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Hinweise fir das S7-Beispielprojekt ,Sv14 Awl“ fiir den S300/S400/S600/S700

Das S7-Beispielprojekt ,Sv14 Awl“ ist lediglich ein Beispiel, wie der S300/S400/S600/S700 in ein S7-
Projekt integriert werden kann.

Ein Anspruch auf Vollstandigkeit und Richtigkeit im S7-Projekt ,Sv14 Awl“ und der Dokumentation
wird nicht gewéhrleistet.

Anderungen durch Danaher Motion kénnen jederzeit ohne Ankiindigung erfolgen.

Fur die Umsetzung der Applikation in eine reale Anwendung ist der Nutzer allein verantwortlich.
Gute Kenntnisse in S7, der Steuerungs- und Antriebstechnik werden vorausgesetzt.

Alle Verweise auf das Handbuch beziehen sich auf die technische Beschreibung
,Kommunikationsprofil PROFIBUS DP fiir SERVOSTAR® 300/400/600/700".

Die verwendeten Begriffe und Abklirzungen entsprechen der Drive-Software bzw. dem Handbuch in
der Sprache ,English”.

Das S7-Projekt ,Sv14_Awl“ ist erstellt in der Sprache English mit Mnemonik deutsch und der Version:

Info f'5__<|

SIMATIC kanager
[c] STER 7 S7/MTACT

Werszion: WE 4+ 5P3
Auzgabestand: k5.4.3.0

Das S7-Projekt ,Svl4_Awl“ besteht aus den folgenden Komponenten:
e Simatic-317 — enthalt nur die Hardwarekonfiguration ( system data ) fir eine S7-CPU317-2DP
e VIPA - enthalt nur die Hardwarekonfiguration ( system data ) fir eine VIPA-CPU315-SB
e S7-Program — enthdlt die Bausteine und Symbolik

H SIMATIC Manager - Sv14_Awl

Datei Bearbeiten Einflgen Zielsystern  Ansicht  Exfras  Fenster Hife
D39 % e e o %5 % & 52 < Kein Fiker » || e BEMN

122 Sv14 Awl - C:\Programme\Siemens\Step7\s7projiSv14_Awl

EEK

= Swld_Awml Objektnarne Symbolischer Name Erstellsprache Grifle im Arbeitsspei.. | Tvp Wersion [Header) Name [Header]

) SIMATIC317 3 0B1 GenCycleOB FUP 2392 Organisationsbaustein - 01

VIR o 0882 GenloFIOB FUP 3 Oiganisationsbaustein 0.1

=1{E0 87 Frogiam {3 0BES GennF OB FUP 3 Oigerisationsbaustein 01

(B Sources ¥ OB8E GenRackFaultOB FUP 38 Oiganizationsbaustein -~ 01

43 0B100 GenStartupDB FUP 142 Drganizationsbaustein - 0.1
oHOB121 GenProgEr0B FUP 38 Organizationsbaustein 0.1
4 0B122 GentodEnDB FUP 38 Oiganizationsbaustein 0.1
IFFE14 Auwiz_01_FB FUFP 5394 Funklionsbaustein o1 Aiig_01
{3 FB1E Az 01_\wiite Al E78  Funktionsbaustein 01 Awiz 01
LFFBI17 Awiz_01_Read AL 840 Funktionsbaustein 01 Awis_01
i3 FB18 Axiz_01_Compare Al E40  Furktionsbaustein 01 Ais_01
LFFC2 GenStartCycleProg FUP 272 Funklion o1
L3 FC3 GenEndCycleProg FUP 38 Funktion 01
i DE14 Az 01_DB [8]:] 324 Ingtanzdatenbaustel.. 0.0
{3 DB16 Axiz_01_WiteDB [bl:] 84 Instanzdatenbaustei. 0o
I3 DB1F Auwiz_01_ReadDB []=) 88  Instanzdatenbaustei.. 0.0
3 DB18 Awiz_01_ComparsDB [8]:] 78 Ingtanzdatenbaustei.. 0.0
3 DB20 Awiz_01_'WhiteDataDB []:] 844  Datenbaustein 01 Awis_01
i DB21 Axiz_01_ReadDataDB [al:] 844  Datenbaustein 01 Ais_01
I3 DE7O IF_TP170 []=) 164 Datenbaustein o1 Aiz_01
L UDTI0 GenTimerUDT AL - Datentyp 01 GEM_TIME
o uDT27 IfGroupT aldnitUDT AL -~ Datentyp 01 IF_G_U
o uDT28 IfUritTaGroupUDT Al - Datentyp 01 IF_U_G
S UDT14M t_fxis_01_Req Ll - Datentyp o1 Aiig_01
o UDT142 M_Axiz 01_Man Al -~ Datentyp 01 Awiz 01
T UDT143 M_Axiz 01_MaMsg AL —  Datentyp 01 Awis_01
o UDT145 M_A&xiz 01_State AL - Datentyp 01 Ais_01
L3 UDT146 t_Axis_01_InData Ll - Datentyp o1 Aii_01
L UDT147 M_Axiz 01_DutData AL - Datentyp 01 Az 01
THUDT149 M_Axiz 01_RevSend AL -~ Datentyp 01 Awiz_01
'ﬂz’ WAT14 VATT4 - Wariablentabelle 01
EFSFC12 D_ACT_DP Al — Systemfunktion 1.0 D_ACT_DF
L3 SFC14 DPRD_DAT Al - Systemfunktion 1.0 DPRD_DAT
LFSFCIE DPWH_DAT Al ~ Systemfunktion 1.0 DPwR_DAT
&3 5FC20 BLEMOV Al - Systemfunkhion 1.0 BLEMOV
L3 SFC FILL Ll - Systemfunktion 1.0 FILL
L3 SFCE2 Wh_USMSG Al - Systemfunktion 1.0 Wh_USMSG
&3 SFCE4 TIME_TCK Al ~ Systemfunktion 1.0 TIME_TCK
£ | #
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Die Eigenschaften des Baustein-Ordners Offline — Operandenvorrang sind:

»Symbol hat Vorrang bei allen Zugriffen (E,A,M,T,Z und DB)".

Damit kann problemlos die Datenstruktur eines FBs, UDTs oder DBs geandert und erweitert werden.
Step7 behalt dabei im S7-Projekt die symbolische Adresse bei und andert automatisch dazu passend
die absolute Adresse.

