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1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs- und
Automatisierungstechnik, das mit den geltenden nationalen Normen vertraut ist.

Zur Installation und Inbetriebnahme der Komponenten ist die Beachtung der Dokumentation und der
nachfolgenden Hinweise und Erklarungen unbedingt notwendig.

Das Fachpersonal ist verpflichtet, stets die aktuell gultige Dokumentation zu verwenden.

Das Fachpersonal hat sicherzustellen, dass die Anwendung bzw. der Einsatz der beschriebenen Produkte
alle Sicherheitsanforderungen, einschliel3lich samtlicher anwendbaren Gesetze, Vorschriften, Bestimmungen
und Normen erfllt.

Disclaimer

Diese Dokumentation wurde sorgfaltig erstellt. Die beschriebenen Produkte werden jedoch standig
weiterentwickelt.

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankindigung zu Uberarbeiten und zu
andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation kdnnen keine Anspriche auf
Anderung bereits gelieferter Produkte geltend gemacht werden.

Marken

Beckhoff®, TwinCAT®, TwinCAT/BSD®, TC/BSD®, EtherCAT®, EtherCAT G®, EtherCAT G10°, EtherCAT P,
Safety over EtherCAT®, TWinSAFE®, XFC®, XTS® und XPlanar® sind eingetragene und lizenzierte Marken
der Beckhoff Automation GmbH.

Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltenen Marken oder Kennzeichen durch Dritte kann
zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechenden Bezeichnungen fihren.

Patente

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich geschutzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente:

EP1590927, EP1789857, EP1456722, EP2137893, DE102015105702

mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

—
EtherCAT.

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie lizenziert durch die Beckhoff
Automation GmbH, Deutschland

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind
verboten, soweit nicht ausdricklich gestattet.

Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte fiir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

TE1000 Version: 1.2.2 5
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1.2 Zu lhrer Sicherheit

Sicherheitsbestimmungen

Lesen Sie die folgenden Erklarungen zu Ihrer Sicherheit.
Beachten und befolgen Sie stets produktspezifische Sicherheitshinweise, die Sie gegebenenfalls an den
entsprechenden Stellen in diesem Dokument vorfinden.

Haftungsausschluss

Die gesamten Komponenten werden je nach Anwendungsbestimmungen in bestimmten Hard- und Software-
Konfigurationen ausgeliefert. Anderungen der Hard- oder Software-Konfiguration, die tber die
dokumentierten Moglichkeiten hinausgehen, sind unzuldssig und bewirken den Haftungsausschluss der
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

Qualifikation des Personals

Diese Beschreibung wendet sich ausschliellich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs-,
Automatisierungs- und Antriebstechnik, das mit den geltenden Normen vertraut ist.

Signalworter

Im Folgenden werden die Signalwdrter eingeordnet, die in der Dokumentation verwendet werden. Um

Personen- und Sachschaden zu vermeiden, lesen und befolgen Sie die Sicherheits- und Warnhinweise.

Warnungen vor Personenschaden

Es besteht eine Gefadhrdung mit hohem Risikograd, die den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge
hat.

Es besteht eine Gefahrdung mit mittlerem Risikograd, die den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge
haben kann.

A VORSICHT

Es besteht eine Gefadhrdung mit geringem Risikograd, die eine mittelschwere oder leichte Verletzung zur
Folge haben kann.

Warnung vor Umwelt- oder Sachschéaden

Es besteht eine mdgliche Schadigung fir Umwelt, Gerate oder Daten.

Information zum Umgang mit dem Produkt

d Diese Information beinhaltet z. B.:
1 Handlungsempfehlungen, Hilfestellungen oder weiterfiihrende Informationen zum Produkt.

6 Version: 1.2.2 TE1000
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1.3 Hinweise zur Informationssicherheit

Die Produkte der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG (Beckhoff) sind, sofern sie online zu erreichen sind,
mit Security-Funktionen ausgestattet, die den sicheren Betrieb von Anlagen, Systemen, Maschinen und
Netzwerken unterstlitzen. Trotz der Security-Funktionen sind die Erstellung, Implementierung und stéandige
Aktualisierung eines ganzheitlichen Security-Konzepts fur den Betrieb notwendig, um die jeweilige Anlage,
das System, die Maschine und die Netzwerke gegen Cyber-Bedrohungen zu schiitzen. Die von Beckhoff
verkauften Produkte bilden dabei nur einen Teil des gesamtheitlichen Security-Konzepts. Der Kunde ist
dafur verantwortlich, dass unbefugte Zugriffe durch Dritte auf seine Anlagen, Systeme, Maschinen und
Netzwerke verhindert werden. Letztere sollten nur mit dem Unternehmensnetzwerk oder dem Internet
verbunden werden, wenn entsprechende SchutzmalRnahmen eingerichtet wurden.

Zusatzlich sollten die Empfehlungen von Beckhoff zu entsprechenden Schutzmalinahmen beachtet werden.
Weiterfuhrende Informationen Uber Informationssicherheit und Industrial Security finden Sie in unserem

https://www.beckhoff.de/secquide.

Die Produkte und Lésungen von Beckhoff werden standig weiterentwickelt. Dies betrifft auch die Security-
Funktionen. Aufgrund der stetigen Weiterentwicklung empfiehlt Beckhoff ausdricklich, die Produkte standig
auf dem aktuellen Stand zu halten und nach Bereitstellung von Updates diese auf die Produkte aufzuspielen.
Die Verwendung veralteter oder nicht mehr unterstiitzter Produktversionen kann das Risiko von Cyber-
Bedrohungen erhdhen.

Um stets Uber Hinweise zur Informationssicherheit zu Produkten von Beckhoff informiert zu sein, abonnieren
Sie den RSS Feed unter https://www.beckhoff.de/secinfo.

TE1000 Version: 1.2.2 7
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Einleitung BEGKHOFF

2 Einleitung

Die TwinCAT3 Building Automation Bibliothek (TC3 BA Common) stellt Reglerbausteine und einen Sequenz-
Linker-Baustein zur Verfigung.

Diese Bausteine werden sowohl von der Bibliothek TC3_BA, als auch von der Bibliothek Tc2_BACnetRev12
verwendet.

8 Version: 1.2.2 TE1000
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3 Allgemeine Informationen

Weitere erforderliche Bibliotheken

Fir PC-Systeme und Embedded-PCs (CXxxxx):
» Tc2_loFunctions
» Tc2_Standard
» Tc2_System
« Tc2_Utilities

TE1000 Version: 1.2.2 9
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4 Programmierung

4.1 POUs

41.1 Regler

Funktionsbausteine

Name Beschreibung

FB BA SeqCtrl [»_16] Sequenzregler (siehe Einleitung Sequenzregler
[»_101).

FB BA Seglink [» 20] Sequenzregler-Steuerbaustein.

FB BA PIDCtrl [»_13] Universeller PID-Regler.

4111 Einleitung Sequenzregler

In der Heizungs-, Luftungs- und Klimatechnik kommt es haufig vor, dass zum Erreichen einer RegelgréRe
mehrere Stellglieder verwendet werden, die in einer so genannten Reglersequenz arbeiten.

In der unten dargestellten Klimaanlage sind an der Zulufttemperaturregelung drei Stellorgane beteiligt. Im
Projekt wird fur jedes dieser Stellorgane ein eigener Sequenzregler instanziiert.

Bei aktiver Regelung ist immer nur einer dieser Sequenzregler aktiv. Die anderen, nicht aktiven Regler,
fixieren ihr Stellsignal so, wie es energetisch fir die Temperierung der Zulufttemperatur optimal ist.

Das bedeutet in Abhangigkeit des Wirksinns des einzelnen Reglers entweder das Maximum oder das
Minimum flr die StellgréRRe IrY.

Wenn die Wirkung des aktiven Stellgliedes (Reglers) bei dem Erreichen einer Endlage nicht ausreicht, wird
von dem aktiven Regler auf den links oder rechts benachbarten Regler umgeschaltet.

Dieser Ubernimmt damit die Regelung. Der zuvor aktive Regler verharrt je nach Wirksinn in der Endlage von
IrYMax oder IrYMin. Ebenso wird mit den weiteren Stellgliedern verfahren, bis der Sollwert oder das rechte
oder linke Ende der Sequenz erreicht ist.

In der Sequenz der dargestellten Raumlufttechnischen Anlage sind alle Stellglieder, die die Regelgréfe
beeinflussen, von links nach rechts dargestellt. Ganz links steht das Stellglied, das die groRtmogliche
Erhdéhung der Zuluft Temperatur ermoglicht, ganz rechts das Stellglied, das die groRtmogliche Verringerung
der Zuluft Temperatur bewirkt.

Manche Stellglieder, wie z.B. eine Umluftklappe oder eine Warmerickgewinnung wechseln wahrend des
Betriebs ihre Wirkrichtung. (indirekt = heizen, direkt = kiihlen)

Stellglieder mit wechselnden Wirksinn, wie z.B. Auf3enluft- und Umluftklappe oder Warmertickgewinnung,
werden nur einmal aufgefiihrt.

* 1: Vorerhitzer Regler
» 2: Mischluft Regler
+ 3: Kuhler

Schematische Darstellung

Diese Anlage wird schematisch wie folgt dargestellt:

10 Version: 1.2.2 TE1000
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Reslerausea Regler1 Regler2 Regler3
8 y g‘ng Vorerhitzer Wiarmeriickgewinnung Kihler
100%—
50%1—
|
T ] >
SP1  SP2 SP2°  SP3 Istwert Zuluft-Temperatur

Regeln fiir die Aufstellung einer Sequenz
Fir die Aufstellung der Sequenzen sind folgende Regeln zu beachten, wobei thematisch auf eine
Zuluftregelung Bezug genommen wird:

» Die Nummerierung der Sequenzregler erfolgt von den Heizsequenzen mit niedrigen Ordnungszahlen
hin zu den Kiihisequenzen mit hohen Ordnungszahlen kontinuierlich steigend.

Y
100% \ / / / / /
2 \,, \ o @ N ¥ o
', @, (] () 5 &
%'z d)p’e %’e %’v q-"ﬁ\’% Q-&e /Q?‘@q’ Qg‘%q’ @Q\’Z
| | \ \I | L | |
| f 1 1 ] 1 1 1 1 >
sp1 sp2 SP3 SP4 SP5 SP6 sp7 Spg SP9

Istwert Zuluft-Temperatur

+ In eine Folge von Heizsequenzen sollte keine Kiihisequenz eingebunden werden. Ebenfalls sollte in
eine Folge von Kihlsequenzen keine Heizsequenz eingebunden werden. Sequenzen mit einer
Wirksinnumkehr fiir ein Mischluftsystem oder eine Warmerickgewinnung sind zwischen den Heiz- und
den Kihlsequenzen zu positionieren.

Y
FALSCH
100% o
7 o N E & I & ¢
LY ® % & & 2 ¢ ¥ i
%\ S g &® LN e"g\’ /e"' & &
N
| | \ | | L |/ |
T 1 | l | 1 1 1 >
SP1 sp2 SP3 SP4 SP5 SP5'SPG SP7 SP8 SP9

Istwert Zuluft-Temperatur

In diesem Bild ware Regler 4 falsch platziert, wenn Regler 5 in den Heizbetrieb wechseln wirde. Oder:
Regler 4 ist richtig, Regler 5 misste jedoch ein reiner Kihlregler sein.
In beiden Fallen waren 2 Wechsel von Heizen nach Kihlen vorhanden.

