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Die Informationen in der vorliegenden Dokumentation enthalten allgemeine Beschreibungen
und/oder technische Leistungsmerkmale der hier erwahnten Produkte. Diese Dokumentation dient
keinesfalls als Ersatz fiir die Ermittlung der Eignung oder Verlasslichkeit dieser Produkte flir
bestimmte Verwendungsbereiche des Benutzers und darf nicht zu diesem Zweck verwendet
werden. Jeder Benutzer oder Integrator ist verpflichtet, angemessene und vollstandige
Risikoanalysen, Bewertungen und Tests der Produkte im Hinblick auf deren jeweils spezifischen
Verwendungszweck vorzunehmen. Weder Schneider Electric noch deren Tochtergesellschaften
oder verbundene Unternehmen sind fiir einen Missbrauch der Informationen in der vorliegenden
Dokumentation verantwortlich oder kdnnen diesbezuglich haftbar gemacht werden.
Verbesserungs- und Anderungsvorschlage sowie Hinweise auf angetroffene Fehler werden
jederzeit gern entgegengenommen.

Dieses Dokument darf ohne entsprechende vorhergehende, ausdriickliche und schriftliche
Genehmigung durch Schneider Electric weder in Teilen noch als Ganzes in keiner Form und auf
keine Weise, weder anhand elektronischer noch mechanischer Hilfsmittel, reproduziert oder
fotokopiert werden.

Bei der Montage und Verwendung dieses Produkts sind alle zutreffenden staatlichen, landesspe-
zifischen, regionalen und lokalen Sicherheitsbestimmungen zu beachten. Aus Sicherheitsgriinden
und um die Ubereinstimmung mit dokumentierten Systemdaten besser zu gewahrleisten, sollten

Reparaturen an Komponenten nur vom Hersteller vorgenommen werden.

Beim Einsatz von Geraten fir Anwendungen mit technischen Sicherheitsanforderungen sind die
relevanten Anweisungen zu beachten.

Die Verwendung anderer Software als der Schneider Electric-eigenen bzw. einer von Schneider
Electric genehmigten Software in Verbindung mit den Hardwareprodukten von Schneider Electric
kann Korperverletzung, Schaden oder einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

Die Nichtbeachtung dieser Informationen kann Verletzungen oder Materialschaden zur Folge
haben!

© 2016 Schneider Electric. Alle Rechte vorbehalten.
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Sicherheitshinweise @

Wichtige Informationen

HINWEISE

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgfaltig durch und machen Sie sich vor Installation, Betrieb,
Bedienung und Wartung mit dem Gerat vertraut. Die nachstehend aufgefiihrten Warnhinweise
sind in der gesamten Dokumentation sowie auf dem Gerat selbst zu finden und weisen auf
potenzielle Risiken und Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,,Gefahr” oder

hat.

Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdgliche Verletzungsgefahren
aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um

~Warnung“ angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags
besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
A Verletzungen oder Unfélle mit Todesfélle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden wird, Tod
oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine geféahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft uber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.

EIO0000001248 12/2016 5



BITTE BEACHTEN

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und gewartet
werden. Schneider Electric haftet nicht fir Schaden, die durch die Verwendung dieses Materials
entstehen.

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Gber Fahigkeiten und Kenntnisse
hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und deren Installation verfiigen
und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung mdéglicher Gefahren absolviert haben.
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Uber dieses Buch

&7

Auf einen Blick

Ziel dieses Dokuments

In dieser Dokumentation werden die in der HMI SCU-Steuerung enthaltenen Funktionen und
Variablen beschrieben. Die HMI SCU PLCSystem-Bibliothek enthalt Funktionen und Variablen,
um Informationen abzurufen und Befehle an das Steuerungssystem zu senden.

In dieser Dokumentation werden die Datentypen, Funktionen und Variablen der HMI SCU

PLCSystem-Bibliothek beschrieben.

Wir setzen folgendes Grundwissen voraus:

e Grundlegende Kenntnisse der Funktionalitat, Struktur und Konfiguration des HMI SCU
e Kenntnisse der Programmiersprachen FBD, LD, ST, AWL (IL) oder CFC

e Systemvariablen (globale Variablen)

Gililtigkeitsbereich

Diese Dokumentation wurde fiir die SoMachine-Version V4.2 aktualisiert.

Weiterfiihrende Dokumentation

Titel der Dokumentation

Referenz-Nummer

Magelis SCU HMI Controller - Programmierhandbuch

EI00000001240 (ENG),
EI00000001241 (FRE),
EI00000001242 (GER),
EIO0000001243 (SPA),
EI00000001244 (ITA),

EIO0000001245 (CHS)

Magelis SCU - HMI-Steuerung - HSC-Bibliothekshandbuch

EIO0000001512 (ENG),
EI00000001513 (FRE),
EI00000001514 (GER),
EI00000001515 (SPA),
EIO0000001516 (ITA),

EI00000001517 (CHS)

Magelis SCU HMI Controller - PTO/PWM-Bibliothekshandbuch

EI00000001518 (ENG),
EI00000001519 (FRE),
EI00000001520 (GER),
EI00000001521 (SPA),
EI00000001522 (ITA),

EI00000001523 (CHS)
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Titel der Dokumentation Referenz-Nummer

PLCCommunication-Bibliothekshandbuch EIO0000000361 (ENG),
EIO0000000742 (FRE),
EIO0000000743 (GER),
EIO0000000744 (SPA),
EIO0000000745 (ITA),

EIO0000000746 (CHS)

Magelis SCU HMI Controller - Hardwarehandbuch EIO0000001232 (ENG),
EIO0000001233 (FRE),
EIO0000001234 (GER),
EIO0000001235 (SPA),
EIO0000001236 (ITA),

EIO0000001237 (CHS),
EIO0000001238 (POR)

Diese technischen Veréffentlichungen sowie andere technische Informationen stehen auf unserer
Website http://www.schneider-electric.com/ww/en/download zum Download bereit.
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Produktbezogene Informationen

A WARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

e Bei der Konzeption von Steuerungsstrategien missen mogliche Stérungen auf den
Steuerpfaden beriicksichtigt werden, und bei bestimmten kritischen Steuerungsfunktionen ist
dafiir zu sorgen, dass wahrend und nach einem Pfadfehler ein sicherer Zustand erreicht wird.
Beispiele kritischer Steuerungsfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der
Nachlauf-Stopp, Stromausfall und Neustart.

e Fur kritische Steuerungsfunktionen miissen separate oder redundante Steuerpfade bereitge-
stellt werden.

e Systemsteuerungspfade kbnnen Kommunikationsverbindungen umfassen. Dabei miissen die
Auswirkungen unerwarteter Sendeverzégerungen und Verbindungsstérungen beriicksichtigt
werden.

e Samtliche Unfallverhiitungsvorschriften und lokale Sicherheitsrichtlinien sind zu beachten.’

e Jede Implementierung des Gerats muss individuell und sorgféltig auf einen einwandfreien
Betrieb geprift werden, bevor das Gerat an Ort und Stelle in Betrieb gesetzt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

" Weitere Informationen finden Sie in den aktuellen Versionen von NEMA ICS 1.1 L~Safety
Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control“ sowie von
NEMA ICS 7.1, ,Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation, and
Operation of Adjustable-Speed Drive Systems” oder den entsprechenden, vor Ort geltenden

Vorschriften.

A& WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

e Verwenden Sie mit diesem Gerat nur von Schneider Electric genehmigte Software.

e Aktualisieren Sie Ihr Anwendungsprogramm jedes Mal, wenn Sie die physische Hardwarekon-
figuration andern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

zur Folge haben.
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Terminologie gemal den geltenden Standards

Die technischen Begriffe, Terminologien, Symbole und zugehdérigen Beschreibungen, die in
diesem Handbuch oder auf dem Produkt selbst verwendet werden, werden im Allgemeinen von
den Begriffen oder Definitionen internationaler Standards abgeleitet.

Im Bereich der funktionalen Sicherheitssysteme, Antriebe und allgemeinen Automatisierungs-
systeme betrifft das unter anderem Begriffe wie Sicherheit, Sicherheitsfunktion, Sicherer Zustand,
Fehler, Fehlerreset/Zuriicksetzen bei Fehler, Ausfall, Storung, Warnung/Warnmeldung,
Fehlermeldung, gefahriich/gefahrbringend usw.

