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VORWORT Willkommen

Zweck dieses Handbuchs

Dieses Handbuch enthalt ausfiihrliche Informationen zur Konfiguration
und Bereitstellung von EtherNet/IP- und PROFINET 1/O-basierten
Anwendungen mithilfe der CS50-Software und des CS50-Sensors.

Im Handbuch verwendete Konventionen

In diesem Handbuch werden folgende typografische Konventionen
verwendet:

*  Wichtige Informationen sind durch Fettdruck hervorgehoben.

* MenuUpunkte und -eintrage sind, sofern nicht anderweitig
hervorgehoben, durch Anflihrungszeichen gekennzeichnet:
,Run (triggered)“, ,Modify“ usw. Die Menupunkte sind in der
Originalsprache Englisch angegeben; eine deutsche
Entsprechung findet sich jeweils in Klammern dahinter.
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«rrecr  INAustrieprotokolle aktivieren

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie sich EtherNet/IP fir den CS50-
Sensor aktivieren und das Protokoll des CS50-Sensors von EtherNet/IP
auf PROFINET 1I/O (oder umgekehrt) umstellen lasst.

CS50 Softwarehandbuch fir 11



Kapitel Industrieprotokolle aktivieren

Protokolle fiir den CS50-Sensor aktivieren

CS50-Software — CS50-Sensor

Wahlen Sie in der Ansicht Connect (Verbinden) einen CS50-Sensor aus und klicken Sie
dann auf die Schaltflache links neben Details (direkt unter der Abbildung des CS50-
Sensors), um die Kameraeinstellungen aufzurufen. Klicken Sie in dem Dialogfenster zum
Bearbeiten der Kameraeinstellungen unten auf Modify (Andern). Wahlen Sie aus dem
Drop-down-Meni Industrial Protocol (Industrieprotokoll) das gewtinschte Protokoll aus
und klicken Sie dann unten auf Apply (Ubernehmen).

1 ~ | Details

2 (i)
3

Industrial Protocol <none> v

EtherNet/IP

PROFINET

4 [Apply I [Cancel]

Daraufhin 6ffnet sich das Dialogfenster Reboot Required (Neustart erforderlich). Hinweis:
Bei jeder Anderung des Industrieprotokolls muss die Kamera neu gestartet werden,
bevor die neue Einstellung wirksam wird. Wenn Sie mdchten, dass die Kamera
sofort automatisch neu gestartet wird, klicken Sie auf Yes (Ja). Wahrend des
Neustarts wird die CS50-Software deaktiviert. Wenn Sie auf No (Nein) klicken, wird
die Anderung erst wirksam, wenn Sie die Kamera das nachste Mal manuell neu
starten.

Reboot Required - @

‘.dl Smart Camera must be rebooted before this setting can take
effect.

Reboot Camera Now?

1-2 CS50 Softwarehandbuch fir
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KAPITEL 2 EtherNet/IP verwenden

In diesem Kapitel finden Sie alle nétigen Informationen zur Verwendung
des CS50-Sensors in einer EtherNet/IP-Umgebung.

Hinweise:

+ Bevor das Kommunikationsprotokoll der Kamera in dieser
Umgebung verwendet werden kann, muss es fur EtherNet/IP
aktiviert werden. Wie man Kommunikationsprotokolle fiir den CS50-
Sensor aktiviert oder andert, erfahren Sie in Kapitel 1
Industrieprotokolle aktivieren.

+ Bei CS50-Software-Jobs wird die EtherNet/IP-Kommunikation
zwischen Kamera und SPS mithilfe der di-soric Link-Funktion
koordiniert. Weitere Informationen dazu, wie man Job-Parameter
und Ausgange mit di-soric Link-Tags verknipft, finden Sie in der
CS50-Software-Hilfe im Abschnitt di-soric Link.

CS50 Softwarehandbuch fir 2-1



Kapitel EtherNet/IP

EtherNet/IP fur den CS50-Sensor

Uberblick

Die EtherNet/IP-Schnittstelle wird als ,Vendor Specific (100)*
(Herstellerspezifisch) erkannt. Die Schnittstelle unterstiitzt den impliziten
I/O-Datenaustausch der Klasse 1 sowie explizite Nachrichten der
Klasse 3 fiir serielle Befehle, die nicht mit impliziten Nachrichten
kompatibel sind.

Erforderliche Tools
Fir die Konfiguration von EtherNet/IP sind folgende Tools erforderlich:
+ Die CS50-Software

+ Ein EtherNet/IP-Nachrichtentool — kann eine SPS oder ein
Softwaretool sein; in jedem Falle muss das Tool explizite
Nachrichten senden und Verbindungen der Klasse 1 herstellen
kénnen. Ein Beispiel fir ein solches Tool ist EIPScan von Pyramid
Solutions.

* Ein Tool zur Terminal-Emulation oder flr die serielle
Kommunikation, das Verbindungen zu seriellen UART- und TCP-
Sockets wie HyperTerminal oder Putty herstellen kann.

Nutzungsbedingungen fir EtherNet/IP

Die EtherNet/IP-Technologie wird von Open DeviceNet Vendor
Association, Inc. (ODVA) verwaltet. Natirliche oder juristische Personen,
die Produkte herstellen und verkaufen, in die die EtherNet/IP-
Technologie eingebunden ist, missen den Nutzungsbedingungen von
ODVA zustimmen. Weitere Informationen dazu siehe www.odva.org.

2-2 CS50 Softwarehandbuch fir



EtherNet/IP fir den CS50-Sensor

EtherNet/IP-Objektmodell

Um die meisten Daten und Dienste Uber eine einzige Verbindung zu
Ubermitteln, nutzt der CS50-Sensor verknipfte Nachrichten der
Klasse 1.
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EtherNet/IP-ldentitat

Geratetyp

Der Geratetyp ist: 100, Vendor Specific, Machine Vision Camera.
Hersteller-ID

Die OVDA-Hersteller-ID von di-soric ist 1095.
Produktcode

Der Produktcode des CS50-Sensors lautet 7000.
Schnittstellenversion

Major.Minor = 1.1

Verbindungseigenschaften: Implizite Nachrichten
der Klasse 1 Eingangs-Assembly-Instanz (zu
SPS/Client): 102Ausgangs-Assembly-Instanz (zur
Kamera): 114

GroRe: Fest, 320 Bytes in beide Richtungen
Eingangstrigger/Triggermodus: Zyklisch

RPI (Requested Packet Interval): Empfohlen wird ein Wert tiber 20 ms.
Zulassig sind Werte im Bereich von 10 ms bis 3,2 s.

Eingangstyp/Verbindungstyp:
*  Punkt-zu-Punkt (SPS AUS, O > T)
*  Punkt-zu-Punkt (SPS EIN, T > O)

Verbindungsprioritit: Geplant

CS50 Softwarehandbuch fir 2-3



Kapitel EtherNet/IP

Assembly-Schemata
Eingangs-Assembly
Die Eingangs-Assembly wird im Folgenden beschrieben.
Bytes Name Description
0..1 STATUS Status register of the camera, each bit of this register represents a different
state item. See Camera Status Registerfor bit descriptions
2.3 ECHO This 16 bit word value reflects back to the PLC the value that the PLC wrote

tothe outputassembly ECHO register. The PLC can verify the output
assembly has been written to the camera when this value matches the
written value.

4.7 CmdCodeRslt When Status.ExeCmdAck goes active in response to Control.ExeCmd,
CmdCodeRsltreflects the result of the command invoked by
Control.CmdCode. See CmdCodeRslt for definitions.

8...11 CmdRet When Status.ExeCmdAck goes active in response to Control.ExeCmd,
CmdRet contains the data returned from the command invoked by
Control.CmdCode. See CmdRet for definitions.

12..13 reserved Reserved forfuture use.

14..15 State Device State register. Depending on the current state of the camera, certain
STATUS and CONTROL features may or may not be operational. See State
fordefinitions.

16...17 VIO Each bit reflects the state of a virtual 10 point. The least significant bit
reflects vio point 145, the most significant bit vio point 160

18...19 reserved Reserved forfuture use.

20...27 bool1-64 Each bit represents aboolvalue. The least significant bit of byte 20 reads
the value of booll. The most significant bit of byte 27 reads bool64.

28..47 int1-10 Each pair of sequential bytes represents al6 bit signed integervalue. The

20 bytesrepresent10 integers. From bytes 28 & 29 for the value of intl
through bytes 46 & 67 for the value of int10.

48...87 longl-10 Each group of 4 bytes represents a 32 bit signed integervalue. The 40 bytes
represent10 long integers. From bytes 48-51 for the value of longl through
bytes 84-87 for the value of long10.

88..127 floatl-10 Each group of 4 bytesrepresents afloating point value. The 40 bytes
represent 10 floating point values. From bytes 88-91 for the value of
floatl throughbytes124-127 for float10.

128..223 stringl These 96 bytes can store a string of up to 92, 8 bit characters, with the first
4 bytes containing the length value.
224..255 string2 Each of these 32 byte groups can store a string of up to 28, 8 bit characters,

with the first 4 bytes containing the length value.
256...287 string3
288...319 stringd

2-4 CS50 Softwarehandbuch fir



Grafische Darstellung der Eingangs-Assembly:

Assembly-Schemata

Byte
0 STATUS
2 ECHO
- CMD CODERSLT|
6
8 CMD RET
10
12 reserved
14 STATE
16 VIO
18 reserved

20 booll...16

2 | booil7..32
24 | bool33.48

26 bool49..64

2 | i
30 int2
2 | in3
34 inté
36 int5
38 int6_
40 int?
42 int8
44 int9
46 intl0
48

longl
50 g
52

long2
54 i
56

long3
58 4
60

longé
62 :

Byte
64
66
68
70
72
74
76
78
80
82
84
86

-]
90
92
N

96
98
100
102
104
106
108
110
112
114
116
118
120
122
124
126

long7

long8

long9

longl0

fioatl

float2

float3

floatd

floats
floate

float7

float8

floatd

float10

Byte
128
130
132
134
136
138
140
142
146
148
150
152
154
156
158
160
162
164
166
168
170
172
174
176
178
180
182
184
186
188
190

stringl

Byte
192
194
196
198
200
202
204
206
208
210
212
214
216
218
220
222
224
226
228
230
232
234
236
238
240
242
244
246
248
250
252
254

stringl
(cont)

string2

Byte
256
258
260
262
264
266
268
270
272
274
276
278
280
282
284
286
288
290
292
294
296
298

302

-4l

310
312
314
316
318

string3

stringd
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Kapitel EtherNet/IP

Status: Kamera-Statusregister (16 Bit)

Jedes Bit dieses Registers reprasentiert einen anderen Status des Kamerabetriebs. Ein
hoher Wert fur 1 zeigt an, dass der Status aktiv (wahr) ist.

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
DATA | INsP | INSP | TRiGGER | EX REXT TRIGGER
VAUD | STAT |Busy| acx | MP couT | eRRoR | T 0 :5; :ux:v b
ACK ACK
Inspection 1 > e All Inspections

Bit Name Description

0 ONLINE Inspections are running

1 EXP BUSY The camerais busy capturing an image. The camerashould notbe
triggered or the part underinspection moved during this time if
illuminated.

2 ACQBUSY The camerais busy acquiring an image. The camera cannot be triggered
while busy.

3 TRIGGER READY The camerais ready to be triggered. This is equivalentto ONLINE==1 and
ACQBUSY==0.

4 ERROR Anerrorhas occurred. Setthe RESET ERROR control bit high to clear.

5 RESET COUNTACK  This bit mirrors the RESET COUNT control bit. The PLC can be certain the
resetcommand was received by the camerawhen this goes high. The PLC
canthen bring the RESET COUNT control signal back low.

7 EXECMD ACK This bit mirrors the EXE CMD control bit.

8 TRIGGERACK This bit mirrors the TRIGGER control bit.

9 INSP BUSY This bit is high when inspection1 is busy processing an image.

10 INSP STAT This bit represents the inspection 1 status result. It is 1 if the inspection
passes. Itis only valid when DataValid goes high.

11 DATAVALID This bit goes high when inspection1 is complete. The PLC should clear this
signal by setting RESET DV high once it has read results.

2-6 CS50 Softwarehandbuch fir



Assembly-Schemata

CmdCodeRsilt (32 Bit)

Der Wert von CmdCodeRsilt ist nur gultig, wenn ExeCmdAck aktiv (1) ist, in Reaktion a c
auf einen aktiven Status von ExeCmd. % §
0
CmdCodeRslt value Meaning 2 3
(base 16 hex) o
0x0000_0000 Success
0x0100_0000 Fail.
Possible reasons:
Cameraunder PC control.
Job cannotbe changed.
0x0200_0000 Fail: NoJob in slot.
0x0300 0000 Fail: Unknown cmd.

CmdRet (32 Bit)

Der Wert von CmdRet ist nur glltig, wenn ExeCmdAck aktiv (1) ist — in Reaktion auf
einen aktiven Status von ExeCmd — und CmdCodeRslt den Wert 0 (Erfolg) hat. Die
folgende Tabelle zeigt, welche CmdCodes im CmdRet-Register Werte zurlickgeben.

CmdRetvalue Associated CmdCode Meaning
(32 bit)
0 0x1000_0000 Na
to
0x1300_0000
(Job Change type)
1-255 0x1800_0000 Active Job Slot #
(Query Active Job Slot)

CS50 Softwarehandbuch fir 2-7



Kapitel EtherNet/IP

Status (16 Bit)

State (Status) gibt folgende Betriebszustande der Kamera an:

State Meaning Typical action required by the client (plc), or system operator
value
(16 bit)
0 Offline Performjob change or put camera online.
1 Online Normal runtime operation: Monitor TriggerReady and DataValid
signals. Trigger the camera.
2 Changing If camera is under pc control:
Vision Job Wait until State changes to Offline or Online.

If plc is controlling the job change:
Use ExeCmd, CmdCode, ExeCmdAck, and CmdCodeRslt to
complete the operation.

3 Booting™® Wait for camera to transition to Online or Offline.
4 Empty(no Load a new job from AutoVISION or Front Runner.
Vision Job)

* Status 3 ,Booting“ (Neustart l1auft): Dieser Status wird von der SPS selten erkannt.

2-8 CS50 Softwarehandbuch fir



Assembly-Schemata

Der Wert von ,State“ ist malRgeblich dafiir, welche Steuersignale (Control) und
Statussignale (Status) verfugbar sind:

Control/Status Signal State

o c
;GJ
2 2
ZGJ
|

e 3
s 0
w >

0 1 2 3 4

(Offline) (Online)  (JobChange)  (Booting) (Empty)
Control.GO ONLINE Y
“.GO OFFLINE Y
“.RESET ERROR
“.RESETCOUNT
“.EXECMD Y
“TRIGGER
“.RESET DATA VALID
Status.ONLINE Y
“.ERROR
“.RESETCOUNT ACK Y
“.EXECMD ACK Y
“.EXP BUSY
“.ACQBUSY
“.TRIGGER READY
“.TRIGGERACK
“.INSP BUSY
“.INSP STAT
“.DATAVALID

-

< <= < =<

= < =] < =l < =] < =

Dabei gilt:
Y = Signal ist fur diesen Status gultig.

Leere Tabellenzelle = Signal ist fir diesen Status unguiltig.

CS50 Softwarehandbuch fir 2-9



Kapitel EtherNet/IP

VIO-Register-Bits

15 14 13 12 11 10 9 3 7 6 5 4 3 2 1 0

[ v160 i vas9 | vis8 | vi57 | vas6 : vis5: vi54 i vis3 | vis2 | vi51 i vis0 | vi49 | vi4s | vi47 i vid6 ! vids

Ausgangs-Assembly

Das Schema der Ausgangs-Assembly wird in der folgenden Tabelle sowie in der
darauffolgenden Grafik beschrieben:

Bytes Name Description

0..1 CONTROL Controlregister of camera. Each bit of this registerrepresents a different
status item. See Camera ControlRegister for bit descriptions

2.3 ECHO This 16 bit value is reflected back to the PLC in the input assembly ECHO

register. The PLC can verify the outputassembly has been written to the
camerawhen the input assembly matches this written value.

4.7 CmdCode Specifies the process invoked in the camera when Control.ExeCmd goes
active. See CmdCode for definitions.

8..11 CmdArg Additionalargument data for the CmdCode. See CmdArg for definition.

12..15 reserved Reserved forfuture use.

16...17 VIO Each bit reflects the state of a virtual 10 point. The least significant bit
reflects vio point 129, the most significant bit is vio point 144

18...19 Reserved Reserved for future use.

20...27 bool Each bit represents aboolvalue. The least significant bit of byte 20 writes
the value of bool101. The most significant bit of byte 27 writes bool164.

28..47 int101-110 Each pair of sequential bytes represents al6 bit signed integervalue. The

20 bytesrepresent10 integers. From bytes 28 & 29 to write the value of
int101 through bytes46 & 67 for the value of int110.

48...87 long101-110 Each group of 4 bytesrepresentsa32 bit signed integervalue. The 40 bytes
represent10long integers. From bytes48-51 for the value of long101
through bytes 84-87 for the value of long110.

88..127 floatl01-110  Eachgroup of4 bytesrepresents a floating point value. The 40 bytes
represent 10 floating point values. From bytes 88-91 for the value of
float101 through bytes124-127 for the value of float110.

128...223  string101 These 96 bytes can store a string of up to 92 bytes, with the first 4 bytes
containing the length value.

224..255 stringl02 Each of these 32 byte groups can store a string of up to 28 bytes, with the

256...287 stringl03 first4 bytes containing the length value.

288..319 stringl04

2-10 CS50 Softwarehandbuch fir



Assembly-Schemata

Grafische Darstellung der Ausgangs-Assembly:

Byte Byte Byte Byte Byte
0 CONTROL 6 o 128 192 256 o c
longl05 = ()]
2 ECHO 6 130 194 258 -
4 CMD CODE 68 , 132 196 260 [T
long106 c
6 70 134 198 262 E o
8 CMD ARG 7 long107 136 200 264 o
10 4 ) 138 202 266 o
12 reserved 76 140 204 268 - QO
A . 8 tring101 2 w >
14 78 142 206 string 270 string103
16 VIO 80 144 208 (cont) b7p]
long109
18 reserved 82 146 210 274
20 |bool101.116 8 148 212 276
long110
2 |bool117.132 8 150 214 278
24 |bool133.148 83 floatiol 152 216 280
2% |bool149.164 %0 154 218 282
b2 int101 9{ foaion 156 222 284
30 int102 94 158 string101 §2: 285
32 int103 ES floati0d 160 24 288
34 int104 98 162 26 290
36 int105 100 floatios 164 228 292
38 int106 102 166 230 294
40 int107 104 floati0s 168 232 296
a2 int108 106 170 234 298
f.' int109 108 floadi06 1;2 236 300
.:e int110 10 | s 174 z?s string102 so% string104
ol long101 aia float107 278 240 o
50 114 i 178 242 306
2 long102 16 | nosti0e 250 25 i
54 18 182 246 310
56 long103 120 ST 184 248 312
58 122 185 250 314
4 2
= longl04 12 float110 o = 215
62 126 190 254 318

CS50 Softwarehandbuch fir 2-11



Kapitel EtherNet/IP

Steuerung: Kamera-Steuerregister (16 Bit)

Jedes Bit dieses Registers steuert eine bestimmte Kamerafunktion. Die entsprechende Funktion
wird durch den Wechsel vom niedrigen Status 0 zum hohen Status 1 gestartet. Im Normalfall
setzt die SPS den Status des Steuerbits auf 0 zurlick, sobald sie erkannt hat, dass das
Steuersignal von der Kamera verarbeitet wurde. Nicht verwendete Bits sollten im Status 0
verharren.

15 14 13 12 11 100 9 8 7 6 5 4 3 2 il 0
RESET [ [ |
EXE RESET | RESET ‘ GO0 | GO
DATA TRIGCER CMD |COUNT| ERR OFFLINE | ONLINE
VALID | | I
Inspection 1 > e All Inspections
Bit Name Description
0 GO ONLINE Startall inspections running
1 GO OFFLINE Stop all inspections
4 RESETERROR  ResetERRORin the Status register
5 RESET COUNT Resetall inspection counts
7 EXECMD Execute the command specified by Control.CmdCode
8 TRIGGER Trigger Inspection 1. The inspection must be configured for a triggered
image acquisition.
11 RESET DATA Resetthe Data Valid signal of the Status register

VALID

CmdCode und CmdArg (32 Bit)
CmdCode und CmdArg definieren den Prozess, der in der Kamera ausgel6st wird,
wenn Control.ExeCmd aktiv wird. Liste der mdglichen CmdCodes und der

entsprechenden CmdArg-Argumente:

CmdCode CmdArg Operations performed

value

0x1000_0000 JobSlot (1-255) Go Offline, Load job from specified slot

0x1100_0000 JobSlot (1-255) Go Offline, Load job from specified slot, Go Online

0x1200_0000 JobSlot (1-255) Go Offline, Load job from specified slot, Make it the boot job

0x1300_0000 JobSlot (1-255) Go Offline, Load job from specified slot, Make it the boot job, and Go Online

0x1800_0000 na Query active job slot. CmdRet will contain the active job slot number when the
operation is done.

2-12 CS50 Softwarehandbuch fir



Assembly-Schemata

CmdCode und ExeCmd-Betrieb
OUT.Control.CmdCode, 5 :
CmdArg, ExeCmd | |

In—ct—ol-—— st —oin—Z rpt—vi |
.IN.Status. ExeCmdAck F r

.OUT.Control. GoOffline
.OUT.Control.GoOnline

.OUT.Control.ResetCount
.OUT.Control.Trigger
.OUT.Control. ResetDataValid

.IN.Status.DataValid

.IN.Status.Error

Event key: A. B. C. D. E. F.
A. If DataValid or Error are present, clear them.
Set the following control signals idle, and keep them idle while the command is processed by the camera:
GoOffline, GoOnline, Trigger, ResetDataValid, ResetCount, ResetError.
If the command operation is a job change, populate the output tags required to configure the new job (bool, int, long, float, string).
B. Populate CmdCode and CmdArg, then activate ExeCmd.
C. Camera executes the command (may take up to a minute). While processing a Job Change command, State will be 2. Camera activates
ExeCmdAck when it is done processing the command.
D. When the PLC sees an active ExeCmdAck, verify CmdCodeRsit is 0, and Error is 0. Process CmdRet if needed, then clear ExeCmd.
E. Camera clears ExeCmdAck when ExeCmd goes inactive. When ExeCmdAck goes inactive, CmdCodeRslit and CmdRet are no longer valid,
and it may take a few seconds for the camera State and Online signals to settle to a final value (typically Online or Offiine).
F. Camera can now be put online and triggered.

Notes:

st = PLC program scan time

ct = Command processing time in the camera. May take up to a minute for some commands.

rpi = Requested Packet Interval. Configured in the pic's EIP module connection properties. Allowed rpiis 10 ms to 3.2 s.
All signals represent the state of plc tags.

VIO-Register-Bits

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
[v14a i vi1a3 i va42 i vaaa | va40  va39: vi38: vi37 i vi136 i vi35 i vi34 i va33 | vi32: vi31i vi30i vi29
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Kapitel EtherNet/IP

Verbindungseigenschaften: Explizite Nachrichten der

Klasse 3

Alle 1/0-Assembly-Daten der Klasse 1 und zusatzlichen Daten kdnnen Uber explizite
Nachrichten abgerufen werden. Die Eingangsdaten (Kamera an SPS/Client) belegen die
Attribute 1 bis 100 der Klassen. Die Ausgangsdaten (SPS/Client an Kamera) belegen die
Attribute 101 bis 200.

Dienst:

+ Einzelnes Attribut abrufen (OxE)

+ Einzelnes Attribut festlegen (0x10)

Klassen:

* bool =104 (0x68)

+ int =105 (0x69)

* long = 106 (Ox6A)
+ float = 107 (0x6B)
+ string = 108 (0x6C)

« control/status (gemischte Datentypen) = 109 (0x6D)

Instanz: 1

Attribut:
* 1 bis 100 = In SPS/Client eingehend

+ 101 bis 200 = An Kamera ausgehend
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Verbindungseigenschaften:
Explizite Nachrichten der Klasse 3

Attribut-Schema

Bei Verwendung expliziter EtherNet/IP-Nachrichten kénnen alle globalen Datenobjekte o c
gelesen und geschrieben werden. Zum Auslesen der globalen Daten wird jeder Datentyp % %
in einem eigenen Klassenobjekt mit der Instanz 1 gespeichert. Beispiel: Um float2 Z g
auszulesen, wirde folgende EtherNet/IP-Anfrage gestellt: Dienstcode 14 (0xE), Klasse ) E
107 (0x6B), Instanz 1, Attribut 2. =
w >
Class 104 Class 105 Class 106 Class 107 Class 108 Class 109

Attrw Attry Attrir Attrw Attre Attr

1 booll 1 intl 1 longl 1 floatl 1 stringl 1 CONTROL

2 bool2 2 Int2 2 long2 2 float2 2 string2 2 STATUS

3 bool3 3 int3 3 long3 3 float3 3 string3 3

4 boold 4 intd4 4 longd 4 floatd 4 stringd B}

5 bools 5 int5 5 longs 5 floats 5 strings 5

6 boolé 6 int6 6 longé 6 floaté 6 string6 6 ECHO

7 bool? 7 int7 7 long? 7 float? 7 string? 7 | €MD CODE

8 bools 8 int8 8 long8 8 floats 8 string8 8 CMD ARG

9 bool9 9 int9 9 long9 9 float9 9 string9 9 | CMD CODERSLY

10 bool10 10 int10 1 long10 10 float10 10 string10 10 CMD RET

- — - 11 STATE

199 bool1%9% 199 int199 199 long199 159 float199 199 string199 199

200 bool200 200 int200 200 long200 200 float200 200 | string200 200

Der Wert, der durch Einzelnes Attribut abrufen ausgegeben wird, hangt vom Typ ab:
+ Bool: Ein 16 Bit langes Wort wird ausgegeben, wobei 0 = falsch und 1 = wahr.

* Ints: Eine 16 Bit lange, vorzeichenbehaftete ganze Zahl wird ausgegeben.

* Longs: Eine 32 Bit lange, vorzeichenbehaftete ganze Zahl wird ausgegeben.

* Floats: Eine 32 Bit lange Gleitkommazahl wird ausgegeben.

+ Strings: Eine Zeichenfolge wird zusammen mit der Anzahl der Zeichen
ausgegeben. Die GréRe solcher Zeichenfolgen ist auf 2048 Byte beschrankt. Dies
schlieflt ein 4 Byte langes ,Lange“-Feld ein, gefolgt von 2044 Zeichen, die aus je
8 Bit bestehen. Wenn Zeichenfolgen explizit abgerufen werden, gilt die
GroRenbeschrankung in der Eingangs- bzw. Ausgangs-Assembly nicht.
Beispielsweise ist string3 in der Eingangs-Assembly auf 28 Byte beschrankt. Ist die
tatsachliche Zeichenfolge langer als 28 Byte, wird sie beim Auslesen uber die
Assembly gekuirzt. Beim expliziten Auslesen Uber ein Attribut wirde dieselbe
Zeichenfolge hingegen nicht gekiirzt.
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Kapitel

EtherNet/IP

Mithilfe der Assembly-Klasse 109 kénnen EtherNet/IP-spezifische Register gelesen

und geschrieben werden.

Attr# Name Description
1 CONTROL The control register (16 bit). See Camera Control Registerfor bit definitions.
2 STATUS The statusregister (16 bit). See Camera Status Register for bit definitions.
6 ECHO The ECHO register (16 bit) (read only if implicit write is enabled)
7 CMD CODE The command code register (32 bit). See CmdCode.
8 CMD ARG The command argument register (32 bit). See CmdArg.
9 CMDCODERSLT The command code resultregister (32 bit). See CmdCodeRslt.
10 CMDRET The command return value register (32 bit). See CmdRet.
11 STATE The device state register (16 bit). See State for definitions.
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EtherNet/IP-Steuer- und -Statussignale

EtherNet/IP-Steuer- und -Statussignale

Scan_MV_10_user.OUT.Control. Trigger ‘
steal e
TriggerReady, 'AcqBusy '{ I |

(camera) 0L
pi

IN.Status. TriggerReady/ / | I

'AcqBusy (long exposure) ['

witsl e

Scan_MV_IO_internal.OUT.Control. Trigger l ~ I e
IQ—Z pi —-H—st—»ln—Z rp«—»l {
IN.Status. TriggerAck F ¥

i 1
—

IN.Status.InspStatus I l

IN.Status.DataValid “ [ﬁ
“. }nf‘sh'o-Z rp\-.’qsl+—yp« —.{
OUT.Control.ResetDataValid .{

Event key: AB. CDE. F. G H. .

A. On rising edge of system trigger, the user app activates Scan_MV_IO_user.OUT.Control. Trigger to trigger the demo code.

B. Demo code detects rising edge of Scan_MV_IO_user.OUT.Control.Trigger, and if the camera is ready, sends a trigger to the camera.
C. Camera acquisition begins (may be delayed by one rpi).

D. If the camera's exposure time is shorter than the rpi, no change will be seen in TriggerReady and AcqBusy plc IN tags.

E. Camera firmware acks the trigger. The demo code may not see the ack until two rpi after the trigger was sent (event B).

F. Demo code detects TriggerAck and clears the Trigger

G. Demo code detect falling edge of TriggerAck and clears the user Trigger.

H. Camera internal signal DataValid will go high when InspBusy goes low

I. Plc logic must delay one rpi time before re-asserting ResetDataValid

Notes:

1. The chart shows the workings of the Trigger and ResetDataValid Control signals, and the TriggerAck and DataValid Status signals.

2. st = plc program scan time

3. rpi = Requested Packet Interval. Configured in the plc's EIP module connection properties. Allowed rpiis 10 ms to 3.2 s,

4_ All signals represent the state of plc tags, except where noted as *(camera)”. The cam signals shown are visible in the EIP interface, but the
state of the plc tags and intemal firmware signals will be different for at least one or two requested packet intervals (rpi).

5. The plc is running the demo code distributed with the camera. The demo code and user app use the Scan_MV_IO_user tag set as the
primary control, status, and data interface for the user app. All signal operations are still true even if the plc demo code is not used.

6. TriggerReady/!AcqBusy: Camera exposure times can range from less than 1 ms, up to 100 ms.
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Kapitel EtherNet/IP

Datentypen und ihre Aquivalente in SPS- und EDS/CIP-
Umgebungen

AV Description RSLogix Description EDS/EIP Description
equivalent equivalents
Bool 1bit BOOL 1bit BOOL 1bit
WORD 16 BOOLs
LWORD 64BOOLs
Int 16 bit signedinteger INT 16 bit signedinteger INT 16 bit signedinteger
Long 32 bit signed integer DINT 32 bit signed integer DINT 32 bit signedinteger
Float 32 bit floating point REAL 32 bit floating point REAL 32 bit floating point
String 32bit lengthfield followed  STRING 32bit lengthfield followed  DINT+USINT[]  DINT (length) + USINT array
by 8 bit ASCII characters by 8 bit ASCII characters of characters.
USINT =8 bit integer

2-18 CS50 Softwarehandbuch fir



SPS-Tags und serielle Befehle

SPS-Tags und serielle Befehle

SPS-Tags werden nach der Datenrichtung in IN (eingehend) und OUT (ausgehend)
unterschieden. IN- und OUT-Tags sind wiederum in feste Statusfelder (Status) und
Steuerfelder (Control) sowie in nutzerdefinierte verknipfte Datenfelder unterteilt. Hier
ein tabellarischer Uberblick tiber die Zuordnung serieller Befehle zu den entsprechenden
SPS-Tag-Namen:

IN ouT

PLCtag prefix | Serialcmd Tag name PLCtag prefix Serial cmd Tag name
prefix prefix

IN.Status. eip.status. Online (1) OUT.Control. eip.control. | GoOnline’

IN.Status. eip.status. Online (0) OUT.Control. eip.control. | GoOffline®

IN.Status. eip.status. Error OUT.Control. eip.control. | ResetError

IN.Status. eip.status. ResetCountAck | OUT.Control. eip.control. | ResetCount

IN.Status. eip.status. TriggerAck OUT.Control. eip.control. | Trigger

IN.Status. eip.status. DataValid OUT.Control. eip.control. | ResetDataValid

IN.Status. eip.status. ExeCmdAck OUT.Control. eip.control. | ExeCmd

IN.Status. eip.status. TrigReady™ - - -

IN.Status. eip.status. AcqBusy - - -

IN.Status. eip.status. ExpBusy - - -

IN.Status. eip.status. InspBusy - - -

IN.Status. eip.status. InspStat - - -

IN.Status. eip. Echo OUT.Control. eip. Echo

IN.Status. eip. CmdCodeRslt OUT.Control eip. CmdCode

IN.Status eip. CmdRet OUT.Control eip. CmdArg

IN.Status. eip. State - - -

IN.vio. io. v[145-160] OUT.vio. io. v[129-144]

IN.bool. eip. bool[1-100] OUT.bool. eip. bool[101-200]"

IN.int. eip. int[1-100] OUT.int. eip. int[101-200]¥

IN.long. eip. long[1-100] OUT.long. eip. long[101-200]

IN.float. eip. float[1-100] OUT.float. eip. float[101-200]

IN.string. eip. string[1-100] OUT.string. eip. string[101-200]

"When GoOnline is changed from 0 to 1, Online goes to 1.
"When GoOffline is changed from 0 to 1, Online goes to 0.
“TrigReady, AcqBusy, ExpBusy, InspBusy, and InspStat are all IN-direction data only.

“booll-bool64 are mapped to PLCtags in the IN assembly. Bool101-bool164 are mapped to PLCtags in the OUT

assembly. Bool members numbered 65-100 and 165-200 are accessible via Explicit Message only.
¥For int, long, float, and string data:
Data members numbered 1-10 are mapped to PLC tags in the IN assembly.

Data members numbered 101-110 are mapped to PLC tags in the OUT assembly.

Data members numbered 11-100and 111-200 are accessible via Explicit Message only.
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Kapitel EtherNet/IP

2-20 CS50 Softwarehandbuch fir



w

0
o
<o
Sy—
2.:
o
EGJ
o2
1

S Q
<3
<

KAPITEL 3 Allen-Bradley-AOls
(Add-on-Befehle) fur den
EtherNet/IP-Betrieb

In diesem Kapitel finden Sie weitere nutzliche Informationen zur
Verwendung des CS50-Sensors in einer EtherNet/IP-Umgebung.

Hinweise:

+ Bevor das Kommunikationsprotokoll der Kamera in dieser
Umgebung verwendet werden kann, muss es fur EtherNet/IP
aktiviert werden. Wie man Kommunikationsprotokolle fiir den CS50-
Sensor aktiviert oder andert, erfahren Sie in Kapitel 1
Industrieprotokolle aktivieren.

+ Bei CS50-Software-Jobs wird die EtherNet/IP-Kommunikation
zwischen Kamera und SPS mithilfe der di-soric Link-Funktion
koordiniert. Weitere Informationen dazu, wie man Job-Parameter
und Ausgange mit di-soric Link-Tags verknupft, finden Sie in der
CS50-Software-Hilfe im Abschnitt di-soric Link.
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Kapitel KW Allen-Bradley-AOls (Add-on-Befehle) fiir den EtherNet/IP-Betrieb

Rockwell RSLogix 5000-AOIls (Add-on-Befehle) fur di-soric-
Gerate

Die Datei mit den Add-on-Befehlen (add-on instructions, AOls) enthalt grundlegende
Befehle sowie die Hauptzeile des Kontaktplans. Wenn die AOls aufgerufen werden,
kénnen damit Daten gelesen und geschrieben werden. Die Importdatei enthalt neben den
AOQIs selbst auch globale Tags, die Erstnutzern des RSLogix-Systems demonstrieren, wie
man AOIs einsetzt. Die AOIs kénnen mit der EDS-Datei verwendet werden.

Hinweis: Die Beispiele in diesem Kapitel wurden mit RSLogix 5000 Version 20 erstellt.

Schritte
» EDS-Datei installieren
+ AOI-Datei importieren

*  Kommunikation testen und Daten prifen

EDS-Datei installieren
Wahlen Sie in RSLogix 5000 im Hauptmenu Tools das EDS Hardware Installation Tool
(Tool zur Installation der EDS-Hardware) aus. Klicken Sie auf Next (Weiter). Die Option

Register an EDS File(s) (EDS-Datei[en] registrieren) muss aktiviert sein.

Options i
ey L

[& @ Regster an EDS fle(s). J
This option will add a device(s) to our database.

" Unregister a device.

The EDS Wizard allows you to This option will remove a device that has been registered by an EDS file from
our database.
- register EDS-based devices
unregister a device. ” Create an EDS file. ,
- change the graphic images associated with a device }A This option creates a new EDS file that allows our software to recognize your

- create an EDS file from an unknown device.

€ Upload EDS filefs) from th
This option uploads and

= To continue click Next

Next > Cancel <Back Ne> || Cancel
NG J
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Rockwell RSLogix 5000-A0ls (Add-on-Befehle) fur di-soric-Gerate

W

=) Instalation Test Resuits

@ Register a single file
[#] e\oem\eds\CS50 Sensor (35-9000035-10).eds

" Register a directory of EDS files m

n

Klicken Sie auf die Schaltflache Browse (Durchsuchen) und wéahlen Sie die EDS-Datei 3 —
aus dem Verzeichnis C:\di-soric\Vscape\Firmware\eds\ aus. Klicken Sie dann auf Next L0
(Weiter). o5
T 4=

Rockwell Automation's EDS Wizard [E3) Rockwell Automation's EDS Wizard == E 8
Registration i EDS File Installation Test Resuits i (00 ]
Blectronic Data Sheet file(s) will be added to your system for use in Rockwell (‘ ‘ This test evaluates each EDS file for errors in the EDS file. This test does not [] :
Automation applications. | guarantee EDS file validity. : o

D 1

23

<
'

Named
E:\OEM\EDS\CS50 Sensor (35-9000035-10.eds) i Browse... |

( T * ff there is an icon file (ico) with the same name as the file(s) you are registering
then this image will be associated with the device.

To perform an installation test on the file(s), click Next View file...

<Back I Next > I Cancel | <Back| Next > I Cancel |

Klicken Sie auf Next (Weiter), um das vorgegebene Bild auszuwahlen. Wenn Sie erneut auf Next
klicken, wird eine Zusammenfassung angezeigt.

Rockwell Automation's EDS Wizard @ Rockwell Automation's EDS Wizard @
Change Graphic Image i Final Task Summary i
You can change the graphic image that is associated with a device (‘ This is a review of the task you want to complete (‘
Product Types B You would like to register the following device.

Cs50S
e oo = Vendor Specfic Type enser

CS50 Sensor

Cancel | <Back I Next > I Cancel

< Back

Um die EDS-Installation abzuschlieRen, klicken Sie auf Finish (Beenden).

Rockwell Automation's EDS Wizard \E

:, You have successfully completed the EDS Wizard.
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Kapitel KW Allen-Bradley-AOls (Add-on-Befehle) fiir den EtherNet/IP-Betrieb

Klicken Sie im linken Fensterbereich mit der rechten Maustaste auf den Ethernet-Knoten
und wahlen Sie New Module (Neues Modul) aus. Geben Sie in das Filterfeld die
Artikelnummer ein. Daraufhin wird das Gerat angezeigt. Wahlen Sie das Gerat aus der
neu hinzugefugten EDS-Datei aus. Doppelklicken Sie auf das Geréat oder klicken Sie auf
Create (Erstellen), um es dem Projekt hinzuzufligen.

Select Module Type
Catalog | Module Discovery | Favorites

[Ccs50sensa] Clear Filters
L] Module Type Category Fiters AlE Module Type Vendor Fiters 2
] Elm 4
] ] |
] a
0 0
0 ~|[¥ di-soric -
Catalog Number Description Vendor Category

7 41%-X0006-3000 CSE?J Sensor di-soric Unknown Device Type 100 I
1 of 203 Module Types Found Add to Favorites
1 e on e

Geben Sie einen Namen und die IP-Adresse fiir das Geréat ein und klicken Sie dann auf
OK.

7| New Module @

General* ‘Connectian Module Info | Internet Protocol | Port Configuration |

Type: 741 x-3000¢-3000¢ CS50 Sensor
Vendor: di-soric
Parent: ENBT

Name: CS50_1 Ethemet Address

Description: = _ Private Network: ~ 192.168.1.

© |P Address: 192 . 168 . 188 . 2

() Host Name:

Module Definition
Revision: 11
Electronic Keying:  Compatible Module

Connections: 10320

Status: Creating oK ] [ Cancel ] [ Help ]
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Rockwell RSLogix 5000-A0ls (Add-on-Befehle) fiir di-soric-Gerate

W

Falls das Lesegerat verschiedene Assembly-Gr6en aufweist, konnen Sie mithilfe der
Schaltflache Change (Andern) ein anderes Assembly-Format auswahlen.

Um fortzufahren, klicken Sie im Dialogfenster zur Auswahl des Moduls auf Close
(SchlieRen). Das Gerat wurde nun dem Projekt hinzugefigt und wird in der Baumansicht
unter dem Knoten Ethernet angezeigt.

0
o
<%
>—
[ =
s
EGJ
5%
1

S Q
<3
<

=453 /O Configuration
-3 1756 Backplane, 1756-A4
..[J9 [0]1756-L61 StartProject
58 [311756-ENBT/A ENBT
SR Ethernet]

£.... 741 x-x000¢-3000¢ CS50_1

CS50 Softwarehandbuch fir 3-5



Kapitel KW Allen-Bradley-AOls (Add-on-Befehle) fiir den EtherNet/IP-Betrieb

AOI-Datei importieren

Klicken Sie im linken Fensterbereich in der Baumansicht auf den Knoten Add-On
Instructions (Add-on-Befehle) und wahlen Sie Import Add-On Instruction (Add-on-
Befehl importieren) aus. Wahlen Sie die L5X-Datei aus dem Verzeichnis C:\di-
soric\Vscape\Firmware\aoi\) aus und klicken Sie auf Import (Importieren).

£ 1mport Add-On Instruction @
Look in AOI - @i mE-
= Name ’ Date modified Type
o izl disoric_CS50 AOLLSX 9/27/2016 2:05 PM RSLogix 5
Recent Places ™
Desktop
=
Libraries
A
Computer
=N
“w
<« »
Network
File name: disoric_CS50_AOLLBX -
Files of type: RSLogix 5000 XML Fies (*L5X
Files containing: (1} Add-On Instruction - Help
Intg: (33 Add-On Instructions

Daraufhin 6ffnet sich das Dialogfenster Import Configuration (Importkonfiguration), in
dem Sie zur Eingabe von Informationen zur AOI-Datei aufgefordert werden. Wahlen Sie
Data Types (Datentypen) aus, um sich die neuen Tags und deren Attribute anzusehen.
Wenn Sie bereit zum Fortfahren sind, klicken Sie auf OK.

) Parameters and Local
B3 Routines

=) Data Types
W Etroes/Watnings

Die neuen Tags und Logiken werden nun dem Projekt hinzugeflgt.
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Rockwell RSLogix 5000-A0ls (Add-on-Befehle) fiir di-soric-Gerate

Kommunikation testen und Daten prifen

Nach der Installation des Lesegerdtmoduls kénnen Sie mit einem einfachen
Kontaktplanprogramm in das Gerat ein- und aus dem Gerat ausgehende Daten testen.
Die Kommunikation wird in zwei Schritten getestet: (1) Autovision-Job herunterladen; (2)
Logik zum SPS-Kontaktplan hinzufligen.

Starten Sie zunachst die CS50-Software und wahlen Sie die
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Kamera aus. Wahlen Sie Load a Job (Job laden) aus.

p Load a Job

Navigieren Sie zum Verzeichnis di-soric/Vscape/Tutorials and Samples/EIP
Demo/SimpleTrigger_Job.avp.

oeme ]

l ~ EIP Demo v 2 l Search EIP Demo L)

=
®

New folder

Name ~ ~ | Date modified ‘ Type | Size |
EIP demo.av 8/4/2016 12:25PM
I |_| SimpleTrigger_Job.avp l 8/5/2016 8:47 AM

In diesem Job sind keine Tools geladen. Es handelt sich um einen einfachen Job, mit
dem die SPS die Kamera ausldsen kann. Rechts auf dem Bildschirm im Bereich ,Trigger®
kénnen Sie auch einen anderen Trigger festlegen.

Ugnting select Expansion

Laden Sie nun den Job auf die Kamera, indem Sie auf das Symbol Save Job to
Camera (Job auf Kamera speichern) klicken und dann New Slot (Neuer Slot)
auswahlen.

Fle Help 9 BQ?J
File Help 9 JBB

Connect
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Kapitel KM Allen-Bradley-AOls (Add-on-Befehle) fiir den EtherNet/IP-Betrieb

Wahlen Sie Yes (Ja) aus. Das Programm wird nun auf den Flash-Speicher der Kamera

heruntergeladen.
Flash a Job

'e/l Would you like to download the program to flash to the
= camera?

Note: If you click 'No' the job that is currently in the camera will be flashed to the

]

selected slot.
e o [ conce

[V Go to Run view after flashing the job

Als Nachstes wird die Logik der SPS hinzugefiigt. Offnen Sie dazu den Editor
MainRoutine und erstellen Sie einen Add-on-Befehl.

disoric_CS50_AO—

disoric_CSS0_AOI
Assembly_Input ?
Assembly_Output
Connection_Input
Connection_Output

~

NN N

@ @ @®®mCOCOooDD

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das erste Element und wahlen Sie New Tag

(Neues Tag) aus.

New Tag
Name: £550_1_401 Create | v
Description: i
Usage: <normal>
Type: Base ¥ | | Connection.

Alias For:
DataType:  disoric_CS50_40I E]
Scope: B Disoric_CS50_Example -
External .
Ao [Head/wnte v]
Style:
[7] Constant

Open Configuration
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Rockwell RSLogix 5000-A0ls (Add-on-Befehle) fiir di-soric-Gerate

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das zweite Element und erstellen Sie ein
neues Tag fur Assembly_Input (Assembly_Eingang). Als Datentyp ist standardmaRig
AOI INPUT320 festgelegt. Klicken Sie nun mit der rechten Maustaste auf das dritte
Element und erstellen Sie ein neues Tag flir Assembly_Output (Assembly_Ausgang).
Als Datentyp ist standardmafRig AOl OUTPUT320 festgelegt.

W

Name: [ReadData Create ]vl Name: I\x/meDua Create |w
Description: 2] Cancel Description: =] Cancel
Help | Help

H =

Usage: I r > Usage: J<nor ]

Type: Base % . I Type: Base v r

Alias For: [ ~| Alias For: l =

DataType:  [INPUT320 [ DataType:  [OUTPUTE20 [

Scope: I & MainProgram LI Scope: [%Mair?:ogam El

g::::l |ReadWite = izt::;: | ReadAwiite =~

Shle: | 2 St | =

I Constant I~ Constant

] I~ o
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Doppelklicken Sie auf das vierte Element und dann im Kombinationsfeld auf den Abwartspfeil, um
Connection_Input (Verbindung_Eingang) mit den Eingangsdaten des Lesegerats zu verknipfen. Die
richtige Verknlpfung hei3t [Name des Lesegerats]:l.Data.

ﬂ —]-CS50_1:1
CSS50_1:1.ConnectionFaulted

_0447:741
BOOL

f] |+ CS50_1:lData

SINT[320]

Hinweis: Stellen Sie keine Verbindung zu Elementen her, fir die ConnectionFaulted (Verbindung

fehlgeschlagen) angezeigt wird.

Doppelklicken Sie auf das flinfte Element und dann im Kombinationsfeld auf den Abwartspfeil, um
Connection_Output (Verbindung_Ausgang) mit den Ausgangsdaten des Lesegerats zu verkniipfen.
Die richtige Verkniipfung hei3t [Name des Lesegerits]:0.Data.

. CSh0 v Show: Al Tags
| Name ::‘.|| Data Type
ﬂ +-CSS0_1:1 _0447:741
—]-CSS50_1:0 _0447:741
§ [+ CS50_1.0.Data SINT[320]
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Kapitel KW Allen-Bradley-AOls (Add-on-Befehle) fiir den EtherNet/IP-Betrieb

Flgen Sie eine neue Zeile hinzu, indem Sie mit der rechten Maustaste klicken und
Add Rung (Zeile hinzufigen) auswahlen.

& CutRung Ctrl+X -
Copy Rung Ctrl4+C
2 Paste Ctrl+V
Delete Rung Del
coise
dit Rung Enter
Edit Rung Comment Ctrl+D

Erstellen Sie unter Examine On (Prifen bei) ein Trigger-Tag.
H [ [ = 4|—|%|<)|(L)|<u)|ous|osn|osr|

T r«énuwzﬂuﬂ

A

™ m® o

(End)

Klicken Sie mit der rechten Maustaste und erstellen Sie einen Booleschen Trigger
(Boolean Trigger).

