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12. Vernetzung von Automatisierungskomponenten mit , Standard Ethernet”
12.1 Ethernet in der Automatisierungstechnik am Beispiel System WAGO-10-750

Dezentralisierung und Vernetzung sind aktuelle Trends der Automatisierungstechnik. Der Streit um
geeignete Bussysteme fiir die Vernetzung filllte Gber ein Jahrzehnt die Fachpresse und bleibt
weiterhin aktuell. Gegenwartig ist die Vernetzung mit Systemen, die auf Ethernet TCP/IP aufbauen,
deutlich als Zukunftstechnologie der Automatisierungstechnik zu erkennen. Jedoch wird es ein
einheitliches Bussystem auf dieser Basis nicht geben, weil an verschiedenen Protokoll-Erweiterungen
fur ,harte Echtzeitfahigkeit" gearbeitet wird (siehe Abschnitt 2.4).

In der Fachpresse wird von der stetig wachsenden Zahl von Vernetzungen mit dem ,Standard”
Ethernet berichtet. Dabei werden drei entscheidende Vorziige gegenlber anderen Feldbussen
genannt:

e Die Mdéglichkeit einer flachen Architektur der Automatisierungslésung

Das Argument der flachen Struktur meint, dass die hierarchische Automatisierungsstruktur in Form
der Pyramide mit Feld-, Automatisierungs- und Leitebene wie im Bild 1-3 gezeigt immer weniger
Bestand hat. In diesen Ebenen wurden tberwiegend unterschiedliche Bussysteme eingesetzt.
Ethernet aber kann als durchgangiges Kommunikationssystem diese Grenzen tberwinden und macht
dariiber hinaus Internet-Technologien verfiigbar.

e Die durchgadngige Kommunikation und Datenhaltung von der automatisierten Produktion
bis hin in die Leit- und Managment-Ebene

Dieses Argument verweist auf die vorteilhafte Verbindung von Produktions- und Officewelt ohne
aufwandige Datenkonvertierungen. Die genannten Vorteile setzen aber voraus, dass Ethernet die
Funktionen spezieller, sehr schneller Feldbusse Ubernehmen kann, ohne seine angestammten
Eigenschaften und Aufgaben im IT-Bereich aufzugeben!

e Die Nutzung von IT-Standards wie z.B. Maildienste fiir Diagnose und Service

In Abschnitt 2 wurde bereits dargelegt, dass Ethernet kein Standard im eigentlichen Sinne ist, dass die
verwendeten Protokolle naher geprift werden missen und dass es unterschiedliche Protokoll-
Erweiterungen fur das Paket Ethernet TCP/IP gibt. Sehr salopp ausgedriickt: Nicht tiberall, wo
Ethernet ,draufsteht”, ist das ,gleiche Ethernet” drin!

Das Busklemmensystem WAGO-IO-750 verwendet fiir die Vernetzung von Systemen mit Ethernet-
Controllern 841 und Ethernet-Kopplern 341 gemaf Bild 12-1 sogenanntes Standard Ethernet
TCPI/IP, wobei die Nutzdaten als Modbus-Daten ,verpackt* werden.

vorhandenes
Datennetz

Bild 12-1: Vernetzung von Busklemmensystemen WAGO-10-750 mit Controllern und Kopplern tiber
Standard Ethernet TCP/IP
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In Ergdnzung zum Abschnitt 2.2 zeigt Bild 12-2 die hierbei genutzten Schichten im OSI-Modell.
Dargestellt ist die fortwahrende Erweiterung der Header der Datentelegramme durch Port-Nr.,
IP-Adresse und Ethernet-Adresse beim Durchlaufen der Schichten. Nur die im Bild grau hinterlegte
Bitibertragungsschicht 1 und die Sicherungsschicht 2 verkérpern Ethernet.

Die Anwendung des ,hormalen“ Ethernet — Protokolls TCP/IP ohne spezielle Echtzeit-Erweiterungen
hat den Vorteil, dass der ,Mischbetrieb" von Automatisierungs- und Birokomponenten ohne
zuséatzliche Aufwande problemfrei verlauft. Fur eine Vielzahl von Aufgaben der Automatisie-
rungstechnik sind die hierbei zu erwartenden Reaktionszeiten zwischen 10 und 100 ms akzeptabel.

