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. Konfigurationsanleitung PXV100A / PGV100A

Es gelten die Allgemeinen Lieferbedingungen fir Erzeugnisse und Leistungen der Elek-
troindustrie, herausgegeben vom Zentralverband Elektroindustrie (ZVEI) e. V. in ihrer
neuesten Fassung sowie die Erganzungsklausel: "Erweiterter Eigentumsvorbehalt".
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Einleitung

Diese Anleitung fUhrt Sie durch die einzelnen Schritte, die notwendig sind, um die Sensoren
PXV100A* bzw. PGV100A* mithilfe des Steuerungssystems Siemens SIMATIC S7-1500 zu
konfigurieren.

Geltungsbereich

Diese Konfigurationsanleitung gilt ausschlieBlich fir folgende Gerate mit PROFINET 10
Schnittstelle und PROFIsafe Profil in Verbindung mit einer SIEMENS SIMATIC S7 Steuerung
der Serie 1500:

PXV100A*-B28
PGV100A*-B28

Die Gerate sind durch aufgeklebte Typenschilder gekennzeichnet und sind Bestandteil einer
Anlage.

Neben dieser Konfigurationsanleitung gelten die folgenden Dokumente. Die darin enthaltenen
Hinweise unbedingt beachten:

SIEMENS Handbuch: SIMATIC Safety — Projektieren und Programmieren
Anlagenspezifische Dokumentation des Betreibers
PXV100A*/ PGV100A* - Originalbetriebsanleitung
PXV100A*/ PGV100A* - EU-Konformitatserkléarung
Schnittstellenspezifische Handbulcher

Hinweis!

Nutzungsbedingungen der Software-Beispiele

Fir die fehlerfreie Funktion des Sicherheitsprogramms Gbernimmt die Firma Pepperl+Fuchs
GmbH keine Haftung und keine Gewéhrleistung. Der Einsatz durch den Anwender erfolgt auf
eigene Gefahr.

Hinweis zu Abbildungen in der Dokumentation

Die Abbildungen in der vorliegenden Dokumentation dienen dem grundsétzlichen Verstandnis
und kénnen von der tatsachlichen Ausflihrung abweichen.

Eingetragene Marken

PROFINET®, PROFIBUS®, PROFIsafe: Marke der PROFIBUS Nutzerorganisation e.V.
(PNO)

SIMATIC, TIA-Portal: Marke der SIEMENS AG
Darstellungskonventionen

Hinweis!

Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem grundsétzlichen Verstandnis und kénnen von der
tatsachlichen Ausfihrung abweichen.
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Verwendete Symbole

Dieses Dokument enthélt Hinweise, die Sie zur Vermeidung von Stérungen beachten missen.

Warnhinweise

Vorsicht!

Dieses Symbol warnt Sie vor einer méglichen Stérung.

Falls Sie diesen Warnhinweis nicht beachten, kénnen das Produkt oder daran angeschlossene

Systeme und Anlagen gestort werden oder vollstéandig ausfallen.

Informative Hinweise

Hinweis!

Dieses Symbol macht auf eine wichtige Information aufmerksam.

Handlungsanweisung

Dieses Symbol markiert eine Handlungsanweisung. Sie werden zu einer Handlung oder
Handlungsfolge aufgefordert.

Abkurzungsverzeichnis

CRC

F-CPU
F-Device
F-Host
F-Parameter
F-Par_CRC

F-Peripherie

F-System

TIA-Portal

Zyklische Redundanzprifung (englisch: cyclic redundancy check)
Fehlersichere CPU

Sicherheitsgerat

Sicherheitssteuerung

Sicherheitsspezifischen Parameter

Die F-Par_CRC ist eine Signatur Uber alle F-Parameter hinweg, die
verwendet wird, um die korrekte Ubergabe der F-Parameter zu
gewéhrleisten.

Die F-Peripherie gewéhrleistet die sichere Bearbeitung der
Feldinformationen.

Fehlerfreies System: Die funktionale Sicherheit wird durch
Sicherheitsfunktionen schwerpunktméBig in der Software realisiert.
Z.B. wird die Anlage bei einem gefahrlichen Ereignis in einen

sicheren Zustand gebracht bzw. in einem sicheren Zustand gehalten.

Netzwerk- und Gerateeditor (englisch: Totally Integrated Automation
Portal)

I3 PEPPERL+FUCHS
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Systembeschreibung
2.1 Aufbau der Konfigurationssoftware

Portalansicht

Die Portalansicht bietet eine aufgabenorientierte Sicht auf die installierten Werkzeuge. Auf der
linken Fensterseite (1) befinden sich die Portale fir die verschiedenen Aufgaben. Im
Fensterbereich daneben (2) stehen die Aktionen fiir das ausgewahlte Portal. Im zentralen
Fensterbereich (3) werden die Objekte angezeigt, die mit der ausgewahlten Aktion bearbeitet
werden. Falls erforderlich, wird zur Bearbeitung des ausgewéhlten Objekts zur Projektansicht
gewechselt. Von der Portalansicht zur Projektansicht gelangen Sie mit dem Link “Project view"
(4) am Bildschirmrand links unten.

Opened project: CATIA-Project\Project1

Abbildung 2.1 Aufbau der Portalansicht
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Projektansicht

Die Projektansicht bietet eine objektorientierte Ansicht mit mehreren Fenstern, deren Inhalt je
nach ausgeflhrter Tatigkeit wechselt. In der Geratekonfiguration steht der Arbeitsbereich (2)
mit dem zu konfigurierenden Geréat im zentralen Fensterbereich. Im Arbeitsfenster konfigurieren
Sie die Hardware des Automatisierungssystems, erstellen das Anwenderprogramm oder
projektieren die Prozessbilder. In der Geréatesicht (1) wird der Baugruppentrager mit den
bereits platzierten Baugruppen gezeigt. Ein weiteres Fenster - das Inspektionsfenster (4) -
zeigt die Eigenschaften des im Arbeitsfenster markierten Objekts. Das Aufgabenfenster
(Task Card) (3) gibt Unterstiitzung durch den Hardware-Katalog mit den zur Verfligung
stehenden Baugruppen. In der Detailansicht (5) werden bestimmte Inhalte eines selektierten
Objekts im Ubersichtsfenster oder in der Projektnavigation angezeigt.

In den nachfolgenden Abbildungen werden die Fenster der Projektansicht an einem
Beispielprojekt dargestellt. Je nach aktuell verwendetem Editor werden unterschiedliche
Fensterinhalte angezeigt.
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Abbildung2.2  Aufbau der Projektansicht
Sicherheitsfunktion und sicherer Zustand

Sicherheitsfunktion

Das Gerat der Baureihe PXV100A* ermittelt sichere X-Positionswerte fir lineare, gefiihrte
Applikationen.

Das Gerat der Baureihe PGV100A* ermittelt sichere X-Positionswerte flr fahrerlose
Transportsysteme (FTS).

Die Positionswerte fur alle Geratevarianten werden anhand des stationar an der Anlage
angebrachten DataMatrix-Codebands ermittelt.

Hinweis!
Codebandtyp beachten!

Das Positioniersystem funktioniert nur, wenn der Lesekopf zusammen mit dem 2-farbigen
DataMatrix-Codeband folgenden Typs eingesetzt wird: PXV*-AA25-*.

Andere Codebéander sind nicht zuléssig!

Die sicherheitsbezogene Kundenapplikation plausibilisiert die empfangenen Werte mit
Erwartungswerten.

I3 PEPPERL+FUCHS
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Die entsprechende Zuordnung der Werte unternimmt der Anlagenplaner bei der Einrichtung
der Anlage. Nach dem Anbringen des DataMatrix-Codebands ermittelt der Anlagenplaner die
entsprechenden Erwartungswerte an den fir die Anwendung relevanten Positionen. Die so
ermittelten Werte werden in die sicherheitsbezogene Anwendung eingebunden und kénnen
dann im Betrieb der Anlage mit den Daten des Sensors plausibilisiert werden. Je nach
Ergebnis reagiert die Anwendung, um den sicheren Betrieb der Anlage zu gewéhrleisten.

Fir die Sicherheitsfunktion liefert der Lesekopf Ihnen folgende sicherheitsbezogenen Daten:

PXV100A* PGV100A*
sichere X-Positionsdaten X X
sicherer Status X X

Der Lesekopf stellt Innen folgende, nicht sicherheitsbezogene Daten zur Verfugung:

PXV100A* PGV100A*
X-Positionsdaten X X
Y-Abweichung - X
Z-Distanz - X
Winkelabweichung - X
Geschwindigkeit X X
Status X
Warnung X X

Das Valid Bit im sicheren Status reflektiert den Zustand der sicheren Positionsdaten. Zur
Verarbeitung der Positionsdaten in der Anwendung muss der Zustand des Valid Bits
sicherheitsbezogen ausgewertet werden. Je nach Zustand des Valid Bits wird von der Software
zur Anlagensteuerung die weitere Verarbeitung vorgenommen. Die entsprechenden Aktionen
werden ausgelést, um den sicheren Zustand der Anlage weiterhin zu gewahrleisten. Die
Reaktion auf den jeweiligen Zustand wird durch die Anwendung bestimmt und kann hier nur
beispielhaft dargestellt werden.

Valid Bit = "logisch 1": In den sicheren X-Postionsdaten wird ein gultiger Positionswert geliefert.
Dieser kann zur Weiterverarbeitung in der sicherheitsbezogenen Software zur
Anlagensteuerung verwendet und dort mit den Erwartungswerten der Anwendung
plausibilisiert werden. Je nach Ergebnis erfolgt die Reaktion der Anwendung.

Valid Bit = "logisch 0": Dem Gerét ist es zu diesem Zeitpunkt nicht méglich, eine Position zu
ermitteln. Der Inhalt der sicheren X-Positionsdaten ist "0". Dieser Zustand kann durch folgende
Szenarien ausgeldst werden:

DataMatrix-Codeband fehlt
DataMatrix-Codeband nicht lesbar

Lesekopf auBerhalb des Erfassungsbereichs
Optik verschmutzt

Lesekopf in der Initialisierungsphase

Es ist Aufgabe der Software zur Anlagensteuerung des jeweiligen Kunden, diesen Zustand
jeweils auszuwerten und zu plausibilisieren. Das Ergebnis dieser Auswertung und die
Anwendung bestimmen die erforderlichen Schritte, um die Sicherheit der Anlage zu
gewahrleisten.

Bei der Planung und Einrichtung der Software zur Anlagensteuerung muss sicherheitsbezogen
die Auswertung des Valid Bits beachtet und einbezogen werden.
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Der beschriebene Zustand ist nicht mit dem sicheren Zustand des Positioniergeréats zu
verwechseln.

Far den sicheren Zustand des Positioniergeréats gelten andere Voraussetzungen, die
nachfolgend beschrieben werden.

Sicherer Zustand

Der sichere Zustand des Lesekopfs besteht darin, dass er in definierten Fehlerfallen die
PROFIsafe-Kommunikation unterbricht. Wenn der Lesekopf den sicheren Zustand einnimmt,
werden keinerlei PROFIsafe-Daten mehr zur Steuerung tbertragen.

Fehlerfélle, die den sicheren Zustand zur Folge haben.

Wenn die PROFIsafe-Verbindung vom Lesekopf zur Steuerung abbricht, erzeugt das einen
Kommunikationsfehler nach PROFIsafe-Standard, den der Anlagenplaner entsprechend
behandeln muss. Nach dem Neustart des Lesekopfs geht dieser wieder in die
Initialisierungsphase (INIT). Wenn innerhalb von 90 s erneut ein Fehler den sicheren Zustand
ausldst, wird die Anlaufsperre aktiviert, sieche Abschnitt "Anlaufsperre des Systems im
Fehlerfall".

Wenden Sie sich in diesem Fall an den Support von Pepperl+Fuchs.

Reaktionszeit
Die Reaktionszeit fur die Sicherheitsfunktion betragt 165 ms.

Die Reaktionszeit umfasst nicht die PROFIsafe-Watchdog Time.

Anlaufsperre des Systems im Fehlerfall

Das Positioniersystem hat einen internen Fehlerzahler fir den sicheren Zustand. Dieser wird
bei Eintritt des sicheren Zustands erhdht. Sollte innerhalb von 90 s 2 x der sichere Zustand
ausgeldst werden, wird im System eine Anlaufsperre aktiviert. Diese fUhrt dazu, dass der
sicherheitsrelevante Teil nicht mehr gestartet wird und somit keine PROFIsafe-Kommunikation
mehr aufgebaut werden kann.

Der Zustand ist fir den Anwender durch die deaktivierte Beleuchtungseinheit erkennbar. Der
nicht sichere PROFINET-Kommunikationsteil ist weiterhin verfligbar. Die Kamera ist somit
deaktiviert. Zum Verlassen dieses Zustands ist ein Neustart des Positioniersystems notwendig
(Power Reset). Ein Loschen des Zahlers erfolgt 90 s nach dem Start des Positioniersystems,
wenn in dieser Zeit kein sicherheitskritischer Fehler auftritt oder bei erfolgreichem Aufbau der
PROFIsafe-Kommunikation.

Die Fehler, die zum sicheren Zustand fuhren, sind die folgenden:
Interne Fehler des Sicherheitssystems
Geratespezifische Fehler (0x48) und Subfehler (siehe Originalbetriebsanleitung)
Abbruch oder Abbau der PROFIsafe-Verbindung

I3 PEPPERL+FUCHS
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Module

Mit den folgenden Modulen kénnen Sie Daten des Lesekopfs tiber PROFINET abrufen.

Sie erhalten Module, die nicht sichere Daten zur Positionierung beinhalten und ein Modul, das
sichere Daten nach PROFlsafe enthalt.

3.1 PXV100A*
Ubersicht der Module

Options

O
hd | Catalog
| |
[ Filter

~ [ Head module
~ [ Safe PositionSystem
[l Pxv F200 Safety Position Encoder
~ [ Module
~ [ Measurement modules
Il :peed value
Il x position unsafe
~ [i Safe data modules
[l 5afe position data {data type DINT for pos...
[l safe position data (data type INT for posit...
~ [ Status modul
Il status
~ [ Waming module
Il vamings

Abbildung 3.1 PXV100A*

3.1.1 Sicherheitsbezogene Daten

Mit den folgenden Modulen kénnen Sie die sicheren Daten des Lesekopfs Gber PROFIsafe
abrufen. Die Module sind kompatibel zu PROFIsafe V2.4 und bestehen aus jeweils 6 Bytes.