» Die Sollwerte innerhalb der Sequenz miissen monoton steigend sein. Diese Forderung ergibt sich aus
dem oben erlauterten Umschaltverhalten: Ist der Sollwert eines niedrigeren Reglers hoher als der des
nachst hoheren, so kann es zu einem standigen Hin- und Herschalten zwischen zwei Reglern fiihren.
Wie oben bereits erwahnt, haben jedoch Regler mit gleichem Wirksinn tblicherweise den gleichen
Sollwert.

SP1 < SP2 < SP3 < SP4 < SP5 < SP6 < SP7 < SP8 < SP9
Sequenzregler in der PLC

Fir die Realisierung einer Sequenzregelung im SPS-Programm stellt die TC3_BA_ Common Bibliothek zwei
Bausteine zur Verfligung:

TE1000 Version: 1.2.2 11
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BECKHOFF

Der Baustein FB BA SeqCtrl [>_16]: Er stellt einen einzelnen Regler als Bestandteil einer Sequenz von
maximal 16 Reglern dar.

Der Baustein FB BA SegLink [> 20]: Dieser Baustein ist der Kontrollbaustein der Sequenz und existiert

demnach pro Sequenz nur einmal. Er entscheidet, welcher Regler der Sequenz gerade aktiv ist und
Uberprift die Sequenz auf bestimmte Fehlerzustande, wie beispielsweise die doppelte Vergabe von

Ordnungszahlen an den Reglern.

Die Strukturvariable ST BA SeqglLink [P 40] dient zur Verbindung der Sequenzregler mit dem Sequenzlinker
FB BA Seglink [»_20].

Diese Strukturvariable ist pro Sequenzregelung einmal zu deklarieren.

Die Freigabe der Sequenzregelung erfolgt am Eingang bEn des Funktionsbausteins FB_BA SeqLink [»_20].
Mit der Variablen udiSttCtrl wird bestimmt, mit welchem Regler nach dem Start des Regelbetriebs begonnen
wird zu regeln. Im Beispiel wird mit dem Sequenzregler mit der Nr. 5 gestartet. Das Umschalten von dem
Regler 5 auf einen anderen Regler in der Sequenz ist nach dem Neustart der Regelung um den Wert der
Eingangsvariable udilniSwiOvrDly sec gesperrt.

PROGRAM Sequence
VAR
fbSeglhink
fbPreheater :
fbERC
fbCooler

stSL
EMD VAR

FB_BA_ SegLink;
FB_BA SeqCtrl;
FB_BA_ SeqCtrl;
FB_BA SeqCtrl;

ST _BA_ SeqLink;

HstSeqlink

udiRemTilniSwiOvrDly_sec

fbSeqlLink
FB_BA_SeqLink
TRUE bEn udiCurCtrl —
5 udiSttCtrl bSeqActy
—udilniSwiOvrDly_sec bNotRead
— X bhNoneOp

bErr
sErDescr

fbPreheater

FB_BA_SeqCtl FB_BA_SeqCul FB_BA_SeqCul
bEn Y bEn Y— bEn Y-
i E W = W e
X bErr X bEmr— X bErr|—
udiOpMode sEmDescr udiOpMode sEnmDescr— udiOpMode sErmDescri—
bActn bActn bActn
rKp rKp Kp
udiTn_ms udiTn_ms udiTn_ms
udiTv_ms udiTv_ms 0 udiTv_ms
udiTd_ms udiTd_ms 0 udiTd_ms
100 rY Max 100 rYMax 1 rYMax
0 Y Min 0 rYMin 0 Y Min
0 NZ 0 NZ 0 NZ
1 udiCycCl 1 udiCycCl 1 udiCycCl
FALSE bSync FALSE bSync FALSE bSync
0 rSync 0 rSync 0 Sync
50 rYSeqlnit 50 r'Seqlnit 50 rY'Seqlnit
3 udiMyMum 5 udilyMum 9 udiMyMNum
HstSeqlink HstSeqlink HstSeqlink
[ stSLanSeqLinkData[3] J [ stSLarSeqLinkData[5] J [ stSL arSeqLinkData[9] J
12 Version: 1.2.2 TE1000
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41.1.2 FB_BA_PIDCtrl

FB_BA_PIDCtrl
—1bEn rYf—
—rW rEp—
—rx bARWER—
—udidOpMode
—{bactn
—rkp
—udiTn_ms
—udiTv_ms
—udiTd_ms
—rfMax
—rYMin
—rZ
—udiCycCl
—bSync
—rsync

Universeller PID-Regler, wahlweise in Parallelstruktur oder mit vorgelagertem P-Glied.

Funktionsbeschreibung

Dieser Regler ist intern in zwei aufeinander folgende Teile gegliedert:

« der Regler selbst, in den unten aufgefihrten Wirkungsplanen als P-, |- und D-Anteil dargestellt mit
einer Ausgangsbegrenzung (Limitation).

» einem Totbandglied (Deadband), welches die Ausgangsanderungen des Reglers mit einer Hysterese
beaufschlagt.

Wirkunsplan

udiMode=0 (P-Anteil vorgelagert):

> .
Ke Tn Voo Y, Mz
N~/ G VR i
ES— — —»é—» — -
E ' / A ’ ] ’ b ¥
Limitation Deadband
T,.Ts
s\
udiMode=1 (Parallelstruktur):
KD
—>
Te a5 Wi . W Nz
B —— I e
E O = " Y
Limitation Deadband
Te.Ty
-\
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Passiv-Verhalten (bEn = FALSE)

Die Ausgange werden wie folgt gesetzt:

ry 0,0
rE 0,0
bARW FALSE

Die internen Werte fur P-, I-, und D-Anteil werden auf 0 gesetzt, ebenso die Werte fir den |- und D-Anteil
vom vorhergehenden Zyklus. Damit wird die Stellgrof3e bei einem Neustart im ersten Zyklus ohne
Vergangenheitswerte berechnet.

Aktiv-Verhalten (bEn = TRUE)

Im ersten Zyklus werden |- und D-Anteil wie bereits erwahnt ohne Vergangenheitswerte berechnet und somit
"sauber" aufgestartet.

Synchronisation

Ein positives Signal an bSync setzt den I-Anteil so, dass die StellgréRe den Wert rSync annimmt. Diese
Methode kann, wenn bEn und bSync gleichzeitig gesetzt werden, zum Setzen eines Initialwertes genutzt
werden, von dem aus die Regelung "loslauft". Ist der |-Anteil nicht aktiv, so wird der D-Anteil entsprechend
gesetzt. Zu beachten ist, dass intern nur die steigende Flanke von bSync ausgewertet wird, da es sich um
eine Setz-Aktion handelt. Fiir ein erneutes Synchronisieren, etwa auf einen Ubergabewert, muss am
Eingang bSync ein erneutes TRUE-Signal angelegt werden.

Anti-Reset-Windup

Ist der I-Anteil aktiv, so sorgt der Regler daflr, dass dieser festgehalten wird, sollte der Reglerausgang rY
Uber die Grenzen rYMin oder rYMax hinausgehen wollen. Innerhalb des Reglers wird in jedem Zyklus eine
Vorberechnung des Regler Ausgangs gemacht. Ist diese kleiner als die untere Ausgangsgrenze rYMin oder
groler als die obere Grenze rYMax, so wird der I-Anteil derart angepasst, dass die Summe aus P-, I- und D-
Anteil rYMin bzw. rYMax ergibt. Damit ist gewahrleistet, dass der I-Anteil immer nur so grof} ist, dass die
StellgroRe bei entsprechender Regelabweichung sofort wieder Werte innerhalb der Grenzen annehmen
kann, ohne dass ein zu grof3 gewordener Integralanteil zunachst noch abgebaut werden muss.

Wirksinn

Mit bActn = FALSE wird der Wirksinn des Reglers so umgekehrt, dass eine Regelabweichung kleiner als 0
eine Stellgrofienanderung ins Positive bewirkt. Dies wird dadurch erreicht, dass die Regelabweichung
negativ berechnet wird:

bActn rXW (Regelabweichung) Wirksinn
TRUE rX-rW (Istwert-Sollwert) direkt (Kuhlen)
FALSE rW-rX (Sollwert-Istwert) indirekt (Heizen)

Neutrale Zone

Ein Wert von rNZ > 0.0 gibt die Funktion der neutralen Zone (Deadband) frei. Ein Wert gleich Null deaktiviert
das Totbandglied und die Werte am Eingang werden direkt durchgereicht.

Ist im aktiven Fall die Anderung am Eingang des Gliedes rYin in einem SPS-Zyklus im Vergleich zum
vorhergehenden SPS-Zyklus kleiner als rNZ/2, so wird der Ausgang auf dem Wert des vorhergehenden
Zyklus gehalten, bis die Anderung grof3er oder gleich rNZ/2 ist.

Beispiel: rNZ=1, rYin=55.0, rY=55.0

14 Version: 1.2.2 TE1000
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PLC-Zyklus+1 rYin=55.2 ry=55.0
PLC-Zyklus+2 rYin=55.3 ry=55.0
PLC-Zyklus+3 rYin=55.1 ry=55.0
PLC-Zyklus+4 rYin=55.6 ry=55.6
PLC-Zyklus+5 rYin=55.4 rY=55.6
PLC-Zyklus+6 rYin=55.3 ry=55.6
PLC-Zyklus+7 rYin=55.1 ry=55.1

Durch diese Funktion sollen unnétig viele Stellimpulse vermieden werden.

VAR_INPUT

bEn : BOOL;
rW : REAL;
rX : REAL;
udiOpMode : UDINT;
bActn : BOOL;
rKp : REAL;
udiTn ms : UDINT;
udiTv_ms : UDINT;
udiTd ms : UDINT;
rYMax : REAL;
rYMin : REAL;
rNZ : REAL;
udiCycCl : UDINT;
bSync : BOOL;
rSync : REAL;

bEn: Regleraktivierung.
rW: Sollwert.
rX: Istwert.

udiOpMode: udiMode=0: Regler mit vorgelagertem P-Anteil, udiMode=1: Regler in Parallelstruktur. Intern
begrenzt auf die Werte 0 und 1.

bActn: Wirksinn [»_14] des Reglers.
rKp: Reglerverstarkung. Wirkt nur auf den P-Anteil. Intern begrenzt auf einen Minimalwert von O.

udiTn_ms: Nachstellzeit des |-Anteiles [ms]. Ein Nullwert an diesem Parameter schaltet den I-Anteil ab.
Intern begrenzt auf einen Minimalwert von 0.

udiTv_ms: Vorhaltezeit des D-Anteiles [ms]. Ein Nullwert an diesem Parameter schaltet den D-Anteil ab.
Intern begrenzt auf einen Minimalwert von 0.

udiTd_ms: Dampfungszeit des D-Anteiles [ms]. Intern begrenzt auf einen Minimalwert von 0.
rYMax: Obere Ausgabebegrenzung des Reglers. Wahlbarer Bereich: 0..100%.

rYMin: Untere Ausgabebegrenzung des Reglers [%]. Wahlbarer Bereich: 0..100%. Der Wert rYMin wird
nach oben hin durch rYMax begrenzt.

rNZ: neutrale Zone.

udiCycClI: Aufrufzyklus des Bausteines als Vielfaches der Zykluszeit. Intern begrenzt auf einen Minimalwert
von 1.

