku funkcyjne do sterowania obiektem technologicznym znajdujg sie w zaktadce
Technology (1). W tym przypadku uzyte zostang bloki z folderu Motion Control. Pierwszym
blokiem jaki nalezy dodaé bedzie MC_Power (2). Blok ten odpowiada za aktywacje osi. Po
przeciagnieciu bloku do Network 1 pojawi sie monit o utworzenie instancji bloku DB. Nalezy
zatwierdzi¢ utworzenie bloku przyciskiem OK (3).
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2B MCServo [0B91] E—

3 System blocks *MC_POWER_DE"
- :
~ L% Technology objects MC_POWER 3
B ~dd new object ’I - E‘@

» BEITO_PositioningAxis_1 [DB1] <_

b [@} External source files

EN ENO

"MC_POWER
- | L
» [ PLCtags '3?;'31 Status —iDB" Status
iz =
P HEl ELeaatn hpes FositioningAss_ *MC_POVIER_
¥ |55\ Watch and force tables 2 1" Fods Busy —iDB" Busy
l"“.Tra ces

AKTYWEC|E 05 el "MC_POWER,

29 Program info 3 Define tag... Error —i DB .Efror
= -t =
= PLC a.la ms “MC_FOVIER_
|E] Text lists Errarld DB" Errorid
3 p_u Local modules Ctrlex
» [ Distributed 1io Cerl+C
L3 r;; Drive_1 [G120 CU240E-2 PN-F] Cerl+v
» [gf Common data ¥ Del
: : e
L3 Eﬂ] Documentation settings
» [{Z Languages & resources ] k
» | Online access “ i Erie nlaration: SRR
- Devi o | ation ” Alarm display
v | Dol ann WA Insert networl Ctrl+R
All Insert STL netwark
it onli Insert empty box shift+F5 je Details
Address i
- e — Froperties Alt+Enter
& Confiquration

Rys 41. Nastepnym krokiem jest sparametryzowanie funkcji MC_Power. Funkcja ta ma trzy
parametry wejsciowe: Axis - parametry osi, do tego wejscia nalezy przypisa¢ blok
TO_PositioningAxis_1 (1); StopMode - tryb zatrzymania, przyjmuje wartosci 0, 1, 2; Enable -
wywotanie funkcji, nalezy utworzy¢ i przypisa¢ dowolny tag typu bool. Aby to uczyni¢ nalezy
wpisa¢ nazwe taga, nastepnie nalezy klikngé¢ na utworzonej nazwie (2) prawym przyciskiem
myszy i wybra¢ funkcje Define tag... (3).

Doktadny opis funkcji mozna uzyskaé przez zaznaczenie bloku i nacisniecie klawisza F1.

"Define fag
MName Section Address Data type | FLC tag table Comrment

Aktywacja_osi Global Memory E G | Bool E' Default tag table E|

_‘]_.,I Define ” Cancel

Rys 42. W oknie zdefiniowania taga mozna podac adres i typ zmiennej, nastepnie wybor nalezy
zatwierdzi¢ przyciskiem Define (1).
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- Network 2:
%DE 3
"MC_RESET_DEB"
MC_RESET .a"['ﬂ;
EN END
"MC_RESET
%DBE1 e -
DE".Done
“To_ Done =
PositioningAxis_ "MC_RESET_
1z Axis Busy —iDE".Busy
MO "MC_RESET_
"Zatwierdzenie_ Da".
bledow” — Execute CommandAbort  CommandAborte
UMO 2 ed —
"Restart_osi" — Restart "MC_RESET_
Error — DB .Error
MC_RESET_
Errorid B" Errorlid

Rys 43. W analogiczny sposéb nalezy doda¢ funkcje MC_Reset. Wejscia tej funkcji to: Axis -
parametry osi, do tego wejscia nalezy przypisa¢ blok TO_PositioningAxis_1; Execute -
wywotanie funkcji, nalezy utworzyé i przypisa¢c dowolny tag typu bool; Restart - jest to
parametr méwigcy o potwierdzeniu istniejgcych btedéw (dla wartosci 0) lub reinicjalizujgcy

obiekt technologiczny (dla wartosci 1).
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- Network 3:

