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1.16.6.3 G701 - Start Remote Node 289
1.16.6.4 G702 - Stop Remote Node 290
1.16.6.5 G703 - Reset Remote Node 290
1.16.6.6 G704 - Enter Pre-Operational-State 291
1.16.6.7 G705 - Reset-Communikation 291
1.16.6.8 G711 - Funktionsiiberwachung der Teilnehmer 292

1.16.6.9 G72x - Befehle fiur die Kontrolle von Geratefehlern, Allgemeines 293
1.16.6.10G721 / G722 - Priife ob eine Geratefehlernachricht vorhanden ist 293
1.16.6.11G73x - Befehle fiir die Bearbeitung von Servicedatenobjekten,

Allgemeines 294
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Upload Rq) 294

1.16.6.13G731 - Schreibe den Inhalt eines Servicedatenobjektes (Initiate Domain
Upload Rq) 295
1.16.6.14 G74x, G75x - Befehle fir die Bearbeitung von Prozessdatenobjekten 296
1.16.6.15G74x - Prozessdaten lesen 298
1.16.6.16 G75x - Prozessdaten senden 299
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INDEX 306
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1 Befehle der PA-CONTROL-Familie

1.1 Informationen zu Softwarestianden

G25
In der Version 4.xx konnte mit dem Befehl ,G25.A0“ die Achse zum Fahren freigeschaltet

werden, ohne die Achse zu referenzieren.
Ab der Version 5.00 ist dieser Befehl nicht mehr mdglich. Statt dessen sollte der Befehl

G26 verwendet werden.

G140/ G141
in der Version 4.xx wurde mit den Befehlen G140 / G141 der MESSMODE aktiviert oder

deaktiviert.
ab der Version 5.00 hat eine Achse mehrere Statuszustande der Status MESSMODE

wurde durch den Status DISABLED abgelést. Die Funktion und die Verwendbarkeit der
Befehle G140 / G142 hat sich dadurch leicht geandert.

Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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1.2

1.21

1.2.2

1.2.3

1.2.4

1.2.5

1.2.6

1.2.7

1.2.8

1.2.9

Elemente der Programmierung - Ubersicht
In der PA-CONTROL werden verschiedene Elemente zur Programmierung verwendet.
Eingange

Ein Eingang kann auf seinen logischen Zustand abgefragt werden (siehe Abschnitt 7.8.1.7,
Seite 141). Es sind 2048 Eingange implementiert.

Ausginge

Einem Ausgang kann der logische Zustand 0 oder 1 zugewiesen werden (siehe Abschnitt
1.8.2.2, Seite 143). Bei bedingten Spriingen kann sein logischer Zustand abgefragt werden
(Abschnitt 1.8.2.1, Seite 142). Es sind 2048 Ausgange implementiert.

Merker

Einem Merker kann der logische Zustand 0 oder 1 zugewiesen sein (siehe Abschnitt 7.8.3.7,
Seite 144) und sein logischer Zustand kann abgefragt werden. In der PA-CONTROL sind
8192 Merker implementiert.

Zeiten

Zeiten werden zur Erzeugung definierter Wartezeiten benutzt (siehe Abschnitt Th - Verweilzeit
Seite 149).

Realzahlregister

Realzahlregister (1-8192) sind spezielle Speicherplatze fir reelle Zahlen

(x 8.000.000,000). Die Registerinhalte kénnen fiir Positionierungen, sowie Rechen- und
Vergleichsoperationen benutzt werden. Es sind bis zu 3 Nachkommastellen erlaubt (siehe
Abschnitt 1.70, Seite 153).

Ganzzahlregister

Ganzzahlreglster (1-8192) sind spezielle Speicherplatze fir ganze Zahlen

(+2 d.h. £2.147.483.648). Die Registerinhalte kénnen fir Zeiten, sowie Zahl-, Rechen- und
Vergle|chsoperat|onen benutzt werden. Es sind keine Nachkommastellen erlaubt (siehe
Abschnitt 1.70.2.1, Seite 154).

Zeichenketten

Zeichenketten (Strings) dienen zur Speicherung von bis 80 ASCII-Zeichen, die z.B. Gber
serielle Schnittstelle empfangen wurden.

Es gibt S1 bis S16 als globale Strings auf die jeder Ablauf zugreifen kann. Jeder Ablauf hat
zusatzlich noch seinen eigenen lokalen S0. Die Inhalte der globalen Strings bleiben in der
Steuerung bis zum néchsten Uberschreiben erhalten, die lokalen Strings werden bei jedem
Automatikstart zuriickgesetzt.

Achsen

Achsen sind Schrittmotor- oder Servomotorachsen und dienen zur Positionierung. Sie werden
mit den Namen A1, A2, A3, A4, A5, A6, A7, A8 angesprochen (nur soweit vorhanden) (siehe
Abschnitt 1.7.3.2, Seite 95). Uber die PA-CONTROL kénnen maximal 16 Achsen angesteuert
werden.

Marke

Marken sind Orientierungspunkte und dienen als Ziele bei bedingten und unbedingten
Spriingen. Beispiel fiir eine Marke: $ROTBLAU

PA-CONTROL Programmierhandbuch Dezember 2011
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1.2.10 Kommentar

Ein Kommentar wird durch ein Semikolon (;) eingeleitet und dient der Programm-
dokumentation (siehe Beispiele bei den Befehlserklarungen) und der Bedienerfuhrung im
Automatikablauf.

1.2.11 Direkte Adressierung

Bei der direkten Adressierung wird Registern direkt ein neuer Wert tbergeben bzw. Merkern
ein neuer Zustand zugeordnet.

1.2.12 Indirekte Adressierung

Die indirekte Adressierung wird durch ein “I“ nach dem Bezeichner gekennzeichnet (R!5, M!6).
Bei der indirekten Adressierung von Registern wird auf ein weiteres Register gezeigt, welches
durch den Inhalt des aufgerufenen Registers angesprochen wird und der zugeordnete Wert
wird an dieses Ubergeben. Bei der indirekten Merkeradressierung zeigt der Merker auf den
Inhalt des Ganzzahlregisters mit gleichem Index und setzt den Inhalt des Ganzzahlregisters
als Index des anzusprechenden Merkers.

1.2.13 Display

Grundsatzlich stehen fir die PA-CONTROL drei Méglichkeiten der Anzeige zur Verfligung:
o 2-zeilige Anzeige bei den Geraten mit eigener Tastatur

e die 2-zeilige Anzeige innerhalb der IEF-Bedienkonsole sowie

e die Darstellung auf einer SUTRON-Bedienkonsole iiber CANopen-Bus.

Fir die Anzeige und Steuerung der beiden ersten Moglichkeiten kommen in erster Linie die
Befehle der G5xx-Befehlsgruppe (siehe Abschnitt 1.16.4, ab Seite 255) zur Anwendung. Die
Anzeige und Steuerung der Konsolen Giber CANopen-Bus erfolgt iiber Merker und Register
der PA-CONTROL.

1.2.14 Zahler

Zur Anwendung kommen Zahler, die Uber den CANopen-Bus angeschlossen werden (siehe
Abschnitt 1.714 ab Seite 218).

1.2.15 Serielle Schnittstelle

In der PA-CONTROL sind maximal die 4 Schnittstellen COM 1 bis COM 4 realisierbar. Zur
Anwendung kommen die die Befehle der G5xx-Befehlsgruppe (siehe Abschnitt 7.76.4, ab
Seite 255).

1.2.16 AD

Die Verarbeitung analoger Signale, z.B. von Temperaturen oder Driicken, kann ber die
optional einsetzbaren IEF-Module aber auch tber spezielle CANopen-Bus-Module erfolgen.
Fir die Verarbeitung der analogen Signale kommen die Befehle im Abschnitt 7.72.7 ab Seite
203 zur Anwendung.

1.217 DA

Uber CANopen-BUS kénnen bis zu 8 DA-Wandler angeschlossen werden (siehe dazu
Abschnitt 1.12.2 ab Seite 205).

1.2.18 Temperaturregler

Die Feldbusklemme ,Ksvario® kann Uber den CAN-Bus angeschlossen und zur Temperatur-
regelung eingesetzt werden.

Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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1.2.19 Systemmerker

Die systeminternen Merker (logischer Zustand 0 oder 1) kénnen vom Anwender nur abgefragt
werden (siehe Liste Systemmerker).

Power On: Der Merker wird von der PA-CONTROL nach dem Einschalten

1

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30

gesetzt und nach der Abfrage (LD SM1, G21 SM1.n, ...)

An der PA-CONTROL ist eine Tastatur angeschlossen und funktionsfahig in

Betrieb

Der Schlisselschalter auf der Tastatur der PA-CONTROL steht in der Position

.Program® (waagerecht, Schliissel nicht abziehbar)
Nicht belegt

Der ,G542-Befehl”, Eingabe eines Registerwertes, wurde mit ENTER beendet
Der ,G171-Befehl”, Zeichen in PTX-File schreiben, wurde nicht korrekt

ausgefuhrt
werden

Die Batterie ist in Ordnung
Achsweg ist groRer als Interpolations-Bahn-Weg

Interpolation lauft (0 = Interpolation nicht aktiv, 1 = Interpolation lauft)

Merker Status immer ,,0*

Achse 1 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 2 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 3 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 4 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 5 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 6 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 7 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 8 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 9 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 10 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 11 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 12 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 13 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 14 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 15 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
Achse 16 wurde durch die G123-Funktion gestoppt
CANopen-Bedienkonsole ,Sutron® ID 63 ist aktiv
CANopen-Bedienkonsole ,Sttron® ID 62 ist aktiv
CANopen-Bedienkonsole ,Sitron” ID 61 ist aktiv
CANopen-Bedienkonsole ,Sutron® ID 60 ist aktiv
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Teil 2 Liste der Systemmerker:

31 | Achse 1ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt

32 Achse 2 ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt
33 | Achse 3 ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt
34 | Achse 4 ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt
35 | Achse 5 ist DRIVE ENABLED
36 | Achse 6 ist DRIVE ENABLED
37 | Achse 7 ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt

38 | Achse 8 ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt

39 Achse 9ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt
40 Achse 10 ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt
41 | Achse 11ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt
42 | Achse 12 ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt
43 | Achse 13 ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt
44 | Achse 14 ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt
45 | Achse 15 ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt
46 | Achse 16 ist DRIVE ENABLED (Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt
47 | Blinkmerker-0, 160ms-Takt (Puls plus Pause)

48 | Blinkmerker-1, 320ms-Takt (Puls plus Pause)

49 | Blinkmerker-2, 640ms-Takt (Puls plus Pause)

50 Blinkmerker-3, 1280ms-Takt (Puls plus Pause)

Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt

Bereit) / Bereitschaftseingang ist bestromt

(
(
(
(
(
(

51 | Achse 1 ist referenziert
52 | Achse 2 ist referenziert
53 | Achse 3 ist referenziert
54 | Achse 4 ist referenziert
55 | Achse 5 ist referenziert
56 | Achse 6 ist referenziert
57 | Achse 7 ist referenziert
58 | Achse 8 ist referenziert
59 | Achse 9 ist referenziert
60 | Achse 10 ist referenziert
61 | Achse 11 ist referenziert
62 Achse 12 ist referenziert
63 | Achse 13 ist referenziert
64 | Achse 14 ist referenziert

65 | Achse 15 ist referenziert

Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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Teil 3 Liste der Systemmerker:

66
67
68
69
70
71
72
73
74
75
76
77
78
79
80
81
82
83
84
85
86
87
88
89
90
91
92
93
94
95
96
97
98
99
100

Achse 16 ist referenziert

Grundstellungsprogramm hat einen END-Befehl bearbeitet

Es kann mit RUN noch eine weitere TASK gestartet werden

Reserve
Reserve
Achse 1 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0
Achse 2 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0
Achse 3 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0
Achse 4 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0
Achse 5 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0
Achse 6 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0
Achse 7 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0
Achse 8 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0
Achse 9 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0)
Achse 10 zum Fahren freigeschaltet (
Achse 11 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0)
Achse 12 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0)
Achse 13 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0)

(

(

(

)
)
)
)
)
)
)
)

G25.A0)

Achse 14 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0)
Achse 15 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0)
Achse 16 zum Fahren freigeschaltet (G25.A0)
Reserve

Reserve

Reserve

Reserve

Achse 1 ist im Status ACTIVE

Achse 2 ist im Status ACTIVE

Achse 3 ist im Status ACTIVE

Achse 4 ist im Status ACTIVE

Achse 5 ist im Status ACTIVE

Achse 6 ist im Status ACTIVE

Achse 7 ist im Status ACTIVE

Achse 8 ist im Status ACTIVE

Achse 9 ist im Status ACTIVE

Achse 10 ist im Status ACTIVE
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Teil 4 Liste der Systemmerker:

101 Achse 11 ist im Status ACTIVE
102 Achse 12 ist im Status ACTIVE
103 Achse 13 ist im Status ACTIVE
104 Achse 14 ist im Status ACTIVE
105 Achse 15 ist im Status ACTIVE
106 Achse 16 ist im Status ACTIVE
107 Reserve

108 Reserve

109 Reserve

110 Reserve

111 Achse 1 ist im Status HALT
112 Achse 2 ist im Status HALT
113 Achse 3 ist im Status HALT
114 Achse 4 ist im Status HALT
115 Achse 5 ist im Status HALT
116 Achse 6 ist im Status HALT
117 Achse 7 ist im Status HALT
118 Achse 8 ist im Status HALT
119 Achse 9 ist im Status HALT
120 Achse 10 ist im Status HALT
121 Achse 11 ist im Status HALT
122 Achse 12 ist im Status HALT
123 Achse 13 ist im Status HALT
124 Achse 14 ist im Status HALT
125 Achse 15 ist im Status HALT
126 Achse 16 ist im Status HALT
127 Reserve

128 Reserve

129 Reserve

130 Reserve

131 Achse 1 istim Status IDLE
132 Achse 2 ist im Status IDLE

133 Achse 3 istim Status IDLE

134 Achse 4 ist im Status IDLE

135 Achse 5 istim Status IDLE

Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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Teil 5 Liste der Systemmerker:

136 Achse 6 istim Status IDLE
137 Achse 7 istim Status IDLE
138 Achse 8 istim Status IDLE
139 Achse 9 ist im Status IDLE
140 Achse 10 ist im Status IDLE
141 Achse 11 ist im Status IDLE
142 Achse 12 ist im Status IDLE
143 Achse 13 ist im Status IDLE
144 Achse 14 ist im Status IDLE
145 Achse 15 ist im Status IDLE
146 Achse 16 ist im Status IDLE
147 Reserve

148 Reserve

149 Reserve

150 Reserve

151 Achse 1 ist im Status SAFE
152 Achse 2 ist im Status SAFE
153 Achse 3 ist im Status SAFE
154 Achse 4 ist im Status SAFE
155 Achse 5 ist im Status SAFE
156 Achse 6 ist im Status SAFE
157 Achse 7 ist im Status SAFE
158 Achse 8 ist im Status SAFE
159 Achse 9 ist im Status SAFE
160 Achse 10 ist im Status SAFE
161 Achse 11 ist im Status SAFE
162 Achse 12 ist im Status SAFE
163 Achse 13 ist im Status SAFE
164 Achse 14 ist im Status SAFE
165 Achse 15 ist im Status SAFE
166 Achse 16 ist im Status SAFE
167 Reserve

168 Reserve

169 Reserve

170 Reserve

PA-CONTROL Programmierhandbuch Dezember 2011
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Teil 6 Liste der Systemmerker:

171 Achse 1 ist im Status IDLE oder SAFE

172 Achse 2 ist im Status IDLE oder SAFE

173 Achse 3 ist im Status IDLE oder SAFE

174 Achse 4 ist im Status IDLE oder SAFE

175 Achse 5 ist im Status IDLE oder SAFE

176 Achse 6 ist im Status IDLE oder SAFE

177 Achse 7 ist im Status IDLE oder SAFE Wird gesetzt, wenn die
Achse durch ein OFF-

178 Achse 8 ist im Status IDLE oder SAFE Kommando den Status

179  Achse 9 ist im Status IDLE oder SAFE "DISABLED" oder "SAFE"
erreicht hat

180 Achse 10 ist im Status IDLE oder SAFE

181 Achse 11 ist im Status IDLE oder SAFE

182 Achse 12 ist im Status IDLE oder SAFE

183 Achse 13 ist im Status IDLE oder SAFE

184 Achse 14 ist im Status IDLE oder SAFE

185 Achse 15 ist im Status IDLE oder SAFE

186 Achse 16 ist im Status IDLE oder SAFE

187 Reserve

188 Reserve

189 Reserve

190 Reserve

191 Achse 1

192 Achse 2 Diese Merker sind gesetzt, wenn eine Achse im Status IDLE /

193 Achse 3 SAFE um mehr als den zulassigen Parameterwert verschoben

Achse 4 und die Achse in den Status OPERATIONAL oder HALT geschal-

194 Achse tet wird, ansonsten wird der Merker bei der Funktion ON-Achse

195 Achse 5 zurlckgesetzt.

196 Achse 6 Der Merker wird gesetzt, bevor die Achse den Status

OPERATIONAL oder HALT erreicht hat.

197 Achse7 Ist dieser Merker gesetzt, werden entsprechend dem "Einschalt-

198 Achse 8 verfahrmode" weitere Aktionen beeinflusst.

199 Achse 9 Der Merker wird durch Abfrage oder beim Verlassen der

Verfahrbetriebsart zuriickgesetzt.

200 Achse 10

201 Achse 11

202 Achse 12

203 Achse 13

204 Achse 14

205 Achse 15

206 Achse 16

Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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Teil 7 Liste der Systemmerker:

Mit Hilfe des Programms WINPAC kénnen die 16 moglichen Achsen in Gruppen

207 zusammengefasst werden. Das erfolgt (iber die Einstellmdglichkeiten der
Registerkarte ,Achsparameter®. Es kdnnen maximal 4 Gruppen gebildet werden,
fur die die Systemmerker 207, 208, 209 und 210 zugeordnet sind.

Wird der Systemmerker der Achse gesetzt, dann wird auch der Gruppenmerker
gesetzt. Solange einer dieser beiden Merker gesetzt ist, kann die Achse nicht
verfahren werden.

208

Die Merker werden gel6scht durch:
209 - Abfragen im Automatikbetrieb (LD SM191..., G21 SM191..., LD SM207...)
- Abbruch AUTOMATIK oder ONLINE

HINWEIS: Ein Gruppenmerker kann nicht direkt geléscht werden. Der
210 | Gruppenmerker wird zuriickgesetzt, in dem alle Merker dieser Gruppe geldscht
werden.

