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Vorwort

Speicherprogrammierbare Steuerungen, kurz SPS, sind fiir Automatisierungsauf-
gaben im unteren, mittleren und oberen Leistungsbereich nicht mehr wegzudenken.
Durch immer grofsere und umfangreichere Automatisierungsprojekte bei Hard- und
Software stellte sich fiir die Industrie die Aufgabe, schnellere und leistungsfihigere
Automatisierungssysteme zu entwickeln sowie das Handling fiir den Anwender zu
vereinfachen. Alle Ubungen in diesem Buch wurden mit der SPS-Steuerung SIMATIC
S7-300 der Firma Siemens erarbeitet und getestet. Der Befehlssatz dieser Steuerung
reicht von der Bindrverarbeitung bis zur 32-Bit-Gleitpunktarithmetik. Die Program-
mierung der Steuerung erfolgt unter dem Betriebssystem Windows XP und setzt die
entsprechenden Grundkenntnisse voraus. Alle Vorgidnge zur Programmierung der
SIMATIC S7-300 werden exakt aufgezeigt und sind vom Anwender leicht nachvoll-
ziehbar. Das Thema ist vom «Einfachen zum Schwierigen» aufgebaut und fiir den
Einsatz in Berufsschulen, Technikerschulen usw., aber auch fir das Selbststudium
sehr gut geeignet.

Ich bedanke mich bei der Firma Wiikro-Lehrsysteme in Wiirzburg sowie bei allen,
die das Zustandekommen dieses Buches gefordert haben. Resonanz aus dem Leser-
und Benutzerkreis ist mir stets willkommen.

Weifsenburg/Heuberg (Mittelfranken) Jurgen Kaftan
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1  Einleitung

Die speicherprogrammierbare Steuerung (SPS) hat die Aufgabe, Einzeloperationen
einer Maschine oder Anlage nach einem vorgegebenen Funktionsablauf in Ab-
hangigkeit von Gebersignalen zu steuern oder zu regeln.

1.1  Zahlensystem

Fiir die Bearbeitung der Adressen von Speicherzellen, Eingidngen, Ausgingen, Zei-
ten, Merkern usw. durch eine speicherprogrammierbare Steuerung wird nicht das
Dezimalsystem, sondern das duale Zahlensystem verwendet.
Das duale Zahlensystem kennt nur die Ziffern 0 und 1, die in der Datenverarbei-
tungstechnik leicht darstellbar und auswertbar sind. Es ist ein bindres Zahlensystem.
Die Stellenwerte einer Dualzahl sind, wie unten dargestellt, den Potenzen von 2
zugeordnet.

2 2 2 2| e
1 1 0 1 Dualzahl
1«29 w22 0.2 1.20
8 + 4 + 0 + 1 = 13 Dezimalzahl

Bild 1.1 Jeder Ziffer innerhalb einer Dualzahl ist eine Zweierpotenz zugeordnet

13



1.2 Begriffe aus der Informatik

Im Zusammenhang mit speicherprogrammierbaren Steuerungen werden hiufig aus
der Daten- bzw. Informationsverarbeitung stammende Begriffe wie Bit, Byte, Wort
und Doppelwort verwendet.

1.2.1  Bit

Das Bit (das Wort ist eine Abkiirzung fiir Binarziffer, engl.: binary digit) ist die kleinste
bindre (zweiwertige) Informationseinheit.

A Bild 1.2
o Ein Bit kann den
sl e e 1" Spannung !
24 Volt vorhanden Signalzustand «1»
oder «0» annehmen
0 Volt
"0" Spannung nicht
vorhanden
122  Byte

Fur eine Einheit von 8 Binarzeichen steht der Begriff Byte.

Bild 1.3
BYTE |0|1|0|1|1|0|O|1| E;nBytehatdie
GrofSe von 8 Bit

Signalzustand

1.2.3 Wort

Ein Wort setzt sich aus 2 Byte oder 16 Binirzeichen zusammen. Mit «Wortern»
konnen z.B. dargestellt werden:

o Dualzahlen,
o Buchstaben,
o Steuerungsanweisungen.

