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Erweiterte Konnektivitat und Vernetzung

Erweiterte Konnektivitat und Vernetzung
Langen- und Geschwindigkeitsmessgerate fur die
Prozessautomatisierung mit PROFINET




Sensoren und Aktoren in automatisierten,
PLC-gesteuerten Prozessen

Der Einsatz von Sensoren und Aktoren in einer
komplexen, automatisierten, SPS-gesteuerten
Umgebung macht es notwendig, dass die Gera-

te mit Feldbusschnittstellen wie PROFINET oder
EtherNet/IP ausgestattet sind und erleichtert so
auch dem Automatisierer die Arbeit. Mit nur weni-
gen Klicks ermoglichen Feldbusschnittstellen die
einfache Integration von Aktoren und Sensoren in
die Produktionssteuerung.

Polytec bietet seit vielen Jahren Gateways fir PROFIBUS,
PROFINET und EtherNet/IP an. Mit der Integration von
PROFINET und EtherNet/IP in den LSV-Sensorkopf,
ermdglicht die Schnittstelle nicht nur die zyklische
Messdatenerfassung in Echtzeit, sondern auch das
azyklische Schreiben von Parametern und die Steuerung
des Lasers.

Diese Applikationsnote soll die beispielhafte Einbin-
dung eines ProSpeed® LSV mit PROFINET-Schnittstelle
in eine Siemens SPS S7-300 mittels der Projektierungs-
software TIA-Portal darstellen.
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ProSpeed® LSV Sensoren
Kontrolle im Fertigungsprozess Uberall und jederzeit

Bei der Produktion von Endlosmaterial und Stiick-
gut ist die genaue Kenntnis der Lange sowie der
Geschwindigkeit ein wichtiger Faktor fiir die Kos-
ten- und Prozessoptimierung. LSV Laser Surface
Velocimeter von Polytec ermdéglichen die hoch-
genaue Prozesssteuerung in der Fertigung durch
prazise und verlassliche optische Messung dieser
GroRen. Beispielhafte Anwendungen sind Zu-
schnittsteuerung, Lingenmessung von Stiickgut,
Bestimmung der Rollenldnge sowie Geschwindig-
keitsmessung zur Positionierung oder Integration
mit Inline-Priifsystemen.

Die ProSpeed®-Sensoren zeichnen sich durch ihre hohe
Messfeldtiefe unabhdngig vom Arbeitsabstand aus. Die
erweiterte Konnektivitdt dieser Sensorgeneration bietet
Transparenz - Uberall und jederzeit: Mit Touch- Display,
Parametrierung Uber Web-Interface, sowie Multi-User-
Zugriff fir bis zu vier Benutzer gleichzeitig Gber Ethernet
und serielle Schnittstelle. Das ProSpeed® LSV-2100
bietet Stillstand und Richtungserkennung und misst
zuverldssig auch in in rauen Umgebungen mit Arbeits-
abstanden von bis zu 3 m. Fur extreme Umgebungs-
bedingungen bietet das kompromisslose Thermo- Schutz-
Gehause (TPH) zusatzliche Robustheit.

Highlights

m Berlihrungslose, lasergenaue Ldngen- und
Geschwindigkeitsmessung

®m Einfache Prozessintegration mit flexiblem
Schnittstellenkonzept

® Robuste Sensor-Technologie fiir raue und
heille Umgebungen (IP 66 und IP 67) mit
geprifter Schlag- und Vibrationsfestigkeit

m Hohe Flexibilitdt mit bis zu 3 m langen
Arbeitsabstanden

m Sichtbarer Laser fir eine einfache
Justage vor Ort
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Projektaufbau der
Hardware in der
Gerdtekonfigu-
ration

2

Hardware-
Katalog in der
Gerditeansicht
des ProSpeed®
Lsv

3

Einstellung der
Zykluszeit in den
den Einstellungen
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[ Filter  Profil: | <Alle>

B

~ [ Kopfmodul
~ [ Polytec_ProSpeed_LSV
Il Polytec ProSpeed LSV

Nach dem Laden der GSDML-Datei
im XML-Format, die im Software-
paket des Standardlieferumfang
enthalten ist, kann das ProSpeed®
LSV im Hardware-Katalog ausge-
wahlt und der Hardware-Konfigu-
ration hinzugefugt werden.

Mit der Auswahl des Kopfmoduls
"Polytec ProSpeed LSV" sind 25
Bytes im Eingangsadressbereich
reserviert, die in einem freien
Adressbereich zugewiesen werden
kénnen. Dieses Standard-Modul
enthélt alle Messdaten und Status-
bits, die das LSV zyklisch auf dem
Feldbus zur Verfligung stellt und
welche von der SPS ausgelesen
werden.