Modul Safety - Datenformat 32 Bit DINT

Bei diesen Daten handelt es sich um sichere Statusdaten und sichere X-Positionsdaten.
STEP 7 Safety Advanced unterstiitzt das Datenformat DINT.
GréBe Typ Inhalt Datentyp
6 Bytes Eingangsdaten 8 Bit sichere Statusdaten Bit
8 Bit sichere Statusdaten negiert Bit
32 Bit sichere X-Positionsdaten DINT
Auflésung: 10 mm

I3 PEPPERL+FUCHS 1
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Eingangsdaten

Bits 17 |6 |5 |4 |3 |2 |1 |0 |Funktion

Bytes

1 0 0 0 OVD |OT |INIT |0 VAL | Sicherer Status

2 /VAL | 1 /INIT | /OT | /OVD|1 1 1 Sicherer Status negiert
3 XS831| XS30| XS29| XS28| XS27| XS26| XS25| XS24 | Sichere X-Positionsdaten
4 X823| X822| XS21| XS20| XS19| XS18| XS17| XS16| Sichere X—Positionsdaten
5 XS15| XS14| XS13| XS12| XS11| XS10| XS9 | XS8 | Sichere X-Positionsdaten
6 XS7 | XS6 | XS5 | XS4 | XS3 | XS2 | XS1 | XS0 | Sichere X-Positionsdaten

Tabelle 3.1 Eingangsdatentelegramme zum Modul Safety (Datenformat 32 Bit DINT)

Bit Wert Beschreibung
VAL 1 sichere X-Positionsdaten gultig
0 ungultig; sichere X-Positionsdaten = 0x00000000
INIT 0 Initialisierung inaktiv
1 Initialisierung aktiv
oT 0 Keine Ubertemperatur auf dem HiCore-Modul detektiert.
Die Temperatur wird nicht sicherheitsbezogen erfasst.
1 Ubertemperatur auf dem HiCore-Modul detektiert.
Die Temperatur wird nicht sicherheitsbezogen erfasst.
ovD 0 Keine Uberspannung auf +UB detektiert
1 Uberspannung > 32 VDC auf +UB detektiert

Tabelle 3.2 Beschreibung der einzelnen Bits im Modul Safety (Datenformat 32 Bit DINT)

Modul Safety — Datenformat 2 x 16 Bit INT

Bei diesen Daten handelt es sich um sichere Statusdaten und sichere X-Positionsdaten.
STEP 7 Distributed Safety unterstitzt das Datenformat INT.

GréBe Typ Inhalt Datentyp
6 Bytes Eingangsdaten 8 Bit sichere Statusdaten Bit
8 Bit sichere Statusdaten negiert Bit
16 Bit sichere X-Positionsdaten INT
(MSB)
16 Bit sichere X-Positionsdaten INT
(LSB)

Auflésung: 10 mm

12
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Eingangsdaten

Bits 17 |6 |5 |4 |3 |2 |1 |0 |Funktion

Bytes

1 0 0 0 OVvD |OT |INIT |0 VAL | Sicherer Status

2 /VAL | 1 /INIT | /OT |/OVD| 1 1 1 Sicherer Status negiert
3 XS31| XS30| XS29| XS28| XS27| XS26| XS25| XS24| Sichere X-Positionsdaten
4 XS23| XS22| XS21| XS20| XS19| XS18| XS17| XS16| Sichere X—Positionsdaten
5 XS15| XS14| XS13| XS12| XS11| XS10| XS9 | XS8 | Sichere X-Positionsdaten
6 XS7 | XS6 | XS5 | XS4 | XS3 | XS2 | XS1 | XS0 | Sichere X-Positionsdaten

Tabelle 3.3 Eingangsdatentelegramme zum Modul Safety (Datenformat 2 x 16 Bit INT)

Bit Wert Beschreibung
VAL 1 sichere X-Positionsdaten guiltig
0 ungultig; sichere X-Positionsdaten = 0x00000000
INIT 0 Initialisierung inaktiv
1 Initialisierung aktiv
oT 0 Keine Ubertemperatur auf dem HiCore-Modul detektiert.
Die Temperatur wird nicht sicherheitsbezogen erfasst.
1 Ubertemperatur auf dem HiCore-Modul detektiert.
Die Temperatur wird nicht sicherheitsbezogen erfasst.
OovD 0 Keine Uberspannung auf +UB detektiert
1 Uberspannung > 32 VDC auf +UB detektiert

Tabelle 3.4 Beschreibung der einzelnen Bits im Modul Safety (Datenformat 2 x 16 Bit INT)

Funktionsbeschreibung des Valid Bits

Das Valid Bit reflektiert den Zustand der sicheren X-Positionsdaten. Nur, wenn der Zustand von
Valid Bit =" logisch 1" ist, durfen die sicheren X-Positionsdaten fir die Plausibilisierung und

Weiterverarbeitung im Steuerungsprogramm verwendet werden.

Wenn der Zustand des Valid Bit="logisch 0" ist, kann der Lesekopf zu diesem Zeitpunkt keine
sicheren X-Positionswerte ermitteln. Die Software zur Anlagensteuerung hat die Aufgabe, die
weitere Verarbeitung vorzunehmen und die entsprechenden Aktionen auszulésen, um den
sicheren Zustand der Anlage zu gewéhrleisten.

I3 PEPPERL+FUCHS
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Nicht sicherheitsbezogene Daten

Fur die Positionierung stellt der Lesekopf Ihnen folgende nicht sicherheitsbezogene Daten zur
Verfligung:

Modul 1
Bit Nr. Inhalt
0..31 X-Positionsdaten’

1.siehe "X-Positionsdaten"

Modul 2
Bit Nr. Inhalt
0..15 Geschwindigkeit!

1.siehe "Geschwindigkeitsdaten"

Modul 3
Bit Nr. Inhalt

1.siehe "Status"

Modul 4
Bit Nr. Inhalt
0..15 Warnung'

1.siehe "Warnung"

Positionsdaten X

Bei diesen Daten handelt es sich um nicht sichere Positionsdaten flir die Positionierung in
X-Richtung.

GroBe Typ Inhalt
4 Byte Eingangsdaten 32 Bi X-Positionsdaten
MSB! first

Auflésung: 0,1 mm

1.MSB = most significant byte

Eingangsdaten

Bt 17 |6 |5 |4 |3 |2 |1 |0 |Funktion

Bytes

1 XS831| XS30| XS29| XS28| XS27| XS26| XS25| XS24| X-Positionsdaten
2 XS23| XS22| XS21| XS20| XS19| XS18| XS17| XS16| X-Positionsdaten
3 XS15| XS14| XS13| XS12| XS11| XS10| XS9 | XS8 | X-Positionsdaten
4 XS7 | XS6 | XS5 | XS4 | XS3 | XS2 | XS1 | XS0 | X-Positionsdaten

Tabelle 3.5 Eingangsdatentelegramme zu X-Positionsdaten

14
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Fehlercodes (in Positionsdaten X)

Code Fehlertyp Prioritat
1 Lesekopf um 180° verkippt 2
2 Keine eindeutige Position ermittelbar (zu groBe Codeunterschiede, | 3
falscher Codeabstand, ...)
1000 Interner Fehler 1
Tabelle 3.6 Mdogliche Fehlercodes
Geschwindigkeitsdaten
GroBe Typ Inhalt
1 Wort konsistent Eingangsdaten 16 Bit Geschwindigkeitsdaten
Auflésung: 0,1 m/s
Eingangsdaten
Bts 17 |6 |5 |4 |3 |2 |1 |o |Funktion
Bytes
1 SP15| SP14| SP13| SP12| SP11| SP10| SP9 | SP8 | Geschwindigkeit
2 SP7 | SP6 | SP5 | SP4 | SP3 | SP2 | SP1 | SPO | Geschwindigkeit
Tabelle 3.7 Eingangsdatentelegramme zu Geschwindigkeitsdaten
Status
GréBe Typ Inhalt
1 Wort Eingangsdaten 16 Bit Status
Eingangsdaten
Bts 17 e |5 |4 |3 |2 |1 |o |Funktion
Bytes
1 0 0 0 0 0 0 0 0 reserviert
2 0 0 0 0 RES | WRN| NP | ERR | reserviert
Tabelle 3.8 Eingangsdatentelegramme zu Status
RES reserviert
WRN Warnungen vorhanden. Siehe Informationen zu Warnung.
NP Keine Positionsinformationen /OUT
(XP=0,SP=0)
ERR Fehlermeldung vorhanden
Siehe Fehlercodes.

Warnung
GroBe Typ Inhalt
1 Wort konsistent Eingangsdaten letzte Warnungen

letzte Warning-Nr.

15
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Eingangsdaten

HiE o 6 5 4 3 2 1 0 Funktion

Bytes

1 WRN16| WRN15| WRN14| WRN13| WRN12| WRN11| WRN10| WRNO9| Warnung, s.
Warnungs
datensatz

2 WRNO08| WRNO7| WRNO6| WRNO5| WRN04| WRNO3| WRNO02| WRNO1| Warnung, s.
Warnungsd
atensatz

Tabelle 3.9 Eingangsdatentelegramme zu Warnung

Warnungsdatensatz
Nummer Warnung
WRNO1 Code mit Nicht-PXV-Inhalt gefunden
WRNO02 Lesekopf zu nah am Codeband
WRNO03 Lesekopf zu weit vom Codeband entfernt
WRNO04 Y-Position zu grof3; Sensor steht kurz vor OUT
WRNO05 Y-Position zu klein; Sensor steht kurz vor OUT
WRNO06 Lesekopf relativ zum Codeband verdreht / verkippt
WRNO07 Niedriger Kontrast des Codes
WRNO08 Reparaturband detektiert
WRNO09 Temperatur zu hoch
WRN10 ... WRN16 reserviert

Tabelle 3.10 Vorhandene Warnungsdatenséatze

Wenn keine Warnungen vorliegen, sind alle Bits im Warnungsdatensatz auf 0 gesetzt.

16
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3.2 PGV100A*

Ubersicht der Module

v | Catalog

| <Search=

[ Filter

~ [ Head module

~ [ Module

~ [§ Safe PositionSystem
Il PGV F200 Safety Position Encoder

~ [l Measurement modules
Il status, y-position and angle
Il status, y-position, angle, z-distance, x-position, speed
~ [ safe data modules
[l safe position data (data type DINT for position)
[l safe position data (data type INT for position)
~ [l Warning module

Il warnings
Abbildung 3.2 PGV100A*
3.2.1 Sicherheitsbezogene Daten

Mit den folgenden Modulen kénnen Sie die sicheren Daten des Lesekopfs Gber PROFIsafe

abrufen. Die Module sind kompatibel zu PROFIsafe V2.4 und bestehen aus jeweils 6 Bytes.

Modul Safety - Datenformat 32 Bit DINT

Bei diesen Daten handelt es sich um sichere Statusdaten und sichere X-Positionsdaten.
STEP 7 Safety Advanced unterstiitzt das Datenformat DINT.

GroBe
6 Bytes

Typ
Eingangsdaten

Eingangsdaten

Inhalt

8 Bit sichere Statusdaten

Datentyp
Bit

8 Bit sichere Statusdaten negiert Bit
32 Bit sichere X-Positionsdaten DINT

Auflésung: 10 mm

Bits 17 |6 |5 |4 |3 |2 |1 |o |Funktion

Bytes

1 0 0 0 OVvD |OT |INIT |0 VAL | Sicherer Status

2 /VAL | 1 /INIT | /OT |/OVD|1 1 1 Sicherer Status negiert
3 XS831| XS30| XS29| XS28| XS27| XS26| XS25| XS24| Sichere X—Positionsdaten
4 XS23| XS22| XS21| XS20| XS19| XS18| XS17| XS16| Sichere X-Positionsdaten
5 XS15| XS14| XS13| XS12| XS11| XS10| XS9 | XS8 | Sichere X-Positionsdaten
6 XS7 | XS6 | XS5 | XS4 | XS3 | XS2 | XS1 | XS0 | Sichere X—Positionsdaten

Tabelle 3.11 Eingangsdatentelegramme zum Modul Safety (Datenformat 32 Bit DINT)

I3 PEPPERL+FUCHS
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Bit Wert Beschreibung
VAL 1 sichere X-Positionsdaten gultig
0 ungultig; sichere X-Positionsdaten = 0x00000000
INIT 0 Initialisierung inaktiv
1 Initialisierung aktiv
oT 0 Keine Ubertemperatur auf dem HiCore-Modul detektiert.
Die Temperatur wird nicht sicherheitsbezogen erfasst.
1 Ubertemperatur auf dem HiCore-Modul detektiert.
Die Temperatur wird nicht sicherheitsbezogen erfasst.
OovD 0 Keine Uberspannung auf +UB detektiert
1 Uberspannung > 32 VDC auf +UB detektiert

Tabelle 3.12 Beschreibung der einzelnen Bits im Modul Safety (Datenformat 32 Bit DINT)

Modul Safety — Datenformat 2 x 16 Bit INT

Bei diesen Daten handelt es sich um sichere Statusdaten und sichere X-Positionsdaten.
STEP 7 Distributed Safety unterstitzt das Datenformat INT.

GroBe Typ Inhalt Datentyp
6 Bytes Eingangsdaten 8 Bit sichere Statusdaten Bit
8 Bit sichere Statusdaten negiert Bit
16 Bit sichere X-Positionsdaten INT
(MSB)
16 Bit sichere X-Positionsdaten INT
(LSB)

Auflésung: 10 mm

18
I3 PEPPERL+FUCHS

2019-07



2019-07

Eingangsdaten

Bits 17 |6 |5 |4 |3 |2 |1 |0 |Funktion

Bytes

1 0 0 0 OVvD |OT |INIT |0 VAL | Sicherer Status

2 /VAL | 1 /INIT | /OT |/OVD| 1 1 1 Sicherer Status negiert
3 XS31| XS30| XS29| XS28| XS27| XS26| XS25| XS24| Sichere X-Positionsdaten
4 XS23| XS22| XS21| XS20| XS19| XS18| XS17| XS16| Sichere X—Positionsdaten
5 XS15| XS14| XS13| XS12| XS11| XS10| XS9 | XS8 | Sichere X-Positionsdaten
6 XS7 | XS6 | XS5 | XS4 | XS3 | XS2 | XS1 | XS0 | Sichere X-Positionsdaten

Tabelle 3.13 Eingangsdatentelegramme zum Modul Safety (Datenformat 2 x 16 Bit INT)

Bit Wert Beschreibung
VAL 1 sichere X-Positionsdaten guiltig
0 ungultig; sichere X-Positionsdaten = 0x00000000
INIT 0 Initialisierung inaktiv
1 Initialisierung aktiv
oT 0 Keine Ubertemperatur auf dem HiCore-Modul detektiert.
Die Temperatur wird nicht sicherheitsbezogen erfasst.
1 Ubertemperatur auf dem HiCore-Modul detektiert.
Die Temperatur wird nicht sicherheitsbezogen erfasst.
OovD 0 Keine Uberspannung auf +UB detektiert
1 Uberspannung > 32 VDC auf +UB detektiert

Tabelle 3.14 Beschreibung der einzelnen Bits im Modul Safety (Datenformat 2 x 16 Bit INT)

Funktionsbeschreibung des Valid Bits

Das Valid Bit reflektiert den Zustand der sicheren X-Positionsdaten. Nur, wenn der Zustand von
Valid Bit =" logisch 1" ist, durfen die sicheren X-Positionsdaten fir die Plausibilisierung und

Weiterverarbeitung im Steuerungsprogramm verwendet werden.