New Tag (==
Name: Trigger CS50 1 Create |w
Description: L
Usage: <normal>
Alias For:

Data Type: ~ BOOL [:]
Scope: l:3Disoric_CS.SO_E:-:ample -
Extemnal .
Feaces [Head/Wnte v]
Style: [ Decimal v ]
[7] Constant

Open Configuration
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Rockwell RSLogix 5000-A0ls (Add-on-Befehle) fiir di-soric-Gerate

Flgen Sie am Ende der Zeile das Tag Output Energized (Ausgang bestromt) hinzu.
Trigger_CS50_1
alla { >—

Weisen Sie das Tag Output Energized dem Bit WriteData.CONTROL.8 zu.

Trigger_CSS50_1 WriteData. CONTROL.8
¥ 2l ®
s

JE
J L L ~ |

0
o
<o
>—
[
s
EGJ
o 2
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Laden Sie nun das Programm auf die SPS herunter. Wenn der Download beendet ist,
schalten Sie die SPS in den Betriebsmodus (Run Mode).

Rem Run El, ¥ Run Mode
No Forces Go Offiine
No Edits

] Controller Orgaf

Program Mode
2 | =3 Control =
&y r I . ~-
a4 _.ﬂ Cor
8 | &8 Cor Test Mode
-2 3 Pov
=28 Tasks
=-£d Mai
B8 Controller Properties
?h MainRoutine

Hinweis: Im Projekt muss der Pfad zur SPS angegeben sein. Ansonsten kann keine
Verbindung zur SPS hergestellt werden.

Path: [AB_ETHIP-1110.20.1.247 v|
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Kapitel KW Allen-Bradley-AOls (Add-on-Befehle) fiir den EtherNet/IP-Betrieb

Schalten Sie das Bit ,Trigger” um, indem Sie mit der rechten Maustaste klicken und die
Option Toggle Bit (Bit umschalten) auswahlen. Alternativ kénnen Sie auch die
Tastenkombination Strg + T verwenden.

Trigger_CS50_¢
1 Edit "Trigger_CS50_1" Properties

Find All "Trigger_CS50_1"
Go To Cross Reference For "Trigger_CS50_1"
Monitor "Trigger_CS50_1"

‘ Trend "Trigger_CS50_1"

& CutInstruction Ctrl+X
Copy Instruction Ctrl+C
2 Paste Ctrl+V
Delete Instruction Del
Add Ladder Element... Alt+Ins
&  Edit Main Operand Description Ctrl+D

Save Instruction Defaults

Clear Instruction Defaults

Toggle Bit Ctrl+T

On

I

orc

m

a

Off

orc

m

Remove Force

Go To... Ctrl+G
Instruction Help F1

Dadurch wechselt das Trigger-Tag und in der Folge auch das Ausgangsbit des Triggers
in den Zustand ,1“. Jedes Mal, wenn das Trigger-Tag zu ,1“ wechselt, wird die Kamera
ausgeldst. Dadurch wird bestatigt, dass eine Kommunikationsverbindung zwischen der
SPS und der Kamera besteht.
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KAPITEL 4 Allen-Bradley-SPS uber
EDS fur den
EtherNet/IP-Betrieb
einrichten

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie Sie mithilfe einer EDS-Datei eine
Allen-Bradley-SPS fiir den EtherNet/IP-Betrieb einrichten.

Hinweise:

+ Bevor das Kommunikationsprotokoll der Kamera in dieser
Umgebung verwendet werden kann, muss es fur EtherNet/IP
aktiviert werden. Wie man Kommunikationsprotokolle fiir den CS50-
Sensor aktiviert oder andert, erfahren Sie in Kapitel 1
Industrieprotokolle aktivieren.

+ Bei CS50-Software-Jobs wird die EtherNet/IP-Kommunikation
zwischen Kamera und SPS mithilfe der di-soric Link-Funktion
koordiniert. Weitere Informationen dazu, wie man Job-Parameter
und Ausgange mit di-soric Link-Tags verknupft, finden Sie in der
CS50-Software-Hilfe im Abschnitt di-soric Link.
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Kapitel Allen-Bradley-SPS iiber EDS

AB Rockwell RSLogix 5000 v20-SPS-Integration mit EDS

Die Anleitung in diesem Kapitel wurde auf der Basis folgender Allen-Bradley-/Rockwell-
Komponenten erstellt und getestet:

* RSLogix 5000 Version 20.00.00 (CPR 9 SR 5)

* 756-L61 ControlLogix5561 Controller, Firmware-Version 20.11
+ 1756-ENBT/A EtherNet/IP-Schnittstellenkarte, Firmware-
Version 4.1 Fuhren Sie das EDS Hardware Installation Tool

(Tool zur Installation der EDS-Hardware) von Rockwell aus.

Rockwell Software
53} FactoryTalk Administration Console
BOOTP-DHCP Server
FactoryTalk Activation
FactoryTalk Tools
RSLinx
R4 RSLinx Classic Backup Restore Uti
®4 RSLinx Classic Launch Control Par
% RSLinx Classic Online Reference
R4 RSLinx Classic
Tools

4 EDS Hardware Installation Tot
5 PC Test Client

=T OPCTest Document
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AB Rockwell RSLogix 5000 v20-SPS-Integration mit EDS

Klicken Sie auf Add (Hinzuftigen).
Rockwell Automation - Hardware Installation Too

This tool allows you to change the hardware descri
information currently installed on your computer.

Launch the EDS Wizard and add selected hardware description Sles and
assocsied components only.

Launch the EDS Wizard and remove selected hardware description fles
and associated components only

Remove all previously installed hardware description Sles and
assocated components from your computer

Klicken Sie auf Browse (Durchsuchen).

Electronic Data Sheet file(s) will be added 10 your system for use in Rockwell Automaton
apphcatons

@ Regster a gingle file
C Regster a geectory of EDS Sles

Named

* Kthere is an icon file (ico) with the same name as the Sle(s) you are registenng then this
mage will be associated with the device

To pedorm an installation test on the file(s). chick Nexd

Next >
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Kapitel Allen-Bradley-SPS iiber EDS

Suchen Sie die EDS-Datei des CS50-Sensors und klicken Sie dann auf Open (Offnen). Als
Installationspfad ist standardmaRig C:\di- soric\Vscape\Firmware\eds\CS50 vorgegeben.

f& Select an EDS file x|
eiov | . v Vscape v Firmware v eds v ml Search VS-06

Organize v New folder = v 0 @

52, Local Disk (C:) ;I Name “ | Date modified | Type
4. $Recyde.Bin
. Otemp
. AXNF ZZ
J di-soric

. CS50 Sensor (35-9000035-10).eds 25/2013 1:18 PM EDS File

J Vscape
. Firmware
. eds
. CS50
8. Documents ant
| Microscan
. PerfLogs
. Program Files
. ProgramData
8. Recovery

|, RSCommon l] 2| | ]

File name: [C550 Sensor (35-0000035).eds ¥ | |EDS Files (*.eds) |

Open | vI Cancel |

Klicken Sie auf Next (Weiter), bis die Schaltflache Finish (Beenden) erscheint.

Rockwell Automation’s EDS Wizard fin x|

Registration /g
Electronic Data Sheet file(s) will be added to your system for use in Rockwell i
Automation applications.

% Register a single file
" Register a directory of EDS files I© | Look in subfolders

Named:
IC:\disoric\Firmware\eds\di-soric CS50 Sensor (35-9000035-10).eds Browse... |

i * If there is an icon file (ico) with the same name as the file(s) you are registering
then this image will be associated with the device.

To perform an installation test on the file(s), click Next

< Back Next > Cancel
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AB Rockwell RSLogix 5000 v20-SPS-Integration mit EDS

Klicken Sie auf Finish (Beenden).

‘ Rockwell Automation’s EDS Wizar

You have successfully completed the EDS Wizard.

Starten Sie RSLogix 5000 v20 und erstellen Sie fir das Basissystem die E/A-

Konfiguration (I/O Configuration), einschlieBlich der Ethernet-Schnittstelle des Systems.
£ RSLogix 5000 - Lo 61 in Logix5561_v20_empty.ACD [1 6120.11]
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Hel
asE & a8 «

v BH G
Offline 0. 7 RUN ? Path
NoForces >, ;OK
No Edits =3 ,;'ST : ‘
edundar 53 iy <« » \Fa
Controller Organizer v ax
o

§
B Controller Tags
3 Controller Fault Handler
=1 Power-Up Handler
3 Tasks
=48 MainTask
# £3 MainProgram
&3 Unscheduled Programs / Phases
=43 Motion Groups
3 Ungrouped Axes
£3 Add-On Instructions
£3 Data Types
C User-Defined
-4 Strings
C Add-On-Defined
O Predefined
|G Module-Defined
3 Trends
3 1/0 Configuration
= &3 1756 Backplane, 1756-A4
83 (0] 1756-L61 Logix5561
=8 (3] 1756-ENBT/A eip
&% Ethernet
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Kapitel Allen-Bradley-SPS iiber EDS

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf Ethernet und wahlen Sie New Module (Neues
Modul) aus.

=& I/O Configuration
=& 1756 Backplane, 1756-A4
9 [0]) 1756-L61 Logix5561
=8 [3] 1756-ENBT/A eip

% New Module...

iscover Modules...

Daraufhin 6ffnet sich das Dialogfenster Select Module Type (Modultyp auswahlen).

Catalog | Module Discovery | Favorites
|Enter Search Text for Modulke Type... Clear Filters
Module Type Category Filters & Module Type Vendor Filters &

Communicalion yp = ‘E‘ Allen-Bradley yp E‘
Controller Endress+Hauser T
Digital Mettler-Toledo
DPIto EtherNet/IP e py
Catalog Number Description Vendor Category Gl

0005_007B_0030 SP600 Reliance Ele... DPIto EtherNet/IP E

0005_0078_0038 SP600 ER 400V Reliance Ele... DPIlto EtherNet/IP

0005_0078_0039 SP600 ER 200V Reliance Ele... DPIlto EtherNet/IP

0005_007B_003A SP600 ER 600V Reliance Ele... DPlto EtherNet/IP

0005_007B_0060 Liquifio 2.0 Reliance Ele... DPIto EtherNet/IP

0005_007F_0027 MD60 Reliance Ele.. MDlto EtherNet/IP

0005_007F_0028 MD65 Reliance Ele.. MDlto EtherNet/IP

1305-ACDrive-EN1 AC Drive via 1203-EN1 Allen-Bradley  Drive

1336E-IMPACTDriv... AC Drive via 1203-EN1 Allen-Bradley  Drive

1336F-PLUSIIDrive-... AC Drive via 1203-EN1 Allen-Bradley  Drive

1336R-REGENBrak... Brake via 1203-EN1 Allen-Bradley  Drive

1336S-PLUSDrivel... 007-600 HP Code AC Drive via 1203-EN1 Allen-Bradley  Drive

1336S-PLUSDriveS.. F05-F100 HP Code AC Drive via 1203-EN1 Allen-Bradley  Drive -
200 of 200 Module Types Found Add to Favorites
Close on Create Create Help

=)
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AB Rockwell RSLogix 5000 v20-SPS-Integration mit EDS

Deaktivieren Sie die Filter unter Module Type Vendor Filters
(Filter fur herstellerspezifische Modultypen).

(7))
a.
?
>
9 c
T2
© =
m
1
c
K
<

Select Module Type
| | Catalog | Module Discovery { Favomes‘ c
‘ " —
Enter Search Text for Module Type... Clear Filters Hide Filters 3 ”
2l Module Type Category Filters | Module Type Vendor Filters \E
2 ommunication =[] Allen-Bradley 3
[¥] Controller Endress+Hauser
[v] Digital Mettler-Toledo
[¥] DPIto EtherNet/IP =
4« Catalog Number Description Vendor Category

0 of 200 Module Types Found Add to Favorites

| Close on Create

Scrollen Sie in der Liste ,Module Type Vendor Filters* bis zum Eintrag di-soric
und wahlen Sie diesen Eintrag aus.

CS50 Softwarehandbuch fir



Kapitel Allen-Bradley-SPS {iber EDS

Klicken Sie auf die gewiinschte Kamera und dann auf Create (Erstellen).

Das Dialogfenster New Module (Neues Modul) wird nun angezeigt. Geben Sie einen
einmaligen Namen flr diese Kamera und deren IP-Adresse ein.

192 . 168 .

4-8 CS50 Softwarehandbuch fir



Klicken Sie auf OK. Vergewissern Sie sich, dass die Kamera dem Ethernet-Netzwerk

AB Rockwell RSLogix 5000 v20-SPS-Integration mit EDS

hinzugefiigt wurde, und 6ffnen Sie dann die Steuer-Tags, um zu Uberprifen, ob die Tag-

Satze fir :l und :0 erstellt wurden.

Controller Organizer ~+aX [

=5 Controller StartProject

Scope: I ﬁl StartProject

| show: [anTags

Name

=S

[ Controller Tags
(23 Controller Fault Handler

[+-Scan_Mv:|

(23 Power-Up Handler

[+/-Scan_MV:0

(-3 Tasks
S| '._a MainTask
i—_} MainProgram
(23 Unscheduled Programs / Phases
[=)-£5] Motion Groups
(23 Ungrouped Axes
(23 Add-On Instructions
=5 Data Types
(i@ User-Defined
% Strings
(i Add-On-Defined
£y predefined
(9 Module-Defined
(23 Trends
=3 1/0 Configuration
-3 1756 Backplane, 1756-A4
g [0] 175661 StartProject
= 8 [3] 1756-ENBT/A ENBT
-2 Ethernet
Scan_MV
f) 1756-ENBT/A ENBT

Offnen Sie Main Routine (Hauptroutine).

Controller Organizer ~+aX

[=1-E5 Controller StartProject
[& controller Tags
(23 Controller Fault Handler
(23 Power-Up Handler
(-5 Tasks
=-£d MainTask
=8 MainProgram
Program Tags
Eﬁ MainRoutine
(23 Unscheduled Programs / Phases
=5 Motion Groups
(23 Ungrouped Axes
(Z3 Add-On Instructions
=5 Data Types
(9 User-Defined
% Strings
(9 Add-On-Defined
(i Predefined
(8 Module-Defined
(23 Trends
=-E5 1/0 Configuration
-8 1756 Backplane, 1756-A4
ff9 [0] 1756-L61 StartProject
= 8 [3] 1756-ENBT/A ENBT
&5 Ethernet
Scan_MV
f 1756-ENBT/A ENBT

] T [ e e o

@ @@ @

(End)
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Kapitel Allen-Bradley-SPS iiber EDS

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Zeile 0 und wahlen Sie dann Import Rungs
(Zeilen importieren) aus.

& CutRung Ctrl+X
€nd) '8y CopyRung Ctrl+C i

B Paste Ctri+V
Delete Rung Del
Add Rung Ctri+R
Edit Rung Enter
Edit Rung Comment Ctrl+D

. ImportRungs.. A
Export Rungs... u

Machen Sie die Datei 32-000003-2.L5X des CS50-Sensors ausfindig und klicken Sie dann

auf Import (Importieren). Als Installationspfad ist standardméaRig C:\di-

soric\Vscape\Tutorials and Samples\CS50\EIP Demo vorgegeben.

x|
Lookin: [ ), EIP Demo R < 5 S

Name | ~| Date modified | ~| Type || size
g B 32-000003-2.L5X 8/9/2013 10:44 AM  RSLogix 5000 X... 2061

Recent Places

|

Desktop

Libraries

i!g

Computer

A

-
Network

< |
File name: |32-000003-2.L5%

=

Files of type: |RSLogix 5000 XML Files (*.L5X)

Files containing: IH Rungs

Ll Ll L L
i

Into: IE MainR outine (MainProgram)

I~ Ovenwite Selected Rungs
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AB Rockwell RSLogix 5000 v20-SPS-Integration mit EDS

Das Dialogfenster Import Configuration (Importkonfiguration) 6ffnet sich.

Find:
Find Within: Final Neme

- -

Import Content:
== -

€3 MainProgran
|3 :t]MainRoutine (Rungs)
3 Referencs
3 B Tags
o] ) Data Types
[#) Other Components
) Emrors/amings

' Configure Rung Properties

- A%

Find/Replace...

Imported
Rungs:
Operation:

42
Create v) after Rung 0

) References will be imported as
configured in the References folders

Routine Properties
Name: MainRoutine
Description:

Type: B Ladder Diagram
In Program: % MainProgram

Wahlen Sie Tags aus.

[B Import Configuration

,:'| §| Find |

Find Within: Final Name

j @I&l Find/FlepIace...l

Import Content:

A8 MainTask
{28 MainProgram
33 ..Hh MainRoutine (Rungs)
&5 References
v [&) Tags
13 ~[8h Data Types
v “.|#] Other Components

-8 EnorsAWamnings

Configure Tag References

Import Name Dperation | 4| Final Name &

V8| Cameral Undefined | |Camera:l

Al i Camera:0 Undefined | |Camera:0
Scan_M¥_Cm... |Create J |Scan_MV_Cmdar...
Scan_MVY_Cm... |Create 1 |Scan_MV_CmdCo...
Scan_MVY_Cm... |Create 1 |Scan_MV_CmdCo...
Scan_MV_Cm... |Create J |Scan_MV_CmdR...
Scan_MVY_con... |Create 1 |Scan_MV_const_..
Scan_MV_con... | Create J |Scan_MV_const_...
Scan_MY_con... |Create 1 |Scan_MV_const_..
Scan_MVY_con... | Create 1 |Scan_MV_const_...
Scan_MY_con... | Create J |Scan_MV_const_...
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Kapitel

Allen-Bradley-SPS Uber EDS

Klicken Sie in der Spalte Final Name (Endgultiger Name) auf Camera:l (Kamera:E)
und anschlieRend auf den Abwartspfeil rechts daneben.

[N Import Configuration

x] :,| Find: |

Find Within: Final Name:

Z| E al Find/Fleplaceml

Import Content:
£& MainT ask Configure Tag References
'y e ""1‘3”"%.@"3”" 3 Import Name Operation || Final Name ﬂ| g?l Alias For IDala Type IDescription =
3 E MainRoutine (Rungs) v - . s VT _'J I I |
&3 References Camera:l Undef!ned can_MV:

v ags v Camera:0 Undefined | IY_ LI Show: IAIITags :1

3 Data Types Scan_MV_Cm... |Create |

het Other Components Scan_MV_Cm... |Create 1) |Name :=‘|Dﬂfﬂ Type =

& Enors/wamings Scan MV Cm.. |Create B ﬂ [#]-Scan_MV:I _0447x-xx
Scan-MV-l:m... Create B fJ G-Scan V-0 =T
e [Name: Scan_MV:I
AL RO Croate | Data Type: _0447:-x-xx_2F9CEFBD:1:0
Scan_MY_con... | Create B Description:
Scan_MY_con... |Create B
Scan_MY_con... |Create B
Scan_MV_con... |Create B
Scan_MY_con... |Create B v
Scan_MY_con... |Create L] l Chiile
Scan_MY_con... |Create |
Tr l Program

Doppelklicken Sie auf das in einem friiheren Schritt zugewiesene Eingangs-Tag

mit dem Kameranamen.

[v. x| Show[an Tags ~
| Name == | Data Type -
f [-Scan_mVl _0447:x-xx
ﬂ [#-Scan_MV:0 _0447:x-xx
Name: Scan_MV:I
Data Type: _0447:x-xx_2F9CEFBD:I:0
Description:
v
| Controller
| Program
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AB Rockwell RSLogix 5000 v20-SPS-Integration mit EDS

N

Klicken Sie in der Spalte Final Name (Endgdltiger Name) auf Camera:O (Kamera:A)
und anschlieRend auf den Abwartspfeil rechts daneben.

(7))
a.
?
>
9 c
T2
© =
m
1
c
K
<

I
,:j §| Find: | v & BM Find/F\‘eplaoe,..l ‘é
Find Within: Final Name £
Import Content: ]
%S Moo
\ *’3 Mampm_@[ ey Import Name Operation || Final Name & | 27| Alias For Data Type | Description =
3 Eﬁ MainRoutine (Rungs) ~ —
£3 References E Camera:l Use Existing | | 4| Scan_MV:l =
[3) Tags 8| CameaD Undefined | [Scan_Mv:0 |
13 [#) Data Types Scan_MV_Cm... |Create B IY' j Shaw: IAIITags j
v [#] Other Components Scan_MY_Cm... |Create J
& EnorsAwamings Scan_MV_Cm... |Create Ny |Name ::llDala Type -]
Scan_MY_Cm... |Create B fJ E-Scan vl 0447 xx
Scan_MV_con... |Create B § & Scan_hv:0 B
Scanthvacontl Create J gg?ae'rf;:n :Poqx-;?:x-xx_AGGESFCE':O:O
Scan_MV_con... |Create J Description:
Scan_MV_con... |Create B
Scan_MV_con... |Create |
Scan_MY_con... |Create B
Scan_MV_con... |Create B |
Scan_MY_con... |Create B [W
Tr Program

Doppelklicken Sie auf das in einem friiheren Schritt zugewiesene Ausgangs-Tag mit dem
Kameranamen.

| . j Show: IAII Tags j

IName =g] IData Type -
[+]-Scan_MV:I _ 0447 x-xx
f [-Scan_MV:0 _0447:x-xx
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Kapitel Allen-Bradley-SPS iiber EDS

Klicken Sie in der Baumansicht auf Other Components (Andere Komponenten), um die
Komponentenbeziige (Component References) festzulegen. Wahlen Sie dazu in der
Spalte Final Name (Endgiltiger Name) die Kamera aus. SchlieBen Sie den Import mit
einem Klick auf OK ab.

N Import Configuration

Elgl e[ =] BB FidReplace..

Find Within: Final Name

I x|

Import Content:

£8 MainTask Configure Component References
28 MainProgiam

\ ; - Import Name: Operation | Final Name £ | Class Name
3 n MainRoutine (Rungs) - .
&5 References ¥ | Camera Undefined | Scan_MY j Module
3 Tags =-£3 140 Configuration
13 Data Types [=-83 1756 Backplane, 1756-44
\d Other Components ﬂl,g] [0] 1756-LE1 StartProject
&) EnorsAwamings = [3]1756ENBT/A ENBT

E-#@5 Ethemet

5 1756-ENBT /4 ENB”

4 | >

0K I Cancel | Help |

Z

Module ‘Camera' is not defined in import file or in project.

Nach dem Klick auf OK werden die Ansichten Main Routine (Hauptroutine) und
User-Defined Tags (Nutzerdefinierte Tags) automatisch vervollstandigt.

roject in Start ACD [1756-L61 20.11]" - [MainProgram - HainRoutine™]

EIE
Sh Vo Sew Lot Comriatore Tk o e ~isix]
éﬁﬂ A[8le] oo o 3] 2aa|F BB el o] 9
ottine 0. F Ao T\- Par [ TPV 2 TTTGotomm 0] 8]
KT EN L= = |
s Asa.on AT BT A TeTCRET A Taouon A Carove R Compe TR ST X B e Frogan oo P
7 =
, Goorme, Losa >
&8 varmask o Oftne Losa o speciodty LS5,
B v st
3 ooz o b, Go Onine
varmoutne
3 urcheed Prograns rases o
565 MotnGrops ot ncrg et S
&t iseo
s Cmecode, m:hw et - e
e
oeined
Scan I _temo rcars
s o 0rne, Losa oo
speciedy 155, Go 1o Crane oo e i conotng e wes.
Onine ajob skt necamers, own
wore wove
Souee Sean_UY_cons_CdCace_IoChg_onine Souree Scan_UV._cons_CrocadeRsL_Fo omcoseRa ranc e
Sessisers %
ot Crccode_1ghg.Onine Oest Scan_u._const_Crcade  Coscates_Fo . G
g e
Corptadsparston constartvabe. 00 constant ot
o nge. pi
wore o
Soures Soan_MY_sont_CcCocatt Susssss s  Sove o
o H
Dest Scan_IV_consL GneCodeRis Sucesss Dest Scan__cans_sate_Bootng Dest Scan__cons_Sie_iosChn ue
o 5
E constartvohe 00 Acopyorte st Acopyorve st Acopyarveron Acapyarvers
ot chong o crane Crococe eraary
owe
Source EETHRIETUSTINETT -« ScanV_contStote_Onie Sowe S Se e
q i
Dsst Soan_UV_cone St Oftne est Scan_UY_cons_Sate_Onine osst Scan_UV_crcate, ot S ot Oost. Scan_UY_CreCocean st o san .o st
B 0 e vt ] d frisogey oy annn
8§ 13 vseseTager a
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AB Rockwell RSLogix 5000 v20-SPS-Integration mit EDS

Loschen Sie alle leeren Zeilen. Priifen Sie dazu Zeile 0.

& CutRung
& Copy Rung

Delete Rung

Ctrl+X
Ctri+C

Del

0=i
code
and

Laden Sie nun das Projekt auf die SPS herunter.

Offline
No Forces

No Edits

Controller Organi
—

. F RUN
Go Online
Upload...

Download {}

|

Hinweis: Im Projekt muss der Pfad zur SPS angegeben sein. Ansonsten kann keine
Verbindung zur SPS hergestellt werden.

Path: [ AB_ETHIP-1110.20.1.247

v/

Schalten Sie die SPS in den Betriebsmodus (Run Mode).

Rem Run
No Forces
No Edits

(=3 Controlier Organi

&3 Controller |
& Controll
=1 Controll

W ¥ RunMode

Go Offline

Program Mode

Test Mode @
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Kapitel Allen-Bradley-SPS iiber EDS

Offnen Sie das Fenster Program Tags (Programm-Tags) und wéhlen Sie Monitor Tags
(Tags Uberwachen) aus.

& Program Tags - MainProgram

Scope: IC{,MainProgram j Show: IAII Taas

Name —a|& | Value .
[+]-Scan_M¥_const_State_JobChange 2
[+-Scan_M¥_const_State_Offline 0
[+]-Scan_M¥_const_State_Online 1
[+-Scan_MY¥_demo_blob }
[+-Scan_MY¥_demo_decode }
[+-Scan_MY_demo_InspStat }
[+-Scan_M¥_demo_measure }
[+-Scan_M¥_demo_mode 1
[+]-Scan_MV¥_dv_em_count {...}
}
}
0
0
0
0
}
}

[+-Scan_M¥_dv_fall_count flooc
[+]-Scan_MY_dv_rise_count Hooc
Scan_MV_ExeCmd_fall
Scan_MVY_ExeCmd_rise
Scan_MV_ExeCmdack_fall
Scan_MV_ExeCmdack_rise
[+-Scan_MY_|0_intemnal Noac
[+-Scan_MY_I0_user {...
[+-Scan_MY_matchcode 'LABEL CHECK'
[+]-Scan_M¥_ons_internal -2080374528
[+]-Scan_MY_status_er_count 500
[+-Scan_MV_trigger_count {...
[+]-Scan_MY_trigger_delay_timer flooc
[+]-Scan_M¥_trigger_er_count [y
[+]-Scan_MY_user_events

[ <[> ]\ Monitor Tags A EditTags / N —

[l et bt
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AB Rockwell RSLogix 5000 v20-SPS-Integration mit EDS

(2]

o

Maximieren Sie die Ansicht Scan_MV_IO_user, sodass das Echo in den Strukturen. ?
IN.Status und .OUT.Control zu sehen ist. > o
T2
Name -2|a | Value = — '5
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.reserved15 0 ﬂé E
[+-Scan_MY_|0_user.IN.Status.Echo 0 9%

[#-Sean_MY_I0_user.IN.Status.CmdCodeRislt 16#0000_0000 <

[+-Scan_MY_|0_user.IN.Status.CmdRet
[+-Scan_MY_|0_user.IN.Status.reserved36_103
[+-Scan_MY_|0_user.IN.Status.reserved104_111
[+-Scan_MY_|0_user.IN.Status.State
[+]-Scan_MY_I0_user.IN.Status.reserved120_127
[+-Scan_MY_|0_user.IN.¥IO
[+-Scan_MY_|0_user.IN.bool
[+-Scan_MY_|0_user.IN.int
[+-Scan_MY_I0_user.IN.long
[+-Scan_MY_10_user.IN.float
[+-Scan_MY_|0_user.IN.string
[=-Scan_MY_10_user.OUT

E]-Scan_MV_lEl_user.El UT.Control
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control. GoOnline
—Scan_MV_I0_user. OUT.Control. GoOffline
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control.reserved2
—Scan_MV_|0_user.0UT.Control.reserved3
—Scan_MV_|0_user.0UT.Control. ResetErmor
—Scan_MV_|0_user.0UT.Control. ResetCount
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control.reservedt
—Scan_MV_I0_user.0UT.Control. ExeCmd
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control. Trigger
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control.reservedd
—Scan_MV_|0_user.0UT.Control.reserved10
—Scan_MV_|0_user.0UT.Control. ResetD atav/alid
—Scan_MV_|0_user.0UT.Control.reserved12
—Scan_MV_I0_user.OUT Control.reservedl] 3
—Scan_MV_I0_user.OUT . Control.reservedl 4
—Scan_MV_I0_user. OUT .Control.reserved1S

B G L B L L T L B L e
. . . . . . . .
.

olo|lo|lo|lo|jo|lo|lo|jo|o|lo|jo|lo|lo|jo|lo|ofw=|—=|—|w|—|—|~|—- ||k |o|o|o

[+-Scan_MY_|0_user.OUT.Control Echo
[+-Scan_MY_|0_user.OUT.Control. CmdCode 16#0000_0000
[+-Scan_MY_|0_user.OUT.Control. Cmdérg 0
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Andern Sie .OUT.Control.Echo auf einen Wert ungleich null.

Hcan_MV_l 0_user.OUT.Control.reserved15 0
[+-Scan_MV_I0_user.OUT.Control. Echo o 4321
[+]-Scan_M¥_|I0_user.0UT.Control. CmdCode 16#0000_0000

Vergewissern Sie sich, dass der Wert fir Scan_MV_IO_user.l0.IN.Status.Echo mit dem
Wert fur .OUT.Control.Echo Ubereinstimmt.

—Scan_MV_I0_user.IN.Status.reserved]5 0
+-Scan_MV_ID_user.IN.Status.Echo 4321
[+-Scan_MY_|10_user.IN.Status.CmdCodeRslt 16#0000 0000

Ist dies der Fall, kbnnen die SPS und die Kamera in beide Richtungen miteinander
kommunizieren.

Der Democode erwartet, dass in die Kamera ein Demo-Vision-Job geladen wird und in
der Folge die Vision-Tool-Ergebnisse in folgenden Eingangs-Tags (Kamera an SPS)
erscheinen:

* .IN.bool.bool1, bool2 und bool3
* .IN.long.long1

* .IN.float.float1

* .IN.string.string1

Der Democode regelt die Steuer- und Statussignale der Kamera unabhangig davon,
welcher Vision-Job geladen wurde. Genauere Informationen zum Democode und zu
Vision-Jobs finden Sie im Kapitel Allen-Bradley-SPS iiber das Generic Ethernet
Module fiir den EtherNet/IP-Betrieb einrichten.

Zum Senden eines Triggersignals an die Kamera scrollen Sie zu
Scan_MV_IO_user.Control.Trigger.

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control. ExeCmd 0
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control. Trigger 0
—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reservedS 0
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N

Setzen Sie den Trigger auf 1. Dadurch 16st der Democode die Kamera aus, verarbeitet
die neuen Inspektionsdaten, erfasst die Ergebnisse in den Scan_MV_demo_xxxx-Tags
und l6scht das Statussignal DataValid (DatenGuiltig).

Wenn die Kamera ausgeldst wird, wechselt das Steuersignal Trigger in den Zustand 0.
Mit fortschreitender Datenverarbeitung steigen die Werte fuir Scan_MV_dv_fall_count
sowie fur ,pass” (Erfolgreich) bzw. ,fail“ (Fehlgeschlagen) in den Scan_MV_demo_xxxx-
Tags.

einrichten

0
o
?
>
2
35
©
S
@
c
2
<

*

Name -2 | Value
[=]-Scan_M¥_dema_blob Nooc
-Scan_MV_demo_blob.pass_count Nooc
E-Scan_MV_demo_bIob.fail_count Hooc
+-Scan_MV_demo_blab.fail_count PRE
BIB>Scan_MV_demo_blob.fail_count.ACC
—Scan_MV_demo_blob.fail_count.CU
—Scan_MV_demo_blob.fail_count.CD
—Scan_MV_demo_blob.fail_count. DN
—Scan_MV_demo_blob.fail_count.0Y
—Scan_MV_demo_blob.fail_count.UN
—Scan_MY_demo_blob.boal
[+]-Scan_MY_demo_blob.long
[+]-Scan_MV_demo_blob.long_max
[+]-Scan_MY_dema_blob.long_min
—Scan_MY_demo_blob.float
—Scan_MY_demo_blob.float_min
—Scan_MY_demo_blob.float_max
[+]-Scan_MY_dema_blob.string '
[+]-Scan_MY_demo_decode {...
[+]-Scan_MY¥_demo_lnspStat {...
[+-Scan_MY_demo_measure Nooc
[+]-Scan_MY_demao_mode
[+]-Scan_MY_dv_ern_count Nooc
[=-Scan_M¥_dv_fall_count {...
+-Scan_MV_dv_fall_count PRE
[+]-Scan_MV_dv_fall_count.ACC
—Scan_M¥_dv_fall_count.CU

O | O [w |

w

o

oo O

Db O

o

oo

- O | o

[ I R I I S E i T

Lo
2]

o
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«rrecs Allen-Bradley-SPS uber das
Generic Ethernet Module
fur den EtherNet/IP-Betrieb
einrichten

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie Sie mithilfe des Generic Ethernet
Module eine Allen-Bradley-SPS fiir den EtherNet/IP-Betrieb einrichten.

Hinweise:

Bevor das Kommunikationsprotokoll der Kamera in dieser
Umgebung verwendet werden kann, muss es fur EtherNet/IP
aktiviert werden. Wie man Kommunikationsprotokolle fir den CS50-
Sensor aktiviert oder andert, erfahren Sie in Kapitel 1
Industrieprotokolle aktivieren.

Bei CS50-Software-Jobs wird die EtherNet/IP-Kommunikation
zwischen Kamera und SPS mithilfe der di-soric Link-Funktion
koordiniert. Weitere Informationen dazu, wie man Job-Parameter
und Ausgange mit di-soric Link-Tags verknupft, finden Sie in der
CS50-Software-Hilfe im Abschnitt di-soric Link.
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Kapitel Allen-Bradley-SPS (iber das Generic Ethernet Module

Kamera in eine SPS-Umgebung integrieren

Im Folgenden wird vorausgesetzt, dass Sie eine Allen-Bradley-SPS mit Rockwell
RSLogix 5000 Version 16 oder héher verwenden. Die Versionen 19 und 20 von RSLogix
kdénnen sich geringflgig von den Screenshots unterscheiden, der Integrationsvorgang
ist aber im Grunde derselbe.

Erstellen Sie fur das Basissystem die E/A-Konfiguration (1/0 Configuration) einschliel3lich
der Ethernet-Schnittstelle des Systems.

¥ RSLogix 5000 - ControlLogix5561 in Logix5561_MV.ACD [1756-L61]

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

B|@(E| S| [%[@| | [uer_evens -] Bl%|6l B (/& /e

Offline 0, T RUN |- -] Path: [AB_ETHIP-1\10.105243\Backplane\0 =l &

No Forces >, ::g:[ 'ﬂ' :

No Edits 2 = /0 ﬂ | | | | | ﬂ
Bl K S S X X ) A

=15 Controller ControlLogixSs61
Controller Tags
(23 Controller Fault Handler
(23 Power-Up Handler
=130 Tasks
- £@ MainTask
= C} MainProgram
@ Program Tags
& MainRoutine
(23 Unscheduled Programs | Phases
=)-£3] Motion Groups
(23 Ungrouped Axes
(3 Add-On Instructions
€5 Data Types
% User-Defined
+ L strings
(i Add-On-Defined
+ 9, Predefined
) Module-Defined
(3 Trends
=3 1jO Configuration
-3 1756 Backplane, 1756-44
9 [0] 1756-L61 ControlLogixS561
= 8 [3]1756-ENBT/A eip
&5 Ethernet

abEJ VB v

Name 2] Value «| Foe | style | Dat

Figen Sie die Kamera hinzu, indem Sie mit der rechten Maustaste auf die Ethernet-
Schnittstelle klicken und dann New Module (Neues Modul) auswahlen.

=1-£5 1/0 Configuration
-3 1756 Backplane, 1756-A4
ﬁl [0] 1756-L61 ControlLogixSS61
- f) [3]11756-ENBT/A eip

g Etherner

| ®  Mew Module...
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5

Wahlen Sie ETHERNET-MODULE - Generic Ethernet Module

Y O
(ETHERNET-Modul — Generic Ethernet Module) aus und klicken Sie auf OK. % 5 %
. c
>0 0
$O=_
SRR
$482
C = 0=
o9 c =
Module Description <=( -g m D
1794-AENT/A 1794 10/100 Mbps Ethernet Adapter, Twisted-Pair Media -~
1794-AENT/B 1794 10/100 Mbps Ethernet Adapter, Twisted-Pair Media
2364F RGU-EN1 2364F Regen Bus Supply via 1203-EN1
Drivelogix5730 Ethernet... 10/100 Mbps Ethernet Port on DrivelLogix5730
ETHERMET-BRIDGE Generic EtherNet/IP CIP Bridge
ETHERMET-MODULE Generic Ethernet Module
ETHERMET-PANELVIEW  Ethernet/IP Panelview
Etherhet/IP SoftLogixS800 EtherMet/IP
PowerFlex 4-E PowerFlex 4 Drive via 22-COMM-E
PowerFlex 40-E PowerFlex 40 Drive via 22-COMM-E
PowerFlex 40P-E PowerFlex 40P Drive via 22-COMM-E
PowerFlex 70 EC-E PowerFlex 70 EC Drive via 20-COMM-E
PowerFlex 70-E PowerFlex 70 Drive via 20-COMM-E b
K 2l
Find. | AddFavorte |
By Category M
0K | Cancel | Help l
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Konfigurieren Sie folgende Felder wie angegeben:

Name: Legen Sie hier einen aussagekraftigen Namen fur die Kamera fest.
Im Beispiel haben wir Scan_MV verwendet.

IP Address (IP-Adresse): Die IP-Adresse der Kamera

Comm Format (Kommunikationsformat): ,Data —DINT“ (Daten — DINT)
Input (Eingang), Assembly Instance (Assembly-Instanz): 102

Input (Eingang), Size (GroRe): 80

Output (Ausgang), Assembly Instance (Assembly-Instanz): 114

Output (Ausgang), Size (GroBe): 80

Configuration (Konfiguration), Assembly Instance (Assembly-Instanz): 1

Configuration (Konfiguration), Size (GroRe): 0 (keine)

Wenn Sie alle Felder konfiguriert haben, klicken Sie auf OK.

Beispiel:
Type: ETHERNET-MODULE Generic Ethernet Module
Vendor: Allen-Bradley
Parent: ENBT
i |Scan My — Connection Parameters
= Assembly _
Description: | Instance: Size:
Input: 102 30 = @2bi)
2 g [ 20 = (32
C Format: | Data - DINT v = .
omim Feimsa I =8 —I Configuration: |1 IU j (8-bit)
Address / Host Name
& Paddess [ . Status Input: | |
" Host Name: I Status Dutput: I
¥ | Open Module Properties 0K | Cancel | Help
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Kamera in eine SPS-Umgebung integrieren

Konfigurieren Sie den Wert fir Requested Packet Interval (RPI)
(Angefordertes Paketintervall) und klicken Sie dann auf OK.

Dieser Wert muss mindestens 10 ms betragen. Empfohlen wird ein Wert
von mindestens 20 ms.

)
Q2o
?GS

o
20O
50=
58T
-
tv‘D_qc)
= 0O +
<:>uw

o
Q
-—
<
o
=
c
()

Bl Module Properties: eip (ETHERNET-MODULE 1.1)

General Connection® IModuIeInfol

Requested Packet Interval [RPI): 20.05: ms [1.0-3200.0 ms)
[™ Inhibit Module

™ Major Fault On Controller If Connection Fails While in Run Mode

Module Fault

Status: Offline 0K | Cancel Apply Help

Offnen Sie Main Routine (Hauptroutine).

-5 Controller ControlLogix5561

[&) Controller Tags

[ Controller Fault Handler

(23 Power-Up Handler
-5 Tasks

- £@ MainTask
- l:}; MainProgram
% Program Tags

(23 Unscheduled Progrel Open

-5 Mation Groups

(3 Ungrouped Axes | & Cut Ctrl+%
(3 Add-On Instructions Copy ChrieC

-] Data Types
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Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die oberste Zeile und wahlen Sie Import Rung
(Zeile importieren) aus.

& CutRung Chrl+3
Copy Rung Chrl+C
(End) 2 Paste Chrl+V
Delete Rung Del
Add Rung Ctrl+R
Edit Rung Enter
Edit Rung Comment Ctrl+D
| Import Rung... |
Export Rung...

Machen Sie die Datei 32-000003-2.L5X ausfindig und klicken Sie dann auf Import
(Importieren).

v+ Import Rungs x|

Lookin: | ), EIP Demo R < s S e
Recent Places l l

Desktop

E 32-000003-2.L5X

Libraries

i!g

Computer

A

-
Network

File name: |32-000003-2.L5X
Files of type: JRSLogix 5000 XML Files (*.L5X)

Files containing: IH Rungs

K | KA KA K
e

Into: IEQ MainRoutine [MainProgram)

™ Ovenwite Selected Rungs
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Kamera in eine SPS-Umgebung integrieren

5

Suchen Sie im Fenster Import Configuration (Importkonfiguration) den Modulnamen, der g [P
Generic Module zugewiesen wurde. In diesem Falle heit das Modul Camera (Kamera). RORoR=
. 563
82 _
T n+= @
L5 Fing | ~| B|&| Find/Replace.. | 038 EE
Find ithin: Final Name QC) g _.-GC_,) Lé
Import Content: <sWo
B HanTook
\ 8 M'3"-'?“:,'9['3”-' X Import Name Dperation || Final Name &
3 E{’] MainRoutine (Rungs) -
©..3 References Y || Cameral Undefined | |Cameral
v Tags . El Camera:0 Undefined | J |Camera0
13 § Data Types Scan_MV_Cm... |Create J |Scan_MV_Cmdér...
v : Other Components Scan_MV_Cm... |Create 1 |Scan_MV_CmdCo...
&) Enorsfwarnings Scan_MV_Cm... |Create J |Scan_MV_CmdCo...
Scan_MV_Cm... |Create 1 |Scan_MV_CmdR...
Scan_MV_con... |Create 1 |Scan_MV_const_...
Scan_MV_con... |Create 1 |Scan_MV_const_...
Scan_MV_con... | Create 1 |Scan_MV_const_...
Scan_MV_con... | Create 1 |Scan_MV_const_...
Scan_MV_con... |Create 1 |Scan_MV_const_...

Klicken Sie auf Camera:l und dann auf den Abwartspfeil. Klicken Sie anschlielend auf
den darunter angezeigten Eintrag Scan_MV:L.

F
x] §| Find: | = B8] FindReplace.. ]
Find Within: Final Name
Import Content:
£ MainTask Configure Tag References
x ) Mampni‘gyam o Import Name Operation | 4| Final Name E\I Qf‘l Alias For IDala Type IDescription =
3 E MainRoutine (Rungs) ~ - _
&3 References Ad ﬂ Camera:l Undefined | |Scan_Mv:l ll[ |
Tags hd ﬂ Camera:0 Undefined | IY“ LI ShOWZIAIITags =
3 Data Types Scan_MV_Cm... |Create J
b Other Components Scan_MV_Cm... |Create » [Name ==|[Data Type ol
[& ErorsAWamings SeanIMYLEMIl| Create 0 ﬂ [#-Scan_MV:I _0447:x-xx
Scan_MV_Cm... |Create B ﬂ [3-Scan-Mv:0 SO0
YD Name: Scan_MV:I
R SsOn) Create J Data Type: _0447:-x-xx_2FSCEFED:1:0
Scan_MV_con... |Create B Description:
Scan_MV_con... |Create J
Scan_MV_con... |Create B
Scan_MV_con... |Create J )
Scan_MV_con... |Create B v
Scan_MV_con... |Create B I re
Scan_MV_con... |Create J
Tl' I Program
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Klicken Sie auf Camera:O und dann auf den Abwartspfeil. Klicken Sie anschlieRend auf
den darunter angezeigten Eintrag Scan_MV:0.

M Import Configuration . x|

;:'; 5| Find: I ZI E &I Find/Replace... I

Find Within: Final Name:

Import Content:
& MainT ask
\ 2 Meirkiogam: Import Name Operation |1 4| Final Name & | %) Alias For Data Type | Description =
e Eﬂ {;? |;2:|:l’|:|f (Rungs) q Camera:| Use Existing | 3| Scan_MV:| =
Tags Al i Camera:0 Undefined Scan_Mv:0 l]
13 Data Types Scan_M¥_Cm... |Create IV” j G I (4l Tags j
Other Components Scan_MY_Cm... |Create
B Enors/Warnings Scan_MY_Cm... |Create IName = | Data Type 1=
Scan_MV_Cm... |Create ﬂ [-Scan_MV:I _0447:xxx
Scan_MV_con... |Create f] FrScan_tv:0 _0447:x-xx

Name: Scan_MV:0
Data Type: _0447:x-xx_A66ESFC3:0:0
Description:

Scan_MV_con... |Create

Scan_MV_con... |Create
Scan_MVY_con... |Create

Scan_MVY_con... |Create

<

|
B
B
B
R
B
Scan_MY_con... | Create |
B
B
B
B
|
R

Scan_MV_con... |Create
_I_ Scan_MV_con... |Create Controller
<
Program

Klicken Sie in der Baumansicht auf Other Components (Andere
Komponenten). Klicken Sie auf OK. L6schen Sie alle leeren Zeilen

(Zeile 0 ist moglicherweise leer).

Cut Rung Crl+x%
Copy Rung Ctrl+C

Delete Rung Del
Add Rung Ctrl+R

Die Tags und das Hauptprogramm sind jetzt konfiguriert. Sie kbnnen nun die
Kommunikation mit der Kamera testen.
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Kamera in eine SPS-Umgebung integrieren

5

Klicken Sie auf die Steuertaste neben Offline und wahlen Sie dann Download

(Herunterladen) aus. &’.9 ©
D oS
% RSLogix 5000 - StartProject [1756-L61 20.11]* - [MainProgram - MainRoutine*] '>‘ C o
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help Q@ 8 (ED
'8 c
: s
A= | &| #[m[@] =] [woveestoamamscan v ~| BB, |G| = | &|Q £ @ gg
- ) 1 © ()
Offline 1. I RUN Lq}_—' Path: iAB_ETHlP-1\192.158.2.111\Backp|ane\n~ — S5 8%
No Forces Go Online <=( -g E ‘©
No Edits Upload... ﬂ Hlig{llg{lﬁDUlCPsl -Il-l-lfl-l-()-l-(U}l-(L)-l
Fedundancy | Download | i <|» [\ Favorites £ Ada-On A Alarms A_Bit A_Timer/Counter
S @ 5] 55[z5| B[ [ ale o -
5
a H 1
2 (3 une Gear Fadlts
[=-4£3 Motion A
53 Une Go To Faults
@8 Add-of troller P i hot d ini
-89 pee Tl TS Scan M. ons, emeL
(=48] User-Defined - :
Scan_MV_demo_record 0 E

Scan_MV_EIP_IN
Scan_MV_EIP_IN_bool
Scan_MV_EIP_IN_float
Scan_MV_EIP_IN_int
Scan_MV_EIP_IN_long
Scan_MV_EIP_IN_Status
Scan_MV_EIP_IN_string
Scan_MV_EIP_IN_VIO
Scan_MV_EIP_IO
Scan_MV_EIP_OUT
Scan_MV_EIP_OUT _bool
Scan_MV_EIP_OUT_Control
Scan_MV_EIP_OUT_float
Scan_MV_EIP_OUT_int
Scan_MV_EIP_OUT _long
Scan_MV_EIP_OUT _string
Scan_MV_EIP_OUT_VIO
= "iﬂ Strings

Scan_MV_str2044
Scan_MV_str28
Scan_MV_str92

STRING

(g Add-On-Defined

® % Predefined

Hinweis: Im Projekt muss der Pfad zur SPS angegeben sein. Ansonsten kann keine
Verbindung zur SPS hergestellt werden.

Path: [AB_ETHIP-1110.20.1.247 v
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Wenn der Download beendet ist, stellen Sie sicher, dass sich die SPS im Betriebsmodus
(Run Mode) befindet.

e RSLogix 5000 - ControlLogix5561 in Logix5561_|

Rem Run
Mo Forces
Mo Edits

-5 Controller
Contr
3 Contr
3 Powe

--E3 Tasks

30E] HEIS w

Go Offline
1
o] _

Program Mode

|

Test Mode

[E° File Edit WYiew Search Logic Communications Tools

8|=E| S| &8s |
!!F{unMode

: | | user_events

REM

E

Zum Offnen der Programm-Tags doppelklicken Sie auf Program Tags (Programm-Tags)
und wahlen Sie dann im unteren Bereich des Fensters die Registerkarte Monitor Tags

(Tags Uberwachen) aus.

