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Bitte vor der Verwendung lesen

Herzlichen Dank fur den Kauf unseres Produkts.

Dieses Handbuch beschreibt unter Anderem die Handhabung, den Aufbau und die Wartung des Produkts. Sie
enthalt aulRerdem wichtige Informationen zu dessen sicherer Verwendung.

Lesen Sie dieses Handbuch vor Inbetriebnahme des Produkts sorgféltig durch, um den sicheren Betrieb des
Gerates zu gewabhrleisten.

Auf der mitgelieferten CD/DVD finden Sie Betriebshandbucher fir |Al-Produkte.

Machen Sie sich bei der Verwendung des Produkts die entsprechenden Abschnitte des jeweiligen
Betriebshandbuchs zunutze, indem Sie diese ausdrucken oder mit Hilfe eines PCs anzeigen.

Bewahren Sie das Betriebshandbuch nach dem Lesen griffbereit auf, so dass Personen, die mit dem Produkt
arbeiten, nétigenfalls schnell nachschlagen kénnen.

[Wichtig]

¢ Bei diesem Betriebshandbuch handelt es sich um ein Original.

e Das Produkt darf auf keine Weise verwendet werden, die nicht ausdricklich in diesem Betriebshandbuch
angegeben wird. 1Al Ubernimmt keine Haftung fur die Folgen einer Verwendungsweise, die hierin nicht
beschrieben wird.

Die in diesem Betriebshandbuch enthaltenen Informationen kénnen zum Zweck der Produktverbesserung
auch ohne vorherige Ankindigung geandert werden.

Richten Sie lhre Fragen und Kommentare zu diesem Betriebshandbuch an einen IAl-Handler in Threr Néhe.
Die ungenehmigte Verwendung oder Reproduktion dieses Betriebshandbuchs im Ganzen oder in Teilen ist
verboten.

Die verwendeten Firmennamen, Produktbezeichnungen und Marken sind eingetragene Marken.
PROFINET ist eine Handelsmarke unter den Lizenzen der PROFIBUS-Organisation.
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Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise wurden verfasst, um die sichere Verwendung des Produkts zu ermdglichen und
Verletzungen und Sachschaden zu vermeiden. Lesen Sie die Sicherheitshinweise vor der Inbetriebnahme
unbedingt durch.

| Sicherheitsvorkehrungen fur unsere Produkte

Die allgemeinen Sicherheitsvorkehrungen fiir den Betrieb unserer Roboter werden im Folgenden beschrieben.

Betrieb .
- Beschreibung Beschreibung
1 Modellauswabhl e Dieses Produkt ist nicht fiir Arbeiten geplant und ausgelegt, die ein hohes Mal}

an Sicherheit erfordern, so dass der Schutz menschlichen Lebens nicht

gewahrleistet werden kann. Aus diesem Grund sollte das Gerat nicht far

folgende Zwecke benutzt werden:

1) Medizinische Geréte zur Erhaltung, Uberwachung oder anderweitigen
Beeinflussung menschlichen Lebens oder der Gesundheit.

2) Mechanismen und Maschinen, die der Bewegung oder dem Transport von
Personen dienen (Fahrzeuge, Bahnanlagen, Flugnavigationseinrichtungen
usw.)

3) Wichtige Sicherheitskomponenten von Maschinen (Sicherheitsvorrichtungen
usw.)

e Verwenden Sie das Produkt nicht entgegen der Spezifikation. Andernfalls kann
die Lebensdauer des Produkts erheblich reduziert werden.

e Verwenden Sie dieses Produkt nicht in folgenden Umgebungen:

1) Orte, an denen brennbare Gase oder entflammbare oder
explosionsgefahrliche Substanzen auftreten.

2) Orte, an denen Strahlung auftreten kann.

3) Orte, an denen die Betriebstemperatur oder relative Luftfeuchtigkeit den
zulassigen Bereich Ubersteigt.

4) Orte, die direkter Sonneneinstrahlung oder Wéarmestrahlung von einer
groBen Warmequelle ausgesetzt sind.

5) Orte, an denen es zu Kondensation aufgrund grofR3er
Temperaturschwankungen kommt.

6) Orte, an denen korrosive Gase auftreten (Schwefel- oder Salzsaure).

7) Orte, an denen Staub, Salz oder Eisenpulver in grofderen Mengen auftreten
kdnnen.

8) Orte, die direkten Vibrationen oder Stdl3en ausgesetzt sind.

e \Wahlen Sie zum vertikalen Betrieb einer Achse ein Modell, das Uber eine
Bremse verfiigt. Bei Auswahl eines Modells ohne Bremse kann der bewegliche
Teil bei einer Unterbrechung der Stromversorgung herabfallen und
Verletzungen oder Schaden am Werkstlick verursachen.




1A]

PROFINET IO

Nr.

Betrieb
Beschreibung

Beschreibung

Transport

Lassen Sie das Tragen schwerer Objekte von zwei oder mehr Personen
durchfiihren oder setzen Sie Hilfsmittel wie einen Kran ein.

Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefuhrt wird, missen die
Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfanger klar verteilt sein.
Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten sicher, um die
Personensicherheit zu gewéhrleisten.

Achten Sie beim Transport auf die richtigen Haltestellen, das Gewicht und ein
gutes Gleichgewicht. Seien Sie dul3erst vorsichtig, damit das getragene Objekt
nicht anstoit oder fallen gelassen wird.

Flihren Sie den Transport mit Hilfe geeigneter Transportmittel durch.

Achsen, die zum Transport mit einem Kran geeignet sind, verfiigen iiber Osen
oder Gewindebohrungen zur Befestigung entsprechender Bolzen. Befolgen Sie
die Anweisungen im Betriebshandbuch des jeweiligen Modells.

Nicht auf die Verpackung steigen oder darauf sitzen.

Keine schweren Gegenstande auf die Verpackung stellen, die zu einer
Verformung flihren kdnnen.

Bei Verwendung eines Krans mit einer Tragfahigkeit von 1 t oder héher ist ein
Kranfiihrer einzusetzen, der in der Bedienung des Krans und im Umgang mit
Anschlagmitteln ausgebildet wurde.

Stellen Sie bei der Verwendung eines Krans oder ahnlichen Geraten sicher,
dass die Last nicht die Tragféhigkeit des Geréats Uberschreitet.

Verwenden Sie einen fur die Last geeigneten Haken. Beachten Sie die
Sicherheitsmerkmale des Hakens hinsichtlich Scherfestigkeit usw.

Steigen Sie nicht auf eine von einem Kran angehobene Last.

Lassen Sie Lasten nicht am Kran héngen.

Den Bereich unterhalb einer mit einem Kran angehobenen Last nicht betreten.

Lagerung und
SchutzmalRnahmen

Fir die Lagerumgebung gelten die gleichen Anforderungen wie fur die
Installationsumgebung. Achten Sie jedoch besonders auf die Verhinderung von
Kondensation.

Achten Sie bei der Lagerung darauf, dass das Produkt nicht aufgrund von
Naturereignissen wie z. B. Erdbeben um- oder herabfallen kann.

Installation und
Start

(1) Installation von Robotereinheit, Steuerung usw.

Achten Sie darauf, das Produkt (einschlieBBlich Werkstick) sicher zu halten und

zu befestigen. Durch das Herabfallen oder unbeabsichtigte Bewegungen des

Produkts kann es zu Sachschaden oder Verletzungen kommen.

Treffen Sie auch Vorkehrungen gegen das Um- oder Herabfallen im Falle von

Naturereignissen wie Erdbeben.

Nicht auf das Produkt steigen oder Gegenstande auf das Produkt stellen.

Andernfalls kann es zu Stlrzen, Verletzungen, Schaden am Produkt durch das

Herabfallen eines Gegenstands, Funktionsstdrungen, einer

Leistungsminderung oder einer Reduzierung der Produktlebensdauer kommen.

Sorgen Sie bei Verwendung des Produkts an den unten angegebenen Orten

fur ausreichende Abschirmung bzw. Schutzvorrichtungen.

1) Orte, an denen Elektrorauschen auftritt.

2) Orte, an denen starke elektrische oder magnetische Felder auftreten.

3) Orte, in deren N&he Stromleitungen verlaufen.

4) Orte, an denen das Produkt mit Wasser, Ol oder Chemikalien in Kontakt
kommen kann.
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Betrieb '
- Beschreibung Beschreibung
4 | Installation und (2) Verkabelung

Start

e VVerwenden Sie zum Anschlief3en von Steuerung und Achse sowie des
Teach-Werkzeugs nur Originalkabel von IAI.

e Kabel nicht zerkratzen. Nicht mit Gewalt biegen. Nicht daran ziehen. Nicht
aufwickeln. Nicht einschieben. Keine schweren Gegenstande darauf abstellen.
Andernfalls kann es zu Stromverlusten oder zur Beeintrachtigung des
Leitungsdurchgangs kommen, wodurch Bréande, Stromschlage oder
Fehlfunktionen verursacht werden kdnnen.

e Schalten Sie vor der Verdrahtung des Produkts den Strom AUS, um einen
Verdrahtungsfehler zu vermeiden.

e Achten Sie beim Gleichstromanschluss (+24V) auf die richtige Polaritat
(Plus/Minus). Ein fehlerhafter Anschluss kann zu Branden, Produktschaden
oder Fehlfunktionen fuhren.

e SchlieRen Sie die Kabel und Stecker sicher an, so dass sie sich nicht I6sen
oder lockern kénnen. Andernfalls kdnnen Brande, Stromschlage oder
Fehlfunktionen des Produkts die Folge sein.

e Niemals die mit dem Produkt gelieferten Kabel zur Verklirzung oder
Verlangerung schneiden und/oder neu mit Steckern versehen. Dies kann zu
Branden oder Fehlfunktionen des Produkts fuhren.

(3) Erdung

e Die Erdung muss fehlerfrei installiert werden, um Stromschlage und
elektrostatische Aufladung zu verhindern, die Stérsicherheit zu verbessern und
unerwiinschte elektromagnetische Strahlung zu unterdriicken.

e Verwenden Sie fir den Erdungsanschluss am Wechselstromkabel der
Steuerung und der Verdrahtungsplatte des Steuerschranks ein verdrilltes
Zweidrahtkabel mit einem Drahtquerschnitt von min. 0,5 mm? (AWG20 oder
aquivalent). Die Schutzerdung erfordert die Auswahl eines fir die Last
geeigneten Drahtquerschnitts. Fiihren Sie die Verkabelung entsprechend der
Spezifikation durch (technische Normen flr Elektrogerate).

e Stellen Sie eine Erdung der Steuerung nach Klasse D sicher (vormals Klasse
Il mit einem Arbeitswiderstand von max. 100Q2).
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Betrieb '
- Beschreibung Beschreibung
4 Installation und (4) Sicherheitsmaflinahmen

Start

e Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefthrt wird, missen die

Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfanger klar verteilt sein.
Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten sicher, um die
Personensicherheit zu gewahrleisten.

Treffen Sie SicherheitsmaRnahmen (z. B. Aufstellung eines Schutzzauns), um
den Zugang zum Betriebsbereit zu verhindern, wahrend das Produkt in Betrieb
oder betriebsbereit ist. Kontakt mit dem Roboter wahrend des Betriebs kann zu
schweren oder tédlichen Verletzungen fihren.

Stellen Sie sicher, dass eine Not-Aus-Schaltung vorhanden ist, damit in
Notfallen ein sofortiger Stopp ausgeldst werden kann.

Treffen Sie Sicherheitsvorkehrungen, um einen Start der Einheit durch bloRRes
Einschalten des Stroms zu verhindern. Andernfalls kann es zu Verletzungen
oder Schaden am Produkt durch einen plétzlichen Start kommen.

Treffen Sie Sicherheitsvorkehrungen, um einen Start der Einheit allein durch
Zuriicksetzen des Not-Aus-Zustands oder durch Netzwiederherstellung zu
verhindern. Andernfalls kann es zu Stromschlagen oder Verletzungen durch
ein unerwartetes Wiedereinschalten der Stromversorgung kommen.

Bringen Sie vor der Durchfiihrung von Installation- oder Einstellungsarbeiten
ein Schild mit dem Hinweis ,LAUFENDE ARBEITEN. STROM NICHT
EINSCHALTEN." an.

Treffen Sie Vorkehrungen, um das Herabfallen des Werkstlcks bei
Stromausfall oder Aktivierung der Not-Aus-Schaltung zu verhindern.

Aus Sicherheitsgriinden Schutzhandschuhe, Schutzbrille, Sicherheitsschuhe
oder andere erforderliche Ausriistung tragen, wo geboten.

Keine Finger oder Gegenstande in die Offnungen des Produkts stecken.
Andernfalls kann es zu Verletzungen, Stromschlagen, Schaden am Produkt
oder Branden kommen.

e Achten Sie beim Lésen der Bremse einer vertikal ausgerichteten Achse darauf,

dass eine unter Einfluss der Schwerkraft herabfallende Achse nicht Ihre Hand
treffen oder ein Werkstiick beschadigen kann.
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Nr.

Betrieb
Beschreibung

Beschreibung

Teachen

e Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefiihrt wird, missen die
Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfanger klar verteilt sein.
Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten sicher, um die
Personensicherheit zu gewéhrleisten.

e Halten Sie sich beim Teachen nach Moglichkeit auRerhalb des Schutzzauns
auf. Wenn die Durchfiihrung innerhalb des Schutzzauns unvermeidlich ist, sind
sbetriebstechnische Vorschriften“ aufzustellen und die Bediener dartber in
Kenntnis zu setzen.

e Bei der Durchfiihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss der
Bediener einen Not-Aus-Fernschalter mit sich fuhren, damit der Betrieb bei
Auftreten eines Fehlers unterbrochen werden kann.

e Bei der Durchfuihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss ein
Sicherheitsposten die Bediener tGiberwachen, damit der Betrieb bei Auftreten
eines Fehlers unterbrochen werden kann. Achten Sie unbedingt darauf, dass
keine anderen Personen unachtsam Schalter betétigen.

e Bringen Sie gut sichtbar ein Schild mit dem Hinweis ,LAUFENDE ARBEITEN*
an.

e Achten Sie beim Ldsen der Bremse einer vertikal ausgerichteten Achse darauf,
dass eine unter Einfluss der Schwerkraft herabfallende Achse nicht Ihre Hand
treffen oder ein Werkstiick beschadigen kann.

*Schutzzaun: Wenn kein Schutzzaun vorhanden ist, kennzeichnen Sie den

Betriebsbereich.

Testlauf

e Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefihrt wird, missen die
Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfanger klar verteilt sein.
Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten sicher, um die
Personensicherheit zu gewéhrleisten.

e Fihren Sie nach dem Teachen oder Programmieren einen schrittweisen
Testlauf durch, bevor Sie zum Automatikbetrieb Gbergehen.

e Bei Arbeiten innerhalb des Schutzzauns missen fiir den Testlauf wie auch fir
das Teachen die festgelegten Betriebsverfahren beachtet werden.

e Testen Sie die Programmausfihrung bei Sicherheitsgeschwindigkeit.
Andernfalls kann es zu Unfallen durch unerwartete Ablaufe aufgrund eines
Programmfehlers kommen.

e Bei eingeschalteter Stromversorgung nicht die Klemmen oder verschiedenen
Einstellschalter berihren. Andernfalls kann es zu Stromschlagen oder
Fehlfunktionen kommen.

Automatikbetrieb

e Vergewissern Sie sich vor der Aufnahme des Automatikbetriebs oder dem
Neustart nach einer Betriebsunterbrechung, dass sich keine Person innerhalb
des Schutzzauns aufhalt.

e Vergewissern Sie sich vor Aufnahme des Automatikbetriebs, dass alle
Peripheriegerate fir den Automatikbetrieb bereit sind und kein Alarm vorliegt.

e Der Automatikbetrieb muss von aulRerhalb des Schutzzauns gestartet werden.

e Wenn das Produkt unnormale Warme, Rauch, ungewoéhnlichen Geruch oder
Gerausche erzeugt, stoppen Sie das Gerat sofort und schalten Sie den
Netzschalter aus. Andernfalls kann es zu Bréanden oder Schéaden am Produkt
kommen.

e Unterbrechen Sie im Fall eines Netzausfalls die Stromversorgung. Andernfalls
kann es zu einem plotzlichen Start des Produkts bei der Netzwiederherstellung
und in der Folge zu Verletzungen oder Schaden am Produkt kommen.
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Nr.

Betrieb
Beschreibung

Beschreibung

Wartung und
Inspektion

e Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefiihrt wird, missen die
Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfanger klar verteilt sein.
Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten sicher, um die
Personensicherheit zu gewahrleisten.

e Fuhren Sie alle Arbeiten nach Méglichkeit von auRerhalb des Schutzzauns
durch. Wenn die Durchfiihrung innerhalb des Schutzzauns unvermeidlich ist,
sind ,betriebstechnische Vorschriften“ aufzustellen und die Bediener dartber in
Kenntnis zu setzen.

e Wenn die Durchflihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns
unvermeidlich ist, schalten Sie grundséatzlich die Stromversorgung aus.

e Bei der Durchfihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss der
Bediener einen Not-Aus-Fernschalter mit sich fihren, damit der Betrieb bei
Auftreten eines Fehlers unterbrochen werden kann.

e Bei der Durchfihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss ein
Sicherheitsposten die Bediener Uberwachen, damit der Betrieb bei Auftreten
eines Fehlers unterbrochen werden kann. Achten Sie unbedingt darauf, dass
keine anderen Personen unachtsam Schalter betatigen.

e Bringen Sie gut sichtbar ein Schild mit dem Hinweis ,LAUFENDE ARBEITEN*
an.

e Verwenden Sie flr die Fihrungen und Kugelumlaufspindeln geeignetes
Schmierfett gemafl dem Handbuch fiir das jeweilige Modell.

o Keine Prifung der Durchschlagfestigkeit durchfiihren. Dies kann zu
Produktschéaden fiihren.

e Achten Sie beim Lésen der Bremse einer vertikal ausgerichteten Achse darauf,
dass eine unter Einfluss der Schwerkraft herabfallende Achse nicht lhre Hand
treffen oder ein Werkstiick beschadigen kann.

e Der Schlitten bzw. die Stange kann aus der Stopposition wegbewegt werden,
wenn der Servo ausgeschaltet wird. Achten Sie darauf, dass es aufgrund eines
unnétigen Vorgangs nicht zu Verletzungen oder Sachschaden kommt.

e Achten Sie darauf, nicht die Abdeckung oder geldste Schrauben zu verlieren
und den urspringlichen Zustand des Produkts nach Wartungs- und
Inspektionsarbeiten wiederherzustellen.

Die Verwendung in nicht ordnungsgemafem Zustand kann zu Schaden am
Produkt oder Verletzungen fuhren.
*Schutzzaun: Wenn kein Schutzzaun vorhanden ist, kennzeichnen Sie den
Betriebsbereich.

Madifikation und
Zerlegung

e Das Produkt nicht zerlegen/wieder zusammenbauen und keine nicht
angegebenen Wartungsteile nach eigenem Ermessen verwenden.

10

Entsorgung

e Entsorgen Sie das Produkt ordnungsgemaf als Industrieabfall, wenn es nicht
mehr verwendet werden kann oder nicht mehr benétigt wird.

e Achten Sie beim Entfernen der Achse zur Entsorgung darauf, dass
Komponenten beim Lésen der Schrauben abfallen kénnen.

e Nicht durch Verbrennen entsorgen.
Das Produkt kénnte ansonsten explodieren oder toxische Gase erzeugen.

11

Sonstiges

e Wenn Sie die Unterstlitzung von medizinischen Geréten, wie z. B. eines
Herzschrittmachers, benétigen, begeben Sie sich nicht in die Nahe des
Produkts oder der Kabel. Dies kdnnte den Betrieb des medizinischen Gerats
beeintrachtigen.

e Lesen Sie zur Einhaltung internationaler Normen das Handbuch ,Konformitat
mit internationalen Normen* (MD0287), wenn notwendig.

o Befolgen Sie bei der Handhabung von Achsen und Steuerungen die Angaben
im jeweiligen Betriebshandbuch, um die Sicherheit zu gewahrleisten.
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Die Anmerkungen in den Betriebshandbiichern der verschiedenen Modelle werden entsprechend der Warnstufe
wie folgt durch die Begriffe ,Gefahr", ,Warnung", ,Vorsicht* und ,,Achtung” gekennzeichnet.

Stufe Risiko-/Schadensgrad Symbol
Dieses Symbol weist auf eine Gefahr hin, die bei
Gefahr [unsachgeméalRem Umgang mit dem Produkt zu schweren oder & Gefahr

todlichen Verletzungen fihrt.

Dieses Symbol weist auf eine potentielle Gefahr hin, die bei
Warnung |unsachgemaRem Umgang mit dem Produkt zu schweren oder & Warnung

tédlichen Verletzungen fuhren kann.

Vorsicht |unsachgemafRem Umgang mit dem Produkt zu leichten

Dieses Symbol weist auf eine potenzielle Gefahr hin, die bei
& Vorsicht
Verletzungen oder Sachschaden fuhren kann.

Dieses Symbol weist auf ein geringeres Verletzungsrisiko hin.
Achtung | Die Anmerkungen missen jedoch beachtet werden, um den @ Achtung
ordnungsgemalen Gebrauch des Produkts sicherzustellen.
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1. Uberblick

PROFINET IO ist ein offener Feldbus des industriellen Ethernet. Dieses standardisierte, globale, offene
Netzwerk entspricht den internationalen Normen der Reihe IEC 61158 und IEC 61748.

Fur ein System mit minimaler Verdrahtung kénnen ACON-CA, PCON-CA/CFA und DCON-CA-Steuerungen
(nachfolgend ,die Steuerungen® oder ,die IAl-Steuerungen“ genannt) an PROFINET IO angeschlossen werden.

(Anmerkung 1) Einzelheiten zum PROFINET finden Sie im Betriebshandbuch fur die speicherprogrammierbare
Steuerung (nachfolgend ,SPS* genannt), in der die Master-Einheit installiert ist.

Verwenden Sie dieses Betriebshandbuch in Verbindung mit dem Betriebshandbuch der jeweiligen Steuerung.
Andere als in diesem Betriebshandbuch beschriebene Verwendungen sind nicht zuléassig.

- Beispiel einer Systemkonfiguration

Master (SPS)

CPU- PROFINET
Einheit Master
I
Hub

Slave eines anderen
PCON-CA/CFA ACON-CA SCON-CA DCON-CA Anbieters, usw.
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2. Spezifikationen

Kommunikationskabels

Pos. Spezifikation
Kommunikationsstandards IEC61158 (IEEE802.3), IEC61784
Baudrate 100 Mbps
Lange des

Abstand zwischen den einzelnen Segmenten: 100m oder weniger

Anzahl der Verbindungen

Abhéangig von der Master-Einheit.

Passende Knotenadresse

0.0.0.0 bis 255.255.255.255

Kommunikationskabel

Kategorie 5 oder héher
(Empfohlen wird ein doppeltgeschirmtes Kabel mit Aluminiumgeflecht.)

Stecker

Stecker RJ45 (1 pro Stecker)

GSDML Dateiversion

Ver. 2.3
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3. ACON-CA, PCON-CA/CFA, DCON-CA

3.1 Betriebsmodi und Funktionen

ACON-CA, PCON-CA/CFA und DCON-CA Steuerungen (im Folgenden

PROFINET IO kénnen in folgenden 5 Modi betrieben werden:

Betriebsmodi und Hauptfunktionen

, IAI-Steuerungen” ) mit

. Fern-1/0O- Po_smomer-/ Halbdirekt- Volldirekt- Fern-1/0O-
Hauptfunktionen Einfacher
Modus . modus modus Modus 2
Direktmodus
Anzahl der belegten Bytes 2 8 16 32 12
Betrieb durch Positionsdatenangabe X o(*1) o o X
Direkte Angabe von
.- . . X X e} o X

Geschwindigkeit/Beschleunigung
Schubbetrieb
Aktuelle Position lesen o
Aktuelle Geschwindigkeit lesen X o
Betrieb durch

. O O X X O
Positionsnummernangabe
Nummer der abgeschlossenen

.. O O X X O
Position lesen
Max. GréRRe der Positionstabelle 512 768 Nicht Nicht 512

verwendet verwendet

(*1) Bei Positionsdatenelementen mit Ausnahme der Positionsdaten wird das System durch Eingabe der

Positionsnummer betrieben.

[1] Fern-1/0-Modus: In diesem Betriebsmodus wird der Betrieb der Hardware-P10 (24V 1/0O) durch eine

Kommunikation mit PROFINET IO dargestellt.

Anzahl der belegten Bytes: 2 Bytes

ACON-CA, PCON-CA/CFA, DCON-CA,

SPS

Flachkabel

P10-Anschluss

10

die PROFINET IO nicht unterstitzen

SPS

ACON-CA, PCON-CA/CFA, DCON-CA,
die PROFINET IO unterstiitzen

—_

Kommuni-
kations-
kabel

PROFINET IO-Anschluss
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[2] Positionier-/Einfacher Direktmodus: In diesem Betriebsmodus werden anhand der

PROFINET-Kommunikation die in der Positionsdatentabelle der
Steuerung festgelegten Bewegungen ausgewahlt und angeordnet.
Alternativ kann die Zielposition in diesem Modus auch direkt
festgelegt werden.

Verwenden Sie fur ,,Geschwindigkeit”,
.Beschleunigung/Verzégerung“ und ,Positionierbereich* die Werte,
die bereits in den Positionsdaten enthalten sind. In den
Positionsdaten kénnen maximal 768 Punkte eingestellt werden.
Anzahl der belegten Bytes: 8 Bytes

SPS

Zielposition: 100,00 mm

Position Nr. 0

, e
~ 1

e | GesSCh. [Beschl. | Verz. | Schub
st TGl /]

ACON-CA, PCON-CA/CFA, DCON-CA,
die PROFINET IO unterstiitzen

[3] Halbdirektmodus: In diesem Betriebsmodus werden ,Geschwindigkeit”, ,Beschleunigung/Verzdgerung“
und ,Schubstrom” zusammen mit der ,Zielposition“ direkt eingegeben.
Anzahl der belegten Bytes: 16 Bytes

Zielposition: 100,00 mm
Positionierbereich: 0,10 mm
Geschwindigkeit: 100,0 mm/s
Beschl./Verz.: 0,30 G
Schubstrom: 50%

ACON-CA, PCON-CA/CFA, DCON-CA,
die PROFINET IO unterstiitzen

D -

Achse

11
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[4] Volldirektmodus: In diesem Betriebsmodus werden alle Werte zur Positionskontrolle (,Zielposition®,
.Geschwindigkeit”, ,Beschleunigung/Verzdgerung*, usw.) direkt festgelegt.
Anzahl der belegten Bytes: 32 Bytes

Zielposition: 100,00 mm
Positionierbereich: 0,20 mm
Geschwindigkeit: 100,0 mm/s
Beschleunigung: 0,30 G
Verzogerung: 0,30 G
Schubstrom: 50%
Stromgrenzwert: 0

SPS Zone +: 50,00 mm

Zone - 30,00 mm

! N

ACON-CA, PCON-CA/CFA, DCON-CA, |||
die PROFINET IO unterstiitzen —— Achse

[5] Fern-1/0-Modus 2: In diesem Betriebsmodus wird der Betrieb der Hardware-PIO (24V 1/O) durch eine
Kommunikation mit PROFINET 10 dargestellt. Mit diesem Modus kann die
Funktionalitat des ,Fern-1/0-Modus” um die Ruckkopplung von Position und
Sollstrom erweitert werden.
Anzahl der belegten Bytes: 12 Bytes

ACON-CA, PCON-CA/CFA, DCON-CA,

ACON-CA, PCON-CA/CFA, DCON-CA, die PROFINET IO unterstiitzen
SPS die PROFINET IO nicht unterstitzen sps .
Eﬁ
Kommuni- ol
Flachkabel tzgg?s- 1l

P10-Anschluss PROFINET IO-Anschluss
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Modellbezeichnungen

Nachfolgend die Modellnummern der fir PROFINET IO geeigneten IAl-Steuerungen:

ACON-CA-0-PRT-o
PCON-CA-o-PRT-o
PCON-CFA-o-PRT-o
DCON-CA-o-PRT-o

e | e o | e |

Farbe der Frontblende
e ACON-CA : Dunkelblau

Aufgedruckte ePCON-CA  : Dunkelgrin
Serienbezeichnung ePCON-CFA : Hellgriin

e ACON eDCON-CA : Dunkelorange
e PCON

e DCON

13
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3.3  PROFINET IO-Schnittstelle

3.3.1 Bezeichnung der Teile

Nachfolgend die Bezeichnungen der einzelnen Abschnitte in Verbindung mit PROFINET I10O:

SV/ALM-Status-LEDs

NS
= D\ ]Status-LEDs
MS

<
\
]

PROFINET 10-Port

3.3.2 LED-Anzeigen auf dem Monitor
Der Zustand der Slaves (der jeweiligen Steuerung) sowie des Netzwerks kann anhand von zwei LEDs (MS
und NS) an der Vorderseite der Steuerung Uberprift werden.
Die nachfolgende Tabelle enthélt die Beschreibung der einzelnen LEDs.

o : Leuchtet, x: AUS, ¥¢: Blinkt

LED Farbe Anzeige Erklarung
- X Strom ist aus oder keine anschlieBbare Steuerung vorhanden.
Verbindung wurde hergestellt und es wird eine ordnungsgemale
Grin o Kommunikation durchgefiihrt. (BETRIEBSBEREIT) Zustand der
NS A 2
Master-Einheit Gberprufen.
Griin % Verbindung wurde hergestellt, doch die Kommunikation wurde
angehalten (in Stopp-Modus: Netzwerkzustand normal).
- X Strom ist ausgeschaltet.
Gri o Betrieb normal.
run > Kommunikation wird uberpruft.
Es liegt ein Hardware-Fehler vor. (in AUSNAHME-Zustand)
o Die Platine muss ausgewechselt werden. Nehmen Sie bitte mit 1Al
Kontakt auf.
MS *1 Es liegt ein Fehler in der Kommunikationseinstellung vor.
Orange Y2 Es liegt ein Fehler in der Einstellung der IP-Adresse vor.
%3 Es wurde ein falscher Stationsname verwendet.
Es liegt ein Hardware-Fehler vor. (Kritischer interner Fehler)
*4 Die Platine muss ausgewechselt werden. Nehmen Sie bitte mit Al
Kontakt auf.
Verbindung/ - X Keine Verbindung oder Aktivitat
Aktivitat ) o Verbindung hergestellt
(bei einigen Grin
Modellen) > Aktiv (Kommunikation)

14
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EIN
*1
AUS L
0 0,75 1 Sek.
EIN
*2
AUS -
0 0,75 1 1,25 1,5 Sek.
EIN
*3
AUS L
0 0,75 1 1,25 15 1,75 2 Sek.
EIN
*4
AUS L
0 0,75 1 1,25 15 1,75 2 2,25 2,5 Sek.

15
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3.4  Verkabelung

3.4.1 Anschlussdiagramm

SPS
(PROFINET IO-Mastereinheit)

Hub

e e | S - -
D

D{] > Ethernetkabel*

Ethernet-
kabel*

Weitere Slaves

PCON-CA/CFA ACON-CA

* Ethernetkabel: Ungekreuztes Kabel der Klasse 5e oder héher, max. 100 m
(Empfohlen wird doppeltgeschirmtes Kabel mit Alumiumgeflecht.)

(Anmerkung) Es ist kein Abschlusswiderstand erforderlich.

3.4.2 Anschluss-Pin

Pin-Nr. Sighalname Signalabkiirzung
1 Ubertragene Daten + TD+
8 — 2 Ubertragene Daten - TD-
— 3 Empfangene Daten + RD+
= 4 Nicht verwendet
1 = 5 Nicht verwendet
6 Empfangene Daten - RD-
RJ45 8-polig 7 N!cht verwendet
modularer Stecker 8 N|cht_verwendet
Gehéause Massestift zum Schutz FG

(An Steuerung)

16
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3.5  Einstellung
Stellen Sie die Steuerungsparameter mit Hilfe des Teach-Werkzeugs ein. Stellen Sie den
Moduswahlschalter an der Vorderseite der Steuerung auf ,MANU",
Welche Version der Teach-Werkzeuge fir PROFINET IO geeignet ist, erfahren Sie im Betriebshandbuch
des jeweiligen Teach-Werkzeugs.

3.5.1 Auswahl des Betriebsmodus

Setzen Sie Parameter 84 auf ,FMOD: Feldbusbetriebsmodus®.
[Siehe 3.9 Parameter fir PROFINET 10.]

Soll-Wert Betriebsmodus be?e?gztzrr]ll Igstres
0 (Werkseinstellung) Fern-1/0-Modus 2
1 Positionier-/Einfacher Direktmodus 8
2 Halbdirektmodus 16
3 Volldirektmodus 32
4 Fern-1/0O-Modus 2 12

* Bei Eingabe eines hoheren Werts kommt es zu einem Ubersteuerungsfehler.

3.5.2 Einstellung der Baudrate

Dieser Wert muss nicht eingestellt werden. Er ist fest auf 200Mbps gesetzt.

3.5.3 Einstellung der Knotenadresse

Dieser Wert muss in der IAl-Steuerung nicht eingestellt werden, da er bereits in der Master-Einheit

konfiguriert ist.
[Siehe Betriebshandbuch der Host-Einheit, in der die Master-Einheit installiert ist.]

(Anmerkung) Schalten Sie nach Einstellung der Parameter den Strom zur Steuerung wieder ein und

drehen Sie den Moduswabhlschalter vorne an der Steuerung zurtick auf ,AUTO".
Wenn der Schalter auf ,MANU" gesetzt ist, ist ein Betrieb Uber die Host-Einheit nicht mdglich.

17
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Kommunikation mit der Master-Station

3.6

3.6.1

PROFINET IO

Betriebsmodi und entsprechende SPS I/O-Bereiche

Jedem Betriebsmodus werden folgende Adressen zugewiesen.

e SPS-Ausgang — lAl-Steuerungseingang (* ,n“ steht fur die erste Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)

ACON-CA, PCON-CA/CFA, DCON-CA DI und Eingangsdatenregister

Positionier-/
SPS-Ausgangs- | Fern-/O-Modus Einfacher Halbdirektmodus Volldirektmodus Fern-1/0-Modus 2
bereich (Bytes) Direktmodus
Anzahl der Anzahl der Anzahl der Anzahl der Anzahl der
belegten Bytes: 2 | belegten Bytes: 8 | belegten Bytes: 16 | belegten Bytes: 32 | belegten Bytes: 12
— Portnummer Portnummer
' 0 bis 15 Zielposition Zielposition Zielposition 0 bis 15
n+2, n+3
n+4, n+5 Positionsnummer L . L .
. Positionierbereich | Positionierbereich
n+6, n+7 Steuersignal i
n+8, n+9 Geschwindigkeit Belegter Bereich
n+10, n+11 Beschl?unlgung/ Geschwindigkeit
Verzogerung
n+12, n+13 Schubstrom-
grenzwert Zonengrenze+
n+14, n+15 Steuersignal
n+16, n+17 Zonengrenze—
n+18, n+19 g
n+20, n+21 Beschleunigung
n+22, n+23 Verzdgerung
n+24, n+25 Schubstrom-
grenzwert
n+26, n+27 Stromgrenzwert
n+28, n+29 Steuersignal 1
n+30, n+31 Steuersignal 2
(Anmerkung)  Unter ,Belegter Bereich” ist der Bereich aufgefihrt, der durch die Betriebsmodus-Einstellung

18

belegt wird.

Dieser Bereich kann daher nicht fiir andere Zwecke verwendet werden. Vermeiden Sie auch
Duplikationen der Knotenadresse.
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¢ |Al-Steuerungsausgang—SPS Eingang (* ,n“ steht fuir die erste Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

ACON-CA, PCON-CA/CFA, DCON-CA DO und Ausgangsdatenregister

Positionier-/
SPS-Eingangs- Fern-1/0-Modus !Einfacher Halbdirektmodus Volldirektmodus Fern-1/0-Modus 2
Bereich (Bytes) Direktmodus
Anzahl der Anzahl der Anzahl der Anzahl der Anzahl der
belegten Bytes: 2 belegten Bytes: 8 | belegten Bytes: 16 | belegten Bytes: 32 | belegten Bytes: 12
n o+l Portnymmer Portn_ummer
’ 0 bis 15 Ist-Position Ist-Position Ist-Position 0 bis 15
n+2, n+3 Belegter Bereich
Nummer
abgeschlossener
n+4, n+5 Position
(Einfacher Sollstrom Sollstrom Ist-Position
Alarmcode)
n+6, n+7 Statussignal
n+8, n+9 Is_t- . Is_t- L Sollstrom
n+10, n+11 Geschwindigkeit Geschwindigkeit
n+12, n+13 Alarmcode Alarmcode
n+14, n+15 Statussignal
n+16, n+17 Belegter Bereich
n+18, n+19
n+20, n+21 Gesamtzahl der
n+22, n+23 Bewegungen
n+24, n+25 Gesamte
n+26, n+27 Verfahrstrecke
n+28, n+29 Statussignal 1
n+30, n+31 Statussignal 2
(Anmerkung)  Unter ,Belegter Bereich” ist der Bereich aufgefihrt, der durch die Betriebsmodus-Einstellung

belegt wird.

Dieser Bereich kann daher nicht fir andere Zwecke verwendet werden. Vermeiden Sie auch
Duplikationen der Knotenadresse.

19




1A]

3.6.2

PROFINET IO

Fern-1/0-Modus (Anzahl belegter Bytes: 2)

In diesem Betriebsmodus wird der Betrieb der Hardware-P1O (24V 1/O) durch eine Kommunikation mit
PROFINET dargestellt.
Stellen Sie die Positionsdaten mit Hilfe eines kompatiblen Teach-Werkzeugs ein.

Die Nummer der betriebsbereiten Positionen hangt von den Einstellungen des Parameters 25
.P10-Schema“ ab.
Fur die Betriebsschemata gelten folgende 1/0-Spezifikationen. (Weitere Informationen finden Sie im
Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.)

Einstellung von Betriebsmodus I/O-Parameter
Parameter 25
0 Positioniermodus | 64 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgange
64 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgang
1 Teach-Modus | Positionier- und Jog-Betrieb werden unterstitzt.
Die Ist-Position kann unter einer festgelegten Positionsnummer gespeichert werden.
2 256-Punkt-Modus | 256 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgang
3 512-Punkt-Modus | 512 Positionierpunkte, kein Bereichsausgang
Magnetventil- 7 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgange
4 Fir jede Positionsnummer kann direkt ein Betriebsbefehl festgelegt werden.
modus 1 > . . e .
Fir jede Positionsnummer wird ein ,Positionieren beendet"-Signal ausgegeben.
3 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgange
5 Magnetventil- | Betrieb mit Vorwarts-, Riickwarts- und Zwischenpositionsbefehlen.
modus 2 Fur jede Vorwarts-, Rickwarts- und Zwischenposition wird ein ,Positionieren
beendet“-Signal ausgegeben.

Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus
ausgefuhrt werden koénnen.

ROBO Cylinder-Funktion

PI1O-Schema
0: 1 2: 3: 4. 5:
Positionier- |Teach- 256-Punkt- [512-Punkt- |Magnetventil- |Magnetventil-
modus Modus Modus Modus modus 1 modus 2

Referenzpunktfahrt

o @] (¢] O [¢] X

Positionierbetrieb

O (¢] O (¢] (¢] (¢]

Einstellung von
Geschwindigke
Beschl./Verz.

it und

(Inchen)

Inkrementalbewegung

Schubbetrieb

Geschwindigke

wahrend Verfahren

itsanderung

Betrieb bei unterschiedlicher
Beschleunigung/Verzégerung

Pause

Zonensignalausgabe

Auswahl PIO-Schema
(durch Parameter)

o: Unterstltzt, x: Nicht unterstitzt

(*1) Dieser Betriebsmodus ist verfiigbar, wenn Parameter 27 ,Verfahrbefehlstyp* auf ,0“ gesetzt ist.
Durch Ausschalten des ,Verfahrbefehls* kann das System voribergehend gestoppt werden.
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(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n" bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter IAl-Steuerungen DI SPS-Ausgangsadresse | IAl-Steuerungen DO | SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 (Portnummer) (Bytes) (Porthummer) (Bytes)
0 0 bis 15 n+0, n+1 0 bis 15 n+0, n+1

(Anmerkung) Achten Sie auf duplizierte Knotenadressen.

(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse

Die I/O-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus einem Eingangswort (1 Wort = 2 Bytes) und einem
Ausgangswort in den I/O-Bereichen.

e Dieses Wort wird durch EIN/AUS-Bit-Signale von der SPS gesteuert.

SPS-Ausgang

Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)
1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

<
l

nto.ntl v £ D Cc B A 9 8 7 6 5 4 2 1 0
Eingangsport-
nummerder | 2 | T |2 | N 2| o|o|~]|©]|w|< N - | o
Steuerung
SPS-Eingang

Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)
1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

Wl

n+0, n+l F E D C B A 9 8 7 6 5 4 2 1 0
Ausgangsport-
nummerder | 2 | X2 ¥ 2|2 ||| ~]©0|w|< N | - | o
Steuerung

21
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(3) Zuweisung von I/O-Signalen
Das Signal am I/O-Port der Steuerung andert sich je nach Einstellung des Parameters 25.

(Weitere Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.)

Einstellung von Parameter Nr. 25

Positioniermodus

Teach-Modus

256-Punkt-Modus

0 1 2
Kategorie |Port Nr. | Symbol Signalname Symbol Signalname Symbol Signalname
0 PC1 PC1 PC1
1 PC2 PC2 PC2
2 PC4 Nummer PC4 Nummer PC4
3 PC8 Zielposition PC8 Zielposition PC8 Nummer
4 PC16 PC16 PC16 Zielposition
SPS- 5 PC32 PC32 PC32
Ausgang 6 - MODUS Teach-Modus-Befehl PC64
- 7 - Nicht verfugbar JISL Wechsel Jog/Inch-Betrieb | PC128
ACON-CA, - —
PCON- 8 - JOG+ +Jog - Nicht verfugbar
CAJ/CFA, 9 BKRL Zwangsldsen der Bremse JOG- -Jog BKRL | Zwangslésen der Bremse
DCON-CA- I 19 RMOD Betriebsmodus RMOD Betriebsmodus RMOD Betriebsmodus
Eingang 11 HOME Referenzpunktfahrt HOME Referenzpunktfahrt HOME Referenzpunktfahrt
12 *STP Pause *STP Pause *STP Pause
13 CSTR Positionierung Start g\?VTRFEI{ ngﬁgﬁsnézigggeﬁﬁzggn CSTR Positionierung Start
14 RES Reset RES Reset RES Reset
15 SON Servo-EIN SON Servo-EIN SON Servo-EIN
0 PM1 PM1 PM1
1 PM2 PM2 PM2
2 PM4 Nummer PM4 Nummer PM4
3 PM8 abgeschlossener Position PM8 abgeschlossener Position PM8 Nummer
4 PM16 PM16 PM16 | abgeschlossener Position
5 PM32 PM32 PM32
6 MOVE In Bewegung MOVE In Bewegung PM64
ACON-CA, 7 ZONE1 Zone 1 MODES Teach-Modus-Signal PM128
CpAclgl,:\IA 8 PZONE/ Positionszone/ PZONE/ Positionszone/ PZONE/ Positionszone/
DCON-CA- ZONE2 Zone 2 ZONE1 Zone 1 ZONE1 Zone 1
Ausgang 9 RMDS Betriebsmodus RMDS Betriebsmodus RMDS Betriebsmodus
S;S- 10 HEND Ri‘grzr;iﬁtljonskia;hrt HEND szgrenz;r)]llmktfahrt HEND Refsrenz;r)]llmktfahrt
Eingang g al ggsc ossen abgeschlossen
11 PEND Positionieren beendet PEND/ qumonleren b_eendet/ PEND Positionieren beendet
WEND | Positionsdaten eingelesen
12 SV Betriebsbereit SV Betriebsbereit SV Betriebsbereit
13 *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus
14 *ALM Alarm *ALM Alarm *ALM Alarm
LOAD/ Lastausgangsprifung/ LOAD/ Lastausgangsprifung/
(anm. 1) TRQS/ Drehmomentstatus/ *ALML Leichter Fehler TRQS/ Drehmomentstatus/
*ALML Leichter Fehler *ALML Leichter Fehler

Das * kennzeichnet das EINSCHALT-Signal in normalem Zustand.

Als ,Nicht verfugbar* gekennzeichnete Signale werden nicht gesteuert. (EIN/AUS ist nicht definiert.)
Anmerkung 1 Die Signalwechsel fiir ACON-CA und DCON-CA werden nachfolgend beschrieben;
ACON-CA : *BALM (Batterie-Alarm) / *ALML (Leichter Fehler)

DCON-CA : *ALML (Leichter Fehler)
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Einstellung von Parameter Nr. 25

512-Punkt-Modus

Magnetventiimodus 1

Magnetventiimodus 2

3 4 5
Kategorie | Port Nr. | Symbol Signalname Symbol Signalname Symbol Signalname
0 PC1 STO Startposition 0 STO Startposition 0
1 PC2 ST1 Startposition 1 ST1 Startposition 1
2 PC4 ST2 Startposition 2 ST2 Startposition 2
3 PC8 N ST3 Startposition 3 -
4 PC16 Nummer ST4 Startposition 4 -
SPS- Zielposition —
Ausgang 5 PC32 ST5 Startposition 5 - Nicht verfiigbar
o 6 PCo4 ST6 Startposition 6 ; 9
ACON-CA, 7 PC128 - . . -
PCON. 3 PC256 N Nicht verfligbar -
CAICFA, 9 BKRL | Zwangslosen der Bremse | BKRL | Zwangslosen der Bremse | BKRL | Zwangslésen der Bremse
DE.gglarc]:gA 10 RMOD Betriebsmodus RMOD Betriebsmodus RMOD Betriebsmodus
11 HOME Referenzpunktfahrt HOME Referenzpunktfahrt -
12 *STP Pause *STP Pause - Nicht verfligbar
13 CSTR Positionierung Start - Nicht verfligbar -
14 RES Reset RES Reset RES Reset
15 SON Servo-EIN SON Servo-EIN SON Servo-EIN
0 PM1 PEO Abgeschlossene Position LSO Befehl O Hinteres Ende
0 verfahren
1 PM2 PE1 Abgeschlossene Position Ls1 Befehl 1 Hinteres Ende
1 verfahren
Abgeschlossene Position Befehl 2 Hinteres Ende
2 PM4 PE2 5 LS2 verfahren
3 PM8 PE3 Abgeschlosssene Position )
Nummer Abgeschlossene Position
4 PM16 abgeschlossener Position PE4 4 ) . .
Abgeschlossene Position Nicht verfligbar
ACON-CA, | 5 PM32 PE5 9 A -
PCON- —
CAICFA, 6 PM64 PE6 Abgeschlossene Position )
DCON-CA- 6
Ausgang 7 PM128 ZONE1 Zone 1 ZONE1 Zone 1
- PZONE Positionszone/ PZONE/ Positionszone/
SPS- 8 PM256 / Zone2 ZONE2 Zone2
Eingang ZONE2
9 RMDS Betriebsmodus RMDS Betriebsmodus RMDS Betriebsmodus
10 HEND Referenzpunktfahrt HEND Referenzpunktfahrt HEND Referenzpunktfahrt
abgeschlossen abgeschlossen abgeschlossen
11 PEND Positionieren beendet PEND Positionieren beendet - Nicht verfligbar
12 SV Betriebsbereit SV Betriebsbereit SV Betriebsbereit
13 *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus
14 *ALM Alarm *ALM Alarm *ALM Alarm
15 LOAD/ Lastausgangsprifung/ LOAD/ Lastausgangsprifung/
@1 | TRQS/ Drehmomentstatus/ TRQS/ Drehmomentstatus/ *ALML Leichter Fehler
*ALML Leichter Fehler *ALML Leichter Fehler

Das * kennzeichnet das EINSCHALT-Signal in normalem Zustand.
Als ,Nicht verfiigbar gekennzeichnete Signale werden nicht gesteuert. (EIN/AUS ist nicht definiert.)
Anmerkung 1 Die Signalwechsel fir ACON-CA und DCON-CA werden nachfolgend beschrieben;
ACON-CA : *BALM (Batterie-Alarm) / *ALML (Leichter Fehler)

DCON-CA : *ALML (Leichter Fehler)
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Positionier-/Einfacher Direktmodus (Anzahl belegter Bytes: 8)

In diesem Betriebsmodus werden anhand der PROFINET-Kommunikation die in der Positionsdatentabelle
der Steuerung festgelegten Bewegungen ausgewahlt und angeordnet. Alternativ kann die Zielposition in
diesem Modus Uber ein PMOD-Signal auch direkt festgelegt werden.
Mit Ausnahme der Zielposition werden fiir Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung,
Positionierbereich, usw. die Werte aus der Positionstabelle fir die Steuerung verwendet. Konfigurieren Sie
die Positionsdaten gemaf den Anweisungen im Betriebshandbuch der Steuerung.
In den Positionsdaten kénnen maximal 768 Punkte eingestellt werden.
Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus

ausgefihrt werden kdénnen.