211 | Achse 1 ist durch eine Interpolation belegt
212 | Achse 2 ist durch eine Interpolation belegt
213 | Achse 3 ist durch eine Interpolation belegt

214 | Achse 4 ist durch eine Interpolation belegt

0=
215 | Achse 5 ist durch eine Interpolation belegt Achse wird
nicht durch eine
Interpolation
217 | Achse 7 ist durch eine Interpolation belegt verfahren

216 | Achse 6 ist durch eine Interpolation belegt

218 | Achse 8 ist durch eine Interpolation belegt

219 | Achse 9 ist durch eine Interpolation belegt

220 | Achse 10 ist durch eine Interpolation belegt 1=
: ) : Achse wird
221 | Achse 11 ist durch eine Interpolation belegt durch eine
222 Achse 12 ist durch eine Interpolation belegt Interpolation
verfahren

223 | Achse 13 ist durch eine Interpolation belegt
224 | Achse 14 ist durch eine Interpolation belegt
225 | Achse 15 ist durch eine Interpolation belegt
226 | Achse 16 ist durch eine Interpolation belegt
227 Reserve

228 Reserve

229 Reserve

230 Reserve

231 | Achse 1 ist FAULT

232 | Achse 2 ist FAULT

233 | Achse 3 ist FAULT

234 Achse 4 ist FAULT

235 | Achse 5 ist FAULT

236 | Achse 6 ist FAULT
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Teil 8 Liste der Systemmerker:

237 Achse 7 ist FAULT

238 Achse 8 ist FAULT

239 Achse 9ist FAULT

240 Achse 10 ist FAULT

241 Achse 11 ist FAULT

242 Achse 12 ist FAULT

243 Achse 13 ist FAULT

244 | Achse 14 ist FAULT

245 Achse 15ist FAULT

246 Achse 16 ist FAULT

247 Reserve

248 Reserve

249 Reserve

250 Reserve

251 Achse 1ist IN POSITION

252 | Achse 2 ist IN POSITION

253 Achse 3 ist IN POSITION

254 | Achse 4 ist IN POSITION

255 | Achse 5 ist IN POSITION

256 Achse 6 ist IN POSITION

257 Achse 7 ist IN POSITION

258 Achse 8 ist IN POSITION

259 | Achse 9ist IN POSITION

260 Achse 10 ist IN POSITION

261 Achse 11ist IN POSITION

262 Achse 12 ist IN POSITION

263 Achse 13 ist IN POSITION

264 Achse 14 ist IN POSITION

265 Achse 15ist IN POSITION

266 Achse 16 ist IN POSITION

271 Achse 1 Gantryantrieb ist referenziert
272 Achse 2 Gantryantrieb ist referenziert
273 Achse 3 Gantryantrieb ist referenziert
274 | Achse 4 Gantryantrieb ist referenziert
275 Achse 5 Gantryantrieb ist referenziert
276 Achse 6 Gantryantrieb ist referenziert
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277
278
279
281
282
283
284
285
286
285
291
292
293
294
295
296
297
298
299
300
301
302
303
304
305
306

Achse 7 Gantryantrieb ist referenziert

Achse 8 Gantryantrieb ist referenziert

Achse 9 Gantryantrieb ist referenziert

Achse 10 Gantryantrieb ist referenziert

Achse 11 Gantryantrieb ist referenziert

Achse 12 Gantryantrieb ist referenziert

Achse 13 Gantryantrieb ist referenziert

Achse 14 Gantryantrieb ist referenziert

Achse 15 Gantryantrieb ist referenziert

Achse 16 Gantryantrieb ist referenziert

(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich

)
)
)
)
)
)
)
)
)
)
)
)
)
)
)
)

(intern) Achse 1 setze Referenzoffset fur Gantry-Slave ist mdglich
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1.2.20 System N-Register

Die systeminternen Ganzzahlregister kbnnen vom Anwender nur abgefragt werden.

1 Systemlaufzeit der PA-CONTROL in Sekunden
(die Laufzeit wird nur durch Laden eine neues Betriebssystems zurlickgesetzt)

Systemlaufzeit der PA-CONTROL in Zehntelsekunden
(die Laufzeit wird nur durch Laden eines neuen Betriebssystems zurlickgesetzt)

3 Laufzeitmessung in Millisekunden (ab V4.74G)
Das Register wird bei Abfrage auf Null zurlickgesetzt und dann in jeder weiteren
Millisekunde bis zur nachsten Abfrage um 1 inkrementiert. Das WINPAC-
Diagnosefenster ,System-N-Register” beeinflusst SN3 nicht.

N

4 Reserve

5 PA-CONTROL-Version

6 PA-CONTROL-Seriennummer
7 Reserve

8 Reserve

9 Reserve

10 | Systemfehlernummer

11 | Ablauffehlernummer

12 | Nummer der Achse oder einer Achse aus einer (bei einem Fehler beteiligten)
Achsgruppe

13 | Nummer des Parallelablaufes mit dem Fehler

20 | PA-CONTROL wurde gestoppt von:
<SN20> =1 - STOP durch Bedienkonsole (IEF oder CANopen-Kons.)
<SN20> =2 - STOP durch Extern-STOP-Eingang
<SN20> = 3 > STOP durch Diagnoseschnittstelle (WINPAC)
<SN20> =4 > STOP durch Profibus DP
<S8N20> =5 > STOP durch RS232-ONLINE-CMD-Schnittstelle
<SN20> =6 - STOP durch Interbus-S
<SN20> =7 - STOP durch PAB-Programm

21 | PA-CONTROL befindet sich im Stop-Mode
Wird die PA-CONTROL im Automatikbetrieb gestoppt werden im STOPMODE
verschiedene Stufen durchlaufen, die im SN21 abgefragt werden kénnen.

<SN21> =0 -> Kein STOP

<SN21> =1 -> STOP erkannt

<S8N21> = 2 > Warte bis alle Achsen stehen
<SN21> = 3 - Starte Programm nach STOP
<SN21> = 4 > Bearbeite Programm nach STOP
<SN21> =5 > Gestoppt

<SN21> = 6 - Gestoppt und warten auf Weiter

<SN21> =7 - Start nach Stop erkannt, starte gestoppte Achsen
<SN21> = 8 - Bearbeite Programm START-NACH-STOP
<SN21> = 9 > Aktiviere Bearbeite alle Programme

Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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Teil 2 Liste der System-N-Register:

31 | Achse 1/ Zahler Absolut-Positionssystem

32 | Achse 2/ Zahler Absolut-Positionssystem

33 | Achse 3/ Zahler Absolut-Positionssystem

34 | Achse 4 / Zahler Absolut-Positionssystem

35 | Achse 5/ Zahler Absolut-Positionssystem

36 | Achse 6/ Zahler Absolut-Positionssystem

37 | Achse 7/ Zahler Absolut-Positionssystem

38 | Achse 8/ Zahler Absolut-Positionssystem

39 | Achse 9/ Zahler Absolut-Positionssystem

40 | Achse 10/ Zahler Absolut-Positionssystem

41 | Achse 11/ Zahler Absolut-Positionssystem

42 | Achse 12/ Zahler Absolut-Positionssystem

43 | Achse 13/ Zahler Absolut-Positionssystem

44 | Achse 14 / Zahler Absolut-Positionssystem

45 | Achse 15/ Zahler Absolut-Positionssystem

46 | Achse 16 / Zahler Absolut-Positionssystem

47 | Reserve

48  Reserve

49 Reserve

50 | Reserve

51 | Achse 1/ Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
52 | Achse 2/ Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
53 | Achse 3/ Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
54 | Achse 4 / Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
55 | Achse 5/ Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
56 | Achse 6/ Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
57 | Achse 7 / Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
58 | Achse 8 / Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
59 | Achse 9/ Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
60 | Achse 10/ Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
61 | Achse 11/ Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
62 | Achse 12/ Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
63 | Achse 13 / Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
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Teil 3 Liste der System-N-Register:

64 | Achse 14 / Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
65 Achse 15/ Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
66 Achse 16 / Anzahl der tatsachlich mit dem G180-Befehl geholten AD-Werte
67 | Reserve
68 | Anzahl freie TASKSs (fur RUN-Befehl)
71  Status Achse 1
72 Status Achse 2 Mogliche Stati einer Achse:
73 | Status Achse 3 0 :INIT
74 | Status Achse 4 1 :DISABLE
2 : SAFE
75  Status Achse 5 3 : SAFE_WHILE_DISABLE
4 : SAFE_WHILE_OPERATIONAL
76 |Status Achse 6 5 : SAFE_WHILE_ACTIVE
77 | Status Achse 7 6 : IDLE
Status Achse 8 7 : IDLE_WHILE_DISABLE
78 | otatus Achse 8 : IDLE_WHILE_OPERATIONAL
79 | Status Achse 9 9 : IDLE_WHILE_ACTUVE
10 : OPERATIONAL
80 | Status Achse 10 11 : ACTIVE
81 Status Achse 11 122 HALT
13 : HALT_WHILE_DISABLE
82 | Status Achse 12 14 : HALT_WHILE_OPERATIONAL
15 : HALT_WHILE_ACTIVE
83 | Status Achse 13 16 - FAULT
84 | Status Achse 14
85 | Status Achse 15
86  Status Achse 16
91 o | CAN-10-25 |O-Modul-Typen-Nummer
92 S’). CAN-10-26 |O-Modul-Typen-Nummer
93 > CAN-l0-27 [O-Modul-Typen-Nummer
Q0
93 ©  CAN-I0-28 I0-Modul-Typen-Nummer
101 COM 1
102 COM 2
103 < COM 3
104 ™~ | COM4
= Anzahl der empfangenen Zeichen
105 > |COMS5
Ke]
106 © COM6
107 CoOmM7
108 COM 8
Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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Teil 4 Liste der System-N-Register:

110
111
112
113
114
115
116
117
118
119
120
121
122
123
124
125
126
130
131
132
133
134
135
136
137
138
139
140
141
142
143
144
145
146

Counter 0 :
Counter 1 :
Counter 2 :
Counter 3 :
Counter 4 :
Counter 5 :
Counter 6 :
Counter 7 :
Counter 8 :

Counter 9 :

Counter 10 :

Counter 11

Counter 12 :
Counter 13 :
Counter 14 :
Counter 15 :
Counter 16 :

Counter 0 :
Counter 1 :
Counter 2 :
Counter 3 :
Counter 4 :
Counter 5 :
Counter 6 :
Counter 7 :
Counter 8 :
Counter 9 :
Counter 10
Counter 11
Counter 12
Counter 13
Counter 14
Counter 15
Counter 16

Istwert

Istwert

Istwert

Istwert

Istwert

Istwert

Istwert

Istwert

Istwert

Istwert

Istwert

. Istwert

Istwert

Istwert

Istwert

Istwert

Istwert

Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl

: Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
: Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
: Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
: Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
: Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
: Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
: Anzahl AD-Werte beim G182-Befehl
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1.2.21 System R-Register

Die systeminternen Realzahlregister kbnnen vom Anwender nur abgefragt werden
| N Funkton

1..9 | Reserve

10 Interpolations-Bahnsollgeschwindigkeit

11...30 Reserve

31 Achse A1/ Position im Absolutsystem

32 Achse A2 / Position im Absolutsystem

33 Achse A3 / Position im Absolutsystem

34 Achse A4 / Position im Absolutsystem

35 Achse A5 / Position im Absolutsystem

36 Achse A6 / Position im Absolutsystem

37 Achse A7 / Position im Absolutsystem

38 Achse A8 / Position im Absolutsystem

39 Achse A9 / Position im Absolutsystem

40 Achse A10 / Position im Absolutsystem

41 Achse A11 / Position im Absolutsystem

42 Achse A12 / Position im Absolutsystem

43 Achse A13 / Position im Absolutsystem

44 Achse A14 / Position im Absolutsystem

45 Achse A15 / Position im Absolutsystem

46 Achse A16 / Position im Absolutsystem

47 Reserve

48 Reserve

49 Reserve

50 Reserve

51 Position der Achse 1 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet wurde
52 Position der Achse 2 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet wurde
53 Position der Achse 3 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet wurde
54 Position der Achse 4 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet wurde
55 Position der Achse 5 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet wurde
56 Position der Achse 6 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet wurde
57 Position der Achse 7 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet wurde
58 Position der Achse 8 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet wurde
59 Position der Achse 9 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet wurde

60 Position der Achse 10 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet wurde
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Teil 2 Liste der System-R-Register:

61 Position der Achse 11 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet
wurde

62 Position der Achse 12 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet
wurde

63 Position der Achse 13 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet
wurde

64 Position der Achse 14 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet
wurde

65 Position der Achse 15 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet
wurde

66 Position der Achse 16 wenn sie in den Staus IDLE oder SAFE geschaltet
wurde

67 Reserve

68 Reserve

69 Reserve

70 Reserve

71 Die Zielposition der Achse 1 beim letzten Fahrbefehl.
72 Die Zielposition der Achse 2 beim letzten Fahrbefehl.
73 Die Zielposition der Achse 3 beim letzten Fahrbefehl.
74 Die Zielposition der Achse 4 beim letzten Fahrbefehl.
75 Die Zielposition der Achse 5 beim letzten Fahrbefehl.
76 Die Zielposition der Achse 6 beim letzten Fahrbefehl.
77 Die Zielposition der Achse 7 beim letzten Fahrbefehl.
78 Die Zielposition der Achse 8 beim letzten Fahrbefehl.
79 Die Zielposition der Achse 9 beim letzten Fahrbefehl.
80 Die Zielposition der Achse 10 beim letzten Fahrbefehl.
81 Die Zielposition der Achse 11 beim letzten Fahrbefehl.
82 Die Zielposition der Achse 12 beim letzten Fahrbefehl.
83 Die Zielposition der Achse 13 beim letzten Fahrbefehl.
84 Die Zielposition der Achse 14 beim letzten Fahrbefehl.
85 Die Zielposition der Achse 15 beim letzten Fahrbefehl.
86 Die Zielposition der Achse 16 beim letzten Fahrbefehl.
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1.3

Ubersicht Befehlssatz

Einige Befehle der PA-CONTROL kénnen nur bei bestimmten PA-CONTROL Typen
verwendet werden.

Befehl ' — "= PA-CONTROL MP

Befehl > — 2= PA-CONTROL STEUER mit PLS7 / PLS9
Befehl > — ° = PA-CONTROL COMPACT mit PLS7
Befehl * > 4= PA-CONTROL servoTEC

In den Beschreibungen der Befehle wird durch die hochgestellte Zahl gekennzeichnet, bei
welcher PA-CONTROL Type dieser Befehl nur verwendbar ist.

HINWEIS Alle Seitenangaben der folgenden Befehlsubersicht sind mit einem Link versehen