Nachstehend einige der geltenden Standards:

Norm

Beschreibung

EN 61131-2:2007

Speicherprogrammierbare Steuerungen, Teil 2: Betriebsmittelanforderungen
und Prifungen.

ISO 13849-1:2008

Sicherheit von Maschinen: Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen.
Allgemeine Gestaltungsleitsatze

EN 61496-1:2013

Sicherheit von Maschinen: Berlihrungslos wirkende Schutzeinrichtungen.
Teil 1: Allgemeine Anforderungen und Prifungen

I1ISO 12100:2010

Sicherheit von Maschinen — Allgemeine Gestaltungsleitsatze —
Risikobeurteilung und Risikominderung

EN 60204-1:2006

Sicherheit von Maschinen -Elektrische Ausriistungen von Maschinen - Teil 1:
Allgemeine Anforderungen

EN 1088:2008
ISO 14119:2013

Sicherheit von Maschinen - Verriegelungseinrichtungen in Verbindung mit
trennenden Schutzeinrichtungen — Leitsatze fir Gestaltung und Auswahl

ISO 13850:2006

Sicherheit von Maschinen — Not-Halt — Gestaltungsleitsatze

EN/IEC 62061:2005

Sicherheit von Maschinen — Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbar elektronischer Steuerungssysteme

IEC 61508-1:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Allgemeine Anforderungen

IEC 61508-2:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Anforderungen an sicherheitsbezogene
elektrische/elektronische/programmierbare elektronische Systeme

IEC 61508-3:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Anforderungen an Software

IEC 61784-3:2008

Industrielle Kommunikationsnetze — Profile — Teil 3: Funktional sichere
Ubertragung bei Feldbussen

2006/42/EC Maschinenrichtlinie
2014/30/EU EMV-Richtlinie (Elektromagnetische Vertraglichkeit)
2014/35/EU Niederspannungsrichtlinie

10

EIO0000001248 12/2016




Dariiber hinaus wurden einige der in diesem Dokument verwendeten Begriffe unter Umsténden
auch anderen Normen entnommen, u. a.:

Norm

Beschreibung

Normenreihe IEC 60034

Rotierende elektrische Gerate

Normenreihe IEC 61800

Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl

Normenreihe IEC 61158

Industrielle Kommunikationsnetze — Feldbus fiir industrielle Steuerungssysteme

Bei einer Verwendung des Begriffs Betriebsumgebung/Betriebsbereich in Verbindung mit der
Beschreibung bestimmter Gefahren und Risiken entspricht der Begriff der Definition von Gefahren-
bereich oder Gefahrenzone in der Maschinenrichtiinie (2006/42/EC) der Norm /SO 12100:2010.

HINWEIS: Die vorherig erwahnten Standards kénnen auf die spezifischen Produkte in der
vorliegenden Dokumentation zutreffen oder nicht. Fiir weitere Informationen hinsichtlich
individueller Standards, die auf hier beschriebene Produkte zutreffen, siehe die Eigenschaftsta-
bellen der hier erwahnten Produkte.

EIO0000001248 12/2016
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Kapitel 1

HMI SCU - Systemvariablen

Uberblick

Dieses Kapitel:
e bietet eine Einfihrung in die Systemvariablen (siehe Seife 14).

e beschreibt die Systemvariablen (siehe Seife 22), die in der HMI SCU PLCSystem-Bibliothek
enthalten sind.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
1.1 Systemvariablen: Definition und Verwendung 14
1.2 PLC_R- und PLC_W-Strukturen 18
1.3 SERIAL_W-Strukturen 22

EIO0000001248 12/2016
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HMI SCU - Systemvariablen

Abschnitt 1.1

Systemvariablen: Definition und Verwendung

Uberblick

Dieser Abschnitt enthalt eine Definition der Systemvariablen und beschreibt, wie diese im Magelis
SCU HMI Controller implementiert werden.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Grundlegendes zu Systemvariablen 15
Verwenden von Systemvariablen 16

14 EIO0000001248 12/2016



HMI SCU - Systemvariablen

Grundlegendes zu Systemvariablen

Einfiihrung

In diesem Abschnitt wird die Implementierung von Systemvariablen fiir die Steuerung

beschrieben. Diese Variablen haben folgenden Attribute:

e Systemvariablen erlauben Ihnen den Zugriff auf allgemeine Systeminformationen, das
Durchfiihren einer Systemdiagnose und das Befehlen einfacher Aktionen.

e Beiden Systemvariablen handelt es sich um strukturierte Variablen mit IEC 61131-3-konformen
Definitionen und Namenskonventionen. Sie kdnnen mit dem symbolischen IEC-Namen
PLC_GVL auf die Systemvariablen zugreifen.

e Einige PLC_GVL-Variablen sind schreibgeschitzt (z. B. PLC_R) und fiir andere besteht Lese-
und Schreibzugriff (z. B. PLC_W).

e Systemvariablen werden automatisch als globale Variablen deklariert. Sie wirken sich
systemweit aus und missen mit Umsicht verwendet werden, da von jeder POU (Program
Organization Unit) in einem beliebigen Task darauf zugegriffen werden kann.

Namenskonvention fiir Systemvariablen

Systemvariablen sind an folgenden Eigenschaften erkennbar:

e An einem Strukturnamen, der die Kategorie der Systemvariablen darstellt (z. B. ist PLC_R ein
Strukturname fiir schreibgeschiitzte Variablen, die zur Diagnose der Steuerung verwendet
werden).

e An einem Satz von Komponentennamen, die auf den Zweck der Variablen verweisen (z. B.
steht i wvendorID fir die Hersteller-ID (Vendor-ID) der Steuerung).

Um auf die Variablen zuzugreifen, geben Sie den Strukturnamen der Variablen gefolgt von dem
Komponentennamen ein.

Im Folgenden finden Sie ein Beispiel fir die Implementierung der Systemvariablen:

VAR myCtr Serial : DWORD; myCtr ID : DWORD; myCtr FramesRx : UDINT;

END VAR
myCtr Serial := PLC R.i dwSerialNumber; myCtr ID := PLC R.i wVendorID;
myCtr FramesRx := SERIAL R[0].i udiFramesReceivedOK;

HINWEIS: Der vollstandig qualifizierte Name der Systemvariablen im obigen Beispiel lautet
PLC_GVL.PLC_R.i wVendorID. Der Teil PLC_GVL ist implizit, wenn eine Variable mittels der

Eingabehilfe deklariert wird, kann aber auch vollsténdig eingegeben werden.

Speicherort der Systemvariablen

Eine Art Systemvariable, die fir die Verwendung definiert wird, wenn die Steuerung mit nicht
lokalisierten Variablen programmiert wird.

Diese nicht lokalisierten Variablen sind nur Gber eine Anmeldung oder die Freigabe des Symbols
Symbolkonfiguration fiir die HMI zugangig.

EI00000001248 12/2016 15



HMI SCU - Systemvariablen

Verwenden von Systemvariablen

Einflihrung

In diesem Abschnitt werden die verschiedenen Schritte zur Programmierung und Verwendung von
Systemvariablen in SoMachine beschrieben.

Systemvariablen wirken sich global aus und kénnen in allen POUs (Program Organization Units)
der Anwendung verwendet werden.

Systemvariablen muissen nicht in der GVL (Globale Variablenliste) deklariert werden. Sie werden
automatisch iber die Systembibliothek der Steuerung deklariert.

Verwenden von Systemvariablen in einer POU

SoMachine enthalt eine Funktion zur automatischen Vervollstandigung. Geben Sie in der POU
zunéchst den Strukturnamen der Systemvariablen (PLC_R, PLC_W usw.), gefolgt von einem Punkt
ein. Die Systemvariablen erscheinen in der Eingabehilfe. Sie kénnen die gewlinschte Variable
auswahlen oder den vollen Namen manuell eingeben.

/2] CONTROLLER_ST_GYAR [MyPLC: PLC Logic: Application] \ 4 b X
1 PROGRAM CONTROLLER_ST_GVAR -

- 2 VAR
3 nyCtr_Serial : DWORD:
4 nyCtr_ID : WORD:

nyCtr_FrameRx : UDINT:

c
£  END VAR he
< | »
o~

1 nyCtr_Serial := PLC_R.l
¢ i_byBootVersion  |LSerial Number

@ i_byFirm¥ersion

@ i_dwChipVersion

@ i_dwHardVersion

@ i_dwLastPowerOffDate

@ i_dwLastStopTime

# [i_dwSerialNumber |

@ i_lwSystemFault_1

@ i_lwSystemFault_2

@ i_sNodeName ~|

HINWEIS: Sobald Sie im Beispiel oben den Strukturnamen PLC_R. eingegeben haben, zeigt
SoMachine ein Popup-Meni mit méglichen Komponentennamen/Variablen an.