Signalzustand ~ Bild 1.4
Ein Wort hat die
GrofSe von 2 Byte

WORTm1|0w0|0|1l1|1|0M0|1|1m oder 16 Bit

1Byte ‘ 1Byte

14



1.2.4  Bitadresse

Damit Bits erkannt und angesprochen werden konnen, wird jedem einzelnen Bit
innerhalb eines Bytes eine Ziffer, eine sog. Bitadresse, zugeordnet.

Bild 1.5 7 6 5 4 3 2 1 0
In jedem Byte be-
kommt das Bit ]
rechts auflen die Bitadresse
Bitadresse 0 und
das links aufSen

stehende Bit die

Bitadresse 7

1.2.5 Byteadresse

Die einzelnen Bytes erhalten ebenfalls Nummern, die Byteadressen. Zusatzlich wird
noch der Operand gekennzeichnet. So steht dann z.B. EB 2 fir Eingangsbyte 2 oder
AB 4 fiir Ausgangsbyte 4. Einzelne Bits sind eindeutig durch die Kombination von
Bit- und Byteadresse adressiert.

Die Bitadresse wird durch einen Punkt von der Byteadresse getrennt. Rechts vom
Punkt steht die Bitadresse, links davon die Byteadresse.

EO.7 EO06 EO05 EO04 EO03 EO02 EO.1 EO0.0

1 Byte Byteadresse

Bild 1.6 Beispiel: Byteadresse E0.0 oder A4.5

1.2.6  Wortadresse

Die Numerierung von Wortern ergibt die Wortadresse. Bei der Verwendung von
Wortern, z.B. EW (Eingangswort), AW (Ausgangswort), MW (Merkerwort), DW
(Datenwort) usw. ist die Wortadresse immer die kleinere Byteadresse der 2 dazu-
gehorigen Bytes.

Bild 1.7
Wortadresse EWO EW2

EBO EB1 EB2 EB3

EW1

15
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2 Aufbau einer SPS

Speicherprogrammierbare Steuerungen werden in Serie gefertigt. Sie haben zunachst
noch keine Aufgabe. Alle fiir die Steuerungstechnik benotigten Verknupfungsglieder,
Speicherfunktionen, Zeiten, Zahler usw. sind vom Hersteller integriert und werden
iiber die Programmierung zu einer funktionierenden Steuerung verbunden. Es gibt
eine Vielzahl von Steuergeriten, die sich durch folgende Funktionseinheiten unter-
scheiden:

Ein- und Ausginge,
Speicherplatze,

Zahler,

Zeiten,

Merkerfunktionen,
Sonderfunktionen,
Arbeitsgeschwindigkeit,

Art der Programmbearbeitung.

0 I A e

Groflere Steuergerdte werden aus einzelnen Baugruppen in Modulbauweise indivi-
duell zusammengesetzt. Mit diesem modularen System lassen sich, von der Grund-
ausstattung ausgehend, SPS-Systeme zusammenstellen, die fiir den Anwendungsfall
angepafst werden konnen. Fiir kleinere Steuerungsaufgaben werden kompakt auf-
gebaute Steuergerite angeboten. Sie sind in sich geschlossene Einheiten, mit einer fest
vorgegebenen Anzahl von Ein- und Ausgangen.

17



2.1 Zusammensetzung einer SPS

Automatisierungsgerat Bild 2.1
Grundsitzliche
Zusammensetzung
einer speicherpro-
grammierbaren
e . Steuerung
( SPS j
Signalgeber Stellgerate bzw. Leuchtmelder

2.2  Zusammensetzung eines Automatisierungsgerites

Zentralbaugruppe mit Prozessor Programmspeicher Bild 2.2
Wesentliche
Zusammensetzung
e von einem Auto-
P ‘\\ matisierungsgerat

Automatisierungsgerat

~ e

Stromversorgungsbaugruppe Bussystem

Ein- und Ausgabebaugruppen

o Signalgeber liefern digitale und analoge Signale zur Weiterverarbeitung an die SPS,
o Stellgerdte bzw. Leuchtmelder empfangen digitale und analoge Signale von der SPS.