Die Zykluszeit kann von 8 msin 2 n
- Schritten bis zu 512 ms einge-
stellt werden. Die Zykluszeit hat
einen Einfluss auf die verwendete
Bandbreite im Netzwerk und muss
anwendungsspezifisch berticksich-
tigt werden.



Die Reihenfolge der Daten und die einzelnen Datentypen sind den PLC-Tags wie unten dargestellt hinzuzufiigen:
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Standard-Variablentabelle
Name
_TimingE rrar
_LenMessureRunning
_Valid
_LaserQff
_ShutterClosed
_TempWarning45
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_TemperatureError
_Paraminterlock
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_SensorTemperature
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Datentyp

Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Boal
Bool
Real
Real
Wiord
Real
Int
Byte
Byte
Real
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%ED21
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Extended-Modul

Zusatzlich zum Standardmodul kann das Extended-Modul verwendet werden, um die neue Feldbusschnitt-
stelle voll auszunutzen und das LSV zyklisch mit bestimmten Daten zu steuern.

B repmecpen e = B[ 0] R i | [ cmsmctenum | =
5 = : . o ok Wi acsdem T = | Rinley
Hardware- ‘!,4"! T "':E’,:" : . x E:h-"_-i:u T
Konfiguration il L iy : s T
mit Extended- Pt
Modul [ JES—
6 Der Ausgangsadressbereich des Reglers wird zyklisch |-c5uchen:- HE]
Hardware- vom LSV gelesen und Wertednderungen werden vom i
Katalog mit LSV im aktuellen Zyklus tbernommen. ] Filter Profil | <Alle= [:]
Extended-Modul ~ i Kopimodul
- [i Polytec_ProSpeed_LSW
u Polytec ProSpeed LSV
~ [ Modul
[l Lsv_Extended
7 Standard-Variablentabelle
PLC-Tags mit Mame Datentyp Adresse a Rema.. Erreic.. Sichtb
Extended-Modul  SESSle  |aserswitch Bool %AD.0 M M
20 @ _OpenShutter Bool %A0.1 ! =
21 @ _EnableAutoShutdown Bool WAD.2 =) v
22 @ _EnableAutoRestart Bool %A0.3 =2 v
23 @ | _nterlock Bool %A0.7 = I~
24 @ | _StartlenMeas Eyte AR 1T ™ v
25 @ _Cutlen Real %AD2 [v! v
26 @ _NotifiLen Real %AD6 I~ [«

Das Extended-Modul reserviert 10 Bytes der Ausgangsadresse. Der Umfang und die Reihenfolge der Steuerdaten
wird wie folgt dargestellt und k&nnen nach Bedarf in die Variablentabelle eingefligt werden:
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Anzeige der

zyklischen
Messdaten
Uber ein HMI
Velocity Length
+00000,000 +00000,000
El Kl 3 ooscaoocgl soose |
Die zyklischen Messdaten der Eingangsadressen kédnnen direkt verknipft
und auf einer Mensch-Maschine-Schnittstelle angezeigt werden
9
Zugriff auf
zyklische
Steuerdaten
lber

& Polytec v

Correction Fa
Shutter

ctor
+00,0000 Swit Switch

Fringe Spacing pm
Service Request

Level

+00,0000

Auto Auto

Shutdown  Restart
Sensor

Temperature v
o

Communication Interlock Base Unit
Return to

Unlocked

Dies ermdglicht auch den direkten Zugriff auf zyklische Steuerungsdaten wie Laser-
oder Shuttersteuerung tber eine Mensch-Maschine-Schnittstelle
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Zum Setzen oder Abfragen von Parametern der LSV werden azyklisch die erweiterten Befehle "RDREC" zum Lesen
eines Datensatzes oder "WRREC" zum Schreiben eines Datensatzes aufgerufen. Die verschiedenen Parameter der
LSV sind einer Datensatznummer (INDEX) zugeordnet, die in einer Tabelle im Handbuch dokumentiert sind. Fir
eine bessere Ubersicht im Programm empfiehlt es sich, einen Datenbaustein fir die mit der SPS zu steuernden
Parameter anzulegen, in dem die Zuordnung der Indizes zu den Parametern vorgenommen wird.