Fir die Abwicklung der Kommunikation sind in den Programmierbaren Feldbuscontrollern 841 (PFC)
die im Bild 12-3 aufgefiihrten Protokolle implementiert. Bei den Transportprotokollen (Schicht 4) ist
neben TCP auch UDP erwdhnt. Wahrend TCP fiur die Dauer der Kommunikation zweier Komponen-
ten eine gesicherte Verbindung im Netz herstellt, arbeitet UDP (User Datagramm Protokoll) ohne eine
solche spezielle gesicherte Verbindung. Dadurch erlaubt UDP eine deutlich schnellere Kommuni-

kation.

Anwendun
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Bild 12-2: Schichten und Protokolle beim Versenden von Modbus-Anwenderdaten lber
Ethernet TCP / IP

Auf der Anwendungsebene (Schicht 7) stehen die Nutzdaten im ,Modbus-Format‘. Modbus wurde

1979 von Modicon (AEG, heute Schneider Elektrik) als Kommunikationsprotokoll entwickelt. Das

Protokoll ist offengelegt und man darf Modbus im Verbund mit dem Transportprotokoll TCP

inzwischen als eine Art ,Industriestandard” fir die Handhabung von Anwenderdaten bezeichnen. Es

arbeitet nach dem Client-Server-Prinzip: Fur die Kommunikation bearbeitet eine Automatisierungs-

komponente mit Serverstatus die Anfragen von Clients mittels einer Reihe von Funktionscodes. Der

Anwender hat dabei zumeist nur fertige Funktionsbausteine zu parametrieren.

Es gibt verschiedene Versionen fiir serielle Schnittstelle und fiir Ethernet:

e Modbus RTU (Remote Terminal Unit): Datenlbertragung in binarer Form, hoher Datendurchsatz

e  Modbus ASCII: Datenubertragung im ASCII-Code, dadurch lesbar, geringerer Datendurchsatz
gegeniber RTU

e  Modbus TCP:Datentibertragung mit TCP / IP — Datenpaketen, reservierter Port: 502

Jeder Teilnehmer muss eine eindeutige Adresse haben und darf Befehle Giber den Bus senden. In der

Regel wird dies aber nur vom Master ausgefiihrt. Adresse 0 ist fiir Broadcast reserviert.

Details kann man auf der Seite www.modbus.org einsehen.
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Modbus-

Modbus-Nutzdaten
Header

Modbus-Segment

TCP-
Seder TCP-Nutzdaten
TCP-Segment
IP-
Header IP-Nutzdaten
IP-Paket
Ethernet- Ethernet-Nutzdaten
Header

Ethernet-Paket

UDP: User Datagramm Protokoll, wie TCP
Sicherung des Datentransports im Netz,
verbindungslos, hocheffizient

(siehe Handbuch WAGO Handbuch 750 - 841
S.130 ff)

TCP: aufgesetzt auf IP-Protokoll, fir die
Sicherung des Datentransports im Netz;
stellt fur Dauer der Ubertragung eine
Verbindung her

Nutzung einer Port-Nr.

Quittierung mit Acknowledgement-Nr.

(siehe WAGO Handbuch 750 - 841 S.129 ff)

IP Vers.4 fir die Verbindungslose Ubertragung von
Ethernet-Paketen auf Ubertragungsmedium,
CSMA, IP-Adressierung, RAW- IP und IP- Multicast
(siehe WAGO Handbuch 750 - 841 S.123 ff)

ARP Protokoll fur die Zuordnung von MAC- und
IP-Adresse

Einsatz bei Datentibertragung im gleichen
logischen Netz

(siehe WAGO Handbuch 750 - 841 S.130 ff)

Bild 12-3: Die implementierten Kommunikationsprotokolle des PFC 841
(LWAGO Handbuch 750-841" steht fir Handbuch WAGO-I0O-System 750
Ethernet TCP/IP 841 -> www.wago.com)

Als Anwendungsprotokolle sind auf dem PFC 841 folgende Protokolle implementiert:
Modbus mit Kommunikation tber TCP / IP — Verbindungen tber Port 502

Modbus mit Kommunikation tber UDP
Ethernet Industrial Protocol als Erweiterung des Ethernet um Industrieforderungen, basierend
auf TCP/ IP

Die Vielzahl unterschiedlicher Protokolle auf den verwendeten Schichten macht deutlich, dass fir eine
erfolgreiche Kommunikation zwischen zwei Anwenderprogrammen bzw. zwischen Automatisierungs-
komponenten alle Daten mit gleichem Protokoll verschliisselt werden missen.