Eigenschaften - Bausteinordner offline gl

Allgemein] Bausteine] Priffsummen  Operandenvorang l

Werhalten wie in Empfohlen fiir symbolische
STERPT <Wh2 Programmierung
Absoluwert | 7 Symbale werden bei allen 7 Auzgenommer:
hat Zugriffen [E4.M,T 2 und Symbol-Zugriffe auf DB
‘orrang DB) aus der Symboltabelle bleiben wie im Codebaustein
und den DB aktuell prograrnmiert
ubemommen

Symbol " Auzgenommen; Bei
hat Zugriffer in strukburell
Yorang unwveranderte Datentypen
werden Symbole aktuel
ubemommen
dbbrechen | Hite |

Die gesamte Datenstruktur vom S7-Projekt wird mit ,Bausteinkonsistenz prifen* und ,Alles
Ubersetzen* automatisch aktualisiert. Wird anschliessend die Meldung: ,0 Fehler, 0 Warnungen* nicht
angezeigt dann enthélt das S7-Programm in den Bausteinen noch manuell zu behebende
Adresskonflikte. Dies ist manchmal bei Multi-Instanzen der Fall.

Diese Adresskonflikte werden dann im KOP/AWL/FUP-Editor manuell in den Bausteinen mit Datei —
Zugriffe prifen und aktualisieren behoben.

ﬂ Bausteinkonsistenz priifen - [ST Program, -- S5v14_Awl]

Programm  Bearbeiten  Ansicht  Hilfe

6 &3 o [ B OB E¥ LYEAL! =l

Objekthierarchie:

DE1& [DE-Editor] ~
DE14 [DE-Editar]

DE17 [DE-Editar]

OB1 [FUP]

Generiere WebSDE Bausteine. ..

0 Fehler, 0 Warnungien)

W1 :Ubersetzen;‘\ 2:Inf0/

| Criicken Sie F1, urn Hife zu erhalten.
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Werden Zugriffe auf die Instanzdaten eines DBs weiterhin ROT bzw. als Konflikt dargestellt, dann ist
im KOP/AWL/FUP-Editor: EXTRAS\Einstellungen\Allgemein ,Querzugriffe als Fehler melden* zu

deaktivieren. Das ist auch die Voreinstellung vom S7-Manager. Anschliessend ist das Programm
nochmals zu Ubersetzen.

Einstellungen E|

Aligemein | Ansicht | AwL | KDP/FUP | Baustein | Guelen | Gueltext|

Schift
Schriftart: Schriftgrofe:
|E0urier Mew |8 Auswahlen...

‘wigitere Optionen

I™ Querzugriffe alz Fehler melden b

[v Eensteranordnung beim Beenden speichem

v Wetzwerktitel automatizch setzen

Programmstatus
™ Bedienen am Kontakt

v Automatizcher Programmstatuswechsel bei Bausteinen

[v OMLINE-Yerbindung nach Programmstatus abbauen

Werzogerungszeit: 5 :I [0 - 0] Sekunden

Mrermaorik, [Endem: SIMATIC Manager ExtrasyEinstellungen): |Deutsch

abbrechen | Hite |

Zur vollstandigen FUP-Darstellung der Netzwerke muss im KOP/AWL/FUP-Editor:
EXTRAS\Einstellungen\Kop/FUP die ,Typuberprifung von Operanden” deaktiviert sein.

Einstellungen §|

ﬂllgemein] Ansicht] Awl  ROP/FUP l Baustein] Quellen] Quelltext]

Lapout Operandenfeldbreite

f 14 33 [10- 28]
Element
Darstellung: | 2-dimenzsional j
LinieF arbe
Bezug: |Status erfiillt j
Linienstarke: " Schmal v Mittel " Bireit

Farbe: - Auswahlen...
™ Typiiberprifung von Operanden e

Iv Symbolinfarmation am Operanden anzeigen

Abbrechen Hilte
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Bausteiniibersicht

FB14/DB14 | Hantierungsbaustein zwischen S7-SPS und Servostar

FB16/DB16 | Baustein fir den FB14 zum Daten schreiben in den Servostar

DB20 Enthalt die Daten, die mit dem FB16 in den Servostar geschrieben werden

FB17/DB17 | Baustein fur den FB14 zum Daten lesen aus dem Servostar

DB21 Enthalt die Daten, die mit dem FB17 aus dem Servostar gelesen werden

FB18/DB18 | Baustein zum Datenvergleich vom z. Bsp. DB20 und DB21

DB70 Interface-Datenbaustein flr ein Operator Panel /Touch Panel

Alle Bausteine kdnnen bei Bedarf umbenannt bzw. umnummeriert werden.
Anschliessend muss ,Bausteinkonsistenz prifen“ mit ,Alles Gbersetzen" durchgeftihrt werden.
Daraus resultierende Konflikte miissen gegebenenfalls von Hand in den Bausteinen korrigiert werden.

Der FB14 nutzt die folgenden S7 Systembausteine:

SFC12 — D_ACT_DP — Deaktivieren und Aktivieren eines DP-Normslaves
SFC14 — DPRD_DAT - Konsistente Daten eines DP-Normslaves lesen
SFC15 - DPWR_DAT — Konsistente Daten eines DP-Normslaves schreiben
SFC20 — BLKMOV - Speicherbereich kopieren

SFC21 — FILL — Speicherbereich vorbesetzen

Im FC2 werden folgende S7 Systembausteine benutzt:
SFC52 - WR_USMSG - Anwenderdefiniertes Diagnoseereignis in S7-SPS-Diagnosepuffer schreiben
SFC64 — TIME_TCK — Systemzeit lesen ( damit werden im Programm die Timer realisiert )

Anmerkungen

Der FB14 ist als Multi-Instanz programmiert und kann somit in einem FB mehrmals als
Unterprogramm-Baustein ohne eigenen Instanz-Datenbaustein aufgerufen werden.

Wenn der FB14 nicht als Multi-Instanz implementiert wird, dann muss der FB14 fiir jeden Antrieb mit
einem eigenen Instanz-DatenBaustein aufgerufen werden.

Der FB14 ist in AWL und FUP ( Funktionsplan ) mit der Mnemonik DEUTSCH und der Symbolik mit
Kommentaren in ENGLISCH programmiert.

Der Datentyp UDT ( UserDefinedDatatype ) ermdglicht eine einheitliche Datenbasis und eine
objektorientierte Programmierung in Step7.

Der Datentyp STRUCT ermdglicht ganze Datenbereiche einfach mittels Pointer ( P#DB.DBX Byte ) zu
adressieren.

