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1. Willkommen bei der CORPDATA Hilfe

ALIGEMEINE HILFE

Falls Sie in diesem Hilfekapitel Informationen vermissen oder Wiinsche fir Ergdnzungen haben, wenden
Sie sich bitte per-®lail andocumentation@ copadata.corfmaito:documentation@copadata.com

PROJEKTUNTERSTUTZUNG

Unterstitzung bei Fragen zu konkreten eigenen Projekten erhalten Sie vom Silippont das Sie per
E-Mail ansupport@copadata.corfmailto:support@copadata.cojrerreichen.

LIZENZEN UND MODULE

Sollten Sie feststellen, dass Sie weitere Module oder Lizenzen bendétigen, sind unsere Mitarbeiter unter
sales@copadata.cofmailto:sales@copadata.congerne fiir Sie da.

2. BURPVI

Auf der P\(Boftware von Bernecker+Rainer basierender Treiber fur Steuerungen von B+R, die mit PVI
kommunizieren kénnen. Zum Beispiel System 2000 Familie (2003, 2005 usw.), Acopos, X20 System,
AutomationPC, PowerPanel usw ...

Der Treiber unterstitzt spontanen Betrieb mit Hysterese und Online Import von multidimensionalen
Arrays und Array mit einem Startindex <> 0.

Kopplung: Serial, Ethernet


mailto:documentation@copadata.com
mailto:support@copadata.com
mailto:sales@copadata.com

Protokoll: PVI

Der BURPVI Treiber ersetzt den BUR20032 TreiBeif eine Addressierungskompatibilitat zwischen den
beiden Treiber wurde nicht geachtet, da der BUR20032 Treiber die PVI Items Uber eine Zuweisungsdatei
adressierte und der BURVI die Adressierung direkt Gber Eigenschaften in ekl speichert. Der

Treiber ist symbolorientiert.

& Achtung

Adressierung eindimensionaler Arrays:

Werden eindimensionale Arrays mit einem Startinde® adressiert, muss an den Inde¢
ein Beistrich angehéangt werden. Detailstsg: Dokumentation B&R.

Zum Beispiel: zenon[3,]

3. BURPV4 Datenblatt

Allgemein:

Treiberdateiname BURPVI.exe

Treiberbezeichnung BuRPVI Treiber NG

SteuerungsTypen Alle Bernecker und Rainer Steuerungen die mit PVI kommuniz
kénnen, z.B. System @0 Familie (2003, 2005 usw.), Acopos, Xi
System, Automation PC, PowerPanel usw.

SteuerungHersteller Bernecker + Rainer;

Treiber unterstitzt:

Protokoll PVI;
Adressierung: Adredsasiert | -

Adressierung: Namens X



BURWI- Datenblatt
zenon

basiert

Kommunikation spontan X
Kommunikation pollend X
Online Browsing X
Offline Browsing X
Echtzeitfahig -
Blockwrite -
Modemfahig -
Serielles Logging -
RDA numerisch X
RDA String -

Hardware PC

Serielle Schnittstelle RS232 oder Standard Netzwerkkarte

Software PC

PVI Software erforderlich, auch unter Windows CE. DeSdap
ist auf der Installations DVD verfligbar.

Hardware Steuerung

Software Steuerung

Bendtigt vdll

Betriebssysteme

Windows CE 5.0, CE 6.0; Windows Vista, 7, 8, ISH08/R2,
Server 2012;

CE Plattformen

X86;




4. TreiberHistorie

Datum Treiberversion Anderung

26.01.10 | 1400 Treiber wurde neu erzeugt

14.01.10 | 1500 Fehler bei der Konfiguration behoben
05.03.10 | 1600 Auf PVI 3.0 angepasst

17.03.10 | 1700 Dialoge Uberareitet

5. Voraussetzungen

Dieses Kapitel enthalt Informationen zu den Voraussetzungen, die fir die Verwendung des Treibers
erforderlich sind.

51 PC

PViSoftware von Bernecker+Rainer.

5.2  Steuerung

6. Konfiguration

In diesem Kapitel lesen Sie, wie Sie den Treihd?rojekt anlegen und welche Einstellungen beim
Treiber méglich sind.



Y Info

Weitere Einstellungen, die Sie fur Variablen in zenon vornehmen kdnnen, finden Si
KapitelVariablen(main.chm::/15247.htrh der OnlineHilfe.

6.1  Anlegen eines Treibers
Um einen neuen Treiber anzulegen:

1. Klicken Sie mit der rechten Maustaste im Projektmanagemaitfer und selektieren Sie im
KontextmenirTreiber neu

2. In der folgenden Dialogboxdiet Innen das Programm eine Auflistung aller verfigbaren Treiber
an.

Definition eines Trei

Werfigbare Tredber

= 35
] |
B8 Codesys Arti SoftSPS Treiber

W) Codesys SoftSPs Treber
(] ABE
(] AEG
) Allen Bradley
] Alstom
] Apex
1 Applicom
) Archive
| Arcret
) Areva
| Asfinag
+1-(_] Bachmann

[ "

m| »

-

-5

B-E-E-R-B-E

Tredberbezeichnung
Codesys Arti NG Treiber

Tresdberinformationen

Beschrebung: -~
Codesys Soft 5PS Treiber "Neue Generation” fir die Codesys 35-aRTI (Asynchron Runtime
Interface) Schnittstele, Der Treber unberstitzt die direkte Variablendbernahme aus der

Codesys Enwicklungsumgebung und ersetzt den Codesys Arti Soft SPS Treiber, i

Fir folgende SPS Typen gesignet:
Codesys Soft 5PSen, Moeller ¥Control SPSen XC200 und XCE00, sowie Elau PacDrive
Steuerungen MAY 4, C200, C400, C&00, P&0D,

Folgende Kopplungsarten werden unterstitzt:
Ethernet; Local

[ ok | [ abbrechen | [ Hife

3. Selektieren Sie den gewilnschten Treiber und vergeben Sie eine Bezeichnung fur diesen:


main.chm::/15247.htm

1 Die Treiberbezeichnung muss eindeutig sein, d.h. wird ein und derselbe Treiber
mehrmals im Projekt verwendet, so muss jeweils eine heue Bezeichnung vergeben
werden.

1 Die Treiberbezeichnung ist Bestandteil des Dateinamens. Daher darf Sie nur
Zeichen enthalten, die vom Betriebssystem unterstiitzt werden. Nicht giltige Zeichen
werden durch einen Unterstrich () ersetzt.

1  Achtung: Die Bezeichnung kann spater nicht mehr geandert werden.
4. Bestétigen Sie den Dialog mit. Im folgenden Dialog werden die einzelnen Konfigurationen der
jeweiligen Tréber eingestellt.

Fur ein Projekt missen nur die jeweils notwendigen Treiber eingebunden werden. Spateres Einbinden
eines weiteren Treibers ist problemlos mdglich.

Y Info

Bei neu angelegten Projekten odeii bestehenden Projekten, die in eine Version ab |
konvertiert werden, werden die folgenden Treiber automatisch angelegt:

4 Intern

4 MathDr32
4 SysDrv.

4

6.2  Einstellungen im Treiberdialog

Folgende Einstellungen kdnnen Sie beim Treiber vornehmen:

10



Konfiguration
zenon

6.2.1 Allgemein

Kenfiguration

Allgemein

Modus:
[Ha’dwa'e -

iy

Update-Liste im Speicher Halten
Ausgange schreibbar
Variablenabbild remanent

Am Standby-Server stoppen

Update Zeit Global
Globale Updatezeit in ms:
1000

Prioritat
niormal: ms
erhiht: ms
hoch: ms
higchste: ms




Parameter
Modus

Updat e- Liste im
Speicher Halten

Ausgange
schreibbar

Beschreibung

Ermdglicht ein Umschalten zwischen Hardware und Simulationsmodus

4 Hardware:

Die Verbindung zur Steuerung wird hergestellt.

4 Simulation- statisch

Es wird keine Kommunikation zur Steuerung aufgebaut, die
Werte werden vom Treiber simuliert. In diesem Modus
bleiben die Werte konstant bzw. die Variablen behalten die
Uber zenon Logic gesetzen Werte. Jede Variable hat
seinen eigenen Speicherbereich. Zum Beispiel zwei
Variablen vom Typ Merker mit Offset 79, kdnnen zur
Runtime unterschiedliche Werte haben und beeinflussen
sich gegenseitig nicht. Ausnahme: Der Simulatortreiber.

4 Simulation- zahlend

Es wird keine Kommunikation zur Steuerung aufgebaut, die
Werte werden vom Treiber simuliert. In diesem Modus zahlt
der Treiber die Werte innerhalb ihres Wertebereichs
automatisch hoch.

4 Simulation- programmiert

Es wird keine Kommunikation zur Steuerung aufgebaut, die
Werte werden von einem frei programmierbaren
Simulationsprojekt berechnet. Das Simulationsprojekt wird
mit der zenon Logic Workbench erstellt und lauft in einer in
den Treiber integrierten zenon Logic Runtime ab. Details
siehe Kapitel Treibersimulation. (main.chm::/25206.htm)

Einmal angeforderte Variablen werden weiterhin von der Steuerung
angefordert, auch wenn diese aktuell nicht mehr bendtigt werden.

Dies hat den Vorteil, dass z B. mehrmalige Bildumschaltungen nach de
erstmaligen Aufschalten beseunigt werden, da die Variablen nicht neu
angefordert werden missen. Der Nachteil ist eine erhéhte Belastung d¢
Kommunikation zur Steuerung.

Aktiv : Ausgange kénnen beschrieben werden.

Inaktiv  : Das Beschreiben der Ausgange wird unigrden.

12


main.chm::/25206.htm

Variablenabbild
remanent

Am Standby - Server
stoppen

Update Zeit Global

Hinweis: Steht nicht fiir jeden Treiber zur Verfligungen.

Diese Option speichert und restauriert den aktuellen Wert, den Zeitsten
und die Status eines Datenpunkts.

Grundvoraussetzung: Die Variable muss einen gultigen Wikt
Zeitstempel besitzen.

Das Variablenabbild wird im Modus Hardware gespeichert wenn:

4 einer der Status S_ MERKER_1(0) bis S_ MERKERS8(7), REVISION(9), Al
oder ERSATZWERT(27) aktiv ist

Das Variablenabbild wird immer gespeichert wenn:

4 die Variable vonDbjekttyp Treibervariable ist
4 der Treiber im Simulationsmodus lauft. (nicht programmierte Simulation)

Folgende Status werden beim Start der Runtime nicht restauriert:

4 SELECT(8)
4 WRACK(40)
4 WRSUC(41)

Der ModusSimulation - programmiert  beim Treiberstartst kein
Kriterium, um das remanente Variablenabbild zu restaurieren.

Einstellung fir Redundanz bei Treibern, die nur eine
Kommunikationsverbindung erlauben. Dazu wird der Treiber am
StandbyServer gestoppt und erst beim Hoch&tofwieder
gestartet.

Achtung: Ist diese Option aktiv, ist die lickenlose Archivierung ni
mehr gewabhrleistet.

Aktiv : Versetzt den Treiber am nicptozessfiihrenden Server
automatisch in einen Stop@hnlichen Zustand. Im Unterschied zur
Stoppen Uber Tredrkommando erhélt die Variable nicht den Stat
abgeschaltet  (statusverarbeitung.chm::/24150.htm ), sondern
einen leeren Wert. Damit wird verhindert, dass beim Hochstufen
zum Server nicht relevante Werte AML , CEL und Archiv erzeugt
werden.

Aktiv : Die eingestelltéslobale Update Zeit in mswird fur alle
Variablen im Projekt verwendet. Die bei den Variablen eingestellte Prio

13


statusverarbeitung.chm::/24150.htm

wird nicht verwendet.
Inaktiv  : Die eingestellten Prioritén werden fiir die einzelnen
Variablen verwendet.

Prioritat Hier werden die Pollingzeiten der einzelnen Prioritéten eingestellt. Alle
Variablen mit der entsprechenden Prioritét werden in der eingestellten .
gepollt. Die Zuordnung zu den Variablen erfalgparat bei jeder Variablen
Uber die Einstellungen in den Variableneigenschaften.

Mit den Prioritaten kann die Kommunikation der einzelnen Variablen at
die Wichtigkeit bzw. bendtigte Aktualitat abgestuft werden. Daraus ergil
sich eine verbesserte Verteng der Kommunikationslast.

OK Ubernimmt Einstellungen aus allen Registerkarten und schlie3t den Dic
Abbrechen Verwirft alle Anderungen und schlieRt den Dialog.
Hilfe Offnet die OnlineHilfe.

UPDATE ZEIT ZYKLI&ECHREIBER

Fur zyklische Treiberlgi

BeimSollwert Setzen , Advicen von Variablen und bétequests wird sofort ein Lesezyklus fir alle Treiber
ausgel6st unabhangig von der eingestellten Update Zeit. Damit wird sicher gestellt, dass der Wert nach dem
Schreiben in der Visualisierung sofaur Verfigung steht. Updatéeiten kbnnen damit fur zyklische Treiber
kirzer ausfallen als eingestellt.

14



6.2.2 Global Settings

In der Registerkartelobal Settings werden allgemeine Einstellungen fir die fédmmunikation

gesetzt. Diese Einstellungen geltendile Verbindungen, die im Treiber angelegt sind.

Kenfiguration

Global settings | Connections

[=]

Configuration file
BURPVI_BuR-PVI Treiber NG bd

Communication options
[ Use PVI event mode
PVI commurication timeout

0 s

Remate connection

[ Enable remate connection

Computemame or |P address TCP/IP port number

Online import options for amays and structure variables

[] Map amay elemerts on driver object type "Read in one request”
[ Map structure elemerts on driver object type "Read in one request”

(@ Create one variable per amay/structure item
() Create one variable representing the whole amay/structure {block amays)
() Create both - ensure that you use a suffic for block amays to avoid import emors

Suffix for block amays
_BA

15



Parameter

Configuration file

Use PVI event mode

PVI communication
timeout [s]

Enable Remote
Connection

Computername or IP
address

TCP/IP Port number

Online import options for
arrays and structur e
variables

Map array elements on
driver object Type
"Array as whole"

Map structure elements
on driver object Type
"Array as whole"

Create one variable per

Beschreibung

Datei in der die Konfiguration der Verbindungen und die globalen
Einstellungen gespeient werden. Klick auf. 6ffnet den
Windows Explorer.

