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Mogliche Szenarien im Wartungsfall far
pneumatische Antriebe und ihre Auswirkungen
auf das Steuerungsprogramm

Datum: 20.01.2015
Teilnehmer: Andreas Reiter, Roland Fischer, Andre Petit

Ziel des Zusammenkommens war es, mogliche Szenarien im Wartungsfall fiir einen pneumatischen
Antrieb und ihre Auswirkungen auf das Steuerungsprogramm annéhernd festzulegen.

Einblick in die Software:
Jeder Antrieb wird Uber einen Funktionsbaustein (FB) aufgerufen und parametriert.
Der Funktionsbaustein stellt das Grundger(st eines Antriebs dar.

Dem Antrieb wird ein Instanz-Datenbaustein (DB) zugewiesen, in dem die aktuellen
Parameter/Zustande des Antriebs gespeichert sind. Abbildung 1 zeigt einen Funktionsbaustein, der
einen Antrieb représentiert. Sein dazugehdriger Instanz-Datenbaustein ist in Abbildung 2 zu sehen.
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Abb.1: Ansicht eines Funktionsbausteins im TIA-Portal Abb.2: Ansicht eines Instanz-Datenbausteins im TIA-Portal

@» Instanz Datenbaustein, durch dessen Name jeder Antrieb eindeutig definiert ist

@- Funktionsbaustein (FB), durch dessen Name die Ortlichkeit des Antriebs eindeutig festgelegt ist.
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Der symbolische Name des FBs definiert den Einbauort des Antriebs.
Der Name ist tber die aktuell gangigen Nomenklaturen festgelegt (Bsp.: YRO7DF2_P).

Durch den symbolischen Namen des DBs ist jeder Antrieb (Hardware) eindeutig identifizierbar.
Der Name ist ebenfalls tiber die aktuell gangigen Nomenklaturen festgelegt (Bsp.: L1220-500).

Jeder DB kann in eine globale Bibliothek an einem unabhéngigen Ort abgespeichert werden, sollte der
Antrieb aus Wartungsgrinden oder im Schadensfall ausgetauscht werden. Seine Daten bleiben dabei
erhalten.

Dem Funktionsbaustein kann dementsprechend ein komplett neuer, oder ein in der Bibliothek
vorhandener DB zugewiesen werden.

Die genaue Vorgehensweise flr jeden einzelnen Wartungsfall wird im folgenden Abschnitt naher in
Betracht gezogen.

1. Fall — Antrieb NOK, Messungen OK.

Folge: Antrieb muss getauscht werden.
Bedingungen: Ort und Seriennummer des defekten Antriebs sind bekannt.

Im T1A-Portal miissen dazu folgende Schritte unternommen werden:

1. Den betroffen DB (identifizierbar Uber die Seriennummer des Antriebs) Uber die
Projektnavigation 6ffnen und online beobachten.

2. Eine Momentaufnahme der Beobachtungswerte erstellen.
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3. Die Werte aus der Momentaufnahme als Startwerte tibernehmen.
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31 4@ = » Zeitmesser_Instance “Timer® 300 @
32 4@ = » Zeitmesser_Instance_1 “Timer® 54.0 =]
33 <@ = » Hubzshler_Instance  “Counter” 78.0 [=2) O

4. Projekt speichern.

5. DB in die ,,Globale Bibliothek* unter ,,Kopiervorlagen* kopieren und die Anderungen in
der Bibliothek speichern.

v

Globale Bibliotheken

O X Y4

» L] Buttons-and-Switches

» LU DriveLib_S71200_V12_SP1

» [ DriveLib_S71500_V12_SP1

» L1l DriveLib_S7300-57400_V12_SP1
» L Failsafe HMI Mobile Panels

» LL] Long Functions

» LLI Monitoring-a nd-control-objects

» LL] Documentation templates
» L] winAc_mp
» L] DriveDB
w I|] CRYRING_Antriebe
B

« "] Kopiervorlagen
[ g TTSETE U

v | Elemente (Globale Bibliotheken)

Name Gedndert
W FAIR_SNO1 09.03.2015 16:01
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6. Den DB aus der Projektnavigation l6schen.

o8 F_FB_\MP_DB [DB300]
&9 F_FB_RNG_4_DB [DB301]
@ Main_Safety DB [DB400]
~ [&z] D_FAIR Antriebe
& YRO7DF2_P [FB101]
@ FAIR_SNO1 [DB102]
@ FAIR_SNO1_CTRL [DB101]
w &) D_MSL Antriebe
4 GHTYDF3_P [FB102]
@ MsL_SNo1 [DB103]
@ MSL_SNO1_CTRL [DB104]
» [Ez] FESA_COMM
» 4 Systembausteine

00000000 00COGROO

» [ Technologieobjekte

» [3 ewvarna Nuallan

Es erscheint ein Fehler an der Stelle im Programm, an der der FB aufgerufen wird
(Funktion ,,callDrives“ [FC6]). Dieser Fehler kann vorerst ignoriert werden.

@eizwerk 1:  FAIRAntrieb - YRO7DF2_P
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7. Einen neuen DB aus der Bibliothek in die Projektnavigation kopieren.

8. Dem Funktionsbaustein die neue Instanz zuweisen (rechts klicken auf den FB — aus dem
Kontextmenti ,,Instanz andern* anklicken und den neuen Baustein auswahlen).
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v £3Netzwerk 13 FAR Antrieb - YROTOF2_P
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¥ Netzwerk2:  WSLAntrieb - GHTYDF3_P.
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Es kann vorkommen, dass bei den mit rot gekennzeichneten Ausgéngen die Zugehdrigkeit
(symbolischer Name) geandert werden muss, da jetzt der Ziel-DB ein anderer ist.