1.3.1  Programmablauf (Automatik)
1.3.1.1 Ablauf
ABDIECHEN ... BREAK......ccoiiiiiiiee 51
ANNGIEN ..o STOP ..o, 52
FOrtflNren ... START ..o 52
Abfrage der aktuellen Zeilennummer eines Programms Ni:=LINE
Ni:=LINE.Name
Ni:=LINE.Si.......cocoeviiienienne 55
BEENAEN ... END ..o 55
1.3.1.2 Spriinge und Verzweigungen
SPrNGE IMMET . JMP ZYKLUS ... 56
Beginne ein Programm an einer bestimmten Programmzeile... JMP-LINE.Ni....................... 59
Springe im Programm wenn Zustand von Eingang .................. G211 57
Springe im Programm wenn Zustand von Ausgang ................. G21 011 i 57
Springe im Programm wenn Zustand von Merker .................... G21 M1 57
Springe wenn (logische) Bedingung erflllt ............ccccooceeennee G21 M5.1 BOHREN ............ 57
Springe wenn Inhalt von N-Register ...........cccccoiviiiiinii CASE.JMP.N8 .......ccoceeenne 60
Springe wenn Uberwachungszeit abgelaufen .......................... G421.1.500 SAVE_1 ......... 251
Springe wenn Achse steht / [&uft ... G211.A1.0 WAIT ............... 237
Springe wenn aktuelle Position der Achse ..........cccceeciveennen. G221.A2.1 READY ............ 242
Springe wenn neue Geratefehlernachricht empfangen............. G721.49 EMERGENCY ..... 293
Beginne Interpolation an einer bestimmten Programmzeile ..... JMP-LINE-IPO.Ni .............. 136
1.3.1.3 Unterprogramme aufrufen
Rufe UP Auf ..o SUB LAMBLI .....cceeviieneee. 63
Rufe UP auf, Programmnamen steht in einem N-Register ....... SUB.N8.....coiiiiiiiieee 66
Rufe UP auf, Programmnamen steht in einem N-Register,
Programmnamen hat eine feste Zeichenlénge ............c........... SUB.N7.8...cciiiiiiieiiiieieene 66
Rufe UP auf, Programm wird auf richtigen Typ Uberpruft......... SUB.N6.PNC.........ccueeenne 66
Rufe UP wenn Zustand von Eingang ..........ccccoeeecveeiiiieneeeeee. €272 & Iy I 67
Rufe UPwenn Zustand von AusSgang .........cccccoeceeeeiniieeenennn. G22 011 i 67
Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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Rufe UPwenn Zustand von Merker ............cccooviveeeeiiiicciiieeen. G22 M1 e, 67
Rufe UP wenn (logische) Bedingung erfillt ...........c.cccveveennee. G22 M5.1 SAEGEN ............. 67
Rufe UP wenn Inhalt von N-Register ...........cccocviiiiiiiininnnen. CASE.SUB.N8........cccceeenne. 68
Rufe UPwenn Zeitiiberwachung abgelaufen ...............c.ccceec.. G422.1.500 ERROR.......... 252
Rufe UP wenn Zeitiiberwachung abgel. mit Wiederholen ........ G423.1.200 ERROR _2...... 253
Rufe UP wenn Achse steht / 1auft ..........c..occooiiiiiini G212.A0.0 AUSG ............. 239
Rufe UP wenn aktuelle Position der Achse .......cccccceeveiinnnneee. G222.1.A2.1500 PASTE ... 244
Rufe UP wenn neue Geratefehlernachricht empfangen ........... G722.50 GREIFER............ 293
Unterprogrammaufruf, Programmname steht in einer
ZEICHENKEHE ...vveeiiieeeeeee e SUB.S0, SUB.Sn................... 65
1.3.1.4 Schleifen
ZAhler INKrEMENT .......ooiiiiiee e seee e INC.N2.N3 START ............... 70
Zahler DEKrement ........ocooviiiiiiiiiiiie e DEC .N3 ZYKLUS ............... 71
1.3.1.5 Parallele Ablaufe
Start Parallelablauf ............cccoiiiiiie e RUN ..cooiie e 73
Anhalten Parallelablauf.............ccccooiiiiiiii e SLEEP ... 75
Beende Parallelablauf ............ccoooiiiiiieee e CANCEL .....oeevvieieeeieeeee 76
Start Parallelablauf in Abhangigkeit .............cccccoiiiiiiiii CASE.RUN......coeeeiiee, 77
Anhalten Parallelablauf in Abhangigkeit............cccoeciieiiiiinnnnns CASE.SLEEP .......cccvveen. 79
Beende Parallelablauf in Abhangigkeit...........cccooieeiiiinne CASE CANCEL ........cccc...... 81
Hole Programmstatus..........cccoovoiiiieiiiiie e PROGSTAT ....cccveeieeeeee 83
1.3.1.6 Fehlermanagement
ERROROFF ...ttt ettt ERROROFF .......cccovvvveiinnnn. 84
ERRORON ...ttt ERRORON .......c.coccviveeeen. 84
1.3.2 Achsbefehle
1.3.2.1 Allgemeines
1.3.2.2 Modi einer Achse
Startpositioniermode aktivieren ............ccccceeeeiieiiciiiiine s G210.A3 .. 236
Normalpositioniermode aktivieren ..............ococcooieiiiiiiiicee. G213.A3 241
Disable, aktiviere die Funktion ,OFF-ACHSE".......................... G140 88
Enable, aktiviere die Funktion ,ON-ACHSE"............................. G140 e 89
Achse abschalten (IDLE, SAFE) .......ccocoiiieiiie e, OFF.AN ..., 90
Achse einschalten (OPERATIONAL, ACTIVE) ......cccccveeviveenn. 0]\ Y o F R 91
Unterbreche eine Fahrt (HALT) ......cooooiiiiiiiiiiieieeee e, STOP.AN....evvieeeieeeeee 92
Stelle die Verfahrbereitschaft einer Achse her (OPERATIONAL, ACTIVE)
.................................................................................................. START.AN ccccovevieeeeenn 92
Brich einen gestoppten Fahrbefehl (HALT) ab...........cccceeeee. ABORT.AN ..., 93
Warte bis aktuelle Position </>Wert .........cccccooiiiiiiiiiiiice G230.1.A1.456 .......ccec..... 246
Warte bis der Restweg der aktuellen Positionierung tber- bzw. unterschritten ist
.................................................................................................. G231.A4.34 ....................... 248
PA-CONTROL Programmierhandbuch Dezember 2011
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1.3.2.3 Fahren
Referenzfahrt ... G25. AT 94
RV =14 = 1= o SRR A1:=20# A1:=R3.......cc........ 95
Absolut verfahren ... G90.A0 # G90.A1T ... 96
Relativ verfahren ...........cccooiiiii e G91.A0# G91.A1 ... 97
Beschleunigung festlegen ... G100.A1.15 e 98
Verfahrgeschwindigkeit festlegen..........cccccovviiiiiie e FA1:=200 # FA2:=R4........... 99
Verfahre so lange Bedingung erfullt ... G123.A1 131 s 101
Fahre Teilstrecke mit Start-Stop Frequenz .............cccccvveeeeee.. G150, 103
Abfrage der letzten Verfahrgeschwindigkeit einer Achse.......... Rn:=Fan..........cccccevuennn... 105
Abfrage der Bahngeschwindigkeit...........ccccceeviiiiiiiiiieeiien, RN:=FB ..o 130
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit wahrend Interpolation............ Rn:=FBAN........ccecvieeeen. 133
1.3.24 Position und Parameter
Position setzen ... G26.A1 # G26.A1.R1 ....... 106
Position auf Mal setzen (auf neuen Wert setzen) .................. G29.A.1.345 # G29.A2.R3 108
Achsparameter holen (laden) .........cccocvevviiiieiiiie e, R1:=A1, N1:=A1 .............. 110
1.3.2.5 Endschalter
Endschalteriberwachung ausschalten..............ccccccevinnnne G142 111
Endschalteriberwachung einschalten..............ccccccooiinn. (G R 112
1.3.2.6 Encoder und Schleppfehler
Schleppfehler holen ... Ni :=PEAn,Ri :=PEAn ........ 113
Encoderposition holen (laden) ' ..o R1:=ENC1 # N1:=ENC1.... 113
Warte auf Position von SSi-Interface ...........cccocceiiieiiiiies SSI1.1.R12 # SSI1.0.N4.... 116
1.3.2.7 Parameter-Befehle
servoTEC-Parameter schreiben (an servoTEC senden)..... PARAMETER.ST.A1.DIS:=N2 117
servoTEC-Parameter lesen (von servoTEC holen).............. N2:=PARAMETER.ST.A1.IN1 119
Achsparameter laden aus einem Register..........ccocccceeeeneennn. RA2.8:=R7 .....cooviiieeee. 120
Achsparameter in ein Register schreiben ..............cccccci. Ri:=RAN.M ....c..ecevrrreennn 121
1.3.2.8 Interpolation
IPO Bahnbeschleunigung festlegen ...........ccccoocveiiiiiieeiiineenn. G100.B.1500 .......ccocvvveenne 122
IPO Bahngeschwindigkeit festlegen............cccooiiiinee, FB:=2000, FB:=R4............. 125
Linearinterpolation ..............oooiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeee G01 A1:=40 A2:=60........... 126
IPO Bahngeschwindigkeit festlegen, eine Achse lauft frei mit.. FB.2:=1234 # FB.3:=R7 .... 125
Linearinterpolation, eine Achse lauft frei mit ................ccc......... GO01 A1:=50 A2:=30
A3:=FB*R6
............................................................................................................................................... 128
Linearinterpolation abbrechen.............cccccoiiiiiiiii IPOEND.......cooeiiieeeeeee 128
Bediene Ausgange vor einer Interpolation ............ccccoccceveennen. G160.20.0123.1.......ccc..... 134
Setze Ausgange wahrend einer Interpolation ..........c.c.cccooeee. G161.1.0333.1.......c.ceveee. 135
Rucksetzen von Ausgangen wahrend einer Interpolation......... G162.5.0333.0....cccccuueee. 135
Beginne Interpolation an einer bestimmten Programmzeile ..... JMP-LINE-IPO.Ni .............. 136
1.3.2.9 Spezielle PA-CONTROL-Befehle
Motorstrom verandern ™ ... ..o G101.A1.50 ..o 138
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1.3.3 Eingange, Ausgainge, Merker und Register
1.3.31 Eingdnge
Warte bis Zustand von Eingang ..........cccccoviiieiiiine e e 141
Logische UND-Verknipfung mit Eingang .........cccccccoevvinnninnen.n. LD/AND ..o, 171
Logische ODER-Verknupfung mit Eingang ..........ccccocceeeennnnen. LD/OR..cieiiieieiiieeeee 172
Abbild von Eingangen in ein Register .........ccccoovviivieieeeiiiinn, G603.R3.2.8.......cceees 286
1.3.3.2 Ausgéange
Warte auf Zustand von AUSQang .......ccccceeveeeeeiiiciiieieeee e O11 e, 142
Setze / RUcksetze AUSGANG ......occeeeiiiiiiieiiiieee e O1:=1#02:=0...ccccovureennn. 143
Logische UND-Verknipfung mit Ausgang ........cccccceveeeeeiinnnnen. LD/AND/OUT................ 171
Logische ODER-Verknupfung mit Ausgang ..........cccecveveennnee LD/OR/OUT....cocouveees 172
Setzen, Rlcksetzen, Negieren von Ausgangen ....................... SET/RES/NOT............... 173
Erweiterung der Befehle SET und RES ...........cceiiiiiiiiniee, SET/RES.01.016............ 173
Abbild von Register auf Ausgange (Binar) .........ccccccceveveeevienns G600.R3.58 ... 282
Abbild von Register auf Ausgange (BCD) ........cccccevviieeeriinnenn. G601.N2.24 ..o 283
1.3.3.3 Merker
Setze / RUcksetze Merker ... M1:=1#M2:=0 ................. 144
Direkte oder Indirekte Adressierung ...........ccccceveeeeeeeeecccnninnnnn. M1.1# MM01.....cceeee, 144
Warte auf Zustand von Merker ... M1 e 146
Logische UND-Verknipfung mit Merker ...........ccccceveeeeiinnnneen. LD/AND/OUT ............... 171
Logische ODER-Verknupfung mit Merker ..........ccccccoviieeennne LD/OR/OUT...coccuveeee 172
Setzen, Rlcksetzen, Negieren von Merker .........cccccceeevviinnnn. SET/RES/NOT .............. 173
Erweiterung der Befehle SET und RES ...........ccciiiiiiiiiine, SET /RES.M1.M256 ......... 173
Abbild von Register auf Merker ..........cccoceveeeiiiiiiiieeee e G602.R34.8 ... 284
Abbild von Merkern in ein Register .........cccccoviiiiniieiiinineen. G604.N4.2.8 .....ccovvveeens 287
Schreibe Merkernummer nach Vergleich in eine N-Register.... N3:=GETM.1.128.1 ........... 148
Vergleichsergebnis ZUWEISEN ...........ccoovveeeiiiiiei e M36:=R1<56 .......ccuvveernne 147
1.3.34 Register
Direkte und indirekte Adressierung .........cccccccceeeeriiiicinnneen. N1, N2 e, 153
Lade Register mit Wert (Konstante) .........cccccoveeveveeiiinnnee, N1:=23, R1:=33,5 ......vvveeee. 154
Lade Register mit einem binarem Wert..............cccccoeviiee. N2:=2#00110000..........c.c....... 155
Lade Register mit einem hexadezimalem Wert.................... N3:=16#3E8..........ccccvvrrreree. 155
Warte auf Status eines N-Registers..........ccccccoiiiiiiiiiie. Ni.n, Ni.Nn, N!i.n, N!i.N!n........ 182
Lade Inhalt eines System-N-Registers in ein
GanzzahlregiSter ... NN:=SNN ..., 183
Lade Inhalt eines System-R-Registers in ein
Realzahlregister...... ..o RN:=SRN .., 184
Bitweise Verarbeitung von N-Registern .........cccccvvvvvvvveennne. Ni:=Nn&Nm
Ni:=Nn&Konstante
Ni:=Nn|Nm
Ni:=Nn|Konstante
Ni:=Nn*Nm
Ni:=Nn”*Konstante .................. 181
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1.3.4 Verweilzeit, Uberwachungszeit, Datum, Echtzeituhr

1.3.4.1 Warten

Warte mit Programmausfuhrung bis Zeit abgelaufen ............... T10, TN 149
1.3.4.2 Uberwachungszeiten
Starte Uberwachungszeit mit Sprung im Programm ................ G421.1.200 ERROR _1...... 251
Starte Uberwachungszeit mit Unterprogrammaufruf ................ G422.1.500 ERROR 2...... 252
Starte Uberwachungszeit mit Wiederholfunktion ..................... G423.1.300 CRASH .......... 253
Lésche (Ricksetzen) Uberwachungszeit ............ccccceeveevennee.. G401 1. 254
1.3.4.3 Datum
Stz Datum ....cooiiiiiiiii e DATE:=N1.N2.N3.N4 ........ 150
1.3.4.4 Uhrzeit
Lies Datum / Uhrzeit ...........cccoviiiiiiii e S0:=TIME.HOUR.MIN ....... 152
SEIZE ZBit..c.eeie e TIME:=N1.N2.N3.............. 151
1.3.5 Mathematik
1.3.51 Adressierung
Direkte und indirekte Adressierung .........ccccoeecceeeeeeeeeeeeiecennnen. N1, N2 e, 153
1.3.5.2 Mathematische Befehle
Lade — REGISIEN ...coveiieiiee e Rn/Nn:=1234, N2:=16#3ES.........
................................................................................... N3:=2#00110000 ................. 154
AItION .o R2:=R2+57 .....ccocviiiveeinen, 155
................................................................................................ R1:=R1+R2 .............ccnu.oe... 155
SUbIraktion ......coooiiiiie e R4:=R4-33.......cccovviiiiienens 157
................................................................................................ R5:=R5-R6 ........c..cccecuvennnnn. 157
................................................................................................. R23:=1000-R7...................... 157
MUIEIPIKAtioON ..o N2:=N1*12 e, 158
................................................................................................ R3:=R2*R4.........cc...ceeuve..... 158
DIVISION ..t N5:=N5/M12. ., 159
................................................................................................ R6:=R6/R7 .......cccceeveurennnn. 159
................................................................................................ N7:=1000/N8........................ 159
SINUSTUNKLIONEN .....ooiiiiiie e RN:=SIN.K ..o, 160
................................................................................................ Rn:=SIN.Ri ......cc0eeeeeueeennnnn. 160
................................................................................................ Rn:=ASIN.K..............ccuu...... 160
................................................................................................ Rn:=ASIN.Ri.............ccuvv.nne.. 160
CosiNUSTUNKLONEN .....ccooiiiieeee e Rn:=COS.K....ccooviiereeeees 161
................................................................................................ Rn:=COS.Ri.....cccceeeveuveennnn. 161
................................................................................................. Rn:=ACOSK .......ccceeeuuve... 161
................................................................................................ Rn:=ACOS.Ri...........ccuveenne.. 161
Tangensfunktionen ... Rn:=TAN.K ... 162
................................................................................................. Rn:=TAN.Ri .......c..0eceuvnnnnn 162
................................................................................................ Rn:=ATAN.K .......cccceeeee. 162
................................................................................................ Rn:=ATAN.Ri ...........ccuuoen.... 162
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WUrZzelfunKtion ..o R99:=SQRT.R43 ............... 163
Ganzzahliger Anteil .........oooiiiiiiiiiie e R45:=INT.R70 .....cccceeenne 163
Nachkomma Anteil ..., R43:=FRAC.R55 ................ 164
BeIrag .oooeiiieiee e N55:=ABS.N22 ................... 164
1.3.5.3 Vergleiche
BefEhISTOIMEN..... .o e 165
BEISPICIE ... e heee e e e e e e e e e anees 166
(€1 o] 1= PP PROUPRPRR M11:=N22>12.......ccceeennee. 147
1= o] o USRS M12:=R21=R22.................. 147
KIBINET . M13:=R23<R24 ................. 147
UNGIEICH ..o M113:=N100<>123............ 147
1.3.54 Logische Operationen
B 0 S [y 171
UND e bbb AND 14.0 oo 171
ODER <.t ORI5.1 e 172
ST et SET OB...eeeeieeeiieeee 173
ST ettt ettt e nae e e nnae e ereeeneeens SETM92....oiiiiiieeeee, 173
ST ettt e SET.01.06......cccveveenen. 173
ST ettt e e e naae e eteeeneeens SET.M2.M96.......cceeennee. 173
N O T e NOT O7 ...ccvveienee 171,172
L | S RES O32 ....ccvviiveeeee 173
RESET ..ot RES M16 ...cocveiiiiieiienen 173
RESET ..ottt ettt e et e sneeeeneeens RES.01.016.....cccccccveenee. 173
RESET oottt RES.M56.M9%4 ................... 173
XOR-Verknipfung (Exklusiv-ODER)..........cccceeviiriiiieiieeiiens XOR N ceiiiiieiiiecee e 176
Erzeuge XOR-Quersumme von einem String und speichere
sie in einem Ganzzahlregister ab ...........cccoecveiiiciee e N1:=XOR.S0........ceevvrrenns 197
Mehrstufig UND (Klammern) ........cccoooeiiniieee e AND-LD .....oooiiieeeeeene 177
Mehrstufig ODER (Klammern) ........ccccccoveeiiiiieeiiiiee e OR-LD ..o 178
Bitweise Verarbeitung von N-Registern ............cccoccevienenn Ni:=Nn&Nm
Ni:=Nn&Konstante
Ni:=Nn|Nm
Ni:=Nn|Konstante
Ni:=Nn*Nm
Ni:=Nn“Konstante ............. 181
1.3.5.5 Register Operationen
Lade Register mit Wert (Konstante) ........ccccccvviiiiiene N1:=23, R1:=33,5 ...cccverern 154
Lade Register mit einem bindrem Wert..............cccccceiiiiiis N2:=2#00110000................... 155
Lade Register mit einem hexadezimalem Wert.................... N3:=16#3E8........ccceviereee 155
Warte auf Status eines N-Registers ........cccccoocvvieiiieeennne Ni.n, Ni.Nn, Nli.n, N!i.NIn........ 182
Lade Inhalt eines System-N-Registers in ein
GanzzahlregiSter ... NN:=SNN e, 183
Lade Inhalt eines System-R-Registers in ein
Realzahlregister..........c..ueiii RN:=SRN ...cocoviiiiieeeeee, 184
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Bitweise Verarbeitung von N-Registern ..............ccocceviieenn Ni:=Nn&Nm
Ni:=Nn&Konstante
Ni:=Nn|Nm
Ni:=Nn|Konstante
Ni:=Nn*Nm
Ni:=Nn“Konstante ............. 181
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1.3.6 Kommunikation
1.3.6.1 Serielle Schnittstelle, Display und Tastatur
Ablaufanzeigen ausschalten ............cccccooiiiiniinee e G110 e 188
INIHAlISIEre ...cooiiiiiee i G500.0, G500.1.6.1.0............ 256
Anzeige 10SChen ... G507 e 258
ZEile IOSCNEN ....ceiiiiiee e G502 ..o 259
Cursor positioNIereNn .........c..eeeiiiieiiiie e G503.4.1 # G504.N2.N6 ........ 260
Text QUSGEDEN ... G510.MASCHINENFEHLER . 262
Text ausgeben mit CRUNd LF........cccoooiiiiiiiie G511.EINGRIFF ........cc....... 263
Sonderzeichen ausgeben .........ccceevviiiiiiiieee e G512.36 .ooeeeieieeeeeeeeeee 264
Textzeile aus einem PTX-File ausgeben .............cccccee G515.5.FEHLERTEXT ........... 265
Registerinhalt ausgeben ..........ccccoiviiicc G520.R2 # G520.R3.3.1......... 266
Merker-, Ausgangs-, Eingangszustand ausgeben .............. G520.17 oo 266
Registerinhalt ausgeben mit CRund LF .............ccc.ooooie, G521.N5 # G521.N7.8............ 268
Merker-, Ausgangs-, Eingangszustand mit CR und LF ausgeben
............................................................................................. G521.M25 ........cccvvveeen. 268
Registerinhalt Gbernehmen ...........ccccccooiiiiii e, G531.R7 ERROR _1............... 270
Merker- oder Ausgangszustand dbernehmen ..................... G531.M34.DATA ..o 270
Zeichenkette Gbernehmen ...........ccccciiiiiiiiiii e G531.R2 FEHLER.................. 270
Zeichenlbernahme in den lokalen Zeichenpuffer SO........... G532.13.U_FEHLER.............. 272
Zeichenkette im Hintergrund Gbernehmen ...........ccccceeee... G533.13 . 273
Definierte Anzahl Zeichen Gbernehmen ............................. G534.4 275
Prife Ubernahme von Schnittstelle ..............cccccceevivennnnenn. N5:=CHN ....c.ooiiiiiieee. 189
Prufe ob Taste gedrlckt .........oocoeeiiiiiiiiii e G540.N6 ....oeeeiiiiie 277
Hole Zeichen (Tastecode) ........cccoceeeeeeieiiiciiieieee e G541.N2 .., 278
Eingabe Register ... G542.30.1.3.N1T ..o 279
Schllsselschalter abfragen .........cccccciieeeieiiiicccieeeee e, LD SM3.0 v, 15
1.3.6.2 CANopen-Bus
Netzwerk-Management Befehle ..o Allgemeines...........cccceeennee 288
Start Remote NOde .......cc.oeiiiiiii e G701.N e 289
Stop Remote Node ..., G702.N . 290
Reset Remote Node ..., G703.N . 290
Enter Pre-Operational-State ...........ccccccvevcieeiviiiiee e, G704.N.. 291
Reset-CommuniKation ..., G705.N i 291
Funktionsiiberwachung der Teilnehmer...........ccccooiiiiienn. G711.49.12 FEHLER......... 292
Befehle fur die Kontrolle von Geratefehlern, Allgemeines ........ GV 4 293
Verzweige, wenn eine Fehlernachricht vorhanden ist....... G721.(ID) (Marke) ............ 293
Rufe ein Unterprogramm auf, wenn eine
Fehlernachricht vorhanden ist ...........ccccocoiiiiiniiinen. G722.(ID) (Marke) ............. 293
Befehle fUr die Bearbeitung von Servicedatenobjekten ............ G73X i 294
Lies den Inhalt eines Servicedatenobjektes ...................... G730, e 294
Schreibe den Inhalt eines Servicedatenobjektes............... G737 i 295
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Bearbeitung von Prozessdatenobjekten, Allgemeines.............. (CYL Y S CYA) S 296
Prozessdaten lesen (PDOT) .......oooiiiiiiiiiiiiiieieee e, G741.49.4 ..., 298
Prozessdaten lesen (PDO2).........coocieiiiiiiiiiiniieeeeenn, G742.50.2....cccciiiiiien 298
Prozessdaten senden (PDO1).....ccooviiiiiiiiieiiiiiieeeeieenn, G751.49.4 ..o, 299
Prozessdaten senden (PDO2).........cccceviiiieiiiiiieeeeniieenn, G752.50.2...cccccciiiiiiiiens 299

1.3.6.3 MODBUS

Daten von MODBUS-Teilnehmer lesen...........cccccceeeeeeen. Ni:=MODBUS .................... 186
Daten auf MODBUS-Teilnehmer schreiben ...................... MODBUS........ccceeeeeeeeeee, 187