Das S7-Projekt ,Sv14_Awl“ enthalt ein komplett funktionsfahiges SPS-Programm fiir den Servostar.
Mit einer S7-CPU und einem Servostar mit Profibuskarte und Motor kann mit der VAT14
(Variablentabelle) der komplette Servoantrieb schnell und einfach in Betrieb genommen werden.
Der DB70 kann auch einfach als Interfacedatenbaustein fur ein Operator/TouchPanel/Visualisierung
benutzt werden.
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Eingang- und Ausgangschnittstelle des FB14 - Axis 01 FB

In der Schnittstelle vom FB14 werden UDT — Anwenderdefinierte Datentypen verwendet.

UDT 141 - M_Axis_01_Req — Request

UDT 143 - M_Axis_01_ MaMsg — Machine message

UDT 145 - M_Axis_01_State

UDT 146 - M_Axis_01_InData

UDT 147 - M_Axis_01_ OutData

UDT 149 - M_Axis_01 RcvSend - Receive and Send Profibus

Diese UDT werden auch noch im DB 70 - IF_TP170 - Interface DB Touch Panel TP170 verwendet.
Dadurch ist sichergestellt dass die Datenstruktur in dem S7-Projekt eine einheitliche gemeinsame
Datenbasis hat. Eine Anderung an der Datenstruktur erfolgt einmalig im UDT. Die gesamte
Datenstruktur vom S7-Projekt wird dann mit ,Bausteinkonsistenz prifen* und ,Alles Ubersetzen®
automatisch aktualisiert. Zeitstempelkonflikte werden ebenfalls beseitigt.

Eingangsvariablen haben ein ,i“ ( Input ) und Ausgangsvariablen ein ,0" ( Output ) vorangestellt.
Damit ist der Programmcode leichter lesbar.

FB14 - Axis 01 FB

VAR | NPUT

i Data UDT146
i Req uDT141
VAR QUTPUT

oMaMsg UDT143
oSt at e uDT145
oDat a uDT147
0AXi s UDT149

DB 70 - IF TP170 - Interface DB Touch Panel TP170

ToMachi ne upT27

Fr onVachi ne uDT28

Request UDT141
State UDT145
i Dat a UDT146
oDat a uDT147
oMaMsg UDT143
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Gesamtibersicht der Schnittstelle vom FB14

VAR_| NPUT
i Dat a STRUCT | Dat a: HWConfi g, OpMde, Ref JogSpeed, MbtionTask, PNU
Confi g STRUCT
LAddr I n WWORD Start Addresslin in HVMConfi g periphery dez
LAddr CQut WORD Start AddressQut in HW Confi g periphery dez
Di agAddr WORD Di agnosti cAddress in HW Confi g peri phery hex
TO_Ref erence Ti e Ti meout referencing
TO Posi tion Ti ne Ti meout posi tioni ng
OpModePb DWORD | PNU 930 (2 =ModtionTask, 1 =VelocityDigital, -2 =TorqueDigital ...)
JogSpeed WWORD PNU 1889
Ref Speed WORD PNU 1896
Mot i onTask STRUCT
Number WORD 0 =Di rect Moti onTask
Di r ect Speed DWORD | PNU 1791
Di rect Posi tion DWORD | PNU 1790
Di rect Type WWORD PNU 1785
PnuWite STRUCT
Nunber WORD
I ndex WORD
Val ue DWORD
PnuRead STRUCT
Number WWORD
I ndex WWORD
i Req STRUCT | Requests: Ref Pos Start StopCancel MotionTask Jog
St art Ref BOOL Start reference novenent
Res 0 1 BOOL
St art Moti onTask BOOL Start nmotion task ( direct notion task =0 ), P4
St opWbt i onTask BOOL Stop nmotion task, P4->P3
Cancel Mot i onTask BOOL Cancel notion task, P3
Res_0_5 BOOL
JogPl us BOOL Jog positive
JogM nus BOOL Jog negative
Res_1 0 BOOL
Res 1 1 BOOL
Res 1 2 BOOL
Res_1_3 BOOL
Res_1 4 BOOL
Res 1 5 BOOL
Res_1_6 BOOL
Res_1 7 BOOL
i GenSysTi ne TI VE System tine at begi nning of OBl
i GenStartup BOOL Startup cycle after PLC startup
i GenCl ock2000 BOOL Peri ode cl ock 2000ns
i EnError BOOL Enabl e error nmessages
i EnTi neout BOOL Enabl e ti meout novenent referencing and positioning
i Ack BOOL Acknow edge Wrni ngsErrors
i Act Sl ave BOOL Activate DP-slave
i Power Ok BOOL Al'l powersupplies are ok
i PauseMot i onTask BOOL Pause for Mbotion Task, P4
i Reset Posi ti on BOOL Reset position, set Actual Position to RefPosition =0
i Fast St opDi sabl eAxi s BOOL Fast Stop with disable axis, P4->P1
i Fast St op BOOL Fast Stop w t hout disable axis, P4->P11
i PnuWiteStart BOOL Request PnuWiteStart pul se 0->1
i PnuReadSt ar t BOOL Request PnuReadStart static 1
ilnit BOOL Initialize axis with disable axis
i Set OpMbdePb BOOL Set operating node Profibus
i Set Oper ati onEnabl e BOOL Set axis state machine to P4_Operati onEnabl ed
i SwEnabl e BOOL Sof tware enabl e axis
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VAR _QUTPUT
oMaMsg STRUCT Error nessages
Err TO Ref BOOL Error tinmeout reference
Err TO Pos BOOL Error tineout positioning
ErrRes_0 2 BOOL
ErrRes_0_3 BOOL
Err Act Sl ave BOOL Error activating slave
Er r Cf gl nput BOOL Error configuration input
Err Rcv BOOL Error receiving data
Er r Cf gQut put BOOL Error configuration output
Er r Send BOOL Error sending data
Err Axi s BOOL Error fromaxis
ErrReadWite BOOL Error request Read and Wite together
ErrRes_1 3 BOOL
ErrRes_1_4 BOOL
ErrRes_1 5 BOOL
ErrRes_1 6 BOOL
Er r Cnd BOOL Error nore than one request comrand active
oSt at e STRUCT Axi sState
Ref er enci ngActi ve BOOL Axis is referencing
Joggi ngActi ve BOOL Axi s is jogging
Vel oci tyl sZero BOOL Axis velocity is zero
Mot i onTaskActi ve BOOL Axis notion task is active
I nPosi tion BOOL AXis is in position
Res_0_5 BOOL
Res_0_6 BOOL
Res 0 7 BOOL
Ref er enceCk BOOL Axis is referenced
Conmuni cat i onCk BOOL Axi s DP conmuni cation is ok
Init K BOOL Axis initialisation is ok
InitError BOOL Axis initialisation error
OpModePbOk BOOL Axi s opnode Profibus is ok
OpModePbEr r or BOOL Axi s opnode Profibus error
Vr ni ngActi ve BOOL AXi s warning active
War nPosi ti onError BOOL AXi s warning position error
PO_Not ReadySwi t chOn BOOL state diagram
P1_Swi t chOnl nhi bi t ed BOOL state di agram
P2_ReadyFor Swi t chOn BOOL state diagram
P3_ReadyFor Oper ati on BOOL state di agram
P4_(Oper at i onEnabl ed BOOL state diagram
P11 Fast St opActi ve BOOL state diagram
P13_ErrorReacti on BOOL state diagram
P14_ErrorActive BOOL state di agram
PnuWi t eCk BOOL Pnu wite done and ok
PnuW it eError BOOL Pnu wite not done and error
PnuRead Ok BOOL Pnu read done and ok
PnuReadEr r or BOOL Pnu read not done and error
Res_3_4 BOOL
Res_3_5 BOOL
Res 3 6 BOOL
Res_3_7 BOOL
ResponseTel egr am PKW PWE DWORD AXxi s response telegramafter Pnu Rcv or Send
oDat a STRUCT Axi sDat a
Cancel ed STRUCT
Di r ect Mot i onTask STRUCT
STW WWORD
Speed DWORD
Posi tion DWORD
TaskType WORD
Act ual Speed I NT
Act ual Posi tion DI NT
StartPosition DI NT
PnuRead STRUCT
Nunber WWORD
| ndex WWORD
Val ue DWORD
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0AXi s STRUCT
Rcv STRUCT
PKW
PKE WORD
| ND WORD
PWE1 WORD
PWE2 WORD
PZD STRUCT
ZSW STRUCT
Set poi nt Act ual Val Moni tor | BOOL only in Opnode PCSI TION: Fol | owi ng error
Renot e BOOL not working, set to 1
Set poi nt Reached BOOL only in Opnpde POSITION: At Position
LimtActive BOOL at the nonent not working
ModeDependent x BOOL used in ASCI | - Modus
MbdeDependent y BOOL used in ASCI | - Mbdus
MbdeDependent z BOOL used in ASCI | - Modus
Reser ved BOOL reserved
ReadyFor Swi t chOn BOOL
Swi t chedOn BOOL
Qper ati onEnabl ed BOOL
Error BOOL see ASCl | - Konmando ERRCODE
Vol t agel nhi bi t BOOL
Fast St op BOOL
Swi t chOnl nhi bi t BOOL
\r ni ng BOOL see ASCI | - Kommando STATCCDE
H W WORD
PzD3 WORD
PzD4 WORD
PzD5 WORD
PZD6 WORD
Send STRUCT
PKW STRUCT
PKE WORD
I ND WORD
PWE1 WORD
PWE2 WORD
PZD STRUCT
STW STRUCT
Joggi ngOnOrF f BOOL OpMbde dependent
Reser ved BOOL
PZDenabl el nhi bi t BOOL
St ar t Hom ngRun BOOL OpMbde dependent
Reset Posi ti on BOOL
AckWar ni ng BOOL Acknow edge war ni ngs
MoTaskDi rect O MoTaskNr BOOL Only in OpMbde Position: 0=Moti onTaskNunber/ 1=Di r ect Moti onTask
Di gi t al Revol uti onSpeed BOOL OpMode dependent, digital velocity
Swi t chOn BOOL
I nhi bi t Vol t age BOOL
Fast St opSwi t chOn BOOL 1>0Axi s Fast St opW t hEngyRanp, Axi sW I | Di sabl ed- STOPMODEDECDI S
Qper ati onEnabl ed BOOL
Fast St opW t hEngyRanp BOOL 1>0 Axis fast stop with energency ranp
PauseSt opRf g BOOL OpMode dependent, 1>0 Axis stop
Set poi nt Enabl e BOOL OpMbde dependent
Reset Faul t BOOL Reset errors
HSW WORD
PzD3 WORD
PzD4 WORD
PZD5 WORD
PZD6 WORD
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o0Act ual Posi tion DI NT Actual position, valid if PZD channel is active 1*)
oAct ual Speed I NT Actual speed, valid if PZD channel is active
oManuf act St at e STRUCT | comment val id for OpMbde positioning