ROBO Cylinder-Funktion

x: Deaktivieren

o: Direkte
Steuerung
A Indirekte
Steuerung

Anmerkungen

Referenzpunktfahrt

o

Positionierbetrieb

o

Einstellung von Geschwindigkeit und

Beschleunigung/Verzégerung 4

Inkrementalbewegung (Inchen) A Diese Elemente miissen in
Schubbetrieb A der Positionsdatentabelle
Geschwindigkeitsanderung wahrend des Verfahrens A eingestellt werden.
Betrieb bei unterschiedlicher A

Beschleunigung und Verzdgerung

Pause o

Zonensignalausgabe A Die Zonen werden mit Hilfe

von Parametern eingestellt.

Auswahl PIO-Schema

(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n“ bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter IAl-Steuerungen SPS-Ausgangsadresse IAl-Steuerungen SPS-Eingangsadresse

Nr. 84 Eingangsregister (Bytes) Ausgangsregister (Bytes)
. . n+0, n+1 . n+0, n+1
Zielposition 42, n+3 Ist-Position 42, n+3

Nummer
1 Positionsnummer n+4, n+5 abgesch_lo_ssener n+4, n+5

Position

(Einfacher Alarmcode)
Steuersignal n+6, n+7 Statussignal n+6, n+7
(Anmerkung)  Achten Sie auf duplizierte Knotenadressen.
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(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse

Die I/O-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus vier Eingangsworten (4 Worte = 8 Bytes) und vier

Ausgangsworten in den I/O-Bereichen.

® Die Steuer- und Statussignale sind EIN/AUS-Signale in Bit-Einheiten.

® Zielposition und Ist-Position werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS
Werte von -999999 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm) eingestellt werden kénnen, sollten die
Positionsdaten innerhalb des Software-Hubbereichs der Achse liegen (0 bis effektive Hublange).

® Die Nummern der festgelegten Position und der abgeschlossenen Position werden durch
1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS Werte von 0 bis 767 eingestellt werden
kdnnen, sollte die Positionsnummer, fir die die Betriebsbedingungen festgelegt wurden, im Voraus mit
der PC-Software oder den Teach-Werkzeugen eingestellt werden.

SPS-Ausgang
Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)

P 1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits
n+0, n+l b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Zielposition
(Unteres Wort)

n+2, N+3 115 p14 Hb13 b12 b1 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Zielposition
(Oberes Wort)

Negative Zielpositionen werden als Zweierkomplement angezeigt.

n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
. N © Q| < ™~ | ©

Positions- SR YN o @ = | RSN
nummer | | | | | | § § 8 %_) 8 8 o 8 (D'_) 8

n+6, N+7  h15 b14 b13 b12 b1l b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
- | Q0 0| W| = |4+ I R T W | v
Steuersignal | & % || % o % S| 8 S 2|0 o % % n
T | x il =S R I R L T |©
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SPS-Eingang

Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

n+0, n+l b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Ist-Position
(Unteres Wort)
n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b1l b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Ist-Position
(Oberes Wort)
Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Nummer Ne R 3 Yy e e sl
abgeschl. | | | | | |12/ ¥ ¢ S| S|s = =|=|3
Position % E % oo o | |80
n+6, Nn+7 K15 p14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 bd b3 b2 bl b0
Nyl olSY 0ol 0|aal | o w i oo
sawssgnal | 2 | = | 2|25/ 22 S35 1 5 5 3 8 2 2
SEEEEEHE RSN R

Anmerkung 1  Fiur ACON-CA kann es Uber den Parameter 151 in BALM umgestellt werden.
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(3) Zuweisung von I/O-Signalen (* ,EIN“ wird in der Tabelle durch das Bit ,1* angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
32-Bit-Integer mit Vorzeichen.
Legen Sie die Zielposition in den absoluten Koordinaten fest.
Die Einheit ist 0,01 mm und der Einstellbereich -999999 bis +999999.
32-Bit- (Beispiel) Fur ,+25,40 mm“ den Wert ,2540" eingeben.
Zielposition D - Wenn der Wert die weiche Grenze fir den Parameter (0,2 mm) 3.8(2)
aten . - . o /
Ubersteigt, sollte die Bewegung so konfiguriert werden, dass sie
innerhalb der weichen Grenze (0,2 mm) liegt.
* Wenn die Eingabe als Hexadezimalwert erfolgt, werden negative
Werte als Zweierkomplement angezeigt.
16-Bit-Integer
Fir den Betrieb sind die Positionsdaten erforderlich, deren
Betriebsbedingungen im Voraus mit Teach-Werkzeugen, wie z.B. der
PC-Software, festgelegt wurden.
Positionsnummer 16-Bit- PC1 ~ |Geben Sie die Positionsnummer ein, deren Daten anhand dieses 3.8 (1)
Daten PC512 |Registers eingegeben wurden. '
Der Einstellbereich betréagt 0 bis 767.
Wenn ein Wert auBerhalb des gultigen Bereichs oder eine nicht
festgelegte Positionsnummer eingegeben wird, wird ein Alarm
ausgegeben.
b15 BKRL |Zwangsldsen der Bremse: Bei Einschalten wird die Bremse geldst. 3.6.7 (18)
Betriebsmodus: Wenn dieses Signal ausgeschaltet ist, ist der
o b14 RMOD |AUTO-Modus ausgewahlt, wenn es eingeschaltet ist, der 3.6.7 (19)
S MANU-Modus.
B b13 . .
<? b12 Nicht verfigbar
N Umschaltung Positionier-/Einfacher Direktmodus:
% b1l PMOD Signal AUS = Positioniermodus; Signal EIN = Direktmodus. 3.6.7(20)
Teach-Modus-Befehl:
b10 MODUS Signal AUS = Normalmodus; Signal EIN = Teach-Modus. 3.6.7(16)
Positionsdaten einlesen
b9 PWRT Signal EIN = Positionsdaten werden eingelesen. 3.6.7(17)
b8 JOG+ +Jog: Signal EIN = \_/erfahren in die dem Referenzpunkt 3.6.7 (13)
Steuersignal entgeggngesetzte Richtung. _
b7 JOG- |-Jog: Signal EIN = Verfahren in Richtung Referenzpunkt. 3.6.7 (13)
Umschaltung Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite:
Die Werte unter Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit* und 48
b6 JVEL |, Schrittweite” werden bei ausgeschaltetem und Parameter 47 3.6.7 (14)
,J0g-Geschwindigkeit 2“ und 49 ,Schrittweite 2“ bei eingeschaltetem
Signal verwendet.
Wechsel Jog/Inch-Betrieb:
b5 JISL Signal AUS = Jog-Betrieb; Signal EIN = Inch-Betrieb. 3.6.7(15)
b4 SON |Servo-EIN: Signal EIN = Servo wird eingeschaltet. 3.6.7 (5)
b3 RES Reset: Signal EIN = Reset. 3.6.7 (4)
b2 STP Pause: Signal EIN = Ausgabe eines Pausenbefehls. 3.6.7 (11)
b1 HOME Referenzpunktfahrt: Signal EIN = Ausgabe eines Befehls zur 3.6.7 (6)
Referenzpunktfahrt.
b0 CSTR |Positionierung Start: Signal EIN = Ausgabe eines Verfahrbefehls. 3.6.7 (7)
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(* ,EIN* wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
Ist-Position: 32-Bit-Integer mit VVorzeichen.
Die Einstelleinheit ist 0,01 mm.
. 32-Bit- Beispiel
Ist-Position | hten - I(\/IessE/)ver)t: 000003FF+ = 1023 (dezimal) = 10,23mm 38 (1)
* Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
16-Bit-Integer
N Wird zur Zielposition verfahren und die Nummer der abgeschlossenen
ummer o o . .
abgeschlossener _ Po_sm_on innerhalb des_ I_Dos_ltlonsberelchs wird gusgegeben.
Posit 16-Bit- PM1 ~ |[Bei nicht erfolgter Positionierbewegung und wéhrend der Bewegung
osition Dat PM512 |wird ,0" ausgegeb 38(1)
(Einfacher aten »0" ausgegeben. . . W
Alarmcode) Wenn ein Alar.m ausgegeben wird (wenn das Statussignal ,ALM
eingeschaltet ist), wird der einfache Alarmcode ausgegeben (s.
Betriebshandbuch fur die Hauptsteuerung).
b15 EMGS |Not-Aus: Signal EIN = Not-Aus wird aktiviert. 3.6.7 (2)
b14 PWR |Steuerung bereit: Signal EIN = Steuerung ist einsatzbereit. 3.6.7 (1)
b13 ZONE2 S.ignal EIN = die I§t-Position befindet sich innerhalb des fiir Zone 2 3.67(12)
eingestellten Bereichs.
b12 ZONEL S_ignal EIN = die Is_t-Position befindet sich innerhalb des fiir Zone 1 3.67(12)
eingestellten Bereichs.
Positionszone:
o b1l PZONE |Signal EIN = Ist-Position befindet sich innerhalb des festgelegten 3.6.7(12)
S Positionierbereichs.
E’ b10 MODES |Teach-Modus-Signal: Signal EIN = Teach-Modus ausgewahilt. 3.6.7 (16)
wl Positionsdaten eingelesen:
& b9 WEND Signal EIN = Positionsdaten vollstandig eingelesen. 3.6.7(17)
o Betriebsmodus:
b8 RMDS Signal AUS = AUTO-Modus; Signal EIN = MANU-Modus. 3.6.7(19)
Leichter Fehler:
Schaltet sich bei einem leichten Fehler ein (Grenzwert Gibersteigt
Statussignal ALML Anzahl der Bewegungen, usw.), so dass der Betrieb fortgesetzt 3.6.7 (31)
werden kann. e
b7 Anmerkung: ALM-LED schaltet sich bei einem leichten Fehler nicht
ein.
YrWenn Parameter 151 in ACON-CA auf 1" gesetzt ist, wird eine
BALM Warnung wegen zu niedriger Pufferbatteriespannung ausgegeben, | 3-6.7 (32)
sobald die Spannung abfallt.
b6 - Nicht verfigbar -
Last im Schubbetrieb verfehlt: Signal EIN = Achse hat das Werkstiick
bS | PSFL 1 Schubbetrieb verfeht:. 3.67(29)
b4 SV Betriebsbereit: Signal EIN = Servo eingeschaltet. 3.6.7 (5)
b3 ALM Alarm: Signal EIN = Alarmausgabe. 3.6.7 (3)
b2 MOVE In Bewegung: Dieses Signal bleibt eingeschaltet, wahrend sich die 3.6.7 (9)
Achse bewegt.
b1 HEND Referenzpunktfahrt abgeschlossen: Signal EIN = Referenzpunktfahrt 3.6.7 (6)
abgeschlossen.
b0 PEND |Positionieren beendet: Signal EIN = Positionieren beendet. 3.6.7 (10)
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Halbdirektmodus (Anzahl belegter Bytes: 16)

Bei diesem Betriebsmodus werden Zielposition, Positionierbereich, Geschwindigkeit,
Beschleunigung/Verzégerung und Schubstrom in die SPS eingegeben. Legen Sie alle Werte im jeweiligen
I/O-Bereich fest. Wenn die Bereichsfunktion verwendet wird, konfigurieren Sie die Parameter 1, 2, 23 und

24.

Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus

ausgefuhrt werden kénnen.

ROBO Cylinder-Funktion

o: Direkte
Steuerung
A Indirekte
Steuerung
x: Deaktivieren

Anmerkung

Referenzpunktfahrt

o

Positionierbetrieb

o

Einstellung von Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzégerung

@)

Inkrementalbewegung (Inchen)

Schubbetrieb

Geschwindigkeitsanderung wahrend des Verfahrens

Betrieb bei unterschiedlicher
Beschleunigung und Verzdgerung

Pause

Zonensignalausgabe

Parametereinstellung

notwendig.

Auswahl PIO-Schema

(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n" bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter IAl-Steuerungen SPS-Ausgangsadresse IAl-Steuerungen SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 Eingangsregister (Bytes) Ausgangsregister (Bytes)
. . n, n+1 o n, n+1
Zielposition n+2. n+3 Ist-Position n+2. n+3
Positionierbereich n+4, n+s Sollstrom n+4, n+s
n+6, n+7 n+6, n+7
2 Geschwindigkeit n+8, n+9 n+8, n+9
Beschlueunlgung/ n+10, n+11 Ist-Geschwindigkeit n+10, n+11
Verzogerung
Schubstromgrenzwert n+12, n+13 Alarmcode n+12, n+13
Steuersignal n+14, n+15 Statussignal n+14, n+15
(Anmerkung)  Achten Sie auf duplizierte Knotenadressen.
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(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse

30

Die I/O-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus einem Eingangswort (8 Worte = 16 Bytes) und einem

Ausgangswort in den I/O-Bereichen.

® Die Steuer- und Statussignale sind EIN/AUS-Signale in Bit-Einheiten.

® Zielposition und Ist-Position werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS
Werte von -999999 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm) eingestellt werden kénnen, sollten die
Positionsdaten innerhalb des Software-Hubbereichs der Achse liegen (0 bis effektive Hublange).

® |egen Sie den Positionierbereich fest. Der Positionierbereich wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit)
ausgedrickt. Obwohl in der SPS Werte von 1 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm) eingestellt werden.

® Die festgelegte Geschwindigkeit wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS
Werte von 0 bis +65535 (Einheit: 1,0 mm/Sek. oder 0,1 mm/Sek.) festgelegt werden kénnen, sollten Sie
den Wert so einstellen, dass die max. Geschwindigkeit der betreffenden Achse nicht Giberschritten wird.
Die Einheit kann Gber Parameter 159 ,,Geschwindigkeitseinheit im Feldbus-Halbdirektmodus* konfiguriert
werden.

Einstellwert Parameter 159 | Geschwindigkeitseinheit
0 1,0mm/s
1 0,1mm/s

® Die Beschleunigung/Verzégerung wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der
SPS Werte von 1 bis 300 (Einheit: 0,01 G) eingestellt werden kdnnen, sollte der Wert_die max.
Beschleunigung/Verzégerung der betreffenden Achse nicht Giberschreiten.

® Der Schubstromgrenzwert wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS Werte
von 0 (0 %) bis 255 (100 %) eingestellt werden konnen, sollte der Wert innerhalb des Einstellbereichs fir
den Schubstromgrenzwert fir die betreffende Achse liegen (s. Katalog oder Betriebshandbuch der
Achse).

Soll-Wert 0 127 255
| | |
Schubst | ! |
chubstrom-
grenzwert 0% 50% 100%

Der Sollstrom wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt (Einheit: 1mA).
Die Ist-Geschwindigkeit wird durch 2-Wort-Bindrdaten (32 Bit) ausgedrickt (Einheit: 0,01mm/s).
Der Alarmcode wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrtickt.
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)
1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bd

n+0, n+1 b4 b3 b2 bl b0
Zielposition
(Unteres Wort)
n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Zielposition
(Oberes Wort)
Negative Zielpositionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11T B10 b9 b8 b7 b6 b5 bd b3 b2 bl DO
Positionier- | & | & | & | © | © | =
bereich : 8 2 % g 8 E % @ S| 8| 2o x| -
(UnteresWort) | @ | — | @ | ¥ | N | —
n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 bd b3 b2 bl bO
Positionier- Q=8| @
bereich | | | | | | | | | | | | - | o | — 2
(oberes Wort) NG| 2| 0
n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
BT | o @ x
Geschwindig- | = | & | © e s O IR S T B T R PN g
keit N Ol o | | =Y
n+10, n+11 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bs b4 b3 b2 Dbl bO
Beschl./Verz. | | | | | | | § @ SIS E8 || v -
n+12, n+13 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bs b4 b3 b2 bl bO
Schubstrom- | | | | | | | | Q9 R e R I N
grenzwert - o
n+14, n+15 b15 b14 b13 b12 b1l b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 Dbl bO
| 2 T + 1 a4 = Wl x
. ¥ | Ol X | & | Ll s E
Steuersignal | < = | | | 1 Q]9 Lo W= 0
MlElz ez S8 25 o xlv 2]

31



1A]

SPS-Eingang

PROFINET IO

Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)
1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

n+0, n+1 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Ist-Position
(Unteres Wort)
n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl DbO
Ist-Position
(Oberes Wort)
Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bHO
o | <
Sollstromﬁ%ggggﬁgﬁwmmwwm_
(UnteresWort) | o | © | o5 | < | | = | | N | = © 77
n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 Dbl bO
2132 g
ety T T O T 0 T A B B e R R
(Oberes Wort) NEER RS
o | N | — | ©
n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Ist-Geschw.
(Unteres Wort)
n+10, n+11  bH15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Ist-Geschw.
(Oberes Wort)
Negative Werte fiir Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+12,n+13  b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Alarmcode
n+14,n+15 bl15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bd b4 b3 b2 bl bo
wlgy !l SO % _ 1 Wwialo
Statussignal g = | =z |z | | | % 3‘; | 53 = 5 =35
o299 X 2z o < =T a

Anmerkung 1  Fir ACON-CA kann es Uber den Parameter 151 in BALM umgestellt werden.
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(3) Zuweisung von 1/O-Signalen (* ,EIN“ wird in der Tabelle durch das Bit ,1*“ angezeigt und ,,AUS" durch ,0%.)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details

32-Bit-Integer mit Vorzeichen.
Legen Sie die Zielposition in den absoluten Koordinaten fest.
Die Einheit ist 0,01 mm und der Einstellbereich -999999 bis +999999.
. (Beispiel) Fur ,+25,41mm" den Wert ,2541" eingeben.
Zielposition %2&;2':]' - Wenn der Wert die weiche Grenze fir den Parameter (0,2 mm) 3.8(2)
Ubersteigt, sollte die Bewegung so konfiguriert werden, dass sie
innerhalb der weichen Grenze (0,2 mm) liegt.
* Wenn die Eingabe als Hexadezimalwert erfolgt, werden negative
Werte als Zweierkomplement angezeigt.

32-Bit-Integer

Die Einheit ist 0,01 mm und der Einstellbereich 1 bis +999999.
(Beispiel) Fur ,25,40mm"“ den Wert ,2540" eingeben.

Dieser Registerwert hat je nach Betriebsweise zwei verschiedene

. Bedeutungen.
Positionierbereich 32-Bit- - [1] Im Positionierbetrieb gibt dieses Register den zulassigen 3.8(2)
Daten Bereich ab Zielposition vor, innerhalb dem die Positionierung als

abgeschlossen gilt.

[2] Im Schubbetrieb wird der Schubbereich angezeigt. Legen Sie
den Normal- oder Schubbetrieb iber Einstellung des
Steuersignals ,PUSH" fest.

16-Bit-Integer

Geben Sie die Geschwindigkeit an, mit der die Achse verfahren
werden soll.

Die Einheit ist 1,0 mm/s oder 0,1 mm/s und der Einstellbereich 0 bis
.o | 16-Bit- 65535.

Geschwindigkeit Daten ) Die Einheit muss Uber Parameter 159 ,Geschwindigkeitseinheit im 38(2)
Feldbus-Halbdirektmodus* geandert werden.

(Beispiel) Fur ,254,0 mm/s* den Wert 254" eingeben.

Wenn der Wert fir den Verfahrbefehl die Hochstgeschwindigkeit

Ubersteigt, wird ein Alarm ausgegeben.

SPS-Ausgang

16-Bit-Integer

Legen Sie die Beschleunigung/Verzoégerung fest, mit der die Achse
verfahren werden soll (identischer Wert fiir Beschleunigung und
Verzégerung).

- Die Einheit ist 0,01 G und der Einstellbereich 1 bis 300. 3.8(2)
(Beispiel) Um ,0,30 G* festzulegen, geben sie ,30“ ein.

Wenn als Verfahrbefehl ,0“ oder ein Wert eingegeben wird, der Giber
der Hochstbeschleunigung/-verzdgerung liegt, wird ein Alarm
ausgegeben.

Beschleunigung/ | 16-Bit-
Verzdgerung Daten

16-Bit-Integer

Legen Sie den Stromgrenzwert fir den Schubbetrieb fest.
Der zuldssige Einstellbereich betragt 0 (0%) bis 255 (100%).
- Der tatséchliche Wertebereich hangt von der Achse ab. (Siehe 3.8(2)
Katalog oder Betriebshandbuch der jeweiligen Achse.) Wenn als
Verfahrbefehl ein Wert eingegeben wird, der Giber der max.
Schubgeschwindigkeit liegt, wird ein Alarm ausgegeben.

Schubstrom- 16-Bit-
grenzwert Daten
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(* ,EIN* wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
b15 BKRL |Zwangslosen der Bremse: Bei Einschalten wird die Bremse geldst. 3.6.7 (18)
Betriebsmodus: Wenn dieses Signal ausgeschaltet ist, ist der
b14 RMOD [AUTO-Modus ausgewahlt, wenn es eingeschaltet ist, der 3.6.7 (19)
MANU-Modus.
Schubrichtung:
b13 DIR Signal AUS = Richtung Zielposition abzlglich Positionierbereich. 3.6.7(22)
Signal EIN = Richtung Zielposition plus Positionierbereich.
b12 PUSH gchubbetr!eb: Signal AUS = Positionierbetrieb; Signal EIN = 3.6.7(21)
chubbetrieb
b11
b10 - Nicht verfligbar -
o b9
% b8 JOG+ +Jog: Signal EIN = \(erfahren in die dem Referenzpunkt 3.6.7(13)
) Steuersignal entgeg(_engesetzte Richtung _
(‘/F) b7 JOG- -Jog: Signal EIN = Verfahren in Richtung Referenzpunkt 3.6.7 (13)
o Umschaltung Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite:
n Die Werte unter Parameter 26 ,,Jog-Geschwindigkeit* und 48
b6 JVEL LSchrittweite” werden bei ausgeschaltetem und Parameter 47 3.6.7(14)
.J0g-Geschwindigkeit 2“ und 49 ,Schrittweite 2“ bei eingeschaltetem
Signal verwendet.
Wechsel Jog/Inch-Betrieb:
b5 Jist Signal AUSg= Jog-Betrieb; Signal EIN = Inch-Betrieb. 3.6.7(15)
b4 SON Servo-EIN: Signal EIN = Servo wird eingeschaltet. 3.6.7 (5)
b3 RES Reset: Signal EIN = Reset. 3.6.7 (4)
b2 STP Pause: Signal EIN = Ausgabe eines Pausenbefehls. 3.6.7 (11)
b1 HOME Referenzpunktfahrt: Signal EIN = Ausgabe eines Befehls zur 3.6.7 (6)
Referenzpunktfahrt.
b0 DSTR | Positionierbefehl: Signal EIN = Ausgabe eines Verfahrbefehls. 3.6.7 (8)
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(* ,EIN* wird in der Tabelle durch das Bit ,1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position
. Die Einstelleinheit ist 0,01 mm.
Ist-Position | 52-Bit- ; (Beispiel) Einlesen: 000003FFx = 1023 (dezimal) = 10,23 mm 3.8(2)
Daten * Wenn der Wert in hexadezimaler Schreibweise gelesen wird,
werden negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
32-Bit-Integer
32-Bi Der aktuell durch einen Befehl festgelegte elektrische Strom wird
-Bit-
Sollstrom Daten - angegeben. 3.8(2)
Die Einstelleinheit ist mA.
(Beispiel) Einlesen: 000003FFy = 1023 (dezimal) = 1023 mA
32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position
Die Ist-Geschwindigkeit wird angegeben.
Positiver Wert: Die Achse bewegt sich in die dem Referenzpunkt
. entgegengesetzte Richtung.
Ist- | 32-Bit- - Negativer Wert: Die Achse bewegt sich in Richtung Referenzpunkt. 3.8(2)
Geschwindigkeit | Daten Die Einstelleinheit ist 0,01 mm/s.
(Beispiel) Einlesen: 000003FFHx = 1023 (dezimal) = 10,23 mm/s
* Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
16-Bit-Integer
16-Bit- Zusammen mit einem Alarm wird auch der Alarmcode ausgegeben.
Alarmcode Daten - Wenn kein Alarm vorliegt, lautet er ,,04". 3.8(2)
Weitere Informationen zu den Alarmen finden Sie im
Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.
g b15 EMGS |Not-Aus: Signal EIN = Not-Aus wird aktiviert. 3.6.7(2)
=2 bl4 PWR Steuerung bereit: Signal EIN = Steuerung ist einsatzbereit. 3.6.7 (1)
w b13 ZONE2 |Bereich 2: Signal EIN = die Ist-Position liegt im festgelegten Bereich 3.6.7 (12)
& b12 ZONE1 |Bereich 1: Signal EIN = die Ist-Position liegt im festgelegten Bereich 3.6.7(12)
o b1l
b10 - Nicht verfigbar -
b9
Betriebsmodus:
b8 RMDS Signal AUS = AUTO-Modus; Signal EIN = MANU-Modus. 3.6.7(19)
Leichter Fehler:
Schaltet sich bei einem leichten Fehler ein (Grenzwert Gibersteigt
ALML Anzahl der Bewegungen, usw.), so dass der Betrieb fortgesetzt 367 (31)
werden kann.
Statussignal b7 z\irr\]merkung: ALM-LED schaltet sich bei einem leichten Fehler nicht
YeWenn Parameter 151 in ACON-CA auf 1" gesetzt ist, wird eine
BALM Warnung wegen zu niedriger Pufferbatteriespannung 3.6.7 (32)
ausgegeben, sobald die Spannung abfallt.
b6 - Nicht verfligbar -
Last im Schubbetrieb verfehlt: Signal EIN = Achse hat das
b5 PSFL Werkstiick im Schubbetrieb verfehlt. 36.7(23)
b4 SV Betriebsbereit: Signal EIN = Servo eingeschaltet. 3.6.7 (5)
b3 ALM Alarm: Signal EIN = Alarmausgabe. 3.6.7(3)
b2 MOVE In Bewegung: Dieses Signal bleibt eingeschaltet, wéahrend sich die 3.6.7 (9)
Achse bewegt.
Referenzpunktfahrt abgeschlossen: Signal EIN =
bl HEND Referenzpunktfahrt abgeschlossen. 3.6.7(6)
b0 PEND Positionieren beendet: Signal EIN = Positionieren beendet. 3.6.7 (10)
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3.6.5

Volldirektmodus (Anzahl belegter Bytes: 32)

In diesem Betriebsmodus werden alle Werte (Zielposition, Geschwindigkeit, usw.) direkt Gber SPS-Werte

festgelegt. Legen Sie alle Werte im I/O-Bereich fest.

Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus

ausgefihrt werden kénnen.

ROBO Cylinder-Funktion

o: Direkte
Steuerung
x: Deaktivieren

Referenzpunktfahrt

[¢]

Positionierbetrieb

@]

Einstellung von Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzégerung

o

Inkrementalbewegung (Inchen)

Schubbetrieb

Geschwindigkeitsanderung wéahrend des Verfahrens

Betrieb bei unterschiedlicher
Beschleunigung und Verzdgerung

Pause

Zonensignalausgabe

Auswahl PIO-Schema

(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n“ bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter IAl-Steuerungen SPS-Ausgangsadresse IAl-Steuerungen SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 Eingangsregister (Bytes) Ausgangsregister (Bytes)
. " n, n+1 " n, n+1
Zielposition n+2. n+3 Ist-Position n+2. n+3
+ + + +

Positionierbereich n+4, n+5 Sollstrom n+4, n+s

n+6, n+7 n+6, n+7

Lo n+8, n+9 Lo n+8, n+9
Geschwindigkeit n+10. n+11 Ist-Geschwindigkeit n+10 n+1l
Zonenarenze + n+12, n+13 Alarmcode n+12, n+13
. g n+14, n+15 n+14, n+15
Zonenarenze n+16, n+17 Belegter Bereich n+16, n+17
9 n+18, n+19 n+18, n+19
Beschleunigung n+20, n+21 Gesamtzahl der n+20, n+21
Verzbgerung n+22, n+23 Bewegungen n+22, n+23
Schubstromgrenzwert n+24, n+25 Gesamte n+24, n+25
Stromgrenzwert n+26, n+27 Verfahrstrecke n+26, n+27
Steuersignal 1 n+28, n+29 Statussignal 1 n+28, n+29
Steuersignal 2 n+30, n+31 Statussignal 2 n+30, n+31

(Anmerkung) Bereiche mit dem Vermerk ,Belegter Bereich* konnen daher nicht fir andere Zwecke verwendet

werden.

Vermeiden Sie auch Duplikationen der Knotenadresse.
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(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse

Die I/O-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus einem Eingangswort (16 Worte = 32 Bytes) und einem
Ausgangswort in den I/O-Bereichen.

Steuersignale 1 und 2 und Statussignale sind EIN/AUS-Bit-Signale.

Zielposition und Ist-Position werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS
Werte von -999999 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm) eingestellt werden. sollten die Positionsdaten
innerhalb des Software-Hubbereichs der Achse liegen (0 bis effektive Hubléange).

Legen Sie den Positionierbereich fest. Der Positionierbereich wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit)
ausgedrickt. Obwohl in der SPS Werte von 1 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm) eingestellt werden.

Die festgelegte Geschwindigkeit wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS
Werte von 0 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm/s) festgelegt werden kénnen, sollte der Wert die max.
Geschwindigkeit der betreffenden Achse nicht tberschreiten.

Die Beschleunigung/Verzégerung wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der
SPS Werte von 1 bis 300 (Einheit: 0,01 G) eingestellt werden kdnnen, sollte der Wert die max.
Beschleunigung/Verzégerung der betreffenden Achse nicht Uiberschreiten.

Der Schubstromgrenzwert wird durch 1-Wort-Bindrdaten (16 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS Werte
von 0 (0 %) bis 255 (100 %) festgelegt werden konnen, sollte der Wert innerhalb des Einstellbereichs fiir
den Schubstromgrenzwert fir die betreffende Achse liegen (s. Katalog oder Betriebshandbuch der
Achse).

Soll-Wert |0 ‘I?|_7 2£'|)5
| | |
Schubstrom- 0% 50% 100%
grenzwert

Legen Sie den gewlnschten Grenzwert fir den Strom fest. Der Grenzwert flr den Strom wird durch
1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. In der SPS kénnen Werte von 0 (0 %) bis 255 (100 %)
festgelegt werden. (Siehe Grafik zum Schubstrom-Grenzwert (obere Grafik).)
Zonengrenze ,+* und Zonengrenze ,-“ werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedruckt. Obwohl in
der SPS Werte von -999999 bis +999999 eingestellt werden kénnen, sollte der Wert fir Zonengrenze ,-*
kleiner sein als fur Zonengrenze ,+*.

Der Sollstrom wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt (Einheit: 1mA).

Die Ist-Geschwindigkeit wird durch 2-Wort-Bindrdaten (32 Bit) ausgedrickt (Einheit: 0,01mm/s).

Der Alarmcode wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrickt.

Die Gesamtzahl der Bewegung wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt (Einheit: Mal).

Die gesamte Verfahrstrecke wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt (Einheit: m).
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)

n+0, n+1

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7

b6

b5

b4

b3

b2

b1

b0

Zielposition
(Unteres Wort)

n+2, n+3

b15

b14

b13

b12

b11

b10

b9

b8

b7

b6

b5

b4

b3

b2

b1

b0

Zielposition
(Oberes Wort)

Negative Zielpositionen werden als Zweierkomplement angezeigt.

b15 b14 b13 b12 b11 b10

n+4, n+5

b9

b8

b7

b6

b5

b4

b3

b2

b1

o]0}

Positionier-
bereich
(Unteres Wort)

32,768

16,384

N
o))
—
0

©
o)
<
<

2,048

<
N
Q
o

512

256

128

<
©

32

16

4

2

n+6, n+7

b15

b14

b13

b12

D11

b10

b9

b8

b7

b6

b5

b4

o
N

o
—_

o
(@)

Positionier-
bereich
(Oberes Wort)

524,288 &

262,144

131,072

65,536

n+8, n+9

O
iy
o

O
—_
SN

b13

p12

b11

b10

b9

b8

b7

b6

b5

b4

O
w

(o
N

o
—_

o
(@)

Geschwindig-
keit
(Unteres Wort)

32,768

16,384

8,192

4,096

2,048

1,024

512

256

128

64

32

16

8

4

2

1

n+10, n+11

b15

b14

b13

b12

b11

b10

b9

b8

b7

b6

b5

b4

o
—

o
(@)

Geschwindig-
keit
(Oberes Wort)

524,288

262,144\,

131,072

65,536

n+12, n+13

b15

b14

b13

b12

b11

b10

b9

b8

b7

b6

b5

b4

O
w

O
N

o
—

o
(@)

Zonengrenze+
(Unteres Wort)

n+14, n+15

b15

b14

b13

p12

b11

b10

b9

b8

b7

b6

b5

b4

b3

b2

b1

o[0)

Zonengrenze+
(Oberes Wort)

Negative Werte fiir die Zonengrenze werden als Zweierkomplement angezeigt.
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)
1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

n+16, n+17 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl DO

Zonengrenze-
(Unteres Wort)

n+18, n+19 P15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bS5 b4 b3 b2 bl bO

Zonengrenze-
(Oberes Wort)

Negative Werte fiir die Zonengrenze werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+20, n+21 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

256
128

Beschleunig. | | | | | | | | N R B T I B

n+22, n+23 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

256
128
64
32
16
8
4
2
1

Verzogerung | | | | | | | |

n+24, n+25 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl DbO

Schubstrom- | | | | | | | |
grenzwert

128
64
32
16
8
4
2
1

n+26, n+27 P15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bd b4 b3 b2 b1 bO

Strom- o)
(Anm. 1)
n+28, n+29 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
R Qa Qo g2 = K |4 o= T
Steuersignal 1 | | | | Q£ Q¢ | % £ 213 8 8 BElpE| 2 % 2o
z2|z< O < | < | = = |00 T a
n+30,n+31  p15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Steuersignal 2

BKRL
RMOD
JOGH+
JOG—

JVEL

JISL
SON
RES
STP
HOME
DSTR

Anmerkung 1 Nur verfugbar in PCON-CA/CFA.
Anmerkung 2  Nur verfligbar in ACON-CA
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SPS-Eingang
Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

< 1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits
n+0, n+1 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 bd b3 b2 bl bO
Ist-Position
(Unteres Wort)
n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl b
Ist-Position
(Oberes Wort)

Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.

n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
[ee] <t © ©

Soswom | 218121813 /8 /288 3 82 el oo

(Unteres Wort) NG | | s Q| =N

n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 bl11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
s3I R|g

Sollstrom Ly S g2

(Oberes Wort) J 1815 | v
o | 8| = | @

n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Ist-Geschw.

(Unteres Wort)

n+10, n+11 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 bd b3 b2 bl bO

Ist-Geschw

(Oberes Wort)

Negative Werte fiir Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+12, n+13 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Alarmcode

n+l4~n+19 Db15 b14 b13 D12 b11T b0 b9 b8 b7 b6 bS b4 b3 b2 bl bO

Nicht
verfugbar
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)
1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

n+20, n+21 b15 bl4 b13 b12 b1l b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

o | <

Gesamtzahlder | 8 | & | «~ SR J| o ® | g | | ©

Bewegungen : $ 4o |o|lo|lRIY Nl O || a | ®] ¥ N A
(UnteresWort) | & | = | © | ¥ | & |

n+22, n+23 b15 bl14 b13 bl12 bll b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4

on
w
o
N
o
=
(o8
o

Gesamtzahl der % §| g ©
Bewegungen | | | | | [ [ L LI T sl a8
(Oberes Wort) N9 | 2o

n+24, n+25 b15 bl1l4 b13 bl1l2 bll b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4

on
w
o
N
o
=
(o8
o

Gesamte VI S| ©| 0| «
O (o] N () [ee]
()] (o)) N
Verfahrstrecke : $ 18| 3 S|l Rl vy S| 8| S| o] v | |
(UnteresWort) | o | = | @ | | &N |

n+26, n+27 b15 bl1l4 b13 bl12 bll b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4

on
w
o
N
o
=
(o8
o

Gesamte % §, g 3
Verfahrstrecke | [ | | | [ [ L LTI Sl ] a8
(Oberes Wort) 5| K| 3] ©

n+28, n+29 b15 bl14 b13 bl1l2 bll b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4

on
w
o
N
o
=
(o8
o

Ja

statussignal 1 | [ | || [ L] L LT TP B
<<

n+30, n+31 b1l5 bl4 bl3 bl2 bll bl0 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Dl |D|L|Zoalea| Q222 4129

Statussignal 2 g =/ 2| 2|0 5‘5 85 % % % | & 5) = 8 & &
SOOI NIZSES|E | 5| 2| a IS | IT|a

N | N|a o

Anmerkung 1 Nur verfugbar in PCON-CA/CFA.
Anmerkung 2 Fir ACON-CA kann es Uber den Parameter 151 in BALM umgestellt werden.
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(3) Zuweisung von 1/0O-Signalen (* ,EIN“ wird in der Tabelle durch das Bit ,1“ angezeigt und ,AUS" durch ,0%.)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details

32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position

Legen Sie die Zielposition in den absoluten Koordinaten fest.

Die Einheit ist 0,01 mm und der Einstellbereich -999999 bis +999999.

32-Bit- (Beispiel) Fur ,+25,41mm“ den Wert ,2541" eingeben.

Zielposition - Wenn der Wert die weiche Grenze fur den Parameter (0,2 mm) 3.8(3)

Daten ubersteigt, sollte die Bewegung so konfiguriert werden, dass sie

innerhalb der weichen Grenze (0,2 mm) liegt.

* Wenn die Eingabe als Hexadezimalwert erfolgt, werden negative
Werte als Zweierkomplement angezeigt.

32-Bit-Integer

Die Einheit ist 0,01 mm und der Einstellbereich 1 bis +999999.

(Beispiel) Fur ,25,40mm"“ den Wert ,2540" eingeben.

Dieser Registerwert hat je nach Betriebsweise zwei verschiedene

32-Bit- Bedeutungen.

Positionierbereich - [1] Im Positionierbetrieb gibt dieses Register den zulassigen Bereich | 3.8 (3)

Daten ab Zielposition vor, innerhalb dem die Positionierung als
abgeschlossen gilt.

[2] Im Schubbetrieb wird der Schubbereich angezeigt. Legen Sie
den Normal- oder Schubbetrieb tUber Einstellung des
Steuersignals ,PUSH" fest.

32-Bit-Integer

Geben Sie die Geschwindigkeit an, mit der die Achse verfahren
32.Bit- werden soll.

Geschwindigkeit - Die Einheit ist 0,01 mm/s und der Einstellbereich 0 bis 999999. 3.8(3)
Daten (Beispiel) Fir ,25,41mm/s* den Wert ,2541* eingeben.

Wenn der Wert fir den Verfahrbefehl die Hochstgeschwindigkeit
Ubersteigt, wird ein Alarm ausgegeben.

SPS-Ausgang

32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position

Nach Abschluss der Referenzpunkfahrt kann separat von den

parameterbasierten Zonengrenzen ein effektives Zonensignal

ausgegeben werden.

Das Signal ,PZONE" schaltet sich ein, wenn die Ist-Position innerhalb

dieser +/- Grenzen liegt.

Zonengrenze+ | 32-Bit- (Beispiel) Fiur ,+25,40 mm*“ den Wert ,2540“ eingeben.

/Zonengrenze— | Daten . Die Einheit ist 0,01mm/s und der Einstellbereich -999999 bis 999999. 38(3)

Geben Sie einen Wert ein, der dem Verhaltnis ,Zonengrenze+>

Zonengrenze-“ entspricht.

Wenn diese Funktion nicht verwendet wird, geben Sie fur die Plus-

und Minusgrenzen denselben Wert ein.

* Wenn die Eingabe als Hexadezimalwert erfolgt, werden negative
Werte als Zweierkomplement angezeigt.
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(* ,EIN* wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

MOD1 EIN und MODO AUS = Verzégerungsfilter erster Ordnung.

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
) 16-Bit-Integer
Beschleunigung 16-Bit- ) Geben Sie die Beschleunigung/Verzégerung an, mit der die Achse
Daten verfahren werden soll.
Die Einheit ist 0,01 G und der Einstellbereich 1 bis 300. 3.8(3)
(Beispiel) Fur ,0,30 G" den Wert ,30" eingeben. ’
Verzo 16-Bit- Wenn als Verfahrbefehl ,,0“ oder ein Wert eingegeben wird, der tber
€rzogerung Daten ) der Hochstbeschleunigung/-verzégerung liegt, wird ein Alarm
ausgegeben.
16-Bit-Integer
Legen Sie den Stromgrenzwert fir den Schubbetrieb fest. Der
i ni zulassige Einstellbereich betragt 0 (0%) bis 255 (100%).
Scréjr?zsvtvrgrrtn }36atz ':] - Der tatséchliche Wertebereich hangt von der Achse ab. (Siehe 3.8(3)
9 Katalog oder Betriebshandbuch der jeweiligen Achse.)
Wenn als Verfahrbefehl ein Wert eingegeben wird, der tiber der max.
Schubgeschwindigkeit liegt, wird ein Alarm ausgegeben.
16-Bit-Integer
Stromgrenzwert 16-Bit- Legen Sie den Stromschwellenwert in diesem Register fest, um zu
(nur Daten - prufen, ob der Schwellenwert Giberschritten wird oder nicht. 3.8(3)
PCON-CA/CFA) Der zulassige Einstellbereich betragt 0 (0%) bis 255 (100%). Wenn
der Schwellenwert nicht geprift werden soll, geben Sie ,0" ein.
b15 . .
b1d - Nicht verfugbar -
% NTC1 |Vibrations- Waéhlen Sie den erforderlichen
2 b13 (nur Unterdriickungs- | Servo-Korrekturfaktor.
zZ ACON-CA) | Modus 1 NTC1 NTCO Funktion
p Keine Vibrationsunterdriickung
2 NTCO | Vibrations- AUS AUS | verwenden. 3.6.7 (33)
n b12 (nur Unterdriickungs- AUS EIN Parametersatz 1 auswahlen.
ACON-CA) | Modus 0 EIN AUS | Parametersatz 2 auswéhlen.
EIN EIN Parametersatz 3 auswéhlen.
b1l - Nicht verfligbar -
SMOD
(nur Stillstandsiiberwachung: Signal EIN = Servosteuerung wahrend des
b10 PCON- |Anhaltens 36.7(28)
Steuersignal 1 CAICFA)
Stopp-Modus im Standby auswahlen
b9 ASOl |Stopp-Modus 1 |[ASOL [ASOO Seakiv Funktion
AUS | Aus | Deaktvieren
(Servo ist immer eingeschaltet.)
Servo schaltet sich nach der unter
AUS EIN | parameter 36 festgelegten Zeit aus. 3.6.7 (30)
EIN AUS Servo schaltet sich nach der unter
b8 ASOO0 | Stopp-Modus 0 Parameter 37 festgelegten Zeit aus.
EIN EIN Servo schaltet sich nach der unter
Parameter 38 festgelegten Zeit aus.
b7 MOD1 quchIeynigungs-Nerzb‘gerupgsmodus:
Beide Signale AUS = trapezférmiger Verlauf, 3.6.7 (29)
b6 MODO MOD1 AUS und MODO EIN = S-férmiger Verlauf, oder e
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(* ,EIN* wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
GSL1 i Erforderlichen Servo-Korrekturfaktor wéhlen
b5 (nur Servo-Verstarkungs- _
parameterauswafﬂ 1 GSL1 | GSLO Funktion
ACON-CA) AUS | AUS Parametersatz 0 auswahlen. 3.6.7 (34)
GSLO Servo-Verstarkungs- AUS | EIN Parametersatz 1 ausw?hlen.
b4 (nur EIN | AUS Parametersatz 2 auswahlen.
ACON-CA) parameterauswahl 0 EIN | EIN | Parametersatz 3 auswahlen.
Inkrementalbewegung:
Steuersignal 1 b3 INC Wenn dieses Signal ausgeschaltet ist, werden absolute 3.6.7 (24)
Positionsbefehle ausgegeben, und andernfalls inkrementale.
Schubrichtung:
b2 DIR Signal AUS = Richtung Zielposition abziiglich Positionierbereich. 3.6.7 (22)
Signal EIN = Richtung Zielposition plus Positionierbereich.
Schubbetrieb:
bl PUSH Signal AUS = Positionierbetrieb; Signal EIN = Schubbetrieb 36.7(21)
b0 - Nicht verflgbar -
b15 BKRL |Zwangslésen der Bremse: Bei Einschalten wird die Bremse gelost. 3.6.7 (18)
Betriebsmodus:
bl14 RMOD | Wenn dieses Signal ausgeschaltet ist, ist der AUTO-Modus 3.6.7 (19)
% ausgewahlt, wenn es eingeschaltet ist, der MANU-Modus.
o b13
= bh12
2 b1l - Nicht verfugbar -
n b10
b9
b8 JOG+ +Jog: Signal EIN = \(erfahren in die dem Referenzpunkt 3.6.7 (13)
entgegengesetzte Richtung.
b7 JOG- -Jog: Signal EIN = Verfahren in Richtung Referenzpunkt. 3.7.7 (13)
Steuersignal 2 Umschaltung Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite:
Die Werte unter Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit* und 48
b6 JVEL | ,Schrittweite* werden bei ausgeschaltetem und Parameter 47 3.6.7 (14)
J0og-Geschwindigkeit 2“ und 49 ,Schrittweite 2" bei eingeschaltetem
Signal verwendet.
Wechsel Jog/Inch-Betrieb:
b5 JISL Signal AUSg= Jog-Betrieb; Signal EIN = Inch-Betrieb. 3.6.7(15)
b4 SON Servo-EIN: Signal EIN = Servo wird eingeschaltet. 3.6.7 (5)
b3 RES Reset: Signal EIN = Reset. 3.6.7 (4)
b2 STP Pause: Signal EIN = Ausgabe eines Pausenbefehls. 3.6.7(11)
b1 HOME Referenzpunktfahrt: Signal EIN = Ausgabe eines Befehls zur 3.6.7 (6)
Referenzpunktfahrt.
b0 DSTR |Positionierbefehl: Signal EIN = Ausgabe eines Verfahrbefehls. 3.6.7 (8)
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(* ,EIN“ wird in der Tabelle durch das Bit ,1“ angezeigt und ,AUS" durch ,,0“.)

sobald die Spannung abfallt.

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position
N 39-Bit- Die Einstelleinheit ist 0,01 mm. .
Ist-Position Daten - (Beispiel) Messwert: 000003FF+ = 1023 (dezimal) = 10,23 mm 3.8(3)
* Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
32-Bit-Integer
32-Bi Der aktuell durch einen Befehl festgelegte elektrische Strom wird
-Bit-
Sollstrom Daten - angegeben. 3.8(3)
Die Einstelleinheit ist mA.
(Beispiel) Messwert: 000003FF+ = 1023 (dezimal) = 1023 mA
32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position
Die Ist-Geschwindigkeit wird angegeben.
Positiver Wert: Die Achse bewegt sich in die dem Referenzpunkt
Ist- 32-Bit- entgegengesetzte Richtung.
G L - Negativer Wert: Die Achse bewegt sich in Richtung Referenzpunkt. 3.8(3)
eschwindigkeit | Daten SI N
Die Einstelleinheit ist 0,01 mm/s.
(Beispiel) Messwert :000003FFr#=1023 (dezimal) = 10,23 mm/s
* Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
16-Bit-Integer
16-Bit- Zusammen mit einem Alarm wird auch der Alarmcode ausgegeben.
Alarmcode Daten - Wenn kein Alarm vorliegt, lautet er ,0“. 3.8(3)
Weitere Informationen zu den Alarmen finden Sie im
Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.
Gesamtzahl der | 32-Bit- ) 32-Bit-Integer )
g Bewegungen Daten (Einheit: Mal)
E’ Gesamte 32-Bit- ) 32-Bit-Integer )
3)9 Verfahrstrecke | Daten (Einheit: m)
8 b15
b14
b13
b12
b1l
b10
b9
b8 - Nicht verfiigbar -
b7
b6
b5
. b4
Statussignal 1 b3
b2
bl
Leichter Fehler:
Schaltet sich bei einem leichten Fehler ein (Grenzwert Uibersteigt
ALML Anzahl der Bewegungen, usw.), so dass der Betrieb fortgesetzt 3.6.7 (31)
werden kann.
b0 Anmerkung: ALM-LED schaltet sich bei einem leichten Fehler nicht
ein.
YeWenn Parameter 151 in ACON-CA auf ,1“ gesetzt ist, wird eine
BALM Warnung wegen zu niedriger Pufferbatteriespannung ausgegeben, | 3-6.7 (32)

45




1A]

PROFINET IO

(* ,EIN* wird in der Tabelle durch das Bit ,1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
b15 EMGS [Not-Aus: Signal EIN = Not-Aus wird aktiviert. 3.6.7(2)
b14 PWR  |Steuerung bereit: Signal EIN = Steuerung ist einsatzbereit. 3.6.7(1)
b13 ZONE2 S_lgnal EIN = die Igt-P03|t|on befindet sich innerhalb des fiir Zone 2 3.6.7 (12)

eingestellten Bereichs.
b12 ZONEL S_lgnal EIN = die Igt-P03|t|on befindet sich innerhalb des fiir Zone 1 3.6.7 (12)
eingestellten Bereichs.
Positionszone:
b1l PZONE |Signal EIN = Ist-Position befindet sich innerhalb des festgelegten 3.6.7(12)
Positionierbereichs.
Lastausgangsprifung:
LOAD Signal EIN = die festgelegte Last wurde erreicht. Signal AUS = die
b10 @anm.1)  |Lastwurde noch nicht erreicht. 3.6.7 (26)
(Weitere Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der
Hauptsteuerung.)
< Drehmomentstatus:
S TRQS Signal EIN = die festgelegte Last wurde erreicht. Signal AUS = die
'u% Statussignal 2 b9 (anm 1) |Lastwurde noch nicht erreicht. 3.6.7 (27)
) (Weitere Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der
& gauptsteuecrjung.)
etriebsmodus:
b8 RMDS Signal AUS = AUTO-Modus; Signal EIN = MANU-Modus. 3.6.7(19)
Referenzpunktfahrt wird ausgefihrt: Signal EIN = Referenzpunktfahrt
b7 GHMS wird ausgefihrt. 36.7()
b6 PUSHS |Laufender Schubbetrieb: Signal EIN = Schubbetrieb wird ausgefiihrt. | 3.6.7 (25)
Last im Schubbetrieb verfehlt: Signal EIN = Achse hat das Werkstiick
bS | PSFL  lim Schubbetrieb verfenlt. 3.67(23)
b4 SV Betriebsbereit: Signal EIN = Servo eingeschaltet. 3.6.7 (5)
b3 ALM Alarm: Signal EIN = Alarmausgabe. 3.6.7(3)
b2 MOVE In Bewegung: Dieses Signal bleibt eingeschaltet, wahrend sich die 3.6.7 (9)
Achse bewegt.
b1 HEND Referenzpunktfahrt abgeschlossen: Signal EIN = Referenzpunktfahrt 3.6.7 (6)
abgeschlossen.
b0 PEND |Positionieren beendet: Signal EIN = Positionieren beendet. 3.6.7 (10)

Anmerkung 1 Nur verfligbar in PCON-CA/CFA.
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3.6.6

Fern-1/O-Modus 2 (Anzahl belegter Bytes: 12)

In diesem Betriebsmodus wird der Betrieb der Hardware-PIO (24V 1/O) durch eine
EtherNet/IP-Kommunikation dargestellt.