2.3 Hardware-Voraussetzungen

Fiir das Arbeiten mit den nachfolgenden Beispielen werden folgende Hardware-Kom-
ponenten benotigt.

Profilschiene
Auf der Profilschiene werden die einzelnen Baugruppen montiert.

18



Stromversorgungsbaugruppe (PS)
Die Stromversorgungsbaugruppe wandelt die Netzspannung von 120/230 V AC in
eine Gleichspannung 24 V DC fiir die Versorgung der S7-300 Baugruppen um.

Zentralbaugruppe (CPU)
Die Zentralbaugruppe dient zur Ausfithrung der Anwenderprogramme. Sie kom-
muniziert iiber die MPI-Schnittstelle mit anderen Baugruppen.

Ein- und Ausgabebaugruppe

Uber die Ein- oder Ausgabebaugruppe werden Signale iiber Geber in die S7-300 ein-
oder an die Ausgabebaugruppe ausgegeben. Der Signalzustand wird an den Bau-
gruppen uber eine LED-Anzeige angezeigt.

MPI-Kabel
Das MPI-Kabel verbindet den Computer mit der Zentralbaugruppe (CPU). Ohne die-
ses Kabel ist keine Kommunikation mit dem PC moglich.

Personalcomputer (PC)
Der PC dient dem Konfigurieren, Parametrisieren und Programmieren der S7-300.

Programmiergerit (PG)
Das PG dient ebenfalls dem Konfigurieren, Parametrisieren und Programmieren der
S7-300.

Fiir dieses Buch wird als Konfiguration eine S7-300 (CPU 314) mit einer digita-
len Eingabebaugruppe (16 Eingange) und einer digitalen Ausgabebaugruppe (16
Ausginge) verwendet. Dabei enthilt die Eingabebaugruppe die Adressen E 0.0...E
1.7 (EW0) und die Ausgabebaugruppe die Adressen A 4.0...A 5.7 (AW4).

Bild 2.3 PE307 oPUG4 e suzee
.. 2A 1 ? 00 16:DC24/.0.54 [y
Aufbau des Ubungs- SIEMENS - W .
gerdts Bozav gg:':. 1 1
FRCE 2 2
AuN a a
STOP 4 4
VOLTAGE 5 5
SELECTOR : — .
RUN-P 7 7
RUN
' On STOR ~
OFF MAES
Q a
SIMATIC { {
S7-300 2 2
! a
4 4
5 5
-] a8
T 7
B

19



2.3.1 Hardware-Aufbau

Beim Aufbau einer S7-300 sind Steckplatzregeln zu beachten. Die Baugruppen wer-
den von links nach rechts gesteckt:

o Die Stromversorgungsbaugruppe (PS) mufd immer als 1. Baugruppe auf der Pro-
filschiene aufgesteckt werden,

die Zentralbaugruppe (CPU) mufs als 2. Baugruppe aufgesteckt werden,

die Ein- und Ausgabebaugruppen werden im Anschluf§ an die CPU aufgesteckt,
neben der Zentralbaugruppe (CPU) diirfen maximal 8 Signalbaugruppen stecken,
die Baugruppen diirfen waagerecht oder senkrecht gestellt werden.
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2.4 Software-Voraussetzungen

Fiir das Programmieren der S7-300 wird das Betriebssystem Windows 95 verwendet
sowie das Softwarepaket STEP 7, Version 3.xx. In dieser Version sind die drei Dar-
stellungsarten Anweisungsliste (AWL), Kontaktplan (KOP) und Funktionsplan (FUP)
integriert. Die Vorgingerversionen z.B. 2.xx enthalten die Darstellung Funktions-
plan (FUP) nicht.

