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ProDiag

Hersteller Siemens

ProDiag = Prozess Diagnose

Integrierte TIA Losung zur Anlagendiagnose

Fur alle S7-1500 Modelle

Aus einer AbschluR3prasentation
Gewerbliche Schule Goppingen

der Schiler
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ProDiag

« Erspart Programmierung der Diagnose in der CPU
(Datenbausteine)

o Unterstitzt bzw. erleichtert die Fehlersuche in der HMI

« HMI-Systeme mussen bei Programmanderung die Betriebsart RUN
nicht verlassen

* Freie Gestaltung des Meldungsaufbaus

Weniger Speicherplatz wird belegt

Klrzere Zykluszeit

Aus einer AbschluR3prasentation
Gewerbliche Schule Goppingen

der Schiler
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HDM und GS GOppingen

*Kooperatives Projekt mit Heidelberg Manufacturing Deutschland
*Hauptthema ist die Instandhaltung in Bezug auf Smart Factory
Dient als Pilotprojekt

Schule Betrieb

Dauer: 3 Tage 3 Tage

Ziel: Kennenlernen von Umsetzen eines ProDiag
ProDiag Programms

Lernobjekt: | CP-Lab Bohrstation Spaneférderer

Anzahl der | 10 SuS 9 SuS

SusS:
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Umsetzung in der Schule

1. Kennenlernen der CP-Lab Bohrstation
- Selbststandig mit Hilfe eines Tablets
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Umsetzung in der Schule

1. Kennenlernen der CP-Lab Bohrstation
- Selbststandig mit Hilfe eines Tablets

2. Informieren tber das Thema Instandhaltung nach DIN 31051
- Theorie Unterricht

3. Informieren und Anwendung von Instandhaltungsstrategien
->Gruppenarbeit am Beispiel CP Lab Bohrstation
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Technologieschema CP-Lab Bohren
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Umsetzung in der Schule

1.
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Kennenlernen der CP-Lab Bohrstation
- Selbststandig mit Hilfe eines Tablets

Informieren Uber das Thema Instandhaltung nach DIN 31051
—> Theorie Unterricht

Informieren und Anwendung von Instandhaltungsstrategien
->Gruppenarbeit am Beispiel CP Lab Bohrstation

Ubergang Condition Monitoring
Planen und Umsetzen Condition Monitoring an CP Lab

Bohrstation
—>Einarbeitung in ProDiag
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Aufgabenstellung 1

Analyse Ist-Zustand Prozess

1. Laden Sie das Vorlageprogramm in die PLC, das |-Device und das HMI. Speichern Sie dieses unter |lhrem Verzeichnis.
2. Uberpriifen Sie die Funktion des Prozesses.

3. Vergleichen Sie die Programmstruktur mit der State-Machine (=Ablauf-FUP).

Analyse Condition-Monitoring (=CM)

Der Zustand des Prozesses, d.h. dessen Sensoren und Aktoren, soll Gberwacht werden.

1. Uberlegen Sie sich, welche Sensoren, Aktoren (=Variablen) des Prozesses iiberwacht werden sollten.
2. Tragen Sie die (berwachten Variablen mit Beschreibung in die Tabelle ein.

Condition-Monitoring (=CM) mit ProDiag
1. Input ProDiag

- siehe Auszug ,ProDiag aus TIAV14-Documentation®, Anwendungsbeispiel ,Maschinen- und Anlagendiagnose mit ProDiag®
2. Exemplarisches Erstellen einer Uberwachung mit ProDiag

Aufgabenstellung 2

Condition-Monitoring (=CM) mit ProDiag
3. Erstellen Sie gemaf der von lhnen erstellten Tabelle weitere Uberwachungen

Gewerbliche Schule Goppingen
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Umsetzung in der Schule

1. Kennenlernen der CP-Lab Bohrstation
- Selbststandig mit Hilfe eines Tablets

Informieren Uber das Thema Instandhaltung nach DIN 31051
—> Theorie Unterricht

Informieren und Anwendung von Instandhaltungsstrategien
->Gruppenarbeit am Beispiel CP Lab Bohrstation

Ubergang Condition Monitoring
Planen und Umsetzen Condition Monitoring an CP Lab

Bohrstation
—>Einarbeitung in ProDiag

6. Erstellen von Videos
—>Vorbereitung fir Instandhaltungsstrategien mit AR- Technologie
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Umsetzung bei HDM

1. Kennenlernen von HDM
—~>Bedeutung des Spanefdrderer herausarbeiten

Gewerbliche Schule Goppingen
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Umsetzung bel HDM

1. Kennenlernen von HDM
—~>Bedeutung des Spanefdrderer herausarbeiten

2. Einarbeitung in das Programm Spéanefdrderer
- Selbststandig in Teams

3. Planen Uberwachungen
- Gemeinsame Uberlegungen in den Teams

4. Umsetzung der Uberwachung
- Parametrieren der ProDiag-Uberwachungen

Gewerbliche Schule Goppingen
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SpaneSchule » Spaneabfuhr Hauptschrank [CPU 1511-1 PN] » Programmbausteine » FC 2 Stérungen [FC2]
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SpaneSchule » Spaneabfuhr Hauptschrank [CPU 1511-1 PN] » Programmbausteine » Prodiag_transfer [FB1]
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Variableniiberwachungen Instanziierte FB-Uberwachungen

