
Beispieldokumentation

Deutsche Beschreibung
NUTZUNGSBEDINGUNGEN
Die Verwendung der Beispielprogramme erfolgt ausschließlich unter Anerkennung folgender Bedingungen 
durch den Benutzer:
INSEVIS bietet kostenlose Beispielprogramme für die optimale Nutzung der S7-Programmierung und zur 
Zeitersparnis bei der Programmerstellung. Für direkte, indirekte oder Folgeschäden des Gebrauchs dieser 
Software schließt INSEVIS jegliche Gewährleistung genauso aus, wie die Haftung für alle Schäden, die aus 
die aus der Weitergabe der die Beispielinformationen beinhaltenden Software resultieren.

BEISPIELBESCHREIBUNG

Beispielprogramm zur Inbetriebnahme eines Antriebes vom Typ 3268...BX4 CO (MCBL300...CO) der Fa. 
Faulhaber

Die vom Hersteller Faulhaber bereitgestellte Software Motion Manager 5 ermöglicht den Export einer EDS-
Datei.
Die EDS Datei wird mit dem INSEVS - Konfigurator „ConfigStage“ importiert („Extra“ -“importiere CAN-Gerät“).
Danach wird der Antrieb Typ 3268...BX4 CO (MCBL300...CO)  auf die INSEVIS SPS CAN Schnittstelle per 
„drag 'n drop“ gezogen.
Unter TXPDO´s und RXPDO´s können über den Button „Zeige CAN-Objekte“ die gewünschten Antriebs-
parameter per „drag 'n drop“ den PDO's zugeordnet werden.
 
Das Beispiel und beinhaltet eine Grundkonfiguration für die „ConfigStage“  und ein S7 SPS-Programm des 
Antriebes:
Die für die Anwendung erforderlichen Variablen des Antriebes (Controlword/Statusword, Position, Velocity etc) 
werden in S7-Datenbausteine (DB100, DB101) abgebildet. Über die Variablentabelle kann der Antrieb manuell 
bedient werden (setzen der Control-Bits und Vorgabe der Sollwerte für Mode, Position, Drehzahl, 
Beschleunigung …).
 

Der Zustand der CAN-Kommunikation kann über  SFB114 überwacht werden.
DB114 DBB 2:

 5 = Knoten in Arbeit („operational“)
 2 = Knoten fehlt
 3 = allgemeine CAN-Kommunikationsstörung 
7F= Knoten bereit zum Start

Im Beispielprogramm wird der Kontenzustand zyklisch geprüft. Wenn der Knoten nach einer Störung wieder 
betriebsbereit ist (7F) wird der SFC 105 durchlaufen (= Senden des Startkommandos) und der Knoten wieder 
aktiviert.

Ein Antrieb nach CiA 402 muss nach einer festgelegten Schrittfolge aktiviert werden
1. Shutdown: Controlword = 0x0006
Einschaltvorbereitung

2. Switch on: Controlword = 0x0007
Der Antrieb befindet sich dann im Zustand „Switched On“. Um Fahrbefehle ausführen zu können
muss anschließend noch der Betrieb freigeschaltet werden.

3. Enable Operation: Controlword = 0x000F
Der Antrieb befindet sich dann im Zustand „Operation Enabled“, in dem er über die entsprechenden Objekte 
der eingestellten Betriebsart bedient werden

4. Motor antreiben (Beispiele):
Motor drehzahlgeregelt mit 500 rpm antreiben:

- Modes of Operation (Objekt 0x6060): 3 (Profile Velocity Mode) einstellen.
- Target Velocity (Objekt 0x60FF): 500
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Motor stoppen:
- Drehzahlvorgabe (Target Velocity) auf den Wert 0 setzen (Objekt 0x60FF) oder
- Controlword = 0x0007 (Disable Operation).

