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Servoantriebssystem S210 PN am 
PROFINET IRT mit Technologieobjekten in SIMATIC S7-1500
[bookmark: _Toc51569907]Zielstellung
In diesem Kapitel lernen Sie, wie ein Frequenzumrichter SINAMICS S210 PN mit einer SIMATIC S7-Steuerung – am Beispiel einer CPU1516F-3 PN/DP mit PROFINET – IRT (Isochronous Real Time/Taktsynchrone Kommunikation) in Betrieb genommen werden.
Das Modul erklärt die Inbetriebnahme des Servoantriebssystems S210 PN mit der Software SINAMICS Startdrive im TIA Portal. 
Anschließend wird schrittweise gezeigt, wie der Servomotor aus dem Programm der CPU1516F-3 PN/DP über Technologieobjekte angesteuert und überwacht werden kann.
Es können die unter Kapitel 3 aufgeführten SIMATIC S7-Steuerungen eingesetzt werden.
[bookmark: _Toc51569908]Voraussetzung
Dieses Kapitel baut auf das Kapitel „Globale Datenbausteine“ von SIMATIC S7 auf.
Zur Durchführung dieses Kapitels können Sie z. B. auf das folgende Projekt zurückgreifen: 
“032-600-globale-datenbausteine ...“.
[bookmark: _Toc462187877][bookmark: _Toc51569909]Benötigte Hardware und Software
1 Engineering Station: Voraussetzungen sind Hardware und Betriebssystem 
(weitere Informationen siehe Readme/Liesmich auf den TIA Portal Installations-DVDs)
2 Software SIMATIC STEP 7 Professional im TIA Portal – ab V16
3 Software SINAMICS Startdrive im TIA Portal – ab V16
4 Steuerung SIMATIC S7-1500, z. B. CPU 1516F-3 PN/DP – ab Firmware V2.8 mit Memory Card und 16DI/16DO 
[bookmark: _Hlk20350419]Hinweis: Die digitalen Eingänge sollten auf ein Schaltfeld herausgeführt sein.
5 Servoantriebssystem:
· Frequenzumrichter SINAMICS S210 mit Memory Card
· Elektromotor SIMOTICS S-1FK2
· OCC MOTION-CONNECT-Leitung
6	Ethernet-Verbindung zwischen Engineering Station und Steuerung sowie zwischen Steuerung und Frequenzumrichter
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2 SIMATIC STEP 7 Professional (TIA Portal) ab V16
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1 Engineering Station
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3 SINAMICS Startdrive (TIA Portal) ab V16






6 Ethernet-Verbindung
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4 Steuerung SIMATIC S7-1500
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Schaltfeld


6 Ethernet-Verbindung
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5  Servoantriebssystem:
- Frequenzumrichter SINAMICS S210 mit Memory Card
- Motor SIMOTICS S-1FK2
- OCC MOTION-CONNECT-Leitung








[bookmark: _Toc51569910]Theorie
[bookmark: _Toc51569911]Systemübersicht
[image: ]
	Sicherung oder Leistungsschalter
	Netzschütz (optional)

	Netzfilter (optional)
	Externer Bremswiderstand (optional)

	Wellendichtring für IP65 (optional)
	Servomotor 1FK2

	OCC-Verlängerungsleitung (optional)
	Montage zur Schaltschrankdurchführung (optional)

	OCC-Anschlussleitung für Motor, Motorhaltebremse und Geber
	Schirmklemme

	Schirmblech
	Spannungsversorgung 24 V

	SD-Speicherkarte (optional)
	Inbetriebnahme Gerät, z. B. Laptop

	Steuerung, z. B. SIMATICS S7-1500
	




[bookmark: _Toc51569912]Umrichter Anschlüsse und Bedienelemente
[image: ]
[bookmark: _Toc51569913]OCC-Verbindungskabel
[image: ]
	1. Rundstecker M12 oder M17, 10-polig
	MOTION-CONNECT OCC-Leitung

	Schirmung
	Leitungen für Haltebremse

	Leistungsleitungen
	SIEMENS IX-Stecker für Signalleitung



Details sehen Sie bitte in den Handbüchern unter support.automation.siemens.com.

[bookmark: _Toc51569914]Sicherheitsvorkehrungen und Warnungen
Vor Installation und Inbetriebnahme des SINAMICS S210 sind die folgenden Sicherheits- und Warnhinweise zu beachten.
[bookmark: _Toc51569915]Allgemeines
[image: ]
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Hinweis: 
Es wird davon ausgegangen, dass für die folgenden Bedienungsschritte und Aufgaben-stellungen eine fertige vormontierte Umrichtereinheit mit Servomotor verwendet wird. Beachten Sie bei der elektrischen Installation die Sicherheitsvorschriften und Warnhinweise der Herstellerfirmen. Hinweise und Richtlinien für die Montage und zur elektrischen Installation finden Sie in den Handbüchern des SINAMICS S210.



[bookmark: _Toc51569916]Telegramme
Für die IRT-Kommunikation mit dem Frequenzumrichter gibt es verschiedene Telegramme zur Auswahl, deren Prozessdatenlängen und Inhalte unterschiedlich sind.
Hier wird das Standard Telegramm 5 verwendet.
[bookmark: _Toc250402407][bookmark: _Toc401860942][bookmark: _Toc51569917]Prozessdaten (PZD) für SINAMICS S210 mit Standard Telegramm 5
Mit den Prozessdaten können Steuerworte und Sollwerte (SPS -> SINAMICS) bzw. Zustandsworte und Istwerte (SINAMICS -> SPS) übertragen werden. Der Aufbau des PZD-Bereiches sieht bei dem Telegramm 5, für eine Kopplung über PROFINET, folgendermaßen aus:
	
	Auftragstelegramm
(SPS -> SINAMICS)
	Antworttelegramm
(SINAMICS -> SPS)

	PZD1
	Steuerwort 1
(STW1)
	Zustandswort 1
(ZSW1)

	PZD2

PZD3

	Drehzahlsollwert B (32 Bit)
(NSOLL_B)
	Drehzahlistwert B (32 Bit)
(NIST_B)

	PZD4
	Steuerwort 2
(STW2)
	Zustandswort 2
(ZSW2)

	PZD5
	Steuerwort von Geber 1
(G1_STW)
	Zustandswort von Geber 1
(G1_ZSW)

	PZD2

PZD3

	Lageabweichung
(XERR)
	Lageistwert 1 von Geber 1
(G1_XIST1)

	PZD2

PZD3

	Verstärkungsfaktor für den Lageregler
(KPC).
	Lageistwert 2 von Geber 1
(G1_XIST2)






[bookmark: _Toc250402408][bookmark: _Toc401860943][bookmark: _Toc51569918]
Das Steuerwort 1 (STW1)
	Bit
	Bedeutung