O = ~* Command_Index

UNIT:BASE
ACQ:EMZERD
ACQAMN
ALQANG
ALY RANGE
ACQ:HOLDV
LEN:TRIGSRC
LEN:OFFS
LEN:INT
LEN:SYHC
LEN:TRACK
LEN:HOLD
MAT:LEVEL
MAT-POL
MAT:HOLD
EXTTRIG:ARM
EXTTRIG:LOGIC
EXTTRIG:MODE
EXTTRIG:POL1
EXTTRIG:POL2
CUT:LEN
CUT:HOTIFY
CUT:SIGNAL
CUT:DELAY1
CUT:DELAY2
CAL:DELTA
CAL:CORR
SENS:TEMP
SENS:QMN
ENC:ENA
ENC:PPL

Struct
Int
Int
int
int
Int
Int
Int
Int
Int
Int
int
int
Int
Int
int
Int
Int
Int
Int
Int
Int
Int
int
int
Int
Int
int
int
Int
Int
Int
int

Int
int
int

[l 0.0
00

G

120
14.0
16.0
18.0
200
220
24.0
260
280
300
.0

36.0

40.0

44.0
46.0
48.0

520
540
56.0
58.0
60.0
62.0
64.0

68.0
0.0

C 00000000000 C0C0O0C0C0C0000C0O00C0C0O00CC000C0C0C00
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Damit die Anweisung "RDREC" korrekt funktioniert, missen bestimmten Ein- und Ausgangen Variablen zugewie-
sen werden'. Der Eingang REQ 16st die Ausfihrung des Befehls aus und wird einer booleschen Variablen zugewie-
sen. Der Eingang ID wird mit der Diagnoseadresse des ProSpeed® LSV aus der Geratekonfiguration im hexadezi-
malen Format belegt (im Beispiel unten durch eine Variable aus dem Datenblock "Global"). Der Eingang INDEX
wird mit der Datensatznummer oder der angelegten Variable des entsprechenden Parameters im Integer-Format
zugewiesen. Der Eingang MLEN wird mit der Byte-Ldnge des Datenformats belegt. Im gezeigten Beispiel ist der
Parameter CAL:CORR, also der Korrekturfaktor, ein numerischer Wert im REAL-Format, der eine Lénge von 4 Byte
hat. Der Ausgang RECORD wird der Variablen zugewiesen, in der die Antwort des LSV geschrieben werden soll.

1 Weitere Informationen finden Sie im firmeneigenen Hilfementi des Informationssystems TIA Portal:.

Programming a PLC > Instructions > Instructions (57-300, S7-400) > Extended Instructions (S7-300, S7-400) > Distributed 170 (57-300, 57-400)
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Anweisung

14
Funktionsblock
zur Uberwachung
der WRREC/
RDREC Anwei-
sungen in SCL

B2
"ROREC_DE_1"

W41 6
*Bool_1"

%DB1.DBD4A74
"Global".Lsv_ID

“DEB1.DBWSO
"Glabal®.
Command_
Index.
"CAL:DELTA"

4

PIDB1.DBX130.0
"Global®.Read_

Brrans

Die Uberwachung der Ausgange VALID, DONE und
ERROR erfolgt mit einem separaten Funktionsblock
(Abb. 14). Die Ausgdnge STATUS und LEN missen
nicht zugeordnet werden.

%DB5
“WRREC_DB_1"

. —EN

9416
“Bool_1" — REQ

““DB1.DBD474

“Global®.LSV_ID — |p
“%DB1.DBWS0
“Global®.
Command_

Index. DONE — #Bool 2

"CAL:DELTA" __ |ypEX BUSY — #Bool_3
ERROR — #Bool_4

PiDB1.DBX134.0
STATUS — #Word_1

“Global®.Read_
Array."CAL:CORR" — RECORD ENO —

Die Anweisung "WRREC" funktioniert genauso wie
"RDREC", mit dem Unterschied, dass die Byteldnge
der zu Ubertragenden Daten nicht angegeben wird.

1 @IF "RDREC_DB".VALID = TRUE
"RDREC_DB".REQ := FALSE:
| END_IF:

"WRREC_DB".REQ := FALSE;
|END_IF;

CoO -] @ LA s L R

COR "RDREC DB".ERRCOR = TRUE THEN

EIF "WRREC DB".DONE = TRUE OR "WRREC DB".ERRCR = TRUE THEN

Da die WRREC/RDREC - Anweisungen teilweise meherere Aufrufe bendtigen, bevor eine Antwort empfangen
werden kann, missen der DONE und ERROR-Ausgang diesbeziiglich Giberwacht werden. Daher empfiehlt sich
ein Funktionsbaustein zur Zustandsverwaltung der beiden Anweisungen einzusetzen. Gegebenenfalls muss
auch nach dem abgeschlossenen Lese- oder Schreibvogang das Eingangsbit REQ wirder zuriick gesetzt werden,
da sonst die Anfragen immer wiederholt werden.
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