- Tasks
-8 MainTask
=8 MainProgram
Program Tags
[ MainRoutine
(23 Unscheduled Programs / Phases
[=-£3 Motion Groups
(23 Ungrouped Axes
(23 Add-On Instructions
=5 Data Types
=1-45) User-Defined
Scan_MV_demo_record
Scan_MV_EIP_IN
Scan_MV_EIP_IN_bool
Scan_MV_EIP_IN_float
Scan_MV_EIP_IN_int
Scan_MV_EIP_IN_long

Scan_MV_EIP_IN_Status
Scan_MV_EIP_IN_string
Scan_MV_EIP_IN_VIO

Scan_MV_EIP_IO

& Scan_mv_EIP_OUT

Scan_MV_EIP_OUT _bool

Scan_MV_EIP_OUT_Control

Scan_MV_EIP_OUT_float

[ Scan_Mv_EIP_OUT int

Scan_MV_EIP_OUT _long

Scan_MV_EIP_OUT _string

Scan_MV_EIP_OUT_VIO

=45 Strings
Scan_MV_str2044
Scan_MV_str28
Scan_MV_str92
STRING

(3 Add-On-Defined

Ly, Predefined

(3 Module-Defined

(3 Trends

=151 10 Confiauration

=

Scope: [CBMainFrogiam  v| Show: [l Tags

E[E

<] » |\ Monitor Tags £ EditTags /

Narme =zl [Value €|ForceMask €| Style
[+]-Scan_MV_CmdRet_last -1 Decimal
[+-Scan_MV_const_CmdCode_GetActivelb 402653184 Decimal
[+-Scan_MV_const_CmdCode_JbChg 268435456 Decimal
[+-Scan_MV_const_CmdCode_JbChg_MkBt 301989888 Decimal
can_MV_const_CmdCode_JbChg_MkBt_Online 318767104 Decimal
can_MV_const_CmdCode_JbChg_Online 285212672 Decimal
can_MV_const_CmdCodeRlst_Fail_No_Job 33554432 Decimal
[+-Scan_MV_const_CmdCodeRlst_Fail_UI 16777216 Decimal
[+]-Scan_MY_const_CmdCodeRlst_Fail_Unk_Cmd 50331648 Decimal
[+-Scan_MV_const_CmdCodeRlst_Success 0 Decimal
[+-Scan_MY_const_State_Booting 3 Decimal
can_MV_const_State_Empty 4 Decimal
can_MV_const_State_Error 255 Decimal
can_MV_const_State_JobChange 2 Decimal
[#-Scan_MV_const_State_Offiine 0 Decimal
[+-Scan_MY_const_State_Online 1 Decimal
[+]-Scan_MV_demo_blob {...} {...}
[+-Scan_MV_dema_decode foochl fioocl
[+-Scan_MV_dema_InspStat ool ficocf)
can_MV_demo_measure flccadt ool
can_MV_demo_mode 1 Decimal
can_MV_dv_en_count {...} {...}
[+-Scan_MV_dv_fall_count Jooc) floocf)
[+]-Scan_MV_dv_rise_count flocall looafl
Scan_MY_ExeCmd_fall 0 Decimal
Scan_MV_ExeCmd_rise 0 Decimal
Scan_MV_ExeCmdéck_fall 0 Decimal
Scan_MV_ExeCmdéck_rise 0 Decimal
[+-Scan_MV_|0_internal ool ficco)
[+-Scan_MV_I0_user {...} ool
Bran MV 112BET cuEC s [
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Kamera in eine SPS-Umgebung integrieren

H-Scan_MV_10_user.IN.Status.Echo 0

Maximieren Sie die Ansicht Scan_MV_IO_user, sodass die Strukturen .IN.Status g O o
und .OUT.Control zu sehen sind. Scrollen Sie dann nach unten, bis Sie k=
Scan_MV_IO_user.OUT.Control.Echo sehen. q'>)~ 53
50=

Name =3|& [Value € g @ E
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.reserved15 0 - -S o
285

<: >

c
Q
-
<
o
=
o
o

[
[+-Scan_MY_|0_user.IN.Status.CmdCodeR it 16#0000_0000
[+-Scan_MY_|0_user.IN.Status.CmdRet
[+-Scan_MY_|0_user.IN.Status.reserved36_103
&

&

H-Scan_MV_I0_user.IN.Status.reserved104_111
H-Scan_MY_I0_user.IN.Status. State
[+-Scan_MY_I0_user.IN.Status.reserved120_127
[+-Scan_MY¥_I0_user.IN.VIO
[+-Scan_MY_10_user.IN.bool
[+-Scan_MY_|0_user.IN.int
[+-Scan_MY_10_user.IN.long
[+-Scan_MY_|0_user.IN.float
[+-Scan_MY_|0_user.IN.sting
[=-Scan_MY_I0_user.OUT

E-Scan_MV_lU_usel.OU T.Control
—Scan_MV_I0_user. OUT.Control. GoOnline
—Scan_MV_I0_user. OUT.Control. GaOffline
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control.reserved2
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control.reserved3
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control. ResetErmor
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control. ResetCount
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control.reservedt
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control.ExeCmd
—Scan_MV_I0_user. OUT.Control. Trigger
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control.reserved3
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control.reserved10
—Scan_MV_|0_user.OUT.Control. ResetD atalalid
—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reservedl2
—Scan_MV_I0_user. OUT.Control.reservedl3
—Scan_MV_I0_user.OUT.Control.reservedl4
—Scan_MV_I0_user. OUT.Control.reserved15

el el el e e L e L)
o o |o |o |0 |o |eo |»
.
.
[ T e o s R s e e I e T s T e s s R s e e e = IR B e e e i i e e e T e e s

[+-Scan_MY¥_10_user.0UT.Control.Echo
[+-Scan_MY_10_user.0UT.Control. CmdCode 16#0000_0000
[+-Scan_MY_I0_user.0UT.Control. Crddrg 0
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Andern Sie .OUT.Control.Echo auf einen Wert ungleich null.

Name

===

+

Value

H-Scan_MY_|0_user.IN.Status.reserved104_111

H-Scan_MY_I0_user.IN.Status.State

H-Scan_MY_I0_user.IN.Status.reserved120_127

[+]-Scan_M¥_I0_userIN.VIO

[+-Scan_M¥_I0_user.IN.bool

[+-Scan_MY_I0_user.IN.int

[+-Scan_M¥_I0_user.IN.long

[+-Scan_MY_I0_user.IN.float

[+]-Scan_MY¥_I0_user.IN.sting

=

Scan_MV_I0_user.OUT

F.I-Scan_MV_I 0_user.0UT.Control

Lo T o T e T e T e T e T e T )
.
.
.

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control. GoOnline

—Scan_MVY_I0_user.OUT.Control. GoDffline

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reserved2

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reserved3

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control. ResetError

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control. ResetCount

—Scan_MV_I0_user.OUT.Control.reservedt

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control. ExeCmd

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control. Trigger

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reserved3

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reserved10

—Scan_MV_I0_user.OUT.Control. ResetD atatalid

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reserved1 2

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reserved13

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reserved1 4

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reserved15

OO0 0O 0O 0 0 00 0 0 0 0 0 0 00 s s s s b b e ae OO

[+]-Scan_M¥_I0_user.0UT.Control. Echo ;I[ 1234
[+]-Scan_M¥_I0_user.0UT.Control. CmdCode 16#0000_0000
[+]-Scan_MV_I0_user.0UT.Control.Cmdérg 0
[FCrzm MU IO oo OUIT Coumbeal daE 127 fal

4] > |\ Monitor Tags A Edit Tags /
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Kamera in eine SPS-Umgebung integrieren

(&)

Scrollen Sie dann nach unten, bis Sie Scan_MV_IO_user.l0.IN.Status.Echo sehen, und
vergewissern Sie sich, dass der entsprechende Wert mit dem Wert fir
.OUT.Control.Echo (bereinstimmt.

’

Name -2 | Value

Scan_MY_ExzeCmdack_rise
[+]-Scan_M¥_|0_intemal
[=-Scan_M¥_I0_user

El-Scan_MV_I 0_user.IN
El—Scan_MV_l 0_user.IN.Status
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.Online
—Scan_MV_|0_user.IN.Status. ExpBusy
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.AcqBusy
—Scan_MV_I0_user.IN.Status. TriggerReady
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.Ermor
—Scan_MV_|0_user.IN.Status. ResetCountack
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.reservedt
—Scan_MV_I0_user.IN.Status. ExeCmdack
—Scan_MV_|0_user.IN.Status. Triggerdck
—Scan_MV_|0_user.IN.Status. InspBusy
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.InspStat
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.DataValid
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.reserved] 2
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.reserved] 3
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.reservedl 4
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.reservedl5

.

o
=
S
o]
p=
-
o
c
—
o
<
=
L

o
=
()
C
(O
© c
2] ()
(] -
ho} <
C 5O
8< <
3 ()

n
o
?
>
Q2
°
©
—
=
c
Q2
<

.

.
.
[ T e T s e T s s T s s B s T e R s T s e e = = e e i e e e ]

e L L )
L AR TR
.
.

[+]-Scan_MY_|0_user.IN.Status.Echo ~ 1234
[+-Scan_M¥_10_user.IN.Status.CmdCodeR slt 1640000_0000

e

H-Scan_MY_10_user.IN.Status.CmdRet
H-Scan_MY_10_user.IN.Status.reserved36_103
H-Scan_MY_I0_user.IN.Status.reserved104_111
H-Scan_MY_10_user.IN.Status. State
H-Scan_MY_I0_user.IN.Status.reserved120_127
[+-Scan_MV_I0_user.IN.¥IO

[+]-Scan_MV_I0_user.IN.bool

[FCram MU N _eae [B] b
4 | » |\ Monitor Tags A Edit Tags /

[+

3]

e |

rm |

-
.
.

~
.
.

. .
M |~ O | OO0 O

-

Ist dies der Fall, kbnnen die SPS und die Kamera in beide Richtungen miteinander kommunizieren.
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Zum Senden eines Triggersignals an die Kamera scrollen Sie zu
Scan_MV_IO_user.Control.Trigger.

Name z2|& | Value

[+]-Scan_M¥_I0_user.IN.int

[+-Scan_MY_|0_user.IN.long

[+-Scan_M¥_I0_user.IN.float

[+-Scan_MY_|0_user.IN.string

[=)-Scan_MY¥_I0_user.0UT

—-Scan_MV_I0_user.0UT.Control

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control. GoOnline

—Scan_MV_|0_user. DUT.Control. GoOffline

—Scan_MY_|0_user.OUT.Control.reserved2

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reserved3

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control. ResetErmor

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control. ResetCount

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reservedt

—Scan_MV_|0_user.0UT.Control. ExeCrmd

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control. Trigger

—Scan_MV_|0_user.OUT.Control.reservedS

o |o o |s | |s
olo|lolo|lo|lo|lolo|lo|o|w vl |v o = |
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Kamera in eine SPS-Umgebung integrieren

Setzen Sie den Trigger auf 1. Dadurch 16st der Democode die Kamera aus, verarbeitet
die neuen Inspektionsdaten, erfasst die Ergebnisse in den Scan_MV_demo_xxxx-Tags
und l6scht das Statussignal DataValid (DatenGuiltig). Wenn die Kamera ausgeldst wird,
wechselt das Steuersignal Trigger in den Zustand 0. Nachdem alle Daten verarbeitet
wurden, werden der Wert Scan_MV_dv_fall_count sowie die Zahlerstande fir pass/fail
(erfolgreich/fehlgeschlagen) in den Scan_MV_demo_xxxx-Tags aktualisiert. Beispiel:

o
=
S
o]
p=
-
[)
c
—
()
<
=
L

Q
—
(0]
[
(O]

© c
0 [0
® -

o] <
c 5.8

SE<

e ()

n
o
?
>
Q2
°
©
—
=
c
Q2
<

Name =gl | Value
[=]-Scan_MY_demo_blob Nooc
Li_l-Scan_MV_demo_bIob.pass_count et
[+-Scan_MY_demo_blob.pass_count. PRE
[+]-Scan_MY_demo_blob.pass_countACC =
—Scan_MV_demo_blob.pass_count.CU
—Scan_MV_demo_blob.pass_count.CD
—Scan_MV_demo_blob.pass_count.DN
—Scan_MV_demo_blob.pass_count. 0V
—Scan_MV_demo_blob.pass_count. UN
[+-Scan_MY_demo_blob.fail_count {...
—Scan_MV_demo_blob.bool
[+-Scan_MY_demo_blob.long
[+-Scan_MY_demo_blob.long_max

olo|lr|lo|—|—|*

o |-

[+-Scan_MY_demo_blob.long_min
—Scan_MV_demo_blob.float
—Scan_MV_demo_blob.float_min
—Scan_MV_demo_blob.float_max
[+-Scan_MY_demo_blob.string '
[+]-Scan_MY_demo_decode {...
[+]-Scan_MY_demo_lnspStat Nooc
[+]-Scan_MY_demo_measure (e
[+]-Scan_MY_demo_mode
[+-Scan_MY_dv_en_count fooc
[=]-Scan_MY_dv_fall_count Hooc
[+]-Scan_MY_dv_fall_count.PRE
[+-Scan_MY_dv_fall_countACC
—Scan_MV_dv_fall_count.CU
—Scan_MV_dv_fall_count.CD
—Scan_MV_dv_fall_count.DN
—Scan_MV_dv_fall_count.0%

—Scan_MV_dv_fall_count.UN

BB (V10 o e, ot I
4| » |\ Monitor Tags £ Edit Tags /

o

[ s }

Sl =T = T s T S O I e T i e

O o o | o o e

o |

H OO (PO
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Kamera parametrieren

Offnen Sie die Tags Scan_MV_IO_user.OUT.long, float und string und tberpriifen Sie,
ob sie so wie unten dargestellt konfiguriert wurden.

Name =3|o | Value €|4qShle | Data Ty
[=I-Scan_MY_I0_user Neoalb[i Scan_...
-Scan_MV_ID_user.IN eIk Scan_...
E}-Scan_MV_lEl_user.UUT Nocall[i Scan_...
[+-Scan_MV_|0_user.OUT.Control focalfi Scan_...
[+-Scan_MV_|0_user.OUT VIO N[l Scan_...
[+-Scan_MV_|0_user.OUT .boal Neacf[i Scan_...
[+-Scan_MV_|0_user.OUT.int Rooalt|[i Scan_...
[=l-Scan_MV_|0_user.0UT long Hocall[f Scan_...
[+-Scan_MV_|0_user.0UT long.long101 4| |Decimal [DINT
[+-Scan_MV_|0_user.0UT long.long102 4| |Decimal |DINT
[+-Scan_MV_I0_user.0UT long.long103 0| |Decimal |DINT
[+-Scan_MV_|0_user.0UT long.long104 0| |Decimal [DINT
[+-Scan_MV_I0_user.0UT long.long105 0| |Decimal |DINT
[+-Scan_MV_I0_user.0UT long.long106 0| |Decimal [DINT
[+-Scan_MV_I0_user.0UT long.long107 0| |Decimal |DINT
[+-Scan_MV_I0_user.0UT long.long108 0| |Decimal |DINT
[+-Scan_MV_|0_user.0UT long.long103 0| |Decimal [DINT
[+-Scan_MV_I0_user.0UT long.long110 0| |Decimal |DINT
[=l-Scan_MV_|0_user.OUT float {...}| Scan_...
—Scan_MV_|0_user.OUT.float.float101 100.0/| |Float REAL
—Scan_MV_I0_user.OUT.float.float102 200.0| |Float |REAL
—Scan_MV_|0_user.OUT.float.float103 0.0 |Float REAL
—Scan_MV_I0_user.OUT.float.float104 0.0| |Float |REAL
—Scan_MY_|0_user.OUT.float.float105 0.0 |Float REAL
—Scan_MV_|0_user.OUT.float.float1 06 0.0 |Float REAL
—Scan_MY_|0_user.OUT.float.float107 0.0 |Float REAL
—Scan_MV_|0_user.OUT.float.float108 0.0 |Float REAL
—Scan_MV_I0_user.0UT.float.float103 0.0/ |Float |REAL
—Scan_MV_|0_user.OUT.float.float110 0.0 |Float REAL
|=I-Scan_MV_|0_user.0UT.stiing Hocall[f Scan_...
[+-Scan_MV_|0_user.OUT string.sting101 '"LABEL CHECK' ([ Scan_...
[+-Scan_MV_|0_user.0UT sting.string102 i Scan_...
[+-Scan_MV_|0_user.OUT string.sting103 i Scan_...
[+-Scan_MV_|0_user.OUT sting.string104 T Scan_...
[+]-Scan_MY_matchcode 'LABEL CHECK' |[ Scan_...
[+-Scan_MV_ons_intemal -2080374528 | |Decimal [DINT
[+-Scan_MY_status_er_count Hooall[i COUN...

Dadurch werden die Tools Measure (float101 and float102) (Messen [float101 und
float102]), Decode (string101) (Dekodieren [string101]) und Count Blob (long101 and
long102) (Objekt-Zahler [long101 und long102]) genauso konfiguriert wie mit der
Funktion , Try Out“ (Ausprobieren) in der CS50-Software.

Achten Sie auf die Spalte Description (Beschreibung). Sie weist darauf hin, welche
Funktion die einzelnen verknipften Tags im Vision-Job tGbernehmen.
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&)

Kamera auslosen

Zum Senden eines Triggersignals an die Kamera scrollen Sie zu
Scan_MV_IO_user.Control.Trigger.

o
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Name =3|& | Value €
(=-Scan_MV_I0_user {...}
-Scan_MV_IO_user.IN [fooo)]
E]-Scan_MV_lD_user‘DUT o0
E]-Scan_MV_lEl_user.UUT.Conttol ool
—Scan_MY_|0_user.OUT.Control. GoOnline 0
—Scan_MY_I0_user.OUT.Control. GoOffline 0
—Scan_MY_|0_user.OUT.Control.reserved2 0
—Scan_MY_|0_user.OUT.Control.reserved3 0
—Scan_MY_I0_user.0UT.Control. ResetErmor 0
—Scan_MY_|0_user.OUT.Control. ResetCount 0
—Scan_MY_|0_user.OUT.Control.reservedt 0
—Scan_M¥_I0_user.0UT.Control ExeCmd 0
—Scan_MY_|0_user.OUT.Control. Trigger 0
—Scan_M¥_I0_user.0UT.Control.reservedd 0
—Scan_MY_|0_user.OUT.Control.reservedi 0
—Scan_MY_|0_user.OUT.Control ResetD ataV alid 0
—Scan_M¥_I0_user.0UT.Control.reservedl2 0

Setzen Sie den Trigger auf 1. Nachdem der Trigger wieder zu 0 gewechselt hat, kann die Kamera
erneut ausgeldst werden.

Ist die Kamera mit der CS50-Software verbunden, wird bei jeder Auslésung ein neues
Inspektionsergebnis angezeigt. Beachten Sie, dass der Vision-Job mit vordefinierten
Bildern erstellt wurde, um vorhersehbare Erfolge und Fehlschldage zu gewahrleisten. Die
Kameraleuchten leuchten nicht auf, wenn die Kamera ausgel6st wird.

Die Inspektionsergebnisse konnen in den IN-Tags (EIN) der SPS sowie in der CS50-
Software eingesehen werden. Offnen Sie das Fenster des RSLogix-Tags, sodass
Scan_MV_IO_user.IN.Status und bool zu sehen sind.
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An dieser Stelle wird exemplarisch eine erfolgreiche Inspektion dargestellt, bei der alle
folgenden Tags den Wert 1 haben:

IN.Status.InspStat

IN.bool.bool1 (Messstatus)

IN.bool.bool2 (Dekodier- und Matchcode-Status)

IN.bool.bool3 (Objekt-Zahler-Status)

Name =g|e [ Value € |4 Style Data Tyg| Description
[=I-Scan_MV_10_user Hoool Scan_...
El-Scan_MV_lU_usel.lN Nloool} Scan_...

EI-Scan_MV_IlJ_user.IN.Status Heoma)) Scan_... |us
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.Online 1| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status. ExpBusy 0| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status. AcqBusy 0| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status. TriggerReady 1| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.Ermror 0| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status. ResetCountack 0| |Decimal |[BOOL
—Scan_MV_10_user.IN.Status.reservedt 0| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status. ExeCmdack 0| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status. Triggerdck 0| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_10_user.IN.Status.InspBusy 0| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.InspStat 1| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.DataYalid 0| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.reserved] 2 0| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.reserved] 3 0| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.reserved] 4 0| |Decimal |BOOL
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.reserved15 0| |Decimal |BOOL
[+]-Scan_MY_I0_user.IN.Status.Echo 0| |Decimal |INT
[+-Scan_MV_I0_user.IN.Status.CrdCodeRslt 1640000_0000| |Hex DINT
[+-Scan_MV_|0_user.IN.Status.CrdR et 0| |Decimal [DINT
[+]-Scan_MY_I0_user.IN.Status.reserved36_103 0| |Decimal |SINT
[+-Scan_MV_|0_user.IN.Status.reserved104_111 0| |Decimal |SINT
[+-Scan_MY_|0_user.IN.Status.State 1| |Decimal [SINT
[+-Scan_MY_|0_user.IN.Status.reserved120_127 0| |Decimal |SINT

[+-Scan_MY_I0_user.IN.VIO {...} Scan_... |us s when M

[=I-Scan_MY_|0_user.IN.bool ool Scan_... |user's device tags when M
—Scan_MV_|0_user.IN.bool.booll 1| |Decimal |[BOOL |measure status
—Scan_MV_|0_user.IN.bool.bool2 1| |Decimal |BOOL |decode+matchcode status
—Scan_MV_|0_user.IN.bool.bool3 1| |Decimal |[BOOL | blob count status
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Wenn Sie nach unten bis zu den Werten IN.long, float und string scrollen, g O
sehen Sie die genauen Ergebnisse der Vision-Tools. 7] oS
5T
YoRe)
$O=_
i R
Name =gl | Value €|9q5Stle | Data Typ| Description Mo c 5
+-Scan_MV_I0_userINVIO {-.-}]l Sean_... |users devicetag| 9 g £E
[+-Scan_MY_10_user.IN.bool {-..10 Scan_... |user's device tag: < >SWwo
[+-Scan_MY_|0_user.IN.int Racalll[i Scan_... |user's device tagj
[=-Scan_MY_|0_user.IN.long Rooa i Scan_... |user's device tag:
[+-Scan_MY_|0_user.IN.long.longl 4| |Decimal |DINT | Blob count
[+]-Scan_MY¥_|0_user.IN.long.long2 0| |Decimal |DINT  |user's device tao:
[+]-Scan_MY¥_|0_user.IN.long.long3 0| |Decimal |DINT L de tan
[+-Scan_MY_|0_user.IN.long.longd 0| |Decimal |DINT  |user's device tag
[+-Scan_MY_|0_user.IN.long.longs 0| |Decimal |DINT  |user's device tag
[+]-Scan_MY¥_|0_user.IN.long.longt 0| |Decimal |[DINT  |user's device tao:
[+-Scan_MV_|0_user.IN.long.long? 0| |Decimal |DINT  |user's device taq
[+-Scan_MY_|0_user.IN.long.long8 0| |Decimal |DINT  |user's device tag
[+]-Scan_MY¥_|I0_user.IN.long.longd 0| |Decimal |DINT  |user's device tao:
[+]-Scan_M¥_|0_user.IN.long.long10 0| |Decimal |[DINT  |user's device tao:
[=l-Scan_MY_|0_user.IN.float Hocad|[i Scan_... |user's device tag:
—Scan_MV_I0_user.IN.float.float] 173.0306&| |Float REAL  |Measure value
—Scan_MV_|0_user.IN.float.float2 0.0| |Float |[REAL |user's device tag:
—Scan_MV_I0_user.IN.float.float3 0.0| |Float REAL  |user's device tag:
—Scan_MV_|0_user.IN.float.floatd 0.0/ |Float REAL  |user's device tag:
—Scan_MV_I0_user.IN.float.floats 0.0/ |Float REAL  |user's device tag:
—Scan_MV_|0_user.IN.float.floaté 0.0| |Float |[REAL |user's device tag
—Scan_MV_|0_user.IN.float.float? 0.0| |Float REAL  |user's device tag:
—Scan_MV_|0_user.IN.float.floatd 0.0/ |Float REAL  |user's devic
—Scan_MV_|0_user.IN.float.float3 0.0/ |Float REAL  |user's devic
—Scan_MV_I0_user.IN.float.float10 0.0/ |Float REAL  |user's dev
[=I-Scan_MY_I0_user.IN.string {---1] Scan_... |user's device tag;
-Scan_MV_lD_user.lN.string.string1 'LABEL CHECK' | Scan_... |Decode text
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Dies entspricht dem Inspektionsergebnis der CS50-Software.

Im Beispiel ist eine fehlgeschlagene Inspektion zu sehen, bei der jedes Tool

einen Fehler meldet.

2
331597

2 of 16 used (12%)
None

M,_‘ =2|& | Value € [9Stle | Data Typ| Description
[=l-Scan_MV_I0_user.IN fozal Scan_... |user's device tags
EI-Soan_M\“_IU_user.lN.Stams ool Scan_... |user's device tags
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.Online 1| |Decimal [BOOL |user's device tags
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.ExpBusy 0| |Decimal [BOOL  |user's device tags
—Scan_MY_|0_user.IN.Status.AcqBusy 0| |Decimal [BOOL  |user's device tags
—Scan_MV_I0_user.IN.Status. TriggerReady 1| |Decimal |[BOOL |user's device tags
—Scan_MY_|0_user.IN.Status.Error 0| |Decimal [BOOL |user's device tags
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.ResetCountick 0| |Decimal [BOOL | user's device tags
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.reservedt 0| |Decimal [BOOL |user's device tags
—Scan_MY_|0_user.IN.Status.ExeCmdéck 0| |Decimal [BOOL |user's device tags
—Scan_MV_I0_user.IN.Status. Triggerdck 0| |Decimal |[BOOL  |user's device tags
—Scan_MY_|0_user.IN.Status.InspBusy 0| |Decimal [BOOL  |user's device tags
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.InspStat 0| |Decimal [BOOL  |user's device tags
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.D ataValid 0| |Decimal [BOOL  |user's device tags
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.reserved12 0| |Decimal |[BOOL |user's device tags
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.reserved] 3 0| |Decimal |[BOOL  |user's device tags
—Scan_MY_|0_user.IN.Status.reserved14 0| |Decimal [BOOL  |user's device tags
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.reserved15 0| |Decimal [BOOL  |user's device tags
[+-Scan_MY_10_user.IN.Status.Echo 0| |Decimal |INT user's device tags
[#-Scan_MV_|0_user.IN.Status.CmdCodeRsit 16#0000_0000( |Hex  [DINT  |user's device tags
[+]-Scan_MV_I0_user.IN.Status.CmdR et 0| |Decimal |[DINT  |user's device tags
[+-Scan_MV_|0_user.IN Status.reservedds_103 0| |Decimal |SINT  |user's device tags
[+-Scan_MY_|0_user.IN.Status.reserved104_111 0| |Decimal |SINT user's device tags
[+-Scan_MY_10_user.IN.Status. State 1| |Decimal |SINT user's device tags
[+-Scan_MV_|0_user.IN.Status.reserved120_127 0| |Decimal |SINT user's device tags
[+-Scan_MY_I0_user.IN.VIO oot Scan_... |user's device tags
[=I-Secan_MV_|0_user.IN.bool Roool! Scan_... |user's device tags
—Scan_MV_I0_user.IN.bool.bool1 0| |Decimal |[BOOL | measure status

—Scan_MV_I0_user.IN.bool bool2 0| |Decimal |[BOOL | decode+matchcog
—Scan_MV_I0_user.IN.bool.bool3 0| |Decimal |[BOOL | blob count status
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5

Die exakten Daten der fehlgeschlagenen Inspektion sehen in diesem Fall so aus:

Y (&)
Namel -z|e | Value €|4Swle | Data Tyg| Description % q:) %
[=I-Scan_MY_10_user.IN.long Daoali[i Scan_... |user's device tags <. GC) '8
[+-Scan_MV_I0_user.IN.long.longl &| |Decimal |DINT Blob count % O
[+-Scan_MV_|0_user.IN.long.long2 0| |Decimal [DINT  |user's device tags © % o §
[+-Scan_MY_I0_user.IN.long.long3 0| |Decimal [DINT | user's device tags| ﬂIJ sl = .S
[+]-Scan_MV_|0_user.IN.long.long4 0| |Decimal [DINT  |user's device tags GC) o _GC) g
[+]-Scan_MV_I0_user.IN.long.long5 0| |Decimal [DINT  |user's device tags <:E -% m D
[+-Scan_MY_I0_user.IN.long.longt 0| |Decimal [DINT | user's device tags|
[+-Scan_MV_|0_user.IN.long.long? 0| |Decimal [DINT  |user's device tags
[+-Scan_MV_|0_user.IN.long.long8 0| |Decimal [DINT  |user's device tags
[+-Scan_MY_I0_user.IN.long.longd 0| |Decimal [DINT | user's device tags|
[+-Scan_MV_I0_user.IN.long.long10 0| |Decimal [DINT  |user's device tags
[=I-Scan_MY_10_user.IN.float Nocalt[i Scan_... |user's device tags|
—Scan_MV_l0_user.IN float.float1 59.406998| |Float |REAL |Measure value
—Scan_MV_|0_user.IN.float.float2 0.0/ |Float REAL  [user's device tags|
—Scan_MV_I0_user.IN float.float3 0.0/ |Float REAL  |user's device tags|
—Scan_MV_I0_user.IN.float.floatd 0.0| |Float |REAL |user's device tags
—Scan_MV_|0_user.IN.float.floats 0.0/ |Float REAL  [user's device tags|
—Scan_MV_I0_user.IN float.floatt 0.0/ |Float REAL  |user's device tags|
—Scan_MV_I0_user.IN.float.float? 0.0| |Float |REAL |user's device tags
—Scan_MV_|0_user.IN.float.float8 0.0/ |Float REAL  [user's device tags|
—Scan_MV_I0_user.IN float.float3 0.0/ |Float REAL  |user's device tags|
—Scan_MV_I0_user.IN.float.float10 0.0| |Float |REAL |user's device tags
[=1-Scan_MY_|0_user.IN.sting | Scan_... |user's device tags|
EI-Scan_MV_IU_user.IN.slring.slring1 v i} Scan_... |Decode text

Dies entspricht dem Inspektionsergebnis der CS50-Software.

Passed: Failed
109 53 56

378 Cycle 60380
23 Cydle Worst | 2798716
59968 PRI 0

PPM Worst |0
2 of 16 used (12%)
None
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Kamera erneut parametrieren

Die Tools Measure (Messen) und Count Blob (Objekt-Zahler) kbnnen von der SPS so
parametriert werden, dass sie immer erfolgreiche Ergebnisse liefern. Dagegen kann das
Tool Decode (Dekodieren) so parametriert werden, dass das Ergebnis immer ein
Fehlschlag ist, entweder aufgrund einer nicht erfolgten Dekodierung oder einer
Nichtubereinstimmung der abzugleichenden Zeichenfolgen. Scrollen Sie im Tag-
Fenster bis zu den Werten OUT.long, float und string und &ndern Sie sie dann wie
unten dargestellit.

Style Data Tyg| Description Constant
Scan_...

Name =3|a | Value
[+-Scan_MV_I0_user.OUT.VIO

demo_mode is 1 or 2.

{. {
[+-Scan_MY_I0_user.0UT.bool flo [ Scan_. ), mode is 1 or 2
[+-Scan_MY_I0_user.OUT.int flo [ Scan_. g emo_mode is 1 or 2
[=I-Scan_MV_I0_user.0UT.long i [ Scan_... |user's device tags when M mo_mode is 1 or 2.

<«
..}
..}
..}
o |
[+/-Scan_MV_I0_user.0UT.long.long101 4| |Decimal |DINT Blob count must be equal to or higher than this to pass
[+-Scan_MV_10_user.0UT long.long102 &| |Decimal |DINT Blob count must be equal to or lower than this to pass
[+-Scan_MY_|I0_user.0UT.long.long103 0| |Decimal [DINT  |user's device ta mo_mode is 1 or 2
[+-Scan_MY_I0_user.0UT.long.long104 0| |Decimal [DINT Tor2
[+-Scan_MY_I0_user.0UT.long.long105 0| |Decimal [DINT Tor2
[+-Scan_MY_I0_user.0UT.long.long108 0| |Decimal [DINT Tor2
[+-Scan_MY_I0_user.0UT.long.long107 0| |Decimal [DINT Tor2
[+-Scan_MY_I0_user.0UT.long.long108 0| |Decimal [DINT slor2
[+-Scan_MY_I0_user.0UT.long.long103 0| |Decimal [DINT Tor2
[+-Scan_MY_I0_user.0UT.long.long110 0| |Decimal |DINT s1or2
[=I-Scan_MV_I0_user.0UT.float Hocalb[i Scan_... |us ce tags when M\ mo_mode is 1 or 2.
—Scan_MV_I0_user.OUT float.float101 50.0| |Float REAL  |Measure value must be higher than this to pass
—Scan_MV_I0_user.0UT.float.float102 200.0| |Float REAL  |Measure value must be lower than this to pass
—Scan_MV_I0_user.OUT float.float103 0.0/ |Float REAL a mo_mode is 1 or 2.
—Scan_MV_I0_user.OUT float.float1 04 0.0/ |Float REAL _demao_modeis 1 or 2
—Scan_MV_I0_user.0UT.float.float105 0.0/ |Float REAL %  String Browser = Scan IVAION 1]
—Scan_MV_I0_user.0UT.float float106 0.0/ |Float REAL
—Scan_MY_I0_user.0UT float float1 07 0.0| |Float |REAL [WRONG CODE =| |5
—Scan_MV_I0_user.OUT float.float108 0.0/ |Float REAL 5"
—Scan_MVY_I0_user.0UT float.float103 0.0/ |Float REAL sL
—Scan_MV_I0_user.OUT float.float110 0.0/ |Float REAL N
[=l-Scan_MV_I0_user.0UT sting Nooall[ Scan -
[+-Scan_MV_I0_user.0UT string.sting101 'LABEL CHECK' [ Scan
[+-Scan_MV_10_user. 0UT string.sting102 '5t5005005. .. | Scan =R
[+-Scan_MV_I0_user.0UT.sting.sting103 " Scan LI £
[#-Scan_MY_|0_user.0UT.string.sting104 (M Scan oK Cancel | Apply | Help |
[+/-Scan_MV_matchcode 'LABEL CHECK' | Scan
[+-Scan_MY_ons_internal -2080374528| |Decimal DINTi o UEED [o0 [ms 1o‘igz Z

5-22 CS50 Softwarehandbuch fir



Kamera in eine SPS-Umgebung integrieren

(&)

Kamera erneut auslosen

Wird die Kamera zweimal ausgel6st, bleiben die Statusergebnisse flr beide
Ausldseereignisse unverandert:

bool2 (Dekodier- und Matchcode-Status) = 0

Ursache: Als Dekodier- und Matchcode-Status ergibt sich immer ein Fehlschlag,
da entweder der Matchcode in einen falschen Code geandert wurde oder keine
Dekodierung erfolgt ist.
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bool1 (Messstatus) und bool3 (Objekt-Zahler-Status) = 1
Ursache: Die inspizierten Werte liegen nun innerhalb des Toleranzbereichs.
InspStat=0

Ursache: Das Dekodiertool meldet einen Fehlschlag, dementsprechend ist das
gesamte Inspektionsergebnis fehlgeschlagen.

SPS-Tags:
Name =3|o | Value €| 9 Style Data Typ| Description
E]-Scan_MV_ID_user.lN flacaly|(] Scan_... |user's devic
E'Scan_MV_IEI_useLIN.Slatus focall[i Scan_... |user's dey
—Scan_MV_10_user.IN.Status.Online 1| |Decimal [BOOL |user's
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.ExpBusy 0| |Decimal |[BOOL  |user
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.AcqBusy 0| |Decimal |[BOOL  |user's
—Scan_MV_I0_user.IN.Status. TriggerReady 1| |Decimal |[BOOL  |user's
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.Error 0| |Decimal |[BOOL  |user
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.ResetCountick 0| |Decimal [BOOL  |user's devi
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.reservedt 0| |Decimal |[BOOL  |user ags
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.ExeCmdéack 0| |Decimal |[BOOL  |user's device tags
—Scan_MV_I0_user.IN.Status. Triggerdck 0| |Decimal |[BOOL  |user's
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.InspBusy 0| |Decimal |[BOOL  |user
—Scan_MY_|0_user.IN.Status.InspStat 0| |Decimal [BOOL  |user's devi
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.DataValid 0| |Decimal |[BOOL  |user
—Scan_MV_|0_user.IN.Status.reserved]2 0| |Decimal |[BOOL  |user's ¢
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.reserved] 3 0| |Decimal |[BOOL  |user
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.reserved14 0| |Decimal |[BOOL  |user
—Scan_MV_I0_user.IN.Status.reserved15 0| |Decimal |[BOOL  |user's de
[+-Scan_MV_I0_user.IN.Status.Echo 0| |Decimal [INT user'
[+-Scan_MV_I0_user.IN.Status. CmdCodeR it 16#0000_0000| |Hex DINT user's ¢ gs
[+-Scan_MV_I0_user.IN.Status.CmdRet 0| |Decimal |[DINT user' s
[+-Scan_MV_I0_user.IN.Status.reservedds_103 0| |Decimal |SINT user's ags
[+]-Scan_MV_|0_user.IN.Status.reserved104_111 0| |Decimal |SINT user's ags
[+-Scan_MV_I0_user.IN.Status.State 1| |Decimal |SINT user' ags
[+-Scan_MV_I0_user.IN.Status.reserved120_127 0| |Decimal |SINT user tags
[+-Scan_MY_I0_user.IN.¥IO Focal: Scan_... |user's device tags
[=-Scan_MY_I0_user.IN.bool Aocallfi Scan_... |user's device tags
—Scan_MY_|0_user.IN.bool.bool1 1| |Decimal |[BOOL |measure status
—Scan_MV_|0_user.IN.bool.bool2 0| |Decimal |[BOOL |decode+matchcode
—Scan_MV_|0_user.IN.bool.bool3 1| |Decimal |[BOOL |blob count status

Damit ist die EtherNet/IP-Demo abgeschlossen.
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KAPITEL 6 EtherNet/IP-SPS-Democode

Dieses Kapitel beschreibt die Anwendung des di-soric-SPS-Democodes
in einem Vision-Job mit Testobjekt.

Die EtherNet/IP-Demo-Dateien befinden sich im Installationsordner der
CS50-Software: C:\di-soric\Vscape\Tutorials and Samples\CS50\EIP
demo. Offnen Sie die Datei EIP_demo.avp in der CS50-Software und
laden Sie sie auf die Kamera herunter.

Importieren Sie wahrend der SPS-Integration die Datei ,,32-000003-
2.L5X*, um die Demo-Tags und den Kontaktplan fur die Kamera zu
erstellen.

Hinweise:

+ Bevor das Kommunikationsprotokoll der Kamera in dieser
Umgebung verwendet werden kann, muss es fir EtherNet/IP
aktiviert werden. Wie man Kommunikationsprotokolle fiir den CS50-
Sensor aktiviert oder andert, erfahren Sie in Kapitel 1
Industrieprotokolle aktivieren.

+ Bei CS50-Software-Jobs wird die EtherNet/IP-Kommunikation
zwischen Kamera und SPS mithilfe der di-soric Link-Funktion
koordiniert. Weitere Informationen dazu, wie man Job-Parameter
und Ausgange mit di-soric Link-Tags verknupft, finden Sie in der
CS50-Software-Hilfe im Abschnitt di-soric Link.
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Kapitel EtherNet/IP-SPS-Democode

Glossar

Folgende Begriffe werden in der Beschreibung des SPS-Demoprogramms
von di-soric verwendet.

Kamera

Die in dieser Anwendung eingesetzte di-soric-Kamera mit EtherNet/IP-
Kommunikationsschnittstelle.

Nutzeranwendung

Der vom Endnutzer oder Systemintegrator geschriebene SPS-
Programmcode.

Democode

Der von di-soric bereitgestellte SPS-Programmcode, der in den
Kontaktplan-Bereich der SPS importiert werden kann. Er umfasst den
groRten Teil der Steuerungs- und Statusverwaltung des Geréats.

Der Democode erwartet, dass in der Kamera ein Demo-Vision-Job
geladen wird, funktioniert aber auch, wenn kein solcher Job geladen ist.

Aktivieren / Auf ,,1“ setzen

Ein einzelnes Steuerbit oder ein anderes Boolesches Bit mit dem Wert ,,1¢
beschreiben.

Aktiv

Ein Steuer-, Status-, Boolescher oder SPS-Programm-,Kontakt® ist aktiv,
wenn er den Wert ,1 hat.

Leer

Ein Steuer-, Status-, Boolescher oder SPS-Programm-,Kontakt” ist leer,
wenn er den Wert ,,0“ hat.

Einmaliger Vorgang

Ein SPS-Tag-Schreibvorgang, der nur ein einziges Mal durchgefuhrt
wird, im Regelfall in Reaktion auf ein Ereignis. Nach einem einmaligen
Vorgang beschreibt das SPS-Programm denselben Tag kein weiteres
Mal, solange kein neues Ereignis auftritt.
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Einrichtung der Demo

Einrichtung der Demo

Einrichtung des Vision-Jobs

Die EtherNet/IP-Demo-Dateien befinden sich im Installationsordner der
CS50-Software. Der Standardpfad dieses Ordners ist
C:\di-soric\Vscape\Tutorials and Samples\CS50\EIP demo.
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1. Offnen Sie die Datei EIP_demo.avp mit der CS50-Software.

2. Um vordefinierte Bilder zu verwenden, klicken Sie auf das unten dargestellte
Symbol.

3. Suchen Sie den Ordner EIP demo (EIP-Demo), wahlen Sie ihn aus
und klicken Sie auf OK.

Browse For Folder @

Select the preferred folder containing the images

4 M Computer
4 &, Local Disk (C:)
. SRecycle.Bin
Otemp
886311b56905f2da7d
4 di-soric
AutoVision

Installinfo

m

4 Vscape
604_2
Assembly
DM
Documentation
Drivers
Firmware
Jobs
4 Tutorials And Samples
Sample Jobs
4 S50 Sensor
Advanced Example Using Multiple Tools
EIP Demo
Simple Blob Tool
Simnle Data Matrix Tool

Make New Folder OK
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Nach der Auswahl des Ordners EIP demo werden die Bilder
heruntergeladen und das Kamerasymbol wird durch einen Ordner

=
rsetzt.

Bevor der Job an die Kamera gesendet wird, kdnnen Sie im Modus
Edit (Bearbeiten) mithilfe der Option Try Out (Ausprobieren) eine

Vorschau aufrufen.

Zuvor mussen jedoch die Parameter Measure (Messen), Decode
(Dekodieren) und Count Tool (Zahler) konfiguriert werden. Die Tool-
Parameter werden nach dem Download des Jobs von der SPS
Ubermittelt.

Messtoleranz:

Lower Tolerance Upper Tolerance
[ 100 | [ 20d | €@

Dekodierung der Match-Zeichenfolge:

LABEL CHECK (%

Zahlertoleranz:

L4 | o9 | 1 '§9

CS50 Softwarehandbuch fir



(o))

Einrichtung der Demo

Wenn Sie die Tool-Parameter wie oben dargestellt konfiguriert und
die Option , Try Out“ (Ausprobieren) ausgewahlt haben, sehen Sie
folgende Ergebnisse:

Fehlgeschlagen:
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5. Laden Sie den Job auf die Kamera herunter.

6. Fulgen Sie die Kamera und den Democode der SPS-Umgebung
hinzu (siehe nachstes Kapitel).

Einrichtung des SPS
Democodes

Importieren Sie wahrend der SPS-Integration die Datei 32-000003-2.L5X
aus dem Ordner EIP demo (EIP-Demo). Dadurch werden die Demo-
Tags und der Kontaktplan fur die Kamera angelegt (siehe die Kapitel zur
Einrichtung der Allen-Bradley-SPS).
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EtherNet/IP-SPS-Democode

Beschreibung der SPS-Tags

Scan_MV_demo_mode

Zweck

Dieses Tag dient lediglich zu Demonstrationszwecken. Es modifiziert die
Funktionsweise des Democodes und gibt dem Erstnutzer die Méglichkeit,
das Gerat direkt zu steuern, ohne Unterstitzung durch den Democode.
AuBerdem kann der Democode mithilfe dieses Tags die Steuer- und
Statussignale uneingeschrankt verwalten.

Das Demo-Modus-Tag kann drei verschiedene Werte annehmen und
damit den Democode in drei verschiedene Modi versetzen:

¢ Nur E/A-Datenaustausch

* Automatische Geratesteuerung und Verwaltung von Status und
Demodaten

* Automatische Ausldsung des Gerats nach 1 Sekunde Leerlaufzeit
Nutzeranwendungsmethode

In der Nutzeranwendung kann der Demo-Modus einen von drei Werten
annehmen, die den Betriebsmodus des Democodes definieren.

0 = Nur E/A-Datenaustausch

In diesem Modus hat der Nutzer direkten Zugriff auf die
Scan_MV_IO_internal-Tags. Der Democode tauscht dann lediglich
Daten mit der Kamera aus, steuert aber das Gerat nicht und reagiert
auch nicht auf Gerateereignisse.

1 = Automatische Geritesteuerung und Reaktion auf
Gerateereignisse. Dieser Modus ist fir den Democode standardmafig
voreingestellt. In diesem Modus kann die Nutzeranwendung auf das
Scan_MV_10_user-Tag zugreifen und so die Kamera steuern und
Uberwachen. Die Nutzeranwendung benétigt dazu keinen Zugriff auf die
Scan_MV_I10_internal-Tags.

Der Nutzer aktiviert in diesem Modus die Steuerbefehle in
Scan_MV_IO_user.OUT.Control (Trigger, ResetCount, GoOnline,
GoOffline, ResetError, ExeCmd); der Rest wird vom Democode
automatisch verwaltet.

2 = Automatische Auslésung
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In diesem Modus werden die Steuer- und Statussignale vollstandig vom
Democode verwaltet. Dies entspricht der Einstellung des Modus auf den
Wert 1. AulRerdem wird der Trigger der Kamera nach 1 Sekunde
Leerlaufzeit automatisch aktiviert. Der Timer fur den Trigger wird in
Scan_MV_trigger_delay_timer definiert.

Verwendung des Democodes

Der Ausfihrungsumfang des Democodes variiert je nach dem gewahlten
Modus.
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* Im Modus 0 werden nur die Zeilen fir den E/A-Datenaustausch
ausgefuhrt. Alle anderen werden ignoriert.

* Im Modus 1 werden nur die Zeilen fur die automatische
Auslésung ignoriert. Dieser Modus ist fur den Democode
standardmaRig voreingestellt.

* Im Modus 2 werden alle Zeilen ausgefihrt.

Scan_MV_IO_user

Zweck

E/A-Daten fiir die Kamera, auf die der Nutzer zugreifen kann. Die
Nutzeranwendung liest und schreibt diese E/A-Tags, wahrend der
Democode die eigentliche On-the-Wire-Steuerung der Kamera
Ubernimmt.

Nutzeranwendungsmethode
Ein Steuerbefehl wird aktiviert, indem sein Wert auf 1 gesetzt wird.

Wenn der Steuerwert leer ist (d. h. der Democode den Steuerbefehl auf
einen Bit-Wert/Booleschen Wert von 0 gesetzt hat), erkennt die
Nutzeranwendung, dass der Steuervorgang abgeschlossen ist.
Aktivieren Sie einen Steuerbefehl nur dann, wenn dessen Wert leer ist.

Die Nutzeranwendung sollte die Steuerbefehle mittels einmaliger
Schreibvorgange aktivieren, aber einen Steuerbefehl nicht dauerhaft
aktiv halten. Verharrt ein Steuerbefehl dauerhaft im aktiven Zustand,
kann der Democode der Nutzeranwendung nicht durch Leeren des
Steuerwertes mitteilen, dass der Steuervorgang abgeschlossen ist.

Ist ein Steuerwert leer (0), ist die Kamera fur eine erneute Aktivierung
des Steuerbefehls bereit. Nahere Informationen dazu finden Sie in den
folgenden Abschnitten Besondere Hinweise zu Steuerbefehlen und
Besondere Hinweise zu Status.
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Verwendung des Democodes

Der Democode wartet, bis die Nutzeranwendung einen Steuerbefehl
aktiviert. Sobald ein Steuerbefehl aktiviert wurde, tibernimmt der
Democode das gesamte Handshaking und bestatigt, dass dieser
Steuerbefehl nun von der Kamera ausgefiihrt wird. Wenn der Vorgang
abgeschlossen ist, setzt der Democode den Wert des Steuerbefehls
wieder auf 0.