	00
	EIN/AUS1

	01
	AUS2

	02
	AUS3

	03
	Betrieb freigeben

	04
	Hochlaufgeber sperren

	05
	Reserviert

	06
	Drehzahlsollwert freigeben

	07
	Störung quittieren

	08
	Reserviert

	09
	Reserviert

	10
	Führung durch PLC

	11
	Reserviert

	12
	Haltebremse öffnen

	13
	Reserviert

	14
	Drehmoment-/Drehzahlregelung

	15
	Reserviert



[bookmark: _Toc51569919]Das Zustandswort 1 (ZSW1)
	Bit
	Bedeutung

	00
	Einschaltbereit

	01
	Betriebsbereit

	02
	Betrieb freigegeben

	03
	Störung wirksam

	04
	Kein Austrudeln aktiv

	05
	Kein Schnellhalt aktiv

	06
	Einschaltsperre aktiv

	07
	Warnung wirksam

	08
	Reglerfreigabe

	09
	Führung gefordert

	10
	Vergleichswert erreicht/überschritten

	11
	Warnungsklasse Bit 0

	12
	Warnungsklasse Bit 1

	13
	Reserviert

	14
	Drehmomentregelung aktiv

	15
	Reserviert



[bookmark: _Toc250405543]

[bookmark: _Toc51569920]Der Drehzahlsollwert B 32 Bit (NSOLL_B)
Der Drehzahlsollwert B (NSOLL_B) ist ein 32 Bit-Wort, in dem der geforderte Drehzahlsollwert zum Umrichter übertragen wird.
Der Sollwert wird als ganze Zahl mit Vorzeichen übertragen. Das Bit 31 bestimmt das Vorzeichen des Sollwertes wie folgt:
– Bit = 0 --> Positiver Sollwert
– Bit = 1 --> Negativer Sollwert
Der Wert 1 073 741 824 (4000 0000 Hex) entspricht der Drehzahl im Parameter p2000. 
In unserer Anwendung steht im Parameter p2000 der Wert 7300 1/min.
Der aktuelle Drehzahlsollwert berechnet sich wie folgt:
n_soll = (NSOLL_B x p2000)/1 073 741 824
[bookmark: _Toc250405544][bookmark: _Toc51569921]Der Drehzahlistwert B 32 Bit (NIST_B)
Der Drehzahlistwert B ist ein 32-Bit-Wort, durch das die Drehzahl des Umrichters übertragen wird. Die Normierung dieses Wertes entspricht der des Sollwertes NSOLL_B.
[bookmark: _Toc51569922]Das Steuerwort 2 (STW2)
	Bit
	Bedeutung

	00
	Reserviert

	01
	Reserviert

	02
	Reserviert

	03
	Reserviert

	04
	Reserviert

	05
	Reserviert

	06
	Integratorsperre Drehzahlregler

	07
	Parkende Achse Anwahl

	08
	Fahren auf Festanschlag

	09
	Reserviert

	10
	Reserviert

	11
	Reserviert

	12
	Controller-Lebenszeichen Bit 0

	13
	Controller-Lebenszeichen Bit 1

	14
	Controller-Lebenszeichen Bit 2

	15
	Controller-Lebenszeichen Bit 3


 


[bookmark: _Toc51569923]Das Zustandswort 2 (ZSW2)
	Bit
	Bedeutung

	00
	Reserviert

	01
	Reserviert

	02
	Reserviert

	03
	Reserviert

	04
	Reserviert

	05
	Haltebremse öffnen

	06
	Integratorsperre Drehzahlregler

	07
	Parkende Achse aktiv

	08
	Fahren auf Festanschlag

	09
	Reserviert

	10
	Reserviert

	11
	Reserviert

	12
	Device-Lebenszeichen Bit 0

	13
	Device-Lebenszeichen Bit 1

	14
	Device-Lebenszeichen Bit 2

	15
	Device-Lebenszeichen Bit 3



[bookmark: _Toc51569924]Das Geber-1-Steuerwort (G1_STW)
	Bit
	Bedeutung

	00
	Funktion 1 anfordern

	01
	Funktion 2 anfordern

	02
	Funktion 3 anfordern

	03
	Funktion 4 anfordern

	04
	Kommando Bit 0 anfordern

	05
	Kommando Bit 1 anfordern

	06
	Kommando Bit 2 anfordern

	07
	Modus

	08
	Reserviert

	09
	Reserviert

	10
	Reserviert

	11
	Reserviert

	12
	Reserviert

	13
	Absolutwert zyklisch anfordern

	14
	Parkender Geber anfordern

	15
	Geberfehler quittieren






[bookmark: _Toc51569925]Das Geber-1-Zustandswort (G1_ZSW)
	Bit
	Bedeutung

	00
	Funktion 1 aktiv

	01
	Funktion 2 aktiv

	02
	Funktion 3 aktiv

	03
	Funktion 4 aktiv

	04
	Wert 1

	05
	Wert 2

	06
	Wert 3

	07
	Wert 4

	08
	Messtaster 1 ausgelenkt

	09
	Messtaster 2 ausgelenkt

	10
	Reserviert

	11
	Geberfehler quittieren aktiv

	12
	Reserviert

	13
	Absolutwert zyklisch 

	14
	Parkender Geber aktiv

	15
	Geberfehler 



[bookmark: _Toc51569926]Lageabweichung (XERR)
Über Signal XERR wird die Lageabweichung als rechtsbündiger 32-Bit-Binärwert übertragen.
[bookmark: _Toc51569927]Lageistwert 1 von Geber 1 (G1_XIST1)
Über Signal G1_XIST1 wird die aktuelle inkrementelle Istposition des Mess-Systems ohne Vorzeichen als rechtsbündiger 32-Bit-Binärwert ausgegeben.
[bookmark: _Toc51569928]Verstärkungsfaktor für den Lageregler (KPC)
Über Signal KPC wird der Verstärkungsfaktor für den Lageregler als rechtsbündiger 32-Bit-Binärwert übertragen.
[bookmark: _Toc51569929]Lageistwert 2 von Geber 1 (G1_XIST2)
Über Signal G1_XIST2 wird die aktuelle skalierte absolute Istposition des Mess-Systems ohne Vorzeichen als rechtsbündiger 32-Bit-Binärwert ausgegeben.


[bookmark: _Toc51569930]Inbetriebnahmetool SINAMICS Startdrive für SINAMICS S210
Die Inbetriebnahmesoftware SINAMICS Startdrive kann in der aktuellsten Version auf der Webpage heruntergeladen werden: 
support.industry.siemens.com .
SINAMICS Startdrive ist ein im TIA Portal integriertes Werkzeug und entspricht in Struktur und Bedienung dem bereits bekannten TIA Portal.
Die Erweiterung SINAMICS Startdrive beinhaltet die Daten und Ansichten für die dort bereits unterstützen Frequenzumrichter SINAMICS S210. 
Damit können diese komfortabel parametriert und in Betrieb genommen werden. Zur Diagnose und Fehlersuche gibt es eine Vielzahl an Funktionen und Hilfestellungen.
[bookmark: _Toc452136513][bookmark: _Toc51569931]Frequenzumrichter zurücksetzen und IP-Adresse einstellen 
Der Control Unit des Frequenzumrichters kann direkt mit SINAMICS Startdrive im TIA Portal eine neue IP-Adresse zugewiesen werden. Jetzt kann die Control Unit auch zurückgesetzt werden.
Rufen Sie dazu das Totally Integrated Automation Portal per Doppelklick auf. (® TIA Portal V16). 
[image: ]
Wählen Sie den Punkt  “Online&Diagnose“ aus und öffnen Sie nun die  “Projektansicht“.
[image: ]