Den Funktionsbaustein ,,sendToFESA* [FC4] aufrufen und dort die Eingangs- /
Ausgangsparameter der Funktion ,,libergabeFESA* [FC2] an den neuen Antrieb (bzw.

DB) anpassen.

¥ Netzwerk 1:
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11.

12.

13.

14.

15.

Das Programm neu Ubersetzen.
Das Programm auf die SPS Laden.

Im Dialog ,,Vorschau Laden® beim Ziel ,,Reinitialisierung des Datenbausteins* die Aktion
Hreinitialisieren* auswahlen und das Sicherheitspasswort fiir die Baugruppe eingeben. Mit
dem Button ,,Laden* die fertige Konfiguration auf die SPS laden.

Zur Sicherheit sollte ein online/offline Vergleich des Inhalts der geédnderten DBs
durchgefuhrt werden. Sollte es zwischen dem Startwert und dem Beobachtungswert zu
Differenzen kommen, muss lediglich der DB noch einmal individuell auf die Steuerung
geladen werden.
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Im sich 6ffnenden Dialog ,,Vorschau laden* den Datenbaustein ,,reinitialsisieren®.

2. Fall - Antrieb OK, Messungen NOK.
Variante 1: Wahrscheinlichkeit nahezu 0%

Es findet lediglich ein Austausch des Detektors statt. Beziiglich des Steuerungsprogramms
sind keine Aktionen notwendig.

Variante 2: Wahrscheinlichkeit nahezu 100%
Diese Variante sieht einen kompletten Tausch vor, also des Antriebs inklusive des Detektors.

Bezliglich des Steuerprogramms ist wie in Fall 1 vorzugehen.

3. Fall — Antrieb NOK, Messungen NOK.
Bezliglich des Steuerprogrammes ist wie in Fall 1 vorzugehen.
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4. Fall — Antrieb OK, Messungen OK.

Keinerlei Aktionen notwendig — alles lauft.

Als nédchstes wird der Zustand der temporaren Antriebsstillsetzung betrachtet.
Dabei sind folgende Fragen entstanden:

1. Frage — Antrieb wird ausgebaut und blind geflanscht. Wie muss im
Steuerungsprogramm vorgegangen werden?

In dieser Situation kann der Antrieb im Programm erhalten bleiben und lediglich der
gewiinschte FB iiber den Eingang ,,EN* deaktiviert werden.

Netzwerk 2:  MSL Antrieb - GHTYDF3_P
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MO —
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“MsL1 EALSE Fuse = fuseMs|Drivet
reinfahren” -} rainFahren
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FALSE %WB103.08X12.1
MO .6 *MSL_SNO1*
*MSLI_  IFALSE timeExceeded -~ tmeExceeded
rousFohren” ==irausFahren
16200
FALSE %DB103.08B13
WM402.0 "MSL_SNO1*
*MSL1_  |FALSE counterWerning F— counteriaming
fesaFahrbefehl’ watfes s Fahrbefehl ENOL-~-

FESA kann jedoch weiter auf die Daten des Bausteins und somit auf die Daten des
Antriebs zugreifen. Es wurden die letzten Zustande vor der Deaktivierung eingefroren.
An FESA gibt es eine Riickmeldung, dass der Antrieb deaktiviert ist.

Der Antrieb kann entweder uber das TIA Portal oder das/die HMI/Visualisierung
aktiviert oder deaktiviert werden.

Wie genau die Steuerung tiber das HMI im Detail aussieht, ist noch zu klaren (Optik
& Funktionalitat).

Die Aktivierung / Deaktivierung eines Antriebs tiber das HMI ist nur im
Wartungsfall méglich. Die Visualisierung ist dementsprechend noch anzupassen.
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2. Frage —wie kann unerwuinschtes Fahren verhindert werden?

Generell ist durch die Aktivierung des ,,Wartungsmodus* die Anlage gegen von FESA
kommende Fahrbefehle gesichert. Der Wartungsmodus kann jedoch nur aktiviert
werden, wenn der Antrieb seitens FESA freigegeben ist (ndheres dazu im nachsten
Abschnitt). Ist dies der Fall, kann der Antrieb zusétzlich im Wartungsmodus temporér
deaktiviert werden, um ihn vor ungewolltem Fahren wahrend den Wartungsarbeiten
z.B. durch das HMI zu schiitzen. Der Vorgang dazu ist identisch zu dem unter Frage 1.

Ubernahme der ,,Hoheit“ eines Antriebs durch das Kontrollsystem

Das Steuerungsprogramm wurde zusétzlich um ein Register erweitert, das die ,,Ubernahme* eines
Antriebs durch FESA ermdglicht.

Dieses Bit kann jederzeit aus dem IEPLC-Tool gesetzt werden, solange der Antrieb sich nicht im
Wartungsmodus befindet.

Umgekehrt kann ein Antrieb nicht in den Wartungsmodus geschaltet werden, wenn er unter der
Kontrolle von FESA ist. In diesem Fall wird dem Bediener eine visuelle Riickmeldung auf dem HMI
angezeigt.

FAR 1

Antrieb MSL - GHTYDF3 Controls

wartung [

WARTUN

7

Abb.3: Kontrolle durch FESA Abb.4: Keine Kontrolle durch FESA, Wartung aktiv

@— Blinkt rot

@— Wartung wird nicht hellgriin, obwohl Wartungsmodus angefordert wurde

#01/2015 8