Weiter stehen fir Verwaltung und Diagnose —auch tber Internet — auf dem PFC 841 zur Verfligung
die Protokolle:
(siehe Handbuch 750 - 841 S.133 ff)

BootP
HTTP
DNS
SNTP
FTP
SNMP
SMTP
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12.2 Realisierung einer gerichteten Kommunikation mit einem Master-Slave-Prinzip

—
-

Anwenderhinweis A 30002 , Querkommunikation mit Ethernet Controllern
750-842" (www.wago.com)

<85

Bereits der Eintrag eines Programms in einen Controller Gber die Netzwerkkarte eines Programmier-
rechners und gekreuztes Patchkabel erfolgt Giber einen Kanal Ethernet TCP/IP (hierzu Teil 1 der An-
leitung zum Praktikum). Auch die Online-Beobachtung eines Programms basiert auf dieser
Kommunikation.

Nunmehr soll das Netzwerk durch Zuschalten weiterer Controller oder Koppler erweitert werden. Ziel
ist der Datenaustausch zwischen den Automatisierungskomponenten (Bild 12-4).

Busklemmensystem 1: Master
(z.B. Controller 841)

(o

Standard Ethernet
TCP/IP

Busklemmensystem 2: erster Slave Busklemmensystem 3: zweiter Slave
(z.B.Controller 841) (z.B. Koppler 341)

Bild 12-4: Datenausstausch zwischen Ethernet-Controllern und -Kopplern

Die Datenlibertragung Uber Standard-EthernetTCP/IP bringt nochmals genannt folgende Vorteile:

e Zugang zum Automatisierungssystem tber die Standard Netzwerkkarte des PC. Keine
zusatzlichen Karten mit speziellem Treiber!

e Komponenten und vorhandene Netze des ,Weltstandards Ethernet” kbnnen genutzt werden.

e Als zuséatzlicher Vorteil steht mit Ethernet_ Modbusmaster UDP eine tbersichtliche und zeit-
gesteuerte Kommunikation zwischen Controllern und Kopplern zur Verfigung. Dafur wird die
Datenubertragung mit ein Master-Slave-Prinzip vollzogen, obwohl dieses bewéhrte Prinzip nicht
typisch fur die Kommunikation zwischen Ethernet-Netzkomponenten ist! Vom Grundsatz her sind
Ethernet-Komponenten gleichberechtigt. Master-Slave-Strukturen kennt der Automatisierungs-
techniker u.a. vom Bussystem Profibus-DP.

Grundsaétzliche Eigenschaften des Master-Slave-Prinzips:

e Das Master-Slave-Prinzip realisiert eine gerichtete Verbindung zwischen Automatisierungs-
komponenten. Das erlaubt eine geringere Buslast gegeniiber einem Broadcast-Prinzip.

e Allein der Master hat Schreib- und Leserechte und fragt der Reihe nach zyklisch in deter-
minierten Zeitfenstern alle Slaves in seinem Netz ab.

e Slaves verhalten sich bei der Kommunikation passiv, empfangen Daten und stellen Daten zur
Verfligung. Der Slave kann sowohl ein PFC als auch ein einfacher Koppler sein. Verfligt ein Slave
Uber ,Intelligenz”, so kann er Programme und Daten verarbeiten. Lese- und Schreibrechte hat er
dennoch nicht.
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e Der Master muss programmierbar sein. Hier werden die Parameter der Kommunikation hinterlegt.
Die Programmierung ist so erstellen, dass moéglichst wenig Datenverkehr auf dem Bus stattfindet!