Stellen Sie die Positionsdaten mit Hilfe eines Teach-Werkzeugs ein.

Die Nummer der betriebsbereiten Positionen hangt von den Einstellungen des Parameters 25

,PIO-Schema*“ ab.

Dieser Modus entspricht dem Fern-1/O-Modus, bietet jedoch die Funktionen zum Einlesen der Ist-Position

und des Sollstroms.

Im Folgenden werden die Merkmale der verschiedenen PIO-Schemata beschrieben. (Weitere
Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.)

Einstellung von| - geiensmodus I/O-Parameter
Parameter 25
0 Positioniermodus | 64 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgange
64 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgang
Positionier- und Jog-Betrieb werden unterstitzt.
1 Teach-Modus : L . . .
Die Ist-Position kann unter einer festgelegten Positionsnummer gespeichert
werden.
2 256-Punkt-Modus | 256 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgang
3 512-Punkt-Modus | 512 Positionierpunkte, kein Bereichsausgang
7 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgange
Magnetventil- | Fir jede Positionsnummer kann direkt ein Betriebsbefehl festgelegt werden.
modus 1 Fur jede Positionsnummer wird ein ,Positionieren beendet“-Signal
ausgegeben.
3 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgange
5 Magnetventil- | Betrieb mit Vorwarts-, RlUckwarts- und Zwischenpositionsbefehlen.
modus 2 Fur jede Vorwarts-, Ruckwarts- und Zwischenposition wird ein ,Positionieren
beendet“-Signal ausgegeben.

Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus

ausgefuhrt werden koénnen.

P10O-Schema
; ; 0: 1: 2: 3: 4: 5:
ROBO Cylinder-Funktion Positionier- |Teach- 256-Punkt- |512-Punkt- |Magnetventil- |Magnetventil-

modus Modus Modus Modus modus 1 modus 2
Referenzpunktfahrt o o o o o x
Positionierbetrieb o o o o o o
Einstellung von
Geschwindigkeit und o o o o o o
Beschl./Verz.
Inkrementalbewegung o o o o o o
(Inchen)
Schubbetrieb o o o o o x
Geschwindigkeitsanderun
wahrend deg Verfahrens J © © © © % ©
Betrieb bei unterschigqllicher o o o o 5 o
Beschleunigung/Verzdgerung
Pause o o o o 0o o (*1)
Zonensignalausgabe o o o x o o
Auswahl PIO-Schema
(durch Parameter) © © © © © ©

o: Unterstitzt, x: Nicht unterstitzt

(*1) Dieser Betriebsmodus ist verfligbar, wenn Parameter 27 ,Verfahrbefehlstyp” auf ,0“ gesetzt ist.
Durch Ausschalten des ,Verfahrbefehls* kann das System voriibergehend gestoppt werden.
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(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n" bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter IAl-Steuerungen DI | SPS-Ausgangsadresse| |Al-Steuerungen DO | SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 und Eingangsregister (Bytes) und Ausgangsregister (Bytes)
Porthummer 0 bis 15 n, n+1 Porthummer 0 bis 15 n, n+1
n+2, n+3 Belegter Bereich n+2, n+3
n+4, n+5 " n+4, n+5
4 Belegter Bereich n+6, n+7 Ist-Position n+6, n+7
n+8, n+9 Sollstrom n+8, n+9
n+10, n+11 n+10, n+11
(Anmerkung) Bereiche mit dem Vermerk ,Belegter Bereich* konnen daher nicht fir andere Zwecke verwendet

werden.

Vermeiden Sie auch Duplikationen der Knotenadresse.

(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse
Die 1/0-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus 6 Eingangsworten (Kanalen) and 6 Ausgangsworten (6
Worte =12 Bytes) in den 1/0O-Bereichen.
® Die Uber die Portnummer gesteuerten Bereiche werden Uber EIN/AUS-Bit-Signalen geregelt.
® Die Ist-Position wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedrickt (Einheit: 0,01 mm).

® Der Sollstrom wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt (Einheit: 1mA).

SPS-Ausgang

Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)

A

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

v

n+0, n+1 F E D C B A 9 3 7 6 5 4 3 2 1 0
Eingangsport-
nummerder | 2 | I | 2N 2| Q2 oo |~ ©|wb|~ | ®m® & —|O
Steuerung
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

l

n+0, n+1 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Ausgangsport
nummerder | 2 | ¥ |2 ¥ 2|2 o 0| ~|©O0|w|T|®m 8| —|O
Steuerung
n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 bd b3 b2 bl bo
Nicht
verflgbar
n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Ist-Position
(Unteres Wort)
n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl b0
Ist-Position
(Oberes Wort)
Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bd b4 b3 b2 bl bo
[e) <
Solistom | € 18| & K| F || v 9| @ <ol o
(UnteresWort)g‘g;ggSE&)ﬁ@m‘—OOQ'N‘_
n+10, n+11 b15 b14 b13 b12 b1l b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl b0
2373 g
sty I T I T T B R A R B R I R A S I S
(Oberes Wort) NEERE R )
0| N | - | ©
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(3) Zuweisung von I/O-Signalen
Informationen zur Signalzuweisung entsprechend dem jeweiligen PIO-Schema finden Sie unter 3.6.2 (3),
Zuweisung von I/O-Signalen im Fern-1/0O-Modus.

Die Signalzuweisung fir Sollstrom und Ist-Position wird in nachfolgender Tabelle beschrieben.

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details

32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position

> 3 32-Bit- Die Einstelleinheit ist 0,01 mm. _

c Ist-Position Daten - (Beispiel) Messwert: 000003FFH = 1023 (dezimal) = 10,23 mm -

S * Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden

-,_% negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.

%) 32-Bit-Integer

% Sollstrom 32-Bit- ) Es wird der durch den Befehl vorgegebene Stromwert angezeigt. )

Daten Die Einstelleinheit ist 1 mA.

(Beispiel) Messwert: 000003FFH = 1023 (dezimal) = 1023 mA
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3.6.7 1/0-Signalsteuerungen und -funktionen

(1)

2

3

4

* In der Tabelle bedeutet EIN, dass das entsprechende Bit-Signal ,1“ ist, und AUS steht fir ,,0“.
Nachfolgend werden die I/O-Steuerungen und Funktionen im Positionier-/Einfachen Direktmodus,
Halbdirektmodus und Volldirektmodus beschrieben. Informationen zu I/O-Signalen im Fern-1/0-Modus und
Fern-1/0-Modus 2 finden Sie im Betriebshandbuch der Steuerung.

Steuerung bereit (PWR) [SPS-Eingangssignal

Wenn die Steuerung nach dem Einschalten das System steuern kann, wird dieses Signal eingeschaltet.
m Funktion

Das Signal wird unabhangig von Alarmen oder dem Servo-Zustand eingeschaltet, wenn die Initialisierung
der Steuerung nach dem Einschalten des Stroms ordnungsgemaf abgeschlossen wurde und die
Steuerung das System steuern kann.

Auch bei Vorliegen eines Alarms wird das Signal eingeschaltet, sofern die Steuerung das System steuern
kann.

Not-Aus (EMGS) [SPS-Eingangssignal

Das Signal wird eingeschaltet, wenn die Steuerung durch einen Not-Aus gestoppt wurde.

m Funktion

Das Signal wird eingeschaltet, wenn die Steuerung durch einen Not-Aus gestoppt (die
Motorantriebsspannung unterbrochen) wurde. Wenn der Not-Aus-Status aufgehoben wird, wird das Signal
ausgeschaltet.

Alarm (ALM) [SPS-Eingangssignal

Das Signal wird eingeschaltet, wenn durch die Steuerungsschutzschaltung (Funktion) ein Fehler erkannt
wird.

m Funktion

Das Signal wird eingeschaltet, wenn ein Fehler erkannt und die Schutzschaltung (Funktion) aktiviert wird.
Wenn die Alarmursache beseitigt und das Reset-Signal (RES) eingeschaltet wird, wird der Alarm
ausgeschaltet, sofern es sich um einen Alarm auf Operationsaufhebungsebene handelt. (Im Fall eines
Alarms auf Kaltstartebene muss der Strom aus- und wieder eingeschaltet werden.)

Wenn ein Alarm erkannt wird, leuchtet die Status-LED vorne an der Steuerung rot (s. 3.3 ,PROFINET
I/0-Schnittstelle).

Reset (RES) [SPS-Ausgangssignal

Dieses Signal bt zwei Funktionen aus. Mit seiner Hilfe kdnnen Steuerungsalarme zurtickgesetzt und im
Pausenzustand die verbleibende Verfahrstrecke verworfen werden.
m Funktion
[1] Wenn dieses Signal bei Vorliegen eines Alarms nach der Beseitigung der Alarmursache von AUS auf
EIN geschaltet wird, wird das Alarmsignal (ALM) zuriickgesetzt. (Im Fall eines Alarms auf
Kaltstartebene muss der Strom aus- und wieder eingeschaltet werden.)
[2] Wenn dieses Signal wahrend einer Pause von EIN auf AUS geschaltet wird, wird die verbleibende
Verfahrstrecke verworfen.
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(5) Servo-EIN (SON) [SPS-Ausgangssignal|

52

Betriebsbereit (SV) |SPS-Eingangssignall

Wenn Sie das SON-Signal einschalten, wird der Servo eingeschaltet.
Wenn Sie das SON-Signal eingeschaltet ist, wird der Servo eingeschaltet. Wenn der Servo-Motor

eingeschaltet wird, leuchtet die Status-LED vorne an der Steuerung grin (s. 3.3 ,PROFINET
1/0-Schnittstelle).

Das SV-Signal wird mit dieser LED-Anzeige synchronisiert.

m Funktion
Mit Hilfe des SON-Signal kann die Steuerung ein- und ausgeschaltet werden.

Bei eingeschaltetem SV-Signal ist der Servomotor der Steuerung eingeschaltet und der Betrieb moglich.
Die Signale SON und SV hangen wie folgt miteinander zusammen.

SON R
(SPS—IAl-Steuerungen)

SV
(IAl-Steuerungen—SPS)
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(6) Referenzpunktfahrt (HOME) [SPS-Ausgangssignal
Referenzpunktfahrt abgeschlossen (HEND) [SPS-Eingangssignal|

Referenzpunktfahrt wird ausgefiihrt (GHMS) |SPS-Eingangssignal

Wenn das HOME-Signal eingeschaltet wird, wird dieser Befehl beim Hochfahren (EIN-Flanke) ausgefuhrt
und die Referenzpunktfahrt erfolgt daraufhin automatisch. Nach Abschluss der Referenzpunktfahrt wird das
GHMS-Signal eingeschaltet.

Wenn das HEND-Signal eingeschaltet wird, wird das HOME-Signal ausgeschaltet.

Nachdem es eingeschaltet wurde, wird das HEND-Signal nicht mehr ausgeschaltet, bis die
Stromversorgung ausgeschaltet oder erneut das HOME-Signal eingegeben wird. Nachdem es
eingeschaltet wurde, wird das HEND-Signal nicht mehr ausgeschaltet, bis die Stromversorgung
ausgeschaltet oder erneut das HOME-Signal eingegeben wird.

Auch bei bereits abgeschlossener Referenzpunktfahrt kann durch Einschalten des HOME-Signals eine
Referenzpunktfahrt ausgefuhrt werden.

HOME —\ /'
(SPS—IAI-Steuerungen)
B

GHMS
(IAI-Steuerungen—SPS)

HEND
(IAI-Steuerungen—SPS)

PEND
(IAI-Steuerungen—SPS)

MOVE
(IAI-Steuerungen—SPS)

Achsenbetrieb / \ \

Mechanisches Ende  Stopp an Referenzpunkt

/I Achtung: Wenn der Positionierbefehl im Fern-1/0-Modus, Fern-l/0-Modus 2 und Positionier-/Einfachen
Direktmodus ausgegeben wird, ohne dass nach Einschalten des Stroms eine Referenzpunktfahrt
durchgefuhrt wurde, erfolgt die Positionierung nach der automatischen Referenzpunktfahrt.

Wenn im Halb- und Volldirektmodus sofort nach Einschalten des Stroms ein Positionierbefehl an
eine bestimmte Position ausgegeben wird bevor die Referenzpunktfahrt durchgefihrt wurde, wird
ein Alarm ausgegeben: ,Fehlercode 83: ALARM HOME ABS (Absolutpositionsbefehl vor
Referenzpunktfahrt (Betriebs-Reset-Alarm)).
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Positionierung starten (CSTR): Im Positionier-/Einfachen Direktmodus |[SPS-Ausgangssignal|

Dieses Signal wird beim Einschalten (EIN-Flanke) verarbeitet. Die Positionierung wird an der Zielposition
anhand der angegebenen Positionsnummer durchgefiihrt oder mit Hilfe des Zielpositionsregisters der SPS
eingestellt.

Ob die Zielposition mit der angegebenen Positionsnummer oder das Zielpositionsregister des SPS
verwendet wird, hdngt vom Steuersignal b11: ,Umschaltsignal fir den Positionier-/Einfachen Direktmodus
(PMOD)" ab.

e PMOD = AUS: Es werden die Zielpositionsdaten der angegebenen Positionsnummer verwendet.

e PMOD = EIN: Es wird die Uber das Zielpositionsregister der SPS festgelegte Zielposition verwendet.

Wenn dieses Signal ausgegeben wird, ohne dass nach Einschalten des Stroms eine Referenzpunktfahrt
durchgefuhrt wurde (HEND-Signal AUS), wird die Zielposition nach der automatischen Referenzpunktfahrt
positioniert.

Schalten Sie dieses Signal aus, hachdem Sie bestatigt haben, dass das Signal ,Positionieren beendet”
(PEND) ausgeschaltet wurde.

Zielposition
(SPS—IAI-Steuerungen)

CSTR
(SPS—IAI-Steuerungen)

PEND \,|
(IAl-Steuerungen—SPS)

Positionierbefehl (DSTR): Im Halb- und Volldirektmodus [SPS-Ausgangssignal

Dieses Signal wird beim Einschalten (EIN-Flanke) verarbeitet, und die Zielposition wird in das
Zielpositionsregister der SPS eingetragen. Wenn dieses Signal ausgegeben wird, ohne dass nach
Einschalten des Stroms eine Referenzpunktfahrt durchgefiihrt wurde (HEND-Signal AUS), wird ein Alarm
ausgegeben (Betriebsabbruchebene).

Schalten Sie dieses Signal aus, hachdem Sie bestatigt haben, dass das Signal ,Positionieren beendet”
(PEND) ausgeschaltet wurde.

Zielposition
(SPS—IAI-Steuerungen)

DSTR
(SPS—IAIl-Steuerungen)

PEND \>|
(IAl-Steuerungen—SPS)

In Bewegung (MOVE) |SPS-Eingangssignal

Dieses Signal wird eingeschaltet, wahrend sich der Schlitten oder die Stange der Achse in Bewegung
befindet. (Einschlie3lich Schubbtrieb oder Jog-Betrieb nach der Referenzpunktfahrt.)

Nach Abschluss der Positionierung, der Referenzpunktfahrt oder des Schubbetriebs sowie wéahrend
Pausen ist dieses Signal ausgeschaltet.
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(10) Positionieren beendet (PEND) |SPS-Eingangssignal

Das Signal wird eingeschaltet, wenn die Achse zur Zielposition verfahren wird, der Positionierbereich
erreicht und der Schubvorgang abgeschlossen wurde.

Zeitraum, in dem das Signal
+Positionieren beendet” eingeschaltet ist.

Verfahrweg \

» 4 Positionierbereich

Geschwindigkeit
Zielposition

Zeit

Wenn der Servomotor von AUS auf EIN gestellt wird, erfolgt die Positionierung anhand der als Zielposition
eingestellten Position. Dementsprechend wird dieses Signal eingeschaltet und anschlieBend, wenn der

Positionierbetrieb mit den Signalen ,Referenzpunktfahrt (HOME) und ,Positionierbefehl* (DSTR) gestartet
wird, ausgeschaltet.

&Achtung: Wenn der Servomotor ausgeschaltet oder ein Not-Aus aktiviert wird, wahrend die Achse an der
Zielposition gestoppt ist, wird das PEND-Signal voribergehend ausgeschaltet.
Wenn der Servomotor dann wieder eingeschaltet wird und sich die Achse innerhalb des
Positionierbereichs befindet, wird auch das Signal wieder eingeschaltet.

Wenn die Positionierung bei eingeschaltetem CSTR- oder DSTR-Signal abgeschlossen wird,
bleibt das PEND-Signal ausgeschaltet.

(11) Pause (STP) |SPS-Ausgangssignal

Wenn dieses Signal eingeschaltet wird, wird die Achse bis zum Stillstand verzégert. Wird es ausgeschaltet,
wird die Bewegung der Achse fortgesetzt.

Die Beschleunigung bei Wiederaufnahme des Betriebs bzw. die Verzégerung beim Stoppen werden im
Positionier-/einfachen Direktmodus durch den Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung fur die mit Hilfe
des angegebenen Positionsnummernregisters eingestellte Positionsnummer festgelegt, und im
Halbdirektmodus durch den im Beschleunigungs-/Verzégerungsregister eingestellten Wert.

Im Volldirektmodus wird der Wert als Einstellwert im Beschleunigungs- oder Verzdgerungsregister
dargestellt.
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(12) Zone 1 (ZONE1) [SPS-Eingangssignall
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Zone 2 (ZONE2) [SPS-Eingangssignal

Positionszone (PZONE) |SPS-Eingangssignal

Diese Signale werden eingeschaltet, wenn die Ist-Position der Achse innerhalb des eingestellten Bereichs
liegt, und ausgeschaltet, falls nicht.

[1] Zone 1, Zone 2

Die Zonen werden Uber Benutzerparameter eingestellt.

Das Signal ,Zone 1" wird mit Parameter 1 (Zonengrenze 1, ,+“) und Nr. 2 (Zonengrenze 1, ,-*) eingestellt.
Das Signal ,,Zone 2“ wird mit Parameter 23 (Zonengrenze 2, ,+*) und Nr. 24 (Zonengrenze 2, ,-“) eingestellt.
Die Signale ,Zone 1“ und ,Zone 2" schalten sich ein, wenn die Referenzpunktfahrt abgeschlossen ist.
Danach bleiben sie aktiv, auch wenn der Servo ausgeschaltet ist.

[2] Positionszone

Alle Zonen werden in der Positioniertabelle oder im Zonengrenzenregister festgelegt.

Im Positionier-/Einfachen Direktmodus wird das PZONE-Signal Giber die Positionstabelle festgelegt.

Im Volldirektmodus wird das PZONE-Signal tiber das Zonengrenzenregister festgelegt.

(*) Im Halbdirektmodus wird kein PZONE-Signal ausgegeben.

Das PZONE-Signal schaltet sich ein, wenn nach der Referenzpunktfahrt der Verfahrbefehl ausgegeben
wird. Danach bleiben sie aktiv, auch wenn der Servo ausgeschaltet ist.

Zonensignal
S ——
Achsenbetrieb + Richtung
Referenzpunkt
Zonen- Zonen-
einstellung - einstellung +
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(13) +Jog (JOG+) [SPS-Ausgangssignal
-Jog (JOG-) [SPS-Ausgangssignal

Dieses Signal dient dem Start des Jog- oder Inch-Betriebs.
Bei Ausgabe eines +Befehls wird die Achse in der dem Referenzpunkt entgegengesetzten Richtung
verfahren. Bei Ausgabe eines —Befehls wird die Achse in der Richtung des Referenzpunkts verfahren.

[1] Jog-Betrieb

Wenn das JISL-Signal (Wechsel Jog/Inch-Betrieb) ausgeschaltet ist, wird der Jog-Betrieb durchgefuhrt.

Bei eingeschaltetem JOG+ Signal erfolgt die Bewegung in der dem Referenzpunkt entgegengesetzten

Richtung. Wird das Signal ausgeschaltet, wird die Achse bis zum Stillstand verzégert.

Wenn das Signal ,Jog-* eingeschaltet ist, wird die Achse in Richtung des Referenzpunkts verfahren, und

bis zum Stillstand verzégert, wenn es ausgeschaltet wird.

Der Verfahrvorgang erfolgt auf Grundlage folgender Parameter.

¢ Die Geschwindigkeit basiert auf den Parametern im Umschaltsignal fur Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite
(JVEL).
Wenn das JVEL-Signal ausgeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter
Parameter 26 ,PIO Jog-Geschwindigkeit”.
Wenn das JVEL-Signal eingeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter
Parameter 47 ,PIO Jog-Geschwindigkeit 2“.

¢ Die Beschleunigung/Verzogerung entspricht der Nenn-Beschleunigung/Verzégerung (der genaue Wert

hangt von der jeweiligen Achse ab).

¢ Wenn sowohl das JOG+ als auch das JOG- Signal eingeschaltet werden, wird die Achse bis zum

Stillstand verzdogert.

[2] Inch-Betrieb

Wenn das JISL-Signal eingeschaltet ist, wird der Inch-Betrieb durchgeftihrt.

Beim Einschalten wird die Achse um die Schrittweite verfahren.

Wird das JOG+ Signal eingeschaltet, erfolgt die Bewegung entgegen der Referenzpunktrichtung, und beim

JOG- Signal in Referenzpunktrichtung.

Der Verfahrvorgang erfolgt auf Grundlage folgender Parameter.

¢ Die Verfahrgeschwindigkeit der Achse entspricht dem durch das JVEL-Signal festgelegten Parameter.
Wenn das JVEL-Signal ausgeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter
Parameter 26 ,PIO Jog-Geschwindigkeit”.
Wenn das JVEL-Signal eingeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter
Parameter 47 ,PIO Jog-Geschwindigkeit 2“.

o Die Verfahrstrecke der Achse entspricht dem durch das JVEL-Signal festgelegten Parameter.
Wenn das JVEL-Signal ausgeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter
Parameter 48 ,PIO Schrittweite".
Wenn das JVEL-Signal eingeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter
Parameter 49 ,PIO Schrittweise 2°.

¢ Die Beschleunigung/Verzégerung basiert auf der Nenn-Beschleunigung/Verzégerung (je nach Achse).

Der Normalbetrieb wird auch dann fortgesetzt, wenn das Signal ,Jog+* oder ,Jog-“ eingeschaltet wird. (Das
Jog-Signal wird ignoriert.)
Wenn das Signal ,Jog+" oder ,,Jog-“ wahrend einer Pause eingeschaltet wird, wird die Achse nicht bewegt.

(Anmerkung) Da die Software-Hubgrenze vor der Durchfiihrung der Referenzpunktfahrt nicht wirksam ist,

besteht die Gefahr, dass die Achse gegen einen mechanischen Anschlag stéf3t. Seien Sie
aufRerst vorsichtig.
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(14) Umschalten von Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite (JVEL) SPS-Ausgangssignall

Das Umschaltsignal wird im Job-Betrieb fiir den Jog-Geschwindigkeitsparameter verwendet, und im
Inch-Betrieb fir die Schrittweite.
Die Beziehung ist wie folgt:

JVEL-Signal Jog-Betrieb: JISL = AUS Inch-Betrieb: JISL = EIN
Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit*
Parameter 48 , Schrittweite”
Parameter 47 ,Jog-Geschwindigkeit 2“
Parameter 49 ,Schrittweite 2“

AUS Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit"

EIN Parameter 47 ,Jog-Geschwindigkeit 2“

(15) Wechsel Jog/Inch-Betrieb (JISL) [SPS-Ausgangssignal|

Mit diesem Signal wird zwischen Jog- und Inch-Betrieb gewechselt.

JISL = AUS: Jog-Betrieb

JISL = EIN: Inch-Betrieb

Wenn das JISL-Signal wahrend des Jog-Betriebs eingeschaltet wird (fir den Inch-Betrieb), wird die Achse
verzogert und fuhrt den Inch-Vorgang aus.

Wird das JISL-Signal ausgeschaltet (Jog), wahrend die Achse eine Inch-Bewegung ausfihrt, beendet die
Achse diese Bewegung und wechselt dann zur Jog-Funktion.

Nachfolgende Tabelle zeigt die Beziehung der EIN/AUS-Status des JISL- und des JVEL-Signals
(Umschalten von Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite).

Jog-Betrieb Inch-Betrieb
JISL AUS EIN
Geschwindigkeit | Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit® | Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit*
JVEL=AUS | Verfahrweg - Parameter 48 ,Schrittweite”
Beschl./Verz. Nennwert (von der Achse abhangig) Nennwert (von der Achse abhangig)
Geschwindigkeit | Parameter 47 ,Jog-Geschwindigkeit 2* | Parameter 47 ,Jog-Geschwindigkeit 2*
JVEL=EIN |Verfahrweg - Parameter 49 ,Schrittweite 2“
Beschl./Verz. Nennwert (von der Achse abhangig) Nennwert (von der Achse abhangig)
Betrieb Bei eingeschaltetem Signal Bei Er_kennung der Vorderflanke (EIN)
~JOG+/JOG-" des Signals ,JOG+/JOG-“
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(16) Teach-Modus-Befehl (MODE) |SPS-Ausgangssignal
Teach-Modus-Signal (MODES) |SPS-Eingangssignal

Das Einschalten des MODE-Signals bewirkt einen Wechsel vom normalen Betriebsmodus in den

Teach-Modus.

Wenn die Steuerungen der jeweiligen Achse in den Teach-Modus gesetzt werden, wird das MODES-Signall

ausgeschaltet.

Nach der Bestéatigung schaltet sich das MODES-Signal an der SPS wieder ein und der Teach-Betrieb wird

gestartet.

(Anmerkung) Um vom Normalbetrieb in den Teach-Modus zu wechseln, missen folgende Bedingungen
erfullt werden.

¢ Die Achse (Motor) ist angehalten.

¢ Die Signale ,+JOG (JOG-)“ und ,-JOG (JOG-)“ sind ausgeschaltet.

¢ Die Signale ,Positionsdaten einlesen* (PWRT) und ,Positionierung Start* (CSTR) sind ausgeschaltet.

(Anmerkung) Wenn das PWRT-Signal nicht ausgeschaltet wird, erfolgt kein Wechsel in den Normalbetrieb.

(17) Positionsdaten einlesen (PWRT) [SPS-Ausgangssignal

Positionsdaten eingelesen (WEND) [SPS-Eingangssignal

Das PWRT-Signal ist wirksam, wenn das Teach-Modus-Signal (MODES) eingeschaltet wurde.
Wenn das PWRT-Signal eingeschaltet wird (*1), werden die Daten der Ist-Position unter der
Positionsnummer in das Feld ,Position“ geschrieben, um das Positionsnummernregister der SPS
festzulegen (*2).
Wenn der Schreibvorgang abgeschlossen ist, wird das WEND-Signal eingeschaltet.
Schalten Sie das PWRT-Signal im Host-Rechner aus, wenn sich das WEND-Signal einschaltet.
Wenn das PWRT-Signal vor dem WEND-Signal eingeschaltet wird, wird das WEND-Signal nicht
eingeschaltet.
Wenn das PWRT-Signal ausgeschaltet wird, wird auch das WEND-Signal ausgeschaltet.
(*1) Fur min. 20 ms einschalten. Bei weniger als 20 ms wird der Schreibvorgang nicht abgeschlossen.
(*2) Wenn die Datenelemente mit Ausnahme der Position nicht festgelegt wurden, werden die
urspriinglichen Parameterwerte geschrieben. (Weitere Informationen finden Sie im Betriebshandbuch

der Hauptsteuerung.]

MODES
(IAl-Steuerungen—SPS) J Min. 20 ms
[«—>
PWRT
(SPS—IAI-Steuerungen)
WEND

(IAl-Steuerungen—SPS)

(18) Zwangslésen der Bremse (BKRL) [SPS-Ausgangssignal|

Durch Einschalten dieses Signals kann die Bremse zwangsweise geltst werden.
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(19) Betriebsmodus (RMOD) [SPS-Ausgangssignal
Betriebsmodus-Status (RMDS) [SPS-Eingangssignal|

Uber das RMOD-Signal und den MODE-Schalter vorne an der Steuerung wird der Betriebsmodus
eingestellt.

Uber das RMDS-Signal lasst sich dariiber hinaus feststellen, welcher Modus aktuell eingestellt ist, AUTO
oder MANU.

Nachfolgend werden die Betriebsmodi in Kombination mit dem RMOD-Signal und dem MODE-Schalter in
EIN/AUS-Stellung beschrieben.

MODE-Schalter MODE-Schalter
der Steuerung = AUTO der Steuerung = MANU
RMOD-Signal = AUS AUTO-Modus MANU-Modus
(AUTO-Modus ausgewahlt) (RMDS=AUS) (RMDS=EIN)
RMOD-Signal = EIN MANU-Modus MANU-Modus
(MANU-Modus ausgewahit) (RMDS=EIN) (RMDS=EIN)

(Anmerkung) Im MANU-Modus kann der Betrieb nicht tiber die SPS gestartet werden.

(20) Umschalten zwischen Positionier- und Einfachem Direktmodus (PMOD) |SPS-Ausgangssignal

Dieses Signal schaltet vom Wert in der Verfahrziel-Positionstabelle der Steuerung auf den Wert im
Zielpositionsregister der SPS um.

PMOD = AUS: Verwendung der Positionstabelle

PMOD = AUS: Es wird der Wert aus dem Zielpositionsregister verwendet

(21) Schubbetrieb (PUSH) |SPS-Ausgangssignal

Wenn nach dem Einschalten dieses Signals das Verfahrbefehlssignal ausgegeben wird, erfolgt der
Schubbetrieb.

Ist dieses Signal ausgeschaltet, wird der normale Positionierbetrieb durchgefinhrt.

(Informationen zu den Einstellzeiten fir dieses Signal finden Sie unter Punkt (2) ,Betrieb im
Halbdirektmodus" in Kapitel 3.8 ,Betrieb®)

(22) Schubrichtung (DIR) |SPS-Ausgangssignal

Dieses Signal legt die Schubrichtung fest.

Bei ausgeschaltetem Signal wird der Schubvorgang in die Richtung durchgefiihrt, die sich aus der
Subtraktion des Positionierbereichs von der Zielposition ergibt.

Bei ausgeschaltetem Signal wird der Schubvorgang in die Richtung durchgefiihrt, die sich durch
Hinzufligen des Positionierbereichs zur Zielposition ergibt.

Im normalen Positionierbetrieb ist dieses Signal ausgeschaltet.

(Informationen zu den Einstellzeiten fir dieses Signal finden Sie unter Punkt (2) ,Betrieb im
Halbdirektmodus" in Kapitel 3.8 ,Betrieb®)

Geschwindigkeit

Verfahrweg \

A A
|A il i |
|« T € AT -
Positionier- Positionier- Positionier-
bereich bereich bereich
DIR = AUS Zielposition DIR =EIN
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(23) Lastim Schubbetrieb verfehlt (PSFL) [SPS-Eingangssignall

Wenn die Achse im Schubbetrieb um die als Positionierbereich in der Positionstabelle der Steuerung oder
mit Hilfe des Positionierbbereichsregisters der SPS eingestellte Strecke verfahren wurde, aber das
Werkstick nicht erreicht hat, wird dieses Signal eingeschaltet.

(Informationen zu den Einstellzeiten fir dieses Signal finden Sie unter Punkt (2) ,Betrieb im
Halbdirektmodus" in Kapitel 3.8 ,Betrieb®)

(24) Inkrementalbewegung (INC) [SPS-Ausgangssignal|

Wenn der Verfahrbefehl ausgegeben wird, wéhrend dieses Signal eingeschaltet ist, wird die Achse zu der
anhand der Ist-Position im Zielpositionsregister der SPS festgelegten Position verfahren.
(Inkrementalbewegung)

Wenn dieses Signal ausgeschaltet ist, verfahrt die Achse zu der im Zielpositionsregister der SPS
festgelegten Position.

(25) Schubbetrieb wird ausgefiihrt (PUSHS) [SPS-Eingangssignal|

Dieses Signal schaltet sich wahrend des Schubbetriebs ein.

Geschwindigkeit
Zielposition

Verfahrweg l

Positionierbereich
PUSHS = EIN

Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn das Signal ,Im Schubbetrieb verfehit* oder der nachste
Verfahrbefehl ausgegeben wird oder der Servomotor ausgeschaltet wird.

(Informationen zu den Einstellzeiten fir dieses Signal finden Sie unter Punkt (2) ,Betrieb im
Halbdirektmodus* in Kapitel ,3.8 Betrieb®)
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(26) Lastausgangspriifung (LOAD) |SPS-Eingangssignal [PCON-CA/CFA-Funktion]|

62

Dieses Signal schaltet sich nur wahrend des Schubbetriebs ein.

Wenn dieses Signal beim Einschub verwendet wird, muss bekannt sein, ob die Lastschwelle wahrend des
Schubbetriebs erreicht wurde.

Die Lastschwelle und der zulassige Bereich werden durch die SPS und das Last-Signal vorgegeben und
dieses Signal schaltet sich ein, wenn das Soll-Drehmoment (Motorstrom) den Grenzwert innerhalb des
zuléssigen Bereichs Uberschreitet.

Dieses Signal pruft den Lastausgang anhand der Tatsache, dass das Soll-Drehmoment den Grenzwert fur
den angegebenen Zeitraum Uberschreitet.

Das Verfahren entspricht dem der Schubprifung. Die Prifzeit kann mit dem Parameter 50
.Lastausgangsprtfzeit” frei festgelegt werden.

Dieses Signal bleibt bis zum Empfang des nachsten Verfahrbefehls eingeschaltet.

Position, an der die Achse gegen das Werkstiick driickt,
Position, an der dieses Signal eingeschaltet wird, und der Abschluss des Schubbetriebs geprift wird, so
wenn das Soll-Drehmoment den Grenzwert innerhalb  dass das Positionierabschluss-Signal eingeschaltet wird.
des Drehmomentprifbereichs Uberschreitet.

|

Zuléssiger
Bereich

» »
<« >

Geschwindigkeit

N

Verfahrweg

d
<«

\ 4

Positionierbereich (max. Schubweg)

Zielposition

o Stellen Sie die Schubgeschwindigkeit mit dem Parameter 34 ,Schubgeschwindigkeit” ein.

Die Maschine ist werksseitig entsprechend den jeweiligen Achsenmerkmalen eingestellt.

Legen Sie die Geschwindigkeit entsprechend dem Material und der Form des Werkstticks fest.
Stellen Sie Parameter 50 ,Lastausgangsprufzeit” ein.

Setzen Sie Parameter 51 ,Zulassiger Drehmomentbereich* auf ,0“ (Aktiviert).

Legen Sie den Grenzwertpriifbereich mit dem SPS-Register ,Zonengrenze+* oder ,Zonengrenze-“ fest.
Stellen Sie den Grenzwert mit dem SPS-Register ,Stromgrenzwert” ein.

Legen Sie den Positionierbereich im Positionierbereichsregister der SPS fest.

Legen Sie sie etwas langer fest ab der hintersten Position, um die mechanische Dispergierung des
Werksticks zu bertcksichtigen.

Weitere Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der Steuerung.

&Achtung: e Wenn die Achse vor der Zielposition gegen das Werkstick drickt, wird dies als Fehler
am Servomotor ausgelegt.
Achten Sie genau auf das Verhaltnis von Zielposition und Werksttckposition.
¢ Die Achse druckt beim Stillstand weiterhin mit dem Schubstrom gegen das Werkstuck,
der durch den Stromgrenzwert bestimmt wird.
Dies ist nicht der Halte-Status, seien Sie deshalb hier &ulRerst vorsichtig.
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(27) Drehmomentstatus (TRQS) [SPS-Eingangssignal [PCON-CA/CFA-Funktion|

Dieses Signal schaltet sich nur wahrend des Schubbetriebs ein.
Wenn der Motorstrom wahrend des Schubbetriebs die Lastschwelle erreicht (Verfahren zum

Positionierbereich), wird dieses Signal eingeschaltet.

Da der Ist-Status Uberwacht wird, wird diese Signal ein- oder ausgeschaltet, wenn der Ist-Status geéandert

wird.

Das Verfahren entspricht dem der Schubprifung. Die Prifzeit kann mit dem Parameter 50

.Lastausgangsprtfzeit” frei festgelegt werden.

Position, an der die Achse gegen das Werkstiick driickt,
und der Abschluss des Schubbetriebs gepriift wird, so dass
das Positionierabschluss-Signal eingeschaltet wird.

Geschwindigkeit

Verfahrweg

Bereich, innerhalb dem das TRQS-Signal
ausgegeben wird

<

Zielposition

Positionierbereich (max. Schubweg)

o Stellen Sie die Schubgeschwindigkeit mit dem Parameter 34 ,Schubgeschwindigkeit” ein.
Die Maschine ist werksseitig entsprechend den jeweiligen Achsenmerkmalen eingestellt.
Legen Sie die Geschwindigkeit entsprechend dem Material und der Form des Werkstticks fest.

Stellen Sie Parameter 50 ,Lastausgangsprufzeit ein.

Setzen Sie Parameter 51 ,Zuldssiger Drehmomentbereich* auf ,1" (deaktiviert).
Stellen Sie den Grenzwert mit dem SPS-Register ,Stromgrenzwert” ein.

Legen Sie den Positionierbereich im Positionierbereichsregister der SPS fest.

Legen Sie sie etwas langer fest ab der hintersten Position, um die mechanische Dispergierung des

Werkstlicks zu bertcksichtigen.

Weitere Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der Steuerung.

am Servomotor ausgelegt.

& Achtung: ¢ Wenn die Achse vor der Zielposition gegen das Werkstiick druckt, wird dies als Fehler

Achten Sie genau auf das Verhaltnis von Zielposition und Werksttickposition.

¢ Die Achse driickt beim Stillstand weiterhin mit dem Schubstrom gegen das Werkstuick,
der durch den Stromgrenzwert bestimmt wird.
Dies ist nicht der Halte-Status, seien Sie deshalb hier &uRRerst vorsichtig.
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(28) Stillstandsiiberwachung (SMOD) |SPS-Ausgangssignal [PCON-CA/CFA-Funktion|
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Eine grundlegende Eigenschaft des Schrittmotors ist, dass der Haltestrom im Stillstand hoher ist als bei
einem AC-Servomotor. Deshalb wird bei einer langeren Stillstandszeit im Energiespar-Modus der
Stromverbrauch im Stillstandsmodus rezuziert, um Energie zu sparen.

SMOD = EIN: Vorsteueranlage wird im Energiespar-Modus benutzt.

SMOD = AUS: Vorsteueranlage wird nicht verwendet.

¢ Vorsteuer-Modus
Mit der Vorsteuerung des Schrittmotors kann der Stromverbrauch reduziert werden.
Um wie viel hangt vom Achsentyp und den Lastbedingungen ab. Doch generell betrégt der Haltestrom
1/2 bis 1/4.
Der tatsachliche Haltestrom kann im Stromiberwachungsfenster der PC-Software Uberprift werden.
(Anmerkung) Bei externen Kréaften oder je nach Halteposition kénnen leichte Vibrationen und
ungewohnliche Gerausche auftreten.

Uberpriifen Sie das gesamte System vor der Implementierung auf diese Auswirkungen.
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(29) Beschleunigungs-/Verzégerungsmodus (MOD1, MODO) [SPS-Ausgangssignal|

Dieses Signal hilft bei der Auswahl der Beschleunigungs-/Verzégerungsschemata. Wéhlen Sie eines vor
Ausgabe des Verfahrbefehls an die Achse.

MOD1 MODO Name des Schemas Anmerkungen
AUS AUS | Trapezférmiger Verlauf Werkseinstellung
AUS EIN S-formiger Verlauf
EIN AUS | Verzogerungsfilter erster Ordnung
EIN EIN Nicht verflugbar

Trapezformiger Verlauf

Geschwindigkeit

Beschl. Verzdgerung

Zeit

* Beschleunigung und Verzdgerung werden im Feld ,Beschleunigung” bzw. ,Verzdégerung“ der
Positionstabelle festgelegt.

S-férmiger Verlauf

Wenn der Wert im Feld ,Beschleunigungs-/Verzégerungsmodus® auf , 1" gesetzt ist (S-formiger Verlauf),
wird der Grad des S-férmigen Verlaufs Uber den Parameter 56 festgelegt.
Die Einheit ist % und der Einstellbereich 0 bis 100.

Dieser Wert ist werksseitig auf 0% (S-formiger Verlauf deaktiviert) gesetzt.
Geschwindigkeit
A

> Zeit

< >
< »

Beschleunigungszeit

Nach einem Zyklus der Beschleunigungszeit wird aus dem S-férmigen Verlauf eine Sinuswelle.
Legen Sie die Amplitude mit Parameter 56 fest.

Einstellung von
Parameter 56 [%]

Amplitude

0 [Werkseinstellung]

S-férmiger Verlauf deaktiviert (gestrichelte Linie im Bild unten)

100 Sinuswellenamplitude x 1 (doppelte Kettenlinie im Bild unten)
50 Sinuswellenamplitude x 0,5 (einfache Kettenlinie im Bild unten)
10

Sinuswellenamplitude x 0,1 (durchgehende Linie im Bild unten)
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& Achtung: [1] Auch wenn bei laufender Achse ein Positionier- oder Direktwertbefehl mit Werten fir

einen S-férmigen Verlauf ausgegeben wird, erfolgt kein S-férmiger Verlauf. Geben Sie
diese Befehle bei angehaltener Achse aus.

[2] Wenn an der Rotationsachse der Index-Modus eingestellt ist, wird statt des S-férmigen
Verlaufs eine trapezférmige Bewegung ausgefihrt.

[3] Stellen Sie die Beschleunigungs-/Verzdgerungsgeschwindigkeit so ein, dass die
jeweilige Zeit zwei Sekunden betragt.

[4] Wahrend der Beschleunigung oder Verzdégerung darf kein Pausenbefehl eingegeben
werden. Dies kann zu einer GberméaRigen Geschwindigkeitsanderung fuhren.

[5] Bei einem hohen Eingabewert erhéht sich die Geschwindigkeit deutlich in der Mitte der
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit. Achten Sie darauf, dass die Nenngeschwindigkeit
fur die Beschleunigung/Verzégerung der Achse nicht tiberschritten wird.

Verzogerungsfilter erster Ordnung |
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Hier ist die Beschleunigungs-/Verzdgerungskurve viel flacher als bei der linearen
Beschleunigung/Verzégerung (trapezférmige Bewegung).

Verwenden Sie es, wenn wahrend der Beschleunigung/Verzdégerung keine Vibrationen auf das Werkstlick
einwirken sollen.

Geschwindigkeit

Zeit

Der Verzogerungsgrad erster Ordnung wird Glber Parameter 55 ,Faktor fur Verzégerung erster Ordnung bei
Positionsbefehl* eingestellt. Die Mindest-Einstelleinheit ist 0,1 ms und der Einstellbereich 0,0 bis 100,0.

Bei ,0" ist das Verzdgerungsfilter erster Ordnung deaktiviert.

Im Jog- oder Inch-Betrieb tber ein Teach-Werkzeug wie einen PC haben diese Einstellungen jedoch keine
Auswirkungen.
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(30) Stopp-Modus (ASO1, ASO0) |SPS-Ausgangssignal

Wahlen Sie den Stopp-Modus ab der Bewegung zur nachsten Position bis zum Abschluss der

Positionierung.
Wenn die Stopp-Dauer lang ist, schaltet das System den Servo automatisch ab, um den Stromverbrauch zu

senken.
Weitere Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der Steuerung.

ASO1 ASOQ Funktion Referenz
AUS AUS Deaktiviert Werkseinstellung
Automatische Servo-Abschaltung

AUS EIN Parameter 36 wirksam fur T
Automatische Servo-Abschaltung

EIN AUS Parameter 37 wirksam fur T

EIN EIN Automatische Servo-Abschaltung

Parameter 38 wirksam fur T

Verfahrbefehl

Automatische Servo-Abschaltung
(Griine LED blinkt)

Servostatus
Servo-EIN
Achsbetrieb /
T
Zielposition
[—— T : Verzbgerungszeit, bis sich der Servo nach
T Abschluss der Positionierung abschaltet (Sek)

(31) Leichter Fehler (ALML) |SPS-Eingangssignal

Dieser Wert wird ,.1“, wenn eine Nachrichtenebene (leichter Alarm, bei dem der Betrieb fortgesetzt werden
kann) erzeugt wird.

Dieses Signal ist nicht mit der ALM-LED vorne an der Steuerung verknupft.

[Weitere Informationen zu den Alarmen finden Sie im Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.]

(32) Pufferbatteriespannung niedrig (BALM) [SPS-Eingangssignal |ACON-CA-Funktion|

In einem Absolutsystem ist dieses Signal ausgeschaltet, wenn die Pufferbatteriespannung normal ist. In
einem Inkrementalsystem bleibt es ausgeschaltet.

Das BALM-Signal schaltet sich ein, wenn die Pufferbatteriespannung auf 3,1 V abfallt. Wenn die Spannung
im Dauerbetrieb unter 2,5 V absinkt, kann die Steuerung die Positionsdaten nicht lAnger speichern.

(Wenn sich dieses Signal in einem Absolutsystem einschaltet, die Batterie sobald wie mdglich ersetzen.)
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(33) Vibrationsunterdriickungs-Modus 0, 1 (NTCO, NTC1) [SPS-Ausgangssignal

IACON-CA-Funktion|
Diese Funktion unterdrickt die durch die IAl-Achse in die Last eingeleiteten Vibrationen. Messen Sie die

Vibrationsfrequenz und geben Sie einen Parameter ein (max. 3 Datensatze).
Wahlen Sie in einem anderen Parameter anhand einer Kombination dieser Signale den passenden Wert.

Details finden Sie im Betriebshandbuch lhrer Steuerung.

NTC1 NTCO Funktion Anmerkungen
AUS AUS Keine Vibrationsunterdriickung verwenden. | Werkseinstellung
AUS EIN Parametersatz 1 auswahlen

EIN AUS Parametersatz 2 auswahlen

EIN EIN Parametersatz 3 auswahlen

Eingangszeiten
Nachfolgend ein Diagramm mit Eingangszeiten fir die Signale NTCO/NTCL1.

Zielposition
NTCO
NTC1
R s
DSTR ‘

*T1: min. 0 ms

&Achtung: Da die Status der Signale NTCO/NTC1 geladen werden, sobald ein Positionierbefehl (DSTR)
erkannt wird, geschieht nichts, wenn die Signale NTCO/NTCL1 ein-/ausgeschaltet werden,

wahrend sich die Achse bewegt.

(34) Servo-Verstarkungsparameterauswahl (GSLO, GSL1) [SPS-Ausgangssignal

IACON-CA-Funktion|
Die Achse kann angesteuert werden, indem fiir jede Positionsfahrt einer der folgenden vier vordefinierten
Parametersatze zur Servo-Verstarkung (sechs unterschiedliche Parameter) ausgefiihrt wird.

Details finden Sie im Betriebshandbuch lhrer Steuerung.

GSL1 GSLO Funktion Anmerkungen
AUS AUS Parametersatz 0 auswéahlen Werkseinstellung
AUS EIN Parametersatz 1 auswahlen

EIN AUS Parametersatz 2 auswahlen

EIN EIN Parametersatz 3 auswahlen
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3.7  1/O-Signalzeiten

Wenn zum Betrieb des ROBO Cylinders mit dem Ablaufprogramm der SPS ein Steuersignal eingeschaltet
wird, wird die Antwort (Status) an die SPS zurlickgegeben. Die maximale Antwortzeit ergibt sich aus der
folgenden Formel.

