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Sicherheitshinweise

Zielgruppe

Dieses Handbuch richtet sich ausschlieBlich an anerkannt ausgebildete Elektrofachkréafte, die
mit den Sicherheitsstandards der Automatisierungstechnik vertraut sind. Projektierung, Instal-
lation, Inbetriebnahme, Wartung und Prufung der Gerate dirfen nur von einer anerkannt ausge-
bildeten Elektrofachkraft, die mit den Sicherheitsstandards der Automatisierungstechnik
vertraut ist, ausgefthrt werden. Eingriffe in die Hard- und Software unserer Produkte, soweit sie
nicht in diesem Handbuch beschrieben sind, diirfen nur durch unser Fachpersonal vorgenom-
men werden.

BestimmungsgemaéBer Gebrauch

Die Speicherprogrammierbaren Steuerungen des MELSEC System Q sind nur fur die Einsatz-
bereiche vorgesehen, die in der vorliegenden Bedienungsanleitung beschrieben sind. Achten
Sie auf die Einhaltung allerim Handbuch angegebenen Kenndaten. Die Produkte wurden unter
Beachtung der Sicherheitsnormen entwickelt, gefertigt, geprift und dokumentiert. Bei Beach-
tung der fiir Projektierung, Montage und ordnungsgeméaBien Betrieb beschriebenen Handha-
bungsvorschriften und Sicherheitshinweise gehen vom Produkt im Normalfall keine Gefahren
fur Personen oder Sachen aus. Unqualifizierte Eingriffe in die Hard- oder Software bzw. Nicht-
beachtung der in diesem Handbuch angegebenen oder am Produkt angebrachten Warnhin-
weise kénnen zu schweren Personen- oder Sachschaden fihren. Es dirfen nur von
MITSUBISHI ELECTRIC empfohlene Zusatz- bzw. Erweiterungsgerate in Verbindung mit den
speicherprogrammierbaren Steuerungen des MELSEC System Q benutzt werden. Jede
andere daruber hinausgehende Verwendung oder Benutzung gilt als nicht bestimmungsgemaf.

Sicherheitsrelevante Vorschriften

Bei der Projektierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Priifung der Gerate missen
die fur den spezifischen Einsatzfall giltigen Sicherheits- und UnfallverhGtungsvorschriften
beachtet werden. Es missen besonders folgende Vorschriften (ohne Anspruch auf Vollstandig-
keit) beachtet werden:

® VDE-Vorschriften

- VDE 0100
Bestimmungen flr das Errichten von Starkstromanlagen mit einer Nennspannung bis
1000 V

- VDE 0105
Betrieb von Starkstromanlagen

- VDE 0113
Elektrische Anlagen mit elektronischen Betriebsmitteln

- VDE 0160
Ausrlstung von Starkstromanlagen und elektrischen Betriebsmitteln

- VDE 0550/0551
Bestimmungen fir Transformatoren

- VDE 0700
Sicherheit elektrischer Gerate fur den Hausgebrauch und &hnliche Zwecke

— VDE 0860
Sicherheitsbestimmungen fiir netzbetriebene elektronische Gerate und deren Zube-
hor fir den Hausgebrauch und &hnliche Zwecke

@® Brandverhitungsvorschriften)
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@ Unfallverhtungsvorschriften

- VBG Nr.4
Elektrische Anlagen und Betriebsmittel

Gefahrenhinweise

Die einzelnen Hinweise haben folgende Bedeutung:

GEFAHR:

Bedeutet, dass eine Gefahr fiir das Leben und die Gesundheit des Anwenders
besteht, wenn die entsprechenden VorsichtsmaBnahmen nicht getroffen werden.

ACHTUNG:

Bedeutet eine Warnung vor méglichen Beschéddigungen des Gerétes oder anderen

Sachwerten, wenn die entsprechenden VorsichtsmaBnahmen nicht getroffen
werden.
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Allgemeine Gefahrenhinweise und Sicherheitsvorkehrungen

Die folgenden Gefahrenhinweise sind als generelle Richtlinie flir Servoantriebe in Verbindung
mit anderen Geraten zu verstehen. Diese Hinweise missen bei Projektierung, Installation und
Betrieb der elektrotechnischen Anlage unbedingt beachtet werden.

GEFAHR:
® Die im spezifischen Einsatzfall geltenden Sicherheits- und Unfallverhiitungs-

vorschriften sind zu beachten. Der Einbau, die Verdrahtung und das Offnen der
Baugruppen, Bauteile und Gerédte miissen im spannungslosen Zustand erfol-
gen.

® Baugruppen, Bauteile und Gerédte miissen in einem beriihrungssicheren
Gehéduse mit einer bestimmungsgeméBen Abdeckung und Schutzeinrichtung
installiert werden.

® Bei Gerdten mit einem ortsfesten Netzanschluss miissen ein allpoliger Netz-
trennschalter und eine Sicherung in die Gebédudeinstallation eingebaut wer-
den.

® Uberpriifen Sie spannungsfiihrende Kabel und Leitungen, mit denen die Geriite
verbunden sind, regelméBig auf Isolationsfehler oder Bruchstellen. Bei Fest-
stellung eines Fehlers in der Verkabelung miissen Sie die Geréte und die Verka-
belung sofort spannungslos schalten und die defekte Verkabelung ersetzen.

@ Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob der zuldssige Netzspannungsbe-
reich mit der értlichen Netzspannung (ibereinstimmt.

® Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite nicht zu undefinierten
Zustédnden fiihren kann, sind entsprechende Sicherheitsvorkehrungen zu treffen.

® Treffen Sie die erforderlichen Vorkehrungen, um nach Spannungseinbriichen
und -ausféllen ein unterbrochenes Programm ordnungsgeméB wieder aufneh-
men zu kénnen. Dabei diirfen auch kurzzeitig keine geféhrlichen Betriebszu-
stdnde auftreten.

® Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen nach DIN VDE 0641 Teil 1-3 sind als alleini-
ger Schutz bei indirekten Beriihrungen in Verbindung mit speicherprogram-
mierbaren Steuerungen nicht ausreichend. Hierfiir sind zusétzliche bzw.
andere SchutzmaBnahmen zu ergreifen.

® NOT-AUS-Einrichtungen geméaB EN60204/IEC 204 VDE 0113 miissen in allen
Betriebsarten der SPS wirksam bleiben. Ein Entriegeln der NOT-AUS-Einrich-
tung darf keinen unkontrollierten oder undefinierten Wiederanlauf bewirken.

® Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite nicht zu undefinierten
Zustédnden in der Steuerung fiihren kann, sind hard- und softwareseitig ent-
sprechende Sicherheitsvorkehrungen zu treffen.

@® Beim Einsatz der Module muss stets auf die strikte Einhaltung der Kenndaten
fiir elektrische und physikalische GréBen geachtet werden.
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Kursubersicht und Anforderungen Die Schulungs-Hardware

1.1

Kursubersicht und Anforderungen

Dieses Schulungshandbuch soll eine Einflihrung zu den speicherprogrammierbaren Steuerun-
gen des MELSEC System Q von Mitsubishi Electric geben und lhnen als Um- oder Einsteiger
die ersten Schritte mit der Programmier-Software GX-IEC Developer (Version 7) erleichtern.

Nach einer Ubersicht Gber die Komponenten des MELSEC System Q in Kapitel 2 wird in den
restlichen Kapiteln dieses Handbuchs auf die Programmierung nach IEC61131-3 eingegan-
gen. Anhand konkreter Beispiele wird die Hardware-Konfiguration und die Handhabung des
GX-IEC Developers, bis hin zur Fehlerdiagnose und ETHERNET-Anbindung, demonstriert.

Der Umgang mit einen Personal-Computer und einem Microsoft Windows® Betriebssystem
sollte Ihnen vertraut sein.

Die Schulungs-Hardware

Fir Schulungen werden verschiedene Schulungs-Racks mit unterschiedlicher Bestlickung ver-
wendet. Fir die Beispiele in diesem Handbuch wird ein Schulungs-Rack mit der folgenden Kon-
figuration verwendet:

@® 6 Schalter zur Eingabe von digitalen Signalen: X0-X5

® Einstellbarer Takt-Eingang (1—100 Hz und 0,1- 10 kHz): X7

® 6 LEDs zur Anzeige der Zustande von digitaler Ausgéngen: YO-Y5
® 4 Analog-Eingabekanéle: Modul Q64AD mit der Kopfadresse 30H
® 4 Analog-Ausgabekanale: Q64DA mit der Kopfadresse 40H.

ov 10V OV 0V

+24 'V * *
[ Takt-
generator
SO S3 S4 S5 RUN
< q q

L q q . .
’%; ’%; ’%4 }; ’%; }4 Obis 10V| 0bis 10V
oV

xo | x1 | x2 | x3 [ x4 [ x5 | x6 | x7 Kanal1 | Kanal2

Analog-Eingangsmodul
Q64AD

Digital-Eingangsmodul QX80

Analog-Ausgangsmodul
Q64DA

Yo | yi | v2 [ v3a [ va | v5 | Kanal 1 |
0 bis 10V

Digital-Ausgangsmodul QY10

Y= Y5 ¥z Y5 Y5 ¥z

ov

Falls Schulungsracks mit anderen Konfigurationen oder Adresszuordnungen verwendet wer-
den, missen die Programmbeispiele dieses Handbuchs entsprechend angepasst werden.
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Die SPS-Hardware Speicherprogrammierbare Steuerungen

2

2.1

2.1.1

2.1.2

2.1.3

Die SPS-Hardware

Speicherprogrammierbare Steuerungen

Geschichte und Entwicklung

Die erste speicherprogrammierbare Steuerung (SPS) wurde 1968 von der Firma Bedford Asso-
ciates, die von Richard Morley gegriindet wurde, entwickelt. Von der Bezeichnung fir diese
erste SPS — Modular Digital Controller — leitet sich der Name der Firma MODICON ab.

Speicherprogrammierbare Steuerungen wurden als Ersatz fir umfangreiche Schitz-Steuerun-
gen entwickelt. Bei diesen Anlagen sind Anderungen im Steuerungsablauf meist nur mit einem
groBen Verdrahtungsaufwand oder dem Austausch von Bauteilen zu realisieren. Beieiner SPS
dagegen genigt haufig eine Anderung des Programms im Speicher der Steuerung.

Die Entwicklung der Mikroprozessoren ab ca. 1970 und die immer weiter zunehmende Verar-
beitungsgeschwindigkeit ermdglichte den Einsatz von speicherprogrammierbaren Steuerun-
gen auch in komplexen Anwendungen und die Ubernahme weiterer Funktionen. Heute ist es
durchaus selbstverstandlich, dass eine SPS sozusagen das Herz der Automatisierung darstellt
und dieses System mit einer Leitebene (SCADA, Supervisory Control And Data Acquisition),
Bediengeraten (MMI, Mensch-Maschine-Interface) oder Expertensytemen verbunden ist. Die
Anforderungen an eine SPS umfassen neben der Steuerung auch die Datenverarbeitung und
die Prozessleittechnik.

Grundsatzliche Anforderungen an eine SPS
® Eine SPS muss sich leicht programmieren lassen. Programmanderungen muissen vor Ort
ebenso einfach mdéglich sein.

@® Wartungs- und reparaturfreundlich - vorzugsweise durch modularen Aufbau

® Eine SPS muss den rauen Einsatzbedingungen in einer industriellen Umgebung mecha-
nisch und elektrisch gewachsen sein.

® Eine SPS musskleiner als vergleichbare Schiitz- oder konventionelle Steuerungen sein.

® Eine SPS muss preiswerter als vergleichbare Schutz- oder konventionelle Steuerungen
sein.

Vergleich zwischen SPS und festverdrahteter Steuerung

Merkmal SPS Festverdrahtete Steuerung mit Schiitzen
. —_ Niedrig - wenn in der entsprechenden Steue-

Kosten pro Funktion Niedrig rung mehr als 10 Schiitze verwendet werden.

Abmessungen Sehr kompakt Sperrig

Verarbeitungsgeschwindigkeit Schnell Langsam

Widerstand gegen

elektromagnetische Stérungen Gut Hervorragend

Aufbau Einfache Programmierung zeitaufwéndige Verdrahtung

Komplexe Funktionen Méglich Nicht moglich

Anderung des Funktionsablaufs | Sehr einfach Sehr schwierig (Verdrahtungsanderung)

Wartungsfreundlichkeit l—!ervorragend (Eine SPS Schlecht - Schiitze erfordern eine standige

fallt selten aus.) Wartung

Schulungshandbuch GX IEC Developer 2-1



Speicherprogrammierbare Steuerungen Die SPS-Hardware

2.1.4

2.1.5

Programmierung in Kontaktplan

Eine SPS muss von Technikern und Betriebselektrikern gewartet werden kénnen. Aus diesem
Grund wurde die Kontaktplanprogrammierung entwickelt. Die Elemente dieser Programmier-
sprache erinnern an die Schaltzeichen, die auch bei Schiitzsteuerungen verwendet werden und
die jeder kennengelernt hat, der eine elektrotechnische Ausbildung absolviert hat.

Bei den frihen SPS-Programmen gab es entweder keine oder nur sehr eingeschréankte Mog-
lichkeiten zur Dokumentation der Programme. Dadurch, dass meist nur Adressen oder einfa-
che Kommentare angegeben werden konnten, waren umfangreiche Programme schwer
versténdlich. Mit der Entwicklung fortschrittlicher Programmierwerkzeuge, wie den GX Devel-
oper von Mitsubishi, wurden die Dokumentationsmdglichkeiten drastisch verbessert.

Lange Zeit gab es keinen einheitlichen Standard bei der Programmierung von speicherpro-
grammierbaren Steuerungen. Dieser Standard wurde 1998 mit der Einflhrung der Norm IEC
61131-3 geschaffen. Die Programmier-Software GX-IEC Developer von Mitsubishi Electric
ermdglicht die strukturierte Programmierung nach IEC61131-3.

SCADA und MMI

Bei den ersten SPS erfolgten Eingaben durch den Bediener genauso wie bei konventionellen
Steuerungen mit Tastern oder Schaltern. Zur Anzeige wurden Meldeleuchten verwendet.

Die Einfuhrung des Personal Computers (PC) in den achtziger Jahren des letzten Jahrhunderts
ermdglichte die Entwicklung von PC-basierenden Ein-/Ausgabegeraten. Wird ein PC mit einer
speziellen Software eingesetzt, spricht man auch von SCADA (Supervisory Control And Data
Acquisition), was ein System zur Bedienung und Datenerfassung bezeichnet.

Spezielle Bediengerate werden als MMI (Mensch-Maschine-Interface) bezeichnet, weil sie die
Schnittstelle zwischen dem zu steuernden Prozess und dem Bediener bilden. Heute haben sich
SCADA und MMI zur Bedienung durchgesetzt und erhéhen in Verbindung mit einer SPS die
Bedienerfreundlichkeit.

Mitsubishi bietet eine groBBe Auswahl an MMI-Produkten und SCADA-L&sungen, passend flr
alle Anwendungen.

Heute ist es fast schon selbstverstandlich,
dass zur Anzeige oder zur Eingabe ein gra-
fisches Bediengerat (MMI) an der SPS
angeschlossen ist.
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2.2

2.2.1

Aufbau einer SPS

Im Gegensatz zu einer Steuerung, deren Funktion nur durch die Verdrahtung bestimmt wird,
wird bei einer speicherprogrammierbaren Steuerung (SPS) die Funktion durch ein Programm
festgelegt. Zwar benétigt auch eine SPS zur Verbindung mit der AuBenwelt eine Verdrahtung,
der Inhalt des Programmspeichers kann aber jederzeit gedndert und das Programm an ver-
schiedene Steuerungsaufgaben angepasst werden.

Bei speicherprogrammierbaren Steuerungen werden Daten eingegeben, verarbeitet und die
Verarbeitungsergebnisse wieder ausgegeben. Dieser Prozess gliedert sich in:

@® cine Eingabeebene,

® cine Verarbeitungsebene und

® cine Ausgabeebene.

Eingabeebene
Die Eingabeebene dient zur Ubergabe von Steuersignalen, die von Schaltern, Tastern oder
Sensoren stammen, an die Verarbeitungsebene.

Die Signale dieser Bauelemente entstehen im Steuerungsprozess und werden als logischer
Zustand den Eingangen zugefihrt. Die Eingabeebene Ubergibt die Signale in aufbereiteter
Form der Verarbeitungsebene.

Verarbeitungsebene (CPU)

Die von der Eingabeebene erfassten und aufbereiteten Signale werden in der Verarbeitungs-
ebene durch ein gespeichertes Programm verarbeitet und logisch verknlpft. Der Programm-
speicher der Verarbeitungsebene ist frei programmierbar. Eine Anderung des
Verarbeitungsablaufs ist jederzeit durch Anderung oder Austausch des gespeicherten Pro-
gramms moglich.

Ausgabebene

Die Resultate, die aus der Verarbeitung der Eingangssignale im Programm entstanden sind,
beeinflussen in der Ausgangsebene die an den Ausgangen angeschlossenen Schaltglieder wie
z. B. Schitze, Meldeleuchten, Magnetventile usw..

Spezifikationen fiir ein SPS-System

Im folgenden sind stichpunktartig einige Uberlegungen aufgefiihrt, die bei der Konfiguration
einer SPS berlicksichtigt werden mussen.

Externe Geréte, Ein- und Ausgédnge
@® Anforderungen an Ein- und Ausgénge
@ Signalspannung: 24V Gleichspannung oder 110V/240 V Wechselspannung?

® Bei24 V DC Gleichspannung: werden plus- oder minusschaltende Sensoren an die Ein-
gange angeschlossen?

@® Ausgangstyp: Transistor (plus- oder minusschaltend), Triac, Relais oder potentialfreier
Relaiskontakt?

Versorgungsspannung
@® 24V Gleichspannung oder 110V/240 V Wechselspannung?

Sondermodule
® Anzahlder Sondermodule (z. B. Analog-, Netzwerk oder Schnittstellenmodule) im System
@ st fir Sondermodule eine externe Spannungsversorgung erforderlich?
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2.3

2.3.1

Das MELSEC System Q

Der folgende Abschnitt gibt einen Uberblick (iber den Aufbau einer speicherprogrammierbaren
Steuerung des MELSEC System Q.

Systemkonfiguration

QCPU E/A-Module Sondermodule

Netzteil

Die CPU und die Module werden auf einem Hauptbaugruppentrager montiert. Uber die
Ruckwand des Baugruppentragers kénnen die einzelnen Module miteinander kommunizieren.
Die Stromversorgung des gesamten Systems Ubernimmt ein Netzteil, das ebenfalls auf dem
Baugruppentrager installiert wird.

Hauptbaugruppentrager sind in verschiedenen Ausfihrungen mit 3 bis 12 Steckplatzen fur E/A-
oder Sondermodule erhéltlich. Durch den Anschluss von Erweiterungsbaugruppentragern mit
zuséatzlichen Steckplatzen kann ein System ausgebaut werden.

Freie Steckplatze auf einem Baugruppentrager kdnnen durch Leermodule vor Verschmutzung
oder mechanischen Beschadigungen geschitzt werden. Zuséatzlich kénnen mit einem Leermo-
dul E/A-Adressen flr einen spateren Ausbau des Systems reserviert werden.

Bei der Verdrahtung von umfangreichen Anlagen oder bei Maschinen mit modularem Aufbau
bieten dezentrale Ein- und Ausgange (E/A-Stationen) Vorteile, die unmittelbar vor Ort angeord-
net sind. Dabei kbnnen die Verbindungen zwischen den Ein- oder Ausgangen und den Senso-
ren bzw. den Schaltgliedern kurz gehalten werden. Zur Verbindung zwischen einer dezentralen
E/A-Station und dem System mit der SPS-CPU wird nur ein Netzwerkkabel benétigt.
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Hauptbaugruppentrager und Erweiterungsbaugruppentréager

Hauptbaugruppentrager

1. Erweiterungsbaugruppentréager

Der Hauptbaugruppentrager und die Erweiterungsbaugruppentrager werden einfach durch ein
Kabel miteinander verbunden. Dieses Erweiterungskabel versorgt auch den Erweiterungsbau-
gruppentrager mit Spannung, falls dieser kein eigenes Netzteil besitzt.

An einem Hauptbaugruppentrager des MELSEC System Q kénnen bis zu sieben Erweiterungs-
baugruppentrager mit bis zu 64 Modulen angeschlossen werden. Die Lange aller Erweiterungs-
kabel darf 13,2 m nicht Uberschreiten.

Beim Auswahl des Netzteils muss die Stromaufnahme der Ein- und Ausgangsmodule, der Son-
dermodule und der peripheren Gerate bericksichtigt werden. Falls erforderlich, muss ein
Erweiterungsbaugruppentrager mit einem weiteren Netzteil verwendet werden.

Anzahl der anschlieBbaren Erweiterungsbaugruppentrager

@® An einem Hauptbaugruppentrager mit einer Q0O0CPU oder Q01CPU kénnen bis zu
4 Erweiterungsbaugruppentrager mit bis zu 24 E/A-Modulen angeschlossen werden.

® Eine SPS des System Q mit einer Q02-, Q02H-, Q06H-, Q12H- oder Q25HCPU kann mit
bis zu 7 Erweiterungsbaugruppentrdgern und 64 E/A-Modulen ausgebaut werden.
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i .- e =
* h | ssiimmans Batterie
HERENELW Y
Speicherkarte QCPU
I |:|
h &
Hauptbaugruppentrager Netzteil, E/A-Module,
Sondermodule
4
)
& ) —
e
==
Erwelterungskabel Erweiterungsbaugruppentrager
-
Netzteil, E/A-Module,
Sondermodule
2.3.2 Baugruppentrager

Die Hauptbaugruppentradger nehmen ein Netzteil, ein oder mehrere CPU-Module und E/A- oder
Sondermodule auf.In den Erweiterungsbaugruppentragern kénnen E/A- und Sondermodule
installiert werden.Die Baugruppen werden entweder direkt, z. B. im Schaltschrank, oder mit

Hilfe von Adaptern auf einer DIN-Schiene installiert.

Steckplatz fir Netzteil Steckplatz fir CPU

Steckplatze fir CPU oder andere Module

Anschluss fur Erweiterungskabel

Steckplatze fur E/A- oder
Sondermodule
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Das MELSEC System Q

In den folgenden Tabellen sind alle erhaltlichen Baugruppentrager aufgefihrt.

Hauptbaugruppentrager
Merkmal
Q33B Q35B Q38B Q38RB Q312B
Anzah[ der Steckplatze fur 1 1 1 o* 1
Netzteile
Anzahl der Steckplatze fur
E/A- oder Sondermodule 3 5 8 8 12
* In diesem Hauptbaugruppentréger kénnen redundante Netzteile verwendet werden.
Erweiterungsbaugruppentrager
Merkmal
Q52B Q55B Q63B Q65B Q68B Q68RB Q612B
Anzahl der Steckplétze fur o o 1 1 1 o 1
Netzteile
Anzahl der Steckplatze fir
E/A- oder Sondermodule 2 5 3 5 8 8 12
* In diesem Erweiterungsbaugruppentrager kdnnen redundante Netzteile verwendet werden.
Schulungshandbuch GX IEC Developer 2-7



Das MELSEC System Q

Die SPS-Hardware

2.3.3

Zuordnung der E/A-Adressen beim Hauptbaugruppentrager

Den Ein- und Ausgéngen einer SPS missen Adressen zugewiesen werden, damit sie im Pro-
gramm angesprochen werden kdnnen. Die Adressen der Ein- und Ausgénge der auf dem
Hauptbaugruppentrager installierten E/A-Module und die Kopfadressen der Sondermodule

werden den Steckplatzen automatisch zugewiesen. Die Zuordnung kann jedoch auch vom
Anwender vorgenommen werden.

Hauptbaugruppentrager (Q33B, Q35B, Q38B)

o1 2 3 4 5 6 7 Nummer des Steckplatzes
00|10|20(30|40|50|60| 70| «—— E/A-Adresse (hexadezimal)

Netzteil
CcCTUuo

OF | 1F | 2F | 3F | 4F | 5F | 6F | 7F
Bei Q33B
(3 Steckplatze)

Bei Q35B (5 Steckplatze)

Bei Q38B (8 Steckplatze)

Bei der Zuordnung der E/A-Adressen wird vom System vorausgesetzt, dass auf allen Steckplat-
zen Module mit 16 Ein- oder Ausgéngen installiert sind. Die E/A-Adressen erhéhen sich daher
mit jedem Steckplatz um den Wert 16 (0 bis F Hexadezimal). Falls ein Steckplatz ein Modul mit
zum Beispiel 32 Ein- oder Ausgangen enthélt (wie in der folgenden Abbildung Steckplatz 5),

wird dies aber auch bericksichtigt und die Adressen der folgenden Steckplatze werden ent-
sprechend verschoben.

Hauptbaugruppentrager Modul mit 32 Ein- oder Ausgéngen

01 2 3 4 5 6 7 Nummer des Steckplatzes
00|10 203040 5;0 70| 80 | +——— E/A-Adresse (hexadezimal)
. A .. | 5F | . .

OF | 1F| 2F | 3F | 4F |6F | 7F | 8F

Netzteil
cUuo

16 E/A-Adressen werden auch einem leeren Steckplatz zugewiesen. Die folgende Abbildung

zeigt eine Konfiguration, bei der auf dem Steckplatz 3 kein E/A-Modul installiert wurde.

Hauptbaugruppentrager

0 1 2 3 4 5 6 7 +«—— Nummerdes Steckplatzes
00|10 | 20 |Leer| 40 | 50 | 60 | 70 | «——— E/A-Adresse (hexadezimal)

Netzteil
cUuo
)

S R IR T0J AP P I
OF | 1F| 2F | 3F | 4F | 5F | 6F | 7F
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Das MELSEC System Q

2.3.4 Zuordnung der E/A-Adressen bei Erweiterungsbaugruppentragern

Falls zusatzlich zu den Steckplatzen auf dem Hauptbaugruppentréager weitere Steckplatze
bendtigt werden, kénnen Erweiterungsbaugruppentrager angeschlossen werden. Die Zuord-
nung der E/A-Adressen erfolgt nach den folgenden Regeln:

® Die E/A-Adressen der Steckplatze der Erweiterungsbaugruppentrager werden in aufstei-

gender Reihenfolge hexadezimal vergeben.

® Die Adressierung des Hauptbaugruppentragers wird mit dem ersten Steckplatz des ers-
ten Erweiterungsbaugruppentréagers nach dem Hauptbaugruppentrager fortgesetzt.

Die folgende Abbildung soll die Adressierung verdeutlichen:

QB35B (5 Steckplatze sind
mit E/A-Modulen belegt)

________ Nummer des
o 1 2 3 4= Steckplatzes
S = = = = Die Adressen der
3 S 3 S 3 SI851865 Ein- und Ausgéange
D D [EQIERIERIEB|ES werden entspre-
5 % so|g0 |00 |80 |50 chend der Anzahl
@ S |5 2152|152 52|62 der pro Steckplatz
< 96 |90 |2 | o | B vorhandenen E/A
H A i v A B “3/ vergeben.
Reihenfolge der
X00 X10 X20 Y40 Y50 Adressen-
S S S zuordnung
QB65B (5 Steckpldtze XOF X1F X3F Y4F Y8F i 5
Kabel zur sind belegt) Rgiﬁ%ﬁﬂgﬁ%nd
Verbindung der — / numeriert
Baugruppentrager l 5 6 7 8 9 ’
- _ _ _ = Die Anzahl der
oy 1 _ 135|136 |36(|8¢% 5 Adressen fir freie
ool e (g2(e2|eg|58|52 Steckplétze wird in
[0 o] S |a5|a5|85|25 |5 den System-
% z [g<|g<|g8<|8< < parametern der SPS
Sy loa oo [@© ‘D'?/ eingestellt.
DEO @D O 2 (Voreinstellung = 16)
90 BO DO YSFO 1800
AF CF EF YFF 10F
QB68B (8 Steckplatze
sind belegt)
} 10 11 12 13 14 15 16 17
S = _ _ _ =] = =
X3 35|85|3¢6|236|26|88|8& |86
) 2 T |ER|EB[2B|2R|2AR|ERIER|ER
0 9] § |82|g2|Eo|Eo|Ec (82|82 (G2
[o O] ? 25 (2c |oc|oTc|oc|coc|coc o
[0 O] Zz |g<|s< |8 |2 |8 |8 |B< |8
% Do | 2o 5 o 5 o 5 N %gg Do | Do
X110 X120 130 1§0 170 Y190 Y1SA0 YKBO
X11F X12F 14F 16F 18F Y19F Y1AF Y1BF
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2.4 Erweiterungskabel
Mit den Erweiterungskabeln werden Haupt- und Erweiterungsbaugruppentréager verbunden.
Erweiterungskabel | QC05B QC06B QCc12B QC30B QC50B QC100B
Lange 0,45 m 0,50 m 1.2m 3,0m 50m 10,0 m

Die maximale Lange aller Verbindungskabel darf 13,2 m nicht Uiberschreiten.

Zum Anschluss der Erweiterungsbaugruppentrager ohne eigenes Netzteil (Q52B, Q55B) wird
das Kabel QC05B empfohlen.

2.5 Netzteile
Das System Q wird mit einer Gleichspan-
nung von 5 Volt betrieben. Es stehen
Netzteile mit Eingangsspannungen von 24 V
DC oder 100 bis 240 V AC zur Verfligung.
MITSUBISHI |
Merkmal Q63P Q61P-A1 Q61P-A2 Q62P Q64P
100 -120 V A
Eingangsspannung | 24V DC 100-120 V AC | 200 -220 V AC | 100-240V AC 00 0 c
200 -240V AC
Leistungsaufnahme | 45 W 105 VA 105 VA 105 VA 105 VA
Ausgangsspannung | 5V DC 5V DC 5V DC 5VDC,3A 5V DC
Ausgangsstrom 6A 6A 6A 24V DC,06A |85A
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Netzteile

2.5.1

Auswahl eines geeigneten Netzteils

Die Stromaufnahme der auf den Baugruppentréger installierten Module darf den Nennstrom,
den das Netzteil liefern kann, nicht Uberschreiten. Falls dies der Fall ist, muss die Anzahl der
Module im Baugruppentrager reduziert werden.

Beispiel zur Berechnung der Stromaufnahme:

csiPAz

MITSUBISHI

666606666

[on]> ool o]
T|m|S|o[m|> |0l |~|olls |wv|-lo]

666666

Modul Art des Moduls Stromaufnahme
QO6HCPU | CPU-Modul 0,64 A

QX80 Digital-Eingangsmodul 0,16 A

QX80 Digital-Eingangsmodul 0,16 A

QY80 Digital-Ausgangsmodul 0,008 A

Q64AD Analog-Eingangsmodul 0,63 A
QJ71BR11 MELSECNET/H-Modul 0,75 A
Gesamtstromaufnahme 2,42 A

cH:cH
iﬁ e g lm o F
-+ = -] E=

o IR e

o IE ¢ e @
© o S e

S e E

S S

Die Summe der Stromaufnahmen betragt 2,42 A und liegt damit unter dem Nennstrom von 6 A,
den das Netzteil liefern kann. Beim Betrieb der SPS werden daher keine Probleme auftreten.
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2.6 CPU-Module
Basis-SPS-CPUs
Die CPU-Module der MELSEC System Q sind als Sin-
gle-CPUs und als Multiprozessor-CPUs verfligbar,
wodurch eine groBe Einsatzvielfalt erreicht wird. Die
Leistungsfahigkeit der Steuerung wachst dabei mit der
Applikation durch einfaches Auswechseln der CPU (nicht
bei QO0JCPU).
Wahrend QO0CPU und Q01CPU klassische Modul-CPUs
i sind, bildet die Q00JCPU eine untrennbare Einheit aus
CPU, Netzteil und Baugruppentrager und erméglicht so
i den preiswerten Einstieg in die modulare SPS-Technik.
D/ Die Standard-CPUs wurden speziell fir Applikationen ent-
= wickelt, bei denen ein einfach zu realisierender und kom-
pakter Systemaufbau im Vordergrund steht.
Besondere Merkmale:
@® Jede CPU istmit einer RS232C-Schnittstelle zur einfachen Programmierung und Uberwa-
chung durch einen PC oder ein Bediengerat ausgestattet.
® Integrierte Flash-ROMs fiir Speicherbetrieb ohne zuséatzlichen Speicherkartensteckplatz
® \Verarbeitung der Ein- und Ausgéange als Prozessabbild
Hochleistungs-SPS-CPUs
Bei den Hochleistungs-CPUs stehen hohe Verarbeitungs-
geschwindigkeit und Erweiterungsfahigkeit im Vorder-
grund. Sie verfugen Uber eine Vielfalt von Funktionen und
eine nochmals optimierte Programmier- und Debugging-
Umgebung, um eine flexible Reaktion auf alle Systeme
sicherzustellen.
Die beiden Prozess-CPUs Q12PHCPU und Q25PHCPU
! verflgen Uber erweiterte Regelungsfunktionen mit 2 Frei-
heitsgraden, kaskadierter PID und Auto-Tuning-Funktion.
D% Zusatzlich stehen hier 52 verschiedene Prozess-Befehls-
L funktionen zur Verfligung. Die Anzahl der PID-Regelkreise
I ist nicht limitiert.
= |
Besondere Merkmale:
® Jede Multi-Prozessor-H-CPU ist mit einer USB-Schnittstelle zur einfachen und schnellen
Programmierung und Uberwachung durch einen PC ausgestattet.
® Verarbeitung der Ein- und Ausgénge als Prozessabbild
@ Gleitkommaarithmetik in Ubereinstimmung mit IEEE 754
® Direktes Ansprechen und Bearbeiten von PID-Regelkreisen
® Mathematische Funktionen, wie z. B. trigonometrische, Exponential- und Logarithmus-
funktionen
@® Modulaustausch im RUN-Betrieb (mit Prozess-CPUs)
@® Multiprozessorbetrieb ist mit bis zu 4 CPU-Modulen mdglich.
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Die SPS-Hardware CPU-Module
2.6.1 Technische Daten
Merkmal Q00CPU Qo01CPU Q02CPU QO02HCPU | QO6HCPU | Q12HCPU | Q25HCPU
Art der Steuerung Zyklische Bearbeitung des gespeicherten Programms

E/A-Steuerung

Auffrischung des Prozessabbildes

Programmiersprache

IEC Kontaktplan (KOP), Anweisungsliste (AWL), Funktionsbausteinsprache (FUB), Strukturierter

Text (ST), Ablaufsprache (AS)

LD 160 ns 100 ns 79 ns 34 ns
MOV 560 ns 350 ns 237 ns 102 ns
Verarbei-
tungsge- Gemischte
schwindig- | Anweisungen 2,0 2,7 4.4 10,3
keit pro ps
Gleitkomma- N
addition 27 pys 1,8 us 0,78 ps
Anzahl der Anweisun-
gen(ohne Anweisungen fir 249 363
intelligente Sondermodule)
Rechenanweisungen fir AT .
FlieBkommazahlen Moglich Maglich
Qﬂge\;z‘;”ggghzgg“\)’%fgbe" nur $MOV ist méglich Méglich
Anweisungen zur PID- AT .
Regelung Méglich Méglich
Anweisungen fir Sonderfunk-
tionen (Trigonometrische Méglich* Méglich

Funktionen, Wurzel- und
Logarithmusberechnung etc.)

mindestens ,04122".)

* Nur bei einer Q00/Q01CPU ab der Funktionsversion B (Die ersten 5 Stellen der Seriennummer lauten in diesem Falll

Merkmal

QooCPU Qo1CPU

Q02CPU

QO02HCPU

QO06HCPU

Q12HCPU | Q25HCPU

Konstante Zykluszeit
(Start des Programms in fes-
ten Intervallen)

1 bis 2000 ms
(parametrierbar in Schrit-
ten von 1 ms)

0,5 bis 2000 ms (parametrierbar in Schritten von 0.5 ms)

Programmspeicher
(Anzahl der Schritte)

8k 14k

28 k

60 k

124 k 252 k

Integrierter Pro-
grammspeicher
(Laufwerk 0)

94 kByte

112 kByte

240 kByte

496 kByte | 1MB

RAM-Speicher-
karte
(Laufwerk 1)

Abhéngig von der installierten Speicherkarte (max. 1 MB)

RAM-Speicher-
karte
(Laufwerk 2)

Abhéangig von der installierten Speicherkarte (max. 4 MB bei
Flash-ROM, max. 32 MB bei ATA-Speicherkarten)

Speicr_'ngr— Integriertes
kapazitat RAM

(Laufwerk 3)

128 kByte*

64 kByte

256 kByte

Integriertes
ROM
(Laufwerk 4)

94 kByte

112 kByte

240 kByte

496 kByte 1MB

Gemeinsamer
Speicherbe-
reich far Multi-
Prozessorbe-
trieb

1 kByte*™*

8 kByte

Gesamt
E/A- (inkl. dezentra-

Adressen | len E/A)

2048

8192

Lokale E/A

1024

4096

* 64 kByte bei Funktionsversion A
** Nur bei einer Q00/Q01CPU ab der Funktionsversion B (Die ersten 5 Stellen der Seriennummer lauten in diesem Fall
mindestens ,,04122%)
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Anzahl der Operanden

Operand (Symbol) QO00CPU Q01CPU Q02CPU QO02HCPU | QO6HCPU | Q12HCPU | Q25HCPU
Merker (M) 8192 8192
Latch-Merker (L) 2048 8192
Link-Merker (B) 2048 8195
Timer (T) 512 2048
Remanente Timer (ST) 0 0
Counter (C) 512 1024
Datenregister (D) 11136 12288
Link-Register (W) 2048 8196
Fehlermerker (F) 1024 2048
Flankenmerker (V) 1024 2048

Die vorstehende Tabelle zeigt die voreingestellten Operanden. Die Anzahl der Operanden kann
in den Parametern verandert werden.

Operand (Symbol)

QO0CPU ‘ Q01CPU

Q02CPU ‘oozucpu QO6HCPU | Q12HCPU ‘QZSHCPU

32768

File-Register (R) 32768 (Sb;(ieigﬁévlyse)ndung des integrierten :igseog7ri2erter Speicher)
Link-Sondermerker (SB) 1024 2048
Link-Sonderegister (SW) 1024 2048
Schrittmerker (S) 2048 (S0 bis 127 / Block) | 8192
Index-Register (Z) 10 16
Pointer (P) 300 4096
Interrupt-Pointer (D) 128 256
Sondermerker (SM) 1024 2048
Sonderregister (SD) 1024 2048
Funktions-Eingénge 16 16
Funktions-Ausgange 16 16
Funktions-Register 5 5

Die Anzahl der File-Register kann bei den CPU-Typen Q02, Q02H, Q06H, Q12H und Q25H
durch Verwendung einer Speicherkarte auf bis zu 1. 041.408 Adressen erhéht werden.

Bedienelemente, Schnittstellen und Stromaufnahme der CPU-Module

Merkmal

Q00CPU \ Q01CPU

Q02CPU ‘QOZHCPU ‘QOGHCPU ‘Q12HCPU Q25HCPU

Funktionen des Betriebsar-
tenschalters

RUN, STOP, RESET

RUN, STOP, RESET, L.CLR (L6schen des Latch-Bereiches)

Schnittstellen RS232 RS232 ‘ RS232, USB

Steckplatz fur Speicherkarte | — 1 Steckplatz

LED zur Anzeige des

Betricbszustandes RUN, ERR. MODE, RUN, ERR., USER, BAT., BOOT, POWER
Stromaufnahme bei 5V DC | 0,25 A 027A | 060A | 064A

2-14
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Die SPS-Hardware CPU-Module

Bedienelemente der CPU-Module

Leuchtdioden

Schalter fir System-

einstellungen
Auswurftaste fir — g

Speicherkarte Betriebsartenschalter

RESET/L.CLR-Schalter

(Bei QO0CPU und Q01CPU ist
der RESET-Schalter im
Betriebsartenschalter integriert)

Schacht fur Speicherkarte -

USB-Anschluss (nicht bei %
Q00-, Q01- und Q02CPU)

RS232-Schnittstelle

Leuchtdioden
® MODE- und RUN-LED

QO6HCPU —

f| Griin: Q-Modus |

MODE Il |
RUN Bl — 1| EIN: CPU ist in der Betriebsart RUN

AUS: CPU ist in der Betriehsart STOP oder ein Fehler, der
die Programmbearbeitung unterbricht, ist aufgetreten

BLINKT: Nach einer Programm- oder Parameteranderung
wurde der Betriebsartenschalter auf RUN geschaltet,
die CPU ist aber noch nicht in der Betriebsart RUN

CPU nach einer Programm- oder Parameterédnderung, die in der Betriebsart STOP ausgefuhrt
wurde, in ,RUN* schalten:

@ 1.RESET/L.CLR-Schalter in Stellung ,RESET* schalten.

@ 2.RUN/STOP-Schalter in Stellung ,RUN* schalten.

oder, falls kein Reset ausgefiihrt werden soll:

@ RUN/STOP-Schalter von ,STOP* in Stellung ,RUN“ schalten
@ RUN/STOP-Schalter dann wieder auf ,STOP* schalten

® RUN/STOP-Schalter auf ,RUN* schalten.
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CPU-Module

Die SPS-Hardware

® ERR.- und USER-LED

QO6HCPU —

JODE []
RUN []
ERR. [l

USER [

BAT. [

® BAT- und BOOT-LED

QosHCPU

EIN:

AUS:
BLINKT:

Ein Fehler, der nicht zum Programmabbruch fiihrt,
wurde bei der Selbstdiagnose erkannt

Fehlerfreier Betrieb der CPU

Bei der Selbstdiagnose wurde ein Fehler erkannt, der
zum Programmabbruch fiihrt

EIN:

AUS:
BLINKT:

Durch die CHK-Anweisung wurde ein Fehler erkannt
oder es wurde ein Fehlermerker (F) gesetzt

Fehlerfreier Betrieb der CPU
Der Latch-Bereich wird geldscht

Die Spannung der Pufferbatterie der CPU oder der
Speicherkarte ist zu niedrig

Die Batteriespannungen sind normal

Ein Programm wird geladen

Es wird kein Boot-Vorgang ausgefiihrt

2-16
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Die SPS-Hardware

CPU-Module

Systemschalter

-+ 0N SW /

Systemschutz

AUS: Der Systemschutz ist nicht aktiviert

EIN: Der Systemschutz ist aktiviert

~

m

Speicherbereich der Parameter

SW2 | SW3 | Parameter sind gespeichert in:

AUS | AUS | Programmspeicher (Laufwerk 0)

EIN | AUS | RAM-Speicherkarte (Laufwerk 1) |
AUS | EIN | Flash/ATA-Speicherkarte (Laufwerk 2)
EIN EIN | Integriertes ROM (Laufwerk 4)

Im integrierten RAM (Laufwerk 3) kdnnen keine Parameter gespeichert werden.

Bei der Auslieferung des CPU-Moduls sind alle Schalter in der Stellung ,,AUS*".

RUN/STOP-Schalter, RESET/L.CLR-Schalter

STOP RUN

STOP: SPS-Programm wird nicht bearbeitet
RESET L.CLR RUN: SPS-Programm wird bearbeitet

S8

| e

werden.

RESET: Zuriicksetzen von Fehlermeldungen und Initialisierung der SPS
Nach einem Reset muss der Schalter wieder in die Mittelstellung gebracht

L.CLR: Latch Clear, Operandendaten, die im parametriertem Latch-Bereich
gespeichert sind, werden geldscht (ausgeschaltet oder auf 0 gesetzt).
(Nicht bei Q00CPU und Q01CPU)
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Die SPS-Hardware

Konfiguration des Speichers

CPU-Modul

Speicherkarte (RAM)
Laufwerk 1

Speicherkarte (ROM)
Laufwerk 2

Bei einer QO0OCPU und Q01CPU kann
keine Speicherkarte installiert werden.

QO0CPU und Q01CPU

Was kann wo gespeichert werden?

Programmspeicher
Laufwerk 0

Standard RAM
Laufwerk 3

Standard ROM
Laufwerk 4

Daten

Integrierter Speicher

Programmspeicher RAM ROM
(Laufwerk 0) (Laufwerk 3) (Laufwerk 4)
Programm [ J @) [ ]
Parameter [} @) [ J
Parameter flir Sondermodule [} @) [ J
Operandenkommentare [} O [
File-Register O [ J @)

@ = Speicherung ist moglich
O = Speicherung ist nicht mdglich

Q02CPU, Q02HCPU, Q06HCPU, Q12HCPU und Q25HCPU:

Integrierter Speicher Speicherkarten

Daten P;°g:;‘;‘:" RAM ROM RAM Flash ROM ATA ROM

(Laﬂfwerk 0) (Laufwerk 3) (Laufwerk 4) (Laufwerk 1) (Laufwerk 2) (Laufwerk 2)
Programm [ ] (@] ([ ] [ [ ] [ ]
Parameter [} O [ [} [ J [ J
Parameter fir
Sondermodule i © b ® ® ®
tC;E):randenkommen— ° o ° ° ° °
Initialisierungswerte [} O [ [} [ J [ J
File-Register O [ ©) [} [ J O
Lokale Operanden @) [ ] @] [ @) O
TRACE-Daten O O O [ ] o o
Fehlerhistorie O O O [ ) @) @]
Daten, die mit einer
FWRITE-Anweisung O o o @) @) [
eingetragen wurden

@ = Speicherung ist méglich
O = Speicherung ist nicht méglich

2-18
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Die SPS-Hardware CPU-Module

Speicherkarten

Die gespeicherten Daten kdédnnen durch einen
Schreibschutz gegen unbeabsichtigtes L&schen
geschitzt werden. In der SRAM-Speicherkarte puf-
fert eine integrierte Batterie die gespeicherten
Daten bei einem Spannungsausfall.

Erhaltliche Speicherkarten

. . Speicherkapazitiat | Speicherkapazitit | Anzahl der
Bezeichnung Art des Speichers [Byte] [Dateien] Schreibvorgiinge
Q2MEM-1MBS 1011 k 256

SRAM Keine Beschrankung
Q2MEM-2MBS 2034 k 288
Q2MEM-2MBF 2035 k

Flash ROM 288 100 000
Q2MEM-4MBF 4079 k
Q2MEM-8MBA 7940 k
Q2MEM-16MBA ATA ROM 15932 k 512 1000 000
Q2MEM-32MBA 31854 k

Installation der Pufferbatterie in das CPU-Modul

Die Batterie ist an der Unterseite des CPU-Moduls ein-
gebaut. Bei einem Spannungsausfall kann sie den Pro-
grammspeicher, das integrierte RAM und die Uhr der
CPU mehrere tausend Stunden (abh&ngig vom Typ der
CPU) puffern.

Bei der Auslieferung eines CPU-Moduls ist die Batterie zwar im CPU-Modul eingebaut, zum
Schutz vor Kurzschlissen und um eine Entladung zu vermeiden, ist die Steckverbindung zwi-
schen Batterie und CPU aber getrennt. Vor der Inbetriebnahme der CPU muss die Batterie
angeschlossen werden.

A/Vorderselte des CPU-Moduls

Batterie Q6BAT Unterseite des CPU-Moduls

\

Steckverbindung

Klappe —

Die Batterie sollte alle 10 Jahre gewechselt werden.
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2.7 Anschluss externer Signale
2.71 Verdrahtung von Ein- und Ausgangen
Die Signale, die externe Geréte an die Eingange der SPS liefern, werden fiir die Programmie-
rung in Eingangsadressen umgewandelt. Die Adresse eines SPS-Eingangs wird dadurch
bestimmt, auf welchem Steckplatz des Baugruppentrédgers das Eingangsmodul installiert ist
(siehe Abschnitt2.3.3) und an welchem Eingang eines Moduls ein Signalsangeschlossen ist.
Die Adressen der durch das Programm gesteuerten Ausgénge werden ebenfalls durch den
Steckplatz und dem Anschluss am Modul bestimmt. Um ein externes Gerat zu schalten, muss
dessen Anschluss mit dem entsprechenden SPS-Ausgang verbunden werden.
Die Ein- und Ausgange werden hexadezimal (0, 1,2 ...9, A, B, C, D, E, F) adressiert. Dadurch
ergeben sich Gruppen zu 16 Ein- oder Ausgangen.
0 1 2 3 4<— Steckplatz-Nr.
1
Netzteil || QCPU
v \Baugruppentréger
Eingangs- ~|(QX) Q) Ausgangsadresse
adresse ~ /
PBI——= i Y10 (1)
—0 O— - N
CS1 O X1 Y11 @
cs
%_ X2 vi2 @
EO2 O— X3 \Z e Die E/A-Adressen werden hexadezimal ge-
z&hlt und beginnen bei 0. Ein- und Ausgéange
PB3~ o] X4 Y13 m teilen sich die Adressen. Die Unterscheidung
P — N4 lcc-:‘__rfoégt durc(:jh g:i(ai O%erandenk)er%nzei%hen ()I(
O O Ur Ein- und ,Y“ fir Ausgange). Zum Beispie
— x5 Yi4 Y@I( gibt es in einer SPS ein%n I%ingang X7, dann
LSQ: o X6 }\/{ kann es nicht gleichzeitig einen Ausgang Y7
geben (Ausnahmen bilden einige Sonder-
LSS':': : “ Y15 @ module).
L o Die maximale Zahl der Ein- und Ausgange
=% O—| X8 Y16 @ hangt vom Typ der CPU ab.
PB4—'—: - Ny
e Y17 /)
— 1 Q)
PB%S 0— XA ey
555 ] |xe
] XC Y18 /7 .
_| x| / 5
el e ™y
] /
— XF COM2 @
com
~ Ausgangsmodul
Eingangsmodul
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Die SPS-Hardware Digitale Ein- und Ausgangsmodule

2.8 Digitale Ein- und Ausgangsmodule

Ein- und Ausgangsmodule verbinden die CPU einer SPS mit dem zu steuernden Prozess. Wéh-
rend digitale Eingangsmodule die Signale externer Geréate in eine EIN/AUS-Information fir die
CPU umwandeln, kbnnen externe Schaltglieder durch digitale Ausgangsmodule ein- oder aus-
geschaltet werden.

Eingangssignale kdnnen von einer Vielzahl von Sensoren oder Geraten stammen:

Drucktaster

Drehschalter mit mehreren Stellungen
Schlusselschalter

Endschalter

Niveauschalter

Sensoren zur Durchflusstiberwachung

Lichtschranken oder Lichttaster

Naherungsschalter (Induktiv oder kapazitiv), Naherungsschalter sind in der Regel mit
einem Transistorausgangs ausgestattet, der entweder plus- oder minusschaltend ausge-
legt ist.

Mit Ausgangssignalen werden zum Beispiel angesteuert:
® Schuitze

® Meldeleuchten

® Magnetventile
{

Eingédnge externer Gerate wie z. B. Frequenzumrichter

Ubersicht der digitalen E/A-Module

Anzahl der Ein- und Ausgénge
Modultyp
8 16 32 64

120 V AC o ([ ] O (@)

240V AC [ ] o O (@)
Eingangsmodule 24V DC @) [ [ [

24V DC (schnelle Eingange) [ ] O O (@)

5vDC/12V DC o ([ ] ([ ] [ J

Relais [ J [ J O O

Relais mit getrennten Kontakten [ @) O O

Triac-Ausgange O [ J O O
Ausgangsmodule - -

Transistor-Ausgange PS S P PY

(minusschaltend)

Transistor-Ausgange

(plusschaltend) © b b ©
Kombinierte Ein-/Ausgangsmodule [ J O [ J O

@® = Es ist ein Modul verflgbar
O = Es steht kein Modul zur Verfiigung

Schulungshandbuch GX IEC Developer 2-21



Digitale Ein- und Ausgangsmodule Die SPS-Hardware

2.8.1

HINWEIS

Digital-Eingangsmodule

Es stehen Digital-Eingangsmodule fiir verschiedene Eingangsspannungen zur Verfligung:

. Anzahl der Eingédnge
Eingangsspannung 8 16 32 64
5-12VDC QX70 QX71 QX72
24V DC QX80 QXxs81 QXx82
?I?lt\érﬁjopt-Modul) Qi6o
100 -120 V AC QXx10
100 — 240 V AC QXx28

Bei den Eingangs-Modulen mit 8 oder 16 Eingdngen erfolgt der Anschluss der externen Signale
Uber abnehmbare Klemmleisten mit Schraubklemmen. Module mit 32 oder 64 Eingédngen wer-
den Uber Stecker angeschlossen.

Grundsatzliches uber digitale Eingangsmodule

Alle Eingénge sind durch Optokoppler isoliert. Dadurch wird die empfindliche Elektronik der
SPS nicht durch elektromagnetische Stérungen beeinflusst, die durch externe Geréate verur-
sacht werden.

Ein anderes oft anzutreffendes Problem ist das Prellen der Kontakte von mechanischen Schal-
tern. Damit sich diese Stérungen nicht auf die SPS auswirken, werden die Eingangssignale
gefiltert. Ein gednderter Signalzustand wird nur erfasst, wenn er fir eine bestimmte Zeit am Ein-
gang anliegt. Kurzzeitige Stdrsignale werden dadurch von der SPS nicht als Eingangssignale
interpretiert.

A-Serie: Die Filterzeit ist fir Standard-Eingangsmodule auf 10 ms voreingestellt.
System Q: Fir Standard-Eingangsmodule ist die Filterzeit auf 10 ms voreingestellt. Diese
Voreinstellung kann aber fur jedes installierte Modul in den Parameternim Bereich von 1 ms
bis 70 ms gedndert werden. Bitte beachten Sie hierzu die technischen Daten der Module.

Die eingestellte Filterzeit beeinflusst auch die Reaktionszeit der SPS und sollte daher bei der
Programmierung bericksichtigt werden. Bei einer kurzen Filterzeit wird zwar die Reaktionszeit
der SPS reduziert, gleichzeitig steigt aber die Empfindlichkeit gegenuber externen Stéreinflis-
sen. Die Eingangsignale sollten in diesem Fall iber abgeschirmte Leitungen gefuhrt und diese
Signalleitungen sollten getrennt von Leitungen verlegt werden, die potentielle Stérquellen dar-
stellen. Falls sehr kurze Reaktionszeiten gefordert sind, sollten spezielle Module wie das Inter-
rupt-Modul QI60 eingesetzt werden.

Damit die SPS einen eingeschalteten Eingang erkennt, muss ein Mindeststrom in diesen Ein-
gang (oder aus dem Eingang heraus) flieBen. Dieser Strom h&ngt vom Typ des Eingangsmo-
duls ab und betrégt in den meisten Fallen 3 mA. Wird — auch bei vermeintlich eingeschaltetem
Eingang — dieser Strom nicht erreicht, bleibt der Eingang fiir die CPU weiterhin ausgeschaltet.
Der Eingangsstrom wird durch den Innenwiderstand des Eingangsmoduls begrenzt. Flie3t
durch eine zu hohe Eingangsspannung ein zu grof3er Eingangsstrom, wird das Eingangsmodul
beschéadigt. Eingangsstrdme von bis zu 7 mA sind zul&ssig.

Die SPS-CPU erfasst den Zustand der Eingdnge am Anfang der zyklischen Programmbearbei-
tung und speichert sie. Im Programm werden nur die gespeicherten Zustande verarbeitet. Erst
vor der erneuten Bearbeitung des Programms werden die Eingangszustédnde wieder aktuali-
siert.
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Die SPS-Hardware Digitale Ein- und Ausgangsmodule

Plus- und minusschaltende Eingange

Im MELSEC System Q stehen Gleichspannungs-Eingangsmodule fur plus- oder minusschal-
tende Sensoren zur Verfigung. An einigen Modulen wie z. B. dem QX71 kdnnen aber auch
wahlweise plus- oder minusschaltende Sensoren angeschlossen werden. Im angelsachsi-
schem Sprachraum wird bei plus- und minusschaltenden Gebern von ,,Source” (Stromquelle)
bzw. ,Sink“ (Stromsenke) gesprochen. Diese Bezeichnungen beziehen sich auf die Richtung, in
die der Strom bei eingeschaltetem Eingang flief3t.

Anschluss plusschaltender Geber (,,Source“)

Ein plusschaltender Geber verbindet den Pluspol einer Spannungsquelle mit einem SPS-Ein-
gang. Der Minuspol der Spannungsquelle bildet das gemeinsame Bezugspotential aller Ein-
gange einer Gruppe. Bei eingeschaltetem Geber flieBt ein Strom in das Eingangsmodul, daher
die englische Bezeichnung ,Source“ — der Geber arbeitet als Stromquelle.

Eingangsmodul

IEingang

A —
o o X0
i IEingang i
o/ e
o XF
24V DC
- i: - 0V COM

Anschluss minusschaltender Geber (,,Sink*)

Ein minusschaltender Geber verbindet den Minuspol einer Spannungsquelle mit einem
SPS-Eingang. Das gemeinsame Bezugspotential aller Eingange einer Gruppe ist der Pluspol
der Spannungsquelle. Bei eingeschaltetem Geber fliet ein Strom aus dem Eingangsmodul,
der Geber wirkt als Stromsenke, daher die englische Bezeichnung ,Sink".

24\ DC Eingangsmodul
: Ih +24V COM
IEingang
° © X0
| leingang |
R —
o XF
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Néherungsschalter und optische Sensoren

Néherungsschalter sind beriihrungslose Schalter. Sie geben ein Signal an die SPS, wenn sich
ein Objekt dem Schalter mit einem geringen Abstand nahert. Der Schalter muss vom zu erfas-
senden Objekt nicht beriihrt werden. Dadurch ergeben sich viele Einssatzmdglichkeiten in der
Anlagenautomatisierung. Naherungsschalter kdnnen induktiv oder kapazitiv arbeiten.

Weit verbreitet in industriellen Steuerungen sind auch optische Sensoren in Form von Licht-
schranken oder Lichttaster. (Lichtschranken bendtigen einen Spiegel, der den Lichtstrahl
reflektiert. Bei Lichttastern wird das ausgesendete Licht vom Objekt zurlickgestrahlt.)

Naherungsschalter und Lichtschranken oder -taster sind mit einer internen Elektronik ausge-
stattet, die in den meisten Fallen eine Versorgungsspannung von 24 V DC benétigt. Die Aus-
génge dieser elektronischen Schalter sind in der Regel als Transistorausgange ausgelegt und
schalten entweder plus oder minus:

® PNP-Transistorausgang: plusschaltend (source)

® NPN-Transistorausgang: minusschaltend (sink)
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Die SPS-Hardware Digitale Ein- und Ausgangsmodule

Beispiel fiir ein Eingangsmodul fiir plusschaltende Geber

Merkmal Technische Daten

Bezeichnung des Moduls QX80

Eingange 16

Isolation durch Optokoppler
Eingangsnennspannung 24 V DC (+20/-15%, Welligkeit bis 5%)
Eingangsstrom ca.4 mA

Gleichzeitig schaltbare Eingange 100 % (Alle Eingénge kénnen gleichzeitig eingeschaltet sein.)

Einschaltstromspitze Max. 200 mA fir 1 ms (bei 132 V AC)

Spannung und -strom fur EIN =19V DC/ =3 mA

Spannung und -strom fur AUS =11VDC/=1,7mA

Eingangswiderstand ca. 5,6 kQ

Ansprechzeit AUS — EIN 1, 5, 10, 20, 70 ms (parametrierbar, Voreinstellung: 10 ms)*
EIN — AUS 1, 5,10, 20, 70 ms (parametrierbar, Voreinstellung: 10 ms)*

Durchschlagfestigkeit 560 V AC Effektivwert fiir 3 Zyklen (Einsatzhéhe 2000 m)

Isolationswiderstand = 10 MQ (Messung mit Isolationspriifgerat)

Geprift mit Stérsimulator (Spitzenwert der Stérspannung: 500 V, Einschalt-
Storfestigkeit dauer der Stérspannung: 1us, Frequenz der Stérspannung: 25 bis 60 Hz)

Hochfrequente, nicht periodische Stérspannung (IEC61000-4-4): 1kV

Eingangsgruppen 1 Gruppe mit 16 Eingangen, Bezugspotential: Anschlussklemme 18
Statusanzeige der Eingénge Eine LED pro Eingang
Anschluss der Verdrahtung Klemmblock mit 18 Schraubklemmen (M3 x 6)

Empfohlener Leitungsquerschnitt 0,3 bis 0,75 mm?, Drahtdurchmesser: 2,8 mm

Interne Stromaufnahme (5 V DC) 50 mA (wenn alle Eingange eingeschaltet sind)
Gewicht 0,16 kg

* Die Ansprechzeiten von AUS nach EIN und von EIN nach AUS kénnen nicht separat eingestellt werden.

. . Anschluss- .
Ansicht des Moduls Schaltbild AT Signal
1 X00
Qxso
01234567 2 X01
89ABCDEF 3 X02
4 X03
NTO 1 — Optokoppler LED 5 X04
2 v j\}‘ 6 X05
roo—= 0 -
el @75 1 — 7 X06
too4
[ 2 Interne Schaltung 8 X07
3
N n 9 X08
rool—
o2 [\ |D 10 X09
oo 6 16
tooA 7 11 X0A
tooB- 8 +,~ 18 L 12 X0B
too-< 9 1h <
m; ] S 24vDC Eingangsmodul 13 XoC
loof c 14 X0D
Ne D 15 XOE
Ly jcom E
16 XOF
24VDC F
4mA .
17 Nicht belegt
I_E_I
18 COM

Schulungshandbuch GX IEC Developer 2-25



Digitale Ein- und Ausgangsmodule Die SPS-Hardware

Funktion eines Eingangsmoduls mit plusschaltenden Gebern

Wird ein an einem Eingangsmodul angeschlossener Geber, wie z. B. ein Drucktaster mit Schlie-
Berfunktion, betatigt, wird der SPS-Eingang eingeschaltet. Dabei laufen die folgenden Vor-
gange ab, die sich auf das Schaltbild auf der vorherigen Seite beziehen:

Bei betatigtem Taster wird der Pluspol der externen 24-Volt-Spannungsquelle mit
Anschluss 1 des Eingangsmoduls verbunden.

Anschluss 1 ist Gber einen Widerstand und die Leuchtdiode des Optokopplers mit dem
Minuspol der externen Spannungsquelle (Anschluss 18) verbunden. Dadurch flieBt ein
Strom durch die LED des Optokopplers.

Der flieBende Strom bringt die LED zum Leuchten. Dadurch wird der Fototransistor des
Optokopplers durchgesteuert.

Durch den Optokoppler wird die externe Eingangsspannung von der Versorgungsspan-
nung der SPS getrennt. Dadurch werden Stérungen, die in industriellen Umgebungen oft
diese externen Gleichspannungen uberlagern, nicht auf die Versorgungsspannung der
SPS ubertragen. Durch den Optokoppler wird der Eingang zudem unempfindlicher gegen
Stérungen.

Wenn der Fototransistor des Optokopplers durchsteuert, wird an die Eingangslogik des
Moduls ein Signal Ubermittelt. In diesem Beispiel registriert die Elektronik, dass der Ein-
gang X0 eingeschaltet ist. Die Leuchtdiode an der Vorderseite des Eingangsmoduls
leuchtet in diesem Fall auf und signalisiert diesen Signalzustand.
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Beispiel fiir ein Eingangsmodul fiir minusschaltende Geber

Merkmal Technische Daten

Bezeichnung des Moduls QX40

Eingange 16

Isolation durch Optokoppler
Eingangsnennspannung 24 V DC (+20/-15%, Welligkeit bis 5%)
Eingangsstrom ca.4 mA

Gleichzeitig schaltbare Eingange 100 % (Alle Eingénge kénnen gleichzeitig eingeschaltet sein.)

Einschaltstromspitze Max. 200 mA fir 1 ms (bei 132 V AC)

Spannung und -strom fur EIN =19V DC/ =3 mA

Spannung und -strom fur AUS =11VDC/=17mA

Eingangswiderstand ca. 5,6 kQ

Ansprechzeit AUS — EIN 1, 5,10, 20, 70 ms (parametrierbar, Voreinstellung: 10 ms)*
EIN — AUS 1, 5, 10, 20, 70 ms (parametrierbar, Voreinstellung: 10 ms)*

Durchschlagfestigkeit 560 V AC Effektivwert fiir 3 Zyklen (Einsatzhéhe 2000 m)

Isolationswiderstand = 10 MQ (Messung mit Isolationspriifgerat)

Geprift mit Stérsimulator (Spitzenwert der Stérspannung: 500 V, Einschalt-
Storfestigkeit dauer der Stérspannung: 1us, Frequenz der Stérspannung: 25 bis 60 Hz)

Hochfrequente, nicht periodische Stérspannung (IEC61000-4-4): 1kV

Eingangsgruppen 1 Gruppe mit 16 Eingangen, Bezugspotential: Anschlussklemme 17
Statusanzeige der Eingédnge Eine LED pro Eingang
Anschluss der Verdrahtung Klemmblock mit 18 Schraubklemmen (M3 x 6)

Empfohlener Leitungsquerschnitt 0,3 bis 0,75 mm?, Drahtdurchmesser: 2,8 mm

Interne Stromaufnahme (5 V DC) 50 mA (wenn alle Eingange eingeschaltet sind)
Gewicht 0,16 kg

* Die Ansprechzeiten von AUS nach EIN und von EIN nach AUS kénnen nicht separat eingestellt werden.

. . Anschluss- .
Ansicht des Moduls Schaltbild Klemme Signal
1 X00
QX40
01234567 2 X01
89ABCDEF 3 X02
4 X03
o 1 Optokoppler LED 5 X04
Lot " 1 o
i ﬂ]Esxg B 6 X05
0
rood- 1 — 7 X06
too4
loos 2 Interne Schaltung 8 X07
3
ot Ny 9 X08
too-8 g 6 10 X09
too2
looA 7 11 X0A
K6 g SR 12 X0B
m; g 24vDe Eingangsmodul 13 XoC
looF_ o) 14 X0D
Ljjoon D 15 XO0E
NC E
F 16 XOF
i 17 coMm
—
18 Nicht belegt
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Funktion eines Eingangsmoduls mit minusschaltenden Gebern

Wenn der im Schaltbild auf der vorherigen Seite an der Klemme 1 angeschlossene Schalter
betatigt wird, flieBt der Strom wie folgt:

Aus dem Pluspol der externen 24-Volt-Spannungsquelle in den Anschluss fir das
Bezugspotential (Klemme 17).

Durch die Leuchtdiode des Optokopplers und den Vorwiderstand zur Klemme 1
(Anschluss fur Eingangs X0) des Eingangsmoduls.

Der Strom durch die LED des Optokopplers bringt diese zum Leuchten. Dadurch wird der
Fototransistor des Optokopplers eingeschaltet.

Wenn der Fototransistor des Optokopplers durchsteuert, wird an die Eingangslogik des
Moduls ein Signal Ubermittelt. In diesem Beispiel registriert die Elektronik, dass der Ein-
gang X0 eingeschaltet ist. Die Leuchtdiode an der Vorderseite des Eingangsmoduls
leuchtet in diesem Fall auf und signalisiert diesen Signalzustand.

Aus dem Anschluss fur X0 flie3t der Strom Uber den betétigtem Schalter zum Minuspol der
externen Spannungsquelle.

Beispiel fiir ein Wechselspannungs-Eingangsmodul

Merkmal Technische Daten
Bezeichnung des Moduls Qx10
Eingange 16
Isolation Durch Optokoppler
Eingangsnennspannung 100 — 120 V AC (+10/-15 %) 50/60 Hz (+3Hz) (Verzerrungen bis 5 %)
Eingangsstrom ca.8 mA bei 100 V AC, 60 Hz; ca. 7 mA bei 100 V AC, 50 Hz
Gleichzeitig schaltbare Eingange siehe Diagramm
Einschaltstromspitze Max. 200 mA fir 1 ms (bei 132 V AC)
Spannung und -strom fur EIN =80V AC/=5mA (50 Hz, 60 Hz)
Spannung und -strom fur AUS =30V AC/=1mA (50 Hz, 60 Hz)
Eingangswiderstand ca. 15 kQ bei 60 Hz, ca. 18 kQ bei 50 Hz

AUS — EIN = 15ms (100 V AC, 50 Hz, 60 Hz)
Ansprechzeit

EIN — AUS =20 ms (100 V AC, 50 Hz, 60 Hz)
Durchschlagfestigkeit 1780 V AC Effektivwert fir 3 Zyklen (Einsatzhéhe 2000 m)
Isolationswiderstand = 10 MQ (Messung mit Isolationsprifgerat)

Gepruft mit Stérsimulator (Spitzenwert der Stérspannung: 1500 V, Einschalt-
Storfestigkeit dauer der Stérspannung: 1us, Frequenz der Stérspannung: 25 bis 60 Hz)
Hochfrequente, nicht periodische Stérspannung (IEC61000-4-4): 1kV

Eingangsgruppen 1 Gruppe mit 16 Eingédngen, Bezugspotential: Anschlussklemme 17
Statusanzeige der Eingédnge Eine LED pro Eingang
Anschluss der Verdrahtung Klemmblock mit 18 Schraubklemmen (M3 x 6)

Empfohlener Leitungsquerschnitt 0,3 bis 0,75 mm?, Drahtdurchmesser: 2,8 mm

Interne Stromaufnahme (5 V DC) 50 mA

Gewicht 0,17 kg
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Digitale Ein- und Ausgangsmodule

0 10 20 30 40 5055
Umgebungstemperatur [°C]

Ansicht des Moduls Schaltbild Alllls:nrllrlr‘\:s- Signal
1 X00
Qx10
01234567 2 X01
89ABCDEF
3 X02
A
4 X03
: o 1 : Optokoppler LED 5 X04
= W | e
0
vl — 7 X06
too4
[ g Interne Schaltung 8 X07
N n 9 X08
tool—
oo (\\g[S 10 X09
oo =16 16
Y\ 11 XO0A
tooB 8
. 9 @ 17 12 X0B
ﬂD: ’é 100- 120V AC Eingangsmodul 13 Xoc
i c 14 X0D
aall\I) 15 XOE
NC
100VDC E 16 XOF
e cont
17
I_E_I
18 Nicht belegt
g % Die Anzahl der gleichzeitig schaltbare Ein-
5 188 génge hangt beim Modul QX10 von der
& 80 120V AC Umgebungstemperatur ab.
e 70
S &0 132V AC
g 50
& 40

Bei Eingangsmodulen fiir Wechselspannungen sollte dieselbe Spannung (100 - 120V AC), die
auch die SPS versorgt, zum Schalten der Eingédnge verwendet werden. Dadurch wird verhin-
dert, das an den Eingangen eine falsche Spannung angeschlossen wird.
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2.8.2 Digitale Ausgangsmodule
Durch unterschiedliche Schaltelemente bieten die Ausgangsmodule eine Lésung flr jede
Steuerungsaufgabe:
AR A ¢ . Anzahl der Ausgéange
= usgangs ennspannun
R gangstyp P g 8 16 32
= K’/‘l Relais 24V DC/240V AC| QY18A QY10
= &3
2 k\‘:‘éﬁ Triac 100 — 240 V AC Qvzz
e 5/12V DC av7o | Q71
n ¥ j Transistor 12/24V DC QY80 QY81P
&
5-24VDC QY68A
Die Module mit 8 oder 16 Ausgéngen besitzen abnehmbare Klemmleisten mit Schraubklem-
men zum Anschluss der Ausgangssignale. Module mit 32 Ausgéngen werden Uber Stecker
angeschlossen.
Ausgangstypen
Die digitalen Ausgangsmodule des MELSEC System Q sind in vier verschiedenen Ausgangsty-
pen erhaltlich.
® Relais
® Triac
@® Transistor (plusschaltend)
@® Transistor (minusschaltend)
Typ Vorteile Nachteile
@ Ein Modul kann verschieden Spannungen @ Langsam (max. 1 Hz)
) schalten. @ Begrenzte Lebendauer (elektromechanisch)
Relais . .
@ Potentialfreie Kontakte @ Gefahr von verbrannten Schaltkontakten
@ Schalten hoher Strdme ist moglich @ Laut (das Schalten ist hérbar)
@ Zuverlassig @ Schaltet nur Wechselspannung
Triac @ Hohe Schaltgeschwindigkeit ® max. Schaltstrom 0,6 A pro Ausgang
@ Geeignet flr hohe Anforderungen @ Bendtigt 10 ms Schaltzeit bei 50 Hz AC
@ Sehr zuverlassig N .
. L @ Schaltet nur niedrige Gleichspannungen
Transistor | @ Sehr hohe Schaltgeschwindigkeit
. B @ max. Schaltstrom 0,1 A pro Ausgang
@ Besonders geeignet fir hohe Anforderungen
2-30 )\ MITSUBISHI ELECTRIC
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Relais-Ausgangsmodule

Relais-Ausgangsmodule enthalten pro Ausgang ein Relais, dessen Schaltkontakt wiederum
die angeschlossene Lastspannung schaltet. Dadurch wird Trennung zwischen interner Span-
nung der SPS und externen Lasten erreicht.