Parametrierung des Master-Slave-Systems:

Der Name des speziellen Bausteins ,Ethernet_Modbusmaster UDP* erklart seine grundsétzliche
Funktion: Aufbau einer gerichtete Kommunikation nach dem Master-Slave-Prinzip auf Basis Ethernet /
UDP, wobei die Anwenderdaten Modbus-Format haben. Der Baustein steht als Bibliothek
-ModbusEthernet_x.lib* in verschiedenen Versionen zur Verfiigung. Seine Anwendung erfordert
zusatzlich auch die Einbindung der Bibliotheken ,System.lib® und ,Ethernet.lib in das Projekt.

Der Bausteins wird im Master angelegt und dort parametriert. Sehr anschaulich ist hier die
Funktionsbausteinsprache (Bild 12-5). Zu parametrieren sind

1. die Schreibfunktion fir die Daten, welche zum Slave geschrieben werden

2. die Lesefunktion fur Daten des Slaves.

Selbstverstandlich ist der Funktionsbaustein zu instanzieren.

Instanz
Ethernet_Modbusmaster UDP
IP-Adresse des Slave | strlP_ADDRESS WERROR
L (optional) Gruppenadresse | bUNIT_ID XREADY
Beispiel: Modbus - Funktionscode | bFUNCTION_CODE
Variablen in das Lese-Start-Adresse im Slave | WREAD_ADDRESS
Netz schreiben: Lese_Datenmenge | WREAD_QUANTITY
. . Empfangsdaten im Master | ptREAD_DATA
Wohin werden sie » Schreib-Start-Adresse im Slave | WWRITE_ADDRESS
geschrieben? ] » Schreibmenge | WWRITE_QUANTITY
~p  Sendedaten im Master | ptSEND_DATA
Welche Datenmenge Start der Ubertragung | XSTART
wird geschrieben? Reset der EFunktion | XRESET
An welcher Adresse ZeItUberwaChung tTIME—OUT
stehen die Daten zur

Verfligung?

Bild 12-5: Die Parameter des Funktionsblocks ,Ethernet Modbusmaster UDP*

Die Vorgehensweise beim Parametrieren einer Master-Slave-Kommunikation wird nachfolgend an
einem Beispiel erklart: Fir den Test der Datentbertragung eignen sich besonders gut periodische
Signale. Vier solcher Signale mit Signalformen Takt, Sinus und Dreieck (Rampe) sowie ein
pulsbreitengesteuerter Impuls sollen vom Master zu einem Slave Ubertragen werden. Fur
Simulationszwecke stellt der Funktionsbaustein ,GEN" der Bibliothek ,util.lib“ die ersteren Signale zur
Verfigung. Sie sind von Datentyp BOOL bzw. INT.

Der untenstehende Kasten zeigt zunachst die Variablendeklaration eines Programms, in welchem
eine Instanz des Masterbausteins eingefligt wurde. Zur Erklarung der einzelnen Variablen wurden
diese ausfihrlich kommentiert. Es wurden dort bewusst Variablennamen gewabhlt, welche unmittelbar
auf die Namen der Parameter des FB und weiter auch auf Aufgabe und Funktion der Variablen
verweisen.

Bild 12-6 zeigt wesentliche Teile des Programms. Kernstiick ist Netzwerk 5 mit der Instanzierung des
Masterbausteins. In den Netzwerken 1 bis 4 erfolgt der Eintrag der zu schreibenden Daten in den als
~Schreibspeicher” angelegten Datenspeicher des Masters, von dem aus sie in den Slave Ubertragen
werden. Er besteht aus einem ARRAY von 3 Worten, von denen im dritten Wort allerdings nur zwei Bit
genutzt werden. Netzwerk 6 beinhaltet die Erzeugung eines Taktes fur die intervallgesteuerte
Kommunikation des Masters mit dem Slave.

Folgende Funktionen sind abzulesen:

e Der Master kommuniziert mit einem Slave mit der IP 192.168.200.213

e Eswird ein Wort aus der Adresse %QW256 des Slave ausgelesen.
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e Es werden drei Worte in den Slave auf die Adressen %IW256 bis 258 geschrieben, wobei von den
16 Bit des dritten Wortes nur zwei Bit genutzt werden.

e Die Kommunikation zwischen Master und Slave erfolgt in Intervallen von 200ms.

e Im Slave erfolgt der Eintrag der geschriebenen Werte in dafiir bereitgestellte globale Variable.
Diese koénnen in einem Slaveprogramm genutzt werden.