Maximale Reaktionszeit (ms) = Yt + Xt + +3 x Mt + Befehlsverarbeitungszeit (Betriebszeit usw.)
Yt: Ubertragungsverzogerung Master—Slave Ubertragungsverzogerung des
Xt: Ubertragungsverzogerung Slave—Master-Station Feldnetzwerks

Master Station — Informationen zur Ubertragungsverzégerung Master-Station — Slave (Yt) und zur
Ubertragungsverzdgerung Slave—Master-Station (Xt) finden Sie im Betriebshandbuch
fur die PROFINET 10-Mastereinheit und die darin installierte SPS

SPS-Ablaufprogramm

Steuersignal /

Statussignal

Ubertragungsverzégerung Ubertragungsverzdgerung
Master-Station — Slave (Yt) Slave — Master-Station (Xt)

ACON, PCON, DCON
Steuersignal \»

Statussignal

Befehlsverarbeitungszeit
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3.8 Betrieb

Hier werden die Zeiteinstellungen fir die Beispiele des Grundbetriebs im Positionier-/Einfachen
Direktmodus, Halbdirektmodus und Volldirektmodus beschrieben.

Bzgl. Fern-1/O-Modus und Fern-l1/O-Modus 2 siehe Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.

(Entnehmen Sie im Fern-1/0-Modus 2 die Ist-Position und die Ist-Geschwindigkeit aus dem entsprechenden
Byte der SPS, wie erforderlich.)

(1) Betrieb im Positionier/Einfachen Direktmodus

Der Betrieb erfolgt anhand der Positionsdaten im SPS-Register sowie der Werte fir Geschwindigkeit,
Beschleunigung/Verzégerung, Positionierbereich, Schubstrom-Grenzwert, usw. aus der Positionstabelle.

® Betriebsbeispiel (normaler Positionierbetrieb)
(Vorbereitung) Stellen Sie die Positionsdaten (Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung,

[4]

[6]
[7]

Positionierbereich, usw.) — aul3er der Zielposition — in der Positionstabelle ein.
Schalten Sie das Umschaltsignal fir den Positionier-/Einfachen Direktmodus (PMOD)
ein.
Legen Sie die Zielposition im Zielpositionsregister fest.
Legen Sie die Positionsnummer, fur die die Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung usw.
eingestellt wurden, im Positionsnummern-Register fest.
Schalten Sie das Signal ,Positionierung Start“(CSTR) ein, wahrend das Signal ,Positionieren
beendet" (PEND) eingeschaltet oder das Signal ,In Bewegung“ (MOVE) ausgeschaltet ist. Die in
den Schritten [1] und [2] eingestellten Datenelemente werden beim Einschalten (EIN-Flanke) des
CSTR-Signals in die Steuerung eingelesen.
Die in den Schritten [1] und [2] eingestellten Datenelemente werden beim Einschalten (EIN-Flanke)
des CSTR-Signals in die Steuerung eingelesen.
Nach dem Einschalten des CSTR-Signals wird das PEND-Signal nach Verstreichen des Zeitraums
tdpf ausgeschaltet.
Schalten Sie das CSTR-Signal aus, nachdem Sie bestétigt haben, dass das PEND-Signal
ausgeschaltet oder das MOVE-Signal eingeschaltet wurde. Andern Sie den Wert im
Zielpositionsregister nicht, bevor das CSTR-Signal ausgeschaltet wurde.
Mit dem Ausschalten des PEND-Signals wird gleichzeitig das MOVE-Signal eingeschaltet.
Die Ist-Positionsdaten werden kontinuierlich aktualisiert. Wenn die verbleibende Verfahrstrecke in
den durch die Positionsdaten festgelegten Positionierbereich féllt und das CSTR-Signal
ausgeschaltet ist, wird das PEND-Signal eingeschaltet. Daraufhin wird die Nummer der
abgeschlossenen Position an das entsprechende Register ausgegeben.
Uberpriifen Sie daher einige Zeit nach Einschalten des PEND-Signals (verbleibende Verfahrstrecke,
Verfahrzeit) den Abschluss der Positionierung, um die Nummer der abgeschlossenen Position
einzulesen.
Die Ist-Positionsdaten kénnen sich auch bei gestopptem System leicht andern.
Die Zielpositionsdaten kénnen geédndert werden, wahrend die Achse verfahren wird.
Um die Zielposition zu &ndern, passen Sie die Zieldaten an und schalten Sie das CSTR-Signal ein,
nachdem mehr als die Abtastzeit der SPS verstrichen ist.
Andern Sie den Wert fiir das CSTR-Signal nach Ablauf eines Zeitraums, der langer ist als die
SPS-Abtastzeit.

® Betriebsbeispiel (Schubbetrieb)
Im Schubbetrieb wird der Stromgrenzwert im Feld fur die Schubdaten unter den Positionsdaten in der
Vorbereitungsphase festgelegt.
Wenn die Positionierung an der Positionsnummer gemaf den Werten im Schubdaten-Feld
abgeschlossen ist, wird der Schubbetrieb ausgeftihrt.
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—

A

Zielposition y
(SPS—ACON, PCON, DCON) ni

\ ST —=
AN
n2 14 /<

/o~ —

[2

n3

Positionsnummer
(SPS—ACON, PCON, DCON) P!

\N ST =
n2 X \<

/ \___/

11

Positionierung Start
CSTR [3]
(SPS—ACON, PCON, DCON)

[4]

Positionieren beendet

n3

tdpf

PEND
(ACON, PCON, DCON—SPS)

[5]

_w
[7]

Ist-Position

1
(ACON, PCON, DCON->SPS) "

In Bewegung
MOVE

L [6] =

(ACON, PCON, DCON—SPS)

Achsbetrieb

n2

Positionierbereich

*T1:

Stellen Sie den Wert entsprechend der Abtastzeit der

Host-Steuerung auf ,T1 = Oms* ein.

*Yt+ Xt <tdpf <Yt + Xt+ 3 (ms)
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(2) Betrieb im Halbdirektmodus

72

Der Betrieb erfolgt auf Grundlage des SPS-Registers fur Zielposition, Positionierbereich, Geschwindigkeit,
Beschleunigung/Verzdgerung und Schubstromgrenzwert.
® Betriebsbeispiel (Schubbetrieb)

[1] Legen Sie die Zielposition im Zielpositionsregister fest.

[2] Legen Sie die Positionierbereichsdaten im Positionierbereichsregister fest.

[3] Legen Sie die Geschwindigkeit im Geschwindigkeitsregister fest.

[4] Legen Sie die Beschleunigung/Verzégerung im Beschleunigungs-/Verzdgerungsregister fest.

[5] Legen Sie den Schubstromgrenzwert im Schubstromgrenzwertregister fest.

[6] Schalten Sie das Signal ,Festlegung Schubbetrieb” (PUSH) ein.

[7] Geben Sie die Schubrichtung mit dem Schubrichtungssignal (DIR) an. (Siehe Abschnitt 3.6.7 (22))

[8] Schalten Sie das Positionierbefehl-Signal (DSTR) ein, wahrend das Signal ,Positionieren beendet"
(PEND) eingeschaltet oder das Signal ,In Bewegung” (MOVE) ausgeschaltet ist.

Die in den Schritten [1] bis [5] eingestellten Datenelemente werden beim Einschalten (EIN-Flanke)
des DSTR-Signals in die Steuerung eingelesen.

[9] Nach dem Einschalten des DSTR-Signals wird das PEND-Signal nach Verstreichen des Zeitraums
tpdf ausgeschaltet.

[10] Schalten Sie das DSTR-Signal aus, hachdem Sie bestatigt haben, dass das PEND-Signal
ausgeschaltet oder das MOVE-Signal eingeschaltet wurde. Andern Sie keinen der Werte in einem
der Reqgister, bevor das DSTR-Signal ausgeschaltet wurde.

[11] Mit dem Ausschalten des PEND-Signals wird gleichzeitig das MOVE-Signal eingeschaltet.

[12] Die Ist-Positionsdaten werden kontinuierlich aktualisiert.

[13] Wenn das DSTR-Signal ausgeschaltet wurde und der Motorstrom den in Schritt [5] eingestellten
Stromgrenzwert erreicht hat, wird das PEND-Signal eingeschaltet. (Abschluss des Schubbetriebs)
Auch bei Erreichen des in Schritt [2] eingestellten Positionierbereichs wird das Signal ,Last im
Schubbetrieb verfehlt* (PSFL) eingeschaltet, falls der Strom nicht den in Schritt [5] eingestellten
Motorstromgrenzwert erreicht. In diesem Fall wird das PEND-Signal nicht eingeschaltet (Last im
Schubbetrieb verfehit).

[14] Schalten Sie das PUSH-Signal aus, nachdem das PEND- oder PSFL-Signal eingeschaltet wurde.

® Betriebsbeispiel (nhormaler Positionierbetrieb)
Fur den allgemeinen Positionierbetrieb stellen Sie das Signal in Schritt [6] aus.
Wenn die verbleibende Verfahrstrecke in dem durch die Positionsdaten festgelegten Positionierbereich
fallt und das DSTR-Signal ausgeschaltet ist, wird das PEND-Signal eingeschaltet.
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111

Zielposition
(SPS—ACON, PCON, DCON)

n2

X

121

Positionierbereich
(SPS—ACON, PCON, DCON)

v2

N
\

Geschwindigkeit
(SPS—ACON, PCON, DCON)

m1

m?2

—

[41
\

Beschleunigung/
Verzégerung t1
(SPS—ACON, PCON, DCON)

12

T
N

Schubstromgrenzwertt $1
(SPS—ACON, PCON, DCON)

s2

XX X X

el

Schubbetrieb
PUSH
(SPS—ACON, PCON, DCON)
\

7

N

Schubrichtung
DIR

.

(SPS—ACON, PCON, DCON)

Positionierbefehl
DSTR

8
(SPS—ACON, PCON, DCON) I8l

Positionieren beendet/ 91

Last im Schubbetrieb verfehit
PEND/PSFL
(ACON, PCON, DCON—SPS)

K

1141

/[0]

[

P

[131

Ist-Position
(ACON, PCON, DCON—SPS)

In Bewegung
MOVE

[12]

n2+ (v2)

(ACON, PCON, DCON-5SPS)

Achsbetrieb (Schub)

Achsbetrieb
(Normale Positionierung)

*T1:

Schub-
betrieb

N2

Positionierbereich

*Yt + Xt < tdpf < Yt + Xt + 3 (ms)

N

Stellen Sie den Wert entsprechend der Abtastzeit der
Host-Steuerung auf ,T1 = Oms* ein.

73



JIA] PROFINET IO

(3) Betrieb im Volldirektmodus

74

Der Achsbetrieb erfolgt Giber Angabe aller fir die Positionierung erforderlichen Zusténde, wie
Zielpositionsregister und Positionierbereichsregister der SPS.
® Betriebsbeispiel (Schubbetrieb)

[1] Legen Sie die Zielposition im Zielpositionsregister fest.

[2] Legen Sie die Positionierbereichsdaten im Positionierbereichsregister fest.

[3] Legen Sie die Geschwindigkeit im Geschwindigkeitsregister fest.

[4] Legen Sie die Ausgangsgrenze fur den Positionierbereich in den Registern Zonengrenze+ oder
Zonengrenze- fest.

[5] Legen Sie die Beschleunigung im Beschleunigungsregister fest.

[6] Legen Sie die Beschleunigung im Beschleunigungsregister fest.

[7] Legen Sie den Schubstromgrenzwert im Schubstromgrenzwertregister fest.

[8] Stellen Sie den Stromgrenzwert im Stromgrenzwertregister ein.

[9] Schalten Sie das Signal ,Festlegung Schubbetrieb” (PUSH) ein.

[10] Geben Sie die Schubrichtung mit dem Schubrichtungssignal (DIR) an. (Siehe Abschnitt 3.6.7 (22))

[11] Schalten Sie das Positionierbefehl-Signal (DSTR) ein, wahrend das Signal ,Positionieren beendet"
(PEND) eingeschaltet oder das Signal ,In Bewegung“ (MOVE) ausgeschaltet ist.

Die in den Schritten [1] bis [8] eingestellten Datenelemente werden beim Einschalten (EIN-Flanke)
des DSTR-Signals in die Steuerung eingelesen.

[12] Nach dem Einschalten des DSTR-Signals wird das PEND-Signal nach Verstreichen des Zeitraums
tpdf ausgeschaltet.

[13] Schalten Sie das DSTR-Signal aus, nachdem Sie bestétigt haben, dass das PEND-Signal
ausgeschaltet oder das MOVE-Signal eingeschaltet wurde. Andern Sie keinen der Werte in einem
der Register, bevor das DSTR-Signal ausgeschaltet wurde.

[14] Mit dem Ausschalten des PEND-Signals wird gleichzeitig das MOVE-Signal eingeschaltet.

[15] Die Ist-Positionsdaten werden kontinuierlich aktualisiert.

[16] Wenn das DSTR-Signal ausgeschaltet wurde und der Motorstrom den in Schritt [7] eingestellten
Stromgrenzwert erreicht hat, wird das PEND-Signal (Schubbetrieb abgeschlossen) eingeschaltet.
Auch bei Erreichen des in Schritt [2] eingestellten Positionierbereichs wird das Signal ,Last im
Schubbetrieb verfehlt” (PSFL) eingeschaltet, falls der Strom nicht den in Schritt [7] eingestellten
Motorstromgrenzwert erreicht. In diesem Fall wird das PEND-Signal nicht eingeschaltet (Last im
Schubbetrieb verfehlt).

[17] Schalten Sie das PUSH-Signal aus, nachdem das PEND- oder PSFL-Signal eingeschaltet wurde.

® Betriebsbeispiel (normaler Positionierbetrieb)
stellen Sie im allgemeinen Positionierbetrieb das Signal in Schritt [9] aus.
Wenn die verbleibende Verfahrstrecke in dem durch die Positionsdaten festgelegten Positionierbereich
fallt und das DSTR-Signal ausgeschaltet ist, wird das PEND-Signal eingeschaltet.
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(1]

Zielposition n n2
(SPS—ACON, PCON, DCON)
[2] \
Positionierbereich v V2 ><
(SPS—ACON, PCON, DCON)
3]
Geschwindigkeit 1 5
(SPS—>ACON, PCON, DCON) M m
[4]
Positionszonengrenze Q1 Q2 ><
(SPS—ACON, PCON, DCON)
[6] \
Beschleunigung t] 2
(SPS—ACON, PCON, DCON)
[6]
Verzégerung H - ><
(SPS—ACON, PCON, DCON)
[71 \
Schubstromgrenzwert o1 02
(SPS—ACON, PCON, DCON)
[8l \
Stromgrenzwert 1 >
(SPS—>ACON, PCON, DCON) P P
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— 9

Schubbetrieb
PUSH
(SPS—ACON, PCON, DCON)

[0

~

Schubrichtung
DIR

(SPS—ACON, PCON, DCON)

Positionierbefehl
DSTR
(SPS—ACON, PCON, DCON)

[11]

Positionieren beendet/

Last im Schubbetrieb verfehlt
PEND/PSFL
(ACON, PCON, DCON—SPS)

Ist-Position n

(ACON, PCON, DCON->SPS)

In Bewegung
MOVE

(ACON, PCON, DCON—SPS)

Achsbetrieb (Schub)

Achsbetrieb
(Normale Positionierung)

E—

[17]
4 tdpf /
\>/ 16]"]
L
N 1R g O
4] [15]
Schub-
betrieb
\E__
Positionierbereich
N
N

Vv

*T1: Stellen Sie den Wert entsprechend der Abtastzeit der
Host-Steuerung auf ,T1 = Oms* ein.

*Yt + Xt < tdpf < Yt + Xt + 3 (ms)
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(4) Datenanderung wéahrend Verfahren

Im Halb- oder Volldirektmodus kann der aktuell auf ein Register fur Zielposition,
Beschleunigung/Verzdgerung, Geschwindigkeit, Positionierbereich und Schubstromgrenzwert eingestellte
Wert geéndert werden, wahrend die Achse verfahren wird.

Schalten Sie nach der Datenénderung den Positionierbefehl (DSTR) fir einen Zeitraum langer als tdpf ein.
Warten Sie nach Ausschalten des DSTR-Signals mindestens den Zeitraum ,twcsEIN + twcsAUS" ab, bevor
Sie das nachste DSTR-Signal einschalten.

In nachfolgendem Beispiel wurden die Datenelemente fir Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzdgerung geéndert.

[1

Geschwindigkeit N\ ~r———
oder \
Beschl./Verz. n n2 /K\ - _/ ns
(SPS—ACON, PCON, DCON) L
=0
@ [3]
twcsEIN twcsAUS twcsEIN

AN <

(SPS—ACON, PCON, DCON)

tdpf

PEND
(ACON, PCON, DCON->SPS)

]

MOVE
(ACON, PCON, DCON->SPS)

Geschwindigkeit n3

Achsengeschwindigkeit Geschwindigkeit n2 /

twesEIN = Yt + Xt + 3 (ms)
twcsAUS = Yt + Xt + 3 (ms)
*Yt + Xt < tpdf < Yt + Xt + 3 (ms)

& Achtung 1. Wenn die Geschwindigkeit nicht eingestellt oder auf ,0, gesetzt ist, wird die Achse nicht

verfahren aber auch kein Alarm ausgegeben.

2.Wenn die Geschwindigkeit wahrend des Verfahrens auf ,0“ geéndert wird, wird die Achse
verzdgert und angehalten, aber kein Alarm ausgegeben.

3. Auch wenn wahrend des Verfahrens nur die Beschleunigungs-/Verzégerungsdaten
geandert werden, muss die Zielposition angegeben werden.

4. Auch wenn wahrend des Verfahrens nur die Zielposition gedndert wird, missen die Daten
fur Beschleunigung/Verzdégerung angegeben werden.
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3.9 Parameter fir PROFINET IO

Die Parameter 84, 87, 90 und 159 beziehen sich auf PROFINET I0O.

Kategorie: C: Parameter der externen Schnittstelle
Nr. |Kategorie| Symbol Bezeichnung Werkseinstellung
1

Informationen zu den Parametern 1 bis 83
! finden Sie im Betriebshandbuch der Steuerung.

83

84 C FMOD | Feldbus-Betriebsmodus 0
87 C NTYP | Netzwerktyp 8
90 C FMIO | Feldbus-I/O-Format 0
159 c FBVS Geschwindigkeitseinheit in 0

Feldbus-Halbdirektmodus

® Feldbus-Betriebsmodus (Nr.84 FMOD)
Geben Sie fir den Betriebsmodus unter Parameter 84 einen Wert zwischen 0 und 4 ein.

Wert fur Anzahl der

Parameter 84 Modus belegten Bytes Inhalt
0 Betrieb Uber PIOs
(Werkseinstell.) Fern-I/0-Modus 2 (24 V 1/0s) erfolgt iiber PROFINET 10.
Die Zielposition kann direkt Giber diesen Wert konfiguriert werden.
Positionier-/ Ferner kann der Betrieb mit Hilfe der Positionsdaten ausgefihrt
1 Einfacher 8 werden.
Direktmodus Die anderen, fir den Betrieb erforderlichen Daten, sind in den

Positionsdaten festgelegt.

Zusatzlich zur Zielposition werden Geschwindigkeit,
2 Halbdirektmodus 16 Beschleunigung/Verzdgerung und Schubstrom direkt Giber die
Betriebswerte festgelegt.

Alle Werte zur Positionskontrolle werden tber die Betriebswerte

3 Volldirektmodus 32
festgelegt.

Die im Fern-1/0O-Modus verfligbaren Funktionen werden durch die
4 Fern-1/0-Modus 2 12 Funktionen zum Einlesen von Ist-Position und Ist-Geschwindigkeit
erganzt.
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® Netzwerktyp (Nr.87 NTYP) )
Legen Sie den Typ des Netzwerkmoduls fiir Parameter 87 fest Andern Sie den Standardwert nicht.

® Feldbus-1/0-Format (Nr.90 FMIO)
Adressen in der SPS werden anhand der in der Steuerung festgelegten Knotenadresse und den
belegten Bytes im jeweiligen Betriebsmodus in Einheiten von 16 Punkten (2 Bytes) zugewiesen.
Indem die Einstellungen von Parameter 90 gedndert werden, kbnnen Datenelemente mit bis zu zwei
Worten wahrend der Kommunikation tber die 1/0-Bereiche der SPS in Byte-Einheiten vertauscht

werden.
Wert flr
Parameter 90 Inhalt
0 Es findet kein Datenaustausch statt. Die Daten werden direkt an die SPS

(Werkseinstellung) | gesandt. (Siehe ,Beispiel i*.)

1 Die Host-Bytes in den Host- und Slave-Worten werden durch Slave-Bytes

ausgetauscht. (Siehe ,Beispiel ii*.)

Bei Wortregistern werden die Host-Worte durch Slave-Worte ausgetauscht.
(Siehe ,Beispiel iii“.)
Die Host-Bytes in den Host- und Slave-Worten werden durch Slave-Bytes
3 ausgetauscht. AuRerdem wird das obere und untere Wort in den Wortregistern
ausgetauscht. (Siehe ,Beispiel iv*.)

2

(Beispiel i) Einstellwert = “0” ® . EIN, O: AUS

PCON TF|TE[1D|1C|1B| 1A |19 (18| 17|16|15| 14| 13[12|11|10|F |E|D|C|B|A| 9|8 | 7|6 |54 |3|2|1]0
Eingangs-
register
'EINAUS | O | O | O | @ oO|O|e|O|O|OC|@®@|@®@|OC|@®@|O0O|OC|@®@|OC|@®@|O|@|0C| @0 | @®@|®@ | 0O|OC|0|0@|O|0@
Hexadezimal- 1 2 3 4 A B C D
werte
sps: TF[1E[1D|1C|1B|1A|19|18|17|16|15| 14| 13| 12| 11|10|F |E|[D|C|B|A| 9|8 |7 |6 |5|4|3|2]|1|0
Ausgiang

EINNAUS | O | O | O | @ O|O|e|O|O0O|OC|@®@|@®@|OC|@®@|O0O|OC|@|OC|@|O|@|0C|@/®@|@|®@ | 0O|OC|0|e@|O|e
Hexadezimal- 1 2 3 4 A B C D
werte
PCON TF[T1E[1D|1C|1B|[1A|19|18|17|16|15| 14| 13| 12| 11|10|F |E|[D|C|B|A| 98| 7|6 |5|4|3|2]|1]|0
Ausgangs-|
register

ENAUS [O|O|OCO|®@|O|OCO|®@|O0O|O|O|@®|®@|O|®|O|OC|@®@®|OC|@®@|(O|@®@|OC|®@ 0|00 O|(O|O@®@| @ |O|O
Hexadezimal- 1 2 3 4 A B C D
werte

sPs: TF[1E[TD[1C|1B[1A 19|18 |17|16|15|14|13|12|11|10|F|E|D|C|B|A|9 |8 |7 |6 |5|4|3|2|1]0
Eing;ang

EINAUS [O|O|OC |®@|]O|O|@®@|]O|O|OC|@®@|@®@|OC|@®@|O|OC|@®@(OC|@®@|O|@®@|OC| @/ ®@|@®@|@®@ | O|OC|®@|@| OO

Hexadezimal- 1 2 3 4 A B C D

werte
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(Beispiel ii) Einstellwert = “1”

® : EIN, O: AUS

TF | 1E[ 1ID[1C|[1B|1A| 19|18 [17|16|15| 14| 13[12| 11|10 Al9(8|7|6[|5[4]3|2]1]0
PCON
Eingangs-
register
EINAUS [O|O|® |®@|O|(®@|[O|O|OC|OC|O|@®|O|OC|@®|O e/C|l®@e(@@|O(@(OC|®@(OC|O0 O
Hexadezimal- 3 4 2 D A B
werte
sps: TF(1E|TD[1C[1B[1A |19 |18 [17 [16 [15[14 |13 |12 | 11|10 Al9|8|7|6|5[4|3|2]|1]0
Ausdang
EINAUS [O|O|O|®@|O|O|@®@|O|O|OC|®@|@®@|(O|@®@|O|O cle|le|®|l e | O|OCO|e|@| OO
Hexadezimal- 1 4 B C D
werte

TFE|TE|1D|1C | 1B [1A |19 (18 |17 [16 |15 |14 [13 |12 17|10 A|l9|8|7[6|5|4|3]|2]|1]0
PCON
Ausgangs-|
register
EINAUS [O| O |® | ® | O | ® | O|]C|O|O|OC|®@|OC|O|@®@|O e | OC(e(@e(O(@0|C|@|OC|@]|0
Hexadezimal- S 4 2 D A B
werte
sps: TF(1E[TD|1C|1B|1A |19 |18 |17 [16 |15 [14 |13 |12 |11 |10 Al9|8|7|6|5|4[3]|2|1]|0
Eing;ang
EINAUS|O|]O|OC|®@|O|O|@®@|]OC|O|OC|@®@|@®@|OC|@®@|O|O cle|je|e/@®@|OC(OC|®(@®@(O| @
Hexadezimal- 1 2 3 4 B © D
werte
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(Beispiel iii) Einstellwert = “2”

® : EIN, O: AUS

TE[1E|1D[1C | 1B | 1A [19 18|17 |16 [15 14 |13 |12 |11 |10 Al9|8 514132110
PCON
Eingangs-
register
EINAUS | @] O| ® | O|@®@|OC |0 /@ |@0|®@ O|O(@ (/@ OO o|e|O ®e|® | OC|®| O |O
Hexadezimal- A B C D 2 4
werte
sps: TF{1E[1D[1C|1B|[1A|19[18 17|16 |15 |14 13|12 |11 |10 Al9|8 5143|2110
Ausg'ang
EINAUS [O|O|O |@|O|O|@|O|O|O|@|@|O|@®@|O|O co|le| e O(fc|e(e@|OC (@
Hexadezimal- 1 2 B D
werte

TF|1E|ID|1C|1B|[TA (19|18 (17|16 (15|14 13|12 |11 |10 Al9|8 5413|2110
PCON
Ausgangs-
register
ENAUS |[@|O|@|o|@e|o|e|e|e@e|@e|[c|Oc|e|e@|O|e oO(e]|O || C|®@|OC|O
Hexadezimal- A B C D 2 4
werte
Sps: TFITE|1D|1C|1B|[1A 19|18 17|16 [15| 14|13 |12 |11 |10 Al9]8 5(4)13|12(1]0
Eingang
EINAUS|O|O|O |®@|O|O|@®@|O|OC|O|@®@|@®@|O|®|O|O o(e|e® O(fO(e|e®@|O|e®
Hexadezimal- 1 2 B D
werte
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(Beispiel iv) Einstellwert = “3”

. EIN, O : AUS

1F [1E|1D|1C|1B|1A|19|18 |17 |16 |15 |14 |13 |12 |11|10|F [E|[D|C|B|A| 9| 8 4131210
PCON
Eingangs-
register
EINAUS (@ | @| O|]OC|@®@|® O|@ | ®@|OC(@ | OO0 |®@/OC|OC|®@/®@|O|®| O| O @ O(O|@®@| O
Hexadezimal- C D A B 3 4 2
werte
sps: 1F|TE|1D[1C|1B|[1A|19|18|17|16|15|14|13 (12|11 |10 |F [E|D|C|B|A| 9|8 413210
Auséang
ENAUS [O|[O|O |®@|O|OC|®@(O|O|OC|@®|@®@|OC(@®@(O|OC|@®@|O|®@|O|@®@|OC|@®@|@® O|le|e|(O|e
Hexadezimal- 1 2 3 4 A B D
werte

TF[1E|1D|1C |[1B|[1A |19 |18 |17 |16 15|14 13|12 (11 |[10|F |E[D|[C|B|A| 9| 8 4132|110
PCON
Ausgangs-
register
EINAUS | @ | ® | O|O|(@®@ | ® O/ ®@|®@|OCO|@®@|O|@®@|O|®@/@®@|O0O|C|@e|l@®@|OC|@®@ (O |O | O0O|O0CO|@®@|O
Hexadezimal- © D A B 3 4 2
werte
sps: 1F[1E[1D[1C 1B [1A |19 (18 17 |16 [15[14|13 |12 |11|10|F [E|[D|C|[B|A |9 |8 4132|110
Eingéng
ENAUS|O|O|O|®@|O0O|O|@®@|O|O(OC|@®@|@®@|O0O|®@|OC|OC|®@/O|®@OCO|@|OC|@®|@ Cle|e@|(O|e@

werte

Hexadezimal- 1 2 3
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® Geschwindigkeitseinheit im Feldbus-Halbdirektmodus (Nr.159 FBVS)
Legen Sie die Mal3einheit beim Betrieb im Halbdirektmodus fest.

Einstellwert Parameter 159

Geschwindigkeitseinheit

0 (Werkseinstellung)

1mm/s

1

0,1mm/s
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3.10 Fehlerbehebung

® Alarmmeldungen und Ursachen/MalRnahmen
Bei einem Alarm wird im Fern-1/0O-Modus 1, 2 oder 3 ein entsprechender einfacher Alarmcode durch die
Bits der abgeschlossenen Positionsnummer (vier Bits von PM1 bis PM8) dargestellt.
Im Positionier-/Einfachen Direktmodus 1 und 2 wird dieser einfache Alarmcode an die Bytes (n+4, n+5)
ausgegeben.
Im Halbdirektmodus 1, 2 und 3 sowie im Volldirektmodus wird dieser Alarmcode an die Bytes (n+12,
N+13) ausgegeben.

[1] Uberprifen Sie den Alarmcode mit der Uberwachungsfunktion der SPS, usw., oder schlieRen Sie
die RC PC-Software oder ein entsprechendes Teach-Werkzeug an und Uberpriifen Sie den Code

(2]
(3]

auf dem Bildschirm des Statusmonitors.
Den Abschnitt zum angezeigten Alarmcode finden Sie in der Alarmliste im Betriebshandbuch lhrer

Steuerung.

Ergreifen Sie die unter dem jeweiligen Alarmcode beschriebene MalRhahme.
Gehen Sie bei nachfolgenden Alarmcodes wie folgt vor:

Code Fehlername (1[1)) I?*EZ)S Ursache/MalRnahme
Ursache: Es wurde ein Feldbus-Modulfehler erkannt.
OF2 | Feldbus-Modulfehler | 05 * | MaBnahme: Uberpriifen Sie die entsprechenden Parameter.
Feldbus-Modul nicht Ursache: Das Modul wurde nicht erkannt.
OF3 erkannt 04 x | MaRnahme:Strom aus- und wieder einschalten. Wenn das
Problem weiter besteht, wenden Sie sich an IAl.

(*1) ID — Einfacher Alarmcode
(*2) RES — Alarm kann/kann nicht zurtickgesetzt werden
o: Alarm kann zurlickgesetzt werden / x: Alarm kann nicht zurlickgesetzt werden
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4. SCON-CA

4.1 Betriebsmodi und Funktionen

SCON-CA-Steuerungen, die PROFINET IO unterstiitzen, kdnnen nach Bedarf in einem der folgenden neun

Modi betrieben werden.

Betriebsmodi und Hauptfunktionen

Positionier-/ Positionier-/
Hauptfunktionen Fern-1/0- Ein_facher Halbdirekt- | Volldirekt- Fern-I/O- Ein_facher Halbdirekt- Fern-1/0- | Halbdirekt-
Modus Direkt- Modus modus Modus 2 Direkt- modus 2 Modus 3 modus 3
modus modus 2

Anzahl der belegten 2 8 16 32 12 8 16 12 16
Bytes
Betrieb durch
Positionsdaten- X o (*1) o o X o (*1) o) X o
angabe
Direkte Angabe von
Geschwindigkeit/ X X o o X X o X o
Beschleunigung
Schubbetrieb o o o o o o o o o
Aktuelle Position

X o o o o o o o o
lesen
Aktuelle
Geschwindigkeit X X o o X X ¢ X ¢
lesen
Betrieb durch
Positionsnummern- o o X X o o X o X
angabe
Nummer der
abgeschlossenen o ¢ X X ¢ o X ¢ X
Position lesen
Max. GréRe der Nicht Nicht Nicht Nicht
Positionstabelle 512 768 verwendet | verwendet 512 768 verwendet 512 verwendet
Kraftregelung A (*2) X X o A (*2) o o A (*2) X
Vibrations- ° o X ° o ° X o o
unterdriickung
Servo-
Verstarkungs- o [} o o [} o X [} [}
umschaltung

(*1) Die Betétigung der Achse erfolgt durch Angabe aller Positionsdaten in Form von Positionsnummern
anstelle der Positionen.

(*2) Diese Funktionen stehen zur Verfiigung, wenn das PIO-Schema auf 6 oder 7 gesetzt ist.

[1] Fern-1/0-Modus: In diesem Modus wird die Achse von PIOs (24-V I/0O) Giber eine Kommunikation mit
PROFINET IO betatigt.

SPS

P1O-Anschluss

84

Anzahl der belegten Bytes: 2 Bytes

SCON-CA-Steuerungen,
die PROFINET IO nicht unterstiitzen

Flachkabel

PROFINET IO-Anschluss

SCON-CA-Steuerungen,
die PROFINET IO unterstiitzen

Kommuni-
kations-
kabel
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[2] Positionier-/Einfacher Direktmodus: In diesem Modus wird die Achse durch Angabe einer

Positionsnummer angesteuert.

Durch Umschaltung eines Steuersignals kénnen Sie wahlen, ob Sie
die Zielposition direkt als Wert eingeben méchten oder tiber einen
Wert aus der Positionsdatentabelle.

Fur Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung,
Positionierbereich usw. werden die Werte aus der
Positionsdatentabelle verwendet. Es kénnen bis zu 768
Positionsdatenpunkte festgelegt werden.

Anzahl der belegten Bytes: 8 Bytes

Zielposition: 100,00 mm
+

38 uo | Gesch. | Beschl. | Verz. | Schub

L. Tmiss] [Gl G %]

Position Nr. 0 P b e
|8,

SCON-CA-Steuerungen,
die PROFINET IO unterstiitzen

Achse

[3] Halbdirektmodus: In diesem Modus wird die Achse durch direkte Eingabe von Geschwindigkeit,

SPS

Beschleunigung/Verzdgerung und Schubstrom sowie der Zielposition betatigt.
Anzahl der belegten Bytes: 16 Bytes

Zielposition: 100,00 mm
Positionierbereich: 0,10 mm
Geschwindigkeit: 100,0 mm/s
Beschl./Verz.: 0,30 G
Schubstrom: 50%

{ ]

SCON-CA-Steuerungen, W
die PROFINET IO unterstiitzen #=

Achse
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[4] Volldirektmodus: In diesem Modus wird die Achse durch direkte Eingabe alle Werte in Bezug auf die
Positionskontrolle (Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung, usw.)

betatigt.
Anzahl der belegten Bytes: 32 Bytes

Zielposition: 100,00 mm
Positionierbereich: 0,10 mm
Geschwindigkeit: 100,0 mm/s
Beschleunigung: 0,30 G
Verzogerung: 0,30 G
Schubstrom: 50%
Stromgrenzwert: 0
SPS Zone +: 50,00 mm

l_ Zone - 30,00 mm

SCON-CA-Steuerungen, | :
die PROFINET IO unterstiitzen

Achse

C_ ) J

[5] Fern-1/0-Modus 2: In diesem Modus wird die Achse von PIOs (24-V 1/0O) Uber eine Kommunikation mit

PROFINET IO betatigt.

Zusétzlich zu den Funktionen in Modus [1] stehen hier die Daten zur Ist-Position und

dem Befehlsstrom zur Verfligung.
Anzahl der belegten Bytes: 12 Bytes

SCON-CA-Steuerungen,
SPS die PROFINET IO nicht unterstitzen

>

Flachkabel

P10-Anschluss

SCON-CA-Steuerungen,
die PROFINET IO unterstiitzen

SPS =
ol

I

ne

Kommuni- E]} J

kations-

kabel I

PROFINET lO-Anschluss

[6] Positionier-/Einfacher Direktmodus 2: In diesem Modus wird die Achse durch Angabe einer
Positionsnummer angesteuert.
In diesem Modus steht anstelle der Teach-Funktion und der

Zonenfunktion unter Modus [2] die Kraftregelung zur Verfigung.
Anzahl der belegten Bytes: 8 Bytes

Zielposition: 100,00 mm
+

SPS

SCON-CA-Steuerungen, ¢

die PROFINET IO unterstiitzen

aho
Position Nr. 0 > 7,
%

Beschl.

Gesch.
sl [l

[
n 300,00

Verz. Schub
51 | [l
nan

0.30

[ ===
Ed

Achse
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[7] Halbdirektmodus 2:

In diesem Modus wird die Achse durch direkte Eingabe von Geschwindigkeit,
Beschleunigung/Verzdgerung und Schubstrom sowie der Zielposition betéatigt.
Anders als in Modus [3] kann der Sollstrom in diesem Modus nicht abgerufen
werden. Stattdessen werden die Kraftaufnehmerdaten eingelesen. Dieser Modus
unterstitzt ebenfalls die Kraftregelung.

Anzahl der belegten Bytes: 16 Bytes

SPS

Zielposition: 100,00 mm
Positionierbereich: 0,20 mm
Geschwindigkeit: 100,0 mm/s
Beschl./Verz.: 0,30 G
Schubstrom: 50%

[8] Fern-1/0-Modus 3:

SCON-CA-Steuerungen,

SPS die

[ ] i;

SCON-CA-Steuerungen,

die PROFINET IO unterstiitzen Achse

In diesem Modus wird die Achse Giber PROFINET 10 und nicht tber PIO (24V-1/0)

angesteuert.
Die Funktion [1] wird durch die Funktionen fir Ist-Position und Sollstrom erganzt.

Anzahl der belegten Bytes: 12 Bytes

SCON-CA-Steuerungen,
die PROFINET IO unterstiitzen

PROFINET IO nicht unterstiitzen

SPS

Kommuni-

P1O-Anschluss

Flachkabel

Kations-
kabel

PROFINET lO-Anschluss

[9] Halbdirektmodus 3: In diesem Modus wird die Achse durch direkte Eingabe von Geschwindigkeit,

SPS

Beschleunigung/Verzégerung und Schubstrom sowie der Zielposition betétigt.
In diesem Modus steht anstelle der Jog-Funktion unter Modus [3] die
Vibrationsdampfungsfunktion zur Verfigung.

Anzahl der belegten Bytes: 16 Bytes

Zielposition: 100,00 mm
Positionierbereich: 0,10 mm
Geschwindigkeit: 100,0 mm/s
Beschl./Verz.: 0,30 G
Schubstrom: 50%

FE=HEECOH

SCON-CA-Steuerungen, Rl

die PROFINET IO unterstiitzen Achse
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Modellbezeichnungen
Nachfolgend die Modellnummern der SCON-CA-Steuerungen, die PROFINET 1O unterstitzen:

® SCON-CA-o-PRT-o

o)

(e]
o

[eXe)

0000
h

o

008
00000000 | e[ @ © 9©

:
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4.3 PROFINET 10-Schnittstelle

4.3.1 Bezeichnung der Teile

Nachfolgend die Bezeichnungen der einzelnen Abschnitte in Verbindung mit PROFINET I10O:

.......

PROFINET I0-Port. F— 7 !

.............
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4.3.2 LED-Anzeigen auf dem Monitor

Der Zustand der Slaves (der jeweiligen Steuerung) sowie des Netzwerks kann anhand von zwei LEDs (MS
und NS) an der Vorderseite der Steuerung Uberprift werden.
Die nachfolgende Tabelle enthélt die Beschreibung der einzelnen LEDs.

o : Leuchtet, x: AUS, 3¢: Blinkt

LED

Farbe

Anzeige

Erklarung

NS

X

Strom ist aus oder keine anschlieRbare Steuerung vorhanden.

Grin

@)

Verbindung wurde hergestellt und es wird eine ordnungsgemale
Kommunikation durchgefiihrt. (in BETRIEBS-Zustand)

Grin

%

Verbindung wurde hergestellt, doch die Kommunikation wurde
angehalten (in Stopp-Modus: Netzwerkzustand normal). Zustand der
Master-Einheit Gberprifen.

MS

Strom ist ausgeschaltet.

Grin

Betrieb normal.

X»|o|x

Kommunikation wird tGberprift.

Orange

Es liegt ein Hardware-Fehler vor. (in AUSNAHME-Zustand)
Die Platine muss ausgewechselt werden. Nehmen Sie bitte mit 1Al
Kontakt auf.

Es liegt ein Fehler in der Kommunikationseinstellung vor.

Es liegt ein Fehler in der Einstellung der IP-Adresse vor.

Es wurde ein falscher Stationsname verwendet.

Es liegt ein Hardware-Fehler vor. (Kritischer interner Fehler)
Die Platine muss ausgewechselt werden. Nehmen Sie bitte mit 1Al
Kontakt auf.

Verbindung/
Aktivitat
(bei einigen
Modellen)

Keine Verbindung oder Aktivitat

Grin

Verbindung hergestellt

Aktiv (Kommunikation)

*1

*2

#*3

*4

90

EIN

AUS

EIN

AUS

EIN

AUS

EIN

AUS

0,75 1 Sek.

0,75 1 1,25 1,5 Sek.

0,75 1 1,25 15 1,75 2 Sek.

0,75 1 1,25 15 1,75 2 2,25 2,5 Sek.
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Verkabelung

4.4.1 Anschlussdiagramm

SPS (PROFINET IO-Mastereinheit)
5 T 1 1 1
g el s H Hub
a4 pp-e—— - lmeeeele ..
Ethernetkabel* [“J Ethernetkabel*

Ethernetkab
el*

Weitere Slaves

SCON-CA SCON-CA

* Ethernetkabel: Ungekreuztes Kabel der Klasse 5e oder héher, max. 100 m
(Empfohlen wird doppeltgeschirmtes Kabel mit Alumiumgeflecht.)

(Anmerkung) Es ist kein Abschlusswiderstand erforderlich.

4.4.2 Anschluss-Pin

Pin-Nr. Signalname Signalabkiirzung

1 Ubertragene Daten + TD+

8 — 2 Ubertragene Daten - TD-

— 3 Empfangene Daten + RD+

— .

= 4 Nicht verwendet
= 5 Nicht verwendet

1 6 Empfangene Daten - RD-
. 7 Nicht verwendet
El\;?jilgrzflgtecker 8 N|cht_vervvendet

Gehéuse Massestift zum Schutz FG

(An Steuerung)
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4.5  Einstellung

Stellen Sie die Steuerungsparameter mit Hilfe des Teach-Werkzeugs ein. Stellen Sie den
Moduswahlschalter an der Vorderseite der Steuerung auf ,MANU",

Welche Version der Teach-Werkzeuge fir PROFINET IO geeignet ist, erfahren Sie im Betriebshandbuch
des jeweiligen Teach-Werkzeugs.

451 Auswahl des Betriebsmodus

Setzen Sie Parameter 84 auf ,FMOD: Feldbusbetriebsmodus®.
[Siehe 4.9 Parameter fir PROFINET 10.]

Soll-Wert Betriebsmodus be'la;:ngztzgl gstres
0 (Werkseinstellung) Fern-1/0-Modus 2
1 Positionier-/Einfacher Direktmodus 8
2 Halbdirektmodus 16
3 Volldirektmodus 32
4 Fern-1/0-Modus 2 12
5 Positionier-/Einfacher Direktmodus 2 8
6 Halbdirektmodus 2 16
7 Fern-1/0O-Modus 3 12
8 Halbdirektmodus 3 16

* Bei Eingabe eines hoheren Werts kommt es zu einem Ubersteuerungsfehler.
45.2 Einstellung der Baudrate

Dieser Wert muss nicht eingestellt werden. Er ist fest auf 100Mbps gesetzt.

4.5.3 Einstellung der Knotenadresse

Dieser Wert muss in der IAl-Steuerung nicht eingestellt werden, da er bereits in der Master-Einheit
konfiguriert ist.
[Siehe Betriebshandbuch der Host-Einheit, in der die Master-Einheit installiert ist.]

(Anmerkung) Schalten Sie nach Einstellung der Parameter den Strom zur Steuerung wieder ein und
drehen Sie den Moduswabhlschalter vorne an der Steuerung zurtick auf ,AUTO".
Wenn der Schalter auf ,MANU" gesetzt ist, ist ein Betrieb Uiber die SPS nicht méglich.
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Kommunikation mit der Master-Station

4.6

46.1

PROFINET IO

Betriebsmodi und entsprechende SPS I/O-Bereiche

Jedem Betriebsmodus werden folgende Kanéle zugewiesen.

e SPS-Ausgang —» SCON-CA-Eingang (* ,n“ steht fur die erste Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)

SCON-CA DI und Eingangsdatenregister

Positionier-/
SPS-Ausgangs- | Fern-1/0-Modus Einfacher Halbdirektmodus Volldirektmodus Fern-1/0-Modus 2
bereich (Bytes) Direktmodus
Anzahl der Anzahl der Anzahl der Anzahl der Anzahl der
belegten Bytes: 2 belegten Bytes: 8 | belegten Bytes: 16 | belegten Bytes: 32 | belegten Bytes: 12
Portnummer Portnummer
n+0, n+1 : . - . " . - :
0 bis 15 Zielposition Zielposition Zielposition 0 bis 15
n+2, n+3
n+4, n+5 Positionsnummer L . L .
- Positionierbereich | Positionierbereich
n+6, n+7 Steuersignal .
Belegter Bereich
n+8, n+9 Geschwindigkeit
Beschleunigung/ Geschwindigkeit
n+10, n+11 Verzdgerung
n+12, n+13 Schubstrom-
grenzwert Zonengrenze+
n+14, n+15 Steuersignal
n+16, n+17
Zonengrenze—
n+18, n+19
n+20, n+21 Beschleunigung
n+22, n+23 Verzogerung
n+24, n+25 Schubstrom-
grenzwert
n+26, n+27 Stromgrenzwert
n+28, n+29 Steuersignal 1
n+30, n+31 Steuersignal 2
(Anmerkung) Unter ,Belegter Bereich“ ist der Bereich aufgefuhrt, der durch die Betriebsmodus-Einstellung

belegt wird.
Dieser Bereich kann daher nicht fiir andere Zwecke verwendet werden. Vermeiden Sie auch
Duplikationen der Knotenadresse.
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e SPS-Ausgang —» SCON-CA-Eingang (* ,n“ steht fur die erste Ausgangsdresse der jeweiligen Achse.)

SCON-CA DI und Eingangsdatenregister
Positionier-/
SPS-Ausgangs- Einfacher Halbdirektmodus 2 | Fern-1/O-Modus 3 | Halbdirektmodus 3
Bereich (Bytes) Direktmodus 2
Anzahl der Anzahl der Anzahl der Anzahl der
belegten Bytes: 8 | belegten Bytes: 16 | belegten Bytes: 12 | belegten Bytes: 16
n+0, n+1 . . . . Portnummer . .
Zielposition Zielposition 0 bis 15 Zielposition
n+2, n+3
n+4, n+5 Positionsnummer L . L .
- Positionierbereich Positionierbereich
n+6, n+7 Steuersignal .
Belegter Bereich
n+8, n+9 Geschwindigkeit Geschwindigkeit
n+10, n+11 Beschl_t_eunlgung/ Beschlgumgung/
Verzdgerung Verzdgerung
n+12, n+13 Schubstrom- Schubstrom-
grenzwert grenzwert
n+14, n+15 Steuersignal Steuersignal
n+16, n+17
n+18, n+19
n+20, n+21
n+22, n+23
n+24, n+25
n+26, n+27
n+28, n+29
n+30, n+31
(Anmerkung)  Unter ,Belegter Bereich” ist der Bereich aufgefuhrt, der durch die Betriebsmodus-Einstellung
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Dieser Bereich kann daher nicht fiir andere Zwecke verwendet werden. Vermeiden Sie auch

Duplikationen der Knotenadresse.
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e SCON-CA-Ausgang — SPS-Eingang (* ,n“ steht fur die erste Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

SCON-CA DO und Ausgangsdatenregister

Positionier-/
SPS-Eingangs- Fern-1/0-Modus Einfacher Halbdirektmodus Volldirektmodus Fern-1/0-Modus 2
bereich (Bytes) Direktmodus
Anzahl der Anzahl der Anzahl der Anzahl der Anzahl der
belegten Bytes: 2 belegten Bytes: 8 | belegten Bytes: 16 | belegten Bytes: 32 | belegten Bytes: 12
Portnummer Portnummer
n+0, n+1 - . . . ;
0 bis 15 Ist-Position Ist-Position Ist-Position 0 bis 15
n+2, n+3 Belegter Bereich
Nummer
abgeschlossener
n+4, n+5 Position .
(Einfacher Sollstrom Sollstrom Ist-Position
Alarmcode)
n+6, n+7 Statussignal
n+8, n+9 Ist- Ist- Sollst
n+10, n+11 Geschwindigkeit Geschwindigkeit olistrom
n+12, n+13 Alarmcode Alarmcode
n+14, n+15 Statussignal Belegter Bereich
n+16, n+17 Kraftriickkopplungs-
n+18, n+19 daten
n+20, n+21 Gesamtzahl der
n+22, n+23 Bewegungen
n+24, n+25 Gesamte
n+26, n+27 Verfahrstrecke
n+28, n+29 Statussignal 1
n+30, n+31 Statussignal 2
(Anmerkung)  Unter ,Belegter Bereich” ist der Bereich aufgefihrt, der durch die Betriebsmodus-Einstellung

belegt wird.