Fiir das Programmieren der Ubungen im Buch wird vorausgesetzt, daf§ das Soft-
warepaket STEP 7 der Fa. Siemens bereits installiert ist. Auch fiir den Umgang mit
der Programmiersprache STEP 7 sind Kenntnisse im Betriebssystem Windows 95
(Dateiverwaltung) notig. Das Installieren ist unter der Bedieneroberfliche Windows
95 durchzufiihren.

2.4.1  Programmiersprache STEP 7

Infolge der Ablosung der SIMATIC S5 durch SIMATIC S7 im Herbst 1995 wurde
eine neue Programmiersprache (STEP 7), basierend auf der Norm IEC 1131, ent-
wickelt. Diese Programmiersprache bietet die gesamte Funktionalitit fiir Parametri-
sieren, Konfigurieren und Programmieren des Automatisierungsgerates S7-300. STEP
7 lauft unter Windows 95 und arbeitet objektorientiert. Die Symbole fiir die Objek-
te sind auf der grafischen Bedieneroberfliche abgebildet. In STEP 7 ist eine Online-
hilfe integriert, die wertvolle Hinweise und Tips gibt.

2.4.2  Objekte

Es werden unter der grafischen Bedieneroberflache Objekte mit Symbolen dargestellt.
Ein Symbol ist einem bestimmten Objekt zugeordnet. STEP-7-Objekte bieten den
Zugang zu folgenden Bearbeitungsfunktionen:

Objekte anlegen und 6ffnen,
Objekte bearbeiten und speichern,
Objekte umbenennen,

Objekte l6schen,

Objekte kopieren und einfiigen.

[ S S S
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Ein Objekt kann z.B. ein Projekt, eine SIMATIC-Station, ein S7-Programm usw. als
Symbol enthalten.

2.4.3  Projekte

STEP 7 bietet die Moglichkeit, eine Anlage in Projekte zu gliedern. Ein Projekt ent-
halt die gesamten Daten fiir eine Automatisierungslosung. Man kann als wichtigstes
Objekt das Projekt bezeichnen.

Bild 2.4

Projektstruktur mit Aufgabe Proiek
SIMATIC S7 rojekt
z.B. Aufzugssteuerung
S7-300 Station
CPU 314 Programmierbare Baugruppe
A
S7-Programm 1 S7 - Programm
A
Aufzugsprogramm Bausteine
OB 1 FC 1 Angelegte Bausteine

Die Daten fiir eine Automatisierungslosung werden in einem Projekt verwaltet.
In unserem Beispiel ist das Projekt eine Aufzugsteuerung. In diesem Projekt liegt die
gesamte Automatisierungslosung. Das Projekt enthilt z.B. die Station S7-300 sowie
das Automatisierungsgerat (AG) mit der CPU 314. In dieses AG wird das S7-Pro-
gramm eingegeben. Das Programm gliedert sich dann in die entsprechenden Bau-
steine wie z.B. in OB 1 und FC 1.
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2.4.4  Konfigurieren einer S7-300

Beim Konfigurieren werden die S7-Baugruppen in einer Konfigurationstabelle an-
geordnet. Die Baugruppen konnen aus einem elektronischen Katalog gewahlt und in
der Konfigurationstabelle dem Steckplatz entsprechend eingetragen werden. Der
Steckplatz in der Konfigurationstabelle entspricht dem Steckplatz auf dem Baugrup-
pentriger. Jeder Baugruppe wird dann automatisch eine Adresse zugeordnet.

2.4.5  Parametrisieren

Die Eigenschaften der einzelnen Baugruppen konnen verschiedenartig eingestellt
werden. Ein Parameter ist z.B. die Zykluszeitiiberwachung bei der CPU S7-300. Der
Parameter ist veranderbar.
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3

3.1

Die verschiedenen Baugruppen einer SPS erldutert Bild 3.1.