Weitere Einzelheiten konnen dem Anwenderhinweis A 30002 ,,Querkommunikation mit Ethernet
Controllern 750-842" (www.wago.com) entnommen werden. Dort sind u.a. auch die Modbus-
Funktionen sowie Hinweise zur Korrespondenz von Modbus- und IEC-Adressen angefiihrt.

PROGRAM Querkommunikation

VAR
Master:Ethernet_Modbusmaster_UDP;

Funktion: BYTE:=16#17;

Lese Adresse:WORD:=16#0100;

Lese_Datenmenge:WORD:=16#0001,

Lesespeicher:WORD;

Schreib_Adresse:WORD:=16#0100;

Schreib_Datenmenge:WORD:=16#0003;

Schreibspeicher:ARRAY[1..3] OF WORD;

Start: BOOL;

Fertig: BOOL;

Reset: BOOL := FALSE;
T1: TON;

END_VAR

Kommentar:

Instanz des Bausteins Ethernet_ Modbusmaster UDP

Nach dem Schlissel der Modbus-Funktionen wurde hier
die Funktion 23 (Lesen und Schreiben) gewahlt. Dieser
Wert ist im Hexacode eingegeben.

Adresse im Datenspeicher des Slave, aus dem heraus der
Master Daten im Slave liest. Sie wurde auf 16#0100
eingestellt, was der Dezimal-Adresse 256 entspricht.

Hier wird der Umfang der gelesenen Daten deklariert,
im Beispiel wird ein Wort gelesen.

Deklaration des Speichers fir die gelesenen Daten im
Master. Mit dem Operator ADR wird aber nicht auf den
Inhalt, sondern auf die Adresse des Lesespeichers
verwiesen.

Adresse im Datenspeicher des Slave, auf den
geschrieben wird. Sie wurde wie auch die des
Lesespeichers im Slave auf das erste dafur verfigbare
Wort 256 eingestellt.

Deklaration des Umfangs der geschriebenen Daten, hier
3 Worte

Deklaration des Speichers fiur die zu schreibenden Daten.
Mit dem Operator ADR wird aber nicht auf den Inhalt,
sondern auf die Adresse des Speichers verwiesen.

Diese Variablen dienen der Steuerung des Zeitfensters,
in welchem der Master schreibend und lesend mit dem
Slave kommuniziert. Im Beispiel erfolgt dies in Intervallen
von 200ms.

Fur die Festlegung der Adressen im Datenspeicher, von dem aus das Schreiben bzw. Lesen von
Daten erfolgt, wird der Operator ADR eingesetzt. Dieser IEC Operator liefert in einem Doppelwort die
Anfangs-Adresse seines Argumentes. Ein solcher Operator ist erforderlich, weil das System den
Datenspeicher selbsténdig verwaltet und die Adressen im einzelnen nicht bekannt sind.

Zur Festlegung der MODBUS-Funktion (im Beispiel FC 23 bzw. hexadezimal 16#23):

Im WAGO Feldbus-Controller ETHERNET TCP/IP sind eine Reihe von MODBUS-Funktionen aus der
OPEN MODBUS / TCP SPECIFICATION (www.modbus.org) implementiert (siehe Handbuch WAGO-
10-System 750 Ethernet TCP/IP 841 Abschnitt Modbusfunktionen S.149 ff).
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Nachfolgende Tabelle zeigt diese verfligharen MODBUS-Funktionen. Einzelheiten sind dem

Handbuch zu entne

hmen.

Funktions- | Funktions- | MODBUS-Funktion Beschreibung

code code hex

FC1 01 read coils Lesen mehrerer Eingangsbits

FC2 02 read input discretes Lesen mehrerer Eingangsbits

FC3 03 read multiple registers Lesen mehrerer Eingangsregister

FC4 04 read input registers Lesen mehrerer Eingangsregister

FC5 05 write coll Schreiben mehrerer Ausgangsbits

FC6 06 write single registers Schreiben eines einzelnen Ausgangsregisters

FC7 07 read exception status Lesen der ersten acht Eingangsbits

FC11 0B get comm event counters | Kommunikationsereigniszahler

FC15 OF force multiple coils Schreiben mehrerer Ausgangsbits

FC16 0010 write multiple registers Schreiben mehrerer Ausgangsregisters

FC23 0017 read / write multiple Lesen und Schreiben mehrerer
registers Ausgangsregister