Dieser Bereich kann daher nicht fiir andere Zwecke verwendet werden. Vermeiden Sie auch
Duplikationen der Knotenadresse.
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e SCON-CA-Ausgang — SPS-Eingang (* ,n“ steht fur die erste Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

SCON-CA DO und Ausgangsdatenregister
Positionier-/
SPS-Eingangs- Einfacher Halbdirektmodus 2 | Fern-1/0O-Modus 3 | Halbdirektmodus 3
Bereich (Bytes) Direktmodus 2
Anzahl der Anzahl der Anzahl der Anzahl der
belegten Bytes 8: belegten Bytes: 16 | belegten Bytes: 12 | belegten Bytes: 16
Portnummer
n+0, n+1 Ist-Position Ist-Position 0 bis 15 Ist-Position
n+2, n+3 Belegter Bereich
Nummer
abgeschlossener
n+4, n+5 (Eﬂ?:é%r;r Kraﬂru%kelftzpr)]plungs- Ist-Position Sollstrom
Alarmcode)
n+6, n+7 Statussignal
n+8, n+9 Ist- Kraftriickkopplungs- Ist-
n+10, n+11 Geschwindigkeit daten Geschwindigkeit
n+12, n+13 Alarmcode Alarmcode
n+14, n+15 Statussignal Statussignal
n+16, n+17
n+18, n+19
n+20, n+21
n+22, n+23
n+24, n+25
n+26, n+27
n+28, n+29
n+30, n+31
(Anmerkung)  Unter ,Belegter Bereich” ist der Bereich aufgefihrt, der durch die Betriebsmodus-Einstellung
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4.6.2
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Fern-1/0-Modus (Anzahl belegter Bytes: 2)

In diesem Betriebsmodus entspricht die Positionsnummer der im PIO-Betrieb (24V 1/0).
Stellen Sie die Positionsdaten mit Hilfe eines Teach-Werkzeugs (z. B. PC-Software) ein.
Die Nummer der betriebsbereiten Positionen hangt von den Einstellungen des Parameters 25
,P1O-Schema"“ ab.
Die I/0O-Parameter fur die PIO-Schemata sind nachfolgend beschrieben (s. Betriebshandbuch der
Hauptsteuerung.)

Einstellung von Betriebsmodus I/O-Parameter
Parameter 25
0 Positioniermodus | 64 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgénge
64 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgang
1 Teach-Modus Positionier- und Jog-Betrieb werden unterstiitzt.
Die Ist-Position kann unter einer festgelegten Positionsnummer gespeichert werden.
2 256-Punkt-Modus | 256 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgang
3 512-Punkt-Modus |512 Positionierpunkte, kein Bereichsausgang
Magnetventil- 7 Po_sitionierpL_mkte, 2 Bereichsau_sgéngg _
4 Fir jede Positionsnummer kann direkt ein Betriebsbefehl festgelegt werden.
modus 1 . - . A o
Fir jede Positionsnummer wird ein ,Positionieren beendet“-Signal ausgegeben.
3 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgéange
5 Magnetventil- Betrieb mit Vorwarts-, Riickwarts- und Zwischenpositionsbefehlen.
modus 2 Fir jede Vorwarts-, Rickwarts- und Zwischenposition wird ein ,Positionieren
beendet“-Signal ausgegeben.
Kraftregelungs- |32 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgénge
6 modus 1 (bei
Kraftaufnehmer-
Option)
Kraftregelungs- |5 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgéange
7 modus 2 (bei Fir jede Positionsnummer kann direkt ein Betriebsbefehl festgelegt werden.
Kraftaufnehmer- | Fir jede Positionsnummer wird ein ,Positionieren beendet“-Signal ausgegeben.
Option)

Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus
ausgefihrt werden kénnen.

PIO-Schema
. . 0: 1: 2: 3: 4: 5: 6: 7
ROBO Cylinder-Funktion Positionier- | Teach- 256-Punkt- |512-Punkt- | Magnetventil- | Magnetventil- | Kraftregelungs- | Kraftregelungs-

modus Modus Modus Modus modus 1 modus 2 modus 1 modus 2
Referenzpunktfahrt 0 0 o o o X o 0
Positionierbetrieb o o o o o o o o
Einstellung von
Geschwindigkeit und o o o o o o o o
Beschl./Verz.
Inkrementalbewegung

O O (¢} (¢} O (¢} (¢} O

(Inchen)
Schubbetrieb o o o o o X o o
Geschwindigkeitsanderung o o o o < o o <
wahrend Verfahren
Betrieb bei unterschiedlicher
Beschleunigung/Verzdgerung ° ° ° ° ° ° ° °
Pause o o o o o o (*1) o o
Zonensignalausgabe o o o x o o o o
Auswahl PIO-Schema o o o o o o o o
(durch Parameter)

o: Unterstitzt, x: Nicht unterstitzt

(*1) Dieser Betriebsmodus ist verfiigbar, wenn Parameter 27 ,Verfahrbefehlstyp* auf ,0“ gesetzt ist.
Durch Ausschalten des ,Verfahrbefehls* kann das System voriibergehend gestoppt werden.
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(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n“ bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)
Parameter SCON-CA DI SPS-Ausgangsadresse SCON-CA DO SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 (Porthummer) (Bytes) (Porthummer) (Bytes)
0 0 bis 15 n+0, n+1 0 bis 15 n+0, n+1
(Anmerkung) Achten Sie auf duplizierte Knotenadressen.

(2) Zuweisung der I/0O-Signale zur jeweiligen Achse

Die I/O-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus einem Eingangswort (1 Wort = 2 Bytes) und einem
Ausgangswort in den I/O-Bereichen.

¢ Alle Adressen werden durch die EIN/AUS-Bit-Signale gesteuert.

SPS-Ausgang
Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits
n+0, n+1 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Eingangsport-
nummerder | 2| S| 2|1 ¥ Qoo |~]©0|w|x|®m|«|— O

Steuerung

SPS-Eingang
Adresse (* ,n“ entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

<
]

n+0, n+1 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Ausgangsport-
nummerder | 2 S 2|2l ~o|lw|x|®m|a — |0
Steuerung
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(3) Zuweisung von I/O-Signalen
Das Signal am I/O-Port der Steuerung andert sich je nach Einstellung des Parameters 25.

(Weitere Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.)

Einstellung von Parameter Nr. 25

Positioniermodus

Teach-Modus

256-Punkt-Modus

0 1 2
Kategorie | Port Nr. | Symbol Signalname Symbol Signalname Symbol Signalname
0 PC1 PC1 PC1
1 PC2 PC2 PC2
2 PC4 Nummer PC4 Nummer PC4
3 PC8 Zielposition PC8 Zielposition PC8 Nummer
4 PC16 PC16 PC16 Zielposition
5 PC32 PC32 PC32
SPS- 6 - MODUS Teach-Modus-Befehl PC64
Ausgang 7 - Nicht verfugbar JISL Wechsel Jog/Inch-Betrieb | PC128
— 8 - JOG+ +Jog - Nicht verfugbar
SCON-CA-| 9 BKRL | Zwangslosen der Bremse | JOG- -Jog BKRL | Zwangslésen der Bremse
Eingang 10 RMOD Betriebsmodus RMOD Betriebsmodus RMOD Betriebsmodus
11 HOME Referenzpunktfahrt HOME Referenzpunktfahrt HOME Referenzpunktfahrt
12 *STP Pause *STP Pause *STP Pause
13 CSTR Positionierung Start g\?VTRRT/ ng;’gfg”(;:;:ggeﬁzrsﬂe n CSTR Positionierung Start
14 RES Reset RES Reset RES Reset
15 SON Servo-EIN SON Servo-EIN SON Servo-EIN
0 PM1 PM1 PM1
1 PM2 PM2 PM2
2 PM4 Nummer PM4 Nummer PM4
3 PM8 abgeschlossener Position PM8 abgeschlossener Position PM8 Nummer
4 PM16 PM16 PM16 abgeschlossener Position
5 PM32 PM32 PM32
6 MOVE In Bewegung MOVE In Bewegung PM64
SCON-CA- 7 ZONE1 Zone 1 MODES Teach-Modus-Signal PM128
Ausgang 3 PZONE/ Positionszone/ PZONE/ Positionszone/ PZONE/ Positionszone/
s ZONE2 Zone 2 ZONE1 Zone 1 ZONE1 Zone 1
_SPS‘ 9 RMDS Betriebsmodus RMDS Betriebsmodus RMDS Betriebsmodus
Eingang 10 HEND Referenzpunktfahrt HEND Referenzpunktfahrt HEND Referenzpunktfahrt
abgeschlossen abgeschlossen abgeschlossen
11 PEND Positionieren beendet PEND/ Positionieren beendet/ PEND Positionieren beendet
WEND | Positionsdaten eingelesen
12 SV Betriebsbereit SV Betriebsbereit SV Betriebsbereit
13 *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus
14 *ALM Alarm *ALM Alarm *ALM Alarm
15 *BALM Batteriealarm *BALM Batteriealarm *BALM Batteriealarm

Das * kennzeichnet das EINSCHALT-Signal in normalem Zustand.
Als ,Nicht verfugbar* gekennzeichnete Signale werden nicht gesteuert. (EIN/AUS nicht festgelegt.)

99




1A]

PROFINET IO

Einstellung von Parameter Nr. 25

512-Punkt-Modus

Magnetventilmodus 1

Magnetventiimodus 2

3 4 5
Kategorie | Port Nr. | Symbol Signalname Symbol Signalname Symbol Signalname
0 PC1 STO Startposition 0 STO Startposition 0
1 pPC2 ST1 Startposition 1 ST1 Startposition 1
2 PC4 ST2 Startposition 2 ST2 Startposition 2
3 PC8 N ST3 Startposition 3 -
4 PC16 nummer ST4 Startposition 4 -
Zielposition —
5 PC32 ST5 Startposition 5 - Nicht verfiabar
SPS- 6 PC64 ST6 Startposition 6 - 9
Ausgang ™71 pC128 - -
- Nicht verfugbar
SCON-CA-| 8 | PC256 - -
Eingang 9 BKRL | Zwangslosen der Bremse | BKRL | Zwangsldsen der Bremse | BKRL | Zwangslosen der Bremse
10 RMOD Betriebsmodus RMOD Betriebsmodus RMOD Betriebsmodus
11 HOME Referenzpunktfahrt HOME Referenzpunktfahrt -
12 *STP Pause *STP Pause - Nicht verflugbar
13 CSTR Positionierung Start - Nicht verflgbar -
14 RES Reset RES Reset RES Reset
15 SON Servo-EIN SON Servo-EIN SON Servo-EIN
Abgeschlossene Position Befehl O Hinteres Ende
0 PM1 PEO 0 LSO verfahren
Abgeschlossene Position Befehl 1 Hinteres Ende
1 PM2 PE1 1 LS1 verfahren
2 PM4 PE2 Abgeschlossene Position LS2 Befehl 2 Hinteres Ende
2 verfahren
3 PM8 PE3 Abgeschloszene Position )
Nummer —
4 PM16 abgeschlossener Position PE4 Abgeschlosiene Position -
— Nicht verfligbar
SCON-CA- 5 PM32 PE5 Abgeschlosssene Position )
Ausgang —
N 6 PM64 PE6 Abgeschlossene Position )
SPS- 6
Eingang 7 PM128 ZONE1 Zone 1 ZONE1 Zone 1
8 PM256 PZONE/ Positionszone/ PZONE/ Positionszone/
ZONE2 Zone 2 ZONE2 Zone 2
9 RMDS Betriebsmodus RMDS Betriebsmodus RMDS Betriebsmodus
10 HEND Referenzpunktfahrt HEND Referenzpunktfahrt HEND Referenzpunktfahrt
abgeschlossen abgeschlossen abgeschlossen
11 PEND Positionieren beendet PEND Positionieren beendet - Nicht verfigbar
12 SV Betriebsbereit SV Betriebsbereit SV Betriebsbereit
13 *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus
14 *ALM Alarm *ALM Alarm *ALM Alarm
15 *BALM Batteriealarm *BALM Batteriealarm *BALM Batteriealarm

Das * kennzeichnet das EINSCHALT-Signal in normalem Zustand.
Als ,Nicht verfugbar* gekennzeichnete Signale werden nicht gesteuert. (EIN/AUS nicht festgelegt.)
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Einstellung von Parameter 25

Kraftregelungsmodus 1

Kraftregelungsmodus 2

6 7
Kategorie | Port Nr. | Symbol Signalname Symbol Signalname
0 PC1 STO Startposition 0
1 PC2 ST1 Startposition 1
2 PC4 .N“m”.‘f:‘r ST2 Startposition 2
Zielposition —
3 PC8 ST3 Startposition 3
4 PC16 ST4 Startposition 4
5 - -
SPS- 6 - Nicht verfligbar - Nicht verfligbar
Ausgang 7 - -
—
scon-ca| 8 | CLER ratiunehmers CLER rafiunehmers
Eingang 9 BKRL Zwangslésen der Bremse BKRL Zwangslésen der Bremse
10 RMOD Betriebsmodus RMOD Betriebsmodus
11 HOME Referenzpunktfahrt HOME Referenzpunktfahrt
12 *STP Pause *STP Pause
13 CSTR Positionierung Start - Nicht verflugbar
14 RES Reset RES Reset
15 SON Servo-EIN SON Servo-EIN
0 PM1 PEO Abgeschlos%ene Position
1 PM2 PEL Abgeschlosslene Position
2 PM4 abgeschg:smerrr:eelr Position PE2 Abgeschlosszene Postton
3 PM8 PE3 Abgeschlosssene Position
4 PM16 PE4 Abgeschloszene Position
SCON-CA- 5 TRQS Drehmomentstatus TRQS Drehmomentstatus
Ausgang 6 LOAD Lastausgangs-Prufsignal LOAD Lastausgangs-Prufsignal
— Kalibrierung des Kalibrierung des
SPS- 7 CEND Kraftaufnehmers CEND Kraftaufnehmers
Eingang abgeschlossen abgeschlossen
8 PZONE/ Positionszone/ PZONE/ Positionszone/
ZONE1 Zone 1 ZONE1 Zone 1
9 RMDS Betriebsmodus RMDS Betriebsmodus
0 | wewo | Rerepident | enp | Reprenmde
11 PEND Positionieren beendet PEND Positionieren beendet
12 5)Y Betriebsbereit SV Betriebsbereit
13 *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus
14 *ALM Alarm *ALM Alarm
15 *BALM Batteriealarm *BALM Batteriealarm

Das * kennzeichnet das EINSCHALT-Signal in normalem Zustand.
Als ,Nicht verfigbar‘ gekennzeichnete Signale werden nicht gesteuert. (EIN/AUS nicht festgelegt.)
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Positionier-/Einfacher Direktmodus (Anzahl belegter Bytes: 8)

In diesem Betriebsmodus wird die Positions-Nr. eingestellt. Sie kénnen auswahlen, ob die Zielposition
direkt Uber die Steuersignale (PMOD-Signale) oder die Positionsdaten festgelegt wird.

Mit Ausnahme der Zielposition werden fiir Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung,
Positionierbereich, usw. die Werte aus der Positionstabelle fur die Steuerung verwendet. Stellen Sie die
Positionsdaten anhand des Betriebshandbuchs fir die Hauptsteuerung ein.
In den Positionsdaten konnen maximal 768 Punkte eingestellt werden.
Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus
ausgefuhrt werden kénnen.

ROBO Cylinder-Funktion

o: Direkte
Steuerung
A Indirekte
Steuerung
x: Deaktivieren

Anmerkungen

Referenzpunktfahrt

@)

Positionierbetrieb

(@]

Einstellung von Geschwindigkeit und

Zonensignalausgabe

Beschleunigung/Verzégerung A
Inkrementalbewegung (Inchen) A Diese Elemente missen in
Schubbetrieb A der Positionsdatentabelle
Geschwindigkeitsanderung wahrend des Verfahrens A eingestellt werden.
Betrieb bei unterschiedlicher A
Beschleunigung und Verzdgerung
Pause o
Zonen werden Uber die
A Positionstabelle oder

Parameter eingestellt.

Auswahl PIO-Schema

(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n“ bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter SCON-CA SPS-Ausgangsadresse SCON-CA SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 Eingangsregister (Bytes) Ausgangsregister (Bytes)
. - n+0, n+1 - n+0, n+1
Zielposition n+2, n+3 Ist-Position n+2, n+3
Nummer
1 Positionsnummer n+4, n+5 abgesch_I(_Jssener n+4, n+5
Position
(Einfacher Alarmcode)
Steuersignal n+6, n+7 Statussignal n+6, n+7

(Anmerkung) Achten Sie auf duplizierte Knotenadressen.
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(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse

Die 1/0-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus vier Eingangsworten (4 Worte = 8 Bytes) und vier

Ausgangsworten in den I/O-Bereichen.

® Die Steuer- und Statussignale sind EIN/AUS-Signale in Bit-Einheiten.

® Zielposition und Ist-Position werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedrtickt. Obwohl in der SPS
Werte von -999999 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm (auer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor)) eingestellt
werden konnen, sollten die Positionsdaten innerhalb des Software-Hubbereichs der Achse liegen (0 bis

effektive Hublange).

® Die Nummern der festgelegten Position und der abgeschlossenen Position werden durch

1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrickt. Obwohl in der SPS Werte von 0 bis 767 eingestellt werden

konnen, sollten Sie die Positionsnummer, fir die die Betriebsbedingungen festgelegt wurden, im Voraus

mit der RC PC-Software oder den Teach-Werkzeugen einstellen.

SPS-Ausgang

Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)
1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

n+0, n+1 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Zielposition
(Unteres Wort)

n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Zielposition
(Oberes Wort)

Negative Zielpositionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
N Q| Q)| | ©

Positions- h alel@ o2 =18 305

nummer | | | | | | 8 8 %_J 8 8 (D-f a | a|la| a

n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

I Q| w | = |4 | T T e A W | o

; x | O o | o X L o= | E

Steuersignal | ¥ | | O 0 9 Wl o|Ww|krF A

52 2 2/2/83 %8/3 5|0 ¥|v 28
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)
1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bd

n+0, n+1 b4 b3 b2 bl bO
Ist-Position
(Unteres Wort)
n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 bs b3 b2 bl bo
Ist-Position
(Oberes Wort)
Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl b0
oo L0111 B 8 S8 gz s
abgeschl. S| S| =S| S
Position E E E oo |o |||
n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 bd b3 b2 bl bo
wlelglalelalelals] T2l Tslelele
Statussignal | £ E £15128 oS 2 13 3 . 35|
L N R[S | x| a e S| T o
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(3) Zuweisung von 1/O-Signalen (* ,EIN“ wird in der Tabelle durch das Bit ,1* angezeigt und ,,AUS" durch ,0%.)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
32-Bit-Integer mit Vorzeichen.
Legen Sie die Zielposition in den absoluten Koordinaten fest.
Die Einheit betragt 0,01 mm (auRer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor),
und der Einstellbereich ist -999999 bis 999999.
Zielposition 32-Bit- ) (Beispiel) Fur ,+25,40 mm*“ den Wert ,2540" eingeben. 48 (1)
Daten Wenn der Wert die weiche Grenze fir den Parameter (0,2 mm) '
Ubersteigt, sollte die Bewegung so konfiguriert werden, dass sie
innerhalb der weichen Grenze (0,2 mm) liegt.
* Wenn die Eingabe als Hexadezimalwert erfolgt, werden negative
Werte als Zweierkomplement angezeigt.
16-Bit-Integer
Fir den Betrieb sind die Positionsdaten erforderlich, deren
Betriebsbedingungen im Voraus mit Teach-Werkzeugen, wie z.B. der
PC-Software, festgelegt wurden.
Positionsnummer 16-Bit- PC1 ~ |Geben Sie die Positionsnummer ein, deren Daten anhand dieses 4.8 (1)
Daten PC512 |Registers eingegeben wurden. '
Der Einstellbereich betragt 0 bis 767.
Wenn ein Wert auBerhalb des giiltigen Bereichs oder eine nicht
festgelegte Positionsnummer eingegeben wird, wird ein Alarm
ausgegeben.
b15 BKRL |Zwangslésen der Bremse: Bei Einschalten wird die Bremse geldst. 4.6.11 (18)
Betriebsmodus: Wenn dieses Signal ausgeschaltet ist, ist der
=y bl14 RMOD |AUTO-Modus ausgewahlt, wenn es eingeschaltet ist, der 4.6.11 (19)
8 MANU-Modus.
3 b13 . .
(</f; b12 Nicht verflgbar
& Umschaltung Positionier-/Einfacher Direktmodus:
¢ b1l PMOD Signal AUS = Positioniermodus; Signal EIN = Direktmodus. 4.6.11 (20)
Teach-Modus-Befehl:
b10 MODUS Signal AUS = Normalmodus; Signal EIN = Teach-Modus. 4.6.11 (16)
Positionsdaten einlesen
b9 PWRT Signal EIN = Positionsdaten werden eingelesen. 46.11(17)
b8 JOG+ +Jog: Signal EIN = \_/erfahren in die dem Referenzpunkt 4.6.11 (13)
Steuersignal entgegengesetzte Rlchtung.
b7 JOG- |-Jog: EIN = Verfahren in Richtung Referenzpunkt 4.6.11 (13)
Umschaltung Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite:
Die Werte unter Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit* und 48
b6 JVEL |,Schrittweite“ werden bei ausgeschaltetem und Parameter 47 4.6.11 (14)
.J0og-Geschwindigkeit 2“ und 49 ,Schrittweite 2“ bei eingeschaltetem
Signal verwendet.
\Wechsel Jog/Inch-Betrieb:
b5 JIst Signal AUS = Jog-Betrieb; Signal EIN = Inch-Betrieb. 4.6.11 (15)
b4 SON |Servo-EIN: Signal EIN = Servo wird eingeschaltet. 4.6.11 (5)
b3 RES Reset: Signal EIN = Reset. 4.7.11 (4)
b2 STP Pause: Signal EIN = Ausgabe eines Pausenbefehls. 4.6.11 (11)
b1 HOME Referenzpunktfahrt: Signal EIN = Ausgabe eines Befehls zur 4.6.11 (6)
Referenzpunktfahrt.
b0 CSTR |Positionierung Start: Signal EIN = Ausgabe eines Verfahrbefehls. 4.6.11 (7)
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(* ,EIN" wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
Ist-Position: 32-Bit-Integer mit Vorzeichen.
Die Einheit ist 0,01 mm (auRer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor).
- 32-Bit- (Beispiel)
Ist-Position Daten ) Messwert: 000003FF = 1023 (dezimal) = 10,23mm 48 (1)
* Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
16-Bit-Integer
Wird zur Zielposition verfahren und die Nummer der abgeschlossenen
Nummer L o 5 h
abgeschlossener . Po§|t!on innerhalb des. Eogltlonsberelchs wird ausgegeben.
i~ 16-Bit- PM1 ~ |Bei nicht erfolgter Positionierbewegung und wéhrend der Bewegung
Position . y 4.8 (1)
. Daten PM512 |wird ,0 ausgegeben.
(Einfacher in Al b ird das S ianal “
Alarmcode) Wenn ein Alarm ausgegeben wir (wenn das Statussignal ,ALM
eingeschaltet ist), wird der einfache Alarmcode ausgegeben (s.
Betriebshandbuch fiir die Hauptsteuerung).
b15 EMGS |Not-Aus: Signal EIN = Not-Aus wird aktiviert. 4.6.11 (2)
b14 PWR Steuerung bereit: Signal EIN = Steuerung ist einsatzbereit. 4.6.11 (1)
b13 ZONE2 Sllgnal EIN = die I§t-P05|t|on befindet sich innerhalb des fiir Zone 2 4.6.11 (12)
eingestellten Bereichs.
= b12 ZONE1 S_lgnal EIN = die I;t Position befindet sich innerhalb des fiir Zone 1 4611 (12)
= eingestellten Bereichs.
[im Positionszone:
<£ b1l PZONE | Signal EIN = Ist-Position befindet sich innerhalb des festgelegten 4.6.11 (12)
n Positionierbereichs.
b10 MODES | Teach-Modus-Signal: Signal EIN = Teach-Modus ausgewabhlt. 4.6.11 (16)
Positionsdaten eingelesen:
b9 WEND Signal EIN = Positionsdaten vollstandig eingelesen. 46.11(17)
. Betriebsmodus:
Statussignal b8 RMDS | gjgnal AUS = AUTO-Modus; Signal EIN = MANU-Modus. 4.6.11 (19)
b7 BALM Warnung ,,P_ufferbatterlespar]nung niedrig“: Dieses Signal schaltet sich 4.6.11 (28)
ein, wenn die Spannung abfallt.
b6 - Nicht verfigbar -
Last im Schubbetrieb verfehlt: Signal EIN = Achse hat das Werkstlick
b5 PSFL im Schubbetrieb verfehlt. 4.6.11 (23)
b4 SV Betriebsbereit: Signal EIN = Servo eingeschaltet. 4.6.11 (5)
b3 ALM Alarm: Signal EIN = Alarmausgabe. 4.6.11 (3)
b2 MOVE In Bewegung: Dieses Signal bleibt eingeschaltet, wahrend sich die 4.6.11 (9)
Achse bewegt.
b1 HEND Referenzpunktfahrt abgeschlossen: Signal EIN = Referenzpunktfahrt 4.6.11 (6)
abgeschlossen.
b0 PEND | Positionieren beendet: Signal EIN = Positionieren beendet. 4.6.11 (10)
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46.4

Bei diesem Betriebsmodus werden Zielposition, Positionierbereich, Geschwindigkeit,

PROFINET IO

Halbdirektmodus (Anzahl belegter Bytes: 16)

Beschleunigung/Verzégerung und Schubstrom in die SPS eingegeben. Legen Sie alle Werte im jeweiligen
I/O-Bereich fest. Wenn die Bereichsfunktion verwendet wird, konfigurieren Sie die Parameter 1, 2, 23 und

24.

Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus
ausgefuhrt werden koénnen.

ROBO Cylinder-Funktion

o: Direkte
Steuerung
A Indirekte
Steuerung
x: Deaktivieren

Anmerkung

Referenzpunktfahrt

(¢]

Positionierbetrieb

(¢]

Einstellung von Geschwindigkeit und

Beschleunigung/Verzégerung

o

Inkrementalbewegung (Inchen)

Schubbetrieb

Geschwindigkeitsanderung wahrend des Verfahrens

Betrieb bei unterschiedlicher
Beschleunigung und Verzégerung

Pause

Zonensignalausgabe

Parametereinstellung
notwendig.

Auswahl PIO-Schema

(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n“ bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter SCON-CA SPS-Ausgangsadresse SCON-CA SPS-Eingangsadresse

Nr. 84 Eingangsregister (Bytes) Ausgangsregister (Bytes)

. o n+0, n+1 . n+0, n+1

Zielposition n+2. n+3 Ist-Position n+2, n+3

+ + +4, n+

Positionierbereich n+4, n+5 Sollstrom nt4, n+5

n+6, n+7 n+6, n+7

2 Geschwindigkeit n+8, n+9 n+8, n+9
Beschl?unlgung/ n+10, n+11 Ist-Geschwindigkeit n+10, n+11

Verzogerung

Schubstromgrenzwert n+12, n+13 Alarmcode n+12, n+13
Steuersignal n+14, n+15 Statussignal n+14, n+15

(Anmerkung) Achten Sie auf duplizierte Knotenadressen.
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(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse

Die I/O-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus einem Eingangswort (8 Worte = 16 Bytes) und einem
Ausgangswort in den I/O-Bereichen.

Die Steuer- und Statussignale sind EIN/AUS-Signale in Bit-Einheiten.

Zielposition und Ist-Position werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS
Werte von -999999 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm (auf3er DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor)) eingestellt
werden kénnen, sollten die Positionsdaten innerhalb des Software-Hubbereichs der Achse liegen (0 bis
effektive Hublange).

Legen Sie den Positionierbereich fest. Der Positionierbereich wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit)
ausgedrickt. Obwohl in der SPS Werte von 1 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm (auf3er DD-Motor) und
0,001 (DD-Motor)) eingestellt werden kénnen,

Die Geschwindigkeit wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. Obwohl die SPS Werte von 0
bis +65535 (Einheit: 1,0 mm/s oder 0,1 mm/s) handhaben kann, sollte die Geschwindigkeit der
jeweiligen Achse die Hochstgeschwindigkeit nicht Gberschreiten,

Parameter 159 ,Geschwindigkeitseinheit in Feldbus-Halbdirektmodus* legt die MaReinheit fest.

Einstellwert Parameter 159 | Geschwindigkeitseinheit
0 1,0 mm/s
1 0,1 mm/s

Die Beschleunigung/Verzdgerung wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrtickt. Obwohl in der
SPS Werte von 1 bis 300 (Einheit: 0,01 G) eingestellt werden kdnnen, sollte der Wert die max.
Beschleunigung/Verzégerung der betreffenden Achse nicht Giberschreiten.

Der Schubstromgrenzwert wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. In der SPS kdnnen Werte
von 0 (0 %) bis 510 (200%) festgelegt werden. sollte der Wert innerhalb des Einstellbereichs fir den
Schubstromgrenzwert fir die betreffende Achse liegen (s. Katalog oder Betriebshandbuch der Achse).

Sol-Wert 0 127 255 510
| | | |
Schubst | | |
“orenzwort 0% 50% 100% 200%

Der Sollstrom wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedrtiickt (Einheit: 1mA).
Die Ist-Geschwindigkeit wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedruckt (Einheit: 0,01mm/s).
Der Alarmcode wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrtickt.
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SPS-Ausgang
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)

<

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

P15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bS

n+0, n+1 b4 b3 b2 b1 bO
Zielposition
(Unteres Wort)
n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Zielposition
(Oberes Wort)
Negative Zielpositionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Positionier- | 8 | & | N | © | @ | T
bereich o~ g \(2 8 S 3 E § g DI L | 0o | | —
(UnteresWort) | o» | — | @ | ¥ | N | —
n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bb> b4 b3 b2 bl bO
Positionier- NI B B et
bereich T DO e 4
(Oberes Wort) FIY 2 0
n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl b
o0} <t ©
Geschwindig- | = | & % 3 % § MR R T Y 90 N -
keit N S G| < Q| = 0 N 27T
n+10, n+11 b15 b14 b13 b12 b1l b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Beschl./Verz. | | | | | | | | § g TN 90| | & —
n+12, n+13 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Schubstrom- © | V| v | | © -
oo L B 8By e e v
n+14, n+15 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
- a T | — | Q + 10 4 = W x
- ¥ | Oo| X on| A 2 w wilo s | e
Steuersignal = n | »n Q|9 Nl oWl kK&
? 5| 222 00 | 0|3 5|9 x| v |24
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)
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1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

n+0, n+1 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Ist-Position
(Unteres Wort)
n+2, n+3 b15 b14 b13 bl12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Ist-Position
(Oberes Wort)
Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
BT | ©| | =
Solistom | @ | 8 o | o | | N | N | Q| D+ | © -
(UnteresWort)&ggggSmﬁfll@m‘—"o“'f“
n+6, n+7 b15 b14 b13 bl12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
2132 g
ity T T T O N B - A (R
(Oberes Wort) NEEREER RS
o | N~ | ©
n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Ist-Geschw.
(Unteres Wort)
n+10,n+11  p15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl boO
Ist-Geschw.
(Oberes Wort)
Negative Werte fir Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+12, n+13 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Alarmcode
n+14, n+15 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
nwly | O 0 0| s 1 wiaolao
. %) |5 Ll>l=2|>|=z|=
Statussignal = 2|2 | | | I | » -1 O
5 298 z & 217 =2 z8
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(3) Zuweisung von 1/O-Signalen (* ,EIN“ wird in der Tabelle durch das Bit ,1* angezeigt und ,,AUS" durch ,0%.)

Signaltyp

Bit

Symbol

Inhalt

Details

SPS-Ausgang

Zielposition

32-Bit-
Daten

32-Bit-Integer mit Vorzeichen.

Legen Sie die Zielposition in den absoluten Koordinaten fest.

Die Einheit betragt 0,01 mm (aufRer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor),

und der Einstellbereich ist -999999 bis 999999.

(Beispiel) Fur ,+25,41mm" den Wert ,2541" eingeben.

Wenn der Wert die weiche Grenze fir den Parameter (0,2 mm)

Ubersteigt, sollte die Bewegung so konfiguriert werden, dass sie

innerhalb der weichen Grenze (0,2 mm) liegt.

* Wenn die Eingabe als Hexadezimalwert erfolgt, werden negative
Werte als Zweierkomplement angezeigt.

4.8(2)

Positionierbereich

32-Bit-
Daten

32-Bit-Integer

Die Einheit betrédgt 0,01 mm (aul3er DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor),

und der Einstellbereich ist 1 bis 999999.

(Beispiel) Fur ,25,40mm" den Wert ,2540" eingeben. Dieser

Registerwert hat je nach Betriebsweise zwei verschiedene

Bedeutungen.

[1] Im Positionierbetrieb gibt dieses Register den zulassigen Bereich
ab Zielposition vor, innerhalb dem die Positionierung als
abgeschlossen gilt.

2) Im Schubbetrieb wird der Schubbereich angezeigt. Legen Sie
den Normal- oder Schubbetrieb Giber Einstellung des
Steuersignals ,PUSH" fest.

4.8 (2)

Geschwindigkeit

16-Bit-
Daten

16-Bit-Integer.

Geben Sie die Geschwindigkeit an, mit der die Achse verfahren
werden soll.

Legen Sie als Einheit 1,0 mm/s oder 0,01 mm/s fest.

Der Einstellbereich betragt 0 bis 65535.

Die MaReinheit muss Uber Parameter 159 ,Geschwindigkeitseinheit
im Feldbus-Halbdirektmodus* ausgewahlt werden.

(Beispiel) In diesem Beispiel ist die Einheit 1,0 mm/s:

Um 254,0 mm/s festzulegen, geben sie , 254" ein.

Wenn als Verfahrbefehl ein Wert eingegeben wird, der tiber der
Hochstgeschwindigkeit liegt, wird ein Alarm ausgegeben.

4.8 (2)

Beschleunigung/
Verzdgerung

16-Bit-
Daten

16-Bit-Integer

Legen Sie die Beschleunigung/Verzoégerung fest, mit der die Achse
verfahren werden soll (identischer Wert fiir Beschleunigung und
Verzdgerung).

Die Einheit ist 0,01 G und der Einstellbereich 1 bis 300.

(Beispiel) Um ,0,30 G* festzulegen, geben sie ,30" ein.

Wenn als Verfahrbefehl ,0“ oder ein Wert eingegeben wird, der Giber
der Hochstbeschleunigung/-verzdgerung liegt, wird ein Alarm
ausgegeben.

4.8(2)

Schubstrom-
grenzwert

16-Bit-
Daten

16-Bit-Integer

Legen Sie den Stromgrenzwert fiir den Schubbetrieb fest.

Der zulassige Einstellbereich betragt 0 (0%) bis 510 (200%).

Der einstellbare Schubstrombereich hangt von der Achse ab (siehe

Katalog oder Betriebshandbuch der Achse). Wenn als Verfahrbefehl
ein Wert eingegeben wird, der tiber der max. Schubgeschwindigkeit
liegt, wird ein Alarm ausgegeben.

4.8(2)
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(* ,EIN" wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
b15 BKRL |Zwangslésen der Bremse: Bei Einschalten wird die Bremse gelost. 4.6.11 (18)
Betriebsmodus: Wenn dieses Signal ausgeschaltet ist, ist der
b14 RMOD | AUTO-Modus ausgewahlt, wenn es eingeschaltet ist, der 4.6.11 (19)
MANU-Modus.
Schubrichtung:
b13 DIR Signal AUS = Richtung Zielposition abziglich Positionierbereich. 4.6.11 (22)
Signal EIN = Richtung Zielposition plus Positionierbereich.
b12 PUSH gchubbetrieb: Signal AUS = Positionierbetrieb; Signal EIN = 4611 (21)
chubbetrieb
u Waéhlen Sie den erforderlichen
b1l GsL1 | Senvo-Verstarkungs- | o Korrekturfaktor.
parameterauswahl 1 |Feq7 Tgsio Funktion
AUS | AUS | Parametersatz 0 auswéhlen. 4.6.11 (33)
Servo-Verstarkungs- AUS EIN | Parametersatz 1 auswahlen.
o b10 GSLO parameterauswahl 0 EIN | AUS | Parametersatz 2 auswahlen.
g EIN EIN Parametersatz 3 auswahlen.
§ Steuersignal b9 - Nlcht_ve.rfugbar . _ -
& b8 JOG+ +Jog: Signal EIN = \_/erfahren in die dem Referenzpunkt 4.6.11 (13)
a entgegengesetzte Richtung.
@ b7 JOG- -Jog: EIN = Verfahren in Richtung Referenzpunkt 4.6.11 (13)
Umschaltung Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite:
Die Werte unter Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit* und 48
b6 JVEL | ,Schrittweite* werden bei ausgeschaltetem und Parameter 47 4.6.11 (14)
J0og-Geschwindigkeit 2“ und 49 ,Schrittweite 2" bei eingeschaltetem
Signal verwendet.
Wechsel Jog/Inch-Betrieb:
b5 JISL Signal AUS = Jog-Betrieb; Signal EIN = Inch-Betrieb. 4.6.11 (15)
b4 SON Servo-EIN: Signal EIN = Servo wird eingeschaltet. 4.6.11 (5)
b3 RES Reset: Signal EIN = Reset. 4.6.11 (4)
b2 STP Pause: Signal EIN = Ausgabe eines Pausenbefehls. 4.6.11 (11)
b1 HOME Referenzpunktfahrt: Signal EIN = Ausgabe eines Befehls zur 4.6.11 (6)
Referenzpunktfahrt.
b0 DSTR |Positionierbefehl: Signal EIN = Ausgabe eines Verfahrbefehls. 4.6.11 (8)
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(* ,EIN" wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position
32-Bit- Die Einheit ist 0,01 mm (auRer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor).
Ist-Position Daten - (Beispiel) Einlesen: 000003FF1 = 1023 (dezimal) = 10,23 mm 4.8 (2)
* Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
32-Bit-Integer
32.Bi Der aktuell durch einen Befehl festgelegte elektrische Strom wird
-Bit-
Sollstrom Daten - angegeben. 4.8 (2)
Die Einstelleinheit ist mA.
(Beispiel) Einlesen: 000003FFx = 1023 (dezimal) = 1023 mA
32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position
Die Ist-Geschwindigkeit wird angegeben.
Positiver Wert: Die Achse bewegt sich in die dem Referenzpunkt
Ist- 32-Bit- entgegengesetzte Richtung. o
Geschwindigkeit | Daten - Negativer Wert: Die Achse bewegt sich in Richtung Referenzpunkt. 4.8 (2)
Die Einstelleinheit ist 0,01 mm/s.
(Beispiel) Einlesen: 000003FF+ = 1023 (dezimal) = 10,23 mm/s
* Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
16-Bit-Integer
16-Bit- Zusammen mit einem Alarm wird auch der Alarmcode ausgegeben.
Alarmcode Daten - Wenn kein Alarm vorliegt, lautet er ,0H". 4.8 (2)
= Weitere Informationen zu den Alarmen finden Sie im
8 Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.
'UEJ b15 EMGS | Not-Aus: Signal EIN = Not-Aus wird aktiviert. 4.6.11 (2)
g b14 PWR Steuerung bereit: Signal EIN = Steuerung ist einsatzbereit. 4.6.11 (1)
n b13 ZONE2 S.ignal EIN = die I;t-Position befindet sich innerhalb des fiir Zone 2 4611 (12)
eingestellten Bereichs.
b12 ZONEL S_ignal EIN = die Is_t-Position befindet sich innerhalb des fiir Zone 1 4611 (12)
eingestellten Bereichs.
b11
b10 - Nicht verfugbar -
b9
Betriebsmodus:
Statussignal b8 RMDS Signal AUS = AUTO-Modus; Signal EIN = MANU-Modus. 4.6.11(19)
b7 BALM V\_/arnL_mg ,,Puffer_batteriespannung niedrig": Dieses Signal schaltet 4.6.11 (28)
sich ein, wenn die Spannung abfallt.
b6 - Nicht verfiigbar -
Last im Schubbetrieb verfehlt: Signal EIN = Achse hat das
b5 PSFL Werkstuck im Schubbetrieb verfehit. 4.6.11 (23)
b4 SV Betriebsbereit: Signal EIN = Servo eingeschaltet. 4.6.11 (5)
b3 ALM Alarm: Signal EIN = Alarmausgabe. 4.6.11 (3)
b2 MOVE In Bewegung: Dieses Signal bleibt eingeschaltet, wahrend sich die 46.11 (9)
Achse bewegt.
Referenzpunktfahrt abgeschlossen: Signal EIN =
bl HEND Referenzpunktfahrt abgeschlossen. 46.11(6)
b0 PEND Positionieren beendet: Signal EIN = Positionieren beendet. 4.6.11 (10)
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4.6.5

Volldirektmodus (Anzahl belegter Bytes: 32)

In diesem Betriebsmodus werden alle Werte (Zielposition, Geschwindigkeit, usw.) direkt Gber SPS-Werte

festgelegt. Legen Sie alle Werte im I/O-Bereich fest.

Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus

ausgefihrt werden kénnen.

ROBO Cylinder-Funktion

o: Direkte
Steuerung
x: Deaktivieren

Referenzpunktfahrt

(@]

Positionierbetrieb

o

Einstellung von Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzégerung

@)

Inkrementalbewegung (Inchen)

Schubbetrieb

Geschwindigkeitsdnderung wéhrend des Verfahrens

Betrieb bei unterschiedlicher
Beschleunigung und Verzdgerung

Pause

Zonensignalausgabe

Auswahl P1O-Schema

(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n“ bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter SCON-CA SPS-Ausgangsadresse SCON-CA SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 Eingangsregister (Bytes) Ausgangsregister (Bytes)
Zielposition n+0, n+1 Ist-Position n+0, n+1
n+2, n+3 n+2, n+3
Positionierbereich n+4, n+s Sollstrom n+4, n+5
n+6, n+7 n+6, n+7
Geschwindigkeit nTl-g: 2:?1 Ist-Geschwindigkeit n::g: 2:21
Zonengrenze+ n+12, n+13 Alarmcode' n+12, n+13
3 n+14, n+15 Belegter Bereich n+14, n+15
Zonengrenze- n+16, n+17 Kraftriickkopplungs- n+16, n+17
n+18, n+19 daten n+18, n+19
Beschleunigung n+20, n+21 Gesamtzahl der n+20, n+21
Verzbgerung n+22, n+23 Bewegungen n+22, n+23
Schubstromgrenzwert n+24, n+25 Gesamte n+24, n+25
Stromgrenzwert n+26, n+27 Verfahrstrecke n+26, n+27
Steuersignal 1 n+28, n+29 Statussignal 1 n+28, n+29
Steuersignal 2 n+30, n+31 Statussignal 2 n+30, n+31
(Anmerkung) Bereiche mit dem Vermerk ,Belegter Bereich* kénnen daher nicht fir andere Zwecke verwendet

werden.

Vermeiden Sie auch Duplikationen der Knotenadresse.
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(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse

Die I/O-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus einem Eingangswort (16 Worte = 32 Bytes) und einem
Ausgangswort in den I/O-Bereichen.

Steuersignale 1 und 2 und Statussignale sind EIN/AUS-Bit-Signale.

Zielposition und Ist-Position werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS
Werte von -999999 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm (auf3er DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor)) eingestellt
werden kénnen, sollten die Positionsdaten innerhalb des Software-Hubbereichs der Achse liegen (0 bis
effektive Hublange).

Legen Sie den Positionierbereich fest. Der Positionierbereich wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit)
ausgedrickt. Obwohl in der SPS Werte von 1 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm (auf3er DD-Motor) und
0,001 (DD-Motor)) eingestellt werden kénnen,

Die festgelegte Geschwindigkeit wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS
Werte von 0 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm/s) festgelegt werden kénnen, sollte der Wert die max.
Geschwindigkeit der betreffenden Achse nicht Gberschreiten.

Die Beschleunigung/Verzdgerung wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrtickt. Obwohl in der
SPS Werte von 1 bis 300 (Einheit: 0,01 G) eingestellt werden kénnen, sollte der Wert die max.
Beschleunigung/Verzégerung der betreffenden Achse nicht Gberschreiten.

Der Schubstromgrenzwert wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. In der SPS kdnnen Werte
von 0 (0 %) bis 510 (200%) festgelegt werden. sollte der Wert innerhalb des Einstellbereichs fur den
Schubstromgrenzwert fir die betreffende Achse liegen (s. Katalog oder Betriebshandbuch der Achse).

Soll-Wert 0 127 255 510

| | |

Schubst | | |
“oronzwon 0% 50% 100% 200%

Legen Sie den gewlnschten Grenzwert fir den Strom fest. Der Grenzwert flr den Strom wird durch
1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrickt. In der SPS kdnnen Werte von 0 (0 %) bis 510 (200%) festgelegt
werden. (Siehe Grafik zum Schubstrom-Grenzwert (obere Grafik).)

Zonengrenze ,+* und Zonengrenze ,-“ werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedrtckt. Obwohl in
der SPS Werte von -999999 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm (auf3er DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor))
eingestellt werden kdnnen, sollte der Wert flir Zonengrenze - kleiner sein als fir Zonengrenze ,+“.

Der Sollstrom wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedrtickt (Einheit: 1mA).

Die Ist-Geschwindigkeit wird durch 2-Wort-Bindrdaten (32 Bit) ausgedrickt (Einheit: 0,01mm/s).

Der Alarmcode wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrickt.

Die Kraftriickkopplungsdaten werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt (Einheit: 0,01 N).
Die Gesamtzahl der Bewegung wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedrickt (Einheit: Mal).

Die gesamte Verfahrstrecke wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt (Einheit: m).
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SPS-Ausgang
Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits
n+0, n+1 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Zielposition
(Unteres Wort)

n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 h9 bh8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Zielposition
(Oberes Wort)

Negative Zielpositionen werden als Zweierkomplement angezeigt.

n+4, n+5 b15 b14 b13 bl12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl DbO
Positionier- | 8 | & | ~ | © | © | x
bereich (’: 8 OQ o | o S % § g TN Lo | x| | —
(UnteresWort) | & | — | @ | T | & | —
n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Positionier- % ; g 9
bereich T O T
(Oberes Wort) H19| 2 o
n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Geschwindig- | 8 | & | N | © | @ | ¥
keit ~l2 213318 g IR S R - I B I
(UnteresWort) | @ | — | @ | ¥ | & | —
n+10,n+11  b15 b14 b13 b12 b1l b10 b9 b8 b7 b6 b5 bd b3 b2 bl bo
i i o0] <t 9V ©
Geschwindig- T S S
Keit I o e
(Oberes Wort) S92 o

n+12, n+13 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bd> b4

o
w
O
N
O
—
o
o

Zonengrenze+
(Unteres Wort)

n+14,n+l15  b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 bsd b3 b2 bl DbO

Zonengrenze+
(Oberes Wort)

Negative Werte fiir die Zonengrenze werden als Zweierkomplement angezeigt.
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)
. 1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits
n+16,n+17  p15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl boO

Zonengrenze-
(Unteres Wort)

n+18, n+19 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Zonengrenze-
(Oberes Wort)

Negative Werte flr die Zonengrenze werden als Zweierkomplement angezeigt.

n+20, n+21 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Beschleunig. | | | | | | | | I N L o | |

256
128

n+22, n+23 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

256
128
64
32
16
8
4
2
1

Verzbgerung

n+24, n+25 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Schubstrom- © | V| | | ©
o L 88 g e e v

n+26, n+27 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bd5 b4 b3 b2 bl bO

Strom-
grenzwert | | | | | | |
(*3)

16

256
128
64
32
8
4
2
1

n+28,n+29  H15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
— o — (@) by o — (@} T
a [
Steuersignal 1 | | 2] | | 8 8 o | Qo ? | ? LZ) DS =Nl
z | =z < | < | = =Z|0O0 0| — o
n+30, n+31 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
- | 2 x | + | 4 g =z | »n Yl
Steuersignal 2 é 5 | | | | CI) Q 9 2 S ol n % 8
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SPS-Eingang
Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits
n+0, n+1 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Ist-Position
(Unteres Wort)

n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Ist-Position
(Oberes Wort)

Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.

n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
«Q <

Sollstrom‘ﬁmg%ggﬁ%%vmwwwm‘_

(Unteres Wort) | oi | © e e e B I R R e A B

n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
23] g

— ™

s e T T O I (R el R 3

(Oberes Wort) N | © | o |8
Lo AN —

n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Ist-Geschw.

(Unteres Wort)

n+10, n+11 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Ist-Geschw.