1.3.6.4 Stringbefehle

Sn - Kopieren von Zeichenketten ...........ccccccooviiiiiieienieinn, Sn:= Si # Sn:="Hallo Welt* 190
SO0 - Kopieren von Zeichenketten ...........cccoccoeeiiiiieiiin e, SO0:=CHN ..., 191
Eingabe Uber Tastatur ..o, G542.10.2.3.N1....ccce.. 279
Wertibernahme vom aktuellen Datenkanal ................cccceee G531.R1 ERROR............... 270
Wertlibernahme vom aktuellen Datenkanal ..............ccccccooe. G531.13 ., 270
Wertibernahme vom aktuellen Datenkanal ................cccceee G532.13 FINE.................... 272
Suche Position eines Zeichens im lokalen Zeichenpuffer SO ... N2:=P0OS.1.35.................. 192
Wandle Zeichen aus dem lokalen Zeichenpuffer ...................... N3:=COPY.2.5 C_FEHLER193
[ (o] T =T S i 1 o T SRR S3:=COPY.N5.N7.............. 195
String zusammenflgen.........ccve i Si:=Sn+SM ..o, 196
Hole die Lange eines Strings........cccocvvveiiiiie e N6:=LENGTH.SO............... 196
Schreibe den Inhalt eines Registers (Zahl) in einen String........ S4:=R6.N3.N7 ......cceeunneee. 198
Ubertrage Inhalt des lokalen Zeichenpuffers S0 in ein Ganzzahlregister
................................................................................................... N4:=GET.3.2.......c.cceeenee... 199
Ubertrage Inhalt des lokalen Zeichenpuffer SO im INTEL-Format in ein Ganzzahlregister
.................................................................................................. N1:=GETI.1.2..................... 200
Ubertrage Inhalt eines N-Registers in den lokalen Zeichenpuffer
.................................................................................................. PUT.1.4.N1....ooiiireen. 201
Ubertrage Inhalt eines N-Registers im INTEL-Format in den lokalen Zeichenpuffer SO
.................................................................................................. PUTL1.4.N1......c..ceeeee... 202
Erzeuge XOR-Quersumme von einem String ..........ccccovveeenen. N3:=XOR.ST1...ccc.ccevrreenen 197

1.3.7 Analog / Digital

Analog-Digital-Wandler — Allgemeine Beschreibung ..........ccco v 203
AD-Werte holen .........coooiiiiiiiiiiie e N1:=AD1 # R1:=AD1 ............. 203
Erfassen von mehreren AD-Werten ...........cccccooveiiiiiiinneen. (G 225
AD-Messreihe synchron zur Achsbewegung ...................... G180.A2.R22.R23.1.100.25 ... 226
AD-Messreihe mit Zeitraster .........cccocooviiiiiee G181.5.1.100.50.........cccuueneee. 228
Digital-Analog-Wandler — Allgemeine Beschreibung ........... cooooiiiiiiiiiiiii e, 205
DA-Wert (Inkremente) einstellen ............ccooccvveeeeeeiiiecenne, D e N 206

1.3.8 Datei-Befehle

Hole N-Register aus PTX-File ........ccccceiiiiiiiiiiiiiiees G170.N1.N2.N10.TEXTE ....... 207

Speichere N-Register in PTX-File ......cccccoiiiiiiniiiinee, G171.N2.N3.N20.ERR .......... 209

Zeile aus PTX-File in String (Sn) schreiben ..............c.......... G172.4.S2.FEHLERTEXTE.... 210
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String (Sn) in einer Zeile eines PTX-Files speichern ........... G173.N2.S1.FEHLER 1......... 211
Speichern aktueller Werte in einen Programm-File ............ STORE TA2:=PE_001............ 213
Zuweisung mit Konstanten deaktivieren...............ccccccoeee STOREEND.......ccccceiiiiieeee 215
Zuweisung mit Konstanten aktivieren..............cccccoecineenee STORESTART.....cceeviiereene 215
Speichern wenn Inhalt von Register.........c.cocoociiiiiennnnn. CASE.STORE.N3 ................. 216
1.3.9 Zahler
Zahler initialiSieren ... CNT4.INIT.O oo 219
ZANIEr SEIZEN ....eoiiiiiiiee e CNT1:=N1#CNT3:=25.......... 220
& o1 L=T o 1=Y 1= o N7 :=CNT8...coeeeiiiee 220
Zahler vergleichen mit Konstante............cccccccoeeiiiiiiiiiennennn. CNT3.0.1234 .....oovveeeeeee 221
Zahler vergleichen mit dem Inhalt eines Ganzzahlregisters CNT4.1.N7.......c.cccooiiiiiiinnen. 221
1.3.10 Temperaturregelung
Allgemeing AUSTUNIUNGEN .........oiiiiiiii s ceree e e e e e e e e e e e e e e ennreeeees 222
Parameterwert schreiben ... TC3.SP:=25.5......cccceeeeeeen. 223
Parameterwert 1IeSen ... R27:=TC1.X_EFF....ccccc0ee...... 224
1.3.11 Befehlsgruppen der PA-CONTROL
1.3.11.1 Befehle der G16x-Gruppe
Ausgange vor dem Start der Interpolation...............ccceeee... G160.20.0123.1 ....cceevee 134
Bediene Ausgange wahrend der Interpolation ................... G161.1.0333.1#
............................................................................................. G162.5.0333.0........cccvveen.ee.. 135
1.3.11.2  Befehle der G17x-Gruppe
Hole N-Register aus PTX-File ........ccccceeiviiiiiiiiiiie e G170.N1.N2.N10.TEXTE ....... 207
Speichere N-Register in PTX-File ......ccccccceveiiiiiiiiiiineenee, G171.N2.N3.N20.ERR .......... 209
Zeile aus PTX-File in String (Sn) schreiben ......................... G1724.82.....cooiiiiiiiee, 210
String (Sn) in einer Zeile eines PTX-Files speichern ........... G173.N2.S1.FEHLER 1......... 211
1.3.11.3  Befehle der G2xx-Gruppe
Startpositioniermode aktivieren ............cccccvviiiiiiie i, G210.A3....e e 236
Springe wenn Achse steht / 1&uft ..........ccccooiiii, G211.AT.OWAIT ..o 237
Rufe wenn Achse steht / 18uft ..., G212.A0.0 AUSG .................. 239
Normalpositioniermode aktivieren ...............cccccciiiiiniiiee. G213.A3. e 241
Springe wenn aktuelle Position der Achse .........cccccceeeens G221.A2.1 READY ................ 242
Rufe wenn aktuelle Position der Achse ..........ccccccoiiinniee. G222.1.A2.1500 PASTE ....... 244
Warte bis aktuelle Position </ > als Wert..............ccceuvvneeen. G230.j.An.Konstante .............. 246
Warte bis Restweg der aktuellen Positionierung erreicht ist G231.An.Konstante ................ 248
1.3.11.4  Befehle der G4xx-Gruppe
Lésche (Rucksetzen) Uberwachungszeit ............................ G401 254
Starte Uberwachungszeit mit Sprung im Programm ........... G421.1.200 ERROR 1.......... 251
Starte Uberwachungszeit mit Unterprogrammaufruf ........... G422.1.500 ERROR _2.......... 252
Starte Uberwachungszeit mit Wiederholfunktion ................ G423.1.300 CRASH .............. 253
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1.3.11.5 Befehle der G5xx-Gruppe

INIGTIANISIEre ..o G500.0, G500.1.6.1.0............ 256
Anzeige 10SChen ... G507 e 258
Zeile 10SCheN .......oiiiiiiii e G502 259
Cursor positioNiereN ..........occcveiiiiei e G503.4.1 # G504.N2.N6 ........ 260
Text auSGEDEN ... G510.MASCHINENFEHLER . 262
Text ausgeben mit CRund LF.........ccoooiiiiiiie G511.EINGRIFF .........c........ 263
Sonderzeichen ausgeben ..........ccccccveviiiiieeiccin e G512.36 oo 264
Textzeile aus einem PTX-File ausgeben .............cccccee G515.5.FEHLERTEXT ........... 265
Registerinhalt ausgeben ... G520.R2 ....ccoeiieie 266
Merker-, Ausgangs-, Eingangszustand ausgeben .............. G520.17 e 266
Registerinhalt ausgeben mit CRund LF ............ccccovevineenn. G521.N5 .. 268
Merker-, Ausgangs-, Eingangszustand mit CR und LF ausgeben
............................................................................................. G521.M25 .....ccceiviieveeee.. 268
Registerinhalt Gbernehmen ... G531.R7 ERROR_1 ............... 270
Merker- oder Ausgangszustand dbernehmen ..................... G531.M34.DATA ..o 270
Zeichenkette Gbernehmen ...........ccocciiiiiii G531.R2 FEHLER.................. 270
Zeichenubernahme in den lokalen Zeichenpuffer SO........... G532.13.U_FEHLER.............. 272
Zeichenkette im Hintergrund Ubernehmen ...............c.ccce.... G533.13 . 273
Definierte Anzahl Zeichen Ubernehmen ...............cccoee G534.4 ..o 275
Prife ob Taste gedrickt ........ccccoeeiiiieii i G540.N6 ....coooeeiiieeeee 277
Hole Zeichen (Tastecode) ........ccccoviiiiiiiiiiiiiicee e G541.N2 ..., 278
Eingabe Register ... G542.30.1.3.N1 ..o 279

1.3.11.6 Befehle der G6xx-Gruppe

Abbild auf Ausgange (biNar) ......cccoocoeeeeiiie e G600.R2.2.4 .....ceevviiiiees 282
Abbild auf Ausgange (BCD) .....cccocoeveiieeiieeeee e G601.N3.2.4 ..o 283
ADbDIld @uf MErKer .......coociiiiiiiiie e G602.R3.17.32 ..o 284
Abbild von EiNGANGEN .........cooiiiiiiiiie e G603.R4.2.8 ....cceeeeiiiee 286
ADBDIld VON MErkern .........ocoeeiiiiiiiiiiieec e G604.R4.2.8 ....cocvvviiiieee 287

1.3.11.7 Befehle der G7xx-Gruppe

Netzwerk-Management Befehle ............cccooiiiiinnenn Allgemeines ........cccocceeeeinnnenn. 288
Start Remote Node ..., G701.N i 289
Stop Remote Node ... LC Y4072 o B 290
Reset Remote Node ...........cooviiiiiiiiiiiiiiieee (CT X ¢ TR 290
Enter Pre-Operational-State ..........cccccciiiiiiiie G704.N i 291
Reset-Communikation ... G705.N i 291

Funktionsiiberwachung der Teilnehmer.............cccoccoee G711.49.12 FEHLER.............. 292

Befehle fir die Kontrolle von Geratefehlern, Allgemeines ... G72X .....ccoocvveiiiiieinniieeeee 293
Verzweige, wenn eine Fehlernachricht vorhanden ist.. G721.(ID) (Marke) ................. 293
Rufe ein Unterprogramm auf, wenn eine
Fehlernachricht vorhanden ist ...........cccccoiiiniinns G722.(ID) (Marke) ................. 293

Befehle flir die Bearbeitung von Servicedatenobjekten ....... G73X et 294
Lies den Inhalt eines Servicedatenobjektes ................. G730, i 294
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Schreibe den Inhalt eines Servicedatenobjektes.......... G731 e 295
Bearbeitung von Prozessdatenobjekten, Allgemeines......... (CY L5 SN CY4+) ST 296
Prozessdaten lesen (PDO1T).......coooiiiiiiiiiiiieiiiieeee G741.49.4 ..o 298
Prozessdaten lesen (PDO2)........cccocoieeeiiiiieeiiiiieeeee G742.50.2.....coeiiiiiiiiiieeeee 298
Prozessdaten senden (PDO1).......oocoeveiiiieeiiniieeeeee G751.49.4 ..o 299
Prozessdaten senden (PDO2).........ccccevvieeeiiniienennne G752.50.2....ccoiiiiiiiiiee 299
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1.4 Programmierhinweise
1.4.1 Der Ablaufinterpreter

Die PA-CONTROL ist eine Ablaufsteuerung. Sie bearbeitet einen Befehl nach dem anderen
(z.B. fahre Achse, setze Ausgang, warte auf Eingang, usw.). Ist ein Befehl abgearbeitet, so
wird der nachste Befehl im Programm bearbeitet.

Damit parallele Ablaufe in einer Maschine gesteuert werden kénnen, wurde die Ablauf-
steuerung als Parallelablaufsteuerung ausgefiihrt.

Der Ablaufinterpreter erlaubt in der Grundstellung die Abarbeitung eines Programms. In
diesem Grundstellungsprogramm sind folgende Befehle bzw. Befehlsgruppen nicht erlaubt:
o Verfahrbefehle

e Interpolationsbefehle

e Unterprogrammaufrufe

¢ RUN

Zulassig sind dagegen folgende Aktionen im Grundstellungsprogramm:

e Aufruf von Bildschirmmasken der CANopen-Bedienerkonsole

e Veranderung von Ausgéangen in Abhangigkeit von Eingédngen

e Start des Automatik-Betriebes, wenn die vorher definierten Bedingungen erfiillt sind
Der Ablaufinterpreter kann im Automatikbetrieb bis zu 31 parallele Ablaufe gleichzeitig

bearbeiten. Jeder Parallelablauf kann Unterprogramme bis zu einer Schachteltiefe von 16
Pogrammen aufrufen. Man spricht von Multitasking.

Als ablauffahige Programme stehen PNC-, PNX- und PAB-Programme zur Verfigung. Alle
Befehle kénnen unabhangig vom Programmtyp verwendet werden.

Zum Ablegen von Texten stehen PTX-Programme (PTX-Dateien) zu Verfiigung. In diesen
Programmen (Dateien) sollten ausschlieBlich darstellbare ASCII-Zeichen verwendet werden.

HINWEIS  Die ASCII-Zeichen 01hex (SOH), 02hex (STX), 03hex (ETX) und 04hex (EOT)

durfen auf keinen Fall zur Verwendung kommen, da sie das
Ubertragungsprotokoll zwischen der PA-CONTROL und dem Programm WINPAC
stéren!

Der Unterschied zwischen PNC-, PNX- und PAB-Programmen macht sich nur dann
bemerkbar, wenn die PA-CONTROL gestoppt wurde (STOP-MODUS).

Beim Aktivieren eines Parallelablaufes (RUN, ... ) wird der Programmtyp gespeichert, damit im
STOP-MODUS der Parallelablauf entsprechend behandelt werden kann.

PNC-Ablaufe: Achsen werden angehalten, Befehle werden nicht weiter bearbeitet.
PNX-Ablaufe: Achsen werden angehalten, Befehle werden nicht weiter bearbeitet.

PAB-Ablaufe: Ist gerade ein Verfahrbefehl aktiv, so wird die Achse angehalten und die
Befehle nicht weiter bearbeitet, ansonsten werden alle anderen Befehle
bearbeitet, als ob kein STOP aktiv ist.

Durch diese Unterscheidung kann im STOP-MODUS zum Beispiel Bedienerfihrung oder
Kommunikation Uber serielle Schnittstellen weitergefihrt werden.

Jeder Parallelablauf hat einen eigenen Zeiger auf einen aktuellen Datenkanal und einen eige-
nen (lokalen) SO-Zeichenpuffer von max. 80 Zeichen, der beim Automatik-Start geléscht wird.

Beim Einstieg (START) in den Automatikbetrieb werden vom System keine Ausgange
verandert. Beim Ausstieg (ABBRUCH) aus dem Automatikbetrieb werden vom System alle
Ausgange zurlickgesetzt.
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1.4.2 Systemfunktionen

Es kdnnen folgende Definitionen fiir die Systemfunktion getroffen werden :
e Programm bei START (Startprogramm)

e Programm bei STOP (Stopprogramm)

e  Programm bei START nach STOP (Start nach Stopprogramm)

e Programm bei STOERUNG

e Programm ,in Grundstellung® (siehe Abschnitt 1.4.1, Seite 42)

Die obigen Systemfunktionen kénnen auf verschiedene Arten aktiviert werden.

Systemfunktion

START ENDE-

aktiviert durch START  STOP SQI?SIP ABBRUCH STORUNG
Tastatur X X X X -
digitale Eingange (extern) X X X X -
~otartprogramm® X X X X

PAB-Ablauf - X X X -
PNC-Ablauf/PNX-Ablauf - - - X -
Diagnoseschnittstelle X X X X -
RS232 Online X X X X -
Interbus-S Kommando X X X X

Profibus-DP Kommando X X X X -
RS232-Uberwachung - - - - X
Interbus-S Uberwachung - - X
Profibus-DP Uberwachung - - - - X
Achsiiberwachung - - - - X
Programm in Grundstellung X

Tabelle 1: Systemfunktionen

Systemfunktion START

Das als ,Programm bei START" festgelegte Programm (Startprogramm) wird in den ersten
Parallelablauf eingetragen und bearbeitet. Mit RUN-Befehlen kdnnen dann bei Bedarf weitere
parallele Ablaufe gestartet werden.

Lauft das Startprogramm auf den END-Befehl auf, so wird der Automatikablauf beendet.
Systemfunktion STOP

Alle laufenden Positioniervorgdnge werden angehalten und alle als PNC/PNX-Programme
gestarteten Parallelablaufe nicht mehr weiterbearbeitet (wie SLEEP). Nachdem die
Positioniervorgénge stehen, wird (falls festgelegt), das Stopp-Programm abgearbeitet.

Die als PAB-Programme gestarteten Parallelablaufe sind vom Stoppvorgang nur insoweit
betroffen, dass die Positioniervorgange angehalten werden. Ansonsten werden sie weiterbe-
arbeitet.
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Systemfunktion START nach STOP
Das Programm START nach STOP wird nach Ablauf des Stopp-Programms (falls festgelegt),
abgearbeitet. Danach werden alle angehaltenen Positioniervorgange wieder gestartet und alle
Parallelablaufe wieder bearbeitet.
Systemfunktion ENDE-ABBRUCH
Alle Positioniervorgange werden angehalten. Alle Parallelabldufe werden nicht mehr
bearbeitet, und der Automatikbetrieb der Steuerung verlassen (Systemfunktion Stérung). Ein
STOP-Programm, falls festgelegt, wird nicht bearbeitet.
Systemfunktion STORUNG
Alle Positioniervorgange werden angehalten. Alle Parallelablaufe werden nicht mehr
bearbeitet. Das ,Programm bei STOERUNG® (falls festgelegt) wird abgearbeitet. Der
Automatikbetrieb wird erst durch Quittung verlassen.
Méogliche Quittungen kdnnen sein:
o BREAK-Befehl
o ESC-Taste auf der Tastatur
e Uber digitale Eingang ,extern START" ohne ,extern STOP*
¢ ABBRUCH-Kommando von Schnittstelle (Profibus-DP, RS232-Online, usw.)
Beim Verlassen der ,AUTOMATIK-Betriebsart* wird versucht, die Stérung zuriickzusetzen.
Die Systemstérungen werden in der Steuerung archiviert. Es kdnnen bis zu 50 Stérungen mit
folgenden Informationsinhalt abgelegt werden:
e Zeitpunkt (aus Betriebsstundenzahler)
e Fehlernummer (mit Text)
Sind mehr als 50 Systemfehler aufgetreten, so werden die &ltesten Meldungen tberschrieben.
Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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1.4.3 Steuerung des Automatikbetriebes iiber externe Eingdnge
Definition

| [START] Starteingang aus den Systemparametern (Taster Schliesser,
Ausgang von einer Mastersteuerung)

| [STOP] Stoppeingang aus den Systemparametern (Taster Offner, Ausgang
von einer Mastersteuerung)

O [BEREIT] Bereitausgang aus den Systemparametern (Signale-Lampe,
Eingang einer Mastersteuerung)

O [AUTOMATK AKTIV] wird durch einen Befehl (On:=) zu Beginn des Programmes gesetzt

(Signale-Lampe, Eingang einer Mastersteuerung)

O [AUTOMATIK GESTOPPT]  wird in den Programmen ,STOP*, ,START NACH STOP* und
»STORUNG" durch Befehle beeinflusst (Signale-Lampe, Eingang
einer Mastersteuerung)

Tabelle 2: Definition externer Eingange

1.4.3.1 Start von Automatik mit Abbruch

o R e N S S e
e e s e R S
O[BEREIT]
O[STORUNG]

OIAUTOMATIKAKTIV & i+ [ T L
O[AUTOMATIK GESTOPAT]..._} P ; S NSO A I

Bild311D

Ablaufdiagramm 1: Start Automatikbetrieb

Beschreibung der Zustande:

1.0 » PA-CONTROL ist in Grundstellung, es ist kein Fehler vorhanden

1.1 — Automatik wird gestartet

1.2 —» PA-CONTROL ist im Automatikbetrieb, es ist kein Fehler vorhanden

1.3 — PA-CONTROL wird gestoppt

Wartezeit von ,START" t1>10 ms

1.4 — PA-CONTROL bricht den Automatikbetrieb ab und wechselt in die Grundstellung

1.5 —» PA-CONTROL ist in Grundstellung, es ist kein Fehler vorhanden

PA-CONTROL Programmierhandbuch Dezember 2011
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1.4.3.2 Start von Automatik mit STOP und START NACH STOP
—— {2 —>
Co0d fard ia2i ol Toal Test o faed
SN o S S S S N s o s
I[STOP] S S NN OO A S B OO USSR SO SO
OlBERE T O S S SN SN SO
O[STORUNG] :
O[AUTOMATIK AKTIV] __l ..... ........ ........ ........ ........
O[AUTOMATIKGESTOPF‘ET]._. | ........ ........ ..... I_,_._,_
Bild312D
Ablaufdiagramm 2: Start Automatikbetrieb mit STOP und START nach STOP

Beschreibung der Zustéande:
2.0 » PA-CONTROL ist in Grundstellung, es ist kein Fehler vorhanden
2.1 — Automatik wird gestartet
2.2 —» PA-CONTROL ist im Automatik-Modus, es ist kein Fehler vorhanden
2.3 — PA-CONTROL wird gestoppt
2.4 — STOP-Eingang wird inaktiviert
Wartezeit t > 2ms
2.5 —» START-Eingang wird aktiviert, PA-CONTROL macht im Automatik weiter
2.6 —» PA-CONTROL ist im Automatik-Modus, es ist kein Fehler vorhanden

1.4.3.3 PA-CONTROL ist im Automatikbetrieb und es tritt eine Stérung auf

IECE I T I Y as sa
ISTART) NS S S S S YT A S A S
I[STOP]
O[BEREI]
O[STORUNG]
O[AUTOMATIK AKTIV]
O[AUTOMATIK GESTOPPT] .
Bild313D
Ablaufdiagramm 3: Ablauf Stérung im Automatikbetrieb
Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch

Seite 46 von 311 Originalbetriebsanleitung MAN_DE_1071142_PAC_Programmierhandbuch_R5j.doc



F=

WERN

m
]

Beschreibung der Zustiande

3.0 —»
31 >
32 >

3.3 >

34 >

HINWEIS

PA-CONTROL ist im AUTOMATIK, es ist kein Fehler vorhanden
Stérung kommt

Storung wird quittiert, AUTOMATIK wird abgebrochen, die PA-CONTROL
wechselt in die Grundstellung

die PA-CONTROL ist in der GRUNDSTELLUNG und die Stérung ist behoben,
mogliche Fehler:

e  Endschalter angefahren

e  Wert zu grof3

e  Drehiberwachung

e Leistungsteil nicht bereit

e  Temperaturfehler

die PA-CONTROL ist in Grundstellung und die Stérung steht weiter an magliche
Ursache:

e  Fehlerin der Versorgungsspannung

e etc.

Die PA-CONTROL muss ausgeschaltet und der Hardwarefehler behoben werden!

1.4.34 PA-CONTROL ist in Grundstellung und es steht eine Stérung an

I[START]

I[STOP]

O[BEREIT]

O[STORUNG]

P40

.................

O[AUTOMATIK AKTIV] i ... : : § OSSR

O[AUTOMATIK GESTOPHT]... | ; : RN

Bild314D

Ablaufdiagramm 4: Ablauf Storung, PA-CONTROL in Grundstellung

Beschreibung der Zustande

4.0 > PA-CONTROL istin GRUNDSTELLUNG, es ist ein Fehler vorhanden
Wartezeit t; > 80ms

4.1 — der Fehler wird zuriickgesetzt

4.2 — der Fehler ist zurtickgesetzt, die PA-CONTROL meldet BEREIT

PA-CONTROL Programmierhandbuch Dezember 2011
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Programmstruktur

Ein Programm ist durch einen Programmnamen gekennzeichnet und mit einer Erweiterung
(Extension) versehen. Diese Erweiterung dient der Typerkennung der Programme.

Der Programmnamen besteht aus maximal 20 alphanumerischen Zeichen (0-9, A-Z). Als
Sonderzeichen innerhalb des Namens ist nur der Bindestrich ,-“ und der Unterstrich ,,_*“
zuldssig. Der Programmtyp besteht aus drei Buchstaben.

Ein Programm besteht aus einzelnen Befehlen die nacheinander abgearbeitet werden und ist
mit dem END-Befehl abzuschlieRen. Das Programm darf maximal 9990 Programmzeilen
haben.

Ein Programm kann ein weiteres Programm mit dem SUB-Befehl als Unterprogramm aufrufen
(bis zu 16 Verschachtelungen sind méglich), oder mit dem RUN-Befehl einen weiteren
parallelen Ablauf aktivieren (bis 31 Parallelablaufprogramme).

Innerhalb eines Programms kdénnen bedingte Springe und unbedingte Springe auf Marken
(Label) ausgefihrt werden. Die Markennamen (Labelnamen) sind nur innerhalb eines
Programms bekannt. Es ist deshalb mdglich/sinnvoll, den gleichen Markennamen in
verschiedenen Programmen zu benutzen.

Sprungbefehle aus einem Programm in ein anderes Programm sind nicht méglich.

Ein Markenname besteht aus maximal 20 alphanumerischen Zeichen (0-9, A-Z). Als
Sonderzeichen innerhalb des Namens ist nur der Bindestrich ,-“ und der Unterstrich ,_*“
zulassig. Der Markenname wird durch ein Leerzeichen, Semikolon oder das Zeilenende
abgeschlossen. Bei der Definition der Marke muss die Marke, angefuhrt durch das Zeichen
.3, in der ersten Spalte einer Zeile stehen. Innerhalb eines Programms kann die Marke nur
einmal definiert werden, ein Sprung von verschiedenen Stellen auf diese eine Marke ist
selbstverstandlich erlaubt.
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1.5 Erlauterungen zur Syntax

Befehlskurzel

Beschreibung:
In diesem Abschnitt wird der Befehl mit allgemeinen Worten beschrieben.

An diesem Punkt wollen wir Sie auf Besonderheiten hinweisen und Ihnen mittels

HINWEIS
Querverweisen Hilfen geben.

Befehlsform:

mmmm nnnnn
Die Befehle sind aufgeteilt in Operand und Operator, oder mit anderen Worten in Befehls-

kdrzel und in eine Zahl.

HINWEIS Die Leerstellen zwischen Operand und Operator wurden im Abschnitt
Befehlsform zur Ubersichtlichkeit eingefligt, bei der Eingabe in die PA-CONTROL

sind sie nicht erlaubt!

In einer Programmzeile konnen mehrere Befehle stehen. Die Befehle einer Zeile miissen
durch mindestens ein Leerzeichen voneinander getrennt werden.

Anwendung:
In diesem Abschnitt werden ein paar Worte zum praktischen Bezug des Befehls gemacht.

/f\ VORSICHT
{ \ Die Beispiele sind ohne Kenntnisse der aktuellen Mechanik erstellt und sind, auf

ihre sinnvolle Anwendung hin, unbedingt zu prufen.

\ Beispiel \
1 18.1 Steuerung wartet bis Eingang 8 logisch 1 ist
2 14.0 Steuerung wartet bis Eingang 4 logisch 0 ist
3 END

Die Zahlen am Zeilenanfang sind die Zeilennummern, die in der PA-CONTROL vom Editor
selbst generiert werden und nur der Orientierung im Programmeditor dienen.
Die Beispiele kdnnen direkt tUbernommen werden. Kommentare sind, wie in der

PA-CONTROL, mit einem Semikolon abgetrennt und kénnen, soweit sie die maximale
Zeilenlange von 80 Zeichen nicht Uberschreiten, mit in das Programm Ubernommen werden.

Alle Programme werden generell mit dem END-Befehl abgeschlossen.
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HINWEIS Bei der Ubertragung eines Programms vom PC zur PA-CONTROL kann im
Auswabhlfenster fiir die zu Ubertragenden Programme festgelegt werden, ob das
Programm mit oder ohne Kommentar in die Steuerung tibernommen werden soll.
Werden bei der Programmierung vor dem Kommentar zwei Semikola
geschrieben, wird der Kommentar in jedem Fall in die Steuerung tbertragen!
1.6 Programmorganisation

Die Befehle der Programmgruppe ,Programmorganisation® realisieren Springe und Verzwei-
gungen, starten Unterprogramme, starten, beenden oder halten ,Parallele Abldufe® an und

sind flr das Fehlermanagement verantwortlich.

Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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1.6.1 Ablauf

1.6.1.1 BREAK - Abbruch Automatikablauf

BREAK

Beschreibung:

Der Befehl BREAK bricht den Automatikablauf der PA-CONTROL ab. Die PA-CONTROL
kehrt zum Hauptmenu zurtick.

Befehlsform:
BREAK
Anwendung:

Der Befehl BREAK dient zum Abbrechen des Automatikablaufes der PAC, wenn zum Beispiel
in einem Unterprogramm ein Maschinenfehler aufgetreten ist. Bei der Anwendung des
Befehles BREAK erspart man sich den Riicksprung in die Programmstruktur, um aus
mehreren Unterprogrammebenen in das Hauptprogramm zurlickzugehen und dann dort an
das Programmende zu verzweigen.

HINWEIS Wird der BREAK-Befehl im ,Programm bei Stérung“ benutzt, erhalten die
Bediener keine Meldung tber die Fehlernummer ,EXXX".
Die PA-CONTROL geht in die Grundstellung Uber, es besteht aber keine
Moglichkeit der Analyse des Fehlers.
Ist ein ,Programm bei STOP* festgelegt, so wird dieses nicht bearbeitet!

Beispiel
1 $SCHLEIFE
2 110.1 ;Start
3 SUB HOLEN ;Unterprogramm zum Teil holen
4 SUB BEARBEIT ;Unterprogramm zum Teil bearbeiten
5 SUB ABLEGEN ;Unterprogramm zum Teil ablegen
6 G21111.1 SCHLEIFE ;weiter produzieren
7 END
Programm: HOLEN.PNC
1 G421.1.100 FEHLER ;Fehler, wenn Teilholvorgang nicht in 1 s erledigt
2 01:=1 ;Greifer oeffnen
3 11.012.1 ;Greifer offen
4 02:=1 ,Greifer senken
5 13.0 14.1 ;Greifer unten
6 01:=0 ;Greifer schlieBen
7 12.0 11.1 ;Greifer geschlossen
8 02:=0 ;Greifer heben
9 14.013.1 ;Greifer oben
10 G401.1
11 END
12 $FEHLER
13 112.1 ;QUITTUNG FEHLER BEI TEIL HOLEN
14 BREAK
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1.6.1.2 START - Starte Automatikablauf

START

Beschreibung:
Der Befehl START startet die angehaltenen Programme bzw. Positionierbefehle und hebt

somit den Befehl Stop wieder auf. Das bedeutet, dass angehaltene Fahrbefehle wieder
aufgenommen und an ihrer vorgesehen Position beendet werden.

Befehlsform:
START

Anwendung:
Der Befehl START startet angehaltene Achsen, sowie die weitere Abarbeitung gestoppter

PNC/PNX-Ablaufe (mit RUN gestartet).

HINWEIS Der START-Befehl kann nur in einem PAB-Programm verwendet werden.
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Beispiel

1

O NO O WNN

$SCHLEIFE

110.1

RUN SCHAUEN
RUN WEITER

SUB BEARBEIT
SUB ABLEGEN
G21111.1 SCHLEIFE
END

Programm: SCHAUEN.PAB

= O O NO O RN WN

G421.1.100 Fehler
11.0 12.1

13.0 14.1

12.011.1

14.0 13.1

G401.1

END

$SFEHLER

STOP

END

Programm: WEITER.PAB

DO WN =

$LOOP
G2113.1 Start
JMP LOOP
$Start

Start

END

;Start

,Starten eines PAP-Programms
,Starten eines PAP-Programms

;Unterprogramm zum Teil bearbeiten
;Unterprogramm zum Teil ablegen

;weiter produzieren

;Fehler, wenn Teilholvorgang nicht in 1 s erledigt

;Greifer offen
;Greifer unten
,Greifer geschlossen
;Greifer oben

;aktiviere Systemfunktion STOP

;Schleifenanfang

,zu Start wenn Eingang 3 bestromt

,gehe an Anfang
;Sprungmarke Start

;aktiviere Systemfunktion START nach STOP

MAN_DE_1071142_PAC_Programmierhandbuch_R5j.doc
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1.6.1.3 STOP - Stoppe Automatikablauf

STOP

Beschreibung:

Der Befehl STOP halt alle Achsen an, unabhangig davon, ob sie durch ein PNC- oder PAB-
Programm gestartet wurden. Alle Ablaufe verhalten sich entsprechend der Festlegung bei
RUN. Das bedeutet, dass PAB-Programme weiterhin laufen.

Befehlsform:
STOP
Anwendung:

Der Befehl STOP dient zum Anhalten aller Positionierbefehle bzw. zum Stoppen aller Achsen
und PNC-Ablaufe welche mit RUN gestartet wurden. Tritt zum Beispiel ein Anwendungsfehler
auf, so kann das Programm auf elegante Weise angehalten werden, ohne abzubrechen.

HINWEIS Der STOP-Befehl kann nur in einem PAB-Programm verwendet werden.

Beispiel
1 $SCHLEIFE
2 110.1
3 ;Start
4 RUN GREIFER ;Starten eines PAP- Programms
5 M11.1
6 SUB BEARBEIT ;Unterprogramm zum Teil bearbeiten
7 SUB ABLEGEN ;Unterprogramm zum Teil ablegen
8 G21111.1 SCHLEIFE ;weiter produzieren
9 END

PAB-Programm: GREIFER.PAB
1 M10.1 ;Warte bis Fertig-Merker
2 G421.1.200 Fehler ;Fehler, wenn Teilholvorgang nicht in 2 s erledigt
3 01:=0 02:=1 ,Greifer 6ffnen
4 11.0 12.1 :Greifer offen
5 03:=0 04:=1 ;Greifer senken
6 13.0 14.1 ;Greifer unten
7 01:=1 02:=0 ;Greifer schliessen
8 11.112.0 ,Greifer geschlossen
9 03:=1 04:=0 ,Greifer heben
10 14.0 13.1 ,Greifer oben
11 G401.1
12 M11:=1
13 END
14 $FEHLER
15 STOP ;aktiviere Systemfunktion STOP
16 END

Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch

Seite 54 von 311 Originalbetriebsanleitung MAN_DE_1071142_PAC_Programmierhandbuch_R5j.doc



F=

]
n.l
X
=
m
X

1.6.14 Ni:=LINE - Abfrage der aktuellen Zeilennummer eines Programms

Ni:=LINE

Beschreibung:

Mit dem LINE-Befehl kann die Zeilennummer eines Programms ermittelt werden, um dann
spater mit dem Befehl ,JMP-LINE...“ wieder an diese Programmstelle zu verzweigen .

Der Befehl ,Ni:=LINE" ermittelt die Zeilennummer des eigenen Programms, also die Zeile in
der dieser Befehl steht.

Die Befehle ,Ni:=LINE.Name* oder NI:=LINE.Si suchen in allen TASKs und deren Unterpro-
grammebenen nach dem Programmnamen.

Ist das Programm nicht aktiv, so ist das Ergebnis 0. Ist das Programm aber gar nicht vorhan-
den, erfolgt die Ausgabe der Fehlermeldung ,E513=Programm nicht vorhanden®.

HINWEIS Als String kdnnen nur S1 bis S16 verwendet werden!

Befehlsform:

Ni:=LINE
Ni:=LINE.Name
Ni:=LINE.Si

1.6.1.5 END - Beenden
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1.6.2 Spriinge und Verzweigungen

1.6.2.1 JMP - Unbedingter Sprung

JMP

Beschreibung:

Mit der Funktion JMP wird ein ,unbedingter Sprung“ auf die angegebene Sprungmarke

innerhalb des Programms ausgefiihrt.

Eine Sprungmarke besteht aus maximal 20 alphanumerischen Zeichen (0-9, A-Z). Als
Sonderzeichen innerhalb des Namens ist nur der Bindestrich ,-, und der Unterstrich ,,_“

zulassig.

Befehlsform:
JMP (Marke)

Anwendung:

Bei Programmschleifen

Beispiel

1 SENDLOS
2 11.1
3 01:=1
4 T100
5
6
7

01:=0
JMP ENDLOS
END

;warte bis der Eingang 1 bestromt ist

;springe zur Marke ,ENDLOS*

HINWEIS Ein Sprungziel (Label) oder ein Programmnamen kann sowohl in Grof3- als in
Kleinschreibung bezeichnet werden. Es konnen Ziffern und Buchstaben
verwendet werden. Die PA-CONTROL arbeitet intern nur mit GroBbuchstaben.
Die Sprungziele ,ANFANG* und ,Anfang“ sind gleich!
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1.6.2.2 G21 - Bedingter Sprung

G21

G21 (Bedingung) (Marke)

Beschreibung:

Mit der Funktion G21 wird ein ,bedingter Sprung® ausgefiihrt. Die im Operand angegebene
Bedingung kann der logische Zustand eines Ein-, Ausgangs, Merkers oder Systemmerkers
sein. Ist die Bedingung erfiillt, wird ein Sprung auf die im Operator angegebene Marke aus-
gefuhrt und das Programm dort fortgefuhrt. Ist die Bedingung nicht erfiillt, wird das Programm

in der nachsten Zeile fortgefuhrt.

Befehlsform:

G21 11.0 Marke
G21 02.1 Marke
G21 M4.1 Marke
G21 M!3.1 Marke
G21 SM51.1 Marke

Anwendung:

Programmverzweigung in Abhangigkeit von dem logischen Zustand eines Eingangs, Aus-
gangs, Merkers oder Systemmerkers.
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Beispiel

1 G2111.1EIN_5 ;falls Eingang 1 bestromt ist, wird die Programmabar-
beitung bei der Marke ,EIN_5* fortgesetzt, ansonsten
mit dem néchsten Befehl

2 01:=1T100 O1:=0 ;Ausgang 1 fir 1 Sekunde gesetzt

3 SEIN 5

4 T10

5 G21 05.1 MERK_31 ;falls Ausgang 5 auf 1 gesetzt ist, wird das Programm
bei der Marke ,MERK_31* fortgefiihrt, ansonsten mit
dem néchsten Befehl

6 01:=1T100 O1:=0 ;Ausgang 1 fiir 1 Sekunde gesetzt

7 SMERK_31

8 T10

9 G21 M31.0 ENDE ;falls Merker 31 auf logisch 0 ist, wird das Programm
bei der Marke ,ENDE* fortgefiihrt, ansonsten mit dem
néchsten Befehl

10 01:=1T100 O1:=0 ;Ausgang 1 fir 1 Sekunde gesetzt

11 SENDE

12 T10

13 END
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1.6.2.3

JMP-LINE.Ni - Start eines Programms bei einer bestimmten Programmzeile

JMP-LINE.Ni

Beschreibung:

Mit diesem Befehl kann zu einer bestimmten Zeile im Programm gesprungen werden.

HINWEIS

Liegt das Sprungziel in einer Interpolation (zweiter, dritter GO1-Befehl) oder ist

der angesprungene Befehl ein G161-, G162- oder FB-Befehl, so wird der Fehler
-E755=falsches Sprungziel” erzeugt.