Beispiel: tTaskCycleTime = 20ms, udiCtrICycleCall =10 -> Der Regelalgorithmus wird alle 200ms aufgerufen.
Damit werden aber auch nur alle 200ms die Ausgange aktualisiert.

bSync / rSync: Synchronisationsbefehl: Ausgangswert rY auf rSync setzen. Der Wert rSync wird intern
begrenzt auf Werte von rYMin bis rYMax.

VAR_OUTPUT

rY : REAL;
rE : REAL;
bARW : BOOL;

TE1000 Version: 1.2.2 15



Programmierung BECKHOFF

rY: StellgréRe. Bereich durch rYMin und rYMax eingeschrankt.

rE: Regelabweichung (Die Berechnung ist abhangig vom Wirksinn [»_14]).
bARW: Anti-Reset-Windup-Funktion ist aktiv.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Erforderliche Bibliothek Erforderliche Function

TwinCAT3.1 4022.16 Tc3_BA Common ab V1.0.4.3 TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0

4.1.1.3 FB_BA_SeqCtrl

FB_BA_SeqCtrl
—bEn Y —
— & reEfp—
—r¥ bErrf—
—udiOpMode sErrDescr—
— bActn
—rkp
—udiTn_ms
—udiTv_ms
—udiTd_ms
—r¥Max
—rfMin
—rMZ
—udiCycCl
— bSync
—rsync
—rfseqlnit
—udiMyMNum
—stSeqglink

PID-Regler als Bestandteil einer Sequenz.

Funktionsbeschreibung

Dieser Regler ist in seinen Funktionalitaten identisch mit dem FB BA PIDCtrl [»_13].
udiOpMode=0 (P-Anteil vorgelagert)
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udiOpMode=1 (Parallelstruktur)
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Zudem wird der Regler, wenn er durch bEn=TRUE freigegeben ist, tber eine Gibergeordneten
Kontrollbaustein FB_BA SeqLink [P 20] gesteuert.

Der Datenaustausch zwischen dem Steuerbaustein FB BA SegLink [» 20] und den Sequenzreglern
FB_BA_SeqCtrl erfolgt Giber die Strukturvariable stSeglLink [» 40].

Heiz - KiihIfolge

Die Reglersequenz ist so zu konzipieren, dass die Sequenzregler mit niedriger Ordnungszahl zum Heizen
und die mit héherer zum Kihlen zu nutzen sind. Dabei ist nur ein Wechsel zulassig:

« Sequenzregler n (udiMyNum=n, bActn=TRUE)
» Sequenzregler n+1 (udiMyNum =n+1, bActn=FALSE)

Méoglich ist aber auch die ausschlieBliche Programmierung von Kuhl- bzw. Heizreglern.

Eine Parametrierung, die dieser Konvention widerspricht wird erkannt und als Fehler am Steuerbaustein

FB BA Seglink [P 20] angezeigt.

Reglerausgabe

Der Steuerbaustein FB BA Seglink [P 20] gibt vor, welcher Sequenzregler aktiv ist. Innerhalb der einzelnen
Sequenzregler wird ermittelt was am jeweiligen Steuerausgang rY ausgegeben wird. Uber die In-Out-
Variable stSeqLink erhalt jeder Regler die Information Uber den Zustand der anderen Regler und wertet
intern 4 Falle aus.

1. Keiner der Sequenzregler ist freigegeben, sei es durch fehlende Freigaben (bEn) am Eingang oder

durch einen erkannten Fehler am Steuerbaustein FB_BA SeqLink [P 20]
-> Die internen PID-Regler sind inaktiv und geben am Steuerausgang rY=0.0 aus.

2. Der Sequenzregler hat eine Freigabe und ist vom Steuerbaustein FB BA SeqLink [P 20] aktiv gesetzt.
-> Der interne PID-Regler ist aktiv. Dessen Ausgangssignal wird am Steuerausgang rY ausgegeben.

3. Der Sequenzregler hat eine Freigabe, jedoch ist ein Sequenzregler hoherer Ordnungszahl vom
Steuerbaustein FB BA Seqlink [P 20] aktiv gesetzt
-> Der interne PID-Regler ist inaktiv. Befindet sich der Sequenzregler im Heizbetrieb (bActn=FALSE),
so wird er seinen Minimalwert rYMin am Steuerausgang rY ausgeben. Befindet er sich hingegen im
Kuhlbetrieb (bActn=TRUE), so gibt er den Maximalwert rYMax am Steuerausgang rY aus.

4. Der Sequenzregler hat eine Freigabe, jedoch ist ein Sequenzregler niedrigerer Ordnungszahl vom
Steuerbaustein FB BA Seqlink [P 20] als aktiv gesetzt
-> Der interne PID-Regler ist inaktiv. Befindet sich der Sequenzregler im Heizbetrieb (bActn=FALSE),
so wird er seinen Maximalwert rYMax am Steuerausgang rY ausgeben. Befindet er sich hingegen im
Klhlbetrieb (bActn=TRUE), so gibt er seinen Minimalwert rYMin am Steuerausgang rY aus.

Synchronisation

Wird ein Sequenzregler von der Ubergeordneten Steuerung aktiv geschaltet, so erfolgt immer eine
Synchonisation, d.h. der Regler beginnt mit einem festen Startwert am Ausgang rY. Dabei werden 3 Falle
unterschieden:
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1. Die gesamte Sequenzregleung wurde gerade Uber den Eingang bEn der libergeordneten Steuerung
FB BA Seglink [» 20] eingeschaltet. Der Regler, mit der Ordnungszahl udiSttCtrl am Eingang von
FB BA Seqglink [»_20] ist der Startregler.
-> Der Sequenzregler wird mit dem Wert, der an seinem Eingang rYSeqlnit eingetragen ist,
synchronisiert.

2. Der Sequenzregler, der gerade aktiviert wurde, hatte einen Regler hdherer Ordnungszahl als
"Vorganger"
-> Befindet sich der Sequenzregler im Heizbetrieb (bActn=FALSE), so wird er mit seinem Minimalwert
rYMin synchronisiert. Befindet er sich hingegen im Kuhlbetrieb (bActn=TRUE), so ist der
Synchronisationswert sein Maximalwert rYMax.

3. Der Sequenzregler, der gerade aktiviert wurde, hatte einen Regler niedrigerer Ordnungszahl als
"Vorganger"
-> Befindet sich der Sequenzregler im Heizbetrieb (bActn=FALSE), so wird er mit seinem Maximalwert
rYMax synchronisiert. Befindet er sich hingegen im Kuhlbetrieb (bActn=TRUE), so ist der
Synchronisationswert sein Minimalwert rYMin.

Jeder Sequenzregler kann auch Uber Wertvorgabe rSync und Aktivierung bSync extra synchronisiert
werden, wenn er gerade von der Ubergeordneten Steuerung aktiv gesetzt ist. Ein standiges TRUE-Signal am
Eingang bSync (etwa durch Versehen) wird intern durch Flankenbildung abgefangen und behindert dadurch
nicht die oben beschriebene Synchronisation bei Aktiv-Setzung.

Startverhalten

Um ein "vernlinftiges" Einregeln der gesamten Regelsequenz zu ermoglichen, wird der Startregler
mindestens fiir die Zeit udilniSwiOvrDly_sec [s], welche am Baustein FB_ BA SeqLink [P _20] eingetragen ist,
aktiv gehalten, d.h. in dieser Zeit findet kein Umschalten auf eine anderen Regler dieser Sequenz statt.
Der Ausgang rY des Startreglers wird einmalig auf seinen Wert rYSeq/nit synchronisiert.

VAR_INPUT

bEn : BOOL;
rW : REAL;
rX : REAL;
udiOpMode : UDINT;
bActn : BOOL;
rKp : REAL;
udiTn ms : UDINT;
udiTv_ms : UDINT;
udiTd ms : UDINT;
rYMax : REAL;
rYMin : REAL;
rNZ : REAL;
udiCycCl : UDINT;
bSync : BOOL;
rSync : REAL;
rY¥SeqgInit : REAL;
udiMyNum : UDINT;

bEn: Aktivierung des Sequenzreglers
rW: Sollwert
rX: Istwert

udiOpMode: udiOpMode=0: Regler mit vorgelagertem P-Anteil, udiOpMode =1: Regler in Parallelstruktur.
Intern sind die Werte auf 0 und 1 begrenzt.

bActn: Wirksinn-Umkehrung des Reglers. Bei Heiz-Kiihleinsatz: bActn=FALSE entspricht Heizbetrieb,
bActn=TRUE entspricht Kihlbetrieb.

rKp: Reglerverstarkung. Wirkt nur auf den P-Anteil. Intern begrenzt auf einen Minimalwert von 0.

udiTn_ms: Nachstellzeit des I-Anteiles [ms]. Ein Nullwert an diesem Parameter schaltet den I-Anteil ab.
Intern begrenzt auf einen Minimalwert von 0.

udiTv_ms: Vorhaltezeit des D-Anteiles [ms]. Ein Nullwert an diesem Parameter schaltet den D-Anteil ab.
Intern begrenzt auf einen Minimalwert von 0.
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udiTd_ms: Dampfungszeit des D-Anteiles [ms]. Intern begrenzt auf einen Minimalwert von 0.
rYMax: Obere Ausgabebegrenzung des Reglers [%]. Wéahlbarer Bereich: 0..100%.

rYMin: Untere Ausgabebegrenzung des Reglers [%]. Wahlbarer Bereich: 0..100%. Der Wert IrMin wird nach
oben hin durch IrYMax begrenzt.

rNZ: neutrale Zone (siehe Diagramm Deadband). Intern begrenzt auf einen Minimalwert von 0.
Wirkungsweise wie beim FB BA PID Ctrl [»_13].

udiCycClI: Aufrufzyklus des Bausteines als Vielfaches der Zykluszeit. Intern begrenzt auf einen Minimalwert
von 1.

Beispiel: tTaskCycleTime = 20ms, udiCycCl =10 -> Der Regelalgorithmus wird alle 200ms aufgerufen. Damit
werden aber auch nur alle 200ms die Ausgange aktualisiert.

bSync / rSync: Synchronisationsbefehl: Ausgangswert rY auf rSync setzen. Der Wert rSync wird intern
begrenzt auf Werte von rYMin bis rYMax.

rYSeqlnit: Startwert des Reglers nach dem Neustart der gesamten Regelsequenz.

udiMyNum: Ordnungszahl des Sequenzreglers. Intern begrenzt auf Werte von 0 bis gBA_cMaxSeqCitrl.

VAR_OUTPUT

rY : REAL;
rE : REAL;
bErr : BOOL;

sErrDescr : T MAXSTRING;

rY: StellgroRRe. Bereich: 0..100%, soweit nicht weiter durch rYMin und rYMax eingeschrankt.

rE: Regelabweichung (Die Berechnung ist abhangig vom Wirksinn [»_14]).

bErr: Dieser Ausgang wird auf TRUE geschaltet, wenn die eingetragenen Parameter fehlerhaft sind.

sErrDescr: Enthalt die Fehlerbeschreibung.