Besondere Hinweise zu Steuerbefehlen

GoOnline und GoOffline

Die beiden Steuerbefehle GoOnline und GoOffline regeln, ob die Kamera
online oder offline ist. Es kann jeweils nur einer dieser beiden Befehle aktiv
geschaltet (d. h. von 0 auf 1 gesetzt) werden oder aktiv sein.

ResetCount

Nachdem die Nutzeranwendung den Steuerbefehl ResetCount aktiviert
hat, leert der Democode den entsprechenden Wert wieder, sobald der
Vorgang abgeschlossen ist. Der nachste Inspektionsausgangswert ist 1
(wie angezeigt wird, wenn die CS50-Software im Betriebsmodus mit der
Kamera verbunden ist).

Trigger

Loésen Sie die Kamera nur dann aus, wenn der Status TriggerReady aktiv
ist. Wird der Trigger aktiviert, obwohl dieser Status inaktiv ist, erhéht der
Democode den Zahler Scan_MV _trigger_err_count und leert sofort den
Wert des Steuerbefehls des Triggers, ohne die Kamera tatsachlich
auszulésen. Nachdem die Nutzeranwendung den Trigger aktiviert hat, wird
der Wert des Triggers vom Democode geleert, sofern die Kamera das
Triggerereignis akzeptiert hat.

Losen Sie die Kamera erst dann wieder aus, wenn der Befehl DataValid
im Register Status aktiv ist, alle Inspektionsdaten verarbeitet wurden und
der Wert flir ,DataValid“ (iber den Steuerbefehl ResetDataValid Control
geleert wurde.

ResetDataValid

Wenn die Nutzeranwendung erkennt, dass der Befehl ,DataValid® aktiv
geschaltet wurde, musste sie die Inspektionsdaten verarbeiten und dann
durch Aktivieren des Befehls ResetDataValid den Wert fir ,DataValid*
leeren.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Abschnitt DataValid.
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ResetError
Um den Status ,Error” (Fehler) zu leeren,
aktivieren Sie den Befehl ResetError.

ExeCmd, CmdCode, CmdArg

%)
o
@
s
=
®
Z
—
o)
=
Ll

o
S
Q
0
o
€
3]
(@]

Mit diesen Steuerbefehlen kénnen Jobs geandert und der aktive Job-Slot
abgefragt werden. Der Democode enthalt Tags mit vordefinierten Werten
fir CmdCode und CmdCodeRsit:

Tag Meaning

Scan_MV_const_CmdCode_GetActivelb Query the active job slot number (returned in CmdRet)
Scan_MV_const_CmdCode_JbChg Go Offline, Load job specified by LSB
Scan_MV_const_CmdCode_JbChg_MkBt Go Offline, Load Job specified by LSB, Make it the boot job
Scan_MV_const_CmdCode_JbChg_MkBt_Online Go Offline, Load Job specified by LSB, Make it the boot job, Go Online
Scan_MV_const_CmdCode_JbChg_Online Go Offline, Load Job specified by LSB, Go Online
Scan_MV_const_CmdCodeRIst_Fail_No_Job Job Change failed: No job in slot
Scan_MV_const_CmdCodeRIst_Fail_Ul PC Ul is controlling the camera,
Scan_MV_const_CmdCodeRlIst_Fail_Unk_Cmd Job Change failed: Unknown CmdCode
Scan_MV_const_CmdCodeRIst_Success Completed operation OK.

Die Steuerbefehle ExeCmd, CmdCode und CmdArg werden in
Kombination mit diesen Statussignalen eingesetzt:

Controlsignal Status signal

ExeCmd ExeCmdAck
CmdCode CmdCodeRslt
CmdArg CmdRet

Der Democode erfasst das Endergebnis des Befehlsvorgangs,
indem er CmdCode, CmdArg, CmdCodeRslt und CmdRet in
folgende Tags kopiert:

Source Control/Status tag Final result tag
Scan_MV_I0_user.OUT.Control.ExeCmd Scan_MV_CmdCode_last
Scan_MV_IO_user.OUT.Control.CmdArg Scan_MV_CmdArg_last
Scan_MV_IO_internal.IN.Status.CmdCodeRslt Scan_MV_CmdCodeRslt_last
Scan_MV_IO_internal.IN.Status.CmdRet Scan_MV_CmdRet_last
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Kapitel EtherNet/IP-SPS-Democode

Der Democode automatisiert den Befehlsvorgang, wenn
Scan_MV_demo_mode den (beim Programmstart standardmafig
voreingestellten) Wert 1 hat. Der Democode funktioniert hier ahnlich wie
bei den Steuerbefehlen ,Trigger und ,DataValid“. Der SPS-Integrator
kann den Befehlsvorgang initiieren, indem er auf die Scan_MV_IO_user-
Tags des Democodes fir die Steuer- und Statussignale zugreift. Solange
ein Befehl aktiv ausgefihrt wird, werden alle Steuersignale mit
Ausnahme des Echos vom Democode deaktiviert. Bis zum Abschluss
des Befehlsvorgangs kdnnen keine weiteren Steuerbefehle aktiviert
werden. Um wahrend eines Befehlsvorgangs zu Uberprifen, ob die
Kamera noch funktioniert, kann der Wert Control.Echo erhoht werden;
Status.Echo wird dann entsprechend aktualisiert.

Falls Befehle vom Democode automatisch ausgefiihrt werden, ist der
SPS-Integrator fiur folgende Schritte zustandig:

1. Deaktivieren Sie alle Steuerbefehle und leeren Sie die
Statussignale fiir ,DataValid“ und ,Error“. Dies ist die beste
Methode, um sicherzustellen, dass die SPS vom Auslésen und
Verarbeiten der Inspektion zur Befehlsausfuhrung tbergeht.

2. Falls ein Anderungsbefehl ausgefiihrt werden soll, fiilllen Sie die
Ausgangs-Tags aus, die zur Konfiguration des neuen Jobs nétig
sind (bool, int, long, float, string).

3. Geben Sie die erforderlichen Werte fir CmdCode (siehe
Scan_MV_const_CmdCode_xxxx-Tags) und CmdArg ein und
aktivieren Sie dann ExeCmd.

4. Warten Sie, bis ,ExeCmd* inaktiv ist (bei jedem typischen Vorgang
im Demo-Modus 1). Beachten Sie, dass Job-Anderungen bis zu
einer Minute dauern kénnen. Solange ein Befehl zur Job-Anderung
ausgefihrt wird, hat das Tag Status.State den Wert 2.

5. Sobald ,ExeCmd® wieder inaktiv ist, Uberprifen Sie Folgendes:

Scan_MV_CmdCodeRsilt_last muss den Wert 0 haben (Erfolg).
Scan_MV_CmdRest_last muss ggf. die vom Befehl zurtickgegebenen
Daten enthalten.

Status.State muss in den Status 0 (Offline) oder 1 (Online) gewechselt
sein.

ExeCmdAck muss inaktiv (0) sein.

Status.Error muss inaktiv (0) sein.

6. Schalten Sie die Kamera wieder online (falls nétig) und fahren
Sie mit dem normalen Betrieb fort.
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Beschreibung der SPS-Tags
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Besondere Hinweise zu Status
Online

Die Kamera kann nur ausgeldst werden oder Inspektionsdaten generieren,
Status Online aktiv ist. Naheres dazu kénnen Sie im Abschnitt zum
Steuerbefehl GoOnline nachlesen. TriggerReady

Versuchen Sie niemals, die Kamera auszulésen, wenn der Status
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TriggerReady inaktiv ist. Weitere Informationen dazu finden Sie im
Abschnitt Trigger.

TriggerAck und ResetCountAck

Mit diesem Status beendet der Democode die entsprechenden Vorgénge.
DataValid

Wenn der Status DataValid aktiv geschaltet wird, musste die
Nutzeranwendung die Inspektionsdaten verarbeiten und anschlie3end
,2DataValid“ mithilfe des Steuerbefehls ResetDataValid leeren. In den
Modi 1 und 2 wird dies als Demonstration fiir die Nutzeranwendung vom
Democode Gbernommen.

Wenn ,DataValid® fir die Kamera aktiviert wird, aber ein vorheriges
DataValid-Ereignis von der Nutzeranwendung noch nicht geleert wurde,
Uberschreibt der Democode Scan_MV_IO_user nicht mit neuen
Inspektionsdaten. Stattdessen wird dann der Zahler
Scan_MV_dv_err_count erhdht. Die neuen Inspektionsdaten bleiben
dann in den Scan_MV_internal-Tags und sind damit praktisch verloren.

Scan_MV_trigger_count

Dieser Zahlerstand wird vom Democode erhéht, wenn Gber die
EtherNet/IP-Schnittstelle ein neues Triggersignal an die Kamera
gesendet (d. h. der Steuerwert ,Trigger” aktiviert) wird.

Scan_MV_trigger_err_count

Dieser Zahlerstand wird vom Democode erhoht, wenn die
Nutzeranwendung versucht, die Kamera auszulésen, obwohl der Status
,TriggerReady” inaktiv ist.
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EtherNet/IP-SPS-Democode

Scan_MV_dv_err_count

Dieser Zahlerstand wird vom Democode erhéht, wenn von der Kamera
neue Inspektionsdaten eingehen, aber die Nutzeranwendung den
vorherigen DataValid-Wert noch nicht geleert hat.

Scan_MV_status_err_count

Dieser Zahlerstand wird vom Democode erhoht, wenn der Status ,Error®
(Fehler) aktiviert wird.

Scan_MV_demo_blob, Scan_MV_demo_decode,
Scan_MV_demo_InspStat, Scan_MV_demo_measure

Zweck

In diesen Tags werden Zahlerstdnde sowie Mindest- und Héchstwerte
verschiedener Datenelemente von ,EIP IN“ erfasst. Der Democode
erwartet, dass in die Kamera ein Demo-Vision-Job geladen wird und
dass sich im Sichtbereich der Kamera ein Demo-Objekt befindet. Er
funktioniert aber auch, wenn kein solcher Job geladen ist.

Die Datenséatze sind dann allerdings nicht giltig.

Der Demo-Vision-Job umfasst folgende Datenelemente, die mit
bestimmten Job-Tools verknupft sind:

IN
Bool1 = Messstatus (Erfolg/Fehlschlag)
Bool2 = Dekodier- und Matchcode-Status (Erfolg/Fehlschlag)

Bool3 = Objekt-Zahler-Status (Erfolg/Fehlschlag)

Long1 = Objekt-Zahler

Float1

MesswertString1 =
Dekodierter Text OUT
Long101 = Untere Toleranzgrenze fir den Objekt-Zahler

Long102 = Obere Toleranzgrenze fir den Objekt-Zahler

6-12
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Float101 = Untere Toleranzgrenze
fur den MesswertFloat102 = Obere
Toleranzgrenze far den

MesswertString101 = Matchcode
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In jedem Tag-Satz werden pro Vision-Job-Tool-Ergebnis, das im Inspektionsbericht
enthalten ist, folgende Daten erfasst:

Tool Result Record tag EIP IN tag
Measurement Status Scan_MV_demo_measure. Scan_MV_user_IN.bool.bool1l

bool = last status(pass/fail)
pass_count = count of passes
fail_count = count of fails

Measurement Scan_MV_demo_measure. Scan_MV_user_IN.float.float1l
float = last value

float_max = max value recorded
float_min = minimum value recorded
Decode Text Status Scan_MV_demo_decode Scan_MV_user_IN.bool.bool2
(matchcode) bool = last status(pass/fail)
pass_count = count of passes

fail_count = count of fails

Decode Text Scan_MV_demo_decode Scan_MV_user_l0O.string.stringl
string = text of the last barcode
decode attempt (null if noread)
Blob Status Scan_MV_demo_blob Scan_MV_user_IN.bool.bool3
bool = last status(pass/fail)

pass_count = count of passes

fail_count = count of fails

Blob Count Scan_MV_demo_blob Scan_MV_user_IN.long.longl
long = last value
long_max = max value recorded

long_min = minimum value recorded
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Kapitel EtherNet/IP-SPS-Democode

Nutzeranwendungsmethode

Die Nutzeranwendung kann die Verwendung dieser Tags durch den Democode erfassen.
Die entsprechenden Daten stehen dann fiir die Entwicklung weiterer
Anwendungsprogramme zur Verfigung.

Im laufenden Betrieb kann die Nutzeranwendung die Datenelemente von ,OUT* andern
und die Anderung des Toolstatus nach einem neuen Triggerereignis Gberwachen.

Im Einzelnen nimmt der SPS-Integrator Programmanderungen normalerweise beginnend
bei folgenden Zeilen vor:

Scan_MV_sll_rungs_below_are_user_logic

I h! s
41 {LeL } { noP J—

user's device tags
when
Scan_MV_demo_mode
istor2.
- top-level status osr storage
Scan_MV_demo_user_dv_begin  Scan_MV_IO_user.IN Status DatsVslid
42 {LeL ] J E One Shot Rising
Storage Bit Scan_MV_user_events.20 [ SB)—
Output Bit Scan_MV_user_events.31 [{OB>—

Demo-Objekt

Fir den Demo-Vision-Job werden vordefinierte Bilder verwendet. Die Kamera muss nicht
auf ein bestimmtes Objekt ausgerichtet werden. Falls gewlinscht, lasst sich der Job so
abandern, dass der Bildsensor der Kamera aktiviert wird. In diesem Fall sollten die Demo-
Objekte mit einer Breite von ca. 2,5 Zoll (63 mm) und einer Héhe von ca. 1,6 Zoll

(40 mm) zentriert auf weies Papier gedruckt werden. Das Papier muss groRer als der
Sichtbereich der Kamera sein. Rechts neben den Demo-Objekten sollte der DataMatrix-
Code abgebildet sein:

Bild fiir erfolgreiche Lesung
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Verwendung des Democodes

Im Nutzeranwendungsbeispiel iberwacht der Democode den Status ,DataValid*.

Wird der Status aktiviert, verarbeitet die Nutzeranwendung die E/A-Daten des Nutzers,
aktualisiert die jeweiligen Demo-Datenséatze mit den Ergebnissen und leert dann mit dem
Befehl ResetDataValid den Status ,DataValid*“.

Scan_MV_IO_internal, Scan_MV_ons_internal

Zweck

Damit verwaltet der Democode die Kamera.

Nutzeranwendungsmethode

Keine. Die Nutzeranwendung darf nicht versuchen, diese Tags zu lesen oder zu Uberschreiben.
Verwendung des Democodes

Anhand dieser Tags abstrahiert der Democode die On-the-Wire-Steuerung der Kamera
von der Nutzeranwendung.
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Kapitel EtherNet/IP-SPS-Democode

Kamerabetrieb: Nutzung der EtherNet/IP-Demo bei laufender
Kamera

An dieser Stelle wird vorausgesetzt, dass Sie den Demo-Vision-Job auf die Kamera
geladen haben und dass die SPS den EtherNet/IP-Democode verwendet und mit der
Kamera Daten austauscht. Die SPS kann die Kamera nun Gber EtherNet/IP
parametrieren, auslésen und Uberwachen.
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KAPITEL7 Omron-SPS fur den
EtherNet/IP-Betrieb einrichten

Dieses Kapitel enthalt eine Anleitung fiir die Einrichtung einer Omron-
SPS fiir den EtherNet/IP-Betrieb mithilfe eines CS50-Sensors und der
Software CX-One.

Hinweise:

+ Bevor das Kommunikationsprotokoll der Kamera in dieser
Umgebung verwendet werden kann, muss es fur EtherNet/IP
aktiviert werden. Wie man Kommunikationsprotokolle fiir den CS50-
Sensor aktiviert oder andert, erfahren Sie in Kapitel 1
Industrieprotokolle aktivieren.

+ Bei CS50-Software-Jobs wird die EtherNet/IP-Kommunikation
zwischen Kamera und SPS mithilfe der di-soric Link-Funktion
koordiniert. Weitere Informationen dazu, wie man Job-Parameter
und Ausgange mit di-soric Link-Tags verknupft, finden Sie in der
CS50-Software-Hilfe im Abschnitt di-soric Link.
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Kapitel I Omron-SPS fiir den EtherNet/IP-Betrieb

Omron-SPS einrichten

Die Anleitung in diesem Kapitel wurde auf der Basis der folgenden Omron-Software und -
Hardware erstellt:

+ CX-Programmer Version 9.43
* Network Configurator Version 3.55
+  SPS CJ2M CPU31

Starten Sie die Anwendung CX-Programmer und wahlen Sie Datei > Neu aus. Geben
Sie unter Gerdatename den gewilinschten Namen ein. Wahlen Sie den Geratetyp aus
und klicken Sie dann rechts neben dem Meni ,Geratetyp“ auf Einstellungen.

x|

Device Name

{( 1Test )
-~ Device Type
ICJ1M ' Lll Settings... il
— Network Type
| Toolbus ﬂ Settings... |
— Comment
=
|

1] I Cancel I Help |

Daraufhin 6ffnet sich das Dialogfenster Gerétetyp-Einstellungen. Wahlen Sie darin den
richtigen CPU-Typ aus und klicken Sie auf OK.

Device Type Settings [CJ2M] x|

General I

CPU Type
LCPUH )
CPUT1
T{CPU12
CPU13
CPU14
—_|CPU15

CPU32
LCPUJS ™" Read Only

FilCPU35

I~ Read Only

i

Timer / Clock
I | Installed

Make Default
OK | Cancel | Hep
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Wahlen Sie aus dem Menl Netzwerktyp die Option USB aus und klicken Sie auf OK.

x|

— Device Name
{NewPLC1

— Device Type

|cuzm ~| _ settings. |

—Network Type 3
IUSB LIJ Settings... |
[~ Show all
r~ Comment
=l
[ -]
oK | Cancel | Help

Omron-SPS einrichten

Stellen Sie eine USB-Verbindung zur SPS her. Wahlen Sie den Menueintrag SPS >
Online arbeiten aus oder klicken Sie in der Symbolleiste auf das ,Online®“-Symbol.
Klicken Sie in der entsprechenden Aufforderung auf Ja, um den Verbindungsvorgang

abzuschliel3en.
BEEILY

'§work Online (Ctrl+W)

Sobald die Verbindung hergestellt wurde, andert sich die Hintergrundfarbe des rechten

Bereichs in Grau und die Onlinesymbole in der Leiste bleiben ausgewahit.

Fir die folgenden Schritte muss sich die SPS im Programm-Modus befinden. Klicken

N

C
T g
-O':
o
23

1
‘D’fn_
n=
éCD
o5
€<
Oow

Sie dazu in der Baumansicht im linken Bereich mit der rechten Maustaste auf den SPS-

Knoten und wahlen Sie Betriebsart > Programm aus.

B 4& NewProject

=8 on/Proqram
®® Data Type Change.
3 Symbols Insert Program
@0 10 Table :

Settings IE Work Online
Memory ¢ Start PLG-PT Int

[@ Error log &3 Work Orline Simulator
PLC Clock -
< Memory | BB PLC Error Simulator
=] % Programs
S e J=poron |
2 5 lusn Monitoring &0 pebug
& s &3 Monitor
g Memory Allocation » &R_
B a3 —l‘lrI

@ validate Symbols(ALL)

Transfer

CS50 Softwarehandbuch fir
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Kapitel [@ Omron-SPS fiir den EtherNet/IP-Betrieb

Um die E/A-Tabelle zu registrieren, doppelklicken Sie auf E/A-Tabelle und Baugruppen-
= % NewProject
[=)- . NewPLC1[CJ2M] Stop/Program Mode
_ 'I' Data Types
53 Symbols

PR

-} 10 Table and Unit Setup

: Memory card

.- Error log

Setup.
Wahlen Sie Optionen > Erstellen aus.
File Edit View | Options Help
Transfer to PLC
L' @l&l_ Transfer from the PLC
A  Compare with PLC
] .ij Built-in P
2 [0000] 1 IEE N
< Tooooln Y
< [o000]R Dot
Q Hot Swap
Online Add Unit >
Rack/Slot Start Addresses

Klicken Sie auf Ja, wenn Sie beim Erstellen der E/A-Tabelle dazu aufgefordert werden.
Klicken Sie in der Aufforderung zum Initialisieren der CPU-Bus-Einstellungen erneut auf
Ja. Klicken Sie in der Aufforderung zur Dateniibertragung auf Ubertragen. Klicken Sie im
Fenster mit den Ergebnissen auf OK. Die E/A-Tabelle wird nun mit den aktuellen SPS-
Hardwareeinstellungen aktualisiert.

T | PLCIO Table - NewPLC1 =]

File Edit View Options Help
_| IR &l 22| Bldlels| v i

=] .‘j Built-in Port/Inner Board
§ [1525] CI2M-EIP21(Built In EtherNet/IP Port for CJ2M) (Unit : 1)
% [1500]Inner Board unmounted
=& [0000] Main Rack
5J 00 [0000] CI1W-ID211(DC Input Unit)
5 01 [0001] CI1W-OC201(Relay Output Unit)
% 02[0002] Empty Slot
# 03 [0002] Empty Slot
3 04[0002] Empty Slot
# 05 [0002] Empty Slot
3 06 [0002] Empty Slot
3 07 [0002] Empty Slot
5§ 08 [0002] Empty Slot
3 09 [0002] Empty Slot
&, [0002] Rack 01
4, [0002] Rack 02
@, [0002] Rack 03

|ciam-cPu31  [Program 7
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Omron-SPS einrichten

Um die EtherNet/IP-Elemente und deren Mapping zu bearbeiten, doppelklicken Sie auf den

7

C o

7 o2m-cpusl QP

= .‘j Built-in Port/Inner Board -S _E

[1525] CJ2M-EIP21(Buiilt In EtherNet/IP Port for C12M) (Unit : 1) S5 O

% [1900]Inner Board unmounted - E?

=-&4 [0000] Main Rack g_) o

5) 00 [0000] CI1W-ID211(DC Input Unit) nN=

EtherNet/IP-Knoten. E2

9 o

Geben Sie die gewlinschten IP-Einstellungen ein und klicken Sie dann auf Ubertragung [P l= 2

Baugruppe]. Oow
[C3211-61P21 [edit Parameters] K|

TCP/IP | Ethemet | FINS/UDP | FINS/TCP | FTP | Auto Adust Time | Status Area | SNMP | SNMP Trap |

- IP Address | & Notuse DNS
@ Use the following address " Use DNS

I I | e
2% 2% 25 0 _
bne Nodk Secondary DNSSever | 0 - 0 . 0 0

Default Gateway 0 0 0 0 Domain Name l—

" Get IP address from the BOOTP server
ge BOOTP setting is valid only for next unit P Router Table

start (power restoration).

en, the BOOTP setting will be cleared.
e obtained IP address will be a i IP Address | Gateway Address Insert
aved as system setting in the unit.
Delete
- Broadcast
' Al 1(4.38SD)
" Al 0(4.285D)
Transfer{Unitto PC] [ TransferPCto Unit] || Compare Restart
S
Set Defaults OK Cancel

Wenn Sie zur Ubertragung aufgefordert werden, klicken Sie auf Ja. Sobald die
Ubertragung abgeschlossen ist, klicken Sie auf SchlieBen. Wenn Sie zum Neustarten
der Baugruppe aufgefordert werden, klicken Sie auf Ja. Klicken Sie nach dem Neustart in
der Aufforderung auf OK. SchlieRen Sie das Dialogfenster zur E/A-Bearbeitung.

Schalten Sie die Baugruppe aus und stellen Sie die Drehschalter auf das letzte Oktett der
oben genannten neuen IP-Adresse. Schalten Sie dann die Baugruppe wieder ein.
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Kapitel I Omron-SPS fiir den EtherNet/IP-Betrieb

Stellen Sie CX-Programmer auf offline, indem Sie SPS > Offline arbeiten auswahlen
oder auf das Onlinesymbol in der Leiste klicken.

Doppelklicken Sie in CX-Programmer auf den SPS-Knoten. Wahlen Sie im Meni
.Netzwerktyp“ die Option EtherNet/IP aus. Klicken Sie rechts neben ,Netzwerktyp® auf
Einstellungen und geben Sie die neue IP-Adresse der SPS ein. Klicken Sie auf die OK-

x|
Device Name:
(INBWF‘LD
Device Typs
’7IEJ2M ~|  Setings... ‘
Network Type
“ElherNel/lP ~|  Settings.. ‘
Network Settings [EtherNet/IP] x|
Network |
Target PLC
5 |P Address: 192 . 168 . 2
Response Timeout (5)
( 10 _IZ:I ‘
oK | Cancel | Hep |
- o
E)—O—O I
e |« a8
o i 1T EtherNet/IP

SYSMAC CSICJICPINSJ

Schaltflachen, um die Dialogfenster zu schlie3en.

Stellen Sie CX-Programmer wieder auf online. Sie werden nun dazu aufgefordert, eine
Verbindung tber EtherNet/IP herzustellen. Klicken Sie auf Ja, um den
Verbindungsvorgang abzuschlief3en.Doppelklicken Sie auf den Knoten E/A-Tabelle und
Baugruppen-Setup. Maximieren Sie den Knoten Integrierter Port/Innere Karte. Klicken
Sie auf Spezialanwendung starten > Start mit iibernommenen Einstellungen.

Change Unit No
Unit Comment

Unit Setup
Save Parameters
Load Parameters

Start Special Application » Start with Settings Inherited

Start Only

Unit Manufacturing information
Unit Error Log ]
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Omron-SPS einrichten

c o
L)
Waéhlen Sie Netzwerk-Konfigurator aus und klicken Sie auf OK. Wéhlen Sie den Port _S =
TCP:2 aus und klicken Sie auf OK. Klicken Sie dann flr die Verbindung EtherNet/IP_1 2 E‘B
erneut auf OK. D
o —
Um die EDS-Datei zu installieren, wahlen Sie EDS-Datei > Installieren aus. Navigieren U.) %
Sie zum EDS-Ordner C:\di-soric\Vscape\Firmware\eds\CS50. Wahlen Sie die richtige 8 Z
Datei aus und klicken Sie dann auf Offnen, um die Datei zu laden. Alle anderen EDS- E _OC’
X O
Lookin: | | EDS e ? =&
Name ~ |v| Date modified |v| Type ﬂ
| CS50 Sensor (35-9000035-10).eds 8/28/2013 4:08 PM  EDS File
< | » -
Filename:  [CS50 Sensor (35-9000035-10).eds Open )
Files of type: IEectronic Data Sheet(".eds) zl Cancel |
Device Information
Vendor :
Device Type :
4

Dateien kénnen von www.di-soric.com heruntergeladen werden.

Maximieren Sie die Baumansicht links, um die OMRON Corporation-Dateien zu 6ffnen.
Suchen Sie in diesem Fall nach der Datei CJ2M-EIP21 und ziehen Sie sie mit der Maus
in die Zeile im rechten Bereich.

File Edit View Network Device EDSFile Tools Option Help
| DSWE|B 8| |ns|es < 8|8
RN
X () EtherNet/IP_1 |
@ Network Configurator Al r 1
=] @ EtherNet/IP Hardware
B {,@ Vendor
#-(@) Grid Connect NS
=-{=), OMRON Corporation - 100. 29U
= & memunications Adapte CIMEIR2]
2§ CIwW-EIP21 |
] Rev1
%| Rev 2 =
CIwW-EIP21(CJ2)
CITW-EIP21(NJ)
CJ2B-EIP21
CJ2M-EIP21
B CSTw-EIP21
5| Rev
5| Rev2
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Kapitel I Omron-SPS fiir den EtherNet/IP-Betrieb

| @ Etherhet/IP_1 |

192.168.250.1 192.168.250.2
CJ2M-EIP21 Vs-06

=

x

New IP Address: | 192 . 1688 . 2 . 16

Cancel

Maximieren Sie den Knoten Hersteller-Sammlung und ziehen Sie die Kamera, die mit der
SPS verbunden ist, von dort ebenfalls in die Zeile im rechten Bereich.

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die neu hinzugefliigten Symbole und
wahlen Sie IP-Adresse dndern aus. Geben Sie die IP-Adresse fir die SPS und die
damit verbundene Kamera bzw. das damit verbundene Lesegerat ein und klicken
Sie auf OK.

Zum Bearbeiten der Gerateparameter doppelklicken Sie auf das SPS-Symbol. Nun
kdnnen Sie die EtherNet/IP-Assembly-Daten mit dem internen Speicher der SPS
verknipfen und darin abbilden. Wahlen Sie die Registerkarte Tag-Satze aus. Wahlen Sie
oben die Registerkarte Ein — Verbrauch aus. Klicken Sie unten auf Tags bearbeiten.
Klicken Sie dann auf Neu, um einen neuen Tag zu erstellen/bearbeiten. In diesem
Beispiel haben wir den Tag flr den peripheren Speicher, der mit den Eingangsdaten
verknUpft ist, 300 genannt. Wahlen Sie fur die gesamte Eingangs-Assembly die Grofie
320 Byte aus. Klicken Sie auf Registrieren und anschlieend auf SchlieBen, um
fortzufahren.

[egittagsets ]
L r— I
PR In- Consume |
lane Name [over.| sie] Bt
B
Name :
Size: 7= gy
I” UseBitData
=
e
€ Disable & Enable
New. ] M( New.. | Edi I Delete | u
S UsogeCount: 0732 = =
= TowlSie: 01280 Lok | oo
OK Cancel

7-8 CS50 Softwarehandbuch fir
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Omron-SPS einrichten

Ca
Wahlen Sie die Registerkarte Aus — Produktion aus und klicken Sie dann auf Neu. Fur 8 .0:3
die Ausgangs-Assembly missen Sie die Daten mit 320 Byte im peripheren Speicher 50
unter der Adresse 500 abbilden. Klicken Sie auf Registrieren und anschlieiend auf HU_) m
SchlieBen. Klicken Sie im Dialogfenster Tags bearbeiten auf OK. Wenn Sie zum o &
Registrieren neuer Tags aufgefordert werden, klicken Sie auf Ja. g
Edit Device Parameters : 192.168. x| S %
Connections  Tag 5813 ] é _GCJ
In - Consume IOulJ e Uuk-Ploducel O m
Name Name [over| see] &r
x|
Name : [500
Size : R0 Byte
I~ UseBitData
Bit Size o= gy
Over Load
’7 " Disable % Enable ‘
New... IJ New.. ] Edt | Delete | u Coflapse &
EX T ol ||| Lseom Comt VT 172 oK | concel || Tofomie |
0K Cancel

Klicken Sie im Dialogfenster Gerateparameter bearbeiten auf die Registerkarte
Verbindungen. Um das Geréat zu registrieren, klicken Sie in der Mitte auf die Download-
Schaltflache.

Edit Device Parameters : 192.168.2.16 CJ2M-EIP21 l]

Connections I Tag Sets ]

[~ Unregister Device List
# [ Product Name

Connections : 0/32(0:0,T:0) l ;I

Register Device List
Product Name 192.168.2.16 CJ2M-EIP21 Variable Target Variable
F7152.168.2.100 (#100)Q

New. | | Edt. || Dok || EdeAL. Change Target Node ID... | To/from Fie |

OK Cancel

CS50 Softwarehandbuch fir 7-9



Kapitel I Omron-SPS fiir den EtherNet/IP-Betrieb

Doppelklicken Sie im unteren Bereich in der Liste registrierter Gerate auf die SPS. Dadurch
wird das Dialogfenster zum Verkniipfen gedffnet. Falls mehrere Verbindungstypen
vorhanden sind, kénnen diese aus dem Meni Verbindungs-E/A-Typ ausgewahlt werden.
Wahlen Sie im Abschnitt Quellgerat den Eingangs-Tag und dann den Ausgangs-Tag
aus. Passen Sie ggf. den RPI-Wert an. Wenn Sie fertig sind, klicken Sie auf Registrieren

und anschlieRend auf SchlieBen.

192.168.2.77 [ x]

It will add a connection configuration to ariginator device.

Please configure the Tag Set each of ariginator device and target device.

Connection /0 Type: [10320

~Originator Device
Node Address: 192168216
Comment:  CI2MEIP21

Input Tag Set: g gt Tag Sets
0300 - (320Byte] ~
Cm"?';sg': Point to Point connection v

|

- Target Device

*

Output Tag Set:

Input_102 - [320Byte] ~

Node Address:  192.168.2.77

Comment:  Microscan Vision HAWK

Output Tag Set: gy Tag Sets
0500 - [3208yte] E
Cm"f“m Point to Point connection -
ype:

#

Input Tag Set:

Output_114 - (320Byte] ~

Hide Detail

[~ Detail Parameter

Packet Interval (RP) : 0 s (10.0- 32000 ms )

<] Connection Name
Timeout Value : |Packet Interval (RPI) x 4 [Possiblatoomit]

———

- Connection Structure

# 192.168.2.16 CJ2M-EIP21 ~

Close.

Das registrierte Gerat zeigt nun die verknipften Tags an. Klicken Sie auf OK, um

fortzufahren.
x|
Connections ITag Sets |
(- Unregister Devics List
# [ Product Name [
Connections : 2/32(0:2,T:0) - b
[~ Register Device List
Product Name: 192.168.2.16 CJ2M-EIP21 Variable Target Variable
P7152.168.2.100 (#100) Q.
audefautt_001 [Input] 0300 Input_101
defaut_001 Output] 0500 Output_198
New.. | Edi. || D || EdtAL. Change Target Node ... | To/From Fle |
)= |
7-10 CS50 Softwarehandbuch fur



Laden Sie die neuen Tags und Verknupfungen auf die SPS herunter, indem Sie
Gerit > Parameter > Herunterladen auswahlen

oder in der Leiste auf das Download-Symbol klicken. Wenn Sie zum Herunterladen
aufgefordert werden, klicken Sie auf Ja.

Omron-SPS einrichten

N

=10

& untitled - Network Configurator
File Edit View Network ( Device JEDSFile Tools Option Help

|DEE 28 |& (s e (¢ (& a2 X[

C
oS
O -
h"—‘
=X
U) 1
o &
Nn=
éﬂ)
°%
=
Oow

EXIEEIE O

Wenn das Dialogfenster Liste der ausgefiihrten Geréte erscheint, wahlen Sie die SPS
aus und klicken Sie auf Nach Wechsel zum Programm-Modus herunterladen. Wenn
Sie gefragt werden, ob der Status ausgegeben werden soll, klicken Sie auf Ja.

The following devices are not in program mode.

List of Device that are executing

x|

# Product Name
P71192168.2.16 CJ2M-EIP21

Comment

( Download after changed to Program mode h Download with Current mode | Cancel I

Wahlen Sie im Netzwerkkonfigurator Netzwerk > Verbindung tiberpriifen aus und
vergewissern Sie sich, dass keine Verbindungsfehler auftreten.

CS50 Softwarehandbuch fir
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KAPITEL 8 PROFINET I/O verwenden

In diesem Kapitel finden Sie alle nétigen Informationen zur Verwendung
des CS50-Sensors in einer PROFINET 1/0-Umgebung.

Hinweise:

+ Bevor das Kommunikationsprotokoll der Kamera in dieser
Umgebung verwendet werden kann, muss es fir PROFINET 1/O
aktiviert werden. Wie man Kommunikationsprotokolle fiir den CS50-
Sensor aktiviert oder andert, erfahren Sie in Kapitel 1
Industrieprotokolle aktivieren.

+ Bei CS50-Software-Jobs wird die PROFINET I/O-Kommunikation
zwischen Kamera und SPS mithilfe der di-soric Link-Funktion
koordiniert. Weitere Informationen dazu, wie man Job-Parameter
und Ausgange mit di-soric Link-Tags verknupft, finden Sie in der
CS50-Software-Hilfe im Abschnitt di-soric Link.

Wichtig: Mit PROFINET 1/O kénnen die IP-Adresse und die
Subnetzmaske des CS50-Sensors von der SPS automatisch
zugewiesen werden. Dazu darf dem CS50-Sensor jedoch beim
Neustart so lange keine IP-Adresse zugewiesen werden, bis die SPS
in den Betriebsmodus wechselt. In der Zwischenzeit wird der CS50-
Sensor im Netzwerk der CS50-Software nicht angezeigt.

CS50 Softwarehandbuch fir 8-1



Kapitel PROFINET /O

CS50-Sensor PROFINET 1/O
PROFINET I/O-ldentitat

Hersteller-ID

Die Hersteller-ID von di-soric ist
0x221. Gerate-ID

Die Gerate-ID ist 0x7000.

Verbindungseigenschaften: Zyklische RT-Nachrichten

SPS-Eingange sind an ungeraden, SPS-Ausgange an geraden Slot-Nummern zu
erkennen.

Daten dirfen unabhangig von der Richtung héchstens 518 Byte groB3 sein. Die DatengrofRe
I&sst sich verringern, indem nicht verwendete Slots entfernt werden.

Aktualisierungsintervall des Zyklus: 16 ms

Beschreibung der Slots/Subslots

Slot | Dir | Bytes | Name Description

1 In 2 STATUS Status register of the camera, each bit of this register
represents adifferent state item. See Camera Status
Registerfor bit descriptions

3 In 2 ECHO This 16 bit word value reflects back to the PLC the
value thatthe PLC wrote to the output assembly ECHO
register. The PLC can verify the output assembly has
been written to the camera when this value matches
the written value.

5 In 4 CmdCodeRslt | When Status.ExeCmdAck goes active inresponse to
Control.ExeCmd, CmdCodeRslt reflects the result of
the command invoked by Control.CmdCode. See
CmdCodeRsit for definitions.

7 In 4 CmdRet When Status.ExeCmdAck goes active inresponse to
Control.ExeCmd, CmdRet contains the datareturned
from the command invoked by Control.CmdCode. See
CmdRet for definitions.

9 In 2 State Device State register. Depending on the current state
of the camera, certain STATUS and CONTROL features
may or may notbe operational. See Statefor

8-2 CS50 Softwarehandbuch fir



oo

CS50-Sensor PROFINET 1/0

definitions.

2 | Out 2 CONTROL Controlregister of camera. Each bit of this register
represents adifferent statusitem. See Camera Control/
Registerfor bit descriptions

4 Out 2 ECHO This 16 bit value is reflected back to the PLC in the
inputassembly ECHO register. The PLC can verify the
outputassembly has been written to the camera when

)

c
ik
z 2
w o
O E
o 2

the input assembly matches this written value.

6 Out 4 CmdCode Specifies the process invoked in the camerawhen
Control.ExeCmd goes active. See CmdCode for
definitions.

8 Out 4 CmdArg Additional argumentdatafor the CmdCode. See

CmdArg for definition.

11 In 2 VIO Each bit reflects the state of a virtual 10 point. The
least significant bit reflects vio point 145, the most
significant bit vio point 160

10 | Out 2 VIO Each bit reflects the state of a virtual 10 point. The
least significant bit reflects vio point 129, the most
significantbit is vio point 144

13 In 8 booll-64 Each bit represents aboolvalue. The least significant
bit of byte 0 reads the value of booll. The most
significant bit of byte 7 reads bool64.

12 | Out 8 Bool101-164 Each bit represents aboolvalue. The least significant
bit of byte 0 writes the value of bool101. The most
significant bit of byte 7 writes bool164.

15 In 20 int1-10 Each pair of sequential bytes represents a 16 bit signed
integervalue. The 20 bytesrepresent10integers.
From bytes 0-1 for the value of intl through bytes 18-
19 for the value of int10.

CS50 Softwarehandbuch fur 8-3



Kapitel

PROFINET I/O

14

Out

20

int101-110

Each pair of sequential bytes represents a6 bit signed
integervalue. The 20 bytesrepresent10integers.
From bytes 0-1 to write the value of int101 through
bytes18-19 for the value of int110.

17

longl-16

Each group of 4 bytesrepresentsa32 bit signed
integervalue. The 64 bytesrepresent16long integers.
From bytes 0-3 for the value of longl through bytes
60-63 forthe value of longl6.

16

Out

long101-116

Each group of 4 bytesrepresentsa32 bit signed
integervalue.The 64 bytesrepresent16long integers.
From bytes 0-3 for the value of long101 through bytes
60-63 forthe value of longl16.

19

96

floatl-24

Each group of 4 bytesrepresentsa32 bit signed
integervalue. The 96 bytesrepresent 24 long integers.
From byte offsets 0-1 for the value of floatl through
byte offsets 92-95 for the value of float24.

18

Out

96

float101-124

Each group of 4 bytesrepresentsa32 bit signed
integervalue. The 96 bytesrepresent 24 long integers.
From bytes 0-3 for the value of float101 through bytes
92-95 forthe value of float124.

21

96

stringl

These 96 bytes can store a string of up to 94, 8 bit
characters, with the first 2 bytes containing the
storage length and string length values.

20

Out

96

stringl01

These 96 bytes can store a string of up to 94, 8 bit
characters, with the first 2 bytes containing the
storage length and string length values.

23

96

string2-
string7

6 consecutive strings, each of 32 bytes can store a
string of up to 30, 8 bit characters, with the first 2
bytes of each string group containing the storage

length and string length values.

22

Out

96

stringl02-
stringl07

6 consecutive strings, each of 32 bytes can storea
string of up to 30, 8 bit characters, with the first 2
bytes of each string group containing the storage

length and string length values.

8-4
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Tabelle der Slot-Daten

Tabelle der Slot-Daten

PLC Input PLC Output g c
Slot Byte Offset|Data Slot Byte Offset|Data E ()
1 0 STATUS 2 0 CONTROL Z -g
3 0 [Echoin 4 0 [Echoout & "E’
5 0 CMD CODE RSLT 6 0 CMD CODE X o
7 0 CMD RET 8 0 CMD ARG a >
9 0 STATE
11 0 VIO 145.. 160 10 0 VIO 129.. 144
0 bool 1.. 16 0 bool 101.. 116
13 2 bool 17.. 32 12 2 bool 117.. 132
4 bool 33.. 48 4 bool 133.. 148
6 bool 49.. 64 6 bool 149.. 164
0 intl 0 int 101
2 int2 2 int 102
4 int3 4 int 103
6 int4 6 int 104
15 8 int5 14 8 int 105
10 inté 10 int 106
12 int7 12 int 107
14 int8 14 int 108
16 int9 16 int 109
18 int 10 18 int 110
0 long 1 0 long 101
4 long 2 4 long 102
8 long 3 8 long 103
12 long 4 12 long 104
16 |long5 16 |long105
20 long 6 20 long 106
24 long 7 24 long 107
17 28 long 8 16 28 long 108
32 long 9 32 long 109
36 long 10 36 long 110
40 long 11 40 long 111
a4 long 12 a4 long 112
48 |long13 48 |long113
52 long 14 52 long 114
56 long 15 56 long 115
60 long 16 60 long 116

CS50 Softwarehandbuch fir 8-5
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PLC Input

Slot IByte Offset|Data

19

&R 88

BEREINEREER

PLC Output

Slot |Byte Offset|Data

18

&R 88

EREINEREER

8-6
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Tabelle der Slot-Daten

PLC Input PLC Output
Slot Byte Offset|Data Slot Byte Offset|Data g
0 94 0 94 = <
w o
1 <str1len> 1 <str 101 len> = 'g
21 2 string 1 20 2 string 101 L o
o 2
95 95 E 4
30 0 30
1 <str2len> 1 <str 102 len>
string 2 2 string 102
31 31
32 30 32 30
33 <str 3 len> 33 <str 103 len>
34 string 3 34 string 103
63 63
64 30 64 30
65 <str4len> 65 <str 104 len>
23 66 string 4 22 66 string 104
95 95
96 30 96 30
97 <str5len> 97 <str 105 len>
98 string 5 98 string 105
127 127
160 30 160 30
161 <str6 len> 161 <str 106 len>
162 string 6 162 string 106
191 191

CS50 Softwarehandbuch fir 8-7
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PROFINET I/O

Tabelle der STEP 7-SPS-Slots

Slot B Module Order number | address | O address Diagnostic address:
& 4T

M7 fewenaee S

N7 Frt 7 AT

1 Status 10..11

2 Control 0.1

3 Echoln 540...541

4 Echo Out 264...265

5 Cmd Code Rslt 532..535

6 Cmd Code 260...263

7 Cmd Ret 536...539

g Cmd Arg 256...259

9 State 542

10 VIO Out 11..12

11 VIO In 12..13

12 Boolean Out 3.10

13 Boolean In 2.9

14 Int Out 362...381

15 Int In 352...371

16 Long Out 382...445

17 LongIn 372..435

18 Float Out 266...361

19 Float In 256...351

20 Long String Out 446...541

21 Long String In 436...531

22 Short String Out h42..733

23 Short String In 543...734

8-8
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Tabelle der STEP 7-SPS-Slots

Status: Kamera-Statusregister (16 Bit)

Jedes Bit dieses Registers reprasentiert ein Signal, das den Betriebsstatus der Kamera
wiedergibt. Ein hoher Wert fiir 1 zeigt an, dass das Signal aktiv (wahr) ist.

15 14 13 12 11

10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

DATA
VALID

| exe | | RESET ‘ '
! TRIGGER | ACQ EXP
CMD |COUNT | ERROR | ONLINE
| READY ! Y
| ack | | Ack 2] Bl

INSP | INSP | TRIGGER
STAT BUSY ACK

2 ACQBUSY

3 TRIGGERREADY

4 ERROR

5 RESET COUNTACK

7 EXECMD ACK

8 TRIGGERACK

9 INSP BUSY

10 INSP STAT

11 DATAVALID

Inspection 1 All Inspections 4
Bit Name Description
0 ONLINE Inspections are running
1 EXP BUSY The camerais busy capturing an image. The camerashould notbe

triggered or the part underinspection moved during this time if
illuminated.

The camerais busy acquiring an image. The camera cannot be triggered
while busy.

The camerais ready to be triggered. This is equivalentto ONLINE==1 and
ACQBUSY==0.

An error has occurred. Setthe RESET ERROR control bit high to clear.

This bit mirrors the RESET COUNT control bit. The PLC can be certain the
reset command was received by the camera when this goes high. The PLC
can then bring the RESET COUNT control signal back low.

This bit mirrors the EXE CMD control bit.
This bit mirrors the TRIGGER control bit.
This bit is high wheninspection1is busy processing an image.

This bit represents the inspection 1 status result. It is 1 if the inspection
passes. Itis only valid when DataValid goes high.

This bit goes high wheninspection1 is complete. The PLC should clear this
signal by setting RESET DV high once it has read results.
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Kapitel PROFINET /O

CmdCodeRsit (32 Bit)

Der Wert von CmdCodeRsilt ist nur gultig, wenn ExeCmdAck aktiv (1) ist, in Reaktion auf
einen aktiven Status von ExeCmd.

CmdCodeRsltvalue Meaning

(base 16 hex)
0x0000_0000 Success
0x0100_0000 Fail.
Possible reasons:
CameraunderPCcontrol.
Job cannotbe changed.
0x0200_0000 Fail: NoJob in slot.
0x0300_0000 Fail: Unknown cmd.

CmdRet (32 Bit)

Der Wert von CmdRet ist nur glltig, wenn ExeCmdAck aktiv (1) ist — in Reaktion auf
einen aktiven Status von ExeCmd — und CmdCodeRslit den Wert 0 (Erfolg) hat. Die
folgende Tabelle zeigt, welche CmdCodes im CmdRet-Register Werte zuriickgeben.

CmdRet Associated CmdCode Meaning
value
(32 bit)
0 0x1000_0000 Na
to
0x1300_0000
(Job Change type)
1-255 0x1800_0000 Active Job Slot #
(Query Active Job Slot)

8-10 CS50 Softwarehandbuch fir



Tabelle der STEP 7-SPS-Slots

Status (16 Bit)

@)

State (Status) gibt folgende Betriebszustande der Kamera an: i c
- - - - - q’

State Meaning Typical action required by the client (PLC), or system LéJ .g
value operator L o

o 2
(16 bit) o 0>9
0 Offline Performjob change or put camera online.
1 Online Normal runtime operation: Monitor TriggerReady and DataValid

signals. Trigger the camera.

2 Changing If camera is under pc control:
Vision Job Wait until State changes to Offline or Online.

If PLC is controlling the job change:
Use ExeCmd, CmdCode, ExeCmdAck, and CmdCodeRslt to
complete the operation.

3 Booting*® Wait for camera to transition to Online or Offline.
4 Empty(no Load a new job from AutoVISION or Front Runner.
Vision Job)

*Booting (3) State: This will rarely be seen by the PLC.