Bitte beachten Sie auch die Hinweise im Kapitel:
Konfigurationsdateien im Redundanzbetrigtuf Seited1).

Aktiv : Alle PVI Variablen werden per Eventmodusediogiert
(PVI KommandaT=rwe HY=0).

Inaktiv  : PVI Variablen werden mit der Einstellung der globale
Updatezeit AT=rw, RF=Globale Updatezeit in ms ) zyklisch
gelesen .

Timeout fur PVI Kommunikation in Sekunden.
Pvilnitiaid O0RG¢AYS2dzis X0

Aktiv : Verbindung zu einem Remote PVI System tiber TCP/IP
hergestellt. Die Kommunikation erfolgt dann ausschlief3lich Gber
dieses Gateway. Es ist immer auch eine lokale PVI Installation
erforderlich.

Zuséatzlib zu den Einstellungen am Treiber muss auch beim PVI
selbst (PVI Monitor/Manager) die Einstellung zur Remote
Kommunikation tiber TCP/IP konfiguriert werden (lokal und am
Remotesystem).

Rechnername oder IP Adresse auf dem das Reigl System
installiert ist und lauft.

TCP/IP Porthummer des Remote PVI Systems.

Hinweis: Eine eventuell vorhandene Firewall muss so konfigurier
sein, dass der Zielport erreichbar ist.

Optionen fir den Onlindmport von ArrayVariablen und
Strukturvariablen.

Aktiv : Beim Import von ArraElementen wird als
Treiberobjekttyp In einer Abfrage lesen
gewahlt- ausgenommenifr Arrays in Strukturen.

Aktiv : Beim Import von StruktuElementen wird als
Treiberobjekttyp In einer Abfrage lesen
gewahlt- auch fur Arrays in Strukturen.

Aktiv : Es werden nur einzelne Variablen erstellt und keine Knc

16



array/struc ture item

Create one variable
representing the whole
array/structure (block
arrays)

Create both - ensure
that you use a suffix

for block arrays to

avoid import errors

Suffix for block arrays

ARRAY AS A WHOLE

Damit werden alle Elemente auf den Treiber Objektiypay als Ganzes

dargestellt.
DefaultEinstellung.

Aktiv : Flr Arrays und Strukturen werden nur Blockvariablen
erstellt, @er keine Variablen, die einzelne Elemente von
Strukturen/Arrays reprasentieren. Auf Tqyevel Variablen hat diese
Option keinen Einfluss.

Aktiv : Flr Arrays und Strukturemerden sowohl einzelne
Elemente als Blocks, die das ganze Array oder die gesamte Strul
reprasentieren, erstellt.

Suffix fir den zenon Namen von Variablen, die als BAockys
erzeugt wurden, d.h. Variablen die eine ganze Struktler ein
komplettes Array reprasentieren.

Objekttyps werden nicht mehr bei Wertdnderung gelesen, sondern zyklisch gepollt. Der Tiesibienmer den

gesamten Array als Block ein.

Ein BlockArray ist eine groRe Variable in zenon, die einen kompletten Block von der SPS ausliest. Damit werden

viele einzelne Arrayariablen als ein einziger Array gelesen.

17
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6.2.3 Connections

In dieser Registerksr erfolgen die Einstellungen fur die Verbindungen. Im Treiber kénnen beliebig viele
Verbindungen angelegt werden. Alle Verbindungen nutzen die Globalen Einstellungen, die auf der
Registerkartaseneral Settings (auf Seitel5) eingestdt sind.

Kenfiguration

Global settings | Connections
Connection file ;JOK

Abbrechen
Connections Edit connection
Connection name et address Address and name
Ethemet [i] Net address  Connection name = Variable name prefic
Seriell 1 0

Communication parameters

Device type

Device parameters

CPU parameters

Routing

New ] [ Delete ] [ Edit Save Cancel

18



Parameter

Connection file

Connections

New

Delet e

Edit

Edit connection

Adress and name

Net address

Connection name

Communication parameters

Device type

Beschreibung

Speicherort fir die Konfigurationsdatei in der die Verbindungen |
die globalen Einstellungen gespeichert werden. Die Datei iwird
der Registerkart&eneral Settings (auf Seitelb) eingestellt.

Liste der zur Verfligung stehenden Verbindungen.

Fugt neuen Eintrag zur Liste hinzu. Einstellungen werden im Fel
rechts der Liste konfiguriert.

Léscht ausgewdhlten Eintrag aus Liste.

Ermdglicht Konfiguration des ausgewahlten Eintrags. Der Bereic
rechts der Liste zum Editieren der Verbindung wird aktiviert.
Achtung! Im Editiermodus kann der Treiberdialog nicht geschlos
werden. Erst wan der Editiermodus misave oder Cancel
verlassen wurde ist ein Schlie3en des Treiberdialogs moglich.

Verbindungseinstellungen editieren
Adresse und Name

Netzadresse der Verbindung flr die Zuordnung zur Ysketa
Achtung! Wenn Sie die Netzadresse hier andern, muss auch die
Netzadresse bei allen Variablen der Verbindung gedndert werde
Sonst stimmt die Zuordnung nicht mehr und die Variablen kénne
in der Runtime nicht kommunizieren!

Symbolisher Verbindungsname. Dieser Name wird als Prafix fir
den Variablennamen verwendet.

Kommunikationsparameter

Auswahl der PVI Geratetyps aus der Dropdownliste:

4 Seriell

4 Ethernet
4 Modem
4 CAN

4 Shared

4 Userdefined

Fur die TypnSeriell  undEthernet  kann mittels Klick auf..
ein Dialog zur Konfiguration getffnet werden.

19



Device parameters

CPU parameters

Routing

Save
Cancel
OK

Abbrechen

¥ Info

Direkteingabe der PVI Device Parameter. Wenn die Einstellunge
mit dem Konfigurationsdialog fiir Ethernet oder Serielle
Verbindungen gemactwird, werden die Einstellungen hier
Uberschrieben.

Ethernet Default/IF=TCPIP /SA=1
Seriell Default/IF=COM1 /BD=57600 /PA=2 /IT=1

Die Einstellungen fur die einzelnen Kommunikationsarten finden
im KapitelDevice ParameterINA2000 GerateobjeKauf Seite30)

Direkteingabe der PVI CPU Parameter. Das ist die Stationsadre
der CPU. Fr serielle Verbindungen ist keine Stationsadresse
erforderlich.

Ethernet Deafult/DA=2
Seriell Default:

Direkteingabe mes Routingpfades flr Routing tiber SPS Station
Siehe Beschreibung fur Routing weiter unten.

Sichert Konfiguration der ausgewahlten Verbindung.
Verwirft Konfiguration.
Speichert alle Anderungen und schlief3t Dialog.

Verwirft alle Anderungen und schlie3t Dialog.

Maximale Anzahl der Etherndterbindungen: 256.

20



ROUTING

Mit Routing kdnnen Uber eine SPS Station Kommunikationsverbindungen zu SPS Stationen anderer Netzwerke
hergestellt werden. Diese Verbindungen kénnen auch tiber mehrere SPS Stationen laufen. Die einzelnen Stationen

werden im Routing?fad definiert.

SYNTAX

<Eintrag 1>/<Eintrag 2>/.../<Eintrag n>

Die einzelnen Pfadeintrage sind durch das Zeichen '/ getrennt.

Syntax fUr einen Eintrag:

SL<Slot>.SS<Subslot>.IF<Interface>.<Address>

Alle Teileintrage sind durch das Zeichen '." getrennt. Die Angaben SL<Slot> und SS<Subslot> brauchen fir 0 bzw 1
nicht angegeben werden. Die Angabe <Address> wird nur fur Verbinduthgerein Netzwerk bendtigt.

Parameter
SL<Slot>

SS<Subslot>
IF<Interface>

<Address>

Beschreibung

Slotnummer: 0 (1) 15.
Subslotnummer: 1 3.
Interfacenummer: * 15.

Stationsadresse: 4ff (Hexadezimal).

Routen auf bzw. Uber Peripherie Prozessoren:

21



Parameter Beschreibung

CP Haupt Prozessor.

PP<Slot> Peripherie Prozessor, Slotnummer: 0{15.
BEISPIELE
ICN=IF3/IF2.7

Vom PC auf die erste SPS, dort Uber IF3 weiter zur ndchsten Station (SPS) und dann tber IF2 auf eine CAN Station
mit der Stationsummer 7.

/CN=SL6.IF1
Vom PC auf die erste SPS, Uber Steckplatz 6 (z. B. IF 050) und IF1 weiter.

/ICN=PP3
Vom PC die auf erste SPS und weiter auf Peripherie Prozessor 3

ETHERNEVERBINDUNG

Klick auf.. im AbschnittDevice type  6ffnet bei ausgewahltergth emet den Dialog zur Konfiguration
der EthernetVerbindung:

Ethernet properties =]
Interface TCPIP
Source address 100

'@ Obtain destination address automatically

Enter destination address | 2

@ Obtain an IP address automatically

Specify an |P address

Specify a host name

Use Default values

22



Parameter

Interface

Source address

Obtain destination
address automatically

Enter destination
address

Obtain an IP address
automatically

Specify an IP address

Specify a host name

Use Default values
OK

Cancel

Beschreibung

Definiert die Schnittstelle. Muss immer TCPIP sein.
Stationsnummer deQuellstation (eigene Station).

Achtung! Die Stationsnummer muss innerhalb des INA2000
Netzwerks eindeutig sein. Das B&R Automation Studio verwen
StandardmaRig die Stationsnummer 1. Es kann also sehr leich
passieren, dass bei Verwendung der Stationsn@mindie
Kommunikation zur Steuerung nicht funktioniert.

Die héchste Stationsnummer ist 99 bei SG3 und 255 bei SGA4.

Siehe auclKonfigurationsdateien im Redundanzbetriguf Seite
41)

Zieladesse automatisch beziehen: PVI verbindet sich zum
eingestellten Gerat (IP Adresse oder Rechnername muss gese
sein) und ermittelt die Stationsadresse automatisch.

Zieladresse eingeben: Geben Sie hier die Stationsadresse des
Zielsystems ein. Wen@btain an IP address

automatically gesetzt ist, wird ein Broadcast im Netzwerk
durchgefuhrt, um die Station zu finden.

IP Adresse automatisch beziehen: Fihrt einen Broadcast im
Netzwerk durch und vereht, die Station mit der beEnter
destination address eingestellten Stationsadresse zu
finden.

IP Adresse festlegen: Geben Sie die IP Adresse der Station an
Hostnamen festlegen: Geben Sie den Hostnamen dsdio®tan.
Setzt die Eigenschaften auf die Standardeinstellungen zurtck.
Ubernimmt Einstellungen und schlieR3t Dialog.

Verwirft Einstellungen und schlief3t Dialog.

Alternativ kdnnen die Werte auch direkt in die Abschniit®i ce Parameter , CPU Parameter und Path

target system eingetragen werden.
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SERIELLE VERBINDUNG

Klick auf.. im AbschnittDevice type

der seriellen Verbindung:

Com port COk1 -
Baudrate 57600 -

Serial properties =]

Parity none odd @ even
Intervall imeout [ms] 1
Use Default values

Parameter

Com port

Baudrate

Parity

Intervall - timeout(ms)

offnet bei ausgewahltenseriell

Beschreibung

Definiert Schnittstelle.

Default: COM1
Definiert Baudrate.
Default:57600

Definiert Parity:

4 no
4 odd
4 even

Default:even

Legt den Intervall in Misekunden fest.

Default:1

den Dialog zur Konfiguration

Use Default values Setzt die Eigenschaften auf die Standardeinstellungen zuriick.

OK Ubernimmt Einstellungen und schlief3t Dialog.
Cancel Verwirft Einstellungen und schliel3t Dialog.

Alternativ kbnnen die Werte auch direkt diie AbschnitteDevice Parameter , CPU Parameter und Path
target system eingetragen werden.
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INA2000 Kommunikation

Der Treiber untersuitzt die Kommunikation nach dem INA2000 Protokoll.
Die INA2000 Kommunikation wird auf folgenden Geréaten unterstutzt:

o Seriele Kommunikation

o CAN Kommunikation

o Ethernet UDP Kommunikation
o Modem Kommunikation

o Profibus FDL Kommunikation
o LS251 Kommunikation

ARO000 Kommunikation

o]

Jede INA2000 Kommunikationsverbindung besitzt eine Lebensiiberwachung. Sobald eine Verbindung
hergestdlt ist, wird diese jede Sekunde durch Austausch von kleinen Datenpaketen (ping / pong),
gepruft.

ALLGEMEINE SPS VORBSETZUNGEN:

Die INA2000 Kommunikation funktioniert eingeschrankt (Dienste) ab SPS Betriebssystem 1.91. Um alle
Dienste (z. B. Upload, Dolead von Modulen) verwenden zu kdénnen, wird ein SPS Betriebssystem 2.10
bendotigt.

Sind MultimasteiFahigkeit oder eine TCP/IP Kommunikation zwischen PC und SPS gefordert, muss ein
SPS Betriebssystem grof3er/gleich 2.20 verwendet werden. Fir eine INA20@igeBaadlung tber die
SPS (SPS lberwacht Datenanderung) wird ein SPS Betriebssystem 2.24 oder gréRer benétigt.

INA2000 Auftrage werden auf der SPS in der Restzeit abgearbeitet. Um geeignete Antwortzeiten zu
erhalten, ist mindestens eine Restzeit von 20%aussetzung. Kénnen aus applikationstechnischen
Grunden keine 20% Restzeit garantiert werden, kommt es zu grof3eren Antwortzeiten und damit zu
einer langsameren Aktualisierung (Refresh) der Daten.

SERIELLE KOMMUNIKAN

Die serielle Kommunikation kann nus&unkt zu Punkt Verbindung (RS232 oder RS422) betrieben
werden.
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CAN KOMMUNIKATION

Die CAN Kommunikation wird als INA2000 Netzwerk mit maximal 32 (erweiterbar auf 255) Stationen
betrieben. Die einzelnen Stationen werden durch die CAN Knotennummer urigssoh

PC VORAUSSETZUNGEN

Welche CAN Karten unter welcher WindeRlattform betrieben werden kdnnen, ist der Beschreibung
des Herstellers zu entnehmen.

SPS VORAUSSETZUNGEN

Um eine INA2000 Kommunikation Gber CAN zu erlauben, muss im Automation Studid\die C
Kommunikation aktiviert werden. Siehe Automation Studio Dokumentatoojekte ->
Hardwarekonfiguration -> CAN Konfiguration).