Wenn der Zustand des Valid Bit="logisch 0" ist, kann der Lesekopf zu diesem Zeitpunkt keine
sicheren X-Positionswerte ermitteln. Die Software zur Anlagensteuerung hat die Aufgabe, die
weitere Verarbeitung vorzunehmen und die entsprechenden Aktionen auszulésen, um den
sicheren Zustand der Anlage zu gewéhrleisten.

I3 PEPPERL+FUCHS
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Nicht sicherheitsbezogene Daten

Fuar die Navigation fahrerloser Transportfahrzeuge stellt der Lesekopf Ihnen folgende nicht

sicherheitsbezogene Daten zur Verfligung:

Modul 1
Bit Nr. Inhalt
0..15 Status'
16 ...47 Positionsdaten Y2
48 ...63 Winkeldaten®

1.siehe "Status"

2.siehe "Positionsdaten Y"
3.siehe "Winkeldaten"

Modul 2
Bit Nr. Inhalt
0..15 Status'
16 ...47 Positionsdaten Y2
48 ...63 Winkeldaten®
64 ...95 Positionsdaten X*
96 ... 111 Geschwindigkeit®
112...127 | positionsdaten Z8

1.siehe "Status"

2.siehe "Positionsdaten Y"
3.siehe "Winkeldaten"

4 siehe "Positionsdaten X"

5.siehe "Geschwindigkeitsdaten"

6.siehe "Positionsdaten Z"

Positionsdaten X

Bei diesen Daten handelt es sich um nicht sichere Positionsdaten fur die Positionierung in

X-Richtung.

GroBe
4 Byte

Typ

Eingangsdaten

1.MSB = most significant byte

Auflésung: 0,1 mm

32 Bit X-Positionsdaten

I3 PEPPERL+FUCHS
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Eingangsdaten

Bt 17 |6 |5 |4 |3 |2 |1 |o |Funktion
Bytes
1 XS831| XS30| XS29| XS28| XS27| XS26| XS25| XS24| X-Positionsdaten
2 XS23| XS22| XS21| XS20| XS19| XS18| XS17| XS16| X-Positionsdaten
3 XS15| XS14| XS13| XS12| XS11| XS10| XS9 | XS8 | X-Positionsdaten
4 XS7 | XS6 | XS5 | XS4 | XS3 | XS2 | XS1 | XS0 | X-Positionsdaten
Tabelle 3.15 Eingangsdatentelegramme zu X-Positionsdaten
Fehlercodes (in Positionsdaten X)
Code Fehlertyp Prioritat
1 Lesekopf um 180° verkippt 2
2 Keine eindeutige Position ermittelbar | 3

(zu groBBe Codeunterschiede, falscher

Codeabstand, ...)
1000 Interner Fehler 1

Tabelle 3.16 Mogliche Fehlercodes

PositionsdatenY

GroBe Typ
4 Byte konsistent Eingangsdaten

Eingangsdaten

Inhalt

32 BitY-Daten
MSB first
Auflésung: 0,1 mm

Bits 17 16 |5 |4 |3 |2 |1 |o |Funktion

Bytes

1 YS31| YS30| YP29| YP28| YP27| YP26| YP25| YP24| Y-Positionsdaten
> YP23| YP22| YP21| YP20| YP19| YP18| YP17| YP16| Y-Positionsdaten
3 YP15| YP14| YP13| YP12| YP11| YP10| YP9 | YP8 | Y-Positionsdaten
4 YP7 | YP6 |YP5 | YP4 |YP3 |YP2 | YP1 | YPO | Y-Positionsdaten

Tabelle 3.17 Eingangsdatentelegramme zu Y-Positionsdaten

Winkeldaten

GroBe Typ
2 Byte konsistent Eingangsdaten

Eingangsdaten

Inhalt

16 Bit Winkeldaten

Auflésung: 0,1°

Bt |7 6 5 4 3 2 1 0 Funktion
Bytes

1 ANG15| ANG14 ANG13| ANG12 ANG11| ANG10| ANG9 | ANG8 | Winkeldaten
2 ANG7 | ANG6 | ANG5 | ANG4 | ANG3 | ANG2 | ANG1 | ANGO | Winkeldaten

Tabelle 3.18 Eingangsdatentelegramme zu Winkeldaten
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Geschwindigkeitsdaten
GréBe Typ Inhalt

1 Wort konsistent Eingangsdaten 16 Bit Geschwindigkeitsdaten

Auflésung: 0,1 m/s

Eingangsdaten

Bts 17 |6 |5 |4 |3 |2 |1 |0 |Funktion

Bytes

1 SP15| SP14| SP13| SP12| SP11| SP10| SP9 | SP8 | Geschwindigkeit

2 SP7 | SP6 | SP5 | SP4 | SP3 | SP2 | SP1 | SPO | Geschwindigkeit

Tabelle 3.19 Eingangsdatentelegramme zu Geschwindigkeitsdaten

Status

GroBe Typ Inhalt

1 Wort Eingangsdaten 16 Bit Status

Eingangsdaten

Bits 17 6 5 4 3 2 1 0 Funktion

Bytes

1 0 0 0 0 0 0 0 0 reserviert

2 0 0 0 0 RES |WRN |NP ERR | reserviert

Tabelle 3.20 Eingangsdatentelegramme zu Status

RES reserviert

WRN Warnungen vorhanden. Siehe Informationen zu Warnung.

NP Keine Positionsinformationen /OUT

(XP=0,YP=0,ZP=0,ANGL=0,SP=0)
ERR Fehlermeldung vorhanden
Siehe Fehlercodes.

Warnung

GréBe Typ Inhalt

1 Wort konsistent Eingangsdaten  letzte Warnungen

letzte Warning-Nr.

Eingangsdaten

Bits |7 6 5 4 3 2 1 0 Funktion

Bytes

1 WRN16| WRN15| WRN14| WRN13| WRN12| WRN11| WRN10| WRNO9| Warnung, s.
Warnungs
datensatz

2 WRNO08| WRNO7| WRNO06| WRNO5| WRNO4| WRNO3| WRNO02| WRNO1| Warnung, s.
Warnungsd
atensatz

Tabelle 3.21 Eingangsdatentelegramme zu Warnung
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Warnungsdatensatz
Nummer Warnung
WRNO1 Code mit Nicht-PXV-Inhalt gefunden
WRNO02 Lesekopf zu nah am Codeband
WRNO03 Lesekopf zu weit vom Codeband entfernt
WRNO04 Y-Position zu grof3; Sensor steht kurz vor OUT
WRNO05 Y-Position zu klein; Sensor steht kurz vor OUT
WRNO06 Lesekopf relativ zum Codeband verdreht / verkippt
WRNO07 Niedriger Kontrast des Codes
WRNO08 Reparaturband detektiert
WRNO09 Temperatur zu hoch
WRN10 ... WRN16 reserviert

Tabelle 3.22 Vorhandene Warnungsdatensatze

Wenn keine Warnungen vorliegen, sind alle Bits im Warnungsdatensatz auf 0 gesetzt.

Positionsdaten Z
GroBe Typ

Inhalt

1 Wort konsistent Eingangsdaten 16 Bit Z-Daten

Eingangsdaten

MSB first
Auflésung: 1 mm

Inhalt

Wort 1
Bit Nr. Z-Daten
0 ZP01
1 ZP02
2 ZP03
3 ZP04
4 ZP05
5 ZP06
6 ZP07
7 ZP08
8 ZP09
9 ZP10
10 ZP11
11 ZP12
12 ZP13
13 ZP14
14 ZP15
15 ZP16

Tabelle 3.23 Eingangsdatentelegramme zu Z-Positionsdaten
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Sicherheitsanwendung

Dieses Kapitel beschreibt die Vorgehensweise zur Erstellung einer Sicherheitsanwendung
beispielhaft am PXV100A* mit Verwendung der SIEMENS Projektierungssoftware TIA Portal
V13 und dem Optionspaket S7 Safety Advanced V13.

Zugriffschutz

Der Zugang zum F-System "S7 Safety Advanced V13" ist durch zwei Passwortabfragen
gesichert, das Passwort fir die F-CPU und das Passwort flir das Sicherheitsprogramm. Beim
Passwort fiir das Sicherheitsprogramm wird zwischen einem Offline- und einem Online-
Passwort fiir das Sicherheitsprogramm unterschieden:

Das Offline-Passwort ist Teil des Sicherheitsprogramms im Offline-Projekt auf dem
Programmiergerat.

Das Online-Passwort ist Teil des Sicherheitsprogramms in der F-CPU.
In dieser Anleitung wird beschrieben, wie Sie die Passworter anlegen.

Voraussetzungen

Warnung!
Verletzungsgefahr durch fehlerhafte Projektierung des Sicherheitsprogramms

Fehler bei der Projektierung des Sicherheitsprogramms kann zur AuBerkraftsetzung der
fehlersicheren Funktion fiihren, wodurch eine Gefahr fiir Mensch und Maschine ausgeht.

Stellen Sie sicher, dass das Gerat ausschlieBlich durch qualifiziertes Personal projektiert
wird.

Erstellen Sie das Sicherheitsprogramm nur in Verbindung mit der von SIEMENS zur
Software bzw. Hardware mitgelieferten Systemdokumentation.

Eine umfassende Dokumentation zum Thema "Projektieren und Programmieren einer
sicheren Steuerung liefert die Firma SIEMENS in ihrem Handbuch SIMATIC Safety -
Projektieren und Programmieren. Diese Dokumentation ist Bestandteil des Optionspaket
S7 Safety Advanced V13.

Systemvoraussetzu ngen

Hinweis!

Zur Konfiguration des Geréts stehen Ihnen unterschiedliche Projektierungswerkzeuge zur
Verfuigung. In dieser Anleitung wird die Konfiguration beispielhaft fur eine Siemens Steuerung
unter Verwendung des TIA Portals V13 beschrieben. Falls Sie mit einer
speicherprogrammierbaren Steuerung (SPS) eines anderen Herstellers arbeiten, ist die
Vorgehensweise ahnlich der hier Beschriebenen.

S7 Safety Advanced V13:
Software-Komponenten: TIA-Portal V13

Hardwarekomponenten der SIMATIC 1500er Serie: F-CPU-Einheit "CPU1512F-1 PN"
(6ES7 512-1SK01-0ABO0)

I3 PEPPERL+FUCHS
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Hardware einbinden

In diesem Kapitel erstellen Sie ein neues Projekt und fligen eine fehlersichere CPU (F-CPU)
hinzu.

Projekt anlegen

Abbildung 4.1 Neues Projekt erstellen

1. Starten Sie das "TIA Portal V13" und legen Sie ein neues Projekt mit zugehérigen Pfad und
Namen (3) an. Wahlen Sie dazu in der Portalansicht die Schaltflache "Start” (1) > “Create
new project” (2).

2. Bestatigen Sie Ihre Eingabe mit der Schaltflache "Create” (4).

a @ show all devices Device name:
) ;
@ Add new device

Devices &
= 01
___________

‘:iﬁ 1 ~ [ Controllers -: Device:
» (@ SIMATIC 57-1200 |
» [ SIMATIC 57-1500 1
» [ SIMATIC 57-300
1
1
1

» [ SIMATIC 57-400
» !I. SIMATIC ET 200 CPU

____________

atidenos [ ]
ey |

Abbildung 4.2  Neues Geréat hinzufligen

3. Wabhlen Sie in der Portalansicht die Schaltflache "Device & networks" (1) > "Add new
device" (2)"

4. Klicken Sie auf die Schaltflache “Controller" (3) und wéhlen Sie aus dem Hardware-Katalog
Ilhre Steuerung aus. Achten Sie auch darauf, dass Sie die richtige Version (5) auswahlen.

5. Mit Doppelklick auf der Schaltflache "Add" Ubernehmen Sie das Gerat in das Projekt.

L Die Projektansicht wird automatisch geéffnet Im Arbeitsbereich ist die Geratesicht mit
der Profilschiene und der CPU angewahlt. Auf der rechten Seite ist der Hardwarekatalog
geoffnet.
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Hardware konfigurieren

In diesem Kapitel wird die Konfiguration Ihres Geréats und der Steuerung beschrieben. Sobald

die Konfiguration erfolgreich abgeschlossen ist, kbnnen Sie Ihr Sicherheitsprogramm anlegen.

Um ein ordnungsgemaBes Arbeiten des Gerats zu gewdbhrleisten, fihren Sie die folgenden

Schritte bei der Konfiguration aus:
GSDML-Datei installieren
Gerat ins Projekt einbinden
Module ins Projekt einbinden
Eigenschaften der Steuerung festlegen

Gerateeigenschaften festlegen

Eine detaillierte Vorgehensweise zu den einzelnen Handlungsschritten wird in den

nachfolgenden Unterkapiteln naher erlautert.

GSDML-Datei installieren

Warnung!
Verletzungsgefahr durch falsche GSDML-Datei

Verwendung einer falschen GSDML-Datei kann zur AuBerkraftsetzung der fehlersicheren
Funktion fihren, wodurch eine Gefahr fir Mensch und Maschine ausgeht.

Stellen Sie sicher, dass Sie die korrekte GSDML-Datei verwenden.

Far den Betrieb des Gerats benétigen Sie eine GSDML-Datei. Die GSDML-Datei finden Sie als
Download auf unserer Internetseite unter www.pepperl-fuchs.com. Geben Sie dazu die
Produktbezeichnung oder Artikelnummer in das Feld Produkt-/Schlagwortsuche ein und
klicken Sie auf "Suche". Wahlen Sie aus der Liste der Suchergebnisse lhr Produkt aus. Klicken
Sie in der Liste der Produktinformationen auf Ihre benétigte Information, z. B. Software. Hier

finden Sie in einer Listendarstellung alle verfigbaren Downloads.