16
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HMI SCU - Systemvariablen

Beispiel

Das folgende Beispiel veranschaulicht die Verwendung einiger Systemvariablen:

VAR
myCtr Serial : DWORD;
myCtr ID : WORD;
myCtr FramesRx : UDINT;

END_ VAR
myCtr Serial := PLC R.i dwSerialNumber;

myCtr ID := PLC R.i wVendorID;

myCtr FramesRx := SERIAL R[0].i udiFramesReceivedOK;

EIO0000001248 12/2016

17



HMI SCU - Systemvariablen

Abschnitt 1.2
PLC_R- und PLC_W-Strukturen

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die verschiedenen Systemvariablen aufgelistet und beschrieben, die
in den Strukturen PLC_R und PLC_W enthalten sind.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
pLC_RPLC_R: Schreibgeschiitzte Steuerungssystemvariablen 19
PLC_W: Steuerungssystemvariablen mit Lese- und Schreibzugriff 21

18 EIO0000001248 12/2016



HMI SCU - Systemvariablen

PLC_RPLC_R: Schreibgeschiitzte Steuerungssystemvariablen

Variablenstruktur
In der folgenden Tabelle werden die Parameter der Systemvariablen PL.C_R (Typ PLC_R_STRUCT)

beschrieben:
Variablenname Typ Kommentar
i_wVendorID WORD Steuerungshersteller-1D

101A hex = Schneider Electric
i_wProductID WORD Steuerungsreferenz-ID

HINWEIS: Hersteller-ID und Referenz-ID sind

Teil der Ziel-ID der Steuerung, die in der Ansicht

mit den Kommunikationseinstellungen

angezeigt wird (Ziel-ID = 101A XXXX hex).
i dwSerialNumber DWORD Seriennummer der Steuerung (Riickgabe der
letzten funf Stellen).
i byFirmVersion[0..3] ARRAY[0..3] OF Firmware-Version der
BYTE Steuerung[aa.bb.cc.dd]:

e i_byFirmVersion[0]= aa

° ..

e i_byFirmVersion[3]= dd
i_byBootVersion[O0..3] ARRAY[0.0,3] OF |Boot-Version der Steuerung [aa.bb.cc.dd]:

BYTE e i_byBootVersion[0]= aa
° ..
e i_byBootVersion[3]= dd
i_dwHardVersion DWORD Steuerungshardware-Version
i_dwChipVersion DWORD Steuerungsverarbeitungsversion.
i_wStatus PLC_R_STATUS Status der Steuerung
(siehe Seite 40)

i wBootProjectStatus PLC_R_BOOT_ Gibt die Informationen tber die Boot-
PROJECT STATUS Anwendung zurlck, die im FLASH-Speicher
(siehe Seite 38) gespeichert ist:

i_wLastStopCause PLC_R STOP_ Ursache fiir den letzten Ubergang von RUN in
CAUSE einen anderen Status
(siehe Seite 41)

i _wLastApplicationError PLC_R_APPLICA- Ursache der letzten Steuerungsausnahme.
TION ERROR
(siehe Seite 37)

i_lwSystemFault 1 LWORD Nicht verwendet. gibt immer

FFFF FFFF FFFF FFFF hex aus.
i lwSystemFault 2 LWORD Nicht verwendet.

EI00000001248 12/2016 19



HMI SCU - Systemvariablen

Variablenname Typ Kommentar
i_wIOStatusl PLC_R_IO_STATUS | Status der integrierten E/A
(siehe Seite 39)

i wIOStatus2

PLC R IO STATUS

Reserviert.

i_wBatteryStatus WORD Verbleibende Batterieladung.
Diese Systemvariable kann die folgenden
signifikanten Werte ausgeben:
® 0064 hex=100% =3V
® 0032 hex=50% =25V
® 0000 hex=0% =2V
HINWEIS: Der HMI-Steuerungsbildschirm gibt
auch an, dass die Batterieladung 50 % oder
weniger betragt.
i dwAppliSignaturel DWORD 1. Doppelwort (DWORD) einer Signatur mit vier
DWORDs (16 Byte insg.).
Die Anwendungssignatur wird automatisch
beim Software-Build generiert.
i_dwAppliSignature2 DWORD 2. Doppelwort (DWORD) einer Signatur mit vier
DWORDs (16 Byte insg.).
Die Anwendungssignatur wird automatisch
beim Software-Build generiert.
i_dwAppliSignature3 DWORD 3. Doppelwort (DWORD) einer Signatur mit vier
DWORDs (16 Byte insg.).
Die Anwendungssignatur wird automatisch
beim Software-Build generiert.
i _dwAppliSignature4 DWORD 4. Doppelwort (DWORD) einer Signatur mit vier

DWORDs (16 Byte insg.).
Die Anwendungssignatur wird automatisch
beim Software-Build generiert.

20
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HMI SCU - Systemvariablen

PLC_W: Steuerungssystemvariablen mit Lese- und Schreibzugriff

Variablenstruktur
In der folgenden Tabelle werden die Parameter der Systemvariablen PL.C_w (Typ PLC_W_STRUCT)

beschrieben:

Variablenname Typ Kommentar

q_uiOpenPLCControl UINT Mit dieser Variable kénnen Sie einen Befehl
vom Typ STOP-, RUN-, Kaltstart- oder
Warmstart auslésen.

g_wPLCControl PLC_W_COMMAND Diese Variable enthélt den Wert fiir einen

(siehe Seite 42) Statusénderungsbefehl, der vom Benutzer
gewiinscht wird. STOP, RUN, Kaltstart und
Warmstart der Steuerung werden im
Datentyp PL.C_ W COMMAND aufgefiihrt.
Diese erwiinschte Statusénderung wird
ausgelost, wenn der Wert fir

PLC W.q uiOpenPLCControl von 0 zu
6699 gedndert wird.
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Abschnitt 1.3
SERIAL_W-Strukturen

SERIAL_WI[O0]: Systemvariablen fir serielle Leitung mit Lese- und Schreibzugriff

Einflihrung

SERIAL W ist eine Systemvariable vom Typ SERIAL W_STRUCT. Ein Element zwingt die
SERIAL R-Systemvariablen fur die entsprechende serielle Leistung zum Ruicksetzen.

Fir HMI SCU verweist Serial w[0] auf COM1.

Variablenstruktur

Die folgende Tabelle beschreibt die Parameter der Systemvariable SERIAL W[0]:

Variablenname

Typ

Kommentar

q_wResetCounter

WORD

Bei einem Ubergang von 0 auf 1 werden alle
SERIAL R[0]-Z&hler zurlickgesetzt.

Um die Zahler erneut zurlickzusetzen, miissen Sie in
dieses Register eine 0 schreiben, bevor ein weiterer

Ubergang von 0 auf 1 erfolgen kann.

HINWEIS: Es gibt einen definierten Kommunikationsport fiir HMI-SCU.

22
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HMI SCU-Systemfunktionen

Abschnitt 2.1
HMI SCU-Funktionen fiir den Lesezugriff

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die in der HMI SCU PLCSystem-Bibliothek enthaltenen Funktionen fiir
einen Lesezugriff beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite

GetBatteryLevel: Gibt die verbleibende Batterieladung zuriick 25
GetLocalAIOStatus: Gibt den Status der integrierten Analog-E/A zuriick 26
GetLocalIOStatus: Gibt den integrierten E/A-Status aus 27
GetShortCutStatus: Gibt den Kurzschlussstatus integrierter Ausgénge zuriick. 29
GetTempStatus: Die Funktion gibt den Temperatureingangsstatus aus. 30
IsFirstMastColdCycle: Gibt an, ob es sich bei dem Zyklus um den ersten MAST- 31
Kaltstartzyklus handelt

IsFirstMastCycle: Gibt an, ob es sich bei dem Zyklus um den ersten MAST-Zyklus handelt 32
IsFirstMastWarmCycle: Gibt an, ob es sich bei dem Zyklus um den ersten MAST- 33
Warmstartzyklus handelt
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GetBatteryLevel: Gibt die verbleibende Batterieladung zurlick

Beschreibung der Funktion
Diese Funktion gibt den Ladezustand der externen Reservebatterie zurlick (in Prozent).