ETHERNET UDP KOMMKRITION

PC VORAUSSETZUNGEN

Es muss das TCP/IP Protokoll installiert sein.

SPS VORAUSSETZUNGEN

Um eine INRO0OO Kommunikation Uber Ethernet zu erlauben, muss im Automation Studio die Ethernet
Kommunikation aktiviert werden. Siehe Automation Studio Dokumentation ( Projekte
Hardwarekonfiguration> Ethernet Konfiguration).

Fir SG4 (i386) gilt:

Die Konfiguratia der IP Adresse und der Stationsnummer (INA Knotennummer) erfolgt im Ethernet
Eigenschaftsdialog des Automation Studios. Es missen keine zusatzlichen Module auf die SPS
Ubertragen werden.

Fur SG3 (m68k) gilt:

Fur die INA2000 Kommunikation mussen die Med&#BTCPIP.BR" und "TCPIPMGR.BR" gebrannt
werden. Zusatzlich muss ein Datenobjekt "TCPIPCFG.DAT" mit den entsprechenden Einstellungen
existieren.
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MEHRERE ETHERNET NETZWERKKARTEN AM PC VERWENDEN

Wie kann man sicherstellen, dass PVI die richtige Netzwekkikartvendet um auf die Steuerung zu
kommunizieren, wenn zwei oder mehr Netzwerkkarten im PC stecken.

Damit die richtige Netzwerkkarte fur die SPS Kommunikation gewahlt wird muss die Subnet Maske
richtig eingestellt werden. Die IP Adresse der Zielstati®s{Svird mit der Subnet Maske mit UND
verknupft, dadurch wird die richtige Netzwerkkarte gefunden und fiir die Kommunikation verwendet.

Beispiel:

Device Parameter: /IF=tcpip /SA=1

CPU Parameter /DA=13 /DAIP=172.43.70.13

IPAdr NW1: 172.43.71.12 SubNet M&&$#5.255.255.0
IPAdr NW2: 172.43.70.12 SubNet Mask: 255.255.255.0
IPAdr SPS: 172.43.70.13

Damit wird zur Kommunikation zur SPS die Netzwerkkarte zwei herangezogen. Wird fir eine
Netzwerkkarte ein DHCP Server konfiguriert, so muss bekannt sein, welche$Befhdund SubNet
Masken der DHCP Server vergibt, damit man die zweite Netzwerkkarte richtig konfigurieren kann.

MODEM KOMMUNIKATION

Die Modem Kommunikation ist wie die serielle Kommunikation auch nur eine Punkt zu Punkt
Verbindung.

Modem Features:

o Transpaenz: Auf das Modem wird nur Uber Standard Winddwsktionen zugegriffen. D.h. es
kann jedes Modem verwendet werden, dass unter Windows installiert werden kann. Der
Anwender braucht sich nur um die Installation des Modems zu kiimmern und bendtigt
ansonsterkeine Kenntnisse bezuglich Modems {Béiehlissatz, etc.).

o Automatische Verbindungswiederherstellung: Eine aktiv erstellte Verbindung (s.u.) wird laufend
Uiberwacht. Bei Verlust der Verbindung (z. B. Unterbrechung der Telefonleitung, Abstecken des
Modems, Aisschalten des Modems) wird in periodischen Abstanden versucht, die Verbindung
wieder aufzubauen. Die Anzahl der Versuche sowie der zeitliche Abstand dazwischen ist
parametrierbar.
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o Aktiver Verbindungsaufbau: Der Windows Rechner stellt zu einer angegebefefannummer
eine Wahlverbindung her und tbertragt auf dieser Verbindung das durch die PVI Linie
festgelegte Protokoll.

a  Passiver Verbindungsaufbau: Der Windows Rechner wartet auf ankommenden Ruf, hebt
selbsttatig ab und baut die Verbindung auf. Mit diesBetriebsmodus ist es z. B. méglich, dass
eine SPS den Verbindungsaufbau zu einem Windows Rechner mit PVI selbst initiiert.

PC VORAUSSETZUNGEN

Das PVI ModerGerat benotigt Microsoft TAPI Version 2.0. Diese Version ist bei Windows NT 4.0 bereits
installiert. Beim Betrieb unter Windows 95 ist es notwendig, die standardmafig mitinstallierte TAPI
Version 1.4 durch eine neuere Version zu ersetzen. Die aktuell von Microsoft (www.microsoft.com)
verflugbare Version tragt die Versionsnummer 2.1. Um TAPI Verdiamtar Windows 95 zu

installieren, ist das Programm " tapi2195.exe" im UnterverzeichnisSipséetugModem” zu starten.

Diese Datei wird mit der PVI Set@ption "Modem Systemkomponenten” installiert.

Die Installation eines Modems geschieht in der Wingd@ystemsteuerung- Modem. Im getffneten

Dialog ist es moglich, neue Modems hinzuzufligen und die Einstellung (Punkt "Eigenschaften™) des
Modems zu andern. Die Bezeichnung des Modems in diesem Dialog entspricht dem Modemnamen, der
als PVI GerateparameteiMO) angegeben werden muss.

Das Verhalten beim Wahlen kann unter "Systemsteueranifelefon" konfiguriert werden (aktueller
Standort,Wahlkarte, etc.).

PROFIBUS FDL KOMMUWMTION

Bitte beachten:

Die INA2000 Kommunikation tber Profibus FDL ist nur auf getar8 2000 mdglich. Fremdsysteme
werden von PVI nicht unterstitzt !

Die Einstellungen der SPS Profibus Karten (NW100/NW150) und der PC Karte (5A09@4s0@ dem
PROFIBUS Anwenderhandbuch (MASY-82RPBentnehmen.

PC VORAUSSETZUNGEN

Der Datenaustawh mit dem PC erfolgt Giber ein 32 kByte groRes DPR. Hierfiir muss ein freier
Adressbereich auf dem PC eingestellt werden. Auf der Profibuskarte wird dies mit den zwei Hex
Schaltern SW1 und SW2 eingestellt (SW1 = 0; SW2=D). Wird nur eine Profibus Katenm Sy
betrieben, sind die Jumper BR1 und BR2 offen zu lassen. Weitere Informationen sind dem PROFIBUS
Anwenderhandbuch zu entnehmen.
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Damit dieser Speicher auch auf dem PC freigegeben ist, muss im BIOS dieser Speicherbereich excludiert
werden. Auf dem IPC500nussen im BIOS unter "PNP/PCI Configuration" entweder 32 kByte (1
Profibus Karte) oder 64 kByte (bei 2 Profibus Karten) ab der Basis Adresse D000 excludiert werden.

SPS VORAUSSETZUNGEN
NW100 oder NW150 mit einer Revision gréf3er/gleich xx.05.

Auf der SPt eine Betriebssystem Version grof3er/gleich 2.00 notwendig. Fur die INA2000
Kommunikation muss das Modul "FBPB.BR" gebrannt werden. Das Profibus Konfigurationsmodul ist
bereits Bestandteil des Betriebssystems und kann ggf. durch geeignete Tools geérdert.

Um eine INA2000 Kommunikation tUber Profibus zu erlauben, muss im SYSCONF Modul die Konfiguration
fir die INA2000 Profibus Kommunikation erweitert werden.

LS251 KOMMUNIKATION

PC VORAUSSETZUNGEN

Unter Windows wird die LS251 Karte nach dem Einsteitkdas System vom Betriebssystem
automatisch erkannt. Im Hardware Wizard kann der entsprechende Treiber unter
"PviDriverdLs251W2k_xx" ausgewahlt werden.

Runtime SPS Voraussetzungen:

Auf der LS251 muss mindestens die SPS Betriebssystemversion albérirsein.

ARO000 KOMMUNIKATION

Die Kommunikation mit AROOO erfolgt Gber ein Ethernet UDP Geréat und eine Ethernet UDP Station mit
der lokalen IPAdresse 127.0.0.1.

Anschlussbeschreibung fiir Gerat: "/IF=Tcplp", Anschlussbeschreibung fur Station=LEZYANRD.1
/REPO=11160".

PC VORAUSSETZUNGEN

Die AR0O0O Runtime Emulation muss installiert sein.
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Device Parameter INA2000 Gerateobjekt

Mit dem INA2000 Gerateobjekt wird das verwendete Kommunikationsgerat festgelegt. Die hier
beschriebenen Parameter muss&ie in der Verbindungskonfiguration im FBkVvice Parameter
eingeben.

Folgende Kommunikationsgerate kénnen definiert werden:

o Serielles Gerat

a  CAN Gerat

o Ethernet UDP Gerat
o Modem Geréat

o Profibus FDL Geréat

LS251 Gerat

o]

Das Kommunikationsgerat wird eitdief3lich der erforderlichen Gerateparameter in der
Anschlussbeschreibung des Gerateobjekts definiert. Innerhalb der Anschlussbeschreibung werden die
einzelnen Parameter wieder durch Parameterkennungen unterschieden. Die Parameterkennungen
beginnen immer rit dem Zeichen '/".

SYNTAX DER ANSCHLBISSCHREIBUNG

/IF=<Geratename> [/<Kennungl>=<Parameterwert> [/<Kennung2>=<Parameterwert> ... ]]

Der Parameter /IF ist allen Kommunikationsgeraten gemeinsam. Alle anderen Parameter sind abhéngig
vom verwendeten Komomikationsgerat. Im Geratenamen wird zwischen Gratl Kleinbuchstaben

nicht unterschieden. Zwischen den einzelnen Parameterangaben ist mindestens ein Leerzeichen
einzufiigen.

In der Objektbeschreibung muss die Anschlussbeschreibung immer unter Hochkbrihangegeben
werden.

BEISPIEL FUR ANSCHLUSSBESCHREIBUNG
CD="/IF=com1 /BD=57600 /PA=2"
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SERIELLES GERAT

Nachstehende Tabelle zeigt alle, in der Anschlussbeschreibung des Geréateobjekts definierbaren
Parameter flr die serielle Kommunikation.
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Paramete
r

/IF

/BD

/RS

/PA

Werte

coml
...comX

9600,
19200,
38400,
57600,
115200

-1, 0,
232,
422,
485

Vorgabe

keine

57600

232

Beschreibung

StandardmaRig: coml bis com4. Mit entsprechenden seriellen
Schnittstellenkarten oder Adapter ist auch mehr als com4 mdoglich.

Beispiel: "/IF=com1".

Baudrate in Bi pro Sekunde.

RS232 oder RS422 Protokoll einstellen. RS485 wird von INA2000
unterstitzt.

Beispiel: "/RS=422",

Mit diesem Parameter wird die Flusskontrolle (Flow Control) der
Leitungen CTS (cletr-send) und RTS (reque®-send) der seriellen
Schnittstelle eingestellt.

Mdogliche Parameterwerte:

=-1: PVI verandert nicht die aktuelle Einstellung (siehe Eigenscha
Schnittstellengerat) der CTS/RTS Flusskontrolle.

= 0: RTS Leitung immer ausschalten (RTS Flusskontrolle ist
deaktiviert).

= 232: RTS Handshake verwenden.

=422: RTS Leitung immer einschalten.

= 485: RTS Leitung zum Einleiten eines Transfers und wahrend d¢
Transfers einschalten.

Die CTS Flusskontrolle ist bei allen Parameterwerten >= 0 deaktiv

Manche USB/&iell Adapter (USB auf serielle Schnittstelle) kénnen
die CTS/RTS Flusskontrolle nicht korrekt behandeln. Um eine RS:
Verbindung uber diese Adapter herzustellen, muss der Parameter
"/IRS=0" angegeben werden.

Einstellung fur Parity.

0=NOPARM,
1=ODDPARITY,
2=EVENPARITY,
3=MARKPARITY,
4=SPACEPARITY.

Standardeinstellung fir INA2000 Kommunikation ist "/PA=2".
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= Beispiel

Beispiel fur Anschlussbeschreibung:

CD="/IF=com2 /BD=115200 /PA=2"

CAN GERT

Um ein INACAN Gerat ansprechen zu kdnnen, muss dieses zuerst mit dem B&R CAN Geratekonfigurator
als CAN Gerét eingerichtet werden. Der Konfigurator wird Uiber die Systemsteuerung (Control Panel) und
CAN Gerate (CAN Devices) aufgerufen. Die Geratelistéatgigurator zeigt alle bereits eingerichteten

CAN Gerate. Die Geratenummer muss auch im PVI Geratenamen angegeben werden. Das Gerat CAN1
entspricht dabei dem PVI Geratenamen INACAN1, CAN2 entspricht INACANZ2 usw. Mit dem B&R CAN
Geratekonfigurator werdeauch die Geratd&Ressourcen (IRQ, Port Adresse usw.) eingestellt.

Nachstehende Tabelle zeigt alle in der Anschlussbeschreibung des Gerateobjekts definierbaren
Parameter fur die CAN Kommunikation.
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Paramete
r

/IF

/CNO

T

/BI

/MDA

Werte

inacanl ...
inacanX

0,1

0-60000,
0=aus

0-2047/
536870911

32-255

Vorgabe

keine

1598

32

Beschreibung

CAN Gerat. Das verwendete Gerat muss in der Geréateliste des |
CAN Geratekonfigurators eingetragen sein.

Beispiel: "/IF=inacanl".
Nummer (Kanal) des CABbntrollers.

Auf der LS172 Karte sind 2 G8bintroller vorhanden. Mit dem
Paraneter /CNO wird der gewiinschte Controller ausgewahlt. F
den Standard CARontroller darf kein anderer Wert als 0 (Null)
angegeben werden.

Beispiele fir LS172 Karte:

CANBus 1: "/IF=inacan2 /CNO=0",
CANBuSs 2: "/IF=inacan2 /CNO=1".

IntervalkTimeout (ms).

Definiert die maximale Zeit, die beim Empfangen und Senden ei
INAFrames zwischen zwei CAN Nachrichten (CAN Messages)
vergehen darf. Dieser Parameter wird zusammen mit dem
Parameter /RT des INA2000 CBbjekts zur Erkennung an
Verbindungsabbruchs verwendet.

Der Parameter darf nicht kleiner als die Reaktionszeit der Steue
(5- 30 ms) zuzuglich einer Reserve von mindestens 25 ms (bei
starker InterruptBelastung des PCs entsprechend hoher), sollte
aber kleiner als /RT seilst keine schnelle Erkennung einer
Verbindungsunterbrechung gefordert, so kann die Uberwachung
des IntervalTimeouts auch ausgeschaltet werden ("/IT=0").