Pos3r eached BOOL

Pos4r eached BOOL

Axi sl nternal | ni t Ready BOOL

x0_3 BOOL

Vel oci tyl sZero BOOL

Saf et yRel ayOpen BOOL

Axi sEnabl ed BOOL

AXi sError Exi st BOOL

Mot i onTaskActi ve BOOL

Ref er enceDoneAndOK BOOL

Ref erenceSwi t chOn BOOL

I nPosi ti onW ndow BOOL

Lat chPosi ti onDone BOOL

x1 5 BOOL

Pos1reached BOOL

Pos?2r eached BOOL
oError BOOL Error is active

) Die aktuelle Positon wird in den Prozessdaten nur in reglerinternen Einheiten (2%° Inkr. pro Motor-
umdrehung) Ubertragen. Die Umrechnung in Benutzereinheiten kann in der SPS erfolgen, abhangig
von der mit der Bediensoftware im Regler eingestellten Positonsauflésung.

Beispiel: Auflésung = 5000 Incr/ 3 Umdrehungen

=> Position in Benutzereinheiten = Actual_Position x 5000 / (3 x 2%°)
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Inbetriebnahme FB14 Axis 01 FB

S7-SPS - AUS/EIN-Schalten

Fallt der Profibusmaster S7-SPS aus dann startet im Servostar der Watchdog-Timeout.

Die S7-SPS macht nach dem Anlauf einen Software-Reset (GenStartUp - M1.2) und l8scht alle
Fehlermeldungen und Zustande im SPS-Programm.

S7-SPS - Start/Stop-Schalten
macht einen Software-Reset (GenStartUp - M1.2) und I6scht alle Fehlermeldungen und Zusténde im
SPS-Programm. Der Servostar bleibt enabled und ein aktiver Fahrauftrag wird weiterhin ausgeftuhrt.

iAck =1
setzt Warnungen und Fehler im Servostar und in den Hantierungsbausteinen zuriick.

Initialisierung
Bei der Initialisierung wird ein Null-Telegramm im PKW und PZD gesendet. Die Achse wird disabled.
- Setze ilnit =1 (intern wird ein Impuls generiert )
- Warte bis oState.InitOk =1
Wenn oState.InitOk nicht =1 oder oState.InitError =1 dann war die Initialisierung nicht
erfolgreich. Fehlerursache siehe Receive-Telegramm Servostar.
- Die Initialisierung wird mit einem Timeout von 1 sec tberwacht.