Weitere Informationen Uber interne und externe Batterien finden Sie imHMI SCU Hardware-
handbuch (siehe Magelis SCU, HMI Controller —, Hardwarehandbuch).

HINWEIS: Ahnliche Informationen sind auch iber die Systemvariable PLC_R.i wBootProj-
ectStatus (siehe Seite 19) erhaltlich.

Grafische Darstellung

GetBatterylLevel
GetBatterylLevel F—

Darstellung in AWL (IL) und ST

Sie finden eine allgemeine Darstellung in AWL (IL) oder ST im Kapitel Darstellung von Funktionen
und Funktionsbausteinen (siehe Seite 57).

Beschreibung der E/A-Variablen
Die folgende Tabelle beschreibt die Ausgangsvariable:

Ausgang Typ Kommentar

GetBatteryLevel WORD Verbleibende Batteriekapazitat in Prozent.
Bereich: 0 - 100:

e 100 %=3V

® 50%=25V

e 0%=2V

HINWEIS: Auf der HMI-Steuerung wird die
Meldung Battery Level is low angezeigt,
wenn die Spannung unter 2,5 Volt liegt.
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GetLocalAIOStatus: Gibt den Status der integrierten Analog-E/A zurlick

Beschreibung der Funktion
Diese Funktion gibt den Status der lokalen Ein- und Ausgange zurick.

Grafische Darstellung

GetLocalAlOStatus

w

RD GetLocalAlOStatus ——

Darstellung in AWL (IL) und ST

Sie finden eine allgemeine Darstellung in AWL (IL) oder ST im Kapitel Darstellung von Funktionen
und Funktionsbausteinen (siehe Seife 51).

Beschreibung der E/A-Variablen
Die folgende Tabelle beschreibt die Ausgangsvariable:

Bit Beschreibung

0 Analogeingang 0 mit Konfigurationsfehler erkannt.

1 Analogeingang 0 mit Spannung auflerhalb des Giiltigkeitsbereichs.

2 Analogeingang 0 mit ungiiltigen Daten.

3 Analogeingang 0 mit defektem Kabel (nur verfligbar, wenn der Eingangsbereich
zwischen 4 und 20 mA liegt).

4 Analogeingang 1 mit Konfigurationsfehler erkannt.

5 Analogeingang 1 mit Spannung auflerhalb des Giiltigkeitsbereichs.

6 Analogeingang 1 mit ungiiltigen Daten.

7 Analogeingang 1 mit defektem Kabel (nur verfligbar, wenn der Eingangsbereich
zwischen 4 und 20 mA liegt).

8 Analogausgang 0 mit Konfigurationsfehler erkannt.

9 Analogausgang 0 mit Spannung oder Strom auRerhalb des Giiltigkeitsbereichs.

10 Analogausgang 0 mit ungultigen Daten.

11 Analogausgang 0 mit Fehler erkannt.

12 Analogausgang 1 mit Konfigurationsfehler erkannt.

13 Analogausgang 1 mit Spannung oder Strom auerhalb des Gilltigkeitsbereichs.

14 Analogausgang 1 mit unglltigen Daten.

15 Analogausgang 1 mit Fehler erkannt.
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GetLocalIOStatus: Gibt den integrierten E/A-Status aus

Beschreibung der Funktion
Diese Funktion gibt den Status der integrierten E/A zuriick.

HINWEIS: Ahnliche Informationen sind auch uber die Systemvariable PLC R.i wLocalIO-
Status (siehe Seife 19)erhaltlich.

Grafische Darstellung

GetLocallOStatus
—Mode GetLocallOStatus F—

Darstellung in AWL (IL) und ST

Sie finden eine allgemeine Darstellung in AWL (IL) oder ST im Kapitel Darstellung von Funktionen
und Funktionsbausteinen (siehe Seite 57).

Beschreibung der E/A-Variablen
Die folgende Tabelle beschreibt die Eingangsparameter:

Eingang Typ Kommentar
Betriebsart LOCAL_IO_GET_STATUS Parameter der Funktion: derzeit ist
(siehe Seite 47) nur

LOCAL_IO_GET_GEN_STATUS
(00 hex) (siehe Seite 47)
verfligbar.

Die folgende Tabelle beschreibt die Ausgangsvariable:

Ausgang Typ Kommentar
GetLocalIOStatus |LOCAL_IO GEN_STATUS Status der integrierten E/A
(siehe Seite 48)
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Beispiel 1
Dieses Beispiel zeigt die direkte Verwendung des Enumerators LOCAL IO GET GEN_STATUS
des Enumerationstyps LOCAL 10 GET_ STATUS fir den Eingangsparameter "Modus™":

VAR
MyLocalIOStatus : LOCAL IO GEN STATUS;
END VAR
MyLocalIOStatus := GetLocalIOStatus(LOCAL IO GET GEN STATUS) ;
Beispiel 2

Dieses Beispiel illustriert die Verwendung einer intermediéren Variablen fiir den Eingangs-
parameter "Modus".
VAR
MyLocalIOStatus : LOCAL IO GEN STATUS;
MyMode : LOCAL IO GET STATUS;
END VAR

MyMode := LOCAL IO GET GEN STATUS;
MyLocalIOStatus := GetLocalIOStatus (MyMode) ;
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GetShortCutStatus: Gibt den Kurzschlussstatus integrierter Ausgange zuriick.

Beschreibung der Funktion
Diese Funktion gibt eine Kurzschluss- oder Uberlastdiagnose fiir integrierte Ausgénge zuriick.

HINWEIS: Weitere Informationen lber die Verwaltung integrierter Ausgange finden Sie im HMI
SCU Hardwarehandbuch (siehe Magelis SCU, HMI Controller —, Hardwarehandbuch).

Grafische Darstellung

GetShortCutStatus
GetShortCutStatus —

Darstellung in AWL (IL) und ST

Sie finden eine allgemeine Darstellung in AWL (IL) oder ST im Kapitel Darstellung von Funktionen
und Funktionsbausteinen (siehe Seite 57).

Beschreibung der E/A-Variablen
Die folgende Tabelle beschreibt die Ausgangsvariable:

Parameter Typ Kommentar
GetShortCutStatus WORD Siehe Bitfeld-Beschreibung weiter unten.

Die folgende Tabelle beschreibt das Bitfeld fur die Steuerung:

Bit Beschreibung

0 TRUE = Kurzschluss auf Ausgangen (QO0 und Q1).
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GetTempStatus: Die Funktion gibt den Temperatureingangsstatus aus.

Beschreibung der Funktion
Diese Funktion gibt den Status der Temperatureingange aus.

Grafische Darstellung

GetTempStatus
GetTempStatus —

Darstellung in AWL (IL) und ST

Sie finden eine allgemeine Darstellung in AWL (IL) oder ST im Kapitel Darstellung von Funktionen
und Funktionsbausteinen (siehe Seife 51).

Beschreibung der E/A-Variablen

Parameter Typ Kommentar
GetTempStatus WORD Siehe Bitfeld-Beschreibung weiter
unten.

Die folgende Tabelle beschreibt die Eingangsvariable:

Bit Kommentar

0 Temperatureingang 0 mit Konfigurationsfehler erkannt.
1 Temperatureingang 1 mit Konfigurationsfehler erkannt.
2 Temperatureingang 0 mit Bereichsfehler erkannt.

3 Temperatureingang 1 mit Bereichsfehler erkannt.

4 Temperatureingang 0 mit ungiltigen Daten.

5 Temperatureingang 1 mit ungultigen Daten.

6 Temperatureingang 0 mit defektem Kabel erkannt.

7 Temperatureingang 1 mit defektem Kabel erkannt.
8-15 Reserviert.
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IsFirstMastColdCycle: Gibt an, ob es sich bei dem Zyklus um den ersten MAST-

Kaltstartzyklus handelt

Beschreibung der Funktion

Diese Funktion gibt den Wert TRUE wahrend des ersten MAST-Zyklus nach einem Kaltstart zurtick

(erster Zyklus nach dem Herunterladen oder nach einem Kaltstart).

Grafische Darstellung

IsFirstMastColdCycle

IsFirstMastColdCycle F—

Darstellung in AWL (IL) und ST

Sie finden eine allgemeine Darstellung in AWL (IL) oder ST im Kapitel Darstellung von Funktionen

und Funktionsbausteinen (siehe Seife 57).