Funktionsweise einer SPS

Baugruppen der SPS

Stromversorgung fir Signalgeber

Signalgeber »—\ 0—7 »—\

Stromver-
sargungs-
baugruppe

Zentralbaugruppe (CPU) | |

Eingabe-
| :’:I: Programmpalchar baugruppe

Ausgabe-
baugruppe

| Buszystem

Prozessor

]

Bild 3.1 Zusammenwirken und Anordnung der Baugruppen einer SPS

3.1.1

Die Stromversorgungsbaugruppe erzeugt aus der Netzspannung die Spannung fiir
die elektronischen Baugruppen des Automatisierungsgerates. Die Hohe dieser Span-
nung betragt 24 V Gleichspannung. Spannungen fiir Signalgeber, Stellgerate und
Leuchtmelder, die iber 24 V liegen (24...220 V), liefern zusatzlich dafiir vorgesehe-

Stellgeréte / Leuchtmelder ® | H

Stromversorgung fiir Stellgerate/

A

Leuchtmelder

Stromversorgungsbaugruppe

ne Netzgerite bzw. Steuertransformatoren.
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3.1.2  Programmspeicher

Speicherelemente sind Bauelemente, in denen Informationen in Form von biniren
Signalen hinterlegt (gespeichert) werden konnen. Als Programmspeicher werden tiber-
wiegend Halbleiterspeicher eingesetzt. Ein Speicher besteht aus:

o 512,
o 1024,
o 2048 usw. Speicherzellen.

Es ist tiblich, die Kapazitit des Programmspeichers (d.h. die Anzahl der Speicherzel-
len) in Vielfachen von 1 K (1 K steht hier fur 1024) anzugeben. In jeder Speicherzel-
le kann mit Hilfe eines Programmiergerites eine Steueranweisung geschrieben (pro-
grammiert) werden. Jedes Binarelement einer Speicherzelle kann dabei den Signal-
zustand «1» oder «0» annehmen.

] Bild 3.2 '
Programmspeicher Schema eines Pro-

grammspeichers

frei programmierbar

= Micht frei programmierbar
(Schreib-Lese-Speicher)

Micht verandarbar

Veranderbar ROM - PROM
Durch UV-Licht ldschbar
EPROM - REPROM
|
Halbleiter- Halbleitar-
Durchbrennspeicher Maskenspeicher

Halbleiterspeicher Magnetkernspaicher Halbleiterspaicher

RAM EEPROM - EAPROM

RAM (random-access memory)

Mit RAM bezeichnet man einen in Halbleitertechnik gebauten Schreib-Lese-Spei-
cher. Die einzelnen Speicherplatze sind mit Adressen gekennzeichnet, mit deren Hilfe
frei auf die Speicherzellen zugegriffen werden kann.
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In die Speicherzellen konnen beliebig oft Informationen geschrieben werden. Die
Information wird ausgelesen, ohne dafs der Informationsinhalt verlorengeht.

RAM-Speicher sind jedoch fliichtige Speicher, d.h., daf§ deren Informationsinhalt
bei Ausfall der Speisespannung verlorengeht. RAM-Speicher werden elektrisch
geloscht.

ROM (read-only memory)

Festwertspeicher ROM enthalten eine nicht loschbare und nicht veranderbare In-
formation. Die Bezeichnung ROM steht fiir Nur-Lese-Speicher. Die Information wird
vom Hersteller eingegeben und kann nur von ihm verandert werden.

EPROM (eraseable read-only memory)

EPROM steht fur loschbarer, programmierbarer Festwertspeicher. Der Inhalt des
EPROM ist in seiner Gesamtheit durch UV-Licht loschbar und danach wieder pro-
grammierbar. Er ist deswegen gut geeignet, um ohne Datenverlust transportiert zu
werden.