CS50 Softwarehandbuch fir 8-11
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Der Wert von ,State“ ist malRgeblich dafiir, welche Steuersignale (Control) und

Control/Status State
Signal
0 1 2 3 4
(Offline) (Online) (Job (Booting) (Empty)
Change)
Control.GO ONLINE Y
“.GO OFFLINE Y
“.RESETERROR
“.RESETCOUNT Y Y
“.EXECMD Y Y Y Y
“TRIGGER Y
“.RESET DATA VALID Y
Status.ONLINE Y Y Y Y Y
“.ERROR
“.RESETCOUNTACK Y Y
“.EXECMD ACK Y Y Y Y
“.EXP BUSY Y
“.ACQBUSY Y
“.TRIGGERREADY Y
“TRIGGERACK Y
“.INSP BUSY Y
“.INSP STAT Y
“.DATAVALID y
Where:

Y = Signal is valid for this State
Empty cell = Signal is notvalid for this State

Statussignale (Status) verfiigbar sind:

8-12 CS50 Softwarehandbuch fir



Tabelle der STEP 7-SPS-Slots

VIO-Ausgangs-Register-Bits
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
|v144 v143v142 v141| v140 vi39/v138 v137 |v136 | v135  v134 | v133 | vi32 |v131| vi130 v129]

o
- c
-
W S
Z 5
LL
: :
xS

Steuerung: Kamera-Steuerregister (16 Bit)

Jedes Bit dieses Registers steuert eine bestimmte Kamerafunktion. Die entsprechende
Funktion wird durch den Wechsel vom niedrigen Status 0 zum hohen Status 1 gestartet.
Im Normalfall setzt die SPS den Status des Steuerbits auf 0 zurlick, sobald sie erkannt
hat, dass das Steuersignal von der Kamera verarbeitet wurde.

Nicht verwendete Bits sollten im Status 0 verharren.

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
';:TE: TRiceer| PE | RESET | RESET | GO GO
T CMD |COUNT| ERR OFFLINE | ONLINE

Inspection 1 All Inspections

Bit Name Description

0 GO ONLINE Startall inspections running

1 GO OFFLINE Stop all inspections

= RESET ERROR  ResetERRORIn the Status register

5 RESET COUNT Resetall inspection counts

7 EXECMD Execute the command specified by Control.CmdCode

8 TRIGGER Trigger Inspection 1. The inspection must be configured for a triggered

image acquisition.
11 RESET DATA Resetthe DataValid signal of the Status register
VALID

CS50 Softwarehandbuch fir
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Kapitel PROFINET /O

CmdCode und CmdArg (32 Bit)

CmdCode und CmdArg definieren den Prozess, der in der Kamera ausgel6st wird, wenn
Control.ExeCmd aktiv wird.

Liste der méglichen CmdCodes und der entsprechenden CmdArg-Argumente

CmdCode CmdArg Operations performed
value

0x1000_0000 JobSlot (1-255) Go Offline, Load job from specified slot

0x1100_0000 JobSlot (1-255) Go Offline, Load job from specified slot, Go Online

0x1200_0000 JobSlot (1-255) Go Offline, Load job from specified slot, Make it the boot job

0x1300_0000 JobsSlot (1-255) Go Offline, Load job from specified slot, Make it the boot job, and Go Online

0x1800_0000 na Query active job slot. CmdRet will contain the active job slot number when the
operationis done.

CmdCode und ExeCmd-Betrieb

OUT.Control.CmdCode,
CmdArg, ExeCmd

.IN.Status. ExeCmdAck

.OUT.Control.GoOffline
.OUT.Control.GoOnline

.OUT.Control.ResetCount
.OUT.Control.Trigger
.OUT .Control.ResetDataValid

.IN.Status.DataValid

.IN.Status.Error

Event key: A. B. C. D. E. F.
A. If DataValid or Error are present, clear them.
Set the following control signals idle, and keep them idle while the command is processed by the camera:
GoOffline, GoOnline, Trigger, ResetDataValid, ResetCount, ResetError,
If the command operation is a job change, populate the output tags required to configure the new job (bool, int, long, floal, string).
B. Populate CmdCode and CmdArg, then activate ExeCmd.
C. Camera executes the command (may take up to a minute). While processing a Job Change command, State will be 2. Camera activates
ExeCmdAck when it is done processing the command.
D. When the PLC sees an active ExeCmdAck, verify CmdCodeRsit Is 0, and Error is 0. Process CmdRet if needed, then clear ExeCmd.
E. Camera clears ExeCmdAck when ExeCmd goes inactive. When ExeCmdAck goes inactive, CmdCodeRsit and CmdRet are no longer valid,
and it may take a few seconds for the camera State and Online signals to settle to a final value (typically Online or Offiine).
F. Camera can now be put online and triggered.

Notes:

st = PLC program scan time

ct = Command processing time in the camera. May take up to a minute for some commands.

rpi = Requested Packet Interval. Configured in the pic's EIP module connection properties. Allowed rpi is 10 ms to 3.2 s.
All signals represent the state of pic tags.

8-14 CS50 Softwarehandbuch fir



Tabelle der STEP 7-SPS-Slots

PROFINET I/O-Steuer- und -Statussignale

Sesn MV IO usar CUT Conteo Trigaar I I I |
el b

TriggerReady, "AcqBusy _I I l
(camera)

mied L
IN_Statue TriggerReady! | I

IACqBuUsY (long exposure) |
pd Lo

Soan_MV_IO_intamal CUT Comeal, Triggn: i - I— -

l.-? i -4.'—«1—.'.—’/ (=] -J“'
IN.Statwe TriggerAck F r

InspBusy
(camera) I

v —|

IN S5%3%s InspStatus I . ]

IN S:3tus DasaValld ; L
\ bz epatepri—|
OUT.Contral ResetDataValid .I |

Evert key AB. CDE F G H |

A Onrisng edge of system rigger, the user app acivates Scan_MV_I0_user OUT Control Trigger %o tnoger the demo code

B Demo code detects nsing edge of Scan_MV_10_user OUT Contral Trgger, and if the camera is ready, sends a tngger 1o the camera
C. Camera acqusition begns (may be delayed by one rpi)

D. If the camera's exposire time is sharter than the rpi, no change wil be seen in TrigoerReady and AcqBusy ple N tags

E Camera fimmamre acks he tngger. The demo code may not see e ack until wwo rpi after the tigger was sent (event B)

F. Desno code detects TriggerAck and dears the Trigger.

G. Damo code detect falling edge of Triggen’ak and deers the user Trigger.

H. Carnera imemsd signal DersaVakd wil go high when InspBusy goss low

I Fic logic must delay ane rpi time bedare re-asserting ReseDataV/slid

Notes:

1. The chart shows the warkings of the Trigger and RessdDataVdlid Cantral signads, and the Triggeniak and DasaVald Sutus sgnaks

2. =t = ple program =can Sme

3. rpi = Reguested Packet Interval Corfigured in the pic's EIP module connection praperties. Alowed miis 10msto 32 5.

4. ANl signals represent the stale of plc tags, except where noted as “(camera)”. The cam signals shawn are visble in the EIP merface, but the
stare of the ple tags and internal fimmaare Sgrads vall be different for at lesst one or two requested packe! imervals (rpi)

5. The plcis ruming the demo code distrbuted with the camesa. The demno code and user app use thaScan MV _10_user tag set as the
primery conirol, status, and dats imerface far the user app. All sigred opersions are stil true even if the ple demo code & not used.

6. TriggerReacd AcoBusy: Camera exposure times can range from less than 1 ms, up to 100 ms.
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KAPITEL 9 Demo PROFINET
|/O-Objekt-Zahler mit TIA-Portal
V13 und CS50-Sensor

Dieses Kapitel beschreibt die Anwendung des di-soric-SPS-Democodes
in einem Vision-Job mit Testobjekt. Die PROFINET I/O-Demodateien
befinden sich im Installationsordner der CS50-Software: C:\di-
soric\Tutorials and Samples\CS50 Sensor\PROFINET
demo\TIAPortal_Demos\BlobDemo. Offnen Sie die Datei
Blob_demo.avp in der CS50-Software und laden Sie sie auf die
Kamera herunter.

Hinweise:

+ Bevor das Kommunikationsprotokoll der Kamera in dieser
Umgebung verwendet werden kann, muss es fir PROFINET 1/O
aktiviert werden. Informationen zum Aktivieren und Umschalten
von Kommunikationsprotokollen finden Sie in Kapitel 1
Industrieprotokolle aktivieren.

» Bei CS50-Software-Jobs wird die PROFINET I/O-Kommunikation
zwischen Kamera und SPS mithilfe der di-soric Link-Funktion
koordiniert.

Wichtig: Mit PROFINET 1/O kénnen die IP-Adresse und die
Subnetzmaske der Kamera von der SPS automatisch zugewiesen
werden. Dazu darf dem CS50-Sensor jedoch beim Neustart so lange
keine IP-Adresse zugewiesen werden, bis die SPS in den
Betriebsmodus wechselt. In der Zwischenzeit wird der CS50-Sensor
im Netzwerk der CS50-Software nicht angezeigt.

CS50 Softwarehandbuch fir 9-1
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Uberblick

In dieser Demonstration erfahren Sie, wie man einen gespeicherten Job auf die Kamera
|adt und Gber PROFINET 1/O eine Verbindung zu einer Siemens ET200SP-CPU-SPS
herstellt. Auflerdem zeigen wir Ihnen anhand einiger Beispiele, wie man Programme
ausfuhrt, die Uber eine Schnittstelle mit der Kamera verbunden sind. Wahrend der Prifung
der PROFINET I/O-Kapazitaten werden folgende Schritte ausgefuhrt:

e Start mit der CS50-Software

Offnen Sie einen Demo-Vision-Job in der CS50-Software. Bevor die Kamera mit der SPS
verbunden wird, kdnnen Sie mithilfe der Option , Try Out® (Ausprobieren) eine Vorschau
aufrufen.

* Vorbereitung der SPS

Integrieren Sie die Kamera in die SPS-Umgebung mit der Software TIA Portal und der
GSD-Datei.

e Start der Kamera

Losen Sie die Kamera, wahrend sie online ist, mit der SPS aus und beobachten Sie die
Veranderungen im Inspektionsstatus, wahrend die SPS die Parameter des Vision-Jobs
neu konfiguriert. Vor dem Start der CS50-Software sollten Sie sicherstellen, dass
entweder die Kamera mit der SPS verbunden ist oder sich SPS und Kamera beide im
gleichen Netzwerk befinden. Vergewissern Sie sich, dass der PC, die SPS und die
Kamera dieselbe Netzwerkklasse und die entsprechenden Subnetzadressen aufweisen.

Starten Sie die CS50-Software und wahlen Sie die Kamera aus.

Select a device to start editing a job

9-2 CS50 Softwarehandbuch fir



Uberblick

Klicken Sie in der Ansicht ,Image” (Bild) auf Load a Job (Job laden).
Suchen Sie dann den Ordner C:\di-soric\Vscape\Tutorials And
Samples\CS50 Sensor\PROFINET
demo\TIAPortal_Demos\BlobDemo. Wahlen Sie die Datei
BlobDemo.avp aus.

/@ ,\/9‘ « Vscape » Tutorials And Samples » CS50 » PROFINET Demo » TIAPortal_Demos » BlobDemo

Organize v Include in library v Share with v Slide show Burn New folder

 Favorites

Bl Desktop A

& Downloads

= Recent Places . X m . . m

TIABlobDemo BlobDemo Demo Kit Dice 1 Demo Kit Dice 2

. Libraries

5| Documents

Der Demo-Job enthélt ein Tool: Count Blobs (Objekte zahlen).

J Count Blobs1 @
K ®

Das mit der PROFINET 1/O-Struktur verkniipfte Objekt-Tooldaten-Element ist hier zu

sehen:
Tool Result PLC IN
Number of parts “UserData".NumberOfParts (%DB2.DBWD)

Diese Daten werden in zyklischen Intervallen zwischen Kamera und SPS
ausgetauscht.

Sobald der Job geladen ist, verknlpfen Sie die vorgespeicherten Bilder
auf dem lokalen PC. Klicken Sie dazu auf der Schaltflache Camera
(Kamera) auf das Symbol ganz links, um ein Bild auszuwahlen und zu
laden.

File Help 94 QB@

Connect

CS-501898F5
‘ Edit mode v

280 x 960 Pixels

8 bit Grayscale
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Kapitel Demo PROFINET 1/0O-Objekt-Zahler mit TIA-Portal V13 und CS50-Sensor

Daraufhin 6ffnet sich ein Fenster, in dem Sie eine Datei auswahlen kdnnen. Navigieren Sie
zu demselben Ordner, in dem der Demo-Job (PROFINET 1/0O Demo) geladen wurde.
Sobald die Bilder gefunden wurden, andert sich das Symbol: Anstelle der Kamera
erscheint nun ein Ordner.

- v o

Klicken Sie auf das Symbol Try Job Once (Job einmal testen), um den gesamten Job mit
dem geladenen Bild durchlaufen zu lassen.

) =
280 x 96: Pixels V

bit Grayscale

Die Datei enthalt zwei Bilder. Eines davon flhrt bei der Inspektion zu einem Erfolg, das
andere zu einem Fehlschlag.

‘-- mid 7] L2 =]l
@

41 bit Grayscale

([P ok

@lmﬁmmv

(v
@ Inspection Outputs @
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Uberblick

Klicken Sie nun oben in der Symbolleiste auf Run (Ausfiihren). Dadurch wird der Job auf
die Kamera heruntergeladen. Der Job kann nun ausgefuhrt und getestet werden. Damit
die Demo mit Job-Anderung ausgefiihrt werden kann, muss dieser Job allerdings in

Slot 1 geladen werden. Klicken Sie oben in der Symbolleiste wieder auf die Schaltflaiche
zum Offnen der Ansicht Edit (Bearbeiten).

Klicken Sie auf das Slot-Symbol und wahlen Sie ,Slot 1 oder New Slot (Neuer Slot) aus,
falls derzeit keine Slots belegt sind.

File Help 9 ) B @

Connect Image Edit

i
o
o
Q
O
l—
LU
<
™
O
o
o

o
=
0]
g
—_
Q@
<
S
N

CS-501898F5
‘ Edit mode v

Der Job und die Bilder werden nun im Flash-Speicher der Kamera gespeichert.
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Einrichtung von TIA Portal Version 13

Die Anleitung in diesem Kapitel wurde auf der Basis der Software Siemens TIA Portal
(Version 13) und einer ET200SP-CPU (Katalognummer 6ES7 510-1DJ01-0ABO,
Hardwareversion 2, Firmwareversion 1.8.2) erstellt.

Starten Sie das TIA Portal vom Desktop aus.

Erstellen Sie liber das Menu Projekt > Neu ein neues Projekt. Der Standardname lautet
.Project1”, wie unten dargestellt. Geben Sie die nétigen Informationen an und klicken Sie
dann auf Erstellen.

T4 Siemens
Project Edit View Insert Onlir indow  Help

Cf Yl soveprojece. & M ) 3 I8 G & R coonine & Gootiine i [N 18 2 (1]

Devices

i@ QO

» iy Online access
» (i Card Reader/USB memory

Create a new project

Project name: | Project!
Path: ‘C.“
Author: [systest

Comment:

Create Cancel
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(e

Uberblick

Dieser Screenshot zeigt den Hauptbildschirm, der sich 6ffnet, wenn Sie ein Projekt 6ffnen.

ns - ClUsersisystestiDocuments\Automationisystestdemolsystestdemo

Totally Integrated Automation
PORTAL

Options

v |Find and replace

%
o
o
Q
o
|_
L
=
™
©)
0
o

o
£
[0
2
—
Q@
e
i
N

_d Properties  [*Info 1| 2 Diagnostics
General |

v [ Details view

No ‘properties’ available.
No ‘properties’ can be shown There i either no orthe nothave propertes

4 Portal view

Doppelklicken Sie auf Neues Gerit hinzufiigen.

T4 Siemens - C:\Users\systestiDocuments\Automation\systestdemo

Project Edit View Insert Online Options Tools

2f W H saveproject & X 35 B3 X )& (Hs

Devices

50 O 4

¥ ] systestdemo

gy Devices & networks
» [g§ Common data
» 5[] Documentation settings
» f@ Languages & resources
» [ Online access
» [5¢ Card ReaderiUSE memory

CS50 Softwarehandbuch fir 9-7
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Offnen Sie den Pfeil SIMATIC ET200 CPU und dann den Pfeil ET200SP CPU. Offnen
Sie CPU 1510SP-1 PN und klicken Sie anschlieRend auf 6ES7 510-1DJ01-0ABO.

Daraufhin 6ffnet sich der unten abgebildete Bildschirm. Klicken Sie auf OK.

Add new device

Device name:

[PLC_1

~ [ Controllers
» [ SIMATIC 57-1200
» [ SIMATIC 57-1500
» [l SIMATIC 57-300
» [ SIMATIC S7-400
~ [ SIMATIC ET 200 CPU
~ (1§ ET2005P CPU
~ [/ CPU 1510SP-1 PN
Il 6E57 510-1DJ00-0ABO
Ha [ o7 5101001 050
» [ CPU 15125P-1 PN
» [ CPU 1510SPF-1 PN
» [ CPU 15125PF-1 PN
» [l Unspecified ET200SP CPU
» [ ET200s CPU
» [/ ET200pro CPU
» (3. Device Proxy

Controllers

0 <

PCsystems

Drives

[w) Open device view

X

Device:

CPU 1510SP-1 PN
Article no.:  |6ES7 510-1DJ01-0ABO |
Version: [vis [+]
Description:

CPU with work memory 100 KB code and 750 KB
data; 72 ns bit instruction time; 4-stage
protection concept, integrated technology
functions: motion, closed-loop control,
counting&measuring; integrated tracing;
PROFINET IO controller, supports RTIRT, 3 ports,
MRP, transport protocol TCP/IP, S7
communication, Web server, routing; irmware
vVis

oK | I Cancel

9-8
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Uberblick

9

Sie sehen nun folgenden Bildschirm.

PROFINET 1/0O-Objekt-

2 < e 24 _ Totally Integrated Automation o
i (3 swveproject & e GEEER Y coonine & ine | o I8 I8 2 o (L) PORTAL
systestdemo » PLC_1 [CPU 15105P-1 PN] — @ EX E
Devices. [ Topology view [ Networkview _[[IY Device view || Options ] Q)
: - = - - =
Y) [T | d [ EIEIEPERE 4 | | Device overview | = ()
1l S ot Rock [Slot |1addres |Q deress Type gl Catalon H 1
] - o 1 CPuTs10sp.. o | [Seorch> iy ]| 2 —
» FOFNETImerece 1 0 1x morvein-.| | @ rier g )
o 12 I | g —
» [ ET 2005 CPU 2
oz tE <
o 3 feed
ol :(0
alalc 0 2 L %
o s S N
logy abjects Ra o 5 5
» [} Externel source files. o 7 g
> Ay o s &
Ll o o
» i etch end forcetables 5 = 5
> backups = = z
ST 17 » @ Er2008 E
o 13
o 18 =
o s H
o 16 E
o 7 5
o i
o 1 L
= L) [«
<] 5] [o0% Bl v & <] M 5
|9 Properties  [*i}info )] %) Diagnostics
[ Gererat [ 10285 [ Systemconstamts [ Tors |
» General [ .
pal (Y 9=€
Masimum cycle time: [150 ms ]
&9 Enable minimum cycle time for cclic OBs
Vinimum cycle tme: [1 “ms)
> [Information

4 Portal view

Klicken Sie im SPS-Bild auf das untere griine Kastchen. Daraufhin sehen Sie im unteren Bereich
Folgendes:

| el Properties  [*JInfo &%l Diagnostics |

J General u 10 tags " System constants “ Texts

v PROFINETinterface [X1] Eth t add
emet addresses

[ ])

General

Ethernet addresses Interface networked with

Time synchroniztion

Operating mode Subnet: \ Not networked F\

» Advanced options
Web serveraccess
Hardware identifier

| Add new subnet

T T

IP protocol

(® SetIPaddress in the project

IPaddress: | 192 . 168 .0 .1

Subnetmask: | 255 . 255 . 255 . 0
v

Klicken Sie auf Neues Subnetz hinzufiigen. Im Feld ,Subnetz® wird nun ,PN/IE_1*
angezeigt. Geben Sie nun in das Feld ,IP-Adresse” die IP-Adresse ein, die fur dieses
Gerat verwendet werden soll. Denken Sie daran, regelmaRig auf Projekt speichern zu
klicken, damit Ihre Anderungen nicht verloren gehen.
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Auf der rechten Seite des Bildschirms sehen Sie nun dies:

Options

=
v | Catalog
Searchs iy ]
[ Filter

» [1§ ET200SP CPU

» [ Interface modules

» 1§l BusAdapter

» (g oI

» (@ DQ

» @Al

» (@ AQ

» [l Communications modules
» [ Station extension

» @ Technolegy medules
» [g Server modules

» g ET200AL

Unser Testgerat umfasst folgende Module:
1. DI 16x24VDC ST, Artikelnummer: 6ES7 131-6BH00-0BAO
2. DQ 16x24VDC ST, Artikelnummer: 6ES7 132-6BH00-0BAO

Um diese Module hinzuzufiigen, klicken Sie zunachst auf den Pfeil neben DI und 6ffnen
Sie dann Uber die entsprechenden Pfeile die Untermends, bis Sie die Artikelnummer von
Gerat 1 gefunden haben. Klicken Sie darauf und halten Sie die linke Maustaste gedrickt.
Ziehen Sie die Nummer nun nach links in Slot 2.
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9

Sie mussten nun Folgendes sehen:

1
N = Y2 [Module Rack |Slot  |laddress |Q address|Type O
& = i
0(_ = PLC_1 o ; | CPU 1510SP... o
A » PROFINETinterface_1 o 1x PROFINETn...| | @2 Fitcer
N G 0 1X2 i l_ E
e o _| » [mer200sp cru
DI 16:x24VDCST_1 ) 5 0.1 DIN6RAVD-.| =| , g nterface modules L ()
2 j » [ BusAdapter zZ D
1 9 73| RaN s |6 5 = ~mol — ..L ¢
» [ DI &:24vDC ST L
0 8 » [}l DI 8:24VDC SRC BA O [5) 9
[} 7 -
¥ . z » (1 D1 4x120.230VAC ST —_c
- ~ [ DI 16x24VDC ST m o) ©
| 0 2 [l 6E57 131-6BH00-08A0 o O N
© o » [ DI 8:24VDC HF
9 1 » [l DI 8XNAMUR HF
00 ) 12 h
00 a = » .mDQ
Ts) i
88 >amA
28 0 14 » [ AQ
8¢ 9 S » [l Communications modules
33 9 18 » [ Station extension
Y 1% » [ Technology modules

Wiederholen Sie diese Schritte fur Gerat 2, indem Sie auf den Pfeil neben DQ klicken und
das entsprechende Untermenu 6ffnen. Sie mussten nun Folgendes sehen:

~ 5 1= Y7 - Wodule Rac] ot |laddress | Q address | Type T £2
& (O TR h
& & - v PLC1 [ 1 CPU 15105P.. [ | [Search>
& & » PROFINETinterface_1 o 1 PROFINETin. @ Fileer
N & §
&7 & & 9 (122 » [/l ET2005P CPU
DI 16x24VDC ST_1 o = 0..1 Di16x2aw... [=] | -
» [ Interface modules
DQ 16:24VDCI0.5AST_1 [ 3 0.1 DQ 16:24V... » [ Bushd
p
[ 4 =
1 A D | »imol
o s s
v moQ
9 8 » [ DQ 4x24VDCI2A ST
i g Z » [l DQ 4x24.230VACI2A ST
k o 8 » [ DQ 8:24VDCI0.5A ST
i 9 2 » [ DQ 8x24VDCI0.5A SNK BA
g 10 » [l RQ 4x24VUCI2A €O ST
2 11 ~ [ DQ 16x24VDCI0SA ST
00 o 12
00 [ 6E57 132-6BH00-08A0
00 o 13 n .
e » [l DQ 8:24VDCI0.5A HF
ey 9 14 » [ DQ 4x24VDCI2A HF
00 v 15 » [l RQ 4x120VDCI230VACI5A NO
00 () 16 » @A
o 17 L

—b

Klicken Sie auf das SPS-Bild in Slot 2. Sie sehen nun folgenden Bildschirm:

J General " 10 tags " System constants “ Texts I

v General .
Potential group

Project information
Catalog information
Identification & Maintenance
Potential group () Use potential group of the left module (dark BaseUnit)
v Module parameters (») Enable new potential group (light BaseUnit)
General
» Channel template
v D6

General

TV T am

» Inputs
1/0 addresses
Hardware identifier
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Vergewissern Sie sich, dass die Option Neue Potenzialgruppe ermoglichen (Helle
BaseUnit) ausgewahlt ist. Wiederholen Sie diese Schritte fur Slot 3. Speichern Sie das
Projekt.

Klicken Sie als Nachstes auf Extras > Geratebeschreibungsdateien (GSD) verwalten.

Manage general station description files

[X

Source path: | CivscapelFirmwarelgsd

Content of imported path

[ File
[ GsbmLv232

Version
V232

Language
English

Status
Alreadyinstalled

Info
SmartCam...

]

H Cancel |

Navigieren Sie zu folgendem Dateipfad: C:\di-soric\Vscape\Firmware\gsd\CS50
Sensor. Wahlen Sie die entsprechende GSD-Datei aus, indem Sie das Kastchen neben
dem Namen aktivieren, und klicken Sie dann auf Installieren.

Klicken Sie auf die Registerkarte Netzwerkansicht:

TS VR i —
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Uberblick

Klicken Sie im rechten Bereich auf Hardware-Katalog. Navigieren Sie mithilfe der Pfeile
zu folgendem Bereich: Andere Feldgerédte > PROFINET IO > General (Allgemein) >
di-soric > Smart Camera (Smartkamera) > CS50 Sensor. Klicken Sie auf den CS50-
Sensor und halten Sie die linke Maustaste gedrickt. Ziehen Sie den Sensor nun nach
links in den Bereich ,Gerate & Netzwerke". Sie sehen nun Folgendes:

systestdemo » Devices & networks - X
|f Topology view ”Egh Network view  |[If Device view

T~ Network| §¥ Connections [Hiico v B P Qs = J Network overview || Connections ‘ <«|»

%
o
o
Q
o
|_
L
=
™
©)
0
o

o
£
[0

2
—

Q@

<

i

N

¢ Device Type
¥ ET200SPstation_1 ET200SP station

» PLC_1 CPU 1510SP-1 PN

Cs-50 o
cs-50 @ ~ GSD device_1 GSD device
Not assigned » Cs-50 Cs-50

o ]

PLC_1
CPU 1510SP-1 PN

PN/IE_1

Klicken Sie im Bild des CS50-Sensors auf den Link Nicht zugeordnet und dann auf
PLC_1.PROFINET I0-System. Dadurch wird der CS50-Sensor mit dem PROFINET-
Netzwerk verbunden.

1 10 system: PLC_1.PROFINET 10-System (100)

€S-50 [

€s-50 Q
PLC_1

il

o] PLC_1.PROFINET I0-Syste..

PLC_1
CPU 1510SP-1 PN
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Doppelklicken Sie auf das Bild des CS50-Sensors. Im unteren Bereich sehen Sie nun
Folgendes:

J General || 10 tags “ System constants || Texts
Y cererol 1 cenerat
v PROFINET interface [X1] enera
General
Ethernet addresses Name: [CSSO

» Advanced options

Author: [ systest

Hardware identifier

. = . Comment:
Identification & Maintenance

vl T a

Hardware identifier

Geben Sie in das Feld ,Name:*“ den Namen des Geréts ein. Klicken Sie dann links auf
,=Ethernet-Adressen“ und geben Sie die IP-Adresse der Kamera ein. Dadurch kann die SPS
die IP-Adresse der Kamera festlegen.
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Beispielprogramm importieren

Offnen Sie das Beispielprogramm im TIA Portal iiber das Menii Projekt > Offnen.
Klicken Sie auf Durchsuchen und suchen Sie das Programm BlobDemo.ap13. Es
befindet sich im Ordner C:\di-soric\Vscape\Tutorials and Samples\CS50
Sensor\PROFINET Demo\TIAPortal_Demos\BlobDemo. Offnen Sie auf der linken
Seite auf der Registerkarte Gerate den Pfeil neben ,PLC_1[CPU 1510SP-1 PN]".
Klicken Sie auf den Pfeil neben ,Programmbldcke” und wahlen Sie dann alle Blocke wie
unten dargestellt aus.

i
©
o
Q
O
l—
LU
<
™
O
o
o

o
=
0]

g
—_

Q@

<

IS

N

QO =2

4 Main [OB1] Q-
48 CommonlO [FC5]

48 MV_JobChange [FC3]
48 UserlO [FC2]

@ CommonData [DB1]
@ ProgramData [DB3]

@ UserData [DB2]

000006060
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Klicken Sie mit der rechten Maustaste und wahlen Sie ,Kopieren® aus. Klappen Sie nun flr
Ihr neues Projekt die gleichen Pfeile wie oben beschrieben aus. Klicken Sie dann mit der
rechten Maustaste auf ,Programmbldcke” und dann auf ,Einfiigen®. Denken Sie daran, lhre

Anderungen zu speichern! Es kann sein, dass Sie zuvor im neuen Projekt den
Programmbaustein ,Main [OB1]“ I6schen mussen.

Klicken Sie nun im linken Fensterabschnitt des Projekts ,BlobDemo* auf ,SPS-
Datentypen®. Klicken Sie dann mit der rechten Maustaste, wahlen Sie ,Kopieren“ aus und
fiigen Sie die kopierten Inhalte in die SPS-Datentypen des neuen Projekts ein.

Klicken Sie links im Projekt ,BlobDemo* auf ,Beobachtungs- und Forcetabellen®. Klicken
Sie mit der rechten Maustaste auf ,Beobachtungstabelle_1“ und wahlen Sie dann
.Kopieren“ aus. Fligen Sie die Tabelle in ,Beobachtungs- und Forcetabellen“ des neuen
Projekts ein. Denken Sie daran, das Projekt zu speichern!

Die Daten im neuen Projekt missten nun so aussehen:

v [ PLC data types
B Add new data type
I#| CameraCommandResult
15| cameraCommands
5| CameraControlRegister
L“ CameraState
ﬂ CameraStatusRegister
| CommeninputAssembly
15| CommonOutputAssembly
I Unitstate
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Mapping von IO liberprufen

Je nachdem, in welcher Reihenfolge die SPS Elemente laden kann, missen
moglicherweise die E/A-Adressen im Block geandert werden, damit sie mit denen in der
Gerateansicht unter ,Geratelbersicht® Ubereinstimmen.

Doppelklicken Sie auf das Bild des CS50-Sensors. Daraufhin wird rechts die
Geratelbersicht angezeigt.

ke
©
o
Q
O
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™
o
o
o

o
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Der folgende Screenshot dient lediglich der Veranschaulichung.
sDie Geratelbersicht kann bei Ihnen anders aussehen.

Device overview
¥? .. Module Rack Slot | address | Q address | Type
¥ (S501898f5 0 0 CsS50
» Interface 0 0X1 Css0
Status_1 0 1 283 Status
Control_1 0 2 2.3 Control
Echo In_1 0 3 256..257 Echo In
Echo Out_1 0 4 256..257 Echo Out
Cmd Code Rslt_1 0 5 258..261 Cmd Code Rslt
Crmd Code_1 0 6 258..261 Cmd Code
Crmd Ret_1 0 7 262..265 Cmd Ret
Cmd Arg_1 0 8 262..265 Cmd Arg
State_1 0 9 266 State
0 10
0 1
0 12
0 13
0 14
0 15
0 16

Offnen Sie ganz rechts im ,Hardware-Katalog“ den Abschnitt Modul. Sie sehen nun
Folgendes:

v [ Module
[l Bocleanin
ﬂl Boolean Out
[l Floatin
ﬂ. Float Out
EI Intin
“ Int Out
ﬂ. Long In
m Long Out
ﬂ. Long String In
m Long String Out
[l short String In
ﬂ Short String Out
[l vioin

Il vio out

CS50 Softwarehandbuch fir 9-17



Kapitel Demo PROFINET 1/O-Objekt-Zahler mit TIA-Portal V13 und CS50-Sensor

Ziehen Sie ,Int In“ mit der Maus in die Gerateubersicht. Wenn Sie auf ,Int In klicken,
zeigt TIA den entsprechenden Ziel-Slot an. ,Int In“ kann nur in den angezeigten Slot
gezogen werden; alles andere wird von TIA unterbunden.

Ihre Geratelibersicht misste nun folgendermalRen aussehen. Die hier dargestellten
Adressen sind lediglich exemplarisch und stimmen nicht mit den Adressen in lhrer
Ubersicht tberein.

J Device overview |
¥ . Module Rack Slot |l address | Q address Type
¥ (55018985 0 0 CS50
» Interface 0 0 X1 Cs50
Status_1 0 1 745 Status
Control_1 0 2 2.3 Control
EchoIn_1 0 3 256..257 EchoIn
Echo Out_1 0 4 256...257 Echo Out
Cmd Code Rslt_1 0 5 258...261 Cmd Code Rslt
Cmd Code_1 0 6 258..261 Cmd Code
Cmd Ret_1 0 7 262..265 Cmd Ret
Cmd Arg_1 0 8 262..265 Cmd Arg
State_1 0 9 266 State
0 10
0 1
0 12
0 13
0 14
IntiIn_1 0 15 4..23 IntiIn
0 16
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Uberblick

Als Nachstes mussen Sie die SPS-Programmblécke an die fQolgende Ansicht anpassen.

1
Klappen Sie dazu links unter ,Gerate” den Pfeil neben ,Programmblécke” aus und Q
doppelklicken Sie auf OB1 [OB1]. Dadurch wird in der Mitte ein neuer Bereich gedffnet. I: 8
Scrollen Sie in diesem Bereich nach unten zu Netzwerk 1. L 8
Z 1
f— 1
Gleichen Sie hier die Zahlen an die in der Geratelbersicht angezeigten Werte an (siehe Ly
Beispiel unten). Lassen Sie den Wert ,DB_Nummer® unverandert. 8 %__2_:“
¥  Network 1: CyliclO o ON
Copies unitdata to the CommonData database
9%FC5
“CommonlO®
EN ENO
2 — Status_1
2 — Control_1
EchoIn_1
256 Echo Out_1
Cmd Code
258 Result
258 — Cmd Code
262 Crmd Ret
262 — Cmd Arg
266 State
DB_Number

Gehen Sie fir Netzwerk 4 genauso vor. Verwenden Sie dazu die Adresse fur ,Int In_1*
aus der Geratelibersicht und fligen Sie sie unten bei ,INT_ADDR® ein. Lassen Sie den
Wert ,DB_Nummer* unverandert.

WFC2
“UserlO®
— EN ENO =
4 INT_ADDR
DB_Number

Denken Sie daran, das Projekt zu speichern! Klicken Sie in der obersten Ebene auf
PLC_1 [CPU 1510SP-1 PN] und dann auf das Symbol zum Kompilieren.

ol
Es dirfen KEINE Kompilierfehler auftreten. Sofern keine Fehler aufgetreten sind, klicken Sie auf das

Download-Symbol.
n
—hd
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Kapitel

Sie sehen nun folgenden Bildschirm:
Extended download to device

Configured access nodes of "PLC_1"

Slot
1Xxa

Device
PLC_1

Device type
CPU 1510SP-1 PN

Type ofthe PGIPC interface:
PGIPC interface:

Connection to interface/subnet:

Compatible devices in target subnet:

Device Device type Type

= = PNIIE

Flash LED

Online status information:

[7) pisplay only error messages

Demo PROFINET I/O-Objekt-Zahler mit TIA-Portal V13 und CS50-Sensor

[X
Type Address Subnet
PNIIE 192.168.189.1 PNIIE_1
[®_pie [+]

|m Intel(R) PRO/1000 MT Network Connection <3 m @ @

I - ©
| -] @

[w) Show all compatible devices

Address
Access address

Target device

Startsearch

9-20
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Uberblick 9
+L
4
2,
Wahlen Sie lhre PC-Netzwerkschnittstelle aus und dndern Sie die Verbindung zu O g
Schnittstelle/Subnetz in PN/IE_1. Klicken Sie auf Suche starten. Es musste nun Cl) o
~SPS_1“ angezeigt werden, zusammen mit der zugewiesenen Adresse. Klicken Sie auf =0
. . . . . . . . . . .- . —
Laden. Falls ein dhnlicher Bildschirm wie unten angezeigt wird, fiihren Sie fir die SPS E k)
einen Speicher-Reset (MRES) durch und wiederholen Sie den Ladevorgang noch pd :-(CU
einmal. Sollte das Problem dann immer noch auftreten, klicken Sie auf Ohne L N
Synchronisierung fortfahren und fahren Sie dann wie beschrieben fort. &)
Software synchronization before loading to a device IX] o
I The CPU contains changes that cannot be automatically synchronized.
1 Software synchronization Status | Action
I v PLC
H ¥ 'Program blocks’
1 UPDATE_MISC_DATA [FC7] (1] Manual synchroniztion required
1 AUTOVISION_TEST [FB1] [} Manual synchroniztion required
1 GET_ACTV_SLOT[FB4] [} Manual synchroniztion required
1 JOB_CHANGE_DEMO [FB3] [} Manual synchroniztion required
H ¥ 'System blocks’
H ¥ 'Program resources’
1 DB20 [DB20] [} Manual synchronization required
H DB21 [DB21] (1] Manual synchronization required
H DB22 [DB22] (1] Manual synchreniztion required
1 DB30 [DB30] @)  Manual synchronizmtion required
1 DB31 [DB31] @) Manual synchronizmtion required
1 ¥ 'PLCtags’ v‘
< [ E
| Offlinelonline comparison ‘ ‘ Synchronize “ Continue without synchroniztion ;‘ Cancel ‘

Wenn das Herunterladen erfolgreich war, sehen Sie folgenden Bildschirm:
 TosaTestEs ——————

9 Status and actions after downloading to device

Status ! Target Message Action
{”, @ ~ P Downloading to device completed without error.
Finish loading
H »
Start PLC_1 (current mode: Startup)
Cancel
[<] [T >

sl Lood ||
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Kapitel Demo PROFINET 1/0O-Objekt-Zahler mit TIA-Portal V13 und CS50-Sensor

Alle LEDs der SPS sollten GRUN sein. Klicken Sie auf Online gehen. Sie miissten nun

| Topology view [g#, Networkview [[I} Device view
% Network| §§ Connections [Hii connectio [ & | Qs S | | Network overview M
Al
2 Device Type
ﬂ ¥ ET200SP station_1 ET200SP station
L) I 1 cssotgosrs M > PLCT CPU 15105P-1 PN
CPU15105P-1 PN i css0 O v GSD device_1 GSD device
L PLC1 » CS501898F5 cs50
T |
PN/IE_1
v

Folgendes sehen:
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Fehlerbehebung

9

Fehlerbehebung

Falls nicht alle LEDs griin sind, gehen Sie offline und klicken Sie auf das Symbol fiir die ve
Geréte.

42

Klicken Sie auf Suche starten. Die SPS und der CS50-Sensor missten nun angezeigt wery
Accessible devices R

! Type of the PGIPC interface: | PNIIE j
——— b

Objekt-

PROFINET 1/O-

PGIPC interface: 5] Intel(R) PRO/1000 MT Network Connection <3> @ g‘
Accessible nodes of the selected interface:
Device Device type Type Address MAC address
win-sn7tkOuevh9 SIMATIC-PC PNIIE 192.168.20.175 00-05-1B-B0-2F-58
plc_1 CPU 1510SP-1 PN PNIIE 192.168.189.1 28-63-3648-AD40
.ﬂjg cs-501898f5 Smart Camera PNIIE 192.168.189.4 00-0B-43-18-6C49

[|Flash LED

Startsearch |
Online status information:
%2 Retrieving device information... [~
Scan and information retrieval completed. —
v

[ Display enly error messages

Show

Cancel

Falls der Name des CS50-Sensors falsch ist, wird keine Verbindung hergestellt. Der
Standardname lautet ,,cs50“ plus die letzten drei Zeichenpaare der MAC-Adresse, z. B.
,cs50186¢49“. Kehren Sie zu den allgemeinen Einstellungen des CS50-Sensors in der
Gerateubersicht zuriick und andern Sie ggf. den Namen. Wiederholen Sie das
Kompilieren und Herunterladen. Versuchen Sie dann noch einmal, eine Verbindung
herzustellen. Dies ist die haufigste Ursache fiir Fehler beim Herstellen einer Verbindung.
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Demo ausfiihren

Klicken Sie im linken Fensterbereich auf den Pfeil neben ,Beobachtungs- und
Forcetabellen®. Doppelklicken Sie auf ,Beobachtungstabelle_1“. Die Beobachtungstabelle
wird daraufhin im zentralen Bereich des Fensters geoffnet. Klicken Sie auf das Symbol
zum Uberwachen der Variablen.

i Name Address Display format Menitor v... Medify value 7

1 “ProgramData”.ChangeJob Bool FALSE
2 “ProgramData”.New_JobSlot DEC+- 2

3 “ProgramData”.Get_CurrentiobSlot Bool FALSE
4 “ProgramData”.Current_JobSlot DEC+- 1

b “ProgramData“ Trigger B Bool B FALSE
6 “ProgramData" TotalTriggerCount DEC+- 1

7 “ProgramData”.Pass Bool FALSE
8 “ProgramData” TotalPassedCount DEC+- 0

9 “ProgramData" Fail Bool (=] TRUE
10 “ProgramData” TotalFailedCount DEC+- 1

1 “ProgramData” TotallnspCount DEC+/- 1

12 “ProgramData” .ResetCounters Bool FALSE
13 “UserData" .NumberOfParts %DEB2.DBWO Hex 1620000
14 “ProgramData”.ResetError Bool FALSE
15 “ProgramData”.CommandResult.Fail Bool FALSE
16 “ProgramData”.CommandResult.*No Job In Slot" Bool FALSE
17 “ProgramData”.CommandResult.UnknownCmd Bool FALSE
18 “ProgramData”.CommandResult Success Bool FALSE

Hier kdnnen nun folgende Vorgange getestet werden:

Change Job Switch jobs from one slot to another

Get Current Job Slot Displays the slot of the currently running job
Trigger an Inspection Causes the camera to cycle through its ingpection.
Reset Counters Resets the TotalTriggerCount, TotalPassedCount,

TotalFailedCount, and TotallnspCount to 0, and also
sends a command to the camera to reset its internal
counters.

Reset an Error condition If an error occurs during run time, this will reset it, so
demo may be continued.
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Fehlerbehebung
Jobs dndern und aktuellen Job-Slot abrufen

Denken Sie daran, wie oben beschrieben einen Job in einen Slot des Kameraspeichers
zu laden. Damit dieser Test korrekt durchgefiihrt werden kann, laden Sie einen weiteren
Job in Slot 2 der Kamera. Laden Sie beispielsweise den Job Circle_LocatorDemo.
Geben Sie die Geratesteuerung frei, indem Sie auf die Registerkarte Verbinden klicken
und dann, wie im Bild unten dargestellt, das Schlosssymbol zu geschlossen andern.
Klicken Sie anschlieRend erneut auf die Registerkarte Ausfiihren, damit der neue Job
richtig ausgefuhrt wird.

Connect

CS-50189F75
@ s 5

[ Connected ]

\ -50189F75
L Running

Image

/ /£

10.20.1.234

v) Details

Navigieren Sie dann zur Beobachtungstabelle_1 und klicken Sie dort auf die
Schaltflache mit der Brille und dem Symbol zum Abspielen. Damit beginnt nun die
Datenuberwachung.

7 A
Address Display format Monitor value  Modify value 4
“ProgramData®.ChangeJob Bool @ FALSE
*ProgramData”.New_jobSlot DEC+- 1
“ProgramData”.Get_CurrentiobSlot Bool (3 FALSE
4 *ProgramData” Current_lobSlot DEC+- 2
5 “ProgramData” Trigger E] Bool [+ @ raLse 1
6 *ProgramData* TotalTriggerCount DEC+- 7
“ProgramData” Pass Bool (3 FALSE
*ProgramData” TotalPassedCount DEC+- 4
El “ProgramData” Fail Bool [ TRUE
10 *ProgramData” TotalFailedCount DEC+- 3
*ProgramData” TotalinspCount DEC+- 7
“ProgramData” ResetCounters Bool [ FALSE
“UserData” NumberOfParts %DB2.DBWO Hex 1620000
14 “ProgramData” ResetError Bool [3 FALSE
“ProgramData”.CommandResult Fail Bool (@ FALSE
*ProgramData®.CommandResult.“No Job In Slot* Bool [ FALSE
“ProgramData”.CommandResult.UnknownCmd Bool [ FALSE
“ProgramData”.CommandResult.Success Bool [3 FALSE

Rufen Sie die ,Beobachtungstabelle_1“-Elemente ChangeJob (Job dndern) und
New_JobSlot (Neuer Job-Slot) auf. Klicken Sie dann neben New_JobSlot in die Spalte
Modify value (Wert bearbeiten), geben Sie den Wert ,2“ ein und driicken Sie die
Eingabetaste. Klicken Sie in der Zeile ,ChangeJob®“ auf den Wert in der Spalte ,Modify
value“ und geben Sie TRUE (WAHR) ein. Klicken Sie oben in der Symbolleiste auf die
Schaltflache mit dem Blitzsymbol und der Zahl 1. Dadurch wird der Job-Slot als Slot 2
festgelegt. Klicken Sie dann erneut auf das Blitzsymbol.

@ & % & [7=
i Address Display format Monitor value Comment

“ProgramData”.ChangeJob Bool @ FALSE
*Programbata” New_obSlot Bl DEC+- ~]1
“ProgramData”.Get_CurrentiobSlot Bool @ FALSE
“ProgramData®.Current_obSlot DEC+- 2

5 *ProgramData” Trigger Bool FALSE

6 “ProgramData” TotalTriggerCount DEC+- [
“ProgramData” Pass Bool [] FALSE

CS50 Softwarehandbuch fir
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Kapitel Demo PROFINET 1/0O-Objekt-Zahler mit TIA-Portal V13 und CS50-Sensor

Statt des aktuellen Jobs wird daraufhin der Job in Slot 2 gedéffnet. Um sicherzustellen,
dass dadurch alle Anderungen geldscht werden, die Sie in der Spalte ,Modify value®
(Wert bearbeiten) vorgenommen haben, klicken Sie in der Zeile Get_CurrentJobSiot
(Aktuellen Job-Slot abrufen) auf den Wert in der Spalte ,Modify value“. Geben Sie TRUE
(WAHR) ein und klicken Sie dann erneut auf das Blitzsymbol.

_%:: 5]»7| to 77| 7 (/J m‘ 9

i Name Address Display format Monitor value Modify value
“ProgramData”.Changelob Bool FALSE
“ProgramData”.New_JobSlot DEC+/- 1
“PregramData”.Get_CurrentiobSlot [E\ Bool FALSE TRU
“ProgramData”.Current_JobSlot DEC+- 1

Der aktuelle Job erscheint nun rechts neben Current_JobSlot (Aktueller Job-Slot). Sie
kdénnen diese Vorgehensweise wiederholen, indem Sie wieder zu Slot 1 wechseln und
Uberprifen, ob als aktueller Job-Slot tatsachlich 1 angezeigt wird.

Inspektion auslésen und Zahlerstande zuriicksetzen

Léschen Sie alle Anderungen, die Sie in der Spalte ,Modify value“ (Wert bearbeiten)
vorgenommen haben. Falls Sie die Inspektion mitverfolgen méchten, vergewissern Sie
sich, dass die CS50-Software aktiv und mit dem Gerét verbunden ist. Uberprifen Sie
auch, ob der Job ausgefiihrt wird. Falls Sie die CS50-Software nicht ausfihren mdchten,
kénnen Sie die Trigger anhand der LEDs am Gerat tiberwachen. Andern Sie den Wert in
der Spalte Trigger in TRUE (WAHR) und klicken Sie dann erneut auf das Blitzsymbol.