HINWEIS

Die Zeilennummer eines FB-Befehls kann tber die Funktionen ,Ni:=LINE.Name*

oder ,Ni:=LINE-Sn“ nicht ermittelt werden. Dadurch ist es eigentlich nicht méglich
mit dem JMP-LINE- (oder JMP-LINE-IPO-) Befehl auf diesen Befehl zu springen.

Beispiel

Anmerkung: <N2> wird z.B. durch ein PAP-Programm modifiziert

1 N2:=2

2 $A

3 JMP-LINE.N2

4 JMP A

5 :

6 01:=1T10 01:=0 T10
7 JMP A

8 :

9 01:=2T10 02:=0 T10
10 JMP A

11 ;

12 03:=1T10 03:=0 T10
13 JMP A

14 ;

15 END
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1.6.24 CASE.JMP - Sprungverteiler

CASE.JMP.N

CASE.JMP.(Variable)
Beschreibung:

Der CASE.JMP-Befehl ist eine Programmverzweigung in Abhangigkeit von dem Inhalt eines
Ganzzahlregisters. Mit diesem Befehl lassen sich auf einfache Weise Sprungverteiler auf-
bauen.

Die PA-CONTROL prift den Inhalt des Ganzzahlregisters und springt entsprechend dem Wert
zu den Marken. Ist der Inhalt des Ganzzahlregisters kleiner 1 oder gréRer der Anzahl der Ele-
mente der Markentabelle (im Beispiel: (ROT), (BLAU), (GELB), (ROSA)), so wird ein Sprung
zu der Marke hinter ELSE durchgefihrt, ansonsten wird ein Sprung auf die entsprechende
Marke ausgefuhrt.

Befehlsform:
CASE.JMP.Nn
(Marke1)
(Marke2)

(Marke _i)
ELSE Marke_e

Oder mit indirekter Adressierung des Registers
CASE.JMP.N!n

(Marke1)

(Marke2)

(Marke_i)
ELSE Marke_e

Anwendung:

Programmverzweigungen bei mehr als zwei Mdglichkeiten, z.B. verschiedenen Fertigungs-
typen, Verzweigung auf Grund eines Zahlerinhaltes usw.
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Beispiel
1 $GRAU
2 N8:=N13
3 CASE.JMP.N8
4 (ROT)
5 (BLAU)
6 (GELB)
7 (ROSA)
8 ELSE GRAU
9 SROT
10 01:=1T100 O1:=0
11 JMP ENDE
12 $BLAU
13 02:=1T100 02:=0
14 JMP ENDE
15 $GELB
16 03:=1 T100 0O3:=0
17 JMP ENDE
18 SROSA
19 04:=1 T100 0O4:=0
20 SENDE
21 END

;Wert (iber Register einlesen

;prife den Inhalt von N8 und verzweige bei:

,N8=1 : Sprung zur Marke ,ROT*

;N8=2 : Sprung zur Marke ,BLAU*

;,N8=3 : Sprung zur Marke ,GELB*

,N8=4 : Sprung zur Marke ,ROSA*

,Sprung zur Marke ,GRAU*“ wenn N8<1 oder N8>4

(Wert von N8 nicht innerhalb des vorgesehenen Be-
reiches, hier 1 bis 4) ist

;setze Ausgang 1 fiir 1 s

;setze Ausgang 2 fiir 1 s

;setze Ausgang 3 fiir 1 s

;setze Ausgang 4 fiir 1 s
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1.6.3 Aufruf Unterprogramme

1.6.3.1 Prinzipien des Unterprogrammaufrufs

Beschreibung:

Der Unterprogrammaufruf SUB und der Bedingte Unterprogrammaufruf G22 ermdglichen dem
Anwender ein gut strukturiertes Programm zu erstellen. So kénnen Funktionen, die mehrmals
bendtigt werden, in einem Unterprogramm hinterlegt werden. Damit bleiben die Programme
Uberschaubar und die Unterprogramme kénnen einzeln getestet werden.

Durch den unbedingten oder bedingten Unterprogrammaufruf erfolgt ein Sprung auf ein in der
PA-CONTROL abgespeichertes Programm. Der Name kann explizit angegeben werden
(siehe Abschnitt 1.6.3.2, Seite 63) oder aus einer Zeichenkette (siehe Abschnitt 1.6.3.3, Seite
65), oder einem Ganzzahlregister (siehe Abschnitt 1.6.3.4, Seite 66) entnommen werden. Fur
den bedingten Unterprogrammaufruf — siehe Abschnitt 71.6.3.5, Seite 67.

HINWEIS Ein Unterprogramm darf sich nicht selbst aufrufen. Unterprogramme mussen mit
dem END-Befehl abgeschlossen werden. Es kénnen bis zu 15 Unterprogramm-
aufrufe ineinander verschachtelt werden.

HINWEIS Ein Sprungziel (Label) oder ein Programmnamen kann sowohl in Grof3- als in
Kleinschreibung bezeichnet werden. Es kénnen Ziffern und Buchstaben
verwendet werden. Die PA-CONTROL arbeitet intern nur mit GrolRbuchstaben.
Die Sprungziele ,ANFANG* und ,Anfang“ sind gleich!

Befehlsformen:

SUB.name (siehe Abschnitt 1.6.3.2, Seite 63)
SUB.S0 (siehe Abschnitt 1.6.3.3, Seite 65)
SUB.S1 (siehe Abschnitt 1.6.3.3, Seite 65)
SUB.N1 (siehe Abschnitt 1.6.3.4, Seite 66)
SUB.N2.PNX (siehe Abschnitt 1.6.3.4, Seite 66)
G22 11.1 Name

G22 02.1 Name
G22 M2.0 Name
G22 M!3.1 Name
G22 SM6.0 Name (siehe Abschnitt 1.6.3.5, Seite 67)

CASE.SUB.(Variable)  (siehe Abschnitt 1.6.3.6, Seite 68)
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Beschreibung:
Programm mit dem angegebenen Namen.

WERN
1.6.3.2 SUB.Name - Standard Unterprogrammaufruf
SUB.name
Durch den Unterprogrammaufruf SUB.name erfolgt ein Sprung auf ein abgespeichertes

Befehlsform:
SUB.Name

Beispiel nachste Seite
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\ Beispiel \
1 12.1
SUB LAMBLI

2

13.1

14.1

3
SUB LAMBLI

6 15.1
7 END

Programm: LAMBLI
O1:=1

2 T100

3 01:=0
4 END

Beispiele fiir Verschachtelung

1

Programm : Beispiel

;Unterprogramm L AMBLI* wird aufgerufen und ab-

gearbeitet
;nach erkennen des END-Befehls im Unterpro-
gramm erfolgt eine Weiterbearbeitung des néchsten

Befehles im aufrufenden Programm (hier 13.1)

;Unterprogramm ,LAMBLI* wird aufgerufen und ab-

gearbeitet,
;nach erkennen des END-Befehls im Unterpro-
gramm erfolgt eine Weiterbearbeitung des néchsten

Befehles im aufrufenden Programm (hier 15.1)

JAusgang 1 wird fiir 1s gesetzt, dann zurlickgesetzt

en:

Programm : LAMBLI

1 1241
2 SUB LAMBLI - 1 01:=1
2 T100
3 01:=0
3 151 <« 4 END
4 END
Programm: Beispiel
Programm: TEST
Programm: LAMBLI
1 1241
2 SUBTEST —»—— 1 T10
2 SUB LAMBLI —»—>— 1 01:=1
2 T100
3 01:=0
3 16.1 e« 4 END
3 151 <« 4 END
4 END
MAN_DE_1071142_PAC_Programmierhandbuch_RS5;.doc
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1.6.3.3 SUB.S0 / SUB.Sn - Unterprogrammaufruf, Programmname steht in einer Zeichenkette

SUB.Sx

Beschreibung:

Befehlsform:
SUB.S0[.Programmtype]
SUB.Sn[.Programmtype]

SUB.S0/ SUB.Sn / SUB.S0.<Programmtype> | SUB.Sn.<Programmtype>

Der Programmname des aufzurufenden Programms steht in einer Zeichenkette. Ist das Pro-
gramm nicht vorhanden, so wird die Fehlermeldung ,E513 — Programm nicht vorhanden®
erzeugt.

Die Angabe zum Programmtype (PNC, PAB oder PNX) ist eine Option des Befehls. Wird kein
Programmtyp angegeben, so wird das Unterprogramm ohne Uberprifung auf den Programm-
typ aufgerufen.

Bei angegebenem Programmtyp, z.B. SUB.S0.PNX, wird gepruft ob das Programm vorhan-
den ist und dem geforderten Typ entspricht. Bei fehlender Ubereinstimmung wird die
Fehlermeldung ,E513 — Programm nicht vorhanden® erzeugt.

Beispiel
Inhalt SO-Zeichenkette im ASCII-Format: BLINK
1 $A
2 N2:=PROGSTAT.S0 Statusabfrage, Programmname aus Zeichenkette SO
3 T1
4 M1:=N2>0 Programm vorhanden
5 G21 M1.0A
6 SUB.S0 Aufruf des Programmes, dessen Namen in der
S0-Zeichenkette steht
7 JMP A
8 END
Programm: BLINK
11 SANFANG
2 010:=1 Ausgang 10 setzen
3 T10 Warte 100ms
4 010:=0 Ausgang 10 zuriicksetzen
5 T10 Warte 100ms
6 END

HINWEIS Bei der Ausfiihrung der Befehle SUB.S0 und SUB.Sn wird der Inhalt der
Zeichenkette bis zu einer Ladnge von maximal 20 Zeichen oder bis zum ersten
Leerzeichen tbernommen!

PA-CONTROL Programmierhandbuch Dezember 2011
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1.6.34 SUB.Nn - Unterprogrammaufruf, Programmname steht in einem Ganzzahlregister

SUB.Nn

Befehlsform:

SUB.Nn[.Programmtype]

SUB.Nn.if.Programmtype]

SUB.Nn / SUB.Nn.i/ SUB.Nn.<Programmtype> | SUB.Nn.i<Programmtype>

Der Inhalt des angegebenen Ganzzahlregisters wird in eine Zeichenkette, die aus Zahlen
besteht, gewandelt. Dieses Zeichenkette ergibt den Programmnamen des gewunschten
Unterprogramms. Beim Befehl SUB.Nn.i wird das N-Register in eine Zeichenkette mit ,,i
Zeichen gewandelt. Ist die Zahl im N-Register kleiner als die vorgegebene Stellenanzahl, so
werden vorlaufende Nullen eingefuhrt (siehe nachfolgendes Beispiel).

Die Angabe zum Programmtype (PNC, PAB oder PNX) ist eine Option des Befehls. Wird kein
Programmtyp angegeben, so wird das Unterprogramm ohne Uberprifung auf den Programm-
typ aufgerufen.

Bei angegebenem Programmtyp, z.B. SUB.N24.PNC, wird gepruft ob das Programm vorhan-
den ist und dem geforderten Typ entspricht. Bei fehlender Ubereinstimmung wird die
Fehlermeldung ,E513 — Programm nicht vorhanden® erzeugt.

Beispiel

1 $A

2 N5:=4567 Lade die Zahl 4567 in das Ganzzahlregister N5

10 SUB.N5 Aufruf des Programms 4567 ohne Kontrolle auf den
Programmtyp

20 SUB.N5.PNC Aufruf des Programms 4567 und Kontrolle auf den
Programmtyp PNC

30 SUB.N5.7 Aufruf des Programms 0004567 ohne Kontrolle auf
den Programmtyp. Der Inhalt des Registers wird mit
drei vorlaufenden Nullen gewandelt, also 7 Zeichen.

40 SUB.N5.10.PNX Aufruf des Programms 0000004567 und Kontrolle
auf den Programmtyp. Der Inhalt des Registers wird
mit sechs vorlaufenden Nullen gewandelt, also 10
Zeichen

41 END

Programm: 4567

11 SANFANG

2 010:=1 Ausgang 10 setzen

3 T10 Warte 100ms

4 010:=0 Ausgang 10 zuriicksetzen

5 T10 Warte 100ms

6 END
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1.6.3.5 G22 - Bedingter Unterprogrammaufruf

G22

G22 (Bedingung) (Name)

Beschreibung:

Mit der Funktion G22 wird ein ,bedingter Unterprogrammaufruf* ausgefiihrt. Die im Operand
angegebene Bedingung kann der logische Zustand eines Ein-, Ausgangs Merkers oder
Systemmerkers sein. Ist die Bedingung erfullt, wird der Unterprogrammaufruf entsprechend
dem Operator ausgefiihrt. Sobald das Unterprogramm abgearbeitet ist, oder wenn die
Bedingung nicht erfillt ist, wird mit dem nachsten Befehl des aufrufenden Programmes

fortgefahren.

Befehlsform:
G22 11.1 Name
G22 02.1 Name
G22 M2.0 Name
G22 M!3.1 Name
G22 SM6.0 Name

Anwendung:

In Abhangigkeit von dem logischen Zustand eines Eingangs, Ausgangs, Merkers oder
Systemmerkers wird ein Unterprogramm ausgefuhrt.

Beispiel
1 G25.A1 G90.A1 ;Referenzfahrt A1-Achse, Absolutmal3system
2 G2211.1 AUSG 2 ;falls Eingang 1 bestromt ist, wird das Unterprogramm
SAUSG 2 ausgefiihrt und danach mit dem néchsten
Befehl des aufrufenden Programmes die Abarbeitung
fortgefiihrt
3 G22 M21.1 AUSG_2 ;falls Merker 21 gesetzt ist, wird das Unterprogramm
LAUSG 2 ausgefiihrt und danach mit dem néchsten
Befehl des aufrufenden Programmes die Abarbeitung
fortgefiihrt
4 G22 07.1 AUSG_2 Jfalls Ausgang 7 gesetzt ist, wird das Unterprogramm
LAUSG 2" ausgefiihrt und danach mit dem néchsten
Befehl des aufrufenden Programmes die Abarbeitung
fortgefiihrt
5 END
Programm: AUSG_2
1 02:=1 T100 0O2:=0 END ;setze Ausgang 2 fiir 1s
PA-CONTROL Programmierhandbuch Dezember 2011
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1.6.3.6 CASE.SUB - Unterprogrammverteiler

CASE.SUB.N

CASE.SUB.(Variable)

Beschreibung:

Der CASE.SUB-Befehl ist eine Programmverzweigung in Abhangigkeit von einem
Ganzzahlregister. Mit diesem Befehl lassen sich auf einfache Weise Programmverteiler
aufbauen. Die PA-CONTROL prift den Inhalt des Ganzzahlregisters und flhrt entsprechend
dem Wert ein Unterprogrammaufruf durch. Ist der Inhalt des Ganzzahlregisters kleiner 1 oder
gréler der Anzahl der Elemente der Namentabelle (hier im Beispiel: KLEIN, MITTEL,
GROSS), so wird ein Sprung auf die Marke, die hinter ELSE definiert ist, durchgefiihrt.
Ansonsten wird das entsprechende Unterprogramm aufgerufen und abgearbeitet und
anschlieend mit der Programmzeile nach dem Else-Zweig (im Beispiel: Zeile 8 mit O12:= 0)
weitergemacht.

Es gilt folgende Zuordnung:

Wert in Register Name in Namentabelle
1. Name
2 2. Name
N n. Name

HINWEIS Die Unterprogramme miissen vorhanden sein, ansonsten erfolgt die Feh-
lermeldung ,,Unterprogramm nicht gefunden®.

Unterprogramme diirfen sich nicht selbst aufrufen.

Befehlsform:
CASE.SUB.Nn
(Name1)
(Name2)

ELSE Marke_e

oder mit indirekter Adressierung des Registers
CASE.SUB.NI!n

(Name1)

(Name2)

ELSE Marke e
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Anwendung:

Programmverzweigung bei mehr als zwei Méglichkeiten, wie verschiedene Fertigungstypen,
Varianten von Verfahrfrequenzen.

Beispiel
1 $FEHLER
2 N8:=N13 ;Wert (iber Register einlesen
3 CASE.SUB.N8 ;priife den Inhalt von N8 und Aufruf von Unterprogramm
bei:
4 (KLEIN) ;N8=1: Unterprogramm ,KLEIN* abarbeiten
5 (GROSS) ;N8=2: Unterprogramm ,GROSS" abarbeiten
6 (MITTEL) ;N8=3: Unterprogramm ,MITTEL" abarbeiten
7 ELSE FEHLER ;Sprung zur Marke ,FEHLER®, wenn der Wert von N8
aullerhalb der vorgesehenen Grenzen (hier wenn N8<1
oder N8>3) ist
8 012:=0
9 11.1
10 END
Programm: KLEIN
1 01:=1T100 O1:=0 ;setze Ausgang 1 fiir 1 s
2 END
Programm: GROSS
1 02:=1T100 O2:=0 ;setze Ausgang 2 fiir 1 s
2 END
Programm: MITTEL
1 03:=1 T100 O3:=0 ;setze Ausgang 3 fiir 1 s
2 END

PA-CONTROL Programmierhandbuch Dezember 2011
MAN_DE_1071142_PAC_Programmierhandbuch_R5j.doc Originalbetriebsanleitung Seite 69 von 311



F=

WER

N

m
]

1.6.4

1.6.4.1

Schleifen

INC - Schleife mit bedingtem Sprung

INC

INC.(Z&hler).(Zielwert) (Marke)
Beschreibung:

Der INC-Befehl dient zum Aufbau von Programmschleifen. Er ist mit dem Pascal-Befehl
Repeat...Until vergleichbar.

Der INC-Befehl prift den Inhalt des Ganzzahlregisters Nn (Beispiel N2). Wenn der Inhalt des
Ganzzahlregisters kleiner ist, als der des Vorgabewertes des Ganzzahlregister oder der Zahl,
wird der Inhalt (N2) um 1 inkrementiert und ein Sprung zur Marke ausgefihrt, ansonsten wird
die Bearbeitung mit dem nachstfolgenden Befehl (nachste Zeile) fortgesetzt.

HINWEIS Der INC-Befehl ist nur fur Ganzzahlregister anwendbar.

Befehlsform:
INC.Nn.Nn Marke
INC.Nn.n Marke

Anwendung:

Zum Aufbau von Programmschleifen, deren Anzahl von Durchlaufen als Zahl oder in einem
Ganzzahlregister hinterlegt ist, z.B. n-Teile bearbeiten, n-mal verfahren etc.

Beispiel
1 N3:=5 ;Schleifenanzahl ist gleich 5
2 N2:=1 ,Schleifenzéhler
3 SANFANG ,Schleifenanfang
4 01:=1
5 T100
6 01:=0
7 T100
8 INC.N2.N3 ANFANG ,wiederhole bzw. springe an ,ANFANG®, solange
N2<N3 ist.
Oder:
8 INC.N2.5 ANFANG ;wiederhole bzw. springe an ,ANFANG®, solange
N2<5 ist.
9 END
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1.6.4.2 DEC - Schleife mit bedingtem Sprung

DEC

DEC.(Zahler) (Marke)

Beschreibung:
Der DEC-Befehl dient zum Aufbau von Programmschleifen. Er ist mit dem Pascal-Befehl

.-Repeat...until* oder dem C-Befehl ,Do... While“ vergleichbar.

Der DEC-Befehl priift den Inhalt des Ganzzahlregisters. Wenn der Inhalt des Ganzzahl-
registers grofder 0 ist, wird der Inhalt um 1 dekrementiert und ein Sprung zur Marke
ausgefihrt, ansonsten wird die Bearbeitung mit dem nachstfolgenden Befehl (nachste Zeile)

fortgesetzt.

HINWEIS Der DEC-Befehl ist nur fir Ganzzahlregister anwendbar.