Project Edit View Insert Options  |Tools  Window Help

55 (H B saveproject S ¥ = & 1 Settings
Support packages

Manage general station description files (GSD)
Start Automation License Manager

[%| Show reference text

LLI Global libraries

e

Go offline  fo I [ 3¢ [1

Abbildung 4.3 ~ GSDML-Datei

1. Wahlen Sie in der Menlleiste unter "Options” (1) den Befehl "Manage general station des-

cription files (GSD)" (2).

Lo Das Fenster "Manage general station description files" wird gedffnet.
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Konfigurationsanleitung PXV100A / PGV100A

Sicherheitsanwendung

(X

| Installed GSDs | GSDs in the project | 7 7
B 2
SiecE path: ' L
!

(] File

Ml Desktop
b 4 Libraries
4 j Administrator
_j;_%] Contacts
_H Desktop
4 j. Downloads /@
| GSDML_Data
3 _h'v Favorites
U@ Links
> (B My Documents

& My Music

= -

o :

T A
el || concel |

Abbildung 4.4  GSDML-Datei suchen

2. Klicken Sie auf die "Schaltfldche mit den 3 Punkten" (2), mit dieser kébnnen Sie lhre
GSDML-Datei auf Inrem Speichermedium durchsuchen.

3. Wahlen Sie den Ordner mit der GSDML-Datei (1) und bestatigen Sie lhre Auswahl mit "OK"
(3).

4. Markieren Sie die zu installierende GSDML-Datei, indem Sie links neben dem Namen der
Datei ein Hakchen setzen.

5. Klicken Sie auf die Schaltflache "Install". Der Installationsvorgang kann einige Minuten
dauern.

L Nach erfolgreicher Installation bekommen Sie eine Riickmeldung vom System, dass die
Installation erfolgreich ist. SchlieBen Sie dieses Fenster. Die Geratedaten sind im Hardware-
Katalog geladen. Die Projektansicht wird ohne eine Auswahl im Arbeitsbereich geéffnet.

2019-07
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4.3.2 Gerét ins Projekt einbinden

) 1. In der Projektnavigation auf der linken Seite den Eintrag "Device and networks" mit einem
Doppelklick mit der linken Maustaste anwahlen. Es wird im Arbeitsbereich die Netzsicht an-
gezeigt.

2. Offnen Sie den Hardware-Katalog. Klicken Sie sich durch den Strukturbaum, bis Sie Ihr
Gerét sehen.
Hinweis!

Die Abbildungen dienen dem grundsétzlichen Verstandnis und kénnen von der tatséchlichen
Ausfihrung abweichen.

(o)

Project! » Devices & networks — X

[& Topology view [ Network view [I¥ Device view || Options
| Network overview | Connections | /0 communicati... | vPN =]
W oevice — scdre.. | ¥ Catalog

SrempieH B

> ET 2005Pstation_1 ET 2005Pstation [Search> |l |
PLC 1 pxv-f200-sil = LRACH CR51 AR % Fifter I
CPU 15125P... PXV F200 Sa ‘,m = G GSD device » [ Controllers ~
5 > pxv-f200-sil PXV F200 Safety Position Encoder | =T =

o » [ PC systems

| » 8 Drives & starters
» [ Network components

| » [ Detecting & Monitoring
» [ Distributed 10
B [ Field devices
[ Otherfield devices
~ (i PROFINET 10

|
|
|
|
» (@ Controllers | F|
» (g Drives.
~ [ Encoders |
» (@ Pepperl+Fuchs
~ [ Peppert+Fuchs GmbH |
|
|

Swean D] ol Q) seorsumol=]  borme

|

I » [ Peppert+Fuchs
| » [ Pepperl+Fuchs GmbH
|

|

» [ Pepperi+Fuchs PROFINET ENASSIL
~ [ Position Systems
[ Safe Positionsystem
Ml PGV F200 Safety Position Encoder
[l PGV F200 Safety Position Encoder |

I PXV F200 ProfileTest 2.6.1
<] 100% = —v— & <] W ] - \|]varzunsafetyposmionsnmder |
= = = - Wl Pxv F200 Safety Position Encoder
[Sroperies T mto TG omgmosis | E—

Abbildung 4.5  GSDML-Datei einbinden
3. Wahlen Sie Ihr Gerat (1) aus dem Hardware-Katalog und ziehen Sie es per Drag-and-Drop
in die Netzsicht (2).
L Ihr Gerat erscheint im Fenster der Netzsicht (2).
1 10 system: PLC_1.PROFIMET 10-System (100)

pxu—fzuu-s?\- —

PXV F200 5a... P
PLC_1 .

PLC 1 _
CPU 15125P...

Abbildung 4.6 Gerét mit Steuerung verbinden

4. Verbinden Sie das Gerat mit der Steuerung, fahren Sie dazu mit der Maus auf die grin
hinterlegte Profinet-Schnittstelle der Steuerung (1). Klicken Sie die linke Maustaste und
ziehen Sie die dargestellte Leitung zur Profinet-Schnittstelle am Geréat (2). Dort lassen Sie
die linke Maustaste wieder los.

L Das Gerat ist jetzt mit der Steuerung verbunden. Ein Profinet-Teilsystem wird angelegt.
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4.3.3

»

4.3.4

Module ins Projekt einbinden

Aus dem Hardwarekatalog kénnen Sie Module in die Geratekonfiguration aufnehmen.

Um ein Modul in die Geratekonfiguration einzufiigen, gehen Sie wie folgt vor:

‘E Topology view Mﬁ Netwol 1 Device view ‘ Options
Device overview =
7901~ Moduke Rack |Slot |laddress |Qaddress|Type T |+ [catalog
| * pxv-f200-sil 0 0 PXV F200 Safety Po. PXVxA-F2x-828-1D|[ Search> |y |
» Interface 0 0lInte.. pv-f200-sil Alter - — 7
| Safe position data (data type DINT for position)_1 0 1 0.9 0.3 safe position data (. e |
| status_1 0 2 16..17 status |~ @ sete positionsystem
x position unsafe_1 (] 3 12.15 x position unsafe Il PXV F200 Safety Position Encoder |
| speed value_1 0 4 10..11 speed value | ~ [l Module
D e I = - O = ||+ easurement modues |
Il speed value
Il = position unsafe |
~ [ Safe data modules
P | [l safe position data (data type DINT for posiﬂon}l
= [l safe position data (data type INT for pasition)
[ . | < [iJ Status modul
I Wl status
| ~ [ Warning module |
L _WEmEs
Abbildung 4.7  Module einbinden

1. Wechseln Sie im Fenster "Device and networks" in den Karteireiter "Device view" (1).

2. Offnen Sie den Hardware-Katalog. Wéhlen Sie Ihr Modul (2) aus dem Hardware-Katalog
und ziehen Sie es per Drag-and-Drop in die Geratesicht (3).

L Den Modulen wird automatisch ein Adressbereich zugeordnet.
Eigenschaften der Steuerung festlegen

Die nachfolgenden Einstellungen kénnen nur im Offline-Modus vorgenommen werden. Sie
kénnen in der Menlleiste Uber die beiden Funktionen "Go online" bzw. "Go offline" die
Verbindung zur CPU steuern und in den Offline-Modus wechseln.

1. Wechseln Sie im Fenster "Device and networks" in den Karteireiter "Device view" (2).

2. Wahlen Sie im Auswahlfenster (1) Ihre Steuerung aus. In diesem Beispiel ist es die

Steurung "PLC_1" (3).

Project1 » PLC_1[CPU 15125P F-1BN]

1 - |§ Topology view @ NetworRvréw T8 Device view \_
& ipc < Il R a B e = Jm‘
Imewce> [ 2 .. |Module Rack |Slot I address |...
pxy-f200-sil E > PLC_1 0 i 4
) » PROFINET interface_1 0 1X1 E
0 1X2 =
0 2
] 3
0 4
[ 0 5
[ 0 [
Ll 0 7
Tl 0 8
0 a2
0 10
0 1
0 12
0 13
0 14
0 15
<Ju] 75% o] —9—— W« I B [2]
Abbildung 4.8 Steuerung auswéhlen
L Die Steuerungseigenschaften erscheinen im Inspektionsfenster.
3. Wahlen Sie im Inspektionsfenster unter dem Register "Properties” (1) > "General" (4) >
"Ethernet addresses” (3).
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m @d&Pmpenies [dinfe_] ) piagnostics
|| General 7[“—dgs | System constants | Texts

Catalog information '

Identification & Mainten... ElERE S e
~ Fail-safe | Interface networked with
F-activation

F-parameters Subnet: | PNIE_1 [+
~ PROFINET interface [X1] ——r
General

F-parameters

Ethemet addresses:
Time synchronization
Operating mode

» Advanced options
Web server access

() Set IP address in the project |

|

|

| IPaddress: | 192.168.0 .1

| subnetmask: [ 255. 255. 255.0 |
|
|

i
Hardware identifier [ [ Use router |
Route 3

Cycle il S |

T e ] N (O IPaddress is set directly at the device

System and clock memory
» System diagnostics PROFINET
» Web server

Userinterface languages [T PROFINET device name is set directly at the device

Time of day [w Generate PROFINET device name automatically
h Prote.r_tlon PROFINET device name |plc_1

Configuration control

Connection resources Converted name: [plexb1d0ed

Overview of addresses

3 TR EY

L Device number: [0 L=
[l

Abbildung 4.9 Ethernet-Adresse der Steuerung

L5 Die Eingabemaske "Ethernet addresses" 6ffnet sich. In der Eingabemaske kénnen Sie
unter "IP protocol” (2) die IP-Adresse und die Subnetzmaske einstellen. Die IP-Adresse
wird automatisch mit dem Download des Projekts durch den PG/PC eingestellt.

Um die Zugriffsberechtigung der F-CPU einzurichten, wahlen Sie im Inspektionsfenster
unter dem Register "Properties” (1) > "General" (4) > "Protection” (3) aus.

/‘-1\ 1 'l properties  |i} Info_ )| %/ Diagnostics |
|| General—\__/ags | System constants | Texts |

~ General A
Project information LT E
Catalog information MAccess level
Identification & Maintenance

b Fail-safe | Select the access level for the PLC.

9
» PROFINET interface [X1] I |
Startup - ~ .
== Access level Access Access per...
Bt S HMI Read Write Fail-safe  Password
Communication load
=

b FasmEETEE O Full access (no protection) v v
O Read access
© HMI access
() No access (complete protection)

v
» Web server

User interface languages

Time of d:y/@ |
» Protectiol

Configuration control | Full access incl. fail-safe (no protection):

Connection resources TIA Portal users and HMI applications will have access to all standard and fail-safe functions.
Overview of addresses e —_— —_— —_— —_— —_— —_  —_ — —_— — — = =

= i i f ; -
System and clock memory | @ Full access incl. fail-safe (no protection) ' v ¥ | ]

L4448

Connection mechanisms -

Abbildung 4.10  Schutz der Steuerung

L Die Eingabemaske "Protection” (2) &ffnet sich. Hier kdnnen Sie die Zugriffsberechtigung
fur die F-CPU einrichten.

Die Beschreibung der Zugriffsberechtigung wird direkt unterhalb der Tabelle im
Inspektionsfenster angezeigt, sobald Sie die gewiinschte Zugriffsberechtigung anwéhlen.

. Wahlen Sie in der Eingabemaske “Protection” (2) mindestens die Zugriffsstufe "Full access
(no protection)". Vergeben Sie in der Einstellung "Full access incl. fail-safe (no protection)"
ein Passwort.

. Wahlen Sie im Inspektionsfenster unter dem Register "Properties” (1) > "General” (4) > "Fail
safe" (3) aus.
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@QPmpenies \"_i.‘.lnfn i) | &l Diagnostics

(4)
J General ags || System constants H Texts
» General 3 M =
» Fail-safe Fail-safe

» PROFINET interface [X1 e e e e m— ==
il IF-activation °
Startup

!

1

Cycle 1
Communication load I
1

1

1

System and clock memory
System diagnostics
Webserver | || HES S e
User interface languages F-parameters
Time of day
Protection

Configuration control I Basis for PROFIsafe addresses:

Connection resources rl Default F-menitoring time for

Overview of addresses iy central F-I10: | 150 ms

Abbildung 4.11  Fehlersicherheit

Lo Die Eingabemaske "Fail safe” wird gedffnet.

7. Stellen Sie sicher, dass in der Eingabemaske “F-activation” (2) ein Hékchen bei "F-
capability activated" gesetzt ist. Falls kein Hakchen gesetzt ist, miissen Sie die Funktion “F-
activation” durch Anwahlen der Schaltflache "Activate F-activation” aktivieren.

Lo Die Bausteine fiir das Sicherheitsprogramm werden automatisch erzeugt.
4.3.5 Geratename festlegen

) Damit das Gerét als Teilnehmer am PROFINET angesprochen werden kann, benétigt dieses
Gerat einen eindeutigen PROFINET-Geratenamen. Der Geratename wird wie folgt festgelegt:

1. Wechseln Sie im Fenster "Device and networks" in den Karteireiter "Device view" (2).
2. Wahlen Sie im Auswahlfenster (1) Ihr Gerat aus. In diesem Beispiel ist es das Gerat "pxv-

H LU
£200-sil" (3).
Project1 » PLC_1[CPU 1512SP F-1 PN] * Distributed IfO * PROFINET 10-System (100): PN/IE_1 » pxv-f200-sil
[ Topology view [ Networ} ~YEY Device view L
"4 | [ Device overview |
2| - Module Rack |Slot | address | Q...
> pxv-f200-sil 0 0
» Interface 0 0 Inte...
safe position data (data type DINT for position)_1 0 1 0.9 0
= status_1 0 2 16..17
i x position unsafe_1 0 3 12..15
n speed value_1 0 4 10..11
o wamings_1 ] 5 18..19
<m] [3][75% Fl —¢—— W] n >

Abbildung 4.12  Gerat auswéhlen

L5 Die Gerateeigenschaften erscheinen im Inspektionsfenster.
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m < properties  |%i4Info Hﬂ Diagnostics |
J Geneml)},—.dtagy-u\sysiem constants H Texts 1
3 =

~ General
Catalog information
~ PROFINET interface [X1]
General Mame: |pxv-200-sil.#4 |
Ethernet addresses Author: [ Admin ]
~ Advanced optiens
Interface options
Media redundancy
+ Real time settings

General

Comment: ~

10 cycle
» Port1[x1 P1R] Racki o]
e sexfo__ ]
Hardware identifier
Identification & Maintenance i Gamlaginformation
Hardware identifier v
Short di ion: | PXV F200 Safety Pos ition Encoder

Description: [position coded vision system, M 14,

Article no:: | PXVAF2x828V1Dx

Hardware product version: |

J
Firmware version: | ]
]
J

GSD file: |gsdml+v2.33-pepperl+fuchspx/b28-20180219.xml

Abbildung 4.13 Inspektionsfenster Gerateeigenschaften

3. Offne Sie das Register "Properties” (1) > "General" (4). Wahlen Sie das Meni "General" (3).
Lo Die Eingabemaske "General” 6ffnet sich.