Es stehen Relais-Ausgangsmodule mit einem gemeinsamen Bezugspotential und Module mit
unabhangigen, potentialfreien Relaiskontakten zur Verfligung.

Wie auch bei den anderen Ausgangsmodulen wird der Ausgang durch das SPS-Programm
gesteuert. Am Ende des Programms werden die SPS-Ausgénge aktualisiert. Das heif3t, dass
zu diesem Zeitpunkt alle logischen Ausgangszustande, die sich durch das Programm ergeben
haben, an die physischen Ausgénge Ubertragen werden. Ein eingeschalteter Ausgang wird
durch eine leuchtende LED angezeigt. Dadurch ist auch eine Kontrolle direkt an der SPS mdg-
lich. Ein Relais-Ausgangsmodul hat eine Reaktionszeit von ca. 10 ms.

Beispiel fiir ein Relais-Ausgangsmodul

Merkmal Technische Daten
Bezeichnung des Moduls QY10

Ausgénge 16

Isolation Durch Relais

24 V DC 2 A (Ohmsche Last) pro Ausgang
240 V AC 2 A (coso = 1) pro Ausgang; Max. 8 A je Gruppe

Minimale Schaltlast 5V DC, 1 mA

Max. Schaltspannung 125V DC /264 V AC
AUS — EIN =10 ms

EIN — AUS =12ms

Mechanisch =20 Mio. Schaltungen

Ausgangsnennspannung/-strom

Ansprechzeit

=100.000 Schaltungen bei Ausgangsnennspannung/-strom

=100.000 Schaltungen bei 200 V AC, 1,5 A; 240 V AC 1 A (cos ¢ = 0,7)
Lebensdauer der =300.000 Schaltungen bei 200 V AC, 0,4 A; 240 V AC 0,3 A (cos ¢ = 0,7)

Kontakte Elektrisch - . )
=100.000 Schaltungen bei 200 V AC, 1 A; 240 V AC 0,5 A (cos ¢ = 0,35)
=300.000 Schaltungen bei 200 V AC, 0,3 A; 240 V AC 0,15 A (cos ¢ = 0,35)
=100.000 Schaltungen bei 24 V DC 1 A; 100 V DC 0,1 A (L/R = 0,7 ms)
=300.000 Schaltungen bei 24 V DC 0,3 A; 100 V DC 0,03 A (L/R = 0,7ms)
Max. Schaltfrequenz 3600 Schaltungen/Stunde
Netzfilter —
Sicherung —
Durchschlagfestigkeit 2830 V AC Effektivwert fur 3 Zyklen (Einsatzhéhe 2000 m)
Isolationswiderstand =10 MQ (Messung mit Isolationspriifgerat)
Gepruft mit Stérsimulator (Spitzenwert der Stérspannung: 1500 V, Einschalt-
Storfestigkeit dauer der Stérspannung: 1us, Frequenz der Stérspannung: 25 bis 60 Hz)
Hochfrequente, nicht periodische Stérspannung (IEC61000-4-4): 1kV
Ausgangsgruppen 1 Gruppe mit 16 Ausgangen, Bezugspotential: Anschlussklemme 17
Statusanzeige der Ausgénge Eine LED pro Ausgang
Anschluss der Verdrahtung Klemmblock mit 18 Schraubklemmen (M3 x 6)

Empfohlener Leitungsquerschnitt 0,3 bis 0,75 mm?2, Max. Durchmesser der Drahte: 2,8 mm
Interne Stromaufnahme (5 V DC) 430 mA
Gewicht 0,22 kg
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. n Anschluss- .
Ansicht des Moduls Schaltbild Klemme Signal
. 1 Y00
QY10
01234567 2 Y01
89ABCDEF
3 Y02
A
4 Y03
: LED ! 5 Y04
= \Qfs SHE g :E ! 6 Y05
IE i g% ! 7 Y06
! — 3 !
g : ° ! 8 Yo7
i i
4 i i 9 Y08
g i i 10 Y09
e B .
7 i — AL e T 11 YOA
e 2A(8 117 12 YOB
9 1 1
A i 18 . 13 YoC
B ! O =|
- c R PP i 4epavDpe 14 YOD
~\[D 15 YOE
NC E
24vDC 16 YOF
il : 17 COM
= .
18 Nicht belegt

Triac-Ausgangsmodule

Digitale Triac-Ausgangsmodule schalten Wechselspannungen von 100 bis 240 V. Die Schalt-
spannung ist durch Optokoppler von der SPS-Versorgungsspannung getrennt. Die Reaktions-
zeit von Triac-Ausgangsmodulen ist klrzer als die von Relais-Ausgangsmodulen. Zum
Einschalten wird 1 ms und zum Ausschalten werden 10 ms bendtigt.

Ein Triac kann einen maximalen Strom von 0,6 A schalten. Eine Anlage mit Triac-Ausgangsmo-
dulen muss so ausgelegt werden, dass dieser maximaler Schaltstrom nicht Giberschritten wird.

Auch bei ausgeschaltetem Ausgang flie3t durch den Triac ein Leckstrom von max. 3 mA. Durch
diesen geringen Strom kénnen Meldeleuchten auch bei ausgeschaltetem Ausgang weiter
leuchten oder kleine Relais angezogen bleiben.

GEFAHR:

Durch den Leckstrom besteht die Gefahr von elektrischen Schldgen auch bei ausge-
schaltetem Triac-Ausgang.

Schalten Sie vor Arbeiten an einer elektrischen Anlage immer die Spannung kom-
plett aus.
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Beispiel fiir ein Triac-Ausgangsmodul

Merkmal Technische Daten
Bezeichnung des Moduls QY22
Ausgénge 16
Isolation durch Optokoppler
Ausgangsnennspannung/-strom 100 — 240 V AC (+20/-15 %), 0,6 A pro Ausgang, 4,8 A pro Modul
Minimale Schaltlast 24V AC, 100 mA; 100 V AC, 25 mA, 240 V AC, 25 mA
Max. Einschaltstromspitze 20A
Leckstrom bei ausgeschaltetem < 3 mAbei 120 V AC, 60 Hz
Ausgang = 1,5mAbei 240 V AC, 60 Hz
Max. Spannungsabfall bei einge- 15V
schaltetem Ausgang ’
Ansprechzeit AUS — EIN 0,5 x Periodendauer + max. 1 ms
EIN — AUS 0,5 x Periodendauer + max. 1 ms
Netzfilter RC-Element
Sicherung —
Durchschlagfestigkeit 2830 V AC Effektivwert flr 3 Zyklen (Einsatzhéhe 2000 m)
Isolationswiderstand =10 MQ (Messung mit Isolationsprifgerat)

Gepruft mit Stérsimulator (Spitzenwert der Stérspannung: 1500 V, Einschalt-
Storfestigkeit dauer der Stérspannung: 1us, Frequenz der Stérspannung: 25 bis 60 Hz)

Hochfrequente, nicht periodische Stérspannung (IEC61000-4-4): 1kV

Ausgangsgruppen 1 Gruppe mit 16 Ausgangen, Bezugspotential: Anschlussklemme 17
Statusanzeige der Ausgénge Eine LED pro Ausgang
Anschluss der Verdrahtung Klemmblock mit 18 Schraubklemmen (M3 x 6)

Empfohlener Leitungsquerschnitt 0,3 bis 0,75 mm2, Max. Durchmesser der Drahte: 2,8 mm

Interne Stromaufnahme (5 V DC) 250 mA (Alle Ausgénge sind eingeschaltet.)

Gewicht 0,40 kg
. . Anschluss- .
Ansicht des Moduls Schaltbild Klemme Signal
1 Y00
Qy22
1234567 2 Y01
89ABCDEF 3 Y02
A
4 Y03
5 Y04
0 6 Y05
1 7 Y06
- g 8 Yo7
T} 6
4 9 Y08
o2 g 10 Y09
-9
7 11 YOA
Fam 8 12 YOB
9
A 13 YoC
B Ausgangsmodu 100 - 240 V AC
C gang 14 YoD
aal\[} 15 YOE
100VAC E 16 YOF
o : 17 COM
=] X
18 Nicht belegt
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Transistor-Ausgangsmodule

Auch bei Transistor-Ausgangsmodulen sind die Schaltspannung und die Versorgungsspan-
nung der SPS durch Optokoppler isoliert.

Ein Transistor-Ausgangsmodul bendtigt nur 1 ms, um einen Ausgang zu schalten. Die techni-
schen Daten wie zum Beispiel die Schaltstrome kénnen den Handbichern der Module oder der
Installationsanleitung zu den Ein- und Ausgabemodulen (Art.-Nr. 141758) entnommen werden.

Im MELSEC System Q sind plus- oder minusschaltende Ausgangsmodule erhéltlich.

Beispiel fiir ein plusschaltendes Ausgangsmodul

Merkmal Technische Daten
Bezeichnung des Moduls QY80

Ausgénge 16

Isolation durch Optokoppler
Ausgangsnennspannung 12 bis 24 V DC (+20/-15%)

Ausgangsspannungsbereich

10,2 bis 28,8 V DC

Max. Schaltbedingung

0,5 A pro Ausgang, 4 A pro Gruppe

Max. Einschaltstromspitze

4 Afir10 ms

Leckstrom bei ausgeschaltetem
Ausgang

=0,1 mA

Spannungsabfall bei eingeschalte-
tem Ausgang

Typisch 0,2 V DC bei 0,5 A, max. 0,3 V bei 0,5 A

Ansprechzeit AUS — EIN =1ms

EIN — AUS =1 ms (bei Nennschaltbedingungen und ohmscher Belastung)
Netzfilter Z-Diode
Sicherung 6,7 A; nicht austauschbar
Anzeige einer defekten Sicherung | Durch Einschalten einer LED und Signal an die CPU
Versorgung des Spannung 12 bis 24 V DC (+20/-15%, Welligkeit 5%)
Moduls Strom 20 mA (bei 24 V DC und wenn alle Ausgénge geschaltet sind)
Durchschlagfestigkeit 560 V AC Effektivwert fiir 3 Zyklen (Einsatzh6he 2000 m)

Isolationswiderstand

=10 MQ (Messung mit Isolationspriifgerat)

Geprift mit Stérsimulator (Spitzenwert der Stérspannung: 500 V, Einschalt-

Storfestigkeit dauer der Stérspannung: 1us, Frequenz der Stérspannung: 25 bis 60 Hz)
Hochfrequente, nicht periodische Stérspannung (IEC61000-4-4): 1kV
Ausgangsgruppen 1 Gruppe mit 16 Ausgangen, Bezugspotential: Anschlussklemme 17

Statusanzeige der Ausgénge

Eine LED pro Ausgang

Anschluss der Verdrahtung

Klemmblock mit 18 Schraubklemmen (M3 x 6)

Empfohlener Leitungsquerschnitt

0,3 bis 0,75 mm?2, Max. Durchmesser der Drahte: 2,8 mm

Interne Stromaufnahme (5 V DC)

80 mA

Gewicht

0,17 kg
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Digitale Ein- und Ausgangsmodule

Anschluss-

Ansicht des Moduls Schaltbild Klemme Signal
1 Y00
QY80
01234567 2 Y01
SR8 D 3 Y02
4 Y03
5 Y04
LED
-2 0 ‘([ N g’ — Eg ; 6 Y05
B “ es| [u= - 7 Y06
—12h [ —]
g ¢ 8 Yo7
6
*7 4 9 Y08
g N 10 Y09
9
NG 16 11 YOA
8 o 12 YOB
9 18
A :zg 12 -24VDC 13 YoC
B 1
T S 14 YOD
HEe N D 15 YOE
woe \QIE 16 YOF
=N = 17 COM
I_E_I
18 ov
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Beispiel fiir ein minusschaltendes Ausgangsmodul

Merkmal Technische Daten
Bezeichnung des Moduls QY40P

Ausgénge 16

Isolation durch Optokoppler
Ausgangsnennspannung 12 bis 24 V DC (+20/-15%)

Ausgangsspannungsbereich

10,2 bis 28,8 V DC

Max. Schaltbedingung

0,1 A pro Ausgang, 1,6 A pro Gruppe

Max. Einschaltstromspitze

0,7 Afir10 ms

Leckstrom bei ausgeschaltetem
Ausgang

=0,1 mA

Spannungsabfall bei eingeschalte-
tem Ausgang

Typisch 0,1 V DC bei 0,1 A, max. 0,2 V bei 0,1 A

AUS — EIN =1ms
Ansprechzeit

EIN — AUS =1 ms (bei Nennschaltbedingungen und ohmscher Belastung)
NetZzfilter Z-Diode
Sicherung —
Anzeige einer defekten Sicherung | Durch Einschalten einer LED und Signal an die CPU
Versorgung des Spannung 12 bis 24 V DC (+20/-15%, Welligkeit 5%)
Moduls Strom 10 mA (bei 24 V DC und wenn alle Ausgénge geschaltet sind)
Durchschlagfestigkeit 560 V AC Effektivwert fir 3 Zyklen (Einsatzhéhe 2000 m)

Isolationswiderstand

=10 MQ (Messung mit Isolationsprifgerat)

Gepruft mit Stérsimulator (Spitzenwert der Stérspannung: 500 V, Einschalt-

Storfestigkeit dauer der Stérspannung: 1us, Frequenz der Stérspannung: 25 bis 60 Hz)
Hochfrequente, nicht periodische Stérspannung (IEC61000-4-4): 1kV
Ausgangsgruppen 1 Gruppe mit 16 Ausgangen, Bezugspotential: Anschlussklemme 18

Statusanzeige der Ausgange

Eine LED pro Ausgang

Anschluss der Verdrahtung

Klemmblock mit 18 Schraubklemmen (M3 x 6)

Empfohlener Leitungsquerschnitt

0,3 bis 0,75 mm?2, Max. Durchmesser der Drahte: 2,8 mm

Interne Stromaufnahme (5 V DC)

65 mA

Gewicht

0,16 kg
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Anschluss-

Ansicht des Moduls Schaltbild AT Signal
1 Y00
QY40P
1234567 2 Y01
89ABCDEF
3 Y02
4 Y03
' ep Y 5 Y04
; » i
R 5 :“E 58 :; ! 6 Y05
e ! g3 . 7 Y06
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Z | ’ ! 8 Yo7
=N i ! 9 Y08
5 ; ;
2 i i 10 Y09
9 = N .
. N\C7 : ] L e W 11 YOA
g i 117 12 YOB
I
A i s - 13 YoC
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T S S i 494V DG 14 YOD
e D 15 YOE
e \QIE 16 YOF
24VDC F
i 17 12/24 V DC
18 COoM
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2.9

2.9.1

2.9.2

Sondermodule

Analog-Eingangsmodule

(HANNANEARNAREAREAN!

Zur Wandlung analoger Prozesssignale in digitale Werte und damit zur
Weiterverarbeitung in der CPU kommen Analog-Eingangsmodule zum
Einsatz.

Die Module des System Q vereinen eine hohe Auflésung von bis zu
0,333 mV bzw.1,33 mA mit einer extrem kurzen Wandlungszeit von nur
80 ps pro Eingang.

Der Anschluss der Eingangssignale erfolgt bei allen Modulen Uber eine
abnehmbare Klemmleiste mit Schraubklemmen.

. . . Einstellbarer Eingangs- | Anzahl der Eingénge
Eingangsart Nenneingangsbereich bereich n =
1bis5V
0bis5V
S -10 bis +10 V 68ADV
pannung is + 0 bis 10 V Q
-10 bis +10 V
0 bis 20 mA
Strom 0 bis 20 mA ) Q68ADI
4 bis 20 mA
spannung oder Strom -10 bis +10V Wie bei Q68ADV und
(fur jeden Eingang separat ) Q68ADI Q64AD
wéhlbar) 0 bis 20 mA

Analog-Ausgangsmodule

(HINRANNARRANRAREAN!

Die Analog-Ausgangsmodule wandeln digitale Werte in ein analoges
Strom- oder Spannungssignal. Bei einer extrem kurzen Wandlungszeit
von nur 80 ps pro Ausgang wird eine Auflésung von bis zu 0,333 mV bzw.
0,83 pA erreicht. Die kurzschlussfesten Ausgénge sind durch Optokopp-
ler von der Steuerung isoliert.

Bei allen Modulen erfolgt der Anschluss Uber eine abnehmbare Klemm-
leiste mit Schraubklemmen.

. Einstellbarer Aus- Anzahl der Ausgénge
Ausgangsart Nennausgangsbereich gangsbereich
2 4 8
1bis5V
Spannung oder Strom -10 bis +10 V -10 bis +10 V
(fir jeden Ausgang separat ) 4 ) 4 Q62DA | Q64DA
Wahlbar) 0 bis 20 mA 0 bis 20 mA
4 bis 20 mA
Spannung -10 bis +10 V -10 bis +10V Q68DAV
0 bis 20 mA
St 0 bis 20 mA Q68DAI
rom seum 4 bis 20 mA
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2.9.3 Temperaturregelmodule mit PID-Algorithmus

Die Temperaturregelmodule ermdglichen die Temperaturregelung, ohne dass fir die Rege-
lungsaufgaben die CPU der SPS belastet wird.

Besondere Merkmale:

® 4 Kandle zur Temperaturerfassung und 4 PID-Regelkreise pro Modul

® Temperaturmessung entweder mit Pt100-Widerstandsthermometern
(QB64TCRT and Q64TCRTBW) oder mit Thermoelementen (Q64TCTT
und Q64TCTTBW)

® Integrierte Drahtbrucherkennung fir die Heizung bei den Modulen
Q64TCRTBW und Q64TCTTBW

® Optimierung der Regelung durch Autotuning

@ Transistorausgang fir die Ansteuerung des Stellgliedes

2.9.4 High-Speed-Zahlermodule

Die Zahlermodule QD62E, QD62 und QD62D erfassen Impulse, deren Frequenz fiir normale
Eingangsmodule zu hoch ist.

Besondere Merkmale:

® Max. Zahlfrequenz bis zu 500 kHz

® Eingang fir Inkrementaldrehgeber mit automatischer Vor- und Rick-
wartserkennung

Zahlwertvorgabe und Funktionsauswahl tber digitale Eingange

32-Bit-Zahlbereich mit Vorzeichen (-2 147 483 648 bis +2 147 483 647)

Als auf- oder abwartszahlender Zahler oder Ringzéhler einsetzbar

Alle Module bieten zwei Zahlereingange.

@L:Z:::Z:::::

Pro Zahlkanal stehen 2 digitale Ausgange zur Verfligung, die abhéngig
vom Z&hlwert geschaltet werden

Alle Module werden Uber eine 40-polige Steckverbindung angeschlossen.

Schulungshandbuch GX IEC Developer 2-39



Sondermodule

Die SPS-Hardware

2.9.5 Positioniermodule
In Verbindung mit Schrittmotoren oder Servoverstarkern kénnen die Positioniermodule
QD75P1, QD75P2 und QD75P4 zur Positionierung oder Geschwindigkeitssteuerung
eingesetzt werden.
Besondere Merkmale:
@ Steuerung von bis zu vier Achsen linearinterpolierend (QD75P4) oder
zwei Achsen zirkularinterpolierend (QD75P2 und QD75P4)
@® Speicherung von bis zu 600 Positionsdaten im Flash-ROM
u @® Als Einheiten bei der Positionierung kénnen Impulse, pym, Inch oder
¥ Winkelgrade vorgegeben werden.
@® Parametrierung und Positionsdatenvorgabe iber das SPS-Programm
H i oder mit Hilfe der Programmier-Software GX Configurator QP.
2.9.6 Schnittstellenmodule zur seriellen Ubertragung
Die Module QJ71C24 und QJ71C24-R2 dienen zur Kommunikation mit Peripheriegeraten.
Dabei werden standardisierte serielle Schnittstellen verwendet.
Besondere Merkmale:
J ® Zwei RS232C-Schnittstellen (bei QJ71C24-R2 ) oder eine
RS422/485- und eine RS232C-Schnittstelle (bei QJ71C24)
ﬂ -3 @ Ubertragungsgeschwindigkeiten von bis zu 115200 Baud
o 8228 1
® Zugrifismdglichkeit auf die Daten der SPS durch Ubergeordnete PCs
mit Visualisierungs- oder Monitorsoftware
® Der Anschluss eines Druckers ist méglich.
@ Integrierter Speicher zur Ablage von Qualitats-, Produktions- oder
ﬂ Alarmdaten, die nach Bedarf Ubertragen werden
® Ein freies Protokoll zum Datenaustausch kann definiert werden
® Die Programmierung der SPS Uber die Schnittstellenmodule ist még-
lich.
2-40 2% MITSUBISHI ELECTRIC



Die SPS-Hardware

Sondermodule

2.9.7 BASIC-programmierbare Schnittstellenmodule

Die Module QD51S-R24 und QD51 arbeiten unabhéngig von der CPU der SPS ein eigenes Pro-
gramm ab, das in AD51H-Basic geschrieben wird. So kbnnen Daten mit Peripheriegeraten aus-
getauscht werden, ohne dass die SPS-CPU belastet wird.

Besondere Merkmale:

Entweder zwei RS232C-Schnittstellen (bei QD51) oder eine
RS422/485- und eine RS232C-Schnittstelle (bei QD51S-R24)

Ubertragungsgeschwindigkeiten von bis zu 38400 Baud

Auf Operanden innerhalb der SPS-CPU und Pufferspeichern von Son-
dermodulen kann zugegriffen werden.

Uber die Schnittstellenmodule kann die Betriebsart der SPS-CPU
ferngesteuert gedndert werden (RUN/STOP-Umschaltung)

2.9.8 ETHERNET-Module

Mit den Modulen QJ71E71 und QD71E71-B2 kann das MELSEC System Q Uber das ETHER-
NET mit anderen Geraten, wie z. B. einem Personal Computer, verbunden werden. Neben dem
Datenaustausch per TCP/IP- oder UDP/IP-Kommunikation kénnen tiber das ETHERNET auch
SPS-Daten gelesen oder gedndert sowie der Betrieb und der Zustand der CPU Uberwacht

werden.

Besondere Merkmale:

10BASES5-, 10BASE2- oder 10BASE-T-Schnittstelle
Ubertragungsgeschwindigkeit von 10 bzw. 100 Mbit/s
FTP-Serverfunktion ist mdglich

Datenaustausch Uber Sende- und Empfangspuffer mit fester GréBe

Bis zu 16 logische Verbindungen kdénnen gleichzeitig aufgebaut wer-
den.

Mit einem PC, auf dem die Software GX Developer oder GX IEC Devel-
oper installiert ist, kann das Programm der SPS liber das ETHERNET
geéndert werden.
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2.9.9

2.9.10

MELSECNET-Module

Die Module QJ71BR11 und QJ71LP21 ermdglichen die Anbindung des MELSEC System Q an
ein MELSECNET/10 oder MELSECNET/10H und damit die Kommunikation mit Steuerungen
der Q-, QnA und QnAS-Serie.

Besondere Merkmale:

Zwei verschiedene Netzwerk-Topologien kdnnen genutzt werden:
Koaxialer Bus (QJ71BR11) oder optischer Doppelring (QJ71LP21)

Hohe Ubertragungsgeschwindigkeit: 10 Mbit/s bei koaxialem Bus und
wahlweise 10 oder 20 Mbit/s bei optischem Doppelring

Datenaustausch mit SPS/PC und dezentralen E/A-Stationen ist még-
lich

Daten kénnen mit beliebigen Stationen ausgetauscht werden, unab-
hangig davon, wie viele Netzwerke zwischen den Stationen liegen.

Ausblendung einer fehlerhaften Station beim koaxialen Bus und Loop-
back-Funktion beim optischem Doppelring, wenn eine Station gestort
ist.

Bei Ausfall der Kontrollstation Gibernimmt eine andere Station automa-
tisch deren Aufgabe

Master-Modul/Lokales Modul fiir CC-Link

Das QJ61BT11 ist in einem CC-Link-System als Master- oder lokale Station einsetzbar und
dient zur Steuerung und Uberwachung von dezentralen Ein- und Ausgangen.

Besondere Merkmale:

Die Parametrierung aller im Netzwerk vorhandenen Module erfolgt
direkt Uber das Master-Modul.

Automatische Kommunikation zwischen den dezentralen Geraten und
dem Master-Modul. Die Abtastzeit fir 2048 E/As betragt nur 3,3 ms.

Ubertragungsgeschwindigkeiten von bis zu 10 Mbit/s

Erweiterung eines Systems um bis zu 2048 dezentrale E/As durch ein
Master-Modul

Mit einem zusatzlichen Stand-by-Master kann ein redundantes Sys-
tem aufgebaut werden. Nach Ausfall der Master-Station wird die Kom-
munikation fortgesetzt.

Automatischer Start des CC-Link ohne Parametrierung

Abhéngig von Bedingungen im Netzwerk kénnen Interrupt-Pro-
gramme gestartet werden.
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2.9.11 PROFIBUS/DP-Modul

Das PROFIBUS/DP-Master-Modul QJ71PB92D und das PROFIBUS/DP-Slave-Modul
QJ71PB93D erlauben den Datenaustausch von Steuerungen im MELSEC System Q mit ande-
ren Geraten an einem PROFIBUS/DP-Netzwerk.

Besondere Merkmale:

® Die Master-Station kann mit bis zu 60 Slave-Stationen Daten austau-
schen.

® Pro Slave kdnnen 244 Eingangs- und 244 Ausgangsbytes verarbeitet
werden.

® Globale Dienste wie SYNC und FREEZE sowie Diagnosefunktionen
fir bestimmte Slaves werden unterstiitzt.

ﬂ @® Der Datenaustausch kann Uber automatisch und zusatzlich durch
Blockanweisungen stattfinden.
2.9.12 DeviceNet-Master-Modul QJ71DN91

Das QJ71DN91 verbindet eine SPS des MELSEC System Q mit dem DeviceNet. Das Devi-
ceNet ist eine preiswerte L6sung zur Netzwerkanbindung von ,Low-Level“-Endgeréaten.

Besondere Merkmale:

Die Positionen der Master-Station und der Slave-Stationen kénnen
vom Anwender frei gewahlt werden.

Ubertragungsgeschwindigkeiten von 125, 250 oder 500 kBit/s
Die Leitungslange kann bis 500 m betragen.

Kommunikationsmethoden:

Polling

Bit strobe

Zustandsanderung

Zyklisch
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2.9.13 Web-Server-Modul

Durch das Web-Server-Modul QJ71WS96 wird die Ferniberwachung einer SPS des MELSEC
System Q ermdglicht.

Besondere Merkmale:
@ Zugriff auf die Steuerung via Internet
® Einfachste Parametrierung

® Nutzer bendtigt fir Einstellungen und zur Ferniiberwachung nur
einen Web-Browser.

@® RS232-Schnittstelle zum Anschluss eines Modems

@® Fir die Kommunikation kénnen verschiedene Netzwerkverbindun-
gen genutzt werden: ADSL, Modem, LAN, etc.

® Senden und Empfangen von Daten per E-Mail oder FTP
@ Selbstgestaltete Webseiten und Java-Applets integrierbar

@ Standard-Verbindung tber ETHERNET fiur den Datenaustausch mit
anderen Steuerungen oder PCs

® Erfassung und Speicherung von Ereignissen und CPU-Zustanden
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2.10 SPS-Grundlagen

2.10.1 Programmier-Software

Um eine speicherprogrammierbare Steuerung (SPS) mit einem Ublichen PC programmieren zu
kénnen, ist eine besondere Programmier-Software erforderlich. Sie sollte die folgenden Anfor-
derungen erflllen:

® Zur Programmierung werden leicht verstédndliche und wiedererkennbare Symbole oder
Abklrzungen verwendet, wie bei der Kontaktplanprogrammierung oder der Programmie-
rung in Form einer Anweisungsliste.

® Die eingegebenen Anweisungen (Syntax) und die Funktionalitdt des Programms sollten
geprift werden kénnen, bevor das Programm in die SPS Ubertragen wird.

® Die SPS-Programme mussen dauerhaft auf der Festplatte des PC oder einem anderen
Datentrager gespeichert werden kénnen.

® Es muss mdglich sein, bereits vorhandene Programme von der Festplatte des PC oder
einem anderen Datentrdger zu laden.

® Die Programme missen mit ausfihrlichem Kommentar versehen werden kénnen.

Das Programm muss ausgedruckt werden kdénnen.

® Uber eine serielle Schnittstelle muss das Programm in die SPS lbertragen werden kén-
nen.Umgekehrt muss es auch méglich sein, ein Programm in der SPSin den PC zu Uber-
tragen.

@ Die Ausfiihrung des Programms und die Operandenzustédnde missen in ,Echtzeit” beob-
achtet werden kénnen.

® Wahrenddie SPS das Programm ausfihrt, missen Programméanderungen moglich sein.
® Einstellungen und Parameter zum Betrieb der SPS mussen veranderbar sein.

® Operandenzustande der SPS missen gespeichertund bei Bedarf wieder geladen werden
kénnen.

® SPS-Programme sollten ohne angeschlossene SPS simuliert werden kénnen.

Dies sind nur einige der Anforderungen an eine Programmier-Software!
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2.10.2 Programmverarbeitung in der SPS
Eine SPS arbeitet nach einem vorgegebenen Programm, das in der Regel auBerhalb der Steue-
rung erstellt, in die Steuerung Ubertragen und im Programmspeicher abgelegt wird. Fir die
Programmierung ist es wichtig zu wissen, wie das Programm von der SPS verarbeitet wird.
Das Programm besteht aus einer Folge einzelner Anweisungen, die die Funktion der Steue-
rung festlegen. Die SPS arbeitet die Steuerungsanweisungen in der programmierten Reihen-
folge nacheinander (sequentiell) ab.
Der gesamte Programmdurchlauf wird stdndig wiederholt, es findet also ein zyklischer Pro-
grammdurchlauf statt. Die fur einen Programmdurchlauf benétigte Zeit wird als Programmzyk-
luszeit bezeichnet.
Prozessabbildverfahren
Bei der Programmbearbeitung in der SPS wird nicht direkt auf die Ein- und Ausgénge, sondern
auf ihr Prozessabbild zugegriffen:
Einschalten
der SPS
Ausgangsspeicher
I6schen
Eingangssignale -
¢ ¢ ¢ 77777777777777777 ¢ Eingénge abfragen und
‘ Eingangsklemmen Signalzusténde im
Prozessabbild der Eingénge
zwischenspeichern
SPS-Programm
Prozessabbild 1. Steuerungsanweisung
der Eingénge —> 2. Steuerungsanweisung
3. Steuerungsanweisung
Prozessabbild
der Ausgange <P n. Steuerungsanweisung
Prozessabbild auf die
‘ Ausgangsklemmen Ausgange Ubertragen
Ausgangssignale
Prozessabbild der Eingdnge
Am Anfang eines Programmzyklus werden die Signalzustdnde der Eingdnge abgefragt und
zwischengespeichert: Es wird ein sogenanntes Prozessabbild der Eingdnge angelegt.
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Programmdurchlauf

Wahrend des anschlieBenden Programmdurchlaufs greift die SPS auf die gespeicherten Ein-
gangszusténde im Prozessabbild zu. Signaldnderungen an den Eingédngen werden daher erst
im néchsten Programmzyklus erkannt.

Das Programm wird von oben nach unten, in der Reihenfolge der Eingabe, abgearbeitet. Zwi-
schenergebnisse kénnen noch im selben Programmzyklus verwendet werden.

Programmbearbeitung

X000 X001
> 0 — | (Mo D—
Zwischenergebnis
Me bilden
—
M1 M8013
> 4 — | (Yoo )
Mﬂ Ausgang steuern
MO
> 9 4 (yoo1 )

Zwischenergebnis
verarbeiten

Prozessabbild der Ausgédnge

Verknupfungsergebnisse, die die Ausgénge betreffen, werden in einem Ausgangszwischen-
speicher hinterlegt (Prozessabbild der Ausgange). Erst am Ende des Programmdurchlaufs
werden die Zwischenergebnisse an die Ausgange Ubertragen. Im Ausgangszwischenspeicher
bleibt das Prozessabbild der Ausgénge bis zum nachsten Uberschreiben erhalten. Nach der
Wertzuweisung an die Ausgénge wird der Programmzyklus wiederholt.

Signalverarbeitung in der SPS im Vergleich zur verbindungsprogrammierten Steue-
rung

Bei einer verbindungsprogrammierten Steuerung ist das Programm durch die Art der Funk-
tionsglieder und deren Verbindung (Verdrahtung) vorgegeben. Alle Steuerungsvorgéange wer-
den gleichzeitig (parallel) ausgefuhrt. Jede Anderung der Eingangssignalzustéande bewirkt
sofort eine Anderung der Ausgangssignalzustande.

Bei einer SPS kann eine Anderung der Eingangssignalzustéande wahrend des Programmdurch-
laufs erst wieder beim néchsten Programmzyklus bertcksichtigt werden. Dieser Nachteil wird
durch kurze Programmzykluszeiten weitgehend wieder ausgeglichen. Die Programmzykluszeit
ist abhangig von der Anzahl und der Art der Steuerungsanweisungen.

Schulungshandbuch GX IEC Developer 2-47



SPS-Grundlagen Die SPS-Hardware

2.10.3

Operanden einer SPS

Die Operanden einer SPS werden in Steuerungsanweisungen verwendet, das heift, ihre Sig-
nalzustande oder Werte kdnnen durch das SPS-Programm abgefragt oder beeinflusst werden.
Ein Operand besteht aus

— einem Operandenkennzeichen und

— einer Operandenadresse.

Beispiel fir die Angabe eines Operanden (z. B. Eingang 0):

Operandenkennzeichen Operandenadresse

Beispiele fir Operandenkennzeichen:

Operandenkennzeichen | Typ Bedeutung
X Eingang Eingangsklemme der SPS (z. B. Schalter)
Y Ausgang Ausgangsklemme der SPS (z. B. Schiitz oder Lampe)

Zwischenspeicher in der SPS, der zwei Zusténde (,Ein“ oder

M Merker »+Aus“) annehmen kann

T Timer LZeitrelais" zur Realisierung von zeitabhangigen Funktionen

C Counter Zahler

D Datenregister Datenspeicher in der SPS, in dem z. B. Messwerte oder Rechen-

ergebnisse abgelegt werden kénnen.
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3

3.1

Programmierung

Die Norm IEC 61131-3

Die Norm IEC 61131-3 ist der internationale Standard fir SPS-Programme. (IEC: International
Electromechanical Commission). IEC 61131-3 umfasst nicht nur die SPS-Programmierspra-
chen, sondern bietet auch umfassende Konzepte und Richtlinien zum Aufbau eines SPS-Pro-
jekts.

Durch den Einsatz der Norm IEC 61131-3 und die Anwendung von modularen Anweisungen
kénnen strukturierte Programme erstellt werden. Dadurch steigt die Effektivitat, weil bereits
geprufte Programmteile wiederverwendet werden kénnen. Gleichzeitig wird die Wahrschein-
lichkeit von Programmfehlern verringert.

Durch die konsequente Anwendung der Norm IEC 61131-3 wird die Fehlersuche erheblich
erleichert, weil einzelne Programmelemente unabhangig voneinander gepriift werden kénnen.

Ein anderer wichtiger Vorteil der der Norm IEC 61131-3 ist deren Unterstlitzung bei der Verwal-
tung eines Projekts und der Qualitatssicherung. Insbesondere unterstitzt die strukturierte
Arbeitsweise der IEC61131-3 den Ablauf von Prozessen, die durch eine SPS gesteuert werden.
In einigen Industriezweigen wird die strukturierte Programmierung sogar vorgeschrieben. So
zum Beispiel in der pharmazeutischen oder petrochemischen Industrie, wo hohe Sicherheits-
anforderungen erflllt werden muissen.

Auf den ersten Blick erscheint die Programmierung nach der Norm IEC 61131-3 aufwendig und
arbeitsintensiv. Die Vorteile der strukturierten Programmierung gegenuber unstrukturierten
Programmen sprechen aber fir die IEC61131-3.

PLCopen

<77 PLCopen ist eine hersteller- und produktunabh&ngige Organisation. Sie wurde

gegriindet, um die Programmierung nach IEC61131-3 in Industriesteuerungen weiter

é% zu férdern. Diese Organisation hat drei Ebenen fir den Entwurf und die Implementie-

ZJ} rung von Systemen definiert, die die Ubereinstimmung mit der Norm IEC61131-3
angeben.

PLCopen hat festgelegt:

@ ein Zulassungsverfahren
® zugelassene Test-Institute

® Die Anforderungen an eine Test-Software, die gemeinsam von den Mitgliedern entwickelt
wurde.

® cin definiertes Zertifizierungsverfahren
@® Mitglieder mit zertifizierten Produkten

Dadurch wird die Ubereinstimmung mit der Norm IEC 61131-3 sichergestellt — jetzt und in der
Zukunft.

PLCopen Certification

159 61131-3

Die Software GX IEC Developer von Mitsubishi
ist voll kompatibel mit ,Base Level IL* (Anwei-
sungsliste) und ,Base Level ST“ (Strukturierter
Text) und wurde flr diese Standards komplett
zertifiziert.
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3.2

3.2.1

Software-Struktur und Festlegung von Begriffen

In diesem Abschnitt werden die folgenden Begriffe behandelt, die im Umgang mit der Program-
mier-Software verwendet werden:

POE

Globale Variablen

Lokale Variablen

Anwenderdefinierte Funktionen und Funktionsbausteine
Task-Pool

Programmiersprachen

— Anweisungsliste (AWL)

Kontaktplan (KOP)

Funktionsbausteinsprache (FBS)

Ablaufsprache (AS)

Strukturierter Text (ST)

MELSEC-Anweisungsliste

Definition von Begriffen in der Norm IEC61131-3

Projekt

Ein Projekt umfasst die Programme, die Dokumentation und die Parameter, die fir eine Anwen-
dung benétigt werden.

POE - Programm-Organisationseinheit

Ein Gesamtprogramm wird in der IEC (6)1131-3 in Teilprogramme, den Programm-Organisa-
tionseinheiten (POE) aufgeteilt. Eine POE ist die kleinste unabhéngige Software-Einheit eines
Ablauf-Programmes.

Ein SPS-Programm wird in einzelne Pro-
POE 1 gramm-Organisationseinheiten (POE) auf-

POE 2 geteilt.

POE 3

POE 4

Programm-Module

POE 5
POE 6
POE 7

POE 8

Man unterscheidet drei Arten von POEs, die auf Grund ihrer Funktionalitat eingeteilt werden:

® Programmbausteine (PRG)
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® Funktionen (FUN)
® Funktionsbausteine (FB)

Funktionen und Funktionsbausteine sind Unterprogramme, die in anderen POEs aufgerufen
werden kénnen.

Das endgtiltige Programm wird von den Programm-POEs gebildet, die in sogenannten Task
zusammengefasst sind.

Tasks

Die POEs werden im POE-Pool abgelegt.

Die Programm-POEs werden zu einer
POE 1 Gruppe (Task) zusammengefasst.

Programm

POE-Pool Task 1

POE 1
Programm

POE 3
Programm

POE 2
Funktion

POE 3 POE 4

Programm /,> Programm
POE 4

Programm

il

POE 5 Task 2
Funktionsbaustein,

POE 6
POE 6 / Programm
Programm POE 7
Programm

\
|

POE 7
Programm

POE 8
Funktion

LU

Die einzelnen Task wiederum bilden das Gesamtprogramm:

SPS-Programm
Task 1 Task 2 Task n
POE 1 POE 6 POE n-1
Anweisungen Anweisungen Anweisungen
Funktionen Funktionen Funktionen
Funktionsbausteine Funktionsbausteine Funktionsbausteine
POE 3 POE 7 POE n
Anweisungen Anweisungen Anweisungen
Funktionen Funktionen Funktionen
Funktionsbausteine Funktionsbausteine Funktionsbausteine
POE 4
Anweisungen
Funktionen
Funktionsbausteine

Die meisten SPS-Programme sind so geschrieben, dass bestimmte Programmteile fir
bestimmte Aufgaben zustandig sind. Sie kdnnen aus einem grof3en Programm oder aus mehre-
ren Unterprogrammen bestehen. Die Unterprogramme werden im Hauptprogramm zum Bei-
spiel durch CALL- oder CJ-Anweisungen aufgerufen.
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Typischer Aufbau eines SPS-Programms

Programm-Modul 1
Schritt 0

Steuerung im Handbetrieb

Programm-Modul 2
Schritt 235

Steuerung im Automatikbetrieb

Programm-Modul 2
Schritt 1433

Steuerung der Heizung

Bei dem oben abgebildeten Programm bietet es sich an, fur jedes Programmmodul, das eine
spezielle Aufgabe erfiillt, eine separate Task zu verwenden.

Eine POE kann in jeder der zur Verfligung stehenden Programmiersprachen (KOP, AWL, FBS,
AS oder ST) programmiert werden. Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel, bei der POEs
unterschiedlicher Programmiersprachen in einem Projekt zusammengefasst sind.

TAS K E:iirgi/r:ailsl Prioritat

@
®
' : T ¢
POU1|((POU2||POU3||POU4 | POUS ||POUG||(POUT||POUS8
PRG PRG PRG PRG FB FUN PRG PRG
.| SFC || FBD || IL LD ILsT|| ILST|lueised | sT
§ Ste|-)- A & i LDD::-:D(O _l A LD LD ”_ =
Transition| | | ST %QX10 —I II:IBD FBD e THEN Y10
. LHISSEZE - | | {User} || outyio || ELSEYH
o | Lokale Lokale Lokale Lokale Lokale Lokale Lokale Lokale
g Variablen Variablen Variablen Variablen Variablen Variablen Variablen Variablen
; Globale Variablen
POE-Pool

Ein Projekt besteht meist aus mehreren Programmorganisations-Einheiten (POE), von denen
jede eine bestimmte Steuerungsaufgabe erfillt. Alle POEs sind im POE-Pool zusammenge-
fasst. Eine POE kann in einer beliebigen IEC-Programmiersprache erstellt worden sein.
Dadurch kann fir eine Anwendung die Programmiersprache gewéhlt werden, die am besten
zur Lésung einer Aufgabe geeignet ist. Zum Beispiel kénnen aufwendige Verriegelungsfunktio-
nen mit einem grafischen Editor, wie etwa Kontaktplan, und aufwendige Berechnungen mit
einem Texteditor oder der Funktionsbausteinsprache programmiert werden. Die Program-
mier-Software setzt das Programm in einen Code um, den die SPS verarbeiten kann. Fir den
Programmierer andert sich nach dieser Konvertierung das Aussehen des Programms aber
nicht.
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Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel fiir einen POE-Pool.

Training - GX IEC Developer

|| proiekt biekt Edtioren Werkesuge Gnine Debug Ansiht Extias Ferster e

B SR e Fa|dennesbbamma
Traming «aj!‘
[ Projekt [c:\MELSEC\GX LEC DATA\ Training]
=i siblictheken
=@ parameter
| g ops

™ Hetzwerk
| L-H ModuHKonfiguration
1D Task-Pool
|~ " MAIN (Prio = 31, Ereignis = TRLE)

'~ (D" OUTFEED (Pria = 31, Ereignis = PRESS_RUN)

| SDT-Pool Der POE-Pool enthélt alle Programme (PRG) eines Projekts.
E.Lﬁf puu:p:,. /" Jede POE kann einen Namen bekommen, der Auskunft (ber die
08" COMVEYOR_L [PRG] Funktion gibt. Dadurch kann ein Projekt Ubersichtlich gestaltet
-0 COMVEYOR_2 [PRG] werden.
@--@3" DISPENSER [PRG]
-ag Pl " Bei einem Problem mit der Presse zum Beispiel muss nur die
g’ PRESS POE ,PRESS_CONTROL" geéffnet werden, um alle Anweisun-
fﬁ t"’m“‘”[’w] gen zu sehen, die im Zusammenhang mit der Presse stehen.

0" pRESS_MOTOR [PRG] Ohne einzelne POEs dagegen miisste das gesamte Programm
E-02" TEMP_PID [PRS] durchsucht werden.
-0 WEIGHT_CALCS [PRG]

Durch die Aufteilung des Programms in mehrere Einzelpro-
gramme wird die Fehlersuche erheblich beschleunigt.

Das Anlegen eines Projekts wird weiter unten beschrieben.

) Projeht [9 Avkufbaun | 98 Verwendet dusch |
Sortg e

Elemente einer POE

Jede Programm-Organisationseinheit setzt sich zusammen aus:

® dem Header und

® dem Body

Im Header werden die Variablen festgelegt, die in dieser POE verwendet werden.

Der Body enthélt das eigentliche SPS-Programm in den verschiedenen Sprachen.

Header Body
I
| Lokale
| Variablen SPS-Programm
| der der POE 1
POE 1
|

N\

Header Bod
Globale / Y

Variablen \

\ Lokale
der POE 2
POE 2

T
|
\ | Variablen SPS-Programm der
|
|
|
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Variable — lokal und global

@® Variablen

Variablen enthalten die Werte von Eingédngen, Ausgéngen oder internen Operanden der
SPS. Schon vor Beginn der Programmierung muss festgelegt werden, welche Variablenin
den einzelnen Programmblécken bendétigt werden. Zu jeder POE gehdrt eine Liste mit
Variablen, die ausschlieBlich flr diese POE festgelegt wurden und die nur innerhalb dieser
POE verwendet werden: die Lokalen Variablen.

Variablen, auf die alle POEs eines Programms zugreifen kdnnen, werden in einer separa-
ten Liste eingetragen, dies sind die Globalen Variablen.

@® Lokale Variablen

Wenn Operanden in eine Liste mit Lokalen Variablen eingetragen werden, reserviert die
Software GX IEC Developer automatisch System Variablen flir die Speicherung von Daten
innerhalb einer bestimmten POE. Auf diese Variablen kénnen andere Programmteile des
Projekts nicht zugreifen.

® Global Variablen

Globale Variablen kénnen als gemeinsame Variablen angesehen werden. Sie sind die
Schnittstelle zu den physischen SPS-Operanden wie zum Beispiel Ein- oder Ausgéngen.
Globale Variablen gelten fiir das gesamte Programm und kdnnen in allen Programm-
POEs und Funktionsbausteinen verwendet werden. Sie verweisen entweder auf vorhan-
dene Ein- und Ausgénge der SPS oder auf interne SPS-Operanden. Globale Variablen
ermdglichen einen Datenaustausch zwischen den POEs, aber auch mit externen Geréaten
wie MMI oder SCADA.

IEC61131-3 Variablen im Vergleich mit MELSEC Variablen

Mit dem GX IEC Developer kdnnen bei der Programmierung entweder ,,Bezeichner” (Symboli-
scher Name einer Variablen) oder absolute Adressen in der Mitsubishi-Schreibweise (X0, MO
etc.) verwendet werden.

Die Verwendung symbolischer Namen entspricht der Norm IEC 61131-3.

Falls symbolische Namen verwendet werden, missen diese absoluten SPS-Adressen zuge-
ordnet werden.

Liste der Lokalen Variablen

Damitin einer POE auf eine Globale Variable zugegriffen werden kann, muss diese Variable im
Header der POE eingetragen werden. Im Header kdnnen Lokale und Globale Variablen einge-
tragen werden.

Eine Lokale Variable kann als Speicher fiir ein Zwischenergebnis angesehen werden. Um zum
Beispiel im Programm eine Berechnung mit drei Werten in fiinf Schritten auszufihren, miissen
mehrere Zwischenergebnisse in Datenregister gespeichert werden, bevor in einem Register
das Endergebnis eingetragen werden kann. Da die Zwischenergebnisse nur kurzzeitig in einem
Programmteil gespeichert werden mussen, kénnen sie in Lokale Variablen abgelegt werden.
Auf die drei Anfangswerte und Endergebnis dagegen missen auch andere POEs zugreifen
kénnen. Daher werden Sie in Globale Variablen gespeichert.

Liste der Globalen Variablen

In der Liste der Globalen Variablen werden alle Bezeichner fiir tatsédchliche SPS-Operanden
wie zum Beispiel E/A-Adressen eingetragen.

Globale Variablen gelten fur das gesamte Programm und kénnen in allen Programm-POEs und
Funktionsbausteinen verwendet werden.
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Programmierung Software-Struktur und Festlegung von Begriffen

Task-Pool und Task Manager

Die POEs, die als Programme deklariert wurden, werden in Gruppen, den Task zusammenge-
fasst. Sdmtliche Tasks bilden das Gesamtprogramm.

Far die einzelnen Tasks kénnen Ausfiihrungsbedingungen vergeben werden.

® Ereignis: Aufruf der Task z. B. bei einem Interrupt oder zyklisch (TRUE)
® Intervall: Ausfuhrung in definierten Zeitintervallen
@ Prioritat: Festlegung der Reihenfolge der Abarbeitung der Task

In der folgenden Abbildung wurden fur die drei Task verschiedene Ausfiihrungsbedingungen
eingestellt:

— Task 1 wird nur ausgefiihrt, wenn der Merker HAND_EIN gesetzt (1) ist.
— Task 2 wird nur ausgefiihrt, wenn der Merker AUTO_EIN gesetzt (1) ist.
— Task 3 wird zyklisch (standig) ausgefuhrt (Wegen Ereignis = TRUE)

Die Bezeichner der Merker missen als Globale Variablen definiert und SPS-Operanden
(Bit-Operanden wie z. B. den Eingdngen X0 und X1) zugewiesen werden.

Task 1 - HAND
Ereignis = HAND_EIN POE - HAND

Steuerung im Handbetrieb

Task 2 - HAND
Ereignis = AUTO_EIN POE - AUTO

Steuerung im Automatikbetrieb

Task 3 - MAIN
Ereignis = TRUE POE -HEIZUNG

Steuerung der Heizung

Zur Veranschaulichung der Ausfihrungsbedingungen kann das oben abgebildete Programm
mit einem Programm verglichen werden, in denen alle Anweisungen untereinander stehen,
bestimmte Programmteile aber Ubersprungen werden.

Automatikbetrieb: Programm-Modul 1 wird tbersprungen —— Mt Sprunganweisungen (Z. B. CJ) wer-
den die Programm-Module 1 und 2 Uber-
Sehritt 0 Programm-Modul 1 sprungen, wenn sie nicht benétigt wer-
Steuerung im Handbetrieb den. Die Heizungssteuerung muss aber
immer ausgefihrt werden.
i
Handbetrieb: Programm-Modul 2 wird ibersprungen Dle Preramm'MOdUIe 1 und 2 konnen
mit ereignisgesteuerten Task verglichen
Programm-Modul 2 werden, wahrend das Programm-Modul
Schritt 235 i iNnie  — i
Steuerung im Automatikbetrieb S.Imm.er (Ereignis - = TRUE) bearbeitet
wird (siehe oben).
<« . . . .
bes sor Het » i - Bei der Konvertierung in den Maschi-
t uhrt. .
le Steuerung der Relzung wird immer ausgetunr nen-COde fugt der GX IEC Developertat-
Programm-Modul 2 sachllc_h Sprungan_we|sungen in d__en
Schritt 1433 _ Code ein, die den eingestellten Ausfih-
Steuerung der Heizung rungsbedingungen entsprechen.
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Software-Struktur und Festlegung von Begriffen

Programmierung

Einer Task kénnen mehrere POEs zugewiesen werden. Eine Task, deren Ausflihrungsbedin-
gung ,Ereignis = TRUE" lautet, wird zum Beispiel alle POEs enthalten, die zyklisch ausgefuhrt
werden missen. Eine POE kann aber nicht mehreren Task zugewiesen werden.

Task kénnen mit verschiedenen Prioritdten ausgefiihrt werden. Die Prioritédt kann durch ein
Zeitintervall oder durch Interrupts vorgegeben werden.

HINWEIS Eine POE, die keiner Task zugewiesen wurde, wird beim Transfer des Projekts nicht in die
SPS Ubertragen.
Der Task Pool enthalt alle Task eines Projekts.
Training - GX [EC Developer
|| proset chieit Edtieren werkzeuge Orline Debug Ansicht Extras Fenster tife
[cR|SE[r maloo|dd | Sis e &8 G| wmuea
Training
P& Projekt [c:\MELSEC\GX LEC DATA\ Training]
B Lﬂ Bibliotheken . ) . ) .
[ @@ Parameter Abgebildet ist ein Task-Pool, der zwei Tasks enthalt.
E"LQ gfkmpm:m, Ereignis = TRLE) Die Task MAIN und alle in ihr enthaltenden POES werden wegen
(D QUITFEED (Prio = 31, Erelgris = PRESS_RUK) der Einstellung ,Ereignis = TRUE" zyklisch ausgefiihrt.
L?.ap .?f::.m Die Task OUTFEED dagegen ist ereignisgesteuert und wird nur
(- ‘o POE-Pool ausgefuhrt, wenn die Globale Variable PRESS_RUN gesetzt ist.
ﬁiﬂﬁ;ﬂé} Der Gedanke hinter dieser Festlegung ist die Verriegelung des
@ DISPENSER [FRG] Entsorgungssystems der Presse. Die Anweisungen werden von
WA IO PLACE[PRE] der SPS nur abgearbeitet, nachdem der Pressvorgang stattgefun-
O PRESS CONTROL [PRG] den hat.
By [PR5]
O TEMP_PID [PRG] Das Anlegen von Task wird weiter unten behandelt.
0@ WEIGHT_CALCS [PRG]
ﬁ Projekt I“ﬁ, M\‘r\.ﬁoun] n& Vamendaimrchl
Fertig [O13zs |
Mit dem Task-Manager kann der SPS-Zyklus effizient genutzt werden, indem nur die Pro-
grammteile ausgefiihrt werden, die tatséchlich gebraucht werden. Zusétzlich bietet er eine ein-
fache Maoglichkeit zur Zuordnung von Programmteilen zu bestimmten Ereignissen und
Prioritaten.
Der Programmierer kann sich auf den Inhalt der Programme konzentrieren und muss sich nicht
darum kiimmern, ob Sprunganweisungen korrekt sind und die Regeln eingehalten werden.
Das Verwalten von Programmteilen im Task-Manager bietet auch Vorteile bei Serienmaschi-
nen. Steuerungen fur Anlagen oder Prozesse, die aus vielen Standard-Funktionsgruppen
bestehen, kdbnnen POEs flr jede einzelne Funktionsgruppe enthalten. Das gesamte Programm
besteht in diesem Fall aus vielen POEs. Werden verschiedene Varianten einer Maschine oder
einer Anlage ausgeliefert, missen im Task Manager nur die POEs fur die spezielle Maschine
aktiviert werden. Beim Transfer des Programms in die SPS werden nur die tatsachlich benétig-
ten POEs Ubertragen.
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Programmierung Software-Struktur und Festlegung von Begriffen

3.2.2 Systemvariablen

Die Operandenbereiche, die der GX IEC Developer Systemvariablen zuweist, kbnnen im Men
Extras unter dem Menupunkt Optionen eingestellt werden.

x
- Editigren ﬂ
- Bllgemein —Word-Bereich———————— [~ Bit-Bereich
- Girafik (Ol R o o M
- |mport/Expart
- KOF gefibtter Mad. [e1a4 = bis [12za7 = | | Ja036 =] bis [m131 =

- KOP-Wanablenname

- Maonitaren zeigen .
- Manitormadus Timer Label [F]

5T Editor Standard [T] 204z =] bis [4035 =

- Tadltips [64 = bis [2047 =
- Transition-B edingumn .
- Wariablenauzwahl Femanente [ST] [ aniiian ()
- Header/Body zoome I :I i I :’ ID i’ Big |8191 ﬁ
[=]- Projektoptionen = -

- Code-Generierung

- Orline Sndem ~Counter [C)——————————— Zeige Programmarie |

- Redundanz . .
512 bis (1023
- Operanden zuriicks I II IS I j

Zeige venw, Bereiche |

Hilfe | aE I Abbrechen

Die gewahlten Systemvariablen gelten fur das aktuelle Projekt. (Bei anderen Steuerungen als
dem MELSEC System Q kénnen eventuell nicht alle hier beschriebenen Einstellungen vorge-
nommen werden.)

@® Wort-Bereich
D: Als Wort-Systemvariable werden Datenregister verwendet.
R: Als Wort-Systemvariable werden File-Register verwendet.
W: Als Wort-Systemvariable werden Link-Register verwendet.
von/bis: Der einstellbare Bereich hangt von der verwendeten SPS-CPU ab.

® Timer
Standard (T) — Bereich der normalen Timer
Remanente (ST) — Bereich der remanenten Timer

von/bis: Der einstellbare Bereich hangt von der verwendeten SPS-CPU ab.

@® Counter (C)
von/bis: Der einstellbare Bereich hédngt von der verwendeten SPS-CPU ab.

® Bit-Bereich
M: Als Bit-Systemvariable werden Merker verwendet.
von/bis: Der einstellbare Bereich hangt von der verwendeten SPS-CPU ab.

@® Label (P)
Label, die als System-Label verwendet werden (siehe Abschnitt 3.2.3)

von/bis: Der einstellbare Bereich hangt von der verwendeten SPS-CPU ab.
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Software-Struktur und Festlegung von Begriffen Programmierung

3.2.3

Schrittmerker (S)

von/bis: Der einstellbare Bereich hangt von der verwendeten SPS-CPU ab.

Zeige ProgrammgroéBe

In einem separaten Fenster wird angezeigt, wie viele Schritte das Hauptprogramm (Hpt.)
sowie die Unterprogramme (Sub) und Programme in Ablaufsprache (AS) enthalten. Falls
Programme noch nicht in Maschinensprache konvertiert wurden, wird an Stelle der Pro-
grammgréBe ein Fragezeichen angezeigt. Falls in der verwendeten CPU keine Ablauf-
oder Unterprogramme ausgefuhrt werden kénnen, wird die entsprechende Zeile grau dar-
gestellt.

Zeige verw. Bereiche

Nach einem Klick auf dieses Schaltfeld
werden die eingestellten Operandenberei-

che fur die Systemvariablen angezeigt. Verwendats Systemmerte: 0 von 6144

verwendete System-Operanden

Verwendete System-Bits: 0 van 4096
Verwendete AS-Flags 0 von 8152
YVerwendete Timer: 0 wor 1984
Verwendete reman Timer 0 von 0
Yemwendete Counter: 0 won 512
YVerwendete Label 0 von 2048

Venwendete |nterupt-Label. [ von 256

{ Schhefien ;

System-Label

Die System-Label, die innerhalb der Systemvariablen eingestellt werden kénnen (siehe vorher-
igen Abschnitt 3.2.2) werden vom GX IEC Developer fiir die interne Verwaltung des Projekts
verwendet. GX IEC Developer braucht System-Label fiir:

die Kennzeichnung von Netzwerken in Programmen (Netzwerk-Label)
Ereignisgesteuerte Task (auBer bei der Einstellung ,Ereignis = TRUE")

Anwenderdefinierte Funktionsbausteine (ein Label pro Funktionsbaustein, auBer bei
Makro-Programmierung)

System-Timer (Diese werden vom Task-Manager flr intervallgesteuerte Task und als
lokale Timer verwendet.)

3-10
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Programmierung Programmiersprachen

3.3

3.3.1

Programmiersprachen

Die Software GX IEC Developer bietet verschiedene Mdglichkeiten zur Programmierung. Die
folgenden Programmiersprachen kdnnen genutzt werden:

Text-Editoren
® Anweisungsliste (IEC und MELSEC)
@® Strukturierter Text

Grafik-Editoren

® Kontaktplan
@® Funktionsbausteinsprache
® Ablaufsprache

Mit Ausnahme der Ablaufsprache kann ein Programm bei allen Programmiersprachen in ein-
zelne Abschnitte, sogenannten Netzwerken, unterteilt werden. Diese Netzwerke kénnen mit
.Label“ gekennzeichnet werden. Ein Label kann aus bis zu 8 Zeichen bestehen, die mit einem
Doppelpunkt abgeschlossen werden (z. B. START:). Netzwerke werden fortlaufend numme-
riert und kénnen in Sprunganweisungen als Ziele verwendet werden.

Text-Editoren

Anweisungsliste (AWL)

Bei der Programmierung in Form einer Anweisungsliste werden die Steuerungsanweisungen
direkt als Text eingegeben.

Eine Anweisungsliste besteht aus einer Folge von Steuerungsanweisungen . Eine Steuerungs-
anweisung besteht aus einer Anweisung (Befehl) und einem oder — bei Applikationsanweisun-
gen —auch mehreren Operanden. Einige Steueranweisungen kommen auch ohne Operanden
aus. Diese Anweisungen steuern zum Beispiel die Programmverarbeitung in der SPS.

Jede Steuerungsanweisung muss in einer separaten Zeile eingetragen werden. Jeder Anwei-
sung kann ein zusatzliches Label oder Kommentar zugewiesen werden.

Es werden zwei verschieden Arten von Anweisungslisten verwendet:

® |EC-Anweisungsliste
IEC-Anweisungslisten werden genauso eingegeben oder bearbeitet wie MEL-
SEC-Anweisungslisten (siehe unten). Die folgenden Unterschiede miissen jedoch bei der
Programmierung beachtet werden:

— MELSEC-Netzwerke in einer IEC-Anweisungsliste

In einer IEC-Anweisungsliste kénnen MELSEC-Netzwerke eingefligt werden. Dadurch
kénnen MELSEC-Systemanweisungen verwendet werden.

— Der Akkumulator

Im Akkumulator werden &hnlich wie bei Hochsprachen Ergebnisse gespeichert. Das
Ergebnis jeder Operation wird direkt nach der Ausfihrung der Anweisung im Akkumu-
lator abgelegt. Dadurch enthélt der Akkumulator immer das Ergebnis der zuletzt aus-
gefiihrten Anweisung. Der Anwender muss keine Eingangsbedingungen (Ausfih-
rungsbedingungen) programmieren, die Ausfihrung hangt immer vom Inhalt des
Akkumulators ab.

Ein ausfuhrlichere Beschreibung der IEC-Anweisungsliste finden Sie in Kapitel 16.
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Programmiersprachen

Programmierung

® MELSEC-Anweisungsliste
MELSEC-Anweisungslisten werden genauso eingegeben oder bearbeitet wie
IEC-Anweisungslisten (siehe oben). Es kénnen jedoch nur MELSEC-Anweisungen ver-
wendet werden, die Programmierung nach dem IEC-Standard ist nicht méglich.

Beispiel fiir ein MELSEC-Netzwerk

LD X0
o P 20
LD %
MELSEC || POU Y0
LD %2
P 20 ouT Y1
MELSEC

Strukturierter Text (ST)

Strukturierter Text ist ein nutzliches Werkzeug. Besonders Programmierer, die mit Hochspra-
chen vertraut sind, werden dieses Werkzeug zu schatzen wissen. Wenn bei der Programmie-
rung die Wirkungsweise einer SPS berucksichtigt und das Programm sorgfaltig vorbereitet
wird, ist die Programmierung mit Strukturiertem Text sehr komfortabel.

Der Editor fur strukturierten Text ist kompatibel zur IEC 61131-3, es werden alle Anforderungen

erfallt.

T i*Beispiel fur Strukturierten Text®) Beispiel fiir strukturierten Text

W20:=R10,

¥21:=%11 AND %12 OR %13
MO:=(M1 AND (M2 OR M3)) OR %14:

In Kapitel 17 ist die Programmierung mit Strukturiertem Text detaillierter beschrieben.

3-12
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Programmierung Programmiersprachen

3.3.2 Grafik-Editoren

Kontaktplan (KOP)

Die Programmierung im Kontaktplan ist &hnlich dem Zeichen von Schaltpléanen fiir konventio-
nelle Schiitzsteuerungen. Ein Kontaktplan besteht aus Eingangskontakten (SchlieBer und Off-
ner), Ausgangen (Spulen), aber auch Funktionen und Funktionsbausteinen. Diese Elemente
werden durch horizontale Linien verbunden. Untereinander angeordnete Elemente kénnen
durch vertikale Linien verbunden werden. So entsteht grafisch das Programm. Ein Netzwerk
beginnt im Kontaktplan immer an der linken Sammelschiene.

Funktionen und Funktionsbausteinen werden in einem Kontaktplan-Programm als Kéasten dar-
gestellt. Zusatzlich zu den Ein- und Ausgangen, die fir die Funktion erforderlich sind, besitzen
Funktionen und Funktionsbausteinen einen EN-Eingang und einen ENO-Ausgang. Uber den
EN-Eingang (ENable = Freigabe) kann die Ausfiihrung der Funktion oder des Funktionsbau-
steins gesteuert werden. Der ENO-Ausgang (ENO = ENable Out) hat immer den selben
Zustand wie der EN-Eingang.

Beispiel fur Kontaktplan:

T DEMO_LD [PRG] Body [LD]

1 coo v nputte oo TIMER_M =
g I | EN ENO -
- TIMER1C TCail
: - 100 — TWalue
- 3ET_RET1 -
SET_RST

: - EN ENO -
- - Input2— SET 0 ——Dulput!
- TIMER1E RST {- - - -

© TimerilN—__IN ——DATA
Eingangl - - - : STRA M : : E-
I | EN  ENO[———| ¥
4 s XF o STRARM [ - - - YIRS
| | EN END L

Funktionsbausteinsprache (FBS)

Bei der Funktionsbausteinsprache werden alle Elemente als Blécke angegeben. Diese Blécke
werden mit horizontalen und vertikalen Linien verbunden. Eine Sammelschiene ist nicht vor-
handen.

Zusatzlich zu den Ein- und Ausgéngen, die fir die Funktion erforderlich sind, besitzen einige
Blécke einen EN-Eingang und einen ENO-Ausgang. Uber den EN-Eingang (ENable = Frei-
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gabe) kann die Ausfihrung der Funktion oder des Funktionsbausteins gesteuert werden. Der
ENO-Ausgang (ENO = ENable Out) hat immer denselben Zustand wie der EN-Eingang.

Beispiel fur die Programmierung in der Funktionsbausteinsprache:

o AND
Comeln——
DrweOut —o
- Alarm—a S
o L EM EMNO
- TirmerTC —— TCail :
- TitnarT1 —— Tvalue :
AND T
N A - Barrer-
- TimerTS1 & oo
RST i :
— EM ENO -
. d ——Corneln-
Ablaufsprache (AS)

Die Ablaufsprache ist eine grafische Strukturierungssprache, mit der Prozessabléaufe Gbersicht-
lich dargestellt werden kénnen.

Die einzig mogliche Programmklasse fur ein AS-Programm ist ,PRG" (Programm). Das heif3t,
ein AS-Programm kann keine Funktion oder Funktionsbaustein sein.

Die Ablaufsprache besteht im wesentlichen aus zwei Grundelementen: Schritte und Transitio-
nen. Ein Prozess besteht aus einer Reihe von Schritten, die durch Transitionen voneinander
getrennt sind. Zur selben Zeit kann nur ein Schritt des Programms aktiviert sein. Ein Schritt wird
nur aktiviert, wenn der vorherige Schritt vollstédndig abgearbeitet wurde und die Bedingung fur
die Transition erfllt ist.

Beispiel fiir ein Programm in Ablaufsprache

_’JTF{UE _;JFALSE
STEP 1 ‘ STEP 2 ‘
| TRUE | TRUE
T T
|
FINAL ‘
| TRUE

-H
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Programmierung Datentypen

3.4

3.4.1

3.4.2

Datentypen

Die Programmier-Software GX IEC Developer unterstltzt die in diesem Abschnitt beschriebe-
nen Datentypen.

Einfache Datentypen

. .. Zuweisbare SPS-Operan-

Datentyp Wertebereich GroBe den / giiltige CPU-Typen
BOOL Boolean Bit-Operand | 0 (FALSE), 1 (TRUE) | 1 Bit X, Y,M, B
INT Ganze Zahl -32768 bis +32767 16 Bit

Doppelte ganze Register -2.147.483.648 bis . D, W,R
DINT Zahl 2.147.483.647 82 Bit
WORD K4MO* 0 bis 65.535 16 Bit

Bit-Folge X, Y, M.B
DWORD K8MO* 0 bis 4.294.967.295 | 32 Bit
REAL Gleitkommazahl 7 Stellen 32 Bit
STRING | Zeichenfolge 20 Zeichen (Voreinstellung) 32 Bit Alle CPUs des MELSEC
TIME Zeitwert -T#24d0h31m23s64800ms bis 35 Bit System Q

T#24d20h31m23s64700ms

*

Frihe Versionen der QO0JCP unterstiitzen diese Datentypen nicht.

Komplexe Datentypen

ARRAYS

Ein Array (Feld) besteht aus Variablen des gleichen Typs. Zum Beispiel istein ARRAY [0..2] OF
INT ein eindimensionales Array mit drei Integer-Elements (0,1,2). Falls als Startadresse des
Arrays das Register DO angegeben wird, besteht das Array aus DO, D1 and D2.

Bezeichner Adresse Typ GréBe

Motor_Volt DO ARRAY [0...2] OF INT

Im Programm kénnen einzelne Array-Elemente angegeben werden. Zum Beispiel wird bei der
Angabe von ,Motor_Volts[1]“ und ,, Motor_Volts[2]* auf die Register D1 und D2 zugegriffen.

Arrays kdénnen bis zu 3 Dimensionen haben. Zum Beispiel hat ARRAY [0...2, 0...4] drei Ele-
mente in der ersten und funf Elemente in der zweiten Dimension.

Arrays bieten eine bequeme Mdglichkeit, Bezeichner zu vergeben. Durch nur eine Definition in
der Liste der Lokalen oder der Globalen Variablen kann auf viele Elemente zugegriffen werden.

Zum besseren Verstandnis werden die drei Array-Typen im folgenden grafisch dargestellt.

Eindimensionales Array

1] 1 P 3 X
Bezeichner Typ
Motor_Speed ARRAY [0..3] OF INT

- = Motor_Speed [3]

Zweidimensionales Array
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|
J

e RGN RN R
— 0 I I~
e I T
e
e N IR

A e R A e Y
T T ——

3
o 1 2 3 X
Bezeichner Typ
Motor_Volt ARRAY [0..3,0...3] OF INT

@ = Votor_Volt [2, 0]

Dreidimensionales Array

L

Y

a 1
ldentifier Type
B-e.iéllc;hr?e-}_-“‘ Typﬂ.l'll'l ALV FA ™M A M A AT AR RIT
Motor_Strom ARRAY [0..3,0...2, 0..2] OF INT
— L. | ) o F PR

= Motor_Volt [1, 0, 1]
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Programmierung Datentypen

Strukturierter Datentyp (SDT)

Der Strukturierte Datentyp (SDT) ist eine Sammlung von Variablen, denen unterschiedliche
Datentypen zugeordnet werden kdnnen. Der Anwender kann selbst Strukturierte Datentypen
zusammenstellen. Dies ist hilfreich bei Programmen, die gemeinsame Elemente enthalten, wie
zum Beispiel die Steuerung von sechs identischen Silos. Fur dieses Programm kann eine SDT
mit dem Namen ,Silo“ definiert werden, die verschiedene Elemente, wie z. B. INT, BOOL usw.,
enthalt.

Bei der Deklaration der Globalen Variablenliste kbnnen Bezeichner vom Datentyp ,Silo“ ange-
geben werden. Das bedeutet, das eine vorher definierte Sammlung mit dem Namen ,,Silo* und
den zur Steuerung jedes Silos benétigten Elementen verwendet wird. Durch die Wiederver-
wendbarkeit der SDT wird die Zeit fiir die Programmierung reduziert.