Uberwachte Variable Trigger ProDiag-FB D Ubenwachungsart Kategorie Verzégerun... Bedingung 1 B1 Trigger Bedingung 2 B2 Trigger
{7 "E Pos1 Motorschutz a..| || M True Prodiag_transfer «| 6 Operand w| 1: Fehler v|T8oms | || v True 2| M True
2 7 “E Pos4 Motorschutz aus... M True Prodiag_transfer 7 Operand 1: Fehler T#0ms M True M True
{7 *E Pos5 Motorschutz aus... M True Prodiag_transfer 8 Operand 1: Fehler T#0ms M True M True
- (07 "E Pos6 Motorschutz aus... [ True Prodiag_transfer 9 Operand 1: Fehler T#0ms M True M True
5 {J7 "E Pos7 Motorschutz aus... [ True Prodiag_transfer 10 Operand 1: Fehler T20ms M True M True
J' *E Pos8 Motorschutz aus... W True Prodiag_transfer 1 Operand 1: Fehler T#0ms M True M True
7 J7] "E Pos9 Motorschutz aus... M True Prodiag_transfer 12 Operand 1: Fehler T#0ms M True M True
8 J7] “E Pos1 Schmierbehalter .. m True Prodiag_transfer 13 Operand 1: Fehler T#0ms M True M True
9 {7 "E Pos4 Fillstand min Sc... [ True Prodiag_transfer 14 Operand 1: Fehler T#0ms M True M True
{7 "E Pos5 Fullstand min Sc.. M True Prodiag_transfer 15 Operand 1: Fehler T20ms M True M True
(7] "E Pos6 Fillstand min Sc... M True Prodiag_transfer 16 Operand 1: Fehler T#0ms M True M True
2 (0] “E Pos7 Fllstand min Sc... M True Prodiag_transfer 17 Operand 1: Fehler T#0ms M True M True
7] "E Pos8 Fillstand min Sc... @ True Prodiag_transfer 18 Operand 1: Fehler T#0ms @ True M True
{07 "€ Pos9 Fillstand min Sc... M True Prodiag_transfer 19 Operand 1: Fehler T20ms M True M True
< ]
G Eigenschaften  |%ijIn
Uberwachungen
» f Uberwachung_ID_6 (Prediag_transfer) Uberwachungsart: | Operand v
Uberwachte Variable: |“E Pos1 Motorschutz ausgeldst” ! Trigger: [V True (] False
Verz6gerungszeit: | T#0ms =
Bedingung 1: D B1Trigger: [ True [ Falze
Bedingung 2: 0 B2 Trigger: [ True [ False
Bedingung 3: 0 B3 Trigger: [ True [ Falze
‘
Kategorie: | 1: Fehler v
Unterkategorie 1: v
v

Unterkategorie 2:

ProDiag-FB:
Fehlermerker:

Meldetext (siehe
Einstellungen):

="l Globales Bild

[] 0 Hauptbild & Prodiag_tran...

Prodiag_transfer

Prodiag_transfer_DB."E Pos1 Motorschutz ausgelost_O_1".Ermr AUS einer AbSChlqul”'o"lsentation

der Schiler

<Kategorie> : <Uberwachungsart> : <ProDiag-FB-Name= : <Uberwachungs-ID> : <Variablen-Adresse> : <Variablen-Name> : <Variablen-Komm
Te

xtfeld>




__GsGp_> ProDiag ) Oberbick Sctwle > > vergeich L

Umsetzung bel HDM

1. Kennenlernen von HDM
—~>Bedeutung des Spanefdrderer herausarbeiten

2. Einarbeitung in das Programm Spéanefdrderer
- Selbststandig in Teams

3. Planen Uberwachungen
- Gemeinsame Uberlegungen in den Teams

4. Umsetzung der Uberwachung
- Parametrieren der ProDiag-Uberwachungen
—> Erarbeiten einer gemeinsamen LAsung

5. Testam Spaneforderer

Gewerbliche Schule Goppingen
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Umsetzung bei HDM

1. Kennenlernen von HDM
—~>Bedeutung des Spanefdrderer herausarbeiten

2. Einarbeitung in das Programm Spéanefdrderer
- Selbststandig in Teams

3. Planen Uberwachungen
- Gemeinsame Uberlegungen in den Teams

4. Umsetzung der Uberwachung
- Parametrieren der ProDiag-Uberwachungen
—> Erarbeiten einer gemeinsamen LAsung

5. Testam Spaneforderer
6. Abschluf3prasentation
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Vergleich Fachliche Anforderungen
» (Informations)technische Grundlagen \/
» Problemlosungsfahigkeiten \/
> Umgang/Verwendung von Daten \/

> Uberwachung/Steuerung/Gestaltung von Prozessen \/
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Vergleich weitere Anforderungen

> Jimmer” erreichbar \/

» Kundenzentrierte Losungsansatze \/

> Innovativ \/

Gewerbliche Schule Goppingen
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Vielen Dank fur Ihre Aufmerksamkeit