Beschreibung der E/A-Variablen

Die folgende Tabelle beschreibt die Ausgangsvariable:

Ausgang

Typ

Kommentar

IsFirstMastColdCycle

BOOL

TRUE wdhrend des ersten MAST-Task-Zyklus
nach einem Kaltstart.
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HMI SCU-Systemfunktionen

IsFirstMastCycle: Gibt an, ob es sich bei dem Zyklus um den ersten MAST-Zyklus
handelt

Beschreibung der Funktion
Diese Funktion gibt wahrend des ersten MAST-Zyklus nach einem Start den Wert TRUE zurtick.

Grafische Darstellung

IsFirstMastCycle
IsFirstMastCycle F—

Darstellung in AWL (IL) und ST

Sie finden eine allgemeine Darstellung in AWL (IL) oder ST im Kapitel Darstellung von Funktionen
und Funktionsbausteinen (siehe Seife 51).

Beschreibung der E/A-Variablen

Ausgang Typ Kommentar

IsFirstMastCycle BOOL TRUE wahrend des ersten MAST-
Task-Zyklus nach einem
Kaltstart.
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IsFirstMastWarmCycle: Gibt an, ob es sich bei dem Zyklus um den ersten MAST-

Warmstartzyklus handelt

Beschreibung der Funktion

Diese Funktion gibt wahrend des ersten MAST-Zyklus nach einem Warmstart den Wert TRUE

zurilick.

Grafische Darstellung

IsFirstMastWarmCycle
IsFirstMast\WarmCycle F—

Darstellung in AWL (IL) und ST

Sie finden eine allgemeine Darstellung in AWL (IL) oder ST im Kapitel Darstellung von Funktionen

und Funktionsbausteinen (siehe Seife 57).

Beschreibung der E/A-Variablen

Die folgende Tabelle beschreibt die Ausgangsvariable:

Ausgang

Typ

Kommentar

IsFirstMastWarmCycle

BOOL

TRUE wé&hrend des ersten MAST-
Task-Zyklus nach einem
Warmstart.
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Kapitel 3
HMI SCU PLCSystem-Bibliothek - Datentypen

Uberblick
Dieses Kapitel beschreibt die Datentypen der HMI SCU PLCSystem-Bibliothek.

Es gibt zwei Arten von Datentypen:

e System-Variablendatentypen werden von den Systemvariablen der PLCSystem-Bibliothek
(PLC_R, PLC_W ...) verwendet. (siehe Seite 19HMI SCU

e Daten vom Typ Systemfunktion werden von den Systemfunktionen (siesie Seife 23) mit einem
Lese-/Schreibzugriff der HMI SCU PLCSystem-Bibliothek verwendet.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
3.1 Datentypen der Systemvariablen in PLC_R/W 36
3.2 Daten vom Typ Systemfunktion 43
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HMI SCU PLCSystem-Bibliothek - Datentypen

Abschnitt 3.1
Datentypen der Systemvariablen in PLC_R/W

Uberblick
In diesem Abschnitt werden die verschiedenen Systemvariablen aufgelistet und beschrieben, die
in den Strukturen PLC_R und PLC_W enthalten sind.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
PLC_R APPLICATION ERROR: Fehlerstatuscodes erkannter Anwendungsfehler 37
PLC_R BOOT PROJECT_ STATUS: Statuscodes fiir Boot-Projekt 38
PLC_R_IO_STATUS: E/A-Statuscodes 39
PLC_R_STATUS: Codes fiir den Steuerungsstatus 40
PLC_R_STOP_CAUSE: Codes fiir den Ubergang vom RUN-Status in anderen Status 41
PLC_W_COMMAND: Codes fiir Steuerbefehle 42

36
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PLC_R APPLICATION_ERROR: Fehlerstatuscodes erkannter Anwendungsfehler

Beschreibung des Datentyps Aufzahlung

Der Aufzéhlungsdatentyp PLC_R APPLICATION ERROR enthélt die folgenden Werte:

Enumerator Wert Kommentar
PLC_R_APP_ERR_UNKNOWN FFFF hex Nicht definierter Fehler.
PLC_R_APP_ERR_NOEXCEPTION 0000 hex Es wurde kein Fehler festgestellt.
PLC_R APP ERR WATCHDOG 0010 hex Anwendungs-Watchdog abgelaufen.
PLC_R APP_ERR HARDWAREWATCHDOG 0011 hex Hardware-Watchdog ist abgelaufen.
PLC_R_APP_ERR_IO_CONFIG_ERROR 0012 hex Es wurden falsche E/A-
Konfigurationsparameter erkannt.
PLC_R_APP_ERR_UNRESOLVED EXTREFS 0018 hex Nicht definierte Funktionen erkannt.
PLC_R_APP_ERR_IEC_TASK_CONFIG_ERROR 0025 hex Falsche Parameter fur die
Taskkonfiguration erkannt.
PLC_R_APP_ERR_ILLEGAL_INSTRUCTION 0050 hex Nicht definierte Anweisung erkannt.
PLC_R _APP_ERR ACCESS_VIOLATION 0051 hex Zugriffsversuch auf reservierten
Speicherbereich.
PLC_R APP_ERR DIVIDE_ BY_ ZERO 0102 hex Es wurde die Division einer Ganzzahl
durch Null erkannt.
PLC_R _APP_ERR DIVIDE_REAL_BY_ ZERO 0152 hex Es wurde die Division einer Realzahl

durch Null erkannt.
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PLC_R BOOT_PROJECT_STATUS: Statuscodes flir Boot-Projekt

Beschreibung des Datentyps Aufzahlung

Der Aufzahlungsdatentyp PLC R BOOT PROJECT STATUS enthalt die folgenden Werte:

Enumerator Wert Kommentar

PLC_R NO_BOOT_PROJECT 0000 hex Nicht verwendet

PLC_R BOOT PROJECT CREATION IN PROGRESS 0001 hex Boot-Projekt wurde erstellt.

PLC_R_DIFFERENT_BOOT_ PROJECT 0002 hex Das Boot-Projekt im Flash-Speicher
entspricht nicht dem im RAM geladenen
Projekt oder existiert nicht.

PLC_R_VALID BOOT PROJECT FFFF hex | Das Boot-Projekt im Flash-Speicher und

das in den Arbeitsspeicher geladene
Projekt sind identisch.

38
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PLC_R_IO_STATUS: E/A-Statuscodes

Beschreibung des Datentyps Aufzahlung

Der Aufzéhlungsdatentyp PLC_R IO STATUS enthélt die folgenden Werte:

Enumerator Wert Kommentar

PLC_R IO OK FFFF hex Eingange / Ausgéange sind
funktionsfahig.

PLC_R IO _NO_INIT 0001 hex Eingéange / Ausgéange sind nicht
initialisiert.

PLC_R_IO_CONF_FAULT 0002 hex Es wurden falsche E/A-
Konfigurationsparameter erkannt.

PLC_R_IO_SHORTCUT_FAULT 0003 hex An Eingéngen / Ausgéngen wurde
ein Kurzschluss erkannt.

RESERVED 0004 hex Nicht verwendet

PLC_R_IO_COM_LOST 0005 hex Kommunikationsfehler mit einem

Prozessor erkannt.
Die integrierten E/As werden nicht
aktualisiert.
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PLC_R_STATUS: Codes fiir den Steuerungsstatus

Beschreibung des Datentyps Aufzahlung
Der Aufzéhlungsdatentyp PLC_R_STATUS enthalt folgende Werte:

Enumerator Wert Kommentar

PLC_R EMPTY 0000 hex. | Steuerung enthélt keine Anwendung.

PLC_R_STOPPED 0001 hex. | Steuerung wurde gestoppt.

PLC_R RUNNING 0002 hex. | Steuerung ist in Betrieb.

PLC_R HALT 0004 hex. | Steuerung ist in einem HALT-Status. (Weitere
Informationen kdnnen Sie dem Statusdiagramm
der Steuerung im entsprechenden
Programmierhandbuch entnehmen).

PLC_R_BREAKPOINT 0008 hex. | Steuerung hat am Haltepunkt angehalten.

40
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PLC_R_STOP_CAUSE: Codes fiir den Ubergang vom RUN-Status in anderen Status

Beschreibung des Datentyps Aufzahlung

Der Aufzéhlungsdatentyp PLC_R_STOP_CAUSE enthélt die folgenden Werte:

Aufzéhler Wert Kommentar

PLC_R STOP_REASON_UNKNOWN 00 hex Initialwert oder Stopp-Ursache ist nicht definiert.