In der Projektnavigation wählen Sie unter  “Online-Zugängen“, die Netzwerkkarte Ihres Rechners aus. Wenn Sie auf  “Erreichbare Teilnehmer aktualisieren“ klicken, sehen Sie die IP-Adresse (falls bereits eingestellt) oder die MAC-Adresse (falls IP-Adresse noch nicht vergeben) der Control Unit des angeschlossenen SINAMICS S210 Frequenzumrichters  Wählen Sie  “Online&Diagnose“. 
[image: ]


Bevor Sie nun die IP-Adresse neu vergeben, wird empfohlen zuerst noch die PROFINET-Schnittstellenparameter zurückzusetzen. Wählen Sie hierzu die Funktion  “Rücksetzen der PROFINET-Schnittstellenparameter“ und klicken auf  “Rücksetzen“.
[image: ]

Bestätigen Sie die Frage, ob Sie wirklich Rücksetzen möchten, mit  “Ja“
[image: ]
Das erfolgreiche Rücksetzen kann unter „Alle Meldungen anzeigen“ im Fenster  “Info“  “Allgemein“ kontrolliert werden.
[image: ]

Danach erneut  “Erreichbare Teilnehmer aktualisieren“ und  “Online&Diagnose“ Ihres Frequenzumrichters anwählen. Zur Vergabe der IP-Adresse wählen Sie hier die Funktion  “IP-Adresse zuweisen“. Geben Sie an dieser Stelle z. B. die folgende IP-Adresse ein:  IP-Adresse: 192.168.0.21  Subnetz-Maske 255.255.255.0. Klicken Sie jetzt auf  “IP-Adresse zuweisen“ und der Control Unit Ihres Frequenzumrichters wird diese neue Adresse zugewiesen. 
[image: ]
Die erfolgreiche Vergabe der IP-Adresse wird erneut als Meldung in dem Fenster  “Info“  “Allgemein“ angezeigt.
[image: ]


[bookmark: _Toc51569932]Werkseinstellung des SINAMICS S210 wiederherstellen 
Bevor Sie nun das Rücksetzen des Frequenzumrichters auf Werkseinstellungen durchführen können, müssen Sie erneut  “Erreichbare Teilnehmer aktualisieren“ und  “Online&Diagnose“ Ihres Frequenzumrichters anwählen. Zum Zurücksetzen des Frequenzumrichters auf Werkseinstellung wählen Sie unter  “Sichern/Wiederherstellen“  “Werkseinstellungen wiederherstellen“ und klicken auf  “Start“.
[image: ]
Wählen Sie die Option [image: ] “Auch RAM-Daten remanent speichern“ und bestätigen Sie die Frage, ob Sie wirklich Werkseinstellung wiederherstellen möchten, mit  “OK“. 
[image: ]

Hinweis: 
Beim Zurücksetzen des Frequenzumrichters auf Werkseinstellung bleiben die Kommunikationseinstellungen wie z. B. IP-Adresse und Subnetz-Maske erhalten.



[bookmark: _Toc444073543][bookmark: _Toc51569933]Firmwarestand und Bestellnummer des SINAMICS S210 auslesen 
Bevor Sie nun den Firmwarestand und die Bestellnummer des SINAMICS S210 auslesen können, müssen Sie erneut  “Erreichbare Teilnehmer aktualisieren“ und  “Online&Diagnose“ des SINAMICS S210 anwählen. Im Menüpunkt  “Diagnose“  “Allgemein“ können Sie Kurzbezeichnung, Bestellnummer, Hardwarestand und Firmwarestand auslesen.
[image: ]



[bookmark: _Toc51569934]
Aufgabenstellung
Im Folgenden soll das Projekt aus Kapitel “032-600_Globale_Datenbausteine“ um einen Frequenzumrichter S210 PN ergänzt werden.
Zwei unterschiedliche Positionen des Magazins für Plastikteile am Bandende sollen über eine Servo-Positioniereinheit schnell und präzise eingestellt werden können. 
Dabei wird die Ansteuerung des Servoantriebs mit einem Technologieobjekt über PROFINET IRT realisiert.

[bookmark: _Toc51569935]Planung
Die von einem Servomotor angetriebene Positioniereinheit wird von einem Frequenzumrichter SINAMICS S210 angesteuert.
Dieser Frequenzumrichter muss in dem Projekt angelegt, parametriert und in Betrieb genommen werden.
Die Parametrierung des Frequenzumrichters erfolgt online mit der Software SINAMICS Startdrive, wobei die Grunddaten von der Control-Unit eingelesen werden.
[bookmark: _Hlk20349563]Hierbei werden die Motordaten des Servomotors und die Geberdaten über die DRIVE-CLiQ-Schnittstelle automatisch erkannt.
Die Ansteuerung des Frequenzumrichters erfolgt über PROFINET IRT mit dem Motion Control- Technologieobjekt “TO_PositioningAxis“. Dieses muss angelegt, mit dem Servoantrieb S210 verbunden und parametriert werden.
Anschließend wird ein bibliotheksfähiger Funktionsbaustein “MC_Magazin“ erstellt, über den folgende Motion Control-Anweisungen durchgeführt werden können:
Quittieren eines Fehlers
Tippen AUF (Drehzahl positiv/rechts) / AB (Drehzahl negativ/links)
Referenzieren auf Festanschlag (unten) mit Festlegung des Referenzpunktes
Positionieren auf Position00 mit Vorgabe des Positionswertes
Positionieren auf Position01 mit Vorgabe des Positionswertes
Positionieren auf Position02 mit Vorgabe des Positionswertes

Beim Aufruf des Funktionsbaustein “MC_Magazin“ im Organisationsbaustein “Main“ [OB1] werden der Referenzpunkt und die Positionswerte fest vorgegeben.
Die Startbefehle werden auf Eingänge verschaltet.
[bookmark: _Toc420571708][bookmark: _Toc51569936]
Technologieschema
An dieser Stelle sehen Sie das Technologieschema zur Aufgabenstellung.
[image: ]
Abbildung 3: Technologieschema
[image: capture_010_09102014_151535_2.png]
Abbildung 4: Bedienpult

[bookmark: _Toc418368570][bookmark: _Toc418509624][bookmark: _Toc420571709][bookmark: _Toc51569937]
Belegungstabelle
Die folgenden Signale werden als globale Operanden bei dieser Aufgabe benötigt.
	DE
	Typ
	Kennzeichnung
	Funktion
	NC/NO