Fehlerbeschreibung
01: Fehler: Die Reglerordnungszahl udiMyNum ist doppelt vergeben

02: Fehler: Die Reglerordnungszahl udiMyNum des freigegebenen Reglers ist 0. Das ist nur fir nicht
verwendete und damit nicht freigegebene Regler erlaubt.

VAR_IN_OUT

stSeqLink : ST_BA SeqLink;

stSeqLink: Daten- und Befehlsstruktur (siehe ST BA Seqglink / ST BA SeqlinkData [P 40]) zwischen den
einzelnen Sequenzreglern und dem Steuerbaustein FB BA Seglink [>_20].

o Tragen mehrere Sequenzregler dieselbe Nummer (diMyNum), so wird dies erkannt und als Fehler
1 sowohl am Sequenzregler als auch am Steuerbaustein FB BA Seglink [»_20] ausgegeben.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Erforderliche Bibliothek Erforderliche Function

TwinCAT3.1 4022.16 Tc3 BA Common ab V1.0.4.3 TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0
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4.1.1.4 FB_BA_SeqLink
FB_BA_SeqLink

—bEn udiCurCtrif—
—udiSttCtrl bSeqgactvp—
—udiIniSwidwrDly_sec bMotRead—
—r¥ bMonelpp—
—stSeqglink udiRemTiIniSwiOvrDly_seck—
bErrf—
sErrDescr—

Dieser Baustein stellt die Ubergeordnete Steuereinheit dar, die vorgibt, welcher Sequenzregler gerade aktiv
ist.

Der Datenaustausch zwischen dem Steuerbaustein FB_BA_SeqLink und den Sequenzreglern FB BA SeqCtrl
[»_16] erfolgt Uber die Strukturvariable stSeqLink [P _40].

Funktionsbeschreibung

Startverhalten

Ein TRUE-Signal am Eingang bEn aktiviert die komplette Sequenzregelung. Der Baustein wird zunachst
denjenigen Sequenzregler aktiv schalten, welcher an udiSttCtrl benannt ist. Alle anderen Sequenzregler
richten ihren Ausgabewert nach der Rangordnung des aktiven Reglers, siehe FB BA SeqCtrl [»_16]. Der
Startregler wird beim Sequenz-Start einmalig auf seinen Wert rSync gesetzt.

Um ein "vernlinftiges" Einregeln der gesamten Regelsequenz zu ermoglichen, wird der Startregler
mindestens fur die Zeit udilniSwiOvrDly_sec [s] lang aktiv gehalten, d.h. in dieser Zeit findet kein Umschalten
auf einen anderen Regler dieser Sequenz statt.

Umschaltverhalten

Erreicht ein Sequenzregler seinem Maximal- oder Minimalwert, so wird je nach Regler-Wirksinn auf den
nachsten Regler in der Rangfolge umgeschaltet, sofern der Istwert den Sollwert des nachsten Reglers
unterschreitet bzw. iberschreitet.

Dabei werden 4 Falle unterschieden:

« Der noch aktive Regler hat direkten Wirksinn (Kihlen) und befindet sich auf seinem Maximalwert: Es
wird in der Rangfolge der nachsthdhere Regler gewahlt, wenn der Istwert den Sollwert dieses Reglers
Uberschreitet.

» Der noch aktive Regler hat direkten Wirksinn (Kihlen) und befindet sich auf seinem Minimalwert: Es
wird in der Rangfolge der nachst niedrigere Regler gewahlt, wenn der Istwert den Sollwert dieses
Reglers unterschreitet.

» Der noch aktive Regler hat indirekten Wirksinn (Heizen) und befindet sich auf seinem Maximalwert: Es
wird in der Rangfolge der nachst niedrigere Regler gewahlt, wenn der Istwert den Sollwert dieses
Reglers unterschreitet.

» Der noch aktive Regler hat indirekten Wirksinn (Heizen) und befindet sich auf seinem Minimalwert: Es
wird in der Rangfolge der nachsthdhere Regler gewahlt, wenn der Istwert den Sollwert dieses Reglers
Uberschreitet.

Abschaltverhalten

Wird einem Regler der Sequenz seine Freigabe weggenommen oder geht er in Stérung, so ist er fiir die
gesamte Sequenz nicht mehr verflgbar.

Handelt es sich dabei nicht um den vorher aktiven Regler, so kann es, je nachdem welche Stellgrée dieser
Regler ausgegeben hat, zu einer Temperaturanderung kommen, die durch die Reglersequenz nach
Maoglichkeit wieder ausgeglichen wird.

Handelt es sich jedoch um den aktiven Regler, dessen Freigabe weggenommen wird, so muss auf den
nachsten "sinnvollen" Regler umgeschaltet werden. Der Sequenz-Link-Baustein geht dabei nach folgenden
Regeln vor:

» Der gerade deaktivierte Regler hatte direkten Wirksinn (Kuhlen)
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Es gibt einen betriebsbereiten Regler mit héherer Ordnungszahl — auf den nachsthoheren
betriebsbereiten Regler schalten.

Es gibt nur einen betriebsbereiten Regler mit niedrigerer Ordnungszahl — auf den nachst niedrigeren
betriebsbereiten Regler schalten.

Es gibt keinen betriebsbereiten Regler mehr — Stérmeldung

» Der gerade deaktivierte Regler hatte indirekten Wirksinn (Heizen)

» Es gibt einen betriebsbereiten Regler mit niedrigerer Ordnungszahl — auf den nachst niedrigeren
betriebsbereiten Regler schalten.
Es gibt nur einen betriebsbereiten Regler mit hdherer Ordnungszahl — auf den nachsthéheren
betriebsbereiten Regler schalten.
Es gibt keinen betriebsbereiten Regler mehr — Stérmeldung

Zuschaltverhalten

Wird ein Regler der Sequenz hinzugefligt, so ist er in jedem Fall zunachst inaktiv und wird, je nach Wirksinn
und Positionierung, im Sinne der Sequenzreihenfolge, seinen Minimal- bzw. Maximalwert ausgeben. Die
daraus resultierende Temperaturanderung wird durch die Reglersequenz nach Maéglichkeit wieder
ausgeglichen.

VAR_INPUT

bEn : BOOL;
udisttCtrl : UDINT;
udiIniSwiOvrDly sec : UDINT;
rX : REAL

bEn: Aktivierung des Sequenzreglers.

udiSttCtrl: Ordnungszahl des Sequenzreglers, welcher bei der Gesamtaktivierung der Startregler sein soll.
Intern begrenzt auf Werte von 0 bis gBA cMaxSeqCitrl.

udilniSwiOvrDly_sec: Der erste Regler bleibt fir mindestens diese Zeit [s] in der Sequenz aktiv, bevor
andere Kriterien (siehe Umschaltverhalten [»_20]) auf einen anderen Regler schalten lassen.

rX: Istwert der Regelung.

VAR_OUTPUT

udiCurCtrl : UDINT;
bSegActv : BOOL;
bNotRead : BOOL;
bNoneOp : BOOL;
udiRemTiIniSwiOvrDly sec : UDINT;

bErr : BOOL;
sErrDescr : T MAXSTRING;

udiCurCtrl: Ordnungszahl des aktuell aktiven Sequenzreglers. Ist keiner aktiv, so wird hier 0 ausgegeben.

bSeqActv: Der Sequenzbaustein ist freigegeben (bEn) und hat keinen abschaltenden Fehler, siehe
Fehlererkennung.

bNotRead: Jeder Sequenzregler Ubermittelt dem Steuerbaustein Daten Uber die Struktur stSeqLink.
Solange noch keine Daten Gbermittelt wurden - dies ist beim Einschalten der SPS der Fall - steht dieser
Ausgang auf TRUE.

bNoneOp: Dieser Ausgang wird auf TRUE geschaltet, wenn keiner der Sequenzregler seine eigene
Freigabe (bEn=TRUE) hat.

udiRemTilniSwiOvrDly_sec: Verbleibende Initialisierungszeit [s] vor dem ersten Umschalten (siehe
Umschaltverhalten [»_20]).

bErr: Dieser Ausgang wird auf TRUE geschaltet, wenn die eingetragenen Parameter fehlerhaft sind. Dieser
Baustein stellt im Fehlerfall seine Abarbeitung u.U. nicht ein, siehe Fehlererkennung.

sErrDescr: Enthalt die Fehlerbeschreibung.
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Fehlerbeschreibung

01: Fehler: Dem Sequenz Link wurde mitgeteilt, dass eine Reglerordnungszahl udiMyNum doppelt
vergeben worden ist.

02: Warnung: Doppelter Wirksinn-Wechsel in der Reglersequenz.
03: Warnung: In der Reglersequenz hat ein Regler hdherer Ordnungszahl einen geringeren Sollwert als sein
"Vorganger". Es erfolgt keine Korrektur - die Reglersequenz 1duft mit den eingegebenen Parametern.

04: Warnung: Der Sequenzregler, der als Startregler definiert ist (udiSttCtrl) ist gar nicht parametriert, d.h.
vorhanden. Es wird der Regler mit der geringsten Ordnungszahl als Startregler verwendet.

05: Warnung: Die Ordnungszahl des Start-Reglers ist hoher als die maximal erlaubte Anzahl an Reglern
oder Null. Es wird der Regler mit der geringsten Ordnungszahl als Startregler verwendet.

06: Warnung: Der Sequenzregler, der als Startregler definiert ist (udiSttCtrl) ist nicht frei gegeben, d.h.
vorhanden. Es wird der Regler mit der geringsten Ordnungszahl als Startregler verwendet.

Nur der erste Fehler I&sst den Sequenz-Link-Baustein in Stérung gehen bzw. sperrt seine Abarbeitung
(bSeqActv = FALSE). Keiner der zugehorigen Regler ist dann mehr aktiv und alle Regler geben die
StellgroRe "0" aus. Der Baustein ist nicht aktiv:

VAR_IN_OUT

stSeqLink : ST BA SeqLink;

stSeqLink: Daten- und Befehlsstruktur (siehe ST BA SeqLink / ST BA S__eqLinkData [»_40]) zwischen den
einzelnen Sequenzreglern und dem Steuerbaustein FB_BA_SeqLink . Uber diese Struktur empfangt der
Sequenz-Link-Baustein alle relevanten Daten der Sequenzregler und teilt diesen gleichzeitig mit, welcher der
aktive ist.

d Tragen mehrere Sequenzregler dieselbe Nummer (udiMyNum), so wird dies erkannt und als Fehler
1 sowohl am Sequenzregler als auch am Steuerbaustein ausgegeben.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Erforderliche Bibliothek Erforderliche Function

TwinCAT3.1 4022.16 Tc3 BA Common ab V1.0.4.3 TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0

4.1.2 Universal

41.21 Analoge Ein-/Ausgange

41.211 FB_BA_KL32xxConfig

FB_BA_KL32xxConfig

—TI_usiState TO_usiCtrlf—

—TI_iDataln TO_iDataOut f—

—{bConfigurate usiStatef—

—bReadConfig iDataf—

— eTerminal rvalf—

—{eSensar bwWireBreakf—

bshortCircuit—
wTerminal Typef—
wSpecalTypel—
wFirmware\ersionf—
sDescriptionf—
sSensorTypep—
bBusyF—

bErrf—

sErrDesc—
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Konfiguration der Busklemmen zur Temperaturmessung.