Beispiel: "/IT=80".
Basis CAND der INA2000 Kommunikation.

Alle Statbnen des INA2000 Netzwerks missen die gleiche
Einstellung haben.

Beispiel: "/BI=1598".

Anzahl der maximal méglichen INA2000 Stationen (= héchste
Stationsnummer).

Alle Stationen des INA2000 Netzwerks mussen die gleiche
Einstellung haben.

Beispiel: "/MDA=50".
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/SA

/BD

/CMODE

ICT

/MC

1-/MDA 1

10000, %)
20000,

50000,
100000,
125000,
150000,
250000,
500000,
800000,
10000

11, 29 %)

>=1, *)

Stationsnummer der Quellstation (eigene Station).

Die Stationsnummer muss innerhalb des INA2000 Netzwerks
eindeutig sein.

Beispiel: "/SA=3".

Baudrate (Datenrate) am CAN Bus in Bits pro Sekunde. Die Ang
kann auch in kBits pro Sekunde erfolgen.

Alle Stationen des INA2000 Netzwerks mussen die gleiche
Einstellung haben.

Beispiel: "/BD=250000" oder "/BD=250".

CAN Kommunétion mit 29 Bit Identifier (Extended Frames
oder mit 11 Bit Identifier (Standard Frames).

Werden 29 Bit CAN Identifier (Extended Frames) verwend
kénnen 11 Bit Identifier nicht empfangen oder gesendet
werden.

Alle Stationen des INA2000 Netzwerks missiergleiche
Einstellung haben.

Beispiel: "/CMODE=29".

Zykluszeit (in ms), innerhalb der maximal die angegebene
Anzahl von CAN Nachrichten (Parameter /MC) gesendet
werden.

Werte < 20 ms sind nicht sinnvoll.
Beispiel: "/CT=20".

Maximale Anzahl von CAN Nachrichten, die innerhalb der
angegebenen Zykluszeit (Parameter /CT) gesendet werde
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Beispiel: "/MC=15".

*) Die Parameter /BD, /CMODE, /CT und /MC kénnen auch mit dem B&R CAN Geratekonfigurator
eingestellt werden. Sind die Parameter in der Anschlussbeschreibung nicht angegeben (= empfohlene
Methode), so werden die im Konfigurator eingestellten Werte verwendet. Ist einer der Parameter in der
Anschlussbeschreibung angegeben, wird die entsprechende Konfiguratoreinstelkensghirieben.

Die Parameter /CT und /MC dienen zur Nachrichtenbegrenzung. Damit kann die Anzahl der gesendeten
CAN Nachrichten pro Zykluszeit beschréankt werden. Die vom PC ausgehende Belastung auf dem CAN
Bus wird dadurch vermindert. Die Nachrichtenbegremgist wichtig, wenn andere BUilnehmer bei
eingestellter Baudrate nur eine gewisse Anzahl von empfangenen CAN Nachrichten verarbeiten kénnen
oder um allgemein die InterrugBelastung anderer BuBeilnehmer zu verringern. Der Nachteil der
Nachrichtenbegenzung ist jedoch eine langsamere CAN Kommunikation.

Fur die INA2000 Kommunikation ben6tigt jede Station 3-I*NDie CAINDs werden aus der Basis
CANID (Parameter /Bl), der Stationsnummer (Knotennummer) und der maximalen Anzahl der Stationen
(Paramete /MDA) gebildet:

o  |D1 (Initiate Request) = <Basis GBAN + <Stationsnummeri

o ID2 (Initiate Response) = <Basis BN+ <Stationsnummers + <maximale Anzahl der
Stationen> * 2

o |D3 (Data Segment) = <Basis @BN + <Stationsnummer3 + <maximale Wzahl der
Stationen>

# Beispiel

Beispiel fir Anschlussbeschreibung:

CD="/IF=inacan3 /CNO=1 /SA=3"

ETHERNET UDP GERAT

Nachstehende Tabelle zeigt alle in der Anschlussbeschreibung des Gerateobjekts definierba
Parameter fur die Ethernet UDP Kommunikation.
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Parameter Werte Vorgabe  Beschreibung

/IF tcpip keine Ethernet UDP Geréat.
Angabe: "/IF=tcpip".

/LOPO 1024- 11159 Portnummer der Quellstation (eigene Station).
32767
Wird der Wert in hexadezimal angegehenuss ein "0x"

vorangestellt werden (z. B. "/LOPO=0x2b97").

Eine andere Porthummer als die Vorgabe muss nur dani
eingestellt werden, wenn diese innerhalb des lokalen
Rechners nicht eindeutig ist.

Beispiel: "/LOPO=11159".

ISA 0-99/255 1 Stationsnumner der Quellstation (eigene Station).

Die Stationsnummer muss innerhalb des INA2000
Netzwerks eindeutig sein. Die hdchste Stationsnummer
99 bei SG3 und 255 bei SG4.

Beispiel: "/SA=3".

= Beispiel

Beispel fur Anschlussbeschreibung:

CD="/IF=tcpip /SA=3"

MODEM GERAT

Nachstehende Tabelle zeigt alle in der Anschlussbeschreibung des Gerateobjekts definierbaren
Parameter fur die Modem Kommunikation.
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Paramete
r

/IF

/MO

/TN

/MR

/RI

Werte Vorgabe

modem1 ... keine
modemX
Modem- keine

Bezeichnung

Telefon keine
Nummer

O0-INFINITE INFINITE

0-3600 60

Beschreibung

Modem Gerat.
Beispiel: "/I[F=modem1".

Bezeichnung des Modems wie im Setup Dialog
(Systemsteuerung> Modem). Der String muss in
einfache Hochkommas eingeschlossen werden. Soll
innerhalb des Strings ein einfaches Hochkomma
verwendet werden, so ist dieses durch zwei einfache
Hochkommas darzustellen (z. B. m'56k wird als
/IMO="m"56k"' angegeben).

Beispiel: "/MO="MicroLink 56k™.

Telefonnummer. Die anzurufende Telefonnummer im
Format nach der "ITT Reommendation E.123", z. B.
+43(7748)6586. Es ist immer die vollstandige
Telefonnummer anzugeben (mit Landeskennzahl), die
Umwandlung in die tatsachliche Telefonnummer
geschieht automatisch. Dieser String muss in einfache
Hochkommas eingeschlossen werdeoll Suf einen
Anruf gewartet werden, ist eine leere Zeichenkette
anzugeben (/TN=").

Beispiel: "/TN='+43(7748)6586".

Maximale Anzahl erfolgloser Wiederwahlversuche. Gik
an, wie oft versucht werden soll, eine abgebrochene
Verbirdung wieder aufzubauen. Bei Angabe von INFIN
ist die Anzahl der Wiederwahlversuche unbegrenzt. Ei
Wert von 0 bedeutet, dass keine Wiederwahl versucht
wird.

Der Parameter /MR ist nur von Bedeutung, wenn /TN
nicht leer ist.

Beispiele: "/MR=50", "/MR=INRITE".

Zeitintervall zwischen Wiederwahlversuchen in
Sekunden. Scheitert ein Wiederwahlversuch, so wird
diese Zeit abgewartet, bis mit einem neuen Versuch
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begonnen wird. Der Parameter /RI ist nur von Bedeutu
wenn /TN nicht leer ist.

Bebpiel: "/R1=120".
nT 0-60000 40 IntervaltTimeout (Ms).

Definiert die maximale Zeit, die zwischen dem Empfan
zweier aufeinanderfolgenden Zeichen vergehen darf.

Beispiel: "/IT=100".

Neben dem /IF Parameter missen die Parameter /MO und /TN immegahgn werden.

Das Lesen von der seriellen Schnittstelle wird von einer Betriebssystemfunktion durchgefiihrt. Dieser
Funktion wird ein Puffer Ubergeben, in dem die empfangenen Daten abgelegt werden. Das
Betriebssystem beendet das Lesen, falls einer deefmgn Situationen eintritt:

1. Der Puffer ist voll.

2. Seit dem Empfang des letzten Zeichens ist ein Zeitspanne grof3er als das fmterealit
verstrichen.

Die richtige Einstellung des Parameters /IT flr das Intefnadeout ist daher besonders wichtig. tits
Intervall Timeout zu klein, kdnnen INA2000 Frames verloren gehen. Dies wirde zu
Verbindungsabbriichen fuhren. Ist das Interfatheout zu grol3, leidet der Datendurchsatz, da die
Intervall Timeout Zeit verstreicht, ehe der PC einen empfangenen Frakemet. Der Vorgabewert von

40 ms wurde aufgrund von Messungen gewahlt, die zeigen, dass ein Modem (durch interne Pufferung)
Pausen von ca. 35 ms in den Bytestrom einfligen kann. Im Normalfall sollte es nicht nétig sein, einen
anderen Wert zu wahlen. Es kajgaloch nicht ausgeschlossen werden, dass bei Verwendung anderer
Modemtypen oder schlechter Leitungsqualitat (Modems haben eine eigene Ubertragungssicherung mit
automatischer Sendewiederholung) ein hoherer Wert eingestellt werden muss.

= Beispiel

Beispiel fur Anschlussbeschreibung:

CD="/IF=modem1 /MO="ZyXEL MODEM Omni 288S' /TN="+43(7748)999"
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PROFIBUS FDL GERAT

Nachstehende Tabelle zeigt alle in der Anschlussbeschreibung des Geréateobjekts definierbaren
Parameter fur die Profibus FDL Kommunikation.

Paramete Werte Vorgabe Beschreibung
r
/IF pbusfdil ... | keine Profibus Gerét.
pbusfdIX
Beispiel: "/IF=pbusfdl1".
/BA 0x00000- 0xD0000 Basisadresse des DPR der Profibuskarte. Wird der V
OXFFFFF hexadezimal anggeben, muss ein "0x" vorangestellt
werden.

Beispiel: "/BA=0xD0000".
IFF Pfadname*) | nw_load.bin Pfadname der FirmwarBatei fiir die Profibudkarte.
Beispiel: "/FF=nw.bin".

/FC Pfadname*) | nw_pb_32.br | Pfadname der Netzwerk Konfigurationsdatei fiir die
Profibus-Karte.

Beispiel: "/[FC=nw_pb.br".

/CB 1-255 2 Anzahl der Kommunikationspuffer auf der Profibus
Karte.

Beispiel: "/CB=4".
/SA 0-127 1 Stationsnummer der Quellstation (eigene Station).

Die Stationsnummer muss innerhalb des INA2000
Netzwerks eindeutigesn.

Beispiel: "/SA=2".

*) Eine Standard Firmwarend Konfigurationsdatei ist Bestandteil des PVI. Wird kein Pfad angegeben,
missen sich die Dateien im Verzeichnis des PVI Managers befinden.

Einstellungen wie Baudrate und Timeout sind nicht Uber die t8pasiameter zu definieren. Hierfur
muss die Konfigurationsdatei mit geeigneten Tools ge&ndert werden.
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& Beispiel

Beispiel fur Anschlussbeschreibung:

CD="/IF=pbusfdl1 /FFxpbconfignw_load.bin /FC=tpbconig\nw_pb_32.br
ISA=1"

LS251 GERAT

Nachstehende Tabelle zeigt alle in der Anschlussbeschreibung des Gerateobjekts definierbaren
Parameter fur die LS251 Kommunikation.

Parameter Werte Vorgabe Beschreibung

NF Is251_1 ... 1s251_¢ keine LS251 Gerat.

Beispi¢: "/IF=Is251_1".

= Beispiel

Beispiel fur Anschlussbeschreibung:

CD="/IF=Is251_1"

6.2.4 Konfigurationsdateien im Redundanzbetrieb

Die PVI Kommunikation benotigt fir jede Station (SPS oder Rechner) einetigia@tationsadresse im
INA2000 Netzwerk. Das bedeutet im zenon Redundanzbetrieb, dass der Server und der Standby eine
unterschiedliche Konfigurationsdatei benétigen. In der Konfigurationsdatei ist fir jede Verbindung die
eigene Stationsadresse gespeichert

So erzeugen Sie unterschiedliche Konfigurationsdateien fir Server und Standby:

o  Richten Sie den Treiber im Editor so ein, dass die Verbindungen korrekt sind.

o Testen Sie die Kommunikation in der Runtime am Server.
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o Nehmen Sie den Standby einmalig in Betriebr Standby holt sich dabei das gesamte Projekt
inklusive der Konfigurationsdatei vom Server. beenden Sie den Standby wieder

a  Offnen Sie die Remof€ransport Konfiguration in den Projekteigenschaften.

a  Selektieren Sie die Zeile, die fur die Treiberdateiastaandig ist (Zeile 8) und setzen Sie diese
Zeile auf inaktiv. Diese Einstellung sorgt dafiir, dass die Anderungen, die Sie am Standby
vornehmen nicht durch die Datei vom Server tiberschrieben wird. Wenn Sie diese Anderung
nicht vornehmen wird der Standlipei jedem Start die aktuelle Konfigurationsdatei vom Server
holen und seine eigene, lokale Datei, Uberschreiben.

o Ubertragen Sie diese Anderung zum Server und Laden Sie ihn nach oder starten ihn neu.
o Starten Sie den Windows Explorer am Standby

o  Navigieren B zum RuntimeOrdner des Projects und von dort in die Verzeichnisstruktur:
\RTFILE&enoncustomdrivers. Dort finden Sie die Treiberkonfigurationsdatei. Offnen Sie die
Datei mit dem Windows Editor (Notepad).

o Fur jede verbindung finden Sie den Eintrayy @E=_PARAM= in der Datei. In diesem Eintrag ist
die Stationsadresse gespeichert (/SA=x). Andern Sie die Stationsadresse auf eine eindeutige
Stationsadresse ab. Speichern Sie die Anderungen und schlieRen Sie die Datei.

o Erzeugen Sie im Editor eine Variabile die Eigenschaft Nur von Standby anfordern gesetzt hat.
Anhand dieser Variable konnen Sie in der Runtime kontrollieren, ob der Server und der Standby
gleichzeitig mit der Steuerung kommunizieren.

& Achtung

Anderungen in der Treibekonfiguration (z. B. geanderkdi@sse) im Editor werden
nun nicht mehr Giber den Remeteansport zum Server Gbertragen und auch nicht vo
dort zum Standby. Sie miissen Sich manuell darum kiimmern, dass die Anderunge
Konfgurationsdateien an Server und Standby einflie3en.