4. Gebens Sie im Eingabefeld "Name" (2) lhren Geratenamen ein.

Hinweis!

Im Auslieferungszustand lautet der Geratename pxv-f200-sil. Die Standard PROFIsafe-
Zieladresse lautet "3". Die PROFIsafe-Zieladresse (passend zu "F_Dest_Add" im Projekt) des
Gerats stellen Sie tUber den Geratenamen ein. Dazu nutzen Sie ein Suffix, das die Adresse des
Gerats enthalt.

Beispiel: pxv-f200-sil.f-4 -> xxx.f-4 -> Die Adresse "4" wird lbernommen.

Der Geratename kann direkt im TIA-Portal oder durch die von Siemens kostenlos erhaltliche
Software "PRONETA" gedndert werden. Nach dem Andern muss das Gerat einmal neu
gestartet werden.

5. Wechseln Sie zur Gerétesicht "Device view" (1).
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Sicherheitsanwendung

Project! * PLC_1[CPU 1512SP F-1 PN] * Distributed YO *» PROFINET 10-System (100): PN/IE_1 » p> -0 EX ‘

¥ pomosiie W) H B 4)H Qs

| slot
* pxv-f200-sil.f-4 0
¥ Interface 0 Inte...

[laddress Q...

status_1

X position unsafe_1
speed value_1 10..11
warnings_1 18..19

r —~
emsition data (data type DINT for position)_1 [Module]

Catalog information

Inputs
li0 addresses
Hardware identifier

Abbildung 4.14 PROFlsafe-Adresse

6. Wahlen Sie im Fenster "Device overview" das Modul “Safe position data (data type DINT for
position)_1" (2), indem Sie es einmal mit der linken Maustaste anklicken.

L Das Dialogfenster “Safe position data (data type DINT for position)_1" 6ffnet sich.

7. Offne Sie im Inspektionsfenster das Register "Properties” (3) > "General" (6). Wéhlen Sie
das Menl "PROFlsafe" (5).

L Die Eingabemaske "PROFlsafe" 6ffnet sich.

8. Geben Sie im Eingabefeld "F_Dest_Add" (4) die Gerate-Adresse ein. In diesem Beispiel die
“4" und bestatigen Sie Ihre Eingabe mit der "Enter-Taste".
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d¢ [po-i200-sili-a ) B B (& @

I>|m]

Change device

Write 10-Device name to Micro Memory Card
Start device tool...

M cut Ctrl+X
Copy CtiC
(73 Paste crisv
¥ Delete Del
Rename F2
& Go to topology view
i Go to network view
Compile »
Download to device »
& Goonline Ctrl+K
&Y Go offline CtrleM
[ online & diagnostics D

LN Assign device name
[ Receive alarms

Update and display forced operands

Cross-reference information Shift+F11

[2 properties Alt+Enter
[ Export module labeling strips...

Abbildung 4.15 Geratename zuweisen

9. Um den geanderten Geratenamen zu vergeben, klicken Sie mit der rechten Maustaste auf
das Gerat (1) in der Geratesicht. Wahlen Sie das Untermenu "Assign device name” (2).

Lo Das Dialogfenster "Assign PROFINET device name" &ffnet sich.

2019-07
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Assign PROFINET device name.

oxv-f200-sil.f-4 =]

L rie (2) |-
& Generic Marvell Yukon 88E8053 based Ether... | ¥

00-0D-81-07-30-E

Abbildung 4.16  Dialogfenster "Geratename vergeben"

10.Prifen bzw. wahlen Sie den "PROFINET device name" (1).

11.Stellen Sie die Verbindung zum Ethernet-Netzwerk Uber die beiden Dropdown-Listen unter
"Online access” (2) her.

12.Bestatigen Sie Ihre Eingaben mit der Schaltflache "Update list" (3).

2019-07

I PEPPERL+FUCHS 3



Konfigurationsanleitung PXV100A / PGV100A
Sicherheitsanwendung

Abbildung 4.17  Geratename bestatigen
13.Wahlen Sie aus der Netzwerkliste das Gerat mit dem zugewiesenen Geratenamen (1).
Bestatigen Sie Ihre Auswahl mit der Schaltflache "Assign name" (2).

L Sobald der Geratename zugewiesen ist, erscheint ein blauer Haken (3) in der Spalte
"Status" neben dem zugewiesenen Gerdatenamen in der Netzwerkliste.

14.Beenden Sie das Fenster Uber die Schaltflache “Close” (4).
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4.4
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Projektdaten tGbersetzen

Um die Projektdaten in die F-CPU zu laden, missen die Daten zuerst (ibersetzt werden. Beim
Ubersetzen werden die Projektdaten so umgewandelt, dass sie von der F-CPU lesbar sind.

1. Wahlen Sie mit linker Maustaste in der Projektnavigation lhr Projekt "PLC_1 [CPU 15125P
F-1 PN]" an.

2. Wahlen Sie in der Menuleiste unter “Edit" (1) den Befehl "Compile” (2).

N4 SEEEns - CATIA-Project\Project1
Project |Edit |View Insert Online Options
E L Open object
Proje i) Undo Compile selected object.  Ctrl+Z
(™ Redo Ctrl+Y
M cut Ctrl+X
5| Copy Ctrl+C
[ Paste CirleV
¥ Delete Del
Rename F2
Selectall Ctrl+A
2 Find and replace Ctrl+F
Compile

Switch programming language ]
[ Properties Alt+Enter

Abbildung 4.18  Projektdaten tbersetzen

L Der Ubersetzungsvorgang startet.
Hinweis!

—@pmpeme;\@m T2 Diagnostics

\ General H Cross-references || Compile 2

NG e — W),
c (errors: 0; warnings: 1)

! |Palh | Descriptit Goto |7 (Errors | Warnings  Time I
1v oplc1 Pl 1 11:23:22 AM

o Safety ‘Compile safety program 'Safety Administration’. P 11:23:22 AM
1 ~ Program blocks o 0 1 11:23:23 AM

[i] No block was compiled. All blocks are up-to-date. 1123:23 AM

€  ~ Conmsistencycheck Consistency check for safety program 'Safety Administration’. & 0 0 11:23:23 AM

(i) The safety program is already consistent and will not be compil A& 11:23:23 AM

€)  ~ Hardware configuration ral 0 0 1123:22 AM

{i} Hardware was not compiled. The configuration is up-to-date. ? 1123:23 AM

Abbildung 4.19  Ubersetzungsvorgang

Der Ubersetzungsvorgang kann im Inspektorfenster, mit Auswahl des Registers "Info"im
Register "Compile"”, kontrolliert werden.

Um ein funktionsfahiges Programm in die Steuerung zu laden, muss die Ubersetzung fehlerfrei
durchlaufen.
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4.5 Projektdaten laden

) Nach Ubersetzen der Projektdaten, kdnnen Sie das Projekt in die F-CPU laden.

1. Wahlen Sie mit linker Maustaste in der Projektnavigation Ihr Projekt "PLC_1 [CPU 1512SP
F-1 PN]" an.

2. Wahlen Sie in der Menlleiste unter "Online" (1) den Befehl "Download to device" (2).

Online:I(1 Nns  Tools  Window Help

& Goonn/ Ctri+K
& Extended go online...

¥ Go offline Ctri+M
B simulation 3

Stop runtimelsimulatio

Download to device

Extended download to device...
Download and reset PLC program
Download user program to Memeory Card

- 5napshot of the monitor values

& Upload from device (software)
Upload device as new station (hardware and software)...
Backup from online device

HMI Device maintenance »
B2 Accessible devices... Ctrl+U
M start CPU Ctri+Shift+E
I® stop CPU Ctri+ShiftsQ
[/ Online & diagnostics Ctr+D

Abbildung 4.20  Projektdaten laden

L Das Fenster "Load preview" 6ffnet sich.

Load preview X

0 Check before loading

Status |! |Target |Messa.ge |Anion
@ - Pca Ready for loading. -
PN ¥ Protection Protection against unauthorized access

Devices connected to an enterprise network or directly to the
internet must be appropriately protected against unauthorized
[ access, e.g. by use of firewalls and network segmentation. For
‘ more information about industrial security, please visit

L http/hwww.siemens.comiindustrialsecurity
‘ G » Stop modules The modules are stopped for downloading to device. Stop all B
(V] b Software Download software to device Consistent download
n » Safety program Load safety program to device Consistent downlead

<!
<] [ |

o o —=

Abbildung 4.21  Load preview

3. Prifen Sie die Meldungen im Dialogfenster. Wenn alle Voraussetzungen erfllt sind, fihren
Sie den nachsten Schritt aus. Ist dies nicht der Fall, beheben Sie die Fehler und
wiederholen Sie den Ladevorgang mit der Schalflache "Refresh” (1).

4. Dricken Sie die Schaltflache "Load”(2).

2019-07
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L Der Ladevorgang wird gestartet.

5. Nachdem das Projekt in die F-CPU geladen ist, missen Sie im Fenster “"Load preview " die
Schaltflache “Finish" (3) anklicken.
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Programmierung

In diesem Kapitel wird das Erstellen eines fehlersicheren Bausteins beschrieben. Dafir stehen
Ihnen die Datentypen INT bzw. DINT zur Verfugung. Nachfolgend wird beispielhaft anhand des
Datentyps DINT das Erstellen eines fehlersicheren Bausteins beschrieben.

Einleitung

Ab TIA Portal V13 werden fehlersichere S7-1500F CPUs unterstitzt. In diesen Steuerungen ist
sowohl Standard- als auch fehlersichere Programmierung in einem Gerat moglich. Fir die
Programmierung des fehlersicheren Anwenderprogramms wird das Optionspaket SIMATIC
STEP 7 Safety (TIA Portal) eingesetzt.

Hinweis!

Fehlersicher bedeutet nicht, dass das Programm frei von Fehlern ist. Der Programmierer ist flr
die Richtigkeit der Programmierlogik verantwortlich. Fehlersicher bedeutet, dass die korrekte
Abarbeitung des fehlersicheren Anwenderprogramms in der Steuerung sichergestellt ist.

F-Parameter einstellen

Zur sicheren Ubertragung der individuell eingestellten F-Parameter ist eine "CRC" erforderlich,
die vom TIA-Portal V13 automatisch berechnet wird. Diese Checksumme entspricht dem F-
Parameter F_Par_CRC, der bei der Projektierung des Positioniersystems in der Geratesicht im
"Inspektorfenster" unter Eigenschaften > Allgemein > PROFlsafe angezeigt wird.

Nicht einstellbare F-Parameter

Die nachfolgend aufgefuhrten F-Parameter werden entweder vom Positioniersystem oder von
der Steuerung verwaltet und kénnen deshalb nicht manuell veréandert werden:

F_CRC_Length: 3-Byte-CRC
F_Block_ID: 0
F_Par_Version: 1

Einstellbare F-Parameter
Folgende Einstellungen sind fur die PROFIsafe-Informationen in der Steuerung méglich.

F_Dest_Add: Adresse des Lesekopfs,
Wertebereich: 1 ... 1022

F_WD_Time: Uberwachungszeit
40 ... 2000 ms (Standard)

F_Source-Add: Adresse der Steuerung,
Wertebereich: 1 ... 65534
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F-Parameter einstellen

»

1. Wabhlen Sie im Arbeitsfenster den Reiter "Device view".

Projectl » PLC_1[CPU 15125P F-1 PN] » Distributed /O » PROFINET I0-System (100): PN/IE_1 » pxv-f200-sil.f-4

warning information aray 1 word input
4 ) L

[& Topology view | Networkview | Device view || Options
e a— o - == = Device overview
¥/ [Module Rock |Slot |laddress |Q | catalog
= v pxv-f200-sili4 0 0 [Search> i
) interface 0 0 inte.. 8 Fiter
Safe position data (data type DINT for position)_1 0 1 090 05| - (g tead modue
— 2 status_1 o z 51 ~ [ Safe Positionsystem
= - n AT L L E i) Il PXV F200 Safety Position Encoder
- (Y8 K speed value_1 0 4 10..11 + [ Module
. iG>t g 2 (181 ~ [ Measurement modules
W speed value
W x position unsafe
~ [ Safe data modules
[ safe position datafdata type DINT for position)
[l safe position data (data type INT for position)
G\ [ Status modul
z status
[l 4 el || w \°) ) s
— = = = ~ [ Waming module
| S Properties” [*4info &3] % Diagnostics | W vamings
|| Genera” | i0tags | system constants | Texts
~ General [l
Catalog informa; PROFsafe
PROFlsafe
Inputs [
110 addresses T
Hardwere identifier
F_ar_Vers
o= b
| Fsource_sdd: ;
1 oesi i ;
Fal it e =
1 Device: >,
I PXV
L
(7] F-10 DB manual number assignment
wamings
[F00000 S sfepesitiondsts damanys arideno: [
veso: [ [
Description:

Abbildung 5.1

Hinweis!

[0

Einstellbare F-Parameter

Modul aus dem Hardware-Katalog per Doppelklick anwahlen.

Das Modul "Safe position data (data type DINT for position)" wird defaultméBig in der
Geratesicht angzeigt. Falls Sie das Sicherheitsmodul mit dem Datentyp "Int" verwenden
mdchten, missen Sie zuerst das aktive Modul in der Geratesicht entfernen und das neue

2. Wabhlen Sie per Doppelklick das Modul "Safe position data (data type DINT for position)" (1)

aus dem Hardware-Katalog.

L5 Das gewahlte Modul erscheint in der Geratelbersicht "Safe position data (data type

DINT for position)" (2).

3. Offne Sie im Inspektionsfenster das Register "Properties” (3) > "General" (4). Wéhlen Sie

das MenU "PROFIsafe" (5).

L Die Eingabemaske "PROFisafe" &ffnet sich. Sie kdnnen geman Ihrer Anwendung die F-

Parameter (6) einstellen.
Hinweis!