REPROM (reprogrammable read-only memory)
REPROM steht fiir neuprogrammierbarer Festwertspeicher. Er ist ebenfalls nur durch
UV-Licht l6schbar.

EEPROM (electrically eraseable read-only memory)
EEPROM steht fur elekirisch [6schbarer, programmierbarer Festwertspeicher. Im
EEPROM lafst sich jede Speicherzelle elektrisch 16schen und beschreiben.

EAPROM (electrically alterable read-only memory)
EAPROM steht fiir elektrisch umprogrammierbarer Festwertspeicher.

3.1.3  Zentralbaugruppe (CPU)

Die von den Signalen kommende Spannung wird auf die AnschlufSleiste der Eingabe-
baugruppe geschaltet. In der CPU (Zentralbaugruppe, s. Bild 3.3) bearbeitet der Pro-
zessor das im Speicher stehende Programm und fragt dabei ab, ob die einzelnen Ein-
ginge des Gerdtes Spannung fihren oder nicht. Abhingig von diesem Zustand an
den Eingdngen und von dem im Speicher stehenden Programm weist der Prozessor
die Ausgabebaugruppe an, auf die entsprechenden Anschliisse der AnschlufSleiste
Spannung zu schalten. Wiederum abhingig vom Spannungszustand an den An-
schliissen der Ausgabebaugruppen werden die angeschlossenen Stellgerdte bzw.
Leuchtmelder ein- oder ausgeschaltet.

Der Adressenzihler fragt den Programmspeicher Anweisung fiir Anweisung nach-
einander (seriell) ab und bewirkt die programmabhingige Informationsiibertragung
aus dem Programmspeicher zum Anweisungsregister. Alle Speicher in einem Prozes-
sor nennt man iiblicherweise Register.
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Das Steuerwerk erhilt seine Anweisungen vom Anweisungsregister. Wahrend das
Steuerwerk die aktuelle Anweisung bearbeitet, schiebt der Adressenzihler die nichste
Anweisung in das Anweisungsregister.

Auf die Statusuibertragung der Eingange in das ProzefSabbild der Eingange (PAE)
folgen Verkniipfung, der Finsatz der Zeitglieder, Zihler, Akkus und die Ubertragung
der Verkniipfungsergebnisse (VKE) in das ProzefSabbild der Ausginge (PAA). Wird
nach Abarbeitung des Anwenderprogrammes Bausteinende (BE) erkannt, so erfolgt
die Ubertragung des jeweiligen Status aus dem PAA an die Ausginge.

a0 UETD > ork Bild 3.3
ermer
PP — Steuerwerk  |e—» Zentralbaugruppe
(CPU)
| o2 =aop | :
/ inteme Zeiten
o3 OE20 >
V / | ] [
g (| interne Zahler
O\ -
\ SoRlpRE ProzeBabbild
510 =A4.0 elsung fiir digitale und
- Feglsier analoge Ein-
I und Ausginge
| —

Peripheriebus (Busmodul)

W W W W W W W W e W W W W W W W W W W W W W W
l............................1
h & & & & & & & & & & & & & & & & & & & & & & & & &

A

Y

Eingabe Ausgabe
digital und digital und
analog analog

Der Peripheriebus wickelt den Datenaustausch zwischen Zentralbaugruppe und
Peripherie ab. Zur Peripherie gehoren die digitalen Eingabe- und Ausgabebaugrup-
pen, analoge Eingabe- und Ausgabebaugruppen sowie Zeit-, Zahl- und Grenzwert-
baugruppen.