Beispiel fiir die Anwendung einer SDT

Die Abbildung unten zeigt die Deklaration eines Datentyps mit dem Namen ,Silo“. Die Samm-
lung fur ,Silo® enthalt zwei Variablen vom Typ INT und eine Variable vom Typ BOOL.

o (=] 3
Bezeichner Typ Ll Slan Kammentar b=
Oftemperature INT .o
| volume INT .0
2\Emergency OFF BOOL _IFALSE |
l | »]

Verwendung einer SDT als Globale Variable

Klicken Sie im Projekt-Navigator doppelt auf Glob. Variablen und geben Sie in der Liste der
Globalen Variablen die folgenden Zeilen ein. Die SDT ,Silo* wird zweimal verwendet.

{EfGlobale Yariablenliste

Klasse Bezeichner | MIT-Adr. | IEC-Adress Typ Start bad
-0WAR_GLOBAL * | Silo_1 Silo
WAR GLOBAL = |Sile 2

(=]

=

PLal LIS |_L;b

Standard Lib

|

C | eammrpn | D
|

| | L +
0K | Abbrechen | Hile |

4 | [

- Daenlyp

Die Variablen werden in der Globalen Variablen Liste gespeichert. Die Struktur beider Varia-
blen, Silo_1 und Silo_2, ist identisch. Zur Angabe von Variablen einer bestimmten SDT im Pro-
gramm wird dem Variablennamen einfach die Bezeichnung der Globalen Variablen
vorangestellt.
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-Rtg - -

-Bilo_ 01
: ! Monitonng
D10 —— II8_Temperature
- D1 —{IN_wabume
IN_Alzmm

risblenousatl N

Baigich

aighan

OUT Malumea

ouT Tampmﬂmel ﬁ1 1em|:ueraiure
QLT Ernergem:],rDFF I—

[5ik_1

Marufazive_Lb . empehie
volume

LI ..Emazigency OFF
+5ila_2

Steukk. Datentypen

Emalgency OFF i=FALSE]

[v Eerstes nach Brmendan’ verslenzm

Anwenden I

Schieten | Hifs

2
WA GLOBAL Sa_1 : Sia flemperatuie 1= 0, walens =0, d
i)

MEL Ein

p e NN SR, L e e R etk U R TN R A e SR O B P e Rt it P L B P LN Pt RO LR R e e

Fur dieses Beispiel wurde ein Funktionsbaustein zur Erfassung und Speicherung der Silodaten
programmiert. Dieser Funktionsbaustein wird fur jedes Silo einmal aufgerufen. Um die Varia-
blen eindeutig zuzuordnen, werden die Elemente der SDT mit ,Silo_01“ und ,,Silo_02" gekenn-

zeichnet.

RANIE

‘Gito_O1 -
S hanitoring
© - D10—— IN_Temperature
- D11 —— IN_Yaolume

OUT_Temperature l—Slloj Atermperature- -

OUT Wolume ,—S|Io 1 wolume :
J Jl IN_Alarm ouT EmergencyOFF Silo_1. Emergency OFF-
‘Siko_02- [
o Monitoring | o
N - D20 —— IN_Temperature OUT_Temperature l—Sllo 2 temperature- -
AH - 021 —— IN_Wolume

OUT_Volume l—Sllo 2volume
ouT EmergencyOFF |—‘SI|D 2 Emergency OFF -

IN_Alarm

Die Globale Variablenliste wurde erweitert, um Adressen fir alle Elemente von SDT-Variablen

definieren zu kénnen. Nicht definierte Adressen werden vom System eingesetzt.

2% MITSUBISHI ELECTRIC



Programmierung Datentypen

m‘ Projekt [c:\MELSEC!GX IEC Bezeichner Typ Start Kommentar =)
B lg Bibliotheken Oftermperature INT o
- Parameter
% Task-Pool 1 volume INT |0
54 SDT-Pool 2 Emergency_OFF B0O0OL _|FALSE
8 =
g Glob. Variablen s IJ
=-0% POE-Pool ——
@ {F Monkoring [FE) ) _=loix|
03 Silo_monitoring [PRE] Klasse Bezeichner MIT-Adr. | IEC-Adress Typ Start =
- 0lVAR_GLOBAL ¥ |Silo_1 Silo ;
- 1|VAR GLOBAL =|Silo_2 Sila
2
1 | o
Adressen der SDT-Variable x|
Siln_1 (5ilo)
Nare [ Tin [ MIT-Adr [ [ECAd: =]
lemperature. INT D100 ZMw0 100
volume INT D101 AMW0.101
Emg\:mcy OFF B00L IMT[I] IM.'III]
[#]
4 [+ []
1 | M| | * automaticche Fulung T Alle Typen Export Impor | 0K I Abbredm[
Pro fufrufba 4 | »
Fertig O 13:34 [GuL: 2 Delarationen

Um alle Definitionen angezeigt zu bekommen (wenn mehr als eine Definition gespeichert ist),
kann die Anzeige der SDT-Eintrége in der Globalen Variablenliste durch einen Doppelklick auf
auf die Tabellenzelle mit der Teilenummer erweitert werden.

obale ¥ ariablenliste

Klasse Bezeichner MAT-Adr IEC-Adresse Typ Stat =

VAR_GLOBAL Silo_1 temparature: D100 ternperature: %MWO. 100 Sila
=1 - falume: D101 volume: %NMWO.101
Emergency_OFF: M100 [Emergency OFF. %MX0.100
+ 1|\VVAR_GLOBAL ¥|Silo 2 temperature: D200 ternperature. %MW 200 Silo
2 VAR_GLOBAL v.
|
4 T

Ein weiteres Beispiel fur die Anwendung einer SDT enthalt Kapitel 11.
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3.4.3

MELSEC Timer und Counter

Bei der Programmierung von normalen Timern und Countern muss eine IEC-Konvention
beachtet werden:

Programmierung der ,Spule” des Timers/Counters: TCn/CCn
Programmierung der Timers/Counters-Ausgangs (,Kontakt): TSn/CSn
Programmierung des Istwerts des Timers/Counters: TNn/CNn

Im folgenden Beispiel wird der Timer TO mit TCO und TS0 angesprochen. In diesem Fall werden
Mitsubishi-Adressen verwendet, deshalb ist es wichtig, die Zuordnung der Timer und Counter
zu den Systemvariablen zu prifen (Abschnitt 3.2.2).

I&] timecount [PRG] Body [LD]

SSTART-1 - - - - - o TIMER M L P R
. | | EN ENG- - - - - - - - - o oo
- TCo TCoil :
1oo AMEle -
TSO- « o0 oo e e © . QUTPUT_1.
. | | -

Im folgenden Beispiel wurden zur Programmierung des Counters Variablen verwendet, die vor-
her als Globale und Lokale Variablen deklariert wurden.

IO} timecount [PRG] Body [LD] H[=] E3
EM -ENG . oL
- 100 — TWalue L
T=0 - - - . . S OUTPUT 1 -
. - i
- Counter-0 -Input- - COUNTER_M :
| - EM ENO —
- Counter_0_Contact — CCail S e e
f - T 20— CValue -
: Counter_ 0_Contact - - MULTI3_M :
t i1 EN ENO — : :
: : + Multiplier sl di RESULT_1
Ea ®

2% MITSUBISHI ELECTRIC



Anlegen eines Projekts

4 Anlegen eines Projekts

In diesem Kapitel werden alle Schritte beschrieben, die zur Erzeugung und Handhabung eines
Projekts im GX IEC Developer erforderlich sind. Die Programmierung erfolgt in Kontaktplan.

Behandelte Tatigkeiten

Projekt Navigator verwenden

Globale Variablenliste mit Bezeichnern definieren und nutzen
Variablen im Header des Programms deklarieren
Programmieren mit dem IEC-Kontaktplaneditor
Programmieren von Timern und Countern

Programme kommentieren und dokumentieren

Ubertragen des Programms in die SPS und Priifen des Programms
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4.1 GX IEC Developer starten
Nach dem Start des GX IEC Developer unter Windows sehen Sie die Bedienoberflache* der
Software.
9/’
NzaaR(r welocFS @ EHuCHadbi | mamu
9 B ————tl % ] 3
;E}E:Ei:‘:ﬁ::;?qcx Ics e llasse @ SWB_?;;\chﬂsr - Typ FN:SSIEH Kommentar =
@ 4 Task-Pool 1|VAR ¥ |In_Posn_Trig BOOL FALSE
F-3% SDT-Pool
83 sio
/4" Glob. Variablen
£l ' POE-Pool
#-dF Moritoring [F8]
| N ity FuotTSvllri!ch i j ENLSE%D K
O Silo_mankaring [PRG] b " d —F1_Sw Trig
/ = P e
In Fosn + -+ In_Position_Senser - - - - - 0 0 0 0 B - c - e
o Contral | T EN  ENO -~ : o
. d —in_Posn_Trig
FLSWﬁT:ng In_Posn_Tng Motor
11 I F Ly
Mmor:
I
b of
(5]
il | !
Projekt Aufrufbau ¢ | »
(6 2 (Ot
* In dieser Abbildung ist zur besseren Veranschaulichung bereits ein Projekt geéffnet. Nach dem Start des GX IEC
Developer muss erst ein vorhandenes Projekt geéffnet oder ein neues Projekt angelegt werden.
O Titelleiste
In der Titelleiste wird der Pfad und der Name des aktuellen Projekts angezeigt. Rechts in
der Titelleiste finden Sie die Ublichen Schaltfelder zum Minimieren, Verkleinern und Ver-
gréBern der Darstellung und zum Beenden des GX IEC Developer.
Mendiileiste
Die Menlleiste zeigt die einzelnen MenUs des GX Developers. Wenn Sie auf einen Eintrag
klicken, wird ein Drop-Down-Meni angezeigt, in dem Sie die MenUpunkte wahlen kdnnen.
Wenn ein Menupunkt durch ein ,»“ gekennzeichnet ist, erscheinen nach einem Mausklick
auf diesen Menupunkt die Alternativen, die zur Auswahl stehen. Wird ein Menlpunkt von
drei Punkten gefolgt, wird nach einem Klick auf diesen Menipunkt ein Dialogfenster ange-
zeigt.Viele Funktionen aus den MenUs kénnen auch mit Hilfe der Werkzeugleisten aufge-
rufen werden.
Je nachdem, an welcher Stelle Sie sich im Programm befinden, andert sich die Men(-
struktur. Befehle, die grau dargestellt sind, lassen sich nicht ausfiihren.
Werkzeugleisten
Die am haufigsten gebrauchten Funktionen kdnnen durch einen Klick auf das entspre-
chende Schaltfeld in einer Werkzeugleiste direkt aufgerufen werden. Je nachdem, an wel-
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cher Stelle Sie sich im Programm befinden, zeigen die Werkzeugleisten unterschiedliche
Symbole.

O Projekt-Navigator

Das Programm und dessen Dokumentation wird zusammen mit den Parametern fir die
SPS und Netzwerke in einem Projekt zusammen gefasst.

Der Projekt-Navigator zeigt die Verzeichnisse des momentan bearbeiteten Projekts. Hier
kénnen Sie die Dateien Programme, Dokumentation und Parameter durch einen Doppel-
klick 6ffnen. Das Navigator-Fenster erscheint erst, nachdem ein Projekt ge6ffnet oder ein
neues Projekt angelegt wurde.

© Editor (Body)

In diesem Bereich kbnnen Programm-Organisationseinheiten (POEs) eingegeben oder
bearbeitet werden. Jede POE besteht aus einem ,Header” und einem ,Body*“.

— Header
Im Header werden die Variablen festgelegt, die in dieser POE verwendet werden.
— Body

Der Body enthalt das eigentliche SPS-Programm in den verschiedenen Sprachen. Ein
POE kann ein Programm, eine Funktion oder ein Funktionsbaustein sein.

0O Statusleiste
In der Statusleiste neben anderen Informationen der Typ der SPS und der Eingabemodus
(Einfiigen/Uberschreiben) angezeigt. Die Statusleiste kann im Menii Ansichtkonfiguriert
werden.
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4.2

4.2.1

Programmierung

Anwendungsbeispiel: Drehtisch

Mit diesem einfachen Beispielprogramms fiir einen Drehtisch, der acht definierte Positionen
anfahren kann, soll der Gebrauch der Werkzeuge des GX IEC Developers demonstriert

werden.

Funktionsbeschreibung
@ Nach der Betatigung eines Taster mit dem FufB beginnt der Tisch mit der Drehung.

Wenn sich der Tisch dreht, wird der Schalter ,In Position“ ausgeschaltet.
Wird die nachste Position erreicht, wird der Schalter ,In Position“ wieder eingeschaltet.

In dieser Position kann zum Beispiel ein Produkt, dass sich auf dem Tisch befindet,
zusammengebaut werden.

© ® © 0

Nach dem Zusammenbau wird der Tisch auf die néchste Position gefahren. Der Zyklus
beginnt wieder bei (0.

Antriebsmotor
Y20

Naherungsschalter
"In Position" > I:Ij

X11

FuBtaster

"Tisch starten" |(——
X10

Arbeitsplatz
MELSEC PLC I/O List: <— (Montage-
station)

X10: FuBtaster
X11: In Position
Y20: Antriebsmotor

Vor der Programmierung des Drehtisches muissen einige Besonderheiten berucksichtigt wer-
den. So kann der Antriebsmotor nicht einfach durch den Fuf3taster ein- und durch den Positions-
schalter ausgeschaltet werden:

@® Der Bediener kann vergessen, den Fuf3 von dem Taster zu nehmen. Dadurch kénnte der
Tisch die n&chste Position tberfahren.

@ Der Schalter “In-Position” (Eingang X11) bleibt betatigt, wenn der Tisch die Position ange-
fahren hat. Dadurch wird ein erneutes Einschalten des Motors verhindert.
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Im Programm muissen daher Verriegelungen zum Schutz vor Fehlbedienungen vorgesehen
werden. Eine andere Mdglichkeit ist die Anwendung von IEC- oder MELSEC- Anweisungen, die
nur auf die Flanken der Eingangssignale reagieren.

Die am héaufigsten verbreitete Anweisung aus dem MELSEC-Befehlsvorrat ist die PLS-Anwei-
sung, die auf eine steigende Signalflanke reagiert. Sie wird auch in diesem Beispiel an Stelle der
ebenfalls geeigneten IEC-Anweisung R_TRIG eingesetzt.

In der folgenden Abbildung ist der Ablauf der einzelnen Signale zur Steuerung des Tisches dar-
gestellt. Bitte beachten Sie, dass durch die steigende Flanke des Ful3tasters der Motor einge-
schaltet wird, unabhangig davon, ob der Schalter ,In Position® betatigt ist. Dieser Schalter wird
kurz nach dem Start des Motors ausgeschaltet, wenn der Tisch seine Position verlasst.

Der Motor wird ausgeschaltet, wenn der Schalter ,In Position“ erneut betéatigt wird. Beim Aus-
schalten kann der FuBBtaster weiter betatigt sein. Der Motor wird erst wieder eingeschaltet, wenn
der FuB vom Taster genommen und der Taster danach wieder betétigt wird. Dies wird durch die
Flankenauswertung des Eingangssignals erreicht.

Zeitlicher Ablauf der Signale zur Drehtischsteuerung

FuBtaster

Motor

»In Position®
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4.2.2 Anlegen eines neuen Projekts
@ Klicken Sie im Menl Projekt auf Neu. i S FH-I
(= &ffren... Strg+0
Sehiliefien
B cpeichern
= = L=
Weitere r

i:! SRS-Typ andenn

|ﬂ| Erstelemn LSt Flc4-6
Alles mew erstellen sty +AlE-C
Ubertragen »

Onlime-Fragrammanderung Umsch, St

® \CI:VF'a;lBIen Sie die SPS und die verwendete .’5.[

SP5-5etie 0K
|0 ¥
CPL-Typ abbiechen
i

(® Wabhlen Sie im Dialogfenster Neues Projekt einen Namen flr das Projekt. Fir dieses Bei-
spiel geben Sie bitte ,,C:\MELSEC\GX-IEC DATA\CAROUSEL" an und klicken anschlie-
Bend auf Erzeugen.

Neues Projekt x|

Werzeichmiz

|C'WEL5EE'\EH IEC DATA\CAROUSEL

<] | )
Erzengen 5bhrechen|
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Der Assistent fiir ein neues Projekt

Nach der Angabe eines Projektnamens wird das folgende Dialogfenster angezeigt:

GX IEC Developer 7.00 Startoptionen fir neues Projekt Dieser Assistent hilft Innen beim

Walen Sie sine dei folgenden Optionen aus. um e reves Poght | Anlegen eines Projekts, indem er
ZH Liseneeo die Grundstruktur fur einfache Pro-

Einfaches Projekt it éinem Task und cpticnal inem SubTack der | 1€KTE €rzeug.
eine Programm-Organisationseinheit [POE ] in der Programimiersprache
Faontaktplan [KOF) enthal.

™ Mit Sub-Task

" MELSEC-&wL  Erzeugtein einfaches Frojekt, bestehend aus einem Task und
5 optional eivem SubT azk. Jeder Tash enthal eine MELSEC-AWL
[MELSEC-nweisungshiste] POE. In dem Projekt ist nur die
Programmiersprache MELSEC-44w/L verfligbar,
I~ Mit SubTask

" Projekistiuktur  Dieser interakhive Projekbstruklur-Assistent fubit Sie durch
' verschiedene Dialogferister, in denen Sie die gesamte Projekbstrukbur
festlegen konnen.

& Leeres Proekt  Der Assistent wrd richt verwendet Es wird ein lsares Projekt ohne
Tasks oder POE: genenert.

e | ok | abbrechen |

Wabhlen Sie Leeres Projekt und klicken Sie anschlieBend auf OK. Dadurch wird verhindert,
dass der Assistent Projektelemente erzeugt. Selbstversténdlich kénnen Sie auch die Hilfe des
Assistenten in Anspruch nehmen, aber zur Demonstration der Grundfunktionen des GX-IEC
Developer und zur Schulung wird in diesem Beispiel das Programm manuell aufgebaut.

Das neue Projekt wird angezeigt:

| brogke Qbyett gdteren erkesige Crine Debug Anscht Exras Eenster e
a8l b~~~ Fd|iepplCaii/masn

CAROUSEL 2lxl

[+ E Bibliothelcen

=@ Parameter

|G SPS

e Notzverh

[l Modul-Konfigur ation
1 Task-Pool
} SDT-Poal

Glob. Yariablen

- lojg POE-Pool

| — ]

Projert | B8, Aufrufbau ¢ | »
Fertig (O 1ame |

Der Arbeitsbereich ist noch leer. Im Projekt Navigator an der linken Seite kann jedes Element
des Projekts durch einen Doppelklick ausgewé&hlt werden.
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4.2.3

Anlegen einer neuen POE

@ Klicken Sie auf das Schaltfeld (,Neue POE") oder klicken Sie auf POE-Pool im Pro-
jekt Navigator und betéatigen Sie anschlieBend die rechte Maustaste. Klicken Sie im dann
auf Neue POE. In beiden Féallen 6ffnet sich das folgende Dialogfenster:

POE anlegen (Projekt) i
Name [MAIN I

Programmeditar;

Ablaufsprache
Arweisurigshste

Funkhionsbauste |ns'ilat'he

MELSEC-Anweisungshste
Struk turierter Text

Ernabral

Ergebrustyp der FUN:

||r-4"| j

CARCIUSEL |

Bibliotheken

~-§@@ Parameter

G SPS

I Metzwerk

- [IEl Modul-Konfiguration
- L(E} Task-Pool

- Ga'g SDT-Paool

b L# Glob. ¥ariablen

=-[ug POE-Poal
-G MATN [PRG]

Neuer Eintrag

ak
~ Programmklasse ,E.bhq’ec.hﬂﬂl
“PRG CFUN ( FB

x| Der Name der POE ist ,MAIN“. Als Pro-

grammklasse wéahlen Sie bitte PRG (Pro-

gramm) und als Programmeditor Kontaki-
plan.

@ Klicken Sie auf OK. Die neue POE wird in den POE-Pool im Navigatorfenster eingetragen.

® Klicken Sie im Navigatorfenster doppelt auf MAIN oder klicken Sie auf das Pluszeichen

(+) vor MAIN, um das Unterverzeichnis zu 6ffnen und die Eintrage fur den Headerund den

Body anzuzeigen.

El@ POE-Fool

=--98" MAN [PRG]
g Header

------ 4ok Bodw [LD]
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4.2.4

Deklaration der Globalen Variablen

Vor der Programmierung missen alle verwendeten Ein- und Ausgénge der SPS und die
gemeinsam im Projekt verwendeten Variablen angegeben werden.

Klicken Sie im Navigatorfenster doppelt auf Glo. Variablen, um die Liste der Globalen Varia-
blen (GVL) zu &ffnen.

CAROUSEL - GX IEC Developer - Globale Yariablenliste =151 x|

” Projkt Objekk Ediieren Werkzeuge Online Debug  Ansicht Extras Fenster Hife
eEE8R|[tme|s«|FI P ConCaitnamnm| [EE[EE|
CARQUSEL ———al x| {8 Globale Variablenliste N =101 x|

@ Projekt [c:\MELSEC'GX IEC [ Klasse | Bezeichner MIT-Adr | IEC-Adress Tyvp | | Stat |L
=-'fifl sibliotheken ofVAR GLOBAL .| ‘ | | |J |
@ parameter
& 5P
- Netzwerk.
B Modul-Konfiguration
'® Task-Pool
(34 SDT-Pool
& ob.Vorabier]
-0 POE-Pool
-0 MAIN [PRG]
o Header

Lo} Body [LD]

| i =
8 proert |2 Aufrufbau o o] [[4] | LH

| D 14:16 Qv 1 DeMarationen

Fertig

Globale Variablen sind die Verbindung zu den physischen SPS-Operanden.

Wie bereits im Kapitel 3 beschrieben, miissen bei der Programmierung nach IEC 61131-3 sym-
bolische Bezeichner (Namen) an Stelle von absoluten Operandenadressen verwendet werden.
Daher werden die Operandenadressen vorher als Globale Variablen definiert. In der Liste der
Globalen Variablen muss der Bezeichner, die Operandenadresse (in IEC- oder MELSEC-
Schreibweise) und der Operandentyp (z. B. Bit- oder Wort-Operand) angegeben werden.
Wenn die Liste einmal ausgefullt wurde, kann sie von allen POEs genutzt werden, die fur das
Projekt angelegt werden.

Schulungshandbuch GX IEC Developer 4-9



Programmierung

Anlegen eines Projekts

Angaben beim Deklarieren von Variablen

Fir jede Variable kénnen in der Variablenliste die folgenden Elemente angegeben werden:

Klasse

Mit der Angabe der Klasse werden der Variablen bestimmte Eigenschaften zugeordnet,
die die Verwendung der Variablen im Projekt kennzeichnen.

Bezeichner

Jede Variablen erhélt eine symbolische Adresse. Dieser individuelle Name (Bezeichner)
kann frei gewéhlt werden, muss aber mit einem Buchstaben oder einem (einzelnen)
Unterstrich beginnen (z. B. Motor_M1_EIN oder _Antreib_bereit). Leerzeichen oder
mathematische Zeichen (z. B. +, - ,*) durfen im Bezeichner nicht verwendet werden.
MIT-Adr.

Die absolute Adresse einer Variablen kann sowohl mit der IEC-Syntax (IEC-Adresse,
siehe unten) als auch mit der MITSUBISHI-Syntax (MIT-Adr) eingegeben werden.
IEC-Adresse

Bei der Angabe der absoluten Adresse einer Variablen kann die IEC-Syntax
(IEC-Adresse) oder die MITSUBISHI-Syntax (MIT-Adr, siehe oben ) verwendet werden.
Typ

Angabe des Datentyps wie z. B. BOOL, INT, REAL, WORD (siehe Abschnitt 3.4)

Start

Die Anfangswerte werden automatisch durch das System eingetragen und kénnen vom
Anwender nicht verandert werden.

Kommentar

Fir jede Variable kdnnen bis zu 64 Zeichen Kommentar eingegeben werden.

Die Globale Variablenliste muss nicht ausgefullt werden, wenn im Programm keine symboli-
schen Namen, sondern nur Mitsubishi-Adressen verwendet werden. Allerdings entspricht das
Programm dann nicht mehr der IEC 6113-3.

4-10
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Fullen Sie die Globale Variablenliste so aus, wie in der folgenden Abbildung. Der Typ einer
Variablen wird nach der Eingabe der Operandenadresse vom GX IEC Developer automatisch
erkannt und eingetragen. Der Typ kann aber auch manuell eingegeben oder veréndert werden,
nachdem auf das Feld rechts neben dem Typ-Eingabefeld geklickt wurde. Falls eine Adresse im
Feld MIT-Adr. eingegeben wurde, wandelt der GX IEC Developer diese Adresse automatischin
die IEC-Syntax und tragt sie in das Feld IEC-Adresse ein.

CAROUSEL - GX IEC Developer - Glubale Yariablenliste N =12] x|
‘| Projgkt Objekt Editieren Werkzeuge Orlne Debug Ansicht Extras Fenster Hlfe
@8R peo: @@ stnlECsE mama [ EEL
CAROUSEL ———————1al A EEEGh.lbale Variablenhste _ = ||:|[_¥J
f& Projekt [c:\MELSEC\GX IEC [ Klasse Bezeichner MIT-Adr ||IEC-Adress Typ Stat | =]
L ' Ehllotheken 0/VAR_GLOBAL ~[Foat_Switch X10 %16 BOOL |FALSE
ey f;“;;';“’ 1|VAR_GLOBAL =[in_Position Sengbr |11 %17 |BOOL _|FALSE
A Netzwerk 2|VAR_GLOBAL = |Motor Y20 %Q:G2 _ |BOOL FALSE
! Wl Modul-konfiguration
D Task-Pool
‘44 SDT-Pool
""" [Glob. Yariablen| Verwenden Sie dieses Schaltfelder, um
£-'93 POE-Pool Zeilen in die Globale Variablenliste ein-
-9 MAIN [PRG] zufligen oder anzuhéngen.
fJ Header
quo} Body [LD]
| | | —
B proeks [32 aurufbau « [+ ] [|4] | |
Fertig [ D 14:19 [GVL: 3 Deklarationen

Ungenutzte Variablen suchen

Mit der Funktion Ungenutzte Variablen suchenim Menu
Extras kénnen alle Globalen und Lokalen Variablen eines
Projekts gesucht werden, die deklariert, aber nicht ver-
wendet werden. Bis auf Variablen in anwenderdefinierten
Bibliotheken kénnen ungenutzte Variablen anschlieBend
gelscht werden. Lingenutzte Variablen suchen

Projekt-Backup. ..

Projekt zuriickladen. ..

ariable ermeuern

ﬁ Yarjablen exportieren

Inteligente Funktion Werkzeuge

Cpkionen. ..

HINWEIS Ungenutzte Variablen kbnnen nur gesucht werden, wenn das Projekt in den Maschinen-
code gewandelt und danach nicht verdndert wurde. Falls ungenutzte Variablen nicht
gesucht werden kdnnen, erscheint eine Warnmeldung.
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HINWEISE

gemeine Optionen — Editieren) ausgeschaltet werden.

Die Globale Variablenliste (GVL) bietet ein Eingabehilfe, indem der zuletzt eingegebene
Bezeichner und dessen Operandenadresse beim Einfligen einer neuen Zeile fortgesetzt
werden. Wenn z. B. in der GVL eine Anzahl Ventile deklariert werden sollen (Ventil_1 bis
Ventil_n), wird in einer Zeile als Bezeichner ,Ventil_1“ eingetragen. Wenn unter diese Zeile
weitere Zeilen mit Hilfe des Icons in der Werkzeugleiste oder der Tastenkombination
,Umschalttaste + Ubernahme* eingefligt werden, werden Bezeichner und Operanden-
adresse um jeweils 1 erhdht und in die neue Zeile eingetragen (z. B. Ventil_2, Ventil_3 etc.).
Falls diese Eingabehilfe nicht gewlinscht wird, kann sie im Menl Extras (Optionen — All-

Bei Steuerungen der FX2N-, der FX3U-, und der AnA(S)-Serie sowie des MELSEC System
Q kénnen Gleitkommazahlen (IEC-Datentyp REAL) als Variable angegeben werden.

Nach der Eingabe der Daten in die GVL klicken Sie auf das Schaltfeld = in der Werkzeug-

leiste, um die Deklarationen zu priifen:

CAROUSEL - GX TEC Developer - Globale Yariablenliste =l=lx
H Projekt Objekt Editieren  Werkzeuge Online Debug  Ansicht Extras Fenster Hife |
|50 BR[% Be <o E0i 66 sEE mumu| |FE E
canousEl ———.1 % [BR =lol x|
J& Projekt [c:\MELSEC\ G TEC [ Klasse Bezeichner MT-Adr. |IEC-Adress Typ Start | 2]
EH-{i§ Dibliotheken 0|VAR_GLOBAL + [Foot_Switch %10 %IX16 BO0L _|FALSE
B }:"’s';'s“” 1/VAR GLOBAL +[in_Position Sensor 11 %17 |BOOL _|FALSE

P ek 2/VAR_GLOBAL ~ |Motor Y20 032 |BooL _|FALSE
[l ModukKonfiguration
0 Task-Pool Meldungen wahrend des kompilierens /Uberprufens =100=]
93 soT-PoOIl ’
‘¢ Glob. Variablen] dibertizhnicel
B gu POE-Pool <Globale Variablerlste> d
= MAIN [FRG] Dishe
o Header
Aok Body [LD]
———— ;IJ
[ Ferster beim *Anzsigen’ verklsinem
Arzeige | Stopp I {Schiefien Hilfe I
[ E— Jii| =
] Projekt [IE Avfrufba o] L | o
Fertig | © 14:22 |aWL: 3 Dekdarationsn
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Header der POE definieren

Klicken Sie im Navigatorfenster doppelt auf den Eintrag Header der POE MAIN.

CAROLISEL W

[ Projekt [C\MELSEC\GX IEC [
i-ffil Bibliotheken
--@@ Parameter

: ------ Bl Modu-kKonfiguration
¢ty Task-Pool

------- ‘3§ sDT-Pool

-l [Glob. ¥ ariablen

=& pOE-Pool

Das folgende Dialogfenster wird angezeigt. Es sind keine lokalen Variablen definiert.

CARDUSEL - GX IEC Developer - MAIN [PRG] Header
|Fromi bett Edtieren Wedeeuge Onine Debu Amscht Eutias Femster ke
@8R a0 o FR @ StuCabbmamn |FE Ei
CARCLEEL —— a| %| §
& Projekt [c:\MELSEC\GX TEC [ 5
B4 Bibliotheken
- parameter
G0 sps
.,l"' Netzwerk
| [ Modul-Kenfigur ation
D Task-Pool
134 sDT-Poal
g Glob. variablen
-3 POE-Pool
-0 MAIN [PRG]
B ||
ok Bodly [L0] v

ler

P
5& ﬁﬁlgkﬁnﬂﬂwt 3

Fertig

[T 14341 [PROGRANM MAIN: | Dekaratiol

SchlieBen Sie dieses Dialogfenster.
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4.2.5 Body der POE programmieren

Der Body einer POE enthélt das eigentliche SPS-Programm.

@® Zum Offnen des Kontaktplan-Editors klicken Sie im Navigationsfenster doppelt auf den
Eintrag Body der POE MAIN. Der Klammereintrag hinter dem Begriff Body zeigt an, in
welche Programmiersprache fir diese POE gewahlt wurde (KOP = Kontaktplan).

AR OUSEL il =l

@h Projekt [c:"MELSEC,GX IEC [
Lﬁ‘ Bibliotheken
--@# Parameter

- [l Modui-Konfiguration
L(B Task-Fool

----- L** Glob. ¥ ariablen
-2 POE-Pool
=" MAIN [PRG]

! Header

Das folgende Dialogfenster wird angezeigt:

CAROUSEL - GX IEC Developer - [MAIN [PRG] Body [LD]] —_— .=.L§.[.’—‘|

||'|“'| Projekt Objekt Editiersn Werkzeuge Orline Debug Ansicht Extras Fenster Hife =151
@SR s =n FO P CuEeChsd mamm
[E€cca+FBEl —0Fwmowi oo 94 & E|F T
CAROUSE, ————— | ¥ ; e . : =
E& Projekt [c\MELSEC\GX IEC [
- 'ff) pibliotheken
(@@ parameter
G sPS
A Netzwerk
W Modul-Konfigur ation
KD Task-Pool
{34 sDT-pool
- 'f Glob. Yariablen
[=-‘0g POE-Pool
E-E MAIN [PRG]
gl Header
£-4u Body D]

Lol e

I | Ji
5] okt 98 Adkifbon «| » ’ _‘|ﬂ

Fertig 25 10:58 Eudy
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(@ Positionieren Sie den Cursor auf den unteren Rand des Netzwerks, bis aus dem Cursor
ein Doppelpfeil wird. Bewegen Sie dann bei betatigter linker Maustaste den Cursor nach

unten, um das Netzwerk zu vergréBern:

‘ Nach unten ziehen

il

KN —

Auswahl von Kontaktplansymbolen aus der Werkzeugleiste

® Klicken Sie im Auswahlmodus des Editors in der Werkzeugleiste auf das Symbol fiir einen
SchlieBer-Kontakt:

T F Y] — DT e o

\

@ Bewegen Sie den Cursor in das Netzwerk und betatigen Sie an der Stelle, an der das Sym-
bol angeordnet werden soll, die linke Maustaste:

Schulungshandbuch GX IEC Developer



Programmierung Anlegen eines Projekts

Auswahl von Variablen fiir eine POE

(@ Betatigen Sie die Taste F2 der PC-Tastatur oder klicken Sie auf das Symbol "™ in der
Werkzeugleise. Dadurch wird das DialogfensterVariablenauswahl gedffnet:

¥ariablenauswahl _ M=

Bereich Yariablen

|Fr:u:|t_5 witch

¢<Header
{Glabale WVanablep:

Manul acturer_Lib In_F'u:uitiDn_S ensol
Standard_Lib M abor

Typ

[sooL |

Datentyper-Gruppe
| Einfache Typen j

IEC £1131-3 i = i

VAR GLOBAL Foot Switch AT %2<16: BOOL = FALSE ﬂ
L
[T Fenster nach ‘Anwenden’ verklsinem MNELI Ein
Arwenden Schiiefen Hilfe

Bitte achten Sie darauf, dass im Auswahlfeld Bereich die korrekte Variablenliste angewahlt ist.

@ Klicken Sie auf die Variable ,FuBschalter‘. Nach der Auswahl wird die Variable blau hinter-
legt. Klicken Sie anschlieBend auf Anwenden. SchlieBen Sie dann das Dialogfens-
terVariablenauswahl.
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Alternative Methode zur Variablenauswahl: Bearbeiten bei geteilten Fenstern

Der Body und der Header einer POE kodnnen gleichzeitig angezeigt werden, wenn beide
Eintrédge gedffnet sind und im Men(l Fenster die Option Untereinander gewahlt wird.

CAROUSEL - GX IEC Developer - MAIN [PRG] Body [LD] sl

| proekt obieht Edtercn Werkceuge Crins Debug Ansicht Extras Fenster HiFs

[z ek :agon @d|dStscad

L R T

IEEh=a 44 —0Frorosesq40 EF T
CAROUSEL sl EEEMMN [PRG] Header ~——Tm =i 1ol x]
E:&“itkt [GAMELSEC\GX REC Klasse Bezeichnar Typ [ [ St | Kommentar [ =]
Bibliotheken AR -
=@ Parameter U[V " | |—| | |
G PS5
3 ...l'l Metzwerk
By - @l Modulonfiguration =
1D Task-Pool 4 o[
-4 sDT-Pool — ————
L Glob. Variablen {D]MAIN [PRG] Body [LD] — e '-_-.[E‘.L!l
0 -
=-0§ POE-Pool . ) ] § B
0@ MAIN[PRG] 2
il e Foot_Switch
ok [B
TF
&= Ji| |
ﬁ Fropktl“é Aufrufbau « | » « .
Fertig [ 11:02 [Body

Fortsetzung der Programmierung fiir das Projekt ,,Drehtisch*

Programmieren Sie den SchlieBerkontakt fiir den Schalter ,In Position” ebenso wie den FuB3-
schalter:

- Foot_Switch - - In_Position_Sensaer -
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Aufruf einer Funktion im Kontaktplanprogramm

Bevor die Programmierung fortgesetzt wird, sollte die Option Automatische Eingangs-/Aus-
gangs-Variablen deaktiviert werden. Die wird im MenU Extras (Optionen — Allgemeine
Optionen — Editieren) vorgenommen.

x
Compiler d
Querverweise - Deklarationzeditor
CSY-Export M Autoupdate
Editieren
Lllgemein i Sutoupdate aller Anwenderbibliotheken
Sem ¥ Meus Deklastionen inkrementieren
Impart#E xport
KOP gefubter Mody [ Kommentar- und Typfelder kopieren

I~ KOPY anablername
Monitoren zeigen

LM ~FBO/KOP
ontormodus
ST-Editor ¥ Meus Bezeichner deklaneren
{ ?D"ID? : ¥ Pin uiberschieiben
ransition-Bedinguni
Vanablenauswiahl [ A
Headei/Body z0ome o
- Projektoptionen I~ Aut F WO anablen
CodeGenensrung —
Online andem
Dperanden zuruckse ™
4 I I 4

Hilte | 0k Abbrechen

Das Programm wird anschlieBend um die MELSEC-Funktion ,PLS_M" erganzt.

@ Klicken Sie in der Werkzeugleiste auf das Schaltfeld &F , um eine Funktion oder einen
Funktionsbaustein auszuwahlen. Im Auswahlfenster wahlen Sie als Operatorengruppe
Funktionen und geben in dem Eingabefeld Operatoren ,PLS_M" ein. Klicken Sie wieder
auf Anwenden und platzieren Sie die Funktion in das Netzwerk:

- Foot_Switch - - In_Position_Senser - - - - - - PLS_ M | :
. __'|' Lo T }. - chj B
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Variablen einer Anweisung zuweisen

@ Klicken Sie in der Werkzeugleiste auf das Schaltfeld Ausgangsvariable ™ Klicken Sie
anschlieBend auf den Ausgang der PLS_M-Funktion. Dadurch kann an dieser Stelle eine
Ausgangsvariable eingegeben werden.

- Foot_Switch - - In_Position_Senser - - - - - PLE_M |
--—]—J-'------J]-'-------—ENN

(® Tragen Sie in das leere Feld den Namen der Variablen ein: Ft_Sw_Trig.
Da diese Variable noch nicht im deklariert wurde, wird das folgende Dialogfenster angezeigt:

GX IEC Developer 7.00 B x|

Variable existiert weder im Header noch in der GYL

{Global definierer . §  Lokal definieren Abbrechen

Ophoren...

@ Klicken Sie auf Lokal definieren. Danach wird das unten abgebildete Fenster zur Eingabe
einer neuen Variablen gedéffnet.

Yariablenauswahl (Modus: Neue Yariablen) B - ID[ 'x|
Bereich Variablen Klasse
| [vaR |
{Glabale Vanablen: Bezeichner
Manuf acturer_Lib Bt Qe T
Standard_Lib ETAL
_’I Adresze
Tvp |
|BooL | Tep
Datentyper-Gruppe |EDDL J
|Eir|fau: he Typen j Antangsivert
IEC 611313 S 2 [FALSE il
ﬂ Eommentar
= I
[T Eenicter nach 'anwenden’ verklsinem Wew Aus |
Armenden Schliefen Hilte | | ﬁtlefruehrm:n I
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® Klicken Sie auf Ubernehmen, um die neue Variable in die Liste der Lokalen Variablen
(Header der POE) einzutragen.

Hinweis | Prifen Sie, ob die Variable tibernommen wurde, indem Sie den Header der POE &ffnen.

Nun sollte das Netzwerk so aussehen:

- Foot_Switch - - In_Position_Senger - - - - - - PLS hd ‘
. _]' oo }. . . . . . . _EM EMD |_.
o ,—'Ft Sw Trlg

Nun kann das Netzwerk fertiggestellt werden. Dazu mlssen die einzelnen Elemente verbunden
werden.

(® Positionieren Sie den Cursor auf eine beliebige Stelledes == Verbindungs-Modus — Strgd-T

aefiihrkes Editieren  Skrg+G

Netzwerks und betétigen Sie die rechte Maustaste.

Deaktivieren Sie die Funktion Auto Connect. =

S o Connect

2

U kontakt
4k Spule

¥4k® Eingangsvariablen
2R npsgangsvariablen
OPJFUN JFB

”cp

1PLS_M

@ Aktivieren Sie im selben Fenster den Verbin-
dungs-Modus. 7

Yerbindungs-Maodus  Skrg+T
E: Geflihrtes Editieren  Strg+G
|_,6‘ Auko Connect

'|,|' konkakt
fiF cpule

i

Yek=  Eingangsyariablen
Wik fuegangsvariablen
JiF opjFUN/FE

1PLS_M

Bitte beachten Sie, dass der Cursor nun die Form eines Stiftes angenommen hat.

4-20 2% MITSUBISHI ELECTRIC
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Klicken Sie links auf die Schiene und ziehen Sie den ,Stift” bei betatigter linker Maustaste
bis zum EN-Eingang der Funktion PLS_M. Lassen Sie dort die linke Maustaste los:

- Foot_Switch - - In_Fosition_Sensar - - ﬁ PLS M ‘ :
I T EM ENO -
k S ‘ ,—-Ft Sw Trlg

Klicken —— Ziehe_n - Loslassen :

Das Netzwerk ist nun fertig.

Cursor-Modus dndern

Bevor die Programmierung des Beispiels fortgesetzt wird, soll kurz auf die verschiedenen Modi
des Cursors und die zur Verfligung stehenden Editiermdglichleiten eingegangen werden.

Bei der Programmierung im Kontaktplan kann mit der rechten Maustaste ein Auswahlfenster
geoffnet werden (siehe unten). Durch Klicken auf Auto Connect kann diese Funktion ein- oder
ausgeschaltet werden. In diesem Fenster kann auch der Verbindungs-Modus aktiviert oder
deaktiviert werden. Der Cursor wird dadurch entweder als Pfeil oder als Stift dargestellt. Diese
Umschaltung kann aber auch in der Werkzeugleiste vorgenommen werden.

VYerbindungs-Modus 5

k| Gefiihrtes Editieren  Strg+G
% huko Connect

'lj' Konkakt
4l spule

Iik=  Eingangsyariablen

AR Ansgangsvariablen
4F opfFuN/FE

1PLS M

Hinweise zum Gebrauch des Kontaktplan-Editors

In der folgenden Abbildung wird deutlich, das eine Reihe von Kontakten mit Auto Connectnicht
verbunden werden kann, weil Auto Connect nur zwei Punkte verbindet. Wenn Auto Connect
aktiviertist, kdnnen diese Kontakte nur verbunden werden, indem immer zwei benachbarte Ele-
mente separat verbunden werden.

Ohne Auto Connect kann der Stift in einem Arbeitschritt von der Sammelschiene links durch
alle Kontakte bis zur ,Spule“ ganz rechts gefiihrt werden.
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Zum Verbinden mehrerer Elemente oder beim Einfligen vom Elementen in bestehende Netz-
werke sollte Auto Connect daher ausgeschaltet werden.

Die Anzahl der Eingangsvariablen von Funktionen, wie beispielsweise der MUL-Anweisung
(Multiplikation) kann verringert oder vergréBert werden. Klicken Sie dazu auf die Funktion und
betatigen Sie anschlieBend das entsprechende Schaltfeld in der Werkzeugleiste. g =

Sie kdnnen aber auch den Cursor auf den unteren Rand der Funktion positionieren, bis er als
Doppelpfeil dargestellt wird. Ziehen Sie dann den Cursor bei betétigter linker Maustaste nach
unten, bis die gewtinschte Anzahl Eingdnge angezeigt wird. Zur Verringerung der Eingange
bewegen Sie den Cursor bei betéatigter linker Maustaste nach oben:

CAROUSEL - GX IEC Developer - MAIN [PRG] Body [LD]

|| projeke | cbsehs Edtieren Werkceuge Online Debug Anskht Extas Fenster Hilfe
EHEGR| 2B o [FE P CamECHEammn
TEh oty | —PFrmwsoien|q4 0 E| 7T

CAROLISEL PV 2 MAIN [PRE] Header ¥ .

(8]

[ Projekt [c\MELSEC\GH IEC T
@ Lm Biblintheken
=] Parameter
G SPS
A Metzwerk
I Modul-Konfiguration
O Task-Pool
{34 sp1-Pool
- I¢¥ Glob. variablen
[ g pOE-Poal
-0 MAIN [PRG]
& Header

uwb

o] L]

Klasge

Bezeichner

Kaommentar

pfvAR

- HF{_SW_Tng

|BooL

1

L[]

1

Foot S\nldnch

In_Pasition_Senser -

|

PLS M
EN ENO- - - -
d —Ft_Sw_Tng

L MAIN [PRG] Body [LD]
0

S =

E proek Eg Aufrufbau « | »

Fertig

O 11:35 fody
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Programmierung

Einfligen eines neuen Programmnetzwerks

@ Umunter dem momentan bearbeiteten Netzwerk ein neues Netzwerk
Sie bitte auf dieses Schaltfeld in der Werkzeugleiste: N

Es erscheint ein leeres Netzwerk:

- Foot_mwitch - - In_Paosition_Sensar - 0 PLE_M
Il I'F ENENO

einzufugen, klicken

[

d ——Ft_Sw_Trig

@ Geben Sie in diese Netzwerk die folgenden Programmelemente ein:

FLS M
EN  ENO

- In_Position_Sensar -
I

® Programmieren Sie dann das dritte und letzte Netzwerk:

Ft_—SW_;Frig- In_pj:usnT-trig Motor

f

d

ot o

-

Cx

——In_Posn_Trig-
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Eingegebenes Programm priifen

Nach der Eingabe der drei Netzwerke klicken Sie bitte auf das Schaltfeld = , um das Pro-
gramm zu prifen.

meldungen wahrend des Kompilierens /Uberpriifens oy | _)_(_l

FehlerAW amungern

«MA&IN [PREG] Body [LD] ;I
0 Fehler

'Wamungen

q . o

[T Fenster beim ‘Anzeigen’ verklsinem

bnzeige | Stapp I

Programmieren von Countern und Timern

Die am Anfang des Kapitels beschriebenen Funktionen zum Bewegen des Drehtisches sind
nun programmiert. Anhand von zuséatzlichen Funktionen soll die Verwendung von Countern
und Timern gezeigt werden:

— Za&hlung der produzierten Stickzahl

Dieser Zahler erfasst jedes Einschalten des Antriebsmotors. Da damit auch jedesmal ein
neues Werkstlck zum Arbeitsplatz beférdert wird, entspricht dieser Zahlwert der Anzahl
der hergestellten Produkte.

— Anzeige von jeweils 10 hergestellten Produkten.

Nachdem 10 Produkte zum Arbeitsplatz transportiert wurden, blinkt eine Leuchte solange
im Sekundentakt, bis der Zahler durch einen Taster zurlickgesetzt wird.

Diese Zahl- und Anzeigefunktonen werden in einer neuen POE programmiert:
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@ Erzeugen Sie eine neue POE, indem Sie auf das Schaltfeld klicken.
AR OLSEL  a] x| @ Offnen Sie den Body der neuen POE.

Projekt [c:"MELSEC, GX IEC [
=- i Bibliotheken
- @@ Parameter

; » B0 Modul-Konfiguration
E|L®- Tazk-Pool

€1y Main (Prin = 31, Ereign
....... Ggg SDT-Pool

------ L*-' Glob. ¥ariablen

B Eatg POE- Pool

Sie kénnen das Netzwerk zur Eingabe des Kontaktplan vergré3ern, wenn Sie den Cursor auf
den unteren Rand des Netzwerks positionieren, bis aus dem Cursorpfeil ein Doppelpfeil wird
und anschlieBend den Cursor bei betétigter linker Maustaste nach unten bewegen.

‘ Nach unten ziehen
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Zahlfunktion eingeben

Klicken Sie im Auswahlmodus des Editors auf die Funktionsauswahl und wéhlen Sie den Funk-
tionsbaustein CTU (Count Up).

Auswahl Funktionshlock

Operataren:
[CTU

Bereich:

-10] x|

(ALLEY
¢ Projekt>
Manfacturer Lib

*
Zulatzt vanyendat:

@AND-2
PLS_M

4] |

L

[ Alle Typen
ir' O peratoren
| Funktionen
|* Furkbionshalst

Az Eontakle: |

A fESA———

BT T

r Operatarengruppe— [~ Verkleinere Fenster

CiD -
CTD E

CTU_E
CTub

CTUD_E

F_TRIG

F_TRIG_E

A_TRIG -

nach ‘Arwenden’

Arwenden

Sehlefen

Hilte

Klicken Sie auf Anwenden, positionieren Sie den Cursor an die gewlinschte Position im Netz-
werk und betétigen Sie die linke Maustaste, um den Funktionsbaustein abzulegen.

----------- Instance

--------- ~cu

CTu

Instanzen von Funktionsbausteinen

Funktionsbausteine kénnen nur in Form von Instanzen aufgerufen werden. Bei der Instanzie-
rung eines Funktionsbausteins wird in der Deklarationstabelle des Headers der betreffenden
POE eine Kopie des Funktionsbausteins angelegt. Die Instanz ist als Variable VAR mit einem
beliebigen Bezeichner zu deklarieren. Fur ,Typ” ist der Name des Funktionsbausteins einzutra-
gen. Fir ein und demselben Funktionsbaustein kénnen in einer POE mehrere Instanzen mit
unterschiedlichen Namen gebildet werden. Die Instanzen werden im Body der POE aufgerufen
und die aktuellen Parameter werden an die formalen Parameter Ubergeben. Jede Instanz
kann mehrmals verwendet werden.

Einfligen des IEC-Funktionsbausteins CTU

@ Um in dieser POE der Instanz des Funktionsbausteins CTU einen neuen Namen zu
geben, klicken Sie uber dem Funktionsbaustein auf den Text Instanz. Betatigen Sie dann
die Taste F2 der PC-Tastatur, um das Dialogfenster Variablenauswahl zu 6ffnen. Neh-
men Sie dort die folgenden Eintrage vor. (Eventuell muss das Schaltfeld NEU Ein betéatigt
werden, um alle Optionen anzuzeigen.)
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Yariablenauswahl (Modus: Neue Yariablen) K ] _|Ei[ 'X.I
Eereich Yariablen Flasze
[Batch_Counter |1,ng ﬂ
¢Globale Vansblers [ A  ©=2eichne
Manufacturer_Lib Balch Courd
Standard_Lib ket Gourlel
_’I Adesse
Typ |
[cTu =l Tip
Datentyppen-Grupps |ETU J
IFunkhonshausfcine j Anfangswert
IEC 61131-3 K ===t 21 2
V&R Batch Counter: CTU: d Eommentar
j |Bar|:h Counteq
¥ Fencter nach Anwenden’ verkleinem Mewu b I
frvenden | Schiefen | Hie |

-Batch_Counter - @ Klicken Sie auf Anwenden und anschlieBend auf Ubernehmen.
CTL : Dadurch wird der eingegebene Bezeichner (Variablenname)
— cu o B Gbernommen.

~ RESET CV
- PV

(® Geben Sie nun die Ubrigen Programmelemente fiir den Zahler ein:

o -Batch_Counter - T
Motor - - - - CTU D Elatch_(;qmplete-
| ol Q—0 F

I L
-Reset_In - RESET C% ——Count_“al-
J .. .10 =3V S

Die Ein- und Ausgangsvariablen PV und CV kénnen mit Hilfe der Schaltfelder ik einge-

geben werden.

Globale Variablenliste erweitern.

Beachten Sie besonders, dass die Funktion ,Reset_In“ zum Zuriicksetzen des Zahlers ein
neuer Eingang mit der MELSEC Adresse X12 oder der IEC-Adresse %IX18 ist. Er erfordert
einen neuen Eintrag in der Globalen Variablenliste:

iEiGlobale Variablenliste i [=] 3
Klasse Bezeichner MIT-Adr ¢« |IEC-Adress Typ Start =
0| VAR_GLOBAL ~ |Foot_Switch 10 %IX16 BOOL _|FALSE
1| VAR_GLOBAL ¥ |In_Pasition_Sensor X1 %7 BOOL _|FALSE
2IVAR_GLOBAL v [Reset_In %12 %018 BOOL _|FALSE
3|VAR _GLOBAL = |Motor Y20 % Q32 BOOL . |FALSE
< | '

Schulungshandbuch GX IEC Developer 4-27



Programmierung

Anlegen eines Projekts

Klasse Bezeichner Typ Start Kommentar
0vAR ~ |Batch_Counter CTU Batch Counter
1| VAR = |Batch_Cornplete BOOL . |FALSE Batch Complete
2VAR ~ | Count_al INT i (]

Nach der Eingabe aller neuen Variablen klicken Sie auf das Schaltfeld = ,umdie GVL zu pru-

fen und anschlieBend auf das Schaltfeld , um das Projekt in den Maschinencode zu wan-

deln.

Programmieren von Timern

Geben Sie nach dem Netzwerk mit dem Z&hler die unten abgebildeten Netzwerke ein:

COUNT MOTOR ACTRATIONS

d

-Batch_Counter -

Mlotor T Batch_(}qmplete-

1 cu ] L=
-Reset_In - RESET CV ——Count_“al-
J L 10— P LT

‘ | INDICATOR FLASH TIMERT
TIMER1 Batch_Completer Timer?_Cuot TOM - Timeﬁ. Dt
I 1+ e A
- - Time_Base—— PT ET ——Timerl_Run -
E | INDICATOR FLASH TIMERZ
FLASHER S -Timet? - S
TIMERZ2 Tirnerl ot TOM : Timeg?l gt
1 M T
- - Time_Base—— PT ET ——TimerZ _Run -
Tirnerl Dot - DRIVE INDICATOR - Indicator -
FLASH 1 ¥
DRINE e

Nach der Programmierung sollte die GVL so aussehen:

i =10/
Klasse Bezeichner MIT-Adr. | IEC-Adress ~ Typ Stat | Kol
O]VAR_GLOBAL ~ [Foot_Switch #10 %IX16 BooL |FALSE
1/VAR_GLOBAL ¥ |In_Paosition_Sensor A %IX17 BOOL |FALSE
2VAR GLOBAL ~ |Reset_In %12 %IX18 BOOL . |FALSE
3\VAR_GLOBAL > |Motor Y20 QX352 BOOL |FALSE
4|VAR_GLOBAL ~ |Indicator ¥21 %033 BOOL |FALSE
<] | >
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Der Header (Lokale Variablenliste) dieser POE sollte die folgenden Eintrage enthalten:

Klasse Bezeichner Typ Start Kommentar
0vAR * |Batch Counter CTu Batch Counter
1WAR + |Batch_Complete BOOL .. |FALSE Batch Complete
2\WAR > |Count_Yal INT |0
3|WAR * | Timer1 TOM Timer Base Timer1
4 WAR > |Tirmer!_Qut BOOL _JFALSE
a[WAR > |Timer2_Out BOOL |FALSE
B|WAR ~ |Timer2 TOM Timer Base Timer?2
7|WAR_CONSTANT * |Time_Bage TIME . |T#As
B/ vAR = |Timer!_Run TIME _|T#0s
O|vAR * [Timer2_Run TIME | T#0s

Wenn alle Eingaben vorgenommen wurden, klicken Sie auf das Schaltfeld & und anschlie-

Bend auf das Schaltfeld , um das Projekt zu prifen und in den Maschinencode zu wandeln.

Header der POE ,,Batch_Count*

£58 Batch_Count [PRG] Header i [=] B
kKlasse Bezeichner Typ Start Kommentar =
O\vVAR * [Batch_Counter CcTu Batch Counter
1\VAR ¥ |Batch_Complete BOOL _|FALSE Batch Complete
2|\VAR > |Count_Val INT o0
3 VAR = [Timer! TON Timer Base Timer!
4|\VAR * |Timer! Out BOOL |FALSE
5/VAR ¥ |Timer2_Out BOOL _|FALSE
B|WVAR = [Timer2 TON Tirer Base Timer2
7|VAR_CONSTANT * |Time_Base TIME _|T#0 .55
BIVAR * |Timer! _Run TIME W IEE
VAR = [Timer2_Run TIME _|T#0s I
1| [+[]
Header der POE ,,MAIN*“:
5 =01
Class |dentifier Type Initial Comment =]
0|VAR = |In_posn_tng BOOL _|FALSE
1| VAR ¥ |Ft_Sw_Trig BOOL IFALSE
« A S
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4.2.6 Anlegen einer neuen Task

Damit die POEs ,MAIN“und ,Batch_Count“" in der SPS ausgeflihrt werden, miissen sie als gil-
tige Task im Task Pool eingetragen werden.

@ Klicken Sie im Navigatorfenster auf den Eintrag Task- CAROUSE, ————— a] x]
Pool, um ihn zu markieren.

[ Projekt [c:\MELSECGX IEC [
Lm Bibliotheleen
=g Parameter
: q;;a s
Lot Netawerk
Lo Medul-Komfiguration

YT ool

------- ‘34 SDT-Pool

----- L*} Glob. ¥ariablen

=@ POE-Pool
-G Bakch_Count [PRG)

- T@" MaIN [PRG]

@ Klicken Sie dann auf das Schaltfeld = (Neue Task) in der Werkzeugleiste. Sie kénnen
aber auch nach dem Markieren des Eintrags Task-Pool die rechte Maustaste betétigen
und aus dem Menu, das dann angezeigt wird, Neue Task wé&hlen.

(® Geben Sie in das Dialogfenster, das dann angezeigt wird, den Namen der neuen Task
(,Control1“) ein .

NeverTask
Name: |Cantral] ok I

Abbrec henl

@ Klicken Sie nach der Eingabe auf OK. Im Navigatorfenster wird nun die neue Task ,Con-
trol1“ angezeigt:

CAROUSEL o] x|

@( Projekt [c:\MELSEC", GX IEC DATACARDUSEL]
- Bibliotheken

o [0 Madul-k onfiguration
[-]L(B Task-Pool
. (B* Zonkroll (Prio = 31, Ereigris = TRUE)
------ 35 sDT-Pool
----- I—f Glob. ¥ariablen
= {42 POE-Pool
)-@rd" Batch_Count [PRG]
1 A3 MAIN [PRG]
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POE einer Task zuweisen

Der neuen Task ,Control1“ missen nun POEs zugewiesen werden.

@ Klicken Sie doppelt auf den Eintrag ,Control1*im Navigatorfenster. Dadurch wird die Liste
mit den Ereignissen fir diese Task angezeigt.

i Controll {Prin = 31, Ereignis = TRUE)

| POE-Name EX Kommeniar £

0 H'\

&l
4 I3[ |

@ Klicken Sie, wie oben gezeigt, auf das Schaltfeld in der Mitte zwischen den beiden Einga-
befeldern. Danach wird das Programmauswahl-Fenster angezeigt:

Programmauswahl

Bibhothekern: Programme;
IMAN

{Projektz
Manufacturer_Lib

Standard_Lib

ki I3 KT 2

oK Abbrechen | Hie |

® Wahlen Sie MAIN und klicken Sie danach auf OK. Dadurch wird die Zuweisung abge-
schlossen.
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Task-Eigenschaften

Sie kénnen sich die Eigenschaften einer Task anzeigen lassen, indem Sie die gewlinschte Task
im Navigatorfenster durch einen Mausklick markieren und anschlieBend die rechte Maustaste
betatigen. Wahlen Sie aus dem dann angezeigten Menu Eigenschaften. Dadurch wird das
unten abgebildete Dialogfenster angezeigt.

Task-Information

X

= Tazk-Altnbute
e [ox |
Erejgris TRLUE]

Abbrechen |
|nteryall D
Priitat: 31 Kommentar.. |
Narme: IEDnhDH
Grofe, 161 Byles
Typ: TASK ™ MCMCR-barbetung

Letzte Ander: 09022006 123453

 Sicheheitsstule
Irrgr‘ T Z A A B G ]

IV Erlaube Lesen fur niedngere Stufen

@ Task-Attribute
— Ereignis = TRUE: Die Task wird immer (zyklisch) ausgefiihrt.

— Intervall = O: Hier ist der Wert ,,0“ eingetragen, weil die Task zyklisch ausgefuhrt wird
(Ereignis = TRUE).

— Prioritdt = 31: 31 ist die niedrigste Prioritdt. Das bedeutet, das diese Task zuletzt
ausgefihrt wird.

Bevor weiter programmiert wird, sollten Sie das Projekt speichern. Klicken Sie dazu auf das
Schaltfeld = in der Werkzeugleiste.

Neue Task fiir die POE ,,Batch-Count” anlegen

Die POE ,Batch-Count” muss ebenfalls einer Task zugewiesen werden.

@ Zum Anlegen einer neuen Task markieren Sie den Eintrag Task-Poolim Navigatorfenster
und betétigen dann die rechte Maustaste. Wahlen Sie aus dem Men, das dann angezeigt

wird, den Eintrag Neue Task. Sie kbnnen aber auch auf das Schaltfeld (Neue Task) in
der Werkzeugleiste klicken.

@ Geben Sie, wie unten gezeigt, den Namen ,,Count1“ ein.

Never Task . {

Hame; IEDur‘lt'll Ok

Abbrechen
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Die neue Task erscheint im Task-Pool unter den bereits vorhandenen Task:

EIL{B Task-Pool

------ € Controll (Prio = 31, Ereignis = TRUE)

® Klicken Sie im Navigatorfenster doppelt auf den Namen der neuen Task ,,Count1*.

@ Weisen Sie dieser Task die POE mit dem Z&hler zu:

POE-Mame

Kammentar

0|Batch Count

Nach der Eingabe klicken Sie bitte nacheinander auf die Schaltfelder & und , um das
Projekt zu prufen und in den Maschinencode zu wandein.

Sicher Sie das Projekt, indem Sie das Schaltfeld = betatigen. Das Projekt ist nun vollstandig
programmiert und kann in die SPS Ubertragen werden.
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4.2.7

Dokumentation eines Programms

Netzwerk-Label

Zu jedem Netzwerk im Programm kann ein Text (Titel) eingegeben werden, der aus bis zu 22
Zeichen bestehen kann. Diese Netzwerk-Titel dienen zur Erlduterung und Gliederung des Pro-
gramms und sollen zum besseren und schnelleren Verstandnis besonders von grof3en Pro-
grammen (mit vielen Netzwerken) beitragen.

@ Markieren Sie das erste Netzwerk der POE MAIN, indem Sie einmal in das Netzwerk kli-

cken.Klicken Sie dann in der Werkzeugleiste auf das Schaltfeld (Netzwerk-Label). Sie
kénnen aber auch zweimal in den linken grauen Bereich des Netzwerks klicken.

x| Geben Sie im Feld Titel einen Kommentar ein. Geben

Sie bitte nichts in das Feld Label ein! Dieses Feld hat
eine andere Funktion und darf daher jetzt nicht aus-
gefullt werden.

Label |

Tited: IMDrur Contral

ak l Abbrechen

@ Nachdem Sie auf OK geklickt haben, wird der eingegebene Titel an der linken Seite des
Netzwerks angezeigt:

]—J —Jr ER _ENCI'—- ...........

Bitte beachten Sie, das der Netzwerk-Titel eventuell durch Einfligen von Leerzeichen umforma-
tiert werden muss. Dies héngt von der Bildschirmaufldsung ab. Der eingegebene Text wird
automatisch umbrochen, damit er in den zur Verfligung stehenden Platz passt. Maximal kdnnen
22 Zeichen eingegeben werden.

Netzwerk-Kommentar

Als Netzwerk-Kommentare kdnnen beliebige Texte an jeder Stelle eines Kontaktplan-Netz-
werks eingegeben werden. Dadurch kann das Versténdnis des Programms erheblich erleich-
tert werden.

@ Zur Eingabe eines Kommentars klicken Sie bitte das Schaltfeld in der Werkzeug-
leiste.

@ Am Cursor wird dadurch eine Sprechblase angefiigt: -. Positionieren Sie den Cursor
an der Stelle im Netzwerk, an der der Kommentar erscheinen soll, und betatigen Sie dort
die linke Maustaste. Geben Sie den Kommentar ein und betétigen Sie danach die Uber-
nahmetaste der PC-Tastatur.

L

Motaor - Foot_Switch - - In_Position_Senser - - - - - - PLS_M | --------------------
]— J| J -Jl' EN ENOr ...................

..................... d Ft_SW_Tri T

Caontrol
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Dokumentieren Sie so auch das andere Netzwerk der POE.

‘ ... ... .. [ nPosition Switch Contral o
In Posn In_Paosition_Sensar - - - - - o o - . - o o PLS_M | ....................
Contral J -Jl' ER ENO|—' ...................
..................... d |n_p08n_tng . . . . . . . . . . . . . .
3| - .
- Ft-Sw Trig In_posntig - - - - - - - - - - - Motor - - | Motor Latch Cantral .
Wotor J J| . J;I L )_. .....................
Latch || -
. . N]Dtor ........................................

Position eines Kommentars verédndern

Um einen bereits eingegebenen Kommentar zu verschieben, klicken Sie im Auswahlmodus
(der Cursor wird in diesem Fall als einfacher Pfeil dargestellt) auf den linken Bereich des
Kommentars. Lassen Sie die linke Maustaste betatigt und bewegen Sie den Kommentar. An der
gewulnschten Position lassen Sie dann die linke Maustaste los.

Loschen eines Kommentars

Um nur den Text eines Netzwerk-Kommentars zu I6schen, klicken Sie einmal auf den Text und
betatigen dann die Entf-Taste lhrer PC-Tastatur. Wenn auch das Kommentarfeld geléscht wer-
den soll, klicken Sie links neben dem Text in dieses Feld und betatigen dann die Enitf-Taste.

Kopieren eines Kommentars

Einen Kommentar kénnen Sie kopieren, indem links neben dem Text in das Kommentarfeld kli-
cken und den Kommentar dadurch markieren. Mit den tblichen Windows-Funktionen fiir Kopie-
ren und Einfligen kann der Kommentar dann dupliziert werden. Der Kommentar kann auch in
ein anderes Netzwerk eingefugt werden.
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4.2.8 Projekt priufen und in den Maschinencode wandein

@ Nach der Programmierung und Zuweisung der Task sollte ein Programm gepruft werden.

Meldungen wahrend des Kompilierens /Uberpriifens N |D L_Jﬂ
FehlerAW armungen:
¢MaIN [PRG] Body [LD] ﬂ
0 Fehler

Klicken Sie dazu auf das Schaltfeld & (,Prafen®) in der Werkzeugleiste. Das folgende
Dialogfenster wird angezeigt:

[1'Wamunger

g . o

[T Fenster beim ‘tnzeigen’ verkleinem

Anzeige | Stopp I

Meldungen wihrend des Kompilierens /Uberpriifens il _ & 35_1
FehlerM amungen
Verwendete System-Bits: 2 von 4096 ﬂ

neu erstellen“). Dadurch wird das Projekt in den fiir die SPS verstandlichen Maschinen-
code gewandelt. Dieser Vorgang wird auch ,Kompilieren“ genannt. Wenn das Projekt feh-
lerfrei kompiliert gewandelt werden konnte, wird dieses Meldung angezeigt:

Vemwendete AS-Flags: 0 von 8192
Verwendete Timer: O von 1984
Yerwendete reman. Timer. 0 von 0
Verwendete Counter: [ von 512
Verwendete Label O von 2048
Yerwendete Interupt-Label 0 von 256

Vepwendete Programmschritte
Masirmurm: 28672

Mare 14
Gesamt 14
[ Fehler

0'\Wamungen

< | I 5

[T Fenster beim ‘Gnzeigen’ verkleinem

Anzeige | Stopp

® Klicken Sie auf SchlieBen, um das Fenster auszublenden.
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4.2.9

Demonstration des Gefiihrten Editors

Zusatzlich zu den bisher beschriebenen Methoden zur Eingabe von Kontaktplan-Programmen
bietet der GXIEC Developer ab der Version 6 den Gefiihrten Editor. Der Geflihrte Editor ist ein
zuséatzlicher Modus zur Erstellung von Programmen im Kontaktplan, bei dem hauptséchlich die
Tastatur verwendet und Eingaben mit Hilfe der Maus reduziert werden. Er hilft auch beim
Umstieg von der Programmier-Software MELSEC MEDOC oder GX IEC Developer zum GX
IEC Developer.

(@ Aktivieren Sie den Gefiihrten Editor durch einen Klick auf das Schaltfeld fizd in der Werk-
zeugliste. Die Arbeitsflache wird dadurch mit einem Raster versehen:

——————————————————————————————————————————————————————————————————————————————

@ Verwenden Sie die unten abgebildeten Schaltflachen in der Werkzeugleiste zur Auswahl
der Kontaktplanelemente. Zur Auswahl dieser Elemente kann mit der Tastatur die Ziffer
eingegeben werden, die unter dem Symbol angegeben ist. Dadurch wird zur Eingabe
keine Maus benétigt:

FHEBY | 0T

® Tippen Sie zur Eingabe eines SchlieBerkontakt eine ,1“ ein. Danach &ndert sich die
Anzeige:

——————————————————————————————————————————————————————————————————————————————

Wenn das Fragezeichen (?) (iber dem Programmsymbol blau hinterlegt ist, kann zur Eingabe
eines Operanden die Taste F2 der PC-Tastatur betatigt werden. Falls Sie eine Maus verwen-
den, kdnnen Sie auch auf das Schaltfeld in der Werkzeugleiste klicken.
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4.3

4.3.1

Programm in die SPS ubertragen

Anschluss des Programmiergeréts an die SPS

Voraussetzungen flr den Transfer des Programms in die SPS sind, dass die SPS mit dem Pro-
grammiergerat verbunden und die Versorgungsspannung der Steuerung eingeschaltet ist.

Zum Verbinden eines PC mit der Programmier-Software GX IEC Developer und einer Mitsu-
bishi SPS gibt es mehrere Mdglichkeiten:

Programmiergerateschnittstelle der MELSEC FX-, A- oder QnA-Serie

Zum Anschluss an die Programmiergerateschnittstelle wird das Kabel SC 09 verwendet.
In das Kabel ist ein RS232/RS422-Konverter integriert, der die Signale des PC an die der
SPS anpasst und umgekehrt.

Programmiergerateschnittstelle des MELSEC System Q

Zum Anschluss eines PC an die Programmiergeréateschnittstelle der Steuerungen des
MELSEC System Q wird ein besonderes RS232-Kabel verwendet.

USB-Schnittstelle des MELSEC System Q

Die Verbindung zwischen PC und CPU wird mit einem Standard USB-Kabel hergestellt.
Der Anschluss an die USB-Schnittstelle wird wegen der hohen Ubertragungsgeschwin-
digkeit besonders empfohlen.

Verbinden Sie lhren Computer mit der SPS des Trainings-Racks so wie hier dargestellt:

———

USB-Kabel

Im folgenden Diagramm sind die Programmubertragungszeiten der schnellsten CPU der
A-Serie denen der QnA- Serie und des MELSEC System Q gegentibergestellt. Beachten Sie
besonders die kurzen Ubertragungszeiten des System Q im Vergleich zur A-Serie.

Dauer der Ubertragung von 26k Programmschritten

Q25HCPU (USB)

Q25HPU (RS-232)

Q2ASHCPU

A2USHCPU-81

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Zeit (Sekunden)
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4.3.2

Ubertragungseinstellungen (Ports)

Bevor zum ersten Mal ein Projekt in die SPS tbertragen werden kann, missen Einstellungen fGr
die Ubertragung vorgenommen werden.