[0

Die PROFIsafe-Adresse des Geréats wird um eine Namenserweiterung eingestellt. Dazu wird
hinter den eigentlich Geratenamen, in diesem Fall "pxv-f200-sil" ein Suffix ".f-x" gehangt, wobei

x fur die jeweilige Adresse steht. Soll am Gerét also die Adresse 4 eingestellt werden, so lautet
die vollstdndige Bezeichnung "pxv-f200-sil.f-4". Hierbei ist zu beachten, dass diese Adresse
dem in der Steuerung hinterlegtem Wert entsprechen muss.

I3 PEPPERL+FUCHS

41



5.2

5.2.1

42

F-Bausteine programmieren

Im Programmiereditor kbnnen Sie ein Sicherheitsprogramm erstellen. Sie kénnen fehlersichere
Funktionsbausteine (FB) und Funktionen (FC) in der Programmiersprache Funktionsplan
(FUP) oder Kontaktplan (KOP) programmieren und fehlersichere Datenbausteine (DB)
erstellen.

Das fehlersichere System fiihrt eine duale Ausfiihrung mittels codierter Verarbeitung durch.
Das fehlersichere System fuihrt automatisch Sicherheitspriifungen durch und fligt beim
Ubersetzen des Sicherheitsprogramms zuséatzliche fehlersichere Logik zur Fehlererkennung
und Fehlerreaktion ein. Dies gewéhrleistet die Erkennung von Fehlern und Ausféllen und die
entsprechende Ausflihrung von Reaktionen, mit denen das fehlersichere System in einem
sicheren Zustand gehalten oder in diesen gebracht wird.

Um ein ordnungsgemaBes Arbeiten des Gerats zu gewdhrleisten, fihren Sie die folgenden
Schritte bei der Projektierung aus:

Variablen anlegen

Anweisung zur Anwenderquittierung erstellen
Anweisung zum Ubertragen von Daten erstellen
Projektdaten Ubersetzen

Projektdaten in die F-CPU laden
Beobachtungstabelle anlegen
Sicherheitsprogramm testen

Eine detaillierte Vorgehensweise zu den einzelnen Handlungsschritten wird in den
nachfolgenden Unterkapiteln ndher erlautert.

Variablen anlegen

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Sie Variablen fur Ihr Sicherheitsprogramm erstellen.
Variablen sind reservierte Speicherbereiche fir Werte in der Steuerung.

Begriffe aus der Variablentabelle:

Name (z.B. X Position safe): Der Name einer Variable gilt fir eine Steuerung und darf
innerhalb des gesamten Programms und dieser Steuerung nur einmal vorkommen.

Datentyp (z.B. Bool): Durch den Datentyp werden die Wertdarstellung und der zulassige
Wertebereich festgelegt. Zum Beispiel, kann mit der Auswahl des Datentyps "Bool"

festgelegt werden, dass eine Variable nur die bindren Werte "0" und "1" annehmen kann.

Adresse (z.B. M0.0): Die Adresse einer Variablen ist absolut und legt den
Speicherbereich fest, aus dem die Variable einen Wert liest oder schreibt. Beispiele fur
mdgliche Speicherbereiche sind Eingénge, Ausgénge und Merker. Die Variablen durfen
sich in einem Speicherbereich nicht Gberlappen. Die Adresse einer Variablen muss
eindeutig sein.
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) PLC-Variablen anlegen

1. Legen Sie eine neue Variablentabelle an. Wahlen Sie dazu in der Projektnavigation den Ein-
trag "PLC_1[CPU 1512SP F-1 PN] > PLC tags> Show all tags" (1) per Doppelklick mit der
linken Maustaste aus.

T4 Siemens - C:\TIA-Project\Project]
Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help
Uf Rl sovepoject @ ¥ 5 X Q22 B MG ER I cooniine F coofiiine f, MR 3 1)
Project! » PLC_1[CPU 15125P F-1 PN] » PLC tags
Devices <@ Tags |2 Userconstants |2 System constants
0O s = B & o H
r pctags— — — — — — — - - - - - - - - - — a
* [ Project! [=] Name Tag table Data type Address. Retsin  Visibl Acces. Comment
¢ Add new device i @ reintegration Defaultagtable  Bool %M0.0 ] |
hu Devices & networks 2 @  xPosition safe Default tagtable  Dint %02 ® &
~ [ PLC_1 [CPU 15125P F1 PN] Ia @ safe Status Default tagtable  Byte %IBO ¥ & |
I Device configuration 4@ Neg Status Default tagtable  Byte %81 2 &
%/ Online & diagnostics 5 @ st Default tag table [+] Word El[wis - & =]
@ safety Administration 6@ rosion uste Defauittag table  DWord
~ I3 Program blocks 7 @ Speed Default tag table  Word Operand identfier: | -
B Add newblock e waming Defaulttagtable  Word operand type: |
& Main [0B1] b E <Add new> e
20 FOB_RTG1 [0B123] | |
4 Main_safety RTG1 [FB1] £
@ Main_safety RTG1_DB [DB1] © L T T | T T T ey |
» [ System blocks
» [ Technology objects
External source files
1 L& PLC tags L |
% Showall tags
I Add newtag table
% Defaulttag table [67]

Abbildung 5.2 PLC-Variablentabelle

2. Vergeben Sie flr die Variablen symbolische Namen wie im Bild oben (2) gezeigt. Passen
Sie die Datentypen und Adressen abhéangig von lhrer Anwendung an.

Hinweis!
Adressen vergeben

Die Adressen in dem vorliegenden Beispiel sind projektabh&ngig und kénnen von lhrer
Adressbelegung abweichen. Der Speicherbereich wird von der Steuerung beim Einbinden der
Module automatisch vergeben. Dieser Speicherbereich bestimmt die Adresszuweisung in der
Variablentabelle.

(10

) Statische Variable anlegen

1. Legen Sie eine neue statische Variable an. Wahlen Sie dazu in der Projektnavigation den
Eintrag "PLC_1 [CPU 1512SP F-1 PN] > Programm block > Main_Safety_RTG1 [FB1]" (1)
per Doppelklick mit der linken Maustaste aus.

A Siemens - C:ATIA-Project\Project

Project Edit View Inset Online Options Tools Window Help
Cf Bl seveproject @ ¥ 32 2 X 92 ¥ P EE E R I coonline Jcootiine f, W8 ¥ 1
Project1 » PLC_1[CPU 1512SP F-1PN] » Program blocks » Main_Safety_RTG1[FB1]

Devices
EL) EE EE O EECE Y > 6 €8 68 oo =
[~ Wain_Safety_RTG1 a

Data type Defaultvalue  |Retain Accessiblef._ | Visiblein . |Setpoint | Comment

~ (1 project!
¥ Add new device
i Devices & networks
v [ PLC_1 [CPU15125PF1 PN]
Y Device configuration
%/ Online & diagnostics
@ safety Administration
~ gl Program blocks
I Add newblock
& Main [0B1]
/;\ & FOB_RTG1[0B123]
/O Main_safety RTG1 [FE1]
@ Main_Safety_RTG1_DB [DB1]
» [ System blocks

Abbildung 5.3  Statische Variablen

2. Vergeben Sie fir die Variablen symbolische Namen und passen Sie den Datentyp wie im
Bild oben (2) gezeigt an.
Hinweis!

Um eine Verwechslung mit den PLC-Variablen zu vermeiden, ist es hilfreich die statischen
Variablen klein zu schreiben.

(10
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Anwenderquittierung

Nachfolgend wird die Anpassung des Bausteins "Main_Safety_RTG1 [FB1]", fir die
Verwendung einer Anwenderquittierung (User Acknowledgment), vorgenommen. Um beim
Starten der F-CPU bzw. nach Behebung von Fehlern eine Anwenderquittierung durchzuflhren,
mussen Sie die Variable "ACK_REI" des F-Peripherie-DBs auf "High" setzen. Der F-Peripherie-
DB, der flr das Gerat automatisch erzeugt wird, hei3t im Projekt: "FO0000_Safepositiondata”
und ist in der Projektnavigation im Strukturbaum unter folgendem Pfad zu finden: PLC_1 [CPU
15125P F-1 PN] > Program blocks > System blocks > STEP7 Safety > F-IO data blocks.

Da wir im Gesamtprojekt die Programmiersprache "FUP" gewahlt haben, miissen Sie auch
dem Baustein "Main_Safety_RTG1 (FB1)" die Programmiersprache "FBD" zuweisen. Gehen
Sie daflr wie folgt vor:

Project tree mw 4
Devices
HOO ==l 4

Name
¥ _1] 2018_06_07_Testproject_SafePxv -~
ﬁ ‘Add new device
iy Devices & networks
~ (@ plc_1 [CPU 1512SPF-1 PN]
BY Device configuration
% Online & diagnostics
#) Safety Administration
~ g Program blocks
B¢ Add new block
4 Main [0B1]
20 FOB_RTG1[0B123]
o4& Main_safetv RTG1[FB1I
@ Main_saff  Open

» | System bl ¥

¥ L Technology ¢ 52| Copy Ctris
» Extemnal sout [
Sl ?LC 08 Delete Del
&L Showallt ™" oo e B
I Add new
[ standarg|  Complle 4
» [ PLC data typs Download to device 3
+ 53 Watch and fq )’\‘ Go online Ctrkek

» [& Online backy *

E] Textlists
Ll Local module
» [ Distributed If
» (5§ commondata
|

Cross-references
Call structure
 Assignment list

Knew-how protection

=l Print..
& Print preview...

g Properties...

Switch programming language

» (55 Traces Cross-reference information  Shift+F11

F11

14

Ctri+P

Alt+Enter

Abbildung 5.4 Programmiersprache "FBD"

1. Wahlen Sie in der Projektnavigation den Eintrag "PLC_1 [CPU 1512SP F-1 PN] > Program

blocks > Main_Safety RTG1 (FB1)" (1) mit der rechten Maustaste aus.
L Das Kontextmenii 6ffnet sich.

2. Wahlen Sie im Kontextmenu "Switch programming language” (2) > "FBD" (3) aus.

L Dem Baustein "Main_Safety_RTG1 (FB1)" wird die Programmiersprache "FBD"
zugwiesen.

3. Wabhlen Sie in der Projektnavigation den Baustein "Main_Safety RTG1 (FB1)" (5) per

Doppelklick aus.
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o Opors Tads Widow belp Totally Integrated Automation
X O 5 MG ER Y coonine Jcootine fo MR ¥ 1] PORTAL

[ Devices | Options
500 Pl e ERE0B::HECGaEd 5 8T R
Main_Safety RTG1
- et ame ow e T [ e e P
5 Add newdevice 1@
sh Devices & networks Bl [ <rire <] =
~ [ PLC_1 [CPU15125P 1 PN] 3 @~ ouput
configuration & s <aidne
s 5 @~ nout
vk ks 7 |a v satc
w 8 . <Addne
& Main [081] 9 @~ Temp
£ FOB_RTG1[0B123] W0 = Add ne
S wain_Ssfety_RTG1 Fa1 @ ot
fety_RTG1_0B [051] @ - <adire
3 systemblocks
s STep7 Safey o e e Y
~ Block ite:

> Network 1: 1-Acknowledgment o reintegroti

il i

5 ‘£832774 108.C*
~ Network2: § "F832775_108.C"

] Reference projects
=

<[
+|> [Technology.
o0 5 s B G i

> Details view s properties [%info )] & piagnostics > Optional packag

[ ownen [& prerzoosti- | o oninesain [ o sotety.. |3 RiGtsyanto |3 Fosysemini=—_| 3 Foooo0 sare-

Lo Im Arbeitsbereich 6ffnet sich der Programmeditor mit dem Baustein

"Main_Safety_RTG1 (FB1)". Im rechten Fensterbereich wird die Sammlung grundlegender

Anweisungen "Basic instructions"” (1) aufgelistet, die Sie fur die Programmierung bendtigen.
Hinweis!

Beachten Sie, dass Anderungen am Baustein, die im Sicherheitsprogramm verwendet werden,
zur Abfrage des Passworts fiihren. Dort ist Ihr angelegtes Passwort aus "Safety Administration”

[0

einzugeben.
i | Basic instructions
Mame Description Version
» [ ] General
~ [41] Bit logic operations
e AND logic operation
& »=1 OR logic operation
& x EXCLUSIVE OR logic op..
&= Assignment
TR Reset output
s Setoutput
T SR Setlreset flip-flop
T RS Resetiset flip-flop
& -|P- Scan operand for positi..
T -NF Scan operand for negat..
& P_TRIG Scan RLO for positive si..
&I N_TRIG Scan RLO for negative s.
» [@ safety functions V16
» [@] Timer operations V16
+ [A] Counter operations V16

Abbildung 5.5  Detailansicht "Grundlegende Anweisungen"

4. Fugen Sie aus der Sammlung der “Basic instructions"” die Anweisung "Assignment" aus
dem Unterordner “Bit logic operations”.

Hinweis!

Wenn Sie mit dem Mauszeiger auf den Befehl fahren (kein Klick), wird automatisch ein Hilfetext
angezeigt.

i [e)

5. Klicken Sie mit der linken Maustaste in das Auswabhlfeld (4) und fligen Sie den
Datenbaustein "FO0000_Safepositiondata” (3) mit dem Datentyp "ACK_REI" ein.
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Hinweis!

Sie gelangen zur Auswahlliste "ACK_REI" iber die Auswahl "FO0000_Safepositiondata”indem
Sie auf das Pfeilsymbol nach rechts (2) klicken.

6. Klicken Sie mit der linken Maustaste in das Auswahlfeld am Eingang der Anweisung und
wahlen Sie die zuvor angelgelte Variable "Reintegration” aus.

- Network 2: 1=Acknowledgement for reintegration

Lo

"FOO00O_
Safepositiondata(
datatyp” ACK_
REI
%l0.0
"Reintegration” — —_

Abbildung 5.6  Anwenderquittierung

L Die Programmierung der Anwenderquittierung ist damit abgeschlossen.
Anweisung zum Ubertragen von Daten

Mit der Anweisung MOVE (Wert kopieren) wird ein einzelnes Datenelement von der mit
Parameter "IN" angegebenen Quelladresse in die mit Parameter "OUT" angegebenen
Zieladressen kopiert.

MOVE-Anweisung anlegen

Im "Netzwerk 2" wird aus den grundlegenden Anweisungen “Basic instructions"” auf der
rechten Fensterseite des Bildschirms die "MOVE-Anweisung" wie folgt angelegt:

1. Flgen Sie die Anweisung "MOVE" (2) aus dem Unterordner "Move operations" (1) der "Ba-
sic instructions” per Drag and Drop in Ihren Arbeitsbereich ein.