4, CoDeSys - Modbusmaster.pro® - [
Q. Datei Bearbeiten Projekt  Einfiger

Juerkommunikation (PRG-FUP)]
Extras Orline Fenster  Hife

8] x|
RS
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Bild 12-6: Auszug des Programms zur Ubertragung periodischer Signale an den Slave mit

IP 192.168.200.213 in FUP
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Fur weitere Teilnehmer im Netz kdnnte man fir jeden Slave eine eigenstandige weitere Instanz des
Ethernet-Modbusmaster-UDP im Programm einbinden oder aber einen einzigen Master-Baustein
zeitgesteuert umparametrieren.

Zu begrinden sind die Adressen im Speicherbereich des PFC 841, die fiir Daten des Feldbus zur
Verfuigung stehen (Bild 12-7). Im o.a. Programm wird auf Slave-Adresse %IW256 geschrieben und
auch von dortiger Adresse %QW256 gelesen.

Der Controller hat neben 512 kByte Programmspeicher einen Datenspeicher von 128 kByte (nebst
24 kByte Retainspeicher). Davon sind fur die Prozessabbilder 256 Worte (O ... 255) reserviert. Ab
Wort 256 (16#0100) stehen Speicher fur Daten zur Verfigung, die tber den Ethernet-Feldbus
geschrieben und gelesen werden kdnnen.

Speicherbereich flr
Eingangsdaten

worto (1)

Eingangs-
klemmen

+
ort 255 N
/ Wort 256 @

Busklemmen

PFC- .
Feldbus- varm oo oo oo
Master Wort 511

Speicherbereich fi
o0 0@ oe

Ethernet TCP/IP <. _

Kommunikation »
Ausgangs- /
P oo o0 o0
Wort 255
Wort 256 | (8]
PFC- @

Bild 12-7: Auszug aus dem Handbuch WAGO-10-System 750 Ethernet TCP/IP 841
Abschnitt Datenaustausch S.86:
Speicherbereiche fir den Datenaustausch Uber Ethernet TCP/IP

Die zum Slave geschriebenen Daten mussen selbstversténdlich dort weiterbearbeitet werden,
entweder bei programmierbarem Slave mittels Programm oder aber bei Kopplern durch Weiterleitung
auf Busklemmen. Nachfolgend ist ein Beispiel gezeigt. Der Empfang der geschriebenen Daten
Rampe, Sinus, Takt und Impuls im Slave wird hier durch globale Variablen gesichert, die auf die
entsprechenden Wort-Adressen gelegt wurden. Der Takt kann dann durch Bool_Werte.0, der Impuls
durch Bool_werte.1 selektiert werden. Mit diesen Variablen ist danach jede Art Verarbeitung der
Signale im Slave denkbar.

VAR_GLOBAL

Rampenwerte AT %IW256: INT;
Sinuswerte AT %IW257:INT;
Bool_Werte AT %IW258:WORD;
Anzeige: INT;

END_VAR

Vom Slave zu lesende Daten sind in gleicher Weise auf den Worten ab %QW256 bereitzustellen.
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12.3 Realisierung einer ,Broadcast — Kommunikation* mit Netzwerkvariablen

Nachfolgend soll die Kommunikationsaufgabe nach Abschnitt 12.2 mit Netzvariablen gel6st werden.
Hierzu werden in den beteiligten Automatisierungskomponenten Globale Variablen als Netz-
variablen deklariert, die dann von den Komponenten entweder gelesen oder auch geschrieben
werden kdnnen. Grundsatzlich ist keine Programmierung, sondern nur eine Parametrierung
erforderlich. Vorteilhaft fir den Anwender ist, dass allein durch Festlegung von Namen und Datentyp
eine Kommunikation zwischen den Automatisierungskomponenten erfolgt.

Netzvariablen werden nach dem Prinzip des Rundfunks (Broadcast) im gesamten Netz oder aber
auch in Teilnetzen vertrieben. Das Automatisierungssystem CoDeSys / WAGO-10-750 ermdglicht eine
solche Kommunikation. Sie ist allerdings mit héherer Buslast verbunden.