Programmierung

Funktionsbeschreibung

Der Funktionsbaustein dient der Konfiguration von Busklemmen der Typen KL3208 0010, KL3201, KL3202
und KL3204.

VAR_INPUT

TI usiState : USINT;

TI iDataln : INT;

bConfigurate : BOOL;

bReadConfig : BOOL;

eTerminal : E BA TERMINAL KL;
eSensor : E_BA SENSOR;

TI_usiState: Verknupfung mit dem entsprechenden Status Byte der Busklemme im E/A Bereich des
Programms.

TI_iDataln: Verkniipfung mit den entsprechenden Rohdaten (Data In) der Busklemme im E/A Bereich des
Programms (0..32767).

bConfigurate: Eine steigende Flanke startet die Konfiguration der Busklemme.

bReadConfig: Eine steigende Flanke startet das Auslesen der Busklemme.

eTerminal: Auswahl der entsprechenden Busklemme (siehe E BA Terminal KL [» 41]).

eSensor: Auswahl des Sensortyps (siehe E BA Sensor [P 42]).

VAR_OUTPUT

TO usiCtrl : USINT;
TO_ iDataOut : INT;
usiState : USINT;
iData : INT;
rval : REAL;
bWireBreak : BOOL;
bShortCircuit : BOOL;
wTerminalType : WORD;
wSpecialType : WORD;
wFirmwareVersion : WORD;
sDescription : STRING;
sSensorType : STRING;
bErr : BOOL;
sErrDescr : T MAXSTRING;

TO_usiCtrl: Verknlpfung mit dem entsprechenden Control Byte der Busklemme im E/A Bereich des
Programms.

TO_iDataOut: Verknipfung mit den entsprechenden Rohdaten (Data Out) der Busklemme im E/A Bereich
des Programmes.

usiState: Ausgabe des aktuellen Klemmenstatus.

iData: Ausgabe der aktuellen Prozessdaten.

rVal: Skalierter Ausgangswert.

bWireBreak: Anzeige des Kanalstatus, Drahtbruch am Sensor.
bShortCircuit: Anzeige des Kanalstatus, Kurzschluss am Sensor.
wTerminalType: Anzeige des Klemmentyps.

wSpecialType: Anzeige der speziellen Version der Klemme.
wFirmwareVersion: Anzeige der Firmware der Klemme.
sDescription: Anzeige des Klemmentyps und der Firmware.

sSensorType: Anzeige des Sensortyps.
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bErr: Fehler in der Klemmenkonfiguration.

sErrDescr: Enthalt die Fehlerbeschreibung.

Fehlerbeschreibung

01: Fehler: Klemmenkonfiguration Gberpriifen KL32xx e TerminalleSensor/ Tl _usiState/ T|_iDataln/
TO_usiCtrlITO_iDataOut

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Erforderliche Bibliothek Erforderliche Function
TwinCAT3.1 4022.16 Tc3_BA_Common ab V1.0.4.3 TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0
4.1.2.2 Array
41.2.21 FB_BA_DynamicArray
FB_BA_DynamicArray
bReadyr—
diCountp—

Der Funktionsbaustein erzeugt und 16scht Speicherbereiche dynamisch, damit zur Laufzeit Eintrage
hinzugefugt und entfernt werden kénnen.

Sobald die maximale Kapazitat [P 28] des Arrays erreicht ist, wird der interne Speicherbereich automatisch
erweitert. Ist die Kapazitat mehr als ausreichend, wird der interne Speicherbereich verkleinert.

@® Derintern verwendete Speicher wird aus dem Routerspeicherpool alloziert und zur Laufzeit via
_NEW erzeugt und via DELETE freigegeben.

1 Bei jeder Anpassung (d.h. Erweiterung oder Verkleinerung) des internen Speichers sind auch die
Pointer auf den veralteten / angepassten Speicher ungiltig!

@ Der Datentyp der Eintrége spielt fur das dynamische Array keine Rolle!

Der Anwender muss in jedem Fall dafiir sorgen, dass beim Umgang mit enthaltenen Eintragen stets
1 der Datentyp korrekt von der Applikation beachtet wird.

Des Weiteren missen alle Daten, die in das Array hinzugefligt werden eine einheitlich definierte

GroBe [P 24] haben!

Es empfiehlt sich das dynamische Array vor allem dann einzusetzen, wenn die zu erwartende
Speicherausnutzung relativ gut abgeschatzt werden kann. Routerspeicher steht (vor allem bei kleinen
Steuerungen) nur begrenzt zur Verfligung und ist so effizient wie mdglich zu verwenden! Gegebenenfalls
muss die im Zielsystem verfligbare Menge an Routerspeicher zusatzlich angepasst werden.

VAR_OUTPUT
bReady : BOOL;
discount : DINT;

bReady: Zustand des allozierten Speichers. (TRUE wenn mindestens ein Eintrag im Array enthalten und
somit bereits Speicher erzeugt ist)

diCount: Aktuelle Anzahl an enthaltenen Eintragen.

VAR

Interne Variablen, die bei der Deklaration initialisiert werden muissen.
uiEntrySize : UINT;
uiMinExpCount: : UINT;

uiEntrySize: Zu erwartende GroéRe von Eintragen. Wird verwendet um internen Speicher zu allozieren und
Speicherbereiche von aufgenommenen Eintrédgen zu verwalten.
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uiMinExpCount: Zu erweiternde Grof3e des internen Speichers (angegeben in [Anzahl an Eintragen]) bei
Erreichen der maximalen Kapazitat [»_28].

Weiterfiihrende Informationen, siehe Beispiele [P 25] fiir Initialisierung bei Variablen-Deklaration.

Anwendung
Es sind zwei typische Anwendungsfalle vorstellbar:
Fall 1) Array enthalt Datensatze

In diesem Fall enthalt das Array Datensatze (generische Typen wie z.B. BOOL, INT, STRING oder auch
Strukturen), indem interner Speicher entsprechend der GréRRe des angewendeten Typs reserviert wird.

Fall 2) Array enthélt Pointer

In diesem Fall enthalt das Array Pointer auf extern deklarierte Daten und es wird nur Speicher entsprechend
der GroRRe von Speicheradressen reserviert.

d Instanzen des dynamischen Arrays werden nicht zyklisch aufgerufen. Es ist ausreichend die hier

beschriebenen Verwaltungsfunktionen und Eigenschaften anzuwenden.

Beispiele
Beispiel 1:
In einem Array werden Datensate des Datentyps ST_DATA gespeichert.

Ein Zugriff auf die entsprechenden Datensatze geschieht mittels Pointer auf den internen Speicher des
Arrays oder mittels einer Kopie eines Datensatzes.

VAR
fbArray : FB DynamicArray := (uiEntrySize:=SIZEOF (ST Data), uiMinExpCount:=5);
stMyDataTmp : ST Data;
ptrMyDataTmp : POINTER TO ST Data;
diIndexTmp : DINT;
END_VAR

// 1) Save data in array and remove them with the help of index position:

IF (fbArray.AddEntry (ADR (stMyDataTmp), diResultIndex=>diIndexTmp)) THEN
fbArray.RemoveEntry (diIndexTmp) ;

END IF

// 2) List all data sets consecutively:
FOR diIndexTmp = 0 TO fbArray.LastIndex DO
IF (fbArray.GetEntryEx (diIndexTmp, pMemoryPtr=>ptrMyDataTemp)) THEN
ptrMyDataTmp”.diValue := (diIndexTmp+1);
END IF
END_FOR

// 3) Get a copy of the first data set:

If (fbArray.GetEntry (0, ADR(stMyDataTmp))) THEN
// Edit and update data set:
stMyDataTmp.diValue := 99;

fbArray.SetEntry (0, ADR (stMyDataTmp)) ;
END IF

Beispiel 2:

In einem Array werden die Adressen von extern deklarierten Instanzen des Funktionsbausteins FB_Object
gespeichert.

VAR
fbArray : FB DynamicArray := (uiEntrySize:=SIZEOF (POINTER TO FB Object), uiMinExpCount:=5);
fbMyObjectl : FB Object;
fbMyObject2 : FB Object;
fbObjectTmp : POINTER TO FB Object;
diIndexTmp : DINT;
END_VAR
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// 1) Add object to array and remove it with the help of index position:
If (fbArray.AddEntryPtr (ADR (fbMyObjectl), diResultIndex=>diIndexTmp)) THEN
fbArray.RemoveEntry (diIndexTmp) ;
END IF

// 2) Add object to array and remove subsequently with the use of the pointer:
fbArray.AddEntryPtr (ADR (fbMyObjectl)) ;
fbArray.RemoveEntryExPtr (ADR (fbMyObjectl)) ;

// 3) Determine the index position of an object within an array:

IF (fbArray.FindEntryPtr (ADR (fbMyObjectl), diResultIndex=>diIndexTemp)) THEN
// Replace entry on position "fbMyObjectl" with "fbMyObject2":
fbArray.SetEntryPtr (diIndexTmp, ADR (fbMyObject?2));

ELSE
// Error handling

END IF

// 4) Determine first object:

IF (fbArray.GetEntry(0,ADR(fbObjTemp))) THEN
V-
END IF

// 5) Remove content of the array if it has more than 10 entries:
IF (fbArray.diCount > 10) THEN

fb Array.Reset();
END IF

Fehlermeldungen
Folgende Fehlermeldungen kénnen zur Laufzeit im TwinCAT Ausgabefenster ausgegeben werden:

[EDB4] Entry-size of array not defined!
Die zu erwartende GroBe [P 24] von Eintragen wurde bei der Deklaration des Arrays nicht initialisiert.

[EDB7] Expansion-count of entries not defined!
Die zu erweiternde GréBe [P_24] des internen Speichers wurde bei der Deklaration des Arrays nicht
initialisiert.
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Methods of FB_BA_DynamicArray

Name

Definitionsort

Beschreibung

AddEntry [» 28] Lokal Erstellt einen neuen Datensatz am
Ende des Arrays und kopiert den
Inhalt des angegebenen Eintrags in
den internen Speicher

FindEntry [» 28] Lokal Ermittelt die Position des
angegebenen Eintrags im Array,
indem dessen Inhalt mit den
Datensatzen des Arrays
vergleichen wird.

GetEntry [ 29] Lokal Kopiert den Inhalt des Datensatzes
an einer bestimmten Position auf
den angegebenen
Speicherbereich.

GetEntryEx [»_29] Lokal Ermittelt einen Pointer auf den
internen Speicher des
angeforderten Datensatzes.

RemoveEntry [P 29] Lokal Entfernt den Datensatz an der
angegebenen Index-Position aus
dem Array.

RemoveEntryEx [P 30] Lokal Ermittelt die Position des
angegebenen Eintrags und I6scht
diesen aus dem Array.

Reset [P 30] Lokal Setzt den kompletten Inhalt des
Arrays zurlck.