PLC_R_STOP_REASON_HW_WATCHDOG 01 hex Nach Hardware-Watchdog-Timeout (Systemhardware-
oder Softwaretask) gestoppt.

PLC_R_STOP_REASON_RESET 02 hex Gestoppt nach Zuriicksetzen.

PLC_R _STOP_REASON_ EXCEPTION 03 hex Gestoppt nach Ausnahme.

PLC_R_STOP_REASON_USER 04 hex Gestoppt nach einem Anwender-Request.

PLC_R STOP_ REASON IECPROGRAM 05 hex Nach einem Request fiir einen Programmbefehl
gestoppt.

PLC_R STOP_REASON_DELETE 06 hex Gestoppt nach einem Befehl zum Entfernen einer
Anwendung.

PLC_R _STOP_REASON_DEBUGGING 07 hex Gestoppt nach der Aktivierung des Debug-Modus.

PLC_R_STOP_FROM NETWORK REQUEST |OA hex Nach einem Request des Netzwerks
(PLC_W.g wPLCControl:=PLC W COMMAND.PLC
W_STOP;) . gestoppt.

PLC_R_STOP_FROM_ INPUT 0B hex Stopp wurde von einem Steuerungseingang gefordert.

Weitere Informationen zu Griinden, aus denen die Steuerung gestoppt wird, finden Sie unter
Beschreibung der Steuerungszustéande (siehe Magelis SCU, HMI Controllfer,

Programmierhandbuch).
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PLC_W_COMMAND: Codes fiir Steuerbefehle

Beschreibung des Datentyps Aufzahlung
Der Aufzéhlungsdatentyp PLC_w_COMMAND enthélt folgende Werte:

Enumerator Wert Kommentar

PLC_W_STOP 0001 hex. | Befehl zum Stopp der Steuerung.

PLC_W_RUN 0002 hex. | Befehl zur Ausfiihrung der Steuerung.
PLC_W_RESET_COLD 0004 hex. | Befehl zur Initialisierung eines Kalt-Resets der Steuerung.
PLC_W_RESET_ WARM 0008 hex. | Befehl zur Initialisierung eines Warm-Resets der Steuerung.

42
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Abschnitt 3.2

Daten vom Typ Systemfunktion

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die verschiedenen Daten vom Typ Systemfunktion in der HMI SCU
PLCSystem-Bibliothek beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Themen:
Thema Seite

FIRMWARE_VERSION: Funktion GetFirmwareVersion Ausgangstyp 44
BOOT_PROJECT_STATUS: GetBootProjectStatus Funktionsausgangscodes 45
STOP_WHY: GetLastStopCause Funktionsausgangscodes 46
LOCAL_IO_GET_STATUS: GetLocalIOStatus Parametercodes der Funktion 47
LOCAL_IO_GEN_STATUS: Ausgangscodes der Funktion GetLocalIOStatus 48
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FIRMWARE_VERSION: Funktion GetFirmwareVersion Ausgangstyp

Strukturbeschreibung

Die Datenstruktur enthalt folgende Variablen:

Variable Typ Beschreibung

FwVersion DWORD Enthalt die Firmware-Version (z. B. 2.0.20.4 = 02001404 hex).
BootVersion WORD Enthalt die Boot-Version (z. B., 1.4 = 0104 hex).
AsicVersion WORD Enthalt die Koprozessor-Version.

44
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BOOT_PROJECT_STATUS: GetBootProjectStatus Funktionsausgangscodes

Beschreibung des Datentyps Aufzahlung
Der Aufzéhlungsdatentyp enthalt die folgenden Werte:

Enumerator Wert Beschreibung
NO_BOOT_PROJECT 0000 hex | Nicht verwendet.
BOOT_PROJECT_CREATION_ | 0001 hex |Boot-Projekt wurde erstellt.

IN PROGRESS

DIFFERENT_BOOT_PROJECT | 0002 hex |Das Boot-Projekt im Flash-Speicher
entspricht nicht dem im RAM geladenen
Projekt oder existiert nicht.

VALID_BOOT_PROJECT FFFF hex | Das Boot-Projekt im Flash-Speicher und das
in den Arbeitsspeicher geladene Projekt sind
identisch.
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STOP_WHY: GetLastStopCause Funktionsausgangscodes

Beschreibung des Datentyps Aufzahlung

Der Enumerationsdatentyp enthalt den Status mit den folgenden Werten:

Enumerator Wert Beschreibung

STOP_REASON_UNKNOWN 00 hex Initialwert oder Stopp-Ursache ist nicht definiert.

STOP_REASON_HW_ WATCHDOG 01 hex. Nach Software-Watchdog-Timeout gestoppt.

STOP_REASON_RESET 02 hex Gestoppt nach Zurlicksetzen.

STOP_REASON_EXCEPTION 03 hex Gestoppt nach Ausnahme.

STOP_REASON_USER 04 hex Gestoppt nach einem Anwender-Request.

STOP_REASON_IECPROGRAM 05 hex Gestoppt nach Anforderung durch einen Programmbefehl
(zum Beispiel Steuerungsbefehl mit dem Parameter
PLC_W.q_wPLCControl :=
PLC_W_COMMAND.PLC_W_STOP;).

STOP_REASON_DELETE 06 hex Gestoppt nach einem Befehl zum Entfernen einer
Anwendung.

STOP_REASON_DEBUGGING 07 hex Gestoppt nach der Aktivierung des Debug-Modus.

STOP_FROM NETWORK_REQUEST 0A hex Nach einem Request aus dem Netzwerk (PLC_W-Befehl)
gestoppt.

STOP_FROM_INPUT 0B hex Stopp wurde von einem Steuerungseingang gefordert.

46
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LOCAL_IO_GET_STATUS: GetLocalIOStatus Parametercodes der Funktion

Beschreibung des Datentyps Enumeration

Der Enumerationsdatentyp LOCAL IO GET STATUS enthélt den folgenden Wert:

Enumerator

Wert

Beschreibung

LOCAL_IO GET_GEN_STATUS

00 hex.

Wert, der zur Anforderung des
allgemeinen Status integrierter E/A dient.
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HMI SCU PLCSystem-Bibliothek - Datentypen

LOCAL_IO_GEN_STATUS: Ausgangscodes der Funktion GetLocalIOStatus

Beschreibung des Enumerationstyps

Der Enumerationsdatentyp LOCAL IO GEN_STATUS enthélt den Status lokaler E/A mit den

folgenden Werten:

Enumerator Wert Beschreibung
LOCAL_IO_OK 00 hex Eingange/Ausgéange sind in Betrieb.
LOCAL_IO NO_INIT 01 hex Falsche E/A-Konfigurationsparameter
festgestellt.
LOCAL_IO COM_LOST 02 hex Fehler in der Kommunikation mit
Koprozessor.
Die integrierten E/A sind nicht aktualisiert.
LOCAL_IO_CONF_FAULT 03 hex Falsche E/A-Konfigurationsparameter

festgestellt.
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Anhang A

Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen

Ubersicht

Jede Funktion kann in den folgenden Sprachen dargestellt werden.
AWL: Anweisungsliste

ST: Strukturierter Text

KOP: Kontaktplan

FBD: Funktionsbausteindiagramm
e CFC: Continuous Function Chart

Dieses Kapitel enthalt Darstellungen von Funktionen und Funktionsbausteinen und erldutert deren
Verwendung in den Sprachen AWL und ST.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Unterschiede zwischen einer Funktion und einem Funktionsbaustein 52
Verwenden einer Funktion oder eines Funktionsbausteins in der Sprache AWL 53
Verwenden einer Funktion oder eines Funktionsbausteins in der Sprache ST 57
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Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen

Unterschiede zwischen einer Funktion und einem Funktionsbaustein

Funktion

Eine Funktion hat die folgenden Eigenschaften:

e Ist eine POU (Program Organization Unit), die ein einzelnes direktes Ergebnis zuriickgibt

e Wird direkt Uber ihren Namen aufgerufen (nicht tGber eine Instanz)

e Ist nicht instanziiert

e Kann als Operand in anderen Ausdriicken verwendet werden

Beispiele: Boolesche Operatoren (AND), Berechnungen, Konvertierung (BYTE TO INT)

Funktionsbaustein

Ein Funktionsbaustein hat die folgenden Eigenschaften:

e |Ist eine POU (Program Organization Unit), die ein oder mehrere direkte Ausgange zurlickgibt
e Muss von einer Instanz aufgerufen werden (Funktionsbausteinkopie mit dediziertem Namen

und Variablen)

e Hat fiir jede Instanz einen persistenten Status (Ausgange und interne Variablen) von einem

Aufruf zum anderen aus einem Funktionsbaustein oder Programm

Beispiele: Zeitgeber, Zahler

In dem nachstehenden Beispiel ist Timer ON eine Instanz des Funktionsbausteins TON:

1 PROGEAM MyProgram 3T
ViR

[OU

Timer PunCd: BOOL;
Timer PresetWalue: TIME := T#533;
Timer Output: BOOL:
Timer ElapsedTime: TIME:
EHD ViR

TN

[ R |

Timer 0ON: TON; /. Function Block In

1 Timer ONi

£ IN: =Timer_ FunCd,

2 PT:=Timer_ PresetValue,
4 Q=>Timer Output,

5 ET=:Timer_ ElapsedTime] ;
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Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen

Verwenden einer Funktion oder eines Funktionsbausteins in der Sprache AWL

Allgemeine Informationen
In diesem Abschnitt wird das Implementieren einer Funktion und eines Funktionsbausteins in der
Sprache AWL beschrieben.