Schrittfolge der Transitionen um einen Antrieb aus dem Fehlerzustand zu holen:
1. Fault reset: Controlword = 0x0080

2. Shutdown: Controlword = 0x0006
Einschaltvorbereitung

3. Switch on: Controlword = 0x0007
Der Antrieb befindet sich dann im Zustand „Switched On“. Um Fahrbefehle ausführen zu können, muss 
anschliesend noch der Betrieb freigeschaltet werden:

4. Enable Operation: Controlword = 0x000F
Der Antrieb befindet sich dann im Zustand „Operation Enabled“, in dem er über die entsprechenden Objekte 
der eingestellten Betriebsart bedient werden kann.

 
Weitere Informationen sind vom Hersteller der Antriebes zu entnehmen

www.faulhaber.de

 

RÜCKMELDUNGEN
Möchten Sie Erweiterungswünsche oder Fehler zu diesen Beispielen melden oder wollen Sie anderen eigene 
Bespielprogramme kostenlos zur Verfügung stellen? Bitte informieren Sie uns unter info@insevis.de
Gern werden Ihre Programme -auf Wunsch mit Benennung des Autors- allen INSEVIS- Kunden zur Verfügung 
gestellt. 
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English description
TERMS OF USE
The use of this sample programs is allowed only under acceptance of following conditions by the user:
The present software which is for guidance only aims at providing customers with sampling information 
regarding their S7-programs in order to save time. As a result, INSEVIS shall not be held liable for any direct, 
indirect or consequential damages respect to any claims arising from the content of such software and/or the 
use made by customers of this sampling information contained herin in connection with their own programs.

SAMPLE DESCRIPTION

Example to bring-up drives type 3268...BX4 CO (MCBL300...CO) of Co. Faulhaber
The software tool „Motion Manager 5“, provided by Faulhaber, offers the export of an EDS file. These EDS-File 
should be imported by INSEVIS configuration tool ConfigStage („extra“ - „import CAN-device).
Then the drive type 3268...BX4 CO (MCBL300...CO) can be moved into the CAN-Interface of the INSEVIS-
PLC by „drag and drop“.
The menues TXPDO and RXPDO provide a button „show CAN opjects“. The drive's parameter are to allocate
into the prcess data by „drag and drop“.

The example project contains a basic configuration in ConfigStage and a S7 PLC program. All used drive 
variables (Controlword/Statusword, Position, Velocity ...) are mapped into S7 data blocks (DB100, DB101). 
Now the drive can be controlled manually by the S7 variables table (setting control bis, setpoints of mode, 
position).

The state of the CAN-communication can be superviced by SFB114:
DB114 DBB2:

 5 = node running, OPERATIONAL
 2 = node missed
 3 = general CAN communication error
7F= node ready, PREOPERATIONAL

The example programm checks the node state. SFC105 (send start node command) will be called if the node 
is detected as „ready“ after returns from a communication error.

A drive according CiA 402 is to be activated in the following order:
1. Shutdown: Controlword = 0006
prepare for switch on

2. Switch on: Controlword = 0x0007
The drive will be in the state „Switched On“. To accept drive commands operation must be enabled:

3. Enable Operation: Controlword = 0x000F
The drive will be in the state „Operation Enabled“ and can be operated by the suitable mode and objects.

4. Drive: (examples)
run speed-controlled 500 rpm:

– Modes of Operation (object 0x6060): 3 (Profile Velocity Mode)
– Target Velocity (object 0x60FF): 500

stop drive:
– set target velocity to 0  (object 0x60FF) or
– Controlword = 0xßßß7 (Disable Operation)

Transition sequence to get  the drive out of a fault state:
1. Fault reset: Controlword = 0x0080

2. Shutdown: Controlword = 0x0006
prepare for switch on

3. Switch on: Controlword = 0x0007
The drive will be in the state „Switched On“. To accept drive commands operation must be enabled:
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4. Enable Operation: Controlword = 0x000F
The drive will be in the state „Operation Enabled“ and can be operated by the suitable mode and objects.

Weitere Informationen sind vom Hersteller der Antriebes zu entnehmen
www.faulhaber.de

FEEDBACK
Do you want to inform us about necessary increments or errors or do you want to provide us with your sample 
programs to offer it for free to all customers? Please inform us at info@insevis.de
Gladly we would provide your program -if you wish with the authors name- to all other customers of INSEVIS.
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http://www.faulhaber.de/