® Wahlen Sieim Meni Onlineden Eintrag Ubertragungseinstellungen und dann Ports:

“ Projekt  Ohjekt  Editieren  Werk=euge | Online Debug Bnsicht  Extras Fenster  Hife

"i“-' n | % @. ‘ J{J EI ‘ Yy Ubertragungseinstellungen Putts, .,
Maderm. .
CAROUSEL al2 WG Maniter starten Strg+FE o
. _ Projert. .
& Drnialt Tt MEIGECY Y TEC I B! Mot stopmen AlbHRE

Dadurch wird das Dialogfenster Ubertragungseinstellungen gedofinet:

hertaqmasemstetungen S
o B KL B | |

Senell  NETAOHE MNETII- CCLink-  Ethemet- SPS- AF- SSC-
LSB Board Boad Board Board Board Boad Met Jj

‘ COM JCOM 1 Baud-Rate |‘l15..-."|«bp: |

el | | |l &

SPS. MNWET/I0(H] MMETHI CCLink- ETHERMET- LC24 Gl Bus
Modd  Modul  Modd  Modd  Modul Modul A

SPS-Modus |G-CPU(Q Modus)

’E ﬂ % Liste Yerbindunigskanale

Feine &ngabe  Andere Stat. [Einzelnetzwerk] Anders Stat [Foesistenz-Metzwerk] Emnstellung SPS -Diektanschiuss
P R l— Arizahl l—
cok dheischt. 10 ‘Wiederholungen 0 ‘ -~ Ziglsystamn Yerbindungstest

I—_lj -

E NN N R =1

2 -Li L t
‘ C24  NET/IOH) NET() COlink Etheret |\ oo o0

Systemnabbild .

g g g ; Verbindung [J/AETEL, C24)...
1. 2 3 %

C24 MET/10H]  MET[I]  CCLink  Ethernet or
Zugntt aut Host-Skahon ZietSPS

||Nil;ht angegeben Schiiefen |
L

(@ Wahlen Sie die Schnittstelle am PC durch x|

einen Doppelklick auf Seriell/lUSB in der

Zeile PC-seitiges I/F (Schnittstelle am PC). € Rs23C
Dadurch wird das rechts abgebildete Dialog- & [cp Abbiechen |

fenster angezeigt.

™
Erstellurgen

(® Wabhlen Sie, wie oben gezeigt, USB und klicken Sie anschlieBend auf OK.
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@ Prufen Sie anschlieBend die Verbindung, indem Sie auf Verbindungstest klicken.

Ubertragungseinstellungen l[

B L & L] ] ]

NETAMOHE  NETMEF  CClink-  Ethemst- SPS- AF- S50
Board Board Board anrd Board Board Net 1 | 'I

JJJJEJ

SPS- MI"JETH IJ[H] MMET[N)-  CC.-Link- ETHERMET- C24 Bus
odu Madul Madul Madul 4 | "I

5PS-Moadus [0-CPU(Q-Modus)

E ﬂ % Liste Yerbindurngskanale

Eeine angabe  Andere Stat [Einzelnetzwerk] Andere Stat [Koesistenz-Netzwerk| Einstellung SPS-Diektanschluss

[ = Anzahl I C
| Zeit- tberechr. 10 ‘Wiederholungen 0 ‘ —Zielsysten Werbindungstest

EEEEE T

v Detal
‘ C24  METAOM] MNET(N  CCLlink Ethmﬁ‘—Mu.:lri—CF'LI-EinateIIung—

Met2uerk

Systemabbild...

g g ! g Werbindung (/AETEL. C24]..
A 0Z) 3. 8

C24  NETAOH]  NETII)  CClink  Ethemst [ oK
Zugniff auf Host-Station 2iek3Ps
INic:hr angegeben Schiiefen

Wenn die beiden Gerate Daten miteinander austauschen kénnen, erscheint diese Meldung.

GX [EC Developer 7.00 N x}

[\]i) Erfolareiche Yerbindung mit Q02(H)CPU aufgebaut,

® Klicken Sie auf OK , um diese Meldung auszublenden.

Falls einen Fehlermeldung angezeigt wird, prifen Sie bitte die Leitungsverbindung und die
Ubertragungseinstellungen.
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Systemabbild
@ Fur eine grafische Ubersicht klicken Sie bitte auf das Schaltfeld Systemabbildim Dialog-
fenster Ubertragungseinstellungen.

Systemabbild 1[
Seneller Part SPS-Madulverbindung

‘/—CF'U
!% m

FC-saihiges Intertace: LSE:

SPS-seitiges 5PS-Modus;0-CPUD-Modus)
Interface,

Hetzwerk
F.ommurik alonsroute

Koewislenz
MNetzwerkroute

Multi-CPL: Nicht angegeben

Der Ubersicht kann entnommen werden, das zur Verbindung zwischen PC und SPS die
USB-Schnittstelle genutzt wird.

@ SchlieBen Sie dieses Fenster durch einen Klick auf OK.

HINWEIS Wenn zur Verbindung zwischen PC und SPS eine RS232-Schnitstelle genutzt wird, kann
der COM-Port ebenfalls frei gewéhlt werden (z. B. COM1, COM2 usw.). Wahlen Sie zu Kom-
munikation mit der SPS einen freien COM-Port.

® SchlieBen Sie das Dialogfenster fiir die Ubertragungseinstellungen durch eine Klick auf
OK, um die Einstellungen zu speichern. Wenn das Dialogfenster Ubertragungseinstel-
lungen mit dem Schaltfeld SchlieBen geschlossen wird, werden die Einstellungen nicht
Ubernommen.
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4.3.3

Speicher der SPS formatieren

Bevor zum ersten Mal Parameter oder ein Programm in eine SPS des MELSEC System Q oder
der QnA-Serie Uibertragen werden, muss der Speicher der CPU formatiert werden. Vor der ers-
ten Verwendung einer Speicherkarte muss diese ebenfalls formatiert werden.

Der Speicher einer CPU des MELSEC System Q ist in unterschiedliche Laufwerke eingeteilt
(siehe Abschnitt 2.6.1).

Wahlen Sie im MenU Online den Eintrag Laufwerk formatieren. Es wird das Dialogfenster
Formatieren / Defragmentieren angezeigt:

Formatieren | Defragmentieren = x|
(3 ezamtk apazitat I Fieie F.apaztat
in Byte in Byte

& 0. Progammspeicher 114668 | 34208

™ 1 RAMS peicherkarte | L aufwerk nicht bereit

" 2 AOM-Speickerkarta I L aufuerk nﬁ:e;.

3 Standard-FAM B5536 | 59392

?‘ 4 ;d_ard-FiDM | 114688 i 11488_8_

Erzeuge sinen Systembersich, um das Monitoren

vah anderen Statioren zu beschlzurigen

m k. Schitte

Erzsuge Systembereich, um Multi-Block-

Orline-fnderung zu aktivieren [MBOC)

m k Schiitts (Ektuele Einst auf der SPS OF Schitte |

Formatiersn Dehagmentieren Schhefen

® 0 ... 4:Laufwerk, das formatiert oder defragmentiert werden soll

@® Erzeuge einen Systembereich, um das Monitoren von anderen Systemen zu beschleuni-
gen

Wenn eine SPS des MELSEC System Q oder der QnA-Serie mit dem GX IEC Developer
verbunden ist und es werden z. B. Operandenzusténde einer anderen SPS des MELSEC
System Q oder der QnA-Serie beobachtet, muss in beiden Steuerungen mindestens ein
Systembereich von 1k-Schritten eingerichtet sein. Ist in einer der Steuerungen dieser
Systembereich nicht eingerichtet, ist das Monitoren der entfernten SPS nicht mdglich.

® Erzeuge Systembereich, um Multi-Block-Online-Change zu aktivieren (MBOC)

In den CPUs, die die MBOC-Funktion unterstiitzen, kénnen 1024 Schritte im Online-

Change-Modus geéndert werden. Diese 1024 Schritte missen sich nicht unbedingt in
einem zusammenhangenden Block befinden. Es kénnen auch mehrere Anderungen in
verschiedenen kleineren Blécken vorgenommen werden. Die maximale Anzahl von zu
bearbeitenden Blécken betragt 64. Die Anzahl von 1024 Schritten darf nicht Uberschritten
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werden. (Die betrifft nur CPUs des MELSEC System Q, mit Ausnahme der Q00(J)- und
QO01CPU)

@® Formatieren

Mit diesem Schaltfeld wird der Formatiervorgang gestartet.

® Defragment.

Bedingt durch die Speicherstruktur der CPUs des MELSEC System Q und der QnA-Serie
kénnen die Laufwerke nach haufigem Ubertragen von Daten in die CPU fragmentiert wer-
den. Dasselbe passiert auch mit der Festplatte eines PCs. Zur Wiederherstellung der
urspringlichen Leistung kénnen die Speicher durch Betétigung des Schaltfelds Defrag-
ment. defragmentiert werden.

4.3.4 Transfer des Projekts in die SPS

@ ZurUbertragung eines Projekts in die SPS klicken Sie in der Werkzeugleiste auf das Sym-
bol /g2, (,Projekt tibertragen®).

Projekt-Ubertragungseinstellungen

@ Das folgende Dialogfenster wird angezeigt. Klicken Sie das Schaltfeld Konfigurieren in
der Zeile Projekt-Ubertragungseinstellungen.

Ubertragen zur SPS = x|

Das aktuelle Frojek! wird zur 5PS ubertragen
unter Yersendung der akluelen Port- &
Frojekt-Ubertragungzeinstelunaen

Bort-Ubertragungsenstelungen: F.anfigurigten

Ficjekt-Ubetragungseinst ellungen F.anfigurieren .

. Qh abbrechen
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(@ Waéhlen Sie SPS-Parameter und Programm.

pinstellungen

® SchlieBen Sie die Einstellung durch einen Klick auf OK ab.
@ Starten Sie die Ubertragung zur SPS durch einen Klick auf OK.
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4.4 Ausfiihrung des Programms beobachten

Das Testen und das Optimieren eines Programms, aber auch die Fehlersuche wird erleichtert,
wenn die Programmausfiihrung in der SPS beobachtet werden kann. Der GX IEC Developer
bietet viele Moglichkeiten zur Anzeige des Status von Programmen und Operanden.

Im Monitormodus werden im Programm zusétzlich die Zustdénde der Operanden angezeigt.
Die SPS muss eingeschaltet (RUN) und mit dem Programmiergeréat verbunden sein, und es
darfen keine Fehler vorliegen.

Offnen Sie den Body der POE MAIN.

Klicken Sie auf das Schaltfeld fir den Monitormodus | c in der Werkzeugleiste und beobach-
ten Sie die Darstellung des Kontaktplans.

Foot- Swi- - In_Posit - - PLE M - - - - -

- EN  EMNO l_ ) | Foot Swich Operation Contrel
.......... d Ft Sw Tx | - - - - e

2 In_Pasit - - - - - - - PLS M |- - - - e N w— -
| Pasi: _—_| EN  EMNO L ..... | InPosition Switch Contral
InPosn | | - o oo d In pOSNZE - - e
Canteal | | o o o o e e
3 Ft_SWTTr . |I"I'_PDS|H_ R MPI_DI’ ..........................
mTQ: —I-l . o [ Motor Lateh contral
DtDr . . . e e e e e e e e e e e R e
Latch e
Fdotar - 1 - - -

HINWEIS Im Monitormodus werden Kontakte im Programm, deren Bedingungen erfullt sind, farblich

gekennzeichnet (Voreinstellung: Gelb). Werte von z. b. analogen Variablen werden direkt im
Netzwerk angezeigt.
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4.4.1

HINWEIS

HINWEIS

Beobachten in geteilten Fenstern

Um beide POEs des Projekts gleichzeitig zu beobachten, 6ffnen Sie bitte die Bodys beider Pro-
gramme. Wéhlen Sie dann im MenU Fenster den Eintrag Untereinander.

Wichtig: Wird der Monitormodus durch das Schaltfeld | c aktiviert, wenn nur eine POE
angewabhlt ist, gilt der Monitormodus nur fur diese POE. Dadurch wird der Austausch von
Daten fir Programme verhindert, deren Bodys zwar geéffnet sind, die sich aber im Hinter-
grund befinden.

Um den Inhalt weiterer Fenster in den Monitormodus einzubeziehen, klicken Sie in dieses Fens-
ter und wahlen dann im Men( Online den Eintrag Monitor starten.

CARDUSEL - GX IEC Developer - MAIN [PRG] Body [LD] ;lﬂ_ﬁl

H Frojekt Obiekt Edbieren \werkzeuge Onlne Debug Ansicht Extras Fenster Hife
leRa| = A cnscann|uneE|
EE b el ~ O Femw ol o]0 8|5 T

LR =]

CAROUSEL —— af | "M Batch_Co t[PRG] Body [LD) E N - = D[ﬂ
P& Projekt [c:\MELSEC\GX TEC | - s 31 ke o R e A B S I
@i Bibliotheken COUNT MOTOR ACTIVATIONS i
- P et
piray EATCH :
o Netzwerk COUNTER Batch_Counter s
B ModulKonfiguration Mmol’ CTu ‘ - Batch_Gomplete
cu L] | -
B Task-foo Reset_| RESET GV —Coum Val
@ Controll (Prio = 31, Er esel_in 10 Py T it S
@ Countt (Prio =31, Ere| 1 | = .
54 SDT-Pool
'@ Glob, Yariablen i - "
= a3 POE-Poal [
=-4F Batch_Count [PRG] | [ INDICATOR FLAZH TIMERT
H
:::} xﬂfﬁ[m | ' Tanert e
593 MAN [PRG] i Batch_Complete TlmTE_Out TON . Timer1_Out
H 1 | { %
E ! 1 N9 ( }
o o l ,,,,,,,, Time_Base —SRg—Timert Run - - > - - 0 oo o -
q b
[ MAIN [PRG] Bady [LD] =] |
| Faot Switch Contral
Foot_Switch In_Pasition_Sensor PLS_M | 9
{ 17 EN END - -
2 : d —F1_Sw_Trig
- ' ' ' [ Tn Posttion Switch Cantrel
In Posn In_Pasition_Sensor FLS M .
Control | F EN ENO - -
q | 3 SRR SL MK I LRI L T I R R S,—_\n_Posn_Tng‘ ------ v L
B Projelt |92 Avniba « o] 14| | b
Fertig | 14:00 [Body

Durch die Handshake-Signale der seriellen Kommunikation kann die Anzeige der Monitor-
informationen einige Sekunden verzdgert werden.
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Das Intervall fur die Erfassung der Daten in der SPS kann im Menil Extras — Optionen —
Monitormodus eingestellt und bei Bedarf verringert werden. Geben Sie den neuen Wert in das
Eingabefeld Poll-Rate ein.
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4.4.2 Erkennbarkeit des Monitormodus erh6hen

Zur Anzeige, dass der Monitormodus eingeschaltet ist, kann im MenU Extras — Optionen —
Monitoren zeigen gewahlt werden, ob in der Titelzeile des GX IEC Developers oder im beob-
achtetem Fenster der blinkende Text ,MONITORING* eingeblendet wird. Die Frequenz, mit der
der Text blinkt, kann hier ebenfalls eingestellt werden.

- [Batch_Count [PRG] Body [LD] ! > MONITORING = 1

rkzeugs Online Debug Ansicht  Extras Fenster Hilfe

oo |Fa|iSuslehlt nmmm
|
il [ COUNT MOTOR ACTIVATIONS
BATCH A T - R
COUNTER . .. Batch_Counter .
Mator y CT - Batch_Complete
| | cu a————{
- Reset_In RESET GV —Count_Val=0 - -
] ]—] - 10— B¥ .
¢ [ INDICATOR FLASH TIMER1
FLASHER - - Timer!
TIMER1 Batch_ Complete Time2 Qut - - g | B - Timerl_Out
) !} N @ { ¥
- Time_Base = T#00.00ms—FT __ ET ——Timer! _Run = T#).00ms

-~ CSV-Export d
— Editieren Identifiziere Mornitoren in der Titelzeile des

-~ Allgemein ¥ G IEC Developer - Hauptensters
= [arafik
- |mpaort /E xport
Egﬁﬁ:ﬁ:ﬁﬁ: BlikFlate (Fakio der Follfiatel  [10 =]
— Maoritaten zeigen
- Monitormodus
STEditor
Tooltips
- Transition-Bedingur
- Variablenauswahl
| “ Header/Body zoome
= Projektoptionen
- Code-Generiering
~ Online andem
Opetanden zurickse
— Systemvanablen

P——

¥ 2 mororenden Fensters

I:I

Hilfe | oK I Abbrechen
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4.5

Querverweisliste

Eine Querverweisliste zeigt an, wo im Programm ein bestimmter Operand verwendet wird. So
generieren Sie eine Querverweisliste:

@ Wahlen Sie im Men(i Extras den Eintrag Optionen und dann Querverweise.

@ Prufen Sie, ob alle Optionen aktiviert sind, und konvertieren Sie anschlieBend das Projekt
noch einmal in den Maschinencode.

optionen .

(= Allgemeine Dptionen

Compiler
- Quervenmeiss
o CSV-E xport
Editieren
- Allgemein
-~ [arafik
Imiport/E xpat

KOP gefukiter Modu

KOPA anableriname
Manitoren zeigen
M anitormodus

- ST-Edior

- Toolips

- Transttion-Bedingurs

— Varnablenauswahl

Header/B ody zoome—
= Projektoptionen

Code-Generierung

Online andem
»

s
———

-

¥ Esstellen von * SCT-Dateien wahiend Projektprifung

~ Automatizch die * SCT-0rateien mit der * SCA-Dater verbinden nach
Valles neu erctellen”

......

¥ automatisch die * SCT-D ateien mit der * SCA-Datel verbinden nach
(Frstelent..

Hilfe | oK

Abbrechen

Mew...

Sffren. ..
Schliefen
Speichern
SEEEHELN LNGEn .
\Weitere

Strg+h
Strg+0

SES-Typ andern

Epstellen
lles new erstelen
Ubertragen

[rriset, 4-alE4E
Umsch Al

online-Programmanderung Umsch, +5trg+0

Querverweisliste, .

Erskellung der Querversis

she

® Wabhlen Sie dann im Meni Projekt den
Eintrag Erstellung der Querverweisliste.
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O o

e, ..

Sffren...
Schliefien
Speichern
Speichern unker, .,
Weitere

Strg+I
Strg+o

SPS-Typ &ndern

Erstellen
#lles neu erstelen
Urertragem

Imsch. +&lk+

B

Imsch, +alE+C

online-Frogrammanderung  Umsch, +3trg+D

Quspvepwsisliste.

)'rg Erstellung der Querverweisliske

@ Offnen Sie die Querverweisliste, entweder
im Menu Projekt oder mit dem Schaltfeld
= in der Werkzeugleiste.

® Zur Anzeige der gesamten Liste klicken Sie bitte auf Suchen.

o =]

~ Ahfage: = Deklaratioren J Referenzen
Filter
Vaiiable / Adresse:  [<ALLE> ] | ||| Name
Suchen nache % \aniabler u Adiessen If-‘\U—E’ j
" Vanablen Zugriff
€ Addreszen |<"!'“LLE 3 ﬂ
Natme: ALLE> ~] ZegeinEdior | - Varisblenirio
; <ALLE - o : Name.
i g J Deklaration Batch_Complete
ich ¢ Tup:
Bereic |<ALLE> 1)) gsmerermen N
Batch_Count !
0 kg | S cher || g e Schiusselwort
" : - ViR
ChLe oL Zugrif
B atch_Counter Batch_Count C =,
Batch CounterCLI ¢{Unbekannt: --
Batch_Counter, O/ cUnbekarnt> Editor
Batch_Counter PV cUnbekarnts HO
Batch_Counter.Q <Unbekannt: Zele 2
B ateh_Counter RESET {Unbekarnty - -
Count_Yal Batch_ Count  IN o
Fool Swilch ProjekiGL  BC o
Ft_Sw_Trg _ MAIN BCx %0, 4102
«| '
—Anmerkungen:
Die Adr -suche unterstutzt keine S0OT: Mitgleder won SOT & oder von 50T -Arap-Elementen und
bchreschliocke, diein BMOY, FMOY, FROM. TO. oder BXCH verwendet werden, werden nicht gefunden

Bestimmte Variablen kénnen durch Eintrage in den entsprechenden Schaltfeldern gesucht wer-
den. Weitere Informationen zu einer markierten Variablen werden auf der rechten Seite des
Dialogfensters angezeigt.
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Durch einen Klick auf das Schaltfeld Zeige im Editor wird der Header des in der rechten Spalte
markierten Elements gedffnet. Zum Beispiel:

‘:‘g Batch_Count [PRG] Header |0l x]
| Kmsse | Bemeichner | Typ | | Stan | Kommentar |+
1 - ||
2|VAR » [Caunt Val INT 0
3|VAR = | Timer1 TON i Timer Base Timerl
4|VAR w {Timer1_Out BOOL . |FALSE
&|VAR w | Timer2 Out BOOL . |FALSE
B|YAR ~ |Timer2 TON 22 Timer Base Timer2
7|VAR_CONSTANT » {Time_Base TIME _|T#D 55
Bl\VAR » |Timerl Run TIME _|T#0s
5|YVAR = |Timer2_Run TIME _|T#0s
< [*[]
oder

Tl Batch_Count [PRG] Body [LD]

1 S [TCOUNT MOTOR ACTIVATIONS
BATCH S
COUNTER ‘o .o Batch_Counter ST
Mator o CTU Bateh_Complete
| § cu 00—
- Reset_In ‘RESET €V ——Count_Val- 4 -
| ]_J . 10—1IEa , /

‘ Das ausgewahlte Objekt ist gekennzeichnet. ‘

Mit der Druckfunktion des GX IEC Developer kann die Querverweisliste auch ausgedruckt
werden.
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4.6 SPS-Diagnose

GX IEC Developer bietet umfangreiche Diagnosefunktionen. Im Menl Debug stehen Funktio-
nen zur Fehlersuche und -analyse zur Verfligung.

Zur Anzeige des Status der SPS oder von Fehler-
meldungen rufen Sie im MenU Debug die SPS-
Diagnosen auf.

Dadurch wird das unten abgebildete Dialogfens-
ter gedffnet.

Debug Ansicht Extras Fenster Hilfe

Dizanoszen. ..

Nekzwerk-Diagnosen...
Ethernet-Diagnose. ..
CC-Link-Diagriose. ..
System-Monitar,, .
Online-Module-Change. . .

Operanden editieren...
Pufferspeicher ...

Systemfehler Umsch+Alt+E
Anwender fehler Alb+LI
HW-Diagnose

Eyklus

Reaqistrizrungfbkruch erzwungener Ein-jAusgsnge ...

SPS-Diagnose i x|

SPS-Status
~5P5-Betiebsstatus — _— — S
SPS-Betieb RUM wechs AUN

— Fehler-Status -~ Ubemwachung—
Aktueller Fehler

! Ubenuach sroppl

Fehler in s=neler Kommunik.ation

(Ibe auftekier Fantatefehler
Rak Iz
~Fehlerlog
Fehlerlog
No. | Fehlermeldung | Jahr/Monat/Tag | Zeit |

Schlielen |

Anzeige der Fehlermeldungen im Klartext

Fehlermeldungen werden in der SPS codiert gespeichert. Im Dialogfenster SPS-Diagnosen
werden die Fehlercodes ausgewertet und als Textmeldung angezeigt.

Vom Anwender kdnnen selbst Fehlermeldungen festgelegt und in einer Datei abgelegt werden
(USER_ERR.TXT). Dadurch wird die Fehlersuche erleichtert. Die letzen acht Anwenderfehler
werden in einem FIFO-Speicher eingetragen und nur geldscht, wenn sie nicht mehr anstehen.
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4.7 Dokumentation des Projekts

Im MenuProjekt kdnnen Druckoptionen gewahlit werden:

BFfnen... Strg+O
Schlielen
IH speichern

Speichern unter. ..

I @ MNeu.. . Skrg-+Rd
-

Weitere .

i+' SPS-Typ Andern

|ﬂ| Erstellen Umsch . +&l+B

Alles meu erskellen Umsch.+Al+C
Ubertragen r
Orline-Programmandarung  Umsch,+5trg+0

@ Querwerweisliste. .,
:"E, Erstellung der Querverweisliste

Drucker Einstellungen. . .

Druchkoptionen. . .

Druckyorschau, ..
Drucken. ..

Unten ist das Dialogfenster Druckoptionen abgebildet. Hier kénnen Einstellungen (Profile),
z. B. von vorhergehenden Projekten, geladen werden. Sie kdnnen aber auch mit den Vorein-
stellungen arbeiten. Wéhlen Sie entweder Projektbaum fur alle Elemente oder Auswahl fir

bestimmte Elemente und klicken Sie dann auf Eigenschaften.

!
— Objekt
© Frojektbaum
v Auswah|
Aktuelles Piohl ¢ I{S CDoc Standard: j
eladenez Frofit |(5 CDoc Standard:
Grundprofi [<SCDhox Standad
— A i}
Lozchen Eigerich
™ Aktulles Profil
st richit gesp Grundeinzt. Lizta. .
Speichem Offren
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Dadurch wird das Dialogfenster Dokumenteinstellungen getffnet. Nehmen Sie hier die erfor-
derlichen Einstellungen vor. In diesem Beispiel wird nur COUNTER_FB_CE gedruckt, weil

Auswahl gewahlt wurde.

Dokumenteinstellungen i i(j

FOEs | Soitennmnrncfiarungl AS

G iltighgit | Duerver weise I Allgemein / Projektbaum I Logos I Titelblatt

L
[T Inkaltsverzeichnis

i Projektbaum
[T Querverweisiiste

™ Liste globaler Variablen

| Linke Fuftzeils | Rechte Fubzsile

~POEs
v £BS
vV Al J MELAWL
v KOP
v 45
¥ s

0k | Abbrechen | it |

Anwenderdefinierte Logos oder Informationen kénnen der Titelseite zugewiesen werden, wenn
Sie auf die Karteikarte Titelblatt klicken. Die Kopf- und die FuBzeile kdnnen Sie mit eigenem
Logos gestalten, nachdem Sie auf die Karteikarte Logos geklickt haben.

Dokumenteinstellungen _X_[

POEs | Setennummerierung | 45 | Linke Fubzeie | Rechte Futzeis |
Gillighet | Querverweise | Allgemein / Projekthaum | Logos  Titelblalt

Logo: ID:\.Eige‘ne Dateien\MELSEC Bi Durchguchon...l
Projekt: CARDUSEL
Kommentar  [TRAINING DOCUMENT

Pri. Hummer:  [MIT.TR1234
Prj Manager: [MUSTERMANN
SPETp  [go2H

Dokumenteinstellungen i .E.[

POE: I Seltennummensrung | A5 | Linke Fufizeile | Rechte Fubizsile
Gultigkeit | I]umvmwei:el aligemein / Projektbaum  Logos I Titelblatt

~Koplzeile:
Logo brks, |llder\US’DE_rsc_graphlcz_q_g.bmp Durchsuchen...l

Lego rechts: [D-\Eigene Dateien\MELSEC Bide chhsuchan...l
Tiet |G EC Training

~FuBzede:

Logo unten: |D:\Eigene Dateien\MELSEC Bide |

QK Abbrechen Hilte

Ok Abbrechen Hilte
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Fir die linke und die rechte FuB3zeile kbnnen unterschiedliche Einstellungen vorgenommen
werden. Die Bezeichnungen der Felder der linken FuBzeile kénnen Sie bei Bedarf andern,

indem Sie auf das Schaltfeld Name klicken.

= 5 T
Dokumenteinstellungen ,E,.l

Giltioksit | Quervenweise | Algemein / Proiektbaum | Logos | Titelblat
POEs | Seternummerienung | A5 Linke Fuele | Rechte Fuzeil

o] |
IE | | I [flrawnl |>'¢r2
W | [ B aoer | [FE
Rev| Change | Date | Namel Rel. | |Q02"'|ﬂ 4

o | [

Dokumenteinstellungen »l',il

Giltiokeit | Quervenweice | Algemein / Projektbaum | Logos | Titelblat |
POEs | Seiternummenening | A5 | Linke FuBizeile  Rechte Fubzeile

(FIHED> | FIXEDS

I-.FIHEEI,-

|TH;’-‘«INING

FF

|< FIXED>

e

ok | Abbrechen |

Hite |

ok | Abbrechen |

Hife |

Das Erscheinungsbild der POEs und des gesamten Projekts kann Uber die Karteikarten POEs
bzw. Allgemein/Projektbaum eingestellt werden.

Dokumenteinstellungen 'ﬂ

Gliket | Ouerverwsise | Algemein / Projekibaum | Logos | Titeblatt |

POEs | Seternummenierung | 45 | Like Fulzeie | Flechte Fuzeile

v Header
[T Lokale Ouerverweisiste
¥ Body
Hetzwerke:
[T Netzwerk-Querveryeiziste

™ Netzwerk-Vanableniste

l_ Querven - / Vanablenhste n Netzw,

€ Mehiere Objekle auf einer Seite

€ Ein Objekt auf einer Seite

[T Yewende lokale Yariablen in Querverweishiste
[~ Zeige HeaderVorkemmen in Quervenseishste

: —
Dokumenteinstellungen :__.ﬂ

POEs I Seltennummenerung | 45 I Lirke Fubzeie | Rechte Fulzeils |

Gulighei | Querverweiss  Algemen /Proiektbaum | Logos | Thelbiat
— Allgemein i~ Projektbaum:
Zoom: & Aktueller Status
i O Enwetert
" Nomal
- KOF und FB2!
[T Nicht separater
Ein-/Ausg Pin
direkt verbunden.

0Kk | Abbrechen Hile ok | Abbrechen Hite
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In den Ordnern AS und Querverweise finden Einstelimdglichkeiten fir Programme in Ablauf-
sprache bzw. der Querverweisliste.

Dokumenteinstellungen '___f:‘

Giltiokeit | Guervemweise | Allgemein / Projekibaum | Logos | Titelblatt
FOE< | Seitennummeneiung 45 | L'mkeFuBzeiJel Rechte Fuiizeile

¥ Transtionen

¥ Aktionen

¥ Aktionszuoidnungen

¥ Mett Schitte/
Aktionen/Transitio-
nien auf einem Blatt

Dokumenteinstellungen I _ﬁ

POEs | Seitennummenierng | As

| Linke Fubzeie | Fechte Fubzeile |
Giltigkeit  Querveweise | Algemein / Projektbaum | Logos | Thelbiat

& Variable
" Alle Adressen
" Adrescheeich

€ Externe Deklarationen

' Vemendetes Lesen/Schieiben

WO

[ ok | apbeechen | hire |

[ ok ]| abbeechen |

Hife |

Die Einstellungen kénnen gespeichert werden, indem ihnen ein Name gegeben und anschlie-
Bend das Schaltfeld Speichern angeklickt wird. Sie kdnnen so jederzeit wieder geladen

werden.

Druckoptionen

Objekt:

€ Froektbaum
(O} Aurwah)

Schliefen

Lkhseles Prokl
Geladenes Prafit

Grundprofil
Achtung

W Aktueles Profi
izt richt gesp.

Speichem

[Training =]
|

|<5EDr:n: Clandardy

Lazchen Eigerich.

Grundeirist. Lizte. .

Offren
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5

5.1

Programmbeispiel

QUIZMASTER

In diesem Beispiel werden behandelt:

® Programmierung von Timern

® Programmierung von Countern

@ Logische Funktionen: Selbsthaltung — Verriegelungen — Verwendung von Merkern
® Funktionen: Reset (Zurlicksetzen) und PLS (Flankenerfassung)

Beschreibung

Dieses Programm erfasst, welcher von vier Kandidaten bei einem Quiz als Erster seinen Taster
betatigt hat und dadurch anzeigt, das er eine gestellte Frage beantworten méchte.

Nach der Betétigung des Tasters leuchtet nur die Leuchte, die diesem Kandidaten zugeordnet
ist. Wenn andere Kandidaten ihre Taster betatigt spater haben, bleiben deren Leuchten ausge-
schaltet.

Aufgabe

@ Erstellen Sie ein Kontaktplanprogramm flr die SPS, das sicherstellt, dass nur eine
Leuchte der Kandidaten eingeschaltet wird.

® Nachdem der Quizmaster eine Frage gestellt hat, betatigt er einen Start-Taster. Danach
haben die Kandidaten 10 Sekunden Zeit, ihre Antwort-Taster zu betatigen.

® Wahrend der Wartezeit wird die abgelaufene Zeit (0 -10 s) auf der Analoganzeige des Trai-
nings-Racks dargestellt.

@ Der Spielleiter kann das System durch einen separaten Taster jederzeit zurilicksetzen.

Liste der verwendeten Ein- und Ausgéange

Eingéange

X10 - Antwort-Taster fur Spieler 1

X11 - Antwort-Taster fir Spieler 2

X12 - Antwort-Taster fur Spieler 3

X13 - Antwort-Taster fir Spieler 4

X14 - Start-Taster (wird vom Quizmaster betatigt)
X15 - Reset-Taster (wird vom Quizmaster betétigt)
Ausgange

Y20 - Antwort-Leuchte flr Spieler 1

Y21 - Antwort-Leuchte fir Spieler 2

Y22 - Antwort-Leuchte firr Spieler 3

Y23 - Antwort-Leuchte flr Spieler 2

Y24 - Anzeige: ,Wartezeit ist abgelaufen”
Sondermodul

UaGt - Adresse flr Analogausgang 1 im Pufferspeicher des Analog-

Ausgangsmoduls
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QUIZMASTER

Programmbeispiel

5.1.1

Vorgehensweise

@ Generieren Sie ein neues Projekt und nennen Sie es ,Quizmaster.

@ Geben Sie die folgenden Daten in die Globale Variablenliste ein:

E5£ Globale Variablenliste = =10f x
Klasse Bezeichner MIT-Adr |IEC-Adress Typ Stant 22
0jvAR GLOBAL = |Player]_Response w10 Yeli16 BOOL . |FALSE
1|VAR_GLOBAL ¥ |PlayerZ_Response 11 Wl17 BOOL  |FALSE
2\VAR_GLOBAL ~ |Player3_Response w2 hix1e BOOL . |FALSE
3VAR_GLOBAL = |Playerd_Response X113 %l19 BOOL . |FALSE
4/VAR_GLOBAL ~ |Chairman_Start_Timing |X14 Shlx20 BOOL . |FALSE
&{VAR_GLOBAL * |Reset_Game X185 Yli21 BOOL _ |FALSE
B'VAR_GLOBAL = |Player!_Indicator Y20 QK32 BOOL |FALSE
7\VAR_GLOBAL * |PlayerZ_Indicator ¥21 X33 BOOL . |FALSE
8/'VAR_GLOBAL = |Player3_Indicator Y22 QK34 BOOL _|FALSE
al\VAR_GLOBAL * |Playerd_Indicator Y23 %035 BOOL . |FALSE
10/'VAR_GLOBAL = |Question_Timing Y24 QX6 BOOL _|FALSE
11/VAR_GLOEAL * Time_Display UGT YMW14.4 1INT |0
12\VAR_GLOBAL =|Time_Up_Indicator BOOL _|FALSE Jul
1 | 3
® Legen Sie eine neue POE mit der Programmklasse PRG (Programm) an. Als Programme-
ditor wéhlen Sie bitte Kontaktplan. Nennen Sie diese POE ,Game_Control*.

@ Programmieren Sie diese POE so wie unten abgebildet:

N | Quizmaster Programm ]
Chairman Staln_Timing --------- TinesStart e
I \L |
Question Timing Lateh Contral
- Time-Start Player! Indicator Player2 indicator Player3 Indicator Playerd Indicator Seconds- Counter - Questioh_Timing - -

I I/ 171 I 171 Il (>

Question Timing | -~ © © o o oo
—
3 Drive the 1 Second clock generator while game timing Timerl - -
Question_Fiming Time Pulge - - - - - - - - TON | ----------------

| | 1 In —Time Pulse -
......................... Time_Base— FIT ET 'TB_GBn S
4 Count seconds while timing CoCoumter -
. TimE!_'F'LHSE! ......................... CTU ...............
J' cu Q ,—Seconds_[}uumer -------
------------------------- Count_Reset—— RESET CV Count_val- - - - - - -~ -
............................ 10— Py
s Display "TIME UP" at end of Question timing
Seconds: Coumter -« - o e Time_Wp-Indicator - - e e e
| CF
B Detect "Reget Game” button pressed
. Reget_-Game ......................... PLS M - -
JI ER O EMO L - - o
............................... d —Count_reset - - - - - - - .
7 Drive the Analog Output 1 far displaying the time

TRUE - - - -« oo MDV M ...............

J JI EM  ENO - - - - o .
.......................... MUL | s d —Time_Display - - - - - - - -
..................... Court_Val—
....................... 400_
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Programmbeispiel

QUIZMASTER

Der Header der POE ,Game_Control“ sollte so aussehen:

IKlasse Bezeichner Typ Star Kommentar
0vAR ~ [Time_Start BOOL _|FALSE
1[WAR ~ |Time_Pulse BOOL _|FALSE
2/VAR ~ |TB_Gen TIME | T#s
3 WAR_CONSTANT ~* |Time_Base TIME |T#ls
4WAR ~ |Count_Reset BOOL _|FALSE
5WAH ¥ |5econds Counter BOOL . |FALSE
B/wAR ~ |Count_“al IMT |0
7 WAR ~ [Timer! TOR
B|vAR ~ |Counter] cTU
gwAR ¥ | Canfig_Analog BOOL |FALSE

® Legen Sie eine neue POE mit der Programmklasse PRG (Programm) an. Als Program-
meditor wahlen Sie wieder Kontaktplan. Nennen Sie diese POE ,Player_Logic".

® Programmieren Sie diese POE so wie unten abgebildet:

Welayer Logic [PRG] Body [LD] B =[0] x|
| 1 | Player | Interlack Logic ) s g
Playerl_Response Gluestion_Timing PlayerZ_indicator Player3_Indicator Playerd Indicator Reset_Game Playerl_Indicator -
| | 1] i | I/ | i I} L)
Player!_Indicator
i |
5 | Player 2 Interlock Logic A e
PlayerZ Response Question_Timing Player! dndicator Player3 Indicator Playerd Jndicator - Reset:Game Player2 indicator -
! | 17 I} i It L >
Player2_indicator
||
. e e P PO ]
Playerd Response Cuestion_Timing Player! Indicator Player2 Indicator Playerd Indicator - Reset-Game Player3_Indicator
| J 71 I il i1 L)
Playerd Indicator
1|
T . e LA R ——
Playerd_Response Question_Timing Player! Indicator Playei2 Indicator Playerd Indicator - Reset -Game Playerd_Indicator
J | ' I} 71 I} L ¥
Playerd Indicator
I
K E— ;IJ
Der Header der POE ,Player_Logic" sollte so aussehen:
klasse Bezeichner Typ Start kommentar
ofvAR -
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QUIZMASTER Programmbeispiel

@ Legen Sie im Task-Pool eine neue Task mit dem Namen ,QUIZ“ an. Rufen Sie in dieser
Task die beiden POEs ,Player_Logic*“ und ,Game_Control“ auf.

JOIEEE= al =

Projekt [d:\Schulungsunterlagen' Unterlal
ififl mibliotheken
B3 Parameter
4Ty Task-Pool
-~ @ ]Qulz (Prio = 31, Ereignis = TRUE}L ""‘-—-_i | POEName | karmmenl ar
94 SDT-Pool n[Game_Conbiol
f Glob. Yariablen | i|Prayar_Logic B
9% POE-Pool
= W2 Game_Control [PRE]
gt reader
ot Body [LDY]
=3 Player_Logic [PRG]
! Headsr
40} Bady [LD]

I

(i 5 ]
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Programmbeispiel QUIZMASTER

Initialisierung des Analog-Ausgabemoduls

Als nachstes mussen Einstellungen fir das Analog-Ausgabemodul Q64DA vorgenom-
men werden. Klicken Sie dazu im Navigatorfenster doppelt auf Parameter und dann auf
das Unterverzeichnis SPS. Klicken Sie dann auf den Reiter E/A-Zuweisung. Nachdem
Sie auf Schalterstellung geklickt haben, geben Sie bitte die unten gezeigten Werte ein.

(i M }-Parameter . ﬁj

SFS Hame | SPSSpten | 5P Datei | 575 305 | Oper | Progiame | BooDiatei |55 ERZimmsing |

I—EMMW|

| Slackel Ten Modslinsme= Adieszen | Stabdy|=

o |5PS Fiech - b

| - =

| 15 Eingang = 16 Adiesgx | D00

| 2{0-2] Susgang  w Gadiema el 0020

| 30-3) S - 6 Adigsze = K]

L5 _[ai0-g Sonder ¥ [ T

LE - -

B a - = Eing Fomal  [EEN

Zusssisung doe £, st rcht edfordeiich, CPU macht des aulomalisch
| S5tk e E it o sl e e ot

: = o Sleckpl Modelneis | Schal 1] 5ehal 2] Sehat 3] Sehal 4] Schal 5 =]
i Emnslebirg Bsugipperhiage '] e ——. | I'_msps
| Hassmodunams | Mstzmodul Er qekabed [Sheckpl © Al 5]
| — | 3 [14) |Eingang
| | 5 = {= Dol
!.EE&EJ | = | 240-2) |Ausgang
[ Eruth 2 — Pl EE Izl BEER oo
Iﬂ |
|| Eribae 5 =| B Sheckplctan : 4|1-4) :Imﬁ. 4444 o oo
|| Eveiltie 4 - [l
I Erubiy 5 | = 1asn=.ckpu==| !
L meﬁhmﬁgu. Inpoil HUliCRIParaneter | | SPS Db favan_ |

ElbZumeirg ibameteren | wiicrEes | Steded | Fiden | Erce TS abluschen |

@ Erweitern Sie die POE ,Game_Control“ um die Analogausgabe an Kanal 1. Dieser Aus-
gang ist mit dem Anzeigeinstrument verbunden.

| Starting the analogue Output

a - Config_Analog -
- F
g Setting of "Operating caondition setting request”
1 (N BN ENO e MOV M ¥80:  Module Ready
Lo d EM ENO - - - . - .. = . :
| R dunco o - Y43 Operating condition setting reguest
e UHGO: VA conversion enable/disable
SET M |- -
EM  ENO — - - - -
d —vag - - -

Resetting of "Operating condition setting regquest”

10
AT AND Lo RST M |
B EN ENOr .
- RAd . d 49 -
7 e p— L
Enable Output to channel 1
Co 0 AND L [ v Enable Output to Channel 1
D VAV e e EnorFlag
XAF ClAND [ SETM '
e EM ENO L - -
S Y49 Co dr‘,—Cunﬂg_Analog :
12
End:
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QUIZMASTER

Programmbeispiel

5.1.2

5.1.3

Schritte zum Testen des Beispielprogramms ,,Quizmaster*

O]

Q ©® ©®© ® e 0

©)

Programmieren und kommentieren Sie das Beispielprogramm. Priifen Sie das Programm
mit Hilfe der Funktion in der Werkzeugleiste. Lassen Sie es dann vom GX IEC Devloperin
den Maschinencode konvertieren und speichern Sie es.

Ubertragen Sie das Projekt in die SPS des MELSEC System Q.
Aktivieren Sie den Monitormodus, um die Funktion des Programms zu beobachten.

Betatigen Sie kurz den am Eingang X14 angeschlossenen Schalter, um die Wartezeit zu
starten.

Prifen Sie, ob durch einem der Schalter an den Eingdngen X10, X11, X12 und X13 die ent-
sprechende Lampe eingeschaltet wird.

Prifen Sie, ob die die Wartezeit von 10 Sekunden ablauft und ob die Zeit am
Analoginstrument angezeigt wird.

Nach Ablauf der Wartezeit diirfen die Antwort-Taster der Kandidaten nicht mehr erfasst
werden. Die LED, die das Ende der Wartezeit anzeigt, muss leuchten.

Durch den Reset-Taster (Eingang X15) mlssen alle Ausgange und Merker geldéscht wer-
den kénnen.

Erlauterung des Beispielprogramms ,,Quizmaster*

POE ,,Game_Control“

Netzwerk 1

Bei der Betétigung des Start-Tasters wird durch die Anweisung ,PLS_M* die lokale Varia-
ble , Time_Start“ nur fir einen SPS-Zyklus eingeschaltet.

Netzwerk 2

Nach dem Start des Spiels wird ,Question_Timing“ eingeschaltet. Diese Variable bleibt
durch eine Selbsthaltung solange gesetzt, bis die Antwort-Lampe eines Spielers einge-
schaltet wird oder die Wartezeit abgelaufen ist.

Netzwerk 3

Wenn ,Question_Timing“ gesetztist, beginnt der Timer fir den 1-Sekunden-Takt zu lau-
fen.Nach Ablauf dieser Zeit wird die Ausgangsvariable , Time_Pulse“gesetzt. Diese unter-
bricht im ndchsten Programmzyklus die Eingangsbedingung —der Timer wird angehalten.
Dadurch wird auch die Ausgangsvariable ,Time_Pulse“ zuriickgesetzt. Dies wiederum
startet den Timer im néchsten Zyklus erneut. Dies wiederholt sich, solange die Variable
»Question_Timing“ gesetzt ist.

Netzwerk 4

Das periodische Einschalten von , Time_Pulse“ wird von der CTU-Funktion ,,Count UP*
gezahlt. Wenn ,Time_Pulse“ zehn mal eingeschaltet wurde, sind 10 Sekunden vergangen
und die Ausgangsvariable ,Seconds_Counter” wird eingeschaltet.

Netzwerk 5

Durch die Ausgangsvariable ,Seconds_Counter” wird eine Leuchte eingeschaltet, die den
Ablauf der Wartezeit anzeigt.

Netzwerk 6

Die Betatigung des Reset-Tasters wird in einen Impuls gewandelt, der den Zahlerim Netz-
werk 4 zurucksetzt.
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Programmbeispiel QUIZMASTER

® Netzwerk 7

Die Variable TRUE ist immer eingeschaltet (logisch ,1“). Dadurch wird der Zahlwert
,count_Val“ stdndig mit dem Offset von 400 Einheiten/Volt multipliziert und in der Varia-
blen , Time_Display® an das Analog-Ausgangsmodul Ubertragen.

POE ,,Player_Logic*

® Netzwerke 1-4

Diese Programmsequenzen dienen zur Verriegelung der Signale der einzelnen Spieler.
Wenn zum Beispiel der 1. Spieler seinen Antwort-Taster zuerst betatigt, wird die Variable
»Playeri_Indicator” eingeschaltet. In den weiteren Netzwerken ist diese Variable als Off-
nerkontakt verarbeitet und sperrt dadurch Tasterbetatigungen der anderen Spieler.
Ebenso sind die Ausgangsvariablen der anderen Spieler im Programm verkn(pft. Die
Kandidaten kénnen eine Antwort nur anbieten, solange die Wartezeit 1auft.
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Funktion und Funktionsbaustein Funktionen

6

6.1

6.1.1

Funktion und Funktionsbaustein

Die folgende Tabelle zeigt einen Vergleich zwischen einer ,Funktion® und einem ,Funktions-
baustein®.

Merkmal Funktion Funktionsbaustein

Speicherung interner Variablen | keine Speicherung Speicherung

Instanzierung Nicht erforderlich Erforderlich

Ausgénge Ein Ausgang keinen, einen oder mehrere Ausgange

Wiederholte Ausfiihrung mit Gleicher Eingangswert ergibt immer Gleicher Eingangswert ergibt nicht

gleichen Eingangswerten den gleichen Ausgangswert immer den gleichen Ausgangswert
Funktionen

® Funktionen gehdéren zum Befehlsvorrat der SPS

@® Funktionen sind Unterprogramme, die mehrfach im Programm wie eine Programmieran-
weisung aufgerufen werden kénnen.

@® Funktionen sind in der Hersteller- und Standardbibliothek enthalten. Zum Beispiel ist
TIMER_M ebenso eine Funktion aus dem Mitsubishi-Befehlsvorrat wie MOV_M und
PLUS_M und in der Herstellerbibliothek enthalten.

® Funktionen kdnnen auch vom Anwender programmiert werden. So kdnnen geprlfte Pro-
grammteile leicht in Funktionen gewandelt werden.

So kénnen zum Beispiel Berechnungen flr ProzessgréBen als Funktionen in Bibliotheken
gespeichert und dadurch mehrfach, mit verschiedenen Variablen, verwendet werden.
Dies ist &hnlich der Verwendung z. B. einer MOV-Anweisung, nur mit dem Vorteil, dass die
selbst programmierte Funktion anwenderspezifisch ist.

In vielen Programmen werden Berechnungen bendtigt. Beispielsweise missen haufig analoge
Signale aufbereitet oder Messwerte skaliert werden. Und oft werden diese Kalkulationen mehr-
mals im Projekt angewendet. Durch eine anwenderprogrammierte Funktion lasst sich viel Zeit
bei der Programmierung einsparen.

Beispiel: Programmierung einer Funktion

Ziel:

Programmieren Sie eine Funktion, die einen Wert in Grad Fahrenheit in Grad Celsius umrech-
net.

Die Formel dazu ist:

(GradFahrenheit - 32) x5
9

Gradceisius =

Die Funktion bekommt den Namen ,CENTIGRADE" (englisch fir ,Grad Celsius“) und die Ein-
gangsvariable wird ,Fahrenheit“ genannt.
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Funktionen Funktion und Funktionsbaustein

Vorgehensweise
@ Legen Sie eine neue POE an und nennen Sie sie ,CENTIGRADE*.

x|| Dieses Mal wéhlen Sie als Programmklasse FUN

anstatt wie bisher PRG. Diese Funktion wird in der
Name: [CENTIGRADE oK Funktionsbausteinsprache programmiert. Als
[ Programmklasse ——————— Abbre-:henl Ergebnistyp der FUNkann INT (Integer) Gbernom-

CPAG & FUN ( FB men werden.
Programmeditar:
Funkhonzhausteinipiache
Fontsktplan
Struktunertar Test

Ergebinistyp der FLIN:

|INT ]

Nachdem Sie auf OK geklickt haben, erscheint die Funktion ,CENTIGRADE" im POE-Pool.

=- g9 POE-Pool

- d " ICENTIGRADE [FLIN: INT]:

............................................................

@ Header

“--FE0} Body [FBO]

@ Klicken Sie doppelt auf den Body der Funktion, um ihn zu 6ffnen.
TEMPERATURE - GX IEC Developer - [CENTIGRADE [FUN: INT] Body [FBDT]
”’5 Projekt Cbiekt Editieren ‘Werkzeuge Online Debug Ansicht Extras Fenster Hilfe

sHel 2@d|o @9 ¥ tnu e st

TEMPERATURE ————— | % |

[E &l = | 3

20 8 L R |

EI’ Projekt [c\MELSEC'\GX IEC DATA
'm Bibliotheken
@@ Parameter
@ PS5
! .,I" Netzwerk
Bl Madul-kanfiguration
L Task-pool
35 SDT-Pool
'@ Glob. variablen
B Eﬁg POE-Pool
=} CENTIGRADE [FUMN: INT]
~dff Header

0 Fog ]
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Funktion und Funktionsbaustein Funktionen

Programmierung

@ Klicken Sie in der Werkzeugleiste auf das Schaltfeld {F (Funktionsblock) und wahlen Sie
aus der Liste der Operatoren die Anweisung SUB.

Auswahl Funktionshlock = |D|5_[

Bereich Dperatarer:

[sup
GE A
GT _I
LE

K NS

Zuletzt verwendak: HEL

@DV "l 0R

GMUL2 T

f@S1 A e

1 LIJ *DR -
1| | 3

- Operatarenguppe — | Vierkleinere Fenster

 Alle Typen riach Brwendsn’

* (Operatoren Anwenden

 Funktionen

]

" Funktionzbaust Sehliefen

Arz Eontakle: |_ Hilie |

@ Klicken Sie auf Anwenden oder doppelt auf das ausgewahlte Objekt und dann in den
Body, um es abzulegen.

® Wiederholen Sie diese Schritte, um die folgenden Objekte zu platzieren:
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Funktion und Funktionsbaustein

Deklaration der Variablen

Es gibt verschiedene Mdglichkeiten zur Deklaration von Variablen. In diesem Beispiel wird
demonstriert, wie Variablen wahrend der Programmierung deklariert werden kénnen.

(@ Betatigen Sie im Netzwerk die rechte Maustaste. Aus dem Menii, das dann angezeigt
wird, wahlen Sie Ein- und Ausgangsvariablen und positionieren Sie wie unten gezeigt an
die Anweisungen.

CLHPNEL SR PR R

PR ]
Mit den Schaltfeldern kénnen Sie Ein- und Ausgangsvariable auch in der Werkzeug-
leiste auswéhlen.

(@ Deklarieren Sie die Variable ,Fahrenheit‘, indem Siesie| . . . . . . . . .
einfach als Eingangsvariable eintippen. o 2B

Fahrenheit —— —
- SR

Weil der Name dieser Variablen noch nicht im Header (Lokale Variablenliste) eingetragen
wurde, wird eine Meldung angezeigt. Sie kénnen diese Variable nun global oder lokal definie-
ren.

GX IEC Developer 7.00 y x|

Vanable exishert weder im Header noch in der GYWL

:_glqlgg!_d__n;_r!p!gr_n;_n_._E L okal defirieren. | Abbrechen

Ophoner .

® Klicken Sie auf Lokal definieren.

@ Danach wird ein Dialogfenster zur Deklaration der Variable getffnet. Tragen Sie in das Ein-
gabefeld Klasse VAR_INPUT und in das Eingabefeld Typ INT ein.
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wariablenauswahl {Modus: Neue ¥ariablen) e B =] B3
Bereich Vanablen Flasse
[CENTIGRADE vaR_INPUT |
{[lobale Vanablen: CEMNTIGRADE Bezeichner
Manuf acturer_Lib Falvanhai
Standard_Lib frefrorkol
_’I Adresse
Tip I
[any_NUM v Tep
Datentyper-Gruppe ||m
|E|nfac he Typen ‘I Antangsyert
IEC 611313 K M )
| d Kommentar
¥ Ferister nach ‘drwenden’ verkleinemn Neu Aus |
Ermwender Schiiefen | Hilre | ﬂbﬁnfhmen |

HINWEISE Als Klasse muss VAR_INPUT angegeben werden, weil dadurch beim Aufruf der Funktion
in einem Programm die Eingabe von Werten in die Funktion erméglicht wird. Das grafische
Symbol der Funktion erhélt durch einen VAR_INPUT einen Eingang an der linken Seite

Beachten Sie bitte, dass die Variable CENTIGRADE automatisch in den Header eingetra-
gen wurde. Das kommt daher, weil der Name der Ausgangsvariablen einer Funktion iden-
tisch mit dem Namen der Funktion sein muss.

@ Klicken Sie auf Ubernehmen. Dadurch wird die neue Variable in den Header der Funktion
CENTIGRADE ubernommen. Sie kdnnen dies prifen, indem Sie den Header 6ffnen.

Festlegung von Konstanten

(@ Eine Konstante wird angegeben, indem sie in das Eingabefeld fiir eine Variable eingetra-
gen wird:

Fahrenheit ——
32—

@ Vervollstandigen Sie das Programm der Funktion CENTIGRADE so wie nachfolgend
gezeigt:

— — CEMTIGRADE -
C— P e

Tipp: Die Variable CENTIGRADE muss nicht eingetippt werden.
Klicken Sie einfach mit der rechten Maustaste in das Eingabefeld
(oder betatigen Sie die Taste F2). Im Dialogfenster Variablenaus-
wahlklicken Sie dann entweder doppelt auf CELSIUS oder nur ein-
mal und anschlieBend auf Anwenden (siehe folgende Abbildung).
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Funktionen Funktion und Funktionsbaustein

variablenauswahl Bl _[G]x]

Bereich Yariablen

CENTIGRADE
Manulachurer_Lib F ahrenheit
Standard_Lib

<[ lobale Vanablen>

Tvp

[ANY_NUM =]
Datentyper-Giupps
|E'u'1fache Typen j

IEC 611313 === il
£

[T Fenster nach ‘Anwenden’ verkleinemn NELI Ein |
arwenden | Schieken | Hile |

CENTIGRADE wurde automatisch in den Header eingetragen, weil es der Name der Funktion
ist. Deshalb muss CENTIGRADE auch als Ausgang der Funktion angegeben werden.

Zur Sicherheit kdnnen Sie den Header der Funktion CENTIGRADE prifen, er sollte so ausse-

hen:
Klasse Bezeichner Typ Start Kaormmentar
0[VAR INPUT * |[Fahrenheit INT o
HINWEIS Die Variable ,Fahrenheit“ kann auch vor der Programmierung direkt in den Header eingetra-
gen und wahrend der Programmierung ausgewahlt werden.

Programm priifen

@ Prifen Sie das Netzwerk, es sollten keine Fehler oder Warnungen gemeldet werden.

TEMPERATURE - GX IEC Developer - CENTIGRADE [FUN: INT] Body [FBD] IS

” Projekt Obiekt Edtieren Werkzeuge Onlne Debug Ansicht Extras Eenster Hife

eE SR 2@ oo

A Sdcab|mammo

EERE[Femoro o gl F

AL L [0 CenvTiGRADE [FUN: INT] Body [FBD] D=
F&I" Projekt [\ MELSEC|GX IEC
-l Bibliotheken
H-@@ Parameter R - o m e ool s e . BRSNS NS BRCRERRRE N - RS el
e G S5 i
J‘Nelzwerk """"""" DR
Fahrenheit — _ — -CENTIGRADE
Wl Modul-Konfiguration
'@ Task-Pool A= 6 —— B== .
84 SDT-Pool
| L_f Glob. Variablen Meldungen wahrend des Kompilierens/Uberpriffens =
E-a§ POE-Pool =100 x|
B {F* CENTIGRADE [FUN: 1 Eehler/\Wanungen
& Header| <CENTIGRADE [FUN; INT) Bady [FED]> =
5} Body [FED] <CENTIGRADE [FUM: INT}> E
<CENTIGRADE [FUN: INT] Header>
0 Fehler
Klicken Sie hier, um das
Programm zu prifen.

: o

[~ Fenter beim "Anzeigen’ verklsinem

Anzeige | Stopp Hilie |

@ SchlieBen Sie alle Dialog- und Arbeitsfenster.
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Funktion und Funktionsbaustein Funktionen

HINWEIS

Neue Programm-POE anlegen

(@ Legen Sie ein neue POE mit dem Namen ,Prozess* an. Als Programmeklasse wéhlen Sie

bitte PRG und als Programmiersprache wieder Funktionsbausteinsprache.

POE anlegen (Projekt) 1 _)il

Mame: IF'rnceee

ok
~Programmklasse ————— Abbre‘:h'ﬂﬂl

FPAG C FUN ( FB

Programmedibar

Ahlatfeprache
Anweisungsliste
Funkbionsbaustein:

K.antaktplan
MELSEC-Anweisungshste
Stk turierter Text

Ergebnistyp derFLIN:

[INT =]

@ Offnen Sie den Body der POE ,Prozess‘ durch einen Doppel- = @& process [PREG]
klick. g Header

ﬂ:@ Body [FEO]

Aufruf einer anwenderdefinierten Funktion

@ Klicken Sie wieder auf das Schaltfeld {F (Funktionsblock) in der Werkzeugleiste. Dieses
Mal wéhlen Sie aber bitte Funktionen und als Bibliothek <Projekt>. Bitte beachten Sie,
dass die neue Funktion CENTIGRADE nun in der Liste der Operatoren angezeigt wird.

Auswahl Funktionshlock o wl 3

Bereich: Operatoren
CALLEY |EENTIEHA[IE

Manufacturer_Lib
Standard_Lib

K 2
Zullatat vewendat:
@DV - I

@EMLUL-2
@51 R Jﬂ
- = st o

- Operatorengtuppe — I~ Werkleinere Fenster
" Alle Typen riach Arwenden’

" Dperateren Arivender

= Funktioren
' Funktionshalst SchiliePen

Anz Kontakte: I-_ Hilles |

@ Kilicken Sie auf CENTIGRADE und anschlieBend auf Anwenden.

i

Das Dialogfenster Auswahl Funktionsblock wird nach einem Klick auf Anwenden auto-
matisch minimiert, wenn die Option Verkleinere Fenster nach Anwenden aktiviert ist.
Ohne diese Option bleibt das Dialogfenster gedffnet. Wéhlen Sie eine dieser Méglichkeiten
entsprechend lhren Arbeitsgewohnheiten.

Schulungshandbuch GX IEC Developer 6-7



Funktionen

Funktion und Funktionsbaustein

Die Funktion wird in den Body der POE Gbernommen:

CEMTIGRADE
Fahrenheit

Zuweisung von Globalen Va

riablen

Nun kdnnen der Funktion Variablen zugewiesen werden.

@ Tragen Sie in die Globale Variablenliste die folgenden Variablen ein:

iZ Globale Yariablenliste

_|Olx
Klasse Bezeichner MIT-Adr. | IEC-Adress Tip Start =
0'VAR_GLOBAL ~|Deg F Do SMWO.0  |INT |0
1|VAR_GLOBAL *|Deg C 01 Y%MWOT  INT |0
<| | £l
Weisen Sie diese Variablen der Funktion zu:
o CEMNTIGRADE o
- Deg_F —— Fahrenheit ——Deg_C -

@ Offnen Sie die Task ,Main“.

@ Projekt [ MELSEC", G X IEC DATATEMIF
-l Bibliotheken
@@ Parameter
i @ 5P
L Netzwerk
: .Ml Modul-Konfiguration
EIJ-Q- Task-Pool
SN 4= -15ir ([ric = =1, Ereignis = TRLUE)

® Rufen Sie in dieser Task die POE ,Process® auf.

POE-Mame

Kommentar

0| Process
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Funktion und Funktionsbaustein Funktionen

Wandlung des Programms in den Maschinencode

Konvertieren Sie das Programm, indem Sie in der Werkzeugleiste auf das Schaltfeld Alles neu
erstellen klicken:

lEEN = &

Klicken Sie bitte hier, um das
Programm zu kompilieren.

' CENTIGRADE o
- Deg_F—— Fahrenheit ———Deg_C -

Meldungen wahrend des Kompilierens /Uberpriifens

Fehlar\W amungen

Verwendete System-Bits; 0 von 4036 ﬂ
Yerwendete AS-Flags: 0 von 81592

Vemwendete Timer O von 1984

Yemwendete reman. Timer: 0 von 0

Verwendete Counter: [ von 512

Vemwendete Label 1 von 2048

Verwendete Interupt-Label 0 von 256

Verwendete Programmechiitte
Mawimum: 28672

Man: 26
Gesamt: 26
0 Fehler

| | »

[T Fenster beim Anzeigen’ verklzinem

Hilte |

Anzeige | Stopp I

Falls doch ein oder mehrere Fehler aufgetreten sind, klicken Sie auf die Fehlermeldung und
anschlieBend auf Anzeige. Dadurch wird der Fehler im Programm markiert. Korrigieren Sie
dann das Programm.
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Funktionen

Funktion und Funktionsbaustein

Programm im Monitormodus liberpriifen

@® Ubertragen Sie das Programm in die SPS und aktivieren Sie den Monitormodus mit dem
Schaltfeld & in der Werkzeugleiste:

o : CENTIGRADE o
Deg_F = 0—— Fahrenheit — Deg 0 =-17 -

(@ Die Werte von Variablen kédnnen im Monitormodus verdndert werden. In diesem Fall wird
der Wert der Eingangsvariablen ,Deg_F*“ angepasst.

Klicken Sie doppelt auf die Eingangsvariable und geben Sie danach den gewlinschten
Wert in das Dialogfenster Variablenwerte dndern ein.

| Deg_F = 0—[Fahrenhet~ +—Deg C=-17"

:i N N . N - - . . ‘ N N ' N - . . . . N i . N ¥
5
Yanable: |Deg_F or. I

Top: IMT [T Hexadezimal
& Abbrechen |
Aktusller Wert: 0
Hilfe
Neuer wert: |E|E1 4|
Bereiche 5 |

Hinweis: 100 °F entsprechen 37 °C (genau genommen 37,7 °C)
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Funktionen und Funktionsbausteine Funktionen

6.1.2 Verarbeitung von Gleitkommazahlen

Die anwenderdefinierte Funktion CENTIGRADE kann zur Zeit nur ganzzahlige 16-Bit Werte im
Bereich von -32768 bis +32767 verarbeiten. Dies entspricht der Voreinstellung beim Anlegen
von Funktionen. Im nachsten Beispiel wird die Funktion CENTIGRADE so verandert, das auch
Gleitkommazahlen vom Datentyp REAL umgerechnet werden kénnen*.

* Gleitkommazahlen kénnen nicht von allen CPUs verarbeitet werden.

Kopieren einer Funktion

Die bestehende Funktion ,CENTIGRADE" wird kopiert und als ,CENTIGRADE1“ gespeichert.

@ Klicken Sie mit der rechten Maustaste im POE-Pool auf CENTIGRADE. Wéhlen Sie aus
dem Men(, das dann angezeigt wird, Kopieren.

Ellﬁg POE-Pool
EI:D- CEMTIGRADE [FLIN: INT

M Gffren
@ Priifen
: }é Ausschn,
00, Bady [FAD] Kopiren

2 Einfigen
'?{ Lidschen

@ Klicken Sie dann mit der rechten Maustaste auf POE-Pool. Wahlen Sie nun Einfiigen aus
dem Mend.

a3 POE-Pool |
E ﬂ-fJ Header VI Offnen
-3Fi8} Body [FBOY] @ Priifen
=92 Process [PRE]
g Header #  Ausschn.
08}, Body [FED] Kopieren
el erfigen

¥ Loschen

Das System fugt eine Kopie der Funktion CENTIGRADE in den POE-Pool eine und &ndert den
Namen automatisch in CENTIGRADE1.

Elfi‘; POE-Pool
- ZEMTIGRADE [FUM; IMT]

EI‘ Body [FED]

Schulungshandbuch GX IEC Developer 6-11



Funktionen

Funktionen und Funktionsbausteine

Ergebnistyp der Funktion &ndern

@ Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die soeben erzeugte Funktion CENTIGRADE1
und wahlen Sie Eigenschaften.

=183 POE-Pool
®-dF CENTIGRADE [FUN; INT]

: 2
=@ Proce < ffnen

- I@ Prifen

Kopieren
2 Einfagen
# Lischen

E. Suchen. ..

Importigren...
E xportieren...

jtenansicht

L
o

Umbenennen. ..,
Kommentar

IE Erweitern

Klicken Sie bitte hier ‘ SR AT
Sortierkriterien, ..

Einst ellungen 4

Eigenschaften. . .

@ Dadurch wird das Dialogfenster Information (Funktion) gedffnet. Andern Sie hier den
Ergebnistyp in REAL.

Information (Funktion) i x|
Marne: |CENT|GHADE1I “

Abbrechen |

Groke: 53 Hytes

Ergebnistyp:

Tupe | FUN » I
Sprache: | Funktionsbausteinsprache j

Letzte Ander;  28.04 2006 1267:27

 Sicherheitsstufe- -
o 1c2cacacs5C 580 ‘

[~ Eraube Lezen fiir visdrigers 5 tuten

Im Navigatorfenster wird hinter dem Namen der Funktion der Ergebnistyp angezeigt. Fir CEN-
TIGRADET1 sollte nun REAL angegeben werden:

- fF" CENTIGRADE1 [FUM: REAL]

o pes]

JFG0L Body [FED]

® Andern Sie im Header der Funktion CENTIGRADE1 die Variable ,Fahrenheit“in den Typ
LREAL®

Klasse Bezeichner Typ Star Komr
Fahrenheit REAL .00

1

[mm]

YAR_INPUT

6-12
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Funktionen und Funktionsbausteine

Funktionen

HINWEIS

Konstante in Gleitkommazahlen dndern
@® Offnen Sie den Body der Funktion CENTIGRADE1 und geben Sie an Stelle der ganzzahli-

gen Konstanten Werte mit Vor- und Nachkommastellen an (Zum Beispiel 32— 32.0).

Andern Sie auch die Ausgangsvariable von CENTIGRADE1 in CENTIGRADE1.

Ausgangsvariable -

....... SUB_.._..MUL.._.._DN‘ .
- Fahrenheit—— CENTIGRADET - -
S 30— 50— 90—

(@ SchlieBen Sie alle Editoren und sichern Sie alle Anderungen.

Aufruf der Gleitkomma-Funktion CENTIGRADE1 in der POE ,,Process*

@ Erweitern Sie die Liste der Globalen Variablen um zwei Eintréage:

Klasse Bezaichnar WAIT-Adr. | IEC-Adress Typ Start
0VAR_GLOBAL v Deg F Do %O |INT |0
1VAR_GLOBAL ~ [Deg ¢ o] %l |INT |0
2|VAR_GLOBAL ~ [Deg F Real D2 %MDO.2  |REAL _|no
3/VAR GLOBAL ~ [Deg_C Real D4 %MDO.4  |REAL Jno

@ Offnen Sie den Body der POE ,Process* und fiigen Sie die Funktion CENTIGRADE1 ein.

Auswahl Funktionshlock 1

Bereich:

Operataren:

_ (O] x}

GALLED

Manufacturer_Lib
Standard Lib

4] |

Zuletzt veryendat

|CENTIGRADET

H

| Alie Typen rach Brwender’
ir- Pregen Arwenden
| Furktionen

| Funkhonsbatst Sehliefen
Az Eontakte: I_ Hilfes

CENTIGRADE
@D

a1l -7
4

- Operatarengruppe

-

o

|EENTIEFIA[IE

|

[T Yekleinere Fenster

ki

Gleitkommazahlen vom Typ REAL werden in einem besonderen Format gespeichert und
belegen in der SPS zwei aufeinanderfolgende Register (32 Bit). Aus diesem Grund werden
in der Globalen Variablenliste die Register D2 (D2, D3) und D4 (D4, D5) als Operanden fir
diese Variablen angegeben.

Schulungshandbuch GX IEC Developer




Funktionen Funktionen und Funktionsbausteine

® Vervollstandigen Sie das Programm fiir die POE ,Process” so, wie hier gezeigt:

1
o CEMTIGRADE o
- Deg_F —— Fahrenheit ——Deg C -
- Deg_F Real—— Fahrenheit ——Deg_C Real

@ Speichern Sie das Projekt, schlieBen Sie alle Dialogfenster und konvertieren Sie es in den
Maschinencode (Alles neu erstellen).

® Ubertragen Sie das Projekt in die SPS und beobachten Sie die Ausfilhrung des Pro-
gramms im Monitormodus. Diesen aktivieren Sie mit dem Schaltfeld (= in der Werk-

zeugleiste.
Deg F = 0—— Fahrenheit —Deg C=-17"
-Deg F_Real = 0.0~ Fahrenheait —Deg C Heal=-17.77778

Verandern Sie den Wert der Eingangsvariablen ,Deg_F_Real” und beobachten Sie das Ergeb-
nis der Berechnung. Bitte beachten Sie, dass der Ausgangswert nun als Gleitkommazahl mit 7
Stellen und einer hdheren Genauigkeit angezeigt wird.
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Funktionen und Funktionsbausteine Programmierung eines Funktionsbausteins

6.2

Programmierung eines Funktionsbausteins

Ziel

Es soll ein Funktionsbaustein programmiert werden, der als Stern-Dreieck-Schalter
arbeitet. Deklarieren Sie dazu die folgenden Variablen.

— Start-Taster: START

— Stopp-Taster: STOP

— Kontakt der Sicherung: OVERLOAD
— Umschaltzeit: TIMEBASE
— Register fur Timer: TIME_COIL

— Ausgang fir Stern-Schutz: STAR_COIL
— Ausgang fir Dreieck-Schitz: DELTA_COIL
Nennen Sie den Funktionsbaustein STAR_DELTA.

Vorgehensweise

(@ Legen Sieim GXIEC Developer ein neues ,leeres* Projekt onne POEs an. Geben Sie dem
Projekt den Namen ,Motor Control”.

@ Klicken Sie in der Werkzeugleiste auf das 5
[Fa] ) )
Schaltfeld e , um eine neue POE mit dem  pame [STAR_DELTA ax
Namen ,STAR_DELTA" anzulegen. Als Pro- Programiisse
grammklasse wahlen Sie FB (Funktionsbau- e e Abb'e‘henl

stein) und als Programmeditor Kontaktplan.