SetEntry [» 30] Lokal Ersetzt den existierenden
Datensatz durch einen neuen,
indem der interne Speicherbereich
des existierenden Datensatzes mit
dem Wert des neuen Eintrags
Uberschrieben wird.

AddEntryPtr [» 31] Lokal Erstellt einen neuen Eintrag am
Ende des Arrays und kopiert
dessen Speicheradresse (d.h. die
Adresse auf die der Pointer pEntry
zeigt) in den internen Speicher.

FindEntryPtr [» 31] Lokal Ermittelt die Position eines Eintrags
im Array, indem dessen Adresse
mit den im Array gespeicherten
Adressen verglichen wird.

GetEntryExPtr [P 31] Lokal Gibt einen Pointer auf die
Speicheradresse des
angeforderten Eintrags aus.

RemoveEntryExPtr [» 32] Lokal Ermittelt die Position des
angegebenen Eintrags und I8scht
diesen aus dem Array.

SetEntryPtr [» 32] Lokal Ersetzt einen existierenden Eintrag

durch einen Neuen.

TE1000

Version: 1.2.2
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Properties of FB_BA_DynamicArray

Name Typ

Zugriff Definitionsort

Initialwert |Beschreibung

CurCapacity DINT

Get Lokal

- Aktuelle Kapazitat des
Arrays (Anzahl an
Eintrédgen). Entspricht der
maximalen Anzahl an
Eintragen die vom
internen Speicher
aufgenommen werden
kann.

EntrySize DINT

Get Lokal

uiEntrySize |Zu erwartende GroRe von
I 24] Eintragen welche im Array
gespeichert werden

Lastindex DINT

Get Lokal

- Index-Position des letzten
Eintrags.

Ist -1 wenn keine Eintrage
vorhanden sind

UsedMemory DINT

Get Lokal

- Grole des verbrauchten
internen Speichers [Byte].

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Erforderliche Bibliothek

Erforderliche Function

TwinCAT3.1 4022.16

Tc3_BA Common ab V1.0.4.3

TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0

41.2.211 AddEntry
FB_BA_DynamicAmay AddEntry
—pEntry AddEntry —
diResultindex —

Erstellt einen neuen Datensatz am Ende des Arrays und kopiert den Inhalt des angegebenen Eintrags in den

internen Speicher.

VAR_INPUT

pEntry : PVOID;

pPEntry: Pointer auf den hinzuzufigenden Eintrag.

VAR_OUTPUT
AddEntry : BOOL;
diResultIndex : DINT;

AddEntry: Ergebnis der Funktion.

diResultindex: Index-Position des hinzugefiigten Eintrags.

41.2.21.2 FindEntry
FB_BA_DynamicAmay.FindEntry
—pEntry FindEntry —
diResultindex —

Ermittelt die Position des angegebenen Eintrags im Array, indem dessen Inhalt mit den Datensatzen des

Arrays verglichen wird.

VAR_INPUT

pEntry : PVOID;
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pPEntry: Pointer auf den gesuchten Eintrag.

VAR_OUTPUT
FindEntry : BOOL;
diResultIndex : DINT;

FindEntry: Ergebnis der Funktion.

diResultindex: Index-Position des hinzugefligten Eintrags.

41.2.21.3 GetEntry

FB_BA_DynamicAmay. GetEntry
dilndex GetEntry —
pResultEntry

Kopiert den Inhalt des Datensatzes an einer bestimmten Position auf den angegebenen Speicherbereich.

VAR_INPUT
diIndex : DINT;
pResultEntry : PVOID;

dilndex: Index-Position des auszugebenen Datensatzes.

pResultEntry: Pointer auf den Speicherbereich welcher zur Ausgabe des Datensatzes angewendet werden
soll.
VAR_OUTPUT

GetEntry : BOOL;

GetEntry: Ergebnis der Funktion.

41.2.21.4 GetEntryEx

FB_BA_DynamicAmay. GetEntryEx
—(dilndex GetEntryEx—
pMemoryPtr —

Ermittelt einen Pointer auf den internen Speicher des angeforderten Datensatzes.

VAR_INPUT

diIndex : DINT;

dilndex: Index-Position des auszugebenen Datensatzes.

VAR_OUTPUT
GetEntryEx : BOOL;
pMemoryPtr : POINTER TO PVOID;

GetEntry: Ergebnis der Funktion.

pMemoryPtr: Pointer welcher zur Ausgabe des Datensatzes angewendet werden soll.

41.2.21.5 RemoveEntry

FB_BA_DynamicAmay RemoveEntry
—dilndex RemoveEntry —

Entfernt den Datensatz an der angegebenen Index-Position aus dem Array.
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VAR_INPUT
diIndex : DINT;

dilndex: Index-Position des zu entfernenden Datensatzes.
VAR_OUTPUT
RemoveEntry : BOOL;

RemoveEntry: Ergebnis der Funktion.

41.2.21.6 RemoveEntryEx

FB_BA_DynamicArray.RemoveEntryEx
—{pEntry RemoveEntryEx -

Ermittelt die Position des angegebenen Eintrags und I6scht diesen aus dem Array.
VAR_INPUT

pEntry : PVOID;

pPEntry: Pointer auf zu entfernenden Eintrag.

VAR_OUTPUT

RemoveEntryEx : BOOL;

RemoveEntryEx: Ergebnis der Funktion.

41.2.21.7 Reset
FB_BA_DynamicAmay.Reset

Setzt den kompletten Inhalt des Arrays zurtick.

41.2.2.1.8 SetEntry

FB_BA_DynamicAmay. SetEntry
—dilndex SetEntry —

—pEntry

Ersetzt den existierenden Datensatz durch einen neuen, indem der interne Speicherbereich des
existierenden Datensatzes mit dem Wert des neuen Eintrags Uberschrieben wird.

VAR_INPUT
diIndex : DINT;
pEntry : PVOID;

dilndex: Index-Position des zu ersetzenden Datensatzes.

pEntry: Pointer auf zu entfernenden Eintrag.

VAR_OUTPUT

SetEntry : BOOL;

SetEntry: Ergebnis der Funktion.
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41.2.21.9 AddEntryPtr

FB_BA_DynamicAmay AddEntryPtr
—pEntry AddEntryPtr—
diResultindex —

Erstellt einen neuen Eintrag am Ende des Arrays und kopiert dessen Speicheradresse (d.h. die Adresse auf
die der Pointer pEntry zeigt) in den internen Speicher.

VAR_INPUT
pEntry : PVOID;

pEntry: Pointer auf hinzuzufigenden Eintrag.

VAR_OUTPUT
AddEntryPtr : BOOL;
diResultIndex : DINT;

AddEntryPtr: Ergebnis der Funktion.

diResultindex: Index-Position des hinzugefiigten Eintrags.

41.2.2.1.10 FindEntryPtr

FB_BA_DynamicArmay.FindEntryPir
—pEntry FindEntryPtr—
diResultindex —

Ermittelt die Position eines Eintrags im Array, indem dessen Adresse mit den im Array gespeicherten
Adressen verglichen wird.

VAR_INPUT
pEntry : PVOID;

pEntry: Pointer auf den gesuchten Eintrag.

VAR_OUTPUT
FindEntryPtr : BOOL;
diResultIndex : DINT;

FindEntryPtr: Ergebnis der Funktion.

diResultindex: Index-Position des gesuchten Eintrags.

41.2.2.1.11 GetEntryExPtr

FB_BA_DynamicAmay GetEntryExPir
dilndex GetEntryExPtr—
pEntryPtr—

Gibt einen Pointer auf die Speicheradresse des angeforderten Eintrags aus.

VAR_INPUT

diIndex : DINT;

dilndex: Index-Position des auszugebenden Eintrags.

VAR_OUTPUT
GetEntryExPtr : BOOL;
pEntryPtr : POINTER TO PVOID;

GetEntryExPtr: Ergebnis der Funktion.
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pEntryPtr: Pointer welcher zur Ausgabe des Eintrags angewendet werden soll.

41.2.2.1.12 RemoveEntryExPtr

FB_BA_DynamicArmay. RemoveEntryExPir
—pEntry HemoveEntryExPtr —

Ermittelt die Position des angegebenen Eintrags und 16scht diesen aus dem Array.
VAR_INPUT

pEntry : PVOID;

pEntry: Pointer auf zu entfernenden Eintrag.

VAR_OUTPUT

RemoveEntryExPtr : BOOL;

RemoveEntryExPtr: Ergebnis der Funktion.

41.2.2.1.13 SetEntryPtr

FB_BA_DynamicAmay_ SetEntryPir
—(dilndex SetEntryPtr—
—pEntry

Ersetzt einen existierenden Eintrag durch einen neuen, indem die Speicheradresse des existierenden
Eintrags mit der Speicheradresse des neuen Eintrags Uberschrieben wird.

VAR_INPUT
diIndex : DINT;
pEntry : PVOID;

dilndex: Index-Position des zu ersetzenden Eintrags.

pEntry: Pointer auf zu ersetzenden Eintrag.

VAR_OUTPUT

SetEntryPtr : BOOL;

SetEntryPtr: Ergebnis der Funktion.

4.1.2.2.2 FB_BA_StaticArray
FB_BA_StaticArray
bReadyr—
diCountf—

Der Funktionsbaustein ist eine Erweiterung des Funktionsbausteins FB_DynamicArray [»_24].

Hintergrund dieser Erweiterung ist, den Einsatz von Routerspeicher zu vermeiden, und stattdessen
statischen Speicher nutzen. Dieser ist in der Applikation zu deklarieren und kann dort beliebig in dessen
Grolie angepasst werden.

@ Der statische Speicher ist zwar von der Applikation bereitzustellen, jedoch darf dieser niemals
aulerhalb des Arrays verandert werden! Die Verwaltung sollte in jedem Fall Uber das Array selbst
1 geschehen.

Es empfiehlt sich das statische Array immer dann einzusetzen, wenn die zu erwartende Speicherausnutzung
genau abgeschatzt werden kann.
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Auf Griinden der Effizienz sollte die SpeichergréRe so dimensioniert werden, dass so wenig Speicher wie
moglich, und nur so viel Speicher wie notig reserviert wird. Zur Deklaration der Grenze des Speicherbereichs
eignen sich globale Konstanten und Parameterlisten.

Anwendung

Grundsatzlich sind die Anwendungsfalle identisch mit dem dynamischen Array [P _24]. Lediglich die
Deklaration unterscheidet sich zum Teil, da dort der externe Speicherbereich und dessen Gréle zu
Ubergeben sind.

Weiterfiihrende Informationen

Siehe Beispiele [P 33] fir Initialisierung bei Variablen-Deklaration.

Beispiele

Exemplarische Deklaration des Arrays, dessen statischem Speicher und entsprechender Konstanten.
VAR _GLOBAL CONSTANT

uiObjectCount : UINT := 100;
uiArrayMemSize : UINT := TO_UINT (uiObjectCount * SIZEOF (FB_OBJECT)) ;
END_VAR
VAR
bArrayMemory : ARRAY[0.. uiArrayMemSize] OF BYTE;
fbArray : FB StaticArray := (uiEntrySize:=SIZEOF (FB Object), pExtMemory:=ADR (bArrayMemory
), ulExtMemorySize:=uiArrayMemSize) ;)
END_VAR

Weiterfiihrende Informationen

Da das statische Array genauso anzuwenden ist wie das dynamische Array [P 24], sind dort entsprechende
Anwendungsbeispiele [P 25] dokumentiert.