“DBA
"MC_
MOWERELATIVE _
DB"
MC_MOVERELATIVE :_ﬂ-
EM EMO
%DE1 "MC_
“T0 MOVERELATIVE_
FositioningAxis_ Done —i DB .Done
1" I
Axis “MC_
N MOWVERELATIVE_
"Pozycjonowanie_ Bus}-—lDB Busy
relatywne” — Execute
"M
.sz'c.' : MOWERELATIVE
Droga Distance DE".
PAM10.0 CommandAbart  CommandAborte
"Fredkosc” — velocity ed —

oo e
Fray=pieszenie Acceleration MOWERELATIVE
PAVI34.0 Error —i DB .Error

) —— :
| poznienie’] — Deceleration “MC_
P 260 MOWVERELATIVE_
"Zrpw” — Jerk Errarld — DEB".Errorid

Rys 44. Podobnie jak poprzednie funkcje nalezy dodaé blok MC_MoveRelative. Wejscia tej funkcji to:
Axis - parametry osi, do tego wejscia nalezy przypisa¢ blok TO_PositioningAxis_1; Execute -

wywotanie funkcji, nalezy utworzy¢ i przypisa¢ dowolny tag typu bool; Distance - okreslenie

drogi dla pozycjonowanego napedu; Velocity - okreslenie predkosci dla danego napedu;

Acceleration - okre$lenie wartosci przyspieszenia dla danego napedu; Deceleration -
okreslenie wartosci opdznienia dla danego napedu; Jerk - okreslenie wartosci zrywu dla

danego napedu.
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12. Wgranie programu do sterownika

Totally Integrated Automation
PORTAL

cEEREEaEl Ceeas =" & T H 3

Boal 3] Il call o his 08

b - @

Del | Block title: “Mein Frogram Sweep (Cycle]®
[

Network 2:

0% el [

Q Poperties  |"Info |3 Diagnostics rame escrgoon

Eror | wamings  Time
) o a0s1iem
2 o o agerien
[ o 0911 PM

| | & waein (081)

Rys 45. Aby zatadowa¢ utworzony program do sterownika nalezy w drzewie projektu klikng¢ prawym
przyciskiem myszy na folderze sterownika (1), wybraé opcje Download to device (2), a po
rozwinieciu menu wybra¢ Hardware and software (only changes) (3). Czynno$¢ ta3 mozna
wykonac takze zaznaczajac folder sterownika (1) i uzywajgc skrétu klawiszowego: Ctrl + L.

Load preview X
e Check before loading

Status Target Message Action
M @ - nc Ready for loading

(] » The hardware configuration will not be loaded, because the anlin..
(] » sohware Dewnlead sofoware to device Consistent download

(-] Tast fibraries Download 3l alarm taxts and e fist tasts Consistent download

1\ 7 Refiesh

Rys 46. W oknie, ktére pojawi sie po wybraniu opcji zatadowania programu do sterownika widoczne
beda wyniki kompilacji programu i sprawdzenia spdjnosci konfiguracji sprzetowej. Jezeli w
programie nie wystepujg zadne btedy dostepna staje sie opcja Load (1). Wybranie tej opgji
powoduje zatadowanie programu do sterownika. W pewnych sytuacjach (jak np. wgranie
nowe] konfiguracji sprzetowej oraz gdy pamie¢ load lub work jest mniejsza niz wgrywany
blok programowy) konieczne jest zatwierdzenie informacji o koniecznosci przejscia
sterownika w tryb STOP.
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Load results .3
e Stotus and actions afier downloading to device:
Status Targe Message Action
4 @ ~rcn Dewnloading to device completed without error.
(-] The hardware configuration hss not been lcaded, because itic up.
<| n >
s

Rys 47. Po zakonczeniu wgrywania programu uzyskujemy informacje na temat wynikow

przeprowadzonych dziatan. Zakonczenie procesu wgrywania odbywa sie poprzez nacisniecie
przycisku Finish (1).