Programmeditar

Anwelsungsliste

Funktionsbausteins ilache

Shruk turierter Tewt

F 3

Die neue POE wird danach im POE-Pool angezeigt.

® Klicken Sie auf das Pluszeichen vor dem Namen der POE, um die Unterverzeichnisse fiir
den Header und den Body anzuzeigen.

@ Klicken Sie doppelt auf den Header, um ihn zu 6ffnen.

Deklaration der Lokalen Variablen

@ Tragen Sie in den Header die folgenden Lokalen Variablen ein:

Klasse Bezeichner Typ Start Kommentar

O[vAR_INPUT ~ ||START BOOL . |FALSE
1|VAR_INPUT ¥ |STOP BOOL . |FALSE
2VAR_INPUT ~ |OWERLOAD BOOL . |FALSE
3 VAR_INPUT ~ |TIMEBASE INT .0

4VAR_OUTPUT ~ |DELTA COIL BOOL . |FALSE
5 vAR_OUTPUT ¥ |STAR_COIL BOOL . |FALSE
B/WAR_OUTPUT > |TME_COIL INT .0
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Programmierung eines Funktionsbausteins Funktionen und Funktionsbausteine

@ Prifen und speichern Sie den Header. SchlieBen Sie danach das Eingabefenster.

® Offnen Sie den Body der POE und geben Sie das unten abgebildete Programm ein.

- START - - - - STOP - - QVERLOAD - DELTA GOIL - - - - STAR.COL -
I I 1 I/ 171 (2
. STAR-COIL -
|1
- STAR.COLL - - - SM412 - - DELTACOL - - - | |NCP_M ‘ R
|1 || I/l EN  CENO - - - - -
oo ..rEa|c - ... - DELTAGOL -
- TIME_COIL— G¥F
-~ TIMFBASE —— s
SBTOR - - - - - - - . ... - ... . -DELTA COL -
| R>
. OVERLOAD -
T o o MOV_M ‘
| S .. D—I8 d—TME_COIL - -

@ Prufen Sie das eingegebene Programm, es sollten keine Fehler oder Warnungen ange-
zeigt werden.

Meldungen wihrend des Kompilierens/Uberprifens = |D[l‘
EehlerM amungen
<STAR_DELTAT [FB] Body [LD » ﬂ

<STAR_DELTAl [FB]
<STAR_DELTA1 [FB]Headen
0 Fehler

< | ;IJ

™ Fenster beim ‘Snzeigen’ verklsinem

Anzeige | Stopp I
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Programmierung eines Funktionsbausteins

Anlegen einer neuen Programm-POE ,,MOTOR_CONTROL*“
@ SchlieBen Sie alle Dialog- und Arbeitsfenster.

(@ Legen Sie eine neue POE mit dem Namen
,MOTOR_CONTROL" an. Als Programm-
klasse wahlen Sie PRG und als Programmedi-
tor die Funktionsbausteinsprache.

Anlegen einer neuen Globalen Variablenliste

Efﬂg POE-Pool
@ MOTGR_CONTRGL [PRG]

P b ¥ Findy [FED]
w - STAR_DELTA1 [FE]

Offnen Sie die GVL und geben Sie die folgenden Variablen ein:

Klasse Bezeichner mIT-Adr. | IEC-Adress Typ Start
0wAR_GLOBAL * | STARTY 0 Y16 BOOL . |FALSE
1|WAR_ GLOBAL - |STOP1 EAR 9LL17 BOOL . |FALSE
2 WAR_GLOBAL | OWERLOADI w12 %[=18 BOOL . |FALSE
JWAR_GLOBAL * | STAR_COILT V20 % 32 BOOL . |FALSE
4WAR GLOBAL +|DELTA_COILY V21 %0133 BOOL .. |FALSE
5/WAR_GLOBAL - | TIME_COIL o0 Y00 |INT .0
B WAR_GLOBAL * | START. #13 %[x19 BOOL . |FALSE
7|WAR_GLOBAL * | STOP2 w14 %20 BOOL . |FALSE
gwAR_GLOBAL - | OWERLOADZ a5 %l BOOL . |FALSE
9WAR_GLOBAL - |STAR_COILZ V2?2 % C¥34 BOOL . |FALSE

10/ VAR _GLOBAL * |DELTA_COILZ V23 % X35 BOOL . |FALSE
11/WAR GLOBAL ~|TIME_COIL2 01 SehiWO T (INT |0

Zuweisung von Instanzen-Namen

@® Offnen Sie den Body der POE MOTOR_CONTROL und richten Sie zwie Netzwerke ein.
Plazieren Sie in jedes Netzwerk eine Instanz des Funktionsbausteins STAR_DELTA:

Bereich

Dperaloren

Manutacturer_Lib
MCC_Programs ™

Zuletzt verwandet
CTu
STaR_DELTA
MOV M

C Alle Typen
" Operatoren
" Funklionen
€ Funktionsbaust

|<.'5.LLEZl A|

cu A
B o

- Operatorengiuppe —

Anz Kontakte: |

[STAR_DELTA

4] | L3
[T Verkleinere Ferster

nach Anwenden'

Anwenden |
Schhiefen |
Hilte |

2

STAR_DELTA
- EN ENO
— START DELTA COIL —
- STOP STAR_COIL -
~ OVERLDAD TIME_COUNT —
- TIMEBASE |

gt aieg

STAR DELTA
- EN END
- START DELTA COIL |
- STOP STAR _COIL
- OVERLDAD TIME_COUNT

- TIMEBASE
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Funktionen und Funktionsbausteine

(@ Weisen Sie beiden Instanzen des Funk-
tionsbausteins Namen zu, indem Sie
»,MCC1“und ,MCC2" in das Eingabefeld
Uber dem FB eintippen. Die Abfrage des
Systems bestéatigen Sie bitte mit Lokal
definieren.

GX IEC Developer 7.00 B <]

Variable exichert weder im Header nochin der GWL

Abbrechen |

Dphoren... |

Lokal defirieren .. |
B

e

(® Deklarieren Sie die Instanzen-Namen ,MCC1“ und ,MCC2* so wie hier gezeigt:

2 MOTOR_CONTROL [PRG] Body [FBD]

<G lobale Vanablen>
Manufacturer Lib

MCC_Frograms =
3 |

Pliguwdasd 13
=

Typ

[STAR_DELTA
Datentypen-Giuppe
|Furd(rinnshausreine j

IEC 61131-3 KN I—

1 MGC1 - g owie wope o piene o -l
B ek ETAR__DELTA L T L P
o —pEn
- - ?—— BTART DELTA _COIL P i W dmeiE @ B
v —E TR SR COL—? ¢« ¢+ - o+ ¢
- ?— OWERLOAD TIME_COUNT P
-t — TIMEEASE T
I S N ?_EN ENOI_ - .._”-., .
¥ariablenauswahl (Modus: Neue Yariablen) B - O] X%
Bereich Yarablen Flazse
[MCTY [vaR =

TR, -

[MCC2
Adiesse

Tup
[STAR_DELTA

Anfangswert

i

|UAFI MCCT STAR_DELTA;

¥ Fenster nach 'dnwenden’ verkleinemn

Arwenden Schliefien |

|

Neugus

Hilfe

Larmiment ar

2
=
i

Eine Instanz ist eine Kopie des Funktionsbausteins fur diese POE. Geben Sie einfach MCC1
und MCC2 ein. Nach der Eingabe werden die Instanzen im Dialogfenster Variablenauswahl als
+MCC1 und +MCC2 mit dem Typ STAR_DELTA angezeigt (Das ist der Name des Funktions-

baustein.)

Die Instanzen mussen im Header der POE deklariert werden. Wie die vorhergehenden Abbil-
dungen zeigen, werden die Namen von Instanzen genau so eingefligt, wie neue Variablen, die

direkt im Body der POE angegeben wurden.
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Programmierung eines Funktionsbausteins

Funktionsbausteinen Variablen zuweisen

Vervollstandigen Sie nun die POE, indem Sie den Funktionsblécken Variablen zuweisen:

MGG - S
S STAR_DELTA |
. TRUE—— EN ENO S
START! —— START DELTA_COIL rl—-DELTA_COIU :
- . -STOP1—— STOP STAR_COIL l—-STAR COILT
OVERLOADT —— OVERLOAD TIME_COIL ——TIME_COIL1 -
10 TIMEBASE
S STAR_DELTA |
. TRUE—— EN ENO S
STARTZ— START DELTA _COIL rl—-DELTA_COILz :
.. -STOP2—— STOP STAR_COIL l—-STAR cole
OVERLOADZ —— OVERLOAD TIME_COIL ——TIME_COILZ -
: 15 TIMEBASE

HINWEISE Es kénnen absolute Mitsubishi-Adressen oder symbol

IEC-Bestimmungen.
CPU-Modulen des MELSEC-System Q entspricht di

Angabe von TRUE ist allerdings einfacher nachvol
IEC-Bestimmungen.

Der Funktionsbaustein STAR_DELTA kann beliebig oft

ische Namen verwendet werden. Bei

der Verwendung von Mitsubishi-Adressen entspricht das Programm jedoch nicht mehr den

Die Variable TRUE hat dieselbe Funktion wie ein Merker, der stdndig gesetzt ist (In den

es dem Sondermerker SM400.) Die
Iziehbar und entspricht zudem den

im Programm verwendet werden. Es

mussen nur unterschiedliche Instanzen-Namen vergeben werden.

Anlegen einer neuen Task:
(@ Legen Sie im Task-Pool eine neue Task ,MAIN* an.

Projekt [cs'\MELSEC'GX IEC DATA Motor
=-fi§ eibliotheken
El""- Parameter
L q;} PLC
b -,f]" Metwork,

- [l Module Configuration

EI L{'_l} Task-Pool

N -{&" MAIN (Prio = 31, Ereignis = TRUE)
. Ggg SDT-Pool

=t D[g* MOTOR,_CONTROL [PRG]

fJ Header

E oo} Body [FED]
®-dF STAR_DELTA [FE]
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Programmierung eines Funktionsbausteins Functions and Function Blocks

@ Klicken Sie doppelt auf den Namen der Task und rufen Sie in dieser Task die POE
,MOTOR_CONTROL" auf.

POE-MName Kommentar
0/MOTOR_CONTROL

(® Speichern Sie das Programm und schlieBen Sie alle Fenster und Dialoge.

Ungenutzte Variablen suchen

Extras Fenster Hife Mit der Funktion Ungenutzte Variablen suchen im Menu
- Extras kdnnen alle Variablen gesucht werden, die zwar als
Lokale oder Globale Variablen deklariert wurden, aber im
Projekt nicht verwendet werden.

Projekt-Backup, ..

Projekt zuriickladen...

Vi Bl ] Bis auf Variablen in anwenderdefinierten Bibliotheken kén-

nen ungenutzte Variablen anschlieBend geléscht werden.

Ungenutzte Yariablen suchen

ﬁ YWariablen exportieren

Intelligente Funktion Werkzeuge *

Cptionen...

HINWEIS Ungenutzte Variablen kénnen nur gesucht werden, wenn das Projekt in den Maschinen-
code gewandelt und danach nicht verdndert wurde. Falls ungenutzte Variablen nicht
gesucht werden kdnnen, erscheint eine Warnmeldung.

Jede ungenutzte Variable wird %]
unter dem Verzeichnis ange-

i H H H Aut die folgenden Wanablen wird in dem Frojelct nie 2ugegnifen. Unvenwendete Yanablen
zeigt, I_n dem Sie del_<lar|ert in Anwwenderbibliotheken sind nicht aufgelistet. Sie konnen unerwunschie Variablen
wurde: Globale Variablen  [gchenindsm Sie diese markisten und dis "Varisbler lsschenTaste anklicken.
erscheinen in der Globalen o ey e

. . ngenutzie vanablern:
Variablenliste und Lokale
Variablen in der jeweiligen =7 Globale Varablenliste
POE. Es werden nur die Ver LS\ BELIA)

e ES W ur aie ve [ STAR_DELTAZ
zeichnisse angezeigt, die I Data_Clock
ungenutzte Variablen enthal- IF Data_Store
ten. Die Verzeichnisse sind [¥ Data_Lookup
durch fette Schrift gekenn- | @ h’:ﬁau'ﬂﬁfgl';:'mm
zeichnet. AuBerdem erschei- '_ [ START
nen Sie a_tuf einer hbéheren |7 STOP
Ebene als ihr Inhalt. [FJRECET]

[T Zeige erweiterte Information
Llle auswahlen Eeine auswahlen Yanablen lozchen |
Schiieben
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Functions and Function Blocks Programmierung eines Funktionsbausteins

HINWEIS Durch das Loschen ungenutzter Variablen kann der [[[fSseFssesmmsss |
Umfang des Maschinencodes teilweise erheblich redu-
ziert werden. Dies ist besonders wichtig, wenn unter | FieEktubeitiagen
Download-Quellinformationen die Option Symbolik |  SF5 Faamete
aktiviert wurde. € Programm

+ SPS-Paameter und -Programm

Laufwerk. ID: Programmepeicher ;I
[T Sustem Adreszen nitislizisren
V¥ Download utoasec-Datei

— DOWHLDAD -Quelinformation

Laufwerk. |D: Programmapeicher j

B UPLOAD-Madus |
Kompilieren Sie mit Hilfe des Schaltfelds L—. das Programm wie gewohnt .
meldungen wihrend des Kompilierens {Uberpriiffens ! _[ofx
Fehler AW armiungen:
Vemwendete Systerm-Bits: 3 von 4036 ﬂ

Vemwendete AS-Flags: 0 von 8192
Venwendete Timer 0 von 1984
Yemvendete reman. Timer 0 von 0
Vemwendete Counter: 0 von 512
Venwendete Label 0 von 2048
Yemwendete Intenupt-Label 0 von 256

Venwendete Programmschiitte:
M asimurn: 2867 2
Mar: 51
Gesamt 51

0 Fehlar

“| | »

[T Fenster beim ‘Anzeigen’ verkl=insm

Hilte |

Anzeige | Stopp

O

Offnen Sie den Body der POE MOTOR_CONTROL, aktiveren Sie mit dem Schaltfeld den
Monitormodus und prufen Sie die korrekte Funktion des Programms.
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Programmierung eines Funktionsbausteins

Functions and Function Blocks

- TRUE— EM EMOD

STARTT —— START

-=TOP1—— STOR
CWERLODADT —— OWERLDAD

- MCGT - .-
STAR_DELTA | :

DELTA COIL B DELTA CoOIL1
STAR COIL I—STAR COILT
TIME_COIL I—TIME_COIU =10

10— TIMEBASE

- TRUE— EM EMOD |

STARTZ —— START

(STOPZ —— STOP
CWERLODADZ —— OWERLDAD

-WCC2
STAR_DELTA
DELTA COIL r DELTA CoOlL2 -
STAR COIL I—STAR ColL :
TIME_COIL TIME_COIL2 =10 -
15— TIMEBASE l— o
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6.3 Ausfiuhrungsarten fiir Funktionsbausteine

Funktionsbausteine kdnnen auf verschiedene Arten ausgefihrt werden:
® Makro-Code-Abarbeitung

® MC-MCR-Abarbeitung

® Verwendung mit EN/ENO

Die Einstellung der Ausfuhrungsart wird im Eigenschaften-Fenster des Funktionsbausteins vor-

genommen.
Information (Funktion) x|
Name
Grile 4 - Abbrechen |
V Verwerda Makrocode
¥ MCMCR-Abarbeitung Eommertar. |
¥ Verwendung mit EN/EN
Tvp: FB e Ausf[]hrungfptionen far
Funktionspausteine
Sprache: | Kontaktplan j

Letzte Ander:  08.05.2008 16:26:40

- Sicherheit sstufe — - 1
0 B |6 a2 & .;("5(“-'.("__"|

I™ Erlaube Lesen fiir niedrigers Stuter

Einstellung der Ausfiihrungsart

@ Markieren Sie den Funktionsbaustein im Navigator-Fenster.

@ Offnen Siedas Eigenschaften-Fenster des Funktionsbausteins, indem Sie mit der rechten
Maustaste auf den Namen des FB klicken und anschlieBend Eigenschaften wahlen.

(® Kreuzen Sie die gewiinschten Optionen an. Die Option MC-MCR-Abarbeitung |asst sich
erst dann aktivieren, wenn die beiden anderen Optionen bereits aktiviert sind.

Die Bildung einer Instanz und die Programmierung der Instanzen in den verschiedenen Pro-
grammiersprachen ist unveréndert.
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Ausflhrungsarten fur Funktionsbausteine

6.3.1

6.3.2

Makro-Code-Abarbeitung

® ohne Makro-Code: Funktionsbaustein wird tber System-Label aufgerufen.

@® mit Makro-Code: Funktionsbaustein wird intern expandiert

Vorteile eines Funktionsbausteins mit Makro-Code

Mit Makro-Code

Ohne Makro-Code (herkémmliche Abarbeitung)

Fur die Abarbeitung einer Funktionsbaustein-Ins-
tanz werden keine internen System-Label benétigt.

Folge: Die Anzahl der einzusetzenden Funktions-
bausteine ist lediglich durch den SPS-Speicher
begrenzt, da die Funktionsbausteine unabhéngig
von den System-Labeln sind.

Fur jede Instanz werden interne System-Label (Pointer) ver-
wendet.

Folge: Da die verflgbare Anzahl der System-Label begrenzt
ist (FX: 128, A: 256, Q: 1024), kann theoretisch auch nur
eine begrenzte Anzahl an Funktionsbausteinen verwendet
werden. Da System-Label auch fiir andere interne Abarbei-
tungsarten benétigt werden, verringert sich Anzahl der ein-
zusetzenden Funktionsbausteine weiter.

Anwenderorientierte Abarbeitung der Funktions-
bausteine

Umsetzung der Funktionsbaustein-Thematik nach
IEC61131-3

Keine Einschrankungen bei der Abarbeitung von
Timern und Ausgéngen innerhalb des Funktions-
bausteins

Einschrankungen bei der Abarbeitung von Timern und Aus-
gangen innerhalb eines Funktionsbausteins (Unterpro-
gramms)

EN-Eingang und ENO-Ausgang

Mit dem EN-Eingang (Enable = Freigabe) kann die Bearbeitung einer Funktion oder Funk-

tionsbausteins gesteuert werden. Nur wenn der EN-Eingang den Zustand ,1“ hat, wird die
Funktion oder der Funktionsbaustein ausgefihrt.

Am ENO-Ausgang wird der Zustand der EN-Eingangs weitergegeben.

In einem Netzwerk kénnen nur Anweisungen mit EN-Eingang und ENO-Ausgang oder

ohne EN-Eingang und ENO-Ausgang verwendet werden. Die beiden Anweisungsarten

kénnen nicht gemischt werden.

Beginn der Kette definiert werden.

Fir eine Reihenschaltung von EN-Ein- und ENO-Ausgéngen sollten die Bedingungen am

e.g. FBD:

vaAR __ |
either

EH EHO

EH EHO EH EHO

or —

Hinweise zu Funktionen und Funktionsbausteinen

@ Inder IEC-Standardbibliothek sind fast alle Anweisungen doppelt vorhanden. Die Anwei-

sungen mit EN-Eingang und einen ENO-Ausgang sind durch die Endung ,,_E® gekenn-

zeichnet.
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Ausflhrungsarten fur Funktionsbausteine

® Alle Anweisungen mitder Endung,_M*sind herstellerspezifisch und und in der Hersteller-
bibliothek gespeichert.

@ Bitte beachten Sie bei der Programmierung, besonders in der Funktionsbausteinsprache,
die Mitsubushi-Programmierregeln. Besonders fir Berechnungen werden, wie in der
Abbildung oben gezeigt, oft viele Anweisungen hintereinander angeordnet. Wenn jedoch
eine der verwendeten Anweisungen normalerweise als letzte Anweisung eines Netz-
werks programmiert werden muss, darf sie nun, nur wegen der Funktionsbausteinspra-
che, nicht einfach in der zwischen zwei anderen Anweisungen plaziert werden.

® Wabhlen Sie fur eine Aufgabe die passende Anweisung. In den meisten Fallen wird es eine
IEC-Anweisung sein.

@ Bitte beachten Sie, dass bei den Mitsubishi-Anweisungen zum Speichern des Ergeb-
nisses einer Multiplikation von zwei 16-Bit-Werten 32 Bit bendtigt werden. Falls Variable
verwendet werden, muss als Datentyp fir Multiplikand und Multiplikator INT und fir das
Ergebnis DINT angegeben werden.

Ubung: Ergianzung eines Funktionsbausteins um einen EN-Eingang und einen
ENO-Ausgang

Andern Sie den Funktionsbaustein STAR_DELTA so, dass er einen EN-Eingang und einen
ENO-Ausgang erhélt. Steuern Sie den EN-Eingang mit dem SPS-Eingang X07 an.

- MCCt x
S STAR_DELTA -
~ X7 — EN ENO -
- START! — START DELTA COIL —DELTA COLL1 -
.STOP1 —— STOP STAR_COIL —STAR_COILT- -
OVERLOAD! — OVERLOAD  TIME_COUNT —TIME TOIL1 - -
- 10 TIMEBASE [

Schulungshandbuch GX IEC Developer 6-25



Ausflhrungsarten fur Funktionsbausteine

6-26 2% MITSUBISHI ELECTRIC



Erweiterte Monitorfunktionen Entry-Data-Monitor

7 Erweiterte Monitorfunktionen

Die folgenden Abbildungen sollen nur die Handhabung der Monitorfunktionen veranschauli-
chen. Es wird die Ausfiihrung des Funktionsbausteins STAR_DELTA geprift.

7.1 Entry-Data-Monitor

Wenn gleichzeitig verschiedene Daten aus unterschiedlichen Programmteilen Gberwacht wer-
den sollen, kdnnen Sie den Entry-Data-Monitor (EDM) verwenden.

@ Zum Start dieser Funktion klicken Sie im

i i . i g Orline Debug  Ansicht  Exkras  Eemster  Hi
Monitormodus im Meni Online auf den MenUpunkt

Entry-Data-Monitor. Ubertragungseinstell ungen L

@ Maritor starben Strog+Ee
Mardbot SEOppen R
ﬁ Header Manitar [Irriseh, +alE+-=8
@ Erttry-Data-Monikor  Umsch, +3trg+Fe

i arisblenwert anderm Strg+Es
;‘; gnlime-Change-Madus
G‘ Monitar-Modus Imisch. +ESC

Schrikkmanitor skarken. ..

Schrittmanitar sboppen

Inistanz weehselm, ..

Stark | Skop SPS Alt+3
SPE-Red undanzmmdius

|T SR5-Stabus
SPS-Kennwort 4
Setze SPS-Zeit

&% Simulatar

SP3 lhschen L
Laufwerk Formatieren

Datei-Infio

Kommunikationen beenden
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Erweiterte Monitorfunktionen

Dadurch wird die folgende Tabelle angezeigt:

Fos

bdrease [(MIT) Narme

| iert (DEZ)

I TP T S S I S
e I T i e L R R e R S

(@ Bevor Sie die Operandenzustande beobachten kénnen, miissen Sie die Operanden in die
Liste eintragen. Klicken Sie dazu in die linke Spalte (Adresse MIT) und geben Sie den
gewlinschten Operanden ein. Falls einem Operanden ein Variablenname zugewiesen
wurde, wird dieser zusammen mit dem aktuellen Wert des Operanden in der Tabelle ange-
zeigt.

Die Breite der Spalten kann angepasst werden, indem der Cursor im Kopf der Tabelle auf
eine Spaltengrenze positioniert, dann die linke Maustaste betétigt und anschlieBend die
Begrenzung verschoben wird.

Pos |Adresse (MIT) | Narme ert (DEZ)
1 |po TIME COIL1 0

z |pi TINE COTL2 0

3 %10 START1 0

3 |x11 STOP1 0

5 |x12 OVERLOADL 0

5 |x13 STARTZ 0

7 114 STOPZ 0

8 [115 |ovERLOADZ 0
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Erweiterte Monitorfunktionen

Entry-Data-Monitor

7.1.1

Anpassung des Entry-Data-Monitor

@ Klicken Sie mit der rechten Maustaste in die Tabelle. Dadurch wird das unten abgebildete
MenU angezeigt. Wéhlen Sie Konfiguration.

Im Dialogfenster Konfiguration kénnen
Sie die EDM anpassen. Wenn Sie in die-

Poa |lreasae [(MI] Natne Wert (DEE)
1 oo TIME COIL1 n
2 D1 TINE COTLZ? Dhjekte einfigen.. . Fz
3 %10 ST }LR’_l'l Machstes Objekt F3
4 £11 STCOP1 Eestgelegte Eingange einfigen
g5 |E12 CVERLOAD L Gesetzie Eingange einfigen
[&] Z13 ATARTE Gesefzte Ausganoe einfigen
7 114 STORZ Léische Operandendatei
| 215 OVERLOADZ Zeil= ginflgen Eirfg
E Ltschen Entf
10 Alles laschen
11
12 Lesen < 35
13 Schreiben = SPS...
14 Lesen aus Datei
15 Schreiben in Datei
16 Eonfiguratian. . .
17 Izt obam
18 ,

Eonfiguration

Ix

sem Fenster die rechte Maustaste betati- |55 Feld a] [ Schieten |
gen, wird ein Menl angezeigt, mit dem | [/q--coC (MIT) =
Sie z. B. Spalten in die EDM-Tabelle ein- o r— Abbrechen |
geflgt oder geldscht werden kénnen. - g
; L s 3 |Wert (DEZ)
In diesem Beispiel werden zusatzliche | = Konf lesen |
Spalten fir die IEC-Adresse und den | * -
hexadezimalen Wert der Operanden ein- = Konf schreiben |
geflgt. )
il FPazswort. . |
2 = Sicherheit gin |
™ GWL nicht nach Yariablen durchsuchen
™ Nur sichtbare Objekte im Fenster moritoren
¥ Zeige globale Vanablen der POE
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@ Klicken Sie in die Zeile Name, um sie [ Lt
zu markieren und betatigen Sie
anschlieBend die rechte Maustaste. |p. - Feld =
Wahlen Sie dann Zeile einfiigen. e

w
(]
g

Adresse (MIT)

—  Abbyechen |
vert (0Lz) b
rel anfigen £ntg | s
Zeile |schen  Entf _
Alles lischen poeiben |

Pazswort..

D |00 | =] | o |Ln | ok JLa | BD )L

&
3
5
Igl

[T GYL micht nach Yarisblen durchsuchen
[T Mur sichtbare Objekte im Fenster monitoren

W Zeige globale Vanablen der FOE

X

Dadurch wird Gber der Zeile Name eine [Si e i

neue, leere Zeile eingefugt.

Pos Feld Al | Schiepen |
1 |idresse (HIT)

2 Abbrechen |
3 |Naume

4 |Wert (DEZ) Konl. Jesen |
= Emf.scl'ﬁaﬂ:enl
6

B Bazzwart. . |
g

E o Gicheheien |

™ GVL nicht nach Wariablen durchsuchen
[ Mur sichtbare Objekte im Fencter moritoren

¥ Zeige globale Vanablen der POE
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Erweiterte Monitorfunkt

ionen

Entry-Data-Monitor

® Klicken Sie doppelt in das leere Feld

oder betatigen Sie die Taste F2 der

PC-Tastatur.

Es wird die Feldliste [;
gedffnet, aus der gewéahlt werden
kann, was angezeigt werden soll.
Waéhlen Sie Adresse (IEC)und klicken

Sie dann auf OK.

@ Konfigurieren Sie die EDM so, dass in ' x|

Sl

o3 Feld il Schliefen
Lo T |
Z
3 [Nam
il wer Adresse [MIT) bl lesen |
Kommentar
2 E‘me b schreiben |
5 tatus
7 ‘I\?D [BIN)
ert 3
2 Wert (OKT] - |
Wert [DEZ)
9 alert THF j herhielt i |
[N} 8 Abbrechen
I GYL nic - |

[T Mur sichtbare Objekte im Ferster monitoren

¥ Zeige globale Variablen der POE

der 5. Position der Tabelle der

hexadezimale Wert angezeigt wird.
Wahlen Sie dazu aus der Feldliste

Wert (Hex).

Fos Feld «] [ Schiepen |
1 |Adresse (MIT) il

2 |Adresse (IEC) Abbrechen |
3 |Neme

4 |Wert (DEZ) Eonf Jezen |
By cec: (FEX) Eont schreben
L]

- Bazzwart. .
=]

- - Sicherthet en |

[T BVL nicht nach Wariablen durchsuchen

[ Mur sichtbare Objekte im Fencter moritoren

"2 Zeige globale Vansblen der POE

® SchlieBen Sie das Dialogfenster Konfiguration und beachten Sie den ge&nderten
Entry-Data-Monitor.

Pos |Adresse [(MIT)| kdresse [(IEC) Name | Tert (DEZ)] | iertc [(HEZX)
1 Do MU0, 0 TINE COIL1 0 o
z D1 MU0, 1 TIME COILZ 0 [}
3 Z10 5IZ16 ATARTL 0 o
4 11 IX17 STOP1 0 o
= H12 $IH18 OVERLOALDI u} o
= 13 IX12 STARTZ u} o
7 14 LIXz20 STORZ 0 o0
8 %15 FIE21 OVERLQALDZ 0 o

Auf diese Weise kann der EDM konfiguriert werden, um verschiedene Daten in ein und dersel-
ben Tabelle anzuzeigen.
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Entry-Data-Monitor Erweiterte Monitorfunktionen

HINWEIS

Versuchen Sie, die Spaltenbreiten zu verstellen. Um die gesamte Tabellenbreite anzuzeigen,
kann im MenU Ansicht unter dem MenUpunkt Zoom der VergréBerungsfaktor eingestellt wer-
den. Die Gr6Be der Anzeige ist abhangig vom der Bildschirmauflésung des PC.

In der EDM kdénnen auch Werte fir die angezeigten Objekte eingegeben werden. Der Wert
eines Datenregisters lasst sich zum Beispiel &ndern, indem das entsprechende Feld markiert
und der Wert dort eingegeben wird.

Die Zustande und die Werte von SPS-Operanden werden durch das SPS-Programm
bestimmt. Operanden werden durch das Uberschreiben im Entry-Data-Monitior nur kurz-
zeitig beeinflusst und nehmen dann wieder ihren vom Programm zugewiesenen Status bzw.
Wert an.

In diesem Beispiel werden die Inhalte der Datenregister DO und D1 zyklisch vom Programm ver-
andert.

Konfigurationseinstellungen

® GVL nicht nach Variablen durchsuchen
Bei Eingabe einer Mitsubishi-Adresse im Entry-Data-Monitor, wie zum Beispiel MO, sucht
das System automatisch in der Globalen Variablenliste nach einem Bezeichner fiir diesen
Operanden. Bei groBen Projekten kann dies lange dauern. Diese automatische Suche
wird nicht ausgefiihrt, wenn die Option GVL nicht nach Variablen durchsuchen aktiviert
wird.

il |
2 [ .J Sicherhet &in

I GVL richt nach Yanablen durchsuchen

[ MNur sichtbare Objekte im Fencter monitoren

W Zeige globale Vanablen der POE

® Nur sichtbare Objekte im Fenster monitoren

Grundsatzlich werden alle Elemente des Entry-Data-Monitor tGberwacht, auch wenn Sie
nicht angezeigt werden. Mit der Option Nur sichtbare Objekte im Fenster monitoren
kann die Reaktionszeit verkirzt werden.

oEl
g E J Sicherheit gin

[T GVL nicht nach Yariabler durchsuchen
"2

¥ Zeige globale Vanablen der POE

N sichibae Dbjekle m Feriter moniorer
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Erweiterte Monitorfunktionen Entry-Data-Monitor

7.1.2 Zustande von Bit-Operanden in der EDM verandern

Beim Testen eines Programms kdnnen Zustande von Bit-Operanden (Datentyp BOOL) auch
direkt im Entry-Data.Monitor beeinflusst werden. Wenn beispielsweise zum Einleiten eines
bestimmten Prozesses das Eingangssignal eines Schalters in der Anlage benétigt wird, kann
dieser Eingang im EDM gesetzt und danach der weitere Programmverlauf beobachtet werden.

Wenn in das Feld mit dem Wert einer Boolschen Variable doppelt geklickt wird, &ndert sich
abwechselnd deren Zustand (z. B.0 -1 — 0 — 1 usw.).

Pos |Adresse (MIT)| Adresse (IEC) | Name | Wert (DEZ) | Wert (HEZ)
1 DO $MU0.0 TINE_COIL1 10 i
2 |D1 £ MU0. 1 TINE COIL2 0 0
3 Ei0 4 TX16 STARTL 1
g4 X11 5I1%17 STOP1 a 0
5 |x1z $ 1118 OVERLOAD1 0 0
& |X13 5I1¥19 STARTZ 0 0
7 Z1d 120 STOP2 u} u]
8 X15 51%21 OVERLOADZ 1 1
= Klicken Sie hier doppelt, um
10 den Zustand des Operanden
11 umzuschalten.

12
13
14

Schulungshandbuch GX IEC Developer 7-7



Header-Monitor

Erweiterte Monitorfunktionen

7.2

Header-Monitor

Ein weiteres niitzliches Werkzeug des GX IEC Devel-
opers istder Header-Monitor. Er kann angewéahlt wer-
den, wenn im Monitormodus der Body einer POE
geoffnet ist. Klicken Sie dazu im Menl Online auf den
Eintrag Header Monitor. Diese Funktion kann aber
auch in der Werkzeugleiste Online angewé&hlt wer-
den.

Orlime Debug  Ansicht Extras  Fenster  Hil

Ubertragungseinst elungen 4
:@ Maritor starten Strg+Fa
|® Mo StoppeEn Al-=A
[ Header Maritar 1 sk HalkHFa
@ Entry-Cata-Monitor  Umsch, +35trg+F3

Yariablenwert Zndern Strg+F9

®it.

online-Change-Modus
Moritor-Modus Lmsch, +ESC
Schirittmonitar starkem. .

Seh rthmanitor stopmen

Instane wechsel, ..

Start | Stop SPS Alt+5
SES-Riedundanezmadus

SP5-Status

SPS-Kennwort k
Setze SPS-Feit

54 Simulatar

S5P5 [dschen L
Laufwerk Farmatizren
Dabei-Info

Kermmurikatiaren Beender

Im Header-Monitor werden alle Elemente der gedffneten POE mitihren Zustadnden angezeigt:

| Uert (DEZ) | Wert (HEX)

Pos | Adresse (MIT) Adresse ([IEC) | Nare
1 -MOTOR_CONTROL
z  ¥10 5 IX16 START1

3 x11 5IX17 STOP1

3 %1z 5TX18 OVERLOAD1

5 ¥21 % Q¥33 DELTA COIL1
6 |veo % QX3Z STAR COIL1
7 no SMWO. 0 TIME COIL1

8 (%13 5I¥10 STARTZ

3 x4 5IX20 STOPZ

10 |x15 %TXZ1 OVERLOADZ
11 |¥23 QX35 DELTL COIL2
12 |¥22 % QX34 STAR COILZ
13 |1 WO, 1 TIME COILZ
14 +MCCL

15 +MCCz2

o o0 0O = 002 QO 2 00
O O O =2 O OO0 2 OO0

Beachten Sie, das die Boolschen Variablen in dieser Liste farbig gekennzeichnet werden.
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Gleichzeitige Anzeige mehrerer Fenster

7.3 Gleichzeitige Anzeige mehrerer Fenster

Um mehrere Fenster gleichzeitig im Monitormodus anzuzeigen, missen diese separat gedffnet

und dann im Menu Fenster zum Beispiel Untereinander angeordnet werden.

C

Wird der Monitormodus durch das Schaltfeld
gilt der Monitormodus nur fur dieses Fenster.

Um den Inhalt weiterer Fenster in den Monitormodus Online Debug  Ansicht

einzubeziehen, klicken Sie in dieses Fenster und wah-
len dann im Meni Online den Eintrag Monitor star-
ten.

aktiviert, wenn nur ein Fenster angewahlt ist,

Extras Eenster Hi

bertragungseinst ellungen L]

=

=
52

Monitor starten

Manitar stappen
Header Monitor

abrg+FEG
Al4-Fa

Urrsch.+&l+EE

@ Entry-Diata-Maonitor - Umsch, +=Stro+Fa

Yariablemert Sndern

StrghES

e

C)

Online-Change-Modus

Monitor-Madus

Schrittnonitor starken. ..

Schittmonitorn stoppen

Umsch,+ESC

Inistanz wehsel. ..

Start [ Stop SPS
SPE-Redundan zmadis
SPS-Skatus
SPS-kennwart

Setze SP5-Zeit

al+5

(=% Simulator

SP3 laschen
Laufwerk Formatieren

Datei-Info

Kommunikationen beenden

HINWEIS Diese Methode zum Start des Monitormodus wurde gewahlt, um den Austausch von Daten

fur Fenster zu verhindern, die zwar gedffnet sind, sich aber im Hintergrund befinden. Durch
den Austausch unnétiger Daten zwischen PC und SPS wird sonst die Ubertragungszeit ver-
langert und damit die Reaktionszeit im Monitormodus vergroBert. Besonders stark wirkt
sich dieser Effekt bei den Steuerungen der MELSEC FX-Familie oder der A-Serie aus, die
mit GX IEC Developer Daten Uber eine langsamere serielle Verbindung austauschen.
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Gleichzeitige Anzeige von Header und Body im Monitormodus

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel fUr die gleichzeitige Anzeige von Header und Body im
Monitormodus.

STAR COILZ
TINE COILZ
+MCC1

STAR COLT- - - -
TIME_COIL1 =10 -
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7.4 Anzeige von Bit-Gruppen

Um mehrere aufeinanderfolgende Bit-Operanden mit einer Anweisung anzusprechen, wird die
Adresse des ersten Bit-Operanden zusammen mit einem Faktor ,K“ angegeben, der die Anzahl
der Operanden angibt. Dieser Faktor ,K“ gibt die Anzahl der Einheiten zu je 4 Operanden an:
K1 = 4 Operanden, K2 = 8 Operanden, K3 = 12 Operanden usw.

Mit der Angabe ,K2MO“ werden zum Beispiel die acht Merker MO bis M7 definiert. Mdglich sind
Faktoren von K1 (4 Operanden) bis K8 (32 Operanden).

Diese Bitgruppen kénnen auch im Entry-Data-Monitor angezeigt werden. In folgenden Beispiel
werden mit K1X10 die Zustande der Eingédnge X10 - X13 angezeigt:

Pos Adresse (MIT) Adresse [IEC) Neame | Wert (DEZ) | Wert (HEX)
1 DD MU0, 0 TIME COIL1 10 i
2 Dt SMU0. 1 TINE COTLZ 0 0
3 %10 % IX16 STARTL 1 1
1 (x11 2 IX17 STOP1 0 0
5 |12 % IX18 OVERLOAD1 0 0
6 |x13 5IX19 STARTZ 0 0
7 X14 5IX20 STOPZ 0 0
B XI5 SIX21 OVERLOAD2 1 1
)

1 [K1x10 |9rwis.1.16  kixio 1 1
11

12
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7.5 Werte von Variablen im Body der POE andern

Im Monitormodus ist es auch méglich, die Werte von Variablen direkt im Body der POE zu
andern. Bei Bit-Operanden (Datentyp POOL) kann der Zustand abwechselnd umgeschaltet
werden (z. B.0 —-1— 0 — 1 usw.). Bei Variablen vom Typ INT/DINT oder REAL kann direkt ein
Wert als dezimaler oder hexadezimale Zahl eingegeben werden. Ein Beispiel hierflr finden Sie
im Abschnitt 6.1.

Sie leiten diese Funktion ein, indem Sie doppelt auf die Variable (z.B. START1) klicken und
dadurch das Dialogfenster zur Eingabe 6ffnen. Dieses Dialogfenster kann auch ausgeblendet
werden. Dadurch kénnen die Variablen einfach mit der Maus gesteuert werden.

Bei der Steuerung von Operanden in Ausgabeanweisungen, wie zum Beispiel Ausgénge, hat
die Bearbeitung durch das Programm eine héhere Prioritat. Diese Operanden werden durch die
manuelle Zuweisung im Monitormodus nur kurzzeitig beeinflusst und nehmen danach wieder
ihren vom Programm zugewiesenen Status ein.

MG

: STAR DELTA |

i TRUE EN END -
START! —— START DELTA COIL —DELTA COIL1
STOP1 — STOP STAR COIL ——STAR COIL1

! i OVERLOAD! — OVERLOAD TIME_COUNT ——TIME_COIL1 =10

10— TIMEBASE |

2 51

Vanable: STARTY [Erzwungen) !

Betatigen Sie OF. um den baolzchen \Wert umzuzchalten Abbrechen |

OVE [ DieseWammng beim Maritoren nicht mehr anzeigen Hilre |

HINWEIS Die Werte oder Zustande von Variablen kbnnen auch verandert werden, wenn sie als abso-
lute MELSEC-Adresse im Body der POE angegeben sind.
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Instanzen von Funktionsbausteinen monitoren

7.6

MOTOR CONTHOL MCCY
MOTOR_CONTROLMCC2

Instanzen von Funktionsbausteinen monitoren

Die einzelnen Instanzen von Funktionsbausteinen kénnen unabhéangig voneinander im Moni-
tormodus beobachtet werden.

@ Um eine Instanz der POE des Funktionsbausteins STAR_DELTA im aktuellen Projekt zu
beobachten, 6ffnen Sie den Body der POE und klicken danach in der Werkzeugleiste auf

das Schaltfeld & (Monitormodus). Das folgende Dialogfenster wird angezeigt:

FB-Instanzen-Auswahl x|

Abbrechen

I

Laschen

i

@ Wahlen Sie die Instanz MOTOR_CONTROL.MCC1 und beobachten Sie die Ausfiihrung
des Programms.

START - BTOP - OVERLOAD DELTA GOIL - - - STAR.COLL - - - - - - - - -

I il l=] =l )

STAR_CO”_ ................................

T

STAR- GOl SM412 - DELTA_GOIL - IMCP_M | ------------

J J| J J| le ERM ENOr ...........

....................... d T|ME_CO|L= D . . P

......... EQ . . . . . . . . L. . DELTACO”_ . . . . . P

-~ TIME_COIL=0—o =3 S

COTIMEBASE = 10—— |

..... STOFL . . . . . . . . . . . . . . . . . . . DELT.P\CO'L . . . . . . . . .

I Gy - - - -

OWERLOAD -+« | |

) A— N MO M | ...........

.................. EN ENOr . . . . . . . P
----- sw4nz - - - | 0—s d —TIME_COIL=0"

T T [}‘g

Auf diese Art und Weise kann jede Instanz eines Funktionsbausteins geprift werden.
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Ein- und Ausgénge steuern

8 Ein- und Ausgange steuern

Die Programmier-Software GX-IEC Developer erlaubt auch die Steuerung von Ein- und Aus-
géangen der SPS. Dabei werden die Ein- und Ausgénge unabhangig vom SPS-Programm
zwangsweise ein- oder ausgeschaltet.

(@ Zur Steuerung der Ein- und Ausgénge
klicken Sie im Menlii Debug auf den
Eintrag Registrierung/Abbruch
erzwungener Ein-/Ausgénge Netzwerk-Diagnosen. ..

Ethernet-Diagnose. ..

Debug Ansicht Exfras Fenster Hife

SPS-Diagnosen. ..

CC-Link-Diagnose . ..
System-Manitar.. .,
online-Module-Change. . .

Operanden editieren. .,

PuUFferspeicher ...

Systemfehler Urnsch+aA/t+E
anwenderfehler Alt+L
HW'-Diagnose

Zyklus

Reqistrierung/ abbruch erzwangener Ein-fausginae ..

® Das folgende Fenster wird angezeigt:

Registrierung,/ Abbruch erzwungener Ein-/4 101 x|
Dperand Erzwingen EIN | Abbrechen |
— |

Erawingen AUS
Nr.| Operand | EIN/AUS |Nr. | Operand | EIN/AUS
i 4 17
2 1B
3 13
4 20
5 21
6 22
if &3
8 24
a 2
10 26
11 27
12 2B
13 23
14 an
15 31
18 32
Export erzw. Req, Liste | Import erzw. Reg Ligte |
Lpdate-Status Alle foschen | Sckliefen |
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@ Geben Sie in das Feld Operand X10 und X15 ein und klicken Sie nach jeder Eingabe auf
das Feld Erzwingen EIN.

Motor Contral ————————— a] x| ’7_ .
Projekt [c:\MELSEC\GX IEC DATA] ! H - MCC1
B R cocrun i romungener - usosae T e my  STARDEUA
el 3 JE — L. ‘.
=240 1a START! — | START DELTA COIL |—DELTA COILY .
s o ID‘&:I Ezwngen EIN | fbbachen | . . .STOP1 —{STOF STAR COIL —STAR COILL: « + - -
=G4 so OVERLOAD! — OVERLOAD TIME_EO0IL —TIME_COIL1 = 10
faf, Gk Ernvngen 85| 10— TIMEBASE i T
E-a pd . .
E-@8 |Nz.| Operend | EIN/AUS |Hr. | Operand | EIN/AUS | |- S —
- L|x1l0 oN P ird .
aliLs oN 18 e -MCG2
=
T : ;z e N STAR_DELTA ol
: = START2 —| START DELTA COIL —DELTA COIL2
STOP2 — STOP STAR COIL —STAR COIL2-
2 2 OVERLOADZ — OVERLOAD  TIME_COIL —TIME_COIL2=0
13 &9 15 — TIMEBASE
& 24 . il : .
a 25
10 o6
1L 27
12 z8
13 29
14 30
15 3l
16 32
Esport erzw. Fleg Lisle | |mport erzw, Heg. Liste |
U_nd&le-S!atusl Alle lnzchen | Cehlia e |

@ Um den Zustand von X10 oder X15 [t et g e s e i
umzuschalten, klicken Sie doppelt in das
jeweilige Feld EINJAUS. Operand ErzuingenEN | Abbrechen |
I j-
Erzwingen ALIS
Nr. | Operand | EIN/AUS |Nc. | Operand | EIN/AUS
L{xL0 oN 17
a|X15 oN 1a
3 19
4 20
5 v
& 22
] 23
i 4
a ]
10 286
1L 27
12 24
13 29
14 1]
15 31
16 32
Expart erzw, Feg Lisle | Impait erzw, Reg. Liste |
Update-Statuz Alle Jasehen | Sehliefen

@ Geben Sie auch die Ausgéange Y20, Y21 und Y22 in die Liste ein und beobachten Sie Aus-
wirkungen auf diese Operanden.
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Ein- und Ausgénge steuern

® Um einen Operanden aus der Liste der
zwangsweise gesteuerten Ein- und
Ausgénge zu entfernen, klicken Sie
entweder doppelt auf den Eintrag in der
Liste oder geben den Operanden in das
Feld Operand ein. (Sie brauchen den
Operanden nicht einzutippen, es
genugt, wenn Sie auf das Symbol ,¥*“
neben dem Eingabefeld klicken und den
Operanden aus der Liste wahlen, die
dann angezeigt wird.) Klicken Sie dann
auf Abbrechen.

Liste so aus:

ftegistrierung/ Abbruch erzwungener Ein-/Ausgnge ﬁl
Operand Erzvingen EIN | m_:h:am%[
22 -
Erzwingen ALIS
Hr. | Operand | EIN/AUS |Nr. | Operand | EIN/AUS
L{X10 on 17
Z|X1S oM 18
3|¥20 oM 19
4(¥21 oM 20
5¥22 Ui} 21
& 22
i) 23
g 24
] 25
10 26
11 27
12 28
13 29
14 30
15 31
1a 3z
Export eraw, Reg Liste | Irnport erzw. Reg, Liste
Lpdaste-Shatiez Alle Fazchen 1 Schlieben

X
Opessnd EruingenEIN | Apbrechen |
—
Erzwingen gus'
Ne. | Operand | EIN/AUS |He. | Operand | EIN/AUS
L[XL0 0H aky;
2|XL5 on 15
3|v20 om 19
4(val 0n 20
5 21
& 22
7 23
B 24
9 25
10 26
11 T
1z 28
13 29
14 3n
15 31
16 32
Export eraw, Reg, Liste | Impoet erzw, Reg, Liste |
UpdsteStatus | Alle ischen | Schliehen
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HINWEIS Wenn in der CPU der Zustand eines Ein- oder Ausgangs erzwungen wurde, blinkt die
Leuchtdiode MODE der CPU mit einer Frequenz von 2 Hz.

Um alle erzwungenen Ein- und Aus- Registrierung,/ Abbruch erzwungener Ein-{Ausq
génge in der CPU gleichzeitig zu
I6schen, klicken Sie auf das Schaltfeld = Operand Emirmngml Kbbiachen J
Alle Iéschen. v|
Erzwngen é.UEl
Hr. | Operand | EIN/AUS |Ne. | Operand | EIN/AUS
110 on 17
2lx1s on 18
3|Tz0 on 13
dlyz1 on 20
5 21
£ 22
7 23
g 2
2 25
10 26
il 27
iz 28
13 25
14 30
15 3l
16 3z
Espart ez Fag. Lista ‘ Impieet erzw. Reg Liste |
UpdateStatus | Ate thl'm*\ Sehlsfen

® Vordem Léschen aller Eintrage wird die folgende Warnmeldung angezeigt. Bestatigen Sie
mit Ja.

GX IEC Developer 7.00 B x|

! E Liste srzwungener Operanden auf PC und in SPS laschen?

HINWEIS Einzelne Eintrdge in der Liste der zwangsweise gesteuerten Ein- und Ausgange kénnen mit
Hilfe des Schaltfelds Abbrechen entfernt werden..
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9 Operanden editieren

Mit der Funktion Operanden editieren kdnnen die Zustédnde von Operanden beobachtet wer-
den, die sich in einen zusammenhangenden Bereich befinden. Diese Funktion entspricht der
Funktion D,W,R-Setzen in MELSEC MEDOC und Operanden-Batch im GX Developer.

@ Um diese Testfunktion zu starten, klicken Sie im Meni Debug auf den MenUlpunkt Ope-
randen editieren.

|| Projekt  Objekt Edtieren Werkzeuge Onling | Debug Ansicht  Extras Fenster Hilfe
e@ek i mdo o

Mk Cantral alx

E SP5-Diagnesen..
Netzyerk=Diagnoser.. .
Ethernet-Diagnose.. .

Projekt [c:\MELSEC\GX IEC DATA\ Mot

£ CC-Link-Diagriose. .,
&-fi§ Bibliotheken ek
s (n RPN
B Parameter ¥
&P 5PS onlns-Module-Change;
I Tfl Netzwerk
L. Modul-Konfiguration e
= 9 :
£ 1ask-Pool Bufferspeicher ...
", (] MP.INI(P'ri-D = 31, Ereignis = TRUE) Systaméahier Umschd AHE
SDT-Poo
Lhajz Glob. ariablen arwenderfehler At
-l POE-Pool Hw-Diagniose
B3 MOTOR_CONTROL [PRG] Zykus
g Header
8 Body [FBO] Redgistrierung/Abbruch erzwungener Ein-fAusgange ..

@ Klicken Sie in die Zeller in der linken oberen Ecke. Betatigen Sie dann die rechte Maus-
taste. Aus dem Menu, das dann angezeigt wird, wéhlen Sie Register einfiigen.

. Operanden editieren - .5[
+0 +T|+2|+3|+4|+5|+*
Ausschneiden Strg+i
Kopleren Strg+C
Einfigen otrgty
Einfugen Text,,.

gen

Operanden [dschen  Entf

Register suchen Strog+G
Wert{e) suchen Strg+F
Wert(e) ersetzen  Strg+H

Anzeigemadus.. Skrg+M
Qptianen, .

=
1| | b

| Anzeigemodus BIN OKT DEZ HEX ASC ]

Lesen < SPS §chmibm:~SPS...| Lesen < Datei | Schieibenin Datei Schisfen |
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(® Tragen Sie in das Feld Operand den Typ B

des Operanden ein. Wenn alle

Operanden dieses Typs angezeigt Ogewnd |0 ~| ~ Anzeigemodus
werden sollen, klicken Sie bitte OK an. " BIN

Falls Sie sich nur einen bestimmten oKt
Operandenbereich ansehen mdchten,

klicken Sie auf Adresse und geben in " DEZ

den Eingabefeldern die Anfangs- und die

Endadresse des Bereichs ein. Klicken | © Alle: " HEX

Sie dann auf OK. @ Adesse [0 b [63 C ASCI

H] 8 Abbrechen |

Die Tabelle kann frei konfiguriert, als Datei gespeichert oder in die SPS (ibertragen werden.
Eine gespeicherte Konfiguration kann auch aus der SPS gelesen werden.

5
+0 +1 | +2 | +3 | +4 | #6 [ +5 |4
o0 0 0 0 0 0 0 0
010 0 0 0 0 0 0 0
D20 0 0 0 0 0 0 0
030 0 0 0 0 0 0 0
D40 0 0 0 0 0 0 0
Ds0 0 0 0 0 0 0 0
D60 0 0 0 0

5
| | v

| DisplayMode: BIN OCT DEC HEX ASC |

BeadfiomPLE.. | Wit PLE. | Readfomfik., | Wigto Fie.. | Cose |

Wenn Sie in der Tabelle mit der rechten Maustaste klicken, 6ffnet sich ein Men(, mit dem Sie
z. B. Operanden léschen oder Werte suchen kénnen.
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@ Klicken Sie in eine Zelle, z. B. fir DO, um sie zu markieren, und betatigen Sie dann die
rechte Maustaste. Wahlen Sie dann den Anzeigemodus.

e | e e I s [
Do | | 0 0 1] 0 1] 1
oio 0 0 0 1] 1] 1] 0
D20 0 0 0 0 0 0 0
030 | 0 0 I 0 0 0 ]
D40 0 0 a Ausschneiden Stro+i
D50 1] 1 o Kopieren Strg+C
DED D 0 0| Eirfigen Gty
Einflgen Text...
Register einflgen.., Strg+I
COperanden [5schen  Entf
Regisker suchen Strg+G
Wert{e) suchen Strg+F
‘Wert(e) ersetzen  Strog+H
fnzeigemodus, .. Stra+r
4| | Optinren...
| Anzeigemodus BIN OKT DEZ HEX ASC |
Lecen <SPS | Schreibens SPS.|  Lesen<Datei | Schrebenin Datei | Schiegen |

Danach kénnen Sie das Anzeigeformat fiir diesen Operanden auswéhlen. Klicken Sie auf HEX.

™ Dpersnien caiees s SR x
Sl R A T I T
I 10 15 34 ga 75 ge 53
010 32 0 o 0 0 ] 0
D20 0 0 ] (] 0 0 0
pan 0 0 0 ] ) ] 0
D40 0 0 0 i} 0 ] 0
0 | pm— 00 0 o
060 - - o—1]
—Anzeigemodus — [~ Reagister
C BN @ 16Bi
" OKT " 32Bit
 DEZ
& HEX
 AsCl
ok | abbeechen | =
4| . b
| Anzsigemodus BIN OFT DEZ HEX ASC ]
Lesen <SPS | Schieben> 5PS. | Lesen Datei | SchwebeninDate Schlieen |

Die Werte der ausgewéhlten Zelle werden nun hexadezimal dargestellt, wahrend das Anzeige-
format der anderen Zellen nicht verandert wird. Dadurch wird die Funktion Operanden editie-
ren sehr flexibel.

Schulungshandbuch GX IEC Developer 9-3



Operanden editieren

2% MITSUBISHI ELECTRIC



Online-Modus

Online-Change-Modus

10 Online-Modus

Derim Abschnitt 4.4 und im Kapitel 7 beschriebene

Monitormodus eignet sich zum Beobachten

von Operandenzustanden und der Programmausflihrung. Fir den Fall, dass wahrend der
Uberwachung das Programm in der SPS geéndert werden soll, bietet Innen der GX IEC Devel-
oper zwei Mdglichkeiten, die in folgenden Kapitel beschrieben werden.

Erzeugen Sie zuerst eine Kopie des aktuellen Projekts. Klicken Sie dazu im MenU Projekt auf
dem Eintrag Speichern unter... Nennen Sie die Kopie ,MOTOR_CONTROL_Mod*. Die fol-
gende Beschreibungen beziehen sich auf dieses gednderte Programm.

Kompilieren Sie das Projekt und tbertragen Sie es in die SPS.

10.1 Online-Change-Modus

@® Offnen Sie den Body der POE ,MOTOR_CONTROL" und wéhlen Sie in der Werkzeug-
leiste Online-Change-Modus:

Mustor Contral - GY 1EC Developer - MOTOR_CONTROL [PRG] Budy [FED] SrTE
|| Propeit ﬁbﬂ:t Edberen Werkzeuge Onfne (sbag Ansphh Egbrss Fenster e 2 ) E :
(FE &R & 5B - FO| 8 SME CAHED | mmaE [ EE L Ferewn i oD g4 _‘|
Mol Conkiel ———=usl M J.|..'¥1IJrLH-!_LUHIIP.[ILrPEﬁ]IIIEu:!!.!J'rUD]. - UI}J
P& proer[eMESECGRIECOATS I 4 &
® 'l sihlinthicknn | (1 [
i R | STAROELTAT |
e TRUE— EN & END -
B Mok ot ‘ Online-Change-Modus |- - sTaRT! START DELTA GOIL —DELTA_COa
L il . 5TOP] — STOP STAR_COIL —STAR_EOILT
T = OWERLOADY — DVERLOAD TIME_COIL TIME_COIL1
= (e o Ernlyi = 10— TIMEBASE B
- 134 SDT-Pool
" Thoh, Yarinblen
B -‘h: POC-Poal 2 L P T e T S o T s e e e 1 e R o e S B e e R
598 HOTOR_CONTROL [PRS] Riciiis
Hesatiar =
- Eods [F20] ETAR_DELTA |
=-1F ?A}' u;.m[m'- TRUE — & END i_ W
i & Fﬂaf:- ' START2 — START DELTA_COIL ELTA_Ciod3
%3 ody L0} -STOP2Z— ETOR STAR_COIL TAR_COIL2
WERLOADZ ——  OWERLCWAD TIME B0 [ —TIWE_COI2
....... 15— TIMEBASE | TR B
|1 _'r-||
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@ Fugen Sie, wie unten gezeigt, ein zuséatzliches Netzwerk ein.

*ator Control - GX IEC Developer - [MOTOR _CONTROL [PRG] Body [FBD]]
|8 projels Objekt Edveren Wericeugs Onine Debug dnscht Estees Fenster fife N — =

ER S8R IR - F0 @ eHHCaADE mnra [EE i E BrwwnwinD

Micitar Coatfol ———— Jﬂ o
ﬁ Projekt [cMELSEC, GX TEC DATA CRICE
E- il Bildiotheken -+ CTAR DELTA
7 @@ Parameter - TRUE— EM T ‘; . .
=- 4D Task-Pool - BTART1— START DELTA COIL DELTA COILT -
€ MAIH (Prip = 31, Ereigris = ‘STOP1— STOR STAR CO|L ——STAR_COIL
-4y SDT-Pool - OVERLOADT — OVERLOAD TME COIL —TIME_COILY - -
g Glob. Yariahlen P N 10— TIMEBASE
£-9% PoE-Paal rogramm prifen | y
-2 MOTOR_CONTROL [PREG] B A R AT e kg 1
o Header:  (HIICRRNNN - - - ¢ o - W e W e W e e e e e
| g MCE2
E“_I ﬂ ﬁﬂR_DE.Tﬁ [FH] . e ! . . STM DELT"' ]
TRUE— EN - ENCJ-‘—
« START2 — BTART DELTA, COIL ——DELTA COILZ -
STOFZ — STOF STAR COIL ——STAR_COIL:
WERLOWAD? — OWERLOAD TIME_COIL \—TIME_CCOILZ - -
15— TIMEBASE R
E}
...... i sy AR Coumiar]
e e A T ]
+ - DELTA_COILY — CU i —YI5
16— RESET LV 03
...... S — ;

® Klicken Sie dann auf ein anderes Netzwerk oder in der Werkzeugleiste auf das Schaltfeld
sPrifen“. Dadurch werden die Anderungen automatisch kompiliert und in die SPS libertra-
gen. Vorher erscheint aber noch ein Warnhinweis:

Fehler M\ amungen:

|EI Fehler .|
Wanung ]

\wahrend der Dnline-Anderung kann sich das Programmverhalten andem.
Fartfahren?

Nein Details

[T Disze Wamung wahrend dizser Sitzung nickt mehr zeigen

[— e e
Anzeige Slopp Schielien Hilfe
HINWEIS Eine Programmaéanderung im Online-Modus ist nur mdglich, wenn der Code des bearbeite-

ten Projekts mit dem in der SPS identisch ist.

@ Aktivieren Sie den Monitormodus und beobachten Sie die Ausflihrung des geanderten
Programms.
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Projekt [c:\MELSEC\GX IEC DATA|
Bibliotheken
Parameter
Task-Pool
@ MAIN (Frio = 31, Ersignis = |
SDT-Pool
Glob. Yariablen
POE-Pool
8§ MOTOR_CONTROL [PRG)

Headsr
8 fody [re0]
é—ﬂ; STAR_DELTA [FE]
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10.2

Online-Programmanderung

Wenn in einem laufenden Programm gréBere Anderungen vorgenommen werden sollen, wird
die Funktion Online-Programménderung empfohlen. Um zum Beispiel das im vorherigen
Abschnitt eingefligte Netzwerk wieder zu I6schen, fiihren Sie die folgenden Bedienschritte aus.
Beachten Sie aber bitte, das vor einer Anderung die Programme im GX IEC Developer und SPS
identisch sein missen.

@ Klicken Sie in das 3. Netzwerk der POE ,MOTOR_CONTROL*, um es zu markieren und
betétigen Sie dann die Entfernen-Taste (Entf) der PC-Tastatur.

"l .....................
............. MCC‘I F
-------- STAR_DELTA ‘
-~~~ - TRUE— EN ENO -
- START! — START DELTA COIL —DELTA _COIL1 - -
- - - -STOP1— STOP STAR_COIL —STAR GOILT- - -
- OVERLOAD! — OVERLOAD TIME_GOIL —TIME_COILT - - -
----- 10— TIMEBASE F R
2 .....................
------------- MCC2 - - - -
-------- STAR_DELTA -
: . TRUE — EN = o ) S
. STARTZ — START DELTA_COIL —DELTA_COIL2 - -
. - . -STOP2—— BTOP STAR COIL —STAR_COIL2- - -
. OVERLOAD2 —— OVERLOAD TIME_COIL —TIME_COIL2- - -
----- 15— TIMEBASE F ST
............ Courter! - - - - - -
U

........... C . . . . . . . - . . . . .
e - - . - - - - - DELTA COILl— CU o l—vzs R
Klicken Sie hierund | - - - - ®16—— RESET CV DI - - - -
|betatigen Siedann | - - - - - E—Py | - o

|die Entf-Taste. | . . . . . . . . . . . . . . ..

@ Klicken Sie im Menl Prc_»_jekt auf den Ein- |EFD]' ekt Objekt Editieren Werkzeuge Online De
trag Online-Programménderung. mE
Dadurch werden die Anderungen automa- ‘ B teu.. Stro+h
tisch kompiliertund in die SPS Ubertragen. | = CFfren... Skrg+0

Schlieen
& speichern
Speichern unter.. .

Wiiter e L

i:! SPS-Tywp &ndern

|ﬁ| Erstellen IUmsch,+alt+-B
Alles neu erstellen Unnsch. +&lE+C

Ubertragen r

Crlire-Pragrarmminderung  Umnsch,+5krg+D

@ Querverweisliste, .
}E, Erstellung der Querverweisliske

Vorher erscheint aber noch eine Warnmeldung. Die Programmé&nderung kann zu diesem Zeit-
punkt noch abgebrochen oder fortgesetzt werden.
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® Klicken Sie auf Ja und warten Sie, bis der Transfer des Programms beendet ist.

Warnung E

Wiahrend der Oniline-Anderung kann sich das Programmyerhalten anderr.
Fartfahten?

Mein | [ etails |

[™ Diese Wamung wahrend dieser Sitzung richt mehr zeigen

@ Prufen Sie die korrekte Ausfiihrung des Programms im Monitor-Modus.

Motor Control - GX IEC Developer - MOTOR_CONTROL [PRG] Body [FBDR]
|| Projekt Gbiekt Edtieren Werkzeuge Orine Debug Ansicht Extras Fenster Hife

[zR|8R|s 2B|v o |fa | StuCas s | mmmm

Makar Contral —— a| x|

M Projekt [ c\MELSEC\GX IEC DATE 1

@-/{i sibliotheken MCC‘I

@@ Parameter Lo A

T " ¥ $ & 4 % J ¥ ¥ § . § STAR' BEL!‘A . ’ § §, & 4 &8 4.8 n b

| b s g : TRUE— EN ) ENO >
.,l“ Metzwe.rlx " G on e e s STARTI — START DELTA COIL —DELTA COILY - -

E - Modul-Konfiguration g - STOP1 — STOP . STF\RCQ!L STAR COILT. - -

il i - -~ - - - . . OVERLOAD!—|OVERLOAD  TIME COIL!—TIME COLI=0 - -
(@ MAIN (Prio = 31, Ereignis = . ) 10— TIMEEASE .

@ SDT-Pool
- I?’ Glob. Variablen

&g POE-Pool _ 08 et B e BN A0S e [ ST RN e, p e AU el s
B-83 MOTOR_CONTROL [PRG] : i ) _ MRS
i fegll Header | i . - : aTAD :
| =g o] TEEE TUE— BN Ot e L
®~-{F STAR_DELTA [FB] S R BRI START2 — START DELTA GOIL ELTACOL2 - - - -
. .. . STOP2—STOP. STAR COIL —STAR COIL2 - -
-+ OVERLOAD2— OVERLOAD TIME_COIL (—TIME_COIL2=0 -
- 15— TIMEBASE . LS

Schulungshandbuch GX IEC Developer 10-5



Online-Programménderung Online-Modus

10-6 2% MITSUBISHI ELECTRIC



Strukturierter Datentyp (SDT)

11

Strukturierter Datentyp (SDT)

In diesem Kapitel wird die Anwendung eines Strukturierten Datentyps (SDT) beschrieben. Das
Erzeugen und die Verwendung eines SDT wird anhand des schon bekannten Beispiels ,Motor
Control” erlautert.

Strukturierte Datentypen kdnnen vom Anwender selbst zusammengestellt werde. Dies ist hilf-
reich bei Programmen, die gemeinsame Elemente enthalten, wie zum Beispiel mehrere identi-
sche Stern-Dreieck-Schalter. Fur so ein Programm kann eine SDT mit dem Namen ,SD*
definiert werden, die verschiedene Elemente, wie z. B. INT, BOOL usw., enthalt.

Bei der Deklaration der Globalen Variablenliste kénnen Bezeichner vom Datentyp ,,.SD“ ange-
geben werden. Das bedeutet, das die vorher definierte Variablensammlung mit dem Namen
»,SD“ und den zur Steuerung jedes Motors bendétigten Elementen verwendet wird. Die SDT
kann, ebenso wie Funktionsbausteine, immer wieder verwendet werden. Dadurch wird die fiir
die Programmierung bendétigte Zeit reduziert.

Falls in ,SD* ein Element mit der Bezeichnung ,START* enthalten ist, kann es fir jede Instanz
des Funktionsbausteins ,Star Delta“ verwendet und in der Globalen Variablenliste deklariert
werden (z. B. STAR_DELTA1.START, STAR_DELTA2.START usw.).

Das bedeutet, dass von einer Deklaration viele Anleitungen verwendet werden konnen. Das ist
besonders bei der Gruppierung und Ubermittlung von Daten an eine Prozessvisualisierung von
Vorteil. Durch die reduzierte Datenmenge und die zusammenhangenden Daten wird die Kom-
munikation gegentber dem Austausch vieler einzelner, nicht zusammenhé&ngender Daten,
schneller und effizienter.
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Strukturierter Datentyp (SDT)

111

Beispiel fur die Anwendung einer SDT

©

® ©® ©

Legen Sie ein neues Projekt mit dem Namen ,Motor Control DUT* an.
Legen Sie eine neue Programm-POE mit dem Namen MOTOR_CONTROL an.

Richten Sie im Task-Pool eine neue Task ein und nennen Sie diese Task MAIN. Rufen Sie
in dieser Task die POE MOTOR_CONTROL auf.

Programmieren Sie einen neuen Funktionsbaustein ,STAR_DELTA". Das Programm ist

unten abgebildet. Sie kdnnen aber auch den schon bestehenden Funktionsbaustein aus

dem Projekt ,Motor Control

“kopieren.

Body: STAR_DELTA
START STOR - OYERLOAD - DELTA COIL - - - - STAR-COIL - - - - - -
I I/ 1 I/ 1 )
STAR-COIL - | - - - o e
J e
T
STAR_COIL Shag12 - DELTA_COIL - - - INCP_M ‘ S
I} I 171 ENO -~ - :
........................ d TIME_COIL
5
.......... EQ PR . . . . - . . . . - . . DELT.'FHCO'L
- TIME_COIL = =3
- TIMEBASE —— -
4 ..........................................
STOP ........................ DELTACO”_
I (R]
O\/ERLOAD .......................
J JI .......................
............ MOV M ‘
Sh402 EM NOr S
I} - 0—s  d—TMECOL - - - - - -
Header: STAR_DELTA
Klasse Bezeichner Typ Start Kommentar
O|VAR_INPUT ~ |START BOOL . |FALSE
1|vaR_INPUT ¥ |STOP BOOL . |FALSE
2VAR INPUT ¥ |OVERLOAD BOOL . |FALSE
3VAR_INPUT x |TIMEBASE IMT |0
4 VAR OUTRPUT » |DELTA COIL BOOL . JFALSE
5WAR_OUTPUT = |STAR_COIL BOOoL L JFALSE
BVAR_OUTPUT - |TIME_COIL INT |0

Der Header enthélt die Definitionen (Maske) der Datentypen, die bei der Erstellung der SDT

,SD" verwendet werden.

11-2
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Strukturierter Datentyp (SDT) Beispiel fur die Anwendung einer SDT

Matar Control . .|x| (® Erzeugen Sie eine neue SDT, indem Sie im Naviga-
torfenster mit der rechten Maustaste SDT-Pool Kli-
cken. Alternativ kdnnen Sie auch in der Werkzeug-
leiste auf das Schaltfeld klicken.

= Projekt [c\MELSEC)GX IEC DATA' Mot
I Lﬁ‘ Bibliotheken
EI Parameter

: .rl"’ Mekzwerk
o[ Modul-konfiguration

EI Ty Task-pool
o o {Ty MAIN (Prio = 31, Ereignis = TRUE]

LEB*’ Glob. ¥. Heusr S0T...
=§ % POE-Po i3 prifen

=8 ﬂ[g Mo
fJ £ mussch,
: ~iF00} By Kopieren
B :D: ij [ Einfiigen

a......|,_,:,} X Loschen

E Suchen...

Ersetzen. ..

Importieren...

Exportieren...

Druckzn

ol | B B

Seitenansicht

2usat zinform ationen
Sortierkriterien. . .

Einstellungen »

Eigenschaften. ..

x|| ©® Geben Sie in das Dialogfenster den Namen der
neuen SDT ein. Fir dieses Beispiel tippen Sie ,,.SD"
tame: |50 &I ein und klicken dann auf OK.

Ahhlechenl

Strukturierten Datentyp anlegen (P

;2| x| Dieneue SDT wird nunim SDT-Poolim Navigatorfens-
ter angezeigt.

Motor Control

@ Projekt [c:\MELSEC)\GX IEC DATAY Mot
l W Bibliotheken

=@ Parameter

H @ SPS

.,..I'" Metzmerk

; < [EH0 Modul-onfigur ation

EI L(B Task-Pool

- €Ty MAIN (Prio = 31, Ereignis = TRUE;
El fgg SDT-Pool

L*" Glob. ¥ariablen
EI &g PoE-Pool
- D[& MOTOR_CONTROL [PRG]
: fJ Header
i -JF00} Body [FBOY]
----:[I: STAR_DELTA [FE]
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@ Offnen Sie die SDT, indem Sie doppelt auf deren Namen klicken. Dadurch bekommen Sie
die folgende Eingabemdglichkeit.