Betriebsart setzen ( Der FB14 ist firr die Betriebsart Positionieren programmiert )
Nach dem Einschalten ist der Servostar immer in der sicheren Betriebsart -126
- Schreibe die gewiinschte Betriebsart in iData.OpMode
( siehe Handbuch z.B. 2 fur ,Positionieren*)
- Setze iSetOpModePb =1 ( intern wird ein Impuls generiert )
- Warte bis oState.OpModeOkOK =1
Wenn oState.OpModePbOk nicht =1 oder oState.OpModePbError =1 dann war Betriebsart
setzen nicht erfolgreich. Fehlerursache siehe Receive-Telegramm Servostar.
- Jetzt werden auch oActualPosition, oActualSpeed und oManufactState mit Werten angezeigt.
- Die Betriebsart setzten wird mit einem Timeout von 1 sec Uberwacht.

Betrieb freigeben
Nach dem Einschalten ist der Servostar im Zustand ,Switch-On inhibited / Einschaltsperre”.
iFastStop und iFastStopDisableAxis missen =0 und iSwEnable muss =1 sein.
Am Servostar muss HardwareEnable =1 und falls vorhanden muss AS-Enable =1 sein.
- Setze iSetOperationEnabled =1 ( intern wird ein Impuls generiert )
- Warte bis oState.P4_OperationEnabled =1
Wenn oState.P4_OperationEnabled nicht =1 dann war Betriebsart setzen nicht erfolgreich.
Fehlerursache siehe Receive-Telegramm Servostar.

Tippbetrieb
Voraussetzung: Der Antrieb ist im Zustand ,Operation enabled / Betrieb freigegeben” und Hardware-

Enable ist vorhanden und ist fehlerfrei.
- Schreibe die gewiinschte Tippgeschwindigkeit in ,iData.Config.JogSpeed"
- Setze iReq.JogPlus =1 -> Der Antrieb bewegt sich in die positive Richtung
- Setze iReq.JogMinus =1 -> Der Antrieb bewegt sich in die negative Richtung
oState.JoggingActive ist =1 wenn der Antrieb sich bewegt.

Referenzfahrt
Die Art der Referenzfahrt ist mit der Bediensoftware DRIVEGUI / DRIVE einzustellen.
Voraussetzung: Der Antrieb ist im Zustand ,Operation enabled / Betrieb freigegeben” und Hardware-
Enable ist vorhanden und ist fehlerfrei.

- Schreibe die gewiinschte Referenzfahrtgeschwindigkeit in ,iData.Config.RefSpeed*

- Setze iReq.StartRef =1 -> Der Antrieb bewegt sich und oState.ReferencingActive =1

- Warte bis oState.ReferenceOk =1 und oState.ReferencingActive wieder =0

- Setze iStartRef = 0 — Der Antrieb ist referenziert
Mit iEnTimeout =1 und iData.Config.TO_Reference xxx ms [TIME] wird die Referenzfahrt mit einem
Timeout Uberwacht.
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Start eines EEPROM oder RAM Fahrauftrags
Mit der Bediensoftware DRIVEGUI / DRIVE werden Fahrauftrage angelegt.
Nur die Parameter der RAM-Fahrauftradge kénnen im Antrieb im Zustand ,Operation enabled / Betrieb
freigegeben” geéndert werden ( sieche ASCII-Kommando MTMUX )
Voraussetzung: Der Antrieb ist im Zustand ,Operation enabled / Betrieb freigegeben” und referenziert.
- Schreibe die Nummer des zu startenden Fahrauftrags in ,iData.MotionTask.Number
- Setze iStartMotionTask =1 ( intern wird ein Impuls generiert )
- Warte bis oState.InPosition =0 und oStateMotionTaskActive =1
- Warte bis oState.InPosition =1 und oStateMotionTaskActive =0
Der Antrieb hat den Fahrauftrag ausgefihrt
Mit iEnTimeout =1 und iData.Config. TO_Position xxx ms [TIME] wird der Fahrauftrag mit einem
Timeout Uberwacht.

Start eines Direktfahrauftrags ( hat die Nummer 0)
Voraussetzung: Der Antrieb ist im Zustand ,Operation enabled / Betrieb freigegeben” und referenziert.
- Schreibe 0 in iData.MotionTask.Number
- Schreibe Sollgeschwindigkeit in iData.MotionTask.DirectSpeed
- Schreibe Zielposition in iData.MotionTask.DirectPosition
- Schreibe Fahrauftragsart in iData.MotionTask.DirectType
- Setze iReq.StartMotionTask =1 ( intern wird ein Impuls generiert )
- Warte bis oState.InPosition =0 und oStateMotionTaskActive =1
- Warte bis oState.InPosition =1 und oStateMotionTaskActive =0
Der Antrieb hat den Fahrauftrag ausgefihrt
Anmerkung: Mittels Pointer ( P#DB.DBX Byte ) kann der iData.MotionTask mit einem
SFC20-BLKMOV einfach beschrieben werden.
Mit iEnTimeout =1 und iData.Config. TO_Position xxx ms [TIME] wird der Fahrauftrag mit einem
Timeout Uberwacht.

Wéhrend der MotionTask lauft kann bereits der ndchste MotionTask mit seinem Datensatz an
iData.MotionTask kopiert werden und mit Setze iReq.StartMotionTask =1 ( Impuls ) dieser dann sofort
gestartet werden.

Ein gestarteter MotionTask kann mit iPauseMotionTask =1 angehalten werden.
Ein gestarteter MotionTask kann mit iReq.StopMotionTask =1gestoppt werden.

Ein gestoppter MotionTask bleibt im Regler weiterhin aktiv, d.h. wenn der Regler wieder in den
oState.P4_OperationEnabled geschaltet wird, wird der MotionTask fortgesetzt.

Mit iISwEnable =0 wird der gestoppte MotionTask gekillt, d.h wenn der Regler wieder in den
oState.P4_OperationEnabled geschaltet wird, wird der MotionTask nicht mehr fortgesetzt.

Hinweis: Mit dem Parameter INPT kann im Terminalfenster der Bediensoftware ( oder mit der
PNU1904) die Zeit in ms eingestellt werden, fiir die das Signal oManufactState.InPositionWindow
nach dem Fahrsatzstart mindestens zuriickgesetzt wird (vgl. Handbuch Kap. VII.1).

Hinweis zu Positionen und Geschwindigkeiten: Zielposition und Sollgeschwindigkeit kbnnen in den im
Lageregler eingestellten Einheiten vorgegeben werden, wenn in der Fahrauftragsart PNU1785 das Bit
13 gesetzt ist (vgl. Handbuch Kap. 1V.2.5.3).