Die Funktionen IsFirstMastCycle und SetRTCDrift und der Funktionsbaustein TON werden
als Implementierungsbeispiele verwendet.

Verwenden einer Funktion in der AWL-Sprache
Im Folgenden wird das Einfigen einer Funktion in der AWL-Sprache beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Offnen oder erstellen Sie eine neue POU in der AWL-Sprache.

HINWEIS: Die Vorgehensweise zum Erstellen einer POU wird hier nicht erlautert. Weitere
Informationen finden Sie unter Hinzufligen und Aufrufen von POUs (siehe SoMachine,
Programmierhandbuch).

Erstellen Sie die Variablen, die fir die Funktion erforderlich sind.

Wenn die Funktion Giber mindestens einen Eingang verfiigt, beginnen Sie mit dem Laden des ersten
Eingangs mithilfe der LD-Anweisung.

Flugen Sie unten eine neue Zeile ein, und gehen Sie wie folgt vor:

® Geben Sie den Namen der Funktion in der Operator-Spalte (linkes Feld) ein.

® Oder verwenden Sie die Eingabehilfe, um die Funktion auszuwéahlen. (Wahlen Sie im
Kontextmen( Bausteinaufruf einfiigen.)

Wenn die Funktion Gber mehr als einen Eingang verfiigt und die Eingabehilfe verwendet wird, wird
die erforderliche Anzahl von Zeilen automatisch mit 222 in den Feldern rechts erstellt. Ersetzen Sie
?2? durch den geeigneten Wert oder die Variable, die der Reihenfolge der Eingange entspricht.

Flgen Sie eine neue Zeile ein, um das Ergebnis der Funktion in der entsprechenden Variable zu
speichern: Geben Sie die ST-Anweisung in die Operator-Spalte (linkes Feld) und einen
Variablennamen in das rechte Feld ein.
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Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen

Die Funktionen IsFirstMastCycle (ohne Eingangsparameter) und SetRTCDrift (mit
Eingangsparametern) werden im Folgenden grafisch dargestellt:

Funktion

Grafische Darstellung

ohne Eingangsparameter:
IsFirstMastCycle

)
IsFirstM astCycle O
| zFirzthd astCycle —| FirstCycle El

mit Eingangsparametern:
SetRTCDrift

[0]
SetRTCDnit —
rryCrift FitcDorift SetRTCDrifk
iyl ay Dray
rngH aur Haur
mybdinute Minute

In der AWL-Sprache wird der Funktionsname direkt in der Operator-Spalte verwendet:

Funktion Darstellung im SoMachine POU-Editor in AWL
Eﬁ;‘seplel einer Funktion 1 PROGRAM MyProgram IL
Eingangsparameter in “ VAR
der AWL-Sprache: 3 FirstCycle: BOOL;
IsFirstMastCycle 4 FHD VAR
. —
1 IsFirstMastCycle
5T FirstCycle
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Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen

Funktion

Darstellung im SoMachine POU-Editor in AWL

Beispiel einer Funktion 1 PROGRAM MyProgram IL
mit Eingangsparametern -

in der AWL-Sprache: - VAR
SetRTCDrift

nyDhrift: SIHT (-29..:29) := 5;
wylray: DAY OF WEEE := SUNDAY:
wyHour: HOUR := 12;

wyMinute: MINUIE:

nyDiag: RTCIETDRIFT_ERROR:

L0 T S )

[y

-1

g EHD VAR
]
1 LD wyDrift
SetRTCDrift uyDay
wyHour
nyMinute
5T wyDiag

Verwenden eines Funktionsbausteins in der AWL-Sprache
Im Folgenden wird das Einfligen eines Funktionsbausteins in der AWL-Sprache beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Erstellen Sie eine neue POU in der AWL-Sprache.

HINWEIS: Die Vorgehensweise zum Erstellen einer POU wird hier nicht erlautert. Weitere
Informationen finden Sie unter Hinzufiigen und Aufrufen von POUs (siehe SoMachine,
Programmierhandbuch).

Erstellen Sie die Variablen, die fiir den Funktionsbaustein erforderlich sind, einschlieRlich des
Instanznamens.

Funktionsbausteine werden mithilfe einer CAL-Anweisung aufgerufen:

o Verwenden Sie die Eingabehilfe, um den FB auszuwahlen. (Klicken Sie mit der rechten
Maustaste, und wahlen Sie im Kontextmeni Bausteinaufruf einfiigen aus.)

® Die cAL-Anweisung und der entsprechende E/A werden erstellt.

Jeder Parameter (E/A) ist eine Anweisung:
o Werte fir Eingange werden mit ": =" festgelegt.
o Werte fir Ausgange werden mit "=>" festgelegt.

Ersetzen Sie im rechten CAL-Feld die 2?2 durch den Instanznamen.

Ersetzen Sie weitere 22?2 durch eine geeignete Variable oder einen direkten Wert.
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Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen

Der grafisch dargestellte Funktionsbaustein TON dient in diesem Beispiel zur Veranschaulichung:

Funktionsbaustein Grafische Darstellung

TON

Tirmer_ON

Timer_RunCd

[ Timer_Presetfi/alue

Timer_COutput
Timer_ElapzedTime

@

In der AWL-Sprache wird der Name des Funktionsbausteins direkt in der Operator-Spalte

verwendet:

Funktionsbaustein

Darstellung im SoMachine POU-Editor in AWL

TON 1
ViR

[

53]

I N T

EHD_VAR

W

PROGRAM MyProgram

Timer ON: TON;
Timer_ FunCd: BOOL;

Timer_ PresetValue: TIME :=
Timer_Output: BOOL;

Timer ElapsedTime: TIME:

IL

S Function Block instance de

IN: =
PT: =

Q==
ET==>

Timer ONY

Timer PFunCd,

Timer PresetWalue,
Timer Output,
Timer ElapsedTime)
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Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen

Verwenden einer Funktion oder eines Funktionsbausteins in der Sprache ST

Allgemeine Informationen
In diesem Teil wird die Implementierung einer Funktion oder eines Funktionsbausteins in der ST-
Sprache erlautert.
Dabei werden die Funktion setRTCDrift und der Funktionsbaustein TON als Beispiele
verwendet.

Verwenden einer Funktion in der ST-Sprache
Im Folgenden wird das Einfligen einer Funktion in der ST-Sprache beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Erstellen Sie eine neue POU in der ST-Sprache.

HINWEIS: Die Vorgehensweise zum Erstellen einer POU wird hier nicht erlautert. Weitere
Informationen finden Sie unter Hinzufligen und Aufrufen von POUs (siehe SoMachine,
Programmierhandbuch).

Erstellen Sie die Variablen, die fiir die Funktion erforderlich sind.

Verwenden Sie im POU-ST-Editor die allgemeine Syntax zur Darstellung einer Funktion in der ST-

Sprache. Die allgemeine Syntax lautet:
Funktionsergebnis:= Funktionsname (VarEingangl, VarEingang2, ..