Bezeichner Typ Star Kommentar

Geben Sie in die SDT ,SD* die folgenden Daten ein:

Bezeichner Typ Start Kommentar

0|sTAR BOOL . |FALSE
1|DELTA BOOL . |FALSE
2| START BOOL . JFALSE
J|=TOP BOOL . |FALSE
410_L BOOL L |FALSE
5 TB INT |0

BTV INT |0

@ SchlieBen Sie die SDT und speichern Sie das Programm.

Offnen Sie die Globale Variablenliste und deklarieren Sie die beiden Variablen
STAR_DELTA1 und STAR_DELTA2 neu.

@ Klicken Sie auf das Feld |_| rechts neben Typ und wéhlen Sie flr beide Eintrage Strukt.

Typen.
Klasse Bezeichner MIT-Adr. | IEC-Adrass Typ Start
- 0jvAR_GLOBAL - |STAR_DELTAT 5D
- 1WAR_GLOBAL - |STAR_DELTA2 5D

Typauswahl j _5[

Bibliotheken, Tvpen
<Projekt>

Manufachurer_Lib
MCC_Programs
Standard_Lib

KA 2
- Diatertyp-

£ Elementare Typen
0% Shukt Typen

C o

[« | 2
DK | Abbechen | Hile |

@ Klicken Sie dann in das Feld MIT-Adr. der Variablen STAR_DELTA1, um SDT-Eintrage

anzuzeigen.
llasse Bezeichner MIT-Adr. |IEC-Adress Typ Start
- 0|VAR_GLOBAL ¥ |STAR_DELTA1 b sD
-1[VAR_GLOBAL v

_T|STAR DELTA2 T ! RE L .
Klicken Sie zur Anwahl hier. ’/

Danach wird dieses Fenster angezeigt:
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11.2

Automatisches Fullen von Variablen

@ Deaktivieren Sie die Option Alle Typen. Diese Option kann bei gemischten
Variablentypen nicht verwendet werden.

(@ Geben Sie im Feld MIT-Adr. der Variablen ,DELTA® Y20 ein.

Adressen der SDT-Yariable x|

STAR_DELTAT [5D]

M ame | Tup MIT-Adh IEC-Adt -

STAR BOOL Y20 %032
DELTA BOOL Y21 %033
START BOOL Y22 %034
ST0P BOOL Y23 2035
0_L BOOL Y24 %036
B INT

™ INT

«| Iﬂ:j

¥ automatizche Fullung [~ &lle Tupen Export Import OK Abbrechen

Durch die Option Automatische Fiillung werden alle Variablen vom Typ BOOL mit fortlaufen-
den Adressen belegt. Obwohl diese Funktion in vielen Anwendungen sehr nitzlich ist, fihrt sie
in diesem Beispiel nur teilweise zum Erfolg.

(® Uberschreiben Sie daher die Adressen der Variablen ,START“ und ,STOP“ mit X10 bzw.
X11.

Adressen der SDT-Variable x|

aTAR_DELTAT [50]

Mame | Typ | MIT-Adr | IEC-Adr -

STAR BOOL Y20 2032

DELTA BOOL Y21 %0%33

START BOOL X10 21X16

STOP BOOL ¥11 %417

0_L BOOL B J:eaie

B INT

v INT

=
4| | »

V¥ automatizche Fullung ™ ale Tupen Export Impart | Ok Abbrechen
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Strukturierter Datentyp (SDT)

Offnen Sie die POE MOTOR_CONTROL und fiigen Sie zwei Instanzen des anwenderdefinier-

ten Funktionsbausteins STAR_DELTA ein:

..... - - MG

----- : STAR_DELTA ‘ SRR

- TRUE — EN ENO - -

. .7 START DELTA COL 7 - - -

. .7 STOP STAR COIL 7+ - -

. .7 OVERLOAD TIME_COIL —7 - - -

. .7 TIMEBASE F S
..... N T T

----- : STAR_DELTA L

- TRUE —— EN END -

.. P START DELTA COL — 7 - - -

.. P STOP STAR COIL ——7 - - -

. -2 OVERLOAD TIME COIL ——7 - - -

-9 TIMEBASE L

11-8
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SDT als Variable eines Funktionsbausteins

11.3

SDT als Variable eines Funktionsbausteins

Um einen Strukturierten Datentyp (SDT) als Variable eines Funktionsbausteins zu verwen-

den...

@ ...klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Variable oder betatigen die Taste F2 der
PC-Tastatur. Dadurch wird das Dialogfenster Variablenauswahl geéffnet.

Motor Control - GX IEC Developer - [MOTOR _CONTROL [PRG] Body [FBRT]
|F’-‘J Projekt Obyekt Editieren werkzeuge Online Debug  Ansicht Extras Fenster Hife

=88R (s nac«|Fo|dStin s |mmmm

'3E*§E||E'=|!”"‘"“"”W bs «H|

Motar Control

x|

__!|

P o oy (e (51 - wcer
-/l Bibliotheken | Bermich Vanablen STAR_DELTA
& Parameter ‘. T — EN -
550 Task-Pool [ETAR DELIAY START DELTA £OIL |7
) MAIN {Prio = 7— STOP STAR_COIL —7
=84 soT-Pool Marutacturer_Lib +5TAR_DELTAZ ? — OWERLOAD TME COIL —7
8 MOL Frogroms _Id 7 — TIMEEASE
Lf Glob. Yariablen |4 ¥ . e
=-9g POE-Pool Tvo
=-aig" MOTOR_CON [anv puT = - -
o Header = - -MCG2
<520} Body [F Datentypen Brppe - STAR_DELTA
@4} STAR_DELTA IStrukL Diatertypen v| TRUE —{EN ENO ; ]
4 wll - - - —a QELTANCO—> - - - - - -
ECE13 | =
AR SLOBALSTARDELTATAT T 0 e
= = o 7 —— OVERLOAD TIME_COIL —7? ]
%02 %033 216 %K1 7 X018 MWD.0 ZMWI T - SD -
IVQ B = ? — TIMEBASE
¥ Eenster nach ‘&nwenden’ verkleinem NELI Ein T e L S -
drwenden | Schieten | Hife |
T

@ Wanhlen Sie als Bereich Header, als Datentypen-Gruppe Strukt. Datentypen und als Typ
ANY_DUT.

® Klicken Sie doppelt auf +STAR_DELTA1. Dadurch wird die Liste um die SDT-Elemente

erweitert.
Variablenauswahl sl Y
Bereich ‘ariablen
<ALLE> a| [STAR_DELTAI
<Header>
Manufacturer_Lib ..STAR
MCC_Programs =1m..DELTA
r‘l. mdmaed | HJ _STAHT
—U -310P
Tp oL
[any_our =l
Datentypen-Grpps +STAR_DELTAZ
|Strulf.r. Datentypen j
IEC 611313 o | A
VAR _GLOBAL STAR_DELTAT AT j
HOYA2 HII3 A6 20 75018 MWL 0, ZMW0 1 5D ﬂ
¥ Fenster nach ‘anwenden’ verkleinem NELI Ein I
grwenden | Schieten | Hite |

Schulungshandbuch GX IEC Developer
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@ Weisen Sie den beiden Funktionsbausteinen STAR_DELTA in der POE MOTOR_CON-
TROL die SDT-Elemente als Ein- und Ausgangsvariablen zu:

Mator Control - GX IEC Developer - [MOTOR_CONTROL [PRG] Body [FBD]] -
]}M Projekt Objekt Edtisren Werkzeuge Online Debug Ansicht Extras Eerster  Hilfe

|z &R+ mldo«Fd | EdinCatdmamm|EEheFwwro i
Motor Contral 2l B 5 . p o e DR G e rtl BT A a4 RIS f e B
Projekt [c\MELSEC\GX IEC Di U T R S N T RPN |ty ORI O R R
(@ sibliotheken [T ] e STAR DELTA | ------------
@A Parameter BREL AN - TRUE—EN = ENOF -----------
=25 Task-pool v v+« STAR_DELTA! START — START DELTA_COIL STAR_DELTA1DELTA « -
| @ MAIN (Pria = 31, Ereigni . STAR_DELTA1.STOP— STOP STAR_COIL ,—STAR_DELTM.STAR
=-43 spT-Poal . STAR_DELTA1.O_L—— OVERLOAD TIME_COIL STAR_DELTALTV
24 . STAR_DELTA! TB— | TIMEBASE F -
g Glob. variablen . =
- POE-Pool
&g MOTOR_CONTROL [PRE . :
| f Header . : MCC2
88} Body [FED] . STAR_DELTA |
&~k STAR_DELTA[FE] + TRUE—|EN END I .
STAR DELTA2 START — START DELTA COIL ,—STAFLDELTAJ.DELTA
STAR_DELTA2 STOP— STOP STAR_COIL STAR_DELTA2 STAR
STAR DELTA20 L— OVERLOAD TIME COIL —STAR_DELTA2 TV-
STAR_DELTAZ.TB— | TIMEBASE ’: y -

Sichern und kompilieren Sie anschlieBend das Projekt.

Meldungen wahrend des Kompilierens /Ube rpriffens

Eehler A ainungery

Vemwendete System-Bits: 7 von 4096 ﬂ
Wemwendete 85-Flags 0 von 81532

Venwendete Timer, 0 von 1984

Venwendete reman. Timer: 0 vor 0

Vemwendete Counter; 0 won 512

Yerwendste Label 1 von 2048

Wemwendete Interrupt-Label: 0 von 256

WVerwendete Programmechnlte:
Maximum: 256048
Mair: B9
Gesamt B3

0 Fehler

4| | b

™ Fenster beim 'Anzeigen’ verkleinem

Anzeige | Stopp

Hilke |

Transferieren Sie das Projekt in die SPS und prifen Sie die Funktion im Monitormodus. Zum
Betrieb der Funktionsbausteine ist es erforderlich, Werte in die Eingangsvariablen TIMEBASE
einzutragen. Andern Sie dazu die Inhalte der Variablen STAR_DELTA1.TB und STAR_DEL-
TA2.TB so, wie in Abschnitt 7.5 beschrieben.

Simulieren Sie, wie in der folgenden Abbildung gezeigt, den Betrieb beider Funktionsbausteine
und prifen Sie, ob sie so arbeiten, wie erwartet.
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WCGT -

C STAR_DELTA
- TRUE— EN ENO |- - - -
. STAR DELTA1.START—— START DELTA COIL —STAR DELTA1.DELTA -
STAR DELTA1 STOP — STOP STAR COIL ——STAR DELTAT STAR

- 3TAR DELTA1.0 L OWVERLOAD TIME_COIL STAR_DELTAIL.TV =0 -
"STAR_DELTA1.TE =10 TIMEBASE .

-MICC2 -
T STAR_DELTA
- TRUE EN EMO — - - - -
- STAR DELTAZ.5TART START DELTA COIL STAR DELTA2 DELTA -
STAR DELTA2. STOR STOP STAR COIL STAR DELTA2 STAR
- 5TAR DELTAZ.O L OVERLOAD TIME_COIL STAR DELTA2 TV =0 -

STAR_DELTA2.TE =20 TIMEBASE
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12 Arrays

12.1 Ubersicht

Ein Array (Feld) besteht aus Variablen des gleichen Typs. Zum Beispiel ist ein ARRAY [0..2] OF
INT ein eindimensionales Array mit drei Integer-Elements (0,1,2). Falls als Startadresse des
Arrays das Register DO angegeben wird, besteht das Array aus DO, D1 and D2.

Im Programm kénnen einzelne Array-Elemente angegeben werden. Zum Beispiel wird bei der
Angabe von ,Motor_Volts[1]“ und ,, Motor_Volts[2]* auf die Register D1 und D2 zugegriffen.

Arrays kénnen bis zu 3 Dimensionen haben. Zum Beispiel hat ARRAY [0...2, 0...4] drei Ele-
mente in der ersten und finf Elemente in der zweiten Dimension.

Arrays bieten eine bequeme Mdglichkeit, Bezeichner zu vergeben. Durch nur eine Definition in
der Liste der Lokalen oder der Globalen Variablen kann auf viele Elemente zugegriffen werden.

Zum besseren Verstandnis werden die drei Array-Typen im folgenden grafisch dargestellt.

Eindimensionales Array

Bezeichner
Motor_Speed

Typ
ARRAY [0..3] OF INT

- = Motor_Speed [3]
Zweidimensionales Array

Y

|
d

I

) ) )
| Y| i
| |

ey

* | | y
a 1 2 3

Bezeichner Typ

Motor_Volt ARRAY [0..3,0...3] OF INT

- = Motor_Volt [2, 0]

Schulungshandbuch GX IEC Developer
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Dreidimensionales Array

Y

g

]

D(Dj
N

N

Pl
e
pal il
2 [ |
1] 1

Bezeichner
Motor_Strom

Typ
ARRAY [0..3, 0...2, 0..2] OF INT

. = Motor_Volt [1, 0, 1]

12-2
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12.2 Beispiel fur ein eindimensionales Array

Das folgende Beispiel soll die Bildung und Verwendung eines eindimensionalen Arrays demon-
strieren. Das Array ist 10 Worte lang und belegt die Datenregister D100 bis D109. In diesem Bei-
spiel werden nur Standard IEC-Operatoren, Funktionen und Funktionsbausteine verwendet.

@ Legen Sie ein neues Projekt an. Definieren Sie darin ein neue POE der Programmeklasse
PRG (Programm). Programmiert werden soll diese POE in der Funktionsbausteinspra-
che. Nennen Sie diese POE ,Data_Lookup1“.

@ Legen Sie im Task-Pool eine neue Task mit dem Namen ,Main“ an. Rufen Sie in dieser
Task die POE ,Data_Lookup1“ auf.

BSP_Array |

& Projekt [c:\MELSEC\GX IEC Di
Lﬁ‘ Bibliotheken
=@ Parameter

...... @ PS5

------ .,I‘” Metzwerk
m MDdUl_w
EIL@' Task-Pool

e ¢&" Main (Prio = 31, Ereignis
I35 SpT-Pool
L*} Glob. ?ariakl;u/
- i POE-Pool

=198 Data_Lookopl [PRG]:

....... iFoD} Body [FBOD]

® Offnen Sie die Globale Variablenliste und nehmen Sie die folgenden Eintrage vor:

Klasse Bezeichner MIT-Adr. | IEC-Adress Typ Start
0/'vAR_GLOBAL ¥ |Data_Clock +10 %al16 BOOL . |FALSE
1WAR_GLOBAL * |Data_5Store D100 SOMADLI00[ARRAY [0.3) OF INT [ )[1000]]
2WAR_GLOBAL * |Data_Lookup D10 MDD [INT |0
3WAR_GLOBAL ~ |Data_Paointer D11 SAMADLTT [INT (]

Variablen vom Typ ,Array“ werden so eingegeben:

%] X
Bibliotheken: Typen: Bibliotheken: Typen:
BOOL
BOOL DINT
DINT DWORD
DWORD
INT REAL
REAL STRING[32]
i | | b STRIMNG[32] 4 | | b TIME
J TIME _] WORD
~Datertyp———  |WORD —Datentup
& Elementare Typen € Elementars Typen
C Stukt Typen € Stukt Typen
i Fg
B KN *l | 2
0K | Atbrechen | Hite | 0| atbechen | Hike |
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HINWEIS

Bitte beachten Sie, dass in der Globalen Variablenliste fur die GroBe des Array die Standard-
werte ARRAY [0..3] OF INT eingesetzt werden. Passen Sie die Gré3e so wie unten gezeigt dem
in diesen Beispiel verwendeten Array an ([0..9] of INT).

1| VAR _GLOBAL ~ |Data_Store D100 |50 100| ARRAY [0.5] OF INT |10

@ Offnen Sie die POE ,Data_Lookup1“ und geben Sie das folgende Programm ein:

zingle Dimension Array Demonstration Program.

| On each Rising Edge of Data_Clock Input, Increment Data_Pointer.

-Trigger -

- Data_Clock —— _CLK Q EM  ENO r -
I Data_Pointer—— [N Data_Poainter-

e _IN

2 ~ | Muove the Data_Store Array data at the Data_Pointer index to Data_Lookup

e T MevE
- Data_Store[Data_Pointer]—— _IN ——Data_Lookup-

| wwhen Data_Painter == 10 then reset Data_Puointer ta 0.

éE"ﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁ'r;ﬂo'VE'E"|ﬁ

-Data_Pointer—— EM _ENOF e
I (1 N v e {——Data_Pointar-

| Definieren Sie den Funktionsbaustein ,R_TRIG" mit dem Instanznamen , Trigger*.

(® Prifen Sie, ob der Header so aussieht:

Klasse Bezeichner Typ Start Kor
0|VAR_GLOBAL - | Trigger R_TRIG

(® Speichern und kompilieren Sie das Programm.
@ Ubertragen Sie das Programm in die SPS.

Beobachten Sie die Ausfiihrung des Programms im Monitormodus.
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Single Dimension Array Demonstration Program.

| On each Rising Edge of Data_Clock Input, Increment Data_Painter.

-Trigger -

- Data Clockl— _CLK Q EN  ENO B R
o - Data_Pointer=0-—— [N Data_Pointer=0

C e _IN

| Move the Data_Store Array data at the Data_Pointer index to Data_Lookup

MOWE |- -

- Data_Store[Data_Painter]—— _IN —Data_Lookup=10 -

| WWhen Data_Pointer == 10 then reset Data_Paointer to 0.

P ZE T MOVE_E |
- Data_Painter=0—— EN END l—- o
oo 10— S DN {——Data_Pointer =0

Damit das Programm einwandfrei arbeitet, miissen Werte in die SPS-Operanden eingetragen
werden, die durch das Array belegt werden. Dies kann auf zwei verschiedene Arten erreicht

werden:

® Waéhlen Sie im MenU Debug die Funktion Operanden editieren (siche Kapitel 9). Mit
Register einfiigen geben Sie D100 bis D109 ein. In diese 10 Register geben Sie dann
beliebige Werte zwischen -32768 und +32767 ein und Ubertragen diese Werte in die SPS
(Schaltfeld Schreiben > SPS).

® oder Sie 6ffnen im Men( Online den Entry-Data-Monitor.

— Klicken Sie mit der rechten Maustaste in die Tabelle. Dadurch wird das unten abgebil-
dete Menu angezeigt. Wahlen Sie Objekte einfiigen.

Fos

Adres=s [(MIT) Iexne |I|Iert [DEZ)

L e = S = ST
ol o i e e e (o (D@ =] @R LT

Festgelegte Eingange einfiigen
Gesetete Eingénge einfhgen
Gesetzte Ausginge einfligen
Lische Cperandendatei

Zeile einfigen Einfg
Lisischin Eritf

Alles laschen

llesen = 5ES
Sehreiben = 575,

[lesen atis [ ate
Schreibenin Date]

Konfiguration. ..
Immer oben
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Beispiel fir ein eindimensionales Array Arrays

— Aus der Objektliste wahlen Sie _ x|

Data Store und klicken anschlie-

Bend auf Hinzufiigen. Obiek ke Obiekts:
|Dafa_5h:-re
Diata_Clock
Data_Lookup
Objekte aus Data_Pointer
™ Anwenderbibl
einschlisfen
ouT
¢FBg» —
<SDT's»
ARRAY
EOOL
DINT
DWORD
INT
REAL
STRING
TIMF olisis===] ]

Hirzufugen Alle hinzufug. I Schiiefen |

Weil der Variablenname ,Data_Store” auf ein Array verweist, wird ihm vom System ein
Pluszeichen (+) vorangestellt. Durch einen Klick auf den Variablennamen wird die Liste
der Operanden erweitert:

Poz | Adresse (MIT) Nate Tert [(DEEZ)
1 —-Data 3tore

2 Dioo [O] 0
3 bi1o1 [1] u]
4 Dloz [&] u]
5 D103 [3] n]
& D104 [4] u]
7 L1005 [5] 0
G pioeg [B] u]
Q piov [7] u]
10 |D1o= [B8] u]
i1 |D109 [9] u]

Wenn Sie auf das Minuszeichen (-) vor dem Variablennamen klicken, wird die Liste der
Array-Elemente wieder verkleinert.

Geben Sie 10 beliebige Werte zwischen -32768 und +32767 ein:

Pos | Adrease (MIT) | Name | wert (DEZ)
1 -Data Store

2 |p10D (0] 1234
3 [pio1 [1] 4321
3 |p102 [2] 7654
5 [D103 [3] 4236
& D104 [4] 17

7 |pios [5] 32766
8 |D106 [6] BI12
o |p107 [7] 43

10 (D108 [B] 186
11 D103 (9] 9993
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Arrays Beispiel fir ein eindimensionales Array

® Beobachten Sie nach der Eingabe der Werte die Ausfiihrung der POE ,Data_Lookup1“im
Monitormodus. Beachten Sie, wie sich der Wert der Ausgangsvariablen ,Data_Lookup”
bei einer Erhéhung der Datenzeiger &ndert.

Single Dimension Array Demanstration Program

| On each Riging Edge of Data Input, Incremant Data_Pointer

-Trigger -

- Data Clock—— CLK 8] EN  ENO |—- R
S - Data_Pointer=6—_IN Data_Pointer=6 -
2 | Move the Data_Store Array data at the Data_Pointer index to Data_Lookup
- Data_Store[Data_Pointer] — N ——Data_Lookup =8912 -
g | When Data_Pointer =10 then reset Data_Painter
o GE Coo o MOYE E ‘ ' Co
- Data_Painter=5—— EN END o
: - 10— S D— N ——Data_Pointer=6 -

Das Programm ist so ausgelegt, dass nach dem zehnten Element der Datenzeiger zurlickge-
setzt wird. Danach beginnt das Lesen der 10 Elemente des Arrays wieder bei Element 0. Der
Datenzeiger kann Werte von 0 bis 9 annehmen.
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Der Umgang mit Bibliotheken Anwenderbibliotheken

13

13.1

13.1.1

Der Umgang mit Bibliotheken

Anwenderbibliotheken

Alle Funktionen und Funktionsbausteine existieren bis jetzt nurim aktuellen Projekt und kénnen
auch nur in diesem Projekt verwendet werden.

Eine Anwenderbibliothek ist eine Sammlung von POEs, Funktionen, Funktionsbausteinen
usw., die vom Anwender selbst erstellt worden sind. Diese Bibliotheken sind projektibergrei-
fend verflgbar, das heif3t, dass sie auch in anderen Projekte verwendet werden kénnen.

Dadurch kénnen verschiedene Programmierer, die an unterschiedlichen Projekten arbeiten,
gemeinsame Bibliotheken mit Standard-Funktionen nutzen.

Wie Sie bereits bei der Programmierung beim Aufruf von Funktionen gesehen haben, enthalt
die Standardbibliothek IEC-Funktionen. Die Herstellerbibliothek enthalt herstellerspezifi-
sche Funktionen. Diese sind durch den Anhang _M gekennzeichnet. Dieses ,M* bedeutet Ubri-
gens Manufacturer (= Hersteller) und nicht ,Mitsubishi“!

Beispiel: Anlegen einer neuen Bibliothek

Der Funktionsbaustein STAR_DELTA soll in einer neuen Bibliothek abgelegt werden.

@ Klicken Sie im Navigatorfenster mit der rechten Maustaste auf Bibliotheken. Im Men(i,
das dann angezeigt wird, klicken Sie auf Installiere/Erzeuge Anwenderbibliothek.

Mokor Contral | =]

i Projekt [\ MELSEC,GX IEC DATA\ML‘Ill
= S W
...

g & Prifen

LL‘EGE @ Instaliiere/Erzeuge Anwenderbiblicthek

Ersetzen...

Importieren, .,

B
&5 Drucken
(&

Seitenansicht

IE Erweitzrn

Zusatzinformationen
Sortierkriterien. ..

Einstelungen 4

Eigenschaften.. .
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Anwenderbibliotheken

Der Umgang mit Bibliotheken

® Klicken Sie im Dialogfenster Anwenderbibliothek installieren/anlegen auf das Schalt-
feld Bibl. suchen. Daraufhin 6ffnet sich ein neues Dialogfenster, in dessen Eingabefeld
Dateiname Sie bitte “MCC_Programs” eintragen. Der Pfad, in dem die Bibliothek eingetra-
gen wird, kann bei Bedarf geédndert werden. In diesem Beispiel wird vorausgesetzt, dass
der voreingestellte Standard-Pfad “C:\MELSEC\GX IEC DEVELOPER 7.00\Userlib” ver-

wendet wird.

Motor Control - G& 1EC Developer

" Projekt Objekt Editieren Werkzeuge Online Debug P.nsid'vt Extras Fenster Hife

H G HD D

Motor Control

i@ Projekt [\ ME ;
i Eibliotheic Bblothek: |

@ Paramete
4T Task-Pool

Klicken Sie hier.

Abbre

EEE

(34 SDT-Pool &ngaben zur Bibliothek

I Glob. variz
@ g POE-Pool | Mame |

Hilfe: [

Letzte suchen

A Bib] suchen |
Hille suchen I

Auswahl des Bibliotheksverzeichnisses

Suchenin | Userib

|e#] 4158004, 5UL
=] F_ERW,SLL
|e8] Fx_GERM.5UL
Anwender-Bibliotheken haben
die Erweiterung ,..sul".
Klicken Sie hier.
Datenarne: I Oifren
Daleiyp:  |GX IEC Developer Bibliothek [* sul) Abbrechen |
4

@ Klicken Sie auf anschlieBend auf Offnen.

Maotor Contral I

5] Projekt [c:\MELSEC\GX IEC DATA\Mol
E lﬂ" Bibliotheken

W - [fifl Standard. Lib

#@ parameter
-0y Task-Pool
. 35 sDT-Pool
------ .- Glob. vatiablan
5 a2 POE-Pool
E| ﬂ[g MOTOR _CONTROL [PRG]
: *J Header
: -ZFB0L Body [FBLY]
E|....;[|: STAR_DELTA [FE]
*J Header

5....._||.|:||- Body [LD]

Beachten Sie, das die neue Bibliothek ,MCC_Programs” nun im Navigatorfenster unter Bibli-

otheken” angezeigt wird.

13-2
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Der Umgang mit Bibliotheken

Anwenderbibliotheken

13.1.2

Offnen einer Bibliothek

@® Offnen Sie die Bibliothek, indem Sie mit der rechten Maustaste auf ,MCC_Programs* kli-

cken und aus dem Men(, dass dann anzeigt wird, Offnen wahlen.

Matar Cantr ol |

Projekt [c\MELSEC",G X IEC DAT Aol
EI Lﬂ‘ Bibliotheken
- m Manufacturer_Lib

- Parg Entfermen
Ly Tasl @) dnd
@ (33 gpy [ &ndern

...... " EIuI:J CEfriEn
EI gz poE 89 Laschen

EIDEE ’ Bibliothek aktualisieren

+ Suchen...
Ersetzen...

Imparkieran. ..

Exportigren..

Drucken

Seitenansicht

Urmkerenmen. ..

Kommentar

IE Etweitern

Zusatzinformationen
Sortierlriterien, .

Einstellungen »

Eigenschaften...

Die Bibliothek ist nun gedéffnet und ihr Inhalt kann veréandert werden.

Mataor Contral ] x]

Projekt [c\MELSEC'G X IEC DAT A'\Mal
E Lﬂ‘ Bibliotheken
! @[l Manufacturer_Lib
2B Vs W r1C_Proarams [Offen]
- [l Standard_Lib
@& Parameter
' L@ Task-Pool
i 55 SDT-Pool
------ L# Glob. Yariablen
=43 POE-Pool
E tl[g MOTOR_CONTROL [PRG]
© begi? Header
JFoo} Body [FED]
EI 'k STAR_DELTA[FE]
o Headsr

...... ot Body [LD]

Schulungshandbuch GX IEC Developer

13-3



Anwenderbibliotheken Der Umgang mit Bibliotheken

13.1.3 Speichern eines Funktionsbausteins in eine ge6ffnete Bibliothek

Der Funktionsbaustein STAR_DELTA wird nunin die Bibliothek,,MCC_Programs* (ibertragen.

@ Klicken Sie mit der rechen Maustaste im POE-Pool it coniral |
des Navigatorfensters auf STAR_DELTA und Projekt [c:\MELSEC\GX IEC DATA\ Mol
anschlieBend auf Ausschn. (Ausschneiden). 54§ Bibliotheken

- fiifil Manufacturer_Lib
@ MCC_Programs [Offen]
: m Standard Lib
-G parameter
#- 1y Task-Paol
-85 SDT-Pool

e L*j Glob. Yariablen
=2 PDE-Pool
ﬂ[g MOTOR_CONTROL [PRG]

M OFfren

@ Priifen
ﬂ Aussehin,

Kopieren
[ Einfiigen
Laschen

>

,‘.;. Suchen...

Ersetzen. ..

Importieren. ..

Exportieren,. .

Drucken

Seitenansicht

o/l | EE B

Urmmbenennen. ..
Kommentar

FE Verklginern

Zusat zinformationen
Sortierkriterien. ..

1 | Einstellungen 3 ﬂ
M Eigenschaften. .. _ﬂ_’l

Danach wird die folgende Warnmeldung angezeigt:

GX IEC Developer 7.00 | x|
! E Die markierten Objekte werden geloscht

® Klicken Sie auf Ja.
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Der Umgang mit Bibliotheken Anwenderbibliotheken

® Klicken Sie mit der rechten Maustaste im Navigatorfenster auf die Anwenderbibliothek
und wéhlen Sie aus dem Menu, das dann angezeigt wird, Einfiigen.

Motor Control Al

& Projekt [\ MELSEC)GX IEC DATA Mol
EI Lﬁ‘ Bibliotheken
{ -l Manufacturer Lin
EI lm MCC_Pragrams [OFFan]
35 oDT-pool
------ J—f Glab. ¥ariablen

. m Stan-- Meue POE.,

. Paramel @ Priifen
. ]—@ Task-Po
. %H SDT-Pog d Busschn,

------ g+ Glob. ¥a By K-:-pleren

= 53 pot-roo 2 T

& .D[g* MoT! . LDschen

; Suchen...

Ersetzen...

Importieren. .
Exportieren. ..

B m
i e
@ Drucken
[& s

eitenansichk

Zusatzinformationen
Sartisrkriterien. . .

Einstellungen »

Eigenschaften...

@ Klicken Sie auf das Pluszeichen vor dem Unterverzeichnis POE-Pool der Anwenderbibli-
othek, um den Inhalt anzuzeigen.

Motor Contral o] %]

@( Projekt [c:\ MELSEC",GX IEC DATA Mol
EILW Eibliotheken
' i il Manufacturer_Lib
E I:@ MCC_Programs [Geandert]
I35 puT_Pool

\ ------ g Global_Vars

= QI!‘,} POU_Pool

[ TAR CELTA [FE)
- (il Standard_Lib \
: Parameter
i L{g Task-Pool

®-35 SDT-Podl

L*" Glob, ¥ariablen

! a3 POE-Pocl
= j=f[g" MOTOR_CONTROL [PRE]

~3Fo0} Body [FBD]

Der Funktionsbaustein-POE ,STAR_DELTA" gehort jetzt zur Bibliothek ,MCC_Programs* und
nicht mehr zum POE-Pool des Projekts.

Auf diese Weise kann jede POE, ganz gleich ob Programm, Funktion oder Funktionsbaustein,
in eine Anwenderbibliothek Ubertragen werden.
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Anwenderbibliotheken Der Umgang mit Bibliotheken

® Wenn die Bearbeitung der Bibliothek i comal x|
abgeschlossen ist, klicken Sie mit der rechten
Maustaste auf den Namen der Bibliothek und
wahlen anschlieBend Bibliothek aktualisieren
aus dem Mend.

Projekt [c\MELSEC'GX IEC DATA Mol
EI il ibliotheken
N, | ManuFacturer _Lib

E| @ EntFernen
E: m Andern

m 3ty m GFfren

[+]-- ﬁa P-ararr@ [

- Task-1
= Lf;? I Eiicthel shiusisieren
S

E| 0[3* il Erzstzen..

T H Ey:u:urtleren

é Drucken
@. Seitenansicht

Umbenennen. ..

Kommentar

FE Verkleinern

Danach wird die folgende Meldung angezeigt:

warnang B

! 5 Die markisrten Bibhot heken werden aktualisiert und alle gedffneten Editoren geschlossen,

® Klicken Sie auf Ja. Dadurch wird die Bibliothek aktualisiert, gespeichert und geschlossen.

Motor Control 2| x

Projekt [c:'\ MELSEC',GX IEC DATA"Mol
E% Eibliotheken
! il manufactorer_Lib
E| 9 MCC_Programs [Instaliert]
.-19§ pUT_Poal
L*" Global_Wars
o Eﬁtg POU_Pool
. &--{F" STAR_DELTA [FE]
. ﬁ Standard_Lib
- Parameter
L{E} Task-Pool
-[35 SDT-Pool
- Ig¥ Glob, ¥ariablen
- ¥2 POE-Pool
=83 MOTOR_CONTROL [FRG]
fJ Header

“3fo0y Body [FBD]

Die Bibliothek wird in dem Pfad gespeichert, der bei deren Einrichtung angegeben wurde. In
diesem Beispiel ist das ,,C:\MELSEC\GX IEC DEVELOPER 7.00\Userlib“ (Abschnitt 13.1.1).
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Der Umgang mit Bibliotheken Hinweise zu Bibliotheken

13.2 Hinweise zu Bibliotheken
Wenn eine Bibliothek in einem Projektpfad als Unterverzeichnis angelegt wird, dirfen die Ele-
mente der Bibliothek nicht gleichzeitig im POE-Pool des Projekts vorhanden sein.

In diesem Fall erscheint beim Kompilieren des Projekts eine Fehlermeldung und die Bibliothek-
elemente mussen aus dem POE-Pool des Projekts geléscht werden.

Es wird keine Fehlermeldung angezeigt, wenn die Bibliothek, wie oben beschrieben, auBerhalb
des Projekts eingerichtet wurde.

Motor Control - GX IEC Developer

|| projet Qbiekt Edhieren Werkzeuge Onine Debug Ansict Edres Fenster filfe
R ER|=Ro= gl @ cuuesnidnoa
Mater Cantrol Ak

Projekt [c:\MELSEC\GX IEC DATA\Mol
-/ Bibliotheken
= (i Manufactirer Lb

=4y #CC Programs [Offen]
-4 sDT-Pool
'@ Glob. Yariablen
=82 POE-Pool
e} STAR_DELTA[FE) o
=i standard_Lib
Eiﬁ Parameter
51 Task-Pool
- '54 SDT-Pool

83 POE-Pool
=@ MOTOR_CONTROL [PRG]
: —f’ Header
~#88 Body [FED]
-1k STAR_DELTA[FE] 4
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Bibliothek in ein Projekt importieren Der Umgang mit Bibliotheken

13.3 Bibliothek in ein Projekt importieren
Anwenderbibliotheken kénnen in Projekte importiert werden. Dadurch ist es moglich, einmal
programmierte Routinen auch in anderen Projekten zu nutzen. Fir oft bendétigte Funktionen hat
Mitsubishi Electric bereits viele Bibliotheken angelegt. Zum Beispiel enthélt eine Bibliothek
erprobte Funktionsbausteine zur Handhabung der Analogein- und -ausgabemodule. Diese und
weitere Funktionsbausteine kdnnen kostenlos von der Mitsubishi-Homepage (www.mitsub-
ishi-automation.de) geladen werden. Einige sind auch auf der CD mit der Programmier-Soft-
ware GX IEC Developer enthalten.
Die folgenden beiden Beispiele beschreiben, wie Bibliotheken in ein Projekt importiert werden
kénnen.
13.3.1 Import einer Anwenderbibliothek
Die zuvor gespeicherte Anwenderbibliothek ,MCC_Programs* wird in das aktuelle Projekt
importiert und der in der Bibliothek enthaltene Funktionsbaustein wiederverwendet.
@ Legen Sie ein neues leeres Projekt ohne POEs an und nennen Sie es ,Library Import*.
Library_Import 4% | @ Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf
= Projekt [C\MELSEC\GX IEC DATAVLibrary| Blbllot_heken und anschlieBend im Menu auf
R Reibiotbakar Installiere/Erzeuge Anwenderbibliothek.
E|ﬁ 85 Prifen
@ IrskalierefErz euge Arwenderbibliabhel
Lé Suchen...
[ Erssten..
E ﬁ Importieren., .
@ Klicken Sie auf Bibl. suchen und wéhlen Sie die Bibliothek ,MCC_Programs®.
%]
Bibliothek: | OK
Abbrechen I
Angaben zur Bibliothek | T I
Marme: I [~aBib|. suchen
Hilfe: I Hilte suchen I
B Hilte &ftrien I
(uswahl des Biotheksverzeicmsses TR
Suchen in: |"_i Userlb j 4 ﬁ‘ -
] 415400, SUL
1] Fx_ERW.SLIL
|n] Fx_GERM.SUL
. MCC_Programs . sul
Dateiname: |MEE_F’mgrams.suI Ofnen I
Datetyp IGK |IEC Developer Bibliathek [* sul) j Abbrechen |,¢f
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Bibliothek in ein Projekt importieren

HINWEIS

® Klicken Sie dann auf OK, um die
Eingaben zu Ubernehmen.

Anwenderbibliothek installieren/anlegen

Bibliothek: CAMELSECAGY IEC Developer 7.00NU oK

Abbrechen |
‘ Lerzteguchenl

[ Angaben zur Bibliothek

Marme: |M CC_Programs

Hilis [

‘ Hilfe suchen |
! Hilte ctfnen |

Die im oben abgebildeten Dialogfenster angebotene Hilfe bezieht sich auf anwenderdefi-
nierte Hilfe-Dateien, mit denen die Funktion der Elemente in der Bibliothek beschrieben
werden kann. Diese Dateien kénnen mit Microsoft® Word erzeugt und z. B.im HTML-For-
mat mit der Erweiterung CHM gespeichert werden (z. B. Hilfe. CHM). Mit der Funktion Hilfe

suchen kdnnen diese Dateien dann genauso in das Projekt GUbernommen werden wie die
Bibliothek selbst (siehe auch Abschnitt 13.3.3).

Die soeben importierte Bibliothek wird in das aktuelle Projekt GUbernommen und erscheint im
Verzeichnis Bibliotheken des Navigatorfensters:

Library_Import 2l

(& Projekt [c:\MELSEC\GX 1EC DATA\Library.
2-filfl Bibliotheken
¢ E-ffif] manofacturer_Lin

¢ -] Standard L
EI ﬁ] Parameter

280 Madul-KonFiguration
: L@ Task-Pool

.- [55 SDT-Pool

L# Glob. Yariablen

\..[ys POE-Pool

Wie die folgenden Abbildungen zeigen, I&sst sich der Inhalt von Bibliotheken einfach auswahlen
und im Projekt verwenden.

@ Legen Sie eine neue POE mit dem Namen , Test“ an. Als Programmeditor wéhlen Sie bitte
die Funktionsbausteinsprache.

Library _Impork Al x|

@t Projekt [c'wMELSECIGX IEC DATA Library
B- l-m Bibliotheken
o m Manufacturer_Lib
- Q MCC_Programs [Installiert]
m Standard_Lib
E Parameter
' -,-fl' Netzwerk
—[dll Modulkonfiguration
L('_[} Task-Pool
i SDT-Pool
L# Eloh Variablen

Neue POE

- Fooy Budy [FED]

Schulungshandbuch GX IEC Developer
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Bibliothek in ein Projekt importieren

Der Umgang mit Bibliotheken

@ Offnen Sie die neue POE und &ffnen Sie, wie hier gezeigt, das Dialogfenster zur Funk-

tionsbausteinauswahl.

Library Import f af %

fiB Projekt [c:\MELSEC\GX IEC DATA\Library
-l sibliotheken
| o manufacturer_Lib
i@ MCC_Programs [Instaliert)
#- M Standard_Lib
@ Parameter
-G 5P5
o™ Netzwerk
— M Modul-Konfiguration
4D Task-Pool
34 SDT-Pool
g Glob, Variablen
=03 POE-Pool
B- 0@ Test [PRG]
g Header

0 oy ]

Operatoren

Anz. Kontakte: [2_

[STAR_DELTA

8

«] | L

| ] Uq’ml&i’ue Ferster

nach Arwenden’
Anwenden

Hilte |

Die neue Bibliothek kann geéffnet und deren Inhalt ausgewahlt werden.

Library _Import - GX IEC Developer - [Test [PRG] Body [FEDT]

v projekt Chjekt Edeieren Werkzeuge Orine Debug Ansicht Extras Fenster Hife

| @R[ 2@ w o E0 il S

|8 B[} £ T we - o

Library Import P

E. Projekt [c:\MELSEC"GX IEC DATA'\Library
EIL“ Bibliotheken

Ei (i manufacturer Lib

&-@ MCC_Programs [Instaliert]

m Standard_Lib
@@ Parameter

-rrl' Netzwerk

"I Modu-Korfiguration

|G€:E‘.‘IE|@|

- Instanz

. STAR_DELTA ] -
—EN END

- START DELTA_COLL

- STOP STARCOLYL- - - - - . -
~ OVERLOAD  TIME_COL ]:

- TIMEBASE :

D 1ask-Pool
34 soT-Pool
g Glob. variablen A

=g POE-PoOI
=-@d" Test [FRG]
o Header

0 ot 0]
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Der Umgang mit Bibliotheken Bibliothek in ein Projekt importieren

13.3.2

Import eines Funktionsbausteins aus einer Mitsubishi-Bibliothek

In diesem Beispiel wird ein Funktionsbaustein zum Lesen von Analogwerten des Analogein-
gangsmoduls Q64AD in das aktuelle Projekt importiert. Dieser Funktionsbaustein wird von Mit-
subishi zur Verfligung gestellt. Aus diesem Grund muss die Bibliothek ,AnalogQ*” in das Projekt
Ubernommen werden. Diese Bibliothek kann von der Mitsubishi-Homepage (www.mitsub-
ishi-automation.de) oder — mit Hilfe des Installationsassistenten — von der CD mit der Program-
mier-Software GX IEC Developer geladen werden. Danach kann diese Bibliothek wie eine
Anwenderbibliothek behandelt werden.

@ Legen Sie ein neues leeres Projekt ohne POEs an und nennen Sie es ,Analogue_Demo*.

@ Legen Sie eine neue POE mit dem Namen ,Analogue_Input“an. Als Programmklass wéh-
len Sie bitte PRG (Programm) und als Programmeditor die Funktionsbausteinsprache.

® Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf Bibliotheken und anschlieBend im Meni auf
Installiere/Erzeuge Anwenderbibliothek.|m neuen Dialogfenster klicken Sie dann bitte
auf Bibl. suchen. Wéahlen Sie die Bibliothek AnalogQ.sulund klicken Sie anschlieBend auf
Offnen.

Analogue_Demo x|
[ Projekt [C\MELSEC\GKIE( ,
--{if§ [Bibliotheken Bibiothek: | LI
[=]: Hi Parameter n‘é‘ubbfﬁ-’;hfﬂ
o —l
A Netzwerk —Angaben 2ur B ibhathek Letzte suchen |
[l Modul-KonFigur ation
L Task-Pool Name: | Bibl suchen |
39 SDT-Pool _
'@ Glob. Variablen Hite: I Hilte: suchen |
= 03 POE-Pool T
B 0[5 Analogue_Input [PRE e olfen
i *J He ader
Rl 1.1/cwwahi des Bibliotheksverzeichnissas b i[ll

Suchenin |3 Userlib | ¢ cf -

] 415ADDA, SUIL

] F2_ERW, 5LL
] F_GERM,SUL
& MCC_Programs, sul

Dateiname.  [Analog sul ffren I
Dateityp: IEKIEE Developer Bibliothek (= sul] j Abbrechen |

i
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@ Klicken Sie dann im Dialogfenster Installiere/Erzeuge Anwenderbibliothek aufOK.

Anwenderbibliothek installieren/anlegen

Bibliathek: |C Developer 7.00\U serlb\AnalogQ. sul

X
aK |
Abbrechen |

angaben zur Bibliothek Lstts sichen

Narne |Analogd Bibl. suchen

Hilfe: |D AMEL ProjektetSUL\AnalogGm
Hilte otfren |

Danach wird die neue Bibliothek AnalogQ im Navigatorfenster angezeigt.

Analogue_Demo |

@F Projekt [:\MELSEC\GX IEC DATA' Analog:

3 sDT-Pool
J-f Glob. ¥ariablen
POE-Pool

- {¥* QB2nD_DGH[FE]

- ¥ 0e20A [FB]

- {F" Qe4aD [FB]

- qe4sD_GH[FB]
-{F" 0e4pa [FB)

~{¥* Qr4RD_TD_TOW [FE]
-{F" qe8aD [FB]

-{F" ge8DA [FB]

[]----m ManuFacturer_Lib

- ffffl Standard_Lib

H'"H"'.H"'H"'H"'H"'H"-.H-a'?

® Legen Sie im Task-Pool eine neue Task mit dem Namen ,MAIN“ an. Rufen Sie in dieser
Task die POE ,Analogue_Input” auf.

(® Wabhlen Sie in dieser POE den Funktionsbaustein Q64AD aus:

Analogue_Demo - GX IEC Developer - [Analogue_Input [PRG] Body [FB0]] B
e projekt Objekt Edtieren Werkezuge Online Debug wdu Extras Fenster Hife
I'1§| Eb%|----]]*& E|T'=Liw-

]smé&M%ﬁwn

" Alle Typen
 Operatoren
" Funktionen
& Funktionsbaust

Anz Kortakte: I 2 Hile

13-12

2% MITSUBISHI ELECTRIC
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Bibliothek in ein Projekt importieren

Dieser Funktionsbaustein wird so dargestellt:

‘Instanz-
Qe4AD

EM

Head&ddress
DisableChannel
Sample0rAverage
TimeOrNumber
ChlAvgTimeMumber
Ch2avgTimeMumber
Ch3AvgTimeMumber
ChilvyTimeMurmber

@ Definieren Sie alle Variablen so wie hier gezeigt:

1644
240000
28111
28111
- 200

- 300

- 500

- TRUE

-1000

- Analoguel -

EN

HeadAddress
DisableChannel
SampleOrAverage
Tirme OrNurmber
Chi&vgTimeNumber
Ch2AwgTimeNumber
ChiAvyTimeNumber

CB4AD

ChdfwyTimeNumber

EMO
ErrorReq
Ch1ADYalue
Ch2ADYalue
ChaADwalue
Ch4ADYalue

EMC
ErrorReg
ChiADWalue
Ch2A0Nalue
ChiADValue
Chd A0 alue

Kompilieren Sie das Programm und (ibertragen Sie es in die SPS.

oo
01
02
03
D4

® Prifen Sie im Monitormodus die korrekte Funktion des Programms. Verfolgen Sie die
Reaktion der Analogausgénge bei unterschiedlichen Einstellungen fur die Analogwerter-

fassung.

Schulungshandbuch GX IEC Developer
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13.3.3 Hilfefunktion der Bibliotheken

Wenn auch die Hilfe-Datei einer Bibliothek importiert wurde, steht eine ausfihrliche Beschrei-
bung der Funktionsbausteine mit Beispielen zur Verfigung.

Klicken Sie dazu auf den Funktionsblock und betatigen Sie anschlieBend die F1-Taste.
Dadurch wird zum Beispiel fir den Funktionsbaustein Q64AD die folgende Hilfe angeboten:

H e =2 5

Hide  Back Fonward  Frint

Lontents ] Index I ﬁearch] Lo
[2] Overview Program example:
i+ @ Introduction
# @& Function Block : : : 1
& g P?:;;:ex:;;les This example is programmed with use of the Function Elock "QB4AD" from the "AnalogQ.

QA0
Q6440 |
TRUE-—— EN END
1640 HeadAddress EmarReg —INT_EmorRag
#1000 —— Dizable Channel ChiADNalue i-—lNT_ChannelI
240011 -~ SampleOréverage ChZADVale | INT_Channel?
H0001 —— TimeOrNumber ChiAlhalue E‘INT_ChanneIS
1000 ChifwgTimeaMumbar ChaaDvalue —INT_Channeld
00— ChZAwgTimeNumber
— Ch2AwgTimeMumbar
~ ChaArgTimehumber

0 = enable the channel

1 =% dizable the channel

the first sign after "double crass" is the highest bit, here Channel 4
the last sign iz the lowast bit, here Channell

0=+ sample mode
1 =+ average mode
the first sign after “double cross"ist highest bit. here Channel 4

‘ For Dizable Channel:
the last sign is the lowest bit, here Channell

~ For ChicfwgTimeNumber:
averaging time = 2 to 5 000 mseconds
averaging number of time =3 4to 62 500 samples.

0 =* averaging number of time

1 =3 averaging time

the first sign after “double cross” ist highest bit, here Channel 4
the last sign i the lowest bit, hers Channel1

‘ For TimeOrNumber;

In thiz case:

[

®
|

Die Hilfethemen umfassen alle Bereiche, von der Parametrierung der Analogmodule des MEL-
SEC System Q bis hin zum Einsatz der Funktionsbausteine aus der Bibliothek.
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14 Schutz der Programme

14.1 Vergabe eines Passworts

Alle Teile eines Programms kénnen durch ein Passwort geschiitzt werden. Passworter kdnnen
zum Schutz von Programmteilen vor Uberschreiben oder auch sogar als Schutz vor einem
unberechtigten Lesen eingerichtet werden. Dies ist besonders bei Funktionsbausteinen wich-
tig, die selbst programmiert wurden. Zusatzlich kann durch ein Passwort auch der Zugriff auf
eine SPS verhindert werden.

14.1.1 Einrichten eines Passworts

2 neu... Steg+N Easswérter kbnneq im l\_{leni] F_’rojekt eingg-
= richtet werden. Hier lasst sich auch die

= Offren.. Strg+0 Sicherheitsstufe andern.

Schliefen
[d speichetn
Speichern unter, .,
Weitere L

i‘,! SP3-Typ &ndern

¥ Erstellen Unnsch.+&/t+B
Alles neu erstelen Irmsch, &l
Ubettragen k

Online-Programmanderung  Umsch,+3trg+D

Querverweisliste. , .

}E. Erstellung der Querverweisliste

Drucker Einstellungen ...
Druckoptionen. ..
Druckyarschau,
Drucken...

T Sichetheitsstufe Sndetm,.

g5 sdrter amderr, .,

1 e \MELSECH.. \Analogue_Demo
2 CHMELSEC), . A nalogue_Input
3o \MELSEC), .. \Library Import
4 d:\MEU Projekte’,, \mushl

Beenden BLE+HF4
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Vergabe eines Passworts Schutz der Programme

Zur Verdeutlichung der Passwortfunktion, wahlen Sie x|

eine Sicherheitsstufe (wahlen Sie hier der Einfachheit . . . .
wegen Sicherheitsstufe 7) und geben indas Eingabefeld  ~ ¢ 1 o ac ac s e o
Neues Passwort ein Passwort fir diese Sicherheits- '~ — ~— =~ =~ =
stufe ein. Geben Sie dasselbe Passwort noch einmal in = aje. pacayot |
das Feld Passwortwiederh. (Passwortwiederholung)

ein und klicken Sie anschlieBend auf Andern. Neues |

Passwortwiedeth.: |

Andern I Beenden

14.1.2 Sicherheitsstufe andern
.E] New... StrgN O Wéhlen Si_e im Merlij Projekt den Eintrag
(2 Sffren.. S0 Sicherheitsstufe dndern.
Schliefen
B speichern
Speichetn unter.
Weiters L
i! SPS-Typ dndern
¥ Erstellen Umsch.+Alt+B
dlles neu erstelen Lrnsch, Al C
Ubertragen *
online-Programmandetung  Umsch,+5trg+0
@ Querverweisliste, .
}E Erstellung der Querverweisiste
Drucker Einstellungen...
Druckoptionen. ..
Druckyarschau, ..
Crucker .,
Sicherheitsstufe andermn.. .
“i Passwarter andern. ..,
(@ Geben Sie das Passwort fir die Sicherheitsstufe 7 x|
ein. Nach Eingabe des korrekten Passworts sind Sie : .
f dieser Sicherheitsstufe eingeloggt [
au geloggat. rgrlr;rgrirgrgaz‘
Passwart H
ok | Abbrechen|
Nach dem Einloggen kdénnen die Sicherheitseinstellungen flr viele Elemente gedndert werden.
Eine weit verbreitete Anwendung zum Beispiel ist der Schutz von POEs, und hier besonders
von Funktionen und Funktionsbausteinen, vor einem unbefugten Zugriff.
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14.1.3 Sicherheitsstufe einer POE andern

Wenn Sie auf der Sicherheitsstufe eingeloggt sind, die fir eine Anwender-POE eingestellt
wurde, kénnen Sie die Sicherheitseinstellungen dieser POE andern und sie so vor einen
Schreib- oder Lesezugriff schiitzen.

Einstellung der Sicherheitsstufe

@ Offnen Sie das Projekt ,Motor Control* und klicken Sie im POE-Pool anschlieBend mit der
rechten Maustaste auf den Funktionsbaustein ,STAR_DELTA".

Mator Contral a3

Projekt [c:\MELSEC) GX IEC DATAYMotor (
Lm Bibliotheken
=@ parameter
-+ Task-Pool
#-33 sDT-Poal
Lf Glob. ¥atiablen
=-[#2 POE-Pool
-T2 MOTOR_CONTROL [PRE]

) Sfnen

@ Prifen

Rechtsklick | % #usschn,
Kopigren
ﬁ Einfiigen

Laschen

i X

Suchen.. .

Ersetzen...

Importieren. ..

Exportieren...

Drucken

Seitenansicht

ol = AR

Umbenennen. ..

Kommenkar

Klicken Sie IE Erweitern

hier zur
Anwahl.

Sortierkriterien.. .
\ Einstellungen 4

Zusatzinformationen
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@ Wahlen Sie Sicherheitsstufe 7 und aktivieren Sie die Option Erlaube Lesen fiir niedri-
gere Stufen. Dadurch kénnen sich Anwender, die auf einer niedrigeren Sicherheitsstufe
eingeloggt sind, den Inhalt des Headers und Body dieses Funktionsbausteins ansehen
(,Lesen“). Andern (,Schreiben®) kénnen Sie diesen Funktionsbaustein aber nicht.

Information (Funktion)

Iu

Mame: [STAR_DELTA LS

Grofe Abbrechen
[¥ Verwendung mit ENZEND

Tupe FB bl

Sprache: | Kontaktplan j

Letzte Ander: 12052006 11:.03:52

Sicherhesitsatule-

COC 102030 40 50 56 7a— B anen Sie diese

[V Etlaube Lezen fir visdrigers S tuten

® Loggen Sie sich mit der Sicherheitsstufe 0 ein und 6ffnen Sie Header und Body des Funk-
tionsbausteins ,STAR_DELTA". Prifen Sie die Sicherheitseinstellungen. Lesen, z. B. zur
Fehlerdiagnose, ist erlaubt, &ndern jedoch nicht.

@ Loggen Sie sich wieder die Sicherheitsstufe 7 ein und deaktivieren Sie in den Einstellun-
gen fur den Funktionsbausteins ,STAR_DELTA" die Option Erlaube Lesen fiir niedri-
gere Stufen. Dadurch haben Anwender, die auf einer niedrigeren Sicherheitsstufe einge-
loggt sind, keinen Zugriff mehr auf Header und Body dieses Funktionsbausteins.

® Loggen Sie sich mit der Sicherheitsstufe 0 ein, und versuchen Sie, den Body des Funk-
tionsbausteins ,STAR_DELTA" zu 6ffnen. Dies darf jetzt nicht mehr méglich sein. Im Navi-
gatorfenster wird der Name sowie der Header und der Body einer POE, auf die nicht mehr
zugegriffen werden kann, grau dargestellt.

Motor Control o |

Projekt [c:\MELSEC' G IEC DATA" Mokor (
- Bibliotheken
Parameter
{8 Task-Pool
#-34 SDT-Pool
- Igr Glob. variablen
£ POE-Pool
-G8 MOTOR_CONTROL [PRE]
=ik « Auf grau dargestellte Objekte kann
Loy Header nicht zugegriffen werden.
Lo} Bady [LD]

Sicherheitsstufen kénnen fur jedes einzelne Objekt oder komplette Ordner im Navigatorfenster
eingestellt werden. Durch die Zuweisung unterschiedlicher Sicherheitsstufen an einzelne
Objekte ist eine hohe Flexibilitét beim Schutz der Programme gewéhrleistet.
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15 Programmieren in Ablaufsprache (AS)

15.1 Was ist Ablaufsprache?

IMNITIAL

® Die Ablaufsprache ist eine Strukturierungssprache, mit der Prozessabléaufe Gbersichtlich-
dargestellt werden kénnen.

® Die Ablaufsprache unterteilt Prozesse in Schritte und Transitionen und bildet so eine
Schrittkette.

® Der Programmeditor fur Ablaufsprache ist ein gefuhrter Editor.
@ Ablaufsprache basiert auf dem franzésischen Grafcet (IEC 848).

@® Jedem Schritt kébnnen entweder keine, eine oder mehrere Aktionen (keine POESs)
und/oder das direkte Schalten von Bit-Operanden zugeordnet werden.

® Jeder Transition wird eine Weiterschaltbedingung (Bezeichnung der Transition) zugeord-
net. (Anstelle eines Tansitionsnamens kann auch eine absolute Adresse verwendet wer-
den.)

@ Aktionen kodnnen in jeder beliebigen Programmiersprache - auBBer in der Ablaufsprache -
erstellt werden.

@ Transitionen kdnnen in jeder beliebigen Programmiersprache - auBer in der Ablaufspra-
che - erstellt werden.

® Nur bei Steuerungen der MELSEC A-Serie wird der Code fir Programme in Ablaufspra-
che im Mikrocomputer-Bereich der SPS abgelegt. Reservieren Sie Speicherplatz in den
SPS-Parametern.
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15.2 Elemente von AS-Programmen
15.2.1 Transitionen
Transition
Fertig X0 Fertig
A ¢ -
T

® Jeder Transition wird eine Transitionsbedingung (Weiterschaltbedingung) zugeordnet.
Wenn die Transitionsbedingung erflillt ist, wird der nachste Schritt aktiviert.

® Die Transitionsbedingung kann in jeder beliebigen Programmiersprache - auBBer in der
Ablaufsprache - programmiert werden.

@® An Stelle eines symbolischen Namens kann auch direkt ein Bit verwendet werden.

15.2.2 Initialisierungs-Schritt

Der Initialisierungs-Schritt bildet den Anfang einer Schrittkette.

Initialisierung || Schritt

|::| Transition

15.2.3 Abschluss-Schritt

Jede Schrittkette endet mit einem Abschluss-Schritt.

Schritt

[ ]

:| Transition

— Abschluss-Schritt
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Elemente von AS-Programmen

Initialisation / Termination - Step

LJ

INITIAL

[ ]

Step

Transition The termination-step automatically
jumps to the initialisation-step.

Step

Transition

Termination - Step

Schulungshandbuch GX IEC Developer
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Programmieren in Ablaufsprache (AS)

15.3

Verzweigungen und Spriinge

Parallele Verzweigung

Fiillen Schritt

Transition 1 /Doppene Linie

Voll Steuerung

|
E'j Transition 2

| Selektive Verzweigung

Filillen Schritt

/Einfache Linie

Transition

Voll Leer

Transition I::j

Makro-Schritt

Sprung

Fillen | Schritt

[;:I Transition IIFI

Voll

l:;:l Transition
M

\ Ruicksprung

Sprung

Mischen

15-4
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15.4 Aktionen

Jedem Schritt kdnnen entweder keine, eine oder mehrere Aktionen zugeordnet werden. Eine
Aktion ist ein Programm, &hnlich einer POE. Dieses Programm kann in der IEC- oder MEL-
SEC-Anweisungsliste, Kontaktplan, der Funktionsbausteinsprache oder Strukturiertem Text
geschrieben worden sein.

SFC_Demo - GX IEC Developer - SFC [PRG] Body [SFC]

|| projebt objekt Edtieren werkzeuge Ocline Debug nsicht Esteas Eersterpilie

|#0[8R(% we -~ |FI @ eunesbbacea|rm: - -1 p EsoM an @

Bt =1 | 2 SFC [PRG] Body [SFC]

{5 Projekt [c\MELSEC\GX IEC DATA, | -~
&l mibliotheken Start il
8 [2 Paviheta TQJ i
| % e N
| [0 :ﬂﬂi?d-(afwm STEP « Zugewiesene Aktion ST.. | _[of x|
133 sDT-Poal P lction_1
- "g" Glob, variablen T
=-'ag POE-Pool _IJX‘?E!

B-0F" SFC [PRG]
L Header =
| afy Body [SFC] SIER2
£} 148} Altions-Pacl 7
Aok 1)
. N B i E s e 1 s
I -5)
S e - Y20
| I} #>

i | Al s - L

@8 Projeit [92 aufrfban] T4 [+] || 4 | _'I_I

Um neue Aktionen zu programmieren, klicken Sie in der Werkzeugleiste auf das Schaltfeld
AKT. Wahlen Sie dann, wie auch bei einer POE, den Programmeditor.

SFC_Demo - GX IEC Developer

H-emm Objekt Edtieren Yerkzeuge Orline Debug Ansicht Extras Eenster Hife
B8R B« | FO B SHHCHDE D mmmE
SFC_Demo e

fiE Projekt [c:\MELSEC\GX IEC DATA
il sibliotheken

@@ Parameter Klicken Sie auf das Schaltfeld ACT.
- @

oo™ Netzverk
| L[ ModulKonfiguration
D Task-Pool
' Glob. Variablen
=3 POE-Pool
2-0@ SFC[PRG]
& Body [SFC]
4 iinsPod)

Lo} Action_1 [LD)

MNeue Aktion

Mame:  fAction_3
Spiache:

Kontaktplan
MELSE C-Anweisungsliste
Stuktunerter Text
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Aktionen kénnen auch umfangreiche Programme sein. Aktion_1 kann z. B. eine Verriegelung
sein, die im Kontaktplan programmiert ist und mehrere Netzwerke belegt.

SFC_Demo - GX IEC Developer - SFC [PRG] Aktion Action_1 [LD]

|| eroekt cbiekt Edteren Werkzeuge Oniine Debug Ansicht Extras Fenster Hife
[z@|8R : v |Fa St Cad|mmmn|E L4
5FC_Demo ——————1 a4

& Projekt [c:\MELSEC\GX IEC DATA
Ifi§l Bibliotheken
- @@ Parameter
LGP SPS
P Netzwerk
|~ Modul-Konfiguration _ = S
e 2 VRE
g Glob, Variablen 1 | Ry
=3 POE-Pool
=¥ SFC[PRG]
L Header
|--gfy Body [SFC)
=i Aktions-Poal
"ot [ien,_ T[]

Eine Transition kann ein einfacher Operand sein, wie z. B. der Eingang XA, oder der Bezeichner
einer Variablen, aber auch ein Programm, das ein einzelnes Netzwerk belegt. Dieses Pro-
gramm kann in der IEC- oder MELSEC-Anweisungsliste, Kontaktplan, der Funktionsbaustein-
sprache oder Strukturiertem Text geschrieben worden sein.

SFC_Demo - GX IEC Developer - SFC [PRG] Body [SFC]

|| prowht cbiekt Edtieren Werkzeuge Orine Debug Ansicht Extras Eenster Hife

SFC_Piemo NE
J&T Projekt [c:\MELSEC\GX IEC DATA
i mibliotheken Stant
=@ Parameter
- [
™ Netzwerk —HKM
{8 Modul-Konfiguration
QO Task-Poul STEPI
34 sDT-Pool
: J-f Glob, Yariablen I
& -fa POE-Pool _Hma
E=-9@ SFC [PRG) SR N —
g Header
. STEP2
e
B} Aktions-Pool |
e} Action_1[LD] _’JX‘I C
STEF3
|
_lJEND
N |
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15.5 Komplexe Transitionen

Zur Programmierung einer komplexen Transition geben Sie den Namen der Transition ein und

betatigen dann die Ubernahme-Taste. Wahlen Sie dann, genauso wie bei Aktionen, den Pro-
grammeditor.

SFC_Demio - GX IEC Developer - SFC [PRG] Body [SFC] = =

| promt bkt Edveren werkzuge orlne Dsbug Anscht Extras Eenster e
| B8R s RB[vc g0 P SEECLES mmmm||P= o~~~ K B[EES

SFC_Demo LN | B2 [pRG] Body [SFC] —
{8 Projekt [c\MELSEC)GX IEC DATA
fi#§ sitliotheken Start
[ -@@ parameter
| —@P 5Ps [
L[l Modul-konfiguration
O Task-Pool STEP1
84 SDT-Pool
g Glob. variablen | |
£ -[93 POE-Pool _IJH1B
-0 SFC[PRG] PV S0 (p—
A STEP2
T ﬁ Meue Transition
E- g3 Aktions-Pool I "
o} Actian_1 [LD] 7|_Jx1c |
STEP3
I
,|JEND MELSEC Arweisungsliste
Shuktunerter Test

Die Transition kann eine komplexe Verknipfung sein, darf aber nur ein Netzwerk belegen.

SFC_Demo - GX [EC Developer - SFC [PRG] Body [SFC]

|| projekt coiekt Edtisren Werzeugs Onine Debug Ansicht Extras Fenster Hife

s@80[s ne)- -~ Eo|@sun@sspuranvm . <n 1 p[EES

SFC_Demo =X

FBI Projekt [:\MEL SEC\GX TEC DATA i T e S T M ML § § het) b et (e
w-fi# Bibliotheken A

SFLC [PRG] Body [SFC] Transition END [LD]

5 @2 POE-Pool
i Dgic (RG] Start
o el By (53] el
- Aktions-Fool 1A |
Lduob Action_t [LD] _H
STEP1
[
= ‘J)ﬂ B
STEP2
I
-xie ‘
STEP3
L ‘H END
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15.6 Anzeige von AS-Programmen im Monitormodus

Im Monitormodus wird der aktuelle Schritt eines AS-Programms besonders hervorgehoben. Bei

einer Fehlerdiagnose zum Beispiel kann dadurch schnell festgestellt werden, an welcher Stelle
der Schrittkette das Programm stehengeblieben ist.

SFC_Demo - G IEC Developer - SFC [PRG] Aktion Action_1 [LD]

|[erojett Obiekt Editieren Werkzeuge ©online Dsbug Anscht Extras Fenster tife

eE@R| s nl|on|Fa | |dhnCaicanmm
PRG B

SFC Demg —————— AI jl d - ;‘mﬂ
Projekt [\ MELSEC\GX IEC DATA { ISFC [PRG] Aktion Action_1 [LD] =
@ ibliotheken Star |
B8 Parameter | | ) .
. & 55 ! wig - : -~ YO .
o Netzwerk _|JH1A J J 15
| B Modul-Konfiguration ' S - - Coes © o
= '-0 Task-Pool STEP1
C@pmnpo—semge=ti ol e
[~ SDT-Pool | ¥4 - - o Yo -
i~ Glob, Yariablen _HK‘IB J | J_P:}-' ’
o) [a: POE-Pool e
E-AF SFC [PRE] STEF?
g Header i
ghy Body [SFC) | ; _lﬂ
B4 Aktions-Pocl _lJmC ﬂJ d
4o} Action_1 [LD] y .
STEF3 |,
[
_|JEND
13 [ — 2 .
Emwhgmmhqq { I’rJ
15-8
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IEC-Anweisungliste Beispiel fir IEC-Anweisungliste (IL)

16

16.1

16.1.1

IEC-Anweisungliste

Der Anweisungslisteneditor ist ein FlieBtexteditor.
Die einzelnen Zeilen werden nicht nummeriert.

In der Anweisungsliste kbnnen Funktionen und Funktionsbausteine aufgerufen werden.

Eine IEC-Anweisungsliste kann zusétzlich zu IEC-Netzwerken auch MELSEC-Netz-
werke enthalten.

Kommentare werden besonders gekennzeichnet (z. B. *Kommentar®)

Ein Programm kann auch mit einem anderen Texteditor wie z. B. Microsoft® Word erstellt
und mit Hilfe der Standard Windows-Funktionen in den GX IEC Developer kopiert werden.

Beispiel fur IEC-Anweisungliste (IL)

LD X4 (* Abfrage von X4 *)

ANDN M5 (* ANDN M5 *)

ST Y20 (* Verkniipfungsergebins Y20 zuweisen *)
LD TEST (* TEST in Akku laden *)

BCD_TO_INT (* Accu-Inhalt wandeln *)

ST RESULT (* Akku-Inhalt in RESULT speichern *)

Einige nutzliche Tipps

,+D0 D1 D2“ kann in der IEC-Anweisungsliste so ausgedriickt werden:

LD DO
ADD D1
ST D2

“+D0 D1 D2”undanschlieBend“+ D2 K50 D3” wird zu:

LD DO
ADD D1,D2,50
ST D3

Durch die ,,_E"-Funktion kann noch weiter vereinfacht werden. Die Operation,,+ DO D1 D2“
und anschlieBend “+ D2 K50 D3” wird durch den Eingang X0 gesteuert:

LD X0
ADD_E DO0,D1,D2,50,D3
Dies ist moglich, weil die ADD_E-Funktion einen ENO-Ausgang besitzt.
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IEC-Anweisungliste

16.2

Mischen von IEC- und MELSEC-Anweisungsliste

In einer POE koénnen Netzwerke mit IEC-Anweisungsliste (IL) und Netzwerke mit MEL-
SEC-Anweisungsliste (MELSEC-IL) enthalten sein.

Um in einer POE, die in IEC-Anweisungsliste programmiert wird, ein Netzwerk fir MEL-
SEC-Anweisungsliste einzufligen, klicken Sie links in den grauen Bereich eines Netzwerks, um
es zu markieren. Wéahlen Sie dann im MenU Editieren den Menlpunkt Neues Netzwerk. Im
Untermenu klicken Sie dann auf MELSEC vorher. Dadurch wird ein Netzwerk fir MEL-
SEC-Anweisungsliste vor dem markiertem Netzwerk eingefligt.

SFC_Demo - GX IEC Developer - IL [PRG] Body [1L]

|_|Emjelv.t Objekt  Editieren ‘Werkzeuge Online  Debug Ansicht Extras Fenster Hilfe

lH S8R Y @

SFC_Demo =l x|

Projekt [c:\MELSEC\GX IEC DATA
- Bibliotheken
- @@ Parameter

G 5PS

.rf!' Netzwerk

-l Modukkenfiguration

=% Task-Pool
¢ Main (Prio =31, Ereignis = T

(34 SDT-Pool

g Glob. variablen
£ 8 pOE-Pool

5-9g

~g Header
'S Body[1L]
" sFC [PRG)

L1 [PRG] Body [11]

1 LD SMA00
ouT Y20 ,
T0 HA 1K1 RESULT 2 K1
MELSEC
2 LD X10
ANDN X11
ANDN X12
ST MO
E | LD D10
. | ADD D11,012,013,014
| | sT D20 :

16-2

2% MITSUBISHI ELECTRIC
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17 Strukturierter Text (ST)

Der Programmeditor fur Strukturierten Text (ST) ist ein Texteditor, der zwar vom Aussehen her
an PASCAL erinnert, der aber eine besonders flr industrielle Anwendungen geeignet ist.

Mit Strukturiertem Text kbnnen POEs flir Programme, Funktionen und Funktionsbausteine pro-
grammiert werden.

Einige Beispiele fur IEC-konformen Strukturierten Text:

IF .....THEN ..... ELSE Bedingungen
CASE ...ELSE .... END_CASE Strukturen
REPEAT

RETURN

Mathematische Ausdriicke

Deklaration von Variablen etc.

Komplexe mathematische Ausdriicke kénnen mit diesen Programmelementen in wenigen
Textzeilen realisiert werden.