Main_Safety RTG1 > | Favorites
Name Data type Defaultvalue | Retain Accessible f... Visible n ... |Setpoint | Comment SEtae s
1@~ input Name. Description
2 . <Add ne » [] General
3 4@ ~ Output » [i] Bit logic operations

+ [i§) safetyfunctions

5 <@ ¥ Inout » [®] Timer operations

6 Ad » [] Counter operations
7 4@~ static =

[<] Comparator operations
8 @ Datasafe Dint 0 Nonret.[~] =] =) G

[£] Math functions
9 dd new> ~ 5 Move operations

10 @ ~ Temp & MoVE Move value
1 - N> » B conversion opel
124 v Constant » &7 Program control opaTat....

+ £ Word logic operations

- » &5 Shiftand rotate

a a1 B A - 4 o] » [ Operate
*  Network 1: 1=Acknewledgment for reintegration

"F00000_

Safepositiondata(

datatyp"ACK_

REI
MO0

"Reintegration” = =

< 0
~  Network2: ~ | Extended instructions

Comment Name Description
MOVE L|
—~—EN
%D2 QUT1 — #Data_safe
"X-Position safe” — IN ENO —

Abbildung 5.7  MOVE-Anweisung

< [0
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2. Versehen Sie die Ein- und Ausgange der Anweisung, wie im Bild oben gezeigt.
3. Fugen Sie am Eingang "IN" die PLC-Variable "X-PositionSafe" (4) ein.
4. Fugen Sie am Ausgang "OUT" die statische Variable "“Data_Safe” (3) ein.

L Die Programmierung der MOVE-Anweisung ist damit abgeschlossen.
Hinweis!

Der Vorgang fiir die Erstellung des Sicherheitsprogramms mit dem Datentyp "INT" entspricht
zum gréBten Teil der vorangegangenen Beschreibung. Der Unterschied liegt in der Anzahl der
"Move-Anweisungen". Wenn Sie den Datentyp "INT" nutzen, missen Sie zwei "MOVE-
Anweisung" anlegen (low integer und high integer).

Projektdaten Ubersetzen

Um die Projektdaten in die F-CPU zu laden, mlssen die Daten zuerst (ibersetzt werden. Beim
Ubersetzen werden die Projektdaten so umgewandelt, dass sie von der F-CPU lesbar sind.

1. Wahlen Sie mit linker Maustaste in der Projektnavigation Ihr Projekt "PLC_1 [CPU 1512SP
F-1 PN]" an.

2. Wahlen Sie in der Menleiste unter "Edit" (1) den Befehl "Compile” (2).

T Sazns - C:ATIA-Project\Project1
Project |'Edit |View Insert Online Options
ER Open object

) Undo Compile selected object.  Cirl+Z

(™ Redo Ctrl+Y

m M Cut Ctrl+X
i €= copy Ctrl+C

~ | ¥ Delete Del
Rename F2

Selectall Ctrl+A

2 Find and replace Ctrl+F
@‘Fnj
Switch programming language ]

[ Properties Alts+Enter

Abbildung 5.8 Projektdaten tGbersetzen

L Der Ubersetzungsvorgang startet.
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Konfigurationsanleitung PXV100A / PGV100A

Programmierung

o
Il

Hinweis!
[ T rroperties [pnfo [ Diagnostics
\ General H Cross-references || Compile 2 /\/
RN e — W),
Compili (errors: 0; warnings: 1)
1 |path | Descriptit Goto |7 (Emors Warnings  Time. I
1v oplc1 Pl 1 11:23:22 AM
o Safety ‘Compile safety program 'Safety Administration’. Pl 11:23:22 AM
1 ~ Program blocks o 0 1 11:23:23 AM
[i] No block was compiled. All blocks are up-to-date. 1123:23 AM
€  ~ Conmsistencycheck Consistency check for safety program 'Safety Administration’. & 0 0 11:23:23 AM
(i) The safety program is already consistent and will not be compil A& 11:23:23 AM
€)  ~ Hardware configuration ral 0 0 1123:22 AM
0\ Hardware was not compiled. The configuration is up-to-date. 7 11:23:23 AM

Abbildung 5.9  Ubersetzungsvorgang

Der Ubersetzungsvorgang kann im Inspektorfenster, mit Auswahl des Registers "Info" im
Register "Compile", kontrolliert werden.

Um ein funktionsfahiges Programm in die Steuerung zu laden, muss die Ubersetzung fehlerfrei
durchlaufen.

Projektdaten laden

Nach Ubersetzen der Projektdaten, kdnnen Sie das Projekt in die F-CPU laden.

1. Wabhlen Sie mit linker Maustaste in der Projektnavigation lhr Projekt "PLC_1 [CPU 1512SP
F-1 PNJ" an.

2. Wabhlen Sie in der Mentileiste unter “Online" (1) den Befehl “Download to device" (2).

Onlfneq{1 Nns  Tools  Window  Help

& Goonn/ Ctri+K
& Extended go online...

¥ Go offline Ctri+M
B simulation 3

Stop runtimelsimulatio e
ZaAN

Download to device

Extended download to device...
Download and reset PLC program
Download user program to Memeory Card

- 5napshot of the monitor values

& Upload from device (software)
Upload device as new station (hardware and software)...
Backup from online device

HMI Device maintenance »
B2 Accessible devices... Ctri+U
M start CPU Ctri+Shift+E
I® stop CPU Ctri+ShiftsQ
[/ Online & diagnostics Ctr+D

Abbildung 5.10  Projektdaten laden

L Das Fenster "Load preview" 6ffnet sich.
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Load preview X

9 Check before loading

Status |1 Target Message Action
M & - oAca Ready for loading. [~]
H * Protection Protection against unauthorized access

Devices connected to an enterprise network or directly to the
internet must be appropriately protected against unauthorized
access, e.g. by use of firewalls and network segmentation. For
more information about industrial security, please visit

H http/iwww.siemens.comiindustrialsecurity
! (] » Stop modules The modules are stopped for downloading to device. Stop all B
(] » Software Download software to device Consistent download
H » Safety program Load safety program to device Consistent downlead
<] i |
| Finish | : Load ] | Cancel |

B e e e s = . e

Abbildung 5.11 Load preview

3. Prifen Sie die Meldungen im Dialogfenster. Wenn alle Voraussetzungen erfillt sind, fihren
Sie den nachsten Schritt aus. Ist dies nicht der Fall, beheben Sie die Fehler und
wiederholen Sie den Ladevorgang mit der Schalflache "Refresh” (1).

4. Dricken Sie die Schaltflache “Load"(2).
L Der Ladevorgang wird gestartet.

5. Nachdem das Projekt in die F-CPU geladen ist, missen Sie im Fenster "Load preview " die
Schaltflache "Finish" (3) anklicken.

Sicherheitsprogramm testen

Warnung!
Inbetriebnahme des fehlersicheren Systems

Die Inbetriebnahme vor einer erfolgreichen Validierung der sicherheitsbezogenen Funktionen
ist nicht zulassig. Wenn keine geeigneten VorsichtsmaBnahmen vor der Inbetriebnahme des
Systems getroffen werden, kann dies zum Tod, zu schweren Verletzungen und zu Schaden an
Maschinen und Anlagen fuihren.

Ein fehlersicheres System, darf erst dann fur die Nutzung der Standardfunktionen in Betrieb
gesetzt werden, nachdem Sie die sicherheitsbezogenen Funktionen erfolgreich getestet
haben.

Nach dem Erstellen eines Sicherheitsprogramms missen Sie einen vollstdndigen
Funktionstest entsprechend lhrer Automatisierungsaufgabe durchfiihren.

Hinweis!

Beim Starten des Gerats kann es vorkommen, dass ein Fehler auftritt. Dies fihrt zu einer
Passivierung des Gerats. Der Fehler wird im Projekt Gber den Marker "Reintegration (M0.0)"
ausgeldst. Dadurch werden die sicheren Positionswerte der X-Position nicht mehr angezeigt.
Um die sicheren Positionswerte wieder anzuzeigen, missen Sie das passivierte Gerat
wiedereingliedern.
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Wiedereingliederung

T4 Siemens - C:ATIA-Project\Project]

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help
Uf i soveproject @ X 2= X e S MK B R Y Goonline F Gooiline J, M I8 3 [

Devices 2

Project] » PLC_1[CPU 15125P F-1.BN| » Watch and force tables » Watch table_1 — X

HOO Bl

Disploy format | Monitorvelue | Modify value 7z Commen «
~ |3 Project! 1
¥ Add new device
ahy Devices & networks
~ [l PLC_1 [CPU 1512SPF1 PN]
Y Device configuration
@/ online & diagnostics
@ safety Administration
» [ Program blocks
» [ Technology objects
» g} External source files
» [g PLC tags
(i) PLC data types.
[ watch and force tables
Add new atch tzble
Force table
Watchtable_1

Abbildung 5.12 Beobachtungstabelle erzeugen

1. Erstellen Sie eine neue Beobachtungstabelle. Wéhlen Sie dazu in der Projektnavigatioin

den Eintrag "“PLC_1 [CPU 1512SP F-1 PN] > Watch and force tables > Add new watch table"

(1).
Lo Im Arbeitsbereich wird eine neue Beobachtungstabelle gedffnet.
2. Tragen Sie die zu beobachtenden Variablen in die Spalte "Name" (2) ein.

TA Siemens - C:ATIA-Project\Project1
Project Edit View Insert Orline Options Tools Window Help
Uf Bl soveproject @ X 25 X e 5 MG B R coonline oF Goofiine J, [ I8 > 1)
Devices 1
EHOO sl I s ;
v | Project! i 0] Iw “Safe_Status™ %EBO Hex |
I Add new device “Neg_Status® EB1 Hex
s Devices & networks “X-Positionsafe” %ED2 DECH-
~ [0 PLC_1 [CPU 15128PF-1 PN] v E *F00000_ " ACK_NEC 3 % |
Y Device configuration ] “FO0000_Safepositiondata (datatyp” ACK_REQ 3 b2y
1%/ Online & diagnostics b *F00000_Safepositiondata(datatyp"DIAG = % |
@ safety Administration o |7 *F00000_Safepositiondata (datatyp".QBAD B2 %
v [} Program blocks o |E *FO0000_Safepositiondata (datatyp".ACK_REI 2 % |
I Add newblock =|s
4 Main [0B1] [] ro “Reintegration” %MO.0 Bool TRUE [Z Y |
& FOB_RTG1[0B123] e [n
£ Main_Safety_RTG1[FB1] [ ] L\z
@ Main_safety RTG1_DB [DB1] L ] 3
~ Il system blocks ® lw‘a |
» 5 Program resources 5
» |3 STEP7 Safety oL 16
» [ Technology objects Iw |
+ [} Extemal source files 18
~ (& PCtags o |he *safe_Status” FHEBO Hex |
% Showall tags 20 “X-Positionsafe” %ED2 DEC
[ Add newtag table |21 *X-Pos-unsafe" %ED12 DEC |
5% Defaulttag table [67] 22 *Speed” HEWI0 DEC
~ [ PLC data types [ ] |23 “Status” REW16 Hex |
Add new data type 24 *Waming" HEW1S Hex
SYSINFO esl o oxmdmews (0 _ _ oo _ a
[ watch and force tables
3 o [properties |?winfo [l Diagnostics |
Tl Watch table_1 [ General [ cross-references | compile |

Abbildung 5.13 Variablen beobachten

3. Wabhlen Sie in der Mendlleiste das "Brillensymbol” bzw. das Menl "Online > Monitor all".

Hinweis!
Achten Sie darauf, dass im Arbeitsbereich der Editor der "Watch table_1" die aktivierte
Anwendung ist.

L5 Eine Verbindung zur F-CPU wird hergestellt.
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2018_06_07 _Testproject SafePxv * plc_1 [CPU 1512SP F-1 PN] *» Watch and force tables » Watch table_1 — W B X Testing
Options
g2lh 22T
i Meme | Address | Display format Monitor value | Modify value F:d | comment ~ | cpu operator panel

1 "safe_Status" %EBO Hex 16#00 =
5 “Neg_Status™ %EB1 Hex 16200 = (L (R DT )]
2 "X Positionsafe”  %ED2 DEC:/ 0 0O @ M RUN/STOP RUN
4 “FO0000_Safepos Bool [ TRUE 0 NI error STOP
5 “F00000_Safepos Bool @ TRUE =
6 “FO0000_Safepos Hex 16210 = s i —
7 “FO0000_Safepos Bool [ TRUE =
8 "FO0000_Safepos Bool [E FALSE ] Phlzzasens M
9 -]
10 “Reintegration” [E] %M0.0 Bool [~] @ Fase L4
5 Modify to 0 Ctrl+F3
12 P5] Menitor all .
i = Maritar now #, Modify now Shift+Fo

- # Modify with trigger ~ Ctri+Shift:F9
il = Insertrow £ Enable peripheral outputs
15 =¥ Add row
1o X cut Ciri+X
& § Copy curlec
18 [ Paste curley
19 “safe_Status™ %EBO Hex 16200
20 “X-PositionSafe”  %ED2 DEC+ 0 * ki e
21 “X-Pos-unsafe’  ED12 Hex 16#0000_0408 S P2
22 “speed” %BEW10 Hex 1620000 Cross-reference information  Shift+F11
23 “Status® HEWT6 Hex 160000 8 Expanded Mode
24 “Waming® BEWIS Hex 1620000 =
25 <Add news =

Abbildung 5.14 Wiedereingliederung

Hinweis!

Im rechten Fensterbereich blinkt die rote Statusanzeige "ERROR" (1), wenn ein "Safety-Fehler"
anliegt. In diesem Beispiel ist das Geréat passiviert und muss wiedereingeglieder werden.

4.

Setzen Sie im Beobachtungsfenster die Variable "Reintegration” auf "TRUE". Klicken Sie
dazu mit der rechten Maustaste in das Feld (4) der Zeile "Reintegration” und Spalte "Modify

value".

. Wahlen Sie im Kontextmen( “"Modify" (3) > "Modify to 1" (2) aus.