	E 0.0
	BOOL
	-A1
	Meldung NOTHALT ok
	NC

	E 0.1
	BOOL
	-K0
	Anlage “Ein“
	NO

	E 0.2
	BOOL
	-S0
	Schalter Betriebswahl Hand (0)/Automatik(1)
	Hand = 0
Auto=1

	E 0.3
	BOOL
	-S1
	Taster Automatik Start
	NO

	E 0.4
	BOOL
	-S2
	Taster Automatik Stopp
	NC

	E 0.5
	BOOL
	-B1
	Sensor Zylinder -M4 eingefahren
	NO

	E 1.0
	BOOL
	-B4
	Sensor Rutsche belegt
	NO

	E 1.3
	BOOL
	-B7
	Sensor Teil am Ende des Bandes
	NO

	E 2.0
	BOOL
	-S10
	Taster Quittieren
	NO

	E 2.1
	BOOL
	-S11
	Taster Tippen aufwärts
	NO

	E 2.2
	BOOL
	-S12
	Taster Tippen abwärts
	NO

	E 2.3
	BOOL
	-S13
	Taster Referenzpunkt setzen
	NO

	E 2.4
	BOOL
	-S14
	Taster Start Positionierung auf Position 00
	NO

	E 2.5
	BOOL
	-S15
	Taster Start Positionierung auf Position 01
	NO

	E 2.6
	BOOL
	-S16
	Taster Start Positionierung auf Position 02
	NO



Legende zur Belegungsliste
	DA
	Digitaler Ausgang

	AA
	Analoger Ausgang

	A
	Ausgang



	DE
	Digitaler Eingang

	AE
	Analoger Eingang

	E
	Eingang

	NC
	Normally Closed (Öffner)

	NO
	Normally Open (Schließer)









[bookmark: _Toc51569938]
Strukturierte Schritt-für-Schritt-Anleitung
Im Folgenden finden Sie eine Anleitung, wie Sie die Planung umsetzen können. Sollten Sie bereits entsprechende Vorkenntnisse haben, so reichen Ihnen die nummerierten Schritte zur Bearbeitung aus. Ansonsten folgen Sie einfach den folgenden bebilderten Schritten der Anleitung.

[bookmark: _Toc51569939]Dearchivieren eines vorhandenen Projekts
Bevor wir das Projekt “032-600-globale-datenbausteine…“ aus dem Kapitel “032‑600_ Globale_Datenbausteine“ erweitern können, müssen wir dieses dearchivieren. Zum Dearchivieren eines vorhandenen Projekts müssen Sie aus der Projektansicht heraus unter  Projekt  Öffnen das jeweilige Archiv aussuchen. Bestätigen Sie Ihre Auswahl anschließend mit Öffnen. ( Projekt  Öffnen  Auswahl eines .zap-Archivs  Öffnen)
[image: ]

Als Nächstes kann das Zielverzeichnis ausgewählt werden, in welches das dearchivierte Projekt gespeichert werden soll. Bestätigen Sie Ihre Auswahl mit “OK“. 
( Zielverzeichnis  OK)


Das geöffnete Projekt speichern Sie unter dem Namen “062-121 Servo S210 IRT TO S7-1500“. ( Projekt  Speichern unter …  062-121 Servo S210 IRT TO S7-1500  Speichern)
[image: ]

[bookmark: _Toc51569940]
Servoantriebssystem im TIA Portal anlegen
Um das Servoantriebssystem des SINAMICS S210 mit der CPU1516F-3 PN/DP zu vernetzen, muss in die ‚Netzsicht‘ gewechselt werden. An dieser Stelle kann der gewünschte 
‚SINAMICS S210‘ mit der Maus per Drag & Drop in die Netzsicht gezogen werden. 
( Geräte & Netze  Netzsicht  Antriebe & Starter  SINAMICS Antriebe  SINAMICS S210  200-240V 1AC, 0,4kW  Artikel-Nr.:6SL3210-5HB10-4xFx  Version 5.2).
[image: ]


Anschließend stellt man in den Eigenschaften der ‚PROFINET-Schnittstelle [X1]‘ des ‚S210 PN‘ eine zur CPU passende IP-Adresse ein. (® S210 PN ® PROFINET-Schnittstelle[X1] ® Eigenschaften ® Ethernet-Adressen ® IP-Protokoll ® IP-Adresse: 192.168.0.21)
[image: ]




[bookmark: _Toc51569941]Daten des Servomotors und Geberdaten über DRIVE-CLiQ-Schnittstelle einlesen
Bei dem kompakten Servoantriebssystem S210 PN werden beim Hochlauf die Daten des Servomotors und die Geberdaten über die DRIVE-CLiQ-Schnittstelle an X100 automatisch erkannt. Diese Daten können von der Control Unit S210 PN einfach hochgeladen werden.
(® Antriebsgerät_1 ® [image: ] Laden von Gerät)
[image: ]

Hinweis: 
Während des Boot-Vorgangs liest der SINAMICS S210 das elektronische Motortypenschild des angeschlossenen 1FK2-Motors aus und führt eine Motor-Inbetriebnahme (IBN) durch. Ohne Motor kann die Motor-IBN und damit die automatische Inbetriebnahme nicht abgeschlossen werden. Eine Parametrierung des Umrichters ist in diesem Zustand nicht möglich. Daher stehen nur wenige Funktionen wie z. B. Diagnose oder Reset zur Verfügung.

In dem folgenden Dialog wählen Sie nun die Einstellungen der PG/PC-Schnittstelle und klicken auf ‚Suche Starten’. Anschließend sollten Sie Ihren ‚SINAMICS-Antrieb’ sehen und als Zielgerät auswählen können. Klicken Sie weiter auf ‚Laden’. (® Typ der  PG/PC-Schnittstelle: PN/IE ® PG/PC-Schnittstelle: … ® Verbindung zum Subnetz: Direkt an Steckplatz ‚CU X150‘ ® Suche starten ® S210 PN ® Laden)
[image: ]

Hinweis
Obwohl vorher ein Rücksetzen der PROFINET-Schnittstellenparameter und die Werkseinstellung des Antriebs wiederhergestellt wurde, kann es sein, dass der Baugruppenname einer vorherigen Projektierung noch erhalten geblieben ist und nun als Gerätename zugeordnet wurde. Diesen ändern wir zu einem späteren Zeitpunkt.