Fahrauftragsarten (PNU 1785 - hdufige Werte vgl. Handbuch Kap. IV 2.5.3)

0x2000 (Bit 13 gesetzt) Absolute Positionierung mit Vorgabe der Geschwindigkeiten und Positionen in
Benutzereinheiten.

0x2003 (Bits 0, 1, 13 gesetzt) Positionierung ,relativ Soll“ mit Vorgabe von Geschwindigkeiten und
Positonen in Benutzereinheiten.
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Parameter lesen und schreiben:

Alle Parameter und Kommandos des SERVOSTAR® sind (iber die Profious PNU-Nummer
ansprechbar. In der ASCII Kommandoliste kénnen die Nummern der Reihe nach gelistet angezeigt
werden. Aul3erdem findet sich die Nummer bei der Beschreibung der Kommandos/ Parameter im Feld
.Profibus PNU". Zusétzlich befindet sich im Handbuch eine Liste ausgewahlter Parameternummern.

Parameter schreiben
Voraussetzung: Parameterkanal PKW wird nicht bereits benutzt
- Schreibe Nummer in iData.PnuWrite.Number
- Schreibe Index in iData.PnuWrite.Index
- Schreibe Wert in iData.PnuWrite.Value
- Setze iPnuWriteStart =1 ( Impuls )
- Warte bis oState.PnuWriteOK
Wenn oState.PnuWriteOk nicht =1 oder oState.PnuWriteError =1 dann war Parameter
schreiben nicht erfolgreich. Fehlerursache siehe Receive-Telegramm Servostar.

Parameter lesen
Voraussetzung: Parameterkanal PKW wird nicht bereits benutzt
- Schreibe Nummer in iData.PnuRead.Number
- Schreibe Index in iData.PnuRead.Index
- Schreibe Wert in iData.PnuWrite.Value
- Setze iPnuReadStart =1
- Warte bis oState.PnuReadOK
Wenn oState.PnuReadOk nicht =1 oder oState.PnuReadError =1 dann war Parameter lesen
nicht erfolgreich. Fehlerursache siehe Receive-Telegramm Servostar.
- Die gelesenen Daten werden ausgegeben in
oData.PnuRead.Number
oData.PnuRead.Index
oData.PnuRead.Value
Damit kann verglichen werden ob die gelesenen Daten auch die angeforderten Daten sind.
Parameter lesen kann standig aktiviert sein z.Bsp. fur einen zu Uberwachenden Istwert
( z.Bsp PNU 1688 Effektivstrom zur Ermittlung des Drehmoments ).

Zusétzliche Profibus-Funktionen
Mit iActSlave =1 wird im FB14 mit dem SFC12 — D_ACT_DP der DP-Slave Servostar bei laufender
SPS aktiviert bzw. mit iActSlave =0 deaktiviert.
Zudem wird die Profibuskommunikation auf
o Konfigurationsfehler
e Slaveausfall
e und Telegrammfehler Gberwacht
Die gesamten Datentelegramme werden im oAxis [STRUCT] ausgegeben
Die Servostar-Zustandsmaschine wird im oState [STRUCT] ausgegeben

Bei relativer Positionierung kénnen bei einem Abbruch eines Fahrauftrags die Daten in
oData.Canceled [STRUCT] weggespeichert werden. Zu einem spéteren Zeitpunkt ( z. Bsp. nach
NOTAUS — manueller Eingriff - TUrAUF / TtrZU ) kann dann die S7-SPS damit die Fahrsatz-Daten
korrigieren und den relativen Fahrauftrag mit korrigierten Daten zu Ende fahren.

Mit der Variablentabelle VAT14 - kdnnen die Bausteine im Servostar angesteuert und beobachtet
werden.
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Beispiel fiir eine Schrittkette ,Initialisierung und Enablen Servostar

o m

VDV VIODODIODOLIICHLrC

C

TnCcpurcc ITwCcnrcCc

hcccccgcc
= pd

p

ncccccgcc

"Axi s_01_DB". oSt ate. Conmuni cati onCk
S5T#1S

100
100
100.
100.
100.
100.
100.
100.
100.
100.

= =I5ttt 44
NoUuhwWNRFO

100.1
F_TP170". ToMachi ne. Ack

M 100.1
S5T#1S

T 101

T 101

M 100. 2
M 100.1
M

100. 2
"Axis_01_DB". oError
S5T#1S
T 102
T 102
M 100. 3
M 100. 2

M 100. 3
"Axis_01_DB".oError
"Axis_01_DB".oState.|nitCk
"I F_TP170".1nit

M 100. 3

"Axis_01_DB". oError
"Axis_01_DB".oState.lnitCk
"Axis_01_DB". oSt ate. O(pMbdePbCk
"1 F_TP170". Set OpnodePb

M 100. 3

"Axis_01_DB". oError

"Axis_01 DB".oState.InitCk
"Axis_01_DB".oState. OpMbdePbCk

"Axi s_01_DB". oSt ate. P4_OperationEnabl ed
"I F_TP170". Set Oper at i onEnabl e

M 100. 3

"Axis_01_DB". oError
"Axis_01_DB".oState.lnitCk
"Axis_01_DB". oSt at e. O(pMbdePbCk
"Axis_01_DB".oState.P4_OperationEnabl ed
"Axi s_01_DB". oSt at e. Ref erenceCk

"I F_TP170". Request . St art Ref

M 100. 3

"Axis_01_DB". oError
"Axis_01_DB".oState.lnitCk
"Axis_01_DB". oSt at e. OpMbdePbCk
"Axis_01_DB".oState.P4_OperationEnabl ed
"Axi s_01_DB". oSt at e. Ref erenceCk

M 100. 3
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Beispiel fiir eine Schrittkette ,Starte Fahrsétze im Servostar”

/! |F Ready then Wite Data fromPLC to Servostar with pulse from ML10.1 and FB16
/1 and then Start RAM MotionTask 201, 210 and 211
Il remark: the RAM MdtionTask 201 has a foll owing RAM Moti onTask 202

"Axis_01_DB". oSt ate. Conmuni cati onCk
"Axis_01_DB". oError
"Axis_01_DB".oState.lnitCk
"Axis_01_DB". oSt ate. O(pMbdePbCk
"Axis_01_DB".oState.P4_OperationEnabl ed
"Axi s_01_DB". oSt at e. Ref erenceCk
S5T#1S