VarEingangx) ;

Zur Veranschaulichung dieses Verfahrens betrachten wir die grafisch dargestellte Funktion

SetRTCDrift:
Funktion Grafische Darstellung
SetRTCDrift (]
SetRTCDrkt — )
D rift RtcDirift SetRTCDrift
iyl ay BET
ryH oL Hour
myhdinute kinute
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Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen

In der ST-Sprache wird diese Funktion folgendermafien dargestellt:

Funktion Darstellung im SoMachine POU-Editor in der ST-Sprache
SetRTCDrift PROGRAM MyProgram_ ST

VAR myDrift: SINT(-29..29) := 5;

myDay: DAY OF WEEK := SUNDAY;

myHour: HOUR := 12;

myMinute: MINUTE;

myRTCAdjust: RTCDRI FT_ ERROR;

END_VAR

myRTCAdjust:= SetRTCDrift (myDrift, myDay, myHour, myMinute) ;

Verwenden eines Funktionsbausteins in der ST-Sprache
Im Folgenden wird das Einfligen eines Funktionsbausteins in der ST-Sprache beschrieben:

Schritt | Aktion
1 Erstellen Sie eine neue POU in der ST-Sprache.

HINWEIS: Die Vorgehensweise zum Erstellen einer POU wird hier nicht erlautert. Weitere
Informationen zum Hinzufugen, Deklarieren und Aufrufen von POUs finden Sie in der
entsprechenden Dokumentation (siehe SoMachine, Programmierhandbuch).

2 Erstellen Sie die Eingangs- und Ausgangsvariablen und die Instanzen, die fur den
Funktionsbaustein erforderlich sind:

o Die Eingangsvariablen sind die fir den Funktionsbaustein erforderlichen Eingangsparameter.
® Die Ausgangsvariablen erhalten den vom Funktionsbaustein zuriickgegebenen Wert.

3 Verwenden Sie im POU-ST-Editor die allgemeine Syntax zur Darstellung eines
Funktionsbausteins in der ST-Sprache. Die allgemeine Syntax lautet:
Funktionsbaustein Instanzname (Eingangl:=VarEingangl,
Eingang2:=VarEingang2, ... Ausgangl=>VarAusgangl,
Ausgang2=>VarAusgang2,...);

Der grafisch dargestellte Funktionsbaustein TON dient in diesem Beispiel zur Veranschaulichung:

Funktionsbaustein | Grafische Darstellung

TON Timer_0N @)
TON :
[ Timer_RunCd I ] Timer_Output :] 3
[ Tirmer_Presefalue PT ET Timer_ElapsedTime '::I
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Darstellung von Funktionen und Funktionsbausteinen

Die folgende Tabelle zeigt Beispiele fur den Aufruf eines Funktionsbausteins in der ST-Sprache:

Funktionsbaustein

Darstellung im SoMachine POU-Editor in der ST-Sprache

TON

s I« T o N A T R N R

o

PROGERAM MyFProgram 3T

VAR

Timer ON: TON: /7 Function Block Instance
Timer FunCd: BOOL:

Timer PresetWalue: TIME := T#53;

Timer Output: BOOL;

Timer ElapsedTime: TIME:

EHD VAR

L L I T

Timer 0N

IN: =Timer_ FunCd,
PT:=Timer_ Preset¥alue,
Q=>Timer_Output,
ET=>Timer_ ElapsedTinme):
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Glossar ﬁ

A

Anwendung
Programm mit Konfigurationsdaten, Symbolen und Dokumentation.

B

Byte
In einem 8-Bit-Format codierter Typ. Gultiger Wertebereich: 00 hex bis FF hex.
C

CFC
(Continuous Function Chart) Grafische Programmiersprache (Erweiterung des Standards IEC
61131-3) auf der Grundlage der FBD-Sprache (Funktionsbausteindiagramm), die wie ein
Flussdiagramm aufgebaut ist. Grafische Elemente werden allerdings, sofern méglich, ohne die
Verwendung von Netzwerken frei positioniert, sodass Riickkopplungsschleifen mdglich sind. Bei
jedem Baustein befinden sich die Eingange links und die Ausgénge rechts. Sie kdnnen die
Bausteinausgénge mit den Eingangen anderer Bausteine verbinden, um komplexe Ausdrlicke zu
erstellen.
E

E/A
Eingang/Ausgang

Erweiterungsbus
Elektronischer Kommunikationsbus zwischen E/A-Erweiterungsmodulen und einer Steuerung.
F

FB

(Function Block: Funktionsbaustein) Nutzlicher Programmiermechanismus, der eine Gruppe von
Programmieranweisungen zur Durchfiihrung eines spezifischen und normierten Vorgangs
konsolidiert, z. B. Drehzahlregelung, Intervallkontrolle oder Zéhlen. Ein Funktionsbaustein kann
Konfigurationsdaten, eine Gruppe interner oder externer Betriebsparameter und in der Regel 1
oder mehrere Dateneingange und -ausgange umfassen.
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Firmware
Umfasst das BIOS, Datenparameter und Programmieranweisungen, aus denen das Betriebs-
system einer Steuerung besteht. Die Firmware wird in einem nicht fllichtigen Speicher in der
Steuerung abgelegt.

Funktionsbausteindiagramm (Programmiersprache)
Eine von 5 Sprachen fiir die Logik oder Steuerung, die von dem Standard IEC 61131-3 fir
Steuerungssysteme unterstiitzt wird. Es handelt sich hierbei um eine grafisch orientierte
Programmiersprache. Sie arbeitet mit einer Liste von Netzwerken, wobei jedes Netzwerk eine
grafische Struktur von Feldern und Verbindungslinien enthalt, die entweder einen logischen oder
einen arithmetischen Ausdruck, den Aufruf eines Funktionsbausteins, einen Sprung oder einen
Rickkehrbefehl darstellen.

G

GVL
(Globale Variablenliste) Verwaltet globale Variablen innerhalb eines SoMachine-Projekts.
I

IL
(/nstruction List: Anweisungsliste (AWL)) Ein in Anweisungsliste geschriebenes Programm besteht
aus einer Abfolge textbasierter Anweisungen, die von der Steuerung der Reihe nach ausgefiihrt
werden. Jede Anweisung besteht aus einer Zeilennummer, einem Anweisungscode und einem
Operanden (siehe IEC 61131-3).

INT

(Integer: Ganzzahl) Uber 16 Bits codierte Ganzzahl.

K

Konfiguration
Die Anordnung und Vernetzung von Hardwarekomponenten innerhalb eines Systems und die
Hardware- und Softwareparameter, die die Betriebsmerkmale des Systems bestimmen.

L

LD
(Ladder Diagramm: Konfakitplan (KOP)) Grafische Darstellung der Anweisungen eines
Steuerungsprogramms mit Symbolen fiir Kontakte, Spulen und Bausteine in einer Abfolge von
Programmbausteinen, die von der Steuerung der Reihe nach ausgefuhrt werden (siehe
IEC 61131-3).
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MAST
Prozessortask, die Uber die zugehorige Programmiersoftware ausgefihrt wird. Die MAST-Task
besteht aus zwei Sections:
e IN: Vor der Ausfiihrung der MAST-Task werden die Eingéange in die IN-Section kopiert.
e OUT: Nach der Ausfiihrung der MAST-Task werden die Ausgange in die OUT-Section kopiert.
P

POU
(Program Organization Unit: Programmierorganisationseinheif) Variablendeklaration im Quellcode
und der entsprechende Anweisungssatz. POUs ermdglichen die modulare Wiederverwendung
von Softwareprogrammen, Funktionen und Funktionsbausteinen. Sobald POUs deklariert sind,
stehen sie sich gegenseitig zur Verfligung.

Programm
Komponente einer Anwendung, die aus kompiliertem Quellcode besteht und im Speicher einer
programmierbaren Steuerung installiert werden kann.

ST
(Structured Text: Strukturierter Text) Programmiersprache, die komplexe und verschachtelte
Anweisungen umfasst (z. B. lterationsschleifen, bedingte Ausfiihrungen oder Funktionen). ST ist
IEC 61131-3-kompatibel.

Steuerung
Ermaoglicht die Automatisierung industrieller Prozesse (auch als speicherprogrammierbare
Steuerung oder SPS bezeichnet).

Steuerungsnetzwerk
Ein Netzwerk mit Logic Controllern, SCADA-Systemen, PCs, HMI, Switches usw.
Es werden zwei Arten von Topologien unterstitzt:
e Flach: Alle Module und Gerate in diesem Netzwerk gehéren demselben Teilnetz an.
e 2-stufig: Das Netzwerk ist in ein Betriebsnetzwerk und ein Steuerungsnetzwerk unterteilt.
Diese beiden Netzwerke sind zwar physisch voneinander unabhangig, in der Regel jedoch tber
ein Routing-Gerat miteinander verbunden.
\

Variable

M

Speichereinheit, die von einem Programm adressiert und geéndert werden kann.
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