= @ [ u@ 2 =
i Name Address Display format Monitorvalue  Modify value Vo
1 “ProgramData®.Changelob Bool FALSE
2 “ProgramData”.New_JobSlot DEC+- 1
3 “ProgramData”.Get_CurrentiobSlot Bool FALSE
- “ProgramData”.Current_JobSlot DEC+/-
5 *ProgramData” Trigger =) Bool E TRUE )
6 “ProgramData”.TotalTriggerCount DEC+- :
7 “ProgramData”.Pass Bool FALSE

Der Wert fir NumberOfParts (Anzahl der Teile) &ndert sich nun in 2 oder 5. Die
Booleschen Werte fiir ,Pass” (Erfolg) und ,Fail* (Fehlschlag) signalisieren, ob die
Inspektion erfolgreich war oder nicht. AuBerdem werden die entsprechenden
Zahlerstande erhéht. Jedes Mal, wenn Sie auf die Schaltflache mit dem Blitzsymbol
klicken, wird eine Inspektion gestartet und damit zum nachsten Bild gewechselt. Die
Inspektionsergebnisse sind abwechselnd Erfolge und Fehlschlage.
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¥
©
o)
Um die Zahlerstande zurlickzusetzen, I6schen Sie alle Einstellungen in der Spalte C,)
~,Modify value® (Wert bearbeiten) und dndern Sie dann die entsprechende Einstellung in Q
der Zeile ResetCounters (Zahler zuriicksetzen) zu TRUE (WAHR). Klicken Sie |: g
anschlieBend wieder auf das Blitzsymbol. Alle im Bild unten blau markierten Zahlerstande RN
werden nun auf 0 zuriickgesetzt. ZzQ
L @
O=
D: :(0
7= — O N
= 2 |8 2 ) £ [T
Name Address Display format Monitor value Modify value 7
“ProgramData”.Changelob Bool FALSE
2 “ProgramData” .New_JobSlot DEC+i- 1
3 “ProgramData”.Get_CurrentiobSlot Bool FALSE
- “ProgramData”.Current_JobSlot DEC+/- 1
5 “ProgramData” . Trigger Bool FALSE
6 “ProgramData”.TotalTriggerCount DEC+/- a
7 *ProgramData”.Pass Bool (@] TRUE
8 *ProgramData”.TotalPassedCount DEC+- o
9 “ProgramData* Fail Bool FALSE
10 “ProgramData” TotalFailedCount DEC+-
1 “ProgramData”.TotallnspCount DEC+-
12 “ProgramData” ResetCounters \E‘ Bool
13 “UserData”.NumberOfParts %DB2.DBVO Hex e
14 “ProgramData”.ResetError Bool FALSE

Wenn Sie diese Einstellung erneut 16schen, den Wert fir , Trigger® auf , TRUE" (WAHR)
setzen und noch einmal auf das Blitzsymbol klicken, starten sowohl der SPS-Zahler als
auch der Zahler der CS50-Software bei 1.

Fehler zuriicksetzen

Sollte einer der unten dargestellten ,TRUE"“-Werte einen Fehler zuriickgeben, kénnen
Sie diesen Fehler beheben, indem Sie in der Zeile ResetError (Fehler zuriicksetzen)
»,T RUE" (WAHR) eingeben und dann wieder auf die Schaltflache mit dem Blitzsymbol
klicken. Setzen Sie den Wert dann auf FALSE (FALSCH) zuriick und klicken Sie erneut
auf die Schaltflache. Sadmtliche Fehler in den unten dargestellten Werten missten nun
beseitigt werden.

“ProgramData“.CommandResult.Fail Bool FALSE
“ProgramData”.CommandResult.*No Job In Slot”® Bool FALSE
“ProgramData“.CommandResult.UnknownCmd Bool FALSE
“ProgramData”“.CommandResult.Success Bool FALSE

CS50 Softwarehandbuch fir
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wemeco . Demo PROFINET 1/O-
Kreislokalisierung mit TIA-
Portal V13 und CS50-
Sensor

Dieses Kapitel beschreibt die Anwendung des di-soric-SPS-Democodes
in einem Vision-Job mit Testobjekt. Die PROFINET I/O-Demodateien
befinden sich im Installationsordner der CS50-Software: C:\di-
soric\Tutorials and Samples\CS50 Sensor\PROFINET
demo\TIAPortal_Demos\ Circle_LocateDemo. Offnen Sie die Datei
Circle_LocatorDemo.avp in der CS50-Software und laden Sie sie auf
die Kamera herunter.

Hinweise:

+ Bevor das Kommunikationsprotokoll der Kamera in dieser
Umgebung verwendet werden kann, muss es fir PROFINET 1/O
aktiviert werden. Informationen zum Aktivieren und Umschalten
von Kommunikationsprotokollen finden Sie in Kapitel 1
Industrieprotokolle aktivieren.

» Bei CS50-Software-Jobs wird die PROFINET I/O-Kommunikation
zwischen Kamera und SPS mithilfe der di-soric Link-Funktion
koordiniert.

Wichtig: Mit PROFINET 1/O kénnen die IP-Adresse und die
Subnetzmaske der Kamera von der SPS automatisch zugewiesen
werden. Dazu darf dem CS50-Sensor jedoch beim Neustart so lange
keine IP-Adresse zugewiesen werden, bis die SPS in den
Betriebsmodus wechselt. In der Zwischenzeit wird der CS50-Sensor
im Netzwerk der CS50-Software nicht angezeigt.
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Uberblick

In dieser Demonstration erfahren Sie, wie man einen gespeicherten Job auf die Kamera
|adt und Gber PROFINET 1/O eine Verbindung zu einer Siemens ET200SP-CPU-SPS
herstellt. Auflerdem zeigen wir Ihnen anhand einiger Beispiele, wie man Programme
ausfuhrt, die Uber eine Schnittstelle mit der Kamera verbunden sind. Wahrend der Prifung
der PROFINET I/O-Kapazitaten werden folgende Schritte ausgefuhrt:

e Start mit der CS50-Software

Offnen Sie einen Demo-Vision-Job in der CS50-Software. Bevor die Kamera mit der SPS
verbunden wird, kdnnen Sie mithilfe der Option , Try Out® (Ausprobieren) eine Vorschau
aufrufen.

* Vorbereitung der SPS

Integrieren Sie die Kamera in die SPS-Umgebung mit der Software TIA Portal und der
GSD-Datei.

e Start der Kamera

Losen Sie die Kamera, wahrend sie online ist, mit der SPS aus und beobachten Sie die
Veranderungen im Inspektionsstatus, wahrend die SPS die Parameter des Vision-Jobs
neu konfiguriert. Vor dem Start der CS50-Software sollten Sie sicherstellen, dass
entweder die Kamera mit der SPS verbunden ist oder sich SPS und Kamera beide im
gleichen Netzwerk befinden. Vergewissern Sie sich, dass der PC, die SPS und die
Kamera dieselbe Netzwerkklasse und die entsprechenden Subnetzadressen aufweisen.

Starten Sie die CS50-Software und wahlen Sie die Kamera aus.

Select a device to start editing a job
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Klicken Sie in der Ansicht ,Image“ (Bild) auf Load a Job (Job laden). w .@
Suchen Sie dann den Ordner C:\di-soric\Vscape\Tutorials And Z.L2
Samples\CS50 Sensor\PROFINET Ty
demo\TIAPortal_Demos\Circle_LocatorDemo. Wahlen Sie die Datei @) [e}
Circle_LocatorDemo.avp aus. % 1)
P e — e , oS
@vv « Vscape » Tutorials And Samples » CS50 » PROFINET Demo » TIAPortal_Demos » BlobDemo E Y
Organize v Include in library v Share with v Slide show Burn New folder 8
¢ Favorites L
Bl Desktop .
& Downloads
=l Recent Places . : m . u m
TIABlobDemo BlobDemo Demo Kit Dice 1 Demo Kit Dice 2
4 Libraries
'-7} Documents

Der Demo-Job enthélt zwei Tools: Locate Shape (Form lokalisieren) und Circle
(Kreis).

’ , Locate Shape1
sy 1

|
!' 314 !' Circlei

Hier eine Ubersicht der PROFINET I/O-Struktur:

388

<o
S8

8

Tool Result PLCIN

Instance Point1 “UserData".Instance1Point1(%DB2.DBD2)
Instance Point2 “UserData" Instance1Point2(%DB2.DBDE)
Instance Point3 “UserData" InstancePoint3(%DB2.0BD10)
Status *UserData". Status[0](%DB2.D8X0.0)
RadiumDatum “UserData" RadiusDatum(%DB2.DBD14)

Diese Daten werden in zyklischen Intervallen zwischen Kamera und SPS
ausgetauscht.
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Sobald der Job geladen ist, verknlpfen Sie die vorgespeicherten Bilder auf dem lokalen
PC. Klicken Sie dazu auf der Schaltflache Camera (Kamera) auf das Symbol ganz links,
um ein Bild auszuwahlen und zu laden.

File Help 9 4 B ’
Connect ‘

CS-501898F5
’ Edit mode v /
¥ P

a
280 x 960 Pixels

bit Grayscale

Daraufhin 6ffnet sich ein Fenster, in dem Sie eine Datei auswahlen kdnnen. Navigieren Sie
zu demselben Ordner, in dem der Demo-Job (PROFINET 1/0O Demo) geladen wurde.
Sobald die Bilder gefunden wurden, andert sich das Symbol: Anstelle der Kamera
erscheint nun ein Ordner.

A .
P - D 'J
Klicken Sie auf das Symbol Try Job Once (Job einmal testen), um den gesamten Job mit
dem geladenen Bild durchlaufen zu lassen.

)R

S

1280 x 960 Pixels V

bit Grayscale
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Die Datei enthalt zwei Bilder. Eines davon flhrt bei der Inspektion zu einem Erfolg,
das andere zu einem Fehlschlag.

[1898F5 <Current Job Has Not Been Saveds>!

L]

fie Hp 9 AEOIA (2]
Connect Image Eait Run 7 |
st moce

()]
[
>
st
Q0
1)
©
X
o
1)
()
bt
X

Connected

S

Q
|_
LU
<
o
©)
o
o
o
£
o
(@)

safjCamera
260

pacis
8 b Grayscae
Locate Shape1
Q| it
Bl g Zims

Circle1 a
- XY = (27231, 324.72) o
B s |

@ Tnspection Outputs

)
)

7

MicroHAWK1898F5 | 1020.1.234 | MicroH

|1898F5 <Current Job Has Not Been Saved>

O | B
ll Fie vep 9 @EOYAD (7]
Connect Image Edit Run 00
- === L = |
E—— / / /
M2
=
... ,
@ e V/ o=
Locate Shape1
I ?,1 (s51,266.5) s H 4000.000

0.200

\? 0|
& Circle1 o
[F] S

@ Inspection Outputs g

Virtual 1
Low->High
0

Ughting Mose Strobe
Ughting Select Expansion
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Klicken Sie nun oben in der Symbolleiste auf Run (Ausfiihren). Dadurch wird der Job auf
die Kamera heruntergeladen. Der Job kann nun ausgefuhrt und getestet werden. Damit
die Demo mit Job-Anderung ausgefiihrt werden kann, muss dieser Job allerdings in

Slot 1 geladen werden. Klicken Sie oben in der Symbolleiste wieder auf die Schaltflaiche
zum Offnen der Ansicht Edit (Bearbeiten).

Klicken Sie auf das Slot-Symbol und wahlen Sie ,Slot 1 oder New Slot (Neuer Slot) aus,
falls derzeit keine Slots belegt sind.

File Help 9 A B
Connect Image V\‘

CS-501898F5
’ Edit mode v

= /

Der Job und die Bilder werden nun im Flash-Speicher der Kamera gespeichert.
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Uberblick

Einrichtung von TIA Portal Version 13

Die Anleitung in diesem Kapitel wurde auf der Basis der Software Siemens TIA Portal
(Version 13) und einer ET200SP-CPU (Katalognummer 6ES7 510-1DJ01-0ABO,
Hardwareversion 2, Firmwareversion 1.8.2) erstellt. In diesem Beispiel wird die
Vorgehensweise fur den CS50-Sensor beschrieben. Die Vorgehensweise fir andere
Gerate ist jedoch ahnlich.

Starten Sie das TIA Portal vom Desktop aus.

Erstellen Sie Uiber das Menu Projekt > Neu ein neues Projekt. Der Standardname lautet
.Project1®, wie unten dargestellt. Geben Sie die nétigen Informationen an und klicken Sie
dann auf Erstellen.

Inser Tools indov elp

Proj Edit  View
Gf DY soveproject @ ¥ D B MG E R ¥ coonine ¥ Goofiine fp I 2 H [1]

Devices

EEQQ

» (g Online access
» [5 Card Reader/USB memory

TVEate a New project

Project name: |Project!

Path: | C\UserslsystestiDocuments|Automation

Author: | systest

Comment:
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Kapitel Demo PROFINET 1/O-Kreislokalisierung mit TIA-Portal V13 und CS50-

Dieser Screenshot zeigt den Hauptbildschirm, der sich 6ffnet, wenn Sie ein Projekt 6ffnen.

ns - CAUsersisystestiDocuments\Automationisystestdemolsystestdemo

Totally Integrated Automation
PORTAL

Options

[ s ] BT

» fj Online acces:
» [ip Card Readerluse memary

9 Properties  |%}Info i) | % Diagnostics.
General

v [Details view

No ‘properties available.
Noproperties’ can be shown There is either no orthe nothave properties.

Doppelklicken Sie auf Neues Gerit hinzufiigen.

T4 Siemens - C:\Users\systestiDocuments\Automation\systestdemo
Project Edit View Insert Online Options Tools Window

GF Y H saveproject @ ¥ FE 3 X D (¥ ) M

Devices

5 Q © EE

¥ 7] systestdemo

# Devices & networks
» [g§ Common data
» rj] Documentation settings

4 f@ Languages & resources
» i@ Online access
» [ Card ReaderiUSE memory
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Uberblick

-
o

Offnen Sie den Pfeil SIMATIC ET200 CPU und dann den Pfeil ET200SP CPU. Offnen
Sie CPU 1510SP-1 PN und klicken Sie anschlieRend auf 6ES7 510-1DJ01-0ABO.
Daraufhin 6ffnet sich der unten abgebildete Bildschirm. Klicken Sie auf OK.

Add new device

Device name:

()]
[
>
st
Q0
1)
©
X
o
1)
()
bt
X

[PLC_1 |

Q
|_
LU
<
o
©)
o
o
o
£
o
(@)

~ [ Controllers Device:

» [ SIMATIC 57-1200
» [ SIMATIC 57-1500
» [ sIMATIC S7-300
» [ SIMATIC S7-400
~ [ SIMATIC ET 200 CPU

~ [ ET2005P CPU

~ [ CPU 15105P-1 PN

Controllers

CPU 1510SP-1 PN

L

I 6557 510-1000-0480 Article no.:  |6ES7 510-1DJ01-0ABO ]
HMI | 6E57 510-1DJ01-0AB0f Version: [vis [+]
» Cﬂ CPU 15125P-1 PN
— » [[§ CPU 1510SP F-1 PN Description:
Q » (@ CPU 1512SPF-1 PN CPU with work memory 100 KB code and 750 KB
» [l Unspecified ET200SP CPU data; 72 ns bitinstruction time; 4-stage
protection concept, integrated technology

» (@ E72005 cPU functions: motion, closed-loop centrol,

» [ ET200pro CPU counting&measuring; integrated tracing;
PROFINET IO controller, supports RTIRT, 3 ports,
MRP, transport protocol TCP/IP, S7
communication, Web server, routing; firmware
vis

PCsystems

» (i, Device Proxy

Drives

[w) Open device view oK \ [ Cancel
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Kapitel

Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit TIA-Portal V13 und CS50-

Sie sehen nun folgenden Bildschirm.

ntsAutomationsystestdemolsystestdemo

Helg

s SMEER § coonine Fcoofiine o [N X ]

Totally Integrated Automation
PORTAL

> | Information

Devices. [ Topology view | Networkview |} Device view || Options
50O [EE PR 24 | [ Device overview i
[ R Tmoduie e = |vlcamog |f
L ~ e e cuisiose [a][Seerc:  |wy]@i]|2
» POFNETIerce ! O 1 @rier g
D E » (1§ ET2005P CPU 2
o 2 i < modules
T [¢]
3 4 2 4 o
o s g
Ra 5 = 5
o 7 g
o s &
o o
PR 5
o 11 e
o [ » (@ Er2008 5
o 13
o 18 =
o s i
o 16 E
o 17 2
o 18 g
o 1 |
&l o 2 B
e s <] 5] 05 Bl o 8 ‘
| Properties  [*info @] @ Diagnostics |
| General [ 10tags | System constants | Texts |
— » General ~
[ Details view
I a1 ot
e Mosimum cycle time: [150 =
B
4 Bl Eneble minimum cycle me for i OBs
[ Technology objects Minimumn cycle time: [1 ms |
& Exemal i
@ rciegs
ICa) PLC dota types

Klicken Sie im SPS-Bild auf das untere griine Késtchen. Daraufhin sehen Sie im unteren
Bereich Folgendes:

_J General H 10 tags “ System constants

H Texts

| 6| Properties

H £

] Info y"ﬂDiagnostics |

w PROFINETinterface [X1]
General
Ethernet addresses
Time synchroniztion
Operating mode

» Advanced options

Web serveraccess
Hardware identifier

Ethemet addresses

Interface networked with

IP protocol

Subnet: | Not networked

[ Add new subnet

(®) SetIP address in the project

IPaddress: | 192 . 168 .0 .1
Subnetmask: | 255 . 255 . 255 . 0

v
PLC_1

Klicken Sie auf Neues Subnetz hinzufiigen. Im Feld ,Subnetz* wird nun ,PN/IE_1*

angezeigt. Geben Sie nun in das Feld ,IP-Adresse” die IP-Adresse ein, die fur dieses

Gerat verwendet werden soll. Denken Sie daran, regelmaRig auf Projekt speichern zu

klicken, damit Ihre Anderungen nicht verloren gehen.

| >

10-10
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Uberblick 1 0
op
— 2
Auf der rechten Seite des Bildschirms sehen Sie nun dies: w .@
Z.L
L ®©
: 0%
Options X o
=l 5
v | Catalog o
; s o
<Search> TR
[ Filter

» (1§ ET200SP CPU

» g Interface modules
r

L/l BusAdapter

(@I

(M DQ

F A

L Al

(M AQ

r - -
L/l Communications modules

v

(1§ Station extension
[ Technelogy modules
=

L@ Server modules

(i ET200AL

v Vv VvV Vv Vv VvV Vv Vv v

Unser Testgerat umfasst folgende Module:
1. DI 16x24VDC ST, Artikelnummer: 6ES7 131-6BH00-0BAO
2. DQ 16x24VDC ST, Artikelnummer: 6ES7 132-6BH00-0BAO

Um diese Module hinzuzufiigen, klicken Sie zunachst auf den Pfeil neben DI und 6ffnen
Sie dann Uber die entsprechenden Pfeile die Untermends, bis Sie die Artikelnummer von
Gerat 1 gefunden haben. Klicken Sie darauf und halten Sie die linke Maustaste gedrickt.
Ziehen Sie die Nummer nun nach links in Slot 2.

CS50 Softwarehandbuch fir 10-11



Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit TIA-Portal V13 und CS50-

Sie mussten nun Folgendes sehen:

P = Y2 [Module Rack [Slot  [laddress |Q address Type [EEEIO:
0(,“ i 3 v PLC1 ) 1 CPU15105P...| » | [<Search> [
& = = — =
" & » PROFINETinterface_1 [ i1 PROFINETin...| | & Filcer
3 N 0 1 _| » @ er200sp cru
DI 16x24VDCST_1 ) 2 0.1 DI16RAVD-] = | [ incerisce modules
9 2 » (8 BusAdapter
0 4
1 23|23 =28l 75 IE's: 5 = | ~[@o
» [ DI 8x24vDC ST
o g » [ DI 8:24VDC SRCBA
[ o Y » [j§i DI 4x120.230VAC ST
k 0 5 ~ [ DI 16x24VDC ST
I o 2 [l 6E57 131-6BH00-0BAO
E 9 1w » [l DI 8:24VDC HF
© Al » [l DI 8XNAMUR HF
99 o 12 » [ 0Q
00 [ 13 »mA
28 [ 14 e
e » (mAQ
88 9 B » [ Communications modules
00 9 16 » [ station extension
9) 17 » [ Technology modules

Wiederholen Sie diese Schritte fur Gerat 2, indem Sie auf den Pfeil neben DQ klicken und
das entsprechende Untermenu 6ffnen. Sie mussten nun Folgendes sehen:

- ™ W - Module & [t Tsddress | Q address | Type T 2
& & » PROFINETinterface_1 0 1x1 PROFINETIN... || & Fiter
~ &
&7 S o i » [ ET2005P CPU
DI 16:24VDC ST_1 [ 2 0.1 oiiexew... [=| |
» [l Interface modules
DQ 16x24VDCI0.5AST_1 ) 3 0.1 DQ 16x24V... » [ Bushd
p
° 4
1 A D | B = —| »@o
P
Rack_0 = 5 v
» [l DQ 4:24VDCI2A ST
i g Z » [l DQ 4:24.230VACI2A ST
- o 8 » [l DQ 8:24VDCI0.5A ST
i 9 2 » [l DQ 8x24VDCI0.5A SNK BA
[ g 10 » [l RQ 4x24VUCI2A CO ST
o g 1'; ~ [l DQ 16:x24VDCI0.5A ST
00 [ 6E57 132-6BH00-08A0
8y 9 3 » [} DQ 8x24VDCI0.5A HF
ey 9 i » [ DQ 4x24VDCI2A HF
60 v 15 » [l RQ 4x120VDCI230VACI5A NO
00 0 16 G
00 » @A
e 0 17 N

Klicken Sie auf das SPS-Bild in Slot 2. Sie sehen nun folgenden Bildschirm:

JGeneraI “IO tags HSystemconstants HTexts |

v General .
Potential group

Project information
Catalog information
Identification & Maintenance

Potential group () Use potential group of the left module (dark BaseUnit)
¥ Module parameters (») Enable new potential group (light BaseUnit)
General
» Channel template
¥ DI16

General

TV T A

» Inputs
1/0 addresses
Hardware identifier
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Uberblick 1 0
op
=

Vergewissern Sie sich, dass die Option Neue Potenzialgruppe ermoglichen (Helle @
BaseUnit) ausgewahlt ist. Wiederholen Sie diese Schritte fir Slot 3. Speichern Sie das Z2
Projekt. w O
Oo
Klicken Sie als Nachstes auf Extras > Geratebeschreibungsdateien (GSD) verwalten. % .g
oS
Source path: CivscapelFirmwarelgsd ' 7‘ QE)
(@]
Content of imported path
[T File Version Language Status Info
[ GsbmLv2.32 V232 English Alreadyinstalled SmartCam...
[<] [ B
‘ ‘ sta | cancel ‘

Navigieren Sie zu folgendem Dateipfad: C:\di-soric\Vscape\Firmware\gsd\CS50
Sensor. Wahlen Sie die entsprechende GSD-Datei aus, indem Sie das Kastchen neben
dem Namen aktivieren, und klicken Sie dann auf Installieren.
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit TIA-Portal V13 und CS50-

Klicken Sie im rechten Bereich auf Hardware-Katalog. Navigieren Sie mithilfe der Pfeile
zu folgendem Bereich: Andere Feldgerédte > PROFINET IO > General (Allgemein) >
di-soric > Smart Camera (Smartkamera) > CS50 Sensor. Klicken Sie auf den CS50-
Sensor und halten Sie die linke Maustaste gedrickt. Ziehen Sie den Sensor nun nach
links in den Bereich ,Gerate & Netzwerke". Sie sehen nun Folgendes:

systestdemo » Devices & networks

- EX
[E Topology view ||ﬁ-n Network view (I} Device view
&% Network| 13 Connections [Hi connectio = J Network overview | Connections | «|»
(2] -
¥? Device Type
E| ¥ ET200SP station_1 ET200SP station
pLC1 css0 o b_PLCI CPU1510P1 PN
CPU 15105P-1 PN 550 O ¥ GSD device_1 GSD device
Not assigned » css0 css0

Klicken Sie im Bild des CS50-Sensors auf den Link Nicht zugeordnet und dann auf

PLC_1.PROFINET 10-System. Dadurch wird der CS50-Sensor mit dem PROFINET-
Netzwerk verbunden.

I 10 system: PLC_1.PROFINET 10-System (100)

€S50 |

S50 ’
PLC_1

il

o PLC_1.PROFINET 10-Syste...

PLC_1
CPU 1510SP-1 PN

10-14 CS50 Softwarehandbuch fiir



» Advanced options

Uberblick 1 0
g
-2
Doppelklicken Sie auf das Bild des CS50-Sensors. Im unteren Bereich sehen Sie nun Folgelif®
n
J General H 10 tags “ System constants “ Texts % (—_U
» T concra %
~ PROFINETinterface [X1] ehor E @
General o 9
Ethernet addresses Name: CS50 e X
<))
o

: i Author: |systest
Hardware identifier

. . . Comment:
Identification & Maintenance

Hardware identifier N

Geben Sie in das Feld ,Name:*“ den Namen des Geréats ein. Klicken Sie dann links auf
.Ethernet-Adressen” und geben Sie die IP-Adresse der Kamera ein. Dadurch kann die
SPS die IP-Adresse der Kamera festlegen.

CS50 Softwarehandbuch fir 10-15



Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit TIA-Portal V13 und CS50-

Beispielprogramm importieren

Offnen Sie das Beispielprogramm im TIA Portal iiber das Menii Projekt > Offnen.
Klicken Sie auf Durchsuchen und suchen Sie das Programm
Circle_LocatorDemo.ap13. Es befindet sich im Ordner C:\di-soric\Vscape\Tutorials
and Samples\CS50 Sensor\PROFINET
Demo\TIAPortal_Demos\Circle_LocatorDemo\TIACircle_LocatorDemo. Offnen Sie
auf der linken Seite auf der Registerkarte Gerate den Pfeil neben ,PLC_1[CPU 1510SP-
1 PNJ“. Klicken Sie auf den Pfeil neben ,Programmblécke“ und wahlen Sie dann alle
Blocke wie unten dargestellt aus.

Devices

5 QO =22
4 Main [0B1] 9
48 CommonlO [FC5] 9

J
48 MV_JobChange [FC3] 9
48 UserlO [FC2] ")
@ CommonData [DB1] 9
@ ProgramData [DE3] 9
@ UserData [DE2] 9

10-16 CS50 Softwarehandbuch fiir



Uberblick

Klicken Sie mit der rechten Maustaste und wahlen Sie ,Kopieren® aus. Klappen Sie nun
fur lhr neues Projekt die gleichen Pfeile wie oben beschrieben aus. Klicken Sie dann mit
der rechten Maustaste auf ,Programmblécke” und dann auf ,Einfliigen®. Denken Sie
daran, Ihre Anderungen zu speichern! Es kann sein, dass Sie zuvor im neuen Projekt den
Programmbaustein ,Main [OB1]“ I6schen mussen.

Klicken Sie nun im linken Fensterabschnitt des Projekts ,Circle_LocatorDemo® auf
,SPS-Datentypen®. Klicken Sie dann mit der rechten Maustaste, wahlen Sie
.Kopieren“ aus und fligen Sie die kopierten Inhalte in die SPS-Datentypen des neuen
Projekts ein.

Klicken Sie links im Projekt ,Circle_LocatorDemo“ auf ,Beobachtungs- und
Forcetabellen®. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf ,Beobachtungstabelle_1“ und
wahlen Sie dann ,Kopieren® aus. Figen Sie die Tabelle in ,Beobachtungs- und
Forcetabellen* des neuen Projekts ein. Denken Sie daran, das Projekt zu speichern!

Die Daten im neuen Projekt missten nun so aussehen:

v g PLC data types

B Add new data type

li| CameraCommandResult
CameraCommands
I#| CameraControlRegister
I#| CameraState
l#| CameraStatusRegister
I#] CommoninputAssembly
l#| CommonOutputAssembly
I UnitState

CS50 Softwarehandbuch fir 10-17
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit TIA-Portal V13 und CS50-

Mapping von IO liberprufen

Je nachdem, in welcher Reihenfolge die SPS Elemente laden kann, missen
moglicherweise die E/A-Adressen im Block geandert werden, damit sie mit denen in der
Gerateansicht unter ,Geratelbersicht® Ubereinstimmen.

Doppelklicken Sie auf das Bild des CS50-Sensors. Daraufhin wird rechts die
Geratelbersicht angezeigt.

Der folgende Screenshot dient lediglich der Veranschaulichung. Die Gerateubersicht
kann bei lhnen anders aussehen.

Device overview
Y2 .. Module Rack Slot | address | Q address Type
¥ (S501898f5 0 0 CS50
» Interface 0 0 X1 Cs50
Status_1 0 1 243 Status
Control_1 0 2 2.3 Control
EchoIn_1 (o] 3 256...257 Echoln
Echo Out_1 0 4 256..257 Echo Out
Cmd Code Rslt_1 0 5 258..261 Cmd Code Rslt
Cmd Code_1 0 6 258..261 Cmd Code
Cmd Ret_1 0 7 262..265 Cmd Ret
Cmd Arg_1 0 8 262..265 Cmd Arg
State_1 0 9 266 State
0 10
0 1
0 12
0 13
0 14
0 15
0 16

Offnen Sie ganz rechts im ,Hardware-Katalog“ den Abschnitt Modul.
Sie sehen nun Folgendes:

~ [ Module
[l Ecclean in
[l Bcclean Out
[l Floatin
[l Float Out
[l Intin
u Int Out
[. Long In
m Long Out
[l Long String In
[l Long String Out
[l short String In
[l short String Out

[l vioin

[l vio out
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Uberblick

Ziehen Sie nun ,Boolean In_1“ und ,Float In_1“ manuell mit der Maus in die
Gerateubersicht. Wenn Sie auf ,Boolean In_1“ klicken, zeigt TIA den entsprechenden
Ziel-Slot an. Wiederholen Sie diesen Schritt fur ,Float In_1“. ,Int In“ kann nur in den
angezeigten Slot gezogen werden; alles andere wird von TIA unterbunden.

Ihre Geratelbersicht misste nun folgendermalRen aussehen. Die hier dargestellten
Adressen sind lediglich exemplarisch und stimmen nicht mit den Adressen in lhrer
Ubersicht tberein.

()]
[
>
st
Q0
1)
©
X
o
1)
()
bt
X

Q
|_
LU
<
o
©)
o
o
o
£
o
(@)

J Device overview
¥/ .. Module Rack Slot | address | Q address | Type
¥ (5501898f5 0 0 CS50
» Interface 0 0 X1 CS50
Status_1 0 1 2.3 Status
Control_1 0 2 2.3 Control
Echo In_1 0 3 256...257 Echo In
Echo Out_1 0 4 256..257 Echo Out
Cmd Code Rslt_1 0 5 258...261 Cmd Code Rslt
Cmd Code_1 0 6 258..261 Cmd Code
Cmd Ret_1 0 7 262..265 Cmd Ret
Cmd Arg_1 0 8 262..265 Cmd Arg
State_1 0 9 266 State
0 10
0 1
0 12
0 13
0 14
Intin_1 0 15 4..23 Intin
0 16
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Als Nachstes missen Sie die SPS-Programmbldcke an die folgende Ansicht anpassen.
Klappen Sie dazu links unter ,Gerate” den Pfeil neben ,Programmblécke” aus und
doppelklicken Sie auf ,OB1 [OB1]“. Dadurch wird in der Mitte ein neuer Bereich geoffnet.
Scrollen Sie in diesem Bereich nach unten zu Netzwerk 1.

Gleichen Sie hier die Zahlen an die in der Gerateibersicht angezeigten Werte an (siehe
Beispiel unten). Lassen Sie den Wert ,DB_Nummer® unverandert.

¥  Network 1: CycliclO

Copies unitdata to the CommonData database

9% Cs
“CommonlO*

EN ENO
Status_1

NN

Control_1
Echo In_1
256 Echo Out_1
Cmd Code
Result

58 — Cmd Code
2~ Cmd Ret
2~ Cmd Arg
266 — State
1 DB_Number

Gehen Sie fir Netzwerk 4 genauso vor. Verwenden Sie dazu die Adressen fir ,Boolean
In_1* und ,Float In_1* aus der Geratelbersicht und fiigen Sie sie unten bei
,BOOL_ADDR" bzw. ,FLOAT_ADDR® ein. Lassen Sie den Wert ,DB_Nummer*
unverandert.

%FC2
“UserlO®

EN ENO =
4 BOOL_ADDR
FLOAT_ADDR
DB_Number

NN
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Uberblick

10

Denken Sie daran, das Projekt zu speichern! Klicken Sie in der obersten Ebene auf
PLC_1 [CPU 1510SP-1 PN] und dann auf das Symbol zum Kompilieren.

5
ol

Kreislokalisierung

Es durfen KEINE Kompilierfehler auftreten. Sofern keine Fehler aufgetreten sind, klicken Sig
Download-Symbol.

n

Sie sehen nun folgenden Bildschirm:

Extended download to device X

Demo PROFINET I/O-

Configured access nodes of "PLC_1"

Device Device type Slot Type Address Subnet
PLC_1 CPU1510SP-1PN  1X1 PNIIE 192.168.189.1 PNIIE_1
Type of the PGIPC interface: ‘!__PNVIE [+]
PGIPCinterface: |l Intel(R) PRO/1000 MT Network Connection <3= | v | €[}
Connection to interfacelsubnet: PNI/IE_1 v @
Compatible devices in target subnet: [W) Show all compatible devices
Device Device type Type Address Target device
- - PNIIE Access address -

Startsearch

Online status information:

[ Display only error messages

T
Loa Cancel ‘

CS50 Softwarehandbuch fir 10-21
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Wahlen Sie lhre PC-Netzwerkschnittstelle aus und dndern Sie die Verbindung zu
Schnittstelle/Subnetz in PN/IE_1. Klicken Sie auf Suche starten. Es musste nun
»,SPS_1“ angezeigt werden, zusammen mit der zugewiesenen Adresse. Klicken Sie auf
Laden. Falls ein dhnlicher Bildschirm wie unten angezeigt wird, fiihren Sie fir die SPS
einen Speicher-Reset (MRES) durch und wiederholen Sie den Ladevorgang noch
einmal. Sollte das Problem dann immer noch auftreten, klicken Sie auf Ohne
Synchronisierung fortfahren und fahren Sie dann wie beschrieben fort.

Software synchronization before loading to a device X
! The CPU contains changes that cannot be automatically synchronized.
1 Software synchronization Status  Action
1~ PLC1
H ¥ 'Program blocks’
1 UPDATE_MISC_DATA [FC7] (1] Manual synchroniztion required
1 AUTOVISION_TEST [FB1] (1] Manual synchroniztion required
1 GET_ACTV_SLOT[FB4] [} Manual synchroniztion required
H JOB_CHANGE_DEMO [FB3] [ 1] Manual synchroniztion required
H ¥ 'System blocks’
H ¥ 'Program resources’
1 DB20 [DB20] (1] Manual synchronization required
H DB21 [DB21] (1] Manual synchronization required
H DB22 [DB22] (1] Manual synchreniztion required
1 DB30 [DB30] @)  Manual synchronizmtion required
1 DB31 [DB31] @) Manual synchronizmtion required
1 ¥ 'PLCtags’ E
‘ (] il HZ
’ Offline/online comparison ‘ } Synchronize ‘ | Continue without synchroniztion ] ‘ Cancel ‘

Wenn das Herunterladen erfolgreich war, sehen Sie folgenden Bildschirm:
[ TosTTesiits e

9 Status and actions after downloading to device

Status ! Target Message Action
{'} @ ~ pPc Downloading to device completed without error.
Finish loading
H »
Start PLC_1 (current mode: Startup)
[<] i [2]

Finish—] | Load fl cance
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Uberblick

-
o

Alle LEDs der SPS sollten GRUN sein. Klicken Sie auf Online gehen.
Sie mussten nun Folgendes sehen:

| Topology view [ Network view [} Device view
% Network ¥ Connections v B B Qs =4 | | Network overview Connections «|»

.0
Z .0
L ©
o3
X
58
g X
(O]
o)

~
| 2 Device Type
%‘ ~ ET2005P station_1 ET2005P station
PLCT — » PLC CPU 15105P-1 PN
CPU 15105P-1 PN 8 550 Q v GSD device_1 GSD device

FLC 1 » CS501898F5 cs50

{PNAE_T ‘
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Fehlerbehebung

Falls nicht alle LEDs griin sind, gehen Sie offline und klicken Sie auf das Symbol fiir die
verfigbaren Gerate.

™
Klicken Sie auf Suche starten. Die SPS und der CS50-Sensor missten nun angezeigt

werden.

Accessible devices

! Type of the PGIPC interface: B PNIIE [+]
——,

PGIPC interface: ‘E Intel(R) PRO/1000 MT Network Connection =3> Ij\ © ‘E‘

lx'

Accessible nodes of the selected interface:

Device Device type Type Address MAC address
win-sn7tkOuevh9 SIMATIC-PC PN/IE 192.168.20.175 00-05-1B-B0-2F-58
plc_1 CPU 1510SP-1 PN PNIIE 192.168.189.1 28-63-36-48-AD-40
uu cs501898f5 Smart Camera PN/IE 192.168.189.4 00-0B-43-18-6C49
["|Flash LED
Startsearch ‘
Online status information:
%2 Retrieving device information... E
Scan and information retrieval completed. ]
[v]
[ Display enly error messages
f Show 1 ' Cancel |

Falls der Name des CS50-Sensors falsch ist, wird keine Verbindung hergestellt. Der
Standardname lautet ,,cs50° plus die letzten drei Zeichenpaare der MAC-Adresse, z. B.
,cs50186¢49“. Kehren Sie zu den allgemeinen Einstellungen des CS50-Sensors in der
Gerateubersicht zuriick und andern Sie ggf. den Namen. Wiederholen Sie das
Kompilieren und Herunterladen. Versuchen Sie dann noch einmal, eine Verbindung
herzustellen. Dies ist die haufigste Ursache fiir Fehler beim Herstellen einer Verbindung.
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Fehlerbehebung 1 0
oo
= C
! =
Demo ausfiihren @
n
Klicken Sie im linken Fensterbereich auf den Pfeil neben ,Beobachtungs- und % T
Forcetabellen®. Doppelklicken Sie auf ,Beobachtungstabelle_1“. Die o=
Beobachtungstabelle wird daraufhin im zentralen Bereich des Fensters gedffnet. Klicken x %
Sie auf das Symbol zum Uberwachen der Variablen. o
2
o
(@]
2N
# & Bl 22 2R
i Name Address Display format Monitor v... | Modify value 7
1 *ProgramData®.ChangeJob Bool FALSE
2 “ProgramData”.New_JobSlot DEC+- 0
3 *ProgramData”.Get_CurrentiobSlot = Bool F‘ FALSE
- “ProgramData”.Current_JobSlot DEC+- 2 I
5 “ProgramData”.Trigger Bool FALSE
6 *ProgramData” .TotalTriggerCount DEC+- 0
7 “ProgramData”.Pass Bool FALSE
8 *ProgramData”.TotalPassedCount DEC+/- 0
9 *ProgramData”.Fail Bool [m) TRUE
10 *ProgramData” TotalFailedCount DEC+- 0
11 “ProgramData” TotalinspCount DEC+- 0
12 “ProgramData” .ResetCounters Bool FALSE
13 “ProgramData“.ResetError Bool FALSE
14 “ProgramData”.CommandResult.Fail Bool [E FALSE
15 *ProgramData”.CommandResult.*No Job In Slot” Bool FALSE
16 “ProgramData”.CommandResult.UnknownCmd Bool FALSE
17 “ProgramData”.CommandResult.Success Bool FALSE
18
19 “UserData".Instance1Point1 %DB2.DBD2 Floating-point nu... 470.7997
20 “UserData".Instance1Point2 %DB2.DBD6 Floating-point nu... 208.1492
21 “UserData".Instance1Point3 %DB2.DBD10 Floating-pointnu... -0.04094..
22 “UserData".Status[0] %DB2.DBX0.0 Bool FALSE
23 *UserData®.RadiusDatum %DB2.DBD14 Floating-point nu... 22.56597
24 e

Hier kdnnen nun folgende Vorgange getestet werden:

Change Job Switch jobs from one slot to another

Get Current Job Slot Displays the slot of the currently running job
Trigger an Inspection Causes the camera to cycle through its inspection.
Reset Counters Resets the TotalTriggerCount, TotalPassedCount,

TotalFailedCount, and TotallnspCount to 0, and also
sends a command to the camera to reset its internal
counters.

Reset an Error condition If an error occurs during run time, this will reset it, so
demo may be continued.
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit TIA-Portal V13 und CS50-

Jobs dndern und aktuellen Job-Slot abrufen

Denken Sie daran, wie oben beschrieben einen Job in einen Slot des Kameraspeichers
zu laden. Damit dieser Test korrekt durchgefiihrt werden kann, laden Sie einen weiteren
Job in Slot 2 der Kamera. Laden Sie beispielsweise den Job BlobDemo. Geben Sie die
Geratesteuerung frei, indem Sie auf die Registerkarte Verbinden klicken und dann, wie
im Bild unten dargestellt, das Schlosssymbol zu geschlossen andern. Klicken Sie
anschlieBend erneut auf die Registerkarte Ausfiihren, damit der neue Job richtig
ausgefihrt wird.

\ -50189F75
a *

Connect ) Image

CS-50189F75
@ Running -
~ Com 5

Running
10.20.1.234

v) Details

Navigieren Sie dann zur Beobachtungstabelle_1 und klicken Sie dort auf die Schaltflache
mit der Brille und dem Symbol zum Abspielen. Damit beginnt nun die Dateniberwachung.

s [i9)te| 7 A 5
i Name Address Display format Monitorvalue  Modify value o4
“ProgramData”.Changelob Bool (@ FALSE
“ProgramData”.New_obSlot DEC+- 1
“ProgramData”.Get_CurrentiobSlot Bool @ FALSE
4 *ProgramData” Current_lobSlot DEC+- 2
5 *Programbata” Trigger E) 8ool [~] @ FaLse
3 *ProgramData* TotalTriggerCount DEC+- 7 [
7 “ProgramData” Pass Bool @ FALSE
& *ProgramData” TotalPassedCount DEC+- 4
*ProgramData” Fail Bool [ RUE
10 *ProgramData* TotalFailedCount DEC+- 3
1 *ProgramData” TotalinspCount DEC+- 7
1 “ProgramData” ResetCounters Bool @ FALSE
13 “UserData” NumberOfParts %DB2.DBWO Hex 16#0000
14 “ProgramData” ResetError Bool (@ FALSE
15 “ProgramData”.CommandResult Fail Bool [3 FALSE
16 “ProgramData*.CommandResult."No Job In Slot™ Bool @ FALSE
17 i ".C UnknownCmd Bool [= FALSE
18 *ProgramData®.CommandResult Success Bool [@ FALSE
19

Rufen Sie die ,Beobachtungstabelle_1“-Elemente ChangeJob (Job dndern) und
New_JobSlot (Neuer Job-Slot) auf. Klicken Sie dann neben New_JobSlot in die Spalte
Modify value (Wert bearbeiten), geben Sie den Wert ,2“ ein und driicken Sie die
Eingabetaste. Klicken Sie in der Zeile ,ChangeJob® auf den Wert in der Spalte ,Modify
value® und geben Sie TRUE (WAHR) ein. Klicken Sie oben in der Symbolleiste auf die

@ & |2 ) 8 7=
i Neme Address Display format | Monitor value  #odify value v; Comment

*Programbata”.Changelob 8ool FALSE TRUE '
“Programbata” New_lobSlot El DEC+- =11 2 F =
“ProgramData".Get_CurrentiobSlot Bool FALSE
*Programbata”.Current_obSlot DECH- 2

5 “ProgramData” Trigger Bool FALSE

6 *ProgramData” TotalTriggerCount DEC+- [
“ProgramData” Pass Bool (3 FALSE

Schaltflache mit dem Blitzsymbol und der Zahl 1. Dadurch wird der Job-Slot als Slot 2
festgelegt. Klicken Sie dann erneut auf das Blitzsymbol.
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Statt des aktuellen Jobs wird daraufhin der Job in Slot 2 gedéffnet. Um sicherzustellen,
dass dadurch alle Anderungen geldéscht werden, die Sie in der Spalte ,Modify value®
(Wert bearbeiten) vorgenommen haben, klicken Sie in der Zeile Get_CurrentJobSiot
(Aktuellen Job-Slot abrufen) auf den Wert in der Spalte ,Modify value“. Geben Sie TRUE
(WAHR) ein und klicken Sie dann erneut auf das Blitzsymbol.

e |l 724D [T

i Name Address Display format Monitor value Modify value
“ProgramData”.Changelob Bool FALSE
“ProgramData”.New_JobSlot DEC+/- 1
“ProgramData”.Get_CurrentiobSlot E _ FALSE TRU
“ProgramData”.Current_JobSlot DEC+- 1

Der aktuelle Job erscheint nun rechts neben Current_JobSlot (Aktueller Job-Slot). Sie
kdénnen diese Vorgehensweise wiederholen, indem Sie wieder zu Slot 1 wechseln und
Uberprifen, ob als aktueller Job-Slot tatsachlich 1 angezeigt wird.

Inspektion auslésen und Zahlerstande zuriicksetzen

Léschen Sie alle Anderungen, die Sie in der Spalte ,Modify value“ (Wert bearbeiten)
vorgenommen haben. Falls Sie die Inspektion mitverfolgen méchten, vergewissern Sie
sich, dass die CS50-Software aktiv und mit dem Gerat verbunden ist. Uberprifen Sie
auch, ob der Job ausgefiihrt wird. Falls Sie die CS50-Software nicht ausfihren mdchten,
kénnen Sie die Trigger anhand der LEDs am Gerat tiberwachen. Andern Sie den Wert in
der Spalte Trigger in TRUE (WAHR) und klicken Sie dann erneut auf das Blitzsymbol.

= & (P £ [T
i Name Address Display format Monitor value Medify value 7
1 “ProgramData”.Changelob Bool FALSE
2 “ProgramData”.New_JobSlot DEC+- 1
3 “ProgramData”.Get_CurrentiobSlot Bool FALSE
< “ProgramData”.Current_JobSlot DEC+-
5 “ProgramData” Trigger = Bool E TRUE )
6 “ProgramData”.TotalTriggerCount DEC+- -
7 “ProgramData” Pass Bool FALSE

Die Werte fir InstancePoints (Instanzpunkte), Status und RadiusDatum (Radius-
Bezugspunkt) andern sich nun wie im Bild unten dargestellt. Die Booleschen Werte fir
.Pass” (Erfolg) und ,Fail* (Fehlschlag) signalisieren, ob die Inspektion erfolgreich war
oder nicht. AuBerdem werden die entsprechenden Zahlerstande erhéht. Jedes Mal, wenn
Sie auf die Schaltflache mit dem Blitzsymbol klicken, wird eine Inspektion gestartet und
damit zum nachsten Bild gewechselt. Die Inspektionsergebnisse sind abwechselnd
Erfolge und Fehlschlage.
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit TIA-Portal V13 und CS50-

Um die Zahlerstdnde zurlickzusetzen, I6schen Sie alle Einstellungen in der Spalte ,Modify
value“ (Wert bearbeiten) und dndern Sie dann die entsprechende Einstellung in der Zeile
ResetCounters (Zahler zuriicksetzen) zu TRUE (WAHR). Klicken Sie anschlieRend wieder
auf das Blitzsymbol. Alle im Bild unten blau markierten Zahlerstdnde werden nun auf 0
zuriickgesetzt.

—
# % L(7) 2 7
i Name Address Display format Monitor value Modify value 7
1 “ProgramData*.ChangeJob Bool FALSE
2 “ProgramData”.New_JobSlot DEC+i- 1
3 “ProgramData”.Get_CurrentiobSlot Bool FALSE
4 “ProgramData”.Current_JobSlot DEC+- 1
5 “ProgramData”.Trigger Bool FALSE
6 “ProgramData”.TotalTriggerCount DEC+/- o
7 “ProgramData“.Pass Bool (@] TRUE
8 *ProgramData” TotalPassedCount DEC+- o )
9 “ProgramData" Fail Bool FALSE
10 “ProgramData”.TotalFailedCount DEC+/-
1 “ProgramData”.TotallnspCount DEC+/-
12 “ProgramData” ResetCounters ‘E\ Bool
13 “UserData".NumberOfParts %DB2.DEWO Hex e
14 "ProgramData” .ResetError Bool FALSE

Wenn Sie diese Einstellung erneut 16schen, den Wert fir , Trigger® auf , TRUE" (WAHR)
setzen und noch einmal auf das Blitzsymbol klicken, starten sowohl der SPS-Zahler als
auch der Zahler der CS50-Software bei 1.

Fehler zuriicksetzen

Sollte einer der unten dargestellten ,TRUE"-Werte einen Fehler zurlickgeben, kdnnen Sie
diesen Fehler beheben, indem Sie in der Zeile ResetError (Fehler zuriicksetzen) ,TRUE"
(WAHR) eingeben und dann wieder auf die Schaltflache mit dem Blitzsymbol klicken.
Setzen Sie den Wert dann auf FALSE (FALSCH) zuriick und klicken Sie erneut auf die
Schaltflache. Samtliche Fehler in den unten dargestellten Werten missten nun beseitigt
werden.

“ProgramData“.CommandResult.Fail Bool FALSE
“ProgramData”.CommandResult.*No Job In Slot”® Bool FALSE
“ProgramData“.CommandResult.UnknownCmd Bool FALSE
“ProgramData”.CommandResultSuccess Bool FALSE
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|/O-Objekt-Zahler mit STEP 7

und CS50-Sensor

Dieses Kapitel beschreibt die Anwendung des di-soric-SPS-Democodes
in einem Vision-Job mit Testobjekt.

Die PROFINET I/O-Demodateien befinden sich im Installationsordner
der CS50-Software: C:\di-soric\Vscape\Tutorials and Samples\CS50
Sensor\PROFINET Demo\Step7_Demos\BlobDemo. Offnen Sie die
Datei BlobDemo.avp und laden Sie sie auf die Kamera herunter.