(Oberes Wort)

Negative Werte fiir Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.

n+12, n+13 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Alarmcode

n+14,n+15  p15 p14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Nicht
verflgbar
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n+16, n+17 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 bO
Kraft-
rickkopplungs-
daten
(Unteres Wort)
n+18, n+19 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 bO
Kraft-
rickkopplungs-
daten
(Oberes Wort)
Ein negativer Kraftrickkopplungswert wird als Zweierkomplement angegeben.
n+20, n+21 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1l b0
Gesamtzahlder] 8 | & | & | © | ® | ¢
Bewegungen | % | 3 2. 8|3 8 % § g T N L o |+ &~
(UnteresWort) | @ | «— | ® | ¥ | &
n+22, n+23 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 bO
Gesamtzahl der § § g 8
Bewegungen | | I I I I I I I I I I | ¢ o = | &
(Oberes Wort) N Q| L ©
n+24, n+25 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 bO
Gesamte B o | 0|
Verfahrstrecke | == | &2 2. 8|3 8 % ﬁ g S N/ Lo v & -
(UnteresWort) | @ | « | ® | ¥ | &N | «
n+26, n+27 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 bO
Gesamte § § g 3
Verfahrstrecke | | I I I I I I I I I I | | & <= "‘m’.
(Oberes Wort) S g ® |9
n+28, n+29 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 bO
o | =
Statussignal2 | I | L L Lt et gl <2
O | d
n+30, n+31 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 bO
Oy T Y a2 o 2 4 s Y o o
] (@]
Statussignal 2 E = 8 8 E 9 ln_: E % E @ < |8 uIJ E
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(8) Zuweisung von 1/0O-Signalen(* ,EIN“ wird in der Tabelle durch das Bit ,1* angezeigt und ,AUS" durch ,0%)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details

32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position

Legen Sie die Zielposition in den absoluten Koordinaten fest.

Die Einheit betragt 0,01 mm (aufRer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor),

und der Einstellbereich ist -999999 bis 999999.

Zielposition 32-Bit- ) (Beispiel) Fur ,+25,41mm" den Wert ,2541" eingeben. 48 (3)
Daten Wenn der Wert die weiche Grenze fir den Parameter (0,2 mm) '

Ubersteigt, sollte die Bewegung so konfiguriert werden, dass sie

innerhalb der weichen Grenze (0,2 mm) liegt.

* Wenn die Eingabe als Hexadezimalwert erfolgt, werden negative

Werte als Zweierkomplement angezeigt.

32-Bit-Integer

Die Einheit betrédgt 0,01 mm (aul3er DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor),

und der Einstellbereich ist 1 bis 999999.

(Beispiel) Fur ,25,40mm"“ den Wert ,2540" eingeben.

Dieser Registerwert hat je nach Betriebsweise zwei verschiedene

o . 32-Bit- Bedeutungen.

Positionierbereich | ‘. - [1] Im Positionierbetrieb gibt dieses Register den zulassigen Bereich | 4-8 (3)
ab Zielposition vor, innerhalb dem die Positionierung als
abgeschlossen gilt.

[2] Im Schubbetrieb wird der Schubbereich angezeigt. Legen Sie den
Normal- oder Schubbetrieb tGber Einstellung des Steuersignals
LPUSH" fest.

32-Bit-Integer

Geben Sie die Geschwindigkeit an, mit der die Achse verfahren

328 werden soll. | ..

Geschwindigkeit Daten - Die Einheit ist 0,01 mm/s und der Einstellbereich 0 bis 999999. 4.8 (3)
(Beispiel) Fur ,,25,41mm/s" den Wert ,2541" eingeben. Wenn der

Wert fiir den Verfahrbefehl die Hochstgeschwindigkeit tibersteigt,

wird ein Alarm ausgegeben.

SPS-Ausgang

32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position

Nach Abschluss der Referenzpunkfahrt kann separat von den

parameterbasierten Zonengrenzen ein effektives Zonensignal

ausgegeben werden.

Das Signal ,PZONE" schaltet sich ein, wenn die Ist-Position innerhalb

dieser +/- Grenzen liegt.

(Beispiel) Fiur ,+25,40 mm*“ den Wert ,2540“ eingeben.

- Die Einheit betragt 0,01 mm (auRer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor), | 4.8 (3)

und der Einstellbereich ist -999999 bis 999999.

Geben Sie einen Wert ein, der dem Verhaltnis ,Zonengrenze+>

Zonengrenze-" entspricht.

Wenn diese Funktion nicht verwendet wird, geben Sie fur die Plus-

und Minusgrenzen denselben Wert ein.

* Wenn die Eingabe als Hexadezimalwert erfolgt, werden negative
Werte als Zweierkomplement angezeigt.

Zonengrenze+/ | 32-Bit-
Zonengrenze- Daten
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(* In der Tabelle bedeutet EIN, dass das entsprechende Bit , 1" ist, und AUS steht fur ,0".)

Positionsbefehle.

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
_ 16-Bit-Integer.
Beschleunigung 16-Bit- ) Geben Sie die Beschleunigung/Verzdgerung an, mit der die Achse
Daten verfahren werden soll.
Die Mindest-Einstelleinheit ist 0,01 und der Eingabebereich 1 bis 300. 4.8 (3)
(Beispiel) Um 0,30 G festzulegen, geben sie ,30“ ein. '
Verzégerun 16-Bit- ) Wenn als Verfahrbefehl ,0 oder ein Wert eingegeben wird, der Uiber
9 9 Daten der Hochstbeschleunigung/-verzégerung liegt, wird ein Alarm
ausgegeben.
16-Bit-Integer
Legen Sie den Stromgrenzwert fir den Schubbetrieb fest. Der
i ni zuldssige Einstellbereich betragt 0 (0%) bis 255 (100%).
Sc?eur?zsvtvrgrrtn :ILDGatBe ':] - Der tatsachliche Wertebereich hangt von der Achse ab. (Siehe 4.8 (3)
9 Katalog oder Betriebshandbuch der jeweiligen Achse.)
Wenn als Verfahrbefehl ein Wert eingegeben wird, der tiber der max.
Schubgeschwindigkeit liegt, wird ein Alarm ausgegeben.
16-Bit-Integer.
16-Bit- Um festzustellen, ob der Strom den Soll-Wert (ibersteigt, geben Sie
Stromgrenzwert Daten - anhand dieses Registers den Schwellenwert ein. 4.8 (3)
Der Einstellbereich betrégt 0 (0%) bis 510 (200%).
Wenn keine Prifung durchgefiihrt werden soll, geben Sie ,0“ ein.
b15 .
b1a - Nicht verfiigbar -
Vibrations- Wahlen Sie den erforderlichen Parameter fiir die
b13 NTC1 |Unterdriickungs- |Vibrationsunterdriickung.
> Modus 1 NTC1 | NTCO Funktion
= AUS AUS Keine Vibrationsunterdriickung 4.6.11 (29)
> ) ) verwenden.
a Vibrations- AUS EIN | Parametersatz 1 auswahlen.
< b12 NTCO |Unterdriickungs- EIN AUS | Parametersatz 2 auswéhlen.
2 Modus 0 EIN EIN Parametersatz 3 auswéhlen.
n
b1l . .
b10 - Nicht verfigbar -
Wahlen Sie den Stopp-Modus wéhrend Standby.
b ASO1 | ASO0 Funktion
9 ASO1 |Stopp-Modus 1 AUS | Aus Deaktivieren _
(Servo ist immer eingeschaltet.)
. Servo schaltet sich nach der unter
Steuersignal 1 AUS | EIN | borameter 36 festgelegten Zeit aus. 4.6.11 (31)
EIN | AUs Servo schaltet sich nach der unter
b8 ASOO0 |Stopp-Modus 0 Parameter 37 festgelegten Zeit aus.
EIN EIN Servo schaltet sich nach der unter
Parameter 38 festgelegten Zeit aus.
b7 MOD1 Beschleunigungs-/Verzégerungsmodus:
Beide Signale AUS = trapezférmiger Verlauf, 4.6.11 (30)
b6 MODO MOD1 AUS und MODO EIN = S-férmiger Verlauf, oder e
MOD1 EIN und MODO AUS = Verzdgerungsfilter erster Ordnung.
. \Wahlen Sie den erforderlichen
b5 GsL1  [ervo-verstarkungs- |sen o Korrekturfaktor.
parameterauswahl 1 | G517 TGsLo Funktion
AUS | AUS | Parametersatz O auswéhlen. 4.6.11 (33)
Servo-Verstarkungs- AUS | EIN | Parametersatz 1 auswéhlen.
b4 GSLO parameterauswahl 0 EIN AUS | Parametersatz 2 auswahlen.
EIN EIN | Parametersatz 3 auswahlen.
Inkrementalbewegung:
b3 INC Signal AUS = absolute Positionsbefehle; Signal EIN = inkrementale 4.6.11 (24)
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(* In der Tabelle bedeutet EIN, dass das entsprechende Bit , 1" ist, und AUS steht fur ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
Schubrichtung:
Wenn das Signal ausgeschaltet ist, wird die Richtung durch
b2 DIR Subtraktion des Positionsbereichs von der Zielposition ermittelt. 4.6.11 (22)
) Wenn das Signal eingeschaltet ist, wird die Richtung durch Addition
Steuersignal 1 von Positionierbereich und Zielposition ermittelt.
b1 PUSH Schubbetr!eb: Signal AUS = Positionierbetrieb; Signal EIN = 4611 (21)
Schubbetrieb.
b0 - Nicht verfugbar -
b15 BKRL |Zwangslosen der Bremse: Signal EIN = Bremse wird gelost. 4.6.11 (18)
Betriebsmodus: Signal AUS = AUTOMATISCHER Modus; Signal EIN
b14 RMOD |- MANUELLER Modus. 4.6.11 (19)
b13
b12 . ,
o b1l - Nicht verfugbar -
8 b10
@ Befehl zum Kalibrieren des Kraftaufnehmers: Wird dieses Signal
]
< b9 CLBR eingeschaltet, wird eine Kalibrierung durchgefuhrt. 4.6.11(32)
N —— — ——
% b8 JOG+ +Jog: Signal EIN = Achse bewegt sich in die dem Referenzpunkt 4.6.11 (13)
entgegengesetzte Richtung.
Steuersignal 2 b7 JOG- |-Jog: Signal EIN = Achse bewegt sich zum Referenzpunkt hin. 4.6.11 (13)
Umschalten von Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite Parameter 26
.Jog-Geschwindigkeit* und 48 ,Schrittweite” werden bei
b6 JVEL ausgeschaltetem und Parameter 47 ,Jog-Geschwindigkeit 2 und 49 4.6.11 (14)
LSchrittweite 2“ bei eingeschaltetem Signal verwendet.
Wechsel Jog/Inch-Betrieb:
b5 JIst Signal AUS = Jog-Betrieb; Signal EIN = Schrittbetrieb. 4.6.11 (15)
b4 SON Servo-EIN: Signal EIN = Servo eingeschaltet. 4.6.11 (5)
b3 RES Reset: Signal EIN = Reset wird durchgefihrt. 4.6.11 (4)
b2 STP Pause: Signal EIN = Pausenbefehl wird ausgegeben. 4.6.11 (11)
b1 HOME Referenzpunktfahrt: Signal EIN = Befehl zur Referenzpunktfahrt wird 4.6.11 (6)
ausgegeben.
bO DSTR | Positionierbefehl: Signal EIN = Verfahrbefehl wird ausgegeben. 4.6.11 (8)
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(* In der Tabelle bedeutet EIN, dass das entsprechende Bit , 1" ist, und AUS steht fur ,0".)

sich ein, wenn die Spannung abfallt.

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
32-Bit-Integer mit Vorzeichen zur Angabe der Ist-Position
. Die Einheit ist 0,01 mm (auer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor).
Ist-Position %Zag:] - (Beispiel) Einlesen: 000003FFH = 1023 (dezimal) = 10,23 mm 4.8 (3)
* Wenn diese Daten als Hexadezimalwert eingelesen werden, wird
ein negativer Wert als Zweierkomplement angezeigt.
32-Bit-Integer.
Sollstrom 32-Bit- ) E; wird Qer dyrch den Befehl vorgegebene Stromwert angezeigt. Die 48 (3)
Daten Einstelleinheit ist mA.
(Beispiel) Einlesen: 000003FF+ = 1023 (dezimal) = 1023 mA
32-Bit-Integer mit Vorzeichen.
Die Ist-Geschwindigkeit wird angegeben.
Positiver Wert: Die Achse bewegt sich in die dem Referenzpunkt
. entgegengesetzte Richtung.
Gesch\lliitr;digkeit %Zaz':] - Negativer Wert: Die Achse bewegt sich in Richtung Referenzpunkt. 4.8 (3)
Die Einstelleinheit ist 0,01 mm/s
(Beispiel) Einlesen: 000003FF+ = 1023 (dezimal) = 10,23 mm/s
* Wenn diese Daten als Hexadezimalwert eingelesen werden, wird
ein negativer Wert als Zweierkomplement angezeigt.
16-Bit-Integer.
16-Bit- Bei einem Alarm wird der Alarmcode ausgegeben.
Alarmcode D - Wenn kein Alarm vorliegt, wird ,0" ausgegeben. 4.8 (3)
aten S
Zu Fehlermeldungen der Steuerung lesen Sie bitte im
% entsprechenden Betriebshandbuch nach.
=z 32-Bit-Integer mit Vorzeichen.
|  Kraft 32-Bit- Die Einstelleinheit ist 0,01 N.
g rlickkopplungs- Daten ) * Wenn diese Daten als Hexadezimalwert eingelesen werden, wird 4.8 (3)
73 daten ein negativer Wert als Zweierkomplement igt
gativer Wert als Zweierkomplement angezeigt.
Gesamtzahl der | 32-Bit- 32-Bit-Integer.
Bewegungen Daten i Die Einstelleinheit ist Mal. i
Gesamte 32-Bit- 32-Bit-Integer.
Verfahrstrecke | Daten ) Die Einstelleinheit ist m. j
b15
b14
b13
b12
b1l
b10
Eg - Nicht verflgbar -
Statussignal 1 Eg
b5
b4
b3
b2
b1 CEND K_alibrierung des Kraftgufnehmers abgeschlossen: Di_eses Signal ist 4.6.11 (32)
eingeschaltet, wenn die Kalibrierung abgeschlossen ist.
bo BALM Warnung ,Pufferbatteriespannung niedrig“: Dieses Signal schaltet 4.6.11 (28)
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(* In der Tabelle bedeutet EIN, dass das entsprechende Bit , 1" ist, und AUS steht fur ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
b15 EMGS | Not-Aus: Signal EIN = Not-Aus. 4.6.11 (2)
bl14 PWR Steuerung bereit: Signal EIN = Steuerung ist einsatzbereit. 4.6.11 (1)
b13 ZONE2 Eg;eelch 2: Signal EIN = Ist-Position innerhalb der angegebenen 4.6.11 (12)
b12 ZONEL Eg;eelch 1: Signal EIN = Ist-Position innerhalb der angegebenen 4.6.11 (12)
b1l PZONE Pos!t!on§zone: .Slgnal EIN = Ist-Position innerhalb des festgelegten 4.6.11 (12)
Positionierbereichs.
Lastausgangsprufung: Signal EIN = erreicht; Signal AUS = noch nicht
b10 LOAD erreicht. (Details finden Sie im Betriebshandbuch der Steuerung.) 4.6.11(26)
2 Drehmomentstatus: Signal EIN = erreicht; Signal AUS = noch nicht
c 1
% b9 TRQS erreicht. (Details finden Sie im Betriebshandbuch der Steuerung.) 4.6.11(27)
ig| Statussignal 2 : o - Qi
w Betriebsmodus: Signal AUS = AUTOMATISCHER Modus; Signal EIN
& b8 RMDS | MANUELLER Modus. 4.6.11(19)
& - — -
b7 GHMS R_eferenzpupktfahrt wird ausgefuhrt: Signal EIN = Referenzpunktfahrt 46.11 (6)
wird ausgefihrt.
b6 PUSHS Schubl:_)_etneb wird ausgefihrt: Signal EIN = Schubbetrieb wird 4.6.11 (25)
ausgefihrt.
Werkstlick im Schubbetrieb verfehlt: Signal EIN = Achse hat
b5 PSFL Werkstuck im Schubbetrieb verfehit. 4.6.11 (23)
b4 SV Betriebsbereit: Signal EIN = Servo eingeschaltet. 4.6.11 (5)
b3 ALM Alarm: Signal EIN = Alarmausgabe. 4.6.11 (3)
b2 MOVE |In Bewegung: Signal EIN = Achse bewegt sich. 4.6.11 (9)
b1 HEND Referenzpunktfahrt abgeschlossen: Signal EIN = Referenzpunktfahrt 4.6.11 (6)
abgeschlossen.
b0 PEND | Positionieren beendet: Signal EIN = Positionieren beendet. 4.6.11 (10)
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Fern-1/0-Modus 2 (Anzahl belegter Bytes: 12)

In diesem Betriebsmodus entspricht die Positionsnummer der im PIO-Betrieb (24V 1/0).

Stellen Sie die Positionsdaten mit Hilfe eines Teach-Werkzeugs (z. B. der RC PC-Software) ein.
Die Nummer der betriebsbereiten Positionen hangt von den Einstellungen des Parameters 25
,P1O-Schema"“ ab.

Dieser Modus entspricht dem Fern-1/0O-Modus, bietet jedoch die Funktionen zum Einlesen der Ist-Position

und des Sollstroms.
Im Folgenden werden die Merkmale der verschiedenen PIO-Schemata beschrieben. (Weitere
Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.)

Einstellung von Betriebsmodus 1/O-Parameter
Parameter 25
0 Positioniermodus | 64 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgange
64 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgang
1 Teach-Modus | Positionier- und Jog-Betrieb werden untersttitzt.
Die Ist-Position kann unter einer festgelegten Positionsnummer gespeichert werden.
2 256-Punkt-Modus | 256 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgang
3 512-Punkt-Modus | 512 Positionierpunkte, kein Bereichsausgang
Magnetventil- 7 Po_sitionierpl_mkte, 2 Bereichsau_sgangg _
4 Fir jede Positionsnummer kann direkt ein Betriebsbefehl festgelegt werden.
modus 1 . A - . o
Fir jede Positionsnummer wird ein ,Positionieren beendet"-Signal ausgegeben.
3 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgénge
5 Magnetventil- | Betrieb mit Vorwarts-, Rickwarts- und Zwischenpositionsbefehlen.
modus 2 Fir jede Vorwarts-, Rickwarts- und Zwischenposition wird ein ,Positionier
beendet"-Signal ausgegeben.
Kraftregelungs- | 32 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgénge
6 modus 1 (bei
Kraftaufnehmer-
Option)
Kraftregelungs- |5 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgénge
7 modus 2 (bei | Fir jede Positionsnummer kann direkt ein Betriebsbefehl festgelegt werden.
Kraftaufnehmer- | Fur jede Positionsnummer wird ein ,Positionier beendet“-Signal ausgegeben.
Option)

Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus
ausgefihrt werden kénnen.

PIO-Schema
: ’ 0: 1: 2: 3 4: 5: 6: 7
ROBO Cylinder-Funktion Positionier- | Teach- 256-Punkt- | 512-Punkt- | Magnetventil- | Magnetventil- | Kraftregelungs- | Kraftregelungs-

modus Modus Modus Modus modus 1 modus 2 modus 1 modus 2
Referenzpunktfahrt o o o o o X o o
Positionierbetrieb o o o o o o o o
Einstellung von
Geschwindigkeit und o o o o o o o o
Beschl./Verz.
Inkrementalbewegung

O (¢} (¢} O O O (¢} (¢}

(Inchen)
Schubbetrieb o o o o o X o o
Geschwindigkeitsanderung o o o o < o o <
wahrend Verfahren
Betrieb bei unterschiedlicher
Beschleunigung/Verzdgerung ° ° ° ° ° ° ° °
Pause o o ° ° 5 o (*1) 5 5
Zonensignalausgabe o X o o o
Auswahl PIO-Schema o o o o o o o o
(durch Parameter)

o: Unterstitzt, x: Nicht unterstitzt

(*1) Dieser Betriebsmodus ist verfigbar, wenn Parameter 27 ,Verfahrbefehlstyp” auf ,0 gesetzt ist.
Durch Ausschalten des ,Verfahrbefehls* kann das System voriibergehend gestoppt werden.
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(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n" bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter SCON-CA DI SPS-Ausgangsadresse SCON-CA DO SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 und Eingangsregister (Bytes) und Ausgangsregister (Bytes)
Porthummer 0 bis 15 n+0, n+1 Porthummer 0 bis 15 n+0, n+1
n+2, n+3 Belegter Bereich n+2, n+3
4 n+4, n+5 Ist-Position n+4, n+5
Belegter Bereich n+6, n+7 n+6, n+7
n+8, n+9 Sollstrom n+8, n+9

n+10, n+11 n+10, n+11
(Anmerkung) Bereiche mit dem Vermerk ,Belegter Bereich* kénnen daher nicht fir andere Zwecke verwendet

werden.

Vermeiden Sie auch Duplikationen der Knotenadresse.

(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse

Die I/O-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus einem Eingangswort (6 Worte = 12 Bytes) und einem

Ausgangswort in den 1/0O-Bereichen.

® Die Uber die Portnummer gesteuerten Bereiche werden tiber EIN/AUS-Bit-Signalen geregelt.

® Die Ist-Position wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt (Einheit: 0,01 mm (auf3er DD-Motor)
und 0,001 (DD-Motor)).

® Der Sollstrom wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedrtickt (Einheit: 1mA).

SPS-Ausgang

Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

A

n+0, n+1 F E D C B A 9 3 7 6 5 4 3 2 1 0
Eingangsport-
nummerder | 2 | 2|21 ¥ 22 o o|~|]0o|w|<v|®| | —]|O
Steuerung
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

<

n+0, n+1 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Ausgangsport-

nummerder | 2 I | 2| ¥ - Qo]0 |~|]o|w|s|>m|a|—|o0

Steuerung

n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b1l b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Nicht

verfugbar

n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Ist-Position

(Unteres Wort)

n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Ist-Position

(Oberes Wort)

Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bd bd b3 b2 bl bO
00 <

Sollstrom££N§§;§£ﬁv(\l©mwm‘—

(Unteres Wort) | of | © e S T A B PR BN R N B B

n+10,n+11  p15 b14 b13 b12 b1l b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl b
AN

et BN A I T I I A I N B el BN

(Oberes Wort) 1Y 5w
o | N | — | ©
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(3) Zuweisung von I/O-Signalen
Informationen zur Signalzuweisung entsprechend dem jeweiligen PIO-Schema finden Sie unter 4.6.2 (3),
Zuweisung von I/O-Signalen im Fern-1/0O-Modus.

Die Signalzuweisung fir Sollstrom und Ist-Position wird in nachfolgender Tabelle beschrieben.

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position
. Die Einheit ist 0,01 mm (auBer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor).
2 Ist-Position 32-Bit- - (Beispiel) Einlesen: 000003FF+ = 1023 (dezimal) = 10,23mm -
g Daten * Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
L% negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
(nb. 32-Bit-Integer
0 Sollstrom 32-Bit- ) Es wird der durch den Befehl vorgegebene Stromwert angezeigt. )
Daten Die Einstelleinheit ist 1 mA.
(Beispiel) Einlesen: 000003FFx = 1023 (dezimal) = 1023mA
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Positionier-/Einfacher Direktmodus 2 (Anzahl belegter Bytes: 8)

In diesem Modus wird die Achse Uber die Kraftregelung (Schubbetrieb anhand der Werte des
Kraftaufnehmers) sowie durch Eingabe von Positionsnummern angesteuert. Sie kbnnen auswahlen, ob die
Zielposition direkt tber die Steuersignale (PMOD-Signale) oder die Positionsdaten festgelegt wird.

Mit Ausnahme der Zielposition werden fiir Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung,
Positionierbereich, usw. die Werte aus der Positionstabelle fir die Steuerung verwendet. Stellen Sie die
Positionsdaten anhand des Betriebshandbuchs fir die Hauptsteuerung ein.
In den Positionsdaten kénnen maximal 768 Punkte eingestellt werden.
Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus

ausgefihrt werden kdénnen.

ROBO Cylinder-Funktion

o: Direkte
Steuerung
A Indirekte
Steuerung
x: Deaktivieren

Anmerkungen

Referenzpunktfahrt

o

Positionierbetrieb

o

Einstellung von Geschwindigkeit und

Beschleunigung/Verzégerung A
Inkrementalbewegung (Inchen) A Diese Elemente miissen in
Schubbetrieb A der Positionsdatentabelle
Geschwindigkeitsanderung wahrend des Verfahrens A eingestellt werden.
Betrieb bei unterschiedlicher
Beschleunigung und Verzdgerung A
Pause o

Zonen werden uber die
Zonensignalausgabe AN Positionstabelle oder

Parameter eingestellt.

Auswahl PIO-Schema

(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n“ bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter SCON-CA SPS-Ausgangsadresse SCON-CA SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 Eingangsregister (Bytes) Ausgangsregister (Bytes)
. . n+0, n+1 o n+0, n+1
Zielposition n+2, n+3 Ist-Position 42, n+3
Nummer
S Positionsnummer n+4, n+5 abgeschllo'ssener n+4, n+5
Position
(Einfacher Alarmcode)
Steuersignal n+6, n+7 Statussignal n+6, n+7
(Anmerkung)  Achten Sie auf duplizierte Knotenadressen.
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(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse

Die I/O-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus einem Eingangswort (4 Worte = 8 Bytes) und einem

Ausgangswort in den I/O-Bereichen.

® Die Steuer- und Statussignale sind EIN/AUS-Signale in Bit-Einheiten.

® Zielposition und Ist-Position werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS
Werte von -999999 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm (auf3er DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor)) eingestellt
werden kénnen, sollten die Positionsdaten innerhalb des Software-Hubbereichs der Achse liegen (0 bis
effektive Hublange).

® Die Nummern der festgelegten Position und der abgeschlossenen Position werden durch
1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrickt. Obwohl in der SPS Werte von 0 bis 767 eingestellt werden
kénnen, sollten Sie die Positionsnummer, fiir die die Betriebsbedingungen festgelegt wurden, im Voraus
mit einem Teach-Werkzeug, z.B. der PC-Software, einstellen.

SPS-Ausgang
Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)

’ 1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits
n+0, n+1 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Zielposition
(Unteres Wort)

n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Zielposition
(Oberes Wort)

Negative Zielpositionen werden als Zweierkomplement angezeigt.

n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
N © Q|+ | | ©

Positions- bl Q22138300
nummer | | | | | | %_) 8 8 8 E-J 8 o & = -
n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl b0
| Qa a v | + | 1 d |

Steuersignal | & g | | g | 1399 9Q & 2 5 W £ C% &
0| ¥ a © 918|522 ®¥YIE]O
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SPS-Eingang
Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

B 1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits
n+0, n+1 b15 b14 b13 b12 b11 b10 bS b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 Dbl bO

Ist-Position
(Unteres Wort)

n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 bl1 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Ist-Position
(Oberes Wort)

Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.

n+4, n+5 bi5 bld bl3 bl2 bil bl0 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Nummer SBR[ |9 o] 2| o o
abgeschl. | | | | | 121 9|12 s5| =| = = 2| 2|2
Position o o o o o o
n+6, n+7 b15 bl4 b13 b12 bll b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
n ol 2lUYN Al vl ol s| @ 4 wl ol o
Statussignal | €| 2 | § 2103 SIS 2129|656 a 2 3| &| &
Wl Oo|RINRl 2| F|x|d| 2|2 S| T | a
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(3) Zuweisung von I/O-Signalen (* In der Tabelle bedeutet EIN, dass das entsprechende Bit ,1" ist, und AUS

steht far ,,0“.)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
32-Bit-Integer mit Vorzeichen.
Legen Sie die Zielposition in den absoluten Koordinaten fest.
Die Einheit betrégt 0,01 mm (au3er DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor),
und der Einstellbereich ist -999999 bis 999999.
32-Bi (Beispiel) Um +25,40 mm festzulegen, geben sie ,2540 ein.
Zielposition D -Bit- - Wenn der eingegebene Wert auRerhalb der Software-Grenzwerte 4.8 (1)
aten liegt (0,2 mm innerhalb der Parameterwerte), wird die Bewegung auf
den Bereich innerhalb der Software-Grenzwerte beschrénkt (0,2 mm
innerhalb der Parameterwerte).
* Bei Eingabe dieser Daten als Hexadezimalwert einen negativen
Wert als Zweierkomplement eingeben.
16-Bit-Integer.
Zum Betrieb der Achse sind Positionsdaten erforderlich, fir die die
Betriebsbedingungen bereits Uber Teach-Werkzeuge, z.B. die
PC-Software, eingegeben wurden.
Positionsnummer 16-Bit- | PC1 bis |Geben Sie die Positionsnummer fiir die eingegebenen Daten anhand 4.8 (1)
Daten PC512 |dieses Registers ein. '
Der Einstellbereich betragt 0 bis 767.
Wenn die eingegebene Positionsnummer aul3erhalb des zulassigen
Bereichs liegt oder noch nicht festgelegt wurde, wird ein Alarm
ausgegeben, sobald das Startsignal eingeschaltet wird.
o b15 BKRL |Zwangslésen der Bremse: Signal EIN = Bremse wird geldst. 4.6.11 (18)
c . N .
© Betriebsmodus: Signal AUS = AUTOMATISCHER Modus; Signal EIN
§ b14 RMOD | _ MANUELLER Modus. 4.6.11 (19)
< b13 .
%)) - (] -
% b12 Nicht verfigbar
Umschaltung Positionier-/Einfacher Direktmodus: Signal AUS =
b1l PMOD Positioniermodus; Signal EIN = Einfacher Direktmodus. 4.6.11 (20)
b10 - Nicht verfugbar -
Befehl zum Kalibrieren des Kraftaufnehmers: Wird dieses Signal
b9 CLBR eingeschaltet, wird eine Kalibrierung durchgefthrt. 4.6.11(32)
b8 JOG+ +Jog: Signal EIN = Achse bewegt sich in die dem Referenzpunkt 4.6.11 (13)
entgegengesetzte Richtung.
Steuersignal b7 JOG- |-Jog: Signal EIN = Achse bewegt sich zum Referenzpunkt hin. 4.6.11 (13)
Umschalten von Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite Parameter 26
J0g-Geschwindigkeit* und 48 ,Schrittweite werden bei
b6 JVEL ausgeschaltetem und Parameter 47 ,Jog-Geschwindigkeit 2“ und 49 4.6.11 (14)
~Schrittweite 2“ bei eingeschaltetem Signal verwendet.
Wechsel Jog/Inch-Betrieb:
b5 JISL Signal AUS = Jog-Betrieb; Signal EIN = Schrittbetrieb. 4.6.11 (15)
b4 SON Servo-EIN: Signal EIN = Servo eingeschaltet. 4.6.11 (5)
b3 RES Reset: Signal EIN = Reset wird durchgefuhrt. 4.6.11 (4)
b2 STP Pause: Signal EIN = Pausenbefehl wird ausgegeben. 4.6.11 (11)
b1 HOME Referenzpunktfahrt: Signal EIN = Befehl zur Referenzpunktfahrt wird 4.6.11 (6)
ausgegeben.
b0 CSTR | Positionierung Start: Signal EIN = Verfahrbefehl wird ausgegeben. 4.6.11 (7)

132




1A]

PROFINET IO

(* ,EIN" wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp

Bit

Symbol

Inhalt

Details

SPS-Eingang

Ist-Position

32- Bit-
Daten

Ist-Position: 32-Bit-Integer mit Vorzeichen.

Die Einheit ist 0,01 mm (auRer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor).

(Beispiel) Messwert: 000003FF1 = 1023 (dezimal)=10,23mm

* Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.

48 (1)

Nummer
abgeschlossener
Position
(Einfacher
Alarmcode)

16-Bit-
Daten

PM1 ~
PM512

16-Bit-Integer

Wird zur Zielposition verfahren und die Nummer der abgeschlossenen
Position innerhalb des Positionsbereichs wird ausgegeben.

Bei nicht erfolgter Positionierbewegung und wéhrend der Bewegung
wird ,0“ ausgegeben.

Wenn ein Alarm ausgegeben wird (wenn das Statussignal ,ALM"
eingeschaltet ist), wird der einfache Alarmcode ausgegeben (s.
Betriebshandbuch fiir die Hauptsteuerung).

4.8 (1)

Statussignal

b15

EMGS

Not-Aus: Signal EIN = Not-Aus wird aktiviert.

4.6.11(2)

b14

PWR

Steuerung bereit: Signal EIN = Steuerung ist einsatzbereit.

4.6.11 (1)

b13

CEND

Kalibrierung des Kraftaufnehmers abgeschlossen: Dieses Signal ist
eingeschaltet, wenn die Kalibrierung des Kraftaufnehmers
abgeschlossen ist.

4.6.11 (32)

b12

ZONE1

Signal EIN = die Ist-Position befindet sich innerhalb des fur Zone 1
eingestellten Bereichs.

4.6.11 (12)

b1l

PZONE/
ZONE2

In Parameter 149 kann zwischen PZONE und ZONE2 umgeschaltet
werden.

Nr.149 =0 : Dieses Signal schaltet sich ein, wenn die Ist-Position
Positions- innerhalb der angegebenen Positionszone liegt.
zone

Nr.149 =1 : Dieses Signal schaltet sich ein, wenn die Ist-Position
Zone2 innerhalb der angegebenen Positionszone liegt.

4.6.11 (12)

b10

LOAD

Lastausgangsprifung:

Wenn dieses Signal aktiv ist, wurde der festgelegte Lastausgangswert
erreicht. Wenn das Signal nicht aktiviert ist, wurde er noch nicht
erreicht.

Details finden Sie im Betriebshandbuch Ihrer Steuerung.

4.6.11 (26)

b9

TRQS

Drehmomentstatus:

Wenn dieses Signal aktiv ist, wurde der festgelegte
Drehmomentstatus erreicht. Wenn das Signal nicht aktiviert ist, wurde
er noch nicht erreicht.

Details finden Sie im Betriebshandbuch lhrer Steuerung.

4.6.11 (27)

b8

RMDS

Betriebsmodus:
Signal AUS = AUTO-Modus; Signal EIN = MANU-Modus.

4.6.11 (19)

b7

BALM

Warnung ,Pufferbatteriespannung niedrig*: Dieses Signal schaltet
sich ein, wenn die Spannung abfallt.

4.6.11 (28)

b6

PUSHS

Schubbetrieb wird ausgefiihrt: Dieses Signal ist eingeschaltet,
solange der Schubbetrieb ausgefiihrt wird.

4.6.11 (25)

b5

PSFL

Last im Schubbetrieb verfehlt: Signal EIN = Achse hat das Werkstiick
im Schubbetrieb verfehlt.

4.6.11 (23)

b4

SV

Betriebsbereit: Signal EIN = Servo eingeschaltet.

4.6.11 (5)

b3

ALM

Alarm: Signal EIN = Alarmausgabe.

4.6.11 (3)

b2

MOVE

In Bewegung: Dieses Signal bleibt eingeschaltet, wéahrend sich die
Achse bewegt.

4.6.11 (9)

bl

HEND

Referenzpunktfahrt abgeschlossen: Signal EIN = Referenzpunktfahrt
abgeschlossen.

4.6.11 (6)

b0

PEND

Positionieren beendet: Signal EIN = Positionieren beendet.

4.6.11 (10)
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Halbdirektmodus 2 (Anzahl belegter Bytes: 16)

In diesem Modus wird die Achse Uber die Kraftregelung (Schubbetrieb anhand der Ruckkopplungswerte
des Kraftaufnehmers) sowie durch direkte numerische Eingabe von Zielposition, Positionierbereich,
Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzdgerung und Schubstrom angesteuert. Legen Sie alle Werte im
jeweiligen 1/0O-Bereich fest. Wenn die Bereichsfunktion verwendet wird, konfigurieren Sie die Parameter 1,

2,23 und 24.

Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus

ausgefihrt werden kdénnen.

ROBO Cylinder-Funktion

o: Direkte
Steuerung
A Indirekte
Steuerung
x: Deaktivieren

Anmerkung

Referenzpunktfahrt

o

Positionierbetrieb

o

Einstellung von Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzégerung

@)

Inkrementalbewegung (Inchen)

Schubbetrieb

Geschwindigkeitsanderung wahrend des Verfahrens

Betrieb bei unterschiedlicher
Beschleunigung und Verzdgerung

Pause

Zonensignalausgabe

Parametereinstellung
notwendig.

Auswahl PIO-Schema

(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n" bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)
Parameter SCON-CA SPS-Ausgangsadresse SCON-CA SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 Eingangsregister (Bytes) Ausgangsregister (Bytes)
. . n+0, n+1 . n+0, n+1
Zielposition n+2, n+3 Ist-Position n+2. n+3
+ + (] - + +
Positionierbereich n+4, n+5 Kraftriickkopplungs n+4, n+s
n+6, n+7 daten n+6, n+7
6 Geschwindigkeit n+8, n+9 n+8, n+9
Beschl?unlgung/ n+10, n+11 Ist-Geschwindigkeit n+10, n+11
Verzbgerung
Schubstromgrenzwert n+12, n+13 Alarmcode n+12, n+13
Steuersignal n+14, n+15 Statussignal n+14, n+15
(Anmerkung)  Achten Sie auf duplizierte Knotenadressen.
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(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse

Die I/O-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus einem Eingangswort (8 Worte = 16 Bytes) und einem
Ausgangswort in den I/O-Bereichen.

Die Steuer- und Statussignale sind EIN/AUS-Signale in Bit-Einheiten.
Zielposition und Ist-Position werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS
Werte von -999999 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm (auf3er DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor)) eingestellt
werden kénnen, sollten die Positionsdaten innerhalb des Software-Hubbereichs der Achse liegen (0 bis
effektive Hublange).
Legen Sie den Positionierbereich fest. Der Positionierbereich wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit)
ausgedrickt. Obwohl in der SPS Werte von 1 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm (auf3er DD-Motor) und
0,001 (DD-Motor)) eingestellt werden kénnen,
Die Geschwindigkeit wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. Obwohl die SPS Werte von 0 bis
+65535 (Einheit: 1,0 mm/s oder 0,1 mm/s) handhaben kann, sollte die Geschwindigkeit der jeweiligen
Achse die Héchstgeschwindigkeit nicht dberschreiten.
Parameter 159 ,Geschwindigkeitseinheit in Feldbus-Halbdirektmodus* legt die MalReinheit fest.

Einstellwert Parameter 159 Geschwindigkeitseinheit
0 1,0 mm/s
1 0,1 mm/s

Die Beschleunigung/Verzdgerung wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrtickt. Obwohl in der
SPS Werte von 1 bis 300 (Einheit: 0,01 G) eingestellt werden kdnnen, sollte der Wert die max.
Beschleunigung/Verzégerung der betreffenden Achse nicht Giberschreiten.

Der Schubstromgrenzwert wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. In der SPS kdnnen Werte
von 0 (0 %) bis 510 (200%) festgelegt werden. sollte der Wert innerhalb des Einstellbereichs fir den
Schubstromgrenzwert fir die betreffende Achse liegen (s. Katalog oder Betriebshandbuch der Achse).

Soll-wWert o 127 255 510
I I I |
I I I I
Schubstrom- g, 50% 100% 200%
grenzwert

Die Kraftrickkopplungsdaten werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt (Einheit: 0,01 N).
Die Ist-Geschwindigkeit wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedruckt (Einheit: 0,01mm/s).
Der Alarmcode wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrtickt.
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SPS-Ausgang
Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)
1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

n+0, n+1 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 bd b3 b2 bl bO

Zielposition
(Unteres Wort)

n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Zielposition
(Oberes Wort)

Negative Zielpositionen werden als Zweierkomplement angezeigt.

n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl b0
Positionier- | 8 | & | oo | © | o | =

bereich N ® |2 8 S| 8 % § ‘@ DI Lo x| |~
(UnteresWort) | & | & | © | <~ | o | —

n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Positionier & I R g

. < ©

bereich | | | | | | | | | | | | : o S L(LO)

(Oberes Wort) Q2| o

n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl b

Q <t
Geschwindig- | & | 8 | & § Sla|lylgls T Y| o ||~
keit N C o< || Y- ;

n+10, n+11 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bS5 bd b3 b2 Dbl bO

256
128
64
32
16
8
4
2
1

Beschl./Verzog. | | | | | | |

n+12, n+13 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Schubstrom- Q| ¥ <« © -
grenzwert I e e e A S = I
n+14,n+15  H15 p14 p13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
4| 0 T (2 I O I T Ylx
. ¥ | O ¥ | »n & o Z | v o s | =
Steuersignal = | | VNN O o w|FE
mlEiz ez o025 |lxln 2 A4
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

n+0, n+1

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bb

b4

b3

b2

b7

b0

Ist-Position
(Unteres Wort)

n+2, n+3

b15

b14

b13

b12

b11

b10

b9

b8

b7

b6

b5

b4

b3

b2

b1

b0

Ist-Position
(Oberes Wort)

Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.

n+4, n+5

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 bb bd

b4

b3

b2

o)

b0

Kraft-
rickkopplungs-
daten
(Unteres Wort)

n+6, n+7

b15

b14

b13

b12

b11

b10

b9

b8

b7

b6

b5

b4

b3

b2

b1

b0

Krait-
rickkopplungs-
daten
(Oberes Wort)

Negative Kraftriickkopplungsdaten werden als Zweierkomplement angezeigt.
b15 b14 b13 b12 bl11 b10 b9 b8 b7

n+8, n+9

b6 b5 b4 b3

b2

b1

o]0}

Ist-Geschw.
(Unteres Wort)

n+10, n+11

b15

b14

b13

b12

D11

b10

b9

b8

b7

b6

b5

b4

b3

b2

b1

b0

Ist-Geschw.
(Oberes Wort)

Negative Ist-Geschwindigkeiten werden als Zweierkomplement angezeigt.

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4

n+12, n+13

b3

b2

b1

b0

Alarmcode

n+14, n+15

b15

b14

o
'y
w

o
iy
N

b11

b10

o
(0]

b4

Statussignal

EMGS

PWR

ZONE?2

ZONE1

CEND

RMDS

BALM

PUSHS

PSFL

SV

ALM

MOVE

HEND

PEND

137



JIA] PROFINET IO

(3) Zuweisung von 1/O-Signalen (* ,EIN“ wird in der Tabelle durch das Bit ,1*“ angezeigt und ,,AUS" durch ,0%.)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details

32-Bit-Integer mit Vorzeichen.

Legen Sie die Zielposition in den absoluten Koordinaten fest.

Die Einheit betragt 0,01 mm (aufRer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor),

und der Einstellbereich ist -999999 bis 999999.

Zielposition 32-Bit- ) (Beispiel) Fur ,+25,41mm"“ den Wert ,2541" eingeben. 48(2)
Daten Wenn der Wert die weiche Grenze fiir den Parameter (0,2 mm) '

Ubersteigt, sollte die Bewegung so konfiguriert werden, dass sie

innerhalb der weichen Grenze (0,2 mm) liegt.

* Wenn die Eingabe als Hexadezimalwert erfolgt, werden negative

Werte als Zweierkomplement angezeigt.

32-Bit-Integer

Die Einheit betrégt 0,01 mm (au3er DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor),

und der Einstellbereich ist 1 bis 999999.

(Beispiel) Fur ,,25,40mm"“ den Wert ,,2540" eingeben. Dieser

Registerwert hat je nach Betriebsweise zwei verschiedene

o . 32-Bit- Bedeutungen.

Positionierbereich| .. - - [1] Im Positionierbetrieb gibt dieses Register den zulassigen Bereich
ab Zielposition vor, innerhalb dem die Positionierung als
abgeschlossen gilt.

[2] Im Schubbetrieb wird der Schubbereich angezeigt. Legen Sie den
Normal- oder Schubbetrieb iber Einstellung des Steuersignals
,PUSH" fest.

4.8 (2)

16-Bit-Integer.

Geben Sie die Geschwindigkeit an, mit der die Achse verfahren

werden soll.

Legen Sie als Einheit 1,0 mm/s oder 0,1 mm/s fest.

16-Bit- Der Einstellbereich betragt 0 bis 65535.

Geschwindigkeit Daten - Die MaReinheit muss Uber Parameter 159 ,Geschwindigkeitseinheit 4.8 (2)
im Feldbus-Halbdirektmodus* ausgewahlt werden.

(Beispiel) In diesem Beispiel ist die Einheit 1,0 mm/s:

Um 254,0 mm/s festzulegen, geben sie ,254“ ein.

Wenn als Verfahrbefehl ein Wert eingegeben wird, der tiber der

Hochstgeschwindigkeit liegt, wird ein Alarm ausgegeben.

SPS-Ausgang

16-Bit-Integer

Legen Sie die Beschleunigung/Verzégerung fest, mit der die Achse
verfahren werden soll (identischer Wert fir Beschleunigung und
Verzdgerung).

- Die Einheit ist 0,01 G und der Einstellbereich 1 bis 300. 4.8 (2)
(Beispiel) Um ,0,30 G* festzulegen, geben sie ,30" ein.

Wenn als Verfahrbefehl ,,0 oder ein Wert eingegeben wird, der Giber
der Hochstbeschleunigung/-verzdgerung liegt, wird ein Alarm
ausgegeben.

Beschleunigung/ | 16-Bit-
Verzogerung Daten

16-Bit-Integer

Legen Sie den Stromgrenzwert fir den Schubbetrieb fest.
Der zulassige Einstellbereich betragt 0 (0%) bis 510 (200%).
- Der einstellbare Schubstrombereich hangt von der Achse ab (siehe 4.8 (2)
Katalog oder Betriebshandbuch der Achse). Wenn als Verfahrbefehl
ein Wert eingegeben wird, der Uber der max. Schubgeschwindigkeit
liegt, wird ein Alarm ausgegeben.

Schubstrom- 16-Bit-
grenzwert Daten
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(* ,EIN" wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
b15 BKRL |Zwangslosen der Bremse: Bei Einschalten wird die Bremse gelost. 4.6.11 (18)
Betriebsmodus: Wenn dieses Signal ausgeschaltet ist, ist der
b14 RMOD |AUTO-Modus ausgewahlt, wenn es eingeschaltet ist, der 4.6.11 (19)
MANU-Modus.
Schubrichtung:
b13 DIR Signal AUS = Richtung Zielposition abzuglich Positionierbereich. 4.6.11 (22)
Signal EIN = Richtung Zielposition plus Positionierbereich.
b12 PUSH Schubbetr!eb: Signal AUS = Positionierbetrieb; Signal EIN = 4.6.11 (21)
Schubbetrieb
b1l . .
b10 - Nicht verfigbar -
Befehl zum Kalibrieren des Kraftaufnehmers: Wird dieses Signal
2 b9 CLBR eingeschaltet, wird eine Kalibrierung durchgefiihrt. 4.6.11(32)
< o — —
> . bs JOG+ +Jog: Signal EIN = \/erfahren in die dem Referenzpunkt 4.6.11 (13)
<:(5 Steuers|gna| entgegengesetzte RIChtUng.
& b7 JOG- |-Jog: EIN = Verfahren in Richtung Referenzpunkt 4.6.11 (13)
% Umschaltung Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite:
Die Werte unter Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit* und 48
b6 JVEL |,Schrittweite” werden bei ausgeschaltetem und Parameter 47 4.6.11 (14)
,J0og-Geschwindigkeit 2“ und 49 ,Schrittweite 2“ bei eingeschaltetem
Signal verwendet.
\Wechsel Jog/Inch-Betrieb:
b5 JISL Signal AUS = Jog-Betrieb; Signal EIN = Inch-Betrieb. 4.6.11 (15)
b4 SON Servo-EIN: Signal EIN = Servo wird eingeschaltet. 4.6.11 (5)
b3 RES Reset: Signal EIN = Reset. 4.6.11 (4)
b2 STP Pause: Signal EIN = Ausgabe eines Pausenbefehls. 4.6.11 (11)
b1 HOME Referenzpunktfahrt: Signal EIN = Ausgabe eines Befehls zur 46.11 (6)
Referenzpunktfahrt.
b0 DSTR |Positionierbefehl: Signal EIN = Ausgabe eines Verfahrbefehls. 4.6.11 (8)
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(* ,EIN" wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position
32-Bi Die Einheit ist 0,01 mm (auRer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor).
Ist-Position D -Bit- - (Beispiel) Einlesen: 000003FFH = 1023 (dezimal) = 10,23mm 4.8(2)
aten * Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
32-Bit-Integer
Kraft- 32-Bit- Der aktuell durch einen Befehl festgelegte elektrische Strom wird
riickkopplungs- Daten - angegeben. 4.8 (2)
daten Die Einstelleinheit ist mA.
(Beispiel) Einlesen: 000003FF+ = 1023 (dezimal) = 1023 mA
32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position
Die Ist-Geschwindigkeit wird angegeben.
Positiver Wert: Die Achse bewegt sich in die dem Referenzpunkt
| 32-Bi entgegengesetzte Richtung.
Gesch S_t'd. keit | D -Bit- - Negativer Wert: Die Achse bewegt sich in Richtung Referenzpunkt. 4.8(2)
eschwindigkeit aten Die Einstelleinheit ist 0,01 mm/s.
(Beispiel) Einlesen: 000003FF+ = 1023 (dezimal) = 10,23 mm/s
* Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
16-Bit-Integer
16-Bit- Zusammen mit einem Alarm wird auch der Alarmcode ausgegeben.
Alarmcode - Wenn kein Alarm vorliegt, lautet er ,0H". 4.8 (2)
Daten : . ' o
> Weitere Informationen zu den Alarmen finden Sie im
S Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.
g b15 EMGS |Not-Aus: Signal EIN = Not-Aus wird aktiviert. 4.6.11 (2)
3 bl4 PWR [Steuerung bereit: Signal EIN = Steuerung ist einsatzbereit. 4.6.11 (1)
% b13 ZONE2 Sllgnal EIN = die Igt-P05|t|on befindet sich innerhalb des fiir Zone 2 4611 (12)
eingestellten Bereichs.
b12 ZONE1 S_lgnal EIN = die Igt-P05|t|on befindet sich innerhalb des fiir Zone 1 4611 (12)
eingestellten Bereichs.
b1l . N
b10 - Nicht verfiigbar -
b9 CEND Kallbrlerung des Kraﬂgufnehmers abgeschlossen: Dlgses Signal ist 4611 (32)
eingeschaltet, wenn die Kalibrierung abgeschlossen ist.
Betriebsmodus:
b8 RMDS Signal AUS = AUTO-Modus; Signal EIN = MANU-Modus. 4.6.11 (19)
Statussignal b7 BALM Warnung ,,Ruﬁerbatterlespar]nung niedrig": Dieses Signal schaltet sich 4.6.11 (28)
ein, wenn die Spannung abfallt
Schubbetrieb wird ausgefiihrt: Dieses Signal ist eingeschaltet, solange
b6 PUSHS der Schubbetrieb ausgefiihrt wird. 4.6.11 (25)
Last im Schubbetrieb verfehlt: Signal EIN = Achse hat das Werkstiick
b5 PSFL im Schubbetrieb verfehlt. 4.6.11 (23)
b4 SV Betriebsbereit: Signal EIN = Servo eingeschaltet. 4.6.11 (5)
b3 ALM  |Alarm: Signal EIN = Alarmausgabe. 4.6.11 (3)
b2 MOVE In Bewegung: Dieses Signal bleibt eingeschaltet, wahrend sich die 4.6.11 (9)
Achse bewegt.
b1 HEND Referenzpunktfahrt abgeschlossen: Signal EIN = Referenzpunktfahrt 4.6.11 (6)
abgeschlossen.
b0 PEND |Positionieren beendet: Signal EIN = Positionieren beendet. 4.6.11 (10)
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4.6.9 Fern-1/0-Modus 3 (Anzahl belegter Bytes: 12)

In diesem Modus wird zum Betrieb zusatzlich zum Fern-1/O-Modus 2 die Kraftregelung (Rickkopplung der
Kraftaufnehmerwerte) verwendet.