7. Variablen anlegen

So werden Variablen im zenon Editor angelegt:
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7.1  Variablen im Editor anlegen
Variablen kbnnen angelegt werden:

o als einfache Variable
o in Arrays(mainchm::/15262.htn)

o alsStrukturVariablen(main.chm::/15278.htm

DIALOG VARIABLE

Um eine neue Variable zu erstellen, gleich welchen Typs:

1. wahlen Sie im Knotevariablen im KontextmeniU den BefeRtriable neu

[T Projekimanager ooy
= L = | : £ 8 ~ i owm i3 T M = 59
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3‘3 g'ejbe{ il lFin.. [ I = &Fire.. lFire. [
o B Resklionsmatiiy o dry_gritbmantie — [} 0 0 0
W Zuweisungen drv_C Varlable neu... Einfg 0 ] 0 0
=@ Alarm drv_C Standard-Funkdion erzeugen 0 0 0 ]
“® Eiheiten drv_ty 0 0 0 0
# % Bilder drv_ Verkn(pfe Elemente » 0 7 q 3
+ &3] Funkhianen drv N . 0 i} 0 0
o§ Sprachtsbele ||| Strg+C = = 7 n
» ) | : "
; ‘EII :;h:::wu dn_h I:_ul_:. 1 _“; ) 0 0 0 0
T aschen i
& Zersteusning L 0 0 0 0
* isi‘ PfWraTlﬂgigvz?:r;i:tsgtrl. + :::::: Knoten erweiternireduzieran b g g E g
straton B +
TE Scheduler +  Interr AL R 0 0 0 0

& Venisgelungen Aktivierar
! Meszage Contial
H Meniis

8 Report Generstor Selektierte XML exportieren.

£ Benutzervenwalung )
=7 SAP Interface HML importieren...

Deaktivieran

o

) Datsien Erweiterter ImpartExport 3
1 Andenngshistorie
4 Projekisicherungen Erweiterter Filter b
+ 4 Z_FRJ Alle Filter enifernen

[& Globale Symbolbibliothek

4 m

Selektierte Zelle bearbeite F2 ¢ -
42 gesami Lk e ags verflgbar

Textin selektierter Spalte ersetzen..
Teut in Grenzwerten ersetzen...

': Projektbaum | 555 Metzwerkiopologie

2. der Dialog zur Konfiguration der Variable wird gedffnet

3. konfigurieren Sie die Variable


main.chm::/15262.htm
main.chm::/15278.htm

4. welche Einstellungen mdglich sind, hangt ab vom Typ der Variablen

Variable erstellen

Einstellungen
MName:  5_Variable
5_Variable|
Tresber
SIMUL32 - Sample32
Treber-Objekttyp
SPS-Merker
Datentyp
REAL

Array-Enstelungen
Startindex ist 0
@ Startindex ist 1
Dim 1 Dim 2
i)

Adressierungsoptionen

Automatische Elementeaktivierung

| Fertigstellen | . Abbrechen Hilfe

[EXS

Dim 3

Eigenschaft

Name

Treiber

Treiber - Objekttyp
(cti.chm::/28685.h
tm)

Beschreibung

Eindeutiger Name der Variablen. Ist eine Variable mit gleichem Namer
Projekt bereits vorhanden, kann keine weitere Variable mit diesem Na|
angelegt werden.

Maximale Lange: 128 Zeichen

Achtung: Das Zeiche# ist im Variablennamen nicht zugelassen. Bei
Verwendung nicht zugelassener Zeichen kann die Variablenerstellung
nicht abgeschlossen werden, die SchaltflaEbeigstellen bleibt
inaktiv.

Waéhlen Sieaus der Combobox den gewiinschten Treiber.

Hinweis: Sollte im Projekt noch kein Treiber angelegt sein, wird
automatisch der Treiber fur interne Variabletern.exe
(Main.chm::/Intern.chm::/Intern.htm) gelalen.

Waéhlen Sie aus der Dropdownliste den passenden Tr&iigekttyp aus.
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Datentyp Waéhlen Sie den gewiinschten Datentyp. Klick auf die Schaltflache ... ¢
den AuswahbDialog.

Array - Erweiterte Einstellungen fiir Arrayariablen. Details dazu lesen Sie im
Einstellungen Abschnitt Arrays.

Adressierungsoptio Erweiterte Einstellungen fur Arrays und StrukWariablen. Details dazu
nen lesen Sie im jeweiligen Abschnitt.

Automatische Erweiterte Einstellungen fur Arrays und StrukWariablen. Details dazu
Elementeaktivierun lesen Sie im jeweiligen Abschnitt.

g

ABLEITUNG VOM DATEXT

Messbereich , Signalbereich und Sollwert Setzen werden immer:

o vom Datentyp abgeleitet

o beim Andern des Dantyps automatisch angepasst

Hinweis Signalbereich: Bei einem Wechsel auf einen Datentyp, der den eingestefigmalbereich nicht
unterstitzt, wird derSignalbereich automatisch angepasst. Zum Beispiel wird bei einem WechsdNaon
aufSINT der Signalb ereich  auf127 geandert. Die Anpassung erfolgt auch dann, wenn der
Signalbereic  h nicht vom Datentyp abgeleitet wurde. In diesem Fall mussviessbereich  manuell
angepasst werden.
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7.2

Adressierung

Gruppe/Eigenschaft

Adressierung

Netzadresse

Datenbaustein

Offset

Bit-Nummer

Ausrichtung

Stringlange

PVI Address

PVI Type (VT)

PVI Number of
Elements (VN)

PVI Length (VL)

Treiber Anbindung

Treiber

Beschreibung

Busadresse oder Netzadresse der Variablen.

Diese Adresse bezieht sich auf die Busadresse der
Verbindungsprojektierung im Treiber. Damit wird ausgewahlt auf welc
Steuerung sich die Variable befindet.

Fur Variablen vom Objekttyp ErweitertBatenbaustein muss hier die
DatenbausteifNummer angegeben werden.

Einstellbar vorQ bis4294967295 . Den genauen maximalen Bereich
fur Datenbausteine entnehmen Sie dem Handbuch fiir die Steuerung

Offset der Variablen, die Speicheradresse deraiideiin der Steuerung.
Einstellbar vorD bis4294967295 .

Nummer des Bits innerhalb des eingestellten Offsets.

Mdogliche EingabeD ... 65535

Nur verfigbar bei Strinyariablen: Maximale Anzahl von Zeichen, die ¢
Vaiable aufnehmen kann.

Addressinformationen fur den B&R PVI Treiber.

Variablentyp.
(Liste der Typen siehe TabelR\I - Variablentypen )

Anzahl der Elemente bei Feldvariablen. Vorbelegung: VN=1.
Beimehrdimensionalen Feldvariablen wird die Anzahl der Elemente a
Felddimensionen angegeben (Beispiel: var[10][5] => VN=50).

Variablenléange in Bytes.
Bei Einzelvariablen entspricht die Variablenlange der Prozessdatenla
Bei Feldvarialgn ist die Variablenlange als Elementlange definiert.

Position der Variable innerhalb des definierten Offsets.

Auswahl des Treibers

Abhéngig vom verwendeten Treiber wird bei der Erstellung der Varial
ein Objekttyp ausgewdt und kann hier spater geadndert werden.
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Datentyp der Variablen. Wird beim Erstellen der Variablen ausgewah

Datentyp
und kann hier spater verandert werden.
ACHTUNG: Wenn der Datentyp nachtraglich geandert wird, missen i
anderen Eigenschaften der Vablen Uberprift bzw. angepasst werden.
& Achtung

Adressierung eindimensionaler Arrays:

Werden eindimensionale Arrays mit einem Startinde® adressiert, muss an den Inde¢
ein Beistrich angehangt werdeDetails siehe: Dokumentation B&R.

Zum Beispiel: zenon[3,]
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PVEVARIABLENTYPEN (VT)

Typ Beschreibung

i8 8 Bit Integer mit Vorzeichen. Variablenlange: VL=1. Werteberdi2B:... 127.

i16 16 Bit Integer mit Vorzeichen. Variablenlange: VL=2. Werteber&2i68 ... 32767.

i32 32 Bit Integer mit Vorzeichen. Variablenlange: VL=4. Werteber&th7483648 ... 2147483647
u8 8 Bit Integer ohne Vorzeichen. Variablenlange: VL=1. Wertebereich: 0 ... 255.

uleé 16 Bit Integer ohne Vorzeichen. Variablenlande=2/ Wertebereich: O ... 65535.

u32 32 Bit Integer ohne Vorzeichen. Variablenlange: VL=4. Wertebereich: 0 ... 4294967295.
f32 32 Bit FlieBRkomma (IEEE Floating). Variablenlange: VL=4. Wertebe3i0R823466e+38 -.

1.175494351688 / +1.17549435188 ... +3.402823466e+38.

f64 64 Bit FlieRkomma (IEEE Floating). Variablenlange: VL=8. Wertebereich:
1.7976931348623158e+308-2.2250738585072014808 / +2.225073858507201468 ...
+1.7976931348623158e+308.

boolean | Bit-Variable (Flag) abgebildet auf $t8. Variablenlédnge: VL=1. TRUE = Wert ungleich 0, FALS
Wert gleich 0.

string String mit 1 Byte Zeichengrof3e und binar 0 (Null) Abschluss. Die Lange des Stringpuffers is
der Variablenlange (Parameter VL) zu definieren. Die Lange des Stringstféersh die
maximale Stringlange. Die tatsachliche Stringlange ist durch das bin&2dillen bestimmt.
Beim Lesen und Schreiben von Prozessdaten mit Variablentyp String ist zu beachten, dass
Daten nur bis einschlie3lich dem N@#ichen lGbertragewerden. Alle Zeichen nach dem Null
Zeichen sind undefiniert.

7.3  Treiberobjekte und Datentypen

Treiberobjekte sind in der Steuerung verfiigbare Bereiche wie z. B. Merker, Datenbausteine usw. Hier
lesen Sie, welche Treiberobjekte vom Treiber zur Verflgusglifeverden und welche IERatentypen
dem jeweiligen Treiberobjekt zugeordnet werden kénnen.

7.3.1 Treiberobjekte

Folgende Objekttypen stehen in diesem Treiber zur Verfiigung:
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Treiberobjekttyp  Kanaltyp Lesen/ Unterstutzte Beschreibung
Schreiben  Datentypen

In einer 36 L/S BOOL, SINT, USINT, | Array pollend als ganzes
Abfrage lesen INT, UINT, DINT, lesen. Details siehe Abschnit
UDINT, REAL, STRIN| "Geblocktes Lesen von
Arrays".
CPU Status 9 L BOOL, SINT, USINT, | Status der CB.
INT, UINT, DINT,
UDINT, REAL, STRIN
SPS Merker 8 L/S UINT,INT Datenpunkte pollend/spontan
lesen.
Treibervariab 35 L/S BOOL, SINT, USINT, | Variablen zur statistischen
le INT, UINT, DINT, Auswertung der

UDINT, REAL, STRIN| Kommunikation.

Weitere Infos finden Sie bei
denTreibervariabler(auf
Seite68)

GEBLOCKTES LESEN YWBRAYS

Wenn sich sehr viele Elemente eines Arrays sehr oft &ndern, kann das geblockte Lesen von Arrays
performanter sein als Kommunikation bei Wertanderung. Dazu kdnnen einfacheVeareblen und
Stukturen Uber den Treiberobjekttyjm einer Abfrage lesen geblockt gelesen werden. Ein
BlockArray ist eine grol3e Variable in zenon, die einen kompletten Block von der SPS ausliest. Damit
werden viele einzelne Arrayariablen als ein einziger Array gelesen

Hinweis: Andern sich im Array immer nur wenige Elemente, ist meistens die Kommunikation im Event
Modus performanter.

Fur das geblockte Lesen gilt:

o Es wird immer das komplette Array gepollt. Eine ereignisgesteuerte Kommunikation ist nicht
maoglich.

o Die Rioritat muss fur alle Elemente gleich gewahlt werden.

o Die P\VEInstellunge’/N VL und VT werden nur zum Schreiben benétigt und beim Lesen
ignoriert. Sie missen wie b8PS Merker eingestellt sein.

o  Einstellungen zum Import werden in d&tobal Settinggauf Seitel5) der Treiberkonfiguration
festgelegt.
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A Achtung

Fir das geblockte Lesen missen zenon Datentyp und PVI Typ gleich sein.

Also: BOOE> boolean funktioniert. USINF boolearfunktioniert nicht.

EVENTBETRIEB

Achtung: Die eingestellten Updatezeiten haben auch eine Auswirkung auf die Kommunikation mit der

Steuerung im Eventmodus.

Das heil3t: Events Uber Wertdnderungen kommen nie 6fter als durch die Updatezeit fiir die Variable

festgelegt.

7.3.2  Zuordnung der Datentypen

Alle Variablen in zenon werden von {B&tentypen abgeleitet. In folgender Tabelle werden zur
besseren Ubersicht die IEBRtentypen den Datentypen der Steuerung gegeniibergestellt.

Steuerung zenon
BOOL BOOL
USINT USINT
SINT SINT
UINT UINT
INT INT
UDINT UDINT
DINT DINT
LREAL LREAL
STRING STRING

Datenart
8

9

10

6

12

Datenart: Die Eigenschafatenart ist die interne numerische Bezeichnung des Datentyps. Diese
wird auch fir den erweiterten DBF Import/Expder Variablen verwendet.
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7.4  Variablen anlegen durch Import

Variablen kénnen auch mittels Variablenimport angelegt werden. Fir jeden Treiber stehenntML
DBFImport zur Verfigung.

Y Info

Details zu Impdrund Export von Variablen finden Sie im Handduogtort-Export
(main.chm::/13028.htiim Abschnitiariablen(main.chm::/13045.htm

7.4.1 XML Import

Fur den Import/Export von Variablegilt:

o Der Import/Export darf nicht aus dem Globalprojekt gestartet werden.

o Der Start erfolgt tber:
1 Kontextmen( zu Variablen bzw. Datentyp im Projektbaum
1 oder Kontextmeni einer Variablen bzw. eines Datentyps

1 oder Symbol in der Symbolleiste Variablen

& Achtung

Beim Import/Uberschreiben von existierenden Datentypen werden alle Variablen
geéandert, die auf diesem existierenden Datentyp basieren.