17.1 Elemente flir Strukturierten Text
Element Beschreibung Vorrang bei der Programmausfiihrung
(...) Klammer Héchster
Funktion (....) Zﬁgrn;itgliltiisotg einer Funktion, Auswertung
> Exponentialfunktion, Potenzierung
- Negation
NOT Boolsches Komplement
* Multiplikation
/ Division
MOD Modulo-Operation
+ Addition
- Subtraktion
<, >, <=, >= Vergleiche
= Gleichheit
<> Ungleichheit
AND, & UND-Verkniipfung
XOR Exklusiv-ODER-Verkniipfung
OR Oder-Verknipfung Niedrigster
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17.2

Beispiel fur Strukturierten Text

In diesem Beispiel wird eine Funktion im Strukturierten Text programmiert, die einen Wert in
Grad Celsius in Grad Fahrenheit umrechnet. Diese Funktion ist das Gegenstlick zu der Funk-
tion, die im Abschnitt 6.1 in der Funktionsbausteinsprache programmiert wurde, und die einen
Wert in Grad Fahrenheit in Grad Celsius wandelt.

Zur Umrechnung der Temperaturwerte wird die folgende Formel verwendet:

Gradceisius X 9
_ t
5

GradFrahrenneit = 32

Als Ein- und Ausgangsvariablen werden Gleitkommazahlen verwendet (Datentyp REAL).
(@ Legen Sie ein neues Projekt mit dem Namen ,Structured_Text“ an.

@ Legen Sie eine neue POE mit dem Namen ,Fahrenheit‘ und der Programmklasse FUN

(Funktion) an. Als Programmeditor wahlen Sie bitte Strukturierter Text und als Ergebins-
typ der FUN REAL.

POE anlegen (Projekt) _>£|

Marme: |Fahrenh9|t ox

“Programmklasse ————————————— ,A,l;.b;echcnl
CPAG < RN T FB ‘

Programmeditar

Arweisungsiiste

Funktionsbausteinsprache El% POE-Pool

(T -4 F Fahrerheit [FUN; REALT

Ergebnistup der FUN:

F: EAL j

(® Tragen Sie im Header der Funktion ,Fahrenheit die folgenden Daten ein:

Klasse Bezeichner Typ Start Kommentar
OjvAR_INPUT j Centigrade REAL .00

@ Offnen Sie den Body der Funktion ,Fahrenheit‘ und geben Sie das folgende einfache
ST-Programm ein:

Fahrenheit := (Centigrade*9.0/5.0+32.0);

® Legen Sie eine neue POE mit dem Namen x|

s1emp_Conv* an. Als Programmklasse wéahlen _
Sie PRG und als Programmeditor die Funktions- e |Teme_Conv Lo |

bausteinsprache. [ FrogemmKate = = | Abblechenl
‘ FFRG C RN CFB ‘

Programmeditar:

Ablaufsprache
Anweisungsliste

Funkhonsbaustensprache
K.antaktplan

MELSE C-Anweisungshste
Struktunerter Text

Ergebnistyp der FLIN:

INT j

17 -2
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Beispiel fur Strukturierten Text

® Offnen Sie den Body der POE ,Temp_Conv“ und programmieren Sie das unten
abgebildete Beispiel:

Degrees Centigrade to degree Fahrenheit Floating Point Conversion Example

................. Fahrenheit
............. DEgC_ CEntIgradE DEgF . . . . P . . . La . .

@ Erweitern Sie die Lokale Variablenliste (Header) der POE ,Temp_Conv* um zwei lokale

Variablen:
klasse Bezeichner Typ Start Kammentar
OvVAR ¥ |DegF REAL |00
1/VAR ~|DegC REAL 0.0

SchlieBen Sie alle Editoren und kompilieren Sie das Projekt mit der Funktion Alles neu
erstellen. Speichern Sie dann das Projekt und Gbertragen Sie es in die SPS.

@ Beobachten Sie die Ausflihrung des Programms , Temp_Conv“ im Monitormodus.

Klicken Sie doppelt auf die Variable ,DegC*, andern Sie dann deren Wert und beachten
Sie die Anderung der Ausgangsvariablen.

................. Fahrenheit . . . . . . . . . . . . . . . . .
----------- DegC = 36.0 — Centigrade —DegF =9 8- - - - -~ -
HINWEIS In diesem Beispiel werden Lokale Variablen verwendet, um im Monitormodus des GX IEC

Developer Werte direkt einzugeben. Normalerweise werden zur Eingabe von Werten Glo-
bale Variablen verwendet.
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Kommunikation Uber ETHERNET Parametrierung eines ETHERNET-Moduls

18

18.1

Kommunikation uber ETHERNET

Parametrierung eines ETHERNET-Moduls

In diesem Abschnitt wird schrittweise beschrieben, wie ein ETHERNET-Modul QJ71E71 mit
Hilfe der Parametereinstellung im GX IEC Developer (ab Version 7.00) konfiguriert werden
kann.

Als Beispiel wird das ETHERNET-Modul fiir die TCP/IP-Kommunikation zwischen einer
QO02HCPU und einen Prozessvisualisierungs-PC sowie einem grafischen Bediengerat vom
Typ E1071 eingesetzt. Der PC flr die Prozessvisualisierung kann — bei installierter Program-
mier-Software —auch zur Programmierung der SPS verwendet werden. Deshalb wird in diesem
Kapitel auch gezeigt, wie mit dem GX |IEC Developer Uber das ETHERNET auf die SPS-CPU
zugegriffen werden kann.

Die folgende Abbildung zeigt die Konfiguration des Netzwerks fiir dieses Beispiel. Die verwen-
deten IP-Adressen sind ebenfalls angegeben.

Bitte haben Sie Verstandnis dafiir, dass die Einstellungen fir die SPS ausflhrlicher beschrie-
ben sind, als die fir den PC oder das Bediengeréat. Beidiesen Geraten sind aber oft sehr spezifi-
sche Einstellungen notwendig, die im Rahmen dieses Handbuchs nicht behandelt werden
kénnen.

Hinweis: Durch die Bestlickung des Bau-
gruppentragers belegt das Ethernet-Modul
die E/A-Adressen 00 bis 1F

USB/RS232 B

PC mit installierter SPS-Program- |P-Adresse: 192.168.1.2
mier-Software (zur Initialisierung
des ETHERNET-Moduls)

PC mit Prozessvisualisierungs- und
SPS-Programmier-Software
(Verbunden tber MX Components
oder einem direkten ETHERNET-
Treiber)

IP-Adresse: 192.168.1.1 IP-Adresse: 192.168.1.3
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Parametrierung eines ETHERNET-Moduls Kommunikation tber ETHERNET

18.1.1 Einstellung der Netzwerk-Parameter

Bei dieser Konfiguration wird vorausgesetzt, dass die Programmier-Software mit den Vorein-
stellungen betrieben wird.

(@ Starten Sie den GX IEC Developer, 6ffnen Sie ein vorhandenes Projekt oder legen Sie ein
neues Projekt an. Zur Einstellung der Netzwerk-Parameter klicken Sie dann im Navigator-
fenster doppelt auf Netzwerk.

Projekt [c:'\MELSEC", GX IFIC
i Bibliotheken

@@ Parameter

G 5PS

- .,I'J' Netzwerk, o

o Jll| Maodul-konfiguration
----- I—@ Task-Pool
...... '35 SDT-Pool
----- j—‘* Glob. ¥ariablen
----- & POE-Pool

@ Dadurch wird das unten abgebildete Auswahlfenster angezeigt. Klicken Sie auf
MELSECNET/Ethernet.

Danach wird ein Dialogfenster gedéffnet, in dem Parameter fir bis zu vier Netzwerkmodule ein-
gestellt werden kénnen.

® Klicken Sie in der Spalte fiir Modul 1 auf das Pfeilsymbol (¥) neben dem Eingabefeld
Netzwerktyp. Dadurch wird eine Liste mit allen wéhlbaren Netzwerken angezeigt.

Modul 1
Netzwerkiup K.eine -
Start-E A2
Metzwerk M.
Az, Statiomen

Gruppe Mr.
Station Mr.
Maoidusz -
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Parametrierung eines ETHERNET-Moduls

@ ,ETHERNET*“finden Sie am Ende der Liste. Klicken Sie auf diesen Listeneintrag. Dadurch
wird ETHERNET als Netzwerktyp Gbernommen.

Madul 1

MNetzwerktpp

Start-E AA-Edr.

M etzwierk Mr.

MMNE T /1 0-Madus [Kantrallztation)
MME T/1 0-Modus [Momale Station)

Anz. Stahioren

MME T /1 0[H ] Bereitschaftsstation

MME T#10H-Modus [Normale 5tation -

emote-hlaster)
G ruppe Nr. = |Ethemet
Station Mr.
Modus

® Inder Spalte fir Modul 1 werden nun alle Einstellméglichkeiten fiir ein ETHERNET-Modul
angezeigt. Die unbedingt erforderlichen Einstellungen werden mit roter Schrift dargestellt.
Die Einstellungen, die nicht unbedingt vorgenommen werden mussen, werden lila darge-
stellt. Stellen Sie diese Parameter bei Bedarf ein.

Modul 1

Netzwerktyp

E thernet

Start-E AA-Adr

Metzwerk Mr.

Anz. Stationen

Gruppe Mr.

S tation Mr.

Modus

Orline

Betriebseinstellungen

Timer-DM5 Einstelungen

Yerbindumgs-Einstelungen

Router-Aelais-F arameter

Stationsar. -3 IP-lnformation

FTP-Parameter

E-rd ail-E instellungen

Intermupt-Einstellungen

Schulungshandbuch GX IEC Developer
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Kommunikation tiber ETHERNET

HINWEIS

® Klicken Sie in die Eingabefelder in der oberen Halfte der Spalte und geben Sie die

benodtigten Daten ein. Die folgende Abbildung zeigt die Einstellungen fur die
Beispielkonfiguration von Seite 18-1.

Modul 1
Metzwerktyp E themet -
Ctart-E/A-Adr. Qo0
<— Bitte beachten Sie den
Netewerk Nr. folgenden Hinweis.
Anz. Stationen
Gruppe M. 0
S tation Mr. 2 <— Bitte beachten Sie den
- folgenden Hinweis.
Modus Drlirie -

Betiebzeinstellungen

Timer-DMS Einstelungen

Yerbindurgz-Einstelungen

R outer-R elaiz-P ararmeter

Statiomznr. <-» IP-lnfarmation

FTP-Farameter

E-Mail-Eirstelungen

[ntemupt-Einstelungen

Die ,Netzwerk Nr.“ und die ,Station Nr.“ werden zur Identifikation des Moduls bei der Kom-
munikation zwischen zwei ETHERNET-Modulen benétigt. In diesem Handbuch wird diese
Art des Datenaustausches nicht behandelt. Diese Einstellungen sind auch erforderlich,
wenn mit der Programmier-Software Uber das ETHERNET auf die SPS zugegriffen wird.
Diese Moglichkeiten wird im Abschnitt 18.3 beschrieben.

@ Klicken Sie dann auf Betriebseinstellungen, um das unten abgebildete Dialogfenster zu

6ffnen. Die schon vorhandenen Eintrédge sind die Voreinstellungen, die die Program-
mier-Software vorgenommen hat.

ETHERNET-Betrieb K

 Kommunikationsdatencode) — [nit

x|

iales Timing

= Dinatcods = MNicht auf OPEN warten [Kommunik ation bei
R ™y STOP nicht maglich]
" ASCH-Code Immet aut OPEM warten (Kommunikation
be STOR moghch|
~|P-ddiesze —Senderahmen-Einstellung
Eing -Format IDE2 j" ; % Ethemet{v20|
Pddesse | 132 0 1 254 | & Eeesozs
||

™ Schieiben wahiend RUN ermoglichen

Erde

% Ziel\erbindung ubemwachen

€ Ziel - IP Uberwachen

—Werbindungsubemwachiung —

—
|

Abbrechen
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Die folgende Abbildung zeigt die Betriebseinstellungen, die fur die oben beschriebene
Beispielkonfiguration erforderlich sind. Die Pfeile kennzeichnen die Unterschiede zu den

Voreinstellungen.

ETHERNET-Betrieh 0 x|
- Knmmunlkatmnfdatencnde [ritiales Timing
= Binarcode N|Eht aut OPEM warter (K ommunik.ation bei
STEIF' nicht moglchl
" ASClI-Code ¢ Immer auf OPEN warten (Komrurik ation
STEIF' miglich)
—|P-Adiesse 71 Senderahmen-Enstellung
Eing -Format | DEZ I ‘ & EthetnelV2 0]
|
o 7
IPhdesse | 192 168 1 || ~ Eetina
¥ Sehreiben wahiznd HWN ermogichery Werbind ;9>uh~3fwathu”9—n
\ & Zielerbindung uberwachen
% Ziel - IP ubemwachen
Ende I abbrechen |

® Nachdem Sie die Einstellungen vorgenommen haben, klicken Sie auf Ende, um das
Dialogfenster Betriebseinstellungen zu schlieBen. Bitte beachten Sie, das die Schrift-
farbe des Schaltfelds Betriebseinstellungen sich von rot nach blau geéandert hat.
Dadurch wird angezeigt, das Einstellungen verandert worden sind.

Modul 1

Netzwerktup E thernet -*

Start-EAA-Adr. oooo

Metzwerk M. 1
Lz, Statiomen

Gruppe Mr. 0

Station Mr. é

Modus Drline -

EEtriEhSEiﬂstEIIungen
Timer-DMS Einztellungen

Yerbindungs-Einstellungen

Router-Relais-Parameter

Ctatiomznr. <-» |P-lmformation
FTP-Farameter
E-Mal-Einstellungen

Intermupt-Einstelungen
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Klicken Sie dann auf Verbindungs-Einstellungen. Dadurch wird das unten abgebildete
Dialogfenster angezeigt. Hier werden die Einstellungen fur die Prozessvisualisierung und
das grafische Bediengerat vorgenommen.

HINWEIS Falls das ETHERNET-Modul nur dazu verwendet wird, um mit der Programmier-Software
Uber das ETHERNET auf die SPS zuzugreifen, sind keine Verbindungseinstellungen erfor-
derlich (siehe Abschnitt 18.3).

Polokol | Syslemalinen | Fese Puftr] Pom I | T | e Lo | Paiese | e

1 - - - - -
9 - - - - - -
9 - - - - - -
4 - - - - - -
[ - - - - - -
3 - - - - - -
7 - - - - - -
g - - - - - -
9 - - - - - L
10 hd A A A hd A
11 < < < < = <
12 hd A A A hd A
13 < < < < = <
14 hd A h ¥ hd v
15 < < < < = <
16 hd A h ¥ hd v

Ende | Abbrechen

Die folgende Abbildung zeigt die Einstellungen, die in diesem Beispiel fir die Kommunikation
mit der Prozessvisualisierung und dem grafischen Bediengerét erforderlich sind. Die Eintrage
kénnen Sie vornehmen, indem Sie auf das Pfeilsymbol (¥) neben einem Eingabefeld klicken
und aus der dann angezeigten Liste eine mdgliche Option wéhlen. Bei Eingabefeldern ohne
diese Auswahimdglichkeit geben Sie bitte die Daten direkt ein.

Pockel | Spemdinen  |FesePufr] "0 0S™ | Vaiviing bt | N - | P | <N
1 |TCP = |Unpazsiv  |Empfange = | moglch * |Keine Pa: = |Bestatigen = 0401
2 - - - - - - =TT
= = = = = = = ‘ Far HW
4 - - - - - -
5 - - - - - -
B hd bl - * bl -
I hd hd - b r hd
8 b - v * b b
g b b v * b b
10 - - - - - -
11 - - - b - -
12 - - - b - -
13 - - - - - -
14 - - - - - -
15 - - - - - -
18 - - - - - -

Ende

abbrechen

18-6

2% MITSUBISHI ELECTRIC
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@ Nachdem Sie alle Einstellungen vorgenommen haben, klicken Sie bitte auf Ende, um das
Dialogfenster zu schlieBen und zur Einstellung der Netzwerk-Parameter zurtickzukehren.

Modul 1 Modul 2 Modul 3

Netzwerkiyp Ethemet - |keins - |Reing v
Start-E A8 -Adr oooo
Netzwerk MNr. 1

Anz. Stationen

Gruppe Nr. 0
Station Nr. 2

I odus Onling R4 * =

Behizh sein stelungen

TimerDM5 Einstellungen

Y erbindungs-Einstellungen
Router-Helais-Parameter

Statiorsnr.<-»| P-Information
FTP-Farameter
E-Mail-Einztellungen

Intemdpt-Einstelungen

Notwendige OhneEingt /st geset2t 1 Gesetztfalsnotigl Ohne Eins /' lst gesetzt )
) Zulasziges Modul bei ’—_|
S E Zugiff won anderen ! M
Geben Sie bitte die 5 tar-E/4-Adr. des Moduls in HE= [16 Bit] gin.

E/f-ZLweizung Ubernehmen | Rauting-Parameter | Zuweisungskennz. Friifer | Ende | Ahbrechen |

Fir den Datenaustausch mit der Prozessvisualisierung und dem grafischen Bediengeréat
sind keine weiteren Einstellungen erforderlich.

@ Klicken Sie im Dialogfenster Netzwerk-Parameter auf das Schaltfeld Ende. Dadurch wer-
den die Einstellungen geprift und das Dialogfenster geschlossen. Wenn beim néchsten
Transfer des Projekts in die SPS die Parameter mit ibertragen werden, werden auch diese
Einstellungen Ubertragen.
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18.2 Einstellungen am PC fir ein ETHERNET-Netzwerk

@® Offnen Sie Netzwerkeigenschaften unter Windows® und geben Sie im Dialogfenster
TCP/IP-Eigenschaften eine IP-Adresse und eine Subnet-Mask an. Bitte beachten Sie,
dass nach der Anderung der IP-Adresse ein Neustart des PC erforderlich ist.

Eigenschalten von Internetprotokoll {TCP/1P)

Allgernein

IP-E instellungen kannen autamahzch zugewiesen werden, wenn das
PMetzwerk disre Funktion unterstutzt wenden Sie tich anderntalls an

den Metzwerkadmiristrator, um die geeigneten [P-Einstelhngen zu
beziehan.

" |P-fdrezze automatizeh beziehen

IP-4chesse: [ 192 166 . 1 . 100
§ ubnetzmacke: | 255 .285 .255. 0
Standardgateway: I

" OnS-Serveradiesse automatisch hazieken

—(% Folgends DNS-S erveradiessen venwendsn:

B evorzugter DNS-Server: |

Alternativer DNS-Semver |

Enweitert, .

ok Abbrechen
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18.3 Einstellungen zum Zugriff auf die SPS Uber das
ETHERNET

Um mit der Programmier-Software GX IEC Developer Uber ein ETHERNET-Netzwerk und
einem ETHERNET-Modul auf eine SPS zuzugreifen, nehmen Sie bitte die folgenden Einstellun-
gen vor.

@ Klicken Sie im Menii Online auf Ubertragungseinstellungen und dann auf Ports.

Ethernet - GX 1EC Developer

” Frojekk  Objekt  Editieren ﬂerkzeuge|u:unl_ine Debug Ansicht Extras Fenster Hilfe
s &R =R

Modem, .
Etrfnat :I_EI m Maritor starten Strg4FE viGOe!
m Maritar ebanne pEire F'LDJ'EH:...
E Pr qukt [E:‘LHE I-EEI:"'-,EX IE[I [EE] e Bia s (¥ e | -
Ubertragungseinstellungen e ﬂ

b L

Sengll  WETHOME MET(I- SR AF- ]
LUsg Boaed Boaed Boad Boaid Boaid Boaid Het Jﬂ

COM |EOM T  BaudHate 115.2 kbps »

B E B N

SPS-  MNETHOMH] MMETHF CC-link- ETHEAWET-  C24 . Bl
Mol Madl Madul Hlodul Hadu Hodu o

SP5-Modus |0-CPUID-Modus)

Anders

Shation

Fene Angaba I : Emnztelung SPS-Direktanschluss
' Arzah
Zehibench. 10 \botngenl® | Verbindungstest
I etk ‘ ‘ | ‘ ‘ | 'I SPS-Tp |
route
24  WETAOH] MWETH  CClwk  Elhemet Delad |
|~ Mub-CPLU -Enstellung —
Systernabbild...

g g ; ; Weibindung [BAAETEL, C24]
| S B

C24  METAOH| NET)) CCLnk  Ethemet oK
Zugif auf Host Staian | 2Zekers
 [Nichtangegeben Sehlisfen

@ Als Voreinstellung zur Kommunikation mit einer SPS ist als PC-seitiges Interf. (Schnitt-
stelle am PC) eine serielle Schnittstelle gewahlt (Seriell, USB). Andern Sie diese Einstel-
lung auf Ethernet-Board, indem Sie, wie oben gezeigt, auf diese Option klicken. Danach
wird eine Meldung angezeigt, die Sie darauf hinweist, dass durch diese Anderung die
aktuellen Einstellungen verloren gehen. Bestétigen Sie diese Meldung durch einen Klick
auf Ja.
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(® Fur die Schnittstelle am PC (PC-seitiges Interf.) werden nun, wie unten gezeigt, als Vor-

einstellungen automatisch die Netzwerkadr. 1 und die Stationsadr. 1 eingetragen. Als
Protokoll wird TCP verwendet. Falls diese Vorgaben nicht angezeigt werden, klicken Sie
bitte doppelt auf Ethernet-Board und nehmen diese Einstellungen selbst vor.

Ubertragungseinstellungen ] Ef
HETAOIHE  WETME  COlipk:  Ethemed:  SPS: AF: S8C
Bosd  Boad  Eoad Bowd  Bead  Bosnd Het 5]
hlelzweska r Stalionzack [‘r_ Pratakal | TCF i
SPS- MMETAIOHI MMETME  CCLnk: L4 G4- Buz
Modd  Modul  Modd  Modd Mol Mol il
Melaverkadr I1 Slalonzad ]‘I
Compuiedyp  [BITIET] IPiickesze /Host (0000
[Fbeitragungsmethode Il'-'tnﬂu:dc aulom. Ubetragung
| ﬂ % Liste Verbindungskanila
Ferie Angabe Lat [ 2w I i awesk]  Einctelung SPS-Diekianschiuss
rrel A Vesbsrdungstast
Metzwerk- | | l ‘ i 'i\ SPSTvp I
roufie
T4 NETADH| METQ CClk  Ethemet bessi |
— a5 A Yt v P LML, M - i bt Floele Lt i MI.IHH:HJ'EI"IBQB“JIT] =]
Sysbemabbind .,
JJ JJ Wetbendung [G/AETEL, C24).
T 2 &
_ Ce4  MET/IOH). MWET(N CClink  Ethesnet oK
Fal e ]
‘E Schisfan

@ Klicken Sie, so wie oben gezeigt, in der Zeile SPS-seitiges Interf. doppelt auf ETHER-
NET-Modul under PLC side I/F . Dadurch wird ein Dialogfenster geéffnet, in dem Einstel-
lungen zum verwendeten ETHERNET-Modul vorgenommen werden kénnen. Tragen Sie
hier dieselben Daten ein, die auch als Netzwerk-Parameter gewé&hlt wurden (siehe
Schritte (6) und @) in Abschnitt 18.1.1).

SPS-Sejtige detailierte I/F-Einstellungen des Ethernet-Moduls

SEs OJ71ET - Abbrechen |

MNetzwerkadr | I

Clation sadr. |.2

i+ |PAdiese |'|92 168 1 "J_| IF-Eingabetarm |DEZ "I

" HostName I

Ubertragungsmethode Iﬁ.utnmatlsches Reakhionssystem j

18-10
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Kommunikation tiber ETHERNET

Einstellungen zum Zugriff auf die SPS Uber das ETHERNET

HINWEIS

Port verwendet, der fir das MELSOFT-Protokoll reserviert ist.

Es muss keine Port-Nummer angegeben werden, weil die Programmier-Software einen

® SchlieBen Sie dieses Dialogfenster nach der Einstellung durch einen Klick auf OK.

® Klicken Sie dann auf Andere Station.

B _

N

A

Ubertragungseinstellungen . _ .

-

Serel  METAOM]  MET(I)  CClink.  Ethernst- SP5- BF-

S5C-

I3 Board Board Foard Board Board Board Net i
Nsrzwsrkadr.r Stationsadr |1_ PrutnkulllF ‘
' BB E)YNEEN
il
SPS-  MMETA0H] MNETIE  CClink- ETHERNMNET-  C24 G4- Buz
Madul Modul Modul Modul Modu Maodul j_"
Metzwerkadr. |1_ Stationsadr |2_
Computeryp |G TIE7H IPAdesse /Host  [132.168.1.2
Lbertraguna:methode IMer‘nude autorn. Ubertraguna
Andere J ﬂ g Lizte Verbindungskanale
Sitatian

Keine Angabe Anders Stat, [Koexstenz Netzwerk]

~Zielspstem j
| v |

~ Multi-CPU-Einsteliung —
s T

Ziel5P5

Andere Stat [Einzelnetzwerk]

NET/10H] MET(I]  CCLink

C24 Ethemet

MET/10H]  NET[]  CCLink  Ethemet

C24

Ensteliung SP3-Direktanschiuss

Verbindungstest

SPSTe |

Detal I

Systemabbild...

Werbindung [Q /AETEL, C24).,

oF

Schiiefen
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Einstellungen zum Zugriff auf die SPS Uber das ETHERNET Kommunikation tuber ETHERNET

@ Dadurch werden die Einstellungen abgeschlossen. Das Dialogfenster Ubertragungsein-
stellungen sollte nun so aussehen, wie unten gezeigt. Klicken Sie zum Prifen der Einstel-
lungen und der Kommunikation auf Verbindungstest. Klicken Sie nach dem erfolgreichen
Test auf OK.

Ubertragungseinstellungen T _il
FC-zeitiges !ﬂ
Intert E®- %* ] L Ty ‘ ‘ ‘

Serell  METAOHE METMF  CClink:  Ethemet 5PS- ~F- S6C-

USB Board Board Board Board Board Board Net J_’I

| Netzwerkadi [T Stationsadt [T Pratckol [TCP |

= | R | R R A

SPS- MNET/10H] MNETM)}  CC-Link- ETHERMET- C24 G4- Bus
Modul  Medul  Modul  Moddl  Modu Madul A
Netzwerkadr, I‘l_ o tatiore adr, lE_
Computetyp  |QUTHET IPAdesse /Host 19216812
Ubertragungsmethode IHelhode autom. L bertragung

@ ﬁ Lizte Verbindurgsk anale

Feine Angabe  Andere Stat [Einzelnetzwerk| Anders Slat [Kosmstenz-Netzweik] Einstellung SPS-Direktanschluss

Anzahl
2 il 2 A B Wledtrholungcnln— — Fiefeistamh “erbindungstest
| B H B B 7 5 |
C24 META0H) MET(I)  CClink  Ethemet MUl-CPU Einctelung Detal I
Sl - Eid <
| Netzwerkadt |1 Slarionsadr.IE | Spstemabhild..
; s g s Werbindung (A/ABTEL, C24] .
1 2 3 4
a4 NETAOH]  MNET()  CClrk  Ethemet akK
Zugrif auf andere Station 2ietSPs
|Hic:hr angegeben Schiiefien
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Kommunikation Uber ETHERNET Einstellung des Bediengeréats

18.4 Einstellung des Bediengerats

@ Im E-Designer-Projekt fiir dieses Beispiel miissen die folgenden Einstellungen vorgenom-
men werden:

Project Properties

~ O perator T amninal
E1071 Landscape 1.1x Change. . |

~Contraller systems
— Contraller 1

Dn&/0-SERIES [ET11/0nA/05E  Change |

— Controller 2
| (Do |
~Cociot scheme
[Cunent defaul] Change. . |

@ Offnen Sie als Nachstes die Option Peripherals im Menii System und konfigurieren Sie fiir
das Bediengerat, so wie hier gezeigt, eine TCP/IP-Verbindung.

Peripheral Configuration

‘& COM1 (RS-422. 9600, Nore, 8. 1]
H-2 COM2 (RS-232C, 9600, None, 8, 1)
9] HMI Tools
L ISP
=1 W E thernet
. =MD Controller 1
M OnA/0-SERIES (E71) /OnA/0-SERIES [E71) 4.01.00

TCPAP rampechsn 1. 19216817

LS

% E upansion part
-8 Unused tunctions [Right-click to edit.
I- ﬁ Printer
Hy No Protocol Made
=l Controller 2
- i
- Transparent mode
= TCPAP connechon 2, 192.168.1.1
-2 Modem
g EXeyet

Schulungshandbuch GX IEC Developer 18-13



Einstellung des Bediengerats

Kommunikation tiber ETHERNET

TCP,/1P Network Connection *

Cornaction name: | 202IH]

Host configuistior: | Marual =l
- TCP/IP Propetties
IP address: [192168.1.1
Subretmask  [255.255.255.0
Gateway {0.0.00
Pimay DNS:  {0.0.00
Secondary DN5: ID.U.U.El

or. Cancel |

(® Tragen Sie dann fiir Controller 1 (das ist die Ziel-SPS) dieselben Einstellungen ein, die
auch in den Netzwerk-Parametern dieser Steuerung eingestellt wurden.

Peripheral Configuration *

@ COM1 [RS5-422. 3600, None, 8.1)
@ COM2 [RS-232C, 3600, None, 8, 1)

----- U HMI Tools

=1 (W] E thernet
=80 Controller 1

o AL I"'-".."

%3 TCP/P connection 1,192.168.1.1

Unused tunchiorn:
¢ Printer
Hy No Pratocol Mode
=MD Controller 2
m
Transparent mode
=3 TCPAP connechon 2, 192.168.1.1
~AA Modem
g EXeypNet

=

4 % E upansion part |Ru;ht-d'u:k ko edit,

18- 14
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Kommunikation Uber ETHERNET Einstellung des Bediengeréats

=
Setting: |Advanced| About |

PLCModet {Qnn_CPU -]

— Configurshan
|P address: | 192 . 188 . 1 2
Part address: |1 026
My port address, IU
Protocol
[f‘ LDP = TCP

[T Use Melacnat or Melzacret 10

Netwark: IU
MMET: [0

— Uze station in lawpall

& P addess € Metwark © MNET

oK I Abbrechen Ubemehmen Hilfe

Die dezimale Port-Nummer 1025 des ETHERNET-Moduls entspricht der hexadezimalen Zahl
401. Dieser hexadezimale Wert wurde in den Verbindungseinstellungen des ETHER-
NET-Moduls als Port-Nummer eingetragen (siehe Schritt (0 im Abschnitt 18.1.1).

@ Klicken Sie auf OK, um die Einstellungen zu Gibernehmen. Ubertragen Sie diese Parame-
ter in das Bediengerét.
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Kommunikation tiber MX Component Kommunikation tuber ETHERNET

18.5 Kommunikation Giber MX Component

MX Component dient zur Konfiguration der Kommunikation zwischen einem PC und einer SPS.
Vorkenntnisse tUber Kommunikationsprotokolle oder Module missen dazu nicht vorhanden
sein. MX Component ist ein leistungsfahiges und anwenderfreundliches Werkzeug, mit dem
Ihre Mitsubishi-SPS sehr einfach mit Personal Computern verbunden werden kann.

MX Component unterstitzt die Kommunikation Gber die serielle Schnittstelle der CPU, Uber
serielle Schnittstellenmodule (RS232C, RS422) und uber Netzwerke (ETHERNET, CC-Link
und MELSECNET).

Die folgende Abbildungen zeigen, wie einfach es ist, mit MX Component eine Kommunikation
zwischen einem PC und einer SPS einzurichten.

@ Starten Sie die Communication Setting Utility und klicken Sie auf Wizard.
i)

Menu  Help
Target seting | List view | Cornection test |

Lokt staton e[ - | Vizard )

18- 16 2% MITSUBISHI ELECTRIC



Kommunikation tiber ETHERNET

Kommunikation tber MX Component

@ Als Erstes mussen Sie die Logical station number angeben.

Communication Setting Wizard - Introduction _x_j

This Communication Setting Wizard will set the
coammunication infarmstion tor ACT

ou can press Back at any time to change your
=elections.

Pleaze click Nexd to begin

Fleaze zelact tha logical station numb ar

Lagical station number 10 bl

% B ack Mext = |

(® Dann konfigurieren Sie die Kommunikationseinstellungen (Communication Settings)

am PC.

Communication Setting Wizard - PC side

Cancel

Pleaze select the PC side F
PC side IF Serial ~|
—Comimunication se E
(5]
WMELSECMETA 0 board
Cannect port
P MELSECNETH board
CC-Link hoard
Time it Ethermet board “+—
CPU board
O Series Bus
G Simulstor
Mclem
< Back [et = | Firtizht |

Schulungshandbuch GX IEC Developer
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Kommunikation Gber MX Component Kommunikation tber ETHERNET

@ Wahlen Sie das UDP-Protokoll und die Port-Nr. 5001.

Communication Setting Wizard - PC side ﬂ

Please select the PC side

PC 2ide IF |Ethemet hoard j
— Comimunication setting
Connectmodule  [QUTET - i +—

Frofocol LICP b P

Petwark Mo 1
Station Mo 3 -—
Fart ko S001 %

Time out G000 ms

Cancel < Back | [t = | Firish |

® Geben Sie dann die IP-Adresse des ETHERNET-Moduls und die Stations-Nr. ein. Hier
werden dieselben Werte eingestellt wie in den Netzwerk-Parametern innerhalb des GX
IEC Developers (siehe Abschnitt 18.1.1).

Comrmunication Setting Wizard - PLC side EI

Plense salact the PLC side UF

Poswer TR -

— Communication seting

odule type IGLIH EF > I

Host(IP Addrass) 19216812 -—

letwerk Mo | 1

Siation Mo 2 e

Cancsd = Back Menct =
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Kommunikation Uber ETHERNET Kommunikation tber MX Component

(® Wabhlen Sie den richtigen CPU-Typ.

Communication Setting Wizard - Network

Fleaze select the Mebwork

Siation {ype : gl

CPulyee — g |0z =l
hutiple CRU [o— j

Cancal l = Back Pt = | Friich

@ Zum Schluss wahlen Sie einen Namen fir diese Konfiguration und klicken auf Finish.

Communication Setting Wizard - Finished

Thi Communication ywizard has finizhed collecting
infarmation,

Fleaze Finizh to bulld the logical station numbsr.

Comment
G2 communication

Cancel = Back Next = | Finish

Schulungshandbuch GX IEC Developer
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Kommunikation tiber MX Component Kommunikation tuber ETHERNET

Damit sind alle Einstellungen zur Kommunikation festgelegt. Klicken Sie auf die Karteikarte
Connection test, um die Verbindung zu prifen.

I £, Communication Setup Utility il = !'_l,E]
Mer  Hele
R v | Conmconstl™
Logesl stetion rumber 10202 communication x| Wizard., |  Delete. |
[ | Ethernst
e ==
iAo Ethemat _ [CPUtype 02(H)
Fratacal uoe Mokl type BITIET
Networkba 1 Hozi(P Addrezs)  flS28812
| Station Mo 3 _ Metanrk Mo i
Part Mo snof Station Mo £
Time.ou BOO0D mz

Mutiple CAL bane

Wahlen Sie die Station (Logical station number), fir die der Test ausgefihrt werden soll. Im
Feld Diagnosis count wird angezeigt, wie oft eine Verbindung erfolgreich aufgebaut werden
konnte. Unter Result wird das Ergebnis des Test angezeigt. Falls ein Fehler aufgetreten ist,
wird dessen Fehlercode angezeigt.

Li communication Setup Utility | _I '|l|
Menu  Help

Logical station number I 10.Q02 communication j Test

Communication disgnosis court

-Result

—
\_:‘l-) Communication test is successful,

Resutt 0x00000000

| 5
Disgnosis court | 5

CPU niame | @o2cry

t 22
Mear time of communication ms

Exit

Nach der Konfiguration eines Kommunikationspfads haben Sie mit Microsoft Program-

mier-Software wie z. B. Visual Basic oder C++, Schreib- und Lesezugriff auf alle Operanden der
SPS.
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Anhang

Diagnosemerker (SM)

A

HINWEISE

Anhang

Diagnosemerker (SM)

Diagnosemerker (Operandenkennzeichen: SM) sind interne Merker, deren Anwendung in der
SPS festgelegt ist. Aus diesem Grund kénnen sie nicht wie andere Merker in Ablaufprogram-
men verwendet werden. Einige Diagnosemerker kdnnen jedoch zur Steuerung der CPU ein-
oder ausgeschaltet werden.

In diesem Abschnitt werden nicht alle Diagnosemerker beschrieben, sondern nur die, die am
h&ufigsten verwendet werden.

Die Diagnosemerker SM1200 bis SM1255 werden bei einer QnA-CPU verwendet. Bei einer
SPS des MELSEC System Q sind diese Merker nicht belegt.

| Die Diagnosemerker ab SM 1500 sind fir die Q4AR-CPU reserviert.

Die Uberschriften der Tabellen auf den néchsten Seiten haben die folgenden Bedeutungen:

Tabellentberschrift | Bedeutung

Adresse Zeigt die Adresse des Diagnosemerkers

Name Zeigt den Namen des Diagnosemerkers

Bedeutung Kurzerlduterung der Bedeutung des Diagnosemerkers.

Beschreibung Beinhaltet detaillierte Informationen zur Bedeutung des Diagnosemerkers

Gibt Aufschluss dariiber, ob der Diagnosemerker vom System oder vom Benutzer gesetzt wurde.
<Gesetzt vom>

S: Durch das System gesetzt

B: Durch den Benutzer gesetzt (im Ablaufprogramm oder Priifmodus eines Peripheriegerétes)
S/B: Durch das System und den Benutzer gesetzt

Wird nur gezeigt, wenn die Einstellung durch das System vorgenommen wurde.

Gesetzt vom <Wenn gesetzt>

(wenn gesetzt) END-Verarbeitung: Wird wihrend jeder END-Verarbeitung gesetzt.

Initialisierung: Wird nur wahrend der Initialisierung gesetzt (beim Einschalten des Netzteils oder beim
Umschalten der CPU vom STOP- in den RUN-Modus)

Zustandsanderung: Wird nur nach Auftreten einer Zustandsanderung gesetzt

Fehler: Wird nur nach Auftreten eines Fehlers gesetzt.

Anweisungsausfiihrung: Wird gesetzt, wenn die Anweisung ausgefiihrt wird.
Anforderung: Wird nur gesetzt, wenn eine Benutzeranforderung ansteht (durch SM, etc.)

Zeigt Diagnosemerker M9 [ ] [ ] [ ] korresspondierend zur A-CPU. (Anderung und Schreibweise, wenn
ACPUMO[T[][] es inhaltliche Anderungen gab.)

Wird mit ,,Neu“ gekennzeichnet, wenn der Diagnosemerker der Q-CPU neu hinzugefligt wurde.

Gibt an, fiir welche CPU dieser Diagnosermerker zur Verfiigung steht:
@: Gilt fiir alle CPU-Typen

Q-CPU: Gilt nur fiir die CPU-Module des MELSEC System Q
QnA-CPU: Gilt fiir die CPUs der QnA-Reihe und die Q2AS-CPU
CPU-Typ: Gilt nur fiir diese CPU (z. B. Q4AR-CPU)

Glltig fiir:

Rem: Giiltig fir dezentrale MELSECNET/H E/A-Module

Schulungshandbuch GX IEC Developer A-1



Diagnosemerker (SM) Anhang
Fehlerdiagnose
. Gesetzt A CPU Gilltig
Adresse | Name Bedeutung Beschreibung vom (wenn fiir:
gesetzt) MO[][][]| Tur:
Wird auf EIN gesetzt, wenn das Diagnoseergeb-
) AUS: Kein Fehler nis einen Fehler aufweist (inklusive externer
SMo Diagnosefehler EIN: Fehler Diagnosen). Nach Beseitigung des Fehlers bleibt S (Fehler) Neu
der Merker gesetzt.
AUS: Kein Fehler mit der | Wird auf EIN gesetzt, wenn das Selbstdiagno-
Selbstdiagnose- Selbstdiagnose seergebnis einen Fehler aufweist.
SM1 S (Fehler, M9008
fehler erkannt Nach Beseitigung des Fehlers bleibt der Merker (Fefier
EIN: Fehler gesetzt.
AUS: Keine allgemeinen
Fehlerinformatio- [
SM5 Allgemeine Fehler- nen Wird bei gesetztem SMO und vorhandener allge- S (Fehler) Neu
informationen _ meiner Fehlerinformation auf EIN gesetzt. Rem
EIN: Allgemeine Fehler
informationen
AUS: Keine speziellen
Fehlerinformatio-
SM16 Spezielle Fehlerin- nen Wird bei gesetztem SMO und vorhandener spe- S (Fehler) Neu
formation ) . zieller Fehlerinformation auf EIN gesetzt
EIN: Spezielle Fehlerin-
formationen
SMI50 Fehler zuriick- AUS -> EIN: Fehler Mit diesem Merker kann ein Fehler zuriickge- B Neu
setzten léschen setzt werden.
Die Spannung der Pufferbatterie von CPU oder
Niedrige Batterie- | AUS:Normal Speicherkarte ist unter ihren Minimalwert
SM51 spannung EIN: Spannung zu gesunken. Der Merker bleibt nach dem Aus- | S (Fehler) M9007
(Latch-Merker niedrig tausch der Batterie gesetzt. Der Merkerzustand
ist identisch mit BAT. ALARM LED. [ ]
Niedrige Batterie- | FUS- Normal Gleiche Funktion wie SM51, der Merker wird
SM52 s annlgm EIN: Spannung zu jedoch zuriickgesetzt, wenn die Batteriespan- | S (Fehler) M9006
P g niedrig nung wieder normal ist.
Die Eingangsspannung des Wechselspannungs- °
AUS:Normal netzteils ist fiir weniger als 20 ms abgefallen.
EIN: Spannung zu T P
e e o e | | | o
€l der Versor- Das Rilcksetzen erfolgt | abgefallen. (Fehler)
gungsspannung | mit dem Aus- und Wie- ——— —
dereinschalten der Ver- | Die Eingangsspannung des Netzteils mit Gleich- QnA-
sorgungsspannung. spannungseingang ist fiir weniger als 1 ms CPU
abgefallen.
Der Merker wird gesetzt, wenn ein Link-Fehler in
Fehler im AUS: Normal einem installierten AJ71PT32 (S3)-Modul auf- QnA-
SM54 MELSECNET/ MINI| ON: Fehler getretenist. Der Merker bleibt auch nach Wegfall | S (FEner | M3004 1 pp,
der Stérung gesetzt.
. ) AUS: Normal Der Merker wird gesetzt, wenn ein Verarbei-
SM56 ;gehrla;rrbeltungs ) ' tungsfehler aufgetreten ist. Der Merker bleibt | S (Fehler) M9011 (]
ON: Fehler auch nach Wegfall der Storung gesetzt.
o ot oo
SM60 Sicherung defekt | ON: Modul mit defekter | gryannt wurde. Der Merker bleibt auch nach S (Fehler) M3000
Sicherung Riickkehr in den Normalzustand gesetzt. °
Der aktuelle Status der E/A-Module unterschei- Rem
. AUS: Normal det sich von der registrierten Information nach
SM61 \El/eAr?'I\zgcdhuslfeehler ) Einschalten der Versorgungsspannung. Der Ver- | S (Fehler) M9002
ON: Fenler gleich der E/A-Module wird auch mit einer
dezentralen E/A-Station ausgefiihrt.
SV Fehlermerker- AUS: Keine Kennung Wird gesetzt, wenn mindestens ein Fehlermer- ?Anweisun s-| M9009 °
kennung ON: Kennung ker F gesetzt wurde austhrung?)

2% MITSUBISHI ELECTRIC



Anhang Diagnosemerker (SM)
) Gesetzt A CPU Giltig
Adresse | Name Bedeutung Beschreibung vom (wenn fiir:
gesetzt) | MO[][][] Tur:
Mittels AUS: Normal Wird gesetzt, wenn ein Fehler mittels CHK-Anwei- S
SMB80 CHK-Anweisung ] sun erkannf wurde (Anweisungs-| Neu
erkannter Fehler | EIN: Fehler erkannt g : ausfiihrung)
SM90 Korrespondierend zu SD90 M9108
SM91 Korrespondierend zu SD91 M9109 anA
S92 Korrespondierend zu SD92 M9110 CPU,
Start des WDT . . Der Merker wird CPU
SM93 (Watchdog-Timer) | AUS:Kein Start (WDT Korrespondierend 2uSD93 | ootz wenn die M9111 gmﬁer
SM94 zur Uberwachung ist zuriickge Korrespondierend zu SD94 | Messung mittels M9112 Q00J
der Transitionen setzt.) - WDT begonnen hat. | B Q00 und
SM95 (Nu;gkgv wenn EIN: Start (WDT wird Korrespondierend zu SD95 MV[ Eucksetzeg ges M9113 Q01CPU)
ein AS-Programm gestartet) : erkers wird der
SM96 existiert) Korrespondierend zu SD96 WDT zuriickgesetzt. M9114
SM97 Korrespondierend zu SD97 New
SM98 Korrespondierend zu SD98 New
SM99 Korrespondierend zu SD99 New
Systeminformationen
) Gesetzt A CPU Giiltig
Adresse | Name Bedeutung Beschreibung vom (wenn fiir:
gesetzt) MO[][][] Tur:
[ J
SM202 LED-AUS-Befeh! AUS -> EIN: LED AUS Die mit den Bits von SD202 korrespondierenden B Neu gg&er
) LEDs erldschen beim Wechsel von AUS nach EIN. Q00 ’
Q01CPU)
Kennung des ) ) ) S (Zustands-
SM203 STOP-Status STOP-Status Wird gesetzt, wenn die CPU stoppt. anderung) M9042 .
Kennung des g . ; . ) : S Zustands-
SM204 Pause-Status PAUSE-Status Wird gesetzt, wenn die CPU im Pause-Modus ist. anderung) M9041
[ J
SM205 Kennung des STEP-RUN-Modus Wird gesetzt, wenn die CPU im S (Zustands- M9054 gg&er
STEP-RUN-Modus STEP-RUN-Modus ist. anderung) Q00 und
Q01CPU)
Ausfithungsbedin- | AUS: Nicht méglich Die CPU geht in den PAUSE-Modus, wenn der B 9040 °
gung Pause-Status| EIN: Mdglich PAUSE-Fernkontakt und der Merker gesetzt sind.
SVI206 AUS: Operandentest
wurde noch nicht | Dieser Merker gibt den Status des Operandentests Q00J
rsgﬁgésn?ee; Ope- ausgefiihrt an, der mit Hilfe der Programmier-Software aus- ?ugAr;forde- Neu Q00 und
EIN: Operandentest gefiihrt werden kann. g Q01 CPU
wurde ausgefiihrt
Kei . Bei gesetztem Merker werden die Uhrdaten nach
SM210 Setzanforderung AUS: mge Verarbei Ausfihrung der END-Anweisung in den Registern B 9025
fiir Uhrdatent SD210 bis SD213 gespeichert und an die Uhr
EIN: Anforderungt iibertragen. ®
. Keai Der Merker ist gesetzt, wenn ein Fehler in den Wer-
AUS: Kein Fehl ) .
SW2f1 | Uhrdaten-Fehler | oo Kein Fehler ten der Uhrdaten, die in SD210 bis SD213 gespei- rsugAr;forde M9026
EIN: Fenler chert sind, vorhanden ist. g
. . Die Uhrdaten aus den Registern SD210 bis SD213 A
AUS: Keine Verarbei- | werden gelesen und mit Monat, Tag, Stunde, QA
SM212 Uhrdatenanzeige tung Minute und Sekunde iiber die LED-Anzeige an der | B M9027 Q4AR
EIN: Anzeige CPU ausgegeben. (Nur bei Q3A-CPU und CPU
Q4A-CPU maglich) )
AUS: Keine Verarbei- | Bei gesetztem Merker werden die Uhrdaten in die
smp13 | Leseanforderung tung Register SD210 bis SD213 als BCD-Werte eingele- | B mooos | @
fir Uhrdaten Rem
EIN: Anforderung sen.
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Diagnosemerker (SM) Anhang
Gesetzt A CPU —
Adresse | Name Bedeutung Beschreibung vom (wenn (iu!tlg
Mo[][][]] fur:
gesetzt)
Kei Beim Zuriicksetzen der CPU 1 oder beim Entfer-
SM240 Reset-Merker AUS_" Kein Reset nen der CPU vom Baugruppentrdger wird dieser | S (Zustands- Neu
CPUA EIN: Resetan GPU 1 Merker gesetzt. Die anderen CPUs des Multi- 4nderung)
ausgefilhrt CPU-Systems werden ebenfalls zuriickgesetzt.
AUS: Keii Reset Beim Zuriicksetzen der CPU 2 oder beim Entfer-
_ - Kein Rese nen der CPU vom Baugruppentréger wird dieser }
SM241 ggfjetzMerker EIN: Resetan CPU 2 Merker gesetzt. Bei den anderen CPUs des gn%euritsn;is Neu Qo2
ausgefiihrt Multi-CPU-Systems wird die Fehlermeldung g QOZi—I
MULTICPU DOWN (Fehlercode 7000) gemeldet. QOGH:
AUS: Kol Reset Beim Zuriicksetzen der CPU 3 oder beim Entfer- 8;?'::
; -Kein nese nen der CPU vom Baugruppentréger wird dieser :
SM242 ggelzjetaMerker EIN: Resetan CPU 3 Merker gesetzt. Bei den anderen CPUs des gn(dzeuritsn)ds Neu CPUab
ausgefiihrt Multi-CPU-Systems wird die Fehlermeldung g Ver.B
MULTICPU DOWN (Fehlercode 7000) gemeldet.
Beim Zuriicksetzen der CPU 4 oder beim Entfer-
_ AUS: Kein Reset nen der CPU vom Baugruppentréger wird dieser )
SM243 (F;gfjew/lerker EIN: Resetan CPU 4 Merker gesetzt. Bei den anderen CPUs des gn(‘;euritﬁn)ds Neu
ausgefiinrt Multi-CPU-Systems wird die Fehlermeldung g
MULTICPU DOWN (Fehlercode 7000) gemeldet.
AUS: Kein Fehler
svaa | e MEMET el Febler bei CPUY, oo | Ney
der die CPU stoppt
AUS: Kein Fehler Q02,
SM245 Eephde;—l\/lerker EIN: Fehler bei GPU 2, | Der gesetzte Merker zeigt an, dass ein Fehler ésm(dzeuritsn)ds- Neu QO2H,
der die CPU stoppt aufgetreten ist, der die CPU gestoppt hat. Y QO6H,
— Im fehlerfreiem Zustand oder bei einem Fehler, Q12H,
Fehler-Merker AUS: Kein Fehlgr der keinen STOP verursacht, wird der Merker S (Zustands- Q25H
SM246 CPU3 EIN: Fehler bei CPU 3, | zuriickgesetzt. anderung) Neu CPUab
der die CPU stoppt Ver.B
AUS: Kein Fehler
swoa7 | Con O BN Fenier bei CPU 4, oot | ey
der die CPU stoppt
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Anhang Diagnosemerker (SM)
Systemtakte
. Gesetzt vom A-CPU Giiltig
Adresse | Name Bedeutung Beschreibung (wenn gesetzt) | mo[][1[]]| fir:
EIN s
SM400 Immer EIN s Dieser Sondermerker ist immer gesetzt (EIN). (END-Verarbeitung) M9036
EIN Dieser Sondermerker ist immer zurlickgesetzt (AUS). o
SM401 Immer AUS (END-Verarbsitung) M9037
AUS
[ ]
Nach dem Setzen von RUN wird das Programm fiir
EIN nur fiir einen EIN einen Programmazyklus auf EIN gesetzt. s
SM402 Programmzyklus 12yklus Dieses Verfahren kann nur von Programmen genutzt g ' M9038
nach RUN AUS YT werden, die einmal pro Programmzyklus ausgefiihrt (END-Verarbeitung)
werden.
Nach dem Setzen von RUN wird das Programm fiir
AUS nur fiir einen EIN 2 einen Programmzyklus auf AUS gesetzt. S
SM403 Programmzyklus e Dieses Vierfahren kann nur von Programmen genutzt - M9039
nach RUN AUS werden, die einmal pro Programmzyklus ausgefiihrt (END-Verarbeitung)
werden.
Nach dem Setzen von RUN wird das Programm fiir
EIN nur fiir einen EIN einen Programmzyklus auf EIN gesetzt. S
SM404 Programmzyklus 1 Zykius! Dieser Kontakt kann nur von Programmen genutzt X ; Neu L]
nach RUN AS werden, die eine langsame Programmausfiihrung be- (END-Verarbeitung) auber
herrschen. Q004-
Nach dem Setzen von RUN wird das Programm fiir QO(?—
AUS nur fiir einen EIN ST einen Programmzyklus auf AUS gesetzt. S 5'8 1oPU
SM405 Programmzyklus Y Dieser Kontakt kann nur von Programmen genutzt (END-Verarbeitung) Neu
nach RUN AUS werden, die eing langsame Programmausfiihrung be-
herrschen.
) . ) ) Q-CPU,
Wiederholte Anderung zwischen EIN und AUS wéh- auBer
rend eines 10ms-Intervalls S Q00J-
SM409 0,01 s Takt 0,005 510,005 i Nach Abschaltem des Netatells oder Zuricksetzender | > Neu k
CPU wird der Merker automatisch von AUS auf EIN (Zustandsznderung) Qo0-
gesetzt. und
Q01CPU
SM410 0,15 Takt 005510055 M9030
o1s [01s Wiederholte Anderung zwischen EIN und AUS wéh-
SM4t 025 Takt rend eines vorbestimmten Intervalls. Mg031
Wird auch wahrend STOP weiter ausgefiihrt. S
Nach Abschalten des Netzteils oder Zuriicksetzender |  (Zustandsanderung)
SM412 15 Takt 05s [05s CPU wird der Merker automatisch von AUS auf EIN M9032
gesetzt. PY
SM413 2 s Takt e | T M9033
M9034
ns [ ns Wechselt zwischen EIN und AUS entsprechend der in S Geéndertes
Swat4 2xnsTakt SD414 eingestellten Anzahl von Sekunden. (Zustands&nderung) Format
Q-CPU,
auBer
nms [nms Wechselt zwischen EIN und AUS entsprechend der in S Q00J-,
SM415 2xnms Takt SD415 eingestellten Anzahl von Millisekunden. (Zustandsénderung) Neu Q00-
und
QO01CPU
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Diagnosemerker (SM) Anhang

Systemtakte (Fortsetzung)

Adresse | Name Bedeutung Beschreibung (ﬁ:rfﬁt;te;’ggt) a;cﬁtj] [ ﬁﬁ!t'g
SM420 Zeittakt Nr. 0 Der Merker wiederholt Wechsel zwischen EIN/AUS M9020
innerhalb eines festen Abtastintervalls.
SM421 Zeittakt Nr.1 Nach Abschalten des Netzteils oder Zurlicksetzen der M9021
CPU wird der Merker automatisch von AUS auf EIN s
SM422 Zeittakt Nr. 2 geselzt, . M9022 °
Die EIN/AUS-Intervalle werden mit einer DUTY-Anwei- (END-Verarbeitung)
SM423 Zeittakt Nr. 3 sung eingestelf. M9023
SM424 Zeittakt Nr. 4 5 ; M9024
kalus kalus Qf/klus
SM430 Zeittakt Nr. 5
) [}
SM431 Zeittakt Nr. 6 auber
. Die Merker SM420 bis SM424 sind fiir die Nutzung von S Q00J-,
Shida2 Zeittakt Ne 7 Programmen mit langsamer Ausfihrung. (END-Verarbeitung) Neu Q00-
SM433 Zeittakt Nr. 8 ggﬁ -
SM434 Zeittakt Nr. 9
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Anhang Ubereinstimmungen zwischen Sonder- und Diagnosemerkern
A.2 Ubereinstimmungen zwischen Sonder- und
Diagnosemerkern
Bei der Umstellung von der MELSEC A-Serie zur MELSEC Q-Serie oder dem System Q ent-
sprechen die Sondermerker M9000 bis M9255 (MELSEC A-Serie) den Diagnosemerkern
SM1000 bis SM1255 (MELSEC Q-Serie).
Diese Diagnosemerker werden alle durch das System gesetzt und kénnen nicht durch ein An-
wenderprogramm verandert werden. Benutzer, die diese Merker setzen oder riicksetzen wol-
len, sollten ihre Programme so &ndern, dass nur reine QnA-Diagnosemerker verwendet
werden. Eine Ausnahme bilden die Sondermerker M9084 und M9200 bis M9255. Wenn diese
Merker vor der Umstellung zur MELSEC Q-Serie/System Q gesetzt und rlickgesetzt werden
konnten, so ist das nach der Umstellung auch mit den entsprechenden Diagnosemerkern
SM1084 und SM1200 bis SM1255 mdglich.
Detaillierte Informationen zu den Sondermerkern der A-Serie kénnen den Handbuchern zu den
CPUs und den Netzwerken ,MELSECNET" und ,MELSECNET/B“ entnommen werden.
HINWEISE Die Verarbeitungszeit kann sich bei der Q-CPU verldngern, wenn umgewandelte Sonder-
merker verwendet werden. Wahlen Sie in der Programmier-Software bei den SPS-Parame-
tern auf der Karteikarte ,SPS-System* die Option ,,A-SPS: Verw. Sondermerker/Sonderre-
gister von SM/SD 1000 ab, wenn keine umgewandelten Sondermerker benutzt werden.
Wenn ein aquivalenter Diagnosemerker fir eine System Q- oder QnA-CPU angegeben ist,
sollte das Programm geandert und dieser Merker verwendet werden. Wenn kein &quivalen-
ter System Q-/QnA-Diagnosemerker angegeben ist, kann der Merker verwendet werden,
der nach der Umstellung angegeben wird.
Diagnosemerker Aquivalente .
A-CPU Giilig
nach der System Q-/QnA- Name Bedeutun p
Sondermerker Umstellung D‘i’agnosemerker 9 fiir
' AUS: Normal
M9000 SM1000 — Sicherung defekt .
EIN: Defekt /oA
Vergleichsfehler AUS: Normal GPU
M9002 SM1002 — EModul EIN: Fehler
Fehler im Master-Modul des AUS: Normal
Spannungsabfall in der AUS: Normal
MS005 SM1005 - Nztzspan%ung EIN:  Spannung abgefallen
o , AUS: Normal
M9006 SM1006 — Niedrige Batteriespannung EIN: SS;Tr?ung abgefallen
Niedrige Batteriespannun AUS: Normal
M9007 Sm1007 — (Latch?Merker) peming EIN: Spannung abgefallen
Fehlererkennung nach AUS: Normal
M9008 SM1008 M . EIN: Feh
Selbstdiagnose ehler Q/Qn-
e CcPU
Mig00g w1009 s Feflemelderkennung B Kampe
Fehlererkennung im AUS: Normal
M9011 SM1011 SMs6 Programmablauf EIN: Fehler
Carry Flag AUS: Carry aus
M9012 SM1012 SM700 (Ubetragmerke EN: Canyein
Keine Funktion bei Q-/QnA- | Ldschkennung gespeicherter AUS: Keine Ausfiihrung
M9016 SM1016 CPU Operandendaten EIN:  Loschvorgang
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Ubereinstimmungen zwischen Sonder- und Diagnosemerkern Anhang

A-CPU Diagnosemerker Aquivalente Giili
et er nach der System Q-/QnA- Name Bedeutung ir 9
Umstellung Diagnosemerker
MO0t7 SWHO17 Keine Funktion bei einer LBschkennung gespeicherter AUS: Keine Ausflihrung
System Q- oder QnA-CPU | Operandendaten EIN: Léschvorgang
M9020 SM1020 Zeittakt Nr. 0
M9021 SM1021 Zeittakt Nr. 1
M9022 SM1022 Zeittakt Nr. 2 n2 n1 n2
Zyklus | Zyklus| Zyklus
M9023 SM1023 Zeittakt Nr. 3
M9024 SM1024 Zeittakt Nr. 4
. AUS:  Keine Verarbeitung
M9025 SM1025 Setzanforderung fiir Uhrdaten EN: Anforderung
AUS:  Normal
M9026 SM1026 Uhrdatenfehler EIN:  Fehler
' AUS:  Keine Verarbeitung
Ma027 SM1027 Uhrdatenanzeige EN: Anforderung
M9028 SM1028 Leseanforderung fiir Uhrdaten éH\IS '::r:?;? :
Ma029 SMH029 Keine Funktion bei einer S.tape}|<v erar’oeitltntglg von Daten e asligzlf\fﬁrgrbeﬁung e
System Q- oder QnA-CPU :I:fzrr d;Tnn;un' alions EIN:  Stapelverarbeitung wird
ausgefihrt
Taktgeber —
M9030 SM1030 0.1 Sekunden 0,05s|0,05s
Q-/QrA-
CPU
Taktgeber —
M9031 SM1031 0.2 Sekunden 0,1s|01s
M9032 SM1032 Taktgeoer 055 [055
1 Sekunden
Taktgeber —
M9033 SM1033 2 Sekunden 1s 1s
Taktgeber —
M9034 SM1034 1 Minute 30s [ 30s
EIN
M9036 SM1036 Sténdig EIN
AUS
EIN
M9037 SM1037 Sténdig AUS
AUS
EIN fiir 1 Zykl N
Ur 1 Zyklus
M9038 SM1038 nur nach RUN 1 Zyklus
AUS -
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Anhang Ubereinstimmungen zwischen Sonder- und Diagnosemerkern
N Diagnosemerker Aquivalente -
éocrizlélrmerker nach der System Q-/QnA- Name Bedeutung fGﬁ';'I'g

Umstellung Diagnosemerker
EIN
M9039 SM1039 — AUS nur fir 1 Zyklus nach RUN 12yklus
AUS B
' AUS: PAUSE nicht moglich
M9040 SM1040 SM206 Pausenbedingung EIN: PAUSE mgich
AUS: Keine PAUSE
M9041 SM1041 SM204 Kennung des PAUSE-Status EIN: Wahrend siner PAUSE
AUS: Kein STOP
M9042 SM1042 SM203 Kennnung des STOP-Status EN: Bei STOP
) AUS: Wahrend eines Sampling Trace
M9043 SM1043 SM805 Sampling Trace beendet EIN:  Nach Ende des Sampling Trace
0 1 Gleicht der Ausfiihrung der
. ST RA-Anweisung
M9044 SM1044 SM803 Sampling Trace {0 Gleicht der Ausfihrung der
STRAR-Anweisung
Q-/QnA-
Keine Funktion bei einer AUS:  Kein Zurlcksetzen o
M9045 SM1045 Watchdog-Timer zuriicksetzen EIN:  Watchdog-Timer wird
System Q- oder QnA-CPU .
zurlickgesetzt
) AUS: Uberwachung st nicht aktiv
M9046 SM1046 SM802 Sampling Trace EIN: Uberwachung st aktv
' ' AUS: Sampling Trace stoppen
M9047 SM1047 SM801 Vorbereitung des Sampling Trace EIN:  Sampling Trace starten
Anzahl der ausgegebenen AUS:  Ausgabe bis zum NUL-Code
4049 SM1049 SM7ot Zeichen EIN:  Ausgabe von 16 Zeichen
Mao5 1 SMHO51 Keine Funktion bei einer Unterdriickung der CHG- AUS:  Ausfiihrung méglich
System Q- oder QnA-CPU | Anweisung EIN:  Ausfiihrung nicht mdglich
Keine Funktion bei einer Umschaltung der AUS: 7-Segmentanzeige
19052 S052 Systom Q- oder QnA-CPU | SEG-Anweisung EN:  E/A-Toilaktualiserung
AUS:  Andere Betriebsart
M9054 SM1054 SM205 Kennung des STEP RUN EN:  STEP RUN
MO055 SMI1055 SMB08 Kennung des Status Latch AUS: - Nicht beendet
EIN:  Beendet
QnA-CPU
M9055 SM1055 S0 Kennung des Status Latch AUS: - Nicht beendet
EIN:  Beendet
Anforderung von P, | fiir das AUS: Keine Anforderung
19056 SM1056 Hauptprogramm EIN:  Anforderung von P |
Anforderung von P, | fiir das AUS: Keine Anforderung
MB057 SM1057 Unterprogramm EIN:  Anforderung von P |
M9058 SM1058 rauptprogramn | Kurzzsiti EIN wenn P | abgeschlossen st
Keine Funktion bei einer 9 Q-/QnA-
System Q- oder QnA-CPU Unteroroaramm P | CPU
M9059 SM1059 prog g Kurzzeitig EIN wenn P, | abgeschlossen ist
abgeschlossen
Anforderung von P, | fiir das AUS: Keine Anforderung
1060 SI1060 Unterprogramm 2 EIN:  Anforderung von P |
Anforderung von P, | fiir das AUS: Keine Anforderung
MO061 Si1061 Unterprogramm 3 EIN:  Anforderung von P |
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Ubereinstimmungen zwischen Sonder- und Diagnosemerkern Anhang
N Diagnosemerker Aquivalente -
éocr:lzlélrmerker nach der System Q-/QnA- Name Bedeutung fGﬁ';'I'g

Umstellung Diagnosemerker
Kennung der schrittweisen AUS: Andere Verarbeitung
9085 SM1065 S Ubertragung EIN:  schrittweise Ubertragung
QnA-CPU
Umschaltung der AUS: Stapel-Transfer
49066 SH1066 Shriz Transferverarbeitung EIN:  Schrittweise Ubertragung
Ma070 SMH070 Keine Funktion bei einer ABUPU/ABPUJ AUS: Lesezeit nicht verkirzt Q-/QnA-
System Q- oder QnA-CPU bendtigte Suchzeit EIN:  Lesezeit verkirzt CPU
Kommunikationsanforderung an | AUS: Anforderung ist mdglich i
M908t Shi0st Shir ein Remote-Sondermodul EIN: - Anforderung ist nicht moglich CnA-GPU
Mo084 SM1084 Fehlerkontroll éﬁ’f ;Z?;Zr‘;‘;ﬂ};‘:ﬂzrﬁfgf:e"
Keine Funktion bei einer ) Q-/QnA-
System Q- oder QnA-CPU CPU
’ AUS: Normal
M9091 SM1091 Anweisungsfehlerkennung EN: Fehler
Anderungskennung AUS: Anderung i
M90o4 SMi0o4 Szt der E/A-Module EIN:  Keine Anderung QnA-CPU
AUS:  Programme der Ablaufsprache
Vorhandensein/Fehlen eines nicht verwendet
Mg100 SMT100 Ss20 Programms der Ablaufsprache EIN:  Programme der Ablaufsprache
werden verwendet
AUS:  Programme der Ablaufsprache
Start/Stopp eines Programms stoppen
Mo10f SMiot S der Ablaufsprache EIN:  Programme der Ablaufsprache
starten
Startzustand eines AUS: Initialstart:
M9102 S0z SMs22 Programms der Ablaufsprache EIN:  Fortsetzen
Vorhandensein/Fehlen AUS: Transition ohne Wirkung
19103 SMT03 Ss2s fortlaufender Transitionen EIN:  Transition wirksam
9104 SMH104 SM324 Anzeigg—FIag der fortlaufenden | AUS: Be! abgearpglteter Transition
Transition EIN:  Keine Transition
Schritt Transition
M9108 SM1108 SM90 Watchdog-Timer startet
(Aquivalent zu D9108)
Q-/QnA-
Schritt Transition CPU
M9109 SM1109 SM1 Watchdog-Timer startet
(Aquivalent zu D9109)
Schritt Transition
M9110 SM1110 SM92 Watchdog-Timer startet
(Aquivalent zu D9110)
Schritt Transition AUS:  Watchdog-Timer zurlickgesetzt
M9111 SM1111 SM93 Watchdog-Timer startet EIN:  Zuriickgesetzter Watchdog-Timer
(aquivalent zu D9111) startet
Schritt Transition
M9112 SM1112 SM94 Watchdog-Timer startet
(Aquivalent zu D9112)
Schritt Transition
M9113 SM1113 SM95 Watchdog-Timer startet
(aquivalent zu D9113)
Schritt Transition
Mo114 SM1114 SM96 Watchdog-Timer startet
(Aquivalent zu D9114)
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Anhang Ubereinstimmungen zwischen Sonder- und Diagnosemerkern
N Diagnosemerker Aquivalente -
éocrizlélrmerker nach der System Q-/QnA- | Name Bedeutung %‘:"9
Umstellung Diagnosemerker
Vollendungs-Flag . .
M9180 SM1180 SMg2s der Abtastlberwachung élt,’qs ﬁ:asﬁgexa":“:g e
des aktiven Schritts + Abtastubenwachiung vollende
Ausfiihrungs-Flag AUS: g\sstasetf%?irwachung wird nicht
M9181 SM1181 SM822 der Abtastiiberwachung EN: Abtg 1ib h i
des aktiven Schritts ' asluberwachung wird im
Moment ausgefiihrt
Erlaubnis AUS:  Abtastliberwachung nicht
M9182 SM1182 SMe21 der Abtastiiberwachung méglich/ausgesetzt
des aktiven Schritts EIN:  Abtastlberwachung mdglich Q-/QnA-
CPU
Ausgabe des Arbeitsschritts AUS: Auagénge AUS
o196 SH1196 SHM325 nach einem Blockstopp EIN: Ausgénge EIN
M9197 SM1197 Umschaltung zwischen defekter | Die Anzeige dndert sich in Abhéngigkeit
. . Sicherung und Vergleichsfehler [ von der Kombination der Zustdnde der
M9198 SM1198 E/A-Fehler Merker M9197 und M9198
Keine Funktion bei einer
System Q- oder QnA-CPU Oniine Aufzeichnung der AUS: ZE?CT] keine Datenaufzeichnung
M9199 SM1199 gampllng Trace Status Latch- EIN:  Fihrt die Datenaufzeichnung
aten
durch
' AUS: Nicht empfangen
M9200 SM1200 — Empfang der LRDP-Anweisung EIN:  Empfangen
. Verarbeitung der LRDP- AUS: Unvollstandig
Mo201 S201 Anweisung EIN:  Vollstandig
_ A AUS: Nicht empfangen
M9202 SM1202 Empfang der LWTP-Anweisung EIN:  Empfangen
. Verarbeitung der LWTP- AUS: Unvollstandig
9208 SM1208 Anweisung EIN:  Vollstandig
. Verarbeitung der LRDP- AUS:  Unvollstandig
o204 Sh204 Anweisung EIN:  Fertig
M9205 SM1205 _ Verart?eitung der LWTP- AU?: Unvqllstandlg
Anweisung EIN:  Fertig
Fehler in den Link-Parametern AUS: Normal
o206 Shi206 - der Host-Station EIN: Fehler
bereingt der Link QnA-CPU
ereinstimmung der Link- .
M9207 SM1207 — Parameter zwischen mehreren é::\ls I}\(lo'r maLI_Jb insti
Master-Stationen . Keine Ubereinstimmung
Ubertragungsbereich von B und .
M9208 SM1208 — W fir iie Master-Station in der éll,)f ﬁ”’rz' ‘;gdé’t‘f:e"e
unteren Ebene - Nlurzure. Ebene
Ubertragungsbereich von B und )
M9208 SM1208 — W fiir die Master-Station in der é:;'\]s ﬁur 2 ur;d(é.bEbene
unteren Ebene - Nlurzure. Ebene
Uberpriifung der Link-Parameter o .
M9209 SM1209 — (nur fir Master-Stationen in der é:qu E:;Z)Bﬁ rr]gr" fun
unteren Ebene) ’ priung
Fehler in der Link-Karte in der AUS: Normal
M9210 SMi210 - Lokalen-Station EIN:  Fehler
Fehler in der Link-Karte der AUS: Normal
ezt Szt - Master-Station EIN: Fehler
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Ubereinstimmungen zwischen Sonder- und Diagnosemerkern Anhang

A-CPU Diagnosemerker Aquivalente Giilig
et er nach der System Q-/QnA- Name Bedeutung i
Umstellung Diagnosemerker
. AUS: Online
M9224 SM1224 — Link-Status BN Offine
M9225 SM1225 — Feflerin der Vorwirtsschlefe | o> Homa
EIN:  Fehler
M9226 SM1226 — Fehler inder Rickuértsschiie | Ao homa
EIN:  Fehler
AUS: Kein Test
Mo227 SMi227 — Teststatus der Schleife EIN:  Test der Vor- oder Riickwarts-
schleife
Betriebszustand einer lokalen AUS:  RUN oder STEP RUN
Me2s2 Sh2s2 - Station EIN:  STOP oder PAUSE
Fehlererkennung fiir eine lokale | AUS: Normal
19233 Si2s3 - Station EIN:  Fehler
Parameter-Fehler in einer lokalen | AUS: Normal
o235 ShT235 - oder Remote-E/A-Station EIN: Fehler
_ Initialisierungszustand einer AUS: Keine Ubertragung
o236 SH1236 lokalen oder Remote-E/A-Station | EIN:  Datentibertragung
Fehler in einer lokalen oder AUS: Normal
M9237 Shi2sr - Remote-E/A-Station EIN:  Fefler
Fehler in der Schleife einer AUS: Normal
19238 Sti2ss - lokalen oder Remote-E/A-Station | EIN:  Fehler
. AUS: Online
M9240 SM1240 — Link-Status EN. Offine
QnA-CPU
Mo241 SM1241 — Feflerin der Vorwirtsschlefe | o> Noma
EIN:  Fehler
. - . AUS: Normal
M9242 SM1242 — Fehler in der Riickwartsschleife EIN: Febler
o e AUS: Keine Ausfiihrung
M9243 SM1243 — Ubertragung Uber Rickleitung EIN:  Ausfihrung
o AUS: Daten wurden empfangen
M9246 SM1246 Empfangsstatus von Daten EIN:  Daten wurden nicht empfangen
_ AUS: Daten wurden empfangen
Mo247 SM1247 Empfangsstatus von Daten EIN: - Daten wurden nicht empfangen
M9250 SM1250 — Empfangsstatus von Parametern AUS,: Parameterwurden empfangen
EIN:  Parameter nicht empfangen
. Unterbrechung in der AUS: Normal
Mo251 Si251 Ubertragung EIN:  Unterbrechung
AUS: Kein Test
M9252 SM1252 — Teststatus der Schleife EIN:  Test der Vorwarts- oder
Riickwartsschleife
Betriebszustand der Master- AUS:  RUN oder STEP RUN
Mo2ss Sh253 - Station EIN:  STOP oder PAUSE
Betriebszustand einer anderen AUS:  RUN oder STEP RUN
Moot Sh2s4 - lokalen Station EIN:  STOP oder PAUSE
. Fehlererkennung fiir andere AUS: Normal
9255 SM1255 lokale Stationen EIN:  Fehler
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Anhang

Diagnoseregister (SD)

A.3

HINWEISE

Diagnoseregister (SD)

Die Diagnoseregister (Operandenkennzeichen: SD) sind interne Register mit einer festgeleg-
ten Aufgabe innerhalb der SPS. Aus diesem Grund ist es nicht mdglich, diese Register in der
gleichen Weise im Ablaufprogrammen zu nutzen wie normale Register. Zur Steuerung der CPU
kénnen jedoch in einige der Diagnoseregister Daten eingetragen werden.