Fur die Parametrierung der Kommunikation muss zuerst in den Einstellungen des Zielsystems die
Kommunikation mit Netzvariablen freigeschaltet werden (Bild 12-8 rechts). Im Hauptordner Globale
Variablen wurde Uber -> Einfligen ein spezielles Verzeichnis mit Namen ,Globale_Var_Schreiben”
angelegt. Es wurden die vier periodischen Variablen mit den Signalformen Takt, Sinus und Dreieck
(Rampe) sowie ein pulsbreitengesteuerter Impuls gemaf Abschnitt 12.2 deklariert.

-4 CoDeSys - Netzy_Schreiben.pro - [Globale_¥ar_Schreiben] ;Iilll
@ Datei Bearbsiten Projekt Enfligen Extras Orlne Fenster Hife =18 x|
B8] D@l (0[S (o]
0001 vAR_GLOBAL
2 Ressourcen 000z TaktBOGL:
B[] Bibliothek lecsfe.ib 7.7.04 10:17:22: Globd| {0003 Sinuswerte:INT;
(] Biblicthek NETWARUIDP_LIB_v23LIB 11)| [0004]  Rampenwerte: INT;
(3 Bibliothek Slandard b 16.204131332. 6| (0008 Impuls:BOOL;
(2] Bibithek SYSLIBCALLBACK LIE 26.204|| [DOOBEND VAR
5 (1 Bblobek SyLbSockensl 5304 15511 (o x
pettiek. Lt ik 15.6.06 1151 al o003 oo
Globale Yariablen N0
Q labale Var Schisiben ’_UU’H Z\e\p\atlfolml Spe\cheraultellungl Allgemein - Metzfunktionen |V|sua\|s| £
H — - ‘ —
Globale Variablen 0013 I” | Parameter-Manager unterstitzen ¥ Metzvariablen unterstiitzan
0013
. Wariablen_Kaonfiguration [VAR_CONFI ggl ; Mamen unterstiitzter Netzwerkinterfaces:
“"'Alarmkonligurahon — UDF
X feilshereich 0018
rbeitsbereic 7 Beispiel fuir Namensliste:
R — CANUDP.DP:DEVHET
g flbl‘;thikwawalta 0018 max. 7 Zeichen/Mamen |
-] Logbue 00d
-~ (B4 PLC - Browser [oo2|
Steuenngskonfiguration 0021
Taskkanfiguration | 0023
Traceautzeichnung | 0033
Q ‘whatch- und Rezepturvenualter %
ﬁ . 0024 Worginstellung | oK I Abbrechen
anz7

Bild 12-8: Freischalten (rechts) und Deklaration von Netzvariablen fiir den PFC 750-841

Im zweiten Schritt werden Uber die -> Eigenschaften dieser globalen Variablenlisten die Attribute
Lesen oder Schreiben deklariert und Verbindungen zugeordnet. Bild 12-9 zeigt einige Details dieser
Arbeit.

Die globale Variablenliste nach Bild 12-9 gilt fiir eine erste Verbindung (Connection 1), weitere
Verbindungen kénnten angelegt werden. Erkennbar ist die ,Verpackung* der Daten gemafl UDP-
Protokoll. Uber -> Einstellungen gelangt man in diesem Fenster zu Méglichkeiten, die Variablen per
Broadcast an alle Netzteilnehmer zu versenden oder aber bestimmte Teilnetze festzulegen. Wichtig ist
die Deklaration ,Schreiben”. Sie legt fest, dass die globalen Variablen dieses Verzeichnisse in das
Netz geschrieben werden, und zwar im gezeigten Beispiel nur bei Anderungen inrer Werte. Bei
schnellen Anderungen werden die Daten im zeitlichen Mindestabstand von 50 ms versandt.
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Globale Variablenliste I Zugiffsiechte I