Beispiel:

Es existiert ein Datentyp XYZ abgeleitet vomlRyp mit VVariablen, die auf diesem
Datentyp basieren. lhre zu importierende XDhtei enthalt ebenfalls einen Datentyp r
Namen XYZ, allerdings abgeleitet vom SRING Wird dieser Datentyp importiert, s
wird der existierende Datentyp Uberschrieben und benalld ihm basierenden
Variablen der Typ angepasst. D.h. die Variablen sind$&tRING- und keinelNT -

Variablen mehr.
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7.4.2 DBF Import/Export

Daten kdnnen nach dBase exportiert und aus dBase importiert werden.

¥ Info

Import und Export iber CSV oder dBase unterstiitzt keine treiberspezifischen
Variableneinstellungen wie z. B. Formeln. Nutzen Sie dafiir den Export/Import tibet

IMPORT DBIDATEI

Um den Import zu starten:
1. fudhren Sie einen Rechtsklick auf digishlenliste aus

2. wahlen Sie im Dropdownliste v@aweiterter Export/Import ... den BefehidiBase
importieren

3. folgen Sie dem Importassistenten

Das Format der Datei ist im Kapitel Dateiaufbau beschrieben.

¥ Info

Beachten Sie:

4 Treiberobjekttyp und Datentyp missen in der EBdei an den Zieltreiber angepasst werden,
damit Variablen importiert werden.

4 dBase unterstiitzt beim Import keine Strukturen oder Arrays (komplexe Variablen).

EXPORT DBF DATEI

Um den Expi zu starten:
1. fuhren Sie einen Rechtsklick auf die Variablenliste aus

2. wahlen Sie im Dropdownliste v@aweiterter Export/Import ... den BefehliBase
exportieren

3. folgen Sie dem Exportassistenten
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A Achtung
DBFDateien:

4 mussen in der Benennung dem 8.3 DOS Format fur Dateinamen entsprechen (8 alphanume
Zeichen fir Name, 3 Zeichen Erweiterung, keine Leerzeichen)

4 durfen im Pfadnamen keinen Punkt (.) enthalten.
Z. B. ist der Pfa@:\ users \ Max.Mustermann \t est.dbf ungultig.
Glltig wareC:\ users \ MaxMustermann \ test.dbf

4 mussen nahe am Stammverzeichnis (Root) abgelegt werden, um die eventuelle Beschranku
fur Dateinamenlange inklusive Pfad zu erfullen: maximal 255 Zeichen

Das Format der Datei ist im KapiRateiaufbau beschrieben.

¥ Info

dBase unterstitzt beim Export keine Strukturen oder Arrays (komplexe Variablen).

Dateiaufbau der dBase Exportdatei

Fur den Variablenimport unéxport muss die dBaselVatd folgende Struktur und Inhalte besitzen.
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A Achtung

dBase unterstitzt keine Strukturen oder Arrays (komplexe Variablen).

DBFDateien mussen:

4 in der Benennung dem 8.3 DOS Format fiir Dateinamen entsprecleph@umerische Zeichen

fur Name, 3 Zeichen Erweiterung, keine Leerzeichen)

4 nahe am StammverzeichniR@o? abgelegt werden

STRUKTUR

Bezeichnung
KANALNAME

KANAL_R

KANAL_D

TAGNR

EINHEIT
DATENART

KANALTYP

HWKANAL

BAUSTEIN

ADRESSE

Typ
Char

Log

Feldgrofe
128

128

128

11

Bemerkung

Variablenname.

Lange kann Uber den Eintrag MAX_LAENGE iprgefect.ini
eingeschrankt werden.

Urspringlicher Name einer Variablen, der durch den Eintrag
unter VARIABLENNAME ersetzt werden soll (Feld/Spalte mt
manuell angelegt werden).

Lange kann uber den Eintrag MAX_LAENGE iprgect.ini
eingeschéankt werden.

Variable wird bei Eintrafy geléscht (Feld/Spalte muss manuell
angelegt werden).

Kennung.

Lange kann uber den Eintrag MAX_LAENGE iprgect.ini
eingeschrankt werden.

Technische Maf3einheit
Datentyp (z. B. Bit, Byte, Wort, ...) entspricht dem Datentyp.

Speicherbereich in der SPS (z. B. Merkerbereich, Datenberei
...) entspricht TreibeObjekttyp.

BusAdresse

DatenbausteirAdresse (nur bei Vablen aus den Datenbereict
der SPS)

Offset
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BITADR

ARRAYSIZE

LES_SCHR

MIT_ZEIT
OBJEKT

SIGMIN
SIGMAX
ANZMIN
ANZMAX
ANZKOMMA

UPDATERATE

MEMTIEFE

HDRATE

HDTIEFE
NACHSORT

DRRATE

HYST_PLUS
HYST_MINUS

PRIOR

16

16

16

16

16

19

19

19

16

16

16

Fir BitVariablen: Bitadresse
Fur ByteVariablen: O=niederwertig, 8=hdherwertig
Fir Stringvariablen: Stringlange (max. 63 Zeichen)

Anzahl der Variablen im Array fir EdVariablen

ACHTUNG: Nur die erste Variable steht voll zur Verfiigung. A
folgenden sind nur Gber VBA oder den Rezeptgruppen Manay
zuganglich

LeseSchreibBerechtigung
0: Sollwert setzen ist nicht erlaubt
1: Sollwert setzen ist erlaubt

Zeitstempelung in zenon (nur wenn vom Treiber unterstitzt)

Treiberspezifische lummer des Primitivobjekts
setzt sich zusammen aus TREHBEBEREKTTYP und DATENTYF

Rohwertsignal minimal (Signalauflésung)
Rohwertsignal maximal (Signalauflosung)
technischer Wert minimal (Messbereich)

technischer Wert maximal (Messbereich)

Anzahl der Nachkommastellen fiir die Darstellung der Werte
(Messbereich)

Updaterate fir Mathematikvariablen (in sec, eine Dezimalstell
moglich)
bei allen anderen Variablen nicht verwendet

Nur aus Kompatibilitatsgrinden vorhanden

HD-Updaterate fiir hist. Werte (in sec, eine Dezimalstelle
moglich)

HDEintragtiefe flr hist. Werte (Anzahl)
HD-Werte als nachsortierte Werte

Aktualisierung an die Ausgabe (fiir zenon EdeEver, in sec, einq
Kommastelle moglich)

Positive Hysterese; ausgehend vom Messbereich
Negative Hyterese; ausgehend vom Messbereich

Prioritat der Variable
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REAMATRIZE | C
ERSATZWERT| F
SOLLMIN F
SOLLMAX F
VOMSTANDBY L

RESOURCE | C

ADJWVBA L

ADJZENON Cc
ADJWVBA Cc

ZWRMA N

MAXGRAD N

& Achtung

32

16

16

16

128

128

128

16

16

Name der zugeordnete Reaktionsmatrix

Ersatzwert; ausgehend vom Messbereich
Sollwertgrenze Minimum; ausgehendnidMessbereich
Sollwertgrenze Maximum; ausgehend vom Messbereich

Variable vom Standb8erver anfordern; der Wert der Variable
wird im redundanten Netzwerkbetrieb nicht vom Server sonde
vom StandbyServer angefordert

Betriebsmittelkennung.
Freier String fur Export und Anzeige in Listen.

Lange kann Uber den Eintrag MAX_LAENGE iprgect.ini
eingeschrankt werden.

Nichtlineare Wertanpassung:
0: Nichtlineare Wertanpassung wird verwendet
1: Nichtineare Wertanpassung wird nicht verwendet

Verknipftes VBMakro zum Lesen der Variablenwerte flr die
nichtlineare Wertanpassung.

Verknipftes VBMakro zum Schreiben der Variablenwerte fr
die nichtlineare Wertanpassung.

Verknupfte ZahlwerRema.

Maximaler Gradient fir die ZahlweRema.

Beim Import mussen Treiberobjekityp und Datentyp in der[DBEi an den Zieltreiber

angepasst werden, dait Variablen importiert werden.

GRENZWERTDEFINITION

Grenzwertdefinition fir Grenzwett bis4, bzw. Zustand. bis4:
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Bezeichnung
AKTIV1

GRENZWERT]

SCHWWERT1

HYSTERESE1

BLINKEN1
BTB1
ALARM1
DRUCKEN1
QUITTIER1
LOESCHE1
VARIABLE1

FUNC1
ASK_FUNC1

FUNC_NR1

A_GRUPPE1
A_KLASSE1
MIN_MAX1
FARBE1
GRENZTXT1
A_DELAY1

INVIS IBLE1

Typ

T

FeldgrolRe
1

20

16

14

10

10

10

10
66

10

Bemerkung

Grenzwert aktiv (pro Grenzwert vorhanden)

technischer Wert oder IDNlummer der verkniipften Variable fur
einen dynamischen Grenzwert (sieche VARIABLEX)

(wenn unter VARIABLHExsteht und hier- 1, wird die
bestehende Variablenzuordnung nicht tiberschrieben)

Schwellwert fir den Grenzwert

wird nichtverwendet

Blinkattribut setzen

Protokollierung in CEL

Alarm

Druckerausgabe (bei CEL oder Alarm)
quittierpflichtig

I6schpflichtig

dyn. Grenzwertverknipfung
der Genzwert wird nicht durch einen absoluten Wert (siehe Fe
GRENZWERTYX) festgelegt.

Funktionsverknipfung
Ausflihrung uber die Alarmmeldeliste

ID-Nummer der verkniipften Funktion
(steht hier-1, so wird die bestehendéunktion beim Import nicht
Uberschrieben)

Alarm/EreignisGruppe
Alarm/EreignisKlasse
Minimum, Maximum

Farbe als Windowskodierung
Grenzwerttext
Zeitverzégerung

Unsichtbar
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BEZEICHNUNGEN IN DERALTE BEMERKUNG BEHEN SICH AUF DNEDEN
DIALOGBOXEN ZUR DEIFION VON VARIABLENERWENDETEN BEGRIAH
UNKLARHEITEN, SIEKAPITEL VARIABLENDNEAFION.

7.4.3 PVH#Variablen vom Treiber importieren

PVI Variablektnnen offline per OPE@MVIL-Datei oder tiber den Onlinknport des Treibers importiert
werden.

Beim Import werden die Variablen mit den bestehenden zusammengefuhrt. Schllissel dafur ist der
Variablenname.

o Variablenbennung

1 Der Variablenname setzt sich zusammen aus:
Verbindungsname.Taskname/Variablenname

o Adressinformation:
1 Adresse: Taskname/Variablennname
1 Datentyp: ul6
1 Verbindungszuordnung: Netzadresse 0O

Um den Import zu starten:

o wahlen Sie im Kontextmen( des Treib@sgiablen vom Treiber importieren...

Variables import from B&R PVI driver =]
@ Online import from device
Connection
Task
Qffline Impart from B&R OPC Server configuration file
OPCS File...
Import to connection
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Parameter

Offline Import from B&R OPC
Server configuration file

OPCS File...

Import to connection

Online import from device
Connection

Task

VARIABLEMDRESSIERIG

Beschreibung

Import Gber XMtDatei, die der BUR OPC Server generi

Auswahl der OPE8ML:-Datei.

Klick aif Schaltflache 6ffnet Explorer zur Auswahl der
OPC®atei.

Auswahl der Verbindung.

Klick 6ffnet Dropdownliste mit allen vorhandenen
Verbindungen.

Alles selektierten XML Variablen werden beim Import
Uber die Netzadresse mit der awesgahlten Verbindung
verbunden

Variablen werden Online aus der Steuerung eingelesel
Auswahl der Verbindung fir den Online Browse.

Auswahl des Tasks, der beim Online Browse ausgeles
wird.

Die Adressierung erfolgt tiber die Eigenschaften der angelegteXdidble:
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Parameter Beschreibung

Netzadresse Bestimmt die Verbindung im Treiber. Referenziert auf ¢
Net Address der Verbindung im
Treiberkonfigurationsdialog.

PVI Name Ist der Nameder SPS Variable. Der Name wird aus
Taskname/Variablenname gebildet.

PVI Type (VT) Variablentyp.
Eine Zusammenstellung aller Variablentypen siehe
untenstehende Tabelle.

PVI Number of Elements (VN) Anzahl der Elemente bei Feldvariablen. Vorbelegung:
VN=L,
Bei mehrdimensionalen Feldvariablen wird die Anzahl
Elemente aller Felddimensionen angegeben (Beispiel:
var[10][5] => VN=50).

PVI Length (VL) Variablenlénge in Bytes.
Bei Einzelvariablen entspricht die Variablenlange der
Prozessdatenlange. Bei Feddiablen ist die
Variablenléange als Elementlange definiert. s

GLOBALE VARIABLEN

Globale Varibalen kénnen nur verwendet werden, wenn Sie in einem Task eingebunden sind. Daher
werden globale Variablen immer bei den Taskvariablen beim online Import mizeiggeind auch als
Taskvariablen adressiefaskname/Variablenname
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PVEVARIABLENTYPEN (VT)

Typ
i8
i16
i32
u8
uleé
u32

32

f64

boolean

string

Beschreibung

8 Bit Integer mit Vorzeichen. Variablenlange: VL=1. Werteberdi2B:... 127.

16 Bit Integer mit Vorzeichen. Variablenlange: VL=2. WWert&ch:-32768 ... 32767.

32 Bit Integer mit Vorzeichen. Variablenlange: VL=4. Werteber&th7483648 ... 2147483647
8 Bit Integer ohne Vorzeichen. Variablenlange: VL=1. Wertebereich: 0 ... 255.

16 Bit Integer ohne Vorzeichen. Variablamje: VL=2. Wertebereich: 0 ... 65535.

32 Bit Integer ohne Vorzeichen. Variablenlange: VL=4. Wertebereich: 0 ... 4294967295.

32 Bit FlieBRkomma (IEEE Floating). Variablenlange: VL=4. Wertebe3i0R823466e+38 -.
1.175494351€88 / +1.17549481e-38 ... +3.402823466e+38.

64 Bit FlieRkomma (IEEE Floating). Variablenlange: VL=8. Wertebereich:
1.7976931348623158e+308-2.2250738585072014808 / +2.225073858507201468 ...
+1.7976931348623158e+308.

Bit-Variable (Flag) abgebildauf 1 Byte. Variablenlange: VL=1. TRUE = Wert ungleich 0, FAL
Wert gleich 0.