Die in den Diagnoseregistern gespeicherten Daten werden im bindren Format abgespeichert,
es sei denn, es wird ein anderes Format gefordert.

In diesem Abschnitt werden nicht alle Diagnoseregister beschreiben, sondern nur die, die am

haufigsten verwendet werden.

Die Diagnoseregister SD1200 bis SD1255 werden von den CPUs der QnA-Serie verwen-
det. Bei einer CPU des MELSEC System Q sind die Sonderregister nicht belegt.

| Die Diagnoseregister ab SD 1500 sind fir die Q4AR-CPU reserviert.

Die Uberschriften der Tabellen auf den néchsten Seiten haben die folgenden Bedeutungen:

Tabelleniiberschrift

Bedeutung

Adresse Zeigt die Adresse des Diagnoseregisters
Name Zeigt den Namen des Diagnoseregisters.
Bedeutung Kurzerlduterung der Bedeutung des Diagnoseregisters.

Beschreibung

Beinhaltet detaillierte Informationen zur Bedeutung des Diagnoseregisters

Gesetzt vom
(wenn gesetzt)

Gibt Aufschluss dariiber, ob das Diagnoseregister vom System oder vom Benutzer beschrieben wurde.
<Gesetzt vom>

S: Durch das System gesetzt

B: Durch den Benutzer gesetzt (im Ablaufprogramm oder Priifmodus eines Peripheriegerdtes)

S/B: Durch das System und den Benutzer gesetzt

Wird nur gezeigt, wenn die Einstellung durch das System vorgenommen wurde.

<Wenn gesetzt>

END-Verarbeitung: Wird wahrend jeder END-Verarbeitung gesetzt.

Initialisierung: Wird nur wéhrend der Initialisierung gesetzt (beim Einschalten des Netzteils oder beim
Umschalten der CPU vom STOP- in den RUN-Modus)

Zustandsé@nderung: Wird nur nach Auftreten einer Zustandsanderung gesetzt

Fehler: Wird nur nach Auftreten eines Fehlers gesetzt.

Anweisungsausfiihrung: Wird gesetzt, wenn die Anweisung ausgefihrt wird.
Anforderung: Wird nur gesetzt, wenn eine Benutzeranforderung ansteht (durch SM, etc.)

Korrespondierende
A-CPU Register
DO[I[I[]

Zeigt Diagnoseregister D9 [ ][ ][] korresspondierend zur A-CPU. (Anderung und Schreib-
weise, wenn es inhaltliche Anderungen gab.)

Wird mit ,Neu“ gekennzeichnet, wenn das Diagnoseregister der Q-CPU neu hinzugefiigt
wurde.

Giiltig fur:

Gibt an, flr welche CPU dieses Diagnoseregister zur Verfligung steht:
@®: Gilt fur alle CPU-Typen

Q-CPU: Gilt nur fur die CPU-Module des MELSEC System Q
QnA-CPU: Gilt fir die CPUs der QnA-Reihe und die Q2AS-CPU
CPU-Typ: Gilt nur fur diese CPU (z. B. Q4AR-CPU)

Rem: Giltig fir dezentrale MELSECNET/H E/A-Module
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Diagnoseregister (SD)

Anhang

Adresse

Name

Bedeutung

Beschreibung

Gesetzt von
(wenn gesetzt)

A-CPU-
Register

DO[1[1[]

Giltig
fiir:

SDo

Diagnosefehler

Diagnose-Fehlercode

Der Fehlercode der von der Diagnosefunktion entdeckten
Fehler wird im binéren Format gespeichert.

Die Inhalte sind identisch mit den letzten Fehlerereignis-
informationen.

(Fehler)

D9008
Geandertes
Format

SD1

SD2

SD3

Uhrzeit des Auf-
tretens eines
Diagnosefehlers

Uhrzeit des Auftretens
eines Diagnosefehlers

Jahr (die letzten zwei Stellen) und Monat, in dem die Daten von
SDO aktualisiert wurden. Die Daten werden im zweistelligen
BCD-Code abgespeichert.
Beispiel: Oktober 1995 =
9510
b15 b8 b7 b0

Jahr (0 bis 99) Monat (1 bis 12)

Tag und Stunde, an dem die Daten von SDO aktualisiert wurden.

Die Daten werden im zweistelligen BCD-Code abgespeichert.
Beispiel: 25. 22 Uhr =
2522
b15 b8 b7 b0

Tag (1 bis 31) Stunde (0 bis 23)

Minute und Sekunde, in der die Daten von SDO aktualisiert
wurden.
Die Daten werden im zweistelligen BCD-Code abgespeichert.
Beispiel: 35 min 48s =
3548
b15 b8 b7 b0

Minute (0 bis 59) Sekunde (0 bis 59)

S
(Fehler)

Neu

Rem

SD4

Kategorien der
Fehler-
informationen

Kategorie-Codes der
Fehlerinformationen

Mit Hilfe der Kategorie-Codes ist die Auswertung mdglich, welche
Art der Information in dem Bereich der allgemeinen
Fehlerinformation ( SD5 - SD15) und dem Bereich der spezifischen
Fehlerinformation (SD16 - SD26 ) gespeichert sind

b15 b8 b7 b0

Spezifische Allgemeine
Fehlerinformationen Fehlerinformationen

Die Kategorie-Codes der allgemeinen Fehlerinformation
werden wie folgt gespeichert:

0: Kein Fehler

1: Stations-/Modul-/CPU-/Baugruppentréger-Nummer

2: File-Name/ Laufwerksname

3: Zeit ( eingestellter Wert )

4: Lokalisierung des Programmfehlers

5: Grund der Umschaltung (nur bei einer Q4ARCPU)

Die Kategorie-Codes der spezifischen Fehlerinformation
werden wie folgt gespeichert:

0: Kein Fehler

1: (Offen)

2: File-Name/ Laufwerksname

3: Zeit ( tats&chlich gemessener Wert )

4: Lokalisierung des Programmfehlers

5: Nummer des Parameters

6: Nummer des Fehlermerkers

7: Nummer der Funktionsstérung der Prifanweisung

S
(Fehler)

Neu
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Anhang Diagnoseregister (SD)

A-CPU- P
Adresse Name Bedeutung | Beschreibung (v?eens:g;::tgt) Register f(z#!t'g
DO[]I[1[] :

SD5 Die zu den Fehlercodes ( SDO ) korrespondierenden
D6 allgemeinen Informationen werden hier gespeichert.
Die folgenden 5 Arten von Informationen werden
SD7 gespeichert:

S8 (1) Stations-/Modulnummer

Nummer Bedeutung

SD9 SD5 Stations-/Modulnummer
SD10 SD6 E/A-Nummer

SD11 o7
SD8

Sb12 SD9

sD13 SD1o Fre
SD11

SD14 sD12

SD15 SD13
SD14

SD15

(2) File-Name/Laufwerksname Beispiel:
File-Name =
ABCDEFGH.IJK

Nummer| Bedeutung
SD5 Laufwerk b15 b0

SDé
SD7 File-Name
(ASCII-Code: 8 Zeichen)

SD8
SD9
SD10 | Erweiterung | 2En()

SD11 | (ASCII-Code: 3 Zeichen)
SD12
SD13
SD14
SD15

@Dmio|(>

X|—|xT|m|o|m

Frei

S

Allgemeine Fehlerinformation (3) Zeit (eingestellter Wert) (Fehler) Neu

Nummer Bedeutung

SD5  |Zeit: 1 ps-Schritte (0 — 999 ps)

SD6  |Zeit: 1 ms-Schritte (0 — 65535 ms),
Sb7
SD8
Sb9
SD10
SD11
SD12
SD13
SD14
SD15

Frei

(4) Lokalisierung des Programmfehlers

Nummer Bedeutung
SD5
SD6 File-Name
sSD7 (ASCII-Code: 8 Zeichen)
SD8

SD9 | Erweiterung 2EH(.)

SD10 (ASCII-Code: 3 Zeichen)

SD11 Muster*

SD12 Block-Nr.
SD13 Schritt-/Transitions-Nr.
SD14 Ablaufschritt-Nr. (L)
SD15 Ablaufschritt-Nr. (H)

*Belegung des Musters:

AS-Block vorhanden (1) / nicht vorhanden (0)
AS-Schritt vorhanden (1) / nicht vorhanden (0)
AS-Transition vorhanden (1) / nicht vorhanden (0)

nicht verwendet
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Diagnoseregister (SD)

Anhang

Bedeutung der Erweiterungen der Dateinamen

"SD1O (SDQ) - - SD11 (SD10) - Erweiterung Datei-Typ
Hoherwertiges Byte | Niederwertiges Byte | Hoherwertiges Byte
51H 50H 41H QPA Parameter
51H 50H 47H QPG Programme
51H 43H 44H QCD Operandenkommentare
51H 44H 49H QDI Anfangswerte von Operanden
51H 44H 52H QDR File-Register
51H 44H 53H QDS Simulationsdaten
51H 44H 4CH QDL Lokale Operanden
51H 54H 53H QTS Daten von Sampling Trace (Nur QnA-CPU)
51H 54H 4CH QTL Status-Latch-Daten (Nur QnA-CPU)
51H 54H 50H QTP Daten von Programm Trace (QnA-CPU)
51H 54H 52H QTR Trace-File fur AS-Programme
51H 46H 44H QFD Fehlerdaten
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Anhang Diagnoseregister (SD)
A-CPU- .
. Gesetzt von . Giiltig
Adresse Name Bedeutun Beschreibun Register o
9 9 (wenn gesetzt) | po [g] [117 | far:
SD16 Die zu den Fehlercodes (SD0) korrespondierenden
D17 allgemeinen Informationen werden hier gespeichert.
Die folgenden 6 Arten von Informationen werden hier
SD18 gespeichert:
SD19 (1) File-Name/Laufwerksname Beispiel:)
SD20 File-Name =
ABCDEFGH.IJK
SD21
Nummer Bedeutung
Sb22 SD16 Laufwerk b15 b0
SD23 8D17 B A
File-Name
SD18 D C
SD24 SD19 (ASCII-Code: 8 Zeichen) F E
SD20 H G
8025 sp21 | Erweiterung 2E4() |
SD22 | (ASCII-Code: 3 Zeichen) K J
SD23
SD24 Frei
SD25
SD26
(2) Zeit (eingestellter Wert )
Nummer Bedeutung
SD16 | Zeit: 1 ps-Schritte (0 — 999 ps)
SD17 |Zeit: 1 ms-Schritte (0 — 65535 ms)| )
SD18 S
Allgemeine Fehlerinformation
g SD19 (Fehlen Neu
SD20
SD21
Frei
SDbh22
SD23
SD24
SD25
SD26
SD26
(3) Lokalisierung des Programmfehlers
Nummer Bedeutung
SD16
SD17 File-Name
3SD18 (ASCII-Code: 8 Zeichen)
SD19
SD20 | Erweiterung 2EH(.)
SD21 (ASCII-Code: 3 Zeichen)
SD22 Muster*
SD23 Block-Nr.
SD24 Schritt-/Transitions-Nr.
SD25 Ablaufschritt-Nr. (L)
SD26 Ablaufschritt-Nr. (H)
*Belegung des Musters:
56 = -2 5 2 1 ola-~(Bithr)
Ll AS-Block vorhanden (1) / nicht vorhanden (0)
- -DIOCK VOI en nicht vornan
nicht verwendet AS-Schritt vorhanden (1) / nicht vorhanden (0)
AS-Transition vorhanden (1) / nicht vorhanden (0)
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Diagnoseregister (SD) Anhang
A-CPU- -
. Gesetzt von f Giiltig
Adresse Name Bedeutung Beschreibung (wenn gesetzt) D%e[g]lft]e{] fiir:
SD16 (4) Parameter-Nr (5). Fehlermerker- Nr./
CHK-Anweisungs-
SD17 Fehlfunktions-Nr.
SD18
Nummer| Bedeutung Nummer| Bedeutung
SD19 SD16 | Parameter-Nr. SD16 | Parameter-Nr.
D20 SD17 SD17
SD18 SD18
sb21 SD19 SD19
SD20 SD20
Sb22 SD21 Nicht belegt SD21 Nicht belegt
SD23 SD22 SD22
S04 SD23 SD23
SD24 SD24
SD25 SD25 SD25 [ J
SD26 SD26
o ; ; S
Spezifische Fehlerinformationen (Fehler Neu
(6) Parametrierfehler bei Sondermodulen
(Nur bei CPUs des MELSEC System Q)
Nummer| Bedeutung
SD16 | Parameter-Nr.
Fehlercode G
s17 | Eoereodeli
SD18
SD26 SD19
SD20
Nicht belegt
SD21
SD22
SD23
SD24
SD25
SD26
SD50 Ricksetzen Fehlernummer des zu- Sosichert die Fetl d fickaesetzten Fehl B N
aines Fehlers | riickgesetzten Fehlers | SPeichert die Fehlernummer des zurickgesetzten Fehlers eu
Die entsprechenden Bits werden gesetzt, wenn die Batterie-
spannung sinkt.
Dieses Bit bleibt gesetzt, auch wenn die Batteriespannung
wieder ihren Normalwert erreicht hat.
) Bit-Muster, das
;
(Latch-Merken Batteriespannung [ —a T i (Fehler)
abgefallen ist [ CPU-Fehler
Speicherkarte A, Alarm
Speicherkarte B, Fehler
Speicherkarte A, Alarm
Speicherkarte B, Fehler
Bei einer Q00J-, Q00- u. Q01CPU wird nur Bit 0 gesetzt.
Batterie- aBrI}ze’\futSt\?vro(ﬁ(se Funktionweise wie in SD51beschrieben (siehe oben) S
SD52 spannung Batterigépannung Dieses Bit wird riickgesetzt, nachdem die Batterie ihren (Fele Neu
niedrig abgefallen it Normalwert erreicht hat.
Abfal d In dieses Register wird bei jedem Spannungsabfall, bei dem die
D53 Vers oerlgunegrs- Haufigkeit der Nennspannung wahrend des Betriebs um mehr als 20% S 09005 ®
spannung Spannungsabfélle sinkt, eine ,,1 addiert. Der Wert wird in bindrer Form (Fehler) Rem
abgelegt.
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Anhang Diagnoseregister (SD)
A-CPU- P
: Gesetzt von f Giiltig
Adresse Name Bedeutung Beschreibung (wenn gesetzt) DF;eglster fiir:
[10111]
(1) Das relevante Stations-Bit wird gesetzt, wenn eine der
Kopfadressen eines installierten MINI (-S3)-Modules
X(n+0) /X(n+20), X(n+6)/(n+26), X(n+7)/(n+27)
oder X(n+8)/Xn+28) gesetzt wird.
(2) Das relevante Bit wird gesetzt, wenn die Kommunikation
zwischen den installierten MINI (-S3)-Modulen und der CPU
- MINI-Link- Status der nicht maglch st s | o
Fehl Fehlerk
ehler ehlerkennung (Fehler) Format CPU
b15 b9 b8 b0
8. 1. 8. 1.
Modul Modul | Modul Modul
<« Pt p
Information EIN (2) Information EIN (1)
Nummer der Nummer des Der hier gespeicherte Wert ist die unterste Stationsadresse des S
SD60 defekten Moduls, dessen Vodul 9esp Sich okt i it durch Fehl D9000
Sicherung Sicherung defekt ist oduls, dessen Sicherung defekt ist, geteilt durch 16. (Fehler)
[ ]
Nummer des Rem
D61 Vergleichsfehler | Moduls, bei demder | Die untere Moduladresse, bei dem der Vergleichsfehler zuerst S D002
mit E/A-Modul Vergleichsfehler erkannt wurde. (Fehler)
vorliegt
S
SDe2 Fehlermerker-Nr. Hier wird die zuerst erkannte Fehlernummer gespeichert. (Anweisungs- D9009
ausfiihrung)
[ ]
S
SD63 Anzahl der Fehlermerker Speichert die Anzahl der Fehlermerker. (Anweisungs- D9124
ausfiihrung)
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Diagnoseregister (SD) Anhang

A-CPU- e
Adresse Name Bedeutung Beschreibung (v?e%s:g;svgtgt) Register ﬁ;::t'g
DO[I[I[]
SD64 Wenn einer der Fehlermerker (iber eine OUT F oder SET F- D9125
Anweisung gesetzt wird, wird die Fehlermerkeradresse des
gesetzten Fehlermerkers in binérer Form in die Register SD64 bis
8065 SD79 geschrieben. 03126
Eine Fehlermerkeradresse, die tber eine RST F-Anweisung
SD66 rlickgesetzt wird, wird aus dem Registerbereich geldscht. Der D917
Inhalt der nachfolgenden Datenregister wird anschlieBend um ein
SD67 Register hochgeschoben. D9128
Bei Ausfiihrung einer LEDR-Anweisung wird der Inhalt von SD64
D68 bis SD79 um ein Bit nach oben verschoben. 09129
( Dieser Vorgang wird auch ausgefiihrt, wenn der Schliisselschal-
ter an der GPU ( Q3A/Q4A) auf RESET geschaltet wird.)
SD69 Liegen mehr als 16 Fehlermeldungen vor, wird der 17. Fehler- D9130
merker nicht in den Registern SD64 bis SD79 gespeichert.
SD70 D9131
SET SET SET SET SET SET SET SET SET SET SET
SD71 F50 F25 F19 F25 F15 F70 F65 F38 F110F151F210 LEDR D9132
Tabele der e e e dad
o7 erkannten Nummer der §D62[0 [50[50[50/50[50/50[50/60[50(50[50[99]  rranees, S Neu °®
Fehlermerker- erkannten Anzat dor (Anwieisungs-
D74 nummer Fehlermerker sD63[0[1]2[3]2]3[4]5[6]7]B[O[8] erkamnien, ausfiihrung) ey
SD64| 0]50]50[50[50[50]50[50[50[50[50[50[99
SD75 SD65| 0| 0 |25|25/99/99/99]99/9999/99(99|15 Neu
SD66| 0| 0 0]99| 015[15[15[15[15/15[15[15,
D76 D67/ 0| 0] 0] 0] 0] 0{70[70[70[70]70[70[65 Neu
SD68| 0| 0[0[0) 0| 0] 0[65(65/65|65/65(38
SD69| 0| 0]0[0[0[0]0]0[38[3838381110
So71 sp70[0] 0] 0] o[ 0] o[ 0] o] 0fitoaf1ohs1]| Erkanne Neu
sp7i[o]o[0]o[olo[ 0] oo o]siist|| A"
sD78 sp72[0] 0/ 0] 0] 0[o[0[o]0[o]0f]q0 Neu
SD73/0/0({0|0/0f{0[0|{0|0|0[0[0O|O
SD74/0{0]0|0[0[0J0|0|0[0[0[0O]O
SD75(0/0[0{0[0|0[0|0[0j0[0[O[O
SD76/0{0{0]{0[0[0j0j0|0[0[0[0O|O
079 sprz7[o]ofolo[olo[olo[0[o[0[0]0 Neu
SD78{0{0[0[0[0[0j0[0[0][0[0|O[O
SD79/0/0j{0[0[0|0j0jO[O[0|0]|O|O
([
S auBer
080 Fehlercode der CHK-Anweisung Der von der CHK-Anweisung erkannte Feflercode wird im BCD- (Anweisungs- Neu QO0J-,
Format gespeichert. - Q00-
ausfiihrung)
und
QO01CPU
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Anhang Diagnoseregister (SD)
ACPU- P
; Gesetzt von ; Giltig
Adresse Name Bedeutung Beschreibung (wenn gesetzt) DR;[g]th]e[r] fiir:
Sb9o Korrespondiert mit SM90 Fehlermerkernummer, die gesetzt D9108
wird, wenn eine falsche WDT-Schritt-
SD91 Korrespondiert mit SM91 Uberwachungszeit eingegeben oder D9109
ein WDT-Zeitliberschreitungsfehler
SD92 Korrespondiert mit SM92 ansteht. D9110
WDT- N
SD93 Enstellwert zur Korrespondiert mit SM93 ‘lﬂ 5 ba‘tﬂ b0| D911
Uberwachung | Fenermerkernummer — L 4 )
SD%4 von %%Igjntten fiir den Timer- Korrespondiert mit SM94 D912 auBer
" Einstellwert und Einstellung der Einste(aillu'pe%gvevz Térsner- B Q00J-
SD95 (E?Jr;srlr?(;)alecnh Zeittiberschreitungs- Korrespondiert mit SM95 fé'\éﬁ'smz'gg)r (1 bis %55195 in1 s-réchritten) Do113 Q00- und
wenn ein AS- fehler Q01CPU
SD% Programm vor- Korrespondiert mit SM96 D9114
handen ist.) Der Timer startet, wenn die Diagnose-
SD97 Korrespondiert mit SM97 merker SM0 bis SM29 gesetzt sind Neu
und ein Schritt aktiv ist.
SD98 Korrespondiert mit SM98 Wird die Weiterschaltbedingung des Neu
relevanten Schrittes nicht wéhrend
D o des eingesteliten Zeitwertes erfilllt,
SD99 Korrespondiert mit SM99 wird der Fehlermerker (F ) gesetzt. Neu
. | Speicher fir die einge-
soion | eriagunGS- | Selte Uberragungs- | K96: 9600 Bis, K192: 192 kBits, K384: 384 kB, e
9 ket 9 geschwindigkeit der | K576 57,6 kBit/s, K1152: 115,2 kBit/s
seriellen Schnittstelle
Bit 4 = AUS: Ohne Priifsumme S
Kommuni- Speicher fiir die Ein- | Bit 4= EIN: Mit Priifsumme . Q00J-
SD101 kations- stellungen zurseriellen | Bit 5 = AUS: Online-Programménderungen nicht zugelassen @;gég‘;;:;gﬁ;uﬁ Neu Q00- und
einstellungen Kommunikation Bit 5 = EIN: Online-Programménderungen eraubt oder nch einern Resel) Qo1CPU
Die anderen Bits haben keine Bedeutung.
Speicher fiir die Warte- | 0: Keine Wartezeit
SD102 Wartezeit zeit bei der seriellen 1 bis Fyy: Wartezeit in Einheiten von 10 ms. Neu
Kommunikation Voreinstellung: 0
g Q-CPU
\eriagunas- | Speicher i die einge- | K3: 300 Bits, K6: 600 Bits, Ka4: 2400 Bits, KaB: 4800 Bt auber
SD105 gkeit fir CH% stellte Ubertragungs- | K96: 9600 Bit/s, K192: 19,2 kBit/s, K384: 38,4 kBit/s, S Neu Q00J-
geschwindigkeit. | K576: 57,6 kBit/s, K1152: 115,2 kBit/s Q00- und
(RS 232)
Qo01CPU
. Fehlercode beim Falls beim Senden von Daten mittels serieller Kommunikation ein Fehler S
So1i0 Sendeergebnis Senden von Daten | aufgetreten ist, wird hier der Fehlercode gespeichert. (Fehler) Neu Q00J-
Q00-und
D111 Empfangs- Fehlercode beim Emp- | Falls beim Empfang von Daten mittels serieller Kommunikation ein S Neu Q01CPU
ergebnis fang von Daten Fehler aufgetreten ist, wird hier der Fehlercode gespeichert. (Fehler)
Fehlernummer Nummer des Q-CPU
bei Ausfall der Moduls, dessen Die niedrigste Adresse des Moduls des System Q, dessen 3 auBer
SD120 externen Ver- | externe Spannungs- | Versorgungsspannung ausgefallen ist, wird gespeichert. Fehl Neu Q00J-
S0rgungsspan- versorgung (In Vorbereitung) (Fehler) Q00-und
nung ausgefallen st Qo01CPU
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Diagnoseregister (SD) Anhang
ACPU- P
Adresse Name Bedeutung Beschreibung (‘&is:g;s":t';t) Register g.:!t'g
DO[][][] :
SD130 Die Anzahl der Ausgangsmodule mit defekter Sicherung wird als
Bit-Muster von 16 Bit gespeichert. (Wenn die Modulnummer in den
SD131 Parametern gesetzt ist, wird diese Nummer gespeichert.)
SD132 Es werden auch defekte Sicherungen in Ausgangsmodulen von
Remote-Stationen erfasst.
) Nach Austausch der defekten Sicherung wird das entsprechende
SD133 Das Bit-Muster Bit nicht automatisch riickgesetzt. Das Bit muss durch Riicksetzen
(16 Bit) zeigt die der Fehlermeldung geldscht werden.
SD134 Module mit defekter
Module mit | Sicherung an S
SD135 defekter 0 Keine defekte b15 b14b13b12b11b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0 Fehlen Neu
; ) ehler,
SD1% Sicherung Sicherung sp1ao| 0 | ofof1l0ojolo|rlofojofolofolofo
1: Defekte o
Sicherung sp131| 41 ofojo|o|tlojojojojojofojo]ofo
vorhanden J TT—
SD137 so137’o‘o‘o‘o‘1‘o‘o‘o o‘o o’o ngjo‘o’o‘
i der Adrasee VApap, o gggJ
und
SD150 Ist der aktuelle Status eines E/A-Moduls von dem vorgegebenen Qo1CRU
Status nach Einschalten der Versorgungsspannung verschieden,
SD151 werden die E/A-Modulinformationen in dem Register gespeichert.
(Wenn die Modulnummer in den Parametern gesetzt ist, wird diese
SD152 Nummer gespeichert)
Das Bit-Muster
SD153 (16 Bit), zeigt die Es werden auch E/A-Modulinformationen erkannt
D154 Module mit
£ lodde it Vergleichsfehler an b15 b14b13b12b11b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bi b0 s
- Kei 1
D155 Vergleichsfehler O.KelnelE/A- sp150 | 0|0 [0 |ofofofo|Tlofolojololo]o Xlo (Fehler Neu
Vergleichsfehler spt51 | oo |olofofol’loflofo|ofojolofo]o
SD156 1 EA -
Vergleichsfehler J
vorhanden
so157’o‘o‘o‘owgo‘o|o 0 o’o‘o‘o‘o|o|o‘
SD157 ) )
Anzeige des E/A-Moduls mit
Vergleichsfehler
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Anhang Diagnoseregister (SD)
A-CPU- P
: Gesetzt von . Giiltig
Adresse Name Bedeutung | Beschreibung (wenn gesetzt) Dlgigll?t]e[r] fiir:
Der Zustand des Betriebsartenschalters wird im folgenden Format
gespeichert:
b15 | b4b3 b0
S
— 5 (Kontindetich) Neu | Remote
’ (1) Betriebsart Immer 1: STOP ‘
Der Zustand des Betriebsartenschalters wird im folgenden Format
gespeichert:
‘b15 | b8‘b7 b4‘b3 bO‘
Q00J-,
Frei @ Q00-
Neu und
Q01CPU
(1) Betriebsart (0): RUN
(1:  STOP
(2) Speicherkarten- Immer AUS
schalter
Der Zustand des Betrighsartenschalters wird im folgenden Format
gespeichert: S
(END-Verarbeitung)
b15 _b12bi1  b8b7 b4b3 _ bO
Zustand des CPU- L | L]
SD200 Schaltzustand Betriehsarten- (3) Frei (2) (1)
schalters
Q-CPU
- auBer
(1) Betriebsart (0): RUN Neu Q00J-
(1): STOP Q00- und
(2: LCLR Q01CPU
(2) Speicherkarten- ~ b4: Speicherkarte A
schalter b5: Speicherkarte B
0: AUS, 1: EIN
() DIP-Schalter Die Bits b8 bis b11 ent-
sprechen den Schaltern
SW1 bis SW5.
0: AUS, 1: EIN
Der Zustand des GPU-Schliisselschalters wird im folgenden Format
gespeichert
b15 b12b11  b8b7 b4b3 b0
BN | [ 1]
(3) Frei (2) (1)
(1) Betriebsart (©): RUN S !
e SToP (END-Verarbetung) Neu QnA-GPU
(2: LCLR
(2) Speicherkarten- ~ b4: Speicherkarte A
schalter b5: Speicherkarte B
0: AUS, 1: EIN
() DIP-Schalter Die Bits b8 bis b11 ent-
sprechen den Schaltern
SW1 bis SW5.
0: AUS, 1: EIN
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Anhang

Adresse

Name

Bedeutung

Beschreibung

A-CPU- -
Gesetzt von Register Ciultlg

(wenn gesetzt) DO[1[1[] fur:

SD201

LED-Zustand

Zustand der
CPU-LED-Anzeige

Die unten aufgefiihrten Informationen beziehen
sich auf die LED-Anzeigen der CPU.

bF bC bB b8 b7 b4 b3 b0

7

8) : Betriehsart
Die Betriebsart wird in folgenden Bit-Muster
gespeichert: 0: AUS, 1: GRUN, 2: ORANGE

Bei einer Q00J-, Q00- oder Q01CPU stehen nur die Bereiche 1 und 2 zur
Verfiigung.

S
(Zustandsanderung) Neu QR

Die unten aufgefiihrten Informationen beziehen
sich auf die LED-Anzeigen der CPU und werden im
folgenden Bit-Muster gespeichert:

AUS bei 0; EIN bei 1; Blinken bei 2

b15 b13b12 b8 b7 b4 b3 b0

) (5): BOOT

) : ERROR (6) : Card A (Speicherkarte A)
) (7): Card B (Speicherkarte B)
) (8): Frei

S

(Zustandsanderung) Neu QnA-CPU

SD202

LED AUS

Bit-Muster der
ausgeschalteten
LEDs

Speichert Bit-Muster ausgeschalteter LEDs
(Nur mit USER und BOOT LED mdglich)
AUS bei 0, EIN bei 1

B Neu QnA-CPU

SD203

Verarbeitungs-zustand der CPU

Der Verarbeitungszustand wird wie unten angegeben gespeichert

b15 b4 b3 b0

[ I

Frei (1)

(1) Verarbeitungszustand Immer 2: STOP
von dezentralen
E/A-Modulen

S

(Kontinurierlich) Neu Remote

Der CPU-Verarbeitungsstatus wird wie unten angegeben gespeichert.

b15‘ I It)12b11 b8 b7 b4b3| ‘ b0

(1): Verarbeitungs-  0:RUN
zustand der CPU 1 STEP-RUN (nicht bei Q00J-, Q00-
und Q01CPU)
2:STOP
3: PAUSE

(2) : STOP/PAUSE
verursacht durch 0 : Betriebsartenschalter
1 : Remote-Kontakt
2 : Peripheriegerét,
Computerverbindung oder
andere Remote-Quellen
3 interne Programmanweisungen
4: Fehler
Hinweis: Es wird nur der zuerst aufgetretene Fehler angezeigt.

D9015 ®
(Geéndertes
Format)

S
(END-Verarbeitung)
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Anhang Diagnoseregister (SD)
A-CPU- P
: Gesetzt von . Giiltig
Adresse Name Bedeutung | Beschreibung (wenn gesetzt) DF;e[gllft]e[r] fiir:
Beim Operandentest mittels eines Programmiergerétes wird hier
Ausfiihrungsart | Anzeige des ausge- eingetragen, welche Operanden getestet werden. s
o i 0: Kein Operandentest aktiviert
SD206 | des O;t)eesr?nden futen %p;randen 1: Wahrend der Priifung der Eingange (X) (Anforderung) Neu Remote
2: Wahrend der Priifung der Ausgénge (Y)
3: Wahrend der Priifung der Ein-/Ausgénge (X/Y)
SD207 Prioritdt 1 bis 4 Tritt ein Fehler auf, wird er auf dem LED-Display (blinkt) entsprechend D9038
der Fehlernummer in den vorliegenden Registern angezeigt.
SD208 Prioritt 5 bis 8 Die Einstellbereiche der Anzeigeprioritdten sehen wie folgt aus. G e[;?l?ii?t os
B15  B12Bi1 B8B7 B4 B3 BO Fomnal)
SD207| Prioritdt 4 | Prioritat 3 | Prioritat2 | Prioritat 1 [ ]
Anzeigeprioritét SD208| Prioritat 8 | Prioritat 7 | Prioritat 6 | Prioritat 5 B 81383_
der ERR-LED SD209 Prioritat 10 | Prioritat 9 Q00-und
Werksei 101 QO01CPU
$209 Priortét 9 bis 10 erkseinstelung: &365”3) Neu
(00A9 )
Ist die ,,0“ eingestellt, erfolgt keine Anzeige. Aber auch wenn eine
,0“ eingestellt ist, werden die Informationen tiber den Fehler, der
die CPU gestoppt hat (einschlieBlich der Parametereinstellungen)
durch die LED angezeigt.
Das Jahr (letzten 2 Stellen) und der Monat werden im BCD-Code
in Register SD210 gespeichert:
D210 Uhr-Daten b15  b12b11 b8 b7 b4 b3 %0 pespie: 09025
WaheMona) || EE T [ E ] duitesss
9307
Jahr Monat
Der Tag und die Stunden werden im BCD-Code in Register SD211
gespeichert:
S/B
SD211 Uhr-Daten nr-Daten b1? H =b12b1:1 1 :bs b7; H :b4 b3= ] =b0 Beispiel: (Anforderung) D9026 R.
(Tag, Stunde) B B HE 31,10 Uhr = o
Tag Stunde
Die Minuten und die Sekunden werden in Register SD212
BCD-codiert gespeichert.
Uhr-Daten b1 b12b11 b8 b b4 b3 b0
D212 ' 5 HIH T 11 5 TT 17T 11 Beispiel: D927
(Minute, Sekunde) I i | i i | i P | 35min, 48s=
Minute Sekunde 3548
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Diagnoseregister (SD)

Anhang

A-CPU- P
. Gesetzt von f Giiltig
Adresse Name Bedeutung Beschreibung Register o
(wenn gesetzt) DO[1[1[] fir:
Der Wochentag wird im BCD-Code in Register SD213
gespeichert.
b15-——-b12 b1 1 b8 b7-——-—b4 b3------b0
%/_/ —
L Wosheniag sB Q-CPU
Hoherwertige Stellen 0 | Sonntag (Anforderung Rem
der Jahreszahl 1| Montag
(0'bis 99) 2 | Dienstag
3 | Mittwoch
4 | Donnerstag
5 | Freitag
6 | Samstag
Uhr-Daten
D21 hr-Daten
SD213 Uhr-Date (Wochentag) D9028
Der Wochentag wird im BCD-Code in Register SD213
gespeichert.
b15-----— b12 b1 1= b8 b7------] b4  b3------b0
W_J
t S/B
Wochentag QnA-CPU
mmer 0" o] Sonntag (Anforderung)
1| Montag
2 | Dienstag
3 | Mittwoch
4 | Donnerstag
5 | Freitag
6 | Samstag
Die ASCII-Daten (16 Zeichen) des LED-Displays werden in den
SD220 unten aufgefiihrten Registern gespeichert.
b5 bis b8 b7 bis b0
SD221 0220 15. Zeichen von rechts 16. Zeichen von rechts
SD222 SD221 13. Zeichen von rechts 14. Zeichen von rechts
SD223 Daten des LED- Anzeigedaten des D222 11. Zeichen von rechts 12. Zeichen von rechts 3 New .
Displ Displ 4
SD224 Spiays Sy SD223 9. Zeichen von rechts 10. Zeichen von rechts (Zustandsanderung)
SD224 7. Zeichen von rechts 8. Zeichen von rechts
SD226
SD225 5. Zeichen von rechts 6. Zeichen von rechts
SD226 3. Zeichen von rechts 4, Zeichen von rechts
Sb227
Sb227 1. Zeichen von rechts 2. Zeichen von rechts
Betrisbsart d 0: Automatischer
SD240 gaﬁegrigp entfs Betrieb Dieses Register dient zur Speicherung der Betriebsart des S Neu
tragers 1: Detaillierter Baugruppentragers. (Initialisierung)
Betrieb
-CP
0: Nur Hauptbau- ge% v
gruppentréger
SDo4d v/v\:itZ:rTn%esrbEa:- 1bis 7: Anzahl der In diesem Register wird die Anzahl der installierten S Neu
gruppentréger Erweiterungs- Erweiterungsbaugruppentrager gespeichert. (Initialisierung)
baugruppen-
trager
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Anhang

Diagnoseregister (SD)

A-CPU- P
; Gesetzt von f Giltig
Adresse Name Bedeutung Beschreibung (Wenn gesetzt) I:)Fst;elglth](-z[r] fiir:
b4 b3 b2 bl bo
Immer 0 ’ | ‘ ‘ |
|—> Hauptbaugruppentrager
1. Erweiterungsbau- Q00J-
gruppentrager Q00 ’
L 2 Erweiterungsbau- :
gruppentrager und
3. Erweiterungsbau- Q01CPU
gruppentrager
0: Baugruppen- 4. Erweiterungsbau-
tréger vom Typ gruppentréager
QA[][]B st Wenn kein Erweiterungsbaugruppentrager
Unterscheidung installiert installiert ist, sind die Bits 1 bis 4 "0".
zwischen A-und (Betriebsart A) §
80242 O-Baugruppen- 1: Baugruppen- (Initialisierung) Neu
trager trager vom Typ
Q[][Bist b7 b2 b1 bo
installiert )
(Betriebsart Q) [ mmero | | s | [ | ]
L, Hauptbaugruppentrager Qo02-
1. Erweiterur]gsbau- 006H-
gruppentrager Q12H-
L—— 2 Erweiterungsbau-
gruppentrager Q25H-
bis gPU?
L » 7 Erweiterungsbau- em
gruppentrager
Wenn kein Erweiterungsbaugruppentrager
installiert ist, sind die Bits 1 bis 7 "0"
SD243
Anzahl der Steckpltze bF bC bB b8 b7 b4 b3 b0
Anzahlder | & der; Baugruppen- | smp4s | 8.EBT | 2.EBT | 1.EBT | HBT
: régemn
Steckplatze Bei einer Q00J-, Q00- SM244 | 7.EBT 6.EBT 5.EBT | 4.EBT N S Neu Q-CPU
sDosq | aufdenBav | i 001CRU sind die (italsierung)
gruppentrégern Positionen fiir den 5. bis Die Anzahl der Steckpléatze wird fur den Hauptbaugruppen (HBT)
7 . ' und die Erweiterungsbaugruppentrager (EBT) in den
- EBT mit Null belegt. entsprechenden Bereichen abgelegt.
Maximum an Maximale Anzah Wird SM250 gesetzt, werden zu den oberen beiden Stellen der 3
SD250 E/As geladen an E/As geladen letzten geladenen E/A-Modul-Adresse der Wert 1 addiert und als (END-Verarbetung) Neu (]
Bin&rwert gespeichert. 9
Ad ! Das Register D094 speichert die oberen beiden Stellen der 8%?(31%
D251 auszrﬁif:cﬁsr';f]_ Startadresse des Startadresse eines E/A-Moduls, das wéhrend des Online-Betriebs B 09094 Q4 A:
den E/A-Moduls E/A-Moduls aus dem Baugruppentréger entfernt bzw. eingesetzt wird, und QUAR-
speichert sie als Bindrwert ab. CPU
3053 g&ﬁﬁ%ﬂg%t ? 195 gOkBBﬁ//SS Das Register speichert den Wert fiir die Ubertragungs- S Neu QnA-CPU
fir RS42? 2j 381 4 kBit/s geschwindigkeit der RS422-Schnittstelle. (Bei Anderung)
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Anhang

A-CPU- -
; Gesetzt von f Giiltig
Adresse Name Bedeutung | Beschreibung (wenn gesetzt) DF;e[glth]e[r] (e
$D254 Anzah der Zeigt die Anzah der installierten Module im MELSECNET/10 an
installierten Module g '
E/A- — .
SD255 Adresse E/A-Adresse des ersten installierten Moduls im MELSECNET/10.
- [ ]
$D256 NetZWerk- | Netawerkadresse des ersten nstlleten Mocus im MELSECNET/.
Informa»
SD257 t'ggzn r%r#%?:rn' Gruppennummer des ersten installierten Moduls im MELSECNET/10.
ersten
Moduls | Stations-
SD258 nummer Stationsnummer des ersten installierten Moduls im MELSECNET/10.
MELSECNET/10 S N
Information Standoy- (Initialisierung) e
0259 Inform aY Sind Standby-Stationen vorhanden, wird die Modulnummer der Standby-
tion Station gespeichert (1 bis 4).
SD_260 Informationen des PY
SD264 zweiten Moduls auBer
Q00J-,
SD265 ' Q00- und
SD_269 In?ﬂ(r;:ﬁmggjs S | Die Konfiguration ist identisch mit der des ersten Moduls. Q01CPU
SD_27O Informationen des
D74 vierten Moduls
@) @) ()
b15 b12 b11 b8 b7 b4 b3 b0
i [T T LLLTLLLT]
N ﬁ \_/\:/ \—‘; 1. Modul
‘ N N 2. Modul
3. Modul
4. Modul S -
(Bei Fehler) UV
(1) Wenn Xn0 des installierten CC-Link eingeschaltet wird, wird das
der Station zugeordnete Bit gesetzt.
(2) Wenn entweder Xn1 oder XnF des installierten CC-Link ausgeschaltet
wird, wird das der Station zugeordnete Bit gesetzt.
(3) Die Bits in diesem Bereich werden gesetzt, wenn die GPU nicht mit
Zustand bei erkannt dem installiertem CC-Link kommunizieren kann.
SD260 | CC-Link Fehler | £UStancelerkannien
Fehler
@) (1)
b15 ‘h15‘ bis ‘ b9| b8 bis lbo‘
] T 1. Modul
bis
8. Modul
(Bei Fsehler) Neu | QnA-GPU
(1) Wenn Xn0 des installierten CC-Link eingeschaltet wird, wird das
der Station zugeordnete Bit gesetzt.
(2) Wenn entweder Xn1 oder XnF des installierten CC-Link ausgeschaltet
wird, wird das der Station zugeordnete Bit gesetzt
(3) Die Bits in diesem Bereich werden gesetzt, wenn die GPU nicht mit
dem installiertem CC-Link kommunizieren kann.
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Anhang

Diagnoseregister (SD)

A-CPU- P
. Gesetzt von f Giiltig
Adresse Name Bedeutung Beschreibung (wenn gesetzt) DFée[gll?t]e[r] i
Anzahl der Adressen .
SD290 des Operanden X Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden X
Anzahl der Adressen ’ L]
SD291 des Operanden Y Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden Y Neu Rem
SD292 Anzai der Adressen Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden M
des Operanden M
SD293 Anzah der Adressen Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden L Neu
des Operanden L
Anzahl der Adressen ' ®
SD294 des Operanden B Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden B Neu Rem
SD295 Anzh der Adressen Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden F Neu o
des Operanden F i
(Initialisierung)
Anzahl der Adressen . [ ]
SD296 des Operanden SB Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden SB Neu Rem
Operanden-
SD297 Zuweisung Agéz;h(l)dzz:; ddr:;s\;: " | Aktuel eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden V
(identischmit den P
Parameter-
SD298 inhaten) Anzai der Adressen Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden S
des Operanden S
Anzahl der Adressen .
SD299 des Operanden T Aktuell eingestelite Anzahl der Adressen der Operanden T Neu
[ ]
SD300 Anzah der Adressen Aktuell eingestelite Anzahl der Adressen der Operanden ST
des Operanden ST
Anzahl der Adressen .
SD301 des Operanden C Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden C
Anzahl der Adressen .
SD302 des Operanden D Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden D
Anzahl der
SD303 Adressen der Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden W (initialisierung) Neu ®
Operanden W 9 Rem
Anzahl der
SD304 Adressen der Aktuell eingestellte Anzahl der Adressen der Operanden SW
Operanden SW
Die hier eingetragene Zeit (Bereich 1 ms bis 100 ms) steht fiir die
Kommunikation mit einem Programmiergerét zur Verfiigung. Je groBer
Fir Zeit die fiir der hier eingetragene Wert ist, um so kiirzer wird die zur Kommunikaton
D315 Kommunikation Kommunikation mit aqderen Qeraten (z.B. serielle Kopplung) zur Verfligung stehende END-Verarbeitung Neu Q-CPU
ierte Zeit L Reaktionszeit.
reservierte Zef reserviert ist. — .
Wenn der Wert ausserhalb des erlaubten Bereiches liegt, wird er so
behandelt, als ob kein Wert eingetragen ist. Die Zykluszeit verlangert sich
um die eingestellte Zeit.
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Anhang

System-Takte / Counter
A-CPU- _—
; Gesetzt von f Giiltig
Adresse Name Bedeutung | Beschreibung (wenn gesetzt) [I;;e[g]l?t]e[r] (i
Mit Beginn des RUN-Betriebes der CPU beginnt der Zahler im
Spe12 1-Sekunden- Zahltin Sekundentakt zu zahlen. S 09022
Counter Sekundenschritten Der Zéhler z&hlt von 0 bis 32767 aufwrts, anschlieBend bis -32767 |  (Zustandsanderung)
abwérts und wieder zurlick auf 0.
[ J
o Speichert die Einstellwerte von n des 2xn Sekundentaktes
SD414 2n-Sekundentakt Emhg Itf n \éon 20 (Voreinstellung = 30). B Neu
ekunden Es konnen Werte zwischen 1 und 32767 gesetzt werden.
Qo2-
QO2H-
' o - QO6H-
- Einheiten von 2xn Speichert die Einstellwerte von n des 2 x n Millisekundentaktes Q12PH-
SD415 Millsekundentakt Millsekund (Voreinstellung = 30). B Neu Q12PH
flisexundenta flisekunden Es konnen Werte zwischen 1 und 32767 eingetragen werden. Qo -
Q25PH-
CPU
Mit Beginn des RUN-Betrigbes der CPU wird der Zahler bei jedem
D420 Counterder | Z&hlt die Anzahl der|  Programmzyklus um 1 erhoht. S Neu PY
Programmzyklen |  Programmzyklen Der Zahler z&hlt von 0 bis 32767 aufwérts, anschlieBend bis -32767 (END-Verarbeitung)
abwarts und wieder zuriick auf 0.
Cotr | 28 At | e rogrammki um | 2, b
- us u . B
sy | SorFrogramn- | ProJ@MBEN | Dy Zle i von O bis 32767 aufurt, anschlieend bis 32767 s N | Qoo
ykien niearig "9 abwéirts und wieder zuriick auf 0. (END-Verarbeitung) Q00 ind
Verarbeitungs- | Verarbeitungs- Kann nur bei Programmen des Ausfiihrungstyps ,,Low Speed -un
geschwindigkeit |  geschwindigkeit Execution” verwendst werden. Qo1CPU
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Anhang Diagnoseregister (SD)
A.3.1 Programmzyklusinformationen
A-CPU- .
. Gesetzt von . Giiltig
Adresse Name Bedeutung | Beschreibung (wenn gesetzt) D%e[g]lft]e[r] e
Programm- .
D500 nummer des A%i?ﬁ:;ﬁ;yzsss Die Programmnummer des aktuell ausgefiihrten Programms ist als S Neu
ausgeflihrten aus? it 'wir d Bindrwert gespeichert. (Zustandsénderung) °
Programms 9
auBer
Q00J-,
Programm- Q00- und
nummer des o Die Programmnummer des aktuell ausgefiihrten Programms des Typs
SD510 Low Speed F'Le Name des ,,Low Speed Execution” ist als Bindrwert gespeichert. END-V S beit Neu L
Execution" rogramms Nur bei gesetztem SM510 méglch. (END-Verarbeitung)
Programms
Zkluszeit Speichert die aktuelle Zeit der Programmzykluszeit (in 1-ms-Schritten) im D017
SD520 £yKluszel Bereich von 0 bis 65535, (Geandertes
(Einheit 1 ms) Speichert die aktuelle Zeit der Programmzykluszeit (in 1- s-Schritten) im Format)
Aktuelle Bereich von 00000 bis 900. S PY
Zykluszeit Beispiel: Eine aktuelle Programmzykluszeit von 23,6 ms wird so (END-Verarbeitung)
i ichert:
sDs21 (Eiznyr']‘é‘;tsfe'ts) gespee D520= 23 Neu
D521 =600
Zeit des Speichert die Zeit des ersten Programmzyklus (in 1-ms-Schritten)
SDoz2 . Iiti2isierungszyklus | pereioh von 0 bis 65535 o
Zeit des (Einheit 1 ms) auBer
Initialisierungs- (END-Verirbeitun ) Neu Q00J-,
Bl Zeit des Speichert die Zeit des ersten Programmzyklus (in 1- s-Schritten) ’ 400" und
§0523 Initaisierungszyklus | pereichy von 000 bis 900 ' QuicRU
(Einheit 100 )
- ' ! N -, . D9018
SD54 Minimale Zykluszeit Speichert die minimale Programmzykluszeit (in 1-ms-Schritten). (GeAndertes
- (Einheit 1 ms) Bereich von 0 bis 65535
Minimale S Format)
Zykluszeit (END-Verarbeitung)
30525 Minimale Zykluszeit Speichert die minimale Programmzykluszeit (in 100- s-Schritten). Neu
(Einheit 100 s) Bereich von 000 bis 900
[ ]
Maximale Zykluszeit | Speichert die maximale Programmazykluszeit (in 1-ms-Schritten) mit D319
SD526 e Ausnahme des ersten Zyklus. (Gedndertes
Maximale (Einheit 1 ms) Bereich von 0 bis 65535 S Format)
Zykluszeit ] ] . o ] ] (END-Verarbeitung)
Maximale Zykluszeit | Speichert die maximale Programmzykluszeit (in 100- s-Schritten) mit
SD527 o Ausnahme des ersten Zyklus. Neu
(Einheit 100 s) | Bereich von 000 bis 900
it i ktuelle Zvkluszeit | Speichert die aktuelle Zykluszeit des Programms vom Typ ,,Low Speed
SD528 Pfgkl:fnzr‘j]'yggs et | Exgouton” (n T-ms-Schiten).
st (Enheit Tms) | Bereich von 0 bis 65535 s
' Neu
moguzé,(lj. o aktuelle Zykluszeit | Speichert die aktuelle Zykluszeit des Programms vom Typ , Low Speed (END-Verarbeitng)
SD529 peed Einheit 100 Execution” (in 100- s-Schritten).
Execution” | (Einheit 100 s} | Bereich von 000 bis 900
Minimale e : Speichert die minimale Programmzykluszeit des Programms vom Typ
SD532 ZyKluszeit fiir erzgﬁrl]ziﬂk#;z et ,Low Speed Execution” (in 1-ms-Schritten). PS
Programme des Bereich von 0 bis 65535 s auBer
Ausfiihrungs- | . Neu Q00J-,
modus Minimale Zvkluszeit Speichert die minimale Programmzykluszeit des Programms vom Typ (END-Verarbeitung) Q00- und
SD533 Low Speed (Einheit 1\60 ) ,Low Speed Execution” (in 100- s-Schritten). QO1CPU
Execution® Bereich von 000 bis 900
Maximale : : Speichert die maximale Programmzykluszeit des Programms vom Typ
SD534 Zykluszeit fir Ma)((ém:itz%/ k#]ss)zelt ,Low Speed Execution” (in 1-ms-Schritten, mit Ausnahme des 1. Zyklus.
Programme des Bereich von 0 bis 65535 S
Ausfiihrungs- | . Neu
modus Maximele Zykluszeit Speichert die maximale Programmzykluszeit des Programms vom Typ (END-Verarbeitung)
SD535 ,Low Speed (Einheit 100 ) ,Low Speed Execution” (in 100- s-Schritten) mit Ausnahme des 1. Zyklus.
Execution® Bereich von 000 bis 900
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Programmzyklusinformationen (Fortsetzung)
A-CPU- e
. Gesetzt von f Giiltig
Adresse Name Bedeutung | Beschreibung Register | ¢-.-.
enn gesetzt fur:
(wenn gesetzt) | pgyry1] |
Zeit der END- Speichert die Zeit vom Ende des letzten Programmzyklus
SD540 Verarbeitung bis zum Anfang des nachsten Zyklus (in 1-ms-Schritten).
Zeit der END- (Einheit 1 ms) Bereich von 0 bis 65535 S "
Verarbeitung Zeit der END- Speichert die Zeit vom Ende des letzten Programmzyklus (END-Verarbeitung)
SD541 Verarbeitung bis zum Anfang des nachsten Zyklus (in 100- s-Schritten).
(Einheit 100 s) Bereich von 000 bis 900
[
Wartezeit bei kon- Speichert die Wartezeit bei gesetzter konstanter Zykluszeit
SD542 stanter Zykluszeit (in 1-ms-Schritten).
Wertezst bei kon- (Einheit 1 ms) Bereich von 0 bis 65535 S .
stanter Zykluszt Wartezeit bei kon- Speichert die Wartezeit bei gesetzter konstanter Zykluszeit (Erstes END)
SD543 stanter Zykluszeit (in100- s-Schritten).
(Einheit 100 s) Bereich von 000 bis 900
Kumulierte
méﬁgﬂ%ﬁfgﬂgs Speichert die kumulierte Ausfiihrungszeit des Programms vom Typ
SD544 9 ,,Low Speed Execution” (in 1-ms-Schritten).
Ausfiihrungstyp X )
quulierte | langsame Ausfiihrung Bereich von 0 bis 65535
Ausfiihrungszeit (Einheit 1 ms)
fiir Programme des S
Ausfuhéldggsmo- Kumulierte (END-Verarbeitung) Neu
Low Speed Ausfihrungszeit
"Execution” flir Programme des |  Speichert die kumulierte Ausfihrungszeit des Programms vom Typ
SD545 Ausfiihrungstyp ,,Low Speed Execution” (in 100- s-Schritten).
,Low Speed Bereich von 000 bis 900 °
Execution 8
(Einheit 100 ) S%oej-
Ausfiihrungszeit QQ0- und
fiir Programme des |  Speichert die Ausfiihrungszeit des Programms vom Typ ,,Low Speed QO1CPU
SD546 Ausfiihrungstyp Execution (in 1-ms-Schritten) wahrend eines Zyklus.
»Low Speed Bereich von 0 bis 65535
Ausfiihrungszeit Execution Speichert jeden Zyklus
fiir Programme des|  (Einheit 1 ms) s
Ausfiihrungstyp . Neu
,Low Speed Ausfiihrungszeit . . (END-Verarbeitung)
Execution” fiir Programme des | Speichert die Ausfiihrungszeit des Programms vom Typ ,,Low Speed
Ausfiihrungstyp Execution“(in 100- s-Schritten) wahrend eines Zyklus.
SDs47 .LowSpeed | Bereich von 000 bis 900
Execution Speichert jeden Zyklus
(Einheit 100 s)
Ausflirrungszeit Speichert die Ausfiihrungszeit des Programms vom Typ ,,Scan Execution®
flr Programme des (in 1 ms Schritten) wahrend eines Zyklus
SD548 Ausfiihrungsmodus : - YKUS.
”SCan Execution” Bereich von 0 bis 65535
Ausfihrungszeit (Einheit 1 ms) Speichert jeden Zyklus
fir Programme des| S Neu ®
Ausfiihrungstyp Ausfiih i . . ] ) (END-Verarbeitung)
,Scan Execution®| , Austunrungszel Speichert die Ausfiihrungszeit des Programms vom Typ ,,Scan Execution’
SD59 f”/&lﬁg?ggfﬂmsi des | (in100 s Schritten) wahrend eines Zyklus.
> ,Scan Eveouton" | Berech von 000 bis 600
(Einheit 100 §) Speichert jeden Zyklus
Messung des
SD550 Serviceintervalls | Stations-/Modul-Nr. Setzt die E/A-Adresse des Moduls, dessen Serviceintervall gemessen wird. B Neu
fir Module
) . . [
. Ist SM551 gesetzt, wird das Intervall gespeichert, nach dem das in SD550
SD551 Szrglscagtdeur?/sall benannte Modul gewartet wird (in 1-ms-Schritten). ?JL:)BOGJF-
. Bereich von 0 bis 65535 '
(Einheit 1 ms) S Q00- und
Serviceintervall (Anforderung) Neu QO1CPU
Senviceintervall des | Ist SM551 gesetzt, wird das Intervall gespeichert, nach dem das in SD550
SD552 Moduls benannte Modul gewartet wird (in 1- s-Schritten).
(Einheit 100 s) Bereich von 000 bis 900
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Anhang Diagnoseregister (SD)

Speicherkarten
A-CPU- T
. Gesetzt von f Giiltig
Adresse Name Bedeutung | Beschreibung (wenn gesetzt) Dlgeglster fiics
[I0101
Zeigt den Typ der installierten Speicherkarte A an.
bF b8b7 b4 b3 b0
0« > 0 \ |
S O-[(;PU
, (Bei Initialisierung und ansr
Laufwerk 1 | 0:Nicht vorhand Neu Q00J-,
qsmﬁr | ety | ™ erencr i
Laufwerk 2 Speicherkarte) Q01CPU
utw 0:Nicht vorhanden
(ROM) (1: SRAM)
2: ATA FLASH
3: FLASH ROM
Typ der
SDG00 Speicherkarte A . o .
Zeigt den Typ der installierten Speicherkarte A an.
b15 b8b7 b4 b3 b0
[RE— | |
S
Laufwerk 1 0: Nicht vorhanden (Bei Infialisierung und Neu QnA-CPU
(RAM) 1 SRAM Entfernen der
Speicherkarte)
Laufwerk 2 0: Nicht vorhanden
(ROM)
2: EEPROM
3: FLASH ROM
S
Kapazitét von Laufwerk 1 ' " TR ' (Bei Initialisierung und
SD602 (RAM) Die Kapazitét von Laufwerk 1 wird in 1-kB-Schritten gespeichert. Entfernen der Neu °
Speicherkarte) auBer
Q00J-,
S Q00- und
Kapazitat von Laufwerk 2 ' " - . ' (Bei Initialisierung und Qo1CPU
SD603 (ROM) Die Kapazitét von Laufwerk 2 wird in 1-kB-Schritten gespeichert. Entfernen der Neu
Speicherkarte)
Die Nutzungsbedingungen der Speicherkarte A werden als Bit-Muster
gespeichert (EIN wenn in Benutzung).
Bedeutung dieses Bit-Musters:
b0: BOOT-Vorgang (QBT) b8 : Q-CPU
b1: Parameter (QPA) b9 : CPU- Fehlerprotokoll (QFD) S auBer
b2 : Operandenkommentare (QCD) bA : Trace der (Zustandsénderung) Neu 888‘}" nd
b3 : Startwert von Operanden (QDI) Ablaufsprache (QTS) Qo1 CLFI’U
b4 : File-R (QDR) bB : Lokale Variable (QDL)
b5 : Trace (QTS) bC :
b6: bD :
b7: bE :
Nutzungsbedingungen d i
utzungsbedingungen der
SD604 Speicherkarte A , , . .
Die Nutzungsbedingungen der Speicherkarte A werden als Bit-Muster
gespeichert (EIN wenn in Benutzung).
Bedeutung dieses Bit-Musters:
b0: BOOT-Vorgang (QBT) b8 : Simulationsdaten
b1 Parameter (QPA) b9 : CPU- Fehlerprotokoll (QFD) S
b2: Operandenkommentare (QCD) |  b10: Trace der Ablauf- (Zustandsénderung) Neu QnA-CPU
b3 : Startwert von Operanden (QDI) sprache (QTS)
b4 File-R (QDR) b1 : Lokale Variable (QDL)
b5 : Trace (QTS) b12:
b6 : Status-Latch (QTL) b13:
b7 : Programm-Trace (QTP) b14:
b15:
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Diagnoseregister (SD) Anhang
Speicherkarten
A-CPU- P
: Gesetzt von f Gltig
Adresse Name Bedeutung Beschreibung (wenn gesetzt) D%e[g]l?t]e{] e
Zeigt den Speichertyp der installierten Speicherkarte B an.
bF b8b7 b4 b3 b0
[0« > 0f I |
Laufwerk 1 ‘ 0:Nicht vorhanden (Initialigierung) Neu Q-CPU
DerkWert far Lauf:.j (RAM) 1: SRAM
werk 4 ist wegen des Laufwerk 2 .
i - 0:Nicht vorhanden
BRee ?:;tegu?f:?h (ROM) (1: SRAM)
eingestellt. 2: ATA FLASH
3: FLASH ROM
SD620 Typ der Speicherkarte B
Zeigt den Speichertyp der installierten Speicherkarte B an.
b15 b8b7 b4 b3 b0
[0+ > 0] \ |
Q2A(S1)-
S Q3A-,
Laufwerk 1 0:Nicht vorhanden o Neu Q4A-,
(RAM) 1: SRAM (InltlaIIS|erung) Q4AR-
Laufwerk 2 0:Nicht vorhanden orU
(ROM) '
2: EEPROM
3: FLASH ROM
Die Kapazitat des Laufwerks 3 wird in 1 kB Schritten gespeichert S
Bei der Q-CPU ist dieser Wert wegen des 61 kB RAM fest auf nitialisier Neu Q-CPU
61 eingestell: (initalsierung)
Kapazitat von Laufwerk 3
SD622 (RAM) 8% Q(SU'
Die Kapazitat des Laufwerks 3 wird in 1 kB Schritten gespeichert. (hitialsierung) Neu SQQR
CPU
Q-CPU,
Kapazitét von Laufwerk 4 S At
apazitdt von Laufwe . - L ) ! -
SD623 (ROM) Die Kapazitat des Laufwerks 4 wird in 1 kB Schritten gespeichert. (initilisierung) Neu SjﬁR
CPU
Die Nutzungsbedingungen des Laufwerks 3 wird durch Bit 4 angezeigt: S Q00J-,
Nutzungsbedingungen des Laufwerks 3 | Bit 4 = AUS: Nicht verwendet 7ustandsind Neu Q00- und
Bit 4 = EIN: Wird zur Speicherung von File-Registern verwendet (¢ustandsanderung) QO1CPU
Die Nutzungsbedingungen der Laufwerke 3 und 4 werden als Bit-Muster
gespeichert (EIN wenn in Benutzung).
Die Bedeutung dieses Bit-Musters wird unten beschrieben.
b0: BOOT-Vorgang (QBT) b8 : Q-CPU
Nutzungsbedingungen der b1: Parameter (QPA) b9 : CPU- Fehlerprotokoll (QFD) S auBer_
Laufwerke 3 und 4 b2 : Operandenkommentare (QCD) bA : Trace der (Zustandsanderung) Neu Q00- dn q
b3 : Startwert von Operanden (QDI) Ablaufsprache (QTS) Qo1CPU
b4 : File-R (QDR) bB : Lokale Variable (QDL)
b5 : Trace (QTS) bC :
b6: bD :
SD624 b7: bE :
bF :
Die Nutzungsbedingungen der Speicherkarte B werden als Bit-Muster
gespeichert (EIN wenn in Benutzung).
Die Bedeutung dieses Bit-Musters wird unten beschrieben.
b0 : BOOT-Vorgang (QBT) b8 : Simulationsdaten Q2AS1)-
Nutzungsbedingungen der b1 : Parameter (QPA) b9 : CPU- Fehlerprotokoll (QFD) S \ 8‘312
icherkarte B b2:: Operandenkommentare (QCD) | b10: Trace der Ablauf- 5 eu =
Speicherkarte b3 : Startwert von Operanden (QDI) sprache (QTS) Wustandséinderung) Q4AR-
bd : File-R (QDR) b1 : Lokale Variable (QDL) GPU
b5 : Trace (QTS) bi2:
b6 : Status-Latch (QTL) b13:
b7 : Programm-Trace (QTP) b14:
b15:
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Anhang

Diagnoseregister (SD)

File-Register
A-CPU- P
Adresse Name Bedeutung | Beschreibung (v%ens:tgzésv;rzlt) Register %‘:!t'g
DOLILI[T|
SDedo | LauMwerdes 1y erisnummer | Speichert die Nummer des Laufiwerks, das vom File-Register benutzt wird S Neu
File-Registers P ' 9 ' (Zustandsanderung)
SD641 Speichert die durch Parameter oder QCDSET-Anweisung angegebenen File-
Register und File-Name (mit Erweiterung) als ASCII-Code.
SD642
b15 b8 b7 b0
SD643 File-Register SD641 2. Zeichen 1. Zeichen S
D644 File-Name SD642 4. Zeichen 3. Zeichen (Zustandsanderung) Neu
SD643 6. Zeichen 5. Zeichen [ ]
SD645 SD644 8. Zeichen 7. Zeichen
SD645 | 1. Zeichen der Erweiterung 2EH (.)
SD646 SD646 | 3. Zeichen der Erweiterung | 2. Zeichen der Erweiterung
SD647 Kapazitat der File-Register Datenkapazitét des aktuell ausgewahlten File-Registers in 1-k-Wort-Einheiten (Zustand ssa nderung) Neu
SD648 Blocknummer des File-Registers | Speichert die aktuell ausgewahlte File-Register-Blocknummer. (Zustan dssa'n derung) D9035
Speichert die durch Parameter oder QCDSET-Anweisung angegebene S
SD650 Kommentariaufiwerk Laufwerksnummer des Kommentarlaufwerks. (Zustandsanderung) Neu
SD651 Speichert den durch Parameter oder die QCDSET-Anweisung angegebenen
File-Namen (mit Erweiterung) im ASCII-Code.
SD652
b15 b8 b7 b0
SDes3 ) SD651 2. Zeichen 1. Zeichen S
So65t Name des Kommentar-Files SD652 4 Zeichen 3. Zeichen (Zustandséinderung) Neu
SD653 6. Zeichen 5. Zeichen
SD655 SD654 8. Zeichen 7. Zeichen
SD655 | 1. Zeichen der Erweiterung 2EH ()
SD656 SD656 | 3. Zeichen der Erweiterung | 2. Zeichen der Erweiterung PY
auBer
Laufwerksnummer, Q00J-,
D80 %L:f f;m;g?-\(/jgrs- gpeic*hgg TdieB le[mmer deks) Laufwterks,dauf dem sich das File befindet, das fiir " I'S' Neu 88?01;’;?
gang benannte File len (*.QBT) Bootvorgang benannt wurde. (Initialisierung)
befindet
SD661 Speichert den File-Namen des Files, das fiir den Boot-Vorgang benannt ist
SD662 Fir den Boot-Vor- QBT).
gang bFe“neanntes . b15 b8 b7 b0
SD663 d’:gr?uerg:i Elggt’ SD661 2. Zeichen 1. Zeichen S
SD664 Vorgang benannt SD662 4. Zeichen 3. Zeichen (Initialisierung) Neu
ist SD663 6. Zeichen 5. Zeichen
SD665 SD664 8. Zeichen 7. Zeichen
SD665 | 1. Zeichen der Erweiterung 2EH (.)
SD666 SD666 | 3. Zeichen der Erweiterung | 2. Zeichen der Erweiterung
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Diagnoseregister (SD) Anhang
Anweisungsbezogene Register
A-CPU- P
. Gesetzt von f Giiltig
Adresse Name Bedeutung | Beschreibung (wenn gesetzt) D%e[g]lft]e[r] s
SD705 . . ) . P
Wahrend der Blockverabeitung wird SM705 gesetzt. Dies ermglicht die Ber
' Nutzung des unter SD705 gespeicherten Bit-Schemas, (bei Verwendung von ¢
Bit-Schema . ’ B Neu Q00J-,
SD706 Doppelworten ist es unter SD705 und SD706 gespeichert), um es auf alle zu Q00- und
verarbeitenden Daten des Blocks anzuwenden.
QO01CPU
Anzahl der
freien s
Kommunikati- oy - o
SD7H4 onsanforde- 0 bis 32 Anzahl der freien .Bloc.ke im Kommumkatlonsanforderungsberelch fiir Remote- (wahrend der M9081 QnA-CPU
h Sondermodule, die mit einem AJ71PT32-S verbunden sind. )
rungen im Ausfiihrung)
Registrations-
bereich
SD715 Bei Verwendung der IMASK-Anweisung wird das Bit-Schema genutzt.
SD716
Bit-Schemader s e bo S
IMASK- Bit-Schema | sp715[115114,113112,111,1101 19118 1 171161 151 14113112 11110 (wahrend der N |@
spr7 | wesung s0716(13111301129, 2811271126125, 1241232212 11120,119, 118 17,116| | Ausfirung)
SD717[1471146,145,144,143,142,141,140,139,138,137,1361135,1341133,132
SD718
o7 Akkumulator Diese Register emulieren die Akkumulatoren der MELSEC A-Serie. S/B Neu
. .| Dieses Register speichert die Programmnummer, die dem mit einer PLOAD-
SD720 Programmnurr]merzqwelsung fir Anweisung geladenen Programm zugeteilt werden soll. B Neu Q-CPU
PLOAD-Anweisung ¢ ?
Programmnummern von 1 bis 124 kénnen vergeben werden.
Anzahl der
freien
Cn?u'rﬁi'gtggsr"‘_' Speichert die Anzah der freien Blcke im CC-Link S
SD730 anforderungen 0 bis 32 Kommunikationsanforderungsbereich fiir Remote-Sondermodule, die mit einem (wahrend der Neu QnA-CPU
im A(15)J61QBT61 verbunden sind Ausflihrung)
Registrations-
bereich [ J
Dieses Di ster speichert temporar Tastatureingabedaten in der Wei S auber
S0736 PKEY-Eingabe dleslfliE f}gnos?regm er speichert temporar Tastatureingabedaten in der Weise (wéhrend der Neu Q00J-,
e nwetsung Ausfiihrung) Q00- und
QO1CPU
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