Mame der globalen Yariablenliste: IG\ObaIe_Var_Schrelben

D ateiverkniipfung

D atei £ Durchsuchen..
seinams I Metzwerk-

. . . werbindung
o n impoitieren " Waor Ubersetzen exportieren hinzufiigen

Connection 1 (UDF |
Metzwerk-

Hetzwerktyp: IUDF‘ j Einstellungen.. I I\éig';iu”g

I™ Warisblen packen Einstellungen fiir UDP x|
“Yariablenlistenkennung [COE-ID ) |1
0K

| ’ Standard verwenden | -
™ Priifsumme Ubertragen o Abbrechen |
B Ee S T Part flir alle Netawerke: I
I Lesen [ s il BroadcastAdiesse: 5 055 . 255 . 256
¥ Schreiben ™ Bootup Requests b
I~ Zyklische Ubertragung Interyall: TH30ms

v Ubertragung bei Anderung Mindestabstand: TH50rms:

[™ Ereignisgesteverte Obertragung — Yariable:
ok | Abbrechen

Bild 12-9: Festlegung der Eigenschaften der Netzvariablen

In Automatisierungskomponenten, die diese Variablen empfangen sollen, geht man gleichermaRRen
vor, allerdings werden dort die gleichen Variablen als gelesen deklariert.

Werden nun die jeweiligen Parametrierungen der Netzvariablen zusammen mit den Programmen in
die zugeordneten Controller geladen und diese gestartet, so ist die Ubertragung der Variablen vom
schreibenden zum lesenden Teilnehmer bereits gewéhrleistet. Selbstverstandlich missen die
Variablen fehlerfrei gleichlautend deklariert werden. Es kommt vor, dass diese in manchen Fallen
~nicht synchronisiert” sind. Um Fehler zu vermeiden, empfiehlt es sich unbedingt, das Verzeichnis der
Netzvariablen nur einmal anzulegen und dieses dann per Export / Import in die anderen Komponenten
zu Ubertragen. Bild 12-10 zeigt die Vorgehensweise. Mit dem Menu -> Projekt -> Exportieren
erscheinen alle Komponenten des Projektes, aus denen die gewiinschten Objekte fir einen Export
ausgewahlt werden kénnen. Im Bild ist dies allein die spezielle Liste Globaler Netzvariablen. Nach
Bestatigung eines vom System vorgeschlagenen Verzeichnisses werden die Komponenten in einer
Datei xxx.EXP abgelegt. Sie kénnen tber -> Projekt -> Importieren von dort aus in ein anderes Projekt
Ubernommen werden.

zl
{23 Metzy_Schreiben.pro = ()4 I

Bl Bausteine
Abbrech
-HJ] Eingabe_werte (PRG) ﬂl

@ Generatoren [PRG)

@ Impulsbreitensteuerung [FRG]
[ff] PLC_PRG [PRG)
“orgabe_Werte [PRG)
HE Yisualisierungen

i "Vorgabe_lmpulsbreite

5 Ressoucen E
B2 Globale Yariablen Polekt exnot By X _Ill
. Speichern I {3 Expart_Import j - o B2~
il Glabale_Variablen ] ANZEIGE EXP [ LESEN.ExP s8] visU_stus Exp
= . Metworkmanagement implicit ¥ ariables UDF [COMS 9 AUFGABEL EXP MELDUNG. EXP VORGABE_WERTE.
) Variablen_Korfiguration [VR_CONFIG) [ AUT_1_Exp.ExP SCHREIBEN,EXP WARGE EXP
[ Alamkorfiguation [#] BAND_GRUMDFKT,ExP TAKT EXP WAAGE_S1.E3P
32 frbeitsberich [ B _LUDR. ExP [BERWACHUNG EXP X_1LExP
E- (i Biblictheksverwaker [ GLOBALE_YARIABLE.EXP  [] ¥ISU_AS.ExP ZAEHLUNG.EXP
- ecsfolb 7.7.04 10:17:22 |
- NETVARUDP_LIB_Y23.LIE 11.8.04 125125 4 | |
- ﬁﬂ Standard b 16.2.04 131932 [ stiname Snei
i peichern
i 5YSLIBCALLBACK LIE 262,04 13:01:00 I_I
" m SysLibSockets.ib 5.3.04 03:51:52 ;l Dateityp: IEnDeSys Exportdatei [* expl j Abbrechen |

[~ Eine Datei je Objekt |

Bild 12-10: Export der Liste von Netzvariablen, um ,synchrone” Variablen zu erhalten
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