110

110

110.0

110.1

110.2

110.3

110.4

110.5

110.6

110.7

pd

m

o

110.1
T#2S

111

111

110.2

110.1

:U(/)CI_UI_)I'_C VDVOVVDOOLICHOrCCcCcCccc

L =44y =224

110.2

"Axi s_01_DB".oState. MotionTaskActive
S5T#2S

112

112

110.3

110. 2

TmwcCcunurcc
m b
[92)

110.3
T#2S

113

113

110.4

110.3

TmnmcCcunrc
z zzHHpzT Tz

110.4

"Axis_01_DB".oState. MotionTaskActive
S5T#2S

114

114

110.5

110.4

m 2
wn

110.5
T#2S

115

115

110.6

110.5

m
z zzHH4pz Tz

110.6
Axi s_01_DB". oSt ate. Mbti onTaskActive

cCC TuwCcywurc ITuCcwnwrcc

P

S5T#2S
T 116

T 116

M 110.7
M 110.6
M

S

TmcCcunr
m

110.7
5T#2S
T 117
T 117
M 110.7

nCcwrc
m
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m201:
m210:

n211:

"I F_TP170".i Dat a. Moti onTask. Nunber

"1 F_TP170".i Dat a. Mot i onTask. Nurrber

"I F_TP170".i Dat a. Mbti onTask. Nunber

M 110.3
201

201

0

M 110.5
10

210

0

M 110.7
11

211

0

M 110.3
M 110.5
M 110.7

"I F_TP170". Request. St art Mot i onTask

iDataDEN::
from Data[l] until Datalg]

DEzZ0 -= WHLEF14
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]
Mll0.0

"Axis 01 _DE".
ostate.
communicationo
b —

"Axis_01_
UriteDE"

"GenfSysTine" —
"Genftartup " m—
"GenHigh" e—

“"IF_TPpl7O".
ToMachine. Ack =——

"IF_TP1l70".
Init —

"IF_TP170".

SeclpmnodePh —

"Axis 01 _DE".
oftate.
ProulWritellk =—

"Axis 01 DE".
oltate.
PralriteError =—

WElegld —

1 —

15—

"Axis_ 01 Write"

EN
iGenSy=Tine
iGenStartup

iEnError

ibck

iReqllrite

iPausellrite

iPnullritelk
iPrallriteErro
r

ilataDENr
ibatalrStart

ilatalrEnd

oPnallrite

obataNrllriteld
ctual

oPrullriteltar
L=

oPnullriceleotdi
e

aTl
WriteError

ENO

"axis_01 _DE".
Filata. Prallrite

"axis_01 _DE".
iPnuWritedtart
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Bausteine fur Servostar-Parameter

Das S7-Projekt ,Sv14 Awl* enthalt noch weitere Funktionsbausteine und Datenbausteine die ganze
Datenbereiche in den Servostar schreiben, aus dem Servostar lesen und in der S7-SPS vergleichen.

Ein Datensatz besteht aus 3 Parametern:
e PNU - Parameternummer — gibt an um welchen Parameter es sich handelt
z.Bsp PNU 1783 Anfahrzeit O_ACCL.
e Index gibt an um was es sich bei dem ibertragenen Wert handelt
z.Bsp Index=1 - Istwert oder Index=3 oberer Grenzwert.
e Value — enthdlt den Ubertragenen Wert.

DB 20 - Axis_01 WriteDataDB
enthalt die Daten zum schreiben mit dem FB16 Axis_01 Write und dem FB14 Axis_01 von der S7-
SPS uber den Uber den nicht echtzeitfahigen PKW-Parameterkanal im Profibus in den Servostar.

Deklaration vom DB20 — fuir 100 Werte
E KOPSAWL/FUP - [DB20 -- “Axis_01_WriteDataDB™ -- Sw14_Awl\S7 Program}...\DB20]

{F Datei EBearbeiten Einflgen Zielswstern Test Ansicht Extras Fenster  Hilfe

D~ & By o 25 6 O E k2

Rdresse  |Name Typ Anfangswert Fommentar

o.o TRUCT
+0.0( |Res_0_7 ARPAT[O..7]
*1l.0 EYTE
+2.0| |Data ARPBAT[1..100] Etartiddress for Datalfhawber 1 iz 2 11!
0.0 ETRUCT
+0.0 Humher ORI WHELEHD
+E.0 Inde:x ORI WH1EHD
+4.0 Talue DITORD LU lef0
=g.0 ENL STRUCT

=g08.0 ENL_STRUCT

DB 21 - Axis 01 ReadDataDB
enthalt die Daten zum lesen mit dem FB17 Axis_01_Read und dem FB14 Axis_01 von dem Servostar
Uber den Uber den nicht echtzeitfahigen PKW-Parameterkanal im Profibus in die S7-SPS.

Deklaration vom DB21 — fiir 100 Werte

HE KOPJAWLIFUP - [DB21 -- “Axis_01_ReadDataDB™ -- S5v14_Awl\S7 Programh...\DB21]

{F Datei Bearbeiten Einfligen Zielsystem Test Ansicht  Extras  Fensker  Hilfe

s H & g g g 6 & k2
Rdresse  |[Hame Typ Anfangswert |[Kommentar
0. STRUCT
to.0f |Res_0_7 ARBATIO. 7]
*1.0 EYTTE
+8.0( |Data ARBAT[L..100] Startiddress for DataMumber 1 is 8 !!!
0.0 STRUCT
0.0 Hunber WORD WHLEHOD
.0 Index WOERD WELESHD
+4.0 Value DWORD DWELEf0
=g.0 END_STRUCT
=808._0 END_STRUCT
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FB16 Axis 01 Write