Methods of FB_BA_StaticArray

Name Definitionsort Beschreibung
AddEntry [r 28] Lokal Erstellt einen neuen Datensatz am

Ende des Arrays und kopiert den
Inhalt des angegebenen Eintrags in
den internen Speicher

Reset [ 30] Lokal Setzt den kompletten Inhalt des
Arrays zurlick.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Erforderliche Bibliothek Erforderliche Function

TwinCAT3.1 4022.16 Tc3_BA Common ab V1.0.4.3 TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0

41.2.3 Log

41.2.31 FB_BA_LogMessage

FB_BA_LogMessage

Der Funktionsbaustein dient zum Ausgeben von Meldungen im Ausgabe-Fenster von TwinCAT.

Fir jede auszugebende Meldung wird der Symbolpfad des Funktionsbausteins eingefligt, sodass der
Benutzer anhand der Meldung die aufrufende Funktionsbaustein-Instanz erkennen kann.
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o
1 Instanzen dieses Funktionsbausteins kdnnen nicht explizit aufgerufen werden.

Es sind separate Funktionen fur verschiedene Anwendungsfalle verflgbar, welche im
nachfolgenden Teil dieser Dokumentation beschrieben werden.

d Die Funktionalitéat zur Ausgabe von Meldungen wird von der Funktion ADSLOGDINT bereitgestellt,
1 welche intern angewendet wird.

VAR_OUTPUT

sResult : T MaxSTRING;

sResult: Inhalt der zuletzt ausgegebenen Meldung.

Anwendung
Kontextbezogene Zusatzinformationen
Der Entwickler hat die Mdglichkeit ein Kirzel in jeder Meldung auszugeben.

Uber dieses Kiirzel kdnnen Meldungen einfacher im Quellcode lokalisiert werden (wenn z.B. mittels
Suchfunktion nach dem ausgegebenen Kiirzel gesucht wird).

Unterdriicken zyklisch wiederholter Meldungen

Um das zyklische Ausgeben derselben Meldung zu unterdriicken wird der aktuelle Log-Code mit dem zuletzt
angewendeten Log-Code verglichen. Wenn beide Werte ibereinstimmen wird die Ausgabe der Meldung
unterdrickt, was im Umkehrschluss bedeutet, dass unterschiedliche, aufeinanderfolgende Meldungen
angezeigt wirden.

Dieses Verhalten kann mit der Option bignoreBlock, aus der Funktion Show, beeinflusst werden:
TRUE verhindert das Unterdriicken einer zyklisch wiederholten Meldung.

Beispiel1:

Die Beispielfunktion DoWork() gibt in Zeile 150 eine Warnung aus:

FUNCTION BLOCK FB TEST
VAR

fbLogMsg : FB BA LogMessage;
END_ VAR

FUNCTION DoWork
fbLogMsg.Show (ADSLOG_MSGTYPE WARN, 'DW150', 'Function not ready.', FALSE;

Beispiel2:

Die Beispielfunktion /nit() gibt in Zeile 80 eine Fehlermeldung aus, welche zyklisch wiederholt [P 34] werden
kénnte:

FUNCTION BLOCK FB TEST

VAR
fbLogMsg : FB_BA LogMessage;
iState : INT := 0;
sDevice : STRING := 'CX9020';
END VAR

FUNCTION Init

fbLogMsg.Showl (ADSLOG_MSGTYPE ERROR, 'I80', 'device %s has an
Invalid state "%d".', F STRINGEx(sDevice), F_INT(iState), TRUE;
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Erforderliche Bibliothek Erforderliche Function
TwinCAT3.1 4022.16 Tc3_BA_Common ab V1.0.4.3 TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0
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41.2.311 Show

FB_BA_lL ogMessage Show
—dLogType Show —
—=LogCode
—sLogText
—blgnoreBlock

Ausgabe einer einfachen Meldung.

VAR_INPUT

dLogType : DWORD;
sLogCode : T MaxString;
sLogText : T _MaxString;
bIgnoreBlock : BOOL;

dLogType: Anzuzeigender Log-Typ der Meldung.

sLogCode: Optionale, kontextbezogene Zusatzinformation [P _34].

sLogText: Inhalt der Meldung.

blgnoreBlock: Verhindert das Unterdriicken von zyklisch wiederholten Meldungen [P _34].

VAR_OUTPUT
Show : BOOL;

Show: Indikator ob eine Meldung ausgegeben (TRUE) oder verworfen (FALSE) wurde.

41.2.3.1.2 Show1

FBE_BA_l ogMessage Showl
—dLogType Show —
—sLogCode
—sLogText
—tArgl
—blgnoreBlock

Ausgabe einer Meldung mit einem zu formatierenden Wert.

VAR_INPUT

dLogType : DWORD;
sLogCode : T MaxString;
sLogText : T _MaxString;
tArgl : T Arg;
bIgnoreBlock : BOOL;

dLogType: Anzuzeigeder Log-Typ der Meldung.

sLogCode: Optionale, kontextbezogene Zusatzinformation [P 34].

sLogText: Inhalt der Meldung.
tArg1: Zu formatierender Wert (siehe T_Arg).

blgnoreBlock: Verhindert das Unterdriicken von zyklisch wiederholten Meldungen [P _34].

VAR_OUTPUT

Showl : BOOL;

Show1: Indikator ob eine Meldung ausgegeben (TRUE) oder verworfen (FALSE) wurde.
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41.2.31.3 Show2

FBE_BA_l ogMessage Show2
dLogType Showe —
—sLogCode
sLogText
—tArgl
—tArg2
blgnoreBlock

Ausgabe einer Meldung mit zwei zu formatierenden Werten.

VAR_INPUT

dLogType : DWORD;
sLogCode : T MaxString;
sLogText : T_MaxString;
tArgl : T Arg;

tArg2 : T_Arg;
bIgnoreBlock : BOOL;

dLogType: Anzuzeigeder Log-Typ der Meldung.

sLogCode: Optionale, kontextbezogene Zusatzinformation [P _34].

sLogText: Inhalt der Meldung.
tArg1: Erster zu formatierender Wert (siehe T_Arg).
tArg2: Zweiter zu formatierender Wert (siehe T_Arg).

blgnoreBlock: Verhindert das Unterdriicken von zyklisch wiederholten Meldungen [P_34].

VAR_OUTPUT

Show?2 : BOOL;

Show2: Indikator ob eine Meldung ausgegeben (TRUE) oder verworfen (FALSE) wurde.

41.2.3.1.4 Show3

FB_BA_lL ogMessage Show3
—|dLogType Show3 —
—sLogCode
—{sLogText
—tArg1

—(tArg2
—(tArg3
—{blgnoreBlock

Ausgabe einer Meldung mit drei zu formatierenden Werten.

VAR_INPUT

dLogType : DWORD;
sLogCode : T MaxString;
sLogText : T_MaxString;
tArgl : T Arg;

tArg2 : T _Arg;

tArg3 : T _Arg;
bIgnoreBlock : BOOL;

dLogType: Anzuzeigender Log-Typ der Meldung.

sLogCode: Optionale, kontextbezogene Zusatzinformation [P_34].

sLogText: Inhalt der Meldung.

36 Version: 1.2.2 TE1000



BECKHOFF

Programmierung

tArg1: Erster zu formatierender Wert (siehe T_Arg).
tArg2: Zweiter zu formatierender Wert (siehe T_Arg).
tArg3: Zweiter zu formatierender Wert (siche T_Arg).

blgnoreBlock: Verhindert das Unterdriicken von zyklisch wiederholten Meldungen [P _34].

VAR_OUTPUT

Show3 : BOOL;

Show3: Indikator ob eine Meldung ausgegeben (TRUE) oder verworfen (FALSE) wurde.

41.2.31.5 Show4

FB_BA_l ogMessage Showd
—dLogType Showd —
—=LogCode
—sLogText
—tArgl

—tArg2
—tArg3
—tArgd
—blgnoreBlock

Ausgabe einer Meldung mit vier zu formatierenden Werten.

VAR_INPUT

dLogType : DWORD;
sLogCode : T MaxString;
sLogText : T _MaxString;
tArgl : T Arg;

tArg2 : T Arg;

tArg3 : T Arg;

tArg4 : T_Arg;
bIgnoreBlock : BOOL;

dLogType: Anzuzeigender Log-Typ der Meldung.

sLogCode: Optionale, kontextbezogene Zusatzinformation [P _34].
sLogText: Inhalt der Meldung.

tArg1: Erster zu formatierender Wert (siehe T_Arg).

tArg2: Zweiter zu formatierender Wert (siehe T_Arg).

tArg3: Zweiter zu formatierender Wert (siche T_Arg).

tArg4: Zweiter zu formatierender Wert (siche T_Arg).

blgnoreBlock: Verhindert das Unterdriicken von zyklisch wiederholten Meldungen [P_34].

VAR_OUTPUT
Show4 : BOOL;

Show4: Indikator ob eine Meldung ausgegeben (TRUE) oder verworfen (FALSE) wurde.
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41.2.3.1.6 Show5

FBE_BA_l ogMessage Showh
dLogType Showb —
—{sLogCode
—{sLogText
—(tArgl
—(tArg2
—{tArg3
—(tArgd
—(tArg5
blgnoreBlock

Ausgabe einer Meldung mit finf zu formatierenden Werten.

VAR_INPUT

dLogType : DWORD;
sLogCode : T_MaxString;
sLogText : T MaxString;
tArgl : T_Arg;

tArg2 : T Arg;

tArg3 : T _Arg;

tArg4 : T Arg;

tArg5 : T_Arg;
bIgnoreBlock : BOOL;

dLogType: Anzuzeigender Log-Typ der Meldung.

sLogCode: Optionale, kontextbezogene Zusatzinformation [P _34].

sLogText: Inhalt der Meldung.

tArg1: Erster zu formatierender Wert (siehe T_Arg).

tArg2: Zweiter zu formatierender Wert (siehe T_Arg).

tArg3: Zweiter zu formatierender Wert (siche T_Arg).

tArg4: Zweiter zu formatierender Wert (siche T_Arg).
( )

tArg5: Zweiter zu formatierender Wert (siehe T_Arg).

blgnoreBlock: Verhindert das Unterdriicken von zyklisch wiederholten Meldungen [P_34].

VAR_OUTPUT
Show5 : BOOL;

Shows>5: Indikator ob eine Meldung ausgegeben (TRUE) oder verworfen (FALSE) wurde.

41.2.4 Trigger

41.2.41 FB_BA_ATrigCOV
FB_BA_ATrigCOV

—nvalue bReadyt—

— bForce bQ—

Der Funktionsbaustein tiberwacht den Wert xValue auf Anderung (Change of Value).

d Der Uberwachte Wert ist Datentyp-unabhangig (ANY).
Aus Performance-Griinden werden jedoch nur Datentypen unterstitzt die kleiner oder gleich 4 Byte
sind!
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VAR_INPUT
xValue : ANY;
bForce : BOOL;

xValue: Zu Uuberwachender Wert.

bForce: Erzwingt einen positiven Vergleich (,0Q=TRUE").