String mit 1 Byte Zeichengrof3e und binar 0 (Null) Abschluss. Die Lange des Stringpuffers is
der Variablenlange (Parameter VL) zu definieren. Die Lange des 8tfamgist auch die
maximale Stringlange. Die tatsachliche Stringlange ist durch das bin&2dillen bestimmt.
Beim Lesen und Schreiben von Prozessdaten mit Variablentyp String ist zu beachten, dass
Daten nur bis einschlie3lich dem NB#&ichen Gbdragen werden. Alle Zeichen nach dem Null
Zeichen sind undefiniert.
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Variablen anlegen ﬂ

Zzenon

Offline-Import

VORBEREITUNG IM AUNTATION STUDIO

1. navigieren Sie zur gewunschten Datei

File Edit View Insert Open Project Source Control Online Tools Window Help

AR E@ S BRB v Xe oSS S EE X QR
I 8 |5 i maincycicst structurea Tex
HLENTRHHAe e 9 = - |® cvauc
Object Name Description PROGRAM _CYCLIC

(* cyclic program *)

5] Globaltyp
Output_01 := NOT Cutpu

@] Global.var et Pl
# put_02 := pu
@ B main -
B (5 Libraries
TmpInOl := NOT TmpInOl
TmpIn02 := Input_02;
VarInt := VarInt + 1;
IF VarInt >= 10000 THE
VarInt := 0;
END_IE;
VarDint := VarDint + 1
IF VarDint >= 1000000
VarDint := 0:

2. wahlen Sie im Kontextemti Add Obiject...

3. wahlen Sie im Ordneppcdas Templatélew OPC Tag Declaration

"= Add Object =5
Categories: Templates:
) Package New OFC Alam Declaration
~{C) Program New OPC Property Declaration
+{5h Data Object New OPC Tag Declaration
- Mation
- Library
i) Visualization
-3 OFC
{2 File
“{ T Samples
A new OPC tag file.

Cier J[ s ) o




4. vergeben Sie einen Dateinamen mit der Endung .opct

il |
@ New OPC Tag Declaration ﬁ

A new OPC tag file.

Filename: ewDpcTag.opct

Description: Anew OPC tag file.

[ <Back |[ Frsh [ cancal |[ Heb |

5. o6ffnen Sie die OPC Taglist im Automation Studio

File Edit WView Inset Open Project Source Control Online Tools Window Help
AEEEHG & B 3 X - TS N v s BT,
main::mainCycIic.st [Structured Text] GI-:ubaI.var[‘v"ariabIe Declaration] mair
= k) 4 % 8 &

Object Name Description OPC Tag Name Data Type Description
B 2 «20 bsp

- E Global typ

it @] Global.var

- E main

[ [st] mainCyclic.st
[ [st] maininit.st
- @ main.var
Cntr

i

test
Tmplnd1
Tmpln02
WarDint
Varlnt
VarString

LLLLLL D

G- (5 Libraries
- 2] [NewtpcTag.opct | A new OPC tag file.

6. fligen Sie per Drag & Drop die Variablen hinzu, die Sie auslesen méchten



Variablen anlegen

8. beim Kompilieren des Automation Studio Projekts wird die CP&& erstellt

Zzenon

7. um Strukturen und Arrays auchflirie importieren zu kdnnen, mussen die Items der Strukturen
aufgeldst werden
D) e e = e LT I NI — T DL s T - ST T T N AT - S P MU .2 LA
pical Vie Z [st] mainsmainCyclicst [Structured Text] | (£ NewOpcTag.opct [OPC Tag Dedaration] X
LA EE ke8¢ e
ect Name Descrption * | JoPC Tag Name Data Type Description
= x20_bsp | 2 ot vT_l4
> :ﬂ "2 Snznig o T
i .E Skt il £ test VT4
"5 Stuctdetifia £ Tmph01 VT_BOOL
*% StuctSetufi £ Tmphn02 VT_BOOL
*8 zenOnTestStruct # VarDrt vT_Il4
i 8 zenOnTestSnuct! & Varint Vi
) Globelver £ Varsting VT_BSTR
ol s £ VardStct STRUCT
st] mainCyclic st
& s cme £ VardStruct memberl STRUCT
maininit st |
main.var £ Var3Stuct meml Cut
to @ Crir & Var3Struct meml Copy
'- Qi # Var3Struct meml Paste
i @ LocalSiing & Var3Stuct meml :
@ et 2| & Verdstuctmem|  Delete
-« @ Tmpn01
: Tmoin02 & VardStuctNewl  seject All
#. Var3Struct.New|
@ VerDrt Rename
b @ Varkt £ Var3Struct New| Move U
L. @ VarSting & Var3Stnct New, P
@ (=) Librares #. VariStruct New| Move Down
EBN3) (o c— e & VadSnctNew  sonup ,
-~ e Cntr # Var3Stuct New, Sort D »
& i £ Var3Struct New|
& test £ Var3Struct New Columns »
" & Tmpn01 £ VardStuct New,
& Tmpin02 3 Add OPC Tag
& VardStruct S VedStncNew! 4 0pC Custom Property
- $ Var3Struct member1 A4 OPCA
- . VariStruct member] N SALOPS Aaim
-~ e Var3Struct member1 N... Singularize OPC Tag
- $ Var3Struct member1 N...
-~ £ Var3Struct member] N, =

9. die OPC®atei wird im Rojektordner von Automation Studio in einem Unterordner abgelegt,
zum Beispiel:Temp Objects \ Configl \ PLC1\ AsOPCS.opcs

Fde Edit View Insert Open Progect Source Comtrol  Onmline Took  Window Help

PR bR e e X e B X AR Dl 4T N TR AR R X
|| 38 masncmaincydic st [ructurea Test | [@] Globatvar (variable Declaratson] | [ main:mainvar [Variable Deciaration] | % PLCLCPU [Saftware Configuration] | 2] mam:mainint
AEDDM#aHBee e L& b e
Cjoct Nama Descrigtion [OFC Tag Name = Data Trow Descrition [T
B i Qb
7 5 o 8o e
& g, i VM
B man VT =
B[] manCycics | mplliT TV BooL
B [gf] menin st :. Trpkilz VT_BoOL Taien
B [@] manvar £, VoD VI M e
— @ O 2. okt vz Irue
L & Varstmg VT_BSTR
~ o [
Trmghii1
VarDwrt
Varrt
VarSiang
B _'| Libraries
B ] NewlipeTag cpet A e OFC tag e
=t Logical View | 23 Prysical view | g Configuration View

[Output

IMPORT IN ZENON

1. wahlen Sie im KontextmenuU des Treibers dereBefariablen vom Treiber importieren




2. wabhlen Sie im Importdialogffline Import from B&R OPC Server configuration file

3. klicken Sie auPPcCSs File...

und wahlen Sie die OP\Ifatei aus

Variables import from B&R PVI driver

_) Online impaort from device

Connection

Task

@ Offline Import from B&R OPC Server configuration file

OPCS File...

Import to connection

[ 7

]

4. wabhlen Sie die Verbindung, fur die importiert werden soll

5. bestatigen Sie den Dialog mit Klick auf OK

6. wahlen Sie die gewlnschten Variablen mit Doppelklick oder Klick auf die Schakidaches

(Mehrfachauswahl ist mdglich)

5| Variablenauswahl
Variable name PVl name PVI Type
[ [
] 1
0/0
Variable name PVl name PVI Type
0/0

0K

Abbrechen

Entfernen

7. Kklicken Sie auf die Schaltflache OK, um die Variablen in zenon zu importieren
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8. eine Infobox informiert Sie Gber importierte Variablen geénderte Variablen und Fehler

5| BURPVI (=23

. | Summary for variables import from PV driver:

- MNew: 0
- Changed: 0
- Errors: 0

Online-Import

Der Treiber unterstitzt im Online Import auch multidimensionale Arrays und Array mit einem Startindex
<>0 und erstellt Variablen, deren Namen dem urspriinglichen Alnagx entsprechen.

& Achtung

Adressierung eindimensionaler Arrays:

Werden eindimensionale Arrays mit einem Startindex <> 0 adressiert, muss an der
ein Beistrich angehéangt werden. Details siehe: Dokumentation B&R.

Zum Beispiel: zenon[3,]
Fir den Onlinelmport:

1. wahlen Sie im KontextmenuU des Treibers den Befetfdblen vom Treiber importieren

2. wabhlen Sie im Importdialognline Browse
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3. wabhlen Sie die Verbindungsart und den gewtnschten Task aus

Variables import from B&R PVI driver

@ Online import from device

Connection

Task

[ 7

() Offling Impart from B&R OPC Server configuration file

OPCS File...

Import to connection

]

4. bestatigen Sie den Dialog mit Klick auf OK

5. wahlen Sie die gewiunschten Variablen mit Doppelklick oder Klick auf die Schakfldches

(Mehrfachauswahl ist moglich)

5| Variablenauswahl
Variable name PVl name PVI Type
[ [
] 1
0/0
Variable name PVl name PVI Type
0/0

0K

Abbrechen

Hinzufiigen

Entfernen

6. klicken Sie auf die Schaltflache OK, um die Variablen in zenon zu importieren
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7. eine Infobox informiert Sie Gber importierte Variablen, gednderte Variablen und Fehler

5| BURPVI (=23

i . | Summary for variables import from PV driver:

- MNew: 0
- Changed: 0
- Errors: 0

7.5  Treibervariablen
Das Treiberkit implementiert eine Reihe von Treibervariablen. Diese sind unterteilt in:

o Information
o Konfiguration
o Statistik und

o Fehlermeldungen

Die Definitionen der im Treiberkit implementierten Variablen sind in der Importdiateir. dof (auf
der CD im Verzeichni€D_Laufwerk:/Predefined/Variables ) verfugbar und kénnen von dort
importiert werden.

Hinweis: Variablennamen mussen in zenon einzigartig sein. Soll nach einem Import der Treibervariablen
ausdrwar.dof  ein erneuter Import duchgefiihrt werden, missen die zuvor importierten Variablen
umbenannt werden.

¥ Info

Nicht jeder Treiber unterstitzt alle Treibervariablen.

Zum Beispiel werden:
4 Variablen fir Moderinformationen nur von modeféhigen Treibern unterstitzt
4 Treibervariablen fiir den Pollirgyklus nur fir rein pollenden Treibern

4 verbindungsbezogene Informationen wie ErrorMSG nur von Treibern, die zu einem Zeitpunk
eine Verbindung bearbeiten
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INFORMATION

Name aus Import Typ Offset Erklarung

MainVersion UINT 0 HauptVersionsnummer des Treibers.
SubVersion UINT 1 SubVersionsnummer des Treibers.
BuildVersion UINT 29 Build-Versionsnummer des Treibers.
RTMajor UINT 49 zenon Hauptversionsnummer
RTMinor UINT 50 zenon SubVersiorsnummer

RTSp UINT 51 zenon Servicepagkummer

RTBuild UINT 52 zenon Buildnummer

LineStateldle BOOL 24.0 TRUE, wenn die Modemleitung belegt ist.
LineStateOffering BOOL 24.1 TRUE, wenn ein Anruf rein kommt.
LineStateAccepted BOOL 24.2 Der Anruf wird angnommen.
LineStateDialtone BOOL 24.3 Rufton wurde erkannt.
LineStateDialing BOOL 24.4 Wahl aktiv.

LineStateRingBack BOOL 24.5 Wahrend Verbindungsaufbau.
LineStateBusy BOOL 24.6 Zielstation besetzt.
LineStateSpeciallnfo BOOL 24.7 Spezielle Statusinforation empfangen.
LineStateConnected BOOL 24.8 Verbindung hergestellt.
LineStateProceeding BOOL 24.9 Wahl ausgefihrt.

LineStateOnHold BOOL 24.10 Verbindung in Halten.
LineStateConferenced BOOL 24.11 Verbindung im Konferenzmodus.
LineStateOnHoldPendConf BOOL 24.12 Verbindung in Halten fur Konferenz.

LineStateOnHoldPendTransfer | BOOL 24.13 Verbindung in Halten fir Transfer.

LineStateDisconnected BOOL 24.14 Verbindung beendet.
LineStateUnknow BOOL 24.15 Verbindungszustand nicht bekannt.
ModemStatus UDINTI 24 Aktueller Modemstatus.
TreiberStop BOOL 28 Treiber gestoppt
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SimulRTState

KONFIGURATION

Name aus Import

ReconnectinRead

ApplyCom

ApplyModem

PhoneNumberSet

ModemHwAdrSet

GlobalUpdate
BGlobalUpdaten

TreiberSimul

UDINT 60
Typ Offset
BOOL | 27
BOOL | 36
BOOL | 37
STRING 38
DINT 39
UDINT | 3
BOOL 4
BOOL 5

BeiTreiberstop , hat die Variable den Wert
TRUE und einOFFBit. Nach dem Treiberstart,
hat die Variable den WeFEALSEund keinOFF~
Bit.

Informiert tGber Status deruhtime bei
Treibersimulation.

Erklarung

Wenn TRUE, dann wird beim Lesen
automatisch ein Neuaufbau der Verbindur
durchgefihrt.

Anderungen an den Einstellungen der
seriellen Schnittstelle zuweisen. Das
Schreiben auf diese Variable hat
unmittelbar den Aufruf der Methode
SrvDrvVarApplyCom zur Folge (aktuell oh
weitere Funktion).

Anderungen an den Modemeinstellungen
zuweisen. Das Schreiben auf diese \Ideia
hat unmittelbar den Aufruf der Methode
SrvDrvVarApplyModem zur Folge. Diese
schlief3t die aktuelle Verbindung und 6ffne
eine neue entsprechend den Einstellungel
PhoneNumberSet und ModemHwAdrSet.

Telefonnummer, welche verwendaterden
soll.

Hardwareadresse, welche zu der
Telefonnummer gehort.

Updatezeit in Millisekunden (ms).
TRUE, wenn die Updatezeit global ist.

TRUE, wenn der Treiber imfsilation ist.
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TreiberProzab

ModemActive

Device

ComPort
Baudrate
Parity

ByteSize

StopBit

Autoconnect

PhoneNumber

ModemHwAdr

RxldleTime

WriteTimeout

RingCountSet

BOOL

BOOL

STRING

UINT

UDINT

SINT

USINT

USINT

BOOL

STRING

DINT

UINT

UDINT

UDINT

6

7

8

9

10

11

14

13

16

17

21

18

19

20

TRUE, wenn das Prozessabbild gehalten
werden soll.

TRUE, wenn das Modem bei diesem Treil
aktiv ist.

Name der seriellen Schnittstelle oder Nar
des Modem.