Motor und Geber (Encoder) werden nun in der Gerätekonfiguration angezeigt. Speichern Sie das Projekt mit den eben geladenen Daten. ( Gerätekonfiguration  [image: 0008])
[image: ]


[bookmark: _Toc51569942]Details zu Motor und Geber
Der ausgewählte Motor kann in den Eigenschaften der Gerätekonfiguration angezeigt werden. ( Gerätekonfiguration ® Eigenschaften ® Allgemein ® Motor–Auswahl–1FK2)
[image: ]
Die Details zu dem erkannten Motor können hier angezeigt werden. 
( Gerätekonfiguration ® Eigenschaften ® Allgemein ® Motordetails)
[image: ]

Details zum Encoder können hier ebenfalls angezeigt werden. ( Gerätekonfiguration ® Eigenschaften ® Allgemein ® Encoder_4 ® Allgemein ® Messsystem – Auswahl – Drive-CliQ)
[image: ]
[image: ]



Messsystemdetails stehen in einem weiteren Untermenü zur Verfügung. ( Geräte-konfiguration ® Eigenschaften ® Allgemein ® Encoder_4 ® Allgemein ® Messsystem-Details)
[image: ]
Die Geberauswerteeinheit wird hier ebenfalls angezeigt. ( Gerätekonfiguration ® Eigenschaften ® Allgemein ® Encoder_4 ® SMXX_3)
[image: ]



[bookmark: _Toc51569943]Antrieb parametrieren
Um die weitere Parametrierung des Frequenzumrichters durchzuführen, öffnen wir mit einem Doppelklick die ‚Parameter‘ von ‚ Antrieb_S210…[S210 PN]‘ und wählen in der ‚Funktionssicht‘ die ‚Grundparametrierung‘. Hier passen wir zuerst die ‚Motorumgebungs-temperatur‘ und die Begrenzungen an. (® Antrieb_S210…[S210 PN] ® Parametrierung ® Funktionssicht ® Grundparametrierung ® Motor ® Motorumgebungstemperatur: 25°C ® Begrenzungen)
[image: ]
[image: ]


In der ‚Funktionssicht‘ können auch die Einstellungen zu ‚Safety Integrated‘ und zu den ‚Ein-/ Ausgängen‘ vorgenommen werden. (® Antrieb_S210…[S210 PN] ® Parameter ® Funktionssicht ® Safety Integrated ® Ein-/Ausgängen ® Digitaleingänge)
[image: ]
In der ‚Parametersicht‘ können in unterschiedlichen Listen sämtliche Parameter eingesehen und, abhängig von Zugangsrechten und dem Zustand des Antriebs, verändert werden. 
(® Parametersicht)
[image: ]


Jetzt speichern wir das Projekt nochmals, bevor wir die Parameter in den ‚Antrieb_S210…[S210 PN]’ laden ‚[image: ]‘.  (® [image: ]® Antrieb_S210…[S210 PN] ® [image: ])
[image: ]
Nun wird vor dem Laden erneut eine Übersicht zur Überprüfung der durchzuführenden Schritte angezeigt. Wählen Sie nun ‚[image: ] Parametrierung remanent speichern‘ und klicken auf ‚Laden’. (® [image: ] Parametrierung remanent speichern ® Laden)
[image: ]

Hinweis
Es wird empfohlen die Parameter auch remanent zu speichern, damit diese bei einem Spannungsausfall erhalten bleiben.

[bookmark: _Toc51569944]Test und Inbetriebnahme von Frequenzumrichter mit Steuertafel
Um die bisherige Parametrierung auch ohne SPS-Programm testen zu können, öffnen wir die ‚Steuertafel’ aus dem ‚Inbetriebnahme‘-Menü zum ‚ Antrieb_S210…[S210 PN] ‘. Schließlich klicken wir auf ‚[image: ]‘. (® Antrieb_S210…[S210 PN] ® Inbetriebnahme ® Steuertafel  [image: ])
[image: ]

In der Steuertafel müssen wir zuerst die ‚Steuerungshoheit [image: ]‘. Anschließend wird die Kommunikation zwischen PC und Umrichter überwacht. Hier ist es notwendig, dass mindestens alle 10000ms eine erfolgreiche Kommunikation stattfindet. Andernfalls hält der Motor an und die Freigaben werden zurückgesetzt. (® Steuerungshoheit: [image: ] ® 10000ms ® OK)
[image: ]
Um den Motor zu starten, müssen zuerst die Antriebsfreigaben gesetzt sein [image: ]. Dies geschieht im Regelfall automatisch. Daraufhin können wir den Motor mit der gewählten Drehzahl [image: ] oder [image: ] starten. (® Drehzahl: 1000.00 1/min ® [image: ])
[image: ]

Mit einem Klick auf ‚[image: ]‘ können wir den Antrieb ausschalten. Nach Beendigung des Tests müssen wir die Steuerungshoheit wieder [image: ]. ( [image: ]  [image: ])
[image: ]
[image: ]


Zum Schluss sollten wir noch die ‚[image: ]‘ und das Projekt erneut speichern ‚ [image: ] ‘. ( [image: ]  [image: ])
[image: ]


[bookmark: _Toc51569945]Servoantrieb der CPU1516F-3 PN/DP als IRT-Device zuordnen
Um den SINAMICS S210 der CPU1516F-3 PN/DP als IRT-Device zuzuordnen muss in die ‚Netzsicht‘ gewechselt werden. Dort verbindet man die Ethernet-Schnittstellen der Control Unit des S210 PN und der CPU1516F-3 PN/DP mit der Maus. (® [image: ] Ethernet ® [image: ] Ethernet)
[image: ]



Eine weitere Voraussetzung für eine IRT-Verbindung ist eine definierte Zuordnung der Ports auf der Control Unit des S210 PN zu den Ports auf der CPU1516F-3 PN/DP. Hier verbinden wir jeweils Port1 mit der Maus. (® Topologiesicht ® [image: ] Port_1 ® [image: ] Port_1)
[image: ]
In der ‚ Topologieübersicht‘ können Details zur topologischen Zuordnung angezeigt werden. (® Topologiesicht ® Topologieübersicht)
[image: ]


Zurück in der ‚Netzsicht‘ wird dem Anrieb unter ‚Allgemein‘ der Gerätename vergeben. 
(® Netzsicht ® Allgemein ® Name: Antrieb_S210_Magazin) 
[image: ]
Stellen Sie sicher, dass bei der ‚PROFINET-Schnittstelle‘ des ‚S210 PN‘ unter dem Punkt ‚PROFINET‘ dieser Name automatisch als PROFINET-Gerätename übernommen wird.
(® PROFINET-Schnittstelle ® Ethernet-Adressen ® PROFINET ® [image: ] PROFINET-Gerätename automatisch generieren) 
[image: ]

Es können nun die ‚Echtzeit-Einstellungen‘ der ‚PROFINET-Schnittstelle‘ vorgenommen werden. Zuerst wird hier für diese Anwendung bei Synchronisation die RT-Klasse ‚IRT‘ (Isochronous Real Time) angewählt und die Domain Einstellungen festgelegt. (® PROFINET-Schnittstelle ® Erweiterte Optionen ® Echtzeit-Einstellungen ® Synchronisation ® IRT-Klasse: [image: ] IRT ® Domain Einstellungen ® cpu_1516f.profinet-schnittstelle_1: SyncMaster ® Sendetakt: 2.000 ms)
[image: ]
[image: ]


Für den ‚Antrieb_S210_Magazin‘ muss nun noch der taktsynchrone Betrieb eingestellt werden. (® Antrieb_S210_Magazin ® PROFINET-Schnittstelle ® Erweiterte Optionen ® Taktsynchronisation ® [image: ] Taktsynchroner Betrieb)
[image: ]



Für den ‚zyklischen Datenaustausch‘ zwischen SPS und Frequenzumrichter wird das ‚Standard Telegramm 5‘ festgelegt. (® PROFINET-Schnittstelle[X150] ® Zyklischer Datenaustausch ® Senden (Istwert): Standard Telegramm 5 ® Empfangen (Sollwert): Standard Telegramm 5)
[image: ]