Stellen Sie die Positionsdaten mit Hilfe eines Teach-Werkzeugs (z. B. der RC PC-Software) ein.

Die Nummer der betriebsbereiten Positionen hangt von den Einstellungen des Parameters 25
.P10-Schema“ ab.
Im Folgenden werden die Merkmale der verschiedenen PIO-Schemata beschrieben. (Weitere
Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.)

Einstellung von Betriebsmodus I/O-Parameter
Parameter 25
0 Positioniermodus |64 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgéange
64 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgang
1 Teach-Modus Positionier- und Jog-Betrieb werden unterstiitzt.
Die Ist-Position kann unter einer festgelegten Positionsnummer gespeichert werden.
2 256-Punkt-Modus |256 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgang
3 512-Punkt-Modus |512 Positionierpunkte, kein Bereichsausgang
Magnetventil- 7 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgénge
4 Fir jede Positionsnummer kann direkt ein Betriebsbefehl festgelegt werden.
modus 1 . - - o o
Fir jede Positionsnummer wird ein ,Positionieren beendet"-Signal ausgegeben.
3 Positionierpunkte, 2 Bereichsausgange
5 Magnetventil- Betrieb mit Vorwéarts-, Riickwarts- und Zwischenpositionsbefehlen.
modus 2 Fir jede Vorwarts-, Rickwarts- und Zwischenposition wird ein ,Positionieren
beendet“-Signal ausgegeben.
Kraftregelungs- |32 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgénge
6 modus 1 (bei
Kraftaufnehmer-
Option)
Kraftregelungs- |5 Positionierpunkte, 1 Bereichsausgange
7 modus 2 (bei Fir jede Positionsnummer kann direkt ein Betriebsbefehl festgelegt werden.
Kraftaufnehmer- |Fir jede Positionsnummer wird ein ,Positionieren beendet“-Signal ausgegeben.
Option)

Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus
ausgefuhrt werden koénnen.

PIO-Schema
; - 0: 1: 2: 3 4: 5: 6: 7
ROBO Cylinder-Funkion Positionier- |Teach- 256-Punkt- |512-Punkt- |Magnetventil- |Magnetventil- |Kraftregelungs- |Kraftregelungs-

modus Modus Modus Modus modus 1 modus 2 modus 1 modus 2
Referenzpunktfahrt o o o o o X o o
Positionierbetrieb o o o o o o o o
Einstellung von
Geschwindigkeit und o o o o o o o o
Beschl./Verz.
Inkrementalbewegung
(Inchen) o o o o o o o o}
Schubbetrieb o o o o o X o o
Geschwindigkeitsanderung o o o o < o o <
wahrend Verfahren
Betrieb bei unterschiedlicher
Beschleunigung/Verzégerung © © © © © © © ©
Pause o o (*1)
Zonensignalausgabe o
Auswahl PIO-Schema o o o o o o o o
(durch Parameter)

o: Unterstltzt, x: Nicht unterstitzt

(*1) Dieser Betriebsmodus ist verfligbar, wenn Parameter 27 ,Verfahrbefehlstyp* auf ,0" gesetzt ist.
Durch Ausschalten des ,Verfahrbefehls* kann das System voriibergehend gestoppt werden.

141




JIA] PROFINET IO

(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n“ bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter SCON-CA DI SPS-Ausgangsadresse SCON-CA DO SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 und Eingangsregister (Bytes) und Ausgangsregister (Bytes)
Portnummer 0 bis 15 n+0, n+1 Portnummer 0 bis 15 n+0, n+1
n+2, n+3 Belegter Bereich n+2, n+3
7 n+4, n+5 Ist-Position n+4, n+5
Belegter Bereich n+6, n+7 n+6, n+7
n+8, n+9 Kraftriickkopplungs- n+8, n+9

n+10, n+11 daten n+10, n+11

(Anmerkung) Bereiche mit dem Vermerk ,Belegter Bereich* kbnnen daher nicht fir andere Zwecke verwendet
werden.
Vermeiden Sie auch Duplikationen der Knotenadresse.

(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse
Die 1/0-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus einem Eingangswort (6 Worte = 12 Bytes) und einem
Ausgangswort in den I/O-Bereichen.
® Die Uber die Portnummer gesteuerten Bereiche werden tber EIN/AUS-Bit-Signalen geregelt.
® Die Ist-Position wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt (Einheit: 0,01 mm (aufRer DD-Motor)
und 0,001 (DD-Motor)).
® Die Kraftriickkopplungsdaten werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedrtickt (Einheit: 0,01N).

SPS-Ausgang
Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

<
]

n+0, n+1 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Eingangsport-
nummerder | 2 | I |2 ¥ 2|2 oo ~|O0|w|S | ™o & |0
Steuerung
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SPS-Eingang
Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

n+0, n+1 F B D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Ausgangsport- S U SR P I

nummerder | — | = | = | — | — | = | @ | ®©® | ~|© | O | T ®») N | — | O
Steuerung

n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bS5 b4 b3 b2 bl bO

Nicht
verfugbar

n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl b0

Ist-Position
(Unteres Wort)

n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl DbO

Ist-Position
(Oberes Wort)

Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.

n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO

Kraft-
rickkopplungs-
daten
(Unteres Wort)

n+10,n+11 15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo

Kraft-
Ruckkopplungs-
daten
(Oberes Wort)

Negative Kraftriickkopplungsdaten werden als Zweierkomplement angezeigt.
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(3) Zuweisung von I/O-Signalen
Informationen zur Signalzuweisung entsprechend dem jeweiligen PIO-Schema finden Sie unter 4.6.2 (3),

Zuweisung von I/O-Signalen im Fern-1/0O-Modus.

Die Signalzuweisung fir Sollstrom und Ist-Position wird in nachfolgender Tabelle beschrieben.

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
32-Bit-Integer mit Vorzeichen
. Die Einheit ist 0,01 mm (auBer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor).
= Ist-Position 32-Bit- - (Beispiel) Einlesen: 000003FFH = 1023 (dezimal) = 10,23mm -
g Daten * Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
UEJ negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
%) 32-Bit-Integer mit Vorzeichen
& . Kraft- 32-Bit- Die Einstelleinheit ist 0,01N.
rickkopplungs- Daten B * Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden B
daten negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
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4.6.10 Halbdirektmodus 3 (Anzahl belegter Bytes: 16)

In diesem Modus steht die Jog-Funktion aus dem numerischen Halbdirektmodus nicht zur Verfligung, der
Vibrationsdampfungsparameter kann jedoch geéndert werden. Legen Sie alle Werte im jeweiligen
I/O-Bereich fest. Wenn die Bereichsfunktion verwendet wird, konfigurieren Sie die Parameter 1, 2, 23 und

24.

Nachfolgende Tabelle enthalt die effektiven Hauptfunktionen des ROBO Cylinders, die in diesem Modus

ausgefuhrt werden koénnen.

ROBO Cylinder-Funktion

o: Direkte
Steuerung
A: Indirekte
Steuerung
x: Deaktivieren

Anmerkung

Referenzpunktfahrt

@)

Positionierbetrieb

o

Einstellung von Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzégerung

@)

Inkrementalbewegung (Inchen)

Schubbetrieb

Geschwindigkeitsanderung wahrend des Verfahrens

Betrieb bei unterschiedlicher
Beschleunigung und Verzégerung

Pause

Zonensignalausgabe

Parametereinstellung

notwendig.

Auswahl PIO-Schema

(1) Konfiguration der SPS-Adresse (* ,n“ bezeichnet die erste Adresse der jeweiligen Achse.)

Parameter SCON-CA SPS-Ausgangsadresse SCON-CA SPS-Eingangsadresse
Nr. 84 Eingangsregister (Bytes) Ausgangsregister (Bytes)
. - n+0, n+1 - n+0, n+1
Zielposition n+2. n+3 Ist-Position n+2, n+3
Positionierbereich n+4, n+s Sollstrom n+4, n+s
n+6, n+7 n+6, n+7
8 Geschwindigkeit n+8, n+9 n+8, n+9
Beschl?unlgung/ n+10, n+11 Ist-Geschwindigkeit n+10, n+11
Verzbgerung
Schubstromgrenzwert n+12, n+13 Alarmcode n+12, n+13
Steuersignal n+14, n+15 Statussignal n+14, n+15
(Anmerkung)  Achten Sie auf duplizierte Knotenadressen.
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(2) Zuweisung von I/O-Signalen zur jeweiligen Achse

Die I/O-Signale der einzelnen Achsen bestehen aus einem Eingangswort (8 Worte = 16 Bytes) und einem
Ausgangswort in den I/O-Bereichen.

Die Steuer- und Statussignale sind EIN/AUS-Signale in Bit-Einheiten.

Zielposition und Ist-Position werden durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt. Obwohl in der SPS
Werte von -999999 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm (auf3er DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor)) eingestellt
werden kénnen, sollten die Positionsdaten innerhalb des Software-Hubbereichs der Achse liegen (0 bis
effektive Hublange).

Legen Sie den Positionierbereich fest. Der Positionierbereich wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit)
ausgedrickt. Obwohl in der SPS Werte von 1 bis +999999 (Einheit: 0,01 mm (auf3er DD-Motor) und
0,001 (DD-Motor)) eingestellt werden kénnen,

Die Geschwindigkeit wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. Obwohl die SPS Werte von 0
bis +65535 (Einheit: 1,0 mm/s oder 0,1 mm/s) handhaben kann, sollte die Geschwindigkeit der
jeweiligen Achse die Hochstgeschwindigkeit nicht Gberschreiten,

Parameter 159 ,Geschwindigkeitseinheit in Feldbus-Halbdirektmodus* legt die MaReinheit fest.

Einstellwert Parameter 159 Geschwindigkeitseinheit
0 1,0 mm/s
1 0,1 mm/s

Die Beschleunigung/Verzdgerung wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrtickt. Obwohl in der
SPS Werte von 1 bis 300 (Einheit: 0,01 G) eingestellt werden kdnnen, sollte der Wert die max.
Beschleunigung/Verzégerung der betreffenden Achse nicht Giberschreiten.

Der Schubstromgrenzwert wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedriickt. In der SPS kdnnen Werte
von 0 (0 %) bis 510 (200%) festgelegt werden. sollte der Wert innerhalb des Einstellbereichs fir den
Schubstromgrenzwert fir die betreffende Achse liegen (s. Katalog oder Betriebshandbuch der Achse).

Sol-Wert 0 127 255 510
| | | |
| | | |
Schubstrom- - o, 50% 100% 200%
grenzwert

Der Sollstrom wird durch 2-Wort-Binardaten (32 Bit) ausgedriickt (Einheit: 1mA).
Die Ist-Geschwindigkeit wird durch 2-Wort-Bindrdaten (32 Bit) ausgedrickt (Einheit: 0,01mm/s).
Der Alarmcode wird durch 1-Wort-Binardaten (16 Bit) ausgedrickt.
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Ausgangsadresse der jeweiligen Achse.)
1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

<

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 bS

n+0, n+1 b4 b3 b2 Dbl bo
Zielposition
(Unteres Wort)
n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bHO
Zielposition
(Oberes Wort)
Negative Zielpositionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 bz bl boO
Positionier- VI Fd | ©]| 0| =
bereich S & 2133 2 %‘ § g Sl L o] | | —
(UnteresWort) | & | 2 | © | < | o | —
n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Positionier e ¥/ 9
. < ©
bereich | | | | | | | | | | | | : N S ULO)
(Oberes Wort) N o | @
n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
o0] <
Geschwindig- | 2 | & § § % § N Y3 TN O o v~
n+10, n+11 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bT bO
Beschl./Verz. | | | | | | | | § Céo TI S| L] 0| | |~
n+11, n+12 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Schubstrom- G| Q| x| | © -
chubstom L L 888 s
n+13, n+14 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
1 a T - o | - o| — | O L ¥
. Y _ ] ) O =) I =z )] o S =
Steuersignal | £ | 2 | £ 12 & | & | 1O | W | ~
sz 8200258 8 ol 0|4
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Adresse (* ,n" entspricht der ersten Eingangsadresse der jeweiligen Achse.)

1 Wort = 2 Bytes = 16 Bits

v

il

n+0, n+1 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Ist-Position
(Unteres Wort)
n+2, n+3 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bO
Ist-Position
(Oberes Wort)
Negative Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+4, n+5 b15 b14 b13 b12 b11 10 b9 b8 b7 b6 b5 bd b3 b2 bl bo
«Q <
SollstromS%%é%g‘;‘&ggvmwmwmj‘_
(UnteresWort) | o | © | 65 | & | & | = | © | Y| — e A
n+6, n+7 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
2132 g
sty T A O N R B I =
(Oberes Wort) NEERRER ]
o | N | — | ©
n+8, n+9 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Ist-Geschw.
(Unteres Wort)
n+10, n+11 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Ist-Geschw.
(Oberes Wort)
Negative Werte fir Ist-Positionen werden als Zweierkomplement angezeigt.
n+11, n+12 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Alarmcode
n+13, n+14 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 bl bo
Vx| W L Q| = - wiolo
) %) &) > =2|>|=z| =
Statussignal = 2| 2| | | z | | | @ 10
=299 AR 2|V I< =z F &

148




1A]

PROFINET IO

(3) Zuweisung von I/O-Signalen (* ,EIN“ wird in der Tabelle durch das Bit ,1* angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp

Bit

Symbol

Inhalt

Details

SPS-Ausgang

Zielposition

32-Bit-
Daten

32-Bit-Integer mit Vorzeichen.

Legen Sie die Zielposition in den absoluten Koordinaten fest.

Die Einheit betragt 0,01 mm (aufRer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor),

und der Einstellbereich ist -999999 bis 999999.

(Beispiel) Fur ,+25,41mm"“ den Wert ,2541" eingeben.

Wenn der Wert die weiche Grenze fiir den Parameter (0,2 mm)

Ubersteigt, sollte die Bewegung so konfiguriert werden, dass sie

innerhalb der weichen Grenze (0,2 mm) liegt.

* Wenn die Eingabe als Hexadezimalwert erfolgt, werden negative
Werte als Zweierkomplement angezeigt.

4.8(2)

Positionierbereich

32-Bit-
Daten

32-Bit-Integer

Die Einheit betrégt 0,01 mm (au3er DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor),

und der Einstellbereich ist 1 bis 999999.

(Beispiel) Fur ,,25,40mm"“ den Wert ,,2540" eingeben. Dieser

Registerwert hat je nach Betriebsweise zwei verschiedene

Bedeutungen.

[1] Im Positionierbetrieb gibt dieses Register den zuléssigen Bereich
ab Zielposition vor, innerhalb dem die Positionierung als
abgeschlossen gilt.

[2] Im Schubbetrieb wird der Schubbereich angezeigt. Legen Sie den
Normal- oder Schubbetrieb iber Einstellung des Steuersignals
,PUSH" fest.

4.8 (2)

Geschwindigkeit

16-Bit-
Daten

16-Bit-Integer.

Geben Sie die Geschwindigkeit an, mit der die Achse verfahren
werden soll.

Legen Sie als Einheit 1,0 mm/s oder 0,1 mm/s fest.

Der Einstellbereich betragt 0 bis 65535.

Die Maf3einheit muss Uber Parameter 159 ,Geschwindigkeitseinheit
im Feldbus-Halbdirektmodus* ausgewahlt werden.

(Beispiel) In diesem Beispiel ist die Einheit 1,0 mm/s:

Um 254,0 mm/s festzulegen, geben sie ,254" ein.

Wenn als Verfahrbefehl ein Wert eingegeben wird, der tber der
Hochstgeschwindigkeit liegt, wird ein Alarm ausgegeben.

4.8(2)

Beschleunigung/
Verzdgerung

16-Bit-
Daten

16-Bit-Integer

Legen Sie die Beschleunigung/Verzoégerung fest, mit der die Achse
verfahren werden soll (identischer Wert fiir Beschleunigung und
Verzégerung).

Die Einheit ist 0,01 G und der Einstellbereich 1 bis 300.

(Beispiel) Um ,0,30 G* festzulegen, geben sie ,30“ ein.

Wenn als Verfahrbefehl ,,0 oder ein Wert eingegeben wird, der Gber
der Hochstbeschleunigung/-verzdgerung liegt, wird ein Alarm
ausgegeben.

4.8(2)

Schubstrom-
grenzwert

16-Bit-
Daten

16-Bit-Integer.

Legen Sie wahrend des Schubbetriebs den Stromgrenzwert fest.
Der Einstellbereich betragt 0 (0%) bis 510 (200%).

Der tatséchliche Wertebereich hangt von der Achse ab. (Siehe
Katalog oder Betriebshandbuch der jeweiligen Achse.)

Wenn als Verfahrbefehl ein Wert eingegeben wird, der tiber dem
Hochstwert fir den Schubstrom liegt, wird ein Alarm ausgegeben.

4.8 (2)
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(* ,EIN" wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
b15 BKRL |Zwangslésen der Bremse: Signal EIN = Bremse wird geldst. 4.6.11 (18)
Betriebsmodus: Signal AUS = AUTOMATISCHER Modus; Signal EIN
b4 RMOD = MANUELLER Modus. 4.6.11(19)
Schubrichtung:
Wenn das Signal ausgeschaltet ist, wird die Richtung durch
b13 DIR Subtraktion des Positionsbereichs von der Zielposition ermittelt. 4.6.11 (22)
Wenn das Signal eingeschaltet ist, wird die Richtung durch Addition
von Positionierbereich und Zielposition ermittelt.
b12 PUSH Schubbetr!eb: Signal AUS = Positionierbetrieb; Signal EIN = 4.6.11 (21)
Schubbetrieb.
u Waéhlen Sie den erforderlichen
b11 GSL1 S;gg;i:ztuaxvuaﬁs{ Servo-Korrekturfaktor.
P GSL1 [GSLO Funktion
AUS | AUS | Parametersatz 0 auswahlen. 4.6.11 (33)
Servo-Verstarkungs- [[AUS | EIN | Parametersatz 1 auswahlen.
b10 GSLO parameterauswahl 0 EIN | AUS | Parametersatz 2 auswahlen.
= EIN | EIN Parametersatz 3 auswéhlen.
% Vibrations- Wabhlen Sie den erforderlichen Parameter fur
2 Steuersignal b9 NTC1 |unterdriickungs- die Vibrationsunterdriickung. _
N Modus 1 NTC1 |NTCO _ ___ Funktion _
(% AUS | AUS Keine Vibrationsunterdriickung 4.6.11 (29)
Vibrations- AUS | EIN \Flizrr\l;;ne(jt:?éatz 1 auswahlen
b8 NTCO l'\J/InOtchlrléckungs- EIN | AUS | Parametersatz 2 auswahlen.
EIN | EIN Parametersatz 3 auswahlen.
b7 MOD1 Beschleunigungs-/Verzégerungsmodus:
MOD21 und MODO AUS = Trapezférmiger Verlauf ausgewahilt.
MOD1 AUS und MODO EIN = S-formiger Verlauf ausgewahilt. 4.6.11 (30)
b6 MoODO |MOD1 EIN und MODO AUS = primérer Verzdgerungsfilter
ausgewahlt.
b5 - Nicht verfugbar -
b4 SON Servo-EIN: Signal EIN = Servo eingeschaltet. 4.6.11 (5)
b3 RES Reset: Signal EIN = Reset wird durchgefihrt. 4.6.11 (4)
b2 STP Pause: Signal EIN = Pausenbefehl wird ausgegeben. 4.6.11 (11)
b1 HOME Referenzpunktfahrt: Signal EIN = Befehl zur Referenzpunktfahrt wird 4.6.11 (6)
ausgegeben.
b0 DSTR | Positionierbefehl: Signal EIN = Verfahrbefehl wird ausgegeben. 4.6.11 (8)
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(* ,EIN" wird in der Tabelle durch das Bit 1" angezeigt und ,AUS" durch ,0".)

Signaltyp Bit Symbol Inhalt Details
32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position
32-Bit- Die Einheit ist 0,01 mm (auRer DD-Motor) und 0,001 (DD-Motor).
Ist-Position Daten - (Beispiel) Einlesen: 000003FF1 = 1023 (dezimal) = 10,23 mm 4.8 (2)
* Wenn der Wert als Hexadezimalwert eingelesen wird, werden
negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
32-Bit-Integer
32-Bi Der aktuell durch einen Befehl festgelegte elektrische Strom wird
-Bit-
Sollstrom Daten - angegeben. 4.8 (2)
Die Einstelleinheit ist mA.
(Beispiel) Einlesen: 000003FFx = 1023 (dezimal) = 1023 mA
32-Bit-Integer mit Vorzeichen, Angabe der Ist-Position
Die Ist-Geschwindigkeit wird angegeben.
Positiver Wert: Die Achse bewegt sich in die dem Referenzpunkt
Ist- 32-Bit- entgegengesetzte Richtung.
G L - Negativer Wert: Die Achse bewegt sich in Richtung Referenzpunkt. 4.8 (2)
eschwindigkeit | Daten SI NS
Die Einstelleinheit ist 0,01 mm/s.
(Beispiel) Einlesen: 000003FFH+ = 1023 (dezimal) = 10,23 mm/s
* Wenn der Wert in hexadezimaler Schreibweise gelesen wird,
werden negative Zahlen als Zweierkomplement dargestellt.
16-Bit-Integer
16-Bit- Zusammen mit einem Alarm wird auch der Alarmcode ausgegeben.
o Alarmcode Daten - Wenn kein Alarm vorliegt, lautet er ,04". 4.8 (2)
3 Weitere Informationen zu den Alarmen finden Sie im
b Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.
l:nr' b15 EMGS | Not-Aus: Signal EIN = Not-Aus wird aktiviert. 4.6.11 (2)
% bl4 PWR | Steuerung bereit: Signal EIN = Steuerung ist einsatzbereit. 4.6.11 (1)
b13 ZONE2 S.ignal EIN = die Igt-Position befindet sich innerhalb des fiir Zone 2 4.6.11 (12)
eingestellten Bereichs.
b12 ZONEL S_ignal EIN = die Is_t-Position befindet sich innerhalb des fiir Zone 1 4.6.11 (12)
eingestellten Bereichs.
b1l
b10 - Nicht verfligbar -
b9
Betriebsmodus:
. b8 RMDS Signal AUS = AUTO-Modus; Signal EIN = MANU-Modus. 4.6.11 (19)
Statussignal b7 BALM V\/arngng ,,Puffe(batteriespannung niedrig“: Dieses Signal schaltet 4.6.11 (28)
sich ein, wenn die Spannung abfallt.
b6 - Nicht verfiigbar -
Last im Schubbetrieb verfehlt: Signal EIN = Achse hat das
b5 PSFL Werkstuck im Schubbetrieb verfehlt. 4.6.11(23)
b4 SV Betriebsbereit: Signal EIN = Servo eingeschaltet. 4.6.11 (5)
b3 ALM Alarm: Signal EIN = Alarmausgabe. 4.6.11 (3)
b2 MOVE Z] Bewegung: Dieses Signal bleibt eingeschaltet, wahrend sich die 4611 (9)
chse bewegt.
Referenzpunktfahrt abgeschlossen: Signal EIN =
bl HEND Referenzpunktfahrt abgeschlossen. 4.6.11(6)
b0 PEND Positionieren beendet: Signal EIN = Positionieren beendet. 4.6.11 (10)
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4.6.11 1/O-Signalsteuerungen und -funktionen

* In der Tabelle bedeutet EIN, dass das entsprechende Bit-Signal ,1" ist, und AUS steht fur ,0".
Nachfolgend werden die 1/O-Steuerungen und Funktionen fiir den Positionier-/Einfachen Direktmodus 1 und 2,
Halbdirektmodus 1 bis 3 und Volldirektmodus beschrieben. Bzgl. der 1/0-Signale im Fern-1/0-Modus 1 bis 3
siehe Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.

)

()

3

4

152

Steuerung bereit (PWR) [SPS-Eingangssignal

Wenn die Steuerung nach dem Einschalten das System steuern kann, wird dieses Signal eingeschaltet.
m Funktion

Das Signal wird unabhangig von Alarmen oder dem Servo-Zustand eingeschaltet, wenn die Initialisierung
der Steuerung nach dem Einschalten der Spannung ordnungsgemaf abgeschlossen wurde und die
Steuerung das System steuern kann.

Auch bei Vorliegen eines Alarms wird das Signal eingeschaltet, sofern die Steuerung das System steuern
kann.

Not-Aus (EMGS) [SPS-Eingangssignal

Das Signal wird eingeschaltet, wenn die Steuerung durch einen Not-Aus gestoppt wurde.

m Funktion

Das Signal wird eingeschaltet, wenn die Steuerung durch einen Not-Aus gestoppt (die
Motorantriebsspannung unterbrochen) wurde. Wenn der Not-Aus-Status aufgehoben wird, wird das Signal
ausgeschaltet.

Alarm (ALM) [SPS-Eingangssignal

Das Signal wird eingeschaltet, wenn durch die Steuerungsschutzschaltung (Funktion) ein Fehler erkannt
wird.

m Funktion

Das Signal wird eingeschaltet, wenn ein Fehler erkannt und die Schutzschaltung (Funktion) aktiviert wird.
Wenn die Alarmursache beseitigt und das Reset-Signal (RES) eingeschaltet wird, wird der Alarm
ausgeschaltet, sofern es sich um einen Alarm auf Operationsaufhebungsebene handelt. (Im Fall eines
Alarms auf Kaltstartebene muss die Spannung aus- und wieder eingeschaltet werden.)

Wenn ein Alarm erkannt wird, leuchtet die Status-LED vorne an der Steuerung rot (s. 4.3 ,PROFINET
1/0-Schnittstelle).

Reset (RES) [SPS-Ausgangssignall

Dieses Signal bt zwei Funktionen aus. Mit seiner Hilfe kdnnen Steuerungsalarme zurtickgesetzt und im
Pausenzustand die verbleibende Verfahrstrecke verworfen werden.
m Funktion
[1] Wenn dieses Signal bei Vorliegen eines Alarms nach der Beseitigung der Alarmursache von AUS auf
EIN geschaltet wird, wird das Alarmsignal (ALM) zuriickgesetzt. (Im Fall eines Alarms auf
Kaltstartebene muss die Spannung aus- und wieder eingeschaltet werden.)
[2] Wenn dieses Signal wahrend einer Pause von EIN auf AUS geschaltet wird, wird die verbleibende
Verfahrstrecke verworfen.
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(5) Servo-EIN (SON) [SPS-Ausgangssignal|
Betriebsbereit (SV) |SPS-Eingangssignall

Wenn Sie das SON-Signal einschalten, wird der Servo eingeschaltet.
Wenn Sie das SON-Signal eingeschaltet ist, wird der Servo eingeschaltet. Wenn der Servo-Motor

eingeschaltet wird, leuchtet die Status-LED vorne an der Steuerung grin (s. 4.3 ,PROFINET
1/0-Schnittstelle).

Das SV-Signal wird mit dieser LED-Anzeige synchronisiert.

m Funktion

Mit Hilfe des SON-Signal kann die Steuerung ein- und ausgeschaltet werden.

Bei eingeschaltetem SV-Signal ist der Servomotor der Steuerung eingeschaltet und der Betrieb moglich.
Die Signale SON und SV hangen wie folgt miteinander zusammen.

SON A
(SPS—>SCON-CA)

sV
(SCON-CA—>SPS)
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(6) Referenzpunktfahrt (HOME) [SPS-Ausgangssignal
Referenzpunktfahrt abgeschlossen (HEND) [SPS-Eingangssignal|

Referenzpunktfahrt wird ausgefiihrt (GHMS) |SPS-Eingangssignal

Wenn das HOME-Signal eingeschaltet wird, wird dieser Befehl beim Hochfahren (EIN-Flanke) ausgefuhrt
und die Referenzpunktfahrt erfolgt daraufhin automatisch. Nach Abschluss der Referenzpunktfahrt wird das
GHMS-Signal eingeschaltet.

Wenn das HEND-Signal eingeschaltet wird, wird das HOME-Signal ausgeschaltet.

Nachdem es eingeschaltet wurde, wird das HEND-Signal nicht mehr ausgeschaltet, bis die
Stromversorgung ausgeschaltet oder erneut das HOME-Signal eingegeben wird. Nachdem es
eingeschaltet wurde, wird das HEND-Signal nicht mehr ausgeschaltet, bis die Stromversorgung
ausgeschaltet oder erneut das HOME-Signal eingegeben wird.

Auch bei bereits abgeschlossener Referenzpunktfahrt kann durch Einschalten des HOME-Signals eine
Referenzpunktfahrt ausgefuhrt werden.

HOME
(SPS—>SCON-CA) —\

C
GHMS \<
>

(SCON-CA->SPS)

HEND
(SCON-CA->SPS)

PEND
(SCON-CA—SPS) |

MOVE |
(SCON-CA—SPS)

Achsenbetrieb A

Mechanisches Ende Stopp an Referenzpunkt

&Achtung: Wenn der Positionierbefehl im Fern-1/0-Modus 1 bis 3 und im Positionier-/Einfachen
Direktmodus 1 und 2 ausgegeben wird, ohne dass nach Einschalten des Stroms eine
Referenzpunktfahrt durchgefihrt wurde, erfolgt die Positionierung nach der automatischen
Referenzpunktfahrt.

Wenn im Halbdirektmodus 1 bis 3 oder im Volldirektmodus sofort nach Einschalten des Stroms
ein Positionierbefehl an eine bestimmte Position ausgegeben wird, bevor die
Referenzpunktfahrt durchgefiihrt wurde, wird ein Alarm ausgegeben: ,Fehlercode 83: ALARM
HOME ABS (Absolutpositionsbefehl vor Referenzpunktfahrt (Betriebs-Reset-Alarm)).
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(7) Positionierung starten (CSTR): Im Positionier-/Einfachen Direktmodus |[SPS-Ausgangssignal|

Dieses Signal wird beim Einschalten (EIN-Flanke) verarbeitet. Die Positionierung wird an der Zielposition
anhand der angegebenen Positionsnummer durchgefiihrt oder mit Hilfe des Zielpositionsregisters der SPS
eingestellt.
Ob die Zielposition mit der angegebenen Positionsnummer oder das Zielpositionsregister des SPS
verwendet wird, hdngt vom Steuersignal b11: ,Umschaltsignal fir den Positionier-/Einfachen Direktmodus
(PMOD)" ab.

¢ PMOD = AUS: Es werden die Zielpositionsdaten der angegebenen Positionsnummer verwendet.

¢ PMOD = EIN: Es wird die Uber das Zielpositionsregister der SPS festgelegte Zielposition verwendet.

Wenn dieses Signal ausgegeben wird, ohne dass nach Einschalten des Stroms eine Referenzpunktfahrt
durchgefuhrt wurde (HEND-Signal AUS), wird die Zielposition nach der automatischen Referenzpunktfahrt
positioniert.

Schalten Sie dieses Signal aus, hachdem Sie bestatigt haben, dass das Signal ,Positionieren beendet”
(PEND) ausgeschaltet wurde.

Zielposition
(SPS—>SCON-CA) ><

CSTR
(SPS—SCON-CA)

PEND Ay
(SCON-CA—SPS)

(8) Positionierbefehl (DSTR): Im Halb- und Volldirektmodus |SPS-Ausgangssignal

Dieses Signal wird beim Einschalten (EIN-Flanke) verarbeitet, und die Zielposition wird in das
Zielpositionsregister der SPS eingetragen. Wenn dieses Signal ausgegeben wird, ohne dass nach
Einschalten des Stroms eine Referenzpunktfahrt durchgefiihrt wurde (HEND-Signal AUS), wird ein Alarm
ausgegeben (Betriebsabbruchebene).

Schalten Sie dieses Signal aus, hachdem Sie bestatigt haben, dass das Signal ,Positionieren beendet”
(PEND) ausgeschaltet wurde.

Zielposition
(SPS—SCON-CA) ><

CSTR
(SPS—>SCON-CA)

PEND
(SCON-CA—>SPS)

(9) InBewegung (MOVE) [SPS-Eingangssignal

Dieses Signal wird eingeschaltet, wahrend sich der Schlitten oder die Stange der Achse bewegt (einschl.
Schub- oder Jog-Betrieb nach Referenzpunktfahrt).

Nach Abschluss der Positionierung, der Referenzpunktfahrt oder des Schubbetriebs sowie wéahrend
Pausen ist dieses Signal ausgeschaltet.
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(10) Positionieren beendet (PEND) |SPS-Eingangssignal

Das Signal wird eingeschaltet, wenn die Achse zur Zielposition verfahren wird, der Positionierbereich
erreicht und der Schubvorgang abgeschlossen wurde.

Zeitraum, in dem das Signal
+Positionieren beendet” eingeschaltet ist.

Verfahrweg \

> Positionierbereich

Geschwindigkeit
Zielposition

Zeit

Wenn der Servomotor von AUS auf EIN gestellt wird, erfolgt die Positionierung anhand der als Zielposition
eingestellten Position. Dementsprechend wird dieses Signal eingeschaltet und anschlie3end, wenn der

Positionierbetrieb mit den Signalen ,Referenzpunktfahrt (HOME) und ,Positionierbefehl* (DSTR) gestartet
wird, ausgeschaltet.

& Achtung: Wenn der Servomotor ausgeschaltet oder ein Not-Aus aktiviert wird, wahrend die Achse an
der Zielposition gestoppt ist, wird das PEND-Signal voriibergehend ausgeschaltet.
Wenn der Servomotor dann wieder eingeschaltet wird und sich die Achse innerhalb des
Positionierbereichs befindet, wird auch das Signal wieder eingeschaltet.

Wenn die Positionierung bei eingeschaltetem CSTR- oder DSTR-Signal abgeschlossen wird,
bleibt das PEND-Signal ausgeschaltet.

(11) Pause (STP) [SPS-Ausgangssignal

Wenn dieses Signal eingeschaltet wird, wird die Achse bis zum Stillstand verzégert. Wird es ausgeschaltet,
wird die Bewegung der Achse fortgesetzt.

Die Beschleunigung bei Wiederaufnahme des Betriebs bzw. die Verzégerung beim Stoppen werden im
Positionier-/Einfachen Direktmodus 1 und 2 durch den Wert fir die Beschleunigung/Verzdgerung fir die mit
Hilfe des angegebenen Positionsnummernregisters eingestellte Positionsnummer festgelegt, und im
Halbdirektmodus 1 bis 3 durch den im Beschleunigungs-/Verzégerungsregister festgelegten Wert.

Im Volldirektmodus wird der Wert als Einstellwert im Beschleunigungs- oder Verzdgerungsregister
dargestellt.
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(12) Zone 1 (ZONE1) [SPS-Eingangssignall
Zone 2 (ZONE2) [SPS-Eingangssignal
Positionszone (PZONE) |SPS-Eingangssignal

Diese Signale werden eingeschaltet, wenn die Ist-Position der Achse innerhalb des eingestellten Bereichs
liegt, und ausgeschaltet, falls nicht.

[1] Zone 1, Zone 2

Die Zonen werden Uber Benutzerparameter eingestellt.

Das Signal ,Zone 1" wird mit Parameter 1 (Zonengrenze 1, ,+“) und Nr. 2 (Zonengrenze 1, ,-*) eingestellt.
Das Signal ,,Zone 2“ wird mit Parameter 23 (Zonengrenze 2, ,+*) und 24 (Zonengrenze 2, ,-*) eingestellt.
Die Signale ,Zone 1“ und ,Zone 2" schalten sich ein, wenn die Referenzpunktfahrt abgeschlossen ist.
Danach bleiben sie aktiv, auch wenn der Servo ausgeschaltet ist.

[2] Positionszone

Alle Zonen werden in der Positioniertabelle oder im Zonengrenzenregister festgelegt.

Im Positionier-/Einfachen Direktmodus 1 und 2 wird das PZONE-Signal Giber die Positionstabelle festgelegt.
Im Volldirektmodus wird das PZONE-Signal tiber das Zonengrenzenregister festgelegt.

*) Im Halbdirektmodus 1 bis 3 wird kein PZONE-Signal ausgegeben.

Das PZONE-Signal schaltet sich ein, wenn nach der Referenzpunktfahrt der Verfahrbefehl ausgegeben
wird. Danach bleiben sie aktiv, auch wenn der Servo ausgeschaltet ist.

Zonensignal
S —
Achsenbetrieb + Richtung
Referenzpunkt
Zonen- Zonen-
einstellung- einstellung+

157



JIA] PROFINET IO

(13) +Jog (JOG+) [SPS-Ausgangssignal
-Jog (JOG-) |SPS-Ausgangssignal

Dieses Signal dient dem Start des Jog- oder Inch-Betriebs.
Bei Ausgabe eines +Befehls wird die Achse in der dem Referenzpunkt entgegengesetzten Richtung
verfahren. Bei Ausgabe eines —Befehls wird die Achse in Richtung des Referenzpunkts verfahren.

[1] Jog-Betrieb
Wenn das JISL-Signal (Wechsel Jog/Inch-Betrieb) ausgeschaltet ist, wird der Jog-Betrieb durchgefihrt.
Bei eingeschaltetem JOG+ Signal erfolgt die Bewegung in der dem Referenzpunkt entgegengesetzten
Richtung. Wird das Signal ausgeschaltet, wird die Achse bis zum Stillstand verzdgert.
Wenn das Signal ,Jog-* eingeschaltet ist, wird die Achse in Richtung des Referenzpunkts verfahren, und
bis zum Stillstand verzégert, wenn es ausgeschaltet wird.
Der Verfahrvorgang erfolgt auf Grundlage folgender Parameter.

¢ Die Geschwindigkeit basiert auf den Parametern im Umschaltsignal fur Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite
(JVEL).
Wenn das JVEL-Signal ausgeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter Parameter
26 P10 Jog-Geschwindigkeit".
Wenn das JVEL-Signal eingeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter Parameter
47 ,PIO Jog-Geschwindigkeit 2“.

¢ Die Beschleunigung/Verzégerung entspricht der Nenn-Beschleunigung/Verzégerung (der genaue Wert

hangt von der jeweiligen Achse ab).

e Wenn sowohl das JOG+ als auch das JOG- Signal eingeschaltet werden, wird die Achse bis zum Stillstand

verzdgert.

[2] Inch-Betrieb
Wenn das IISI-Signal eingeschaltet ist, wird der Inch-Betrieb durchgefihrt.
Beim Einschalten wird die Achse um die Schrittweite verfahren.
Wird das JOG+ Signal eingeschaltet, erfolgt die Bewegung entgegen der Referenzpunktrichtung, und beim
JOG- Signal in Referenzpunktrichtung.
Der Verfahrvorgang erfolgt auf Grundlage folgender Parameter.

¢ Die Verfahrgeschwindigkeit der Achse entspricht dem durch das JVEL-Signal festgelegten Parameter.
Wenn das JVEL-Signal ausgeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter Parameter
26 ,PIO Jog-Geschwindigkeit".
Wenn das JVEL-Signal eingeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter Parameter
47 P10 Jog-Geschwindigkeit 2.

e Die Verfahrstrecke der Achse entspricht dem durch das JVEL-Signal festgelegten Parameter.
Wenn das JVEL-Signal ausgeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter Parameter
48 P10 Schrittweite".
Wenn das JVEL-Signal eingeschaltet ist, bewegt sich die Achse entsprechend dem Wert unter Parameter
49 ,PIO Schrittweise 2.

¢ Die Beschleunigung/Verzdgerung basiert auf der Nenn-Beschleunigung/Verzégerung (je nach Achse).

Der Normalbetrieb wird auch dann fortgesetzt, wenn das Signal ,,Jog+* oder ,Jog-“ eingeschaltet wird. (Das
Jog-Signal wird ignoriert.)
Wenn das Signal ,Jog+* oder ,Jog-“ wahrend einer Pause eingeschaltet wird, wird die Achse nicht bewegt.

(Anmerkung) Da die Software-Hubgrenze vor der Durchfiihrung der Referenzpunktfahrt nicht wirksam ist,

besteht die Gefahr, dass die Achse gegen einen mechanischen Anschlag st63t. Seien Sie
auferst vorsichtig.
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(14) Umschalten von Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite (JVEL) SPS-Ausgangssignall

Das Umschaltsignal wird im Job-Betrieb fiir den Jog-Geschwindigkeitsparameter verwendet, und im
Inch-Betrieb fir die Schrittweite.
Die Beziehung ist wie folgt:

JVEL-Signal Jog-Betrieb: JISL = AUS Inch-Betrieb: JISL = EIN
s Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit*
AUS Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit Parameter 48 . Schrittweite®
.o . | Parameter 47 ,Jog-Geschwindigkeit 2*
EIN Parameter 47 ,Jog-Geschwindigkeit 2 Parameter 49 .Schrittweite 2*

(15) Wechsel Jog/Inch-Betrieb (JISL) [SPS-Ausgangssignal

Mit diesem Signal wird zwischen Jog- und Inch-Betrieb gewechselt.

JISL = AUS: Jog-Betrieb
JISL = EIN: Inch-Betrieb

Wenn das JISL-Signal wahrend des Jog-Betriebs eingeschaltet wird (fir den Inch-Betrieb), wird die Achse
verzégert und fuhrt den Inch-Vorgang aus.
Wird das JISL-Signal ausgeschaltet (Jog), wahrend die Achse eine Inch-Bewegung ausfihrt, beendet die
Achse diese Bewegung und wechselt dann zur Jog-Funktion.
Nachfolgende Tabelle zeigt die Beziehung der EIN/AUS-Status des JISL- und des JVEL-Signals
(Umschalten von Jog-Geschwindigkeit/Schrittweite).

JVEL-Signal Jog-Betrieb Inch-Betrieb

JISL AUS EIN

Geschwindigkeit | Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit* |Parameter 26 ,Jog-Geschwindigkeit”
JVEL=AUS | Verfahrweg - Parameter 48 ,Schrittweite”

Beschl./ Verz. Nennwert (von der Achse abhéangig) |Nennwert (von der Achse abhangig)

Geschwindigkeit | Parameter 47 ,Jog-Geschwindigkeit 2“ | Parameter 47 ,Jog-Geschwindigkeit 2“
JVEL=EIN |Verfahrweg - Parameter 49 ,Schrittweite 2“

Beschl./Verz. Nennwert (von der Achse abhéngig) |Nennwert (von der Achse abhangig)

Betrieb

Bei eingeschaltetem Signal
~JOG+JOG-".

Bei Erkennung der Vorderflanke (EIN)
des Signals ,JOG+/JOG-".

159




JIA] PROFINET IO

(16) Teach-Modus-Befehl (MODE) |SPS-Ausgangssignal
Teach-Modus-Signal (MODES) |SPS-Eingangssignal

Das Einschalten des MODE-Signals bewirkt einen Wechsel vom normalen Betriebsmodus in den

Teach-Modus.

Wenn die Steuerungen der jeweiligen Achse in den Teach-Modus gesetzt werden, wird das MODES-Signall

ausgeschaltet.

Nach der Bestéatigung schaltet sich das MODES-Signal an der SPS wieder ein und der Teach-Betrieb wird

gestartet.

(Anmerkung) Um vom Normalbetrieb in den Teach-Modus zu wechseln, miissen folgende Bedingungen
erfullt werden.

¢ Die Achse (Motor) ist angehalten.

¢ Die Signale ,+JOG (JOG-)“ und ,-JOG (JOG-)“ sind ausgeschaltet.

¢ Die Signale ,Positionsdaten einlesen* (PWRT) und ,Positionierung Start* (CSTR) sind ausgeschaltet.

(Anmerkung) Wenn das PWRT-Signal nicht ausgeschaltet wird, erfolgt kein Wechsel in den Normalbetrieb.

(17) Positionsdaten einlesen (PWRT) [SPS-Ausgangssignal

Positionsdaten eingelesen (WEND) [SPS-Eingangssignal

Das PWRT-Signal ist wirksam, wenn das Teach-Modus-Signal (MODES) eingeschaltet wurde.

Wenn das PWRT-Signal eingeschaltet wird (*1), werden die Daten der Ist-Position unter der

Positionsnummer in das Feld ,Position“ geschrieben, um das Positionsnummernregister der SPS

festzulegen (*2).

Wenn der Schreibvorgang abgeschlossen ist, wird das WEND-Signal eingeschaltet.

Schalten Sie das PWRT-Signal im Host-Rechner aus, wenn sich das WEND-Signal einschaltet.

Wenn das PWRT-Signal vor dem WEND-Signal eingeschaltet wird, wird das WEND-Signal nicht

eingeschaltet.

Wenn das PWRT-Signal ausgeschaltet wird, wird auch das WEND-Signal ausgeschaltet.

(*1) Fur min. 20 ms einschalten. Bei weniger als 20 ms wird der Schreibvorgang nicht abgeschlossen.

(*2) Wenn die Datenelemente mit Ausnahme der Position nicht festgelegt wurden, werden die
urspriinglichen Parameterwerte geschrieben (s. Betriebshandbuch der Hauptsteuerung).

MODES
J Min. 20 ms

(SCON-CA—SPS)

PWRT
(SPS—>SCON-CA)

WEND
(SCON-CA—SPS)

(18) Zwangslosen der Bremse (BKRL) [SPS-Ausgangssignal

Durch Einschalten dieses Signals kann die Bremse zwangsweise geldst werden.
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(19) Betriebsmodus (RMOD) [SPS-Ausgangssignal
Betriebsmodus-Status (RMDS) [SPS-Eingangssignal|

Uber das RMOD-Signal und den MODE-Schalter vorne an der Steuerung wird der Betriebsmodus
eingestellt.

Uber das RMDS-Signal lasst sich dariiber hinaus feststellen, welcher Modus aktuell eingestellt ist, AUTO
oder MANU.

Nachfolgend werden die Betriebsmodi in Kombination mit dem RMOD-Signal und dem MODE-Schalter in
EIN/AUS-Stellung beschrieben.

MODE-Schalter MODE-Schalter
der Steuerung = AUTO der Steuerung = MANU
RMOD-Signal = AUS AUTO-Modus MANU-Modus
(AUTO-Modus ausgewahlt) (RMDS=AUS) (RMDS=EIN)
RMOD-Signal = EIN MANU-Modus MANU-Modus
(MANU-Modus ausgewahilt) (RMDS=EIN) (RMDS=EIN)

(Anmerkung) Im MANU-Modus kann der Betrieb nicht (iber die SPS gestartet werden.

(20) Umschalten zwischen Positionier- und Einfachem Direktmodus (PMOD) |SPS-Ausgangssignal

Dieses Signal schaltet vom Wert in der Verfahrziel-Positionstabelle der Steuerung auf den Wert im
Zielpositionsregister der SPS um.

PMOD = AUS: Verwendung der Positionstabelle

PMOD = EIN: Es wird der Wert aus dem Zielpositionsregister verwendet

(21) Schubbetrieb (PUSH) |SPS-Ausgangssignal

Wenn nach dem Einschalten dieses Signals das Verfahrbefehlssignal ausgegeben wird, erfolgt der
Schubbetrieb.

Ist dieses Signal ausgeschaltet, wird der normale Positionierbetrieb durchgefinhrt.

(Informationen zu den Einstellzeiten fir dieses Signal finden Sie unter Punkt (2) ,Betrieb im
Halbdirektmodus* in Kapitel ,4.8 Betrieb®)

(22) Schubrichtung (DIR) |SPS-Ausgangssignal

Dieses Signal legt die Schubrichtung fest.