Befehlsform:
DEC.Nn Marke

Anwendung:
Zum Aufbau von Programmschleifen, deren Anzahl von Durchlaufen in einem Ganzzahlre-

gister hinterlegt ist, z.B. n-Teile bearbeiten, n-mal verfahren etc.
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Beispiele fur Schleifen mit dem DEC-Befehl:

Beispiel 1
1 N2:=8 :Schleifenanzahl
2 SANFANG
3 01:=1
4 T100
5 01:=0
6 T100
7 DEC.N2 ANFANG ;alle Wiederholungen getétigt? Nein, dann sprin-
ge nach"ANFANG*
8 END
Beispiel 2

Der Schleifenprogrammteil wird mindestens einmal durchlaufen (Repeat...Until, Do...While),
d.h. der Programmteil wird auf jeden Fall bearbeitet und anschlielend wird geprift (DEC.), ob
der Programmteil noch einmal bearbeitet werden muss.

O NO O RN WN=

N3:=10
SMACHWAS

01:=1

T100

01:=0

T100

DEC.N3 MACHWAS
END

Beispiel 3 |

Der Schleifenprogrammteil wird je nach Wert nicht durchlaufen (While...), d.h. es wird zuerst
das Register Uberprift (DEC.N3) und dann je nach Inhalt des Registers der Programmteil

bearbeitet.
1 N3:=15
2 $SCHLEIFE
3 DEC.N3 MACHWAS
4 JMP FERTIG
5 SMACHWAS
6 01:=1
7 T100
8 01:=0
9 T100
10 JMP SCHLEIFE
11 $FERTIG
12 END
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1.6.5 Parallele Ablaufe

1.6.5.1 RUN - Starten eines Parallelablaufes

RUN

Beschreibung:
Mit dem Befehl RUN kdnnen weitere parallele Tasks (=Ablaufe) gestartet werden.

Bei der Ausfiihrung des Befehls RUN wird der Programmtyp (*.PNC/ *.PNX/ *.PAB) geprft
und der parallele Ablauf entsprechend gestartet.

Der Unterschied zwischen dem Ablauf eines PNC/PNX-Programms und dem eines PAB-
Programms zeigt sich nur, wenn im AUTOMATIK-Betrieb gestoppt wird.

Fuar die Situation STOP-Automatik gilt:

Fiir PNC/PNX-Ablauf (Task):

e Achsen werden angehalten,
e Programme werden angehalten (wie SLEEP) und nicht weiter bearbeitet.

Fiir PAB-Ablauf (Task):

e Programme werden weiterbearbeitet,

o wird gerade ein Verfahrbefehl bearbeitet, oder soll ein Verfahrbefehl aktiviert werden, so
bleibt der Ablauf an diesem Befehl stehen.

Diese unterschiedliche Arbeitsweise der beiden Programmablaufe stellt einen Vorteil dar. Ist

die PA-CONTROL gestoppt, kann tber die PAB-Ablaufe eine Ausgabe auf das Display, eine

Kommunikation Uber die serielle Schnittstelle, oder /und ein Blinken von Warnlampen

realisiert werden.

HINWEIS Das Programm wird so lange bearbeitet, bis es durch einen END-Befehl oder
CANCEL beendet wird..

HINWEIS Ein Programm kann nur einmal in den Ablaufinterpreter eingetragen werden. Es
kdénnen bis zu 47 Programme (Tasks) gleichzeitig im Ablaufinterpreter bearbeitet
werden.

Befehlsform:

RUN NAME

RUN.Sn (ab V5.24)
RUN.Sn.Programmtype (ab Vv5.24)
Anwendung:

Starten von parallelen Ablaufprogrammen.
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| Beispiel 1 |

PNC-Programm

1 M1:=0 ;Merker 1 zurticksetzen

2 M2:=0 ;Merker 2 zuriicksetzen

3 RUN BLINKEN ,starte das PAB-Programm ,BLINKEN*

4 RUN TUER_AUF ,starte das Programm ,TUER_AUF*

5 M1.1 ;warte bis der Merker 1 auf logisch ,1“ gesetzt
wurde

6 M2.1 ;warte bis der Merker 2 auf logisch ,1“ gesetzt
wurde

7 03:=1 ;setze den Ausgang 1

8 END

PAB-Programm ,,TUER_AUF.PAB*

1 030:=1 ;Setze den Ausgang 30, Tiir 6ffnen
2 130.1 ;TUr ist offen

3 030:=0 ;RUcksetzen von Ausgang 30

4 M2:=1 ;Setze den Merker 2, Tur getffnet
5 END

PAB-Programm ,,BLINKEN.PAB*“

1 $B_ZYKLUS

2 02:=1 ;setze den Ausgang 2

3 T20 ;Wartezeit von 200ms

4 02:=0 ;RUcksetzen von Ausgang 2

5 M1:=1 ;setze den Merker 1

6 JMP B_ZYKLUS ; Sprung zur Marke B_ZYKLUS
7 END

Wahrend das PAB-Programm ,TUER_AUF* nach dem Offnen beendet wird und damit aus
dem Parallelablaufinterpreter geldscht wird, arbeitet das PAB-Programm ,BLINKEN* so lange,
bis es in einem anderen Ablauf mit dem Befehl ,CANCEL" beendet wird.
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SLEEP - Anhalten eines Parallelablaufes

SLEEP

HINWEIS

Beschreibung:

Mit dem Befehl SLEEP kénnen Ablaufprogramme angehalten werden. Das Programm wird
durch den SLEEP-Befehl der PA-CONTROL in einen Schlafzustand (SLEEP-Modus) versetzt,
d.h. es wird nicht weiter bearbeitet, es bleibt auf dem aktuellen Befehl stehen. Mit einem RUN-
Befehl kann dieses Programm spater ab dem aktuellen Befehl fortgefiihrt werden.

Befehlsform:

SLEEP Name
SLEEP.Sn

SLEEP.Sn.Programmtype

Anwendung:

Der SLEEP-Befehl kann nur auf Programme angewendet werden, die sich im RUN-
Modus befinden.

(ab V5.24)
(ab V5.24)

Anhalten von parallelen Ablaufprogrammen, z.B. wenn eine Sicherheitstir gedffnet wurde.

Beispiel
PNC-Programm:

1 M1:=0

2 M2:=0

3 RUN AUS1

4 M1.1

5 SLEEP AUS1

6 M1:=0

7 11.1

8 RUN AUS1

9 M2.1

10 03:=1

11 END
PAB-Programm: ,,AUS1.PAB*“

1 O1:=1

2 M1:=1

3 M1.0

4 T10

5 01:=0

6 M2:=1

7 END

:Merker 1 zurlicksetzen
:Merker 2 zuriicksetzen
,starte das Programm ,AUS1*

;warte bis der Merker 1 auf logisch ,1“ gesetzt
wurde

;halte das Programm ,AUS1“ an

:Merker 1 zuriicksetzen

;wartet bis der Eingang 1 auf logisch ,1“ gesetzt
ist

;fortfiihren des Programms ,AUS1“

;warte bis der Merker 2 auf logisch ,1“ gesetzt
wurde

;setze den Ausgang 1

;setze den Ausgang 1
,setze den Merker 1

;warte bis der Merker 1 auf logisch ,0“ gesetzt
wurde

;Wartezeit von 100ms
;Ausgang 1 zuriicksetzen
,setze den Merker 2
;Programm ,AUS1“ beenden
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1.6.5.3 CANCEL - Beenden eines Parallelablaufes

CANCEL

Beschreibung:

Mit dem Befehl CANCEL kénnen Ablaufprogramme beendet werden.

HINWEIS

HINWEIS

Der CANCEL-Befehl kann auch auf Programme angewendet werden, die sich nicht
im RUN-Modus oder SLEEP-Modus befinden.

Das Programm wird bei dem momentan bearbeiteten Befehl abgebrochen, d.h. es
sind unter Umstanden noch von ihm beeinflusste Elemente zu versorgen (Merker,
Ausgange, Register).

Ist das im CANCEL-Befehl angesprochene Programm nicht in der Steuerung
vorhanden, bleibt die Steuerung mit dem Fehler E513, Programm nicht vorhanden,
stehen.

Befehlsform:

CANCEL Name

CANCEL.Sn (ab v5.24)
CANCEL.Sn.Programmtype (ab V5.24)
Anwendung:

Sofortiges Beenden von Ablaufprogrammen. Dadurch ist im Ablaufinterpreter Platz flr ein neu
zu startendes Programm, z.B. bei Betriebsartwechsel einer Fertigungsanlage.

Beispiel
1 M1:=0 ;Merker 1 zurticksetzen
2 M2:=0 ;Merker 2 zuriicksetzen
3 RUN AUS1 ,starte das Programm ,AUS1*
4 17.1 ;warte bis der Eingang 7 bestromt ist
5 CANCEL AUST1 ;beende das Programm ,AUS1*“
6 END

Programm: AUS1.PAB

1 SANFANG
2 01:=1 ;setze den Ausgang 1
3 T10 ;Wartezeit von 100ms
4 01:=0 ;Ausgang 1 zuriicksetzen
5 T10 ;Wartezeit von 100ms
6 JMP ANFANG ;Sprung zur Marke ,ANFANG*
7 END
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1.6.54 CASE.RUN - Starten von Paralellabldufen mit CASE

CASE.RUN

Beschreibung:

Der CASE.RUN-Befehl startet Parallelablaufe in Abhangigkeit von einem Ganzzahlregister.
Mit diesem Befehl lassen sich auf einfache Weise Programmverteiler aufbauen.

Die PA-CONTROL prift den Inhalt des Ganzzahlregisters und startet entsprechend dem Wert
ein Parallelablauf. Ist der Inhalt des Ganzzahlregisters kleiner 1 oder groRer der Anzahl der
Elemente der Namentabelle (hier im Beispiel: PROG-1, PROG-2, PROG-3), so wird ein
Sprung auf die Marke, die hinter ELSE definiert ist, durchgefiihrt. Ansonsten wird das
entsprechende Programm aufgerufen und anschlieRend mit der Programmzeile nach dem
ELSE-Zweig (im Beispiel: Zeile 8 mit 012:= 0) weitergemacht.

Es gilt folgende Zuordnung:

Wert im Register Name in der Namentabelle
1 1. Name
2 2. Name
n n. Name

Die Programme mussen vorhanden sein, ansonsten erfolgt die Ausgabe der
HINWEIS  Fehlermeldung ,Programm nicht vorhanden®.

Ist ein Parallelablauf bereits gestartet, darf er nicht noch einmal gestartet werden,
ansonsten erfolgt die Fehlermeldung ,,Programm lauft schon®.

Befehlsform:
CASE.RUN.Ni
(Name1)
(Name2)

ELSE Marke_e

Anwendung:

Abhangig von z. B. verschiedenen Fertigungstypen kdnnen verschiedene Bearbeitungs-
ablaufe auftreten, welche parallel zu anderen Vorgangen stattfinden. Diese kdnnen mit
CASE.RUN variabel ausgeldst werden.
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1 G11.0 ;Ablaufanzeige ausschalten

2 G500.0 ;,LC-Anzeige ist aktueller Datenkanal

3 G501 ;Anzeige l6schen

4 $FEHLER ;

5 G503.1.1 ;Cursor positionieren

6 G510.EINGABE PROG.-NUMMER ;Ausgabe der Bedieneranforderung

7 G542.24.1.2.N8 ;Wert liber Tastatur eingeben

8 CASE.RUN.N8 ;priife den Inhalt von N8 und starte das PAB-
Programm bei:

9 (PROG-1) ,N8=1: starte das Programm PROG-1

10 (PROG-2) ,N8=2: starte das Programm PROG-2

11 (PROG-3) ,N8=3: starte das Programm PROG-3

12 ELSE FEHLER ;Sprung zur Marke ,FEHLER®, wenn der Wert
von N8 aul3erhalb ;der vorgesehenen Grenzen
(hier wenn N8<1 oder N8>3) ist

13 012:=0

14 11.1

15 END

Programm: PROG-1.PAB

01:=1T100 O1:=0
END

Programm: PROG-2.PAB

A WN

02:=1
11.1
02:=0
END

Programm: PROG-3.PAB

03:=1 T100 03:=0
END

;setze Ausgang 1 fir 1s

;setze Ausgang 2
;Warte auf Eingang 1
,Setze Ausgang 2 zuriick

;setze Ausgang 3 fir 1 s
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1.6.5.5 CASE.SLEEP - Anhalten von Parallelabldufen mit Case

CASE.SLEEP

Beschreibung:

Mit dem CASE.SLEEP-Befehl konnen Parallelablaufe in Abhangigkeit von einem
Ganzzahlregister angehalten werden. Mit diesem Befehl lassen sich auf einfache Weise

Programmverteiler aufbauen.

Die PA-CONTROL prift den Inhalt des Ganzzahlregisters und startet entsprechend dem Wert
ein Parallelablauf. Ist der Inhalt des Ganzzahlregisters kleiner 1 oder groRer der Anzahl der
Elemente der Namentabelle (hier im Beispiel: PROG-1, PROG-2), so wird ein Sprung auf die
Marke, die hinter ELSE definiert ist, durchgefiihrt. Ansonsten wird das entsprechende
Programm aufgerufen und anschlieRend mit der Programmzeile nach dem ELSE-Zweig

fortgesetzt.

Es gilt folgende Zuordnung:

Wert im Register Name in der Namentabelle
1 1. Name
2 2. Name
N n. Name

Die Programme mussen vorhanden sein, ansonsten erfolgt die Fehlermeldung
HINWEIS  Programm nicht vorhanden®.

Ist ein Parallelablauf bereits angehalten, darf er nicht noch einmal angehalten
werden, ansonsten erfolgt die Fehlermeldung ,Programm schon in Sleep*.

Befehlsform:
CASE.SLEEP.Ni
(Name1)
(Name2)

ELSE Marke_e

Anwendung:

Abhangig von z. B. verschiedenen Fertigungstypen kdnnen verschiedene Bearbeitungs-
ablaufe auftreten, welche parallel zu anderen Vorgangen stattfinden. Diese kdnnen mit
CASE.SLEEP variabel angehalten werden.
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\ Beispiel \
1 RUN PROG-1 ;starten des Programms PROG-1
2 RUN PROG-2 ;starten des Programms PROG-2
3 SANFANG
;Ablaufanzeige ausschalten
;,LC-Anzeige ist aktueller Datenkanal

19 G11.0
20 G500.0
21 G501 ;/Anzeige I6schen
22 $FEHLER ;
G503.1.1
G510.EINGABE PROG.-NUMMER ;Ausgabe der Bedieneranforderung
;Wert (iber Tastatur eingeben
;priift den Inhalt von N10 und hélt das entspre-
chende PAB-Programm bei N10 an:
;N10=1: hélt das Programm PROG-1.PAB an

;Cursor positionieren

23
24
G542.24.1.2.N10
;N10=2: hélt das Programm PROG-2.PAB an

25
CASE.SLEEP.N10
;Sprung zur Marke ,FEHLER®, wenn der Wert
von N10 aulBerhalb der vorgesehenen Grenzen

26
27 (PROG-1)
28 (PROG-2)
29 ELSE FEHLER
(hier wenn N10<1 und N10>2 ist.
100 END
Programm: PROG-1.PNC
1 SANFANG ;Sprungmarke
2 01:=1 ;setze Ausgang 1
3 1.1 ;warte bis Eingang 1 bestromt
4 01:=0 ;setze Ausgang 1 zuriick
5 T100 ;warte 1s
6 JMP ANFANG ;gehe zur Marke ANFANG
7 END

Programm: PROG-2.PAB
;Sprungmarke
;setze Ausgang 2
;warte bis Eingang 2 bestromt

SANFANG
;setze Ausgang 2 zuriick

1
2 02:=1
3 2.1
4 02:=0
5 750 ;warte 0,5s
6 JMP ANFANG ;gehe zur Marke ANFANG
7 END
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1.6.5.6 CASE.CANCEL - Beenden von Parallelabldufen mit Case

CASE.CANCEL

Beschreibung:

Mit dem CASE.CANCEL-Befehl konnen Parallelablaufe in Abhangigkeit von einem
Ganzzahlregister beendet werden.

Die PA-CONTROL prift den Inhalt des Ganzzahlregisters und beendet auf Grund des im
Ganzzahlregister abgelegten Wertes einen Parallelablauf.

Ist der Inhalt des Ganzzahlregisters kleiner 1 oder gréer als die Anzahl der Elemente der
Namentabelle (hier im Beispiel: PROG-1, PROG-2), so wird ein Sprung auf die Marke, die
nach ELSE definiert ist, durchgefliihrt. Nach fehlerfreier Ausfiihrung des CANCEL-Befehls wird
in der Zeile weitergearbeitet, die auf ELSE Marke e folgt.

Der Befehl CASE.CANCEL kann auch auf Programme erfolgen, die nicht laufen
HINWEIS  (siehe dazu auch Abschnitt 1.6.5.3 auf Seite 76).

Ist das im CASE.CANCEL-Befehl angesprochene Programm nicht in der Steuerung
HINWEIS  yorhanden, bleibt die Steuerung mit dem Fehler E513, Programm nicht vorhanden,

stehen.

Es gilt folgende Zuordnung:

Wert im Register Name in der Namentabelle
1 1. Name
2 2. Name
n n. Name

Befehlsform:
CASE.CANCEL.Ni
(Name1)

(Name2)

ELSE Marke_e

Anwendung:

Abhangig von z. B. unterschiedlichen Fertigungstypen kdnnen verschiedene Bearbeitungs-
ablaufe auftreten, die parallel stattfinden oder ruhen. Mit CASE.CANCEL besteht die Moglich-

keit, nicht gewlinschte Parallelablaufe zu beenden.
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\ Beispiel \
1 RUN PROG-1 ;starten des Programms PROG-1
2 RUN PROG-2 ;starten des Programms PROG-2
3 SANFANG
;Ablaufanzeige ausschalten
;,LC-Anzeige ist aktueller Datenkanal

19 G11.0
20 G500.0
21 G501 ;/Anzeige I6schen
22 $FEHLER ;
G503.1.1
G510.EINGABE PROG.-NUMMER ;Ausgabe der Bedieneranforderung
;Wert (iber Tastatur eingeben
;priift den Inhalt von N20 und hélt das entspre-
chende PAB-Programm bei N20 an:
;N20=1: hélt das Programm PROG-1.PAB an

;Cursor positionieren

23
24
25 G542.24.1.2.N20
26 CASE.CANCEL.N20
27 (PROG-1)
28 (PROG-2) ;N20=2: hélt das Programm PROG-2.PAB an
29 ELSE FEHLER ;Sprung zur Marke ,FEHLER", wenn der Wert
von N10 aulBerhalb der vorgesehenen Grenzen
(hier wenn N10<1 und N10>2 ist.
100 END
Programm: PROG-1.PNC
1 SANFANG ;Sprungmarke
2 01:=1 ;setze Ausgang 1
3 1.1 ;warte bis Eingang 1 bestromt
4 01:=0 ;setze Ausgang 1 zuriick
5 12.1 ;warte bis Eingang 2 bestromt
6 JMP ANFANG ;gehe zur Marke ANFANG
7 END
Programm: PROG-2.PAB
1 SANFANG ;Sprungmarke
2 02:=1 ;setze Ausgang 2
3 T50 ;warte 0,5s
4 02:=0 ;rlicksetze Ausgang 2
5 T50 ;warte 0,5s
6 JMP ANFANG ;gehe zur Marke ANFANG
7 END
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1.6.5.7 PROGSTAT - Hole Programmstatus

Ni:=PROGSTAT

Ni:=PROGSTAT.xxx
Beschreibung:

Der Befehl Gberprift, ob das Programm als Task (mit RUN oder CASE.RUN) aktiviert wurde.
Ist das Programm nicht als laufende Ausgabe im Ablaufinterpreter zu finden wird zusatzlich
gepruft, ob das Programm in der PA-COPNTROL ulberhaupt vorhanden ist. Im Register Ni
wird nach der Prufung folgende Information abgespeichert:

Programm in der PA-CONTROL nicht vorhanden

0
1

Befehlsform:

Ni:= PROGSTAT.Name
N!i:=PROGSTAT.Name

Ni:= PROGSTAT.SO
Ni:= PROGSTAT.Sn
Ni:= PROGSTAT.Nn

_)

_)

Ni:= PROGSTAT.Nn.i

Beispiel

1

10
20
30
40

41

N10:=PROGSTAT.TUER_AUF

$A
N5:=128

N10:=PROGSTAT.SO

N10:=PROGSTAT.S1

N10:=PROGSTAT.N10

N10:=PROGSTAT.N5.7

END

Programm in der PA-CONTROL vorhanden, aber nicht als

TASK aktiv

Als Task vorhanden, wird bearbeitet

Als Task vorhanden, wird nicht bearbeitet (SLEEP)

Ist das Programms ,TUER_AUF* aktiv, oder in der
PA-CONTROL vorhanden. Abspeicherung des Er-
gebnisses im Ganzzahlregister N10.