Hinweise:

Bevor das Kommunikationsprotokoll der Kamera in dieser
Umgebung verwendet werden kann, muss es fir PROFINET 1/O
aktiviert werden. Informationen zum Aktivieren und Umschalten

von Kommunikationsprotokollen finden Sie in Kapitel 1
Industrieprotokolle aktivieren.

Bei CS50-Software-Jobs wird die PROFINET I/O-Kommunikation
zwischen Kamera und SPS mithilfe der di-soric Link-Funktion
koordiniert.

Wichtig: Mit PROFINET 1/O kénnen die IP-Adresse und die
Subnetzmaske der Kamera von der SPS automatisch zugewiesen
werden. Dazu darf dem CS50-Sensor jedoch beim Neustart so lange
keine IP-Adresse zugewiesen werden, bis die SPS in den
Betriebsmodus wechselt. In der Zwischenzeit wird der CS50-Sensor
im Netzwerk der CS50-Software nicht angezeigt.
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Kapitel

Uberblick

Demo PROFINET I/0-Objekt-Zahler mit STEP 7 und CS50-Sensor

In dieser Demonstration erfahren Sie, wie man einen gespeicherten Job
auf die Kamera ladt und Gber PROFINET 1/O eine Verbindung zu einer
Siemens S7-SPS herstellt. AuRerdem zeigen wir lhnen anhand einiger

Beispiele, wie man Programme ausfiihrt, die Gber eine Schnittstelle mit der

Kamera verbunden sind.

Wahrend der Prifung der PROFINET I/O-Kapazitaten werden folgende
Schritte ausgefuhrt:

e Start mit der CS50-Software

Offnen Sie einen Demo-Vision-Job in der CS50-Software. Bevor die
Kamera mit der SPS verbunden wird, kdnnen Sie mithilfe der Option
»11ry Out® (Ausprobieren) eine Vorschau aufrufen.

¢ Vorbereitung der SPS

Integrieren Sie die Kamera in die SPS-Umgebung mit der Software
STEP 7 und der GSD-Datei.

e Start der Kamera

Lésen Sie die Kamera, wahrend sie online ist, mit der SPS aus und
beobachten Sie die Veranderungen im Inspektionsstatus, wahrend die
SPS die Parameter des Vision-Jobs neu konfiguriert.

11-2
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Einrichtung der CS50-Software

_—
—_—

Einrichtung der CS50-Software

Vor dem Start der CS50-Software sollten Sie sicherstellen, dass entweder die Kamera
mit der SPS verbunden ist oder sich SPS und Kamera beide im gleichen Netzwerk
befinden. Vergewissern Sie sich, dass der PC, die SPS und die Kamera dieselbe
Netzwerkklasse und die entsprechenden Subnetzadressen aufweisen.

© o
_.E
]
Z .9
Lo
o0C=
x O
o N

Starten Sie die CS50-Software und wahlen Sie die Kamera aus.

“ Y

Select a device to start editing a job

Klicken Sie in der Ansicht ,Image“ (Bild) auf Load a Job (Job laden). Suchen Sie dann
den Ordner C:\di-soric\Vscape\Tutorials And Samples\CS50 Sensor\PROFINET
Demo\Step7_Demos\ BlobDemo. Wahlen Sie die Datei BlobDemo.avp aus.

Organize v Burn New folder

. Favorites
Desktop

& Downloads S7BlobDem
. Recent Places o

Demo Kit Demo Kit
Dicel Dice 2

4 Libraries

" ¢| Documents

Der Demo-Job enthélt ein Tool: Count Blobs (Objekte zahlen).

| Jo—q! Count Blobs1 z
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Kapitel Demo PROFINET I/0-Objekt-Zahler mit STEP 7 und CS50-Sensor

Das mit der PROFINET 1/O-Struktur verkniipfte Objekt-Tooldaten-Element ist hier zu
sehen:

Tool Result PLCIN
Number of parts “UserData".NumberOfParts (%DB2.DBWO)

Diese Daten werden in zyklischen Intervallen zwischen Kamera und SPS ausgetauscht.

Sobald der Job geladen ist, verknlpfen Sie die vorgespeicherten Bilder auf dem lokalen
PC. Klicken Sie dazu auf der Schaltflache Camera (Kamera) auf das Symbol ganz links,
um ein Bild auszuwahlen und zu laden.

Fle Hep 9 AEAA®
' Connect

CS-501898F5 \
’ Edit mode v /

230 x 960 Pixels
bit Grayscale

Daraufhin 6ffnet sich ein Fenster, in dem Sie eine Datei auswahlen kdnnen. Navigieren Sie
zu demselben Ordner, in dem der Demo-Job (PROFINET 1/0O Demo) geladen wurde.
Sobald die Bilder gefunden wurden, andert sich das Symbol: Anstelle der Kamera
erscheint nun ein Ordner.

v B
. l

Klicken Sie auf das Symbol Try Job Once (Job einmal testen), um den gesamten Job mit
dem geladenen Bild durchlaufen zu lassen.

QP =
| 1280 x 96: Pixels v

bit Grayscale
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Die Datei enthalt zwei Bilder. Eines davon flhrt bei der Inspektion zu einem Erfolg,
das andere zu einem Fehlschlag.

5™ w—

ra
960 Pi
rayscal

o=

o
mx
Z .2
E'Q
OO
(14
a.

uuuuu

v Count Blobs1 o
[

B w

Klicken Sie nun oben in der Symbolleiste auf Run (Ausfiihren). Dadurch wird der Job auf
die Kamera heruntergeladen. Der Job kann nun ausgefiihrt und getestet werden. Damit
die Demo mit Job-Anderung ausgefiihrt werden kann, muss dieser Job allerdings in

Slot 1 geladen werden. Klicken Sie oben in der Symbolleiste wieder auf die Schaltflache
zum Offnen der Ansicht Edit (Bearbeiten).

Klicken Sie auf das Slot-Symbol und wahlen Sie ,Slot 1 oder New Slot (Neuer Slot) aus,
falls derzeit keine Slots belegt sind.

File Help 9 B

Connect Image Edit

CS-501898F5
‘ Edit mode v

T,

Der Job und die Bilder werden nun im Flash-Speicher der Kamera gespeichert.
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Kapitel

Demo PROFINET I/0-Objekt-Zahler mit STEP 7 und CS50-Sensor

Einrichtung von STEP 7

Die Anleitung in diesem Kapitel wurde auf der Basis der Software
Siemens STEP 7 (Version 5.5 mit SP2) und einer ET200S-SPS
(Katalognummer 6ES7 151-8AB01-0AB0, CPU-Version 3.2) erstellt.
Getestet wurde mit einer 315-2 PN/DP-SPS (Katalognummer 6ES7-315-
2EH13-0AB0, CPU-Version 2.6).

Starten Sie den SIMATIC-Manager vom Desktop aus.

SIMATIC
Manager

Erstellen Sie Uber das Menu Projekt > Neu ein neues Projekt. Legen Sie
einen Speicherort fiir das Projekt fest, geben Sie einen Projektnamen ein
und klicken Sie auf OK. Im Beispiel unten lautet der Projektname Start.
Sobald das Projekt erstellt wurde, sehen Sie das unten abgebildete
Fenster. Dabei handelt es sich um das Hauptfenster fir das SPS-
Programm und die Hardware-Einstellungen.

T " . -Iulll

sert View Options Window Help -18] x|
D877 % &R salo 2 2|0 5 @8 [[Norer>
B) Stat BEMPI()

Press F1 to get Help. V/
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Einrichtung von STEP 7

1
Falls der PC mehrere Netzwerkkarten hat, achten Sie darauf, fir die g CE)
SIMATIC-Software die richtige Karte auszuwéahlen. Wahlen Sie im - O
Meni ,Extras” und dann ,PG/PC-Schnittstelle einstellen” aus. Dadurch LU f, D.
wird das Dialogfenster fir die PG/PC-Schnittstelle mit einer Liste aller E o0
vorhandenen Netzwerkkarten gedffnet. Wahlen Sie auf der o o=
et PP Intertoce 2 5
o
Access Path | LLOP / DCP |
Access Port o he Aophcaton
| )
(Seandard fox STEP 7)
teface Parameter Assgrment Used
[TCPAP 5 ASKAGETIA USE2 0t A Prcenes
I 8 o 3 Dagromcs

{Rasgring Parametens b Your NDIS CPy
wih TCP/IP Pratacel (RFC-1006)

81 Femeve Select

Registerkarte ,Zugriffsweg“ die NIC-Karte aus, die den
Namensbestandteil ,TCP/IP >* enthalt.

Klicken Sie mit der rechten Maustaste in das Dialogfenster des SIMATIC-
Managers und wahlen Sie ,Neues Objekt einfligen® aus. Hier kdnnen Sie
nun die Basisstation festlegen. Wenn Sie beispielsweise eine ET200S
konfigurieren méchten, wahlen Sie die Station SIMATIC 300 aus, da
diese auf der CPU-Serie 300 basiert.

[E7SIHATIC Hanager[Start —C\Proprom s\ Semens\Step ST 101/
B Fie Edt Insert PLC View Options Window Hep =181
D@80 L D@ ko %)% EM @[ e W

SIMATIC 400 Station
SIMATIC 300 Station
SIMATIC M Staton
SIMATIC PC Staton
Other Saton
SIMATIC S5

PGPC

Lo

PROFIBUS
Industrial Ethernet
e

Foundation Fieldbus

S7 Program

Inserts the object 1o be selected at the cursor position.
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Nachdem Sie die gewlinschte Station hinzugefligt haben, klicken Sie mit
der rechten Maustaste und wahlen Sie Industrial Ethernet aus.

I SIMATIC Manager - [Start -- C:\Program Files\Siemens\Step?\s7proj\Stan =101 x|
) Fle Edt imet PC Vew Optons Wndow Heb =18/
D 3@ Y DR | dallo 25| %= M| 8| ore =%
+ B9 Stat ) &l SMATIC 3001)

Inserts Industrial Eshernet at the cursor position, 4

Maximieren Sie links in der Baumansicht den Knoten ,Start“ und klicken
Sie auf die Station. Auf der rechten Seite erscheint nun ein Hardware-
Symbol.

g File Edt Insert PLC Yiew Options Window He

) Start Hardware
SIMATIC 300(1)
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11

1
Doppelklicken Sie auf Hardware, um das Dialogfenster g CE)
HW-Konfig aufzurufen. -+ 0
— w0
P - Z.2
SEER S P AuRDEW L2
0=
ez
a N

::J'_nu'( -

p L S

Vergewissern Sie sich, dass in der Symbolleiste oben das Symbol
Katalog ausgewahlt ist. Dadurch wird im rechten Fensterbereich eine
Baumansicht mit allen vorhandenen Hardwaregeraten eingeblendet.

SIMAT] 300! onfiguration) -- S

E“] Station Edit Insert PLC View Options Window He

D s-8 %|§\|@|!ﬂuﬁn[@?§!

Falls die neueste GSDML-Datei noch nicht importiert wurde, folgen Sie
der unten stehenden Anleitung zum Importieren.

GSDML

« Installieren Sie die GSD-Datei Giber das Menl Extras > GSD-Datei installieren.

+ Klicken Sie auf die Schaltflache ,Durchsuchen® und
wahlen Sie den Ordner \di-
soric\Vscape\Firmware\gsd\CS50 Sensor aus, in dem
sich die GSDML-Datei befindet.

CS50 Softwarehandbuch fir 11-9




Kapitel Demo PROFINET I/0-Objekt-Zahler mit STEP 7 und CS50-Sensor

Im mittleren Bereich des Bildschirms werden alle vorhandenen
GSDML-Dateien angezeigt.

Install GSD Files [
Install GSD Files: from the directory L‘
|C:\disoric\WscapetFimware\gsdhCS50

File I Release | Version l Languages
GSDMLY2.32-di-soric-C550-20160926.«ml ~ 09/26/201612:00:00AM V232 English
| Showlog Select Al Deselect Al |
Close Help

Wahlen Sie die gewlinschte Datei aus und klicken Sie auf Installieren.

+ Wenn Sie fertig sind, schlieBen Sie das Dialogfenster.

Die Kamera misste nun im Meni Weitere Feldgerite >
Allgemein unter ,PROFINET I/O* erscheinen.
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Einrichtung von STEP 7

_—
—_—

Fugen Sie die CPU aus der Katalogansicht hinzu, indem Sie sie
heriberziechen oder darauf doppelklicken. Katalog- und
Versionsnummer missen exakt mit denen der SPS ibereinstimmen.
Die Katalognummer wird unten in der Ansicht eingeblendet.

(@)
, 5
e

<3
Q2 0
o=
Hy
N

IM151-3PN STV7.0
IM151-8 PN/DP CPU
IM151-8 PN/DP CPU V3.2
IM151-8F PN/DP CPU
+ IM151-8F PN/DP CPU V3.2

+- (] SIMATIC PC-CP

+-_ SIMATICS7-CP ==
+-{_] Network Components
+-{_] Preconfigured Stations
#-{_] Sensors
151-84B00-04B0
otk memory 128K8; 0.3ms/1000

instructions; PROFINET connection; S7
unication (loadable FBs/FCs);

e
-
LU
=
L
®)
14
o

H-[#-3&

Bei einigen CPU-Modulen muss zuvor ein allgemeines Rack
hinzugefugt werden. Falls Ihnre CPU ein Rack voraussetzt, werden
Sie zum Hinzufligen eines Racks aufgefordert, bevor Sie das CPU-
Modul einfigen kénnen.

Sobald die CPU hinzugefligt wurde, erscheint ein Pop-up-Fenster,
in dem Sie aufgefordert werden, die Eigenschaften bezlglich der
IP-Informationen anzugeben.
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Wahlen Sie aus dem Listenfeld unten die Option Ethernet(1) aus und geben Sie die IP-
Adresse der CPU ein.

crince P10 x

¥ a subnet is selected,
the next avalable addresses are suggested.

G

IP address [192.1682.10 S

* Do not use router
Subnet mask: 255.255.255.0

 Use router
I Use dfferent method to obtain IP address adess: [
Subnet:
- not networked - New.. I
Bhemet(1

OKI Cancel | Hep |

Nachdem Sie die CPU hinzugefligt haben, kénnen Sie ggf. zuséatzliche
Erweiterungsmodule hinzuftigen. Klicken Sie dazu im linken Abschnitt des Fensters auf die
CPU. Daraufhin erscheint im unteren Abschnitt eine Liste aller vorhandenen Ports und

Slots.

Figen Sie die Kamera unter PROFINET 1/O > Weitere Feldgerite > Aligemein > di-
soric hinzu. Sie kénnen die Kamera hinzufiigen, indem Sie sie auf Ethernet(1):
PROFINET-I/O System (100) ziehen oder indem Sie zunachst die Zeile Ethernet(1)
auswahlen und dann auf die Kamera doppelklicken. Sobald Sie die Kamera hinzugefigt
haben, erscheint im Konfigurationsfenster ein entsprechendes Symbol.

G L)

=2(0) UR @
1 - Ethemet(1): PROFINET-IO-System (100)
2 CPU 315-2 PN/DP r
X1 MPI/DP y
X2 PN-I0
X2P1 Port 1
3
2 -
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1

Doppelklicken Sie auf das Symbol flr die hinzugeflgte Kamera, um ein g CE)
Dialogfenster mit den Kameraeigenschaften zu 6ffnen. Im Feld - O
,Geratename” kénnen Sie entweder den vorhandenen Namen der L -5 Q
Kamera beibehalten oder einen neuen, eindeutigen Namen eingeben. E o0
o=

Properties - CS501898f5 i 8 Hy ]
a N

General l Identification I
Short description: CS50
di-soric CS50 -

Order No./ fimware: CS-50-BM2x-ES-Gx

Family: Smart Camera
Device name: ICS501898f5|
GSD file: GSDML-V2.32-di-soric-CS50-20160926 xml

Change Release Number...

Node in PROFINET IO System

Device number: |1 L| IPROFINETvIO-System (100)

IP address: 10.20.1.234 Ethemet...

[V Assign IP address via IO controller

Comment:

Cancel | Help |

Falls Sie einen neuen Namen eingegeben haben, muss das Gerat
manuell aktualisiert werden. Wie das funktioniert, erfahren Sie im
Abschnitt ,Kameranamen aktualisieren®.
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Kapitel Demo PROFINET I/0-Objekt-Zahler mit STEP 7 und CS50-Sensor

Klicken Sie auf das Kamerasymbol. Daraufhin 6ffnet sich das unten abgebildete Fenster,
in dem Sie die Daten-Slot-Adresse zuordnen kdnnen. Achten Sie genau auf die richtigen
Adresswerte, da diese Werte in der Demo-Anwendung bendtigt werden. Angesichts einer
unbegrenzten Zahl méglicher Kombinationen aus Modulen und Slot-Konfigurationen sind
die Adresswerte bei jeder Einrichtung anders.

@l SIMATIC 300(1) (Configuration) -- di-soricblob (o=@ ][ =]
20 R ]
1 4 | |): PROFINET-IO-System (100)
2 CPU 315-2 PN/DP L
X1 MPl/DP. 5
x2 PN-IO
X2P1 Port 7
3
2 v
< mn
ﬂ:’ (1) CS501898(5
Slot M..| Order number | address | O address Diagnostic address: Comment _I
74 LS5 LS50-BMZ5- £ 2047
N At e
Al A e
7 Skt a.7
£ Lovy a.7
3 Fohe) g
| Feh) g
& | Sndd SER.SRG
& ] Smrd SELSEF
R e LB 56T
& LA SER.8G
& Sthate S
10
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Einrichtung von STEP 7

In dieser Demo werden die Int In-Daten verwendet. Klicken Sie zum Auswahlen rechts
unter dem PROFINET I/O CS50-Sensor auf ,Int In“. Dadurch wird der entsprechende Slot
hervorgehoben. Ziehen Sie die Auswahl in diesen Slot. Die Tabelle misste dann
folgendermalien aussehen:

E“] SIMATIC 300(1) (Configuration) -- di-soricblob

)
= LR ]
1 4 | |): PROFINET-IO-System (100)
2 CPU 315-2 PN/DP L
X1 MPY/DP 1
x2 PN-IO
X2P1 Port T
3
2 =
< m
ﬂ:‘ (1) CS501898f5

Slot E M..l Order number | address | O address Diagnostic address: Comment

&z LS5 CS50-BM2-5- F 2047

N7 At A

AT A A7

7 St a.7

& Ly &.7

& Lohe P o

4 ||] fohe S BN

& L a SHE.25G

£ | L d SETEF

R L, P A X

& | LA SHE.58

& | Shafe SEE

10

11

12

13

14

15 [ Intin 267...286

16
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Kapitel Demo PROFINET I/0-Objekt-Zahler mit STEP 7 und CS50-Sensor

Nach Abschluss der Hardwarekonfiguration ist der nachste Schritt das Kompilieren
und Herunterladen. Klicken Sie dazu in der Symbolleiste auf das Symbol zum
Kompilieren und Speichern. Falls Ihnen bei der Konfiguration ein Fehler unterlaufen
sein sollte, sehen Sie an dieser Stelle eine Warnmeldung.

(i HW Config - STMATIC 300(1)
Station Edit Insert PLC View Options Window Help

[El=NE Y

ORI T

Klicken Sie nach dem Kompilieren in der Symbolleiste auf das Download-Symbol, damit
die Daten an die SPS Ubermittelt werden.

[lg: HW Config - STMATIC 300(1)

Station Edit Insert PLC View Options Window Help

== A A= TR M =N

Schlieen oder minimieren Sie an dieser Stelle das Dialogfenster HW-Konfig und 6ffnen
Sie das Fenster SIMATIC-Manager. Die CPU musste nun neben dem Hardware-Symbol
sowie in der Baumansicht links erscheinen. Klappen Sie in der Baumansicht den CPU-
Knoten und dessen Unterknoten auf.

1/ SIMATIC Manager - Start e

Fle Edt Insert PLC View Options Window Help

D (37| % 2R a0 2| %> 5@ @[ <orre>

= [l SIMATIC 300(1)
=-[§] cruns2PNOP

= {51) S7 Program(5)
(D) Sources
(€Y Blocks

Um sich die Programmobjekte anzusehen, klicken Sie auf den Knoten ,Blocks" (Blocke).
IS

B Start System data 08
= @l SMATIC 30001)
= @) ou ns2eNae
= @) 57 Progan(s)
D) Sosces
o Blocks
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Einrichtung von STEP 7

1

Kameranamen aktualisieren o 8
= @

Im Dialogfenster ,HW-Konfig“ 6ffnen Sie das Menli SPS > Ethernet > Ethernet-Knoten L -5 D.

bearbeiten und wahlen dort Ethernet-Knoten bearbeiten aus. Im Dialogfenster E S0

»SIMATIC-Manager*” 6ffnen Sie das Menu SPS > Ethernet-Knoten bearbeiten und o) o=

wahlen dort Ethernet-Knoten bearbeiten aus. E :,S

Um das Dialogfenster zur Auswahl des Knotens zu 6ffnen, klicken Sie auf Durchsuchen.

CdIt Eohern - 'E l'

i~ Ethemet node
Noy ible online

MAC address: Browse... |

i Set IP configuration

' Use IP parameters

Gateway
ciee I % Do not use router
Wahlen Sie die Kamera aus und klicken Sie auf OK.
|Browse Network - 2 Nodes xJ
St l g Narve
2 10 8432178 Micsoacan
l L e ] 1818304890 ET2OSCFU  pow
¥ Fast semch
« J |

Flath MAL addess 0084320178

0K Cancel Help

Falls der Geratename nicht mit dem Namen Ubereinstimmt, den Sie zuvor im
Dialogfenster mit den Eigenschaften des CS50-Sensors eingegeben haben, geben Sie

Assign device nhame

. f_
Device name: '1 298F5 Assign Name

den richtigen Geratenamen ein. Klicken Sie dann auf Name zuweisen.
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Kapitel Demo PROFINET I/0-Objekt-Zahler mit STEP 7 und CS50-Sensor

Beispielprogramm importieren

Offnen Sie das Beispielprogramm im SIMATIC-Manager (iber das Menii Datei > Offnen.
Klicken Sie auf Durchsuchen und suchen Sie das Programm BlobDemo. Es befindet

sich im Ordner \di-soric\Vscape\Tutorials and Samples\CS50 Sensor\PROFINET
Demo\Step7_Demos\BlobDemo\S7BlobDemo\BlobDemo.s7p.

X

Usex prowects 1 1
Ldearer
Sample proects

2] R

Uses proects | Lieaies | Sample projects | Mulipropects |

Name | Storage pah
FiVecrDeno  CAWGASTEPTWisiorDe

]
Ll_; L | il |
s | e |

Teilen Sie den Bildschirm wie unten abgebildet, sodass auf einer Seite das Beispielprojekt
und auf der anderen Seite das aktuelle Projekt zu sehen ist.

L#® SIMATIC Manager - temp
File Edit Insert PLC View Option

D=3 9 2|2

<No Fiter > Y% Ve BEMN
(52| | &P di-soricblob --\\ Folders\

E &P dsoricblob [DSstemdala @081

=@ SIMATIC 300(1) @ FC2

=-[§ CPUANS2PNDP g FCs @081 @082

- 57Poganll) 5083 SUuoTI SUDT2

(@) Sources @ unT3 £HUDT4 £UDTS

§ o @ UDTE U7 o UDTE

@ uoTs & Monitor_Table WAVAT_1
g3 5FC20

B temp -- C:\Program Files (:86)\Siemens\Step/\s7pi
8 temp MPI(T)

o FCl
afcs o FCe

Wahlen Sie die Objekte — auler dem Datenobjekt System — aus und kopieren Sie sie
dann, indem Sie entweder mit der rechten Maustaste klicken und ,Kopieren“ auswahlen
oder die Tastenkombination Strg + C verwenden. Fligen Sie die Objekte mit Strg + V oder
Rechtsklick und der Option ,Einfugen® in das aktuelle Projekt ein. Wenn angezeigt wird,
dass OB1 bereits vorhanden ist, klicken Sie auf Ja, um dieses Objekt zu tUberschreiben.
Sie haben nun das Beispielprogramm in das aktuelle Projekt importiert.

1118
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Einrichtung von STEP 7

1
Wahlen Sie im linken Bereich das Symbol Blécke aus. Klicken Sie im Anschluss daran Q CE)
oben in der Symbolleiste auf das Download-Symbol. Dadurch werden die soeben ,: U
kopierten Funktionen und Systemdaten auf die SPS heruntergeladen. Als Nachstes L f, Q
miissen Sie die Adressen aus der vorherigen Hardwareinstallation aktualisieren. Z - o
Doppelklicken Sie dazu auf den Block OB1. Der LAD/STL/FBD-Editor wird daraufhin (us (o Ry
gedffnet. OB1 ist die Hauptroutine des SPS-Programmes. E :,S
File Edit Insert PLC VWiew ‘ Options Window Help

D |80 % Be(dn)e 2 %[

=& test
=-Fl SIMATIC 30001)

[=)-{z5) 57 Program(1)
~{p] Sources
-{gH Blocks

£ B e 2
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Kapitel Demo PROFINET I/0-Objekt-Zahler mit STEP 7 und CS50-Sensor

Scrollen Sie nach unten bis zum Netzwerk 1. Hier werden die Daten von der Kamera der
lokalen Datenstruktur zugeordnet. Zur Ubertragung der Eingangsdaten von der Kamera in
die Programmstruktur dient die Funktion FC1. Klicken Sie auf die entsprechenden
Nummern, um die Adressen der Hardware wie abgebildet anzugleichen. Klicken Sie in

den sich 6ffnenden Pop-up-Fenstern auf folgende Schaltflachen:

x

Check the sequence of the blocks that is required for the
correct function.

0K I Cancel | Help |
nsert FunctonBlock

J_\ |The object 'FB1' already exists. Do you want to overwrite it?

Fename... |

Yes All ] No None Cancel Help
) —
Download (294:36)
\ Do you want to load the system data?
Yes No |
| —
Download (13:4468) x|

Do you want to delete the system data on the module
y l A\ [0/2/0] 1M151-8 PN/DP CPU completely and replace
o them with offline system data?

I~ Do nat display this message again.

]

Yes Cancel | Help

Download (13:4352) x|

The module is in the RUN mode.
b The module wil be setto STOP.

3

Cancel | Help |

:
£
g
-
8

The module [0/2/0] IM151-8 PN/DP CPU is in the STOP

,_h mode.

o Do you want to start the module now (complete restart)?

Yes No

|

11-20
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Einrichtung von STEP 7

Hinweis: Die Ansicht zur Adressenzuordnung des CS50-Sensormoduls, die von der
Ansicht zur Hardwarekonfiguration abhangig ist, sieht so aus:

Slot E Module Order number | address Q address Diagnost
R
"CommonIO Exchange" " = L
= - =10 Al PrLA
M Awr 207
0 —STATUS 7 ||d Sease &.7
S| G a7
264 —|ECHO_IN F ] Fwin S TEE
_ 4 | fowiw L 6T
R & || oo Coce Aok .59
== £ || ondlose TR FEF
260 —|CMDRET W2 A 2EF
& [ Omdidar A5G
266 —{STATE &[] S BE
10
0 —{CONTROL 1
264 ECHO_OUT 2
e 13
260 - CMDCODE 14
15 [ Intin 267...286
256 -|CMDARG 16

Damit alle Adressen Ubereinstimmen, miussen die Adressen auf der rechten Seite in
Netzwerk 1 kopiert werden. Beispiel: In der Hardwarekonfiguration wird fiir den Status
die Adresse ,0..1“ angezeigt. Kopieren Sie 0 und fiigen Sie es unter ,Netzwerk 1“ in den
Wert fir STATUS ein.

Zur korrekten Zuordnung der Ausgangsdaten wiederholen Sie diese Schritte fir
Netzwerk 6. Beachten Sie, dass alle Eingangsadressen in der Spalte I-Adresse und
alle Ausgangsadressen in der Spalte Q-Adresse stehen. Speichern Sie die Daten auf
dem PC und laden Sie sie dann auf die SPS herunter.

Fihren Sie einen Master-Reset durch und schalten Sie die SPS in den Betriebsmodus.
Vergewissern Sie sich, dass alle LEDs eine korrekte Funktion signalisieren.

CS50 Softwarehandbuch fir 11-21
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Kapitel Demo PROFINET I/0-Objekt-Zahler mit STEP 7 und CS50-Sensor

Demo ausfuihren

Doppelklicken Sie im Dialogfenster SIMATIC-Manager auf das Symbol VAT_1. Daraufhin
wird ein Fenster mit der Variablentabelle fiir die Datentyp-Demo ge6ffnet. Maximieren Sie
das darin angezeigte Dialogfenster, um den Sichtbereich zu vergréfZern.

¥ Var- VAT 1

Table Edit Insert PLC Variable View Options Window Help
#| D|@|a| S| &[%(@]o]| X| %2 W S|ar|r| 66|43 ol
% VAT_1 -- di-soricblob\SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 PN/DP\S7 Program(1)
L !:; Address Symbol Display format | Status value Modify value
1 DB2.DBX 24.0 f "ProgramData”.ChangeJob BOOL
2 DB2.DBW 32 : "ProgramData” New_JobSlot HEX
3 DB2.DBX 34.0 : "ProgramData”.Get_CurrentlobSiot BOOL
4 DB2.DBW 26 : "ProgramData”.Current_JobSlot HEX
5 DB2.DBX 4.0 : "ProgramData”.Trigger BOOL
6 DB2.DBD 20 "ProgramData” TotalTriggerCount HEX
7 DB2.DBX 18.0 : "ProgramData”.Pass BOOL
8 DB2.DBD 10 “ProgramData”. TotalPassedCount HEX
9 DB2.DBX 18.1 : "ProgramData”.Fail BOOL
10 DB2.DBD 14 : "ProgramData” TotalFailedCount HEX
" DB2.DBD 6 “ProgramData”. TotalinspCount HEX
12] DB2.DBX 4.1 : "ProgramData”.ResetCounters BOOL
13 DB3.DBW 0 : "UserlO".NumberOfParts HEX
14 DB2.DBX 34.1  "ProgramData” ResetError BOOL
15 DB2.DBX 28.1 : "ProgramData”.CommandResult.Fail BOOL
16|

17| DB2.DBX 28.3 : "ProgramData”.CommandResult.UnknownCmd : BOOL
18| DB2.DBX 28.0 : "ProgramData”.CommandResult.Success BOOL
19

20

Um eine Live-Verbindung zur SPS herzustellen, klicken Sie in der Symbolleiste auf das
Symbol zum Uberwachen der Variable. Dadurch werden die Daten von der SPS in das
Dialogfenster ibernommen. Die Titelleiste oben erscheint daraufhin blau, und in der
Statusleiste unten wird der Ausfuihrungsfortschritt in Form eines griinen Balkens

angezeigt.

3] var - [VAT_1 -- @VisionDe|
W8 Table Edit Insert PLC

#| D@(a| 8| %]
A | 6] o
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Change Job Switch jobs from one slot to another

Get Current Job Slot Displays the slot of the currently running job
Trigger an Inspection Causes the camera to cycle through its inspection
Reset Counters Resets the TotalTriggerCount, TotalPassedCount,

TotalFailedCount, and TotallnspCount to 0, and also
sends a command to the camera to reset its internal
counters.

Reset an Error condition If an error occurs during run time, this will reset it, so
demo may be continued.

Hier kdnnen nun folgende Vorgange getestet werden

Jobs andern und aktuellen Job-Slot abrufen

Folgen Sie der Anleitung zum Speichern eines Jobs im Kameraspeicher, die Sie im
Abschnitt ,Einrichtung der CS50-Software” finden. Damit dieser Test korrekt durchgefiihrt
werden kann, laden Sie einen weiteren Job in Slot 2 der Kamera. Laden Sie
beispielsweise den Job ,Circle_LocatorDemo®. Geben Sie die Geratesteuerung frei,
indem Sie auf die Registerkarte Verbinden klicken und dann, wie im Bild unten
dargestellt, das Schlosssymbol zu geschlossen andern. Klicken Sie anschliefend erneut
auf die Registerkarte Ausfiihren, damit der neue Job richtig ausgefuhrt wird.

g' o
-
e}
mf,o
Z.20
29
o©C=
x S
o N

Connect Image
CS-50189F75 ‘
aing <

) Details

Rufen Sie die ,VAT_1“-Elemente ChangeJob (Job dndern) und New_JobSlot (Neuer
Job-Slot) auf. Klicken Sie dann neben ,New_JobSlot" in die Spalte Modify value (Wert
bearbeiten), geben Sie den Wert ,2“ ein und driicken Sie die Eingabetaste. Klicken Sie
in der Zeile ,ChangedJob® auf den Wert in der Spalte ,Modify value“ und geben Sie
,TRUE® (WAHR) ein. Klicken Sie in der Leiste auf das im Bild unten markierte Symbol.

=] Dl|E| 8| %[®B|e[o | X|[%= 8] K Yar @] o) o

¥4 VAT 1 -- @SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 PN/DP\S7 Program(1) ONLINE

f; Address I Symbol Display format | Status value | Modify value |
1 DB2.DBX 24.0 : "ProgramData”.ChangeJob BOOL . false ue
2 DB2.DBW 32 : "ProgramData”.New_JobSiot HEX W#16%0001 W#16#0002

Statt des aktuellen Jobs wird daraufhin der Job in Slot 2 getffnet. Um sicherzustellen,
dass dadurch alle Anderungen geldscht werden, die Sie in der Spalte Modify value
(Wert bearbeiten) vorgenommen haben, klicken Sie in der Zeile Get_CurrentJobSiot
(Aktuellen Job-Slot abrufen) auf den Wert in der Spalte ,Modify value“. Geben Sie TRUE

(WAHR) ein und klicken Sie dann erneut auf das im Bild markierte Symbol.
Der aktuelle Job
erscheint nun

#| D@ 8| &|®[R]o]~] X|[% 2] K| Ser w| &I rechts neben
- Current_JobSlot
% VAT_1 -- @SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 PN/DP\S7 Program(1)_ ONLINE (Aktuelle_r Job-
£l Address I Symbol Display formatl Status value Modify valuel Slot). Sie kénnen
1 DB2.DBX 24.0 : "ProgramData”.ChangeJob BOOL [ false diese
2 DB2.DBW 32  "ProgramData”.New_JobSiot HEX W#16#0002 == Vorgehensweise
3 DB2.DBX 34.0 : "ProgramData”.Get_CurrentJobSlot BOOL [ false { ETC wiederholen,
4 DB2.DBW 26 : "ProgramData”.Current_JobSlot HEX Waes0002 — indem Sie wieder
zu Slot 1

wechseln und
Uberpriifen, ob als
aktueller Job-Slot
tatsachlich 1
angezeigt wird.
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Kapitel Demo PROFINET I/0-Objekt-Zahler mit STEP 7 und CS50-Sensor

Inspektion auslésen und Zahlerstande zuriicksetzen

Vergewissern Sie sich, dass als aktueller Job Slot 1 ausgewahlt ist. Léschen Sie alle
Anderungen, die Sie in der Spalte Modify value (Wert bearbeiten) vorgenommen haben.
Falls Sie die Inspektion mitverfolgen méchten, vergewissern Sie sich, dass die CS50-
Software aktiv und mit dem Gerét verbunden ist. Uberpriifen Sie auch, ob der Job
ausgefihrt wird. Falls Sie die CS50-Software nicht ausfiihren méchten, kénnen Sie die
Trigger anhand der LEDs am Gerét (iberwachen. Andern Sie den Wert in der Spalte
,1rigger” in TRUE (WAHR) und klicken Sie dann erneut auf das im Bild markierte Symbol.

& Di(E| 8| &me]-|-| x| 2| W far | 64()
% VAT_1 -- @SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 PN/DP\S7 Program(1) ONLINE
_‘._';I Address Symbol Display format | Status value Modify value

1_ DB2.DBX 24.0 i "ProgramData”.Changelob BOOL F false

2 DB2.DBW 32 : "ProgramData”.New_JobSlot HEX W#16%0000

3 DB2.DBX 34.0 : "ProgramData”.Get_CurrentlobSiot BOOL false

- DB2.DBW 26 : "ProgramData”.Current_JobSlot HEX E

5 DB2.DBX 4.0 : "ProgramData”.Trigger BOOL ‘ false

6 DB2.DBD 20  “ProgramData” TotalTriggerCount HEX . weeewoBOO0006 . 000
7 DB2.DBX 18.0 : "ProgramData”.Pass BOOL

8 DB2.DBD 10 "ProgramData”. TotalPassedCount HEX

9 DB2.DBX 18.1 : "ProgramData”.Fail BOOL

10 DB2.DBD 14 "ProgramData”. TotalFailedCount HEX

1 DB2.DBD 6 “ProgramData”.TotallnspCount HEX

12 DB2.DBX 4.1 : "ProgramData”.ResetCounters BOOL

13 DB3.DBW 0 : "Userl0".NumberOfParts HEX

14 DB2.DBX 34.1 : "ProgramData”.ResetError BOOL

15 DB2.DBX 28.1 : "ProgramData”.CommandResult.Fail BOOL

16

17 DB2.DBX 28.3 : "ProgramData”.CommandResult.UnknownCmd : BOOL

18 DB2.D0BX 28.0 : "ProgramData”.CommandResult.Success BOOL

Der Wert fir NumberOfParts (Anzahl der Teile) &ndert sich nun in 2 oder 5. Die
Booleschen Werte fiir ,Pass” (Erfolg) und ,Fail* (Fehlschlag) signalisieren, ob die
Inspektion erfolgreich war oder nicht. AuRerdem werden die entsprechenden Zahlerstande
erhoht. Jedes Mal, wenn Sie auf die im Bild markierte Schaltflache klicken, wird eine
Inspektion gestartet und damit zum nachsten Bild gewechselt. Die Inspektionsergebnisse
sind abwechselnd Erfolge und Fehlschlage.
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Einrichtung von STEP 7

Zahler zuriicksetzen

Um die Zahlerstande zuriickzusetzen, I6schen Sie alle Einstellungen in der Spalte
~,Modify value® (Wert bearbeiten) und dndern Sie dann die entsprechende Einstellung in
der Zeile ResetCounters (Zahler zurlicksetzen) zu TRUE (WAHR). Klicken Sie

(@)
, 5
e

<3
Q2 0
o=
Hy
N

e
-
LU
=
L
®)
14
o

+#| D[&(@| 8 &%[e[o| x| 8 M| Sfar | 47
&5 VAT_1 -- @di-soricblob\SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 PN/DP\S7 Program(1) ONLINE
_é] Address Symbol Display format | Status value Modify value

1— DB2.DBX 24.0 : "ProgramData”.ChangeJlob BOOL ]

2 DB2.DBW 32 : "ProgramData”.New_JobSlot HEX

3 DB2.DBX 34.0 : "ProgramData”.Get_CurrentJobSiot BOOL

4 DB2.DBW 26 : "ProgramData”.Current_JobSlot HEX

S DB2.DBX 4.0 : "ProgramData”.Trigger BOOL

6 DB2.DBD 20 “ProgramData”. TotalTriggerCount HEX

7 DB2.DBX 18.0 : "ProgramData” Pass BOOL

8 DB2.DBD 10 “ProgramData”. TotalPassedCount HEX

9 DB2.DBX 18.1 : "ProgramData”.Fail BOOL

10 DB2.DBD 14 “ProgramData”. TotalFailedCount HEX

14 DB2DBD 6 “ProgramData”. TotallnspCount HEX

12] DB2.DBX 4.1 : "ProgramData” ResetCounters BOOL

13 DB3.DBW 0 “Userl0”.NumberOfParts HEX

14 DB2.DBX 34.1 : "ProgramData”.ResetError BOOL

15 DB2.DBX 28.1 : "ProgramData”.CommandResult.Fail BOOL

16

17| DB2.DBX 28.3 : "ProgramData”.CommandResult.UnknownCmd : BOOL

18 DB2.DBX 28.0 : "ProgramData”.CommandResult.Success BOOL

19

anschlielend wieder auf die im Bild markierte Schaltflache. Alle im Bild unten blau
markierten Zahlerstdnde werden nun auf 0 zurtickgesetzt.

Wenn Sie diese Einstellung erneut 16schen, den Wert fir ,Trigger auf TRUE (WAHR)
setzen und noch einmal auf die im Bild markierte Schaltflache klicken, starten sowohl der
SPS-Zahler als auch der Zahler der CS50-Software bei 1.

Fehler zuriicksetzen

Sollte einer der unten dargestellten ,TRUE"“-Werte einen Fehler zuriickgeben, kénnen Sie
diesen Fehler beheben, indem Sie in der Zeile ResetError (Fehler zurticksetzen) ,TRUE®
(WAHR) eingeben und dann wieder auf die Schaltflache klicken. Setzen Sie den Wert
dann auf FALSE (FALSCH) zuriick und klicken Sie erneut auf die Schaltflaiche. Samtliche
Fehler in den unten dargestellten Werten muissten nun beseitigt werden.

DB2.0BX 28.1 {"ProgramData”.CommandResutt Fail | BooL 1 false

DB2.DBX 28.3

DB2.DBX 28.0
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Demo PROFINET 1/O-
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Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

Sensor

Dieses Kapitel beschreibt die Anwendung des di-soric-SPS-Democodes
in einem Vision-Job mit Testobjekt.

Die PROFINET I/O-Demodateien befinden sich im Installationsordner
der CS50-Software: C:\di-soric\Vscape\Tutorials and Samples\CS50
Sensor\PROFINET Demo\Step7_Demos\Circle_LocatorDemo.
Offnen Sie die Datei Circle_LocatorDemo.avp und laden Sie sie auf die
Kamera herunter.

Hinweise:

Bevor das Kommunikationsprotokoll der Kamera in dieser
Umgebung verwendet werden kann, muss es fir PROFINET 1/O
aktiviert werden. Informationen zum Aktivieren und Umschalten

von Kommunikationsprotokollen finden Sie in Kapitel 1
Industrieprotokolle aktivieren.

Bei CS50-Software-Jobs wird die PROFINET I/O-Kommunikation
zwischen Kamera und SPS mithilfe der di-soric Link-Funktion
koordiniert.

Wichtig: Mit PROFINET 1/O kénnen die IP-Adresse und die
Subnetzmaske der Kamera von der SPS automatisch zugewiesen
werden. Dazu darf dem CS50-Sensor jedoch beim Neustart so lange
keine IP-Adresse zugewiesen werden, bis die SPS in den
Betriebsmodus wechselt. In der Zwischenzeit wird der CS50-Sensor
im Netzwerk der CS50-Software nicht angezeigt.
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Kapitel

Uberblick

Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

In dieser Demonstration erfahren Sie, wie man einen gespeicherten Job
auf die Kamera ladt und Gber PROFINET 1/O eine Verbindung zu einer
Siemens S7-SPS herstellt. AuRerdem zeigen wir lhnen anhand einiger

Beispiele, wie man Programme ausfuhrt, die Uber eine Schnittstelle mit der

Kamera verbunden sind.

Wahrend der Prifung der PROFINET I/O-Kapazitaten werden folgende
Schritte ausgefuhrt:

e Start mit der CS50-Software

Offnen Sie einen Demo-Vision-Job in der CS50-Software. Bevor die
Kamera mit der SPS verbunden wird, kénnen Sie mithilfe der Option
»11ry Out® (Ausprobieren) eine Vorschau aufrufen.

¢ Vorbereitung der SPS

Integrieren Sie die Kamera in die SPS-Umgebung mit der Software
STEP 7 und der GSD-Datei.

e Start der Kamera

Lésen Sie die Kamera, wahrend sie online ist, mit der SPS aus und
beobachten Sie die Veranderungen im Inspektionsstatus, wahrend die
SPS die Parameter des Vision-Jobs neu konfiguriert.

12-2
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Einrichtung der CS50-Software

Einrichtung der CS50-Software

Vor dem Start der CS50-Software sollten Sie sicherstellen, dass entweder die Kamera
mit der SPS verbunden ist oder sich SPS und Kamera beide im gleichen Netzwerk
befinden. Vergewissern Sie sich, dass der PC, die SPS und die Kamera dieselbe
Netzwerkklasse und die entsprechenden Subnetzadressen aufweisen.

©) o)
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Starten Sie die CS50-Software und wahlen Sie die Kamera aus.

Select a device to start editing a job

Klicken Sie in der Ansicht ,Image” (Bild) auf Load a Job (Job laden). Suchen Sie dann
den Ordner C:\di-soric\Vscape\Tutorials And Samples\CS50 Sensor\PROFINET
demo\Step7_Demos\Circle_LocatorDemo. Wahlen Sie die Datei
Circle_LocatorDemo.avp aus.

Organize v Include in library v Share with v Slide show Burn New folder

43¢ Favorites
Bl Desktop
& Downloads

S7Circle_Locator § Circle_LocatorDe, Demo Kit Dice Demo Kit Dice
Demo 1tif 2.if

] Recent Places
(=] OneDrive

4 Ml Desktop

Der Demo-Job enthélt zwei Tools: Locate Shape (Form lokalisieren) und Circle (Kreis).

, Locate Shape1
sy 1

Q| e

w Circle1

CS50 Softwarehandbuch fir 12-3
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

Hier eine Ubersicht der PROFINET I/O-Struktur:

Tool Result PLCIN

Instance Point1 “UserData".Instance1Point1(%DB2.DBD2)
Instance Point2 “UserData".Instance1Point2(%DB2.DBDE)
Instance Point3 “UserData".InstancePoint3(%DB2.0BD10)
Status “UserData"” Status[0](26DB2.D8X0.0)
RadiumDatum “UserData".RadiusDatum({%DB2.DBD14)

Diese Daten werden in zyklischen Intervallen zwischen Kamera und SPS ausgetauscht.

Sobald der Job geladen ist, verknlpfen Sie die vorgespeicherten Bilder auf dem lokalen
PC. Klicken Sie dazu auf der Schaltflache Camera (Kamera) auf das Symbol ganz links,

um ein Bild auszuwahlen und zu laden.
Fle Hep (9 AFA®
Connect R

CS-501898F5 \
’ Edit mode v /

a
280 x 960 Pixels
bit Grayscale

Daraufhin 6ffnet sich ein Fenster, in dem Sie eine Datei auswahlen kdnnen. Navigieren Sie
zu demselben Ordner, in dem der Demo-Job (PROFINET 1/0O Demo) geladen wurde.
Sobald die Bilder gefunden wurden, andert sich das Symbol: Anstelle der Kamera

erscheint nun ein Ordner.

v B

Klicken Sie auf das Symbol Try Job Once (Job einmal testen), um den gesamten Job mit

dem geladenen Bild durchlaufen zu lassen.

)R

S

280 x 9(; Pixels v

bit Grayscale
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Einrichtung der CS50-Software

Die Datei enthalt zwei Bilder. Eines davon flhrt bei der Inspektion zu einem Erfolg,
das andere zu einem Fehlschlag.

(@]
. 5
k]

o5
Q o
O=c
Hovj
N

(18985 <Current Job Has Not Been Saved> ) oo
fie Hep 9 dOAS 7]
Connect Image Edit Run 00

O
-
L
<
LL
O
04
o

safjCamera
280 x 960 Pixels
E 5 bit Grayscale 7 I
Locate Shape1 g
Q.| S o
1§ hngie = i705° 4
Q )
5| Circlet a
tesd | xv=enan s Z |
1 #} Radus = 2257 pixels ]

@ Tnspection Outputs

sure 4000.000

rigger Virtual 1
Low->High
0

7

Lighting Mode Strobe
Ughting Select Expansion

18985 <Current Job Has Not Been Saved> P==r |
fie Hep 9 ROIRAS —
Connect Image Edit Run &P

v B
.. Camera I
Z0x%00Peis  \F

bit Grayscale
9 Locate Shapet
Y| Csst,265)
Circle1 >
o] 55 e 58
i Inspection Outputs n

=T H -
Connected

Exposure 4000.000
Gain 0.200
Focus 200

Trigger Virtual 1
Low->High
0

Lighting Moce Strobe
Ughting Select Expansion

MicroHAWK1898F5 | 1020.1.234 | Microfd.
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

Klicken Sie nun oben in der Symbolleiste auf Run (Ausfiihren). Dadurch wird der Job auf
die Kamera heruntergeladen. Der Job kann nun ausgefuhrt und getestet werden. Damit
die Demo mit Job-Anderung ausgefiihrt werden kann, muss dieser Job allerdings in

Slot 1 geladen werden. Klicken Sie oben in der Symbolleiste wieder auf die Schaltflaiche
zum Offnen der Ansicht Edit (Bearbeiten).

Klicken Sie auf das Slot-Symbol und wahlen Sie ,Slot 1 oder New Slot (Neuer Slot) aus,
falls derzeit keine Slots belegt sind.