Bei ausgeschaltetem Signal wird der Schubvorgang in die Richtung durchgefihrt, die sich aus der
Subtraktion des Positionierbereichs von der Zielposition ergibt.

Bei ausgeschaltetem Signal wird der Schubvorgang in die Richtung durchgefihrt, die sich durch
Hinzufligen des Positionierbereichs zur Zielposition ergibt.

Im normalen Positionierbetrieb ist dieses Signal ausgeschaltet.

(Informationen zu den Einstellzeiten fir dieses Signal finden Sie unter Punkt (2) ,Betrieb im
Halbdirektmodus 1 bis 3" in Kapitel 4.8 ,Betrieb®)

Geschwindigkeit

Verfahrweg \

|A b
)l Ll

Positionier- Positionier- Positionier-
bereich bereich bereich
DIR = AUS Zielposition DIR = EIN
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(23) Lastim Schubbetrieb verfehlt (PSFL) [SPS-Eingangssignall

Wenn die Achse im Schubbetrieb um die als Positionierbereich in der Positionstabelle der Steuerung oder
mit Hilfe des Positionierbereichsregisters der SPS eingestellte Strecke verfahren wurde, aber das
Werkstick nicht erreicht hat, wird dieses Signal eingeschaltet.

(Informationen zu den Einstellzeiten fir dieses Signal finden Sie unter Punkt (2) ,Betrieb im
Halbdirektmodus 1 bis 3" in Kapitel ,4.8 Betrieb®)

(24) Inkrementalbewegung (INC) [SPS-Ausgangssignal|

Wenn der Verfahrbefehl ausgegeben wird, wéhrend dieses Signal eingeschaltet ist, wird die Achse zu der
anhand der Ist-Position im Zielpositionsregister der SPS festgelegten Position verfahren.
(Inkrementalbewegung)

Wenn dieses Signal ausgeschaltet ist, verfahrt die Achse zu der im Zielpositionsregister der SPS
festgelegten Position.

(25) Schubbetrieb wird ausgefiihrt (PUSHS) [SPS-Eingangssignal|
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Dieses Signal schaltet sich wahrend des Schubbetriebs ein.

Geschwindigkeit
Zielposition
Verfahrweg
Positionierbereich
PUSHS = EIN

Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn das Signal ,Im Schubbetrieb verfehit“ oder der nachste
Verfahrbefehl ausgegeben wird oder der Servomotor ausgeschaltet wird.

(Informationen zu den Einstellzeiten fiir dieses Signal finden Sie unter Punkt (2) ,Betrieb im
Halbdirektmodus 1 bis 3" in Kapitel 4.8 ,Betrieb®)
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(26) Lastausgangspriifung (LOAD) [SPS-Eingangssignal|

Dieses Signal schaltet sich nur wahrend des Schubbetriebs ein.

Wenn dieses Signal beim Einschub verwendet wird, muss bekannt sein, ob die Lastschwelle wahrend des
Schubbetriebs erreicht wurde.

Die Lastschwelle und der zulassige Bereich werden durch die SPS und das Last-Signal vorgegeben und
dieses Signal schaltet sich ein, wenn das Soll-Drehmoment (Motorstrom) den Grenzwert innerhalb des
zuléssigen Bereichs Uberschreitet.

Dieses Signal pruft den Lastausgang anhand der Tatsache, dass das Soll-Drehmoment den Grenzwert fur
den angegebenen Zeitraum Uberschreitet.

Das Verfahren entspricht dem der Schubprifung. Die Prifzeit kann mit dem Parameter 50
.Lastausgangsprtfzeit” frei festgelegt werden.

Dieses Signal bleibt bis zum Empfang des nachsten Verfahrbefehls eingeschaltet.

Position, an der die Achse gegen das Werkstiick driickt,
Position, an der dieses Signal eingeschaltet wird, und der Abschluss des Schubbetriebs gepriift wird, so
wenn das Soll-Drehmoment den Grenzwert innerhalb  dass das Positionierabschluss-Signal eingeschaltet wird.
des Drehmomentpriifbereichs tGberschreitet.

v

Zulassiger
bereich

d |-
| L

Geschwindigkeit

Verfahrweg

< P Positionierbereich (max. Schubweg)

Zielposition

e Stellen Sie die Schubgeschwindigkeit mit dem Parameter 34 ,Schubgeschwindigkeit” ein.
Die Maschine ist werksseitig entsprechend den jeweiligen Achsenmerkmalen eingestellt.
Legen Sie die Geschwindigkeit entsprechend dem Material und der Form des Werkstiicks fest.
e Stellen Sie Parameter 50 ,Lastausgangsprifzeit” ein.
e Legen Sie den Grenzwertprufbereich mit dem SPS-Register ,Zonengrenze+* oder ,Zonengrenze-“ fest.
e Stellen Sie den Grenzwert mit dem SPS-Register ,Stromgrenzwert” ein.
e Legen Sie den Positionierbereich im Positionierbereichsregister der SPS fest.
Legen Sie sie etwas langer fest ab der hintersten Position, um die mechanische Dispergierung des
Werkstiicks zu berticksichtigen.
Weitere Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der Steuerung.

& Achtung: Die Achse drickt beim Stillstand weiterhin mit dem Schubstrom gegen das Werksttick,
der durch den Stromgrenzwert bestimmt wird.
Dies ist nicht der Halte-Status, seien Sie deshalb hier aul3erst vorsichtig.
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(27) Drehmomentstatus (TRQS) [SPS-Eingangssignal

Dieses Signal schaltet sich nur wahrend des Schubbetriebs ein.

Wenn der Motorstrom wahrend des Schubbetriebs die Lastschwelle erreicht (Verfahren zum
Positionierbereich), wird dieses Signal eingeschaltet.

Da der Ist-Status Uberwacht wird, wird diese Signal ein- oder ausgeschaltet, wenn der Ist-Status geéandert
wird.

Die verflgbare Schubgeschwindigkeit hangt vom Motor und den Leitungen ab. Dazu missen die Parameter
angepasst werden.

Position, an der die Achse gegen das Werkstiick driickt,
und der Abschluss des Schubbetriebs geprift wird, so
dass das Positionierabschluss-Signal eingeschaltet wird.

Geschwindigkeit
v
“ . .
P Bereich, innerhalb dem das TRQS-Signal
Verfahrweg ¥ ausgegeben wird

< P Positionierbereich (max. Schubweg)

Zielposition

e Stellen Sie die Schubgeschwindigkeit mit dem Parameter 34 ,Schubgeschwindigkeit” ein.
Die Maschine ist werksseitig entsprechend den jeweiligen Achsenmerkmalen eingestellt.
Legen Sie die Geschwindigkeit entsprechend dem Material und der Form des Werkstticks fest.
e Stellen Sie Parameter 50 ,Lastausgangsprifzeit” ein.
¢ Stellen Sie den Grenzwert mit dem SPS-Register ,Stromgrenzwert” ein.
¢ Legen Sie den Positionierbereich im Positionierbereichsregister der SPS fest.
Legen Sie sie etwas langer fest ab der hintersten Position, um die mechanische Dispergierung des
Werkstlicks zu bertcksichtigen.
Weitere Informationen finden Sie im Betriebshandbuch der Steuerung.

& Achtung: Die Achse driickt beim Stillstand weiterhin mit dem Schubstrom gegen das Werkstlck,
der durch den Stromgrenzwert bestimmt wird.
Dies ist nicht der Halte-Status, seien Sie deshalb hier &ulRerst vorsichtig.

164



JIA] PROFINET IO

(28) Pufferbatteriespannung niedrig (BALM) |SPS-Eingangssignall
In einem Absolutsystem ist dieses Signal ausgeschaltet, wenn die Pufferbatteriespannung normal ist. In

einem Inkrementalsystem bleibt es ausgeschaltet.

Das BALM-Signal schaltet sich ein, wenn die Pufferbatteriespannung auf 3,1 V abfallt. Wenn die Spannung
im Dauerbetrieb unter 2,5 V absinkt, kann die Steuerung die Positionsdaten nicht langer speichern.

(Wenn sich dieses Signal in einem Absolutsystem einschaltet, die Batterie sobald wie méglich ersetzen.)

(29) Vibrationsunterdriickungs-Modus 0, 1 (NTCO, NTC1) [SPS-Ausgangssignal

Diese Funktion unterdriickt die durch die IAlI-Achse in die Last eingeleiteten Vibrationen. Messen Sie die

Vibrationsfrequenz und geben Sie einen Parameter ein (max. 3 Datensatze).
Wahlen Sie in einem anderen Parameter anhand einer Kombination dieser Signale den passenden Wert.

Details finden Sie im Betriebshandbuch lhrer Steuerung.

NTC1 | NTCO Funktion Anmerkungen
AUS | AUS | Keine Vibrationsunterdrickung verwenden. | Werkseinstellung
AUS EIN Parametersatz 1 auswahlen
EIN AUS | Parametersatz 2 auswahlen
EIN EIN Parametersatz 3 auswahlen

Eingangszeiten
Nachfolgend ein Diagramm mit Eingangszeiten fir die Signale NTCO/NTCL1.

Zielposition

NTCO

NTC1

T1

DSTR

*T1: min. 0 ms

&Achtung: Da die Status der Signale NTCO/NTCL1 geladen werden, sobald ein Positionierbefehl (DSTR)
erkannt wird, geschieht nichts, wenn die Signale NTCO/NTC1 ein-/ausgeschaltet werden,

wahrend sich die Achse bewegt.
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(30) Beschleunigungs-/Verzégerungsmodus (MOD1, MODO) [SPS-Ausgangssignal|

Mit diesem Signal werden die Eigenschaften des Beschleunigungs-/Verzogerungsschemas ausgewahlt.
Wahlen Sie eines vor Ausgabe des Verfahrbefehls an die Achse.

MOD1 | MODO Name des Schemas Anmerkungen
AUS AUS | Trapezformiger Verlauf Werkseinstellung
AUS EIN | S-formiger Verlauf
EIN AUS | Verzogerungsfilter erster Ordnung
EIN EIN | Nicht verfugbar

Trapezformiger Verlauf

Geschwindigkeit

Beschl. Verzogerung

Zeit

* Beschleunigung und Verzdgerung werden im Feld ,Beschleunigung” bzw. ,Verzdégerung“ der
Positionstabelle festgelegt.

S-férmiger Verlauf

Wenn der Wert im Feld ,Beschleunigungs-/Verzégerungsmodus* auf , 1" gesetzt ist (S-formiger Verlauf),
wird der Grad des S-férmigen Verlaufs Giber den Parameter 56 festgelegt.
Die Einheit ist % und der Einstellbereich 0 bis 100.
Dieser Wert ist werksseitig auf 0% (S-férmiger Verlauf deaktiviert) gesetzt.
Geschwiﬂdigkeit

> Zeit

A

Beschleunigungszeit

Nach einem Zyklus der Beschleunigungszeit wird aus dem S-férmigen Verlauf eine Sinuswelle.
Legen Sie die Amplitude mit Parameter 56 fest.

Einstellung von Amplitude
Parameter 56 [%)]

0 [Werkseinstellung] | S-férmiger Verlauf deaktiviert (gestrichelte Linie im Bild unten)

100 Sinuswellenamplitude x 1 (doppelte Kettenlinie im Bild unten)
50 Sinuswellenamplitude x 0,5 (Kettenlinie im Bild unten)
10 Sinuswellenamplitude x 0,1 (durchgehende Linie im Bild unten)
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@ Achtung: [1] Auch wenn bei laufender Achse ein Positionier- oder Direktwertbefehl mit Werten flr einen
S-férmigen Verlauf ausgegeben wird, erfolgt kein S-férmiger Verlauf. Geben Sie diese
Befehle bei angehaltener Achse aus.

[2] Wenn an der Rotationsachse der Index-Modus eingestellt ist, wird statt des S-férmigen
Verlaufs eine trapezférmige Bewegung ausgefuhrt.

[3] Stellen Sie die Beschleunigungs-/Verzdgerungsgeschwindigkeit so ein, dass die jeweilige
Zeit zwei Sekunden betragt.

[4] Wahrend der Beschleunigung oder Verzoégerung darf kein Pausenbefehl eingegeben
werden. Dies kann zu einer GbermaRigen Geschwindigkeitsanderung fuhren.

[5] Bei einem hohen Eingabewert erhéht sich die Geschwindigkeit deutlich in der Mitte der
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit. Achten Sie darauf, dass die Nenngeschwindigkeit
fur die Beschleunigung/Verzégerung der Achse nicht Giberschritten wird.

Verzdgerungsfilter erster Ordnung |

Hier ist die Beschleunigungs-/Verzdgerungskurve viel flacher als bei der linearen
Beschleunigung/Verzégerung (trapezférmige Bewegung).

Verwenden Sie es, wenn wahrend der Beschleunigung/Verzdgerung keine Vibrationen auf das Werksttick
einwirken sollen.

Geschwindigkeit

Zeit

* Der Verzogerungsgrad erster Ordnung wird Uber Parameter 55 ,Faktor fUr Verzdogerung erster Ordnung bei
Positionsbefehl” eingestellt. Die Mindest-Einstelleinheit ist 0,1 ms und der Einstellbereich 0,0 bis 100,0.
Bei ,,0" ist das Verzdgerungsfilter erster Ordnung deaktiviert.
Im Jog- oder Inch-Betrieb tber ein Teach-Werkzeug wie einen PC haben diese Einstellungen jedoch keine
Auswirkungen.
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(31) Stopp-Modus (ASO1, ASO0) |SPS-Ausgangssignal

Wahlen Sie den Stopp-Modus, wahrend sich die Achse im Standby-Modus befindet, um nach Abschluss

einer Positionierung zur nachsten Position zu gehen.
Wenn die Achse langere Zeit im Ruhezustand verbleibt, wird der Servo automatisch abgeschaltet, um

Strom zu sparen.
Details finden Sie im Betriebshandbuch lhrer Steuerung.

ASO1 ASOOQ Funktion Anmerkungen
AUS AUS | Deaktiviert Werkseinstellung
Automatische Servo-Abschaltung
AUS EIN Parameter 36 wirksam fur T
Automatische Servo-Abschaltung
EIN AUS Parameter 37 wirksam fur T
EIN EIN Automatische Servo-Abschaltung
Parameter 38 wirksam fur T
Verfahrbefehl
Automatische Servo-Abschaltung
(Grliine LED blinkt)
Servostatus
Servo-EIN
Achsbetrieb
t
Zielposition
|~—> T: Verzdgerungszeit, bis sich der Servo nach
T Abschluss der Positionierung abschaltet (Sek)
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(32) Kalibrieren des Kraftaufnehmers (CLBR) |SPS-Ausgangssignal

Kalibrierung des Kraftaufnehmers beendet (CEND) |SPS-Eingangssignal

Die Werkseinstellung fur den Kraftaufnehmer ist 0 N, wenn keine Kraft vorhanden ist. Wenn Sie die
Lastbedingung als Referenz verwenden méchten (0 N), nehmen Sie folgende Kalibrierung vor. Nehmen Sie
diese Kalibrierung bei Bedarf auch unter anderen Bedingungen vor (z.B. bei einer Neueinstellung,
Inspektion, usw.).

[1] Stoppen Sie den Betrieb. (Die Kalibrierung kann nicht durchgefiihrt werden, wenn eine Achse betrieben
wird, ein Werkstlick schiebt oder angehalten ist. In diesem Fall wirde ein Kalibrierversuch zu einem
OE1-Alarm (Fehler bei Kalibrierung des Kraftaufnehmers) fuhren.

[2] Schalten Sie das CLBR-Signal (Kraftaufnehmerkalibrierung) fir mindestens 20 ms ein.

[3] Nach Abschluss der Kalibrierung wird das CEND-Signal (Kalibrierung beendet) eingeschaltet. Schalten
Sie danach das CLBR-Signal aus.

Wenn die Kalibrierung nicht erfolgreich war, wird ein OE1-Alarm (Fehler bei Kalibrierung des
Kraftaufnehmers) ausgegeben.

& Achtung: Bei eingeschaltetem CLBR-Signal werden normale Verfahrbefehle nicht akzeptiert.

Der Signaleingang wird o .
durchgangig fir 20 ms™ erkannt. Kalibrierzeit

\ / Schalten Sie das CLBR-Signal aus,

——>r nachdem Sie sichergestellt haben, dass
/ das CEND-Signal eingeschaltet ist.

=

CLBR —

CEND

7

Das CEND-Signal ist eingeschaltet, wenn die Kalibrierung erfolgreich abgeschlossen ist.
Wenn das CLBR-Signal ausgeschaltet ist, bleibt das CEND-Signal inaktiv.

*1 Wenn das CLBR-Signal in dieser Zeit ausgeschaltet wird, wird es nicht erkannt und die Kalibrierung somit
nicht durchgefthrt.

*2 Wenn das CLBR-Signal wahrend dieser Zeit ausgeschaltet wird, wird ein Alarm ausgegeben.

(33) Servo-Verstarkungsparameterauswahl (GSLO, GSL1) [SPS-Ausgangssignall

Die Achse kann angesteuert werden, indem fir jede Positionsfahrt einer der folgenden vier vordefinierten
Parametersatze zur Servo-Verstarkung (sechs unterschiedliche Parameter) ausgefiihrt wird.
Details finden Sie im Betriebshandbuch lhrer Steuerung.

GSL1 GSLO Funktion Anmerkungen
AUS AUS Parametersatz 0 auswahlen Werkseinstellung
AUS EIN Parametersatz 1 auswahlen

EIN AUS Parametersatz 2 auswahlen

EIN EIN Parametersatz 3 auswahlen
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I/O-Signalzeiten

Wenn zum Betrieb der Achse mit dem Ablaufprogramm der SPS ein Steuersignal eingeschaltet wird, wird

die Antwort (Status) an die SPS zurtickgegeben. Die maximale Antwortzeit ergibt sich aus der folgenden
Formel.

Maximale Reaktionszeit (ms) = Yt + Xt + +3 X Mt + Befehlsverarbeitungszeit (Betriebszeit usw.)
Yt: Ubertragungsverzgerung Master-Station — Slave | Ubertragungsverzégerung des
Xt: Ubertragungsverzogerung Slave — Master-Station [ Feldnetzwerks

Master-Station— Informationen zur Ubertragungsverzégerung Master-Station — Slave (Yt) und zur
Ubertragungsverzdgerung Slave — Master-Station (Xt) finden Sie im Betriebshandbuch fiir die
PROFINET-IO Master-Einheit und die darin installierte SPS.

SPS-Ablaufprogramm

Steuersignal 7
Statussignal

Ubertragungsverzégerung Ubertragungsverzégerung
Master-Station — Slave (Yt) Slave — Master-Station (Xt)

SCON
Steuersignal

Statussignal

Befehlsverarbeitungszeit




4.8

(1)

JIA] PROFINET IO

Betrieb

Hier werden die Zeiteinstellungen fir die Beispiele des Grundbetriebs im Positionier-/Einfachen
Direktmodus 1 und 2, Halbdirektmodus 1 bis 3 und Volldirektmodus beschrieben.

Informationen zum Fern-1/O-Modus 1 bis 3 finden Sie im Betriebshandbuch der Hauptsteuerung.
(Entnehmen Sie im Fern-1/0-Modus 2 und 3 die Ist-Position und die Ist-Geschwindigkeit aus dem
entsprechenden Byte der SPS, wie erforderlich.)

Betrieb im Positionier-/Einfachen Direktmodus 1 und 2

Der Betrieb erfolgt anhand der Positionsdaten im SPS-Register sowie der Werte fir Geschwindigkeit,
Beschleunigung/Verzégerung, Positionierbereich, Schubstrom-Grenzwert, usw. aus der Positionstabelle.

® Betriebsbeispiel (normaler Positionierbetrieb)

(Vorbereitung) Stellen Sie die Positionsdaten (Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzdgerung,
Positionierbereich, usw.) — aul3er der Zielposition — in der Positionstabelle ein.
Schalten Sie das Umschaltsignal fiir den Positionier-/Einfachen Direktmodus (PMOD) ein.

[1] Legen Sie die Zielposition im Zielpositionsregister fest.

[2] Legen Sie die Positionsnummer, fir die die Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung usw.
eingestellt wurden, im Positionsnummern-Register fest.

[3] Schalten Sie das Signal ,Positionierung Start” (CSTR) ein, wahrend das Signal ,Positionieren
beendet* (PEND) eingeschaltet oder das Signal ,In Bewegung“ (MOVE) ausgeschaltet ist. Die in den
Schritten 1) und 2) eingestellten Datenelemente werden beim Einschalten (EIN-Flanke) des
CSTR-Signals in die Steuerung eingelesen.

Die in den Schritten 1) und 2) eingestellten Datenelemente werden beim Einschalten (EIN-Flanke) des
CSTR-Signals in die Steuerung eingelesen.

[4] Nach dem Einschalten des CSTR-Signals wird das PEND-Signal nach Verstreichen des Zeitraums
tpdf ausgeschaltet.

[5] Schalten Sie das CSTR-Signal aus, nachdem Sie bestétigt haben, dass das PEND-Signal
ausgeschaltet oder das MOVE-Signal eingeschaltet wurde. Andern Sie den Wert im
Zielpositionsregister nicht, bevor das CSTR-Signal ausgeschaltet wurde.

[6] Mit dem Ausschalten des PEND-Signals wird gleichzeitig das MOVE-Signal eingeschaltet.

[7] Die Ist-Positionsdaten werden kontinuierlich aktualisiert. Wenn die verbleibende Verfahrstrecke in den
durch die Positionsdaten festgelegten Positionierbereich fallt und das CSTR-Signal ausgeschaltet ist,
wird das PEND-Signal eingeschaltet. Daraufhin wird die Nummer der abgeschlossenen Position an
das entsprechende Register ausgegeben.

Uberpriifen Sie daher einige Zeit nach Einschalten des PEND-Signals (verbleibende Verfahrstrecke,
Verfahrzeit) den Abschluss der Positionierung, um die Nummer der abgeschlossenen Position
einzulesen.

Die Ist-Positionsdaten kénnen sich auch bei gestopptem System leicht andern.

[8] Die Zielpositionsdaten kbnnen geéndert werden, wahrend die Achse verfahren wird.

Um die Zielposition zu andern, passen Sie die Zieldaten an und schalten Sie das CSTR-Signal ein,
nachdem mehr als die Abtastzeit der SPS verstrichen ist.

Andern Sie den Wert fiir das CSTR-Signal nach Ablauf eines Zeitraums, der langer ist als die
SPS-Abtastzeit.

® Betriebsbeispiel (Schubbetrieb)

Im Schubbetrieb wird der Stromgrenzwert im Feld fur die Schubdaten unter den Positionsdaten in der
Vorbereitungsphase festgelegt.

Wenn die Positionierung an der Positionsnummer gemaf den Werten im Schubdaten-Feld abgeschlossen
ist, wird der Schubbetrieb ausgefihrt.
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M

Zielposition

(SPS>SCON-CA) _

N ST

n2 X

/o __7

Pl

n3

—_—

Positionsnummer 1
(SPS—-SCON-cA) P

N s
\,
n2 /’(\___/< n3

*T1

Positionierung Start —>

CSTR 3]
(SPS—SCON-CA)

Positionieren beendet

[4

* tdpf

PEND
(SCON-CA—SPS)

[5]

P
[71

Ist-Position

(SCON-CA—SPS) n

In Bewegung
MOVE

- 6]

n2

(SCON-CA—SPS)

Achsbetrieb
(Normale Positionierung)

Last im Schubbetrieb verfehlt
(PSFL)

Schubbetrieb wird
ausgefuhrt

Positionierbereich

(PUSHS)

Achsbetrieb (Schub)
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*T1: Stellen Sie den Wert entsprechend der Abtastzeit der
Host-Steuerung auf ,T1 = Oms* ein.
*Yt + Xt < tdpf < Yt + Xt + 3 (ms)
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(2) Betrieb im Halbdirektmodus 1 bis 3

Der Betrieb erfolgt auf Grundlage des SPS-Registers flr Zielposition, Positionierbereich, Geschwindigkeits
Beschleunigung/Verzégerung und Schubstromgrenzwert.
® Betriebsbeispiel (Schubbetrieb)

[1]
(2]
(3]
[4]
[5]
[6]
[7]
(8]

9]

Legen Sie die Zielposition im Zielpositionsregister fest.

Legen Sie die Positionierbereichsdaten im Positionierbereichsregister fest.

Legen Sie die Geschwindigkeit im Geschwindigkeitsregister fest.

Legen Sie die Beschleunigung/Verzdgerung im Beschleunigungs-/Verzégerungsregister fest.
Legen Sie den Schubstromgrenzwert im Schubstromgrenzwertregister fest.

Schalten Sie das Signal ,Festlegung Schubbetrieb” (PUSH) ein.

Geben Sie die Schubrichtung mit dem Schubrichtungssignal (DIR) an. (Siehe Abschnitt 4.6.11 (22))
Schalten Sie das Positionierbefehl-Signal (DSTR) ein, wahrend das Signal ,Positionieren beendet*
(PEND) eingeschaltet oder das Signal ,In Bewegung” (MOVE) ausgeschaltet ist.

Die in den Schritten 1) bis 5) eingestellten Datenelemente werden beim Einschalten (EIN-Flanke) des
DSTR-Signals in die Steuerung eingelesen.

Nach dem Einschalten des DSTR-Signals wird das PEND-Signal nach Verstreichen des Zeitraums
tpdf ausgeschaltet.

[10] Schalten Sie das DSTR-Signal aus, nachdem Sie bestétigt haben, dass das PEND-Signal

ausgeschaltet oder das MOVE-Signal eingeschaltet wurde. Andern Sie keinen der Werte in einem der
Register, bevor das DSTR-Signal ausgeschaltet wurde.

[11] Mit dem Ausschalten des PEND-Signals wird gleichzeitig das MOVE-Signal eingeschaltet.
[12] Die Ist-Positionsdaten werden kontinuierlich aktualisiert.
[13] Wenn das DSTR-Signal ausgeschaltet wurde und der Motorstrom den in Schritt 5 eingestellten

Stromgrenzwert erreicht hat, wird das PEND-Signal eingeschaltet. (Abschluss des Schubbetriebs)
Auch bei Erreichen des in Schritt 2 eingestellten Positionierbereichs wird das Signal ,Last im
Schubbetrieb verfehlt* (PSFL) eingeschaltet, falls der Strom nicht den in Schritt 5 eingestellten
Motorstromgrenzwert erreicht. In diesem Fall wird das PEND-Signal nicht eingeschaltet (Last im
Schubbetrieb verfehlt).

[14] Schalten Sie das PUSH-Signal aus, nachdem das PEND- oder PSFL-Signal eingeschaltet wurde.

® Betriebsbeispiel (normaler Positionierbetrieb)
Fur den allgemeinen Positionierbetrieb stellen Sie das Signal in Schritt [6] aus.
Wenn die verbleibende Verfahrstrecke in dem durch die Positionsdaten festgelegten Positionierbereich fallt
und das DSTR-Signal ausgeschaltet ist, wird das PEND-Signal eingeschaltet.
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Zielposition
(SPS—SCON-CA)

ni

2

n2

Positionierbereich

(sPs—scon-ca)

[31

v2

Geschwindigkeit

(SPS>SCON-cA) ™

4

Beschleunigung/

m2

Verzégerung t

(SPS—SCON-CA)

[51

Schubstromgrenzwert

(SPSSCON-CA)

e
[6]
Schubbetrieb
PUSH
(SPS—SCON-CA)

—

M

Schubrichtung
DIR

2

s2

XX X X X

<<‘

(SPS—SCON-CA)

Positionierbefehl
DSTR
(SPS—SCON-CA)

[8]

Positionieren beendet/

[9]
\

Last im Schubbetrieb verfehlt
PEND/PSFL
(SCON-CA—SPS)

* tdpf [20]

=
=)

[13]

Ist-Position

(SCON-CA—SPS) nt

In Bewegung
MOVE

[12]

(SCON-CA—SPS)

Achsbetrieb (Schub)

Achsbetrieb
(Normale Positionierung)

Schub-
betrieb

e

=

‘ ‘ n2+ (v2)

e

N

Positionierbereich

*T1: Stellen Sie den Wert entsprechend der Abtastzeit
der Host-Steuerung auf ,T1 = Oms* ein.

Yt + Xt < tdpf < Yt + Xt + 3 (ms)
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(3) Betrieb im Volldirektmodus

Der Achsbetrieb erfolgt Glber Angabe aller fur die Positionierung erforderlichen Zustande, wie
Zielpositionsregister und Positionierbereichsregister der SPS.

® Betriebsbeispiel (Schubbetrieb)

[1] Legen Sie die Zielposition im Zielpositionsregister fest.

[2] Legen Sie die Positionierbereichsdaten im Positionierbereichsregister fest.

[3] Legen Sie die Geschwindigkeit im Geschwindigkeitsregister fest.

[4] Legen Sie die Ausgangsgrenze fur den Positionierbereich in den Registern Zonengrenze+ oder
Zonengrenze- fest.

[5] Legen Sie die Beschleunigung im Beschleunigungsregister fest.

[6] Legen Sie die Beschleunigung im Beschleunigungsregister fest.

[7] Legen Sie den Schubstromgrenzwert im Schubstromgrenzwertregister fest.

[8] Stellen Sie den Stromgrenzwert im Stromgrenzwertregister ein.

[9] Schalten Sie das Signal ,Festlegung Schubbetrieb” (PUSH) ein.

[10] Geben Sie die Schubrichtung mit dem Schubrichtungssignal (DIR) an (s. 4.6.11 (22)).

[11] Schalten Sie das Positionierbefehl-Signal (DSTR) ein, wahrend das Signal ,Positionieren beendet*
(PEND) eingeschaltet oder das Signal ,In Bewegung“ (MOVE) ausgeschaltet ist.

Die in den Schritten 1) bis 8) eingestellten Datenelemente werden beim Einschalten (EIN-Flanke) des
DSTR-Signals in die Steuerung eingelesen.

[12] Nach dem Einschalten des DSTR-Signals wird das PEND-Signal nach Verstreichen des Zeitraums
tpdf ausgeschaltet.

[13] Schalten Sie das DSTR-Signal aus, nachdem Sie bestétigt haben, dass das PEND-Signal
ausgeschaltet oder das MOVE-Signal eingeschaltet wurde. Andern Sie keinen der Werte in einem der
Register, bevor das DSTR-Signal ausgeschaltet wurde.

[14] Mit dem Ausschalten des PEND-Signals wird gleichzeitig das MOVE-Signal eingeschaltet.

[15] Die Ist-Positionsdaten werden kontinuierlich aktualisiert.

[16] Wenn das DSTR-Signal ausgeschaltet wurde und der Motorstrom den in Schritt 7 eingestellten
Stromgrenzwert erreicht hat, wird das PEND-Signal eingeschaltet (Abschluss des Schubbetriebs).
Auch bei Erreichen des in Schritt 2 eingestellten Positionierbereichs wird das Signal ,Last im
Schubbetrieb verfehlt” (PSFL) eingeschaltet, falls der Strom nicht den in Schritt 7 eingestellten
Motorstromgrenzwert erreicht. In diesem Fall wird das PEND-Signal nicht eingeschaltet (Last im
Schubbetrieb verfehlt).

[17] Schalten Sie das PUSH-Signal aus, hachdem das PEND- oder PSFL-Signal eingeschaltet wurde.

® Betriebsbeispiel (normaler Positionierbetrieb)

Fur den allgemeinen Positionierbetrieb stellen Sie das Signal in Schritt 9 aus.
Wenn die verbleibende Verfahrstrecke in dem durch die Positionsdaten festgelegten Positionierbereich fallt
und das DSTR-Signal ausgeschaltet ist, wird das PEND-Signal eingeschaltet.
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o
Zielposition
(SPSSCON-cA) ! n2 ><
“[21\
Positionierbereich
(SPS—SCON-cA) /! v2 ><
[3]\
Geschwindigkeit ><
(SPS—>SCON-CA) m2
ﬂ4\
Positionszonengrenze
(SPS—SCON-cA) ! Q2 ><
ﬂ[S]\
Beschleunigung . 2
(SPS—SCON-CA)
[6\
Verzogerung 1 1 ><
(SPS—SCON-CA)
xm\
Schubstromgrenzwert 02 ><
(SPS—SCON-CA)
\[8]\
Stromgrenzwert ><
(SPS—SCON-cA) P! p2
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91

Schubbetrieb
PUSH
(SPS—SCON-CA)

T Tnol

Schubrichtung i
|

(SPS—>SCON-CA)

*T1
Positionierbefehl —) [17]
DSTR [11] \
(SPS—SCON-CA) * tdpf
2] k—f  [13] \
Positionieren beendet/ \ J
Last im Schubbetrieb verfehlt \\/ yd
PEND/PSFL 1161
(SCON-CA—SPS) HT
Ist-Position
sconcases {1 VIO e o2
[14] [15]
In Bewegung \
MOVE ‘
(SCON-CA—SPS)
Schub-
betrieb
>
Achsbetrieb (Schub) ‘
Positionierbereich
Achsbetrieb
(Normale Positionierung) / N

*T1: Stellen Sie den Wert entsprechend der Abtastzeit
der Host-Steuerung auf ,T1 = Oms* ein.
*Yt + Xt < tdpf < Yt + Xt + 3 (ms)
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(4) Datenanderung wahrend Verfahren

Im Halbdirektmodus oder Volldirektmodus 1 bis 3 kann der aktuell auf ein Register fur Zielposition,

Beschleunigung/Verzégerung, Geschwindigkeit, Positionierbereich und Schubstromgrenzwert eingestellter
Wert geéndert werden, wahrend die Achse verfahren wird.

Schalten Sie nach der Datenénderung den Positionierbefehl (DSTR) fir einen Zeitraum langer als tdpf ein.
Warten Sie nach Ausschalten des DSTR-Signals mindestens den Zeitraum ,twcsEIN + twcsAUS" ab, bevor

Sie das nachste DSTR-Signal einschalten.
In nachfolgendem Beispiel wurden die Datenelemente fir Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzégerung geandert.

- 11
Geschwindigkeit —_—
oder 1 2 \)(/- 3
Beschl./Verz. n n AN / n
(SPS—SCON-CA) -
[2] 3

(3]
twcsEIN twesAUS twcsEIN

DSTR \

(SPS—SCON-CA)

tdpf

PEND
(SCON-CA—SPS)

MOVE
(SCON-CA—SPS)

Geschwindigkeit n3

Geschwindigkeit n2

Achsengeschwindigkeit /

twesEIN 2 Yt + Xt + 3 (ms)
twcsAUS = Yt + Xt + 3 (ms)
*Yt + Xt < tpdf < Yt + Xt + 3 (ms)

@ Vorsicht

1. Wenn die Geschwindigkeit nicht eingestellt oder auf ,,0, gesetzt ist, wird die Achse nicht verfahren aber
auch kein Alarm ausgegeben.

2. Wenn die Geschwindigkeit wahrend des Verfahrens auf ,0“ geéndert wird, wird die Achse verzégert und
angehalten, aber kein Alarm ausgegeben.

3. Auch wenn wahrend des Verfahrens nur die Beschleunigungs-/Verzogerungsdaten geédndert werden,
muss die Zielposition angegeben werden.

4. Auch wenn wahrend des Verfahrens nur die Zielposition geéndert wird, miissen die Daten flr
Beschleunigung/Verzégerung angegeben werden.
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4.9

PROFINET IO

Die Parameter 84, 87, 90 und 159 beziehen sich auf PROFINET I0O.

Kategorie: C: Parameter der externen Schnittstelle

Nr. |Kategorie| Symbol Bezeichnung Werkseinstellung
1
; Informationen zu den Parametern 1 bis 83

a3 finden Sie im Betriebshandbuch der Steuerung.

84 C FMOD | Feldbusbetriebsmodus 0

87 C NTYP | Netzwerktyp 8

90 C FMIO | Feldbus-I/O-Format 0

Geschwindigkeitseinheit in
159 c FBVS Feldbus-Halbdirektmodus 0

® Feldbusbetriebsmodus (Nr. 84 FMOD)
Geben Sie fiir den Betriebsmodus unter Parameter 84 einen Wert zwischen 0 und 8 ein.

Wert fur

Anzahl der

Parameter 84 Modus belegten Bytes Inhalt
0 Betrieb Gber PIOs
(Werkseinstell,) | Ferm-/O-Modus 2 (24 V 1/0s) erfolgt tiber PROFINET I0.
Die Zielposition kann direkt Gber diesen Wert konfiguriert werden.
Positionier-/ Ferner kann der Betrieb mit Hilfe der Positionsdaten ausgefiihrt
1 Einfacher 8 werden.
Direktmodus Die anderen, fiir den Betrieb erforderlichen Daten, sind in den
Positionsdaten festgelegt.
Zusatzlich zur Zielposition werden Geschwindigkeit,
2 Halbdirektmodus 16 Beschleunigung/Verzdgerung und Schubstrom direkt Giber die
Betriebswerte festgelegt.
3 Volldirektmodus 32 %Alle Werte zur Positionskontrolle werden tber die Betriebswerte
estgelegt.
Die im Fern-1/0-Modus verfligbaren Funktionen werden durch die
4 Fern-1/0-Modus 2 12 Funktionen zum Einlesen von Ist-Position und Ist-Geschwindigkeit
erganzt.
Po§|t|0n|er-/ Stellen Sie diesen Wert ein, um die Kraftregelung im
5 Einfacher 8 o ) - . R
. Positionier-/einfachen numerischen Direktmodus auszulsen.
Direktmodus 2
6 Halbdirektmodus 2 16 Steller_1 Sie diesen Wert ?in, um die Kraftregelung im numerischen
Halbdirektmodus auszultsen.
7 Fern-l/O-Modus 3 12 Stellen Sie diesen Wert ein, um die Kraftregelung im Fern-I/0-Modus
auszulésen.
Stellen Sie diesen Wert ein, um im numerischen Halbdirektmodus
8 Halbdirektmodus 3 16 zwischen den Parametern der Servo-Verstarkung und der

Vibrationsunterdriickung umzuschalten.

® Netzwerktyp (Nr. 87 NTYP)
Legen Sie den Typ des Netzwerkmoduls fiir Parameter 87 fest. Andern Sie den Standardwert nicht.

179




JIA] PROFINET IO

® Feldbus-1/0O-Format (Nr. 90 FMIO)
Adressen in der SPS werden anhand der in der Steuerung festgelegten Knotenadresse und den belegten
Bytes im jeweiligen Betriebsmodus in Einheiten von 16 Punkten (2 Bytes) zugewiesen.
Indem die Einstellungen von Parameter 90 gedndert werden, kbnnen Datenelemente mit bis zu zwei
Worten wahrend der Kommunikation Gber die 1/0-Bereiche der SPS in Byte-Einheiten vertauscht werden.

Wert flr Inhalt
Parameter 90
0 Es findet kein Datenaustausch statt. Die Daten werden direkt an die SPS

(Werkseinstellung) | gesandt. (Siehe ,Beispiel i*.)

Die Host-Bytes in den Host- und Slave-Worten werden durch Slave-Bytes
ausgetauscht. (Siehe ,Beispiel ii*.)

Bei Wortregistern werden die Host-Worte durch Slave-Worte ausgetauscht.
(Siehe ,Beispiel iii“.)

Die Host-Bytes in den Host- und Slave-Worten werden durch Slave-Bytes
3 ausgetauscht. AuRerdem wird das obere und untere Wort in den
Wortregistern ausgetauscht. (Siehe ,Beispiel iv*.)

1

2

(Beispiel i) Einstellwert = “0” ® : EIN, O: AUS
TF{1E|1D|1C|1B| 1A |19 |18 17|16| 15| 14| 13[12(11|(10|F |E|D|C|B|A| 9|8 | 7|6 |5|4[3|2]|1]|0
SCON
Eingangs
register

EINAUS|O|O|OCO|@®@|O|OC|®@|O|O|O|@®@|@®@|O|@®@(O(OC|@®@(O|@|OC|@®@|OC|®@|0 /@ ®@(O(OC|0|@ (OO
Hexadezimal- 1 2 3 4 A B C D

werte

sps: TF|1E| ID{1C|1B|1A[19]18|17[16[ 15[ 14| 13| 12|11 |10|F |[E|D|C|B|A|[9|8| 7|6 |5|4[3]|2]|1]0

Ausgang

EINAUS|O|O|C |®@|O|O|@®@|O|O|O|®|@®|O|@®@|O0O|OC|@®@|OC|®@|OC|@®@(O|®|®|®/®@|O|C|®@|®@|O|@®

Hexadezimal- 1 2 3 4 A B C D
werte

TF|1E| 1ID{1C|1B|1A[19|18|17[16[ 15| 14| 13| 12|11 |10|F |[E|D|C|B|A|[9 |8 | 7|6 |5|4[3]|2]|1]0
SCON
Ausgangs|
register

EINAUS|O|O|OC|®@ (OO |®@|]O|fO|fO|®@|@®@|O|/@®@/O(OC|®@|/O|/@®@/O|@®@  C|®0|®0 /@ ®6 O(OC|®@| @0 OO

Hexadezimal- 1 2 3 4 A B C D
werte

SPS:
Eingang

EINAUS|O|O|O|@®@|O|O|@®@(fO|O|O|@|@®@|OC|@®@|(O(OC|(@|OC|®|(O|@®@|OC|®(0@|@®@|®|O(OC|®0|@®@(O| O

Hexadezimal-
werte
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(Beispiel ii) Einstellwert = “1” ® . EIN, O: AUS
1F[1E| 1D|1C | 1B|1A|19| 18| 17|16|15|14|13[12|11|10|F |E|D|C|B|A|9 |8 | 7|6 |5|4|3|2]|1|0
SCON
Eingangs
register

ENAUS|O|O|@®@|® |O|@®@(O|O|]O|O|O|(@®@|O|OC|@®|OC|®|@®0|(O|(C|@®|00|OC(®O (G0 (OC|®/O(O|OC|O|O
Hexadezimal- 3 4 1 2 C D A B

werte

SPS: TF|1E[TD|1C|1B|1A[19[18 |17 |16 [15[14 |13|12|11[(10|F |[E|D|C|B|A|[9 |8 | 7|6 |54 [3[2|1|0

Ausgang

EINAUS |O|O|O |®@|O|O|@®@|O|O|O|®|@®@|O|@®@(O|O|@|OC|@(OC|@|OC|O@|0|/@®@|0@|O0O|O(@|@®@|O| @
Hexadezimal- 1 2 3 4 A B C D

werte

TF[TE[1D[1C[1B[1A[19 |18 |17 |16 (15|14 [13|12|11[10|F |E[D|C|B|A|9 |8 |7 |6 |5 |4 |3|2|1]|0
SCON

/Ausgangs
register

ENAUS|O|C|® |®@|O|®|O|C|OfO|O|@®|(O|OC|@®@|OC|(@®@|@®@|O|C|®@|@®@|O|®(@|OC|®@|OC(0(O|@®|O
Hexadezimal- 3 4 1 2 Cc D A B

werte

SPS:
Eingang

EINAUS|O|O|OC|®@|O|O|@®@(O|O(OC|@®@|(@®@|OC|@®@|OC(C|@®@(OC|@®@|OC|@(OC|0| 0|0 (O®6(O|OC|O®|®|OC|O
Hexadezimal- 1 2 3 4 A B © D

werte
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® : EIN, O: AUS

TF[TE[ID[1C[1B|1A[19[18 |17 |16 [15 |14 |13 |12 |11 |10 9|18 |7|6|5[4]32[1]|0

SCON
Eingangs
register

EINAUS|@e|O|@|(O|@|O|@e/@|@|@|(/O|(OC|@®@|@®@|O|@ | O(C|O|@|(/@®@|OC|(@®@|O|O
Hexadezimal- B 2 3 4

werte

sps: TE|TE|1D|1C[1B|TA 19|18 17|16 [15 |14 [13 12|11 |70 9(8|7(6(|5]4([3[2]|1]0
Ausgang

EINAUS |[O|Oo|OC |@®@|O|O|@®@|O|O|O|@®@|@|OC|@®]|O|O e/ ®/0| 0/ O(OC|®@ (@@ | O |0
Hexadezimal- 2 B c D

werte

TF|TE| 1D [1C[1B|[1A 19|18 |17 |16 |15 |14 13|12 |11 |1 7 4 21

Scon 918 615 3 0 918 65 3 0
IAusgangs
register

ENAUS|®@(OCO|@®@|O|(@®@|OC|®@|@|®@|@®@|OC|OC|@®@|@®@ (O |@ ®e|O|O|OC|@|(/@|OC(@®@|O|O
Hexadezimal- B 2 3 4
werte

SPs: 1F[1E (1D [1C 1B |1A[19[18 17|16 [15 14 [13 12|11 |10 918|7|6|5]4[3|2|1]0
Eingang

EINAUS | O|O|OC |®@|O|O|@®@|O|OC|O|@®|@®@|OC|®|O|O e/ e(e®e O(O(@e(f@|O|e@
Hexadezimal- 2 B c D

werte
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(Beispiel iv) Einstellwert = “3” ® . EIN, O: AUS
TFE|TE|[1D[1C|1B[TA[19|18 |17 |16 (15|14 |13 |12 |11|10|F |E[D|C[B|A[9|8|7|6|5|4|3[|2]|1]|0
SCON
Eingangs:
register

EINAUS|®e | ®@e|C|OC (@ |® | OC|l®@| 06| C|l6/O(06|OC|(0/®0(O|C|00|0|OC(®(O|O0|0|O0O|OC|®@|O|O|@®@|O

Hexadezimal- c
werte

SPS: TF|1E|ID[1C[1B[1A[19]18 17|16 [15[14[13|12|[11|10|F |[E|D|C|B|A|9|8|7|6[5]|4[3|2]|1]|0
Ausgang
EINAUS|O|O|O|®@|O|O|®@|O|Of(OC|@®@|@®@|O|(@|OC|O|@(O|@®@(O|@(O|(@|0|0|0|O0O|C|0|0@|O|@
Hexadezimal- 1 2 3 4 A B c D
werte

1F [1E [1D|1C [1B|1A |19 |18 |17 |16 |15|14 (13 [12|[11|10|F [E[D|[C[B|A[9|8| 7|6 |54 [3|2]1]0
SCON
Ausgangs-
register
ENAUS (@ |@|O|O (@ |(@|(O|@®@(/@(O|@®@|O|®@|O|(@|(@|OfC|®@(@|O|(@|O|OCf(O|OC|O|@®@|O|O|@®]|O

Hexadezimal- c
werte

SPs: 1F[TE[1D|1C [1B|1A |19 |18 (17 [16|15| 14|13 |12 [11|10|F|E|D|C|B|A|9|8|7|6|5|4|3|2|1]0
Eingang

EINAUS| O|O|fO|®@|O|O|@®@fOfO|OCO|®@|®@|O|@®@(Of(O|(@®@|/OC(@|O|®@|O|®@|®@ @|®@ O|OCO|®@|®@|O|®@
Hexadezimal- 1 2 3 4 A B c D
werte

® Geschwindigkeitseinheit im Feldbus-Halbdirektmodus (Nr.159 FBVS)
Legen Sie die Mal3einheit beim Betrieb im Halbdirektmodus fest.

Einstellwert Parameter 159 Geschwindigkeitseinheit
0 (Werkseinstellung) 1,0 mm/s
1 0,1 mm/s
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4.10 Fehlerbehebung

® Alarmmeldungen und Ursachen/MalRhahmen
Bei einem Alarm wird im Fern-1/O-Modus 1, 2 oder 3 ein entsprechender einfacher Alarmcode durch die
Bits der abgeschlossenen Positionsnummer (vier Bits von PM1 bis PM8) dargestellt.
Im Positionier-/Einfachen Direktmodus 1 und 2 wird dieser einfache Alarmcode an die Bytes (n+4, n+5)
ausgegeben.
Im Halbdirektmodus 1, 2 und 3 sowie im Volldirektmodus wird dieser Alarmcode an die Bytes (n+12, N+13)
ausgegeben.

[1] Uberpriifen Sie den Alarmcode mit der Uberwachungsfunktion der SPS, usw., oder schlieRen Sie die
RC PC-Software oder ein entsprechendes Teach-Werkzeug an und tberprifen Sie den Code auf dem
Bildschirm des Statusmonitors.

[2] Den Abschnitt zum angezeigten Alarmcode finden Sie in der Alarmliste im Betriebshandbuch lhrer
Steuerung.

[3] Ergreifen Sie die unter dem jeweiligen Alarmcode beschriebene MaRnahme.

Gehen Sie bei nachfolgenden Alarmcodes wie folgt vor:
ID |RES
(1) | (*2)

OF2 Feldbus-Modulfehler | 05 X

Code Fehlername Ursache/MalRnahme

Ursache: Es wurde ein Feldbus-Modulfehler erkannt.
MaRnahme: Uberpriifen Sie die entsprechenden Parameter.
Ursache: Das Modul wurde nicht erkannt.

04 x | MaRnahme:Strom aus- und wieder einschalten. Wenn das
Problem weiter besteht, wenden Sie sich an IAl.

Feldbus-Modul nicht

OF3 erkannt

(*1) ID — Einfacher Alarmcode

(*2) RES — Alarm kann/kann nicht zuriickgesetzt werden
o: Alarm kann zurlickgesetzt werden / x: Alarm kann nicht zurlickgesetzt werden
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