13. Dzialanie programu
Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help

G iRl swepaet @ ¥ 2 X O TS MG B R S coonine F cooiiine fp [8 I ¥ jé

Devices

U ..» PLC_1[CPU 15111 PNl » PLCtags » Default tag table [69]

| Tags [@ User constants | ;@ System constants |

GO O ¥ B T = L AAR T
Default tag table i Name Address Display farmat___ Monitor val
= [ 7 Projectt [»] Name Data type. Address Retain | Visibl... Accd 1 “Aktywacja_osi" ] %M0.0 Bool [=]
I Add new device 1" & Agwecje_osi Bool [E] %00 Z “Zatwierdzenie_bl.. %M0.1 Boal
sty Devices & networks 2 <@ zstwierdznie_bledow Bool %MD =] 3 “Restart_osi" %BN0.2 Bool
« [ PLC_1[CPU1511-1 PN] 3 |4 Restart osi Bool MO 2 =] 4 "FPozycjonowanie... %MO.3 Bool
JIY Device configuration 4 | Pozcjonowsnie_relatywne Bool %M0.3 =] 5 “Droga” P#M2.0 Floating-point nu..
1%/ Online & diagnostics s |« proga LReal BM2.0 =] € “Predkosc® F2M10.0 Floating-point nu..
gl Program blocks 6 | predkosc LReal %h10.0 =] 7 “Praspiesznie”  PEMISO Floating-peint nu...
[ Add new block 7 |4 Fraspiesznie LReal %M18.0 =] 8 “Zryw” PM2E.0 Floating-point nu..
& Main [0B1] 8 - Zryw LReal BM26.0 =] 9 " Opomienie” PZME4.0 Floating-peint nu...
2 vicinterpolater [0892] o |a opomienie LReal B0 ™ 10 <Add nev
2| MCServo [0B91] 10 Add news

<Add ne E 6
> System blocks 5
~ [ Technology objects
B Add new object
» P TO_PositioningAxis_1 [DB1]
¥ i} External source files

v rctags
%5 Showalltags
[ Add new tag table 1
(S oeeur s i 4——
» [g| PLC data types.
~ [ Watch and force tables 2

B Add new watch table) <
Force table 3
&

B Troces

Rys 48. W celu uruchomienia pozycjonowania napedu nalezy otworzy¢ tablice tagéw: Default tag
table (1). Kolejnym krokiem jest utworzenie tablicy Watch table. W tym celu w folderze
Watch and force tables nalezy wybraé opcje Add new watch table (2), nalezy otworzy¢

stworzong tablice Watch table_1 (3) i wybrac ikone wertykalnego podziatu ekranu L (4).

Nastepnie nalezy zaznaczy¢ zmienne z tablicy tagow (5) i przenies¢ je do tablicy Watch
table_1 (6).

www.siemens.pl/simatic
Doradztwo techniczne: simatic.pl@siemens.com 38/39




SIEMENS
FAQ: 00000047/PL Data: 12/07/2013

Pozycjonowanie watu silnika przy uzyciu przeksztattnika SINAMICS G120 i sterownika S7-1500.

¥l A A2 [T

1 Marne Address Display format Manitor value Madify value 7

"Aktywacja_os Bool E [ FALSE @ =

2 *Zatwierdzenie_bl.. %h0.1 Bool [@] FALSE 1

3 *Restart_osi" %02 Bool [E] FALSE

- "Pozycjonowanie... %M03 Bool [d] FALSE FALSE D

5 *Droga” PE#NM2.0 Floating-point nu... 50.0 500 Ij

6 *Predkosc” P#NM10.0 Floating-point nu... 200 200 [:|

7 *Przyspieszenie” P#M18.0 Floating-point nu... 40.0 40.0 =

8 "Zryw" P#M26.0 Floating-point nu... 40.0 40.0 [:I

9 "Opomienie” PEM34.0 Floating-point nu... 40.0 40.0 [:I

10 <Add new>

Rys 49. Ostatnim krokiem jest przejscie do trybu podgladu zmiennych poprzez wybranie ikony .
Teraz w polach Modify value nalezy wpisa¢ odpowiednie wartosci drogi, predkosci,
przyspieszenia, opdznienia i zrywu. Wartosci te nalezy wpisaé do pamieci sterownika

wybierajac ikone 7y . Nastepnie w polu Modify value dla zmiennej Aktywacja_osi nalezy

wpisa¢ warto$¢ TRUE i ponownie wcisng¢ ikone 1. Na zakoriczenie nalezy wpisaé wartosé
TRUE dla parametru Pozycjonowanie_relatywne i zaakceptowac¢ wprowadzenie zmian

#

przyciskiem . Naped przeprowadzi proces pozycjonowania z zadanymi w projekcie

wartosciami.
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