Nummer derseriellen Schnittstelle.
Baudrate der seriellen Schnittstelle.
Paritat der seriellen Schnittstelle.

Bitanzahl pro Zeichen der seriellen
Schnittstelle.

Wert =0, wenn der Treiber keine serielle
Kommunik&on herstellen kann.

Anzahl der Stoppbits der seriellen
Schnittstelle.

TRUE, wenn die Modemverbindung
automatisch beim Lesen/Schreiben
aufgebaut werden soll.

Aktuelle Telefonnummer.

Hardwareadresse zur aktuellen
Telefonnummer.

Wenn langer als diese Zeit in Sekunden (s
erfolgreich kein Datenverkehr stattfindet,
wird die Modemverbindung beendet.

Maximale Schreibdauer bei einer
Modemvebindung in Millisekunden (ms).

So oft lautet ein hereinkommender Anruf,
bevor dieser angenommen wird.
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RecCallldleTime

ConnectTimeout

STATISTIK

Name aus Import

MaxWriteTime

MinWriteTime

MaxBlkReadTime

MinBlkReadTime

WriteErrorCount
ReaSucceedCount

MaxCycleTime

MinCycleTime

WriteCount
ReadErrorCount

MaxUpdateTimeNormal

MaxUpdateTimeHigher

MaxUpdateTimeHigh

UINT

UINT

Typ
UDINT

UDINT

UDINT

UDINT

UDINT
UDINT

UDINT

UDINT

UDINT
UDINT

UDINT

UDINT

UDINT

53

54

Wartezeit zwischen Anrufen in Sekunden

(s).

Zeit in Sekunden (s) fur Verbindungizau.

Offset Erkléarung

31

32

40

41

33

35

22

23

26

34

56

57

58

Langste Zeit in Millisekunden (ms), die zum
Schreiben bendtigt wird.

Kirzeste Zeit in Millisekunden (ms), die zum
Schreiben bendtigt wird.

Langste Zeit in Millisekunden (ms), die zum Les
eines Datenblocks bendétigt wird.

Kirzeste Zeit in Millisekunden (ms), die zum Le¢
eines Datenblocks bendtigt wird.

Anzahl der Schreibfehler.
Anzahl der erfolgreichen Leseversuche.

Langste Zeit in Millisekunden (ms), die zum Les
aller angeforderten Daten benétigt wurde.

Kirzeste Zeit in Millisekunden (ms), die zum Le¢
aller angeforderten Daten bendétigt wurde.

Anzahl der Schreibversuche.
Anzahl der fehlerhaften Leseversuche.

Zeit seit letzter Aktualisierung der Prioritatsgrup
Normal in Millisekunde (ms).

Zeit seit letzter Aktualisierung der Prioritatsgrup
Hoher in Millisekunden (ms).

Zeit seit letzter Aktualisierung der Prioritatsgrup
Hoch in Millisekunden (ms).
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MaxUpdateTimeHighest | UDNT | 59 Zeit seit letzter Aktualisierung der Prioritatsgrupi
Hochste in Millisekunden (ms).

PokeFinish BOOL 55 Geht flr eine Abfrage aduf, wenn alle anstehenden
Pokes ausgefihrt wurden.

FEHLERMELDUNGEN

Name aus Import Typ Offset Erklarung

ErrorTimeDW UDNT 2 Zeit (in Sekunden seit 1.1.1970), wann der letzte Fehler
auftrat.

ErrorTimeS STRING | 2 Zeit (in Sekunden seit 1.1.1970), wann der letzte Fehler a
String auftrat.

RAErrPrimObj UDINT 42 Nummer des PrimObjektes, als der letzte Lesefehler
verursacht warde.

RdErrStationsName STRING | 43 Name der Station, als der letzte Lesefehler verursacht wu

RdErrBlockCount UINT 44 Anzahl der zu lesenden Blocke, als der letzte Lesefehler
verursacht wurde.

RdErrHwAdresse DINT 45 Hardwareadresse, als der letzte eé=hler verursacht wurde,

RdErrDatablockNo UDINT 46 Bausteinnummer, als der letzte Lesefehler verursacht wur

RdErrMarkerNo UDINT 47 Merkernummer, als der letzte Lesefehler verursacht wurds

RdErrSize UDINT 48 Blockgrolie, als der letzte Lesefehlerursacht wurde.

DrvError USINT 25 Fehlermeldung als Nummer.

DrvErrorMsg STRING | 30 Fehlermeldung als Klartext.

ErrorFile STRING | 15 Name der Fehlerprotokolldatei.

8. Treiberspezifische Funktionen

Dieser Treiber unterstitzt folgende Funktionen:

o Spar Array$ur Strukturen und Arrays
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o  im Online Import: multidimensionale Arrays und Array mit einem Startindex <>

o Blockwrite
o RDA
RDA

Fur die RDArchivierung wird ein linearer Speicherbereich in der Steuerung benétigt. Dieser wird tber
ein Array realisiert. D&es Array muss den entsprechenden R»ader plus Archivdaten enthalten. Es
darf nur der IndeXj] dieses Arrays aktiviert und als RMariable gekennzeichnet werden. Wird der

Array Index]] auf1 gesetzt, werden die entsprechenden Werte aus der Steuerusgelesen.

Weiterfihrende Informationen zur RDA Archivierung finden Sie im zenon Handbctaiierung
Archivserver.chm::/28257 .htm

9. Treiberkommandos

Dieses Kapitel beschreibt Standardfunktionalitaten, die fémdeisten zenon Treiber giiltig sind. Nicht
alle hier beschriebenen Funktionalitaten stehen fir jeden Treiber zur Verfigung. Zum Beispiel enthélt
ein Treiber, der laut Datenblatt keine Modemverbindung unterstiitzt, auch keine Medem
Funktionalitaten.

Treibekommandos dienen dazu, Treiber tber zenon zu beeinflussen, z. B. starten und stoppen.
Die Projektierung erfolgt tber die Funktioreiber Kommandos . Dazu:

o legen Sie eine neue Funktion an

o wahlen Sievariablen -> Treiberkommandos

74


archivserver.chm::/28257.htm

o}

der Dialog zur Konfiguratn wird getffnet

Treiberkommanda

Treiberkommandos
Einstellungen
Treiber ———
= - Abbrechen
[B7T P32 messsmnsssaaes STTCRAR i
Akkueller Zustand I HilFe: I
I‘I’reiber

I <kein Kommanda =

[ biesen Dialog zur Runtime anbieten

Parameter

Treiber

Aktueller Zustand

Treib erkommando

4

Treiber starten
(Online - Modus)

Treiber stoppen
(Offline - Modus)

Treiber in
Simulationsmodus

Treiber in
Hardwaremodus

Treiberspezifisches
Kommando

Treiber
Sollwertsetzen
aktivieren

Beschreibung

Dropdownliste mit allen im Projekt geladenen Treibern.
Fixer Eintrag, in aktuellen Versionen ohne Funktion.
Dropdownliste zur Auswahl des Kommandos.

Treiber wird neu initialisiert und gestartet.

Treiber wird angehalten, es werden keine neuen Daten
angenommen.

Hinweis: Ist der Treibeim OfflineModus, erhalten alle
Variablen, die fur diesem Treiber angelegt wurden, den Statut
Abgeschaltet  (OFFE Bit 20).

Treiber wird in den Simulationsmodus gesetzt.

Die Werte aller Variablen des Treibers werden vom Treiber
simuliert. Es werden keine Werte von der angeschlossenen
Hardware (z. B. SPS, Bussystem, ...) angezeigt.

Treiber wird in den Hardwaremodus gesetzt.
Fur die Variablen des Treibers werden die Werte von der
angeschlossenen Hardwafz B. SPS, Bussystem, ...) angezei(

Eingabe treiberspezifischer Kommandos. Offnet Eingabefeld -
die Eingabe eines Kommandos.

Sollwert setzen auf Treiber ist erlaubt.
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4 Treiber Sollwert setzen auf Treiber wird verhindert.
Sollwertse  tzen

deaktivieren
4 Verbindung mit Modem Verbindung aufbauen (fiir Modesfireiber). Offnet Eingabefelde
aufbauen fir HardwareAdresse und Eingabe der zu wahlenden Numme
4 Verbindung mit Modem Verbindung leenden (fir ModerdTreiber).
trennen
Diesen Dialog zur Dialog wird zur Runtime fiir Anderungen angeboten.

Runtime anbieten

TREIBERKOMMANDOS IM NETZWERK

Wenn sich der Rechner, auf dem die Funktiafiberkommandos —ausgefuhrt wird, im zenon Netzwerk
befindet, werdernzusatzliche Aktionen ausgefihrt. Ein spezielles Netzwerkkommando wird vom Rechner
zum Server des Projekts gesendet, der dann die gewiinschte Aktion auf seinem Treiber durchfuhrt.
Zusétzlich sendet der Server das gleiche Treiberkommando zum Standby @&tsPogr Standby fuhrt

die Aktion auch auf seinem Treiber aus.

Dadurch ist gewéhrleistet, dass Server und Standby synchronisiert sind. Dies funktioniert nur, wenn
Server und Standby jeweils eine funktionierende und unabhangige Verbindung zur Hardware habe

10.Fehleranalyse

Sollte es zu Kommunikationsproblemen kommen, bietet dieses Kapitel Hilfen, um den Fehler zu finden.

10.1 Analysetool

Alle zenon Module wie z. B. Editor, Runtime, Treiber, usw. schreiben Meldungen in eine gemeinsame
LogDatei. Um sie korrektnd Ubersichtlich anzuzeigen, benutzen Sie das ProgrBiagnose Viewer
(main.chm::/12464.htn, das mit zenon mitinstalliert wird. Sie finden es urgent/Alle
Programme/zenon/Tools 7.10 -> Diagviewer.

zenon Treiber mtokollieren alle Fehler in Le@ateien. Der Standardordner fir die
LogDateien ist der OrdnaroGcunterhalb des Ordner®rogramData , zum
BeispielC: \ ProgramData \ zenon\ zenon7.10 \ LOGfur die zenon Version
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7.10. LogDateien sind Textdateien mit einer spalign Struktur.

Achtung: Mit den Standardeinstellungen zeichnet ein Treiber nur

Fehlerinformationen auf. Mit derbiagnose Viewer  kann bei den meisten Treiberr
die Diagnos® 6 Sy S | dzZF a5S06dz3bh dzy R a5SSLJ 5¢
protokolliert der Treibe auch alle anderen wesentlichen Aufgaben und Ereigniss

Im Diagnose Viewer kann man auch:

o eben erstellte Eintrage live mitverfolgen
o die Aufzeichnungseinstellungen anpassen

o den Ordner, in dem die Legateien gespeichert werden, andern

Hinweise:

1. UnterWindows CE werden aus Ressourcegriinden auch Fehler
standardmaRig nicht protokolliert.

2. Der Diagnose Viewer zeigt alle Eintrage in UTC (Koordinierter Weltzeit)
und nicht in der lokalen Zeit.

3. Der Diagnose Viewer zeigt in seiner Standardeinstellung nienSpalten
einer LogDatei an. Um mehr Spalten anzuzeigen, aktivieren Sie die
Eigenschaftndd all columns with entry im Kontextmenu der Spaltentite

4. Bei Verwendung von reinemrror - Logging befindet sich eine
Problembeschreibung in der Spakteortext . In anderen Diagnose
Ebenen befindet sich diese Beschreibung in der Spatieral text

5. Viele Treiber zeichnen bei Kommunikationsprobleme auch Fehlernummu
auf, die die SPS ihnen zuweist. Diese werd@mdntext ~ und/oder Error
code und/oderDrivererr  orparameter(l ~ und2) angezeigt. Hinweise zur
Bedeutung der Fehlercodes erhalten Sie in der Treiberdokumentation ur
der Protokoll/SP8eschreibung.

6. Stellen Sie am Ende lhrer Tests den Diaghesel vorbebug oder Deep
Debug wieder zuriick. Babebug und Deep Debug fallen beim Protokollieren
sehr viele Daten an, die auf der Festplatte gespeichert werden und die
Leistung Ihres Systems beeinflussen konnen. Diese werden auch nach ¢
Schlie3en debiagnose Viewers  weiter aufgezeichnet.
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Y Info

Weitere Informationen zum Diagnose Viewer finden Sie im K&p#tghose Viewer
(main.chm::/12464 .htm

10.2 Checkliste

Uberprifen Sie bei Kommunikationsfehler:

o Ist die Steuerung an dfgtromversorgung angeschlossen?

o Sind die Teilnehmer imcp/iP -Netz verfiuigbar?

o Kann die Steuerung lber deing Befehl erreicht werden?

o Kann die Steuerung auf dem entsprechenden Port iBeNETerreicht werden?

o  Sind Steuerung und PC mit dem passenden Kadoblnden?

o Wurde der richtigecoMPort ausgewahlt?

o Stimmen die seriellen Kommunikationsparameter (Baudrate, Paritat, Start/Stop Bits, ...) Gberein?
o Wird dercomPort durch eine andere Anwendung blockiert?

o Wurde die Netzadresse sowohl im Treiberdialogpalsh in den Adresseigenschaften der
Variablen korrekt eingestellt.?

o  Wird in der Variable der richtige Objekttyp verwendet?
o Stimmt die OffsefAdressierung der Variablen mit der in der Steuerung Uberein?

o  Analyse mit Hilfe des Diagnose Viewers: Welche Megdnrwerden angezeigt?
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10.3 Fehlermeldungen

Fehler werden im Ausgabefenster oder in den LQxBeien dedDignose Viewers
(main.chm::/12464.htr dokumentiert:

Eintrag Debug Level Bedeutung

Block array item XY: Array ERROR Angegebener Index (Adresse) iiberschreitet d

index [In  dex] exceeds actual tatsachliche Arraygrenze.
dimenstions [Grenze].

Block array item XY: ERROR zenonDatentypentsnmt nicht mit P\ATyp
Incompatible data types. (Data tiberein

type size [Zahl] differs from '

actual data type size [Zahl])

Block item XY: Offset ‘%u’ ERROR Angegebener Index (Adresse) iiberschreitet
exceeds actual size of the tatsachliche ArrayStrukturgrenzen.

object '%u’.

Block item XY: Incompatible ERROR zenon Datentypen stimmt nicht mit RVyp
data types. (Data type size uberein

[Typ] differs from actual data '

type size [Typ])

Block item XY: Struct element ERROR Angegebenes Strukturelement (Adresse)

[Index] does not exist. existiert nicht.
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