Für die Adressbereiche wählen wir ‚E/I 256…264‘ und ‚A/Q 256 … 264‘. 
(® PROFINET-Schnittstelle[X150] ® Zyklischer Datenaustausch ® Senden (Istwert) ® Anfangsadresse E/I 256 ® Empfangen (Sollwert) ® Anfangsadresse A/Q 256)
[image: ][image: ]



Für den ‚Antrieb_S210_Magazin‘ im taktsynchronen Betrieb muss noch ein Taktsynchron-Organisationsbaustein zugewiesen werden. Die Option ‚Neu hinzufügen und öffnen‘ soll abgewählt werden [image: ]. (® PROFINET-Schnittstelle[X150] ® Zyklischer Datenaustausch ® Senden (Istwert) ® Organisationsbaustein ® [image: ] ® MC-Servo ® [image: ] Neu hinzufügen und öffnen ® OK)
[image: ]
[image: ]

Der Taktsynchron-Organisationsbausteinen wird automatisch auch dem Empfangs-Telegramm zugewiesen. Jetzt speichern wir das Projekt mit den bisherigen Einstellungen.
(® PROFINET-Schnittstelle[X150] ® Zyklischer Datenaustausch ® Empfangen (Sollwert) ® Organisationsbaustein ® MC-Servo [image: 0008])
[image: ]



[bookmark: _Toc51569946]Technologieobjekt in CPU1516F-3 PN/DP erstellen
Für die Ansteuerung der Positionieranwendung im Servoantrieb legen wir in der CPU1516F-3 PN/DP ein neues Technologieobjekt an. Dabei wählen wir unter ‚Motion Control‘ das Objekt ‚TO_PositioningAxis‘. (® CPU1516F-3 PN/DP ® Technologieobjekte ® Neues Objekt hinzufügen ® Motion Control ® TO_PositioningAxis ® PositioningAxis_Magazin ® OK)
[image: ]



Nun öffnet sich automatisch die ‚Funktionssicht‘ zum Technologieobjekt. Hier wählen wir zuerst einmal die hier gezeigten ‚Grundparameter‘. (® Funktionssicht ® Grundparameter)
[image: ]
[image: ]


Als Nächstes wählen wir die ‚Antriebsregelung‘ in unserem ‚Antrieb_S210_Magazin‘ als ‚Hardware-Schnittstelle‘ für das Technologieobjekt. (® Hardware-Schnittstelle ® Antrieb ® PROFINET IO-System(100) ® Antrieb_S210_Magazin ® Antriebsregelung ® [image: ])
[image: ]
[image: ]


Die Geberdaten werden automatisch übernommen. (® Hardware-Schnittstelle ® Geber)
[image: ]
Die Werte für den Datenaustausch mit dem Antrieb behalten wir bei. (® Hardware-Schnittstelle ® Datenaustausch Antrieb)
[image: ]



Die Werte für den Datenaustausch mit dem Geber behalten wir bei. (® Hardware-Schnittstelle ® Datenaustausch Geber)
[image: ]
Unter ‚Erweiterte Parameter‘ kann eine Anpassung an die vorgegebene ‚Antriebsmechanik‘ erfolgen. Hier wählen wir die hier gezeigten Einstellungen. (® Erweiterte Parameter ® Mechanik ® Antriebsmechanik)
[image: ]



Unter dem Punkt ‚Erweiterte Parameter‘ können Einstellungen zur Mechanik, Dynamik-Voreinstellungen, Begrenzungen, Referenzeinstellungen, Positionsüberwachungen, etc. vorgenommen werden. (Erweiterte Parameter ® Dynamik-Voreinstellungen ® …)
[image: ]

Hinweis: 
Genauere Informationen zu den einzelnen Einstellungen können Sie der Online-Hilfe und den Handbüchern entnehmen.



[bookmark: _Toc51569947]CPU1516F-3 PN/DP laden und dem Antrieb Gerätenamen zuweisen
Nun speichern wir das Projekt und laden die CPU1516F-3 PN/DP mit der Gerätekonfiguration, dem Frequenzumrichter S210 PN als Device und dem Technologieobjekt in die ‚CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP]’. ([image: 0008] CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP]  [image: ])
[image: ]


Außerdem muss noch dem Frequenzumrichter S210 als IO-Device der CPU_1516F der Gerätename zugewiesen werden. Hierzu markieren wir erst den ‚Antrieb_S210_Magazin‘ und wählen ‚[image: ] Gerätename zuweisen‘. (® Antrieb_S210_Magazin ® [image: ] Gerätename zuweisen)
[image: ]

Im folgenden Dialog kann die ‚PG/PC-Schnittstelle‘ gewählt werden, bevor wir den ‚antrieb_s210_magazin‘ auswählen und den ‚Namen zuzuweisen‘. (® PROFINET-Gerätename: Antrieb_s120_magazin ® SINAMICS S210 ® Name zuweisen)
[image: ]
Hinweis: 
Sind mehrere IO-Devices im Netzwerk vorhanden, so kann das Gerät anhand der aufgedruckten MAC-Adresse oder durch ‚LED blinken‘ identifiziert werden.


Sind zu viele Komponenten angezeigt, so kann mit einem Klick auf ‚Nur Geräte gleichen Typs anzeigen‘ die Ansicht gefiltert werden. Wurde der Gerätename erfolgreich vergeben, so wird dies im Status mit ‚OK‘ angezeigt. (® Schließen)
[image: ]



[bookmark: _Toc51569948]Test und Inbetriebnahme des Technologieobjekts 
Um das Technologieobjekt testen zu können, öffnen wir die ‚Achssteuertafel’ aus dem ‚Inbetriebnahme‘-Menü zum Technologieobjekt ‚PositioningAxis_Magazin‘ und[image: ] uns dort die Steuerungshoheit. (® CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP] ® Technologieobjekte ® PositioningAxis_Magazin  Inbetriebnahme ® Achssteuertafel ® Steuerungshoheit: [image: ] ® 2000ms ® OK)
[image: ]
[image: ]

Wir müssen dazu zuerst die Achse ‚[image: ]‘, um den Motor zu starten. Anstehende Fehler können wir hier [image: ]. (® Achse: [image: ] ® Anstehende Fehler: [image: ])
[image: ]
Daraufhin können wir den Motor mit der gewählten Drehzahl [image: ] oder [image: ] starten und mit [image: ] anhalten. (® Drehzahl: 500.0 mm/s ® [image: ] ®[image: ])
[image: ]


Bevor wir absolutes Positionieren durchführen können, müssen wir zuerst einen ‚Referenzierpunkt festlegen ‘. Dies geschieht direkt durch Setzen eines Positionswertes an einer bestimmten Position, am besten an einem Festanschlag. (® Betriebsart: Referenzierpunkt festlegen ® Steuern ® Position 0.0 mm ® [image: ])
[image: ]