3.1.4  Bussystem

Das Bussystem (s. Bild 3.4) ist eine Sammelleitung zur Ubertragung von Signalen. So
erfolgt der Signalaustausch im Automatisierungsgerit (AG) zwischen dem Prozessor
und den Ein- und Ausgabebaugruppen uber ein sog. ProzefSbussystem. Der Prozef3-
bus besteht aus 3 parallelen Signalleitungen:
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Bild 3.4 Adrelbus

Das Bussystem ﬁ

Bussystem |
Datenbus Steuerbus

o mit dem Adrefsbus werden Adressen auf den einzelnen Baugruppen angesprochen,

o mit dem Datenbus werden Daten z.B. von Eingabe- nach Ausgabebaugruppen
ubertragen,

a auf dem Steuerbus werden die Signale zur Steuerung und Uberwachung des
Funktionsablaufs innerhalb des Automatisierungsgerites ibermittelt.

3.1.5 Ein- und Ausgabebaugruppen

Uber die Ein- und Ausgabebaugruppen erfolgt der Datenaustausch mit dem zu
steuernden oder zu regelnden Prozefs.
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4  Programmbearbeitung und Programmierung

Bei der Programmbearbeitung gibt es die Moglichkeit der linearen und der struktu-
rierten Bearbeitung.

4.1  Lineare Programmbearbeitung

Die lineare Programmbearbeitung (s. Bild 4.1) wird meist fiir einfache, nicht zu um-
fangreiche Steuerungen verwendet und kann in einem einzigen Organisationsbau-
stein (OB) realisiert werden. Dabei werden die Anweisungen vom Steuergerit in der
Reihenfolge bearbeitet, in der sie im Programmspeicher hinterlegt sind. Wenn das
Programmende (BE) erreicht ist, beginnt die Programmbearbeitung wieder von vorne.
Die Zeit, die ein Gerit fur eine einmalige Bearbeitung aller Anweisungen benotigt,
wird Zykluszeit genannt. Man spricht deshalb auch von einer zyklischen Bearbeitung.

Bild 4.1
Lineare Programm-
bearbeitung OB1 *

1. Anweisung

2. Anweisung

3. Anweisung

BE
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4.2 Strukturierte Programmierung

Das Programm unterteilt man bei umfangreichen Steuerungsaufgaben in kleine, tiber-
schaubare und nach Funktion geordnete Programmbausteine. Das hat den Vorteil,
Programmiteile einzeln austesten zu konnen und sie bei Funktionieren zu einer Gesamt-
funktion zusammenzufihren. STEP 7 bietet dafiir folgende Anwenderbausteine an:

OB 1 FB1 F C 21 DB10
CALL ,:BI1y DB101 > 1. Anweisung 1. Anw'eisung Globale
h 2. Anweisung i Daten
| 1
| UC FC 21 : (alle
! T ] BE FBs
X . FCs
1
| ' DB 101 0Bs)
1
X <_>| Lokale Daten (nur FB1) |
1
BE
T
1
1
| FB2
1
UG FB 2 ——» 1. Anweisung
: 2. Anweisung
| T
I 1
| 1
| |
:
BE BE

Bild 4.2 Strukturierte Programmierung mit Anwenderbausteinen mit: OB Organisationsbaustein,
FB Funktionsbaustein, FC Funktion, DB Datenbaustein

Organisationsbaustein (OB)

Ein OB wird vom Betriebssystem zyklisch aufgerufen und bildet die Schnittstelle
zwischen Anwenderprogramm und Betriebssystem. Im OB wird dem Steuerwerk des
Automatisierungsgerits (AG) uber Bausteinaufrufbefehle mitgeteilt, welche Pro-
grammbausteine es bearbeiten soll.

Funktionsbaustein (FB)

Der FB verfiigt tiber einen zugeordneten Speicherbereich. Wenn ein FB aufgerufen
wird, kann ihm ein Datenbaustein (DB) zugeordnet werden. Auf die Daten in die-
sem Instanz-DB kann tiber Aufrufe aus dem FB zugegriffen werden. Ein FB kann ver-
schiedenen DBs zugeordnet werden. Weitere FBs und FCs konnen iiber Baustein-
aufrufbefehle in einem Funktionsbaustein aufgerufen werden.
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