2018_06_07_Testproject SafePxv *» plc_1 [CPU 1512SP F-1 PN] * Watch and force tables » Watch table_1

— i B X |Testing

Options:
#& o ARP TN
i Name | Address | Display format Monitor value | Modify value 7 | comment v | cpu operator panel
1 *safe_Status" HEBD Hex 16201 =
7 “Neg_Status™ HEBT Hex 1687F ] [+ 2 (LTI T
3 “X-PositionSafe”  %ED2 DEC:/ 102 = M RUNISTOP RUN
4 “"FO0000_Safepos Bool [ TRUE 0 ERROR
5 “F00000_Safepos Bool [ FALSE ]
. MAINT MRES
6 F00000_Safepos Hex 16200 =
7 “F00000_Safepos Bool [ FALSE =
8 “"FO0000_Safepos Bool =] TRUE ] (s s Dt
° =
10 “Reintegration” [E]] %M0.0 Bool [+] @ TRUE TRUE 1@ 5
1 =
12 ]
iE] [-]
14 =]
15 a
16 &
17 =
18 =
19 “Safe_Status” HEBD Hex 16201 ]
20 “X-PositionSafe”  %ED2 DEC+ 102 =
21 “X-Pos-unsafe”  %ED12 Hex 1620000_0408 =
22 “Speed” BEW10 Hex 1620000 D
23 “Status” BEW16 Hex 16#0000 D
24 “Waming® LEWIZ Hex 1620000 0
25 <Add news =

Abbildung 5.15 Wiedereingliederung

L Der Steuerwert wechselt von "FALSE" auf "TRUE" (4). Das Gerat ist
wiedereingegliedert und die sicheren Eingangswerte werden in der Beobachtungstabelle
angezeigt. Die rote Statusanzeige "ERROR" erlischt.
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Zugriff auf die sicherheitsgerichtete Kommunikation

Die sicherheitsgerichtete Kommunikation findet wie in Standard-Automatisierungssystemen
Uber die Prozessabbild Eingdnge/Ausgénge (PAE/PAA) statt. Ein direkter Peripheriezugriff ist
nicht zulassig.

Die Aktualisierung des Prozessabbildes der Eingange erfolgt am Anfang der F-Ablaufgruppe
vor der Bearbeitung des F-Programmbausteins. Die Aktualisierung des Prozessabbildes der
Ausgéange erfolgt am Ende der F-Ablaufgruppe nach der Bearbeitung des F-
Programmbausteins. Die eigentliche Kommunikation zwischen F-CPU (Prozessabbild) und F-
Peripherie zur Aktualisierung des Prozessabbildes erfolgt verdeckt im Hintergrund Uber ein
spezielles Sicherheitsprotokoll gemai PROFIsafe.

Die F-Peripherie-Kommunikation wird Gber die vom Anwender zuvor erstellten Variablen
ausgewertet.

Passivierung und Wiedereingliederung

Wenn ein sicherheitsgerichteter Datenkanal Ersatzwerte ausgibt, ist dieser passiviert. Die
Sicherheitsfunktion bedingt, dass ein fehlersicheres Modul statt der Prozesswerte automatisch
Ersatzwerte ausgibt, wenn Folgendes auftritt:

beim Starten des F-Systems

bei Kommunikationsfehler zwischen F-CPU und F-Peripherie tber das PROFIsafe-
Sicherheitsprotokoll

F-Peripherie-/Kanalfehlern (z. B. Drahtbruch, Kurzschluss, Diskrepanzfehler)
im F-Peripherie-DB mit PASS_ON = 1 eine Passivierung der F-Peripherie aktivieren.

Wiedereingliederung

Nach der Fehlerbeseitigung, der zur Passivierung fuhrte, kdnnen Sie den Ersatzwert auf
Prozesswerte umschalten. Die Umschaltung kann automatisch oder nach einer
Anwenderquittierung im Sicherheitsprogramm erfolgen.

F-Peripherie-DB

Zu jeder F-Peripherie (im Sicherheitsbetrieb) wird beim Konfigurieren der F-Peripherie ein F-
Peripherie-DB erzeugt. Der F-Peripherie-DB enthalt Variablen, die Sie im Sicherheitsprogramm
auswerten kdnnen bzw. beschreiben kénnen oder mussen. Eine Anderung der Startwerte der
Variablen direkt im F-Peripherie-DB ist nicht zuléssig, da der F-Periepherie-DB Know-How-
geschitzt ist. Beim Léschen einer F-Peripherie wird der zugehdrige F-Peripherie-DB ebenfalls
geléscht.

Zugriff auf einen F-Peripherie-DB
In einigen Fallen missen Sie auf die Variablen des F-Peripherie-DBs zugreifen:

fur die Wiedereingliederung der F-Peripherie nach Kommunikationsfehlern, F-Peripherie-
/Kanalfehlern

bei der Auswertung, ob Ersatz- oder Prozesswerte ausgegeben werden

wenn Sie die F-Peripherie abhangig von bestimmten Zusténden lhres
Sicherheitsprogramms passivieren wollen

wenn Sie die F-Peripherie deaktivieren wollen (z. B. bei Konfigurationssteuerung)
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Variablen des F-Peripherie-DBs
Die folgende Tabelle zeigt die Variablen des F-Peripherie-DBs:

Variable Datentyp | Funktion Startwert
S PASS_ON | BOOL 1 = Passivierung aktivieren 0
% ACK_NEC |BOOL 1 = Quittierung far Wiedereingliederung 1
< - (notwendig bei F-Peripheriefehlern oder
% o Kanalfehlern)
g,‘;’;’ ACK_REI BOOL 1 = Quittierung fUr Wiedereingliederung (nach| 0
D % Kommunikationsfehlern oder nach der
20 Anlaufphase)
©
C-é IPAR_EN BOOL Variable fur Umparametrierung 0
3
8
g
S PASS_OUT | BOOL Passivierungsausgang 1
g QBAD BOOL 1 = Ersatzwerte werden ausgegeben
g ACK_REQ |BOOL 1 = Quittierungsanforderung flr 0
e Wiedereingliederung
20
(g P IPAR_OK BOOL Variable fur Umparametrierung 0
'5“'_8 DIAG BYTE Nicht fehlersichere Serviceinformation, nurim| 0
b Standardprogramm moglich
g
p
PASS_ON

Mit der Variable "PASS_ON" kénnen Sie eine Passivierung einer F-Peripherie, z. B. abhéngig
von bestimmten Zustanden in lhrem Sicherheitsprogramm, aktivieren. Die Passivierung wird
nicht direkt in der F-Peripherie vorgenommen, stattdessen wird der Zustand dieser Variablen
von der Sicherheitssteuerung registriert und aktiviert die Passivierung erst tber die Daten des
Sicherheitsprogramms. Von der F-Peripherie werden weiterhin zyklische Daten ausgegeben!

Solange PASS_ON =1 ist, erfolgt eine Passivierung der zugehérigen F-Peripherie.

ACK_NEC

Mit der Variable "ACK_NEC" kénnen Sie nach einem F-Peripheriefehler zwischen einer
automatischen Wiedereingliederung und einer manuellen Wiedereingliederung unterscheiden.

Fir das Positioniersystem ist jedoch kein Prozess definiert, flir den eine Wiedereingliederung
nach einem F-Peripheriefehler zulassig ist. Aus Sicherheitsgriinden mussen diese Fehler erst
behoben werden und anschlieBend die Versorgungsspannung AUS/EIN geschaltet werden.

Nach Behebung des F-Peripheriefehlers erfolgt die Wiedereingliederung der betroffenen F-
Peripherie abhangig von ACK_NEC:

Mit ACK_NEC = 0 kénnen Sie eine automatische Wiedereingliederung parametrieren.
Mit ACK_NEC = 1 kdnnen Sie eine Wiedereingliederung durch eine Anwenderquittierung
parametrieren.

Hinweis!

Der Startwert fir ACK_NEC nach Erzeugen des F-Peripherie-DBs ist 1. Wenn Sie keine
automatische Wiedereingliederung benétigen, missen Sie ACK_NEC nicht beschreiben.
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ACK_REI

Wenn das fehlersichere System einen Kommunikationsfehler oder ein F-Peripheriefehler fir
eine F-Peripherie erkennt, erfolgt eine Passivierung der betroffenen F-Peripherie. Fir eine
Wiedereingliederung der F-Peripherie/Kanéle der F-Peripherie nach Behebung der Fehler ist
eine Anwenderquittierung mit positiver Flanke an der Variablen ACK_REI des F-Peripherie-
DBs erforderlich, welche in unserem Fall mit dem Marker M0.0, Symbol-Name
"F00000_Safepositiondata(datatype".ACK_REI, verkn(pft ist.

Eine Anwenderquittierung (User Acknowledgment) ist erforderlich:
nach Kommunikationsfehlern immer
nach der Anlaufphase

Eine Quittierung ist erst mdglich, wenn die Variable ACK_REQ = 1 ist. Im Sicherheitsprogramm
muss fir jede F-Peripherie eine Anwenderquittierung Uber die Variable ACK_REI vorgesehen
werden. FUr das Positioniersyste ist diese Vorgabe bereits berlcksichtigt.

IPAR_EN

Wann Sie diese Variable bei einer Umparametrierung von fehlersicheren DP-Normslaves/IO-
Normdevices setzen/ricksetzen miissen, entnehmen Sie der PROFIsafe Spezifikation ab
V1.20 bzw. der Dokumentation zum fehlersicheren DP-Normslave/IO-Normdevice.

Beachten Sie, dass durch IPAR_EN = 1 keine Passivierung der betroffenen F-Peripherie
ausgel6st wird.

Soll bei IPAR_EN = 1 passiviert werden, missen Sie zusétzlich die Variable PASS_ON = 1
setzen.

PASS_OUT/QBAD

Die Variablen PASS_OUT = 1 und QBAD = 1 zeigen an, dass eine Passivierung des Mess-
Systems vorliegt.

Das F-System setzt PASS_OUT und QBAD = 1, solange das Mess-System Ersatzwerte (0)
statt der zyklischen Werte ausgibt.

Wenn eine Passivierung uber die Variable PASS_ON = 1 vorgenommen wird, werden jedoch
nur QBAD = 1 gesetzt. PASS_OUT &ndert seinen Wert bei einer Passivierung tber PASS_ON
=1 nicht. PASS_OUT kann deshalb zur Gruppenpassivierung weiterer F-Peripherien
verwendet werden.

ACK_REQ

Wenn vom fehlersicheren System fir eine F-Peripherie ein Kommunikationsfehler oder ein F-
Peripherie-/Kanalfehler erkannt wird, erfolgt eine Passivierung der betroffenen F-Peripherie
bzw. einzelner Kanale der F-Peripherie. Durch ACK_REQ = 1 wird signalisiert, dass fur eine
Wiedereingliederung der betroffenen F-Peripherie/der Kanale der F-Peripherie eine
Anwenderquittierung erforderlich ist.

Sobald der Fehler behoben ist und eine Anwenderquittierung méglich ist, setzt das F-System
ACK_REQ = 1. Nach erfolgter Quittierung wird ACK_REQ vom F-System auf 0 zuriickgesetzt.

IPAR_OK

Die Variable IPAR_OK entspricht der Variablen iPar_OK_S im Busprofil PROFIsafe, ab
PROFIsafe Specification V1.20.

DIAG

Uber die Variable DIAG wird eine nicht fehlersichere Information (1 Byte) iiber aufgetretene
Fehler fir Servicezwecke zur Verfligung gestellt. Ein Zugriff im Sicherheitsprogramm auf diese
Variable ist nicht zulassig!
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Zugriff auf Variablen des F-Peripherie-DBs

Name und Nummer des F-Peripherie-DBs

Zu jeder F-Peripherie wird beim Programmieren einer F-Peripherie automatisch ein F-
Peripherie-DB erzeugt und diesem automatisch ein Name zugewiesen. Dazu wird hinter den
eigentlich Geratenamen, in diesem Fall "pxv-f200-sil" ein Suffix ".f-x" gehangt, wobei x fir die
jeweilige Adresse steht. Soll am Gerét also die Adresse 4 eingestellt werden, so lautet die
vollstdndige Bezeichnung "pxv-f200-sil.f-4". Hierbei ist zu beachten, dass diese Adresse dem
in der Steuerung hinterlegtem Wert entsprechen muss.

Regel fir den Zugriff auf Variablen des F-Peripherie-DBs

Auf Variablen des F-Peripherie-DBs einer F-Peripherie darf nur aus der F-Ablaufgruppe
zugegriffen werden, aus der auch der Zugriff auf die Kanale dieser F-Peripherie erfolgt (falls
Zugriff vorhanden).

"Vollqualifizierter DB-Zugriff" Regel fiir den Zugriff auf Variablen des F-
Peripherie-DBs

Auf die Variablen des F-Peripherie-DBs kénnen Sie Uber einen "vollqualifizierten DB-Zugriff"
zugreifen. Dazu mussen Sie den Namen und die Variable des F-Peripherie-DBs angeben.

Passivierung und Wiedereingliederung der F-Peripherie

Nach Anlauf des F-Systems

Wahrend des Anlaufs erfolgt die Passivierung der gesamten F-Peripherie, da die
Kommunikation zwischen der F-CPU und der F-Peripherie Gber das PROFIsafe-Protokoll erst
aufgebaut werden muss. Fur alle Kanéle gilt "Kanalwert = Ersatzwert (0)" und die Variablen
QBAD und PASS_OUT =1.

Die Wiedereingliederung der F-Peripherie erfolgt unabhangig von der Einstellung an der
Variable ACK_NEC bzw. der Projektierung "Kanalfehler Quittierung" automatisch friihestens
ab dem 2. Zyklus der F-Ablaufgruppe nach dem Anlauf des F-Systems. Abhangig von der
verwendeten F-Peripherie und von der Zykluszeit der F-Ablaufgruppe und des PROFIBUS
DP/PROFINET IO kann die Wiedereingliederung erst nach einigen Zyklen der F-Ablaufgruppe
erfolgen.

Dauert der Aufbau der Kommunikation zwischen F-CPU und F-Peripherie langer, als die in den
Eigenschaften der F-Peripherie eingestellte F-Uberwachungszeit, so erfolgt keine
automatische Wiedereingliederung.

Nach Kommunikationsfehlern

Wenn ein Kommunikationsfehler zwischen F-CPU und F-Peripherie erkannt wird, erfolgt die
Passivierung aller Kanéle der betroffenen F-Peripherie Fur alle Kandle gilt "Kanalwert =
Ersatzwert (0)" und die Variablen QBAD und PASS_OUT = 1.

Die Wiedereingliederung der betroffenen F-Peripherie erfolgt erst dann, wenn:

kein Kommunikationsfehler mehr vorhanden ist und das F-System die Variable
ACK_REQ = 1 gesetzt hat

eine Anwenderquittierung mit positiver Flanke an der Variable ACK_REI des F-
Peripherie-DBs erfolgt ist
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