Ist die Achse referenziert, so wird dies in der Achssteuertafel angezeigt. Absolutes Positionieren kann jetzt mit den hier gezeigten Werten gestartet und beobachtet werden.
(® Betriebsart: Absolutes Positionieren ® Zielposition: 1000.0 mm ® Geschwindigkeit: 500.00 ® [image: ])
[image: ]
[image: ]


Mit einem Klick auf ‚[image: ]‘ können wir das Technologieobjekt erneut sperren. Nach Beendigung des Tests müssen wir die Steuerungshoheit wieder ‚[image: ]‘. ( [image: ]  [image: ])
[image: ]
[image: ]


Zum Schluss sollten wir noch die ‚[image: ]‘ und das Projekt erneut speichern ‚[image: ]‘. ( [image: ]  [image: ])
[image: ]
[bookmark: _Toc51569949]
Programm zur Ansteuerung des Servomotors erstellen
Nun wollen wir das Programm erstellen, um den Servomotor ansteuern zu können. Davor 
werden wir noch eine neue ‚Variablentabelle_Servo_Magazin‘ mit den hier gezeigten Variablen anlegen. ( CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP]  PLC-Variablen  Neue Variablentabelle hinzufügen  Variablentabelle_Servo_Magazin)
[image: ]
[image: ]



Als Nächstes legen wir den Funktionsbaustein ‚MOTION_CONTROL_MAGAZIN‘ an. 
(® Neuen Baustein hinzufügen ® FB ® MOTION_CONTROL_MAGAZIN ® FUP ® OK)
[image: ]

Deklarieren Sie, so wie hier gezeigt, die Schnittstelle des Funktionsbausteins ‚MOTION_CONTROL_MAGAZIN‘. ( ‚MOTION_CONTROL_MAGAZIN‘ [FB2]  Bausteinschnittstelle)
[image: ]
[image: ]


Ziehen Sie per Drag & Drop den Befehl ‚MC_RESET‘ aus dem Punkt ‚Motion Control‘ unter den ‚Technologie‘-‚Anweisungen‘ in das erste Netzwerk und erstellen dazu die Multiinstanz ‚MC_RESET_Instance‘. ( Anweisungen  Technologie  Motion Control  MC_RESET  Multiinstanz  MC_RESET_Instance  OK)
[image: ]
[image: ]


Beschriften Sie das Netzwerk 1 und beschalten Sie den Baustein ‚MC_RESET‘, so wie nachfolgend gezeigt. 
[image: ]
Programmieren Sie in Netzwerk 2 den Aufruf des Bausteins ‚MC_POWER‘ mit Multiinstanz so wie hier gezeigt. ( Anweisungen  Technologie  Motion Control  MC_POWER)
[image: ]


Programmieren Sie in Netzwerk 3 den Aufruf des Bausteins ‚MC_MOVEJOG‘ mit Multiinstanz, so wie jetzt gezeigt. ( Anweisungen  Technologie  Motion Control  MC_MOVEJOG)
[image: ]
Programmieren Sie in Netzwerk 4 den Aufruf des Bausteins ‚MC_HOME‘ mit Multiinstanz so wie nachfolgend gezeigt. ( Anweisungen  Technologie  Motion Control  MC_HOME)
[image: ]


Programmieren Sie in Netzwerk 5 den Aufruf des Bausteins ‚MC_MOVEABSOLUTE‘ mit Multiinstanz so wie jetzt gezeigt.  ( Anweisungen  Technologie  Motion Control  MC_MOVEABSOLUTE)
[image: ]


Programmieren Sie in Netzwerk 6 den Aufruf des Bausteins ‚MC_MOVEABSOLUTE‘ mit Multiinstanz, siehe nachfolgend.  ( Anweisungen  Technologie  Motion Control  MC_MOVEABSOLUTE)
[image: ]


Programmieren Sie in Netzwerk 7 den Aufruf des Bausteins ‚MC_MOVEABSOLUTE‘ mit Multiinstanz so wie hier gezeigt.  ( Anweisungen  Technologie  Motion Control  MC_MOVEABSOLUTE)
[image: ]
Öffnen Sie den Organisationsbaustein ‚Main[OB1]‘ und rufen anschließend im Netzwerk 4 den Funktionsbaustein ‚MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2]‘ auf. ( Main[OB1]  MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2])
[image: ]


Erstellen Sie den Instanzdatenbaustein als Einzelinstanz. ( Einzelinstanz  –MOTION_CONTROL_MAGAZIN_DB  OK)
[image: ]



Beschalten Sie den Baustein, so wie jetzt gezeigt und beschriften das Netzwerk 4.
[image: ]




[bookmark: _Toc51569950]Programm laden in SIMATIC S7 CPU 1516F-3 PN/DP
Nun speichern wir das Projekt nochmals, bevor wir die geänderten und neu erstellten ‚Programmbausteine‘ in die CPU 1516F-3 PN/DP laden ‚[image: ]‘. (® [image: ]® [image: ]Programmbausteine ® [image: ] )

[image: ]


[bookmark: _Toc51569951]Diagnose im Programm in SIMATIC S7 CPU 1516F-3 PN/DP
Zur Diagnose der Ansteuerung des Servoantriebs aus dem Programm kann der Baustein Funktionsbaustein ‚MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2]‘ beobachtet werden. Mit einem Klick auf das Symbol [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg] wird das Beobachten ein- bzw. ausgeschaltet. 
( MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2]  [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg])
[image: ]
Zur Diagnose der Werte im Technologieobjekt ‚PositioningAxis_Magazin‘ kann in einer Beobachtungstabelle und auch im Programm auf die Daten in dem zugehörigen Datenbaustein zugegriffen werden.  ( Neue Beobachtungstabelle hinzufügen  Beobachtungstabelle_Servo_Magazin  Technologieobjekt  PositioningAxis_ Magazin[DB4] .ActualSpeed  .Position  .ActualPosition  [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg])
[image: ]

Hinweis: 
Es wird empfohlen auf diese Daten nur lesend zuzugreifen

[bookmark: _Toc51569952]Diagnose im Technologieobjekt PositioningAxis_Magazin
In dem Technologieobjekt ‚PositioningAxis_Magazin‘ werden unter Diagnose verschiedene Ansichten zur Diagnoseunterstützung angeboten. Zuerst sehen wir hier die Ansicht ‚Status- und Fehlerbits‘. Mit einem Klick auf [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg] wird das Beobachten ein- bzw. ausgeschaltet. 
(  Technologieobjekte   PositioningAxis_Magazin   Diagnose  Status- und Fehlerbits   [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg] )
[image: ]


Weitere Ansichten sind ‚Status Bewegung‘ und ‚PROFIdrive-Telegramm‘. ( Status Bewegung  PROFIdrive-Telegramm)
[image: ]
[image: ]


Der ‚Status der Achse‘ und ‚Aktuelle Werte‘ können auch unter ‚Inbetriebnahme‘ in der ‚Achssteuertafel‘ des Technologieobjektes ‚PositioningAxis_Magazin‘ beobachtet werden. 
( Technologieobjekte  PositioningAxis_Magazin  Inbetriebnahme  Achssteuertafel)
[image: ]


Die Funktion “Optimierung“ unterstützt Sie bei der Ermittlung der optimalen Vorsteuerung und Verstärkung (Kv-Faktor) für die Lageregelung der Achse. Hierzu wird der Geschwindigkeitsverlauf der Achse während einer vorgebbaren Positionierbewegung mit der Trace-Funktion aufgezeichnet. Anschließend können Sie die Aufzeichnung auswerten und die Vorsteuerung und die Verstärkung entsprechend anpassen. 
( Technologieobjekte  PositioningAxis_Magazin  Inbetriebnahme  Optimierung)
[image: ]

Hinweis: 
Bevor hier eine Optimierung durchgeführt wird, sollte im Antrieb ein ‚One Button Tuning‘ durchgeführt worden sein.