Lade die Zahl 128 in das Ganzzahlregister N5

Erfrage den Status des Programms, dessen Name
in der Zeichenkette SO steht

Erfrage den Status des Programms, dessen Name
in der Zeichenkette S1 steht

Erfrage den Status des Programms, dessen Name
im Ganzzahlregister N10 steht

Erfrage den Status des Programms 0000128. Der
Befehl PROGSTAT fiigt der dreistelligen Zahl aus
dem Ganzzahlregister N5 noch vier Vornullen hinzu
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1.6.6 Fehlermanagement

1.6.6.1 ERROROFF / ERRORON

ERROROFF / ERRORON ab V/5.07

Beschreibung:

Mit dem Befehl ,ERROROFF* und ,ERRORON* wird die Uberwachung eines Zustandes der
zu einem Systemfehler fiihrt deaktiviert oder aktiviert.

HINWEIS  Grundsatzlich (Defaultzustand) ist die Uberwachung der PA-CONTROL aktiviert.

Befehlsform:
ERROROFF.<Fehlernummer>.<Achsnummer>
ERRORON.<Fehlernummer>.<Achsnummer>

Anwendungsbeispiel fiir eine PA-CONTROL MP

Bei einer PA-CONTROL MP wird eine Motorspannung von 24VDC von extern zugefiihrt. Die
interne Uberwachung dieser Spannung verlangt aber mindestens 60VDC.

Das Flag ,UberwacheMotorSpannung* fiir die PA-CONTROL-MP wird beim Einschalten (und
nur dann!) der PA-CONTROL aktiviert.

Uber den Befehl ,ERROROFF.103.A1“ kann die Uberwachung deaktiviert werden. Dies kann
im ,Grundstellungsprogramm® erfolgen.

Fir den Freigabemode ware die Einstellung ,Bei Wechsel in Verfahrbetriebsart® die richtige
Liste der moglichen Systemfehler mit den jeweiligen Achstypen

Fehlernummer Achstypen
E103 PLS-MP

(siehe dazu folgendes Beispiel)
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Beispiel

Grundstellung.pnc

1
2
3

Start.pnc

O NO O RN WN

14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30

31
32

33

ERROROFF.103.A1

T10
END

R1:=RA1.1
R4:=RA1.6

$A

G2119.1 REFG26
G21110.1 REFG25

Deaktiviere Uberwachung Fehler E103

Warte 100ms

G2117.1 FAHRNEGATIV
G2118.1 FAHRPOSITIV

G2116.1 FAHRE
JMP A
SREFG26
G26.A1.R1

19.0

JMP A

SREFG25
G25.A1

110.0

JMP A
SFAHRNEGATIV
A1:=0

17.0

JMP A

SFAHRPOSITIV
G123.A1.18.1
A1:=R2

18.0

JMP A

SFAHRE
FA1:=R1
G100.A1.R4
A1:=100
A1:=0

JMP A

END
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1.7 Achsbefehle

1.7.1 Allgemeines

1.7.1.1 Die Zusténde einer Achse

Jede der moglichen 16 Achsen einer PA-CONTROL kann sich in unterschiedlichen Zustanden
befinden (siehe Abbildung 1, Seite 86, Erlduterungen siehe Tab.: 1, Seite 87)

'PA-CONTROL Betriebsart : + PA-CONTROL Betriebsart :
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Abbildung 1: Zustdnde einer Achse
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Begriffserklarung zu Abbildung 1: Zustédnde einer Achse

OPERATIONAL (1), (4)
ACTIVE (3), (8)

HALT WHILE OPERATIONAL (13), (17)

HALT WHILE ACTIVE
(14). (22)

DRIVE ENABLED
(1), (6), (18), (21), (22)

IDLE WHILE OPERATIONAL
(24), (29), (39)

IDLE WHILE ACTIVE
(25), (26)

SAFE WHILE OPERATIONAL
(33), (34), (36)

SAFE WHILE ACTIVE

DISABLED
(®), (11)

HALT WHILE DISABLED
(12), (16), (20)

IDLE WHILE DISABLED
(19), (27)

SAFE WHILE DISABLED
(31)

FAULT (37), [(39), (40), (41)]

Der Motor ist bestromt und steht in Position.
Der Motor dreht, die Achse fahrt.
Der Motor ist bestromt und steht in Position.

Der Motor ist bestromt und steht.
Ein Verfahrauftrag wurde angehalten.

Der Motor ist bestromt. Die Achse ist entweder im Status
OPERATIONAL, ACTIVE oder HALT.

Der Motor ist stromlos geschaltet,
(DRIVE DISABLED).

Ein Verfahrauftrag der Achse wurde angehalten und
danach der Motor stromlos geschaltet
(DRIVE DISABLED).

Der Motor ist stromlos geschaltet.

(DRIVE DISABLED).

Uber den Ausgang ,PUT-SAFE" wurde die Funktion
~Sicherer Halt* mit Anlaufsperre auf dem Verstarker
aktiviert.

Ein Verfahrauftrag der Achse wurde angehalten und
danach der Motor stromlos geschaltet,

(DRIVE DISABLED).

Uber den Ausgang ,PUT-SAFE* wurde die Funktion
~Sicherer Halt* mit Anlaufsperre auf dem Verstarker
aktiviert.

Der Motor ist stromlos geschaltet,
(DRIVE DISABLED).

Der Motor ist stromlos geschaltet,
(DRIVE DISABLED).

Der Motor ist stromlos geschaltet,
(DRIVE DISABLED).

Der Motor ist stromlos geschaltet, (DRIVE DISABLED).
Uber den Ausgang ,PUT-SAFE" wurde die Funktion
~Sicherer Halt“ mit Anlaufsperre auf dem Verstarker
aktiviert.

Die Achse oder der Antrieb hat einen Fehler.

Tab.: 1 Erlauterungen zu den Zustanden einer Achse

Zusatzliche Informationen entnehmen Sie bitte den Kapiteln:

1.7.2.1, G140 -, Seite 88,
1.7.2.2, G141 -, Seite 89,

1.7.2.3, OFF.An - Achse abschalten, Seite 90,

1.7.2.4, ON.An - Achse einschalten, Seite 91,

1.7.2.5, STOP.An - Unterbreche die Verfahrbereitschaft einer Achse, Seite 92,
1.7.2.6, START.An - Herstellen der Verfahrbereitschaft einer Achse, Seite 92,
1.7.2.7, ABORT.An - Abbruch eines gestoppten Fahrbefehls, Seite 93.
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1.7.2

1.7.2.1

Modi

G140 - wechsle in den Zustand DISABLED

G140

Beschreibung:

Bei Ausfiihrung des Befehls wechselt die Achse in den Zustand DISABLED. Die friihere
Bedeutung des Befehles war die Aktivierung des Messmodus.

Funktion:

Der Befehl G140.An (A0, A[1..16]) aktiviert die Funktion "OFF-ACHSE". Die Achse wechselt
aber nicht nach HALT und dann nach IDLE oder SAFE, sondern nach DISABLED ((5)).

HINWEIS e Ist die Achse im Zustand ACTIVE, so wird der Ablauffehler

,E523 - Achse laeuft noch” gesetzt.

e |Ist die Achse im Zustand HALT WHILE ACTIVE, so wird der Ablauffehler
,E584 — Achse ist im Status HALT" gesetzt.

e |[st die Achse im Zustand DISABLED, HALT WHILE DISABLED, IDLE
WHILE DISABLED oder SAFE WHILE DISABLED und es wird ein
Verfahrbefehl auf diese Achse aktiviert, so wird der Ablauffehler
,E571 — Befehl mit dieser Achse nicht moglich® erzeugt.

Aktionen beim Aktivieren:

e Bremse wird aktiviert (Option),

e Stromnullung in der Endstufe wird aktiviert,

o Uberwachung fiir Drehgeber und Leistungsteilbereitschaft wird deaktiviert.

Ergebnis:
e Endstufe kann ausgeschaltet werden (Arbeitssicherheit),
e Achse kann manuell verschoben werden,

e Die Achse kann nicht mehr von der Steuerung verfahren werden
(Positionierbefehle sind gesperrt und erzeugen eine Fehlermeldung).

Befehlsform:
G140.An [A1....A16]

Beispiel \

siehe nachsten Befehl

HINWEIS Nicht bei PA-CONTROL mit PLS-6/ -7/ -8/ -9 sinnvoll.

Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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1.7.2.2 G141 - wechsle in den Zustand OPERATIONAL

G141

Beschreibung:

Bei Ausfiihrung des Befehls wechselt die Achse in den Zustand OPERATIONAL. Die friihere
Bedeutung des Befehles war die Deaktivierung des Messmodus.

Aktionen bei PA-CONTROL MP:
e Motor wird wieder bestromt,
e Bremse deaktiviert (Option),
e Synchronisation auf Drehgeber wird durchgefiihrt (Option),
e Achsposition wird aus der Drehgeberposition ibernommen (Option),
e Uberwachung fiir Drehgeber und Leistungsteilbereitschaft wird aktiviert.
Aktionen bei LV-servoTEC:
e Regler freigeben,
o Werte flr Drehgeberposition Gbernehmen
Ergebnis:
Die Achse kann wieder von der Steuerung verfahren werden.
HINWEIS Bei einer PA-CONTROL-MP und beim Verlassen des Zustandes DISABLED und

Synchronisation auf den Drehgeber wird die Achse um maximal 4
Motorvollschritte in positive Richtung verfahren.

Befehlsform:
G141.An [A1....A16]

HINWEIS Nicht bei PA-CONTROL mit PLS-6/ -7/ -8/ -9 sinnvoll

Beispiel

1 G25.A1 ;Referenzfahrt mit A1-Achse durchfiihren

2 A1:=100 ,fahre auf Position 100

3 15.1 ;warte bis Einrichtbetrieb aktiv, Schutzkreis
gebriickt

4 G140.A1 ;A71-Achse in den Zustand DISABLED um-
schalten, Achse kann manuell bewegt wer-
den.

5 15.0 ;Schutzkreis wieder aktiv, Einrichtbetrieb
wird gesperrt

6 G141.A1 ;/Achse A1 flihrt Aktionen wie oben be-
schrieben aus. aus

7 A1:=1000 ;mit der A1-Achse auf Position 1000 fahren

8 END

PA-CONTROL Programmierhandbuch Dezember 2011
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1.7.2.3

OFF.An - Achse abschalten

OFF.An ab V5.07

Beschreibung:
(siehe hierzu auch Applikationsschrift
+APP5004_DE_ 1070300 _PAC_OeffnenDerSchutztuer_servoTEC.pdf*)

Der Befehl OFF.An (A[0...16]) aktiviert die Funktion "OFF-ACHSE" fiir eine Achse.
Funktion:

Ausgehend von unterschiedlichen Ausgangssituationen missen drei verschiedene
Auswirkungen des Befehls unterschieden werden.

o Ist die Achse im Zustand OPERATIONAL wechselt sie in den Zustand HALT WHILE
OPERATIONAL (siehe Abbildung 1, Zustédnde einer Achse auf Seite 86 Pfad (13)).
Danach wird die Funktion "OFF-Achse" aktiv und die Achse in den Status "DISABLED /
SAFE" geschaltet (siehe Abbildung 1, Zusténde einer Achse auf Seite 86 Pfad (24)).

o Wenn die Achse fahrt, wird die Positionierung sofort angehalten und die Achse wechselt
in den Zustand HALT WHILE ACTIVE ((14)). Danach wird die Funktion "OFF-Achse" aktiv
und die Achse in den Status "DISABLED / SAFE" geschaltet (sieche Abbildung 1, Zusténde
einer Achse auf Seite 86 Pfad (25)).

o |Ist die Achse im Zustand HALT wechselt die Achse in den Status IDLE oder sogar SAFE.

Beispiel fiir die Befehle OFF.An und ON.An |

1 $W_ON

2 13.1

3 G2114.0 W_ON

4 ON.A1 Achse 1 ON
5 ON.A2 Achse 2 ON
6 ’.

7 SW_OFF

8 G2113.0 M_OFF

9 G2114.0 M_OFF

10 JMP W_OFF

11 ;

12 $M_OFF

13 OFF.A1 Achse 1 OFF
14 OFF.A2 Achse 2 OFF
15 JMP W_ON

Im AUTOMATIK-Betrieb lauft ein Parallelprogramm, das den Eingang 3 Giberwacht. Ist der
Eingang nicht bestromt, so werden ber die Befehle ,OFF.A1* und ,OFF.A2“ die Achsen
ausgeschaltet (IDLE/SAFE). Diese Befehle bewirken, dass zuerst die laufenden Positio-
nierungen gestoppt und danach die Achsen ausgeschaltet (IDLE) werden.

Durch den Achsparameter ,PUT-SAFE" wird Uiber die Ausgange 4 und 5 die personell sichere
Wideranlaufsperre (KSI+/-) im servoTEC-Verstarker aktiviert. Dieser Uberriickt dann mit den
Kontakten ,KSO* die Turschalter.

Aus Sicht der Achsen ist der Arbeitsraum sicher und die Tir kann gedéffnet werden (SAFE).

Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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1.7.24 ON.An - Achse einschalten

ON.An ab V5.07

Beschreibung:

Der Befehl ON.An (A[0...16]) aktiviert die Funktion "ON-ACHSE" fiir eine im Befehl
ausgewahlte Achse (siehe Beispiel auf Seite 90)

Funktion:

Ausgehend von unterschiedlichen Ausgangssituationen miissen zwei verschiedene

Auswirkungen des Befehls unterschieden werden.

o Wird der Befehl abgesetzt, wenn die Achse im Status IDLE oder SAFE ist, dann wird die
Achse entsprechend dem Achsparameter Einschatlverfahrmodus in den Zustand HALT
geschaltet (siehe Abbildung 1, Zusténde einer Achse auf Seite 86 Pfade (21) und (22)).

e Wurde bei der Funktion "OFF-ACHSE" eine Positionierung unterbrochen. Achse
wechselte nach HALT WHIL ACTIVE (siehe Abbildung 1, Zustdnde einer Achse auf Seite
86 Pfad (22)), so wird, falls es der "Einschaltverfahrmode" erlaubt, die Positionierung
fortgefihrt (siehe Abbildung 1, Zustédnde einer Achse auf Seite 86 Pfad (8)).

HINWEIS e Die Funktion "ON-ACHSE" kann nur wirksam werden, wenn keine
Aktivierung zur Funktion "OFF-ACHSE" ansteht (z.B.: Eingang "OFF-
ACHSE" nicht bestromt), siehe dazu Abbildung 2.

o Wird der Befehl fiir eine Achse abgesetzt, die im Zustand HALT ACTIVE oder
OPERATIONAL ist, so zeigt er keine Veranderung oder Wirkung.

#% Diagnose: Anzeige Achsposition Xl

auzgewahlte Achee: I,&,chge-1 ¥ I
Achs-Position: II:I,I:II:IDEIEIEI

Achestatuz: I|DLE
F.onflikt: I I
HaLT Drive:
DISAELED

Betriebssysterm START / STOP 0 0
AUTOMATIK-Befehl STOP / START 0 0
AUTOMATIF-Befenl OFF / OM 0O 0
&chs-Eingang STOP /£ START 0 0
Achz-Eingang OFF / OM 0 0
ProfibusDP-Flag STOP / START O 0O
ProfibuzCDP-Flag OFF / OM 0 0

Abbildung 2: Diagnosefenster ,,Achsposition“

PA-CONTROL Programmierhandbuch Dezember 2011
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1.7.2.5 STOP.An - Unterbreche die Verfahrbereitschaft einer Achse

ab V5.07

STOP.An

Beschreibung und Funktion:

¢ Mit dem Befehl STOP.An (STOP.A[0...16]) kann ein Fahrbefehl unterbrochen werden. Die
Achse wird angehalten und erhalt den Status HALT WHILE ACTIVE (siehe Abbildung 1,

Zusténde einer Achse auf Seite 86 Pfad (14).

HINWEIS Wird der Befehl STOP.An auf eine stehende Achse verwendet, so wechselt die
Achse in den Status HALT WHILE OPERATIONAL ((13)). Danach wird ein
Fahrbefehl fiir diese Achse erst dann gestartet, wenn die Achse durch ein
START.An in den Status OPERATIONAL gewechselt hat (siehe Abbildung 1,
Zusténde einer Achse auf Seite 86 Pfad (7).

Verwendung:
Die Verwendung ist in allen Programmtypen (*.PNC, *.PAB, *.PNX) mdglich.

1.7.2.6 START.An - Herstellen der Verfahrbereitschaft einer Achse

ab V5.07

START.An

Beschreibung und Funktion:

e Der Befehl "START-An" (START.A1]...16]) bewirkt, da® eine Achse, die zuvor Uber den
Befehl "STOP.An" angehalten wurde, die Achse ist dann im Zustand HALT WHILE
ACTIVE, den unterbrochenen Fahrbefehl vollends ausfiihrt (siehe Abbildung 1, Zustdnde

einer Achse auf Seite 86 Pfad (8)).
Ist die Achse im Zustand HALT WHILE OPERATIONAL so wechselt die Achse in den
Zustand OPERATIONAL (siehe Abbildung 1, Zustédnde einer Achse auf Seite 86 Pfad (7)).

Wird der Befehl "START-AN" auf eine Achse angewandt die gerade in Position ist

HINWEIS
(OPERATIONAL) oder lauft (ACTIVE), so hat der Befehl kein Auswirkung auf die
Achse und den Status der Achse, siehe dazu Abbildung 2, Seite 91.
Verwendung:

Die Verwendung ist in allen Programmtypen (*.PNC, *.PAB, *.PNX) mdglich.

Dezember 2011 PA-CONTROL Programmierhandbuch
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1.7.2.7 ABORT.AnN - Abbruch eines gestoppten Fahrbefehls

ABORT.An ab V5.07

Beschreibung und Funktion:

¢ Mit dem Befehl "ABORT.An" (A0,A1-A16) kann bei einer Achse, die Uber die Kommandos
"STOP.ANn" oder ,,OFF.An* gestoppt wurden, der Fahrbefehl abgebrochen werden. Dabei
wird die STOP-Bedingung geldscht und die aktuelle Position der Achse als Ist- und
Zielposition tbernommen. Die Achse wechselt aus dem Zustand HALT WHILE ACTIVE in
den Zustand HALT WHILE OPERATIONAL (siehe Abbildung 1, Zusténde einer Achse auf
Seite 86 Pfad (17), (29) und (33)).

Beispiel \
Start.pnc
1 $A
2 19.1
3 RUN REFERENZ_A1
4 T20
5 $LOOP
6 G21 SM51.1 REF_OK
7 G21116.1 REF_ABORT
8 JMP LOOP
9 :
10 ;
11 $REF _OK
12 T500
13 JMP A
14 ;

15 SREF_ABORT

16 STOP.A1

17 C