File Help 9 4

Connect
CS-501898F5

Der Job und die Bilder werden nun im Flash-Speicher der Kamera gespeichert.
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Einrichtung von STEP 7

Einrichtung von STEP 7

Die Anleitung in diesem Kapitel wurde auf der Basis der Software
Siemens STEP 7 (Version 5.5 mit SP2) und einer ET200S-SPS
(Katalognummer 6ES7 151-8AB01-0AB0O, CPU-Version 3.2) erstellt.
Getestet wurde mit einer 315-2 PN/DP-SPS (Katalognummer 6ES7-315-
2EH13-0AB0, CPU-Version 2.6).

©) o)
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Starten Sie den SIMATIC-Manager vom Desktop aus.

Erstellen Sie Gber das Menu Projekt > Neu ein neues Projekt. Legen
Sie einen Speicherort fiir das Projekt fest, geben Sie einen
Projektnamen ein und klicken Sie auf OK. Im Beispiel unten lautet der
Projektname Start. Sobald das Projekt erstellt wurde, sehen Sie das
unten abgebildete Fenster. Dabei handelt es sich um das Hauptfenster
fur das SPS-Programm und die Hardware-Einstellungen.

e =lofx|

@l e Edt Insert F ’ Window Help -|6J_XJ

D |82 | 4 | da|o 2| % % B0l | 8 [[<Nofrer>
B Stan BEMPI()

Press F1 to get Help. /4
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

Falls der PC mehrere Netzwerkkarten hat, achten Sie darauf, fiir die
SIMATIC-Software die richtige Karte auszuwahlen. Wahlen Sie im
Menu ,Extras® und dann ,PG/PC-Schnittstelle einstellen“ aus. Dadurch
wird das Dialogfenster fur die PG/PC-Schnittstelle mit einer Liste aller
vorhandenen Netzwerkkarten gedffnet. Wahlen Sie auf der
Registerkarte ,Zugriffsweg“ die NIC-Karte aus, die den
Namensbestandteil , TCP/IP > enthalt.

[sct re/rC tntertace X

Access Puh | LLOP / DCP |

Access Port of e Apphcaton

(Seandiond fox STEP 7)

teface Parameter Assgrment Used

[TCPAP 5 ASIKAGETT2A USE2 0. A Prcenes |
o;use - Dagromcs I
EDICPAP 5 ASICAXIETT2A USI2 L
FNTCPAP - rtallR) PR '>:'.'wr:—j |
WP TCPAPALD) > ASX AXBETT2AL o
il

Parametens 1 Your NDIS CPy
wih TCP/1P Protacel (RFC-1006)

A4 Remave Select |
x| I

Klicken Sie mit der rechten Maustaste in das Dialogfenster des SIMATIC-
Managers und wahlen Sie ,Neues Objekt einfligen® aus. Hier kdnnen Sie
nun die Basisstation festlegen. Wenn Sie beispielsweise eine ET200S
konfigurieren méchten, wahlen Sie die Station SIMATIC 300 aus, da
diese auf der CPU-Serie 300 basiert.

BY Fle Edt Insert PLC View Options Window Hep =81
D@ |80F| Y b d|o S -EM @ [wr> 5%
Bl

Funm

SIMATIC 400 Station
SIMATIC 300 Station
SIMATIC H Staton
SIMATIC PC Staton
Other Staten
SIMATIC S5

PGRPC

PROFIBUS
Industrial Ethernet
L

Foundation Fieldous

S7 Program

Inserts the object 1o be selected at the cursor position.
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Einrichtung von STEP 7

Nachdem Sie die gewlinschte Station hinzugefligt haben, klicken g g

Sie mit der rechten Maustaste und wahlen Sie Industrial Ethernet aus. — . ©
X

I} SIMATIC Manager - [Start -- C:\Program Files\Siemens\Step?\s7proj\St =0 % 2%

Bp Fie Edt Insert PLC View Oplons Window Heb =18 x| EQQ

DG IBT | 5 5P| sal[0 B %o 5 M| 81 |[<Fe Eb o=

% N

v Bp St |- LI &l SMATIC 3001

SIMATIC 400 Station
SIMATIC 300 Station
SIMATIC M Station
SIMATIC PC Staton
Other Station
SIMATIC S5

PGPC

Object ProperBes... At+Retun

Inserts Industrial Ethernet at the cursor position.

Maximieren Sie links in der Baumansicht den Knoten ,Start” und klicken
Sie auf die Station. Auf der rechten Seite erscheint nun ein Hardware-
Symbol.

] SIMATIC Manager -
B8P Fle Edt Insert PL
D> |8 & | %
= Start

SIMATIC 300(1)
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Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

Doppelklicken Sie auf Hardware, um das Dialogfenster HW-Konfig
aufzurufen.

m 32
L w12

D% a C es o ew

i3

I aaanTr
2323723333332 323332
1222 53334833343333

Vergewissern Sie sich, dass in der Symbolleiste oben das Symbol
Katalog ausgewahlt ist. Dadurch wird im rechten Fensterbereich eine
Baumansicht mit allen vorhandenen Hardwaregeraten eingeblendet.

[lgs: HW Config - [SIMATIC 300(1) (Configuration) -- Start
ﬁm Station Edit Insert PLC View Options Window He

D= &8 ‘.’AIQHEHﬁt"mgﬂ

Falls die neueste GSDML-Datei noch nicht importiert wurde, folgen Sie der
unten stehenden Anleitung zum Importieren.

GSDML
« Installieren Sie die GSD-Datei tiber das Menl Extras > GSD-Datei
installieren.

+ Kilicken Sie auf die Schaltflache ,Durchsuchen® und
wahlen Sie den Ordner
\di-soric\Vscape\Firmware\gsd\CS50 Sensor aus,
in dem sich die GSDML-Datei befindet.

12-10

CS50 Softwarehandbuch fir



12

Einrichtung von STEP 7

1
* Im mittleren Bereich des Bildschirms werden alle vorhandenen Q g
GSDML-Dateien angezeigt. — . @

X

W ¥ 0
- - zZ . 1
Install GSD Files: Ifrom the directory ZI = S
Lo Q2
IE:\Vscape\Firmware\gsd o 'CC“
r N

File I Release | Version I Languages o

GSDML-V2.32-20160926.xml 09/26/201612:00:00AM V232 English
| Show Log Select All Deselect All
Close Help

+ Wahlen Sie die gewilinschte Datei aus und klicken Sie auf Installieren.
*  Wenn Sie fertig sind, schlieBen Sie das Dialogfenster.

+ Die Kamera misste nun im Meni Weitere Feldgerate >
Allgemein unter ,PROFINET 1/O* erscheinen.
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Kapitel

Fugen Sie die CPU aus der Katalogansicht hinzu, indem Sie sie hertiberziehen oder
darauf doppelklicken. Katalog- und Versionsnummer missen exakt mit denen der SPS

Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

Ubereinstimmen. Die Katalognummer wird unten in der Ansicht eingeblendet.

+ IM151-:3PN ST V7.0
+ IM151-8 PN/DP CPU

+ IM151-6F PN/DP CPU

= SIMATIC PC-CP

#- (] SIMATIC S7-CP
+-{_] Network Components
#-(_] Preconfigured Stations
#)- ] Sensors

{ instructions; PROFINET' connection; S7
Q ication (loadable FBs/FCs);

# IM151-8 PN/DP CPU V3.2

+] IM151-8F PN/DP CPU V3.2

Bei einigen CPU-Modulen muss zuvor ein allgemeines Rack hinzugeflgt werden. Falls lhre
CPU ein Rack voraussetzt, werden Sie zum Hinzufligen eines Racks aufgefordert, bevor

Sie das CPU-Modul einfligen kénnen.

Sobald die CPU hinzugefiigt wurde, erscheint ein Pop-up-Fenster, in dem Sie aufgefordert

werden, die Eigenschaften bezlglich der IP-Informationen anzugeben.

1212
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Einrichtung von STEP 7

Wahlen Sie aus dem Listenfeld unten die Option Ethernet(1) aus und geben g )
Sie die IP-Adresse der CPU ein. - .5
—Y
General Puame(ersl ™ o @
o~ ®
If a subnet is selected, o N
the next avalable add are s d
IP address 192.168.2.10 2"‘;’; =
Subnet mask 255.255.255.0 i
" Use router

I~ Use diferent method to obtain IP address Add [—

Nachdem Sie die CPU hinzugefligt haben, kénnen Sie ggf. zuséatzliche
Erweiterungsmodule hinzuftigen. Klicken Sie dazu im linken Abschnitt des Fensters auf
die CPU. Daraufhin erscheint im unteren Abschnitt eine Liste aller vorhandenen Ports
und Slots.

Figen Sie die Kamera unter PROFINET 1/O > Weitere Feldgerite > Aligemein > di-
soric hinzu. Sie kénnen die Kamera hinzufiigen, indem Sie sie auf Ethernet(1):
PROFINET-I/O System (100) ziehen oder indem Sie zunachst die Zeile Ethernet(1)
auswahlen und dann auf die Kamera doppelklicken. Sobald Sie die Kamera hinzugefigt
haben, erscheint im Konfigurationsfenster ein entsprechendes Symbol.

=0 UR
1 - Ethemet(1): PROFINET-I0-System (100)
2 CPU 315-2 PN/DP i
X1 MPY/DP i
x2 PN-O
x2P1 Port 1
3
2 -

CS50 Softwarehandbuch fir 1213



Kapitel

Doppelklicken Sie auf das Symbol fir die hinzugefugte Kamera, um ein Dialogfenster mit
den Kameraeigenschaften zu 6ffnen. Im Feld ,Geratename” kdnnen Sie entweder den
vorhandenen Namen der Kamera beibehalten oder einen neuen, eindeutigen Namen

Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

eingeben.
Properties - CS501898f5 s (]
General | Identfication |
Short description: CS50
di-soric CS50 -
Order No./ fimware: CS-50-BM2x-ES-Gx
Family: Smart Camera
Device name: 5018985
GSD file: GSDML-V2.32-di-soric-CS50-20160926 xml
Change Release Number... I
Node in PROFINET IO System
Device number: 1 | |PROFINET-I0-System (100)
IP address: 10.20.1.234 Ethemet...
[V Assign IP address via IO controller
Comment:
ace_| 0|

Falls Sie einen neuen Namen eingegeben haben, muss das Gerat manuell aktualisiert
werden. Wie das funktioniert, erfahren Sie im Abschnitt ,Kameranamen aktualisieren®.

1214
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Einrichtung von STEP 7

Klicken Sie auf das Kamerasymbol. Daraufhin 6ffnet sich das unten abgebildete Fenster,
in dem Sie die Daten-Slot-Adresse zuordnen kdnnen. Achten Sie genau auf die richtigen
Adresswerte, da diese Werte in der Demo-Anwendung bendtigt werden. Angesichts einer
unbegrenzten Zahl méglicher Kombinationen aus Modulen und Slot-Konfigurationen sind
die Adresswerte bei jeder Einrichtung anders.

ml SIMATIC 300(1) (Cenfiguration) -- di-soricblob

G
2O UR T
1 » | |): PROFINET-IO-System (100)
2 CPU 315-2 PN/DP 4
X1 MPlY/DP i
X2 PN-IO
X2P1 Port 1
3
2 v
£ L1
ﬂ:’ (1) CS501898f5
Slot E M,.| Order number | address 3 address Diagnostic address: Comment
4 LS5 C550-BM2-5- F A
X7 Ak P
ATAN] Aot T
7 Sttt a.7
£ L a.7
3 £l Py a2
4 | £l 2B ER
& || S SRE.5G
£ || S S0 EF
Il et SERLTER
& || Sy FOE. 558
5 |} swe E
10
11
12
13
14 |
15 | Intin 267..286
1
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

In dieser Demo werden die Booleschen Daten In und Float In verwendet. Klicken Sie zum
Auswahlen rechts unter dem PROFINET I/O CS50-Sensor auf Boolean In. Dadurch wird
der entsprechende Slot hervorgehoben. Ziehen Sie die Auswahl in diesen Slot.
Wiederholen Sie diesen Schritt fur ,Float In“. Sie missten nun folgende Tabelle sehen:

Eﬂ] SIMATIC 300(1) (Configuration) -- di-soricblob

_|—
=

=(0) UR
1 ~ | |): PROFINET-I0-System (100)
2 CPU 315-2 PN/DP X
X1 MPL/DP 1
x2 PN-0
X2P1 Port 1
3
n -

Slat M..| Order number | address | Q address Diagnostic address: Comment
z LS5 CS50-FME-5-F) ZO4F
&7 S
A7 ST
7 a7

& a.7

& P g

4 Py g

F | TG

£ | s S X

~ s X

& | TG

A 2

10

11

12

13

14

15 [ Intin 267...286

16
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Nach Abschluss der Hardwarekonfiguration ist der nachste Schritt das Kompilieren
und Herunterladen. Klicken Sie dazu in der Symbolleiste auf das Symbol zum
Kompilieren und Speichern. Falls Ihnen bei der Konfiguration ein Fehler unterlaufen
sein sollte, sehen Sie an dieser Stelle eine Warnmeldung.

"
X
QL
o)
@)

o
£
[0
2
—
Q@
e
i
N

[1i HW Config - SIMATIC 300(1)
Station Edit Insert PLC View Options Window Help

= O T T =

O
—
L
=
LL
©)
o
o

Klicken Sie nach dem Kompilieren in der Symbolleiste auf das Download-Symbol, damit die Daten an
die SPS ubermittelt werden.

[l HW Config - STMATIC 300(1)

Station Edit Insert PLC View Options Window Help

D2e? & g ke He % e

Schlieen oder minimieren Sie an dieser Stelle das Dialogfenster HW-Konfig und 6ffnen
Sie das Fenster SIMATIC-Manager. Die CPU musste nun neben dem Hardware-Symbol
sowie in der Baumansicht links erscheinen. Klappen Sie in der Baumansicht den CPU-
Knoten und dessen Unterknoten auf.

%) SIMATIC Manager - Start B
Fle Edt Insart PLC View Opltions Window Help

D |87 | % R dello 2| %[> =@ @[ <Norre>
21 Start -- C:\Program Files\Siemens\Step7\s7prof\S =10] x|
= &P Start Hardware [l CPU 3152 PN/DP
= (il SIMATIC 300(1)
=-[§) cPu31s2PN/OP
= 1) S7 Program(®)
(3] Sources
(€Y Blocks

Um sich die Programmobjekte anzusehen, klicken Sie auf den Knoten ,Blocks" (Blocke).

i =101 ]
—
= Stant Syitem Sata 08

= @ SMATIC 300)
= @) ou nszmioe
= @) 57 ProgandS)
) Sowces
o Blocks
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

Kameranamen aktualisieren

Im Dialogfenster ,HW-Konfig“ 6ffnen Sie das Meni SPS > Ethernet > Ethernet-Knoten
bearbeiten und wahlen dort Ethernet-Knoten bearbeiten aus. Im Dialogfenster
~SIMATIC-Manager” 6ffnen Sie das Menii SPS > Ethernet-Knoten bearbeiten und
wahlen dort Ethernet-Knoten bearbeiten aus.

Um das Dialogfenster zur Auswahl des Knotens zu 6ffnen, klicken Sie auf Durchsuchen.

Um das Dialogfenster zul
car thernetiode i

— Ethemet node

MAC address: l

— Set IP configuration

' Use P parameters

Gateway

IP address: |

' Do not use router

Wahlen Sie die Kamera aus und klicken Sie auf OK.

St I | | IP addess MAL addhess Device Nare
| 121682123 (01818204810 ET2005 CFU  powo
¥ Fast semch
« | |
Flah | MAL addess [EGza®
o) Cucd || e |

Falls der Geratename nicht mit dem Namen Ubereinstimmt, den Sie zuvor im Dialogfenster
mit den Eigenschaften des CS50-Sensors eingegeben haben, geben Sie den richtigen

Assign device hame

o

Device name: '1 a99F5 Assign Name

Geratenamen ein. Klicken Sie dann auf Name zuweisen.
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Einrichtung von STEP 7

Beispielprogramm importieren

(_'?ffnen Sie das Beispielprogramm im SIMATIC-Manager Uber das Menl Datei >
Offnen. Klicken Sie auf Durchsuchen und suchen Sie das Programm BlobDemo. Es
befindet sich im Ordner \di-soric\Vscape\Tutorials and Samples\CS50
Sensor\PROFINET Demo\Step7_Demos\BlobDemo\S7BlobDemo\BlobDemo.s7p.

CEEEE—— X
Find in deectory Found Selected
[;'.»A‘..-.',n:,L-r‘.-.‘_.,.:.- User prowects 1 1

Leares
l Samgle prowcts
p Usse :] Midgeomcts
Windows User peogects |u-m| Sample progcts | Muligromets |
W

Nawe | Starage path
EiVieerDeso  CAWG\STEPTWisiorDe

-
N

©) o)
-5
¥ 0
Z =
_-OQ)
Ll_o—
O~ &
X N
o

Teilen Sie den Bildschirm wie unten abgebildet, sodass auf einer Seite das Beispielprojekt und auf der

anderen Seite das aktuelle Projekt zu sehen ist.

|# SIMATIC Manager - temp o [@]=
File Edit Insert PLC Vie Options  Windos
D8 o 2 <No Fiter> % R @ mEm
B temp -- C:\Program Files (x86)\Siemens\Step?\s7proj\temp o |[@ ][] | 8P di-sorichlob - \\vmware-host\Shared Folders\...\BlobDemo\S7BlobDemo o [@])[=
B temp MPI(T) £8P disoiicblob |59 System data @081 @ FC1
= SIMATIC 300(1) @ Fc2 @Fc3 @FCe
=-[§] CPU3152PN/OP | FCS o081 3 DB2
& & 57 Proganll)  |083 @ UDT1 @UDT2
@) Souces 5 UDT3 o UDT4 @ UDTS
@ Blocks = UDTE Uo7 S U0T8
= UDTS W2 Moritor_Table  W2VAT_1
g SFC20

Wahlen Sie die Objekte — auRer dem Datenobjekt System — aus und kopieren Sie sie
dann, indem Sie entweder mit der rechten Maustaste klicken und ,Kopieren“ auswahlen
oder die Tastenkombination Strg + C verwenden. Fligen Sie die Objekte mit Strg + V
oder Rechtsklick und der Option ,Einfligen® in das aktuelle Projekt ein. Wenn angezeigt
wird, dass OB1 bereits vorhanden ist, klicken Sie auf Ja, um dieses Objekt zu
Uberschreiben. Sie haben nun das Beispielprogramm in das aktuelle Projekt importiert.
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

Wahlen Sie im linken Bereich das Symbol Blécke aus. Klicken Sie im Anschluss daran
oben in der Symbolleiste auf das Download-Symbol. Dadurch werden die soeben
kopierten Funktionen und Systemdaten auf die SPS heruntergeladen. Als Nachstes
mussen Sie die Adressen aus der vorherigen Hardwareinstallation aktualisieren.
Doppelklicken Sie dazu auf den Block OB1. Der LAD/STL/FBD-Editor wird daraufhin

gedffnet. OB1 ist die Hauptroutine des SPS-Programmes.

K, SIMATIC Manager - test

File Edit Insert PLC ViewlOptions \Window Help

D |27& | & B2

=- test

=1-{z1) 57 Program(1)
~{p] Sources

() = o

BB e e g e
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Einrichtung von STEP 7

Scrollen Sie nach unten bis zum Netzwerk 1. Hier werden die Daten von der Kamera der
lokalen Datenstruktur zugeordnet. Zur Ubertragung der Eingangsdaten von der Kamera
in die Programmestruktur dient die Funktion FC1. Klicken Sie auf die entsprechenden
Nummern, um die Adressen der Hardware wie abgebildet anzugleichen. Klicken Sie in
den sich 6ffnenden Pop-up-Fenstern auf folgende Schaltflachen:

©) o)
-5
¥ 0
Z'—\L
_-OQ)
Ll_o—
O~
X N
o

Download (294:5 x|

Check the sequence of the blocks that is required for the
correct function.

Cancel Help
i IThe object 'FB1' already exists. Do you want to overwrite it?
2N
Fename
Yes All | No None Cancel Help
|

Do you want to load the system data?

No

Do you want to delete the system data on the module
! [0/2/0] 1M151-8 PN/DP CPU completely and replace
them with offline system data?

I~ Do nat display this message again.

Yes | No Cancel | Help

(13: x|

The module is in the RUN mode.
I Themodule will be setto STOP.

Cancel Help

! The module [0/2/0] IM151-8 PN/DP CPU is in the STOP
" mode.
Do you want to start the module now [complete restart)?
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Kapitel

Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

Hinweis: Die Ansicht zur Adressenzuordnung des CS50-Sensormoduls, die von der
Ansicht zur Hardwarekonfiguration abhangig ist, sieht so aus:

Slot| [ Module Order number | address | O address Diagnost
FC1 0
=
"CommonIO_ Exchange" o = AL
EN — ENO vl LA
gl 2 AT
0 —{STATUS ERN S a.7
S| Gy &.7
264 -|ECHO_IN F | Fotoin B 6T
_ 4 | Fowbw 66T
pog|oaocORERS 5 || G Gk sk .25
“ £ ||] i S
260 —|CMDRET W2 A 2EF
& || ondda 59
266 —{STATE &[] Seae B
10
0 —{CONTROL 1
264 —{ECHO_OUT 2
EETE- 13
260 — CMDCODE 14 |
15 | Intin 267...286
256 -|CMDARG 1

Damit alle Adressen Ubereinstimmen, mussen die Adressen auf der rechten Seite in
Netzwerk 1 kopiert werden. Beispiel: In der Hardwarekonfiguration wird fiir den Status die
Adresse ,0..1“ angezeigt. Kopieren Sie 0 und fiigen Sie es unter ,Netzwerk 1“ in den Wert
fur STATUS ein.

Zur korrekten Zuordnung der Ausgangsdaten wiederholen Sie diese Schritte flr
Netzwerk 6. Beachten Sie, dass alle Eingangsadressen in der Spalte I-Adresse und
alle Ausgangsadressen in der Spalte Q-Adresse stehen. Speichern Sie die Daten auf
dem PC und laden Sie sie dann auf die SPS herunter.

Fihren Sie einen Master-Reset durch und schalten Sie die SPS in den Betriebsmodus.
Vergewissern Sie sich, dass alle LEDs eine korrekte Funktion signalisieren.
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Einrichtung von STEP 7

12

Demo ausfuihren

1
Doppelklicken Sie im Dialogfenster SIMATIC-Manager auf das Symbol VAT_1. g g
Daraufhin wird ein Fenster mit der Variablentabelle fir die Datentyp-Demo gedffnet. — §' o
Maximieren Sie das darin angezeigte Dialogfenster, um den Sichtbereich zu vergréRRern. I"ZJ _QE
—_Ye) )

%Var—VAT_l » (LS o<
Table Edit Insert PLC Variable View Options Window Help X 'C\lﬂ
#| Dl|E| 8| &[%[(R]|] X| 22| K| o il e B P o

% VAT_1 -- Circle_Locator\SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 PN/DP\S7 Program(1)

,g Address Symbol Display format Status value Modify value

T DB2.DBX 24.0 f "ProgramData”.ChangeJob BOOL

2 DB2.DBW 32 : "ProgramData”.New_JobSlot HEX

3 DB2.DBX 34.0 : "ProgramData”.Get_CurrentJobSlot BOOL

4 DB2.DBW 26 : "ProgramData”.Current_JobSlot HEX

5 DB2.DBX 4.0 : "ProgramData".Trigger BOOL

6 DB2.DBD 20 "ProgramData”. TotalTriggerCount HEX

7 DB2.DBX 18.0 : "ProgramData”.Pass BOOL

8 DB2.DBD 10 “ProgramData”. TotalPassedCount HEX

9 DB2.DBX 18.1 : "ProgramData”.Fail BOOL

10 DB2.DBD 14 : "ProgramData”.TotalFailedCount HEX

1 DB2.DBD 6 “ProgramData”.TotallnspCount HEX

12 DB2.DBX 4.1 : "ProgramData”.ResetCounters BOOL

13

14 DB2.DBX 34.1 : "ProgramData”.ResetError BOOL

15 DB2.DBX 28.1 : "ProgramData”.CommandResult.Fail BOOL

16 DB2.DBX 28.2 : "ProgramData”.CommandResult.No_Job_In_Siot : BOOL

17| DB2.DBX 28.3 : "ProgramData”.CommandResult.UnknownCmd : BOOL

18] DB2.DBX 28.0 : "ProgramData”.CommandResult. Success BOOL

19|

20 DB3.DBD 2 “Userl0™.Instance1Point1 FLOATING_POINT

21 DB3.DBD 6 “Userl0".Instance1Point2 FLOATING_POINT

22 DB3.DBD 10 : "UserlO".Instance1Point3 FLOATING_POINT

23 DB3.DBX 0.0 : "UserlO".Status[0] BOOL

24 DB3.DBD 14 : "Userl0".RadiusDatum FLOATING_POINT

25

Um eine Live-Verbindung zur SPS herzustellen, klicken Sie in der Symbolleiste auf das
Symbol zum Uberwachen der Variable. Dadurch werden die Daten von der SPS in das
Dialogfenster ibernommen. Die Titelleiste oben erscheint daraufhin blau, und in der
Statusleiste unten wird der Ausfuihrungsfortschritt in Form eines griinen Balkens
angezeigt

3] var - [VAT_1 -- @VisionDe|
Wf Table Edit Insert PLC

#| Dlla| & 4
oo Jor| ]3] |
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

Hier kdnnen nun folgende Vorgange getestet werden:

Change Job Switch jobs from one slot to another i e

Get Current Job Slot Displays the slot of the currently running job b [C0- 0010975 v‘

Trigger an Inspection Causes the camera to cycle through its inspection. / 4
Reset Counters Resets the TotalTriggerCount, TotalPassedCount, | Comedted

TotalFailedCount, and TotallnspCount to 0, and also
sends a command to the camera to reset its internal ‘

Running
10201234

counters. S-50189F75

Reset an Error condition If an error occurs during run time, this will reset it, so
demo may be continued.

v Details

Jobs dndern und aktuellen Job-Slot abrufen

Folgen Sie der Anleitung zum Speichern eines Jobs im Kameraspeicher, die Sie im
Abschnitt ,Einrichtung der CS50-Software” finden. Damit dieser Test korrekt durchgefuhrt
werden kann, laden Sie einen weiteren Job in Slot 2 der Kamera. Laden Sie
beispielsweise den Job ,Circle_LocatorDemo*. Geben Sie die Geratesteuerung frei,
indem Sie auf die Registerkarte Verbinden klicken und dann, wie im Bild unten
dargestellt, das Schlosssymbol zu geschlossen andern. Klicken Sie anschlieRend erneut
auf die Registerkarte Ausfiihren, damit der neue Job richtig ausgefuhrt wird.

Rufen Sie die ,VAT_1“-Elemente ChangeJob (Job dndern) und New_JobSlot (Neuer
Job-Slot) auf. Klicken Sie dann neben ,New_JobSlot® in die Spalte Modify value (Wert
bearbeiten), geben Sie den Wert ,2“ ein und driicken Sie die Eingabetaste. Klicken Sie
in der Zeile ,Changedob® auf den Wert in der Spalte ,Modify value“ und geben Sie
,TRUE® (WAHR) ein. Klicken Sie in der Leiste auf das im Bild unten markierte Symbol.

&) Diw(u] & &[ml@[o] X| [ 2] ] Sfas wr| S ])el
% VAT_1 -- @SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 PN/DP\S7 Program(1) ONLINE
,‘; Address | Symbol | Display format @atus value Modify value
1 DB2.DBX 24.0 : "ProgramData”.ChangeJob BOOL . false ue
2 DB2.DBW 32 : "ProgramData”.New_JobSiot HEX WH#16#0001 Wi#16#0002

Statt des aktuellen Jobs wird daraufhin der Job in Slot 2 getffnet. Um sicherzustellen,
dass dadurch alle Anderungen geldscht werden, die Sie in der Spalte Modify value (Wert
bearbeiten) vorgenommen haben, klicken Sie in der Zeile Get_CurrentJobSlot
(Aktuellen Job-Slot abrufen) auf den Wert in der Spalte ,Modify value“. Geben Sie TRUE
(WAHR) ein und klicken Sie dann erneut auf das im Bild markierte Symbol.

Der aktuelle Job
erscheint nun

#| D[e|@| &| #[8[@]o| X|[2s 8| N Ses | i"@@_ E?S?:anietjiﬂsm
(Aktueller Job-
Slot). Sie kdnnen

¥3 VAT_1 -- @SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 PN/DP\S7 Programi(1). ONLINE

g Address Symbol Display format | Status value Modify value diese
1 [  DB2DBX 24.0 "ProgramData”.Changelob BOOL B fake Vorgehensweise
2| | DB2DBW 32 | "ProgramData”.New_JobSlot HEX V1640002 wiederholen,
3| | DB2DBX 34.0 "ProgramData"Get_CurrentlobSiot BOOL [ fake (“n indem Sie wieder
4| | DB2DBW 26 | “ProgramData”.Current_JobSlot HEX WH#16%0002 | —— zu Slot 1 wechseln
= | und Uberprifen,

ob als aktueller
Job-Slot
tatsachlich 1
angezeigt wird.
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Einrichtung von STEP 7

Inspektion auslésen und Zahlerstande zuriicksetzen

Vergewissern Sie sich, dass als aktueller Job Slot 1 ausgewahlt ist. Léschen Sie alle
Anderungen, die Sie in der Spalte Modify value (Wert bearbeiten) vorgenommen
haben. Falls Sie die Inspektion mitverfolgen mdchten, vergewissern Sie sich, dass die
CS50-Software aktiv und mit dem Gerét verbunden ist. Uberpriifen Sie auch, ob der Job
ausgefihrt wird. Falls Sie die CS50-Software nicht ausfiihren méchten, kénnen Sie die
Trigger anhand der LEDs am Gerét Gberwachen. Andern Sie den Wert in der Spalte
,1rigger” in TRUE (WAHR) und klicken Sie dann erneut auf das im Bild markierte
Symbol.

&8 var-VvAT2
Table Edit Insert PLC Variable View Options Window Help

| Olw(@l &) sl@le]ol-| x| [ 8| w) fer w| (=) |

% VAT_1 -- @Circle_Locator\SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 PN/DP\S7 Program(1) ONLINE

- é Address Symbol Display format |_Status wvalue Modify value
1 DB2.DBX 24.0 : "ProgramData” ChangeJob BOOL

2 DB2. DBw"Sé { ""Programnata New CJobslet HEX

3 DB2.DBX 340 "ProgramData Get CurrentJobSIot T BOOL

4 DB2. DBW 26 "ProgramData Current JobSIot . HEX

5 DB2DBX 40 ' “ProgramData” Trigger & BOOL

6 DB2.DBD 20 “ProgramData” TotaITrlggerCount T HEX ]

- e e

8 DB2.DBD 10 ' "‘ProgramData TotaIPassed'C-o'u'ni """""" HEX o

9 DB2.DBX 18.1 ' “ProgramData” Fail T BooL

10 DB2.DBD 14 "ProgramData TotaIFalledCount » HEX

11| | DB2DBD 6 : "ProgramData” TotallnspCount : HEX

12 DB2.DBX 41 ""ProgramData ResetCounters T ool

14 DB2.DBX 341 Y “"ProgramData ResetError BOOL

15| | DB2DBX 28.1 . "ProgramData”.CommandResultFail BOOL

16| | DB2DBX 282 "ProgramData”.CommandResultNo_Job_In_Slot - BOOL

17| DB2.DBX 283 Prd.gramData ‘CommandResutt.UnknownCmd : BOOL

18 DB2.DBX 280 “ProgramData”.CommandResult.Success BOOL

=

20| | DB3DBD 2 . “Userl0"InstanceiPoint! FLOATING_POINT

21| | DB3DBD 6 . "UserlO”instancelPoint2 : FLOATING_POINT :
22| DB3DBD 10 | "UseriO"I Instance1P0|nt3 T FLoATING _POINT |
23| | DB3.DBX 0.0 : "Userl0” Status[0] T  BooL
TR FE

Sie sehen nun verschiedene Anderungen wie in der Abbildung oben. Die Booleschen
Werte fiir ,Pass” (Erfolg) und ,Fail* (Fehlschlag) signalisieren, ob die Inspektion
erfolgreich war oder nicht. AuRerdem werden die entsprechenden Zahlerstande erhoht.
Jedes Mal, wenn Sie auf die im Bild markierte Schaltflache klicken, wird eine Inspektion
gestartet und damit zum n&chsten Bild gewechselt. Die Inspektionsergebnisse sind
abwechselnd Erfolge und Fehlschlage.
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Kapitel Demo PROFINET I/O-Kreislokalisierung mit STEP 7 und CS50-

Zahler zuriicksetzen

Um die Zahlerstande zurlickzusetzen, I6schen Sie alle Einstellungen in der Spalte
-Modify value® (Wert bearbeiten) und @ndern Sie dann die entsprechende Einstellung in
der Zeile ResetCounters (Zahler zurlicksetzen) zu TRUE (WAHR). Klicken Sie
anschlieBend wieder auf die im Bild markierte Schaltflache. Alle im Bild unten blau
markierten Zahlerstdnde werden nun auf 0 zuriickgesetzt.

K3 Var-VAT 1

Table Edit Inset PLC Variable View Options Window Help
| Dlsla) & b[mle]ol- X[ 8] ¥ oo | () s

% VAT _1 -- @Circle_Locator\SIMATIC 300(1)\CPU 315-2 PN/DP\S7 Program(1) ONLINE

é Address | Symbol Display format Ealus value Modify value|
1 DB2.DBX 24.0 : "ProgramData”.ChangeJob BOOL . false
2| | DB2DBW 32 | “ProgramData”.New_JobSiot HEX ~ W#{640000
3 DB2.DBX 34.0 | "ProgramData”.Get_CurrentJobSlot BOOL T ralse
4 DB2DBW 26 . "ProgramData” Current_JobSlot HEX  W#16#0000
5 DB2.DBX 4.0 : "ProgramData”.Trigger BOOL false
6 DB2.DBD 20 “ProgramData”.TotalTriggerCount HEX ’ DW#1 ,
7 DB2.DBX 18.0 | “ProgramData” Pass BOOL 3
8 DB2.DBD 10 "ProgramData”. TotalPassedCount HEX DW#1
9 DB2.DBX 18.1 : "ProgramData”.Fail BOOL false

10| | DB2DBD 14  “Programbata" TotalFailedCount HEX /ﬁﬁm\
1 DB2.DBD 6 “ProgramData”. TotallnspCount HEX \ DW# &I
12| DB2.DBX 4.1 : "ProgramData”.ResetCounters BOOL . fal 1

13|

14| | DB2.DBX 341 “ProgramData” ResetError BOOL T raise
15] DB2.DBX 28.1 : "ProgramData”.CommandResult.Fail BOOL - false
18] DB2.DBX 28.2 : "ProgramData”.CommandResult.No_Job_In_Slot | BOOL . false
17] DB2.DBX 28.3 : "ProgramData”.CommandResult.UnknownCmd : BOOL - false
18| DB2.DBX 28.0 ; "ProgramData”.CommandResult Success BOOL -false ]
= 2l

20) DB3.DBD 2 “Userl0”.Instance1Point1 FLOATING_POINT 486.0
21 DB3.DBD 6 “Userl0" Instance1Point2 FLOATING_POINT 204.0
22| DB3.DBD 10 : "UserlO"Instance1Point3 FLOATING_POINT 179.0
23] DB3.DBX 0.0 : "UserlO".Status[0] BOOL . false
24| | DB3DBD 14 . “UserlD".RadiusDatum FLOATING_POINT | 225
25]

Wenn Sie diese Einstellung erneut I6schen, den Wert fiir , Trigger auf TRUE (WAHR)
setzen und noch einmal auf die im Bild markierte Schaltflache klicken, starten sowohl der
SPS-Zahler als auch der Zahler der CS50-Software bei 1.

Fehler zuriicksetzen

Sollte einer der unten dargestellten ,TRUE"-Werte einen Fehler zuriickgeben, kénnen Sie
diesen Fehler beheben, indem Sie in der Zeile ResetError (Fehler zuriicksetzen) ,TRUE"
(WAHR) eingeben und dann wieder auf die Schaltflache klicken. Setzen Sie den Wert
dann auf FALSE (FALSCH) zuriick und klicken Sie erneut auf die Schaltflaiche. Samtliche
Fehler in den unten dargestellten Werten missten nun beseitigt werden.

DB2.DBX 28.1 {"ProgramData”.CommandResult.Fail

DB2.DBX 28.3 : "ProgramData”.CommandResult.UnknownCmd

DB2.DBX 28.0 : "ProgramData”.CommandResult.Success
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KAPITEL 13 Serielle Befehle

Dieses Kapitel beschreibt die seriellen Befehle, die Giber den TCP-
(Telnet-)Port, das AutoVISION-Terminal oder das HyperTerminal an die
Kamera gesendet werden kénnen.
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Kapitel (B2 Serielle Befehle

Serielle Befehlssyntax

< > = Erforderliches Argument. Wird entsprechend ersetzt.

Beispiel:

-u <DB_Nutzername> wird zu -u av, wobei av den Abschnitt DB_Nutzername ersetzt.

| = Sich gegenseitig ausschlieBende Argumente. Wahlen Sie eines dieser Argumente aus der
Liste aus.

{} = Trennt in Kombination mit | verschiedene Auswahlmdglichkeiten fir ein Argument
voneinander.

[ 1 = Optionaler Parameter.

Wichtig: Sofern nicht anderweitig angegeben, antworten Befehle bei Erfolgen mit !OK und bei
Fehlern mit IERROR.

GETIMAGE <-transfer=ymodem> [-format={jpg|png}] [-
quality ={0-100}] [-woi=links,oben,rechts,unten] [-
inspection=n]

Initiiert die serielle Ubertragung des Inspektionsbildes (nur RS-232).

Hinweis: Mit diesem Befehl wird stets das jeweils letzte (aktuellste) Bild tbertragen.

-transfer=ymodem ist derzeit nicht optional — nur das YMODEM-Protokoll wird
unterstitzt.

-format={jpg|png} definiert das Bildformat. Falls dieser Befehl Ubergangen

wird, wird automatisch JPG als Bildformat festgelegt.

-quality=n legt die JPG-Komprimierungsqualitat auf n fest. Dieser Wert darf
héchstens 100 betragen. Falls kein Wert festgelegt wird, ist der Standardwert 80.

Hinweis: Das Bildformat PNG gewahrleistet eine verlustfreie Bildkomprimierung.
Falls format als PNG definiert wird, erlibrigt sich daher die Einstellung quality.

woi=links,oben,rechts,unten definiert einen rechteckigen Bereich des Bildes, der
in das Ausgabebild aufgenommen wird. Falls dieser Befehl Gbergangen wird, wird
der gesamte Inhalt des Bildspeichers ausgegeben.

-inspection=n definiert die Inspektion, von der ein Bild abgerufen werden
soll. Das Bild stammt aus dem ersten Schnappschuss dieser Inspektion.
Falls hier kein Wert festgelegt wird, wird das Bild aus der ersten Inspektion
Ubernommen, die einen Schnappschuss enthalt. Im unten stehenden
Beispiel wird ein Bild von der Kamera mit folgenden Einstellungen abgerufen:
Protokoll: YMODEM; Format: PNG; Qualitat: nicht zutreffend; Inspektion:
zweite Inspektion.

GETIMAGE -transfer=ymodem —format=png —inspection=2

Im unten stehenden Beispiel wird ein Bild von der Kamera mit folgenden
Einstellungen abgerufen: Protokoll: YMODEM; Format: JPG
(Standardeinstellung); Qualitat: 50; Inspektion: erste Inspektion
(Standardeinstellung). GETIMAGE —transfer=ymodem —quality=50
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ONLINE

Alle Inspektionen werden gestartet.

OFFLINE

Alle Inspektionen werden beendet.

TRIGGER

Eine Inspektion wird ausgeldst.

vt [n]
Es wird ein Impuls an einen virtuellen E/A-Punkt gesendet und dadurch eine
Inspektion ausgelost.
Beispiel:
vt 1

Der Impuls VIO1 wird ausgegeben. Die Inspektion wird ausgefihrt, sofern VIO1 fir
die Inspektion als Trigger festgelegt wurde.

Der VIO-Index, falls angegeben, muss innerhalb des erlaubten Bereichs fir
virtuelle E/A-Punkte in Visionscape liegen. Die virtuelle E/A-Linie wird zunachst
hoch, dann niedrig gesetzt.

Falls kein VIO-Index angegeben wird, wird automatisch VIO1 angenommen.
Ausgabefehler: Es wird IERROR ausgegeben, gefolgt von der Fehlerursache.
Beispiel:

!IERROR No such trigger

Diese Fehlermeldung (,Kein derartiger Trigger“) wird angezeigt, wenn der
angegebene Index n auBerhalb der Spanne der virtuellen Trigger liegt.

REBOOT [-noload]

Das Gerat wird neu gestartet.

-noload = BOOT-Job wird nicht geladen.
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MEMAVAIL [-cp]

Der verfiigbare Speicherplatz wird fiir das Gerat oder den Koprozessor ausgegeben.

MEMCONTIG [-cp]

Der maximale Speicherblock wird fiir das Gerat oder den Koprozessor ausgegeben.

MEMFRAGS [-cp]

Speicherfragmente werden fir das Gerat oder den Koprozessor ausgegeben.

MEMINFO [-cp] [-V]

Die Speichertibersicht mit Angaben zum verfligbaren Speicherplatz (avail),
zum Speicherblock (contig) und zu Speicherfragmenten (frags) wird fiir das
Gerat oder den Koprozessor ausgegeben. Wird als Text ausgegeben.

VERSION

Die Visionscape-Softwareversion wird ausgegeben.

JOBSAVE [-slot=]<n>

Der aktuelle Job wird in Slot n gespeichert.

JOBLOAD [-slot=]<n> [-r]
Der Job aus Slot n wird geladen.

-r = Inspektionen werden gestartet.

JOBDELETE {[-slot=]n|-all}

Der Job in Slot n wird geldscht. Bei -all werden alle Jobs geléscht.

Wichtig: Der aktuell im Kameraspeicher geladene Job wird nicht geldscht.
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JOBINFO [[-slot=]n] [-v]

Die Job-Zusammenfassung oder Informationen zu Slot n werden abgerufen.

Falls fir JOBINFO kein Argument angegeben wird, wird eine Liste aller Jobs im
Gerat ausgegeben.

-v = n wird als Text ausgegeben. Bei dieser Option wird angezeigt,
wie viel Speicherplatz durch Ldschen des Jobs frei wiirde.
AuRerdem werden der gesamte Speicherplatz und der freie
Speicherplatz angezeigt.

JOBBOOT [-slot=]<n>

Legt n als Job-Slot zum Hochfahren fest (nur RS-232).

JOBDOWNLOAD <-transfer=ymodem>

Der mittels der Ubertragungsmethode gepackte .avz-Job wird heruntergeladen (nur
RS-232).

SET <Tag-Name> <Wert>
Damit wird der Wert eines globalen Tags definiert.
Der Tag-Name muss einem der vom Gerat unterstiitzten Tags entsprechen.
Der Wert kann Leerzeichen enthalten.
Der Befehl wird durch ein Wagenrlcklauf- und/oder Zeilenvorschubzeichen beendet.
Der Wert kann eine Liste kommagetrennter Werte sein, mit der eine Tag-Sequenz
definiert wird: Beim Senden von SET int1 1, 2, 3 werden folgende Werte festgelegt:
int1=1,int2 =2, int3 = 3.

Der AVP-Dienst ermdglicht durch Angabe eines Schragstriches (/) im symbolischen
Namenspfad die Festlegung von Schritt- und Bezugspunktdaten aus dem Job-
Baum. Bei SET avpl/insp1/snapshot1/acq1/gain 2.0-Pfaden spielt die Grol3-
/Kleinschreibung keine Rolle. Sofern diese Pfade einmalig sind, ist keine
vollstadndige Qualifikation erforderlich.

Mit SET avp/acq1/gain 2.0 wird der gleiche Verstarkungswert festgelegt, sofern es nur
eine Aufnahme gibt.
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Steuer-Tags des AVP-Dienstes, wie z. B. START, STOP und TRIGGER, verhalten sich
wie Tastschalter. SET avp.start 1 entspricht dem Befehl ONLINE. avp.start wird jedes
Mal sofort wieder zuriickgesetzt und hat daher immer den Wert 0.

Anzeige erfolgreich ausgefiihrter Befehle: Wurde der Befehl erfolgreich
ausgefiihrt, wird 'OK angezeigt, gefolgt von einem Echo des Befehls.

Beispiel: 1OK SET matchstring1

Ausgabefehler: Bei einem Fehler wird lERROR ausgegeben, gefolgt von der
Fehlerursache.

Beispiel:

!IERROR Tag matchstring66 not found

GET {Tag-Name|Dienst|Dienst.Tag-Name}

Damit wird der Wert eines globalen Tags abgerufen.

Der Tag-Name muss einem der vom Gerat unterstutzten Tags
entsprechen.

Der Befehl wird durch ein Wagenrucklauf- und/oder
Zeilenvorschubzeichen beendet.

Wenn Sie einen Einzelwert aus einem Array wie z. B. GET int1 abrufen
md&chten, missen Sie einen Index angeben. Wird kein Index angegeben, wird
das gesamte Array als Liste mit kommagetrennten Werten ausgegeben.

Mit Get {Tag-Name|Dienst.Tag-Name|Dienst} kdnnen Sie den Wert eines
Tags im globalen Datendienst abrufen. Falls Sie den Wert eines Tags aus
einem anderen Dienst abrufen mdchten, setzen Sie Namen dieses Dienstes
als Prafix vor den Tag-Namen. Beispiel: ein Befehl nach dem Muster GET
<Dienst.Tag-Name>.

Mit GET eip.input kénnen Sie z. B. die EIP-Eingangs-Assembly abrufen.

Der AVP-Dienst ermdglicht durch Angabe eines Schragstriches (/) im
symbolischen Namenspfad den Abruf von Schritt- und Bezugspunktdaten aus
dem Job-Baum. Bei GET avpl/insp1/snapshot1/status-Pfaden spielt die
GroB-/Kleinschreibung keine Rolle. Sofern diese Pfade einmalig sind, ist
keine vollstandige Qualifikation erforderlich.

13-6

CS50 Softwarehandbuch fir 13-5



Mit GET avp/snapshot1/status wird das gleiche Ergebnis ausgegeben, sofern es nur
eine Inspektion gibt.

Wenn GET avp/snapshot1 auf einen Schritt angewandt wird, werden die Werte
aller Bezugspunkte ausgegeben.

Anzeige erfolgreich ausgefiihrter Befehle: Wurde der Befehl erfolgreich

ausgefihrt, wird der im Tag gespeicherte Wert ausgegeben.
Beispiel: ABCD

Ausgabefehler: Bei einem Fehler wird ,/ERROR" ausgegeben, gefolgt von der
Fehlerursache.

Beispiel:

!IERROR Tag matchstring66 not found

INFO [Tag-Name|Dienst]
Damit werden Informationen zu einem Tag oder Dienst abgerufen.

Werden fiir INFO keine Argumente angegeben, wird eine Liste aller Dienste
abgerufen.

Mit INFO <Dienst> wird eine Liste aller Tags in diesem Dienst abgerufen.

Mit INFO <Dienst.Tag-Name> werden die Attribute des angegebenen Tags sowie
eine Liste aller Sub-Tags abgerufen.

Der AVP-Dienst ermdglicht durch Angabe eines Schragstriches (/) im
symbolischen Namenspfad den Abruf von Schritt- und Bezugspunktdaten aus dem
Job-Baum. Bei INFO avp/insp1/snapshoti1/status-Pfaden spielt die Grol-
/Kleinschreibung keine Rolle. Sofern diese Pfade einmalig sind, ist keine
vollstandige Qualifikation erforderlich.

Mit INFO avp/snapshoti/status wird das gleiche Ergebnis ausgegeben, sofern es
nur eine Inspektion gibt.

Wenn INFO avp/snapshot1 auf einen Schritt angewandt wird, werden die
Eigenschaften des Schritts, eine Liste aller untergeordneten Bezugspunkte und
eine Liste aller Teilschritte ausgegeben. Teilschritte sind an einem nachgestellten
Schragstrich zu erkennen.
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Kapitel (E1 Serielle Befehle

QUERYAUTOCAL

Mit diesem Befehl werden die fotometrischen Einstellungen abgerufen: Verstarkung,
Belichtung und Fokus.

AUTOCAL

Die fotometrischen Einstellungen (Verstarkung, Belichtung und Fokus)
werden automatisch kalibriert.

TARGET {0|1|off|lon}

Ziel-LEDs werden ein- oder ausgeschaltet.

CHECKSUM {BOOT | KERNEL | BOOTPARAM}

Eine Prifsumme fir einen bestimmten Teil des Systems wird abgerufen.

HELP

Eine Liste aller seriellen Befehle mit Beschreibung der korrekten
Syntax und der jeweiligen Funktion wird abgerufen.
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