steuert den FB14 an zum Daten schreiben von der SPS in den Servostar

Eingang- und Ausgangschnittstelle des FB16 - Axis_01_Write

VAR | NPUT
i GenSysTi ne TI VE System tine at begi nning of OBl
i GenStartup BOOL Startup cycle after PLC startup
i EnError BOOL Enabl e error messages
i Ack BOOL Acknowl edge Wrni ngsErrors
iReqWite BOOL Request Wite
i PauseWite BOOL PauseWite (necessary for Set Opnbde or |nitAxis)
i PnuWiteCk BOOL PnuWiteOk =1 succesful
i PnuWiteError BOOL PnuWiteError =1 not succesful
i Dat aDBNr WORD W i t eDat aDBNunber
i Dat aNr St art I NT Dat aNunber Start - first nunber fromdata to wite
i Dat aNr End | NT Dat aNunber End — | ast nunber fromdata to wite
VAR _QUTPUT
oPnuWite STRUCT | PnuWite to Axis_FB actual w th Nunber, |ndex, Value
Nunber WWORD
| ndex WORD
Val ue DWORD
oDat aNr Wi t eAct ual BOOL Data nunber is witing actual
oPnuWiteStart BOOL request wite start for Axis_FB
oPnuWiteActive BOOL writing DataBlock is active
oTO WiteError BOOL Timeout witing is active but not working
Netzwerk 5 : Axis_Write
ilataDENr: DEZ0 -= WHElSfF14
from Datal[l] until Datalf]
"Axis 01
WriteDB"
"Axis 0Ol _Write"
. —{EN
& "CenSysTine " ——iGendysTine
"IF_TPl70".
PhullriteStart — "GenStartup" —iGendtartup
"GenPulseZ000" — "GenHigh" —{iEnError
"Axis_01 DB". "IF_TP170".
oState. ToMachine. Aok ——1ick
Communicationl
I — iReqirite
»=1
“IF_TRL70".
Init =—
"IF_TPl70". "Axis_01_DE".
SetOpuodeIh — iPansellrite oPmallritel S hars. Prallrite
"Axis_ 01 DE". olatallrifriteld
oState. ctual m |
Irulritellk =—iPnullritedk
oPrullriteStar "Anis_01_DE".
"Axis_01_DE". T=iPnulWriteStart
aState. iPrulWriteErro
PrullriteError =¥ oPfnullriteleti
T
WHELEELD = il at alENT
oTO_
] —{ilatallrStare WriteError|—
8 = il'atalr End ENO
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FB17 Axis 01 Read

steuert den FB14 an zum Daten lesen vom Servostar in die SPS

Eingang- und Ausgangschnittstelle des FB17 - Axis_01_ Read

VAR_| NPUT
i GenSysTi ne TI VE System tine at begi nning of OBl
i GenStartup BOOL Startup cycle after PLC startup
i EnError BOOL Enabl e error nmessages
i Ack BOOL Acknowl edge Warni ngsErrors
i ReqRead BOOL Request Read
i PauseWite BOOL PauseRead (necessary for SetQpnode or |nitAXxis)
i PnuWiteCk BOOL PnuReadOk =1 succesful
i PnuWiteError BOOL PnuReadError =1 not succesful
i Dat aDBNr WORD ReadDat aDBNunber
i Dat aNr St art I NT Dat aNunber Start - first nunber fromdata to read
i Dat aNr End I NT Dat aNunber End — | ast nunber fromdata to read
i PnuReadVal STRUCT | PnuRead from Axi s_FB actual w th Nunmber, |ndex, Value
Nunber WORD
| ndex WORD
Val ue DWORD
VAR_QUTPUT
oPnuRead STRUCT | PnuRead from Axi s_FB actual with Nunber, |ndex
Nunber WORD
I ndex WWORD
oDat aNr ReadAct ual WORD Dat a nunber is reading actual
oPnuReadSt ar t BOOL request read start for Axis_FB
oPnuReadAct i ve BOOL Readi ng Dat aBl ock is active
0TO _ReadErr or BOOL Ti meout reading is active but not working
Netzwerk 8 : Axis_ Read
iDataDENr: DEZl -> WHLEH1S
from Datal[l] until Datalf]
"hyiz 01
PeadDhE"
"Axis 0Ol Read"
. —{En
a "CenSysTime" —iGensSy=Time
"IF_TPL70".
PraleadStart =— "CenStartup" = iGFendtarcup
"GenPulsaZ000" — "GenHigh" ——{1EnError
"Axis_01 DE". "IF_TPL170".
oftate. ToMachine . Ack = iick
Conmunicationd
I — iReglead
=1
"IF_TPL70".
Init =—
"IF_TP170".
SetlpnodelPh — iPauseRead
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“"Axis_01 LB".
oitate.
PriaPeadilk = iPrnubeadlk

"Axis_O1_DE".
oFfnuPead|—iDats. Prulead

"Axis 01 DE". olatalNrReadbc
oltate. tuall— .
PruleadError =——{iPfnuleadError

MElEFLE —f iDatalENY

"Ayis_01_DE".

"Axis_01_DEB".
oPrnmPeadStart o] praleaditare
] = ilratalritart oPrBeadictiv

e - - -
L e il atallr End
oT0_PeadError|m _ .

oDrata. Pralead = iPrabeadial ENO |-
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Hinweis:

Bei gleichzeitiger Anforderung Read und Write am FB14 generiert der FB14 den Fehler
oMaMsg. Err ReadWite

FB18 Axis 01 CompareDB

vergleicht einen Datenbereich von den geschriebenen Daten vom DB20 Axis_01_ WriteDataDB mit
den gelesenen Daten vom DB21 Axis_01_ReadDataDB.
Pro SPS-Zyklus wird nur ein Datensatz verglichen.

Eingang- und Ausgangschnittstelle des FB18 Axis_01_CompareDB

VAR _| NPUT

i GenSt artup BOOL Startup cycle after PLC startup

i ReqConpar e BOOL Request conpare

i ADat aDBNr WORD ADat aDBNunber

i ADat aNr St ar t I NT ADat aNunber Start - first nunber fromdata to conpare
i ADat aNr End I NT ADat aNunber End - | ast nunber fromdata to conpare

i BDat aDBNr WORD BDat aDBNunber

i BDat aNr St ar t I NT BDat aNunber Start - first nunmber fromdata to conpare
VAR _OUTPUT

oCnpADat aNr Act ual WWORD conpare A Data nunber is actual

oCnpBDat aNr Act ual WORD conpare B Data nunber is actual

oCnpADat aNr Equal BDat aNr BOOL conpare A Data nunber is equal B Data nunber

oConpar eAct i ve WORD conparing DataBl ocks is active

oConpar ek BOOL conpare is ok, datas are equal

oConpar eNot Gk BOOL conpare is not ok, datas are not equal

Netzwerk 10 : Axisz Compare

iiDatalENr: DBEQD -= WHlE#ld frowm Datal?] wuntil Datalf]
iEDatalBNr: DBEZl -> WHIEHlS from Datall]l] until Datal2-7=Z]

"Axis_0L1_
CompareDB"
"Awis_ 01 Compare"
a oCuplilhatalric
"IF_TP170". ... —EN tual -
IraConpareftar
T — "Fenftartup" =——ibenStartup oCupElatalNric
tual -
"GenPulseZ000" — iFegConpare
oCupAlatalrEog
WHlefld —idDataDENY ualBhatalrin

7 —iiDatalrStart oComparelctiv

L] - - -
O = iADatalrEnd

oConparell fm
WHlegls —iELataDENY
ofonparelNotll - |
1] = iBDatalrStart
ENO |
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