VAR_OUTPUT
bReady : BOOL;
bQ : BOOL;

bReady: Zeigt Funktionsbereitschaft an:

Bei Gliltigkeit von xValue.
Korrekte Wertzuweisung und Beachtung der zulassigen Datentyp-GroRe.

Speicher ist initialisiert.
Der Vergleich kann friihestens nach einem Zyklus ausgefiihrt werden, da der interne Speicher erst mit dem
Wert xValue initialisiert werden muss.

bQ: Ergebnis des letzten Vergleichs (TRUE bei Wertanderung).

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Erforderliche Bibliothek Erforderliche Function
TwinCAT3.1 4022.16 Tc3_BA_Common ab V1.0.4.3 TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0
41.2.4.2 FB_BA_RFTrig
FB_BA_RFTrig
—bValue QO
Qri—
Qff—

Funktionsbaustein zum Erkennen einer steigenden oder fallenden Flanke an einer booleschen Variable. Mit
dem Baustein kann der Einsatz der separaten Funktionsbausteine R_TRIG und F_TRIG vermieden werden.

VAR_INPUT

bValue : BOOL;

bValue: Zu tberwachender Wert.

VAR_OUTPUT

Q : BOOL;
Qr : BOOL;
of : BOOL;

Q: TRUE wenn eine Flanke erkannt wird.
Qr: Ergebnis des letzten Vergleichs (TRUE sobald Gberwachter Wert von FALSE nach TRUE wechselt).
Qf: Ergebnis des letzten Vergleichs (TRUE sobald Uberwachter Wert von TRUE nach FALSE wechselt).

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Erforderliche Bibliothek Erforderliche Function

TwinCAT3.1 4022.16 Tc3_BA_Common ab V1.0.4.3 TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0
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4.2 DUTs

421 Structures

4211 ST_BA_SeqLink / ST_BA_SeqLinkData

Struktur des Daten- und Befehlsaustausches zwischen dem Steuerbaustein FB BA Seglink [» 20] und den
Sequenzreglern FB BA SeqCtrl [»_16].

Diese Struktur ist pro Sequenzregelung einmal anzulegen:

stSeqLink : ST BA SeqLink;

Innerhalb dieser Struktur ist automatisch eine weitere Feldstruktur deklariert, Gber die der Sequenz-Link-
Baustein auf der einen Seite und die einzelnen Sequenzregler auf der anderen alle relevanten Daten
miteinander austauschen. Jeder Sequenzregler schreibt dabei seine Daten in das seiner Ordnungszahl

(Eintrag am Eingang diMyNum am Sequenzreglerbaustein) entsprechende Feldelement. An den Bausteinen
angelegt wird immer die komplette Struktur mit allen Feldelementen.

Die Strukturen haben den folgenden Aufbau:

TYPE ST BA SeqLink :

STRUCT
arrSeqLinkData : ARRAY[1..16] OF ST BA SeqLinkData;
diCurCtrl : DINT;
bSegActv : BOOL;

END_STRUCT

END TYPE

arrSeqLinkData: Parameter der einzelnen Sequenzregler. Beschreibung der Struktur ST_BA_SeqLinkData
siehe unten.

diCurCtrl: vom FB_BA_SeqLink: Vorgabe aktueller Sequenzregler.

bSegActv: Die Sequenzregelung ist freigegeben und aktiv.

TYPE ST BA SeqLinkData:

STRUCT
1lry : LREAL;
lrYMin : LREAL;
lrYMax : LREAL;
1rW : LREAL;
bActn : BOOL;
bOp : BOOL;
bPresence : BOOL;
bErrDouble : BOOL;
diCurCtrl : DINT;

END_STRUCT

END_TYPE

IrY: vom FB_BA_SeqCtrl: Ubermittlung aktueller Stellwert.
IrYMin: vom FB_BA_SeqCtrl: Ubermittlung minimaler Stellwert.
IrYMax: vom FB_BA_SeqCtrl: Ubermittiung maximaler Stellwert.
IrW: vom FB_BA_SeqCtrl: Ubermittlung aktueller Sollwert.

bActn: vom FB_BA_SeqCtrl: Ubermittiung Wirksinn invers (bActn = FALSE: Heizbetrieb - bActn = TRUE:
Kuhlbetrieb).

bOp: vom FB_BA_ SeqCtrl:Sequenzregler ist freigegeben, d.h. sein Eingang bEn ist auf TRUE gesetzt.
bPresence: vom FB_BA SeqCitrl: Prifbit, s.u.

bErrDouble: vom FB_BA_ SeqCtrl: Fehler beim Prifen der Nummern: Es existieren mindestens 2
Sequenzregler gleicher Ordnungszahl diMyNum.

diCurCtrl: vom FB_BA_SeqLink: Vorgabe aktueller Sequenzregler.
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Bemerkung zum Priifbit:

Jeder Sequenzcontroller setzt in der fur ihn giltigen Struktur das bPresence-Flag. Ist dieses jedoch schon
gesetzt, so muss diMyNum zwangslaufig doppelt vergeben worden sein und es greifen zwei Sequenzregler
auf dieselbe Struktur zu. Der Sequenz-Link-Baustein setzt alle Prifbits nach Auswertung wieder zuriick, so
dass dieser Test zyklisch erfolgt. Dadurch kann ein Fehler automatisch per online-change behoben, bzw.
auch neue Sequenzregler hinzugefligt werden.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Erforderliche Bibliothek Erforderliche Function

TwinCAT3.1 4022.16 Tc3_BA _Common ab V1.0.4.3 TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0

4.2.2 Enums

4.2.21 E_BA_Terminal_KL

Enumerator zur Auswahl der entsprechenden Busklemme.

TYPE E BA TERMINAL KL:
(

KL3208 0010 =0,
KL320x 0000 =1,
KL300x = 2,
KL301x = 3,
KL302x = 4,
KL304x =5,
KL305x = 6,
KL306x =17,
KL3132 0000 = 8,
KL3142 0000 =9,
KL3152 0000 = 10,
KL3162 0000 =11,
KL3172_ 0000 =12,
K13172_0500 =13,
KL3172 1000 = 14,
KL3182 0000 = 15,
KL3404 = 1o,
KL3464 =17,
KL3408 = 18,
KL3468 =19,
KL3444 = 20,
KL3454 = 21,
KL3448 = 22,
KL3458 = 23,
Undefined = 16#FFFF
) DINT;
END TYPE

KL3208_0010: Temperatursensoren mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.
KL320x_0000: Temperatursensoren mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.
KL300x: -10V..10V.

KL301x: OmA..20mA mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.

KL302x: 4mA..20mA mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.

KL304x: OmA..20mA mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.

KL305x: 4mA..20mA mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.

KL306x: 0V..10V.

KL3132_0000: -10V..+10V.

KL3142_0000: OmA..20mA mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.
KL3152_0000: 4mA..20mA mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.

TE1000 Version: 1.2.2 41



Programmierung

BECKHOFF

KL3162_0000: OV..+10V.
KL3172_0000: OV..+2V.
KL3172_0500: OV..+0,5V.
KL3172_1000: OV..+1.0V.
KL3182_0000: -2,0V..+2,0V.
KL3404: -10V..+10V.
KL3464: 0V..+10V.

KL3408: -10V..+10V.
KL3468: 0V..+10V.

KL3444: 0mA..20mA mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.
KL3454: 4mA..20mA mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.
KL3448: 0mA..20mA mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.
KL3458: 4mA..20mA mit Leitungsbruch und Kurzschluss Erkennung.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Erforderliche Bibliothek

Erforderliche Function

TwinCAT3.1 4022.16

Tc3_BA Common ab V1.0.4.3

TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0

4.2.2.2 E_BA_Sensor

Enumerator zur Auswahl eines Sensortyps zur Erfassung von Analogwerten.

TYPE E BA SENSOR :
(

KL3208 0010 _PT1000 =0,
KL3208 0010 NI1000 =1,
KL3208 0010 NI1000 LS =2,
K,3208 0010 NTC1K8 = 3,
K1,3208_0010_ NTC1K8 TK = 4,
KL3208 0010 NTC2K2 = 5,
KL3208 0010 NTC3K = 6,
KL3208 0010 NTCSK = 7,
K1,3208_0010_NTC10K = 8,
K1,3208_0010_ NTC10KPRE =9,
KL3208 0010 NTC10K 3204 = 10,
KL3208 0010 NTC1OKTYP2 = 11,
KL3208 0010 NTC1OKTYP3 =12,
K1,3208_0010_NTC10KDALE =13,
KL3208 0010 NTC10K3A221 = 14,
KL3208 0010 NTC20K = 15,
KL3208 0010 NTC100K = 16,
KL3208 0010 Poti Resolution 01 = 17,
KL3208 0010 Poti Resolution 1 1 := 18,
KL320x 0000 PT1000 =19,
KL320x 0000 NI1000 = 20,
K1,320x_0000_PT100 = 21,
KL320x_0000_ PT200 = 22,
KL320x 0000 PT500 = 23,
KL,320x_0000_NT100 = 24,
K1,320x_0000_NT120 = 25,
KL320x 0000 Output 10 5000 = 26,
KL320x 0000 Output 10 1200 = 27,
Undefined = 16#FFFF

) DINT;

END_TYPE
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Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Erforderliche Bibliothek Erforderliche Function

TwinCAT3.1 4022.16 Tc3_BA _Common ab V1.0.4.3 TF8040 | TwinCAT Building
Automation ab V1.0.5.0

4.3 GVLs

4.3.1 Parameter

Globale Parameter

VAR GLOBAL CONSTANT
usiMaxSeqCtrl : USINT := 16;
END VAR

usiMaxSeqCtrl: Maximale Anzahl an Sequenzreglern in einer Sequenz.
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5 Anhang

5.1 Support und Service

Beckhoff und seine weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassenden Support und Service, der eine
schnelle und kompetente Unterstiitzung bei allen Fragen zu Beckhoff Produkten und Systemlésungen zur
Verfligung stellt.

Downloadfinder

Unser Downloadfinder beinhaltet alle Dateien, die wir lhnen zum Herunterladen anbieten. Sie finden dort
Applikationsberichte, technische Dokumentationen, technische Zeichnungen, Konfigurationsdateien und
vieles mehr.

Die Downloads sind in verschiedenen Formaten erhaltlich.

Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen

Wenden Sie sich bitte an lhre Beckhoff Niederlassung oder lhre Vertretung fir den lokalen Support und
Service zu Beckhoff Produkten!

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen entnehmen Sie bitte unserer
Internetseite: www.beckhoff.com

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

Beckhoff Support

Der Support bietet Ihnen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem Einsatz
einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstitzt:

» Support
* Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme
« umfangreiches Schulungsprogramm fir Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49 5246 963-157
E-Mail: support@beckhoff.com
Beckhoff Service

Das Beckhoff Service-Center unterstutzt Sie rund um den After-Sales-Service:
* Vor-Ort-Service
* Reparaturservice
» Ersatzteilservice
* Hotline-Service

Hotline: +49 5246 963-460
E-Mail: service@beckhoff.com

Beckhoff Unternehmenszentrale

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20
33415 Verl
Deutschland
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