[bookmark: _Toc51569953]Diagnose mit SINAMICS Startdrive für Servoantrieb S210
Im Frequenzumrichter können ‚Aktive Warnungen‘ und ‚Aktive Störungen‘ angezeigt werden. Diese finden Sie unter ‚Online & Diagnose‘. Mit einem Klick auf [image: ] können diese unten in der Meldungsanzeige angezeigt werden und dort mit per Klick auf das  Symbol ‚[image: ]‘ auch quittiert werden. ( [image: ]  Antrieb_S210…  Online & Diagnose  Diagnose  Aktive Warnungen  [image: ]  [image: ])


[image: ]
Unter ‚Istwerte‘ sehen Sie wichtige Werte des Servoantriebs. ( Antrieb_S210…  Online & Diagnose  Diagnose  Istwerte  Istwerte)
[image: ]


Die ‚Statusbits‘ des Servoantriebs können hier ebenfalls beobachtet werden. 
( Antrieb_S210…  Online & Diagnose  Diagnose  Istwerte  Statusbits)
[image: ]
Der ‚Safety Integrated-Funktionszustand‘ wird auch hier unter ‚Diagnose‘ angezeigt. 
( Antrieb_S210…  Online & Diagnose  Diagnose  Safety Integrated-Funktions-zustand)
[image: ]


Die Telegrammdaten der Kommunikation können in ‚Empfangsrichtung‘ und in ‚Senderichtung‘ beobachtet werden. ( Antrieb_S210…  Online & Diagnose  Diagnose  PROFINET-Schnittstelle  Kommunikation  Senderichtung  Empfangsrichtung)
[image: ]
Auch in der ‚Parametersicht‘ und der ‚Funktionssicht‘ der ‚Parameter‘ können Parameterwerte online beobachtet werden. ( Parameter  Funktionssicht  Parametersicht)
[image: ]


In der ‚Steuertafel‘ unter ‚Inbetriebnahme‘ können Zustände und Aktualwerte beobachtet werden. ( Inbetriebnahme  Steuertafel)
[image: ]
[bookmark: _Toc412051847]

[bookmark: _Toc51569954]Archivieren des Projekts
Zum Abschluss wollen wir das komplette Projekt archivieren. Wählen Sie bitte im Menüpunkt  ‚Projekt‘  ‚Archivieren …‘ aus. Öffnen Sie einen Ordner, in dem Sie Ihr Projekt archivieren wollen und speichern Sie Ihr Projekt als Dateityp ‚TIA Portal-Projektarchive‘ ab. ( Projekt  Archivieren  TIA Portal-Projektarchive  062-121-servo-s210-irt-to-s7-1500…  Speichern)
[image: ]


[bookmark: _Hlk46960470]
[bookmark: _Toc496124138][bookmark: _Toc51569955]Checkliste
	Nr.
	Beschreibung
	Geprüft

	1
	Servoantriebssystem SINAMICS S210 im TIA Portal angelegt und mit SINAMICS Startdrive parametriert.
	

	2
	Servoantriebssystem SINAMICS S210 über Steuertafel erfolgreich getestet.
	

	3
	Servoantrieb SINAMICS S210 der CPU1516F-3 PN/DP als IRT-Device zugeordnet.
	

	4
	Technologieobjekt ‚TO_PositioningAxis‘ in CPU1516F-3 PN/DP erstellt.
	

	5
	Gerätekonfiguration mit dem Servoantrieb SINAMICS S210 als IRT-Device erfolgreich in die CPU1516F-3 PN/DP geladen.
	

	6
	Gerätename dem Servoantrieb SINAMICS S210 zugewiesen.
	

	7
	Technologieobjekt über Achssteuertafel erfolgreich getestet.
	

	8
	Funktionsbaustein ‚MOTION_CONTROL_MAGAZIN‘ [FB2] angelegt und in Main [OB1] aufgerufen.
	

	9
	Übersetzen und Laden der Programmbausteine erfolgreich und ohne Fehlermeldung durchgeführt.
	

	10
	Taster ‚Quittieren‘ (-S10 = 1) kurz betätigen, um Fehler zu quittieren.
	

	11
	Mit Taster ‚Tippen‘ abwärts (-S12 = 1) das Magazin auf den Festanschlag fahren.
	

	12
	Mit Taster ‚Referenzpunkt‘ setzen  (-S13 = 1) das Referenzieren auf der Position des Festanschlags durchführen.
	

	13
	Nun kann mit den Tastern 
Start Positionierung auf Position 00 (-S14 = 1)
Start Positionierung auf Position 01 (-S15 = 1)
Start Positionierung auf Position 02 (-S16 = 1)
Die jeweils gewünschte Position angefahren werden.
	

	14
	Projekt erfolgreich archiviert.
	




[bookmark: _Toc424900129][bookmark: _Toc5302998][bookmark: _Toc51569956]Weiterführende Information

Zur Einarbeitung bzw. Vertiefung finden Sie als Orientierungshilfe weiterführende Informationen, wie z. B.: Getting Started, Videos, Tutorials, Apps, Handbücher, Programmierleitfaden und Trial Software/Firmware, unter nachfolgendem Link:	 

Antriebe

Voransicht “Weiterführende Informationen“ 

[image: ]

[image: ]Weitere Informationen
Siemens Automation Cooperates with Education
siemens.de/sce
SCE Lern-/Lehrunterlagen
siemens.de/sce/module
SCE Trainer Pakete
siemens.de/sce/tp
SCE Kontakt Partner 
siemens.de/sce/contact
Digital Enterprise
siemens.de/digital-enterprise
Totally Integrated Automation (TIA)
siemens.de/tia
TIA Portal
siemens.de/tia-portal
TIA Selection Tool
siemens.de/tia/tia-selection-tool
SIMATIC Controller
siemens.de/controller
SIMATIC Technische Dokumentation 
siemens.de/simatic-doku
Industry Online Support
support.industry.siemens.com
Katalog- und Bestellsystem Industry Mall 
mall.industry.siemens.com
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+ Beachten Sie die Sicherheitshinweise Und Installationsanweisungen der Befriebsanleitung:
‘www siemens com/sinamics-s210

+ Beachten Sie insbesondere auch die Sicherheitshinweise zu den integrierten Sicherheitsfunktionen.
Stellen Sie sicher, dass diese nach einem Geratetausch wieder korrekt funktionieren.
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